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Tóm tắt: Đề cập các vấn đề cơ bản trong công nghệ Robot, hệ thống điều 
khiển, các Sensor của Robot. Tìm hiểu, lắp đặt và viết phần mềm điều khiển 
hai Robot: Hexapod II PE của hãng Lynxmotion và ED-7220 của Hàn Quốc, 
với mong muốn xây dựng phòng thí nghiệm Robot hiện đại trong Khoa 
Công nghệ phục vụ cho việc nghiên cứu học tập của sinh viê.n  
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