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Abstract：According to the significance and present situation of talent training of the higher vocational 
colleges, combining with robot design and making class which is in the author’s college, it has made the 
detailed elaboration on the property, target, content setting, teaching implement and evaluation of this class. 
To explore how to establish this class in the higher vocational colleges, the method has been used to train the 
students’ social ability, innovative ability and professional accomplishment. The method has realized the high 
quality skill type talent straining goal of the higher vocational colleges, and provided reference for the higher 
vocational colleges which need it.  
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【摘要】本文针对高职院校人才培养的意义和现状，结合笔者所在学校开设的《机器人设计与制作》

课程详细阐述了本课程的性质、目标、内容设置、教学实施与考核等内容，探索如何在高职院校开设

本课程，用以培养学生的社会能力、创新能力和职业素养，实现高职院校高素质技能型人才培养目标，

为需要开设本课程的高职院校提供参考。 

【关键词】高职院校；《机器人设计与制作》；创新能力 
 

1 引言 

目前，高职院校开设《机器人设计与制作》课

程是屈指可数的，笔者所在学校开设本课程至今已

有 3 年多的时间。实践证明：《机器人设计与制作》

课程激发和培养了学生的实践创新能力、专业知识

技能以及培养学生的社会能力和职业素养。与高职

院校高素质技能型人才培养的目标不谋而合。 

针对高职院校人才培养的意义和现状，结合笔

者所在学校开设的《机器人设计与制作》课程，探

索如何在高职院校开设本课程，为需要开设本课程

的高职院校提供参考。 

2 《机器人设计与制作》课程性质与目标 

《机器人设计与制作》是一门涵盖电子、通信、

计算机、机械、机电等领域的综合性极强的技能实

践课程，可为计算机类、电子通信类、机电类等专

业开设。 

在教学实践中，采用以培养创新能力为中心目

标，以机器人比赛为载体，以项目实践为手段的工

程对象教学法，整个体系结构贯穿“基础知识+ 实

践技能+ 社会能力+ 职业素养”的培养模式，重点

突出“创新”特色；同时，本课程积极推进教学内

容、课程体系和教学方法的改革，尤其是注重任务

驱动、项目化教学，学生实践为主，实践内容结合

理论，强调学生动手能力的培养，引导学生增强创

新意识和培养创新能力。 

通过学习实践，学生能够掌握机器人设计与制

作过程中的基本概念和原理，使学生能够掌握和使

用最新的机器人设计与制作方法和典型开发工具。

课程在教学内容安排上遵循“以创新能力培养为中
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心”的原则，强调将不同层次专业知识的基础性与

实际项目设计思想相结合，重视将机器人系统自底

向上的各种专业课程内容的有机整合，使得诸如电

子技术、电路设计、单片机与接口和 C 程序设计等

孤立的课程呈现相互配合的应用场景，让学生在认

识和掌握上述课程的基本概念和基本规律的基础

上，可进一步的在实际的综合系统应用中做出创

新。如图 1 所示。 

 

 

Figure 1:course center target 

图 1 课程中心目标 

3 《机器人设计与制作》课程设计理念与

思路 

本课程以培养创新能力为中心目标，以机器人

比赛为载体，以项目实践为手段的工程对象教学

法。通过机器人竞赛平台和相关的学习、实践，促

进学生在竞赛中运用工程和科学知识，完成竞赛涉

及的技术问题，并且与其它队伍竞争；以达到锻炼

学生工程素质、培养学生工程型创新思想与创新能

力，树立学校和所在专业品牌形象的目的。 

通过企业需求调研、创新能力教育现状分析、

切入点选取、《机器人设计与制作》课程开设到机

器人技术创新团队建立，建立起了一套保障培养学

生创新能力的科学机制。 

4 《机器人设计与制作》课程内容组织与

安排 

4.1 教学内容的针对性与适用性 

本课程的前期支撑课程是电子技术、单片机技

术及应用、程序设计基础、Protel 应用等课程。《机

器人设计与制作》课程在教学内容选取上突出“以

培养创新能力为中心目标，以机器人比赛为载体，

以项目实践为手段的工程对象教学法”，课程是以

机器人比赛为载体，根据学生的能力层次，选择不

同难度的教学内容来培养学生创新能力、工程实践

能力、综合职业素养等。课程开设的对象为专科三

年级上学期的学生，在教学内容上按照难度逐渐增

加的顺序设置了 5 个学习情境，适合高职学生的知

识结构水平和认知能力，有针对性的培养学生的创

新实践能力。通过课程的教学，发现并培养一部分

优秀的学生组队集训，参加 CCTV 亚太大学生机器

人大赛国内选拔赛、全国职业院校机器人大赛、挑

战杯大学生科技竞赛等赛事，充分激发和培养学生

的学习兴趣以及创新能力，如图 2 所示。 

 

 

Figure 2: the pertinence of the setting of teaching contents 

图 2 教学内容设置的针对性 

4.2 学习情境选取 

我们选取竞赛机器人作为教学内容的载体，培

养学生的创新能力和工程素养。该产品以单片机作

为控制核心，包括运动模块（电机）、显示模块、

驱动控制模块、语音模块、遥控模块以及各种传感

器与信号转换模块。针对不同部分的运用能力训

练，设计出了不同的学习情境，如图 3 示。 

 

 

Figure 3: selection of learning situation 

图 3 学习情境的选取 

4.3 教学内容的组织与安排 

在各个学习子情境，训练的技能和培养的能力

分别如表 1 所示。 
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Table1: learning sub-situation and its ability training 

表 1 学习子情境与对应的能力培养 

 
 

学习情境 1：主要通过制作一个具有基本的功

能模块，能完成移动的机器人，训练学生的电路、

程序和机械制作相关的基础知识和基本的实践技

能。 

学习情境 2：通过给机器人叠加传感器模块，

增加机器人的功能来培养学生的方法创新意识。 

学习情境 3：通过在已经具备基本功能的机器

人上实现较为复杂的运动控制算法，训练和培养学

生的不畏艰难、用于探索的创新精神。 

学习情境 4：主要适用于通过前一阶段的学习

选拔出来的能力素质较高的部分优秀同学，组队参

加机器人竞赛的集训，培养并强化优秀学生的应用

创新能力。 

5 《机器人设计与制作》课程教学的具体

实施 

每个学习情境都是以一个完整的机器人开发

制作工作过程实施教学，在该过程中既训练了学生

的职业能力，同时也培养了学生的职业素质。每个

学习情境的实施过程如图 4所示。 

 

 
Figure 4: learning concrete implement process 

图 4 教学具体实施过程 

每个学习情境都是从问题分析开始→明确做

什么？→思路提出？→资料查找→方案设计→讨

论→搭接电路→程序设计→调试→文档整理→功

能扩展几个工作环节，进行基于嵌入式产品开发工

作过程的能力训练。 

在各学习情境教学实施过程中，随着学生主动

参与的兴趣与能力的增强，教师参与度逐渐的降

低，而学生的参与度不断增加，直到可以基本独立

的完成竞赛机器人设计与制作，也就具备了完成嵌

入式产品的设计与制作的能力，从而达到嵌入式产

品开发职业岗位的要求。 

6 《机器人设计与制作》课程教学考核内

容与学习评价方法 

课程考核分成实践项目成绩和综合测试能力。 

实践项目成绩（占总成绩的 50%）：以每个学

习情境的任务完成情况做考核标准，采用 360o 的

自我评价体系，包括：自我评价，组长对组员的评

价，老师对学生的评价等全方位的评价形式；专业

能力、方法能力、社会能力等多层次的考核要求。 

综合测试能力（占总成绩的 50%）：理论测试

和技能测试，主要以技能测试为主。技能测试为从

测试任务库中随机抽取一个工作任务做测试。 

7 特色与创新 

1.以培养学生创新能力为中心目标开展教学

活动 

本课程的设置重在培养学生的创新能力，为学

生实践和理论知识运用提供了一个平台。课程从教

学内容的选取到教方法的制定，从参赛团队的组织

到实验任务的人员安排，都紧紧围绕培养学生创新

能力这一中心不动摇。学生通过勤动手、勤动脑以

及集体的头脑风暴等高强度的技能和智能训练后，

可在方法上、技能上以及项目组织方式等方面取得

创新。 

2.以项目实践为手段，在工程教育回归工程的

实践过程中创新 

1）制定明确的实践目标，并以目标为导向。 

机器人比赛的组织方会根据比赛特点，每次比

赛设定一个题目，本课程的教学目标或学生的实践

目标即此目标。各参赛小组在该指标的指导下，构

造自己的机器人，并不断完善机器人的功能。 

2）项目实践与教学相长，共同为机器人比赛
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提供支撑。 

3）工程教育回归工程，从简单功能机器人到

多功能机器人。 

4）学生在实践中创新，包括实现方法的创新，

技能的提升和组织管理方式的创新。 

此外，参赛团队还可以根据需要，实时调整内

部成员结构，以发挥各自成员的最大效能，从而在

管理上实现创新。 

3.以机器人比赛为载体，建立起一套客观的科

学的教学评价体系 

经过几届机器人比赛，教学组制定出了一套重

视创新能力的、科学的、可量化的教学评价体系，

以此为依据，比照学生完成项目的情况，进行客观

评价。具体评价体系详尽而又不繁琐。 

8 结束语 

本文详细介绍了《机器人设计与制作》课程的

性质、目标、内容设置、教学实施与考核等内容，

以培养创新能力为中心目标，以机器人比赛为载

体，以项目实践为手段的工程对象教学法，整个体

系结构贯穿“基础知识+ 实践技能+社会能力+职业

素养”的培养模式，重点突出“创新”特色；同时， 

本课程积极推进教学内容、课程体系和教学方法的

改革，尤其是注重任务驱动、项目化教学，学生实

践为主，实践内容结合理论，强调学生动手能力的

培养，引导学生增强创新意识和培养创新能力。希

望能为同行起到抛砖引玉的作用。 
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