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(54) PHƯƠNG PHÁP VÀ THIẾT BỊ TẠO CHƯƠNG TRÌNH CHUYỂN ĐỘNG 
ROBOT

(57)  Sáng chế đề cập đến phương pháp và thiết bị tạo chương trình chuyển động robot có 
thể giúp giáo viên người mà không quen thuộc với ngôn ngữ lập trình dễ dàng dạy robot 
chuyển động và nội dung công việc cần được thực hiện bởi robot mà không sử dụng thiết 
bị điều khiển và lập trình cầm tay. Phương pháp tạo chương trình chuyển động robot theo 
sáng chế bao gồm bước thực hiện liên tục các hoạt động cho mỗi trong số nhiều chương 
trình chuyển động cơ bản theo mẫu, các hoạt động này bao gồm hiển thị màn hình xác định 
thông số bằng cách sử dụng GUI, màn hình xác định thông số là màn hình để xác định các 
thông số của chương trình chuyển động cơ bản theo mẫu cụ thể, sau đó làm cho bộ nhớ lưu 
trữ chương trình chuyển động cơ bản theo mẫu cụ thể dưới dạng chương trình chuyển động 
cơ bản tùy chỉnh khi các thông số của chương trình chuyển động cơ bản theo mẫu cụ thể 
được xác định. Mỗi một trong số nhiều chương trình chuyển động cơ bản theo mẫu chứa, 
cho công việc cơ bản tương ứng của nó, một hoặc nhiều tập hợp tọa độ vị trí của đầu bàn 
tay (một hoặc nhiều điểm dạy) làm các thông số, một hoặc nhiều tập hợp tọa độ vị trí của 
đầu bàn tay xác định chuyển động cần thiết (sự dịch chuyển vị trí và sự thay đổi hướng) 
của robot cho công việc cơ bản tương ứng, và mỗi chương trình chuyển động cơ bản theo 
mẫu được tạo cấu hình sao cho chuyển động của robot được xác định khi toàn bộ một hoặc 
nhiều tập hợp tọa độ vị trí của đầu bàn tay được xác định.
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