淡江大學97學年度第1學期電機系研究所教學計畫表
	課程名稱：（中文）機器人學
	開課單位
	電機系

	（英文）Robotics 
	課程代碼
	8412

	授課教師：黃志良

	學分數
	3學分
	必/選修
	選修
	開課年級
	電機一
機器人


	先修科目或先備能力：無

	課程教學目標：使學生了解人形機器人之操控原理、軌跡規劃、跨越障礙、動態平衡及跑步控制的設計。
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	參考附錄


	週次

（1-18）
	課程大綱
	教學方法
	備註

	
	單元主題
	內容綱要
	講授
	示範
	習作
	其他2
	

	1-2
	Operation
	Whole-Body Operation Method for Humanoid Robots
	●
	
	
	
	

	3-4
	Path Planning
	Sensory Reflex Control for Humanoid Walking
	●
	
	
	
	

	5-6
	Path Planning
	Real-Time Planning of Humanoid Robot’s Gait 
	●
	
	
	
	

	7-8
	Stepping Over Obstacle
	Stepping over Obstacle with Humanoid Robots
	●
	
	
	
	

	9-10
	Dynamic Balance
	Dynamic Balance of a Humanoid Robot during Manipulation Tasks
	●
	
	
	
	

	11-12
	Climbing Humanoid Robot
	ZMP-Based Balance Gait Synthesis
Sensory Control
	●
	
	
	
	

	13-14
	Running Biped
	A Running Controller of Humanoid Biped HRP-2LR
	●
	
	
	
	

	15-16
	Running Biped
	A Physical Model and Control Strategy for Biped Running
	●
	
	
	
	

	17-18
	Presentation and Group Discussion
	1. Study on Selected Papers

2. Oral presentation
3. Project Discussion
	
	●
	●
	●
	口頭報告

	評量方法：平時成績：20 ％，學期成績：40 ％，作業：20 ％，Presentation：20 ％
教學相關配合事項：教學內容、教科書、學期成績評量方法皆公告於學校教務處相關網頁及教師個人教學平台上以供學生參考。
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