
智能机器人微专业人才培养方案 

一、 专业培养目标（300-500字） 

本微专业旨在面向人工智能与智能制造领域的发展需求，培养具有扎实工

程基础、掌握现代机器人系统结构、感知控制方法与应用技术的复合型工程技

术人才。通过系统学习机器人硬件与软件设计、系统建模、传感与感知、轨迹

规划、运动控制等核心知识，学生将具备较强的综合分析与工程实践能力，能

够胜任工业机器人、服务机器人等相关系统的开发、调试与应用工作。 

培养目标如下：   

培养目标 1：掌握机器人系统的基本构成、运动学与动力学分析方法； 

培养目标 2：熟悉主流工业与服务机器人平台的控制逻辑与应用开发； 

培养目标 3：具备利用先进的感知-控制-规划技术提升机器人自主行为能

力，或引入人工智能来提升机器人自主决策能力； 

培养目标 4：能在智能制造、智慧物流等行业场景中开展机器人系统集

成、测试与工程实践。 

二、毕业要求（300字左右）   

学生需系统掌握机器人软硬件设计、系统模型构建与辨识、传感器感知技

术、路径规划技术、智能控制算法等基础理论和工程应用技术，具备独立分

析、设计与实施机器人任务的能力。 

毕业生应达到以下能力目标： 

1. 理解并掌握机器人基础理论与关键技术； 

2. 掌握典型机器人系统的建模与仿真方法； 

3. 能运用仿真软件和开发平台进行机器人项目的开发与调试； 

4. 具有良好的跨学科工程素养和实践能力。 

三、招生对象与条件 

本微专业面向全校理工类专业（如机械工程、电气工程、自动化、计算

机、软件工程等）二年级及以上本科生招生。学生需修完《高等数学》《大学

物理》及《程序设计基础》等课程。 

四、学分与证书 



本专业要求学生学习完规定的 6课程，修习学分 16，经学院审核、教务处

审定后，随主修专业毕业证书发放微专业毕业证书。 

五、课程设置 

智能机器人微专业课程设置及教学进程计划表 

备注： 

1.总学时=理论学时+实践学时（实践教学含实验和上机教学），总学时=线上学

时+线下学时； 

2.课程代码统一按照填“两位学院代码+WZY+两位数字”编制；“开课学期”根据 2

年制内实际开课学期填写，“考核方式”填写考试、考查； 

3.开课单位填写任课教师所在部门或单位。 

 

六、课程简介 

对本微专业拟开设的课程进行简要介绍，包括课程主要内容、

课程教学设计等，每门课 300 字以内。 

 

 

 

 

序号  课程名称  课程简介  

课程名称 
课程代

码 
学分 

总学

时 

学 时 分  配 
考核 

方式 
开课单位 

开课 

时间 理论 实践 
线上

学时 

线下

学时 

机器人学基础 03WZY01 3 48 32 16 16 32 考试 机械学院 第 3 学期 

机器视觉与感知技术 03WZY02 2 32 18 14 10 22 考试 机械学院 第 3 学期 

机器人智能规划技术

基础 

03WZY03 2 32 26 6 12 20 考试 机械学院 第 4 学期 

嵌入式控制系统设计 03WYZ04 3 48 36 12 18 30 考试 机械学院 第 4 学期 

ROS 系统与应用开

发 

03WZY05 3 48 40 8 20 28 考查 机械学院 第 5 学期 

机器人综合设计实践 03WZY06 3 48 8 40 8 40 考查 机械学院 第 5 学期 



1 机器人学基础 

本课程系统讲授机器人学的基本概念与理论，包括机器人运动

学、动力学、轨迹规划、结构构型与关节类型等核心内容。教

学以理论讲解与案例分析相结合，强调理解与应用。通过 

MATLAB 和仿真工具进行运动学建模与仿真，培养学生分析与

解决机器人基本运动问题的能力，为后续课程打下坚实基础。 

2 机器视觉与感知技术 

本课程系统介绍机器人感知系统的基础理论与关键技术，涵盖

视觉及多传感器融合内容。重点讲授图像采集与处理流程，包

括图像预处理、特征提取、目标检测与识别、三维信息获取

等；引入 OpenCV和深度学习框架，训练学生实现典型视觉任

务（如目标跟踪、环境感知与场景建图）。同时，课程还介绍

位置传感器、陀螺仪、超声波/激光测距传感器、力/力矩传感

器等，通过案例教学与实验训练，提升学生在复杂环境中构建

机器人感知系统的综合能力。 

3 
机器人智能规划技术

基础 

本课程具体介绍如何对机器人所处的环境进行建模，包括地图

构建、障碍物表示等方法。例如，使用栅格地图、拓扑地图等

不同方式对环境进行描述，以及如何通过传感器数据更新环境

模型。详细讲解各种路径规划算法，如 A * 算法、Dijkstra 

算法、人工势场法等，分析它们的优缺点和适用场景。并通过

实际案例，让学生掌握如何根据具体环境和任务需求选择合适

的路径规划算法。研究机器人在路径上的运动控制问题，包括

速度规划、加速度规划等，以确保机器人能够安全、高效地沿

着规划路径运动。 

4 嵌入式控制系统设计 

该课程介绍机器人常用的控制器及智能控制方法，包括

Arduino、STM32、树莓派等控制器，以及 PID、滑模控制、自

适应控制与强化学习等智能控制算法的基本概念及应用。通过

典型实例（如移动机器人路径跟综等），训练学生理解复杂系

统行为与设计相应控制策略的能力。 

5 ROS系统与应用开发 

本课程围绕 Robot Operating System (ROS) 讲解机器人软件

系统的架构、通信机制与功能开发。课程包含 ROS节点、话

题、服务、动作机制等核心内容，并结合 Gazebo和 RViz 实现

机器人导航、路径规划与多传感器融合任务，强化学生的工程

开发能力。 

6 机器人综合设计实践 

基于前期课程所学知识，独立或团队协作完成一个小型机器人

系统设计任务，如自主导航小车、机械臂操作平台等。课程强

调方案设计、系统集成、调试优化等工程实践环节，提升学生

的项目管理、创新与跨学科综合能力。 

 


