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	课程名称： [0110384]机器人操控系统
	课程类别（必修/选修）：选修
	课程英文名称：Robot control system
	总学时/周学时/学分：24/2/1.5
	其中实验/实践学时：8
	先修课程：无
	后续课程支撑：非标自动化设备设计实践
	授课时间： [1-12周] 星期一（1-2节）
	授课地点：6E-303
	授课对象： 2019级机械电子1-2班   
	开课学院：机械工程学院
	任课教师姓名/职称：张建阁/讲师  邱琳芝/工程师
	答疑时间、地点与方式：1.每次上课的课前、课间和课后答疑；2.每次发放作业时，采用集中讲解方式；3.
	课程考核方式：开卷（√）闭卷（）课程论文（）其它（ ）
	使用教材：
	《FANUC工业机器人离线编程与应用》《FANUC工业机器人仿真与离线编程》《工业机器人工程应用虚拟
	教学参考资料：
	企业资料 实用案例
	课程教学目标
	支撑毕业要求指标点
	毕业要求
	目标1：使学生了解机器人相关应用技术以及相关编程应用技巧，初步能够根据相关的项目需求确定合适的开发方
	 1.4 能够将机械电子工程相关知识和数学模型方法用于复杂机械工程问题解决方案的比较与综合。
	1. 工程知识：能够将数学、自然科学、工程基础和机械电子工程专业知识用于解决复杂机电工程问题。
	目标2：培养学生具备机械电子工程领域独立思考与创新开发能力。
	1
	工业机器人概述
	张建阁
	2学时
	课程思政融入点：介绍我国在智能机器人领域所取得的成绩，大国工匠铸就大国重器，激发学生报国热情，树立建
	线下
	讲授
	作业一
	课程思政作业１：要求阅读至少两篇与机械制造发展有关的文章，理解加工制造对国民经济的重要性。
	目标1
	2
	工业机器人的结构与参数
	张建阁
	2学时
	线下
	讲授
	课程思政作业2：结合本课程，要求学生每人阅读两篇与机械制造相关文章，了解广东或东莞制造业的现状。
	目标1
	3
	工业机器人基本知识与示教器
	邱琳芝
	2学时
	线下
	讲授
	目标1
	4
	ABB工业机器人的硬件连接与I/O信号配置
	邱琳芝
	2学时
	重点：ABB机器人的控制柜与本体的连接、ABB工业机器人的安全保护机制；DSQC651板的配置、I/
	难点：系统输入输出与I/O信号关联
	线下
	作业二
	5
	ABB工业机器人的程序数据应用
	邱琳芝
	2学时
	重点：简历程序数据的操作、程序数据的类型与分类、三个关键的程序数据的设定。
	难点：三个关键的程序数据的设定。
	线下
	讲授
	作业三
	目标1
	6
	ABB机器人的程序编写
	邱琳芝
	2学时
	重点：RAPID程序及指令、建立程序模块与例行程序、常用PAPID程序指令、建立一个可以运行的RAP
	难点：RAPID程序指令与功能。
	线下
	讲授
	作业四
	目标2
	7
	搬运工业机器人程序编制与调试
	邱琳芝
	2学时
	重点：学习离线搬运机器人的程序编写。
	线下
	讲授
	作业五
	目标2
	8
	码垛工业机器人程序编制与调试
	邱琳芝
	2学时
	重点：自动运行搬运机器人的码垛程序
	线下
	讲授
	目标2
	合计
	16
	目标1
	目标2
	大纲编写时间：2022年2月18日
	系（部）审查意见：

