
《工业机器人应用系统建模》课程标准
一、课程信息

课程名称：工业机器人应用系统建模

课程编码：460305214

适用专业：工业机器人技术
课程学时：72学时

课程学分：4学分

二、课程定位

（一）课程性质
《工业机器人应用系统建模》是工业机器人技术专业的一门专业核心课程，本课程是在学习了机械制图、工业机器人技术基础、机械基础、Auto CAD、 液压与气压传动等课程,具备了机械原理、计算机绘图、工业机器人基本知识的基础上开设的一门理实一体课程，其功能是对接专业人才培养目标，面向工业机器人应用编程工作岗位，通过对Solid Works软件三维建模的基础知识、装配设计、工程图设计等内容的学习，培养三维建模能力，为后续工业机器人离线编程仿真、博途软件应用、光机电一体化系统调试、工业机器人系统集成等课程奠定基础。

（二）课程任务

通过课程学习，使学生理解工业机器人及其应用系统：学生需要了解工业机器人的基本原理、结构和功能，以及工业机器人的应用系统构成和工作原理。学习机器人建模方法和技术包括建模工具的使用、建模过程的规范等。进行实际案例分析和建模，进行工业机器人应用系统的建模和分析，掌握建模过程和方法。学习工业机器人应用系统的评估与优化技术，包括性能分析、优化算法等，以提高系统的效率和性能。总体来说，工业机器人应用系统建模课程旨在培养学生对工业机器人应用系统的建模能力和综合分析能力，为他们在工业机器人应用领域的研究和实践提供基础。

三、课程设计

（一）设计理念

课程以培养工业机器人应用系统建模课程学习能力和工业机器人技术职业能力为导向，遵循以下教育教学理念。

1.终身学习的教育观：课程设计锚定学生终身发展必需“学会认知”“学会做事”“学会共同生活”“学会生存”的教育观。以“学”为中心，强化学生自主学习，重视学生的学习权，实现“教学”向“学习”转换，让学生学会学习，使受教育者成为自我教育者；

2.多元智能的学生观：课程设计尊重学生是一个多元智能的群体，具有不同禀赋的学生观。依据个体智能结构差异特点，因材施教，努力发掘学习潜能，发展个性品质，让学习成为学生体验智慧开启、增强自信的快乐过程，使教学活动成为塑造成功者的教育过程；

3.建构主义的学习观：课程设计恪守知识是在一定的情境中，利用必要的学习资源与他人互动主动建构获得的学习观。为学生创设适宜的学习情境，运用适宜的教法，提供丰富的学习资源，使学生在师生互动、生生互动的过程中，主动地建构自己的经验和知识；

4.能力本位的质量观：课程设计注重培养学生完成课程学习任务的兴趣和提高工业机器人应用系统建模职业能力的质量观。通过知识构建过程系统化的课程学习，使学生在个人实践经验的基础上，完成“情境”“协作”“会话”和“意义建构”全过程，获得自我发展的内化的学习能力；

5.过程导向的课程观：课程设计以理论和实践一体化的工作过程为导向的课程观。构建“工作过程完整”的学习过程，从工业机器人应用系统建模职业岗位工作出发选择课程内容，按照职业能力从易到难的顺序安排教学，切实解决“怎么做”（经验）和“怎么做更好”（策略）的问题；

6.行动导向的教学观：课程设计强调工作过程与学习过程相统一的教学观。强化学生是行动主体，遵循“资讯、计划、决策、实施、检查、评估”的完整“行动”过程，让学生“独立地获取信息、制订和实施计划、检查评价成果”，建构属于自己的经验和知识体系。

（二）设计思路

课程依据上述设计理念，按照以下设计思路组织课程教学内容。

1.根据学生的认知规律与技能要求，采用循序渐进方式实现理论教学与典型案例相结合的方式来展现教学内容，采用项目教学法，将学科知识按“项目”进行整合，体现以人为本的教学特色，注重学生实践能力的培养。做到“教”、“学”、“做” 一体共同完成。

2.通过知识点、技能点的典型案例分析与讲解等教学任务来组织教学，倡导学生在教学任务项目实施过程中掌握工业机器人应用系统建模的专业基础知识和拆装等技能。将理论知识融入项目中进行教学，为项目设计和实施提供理论依据。在此基础上进行装配技术的知识学习和基本训练。

3.每个项目均将相关理论与实践有机结合，力求体现让学生在“做中学，学中做”的职教理念,为此每个项目均以生产实际中的具体案例为主，删除复杂的理论计算，降低理论难度，以实际应用为主，以培养学生的应用能力和解决具体实际问题的工作能力。

4.大力推广“项目导向教学”模式，本课程在内容组织上强调学生的主动性学习，因此在项目开始前先提出学习目标，再进行项目任务分析，通过“项目的提出”,分解出“能力目标”，联系“日常典型案例”，引出“基本知识点”，结合知识点掌握操作要领，以上工作完成之后，提出项目要求达到的目标，让学生独立(或者分组)完成“项目实施”，结合项目(活动)的操作过程，最后完成“项目评价”。

四、课程目标

（一）总体目标

理解工业机器人应用系统的概念、组成和工作原理，包括机器人的机械结构、传感器、控制系统等。学生能够掌握机器人建模的基本方法和技术，包括建模工具的使用、建模过程的规范，能够基于机器人的特性进行建模。学生能够通过实际案例和实验，分析和建模工业机器人应用系统，能够识别和解决建模过程中遇到的问题。能够应用评估与优化技术，分析工业机器人应用系统的性能，并通过优化算法和方法提高系统的效率和性能。综合运用机器人学、自动化控制、计算机科学等多个学科的知识和方法，进行工业机器人应用系统的综合分析与应用。

通过达到以上目标，学生将具备能力在工业机器人应用领域进行建模、分析和优化，为工业机器人系统的设计、控制和优化提供基础。
（二）具体目标
1.素质目标：

（1）培养学生精益求精、不畏困难、勇于创新的大国工匠精神；

（2）适应未来工业发展趋势的素质：培养学生适应未来工业发展方向的素质，包括理解本专业的前沿知识和未来应用领域，掌握未来工业技术发展的前沿动态和趋势等。

（3）坚定热爱党、热爱国家、热爱人民的政治立场，崇尚真、善、美和社会主义核心价值观；

（4）热爱岗位，尽职尽责：通过扎实的理论学习和实践操作，学生应当具备热爱自己的岗位和坚守职责的品质；

（5）社会责任，环保节能：学生应当具备社会责任意识和环保节能的意识，为未来的可持续发展做出贡献。

2.知识目标：

（1）机器人学知识：了解机器人学的基本概念和理论，例如基于轨迹、基于力的控制方法、路径规划等方面。

（2）自动控制知识：掌握系统自动控制的基本理论和技术，包括控制系统的建模和分析、控制器设计等。

（3）计算机与模型学习知识：了解计算机视觉、深度学习等相关知识，以及相关的建模和数据分析方法。

（4）设备组装和调试知识：学生应具备工业机器人设备组装和调试的知识，包括安全、规范的操作流程、标准化安装方法等，为现场调试和运行提供保障。

（5）多项技能：学生应掌握用于工业机器人设备组装和调试的多种技能，以扩宽技能面，更好地适应实际工作需求。

3.能力目标：

（1）工业机器人设备组装能力：学生应具备完成工业机器人设备组装的能力，能够根据工业机器人图纸和安装要求进行设备装配、固定和调整。

（2）机器人应用系统综合分析能力：通过综合分析机器人的结构、运动、软硬件控制方面的特质，能够对机器人应用系统进行全面分析。

（3）实践能力：通过实际案例和实验，学生能够掌握实际操作和应用工业机器人的能力，具备解决实际问题的能力。

五、教学内容与安排

（一）教学内容设计原则

依据工业机器人应用系统建模专业培养目标和课程设计理念，教学内容设计贯彻以下教学原则：

1. 目标导向原则：教学内容应该与学生的知识、能力和技能目标相匹配。教师应该明确课程的核心目标和教学目标，以此来组织教学内容。

2.系统性和连贯性原则：教学内容应该具有连续的系统性和完整的内在结构。教师应该将教学内容进行分析和排序，使之成为相对应的教学体系。

3.理论与实践相结合原则：教学内容应当结合学生的实践经验，使之获得实践经验，并通过实践验证理论的正确性。教师应该设计实践操作环节，并辅以相应的理论知识。

4.差异性和多样性原则：教学内容应该根据学生的不同背景和需求，提供差异化的教学内容，促进他们的发展和成长。教师应该创新教学形式，注重教学资源的整合和利用。

5.评估与反馈原则：教学内容应该设计合适的评估机制和反馈机制，以检验教学效果，并为教学提供反馈，及时修订教学方案，提高教学效果。
（二） 教学内容设计

表1：课程教学内容设计表

	序

号
	教学单元
	教学要点
赛证要点
	素质目标
	知识目标
	能力目标
	学时

	
	
	
	
	
	
	理
	实

	1
	Solid Works 三维建模概述


	(1)软件安装包组成

(2)建模基本认识
	(1)有严谨认真的工作态度对待细节的把控

(2)培养3D建模的基础能力，养成对3D软件的趣

味性与熟悉感

(3)有安全生产意识
	(1)了解传建模的概念与建模软件

(2)了解Solid Works软件


	(1)能安装Solid Works软件

(2)能管理Solid Works软件界面和设置基本参数

(3)能够掌握数据采集和分析方法，使用各种测量仪器进行数据采集
	6
	3

	2
	草图绘制
	(1)图样标准的发展历程

(2)选取单位与参数的联系
	⑴培养规范绘图的习惯，养成良好的职业素养

⑵培养学生良好的职业道德和高度的职业责任感
	(1)掌握在Soli d Works中绘制草图的方法

(2)掌握在Solid Works中对绘制的草图进行编辑与标注
(3)掌握搬运自动化控制、机器视觉等自动化技术的原理和应用
	(1)能设计和修改机械手搬运机构和电气控制部分的图纸

(2)能编辑、标注、

约束图线
(3)能绘制建模所需的截面图形
	6
	3

	3
	焊接工作站零件建模
	(1)焊接零件基本认识

(2)焊接工作站是如何提高生产效率
	⑴养成踏实严谨、进取的品质及独立思考的学习习惯及良好工程素养

(2)培养学生发现问题、解决实际问题的能力


	(1)了解各种工业机器人结构、零件的种类、功能

(2)掌握焊接工作站中的各个元件特性及其应用

(3)掌握三维实体基础特征建模的一般方法

(4)掌握三维实体工程特征的造型方法
	(1)能运用Solid Works软件的拉伸、旋转放样等命令创建基础特征

(2)能运用Solid Works软件的相关命令创建工程特征基础特征

(3)能用阵列、镜像等方法复制特征造型
	6
	3

	4
	柜体箱体钣金
	(1)柜体箱体的种类及特点

(2)柜体箱体材料组成

(3)钣金技术基本知识
	⑴应用所学知识解决生产实际问题的工作能力

⑵有机械设备操作的安全意识
	(1)掌握Solid Works进行钣金成型方法

(2)掌握钣金折叠与展开，创建柜体箱体

(3)掌握自动化控制技术的基础理论知识

(4)熟练掌握数据采集和分析方法
	(1)能使用Solid Works进行钣金成型

(2)能钣金折叠与展开，创建柜体箱体

(3)能将焊接工作站进行分解和组装
	6
	3

	5
	焊接工作
	(1)焊接设备的组成及特点 

(2)焊接设备的安装流程及操作规范
	⑴培养学生勇于创新精神

(2)具有实事求是、严谨踏实的科学态度


	(1)了解各种焊接结构的种类、功能

(2)掌握焊接设计控制中各个元件特性及其应用范围

(3)理解焊接的基本原理

(4)熟悉各种焊缝的结构特点


	(1)能用Solid Works创建焊接件的框架与结构构件

(2)能使用Solid Works设计各种形式的焊缝

(3)具有基础的三维建模和加工编程能力

(4)能够对模拟过程进行实时检测和分析
	6
	3

	6
	曲面零件
	(1)常见的曲面设计工具

(2)工业机器人曲面使用范围和优缺点
	⑴培养精益求精、不畏困难、勇于创新的大国工匠精神
	(1)掌握Solid Works中曲面造型的基础操作

(2)掌握曲面的编辑方法

(3)熟练掌握曲面数据采集和分析方法
	(1)能用Solid Works创建规律曲面

(2)能设计较为复杂的曲面

(3)具有基础的三维建模和加工编程能力

(4)能够对模拟过程进行实时检测和分析
	6
	3

	7
	工作站局部装配体设计 、零部件工程图
	(1)装配图对于总体系统设计的重要性

(2)零部件工程图合理分配功能区
	⑴激发学生科技报国的家国情怀和使命担当
	(1)掌握Solid Works装配设计的基础操作

(2)掌握装配体设计检查方法

(3)掌握Solid Works工程图创建方法

(4)掌握工程图的标注、注释方法，标题栏与明细栏填写
	(1)能对相关零件进行装配设计，并添加必要的约束

(2)会对装配体进行编辑，包括组件的复制与编辑

(3)能绘制零件工程图

和装配工程图
	6
	3

	8
	工作站局部动画设计、建模及工作站仿真
	(1)动画设定尺寸、帧率、画幅，色彩衔接

(2)合理操作工作站运转的流程
	⑴有安全生产的意识

⑵有爱岗敬业团结协作、吃苦耐劳的精神
	(1)了解Solid Works动画向导的功能与操作过程

(2)掌握装配体模型生产法规和标准运动动画的生成

(3)了解工作站布局及位置标定

(4)系统创建与加载程序

(5)掌握仿真运行与录制视频方法
	(1)能使用Solid Works动画向导生成简单动画

(2)能生成机器人

模型运动动画

(3)能创建虚拟工作站

(4)能创建机器人系统并加载程序

(5)能仿真运行与录制视频
	6
	3

	
	合计
	
	
	
	
	48
	24


六、考核标准与方式设计

（一）考核标准

课程考核标准依据课程目标建立课程考核的“应知”“应会”体系，详见表2。

表2：课程考核标准表
	序号
	教学单元
	应知
	应会

	1
	Solid Works 三维建模概述
	(1)软件安装包组成

(2)建模基本认识
	(1)安装Solid Works软件

(2)管理Solid Works软件界面和设置基本参数

(3)掌握数据采集和分析方法，使用各种测量仪器进行数据采集

	2
	草图绘制
	(1)图样标准的发展历程

(2)选取单位与参数的联系
	(1)设计和修改机械手搬运机构和电气控制部分的图纸

(2)编辑、标注、

约束图线
(3)绘制建模所需的截面图形

	3
	焊接工作站零件建模
	(1)焊接零件基本认识

(2)焊接工作站是如何提高生产效率
	(1)运用Solid Works软件的拉伸、旋转放样等命令创建基础特征

(2)运用Solid Works软件的相关命令创建工程特征基础特征

(3)用阵列、镜像等方法复制特征造型

	4
	柜体箱体钣金
	(1)柜体箱体的种类及特点

(2)柜体箱体材料组成

(3)钣金技术基本知识
	(1)使用Solid Works进行钣金成型

(2)钣金折叠与展开，创建柜体箱体

(3)将焊接工作站进行分解和组装

	5
	焊接工作
	(1)焊接设备的组成及特点 

(2)焊接设备的安装流程及操作规范
	(1)能用Solid Works创建焊接件的框架与结构构件

(2)能使用Solid Works设计各种形式的焊缝

(3)具有基础的三维建模和加工编程能力

(4)能够对模拟过程进行实时检测和分析

	6
	曲面零件
	(1)常见的曲面设计工具

(2)工业机器人曲面使用范围和优缺点
	(1)用Solid Works创建规律曲面

(2)设计较为复杂的曲面

(3)进行三维建模和加工编程

(4)对模拟过程进行实时检测和分析

	7
	工作站局部装配体设计 、零部件工程图
	(1)装配图对于总体系统设计的重要性

(2)零部件工程图合理分配功能区
	(1)对相关零件进行装配设计，并添加必要的约束

(2)对装配体进行编辑，包括组件的复制与编辑

(3)绘制零件工程图和装配工程图

	8
	工作站局部动画设计、建模及工作站仿真
	(1)动画设定尺寸、帧率、画幅，色彩衔接

(2)合理操作工作站运转的流程技巧


	(1)使用Solid Works动画向导生成简单动画

(2)生成机器人模型运动动画

(3)创建虚拟工作站和机器人系统并加载程序

(4)能仿真运行与录制视频


（二）考核方式

本课程采用过程考核、理论考核、技能考核方式进行。

1.过程考核：占课程总评成绩的40%。包括学生到课、课堂交流、实训练习、平时作业、阶段测练、期中考试等环节，由任课教师在课程教学过程中实施与评定；

2.理论考核：占课程总评成绩的20%。由教研室在课程结束时组织实施，或在课程教学过程中分阶段实施；

3.技能考核：占课程总评成绩的40%。由教研室制定《工业机器人应用系统建模》考核方案，在课程结束或课程教学过程中分阶段，采用分组或个人抽签方式实施。

七、实施建议

（一）教材编写与使用选择

《工业机器人三维建模（Solid Works）》郑贞平、张小红主编，机械工业出版社，2023年5月，高等职业教育系列教材。

（二）教学方法与手段

1.教学方法：

课程根据不同教学内容主要采用以下教学方式：

（1）理论课 + 实操实验：教师通过理论课讲授基础理论知识及操作技能，让学生通过实操实验，将所学知识与实践结合，更深入地理解理论知识，掌握实际工作所需的技能。

（2）项目式教学：以具体项目为基础，从设计、制作到调试过程，帮助学生掌握综合性的机电设备装配和调试技能技术及其应用。

（3）翻转课堂模式：让学生在课前、课后完成有关知识点的学习，教师在课堂上辅导和指导学生解决问题，提高课程的知识深度。

（4）同步课程教学模式：教师将理论知识及操作技能配合辅导演示，达到同步视听的理论实践要求。

（5）管理与实验结合教学模式：通过管理与实验相结合的教学模式，培养学生综合素质和应用能力，通过制定机械设备技术标准管理规范，有针对性地开展机械设备实验。

（6）案例式授课教学模式：通过现实案例的讲解，引导学生深度思考，运用所学知识解决实际问题，并提高系统化、综合化解决问题的能力。

2.教学手段：

课程根据不同教学内容采用课堂多媒体教学、线上网络教学、实训室技能训练、模拟工作车间场景项目模拟训练等教学手段。

（三）课程资源开发与利用

1.利用网络资源，通过浏览《工业机器人应用系统建模》网络精品课程，有针对性地学习相关内容；

（1）超星智慧校园网络教学平台：http://cxzhxy.fanya.chaoxing.com/portal；

（2）学习通：http://www.xuexi365.com/；

（3）中国大学 MOOC：https://www.icourse163.org/。

2.系统地制作和完善有关软件安装与系统调试技能操作的视频录像，用于实训教学的示教和指导，提高学生动手能力。

八、编制说明

编写人：余天辰  助教  赣西科技职业学院智能制造学院 

编写人：李玉平  教授  新余学院机电工程学院
说明：本标准从2024 年 3月起执行。




