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基于现代学徒制的“工业机器人操作与示教编程”课程标准 

校企合作，共同开发 

   一、课程概述 

1.课程性质

《工业机器人操作与示教编程》是工业机器人技术专业的一门专业核心课程。

以企业提供的现代学徒制岗位（工业机器人应用工程师）为培养目标，通过岗位

能力要求、职业发展要求以及职业素质要求为核心，由校企共同开发本课程标准，

学校负责基础功能模块的教授，企业负责教授本地化设计流程与标准,并完成学

徒的课程实训指导。 

该课程是学生（学徒）掌握工业机器人操作与示教编程的重要理论实践一体

化教学环节,课程学习以机器人的搬运码垛的实际操作为主，结合企业提供的实

际生产流程，使学生在学习过程中掌握机器人的基本操作和程序编写。同时，通

过在企业的学徒期间，能够基于企业的实际需要，完成中等难度的机器人编程。 

2.课程目标

（1）岗位目标：结合企业的岗位要求，使学生（学徒）能够熟练手动操作

工业机器人，掌握工业机器人输入/输出的配置及程序数据的设定方法，具备根

据工件加工路径完成工业机器人程序的编写的能力。 

（2）知识与技能目标：掌握机器人的手动操作、WorkVisual 配置机器人的

输入/输出的方法、机器人的程序数据（工具坐标和工件坐标）的设定、路径规

划及程序编写、写字绘图编程、搬运、码垛、编程等知识。 

3.与前后续课程的关系

前修课程：《C 语言程序设计》、《传感器应用技术》、《电机控制与应用》、《PLC 

应用》； 

后修课程：《工业机器人仿真与离线编程》、《工业机器人视觉技术应用》。 

4.教材

二、课程内容设计 

1.课程内容设计思路

1、岗位分析 

基于现代学徒制的工业机器人应用工程师软件编程方向的主要岗位职责包

括： 

（1）独立完成手动操作工业机器人，精确定位示教点；

（2）熟练完成 KUKA机器人的输入/输出配置；

（3）熟练完成 KUKA机器人的程序数据设定；

（4）独立完成 KUKA机器人的程序编写；

（5）独立实现 KUKA机器人写字绘图；
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（6）独立实现 KUKA机器人搬运码垛。

2、课程分析

结合上述的岗位分析以及工业机器人操作编程的实际需要，本课程主要围绕

工业机器人的手动操作及根据工件加工路径进行编程来展开，学校教师负责教授

手动操作工业机器人，精确定位示教点；如何配置 KUKA机器人的输入/输出；设

定 KUKA机器人的程序数据；简单的机器人的程序编写操作。 

企业师傅（企业导师）则以实际工作项目为载体，主要负责利用工业机器人

来实现中等难度的写字绘图任务，以及工业机器人的典型应用搬运码垛任务。 

与本课程相关的岗位要求及其对应的教学内容与场地见下表。 

序号 岗位要求（与本课程相关） 教学内容 场地 

1 
独立完成手动操作工业机器人，精确定
位示教点； 

1.1 示教器 smartPAD 的使用 

1.2 手动运动模式下移动机器人 

1.3 了解机器人各个轴的原点位置，掌

握零点标定方法 

学校 

2 
熟练完成 KUKA 机器人的输入/输出配
置；

2.1 使用 WorkVisual 配置输入/输出 

2.2 使用 smartPAD 对输入/输出信号的

监控或仿真 

学校 

3 
熟练完成 KUKA 机器人的程序数据设
定；

3.1 熟悉常用数据类型，在程序中声明

变量 

3.2 用 XYZ4 点法设定工具坐标 

3.3 用三点法设定工件坐标 

学校 

4 
独立完成简单 KUKA 机器人的程序编
写；

4.1 使用 smartPAD 新建程序模块与编

辑程序 

4.2 使用常用的运动指令，编写一个简

易程序，并调试运行 

4.3 外部拓展：连接 PLC,建立外部自动

运行程序 

学校 

5 独立实现 KUKA机器人写字绘图任务；
5.1 使用 smartPAD 设定绘画笔的工具

坐标及工作台的工件坐标 

5.2 编写书写“KUKA”的程序 

企业 

6 独立实现 KUKA机器人搬运码垛任务。

6.1 创建搬运码垛工具和载荷数据 

6.2 创建搬运码垛工具、工件坐标系数

据 

6.3 编写搬运码垛程序并调试运行 

企业 

3.课程结构与课时分配

教学场地 

岗位要求 实践任务 理论基础 

序号 名称 教学内容 实践任务 
教学环

境 

课

时 
理论基础（知识点） 课时 

学校 

1.1 
KUKA 机器人手

动操作 

1.1.1 示教器的使用 
示教器 smartPAD 的使

用 

工业机

器人实

训中心 

6-101

6 

▲KUKA 机器人机械系统与控制

系统； 

★KUKA 机器人示教器；smartPAD

使用方法； 

★KUKA 机器人用户组及运行方

式； 

★KUKA 机器人坐标系；

▲KUKA 机器人零点标定。

2 

1.1.2 手动模式移动机器

人 

手动运动模式下移动

机器人 

1.1.3 机器人各个轴的原

点位置及零点标定 

了解机器人各个轴的

原点位置，掌握零点标

定方法 

1.2 
KUKA 机器人的

输入/输出配置 

1.2.1 WorkVisual配置

输入/输出 

使用 WorkVisual 配置

输入/输出 
工业机

器人实

训中心 

6-101

4 

★WorkVisual 软件介绍；

★KUKA 机器人输入/输出接口；

★数字量输入/输出；

★模拟量输入/输出；

★系统信号与输入/输出的关

2 
1.2.2 输入/输出信号的

监控或仿真 

使用 smartPAD对输入/

输出信号的监控或仿

真 
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联。 

1.3 
KUKA 机器人的

程序数据设定 

1.3.1 常用数据类型和声

明变量 

熟悉常用数据类型，在

程序中声明变量 工业机

器人实

训中心 

6-101

6 

★程序数据；

★数据的存储类型；

★变量的声明；

★KRL中变量的运算类型；

★三个重要的程序数据。

4 1.3.2 设定工具坐标 
用 XYZ4点法设定工具

坐标 

1.3.3 设定工件坐标 
用三点法设定工件坐

标 

1.4 
KUKA 机器人的

程序编写 

1.4.1 新建程序模块与编

辑程序 

使用 smartPAD 新建程

序模块与编辑程序 

工业机

器人实

训中心 

6-101

10 

★程序文件；

★初始化运行——BOC；

★程序的运行方式和状态；

★KUKA 机器人运动指令；

★I/O指令；

★等待功能指令；

★KUKA 机器人控制指令；

★机器人的子程序；

★机器人中断程序；

▲机器人程序外部自动运行。

4 

1.4.2 常用的运动指令 

使用常用的运动指令，

编写一个简易程序，并

调试运行 

1.4.3 外部拓展：外部自

动运行 

外部拓展：连接 PLC,

建立外部自动运行程

序 

企业 

1.5 
KUKA 机器人写

字绘图 

1.5.1 设定绘画笔的工具

坐标及工件坐标 

使用 smartPAD 设定绘

画笔的工具坐标及工

作台的工件坐标 

企业技

术部（岗

位：应用

工程师） 

6 

★KUKA 常用的运动指令；

★走曲线程序的点位示教；

★走曲线程序的编写。

4 

1.5.2 编写书写的程序 
编写书写“KUKA”的程

序 

1.6 
KUKA 机器人搬

运码垛 

1.6.1 创建搬工具和载荷

数据 

创建搬运码垛工具和

载荷数据 

企业技

术部（岗

位：应用

工程师） 

8 

★KUKA 搬运码垛机器人工作站

主要组成单元； 

★KUKA 搬运码垛机器人 I/O配

置方法； 

★KUKA 搬运码垛机器人变量的

声明方法； 

★KUKA 搬运码垛机器人程序数

据赋值； 

★KUKA 搬运码垛机器人外部自

动运行； 

▲KUKA 搬运码垛机器人中断程

序应用； 

▲KUKA 搬运码垛机器人

Ethernet 通讯。 

4 

1.6.2 创建搬工具、工件

坐标 

创建搬运码垛工具、工

件坐标系数据 

1.6.3 编写搬运码垛程序 
编写搬运码垛程序并

调试运行 

课时小计(学校) 26（学校）+14（企业）=40 12（学校）+8（企业）=20 

课时合计 60 

注：★：教师须讲精讲透的内容；▲：指导学生自主学习的内容 

三、考核项目及评价标准 

1.过程考核

案例 

模块 

序号 

分值

比例 
考核项目 

评价标准 成绩 

（百分制） 
优 良 合格 

1.1 5% 

KUKA机器人

基础知识及

手动操作 

1.能独立使用

示教器操作

KUKA 机器人；

2.学习积极性

高；具有良好的

团队合作精神。 

1.能参照教材

资料使用示教

器操作 KUKA 机

器人；

2.学习积极性

较高；具有较好

的团队合作精

神。

1.能在教师指导

或同学协作下使

用示教器操作

KUKA 机器人；

2.学习积极性一

般；具有一定的团

队合作精神。

5 

1.2 5% 
KUKA机器人

的输入/输

1.能独立使用

WorkVisual 配

1.能参照教材

资 料 使 用

1.能在教师指导

或同学协作下使
5 
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出 置输入/输出以

及使用示教器

对输入/输出信

号的监控或仿

真； 

2.学习积极性

高；具有良好的

团队合作精神。  

WorkVisual 配

置输入/输出以

及使用示教器

对输入/输出信

号的监控或仿

真； 

2.学习积极性

较高；具有较好

的团队合作精

神。 

用 WorkVisual 配

置输入/输出以及

使用示教器对输

入/输出信号的监

控或仿真； 

2.学习积极性一

般；具有一定的团

队合作精神。 

1.3 10% 

KUKA机器人

的程序数据

设定 

1.能独立创建

工具坐标、工件

坐标； 

2.学习积极性

高；具有良好的

团队合作精神。  

1.能参照教材

资料创建工具

坐标、工件坐

标； 

2.学习积极性

较高；具有较好

的团队合作精

神。 

1.能在教师指导

或同学协作下创

建工具坐标、工件

坐标； 

2.学习积极性一

般；具有一定的团

队合作精神。 

10 

1.4 20% 
KUKA机器人

的程序编写 

1.能独立运用

KUKA 机器人运

动指令、控制指

令、功能指令创

建程序（主程

序、子程序、中

断程序）； 

2.学习积极性

高；具有良好的

团队合作精神。  

1.能参照教材

资料运用 KUKA

机器人运动指

令、控制指令、

功能指令创建

程序（主程序、

子程序、中断程

序）； 

2.学习积极性

较高；具有较好

的团队合作精

神。 

1.能在教师指导

或同学协作下运

用 KUKA 机器人运

动指令、控制指

令、功能指令创建

程序（主程序、子

程序、中断程序）； 

2.学习积极性一

般；具有一定的团

队合作精神。 

20 

1.5 30% 
KUKA机器人

写字绘图 

1.能独立编写

书写“KUKA”程

序并调试运行； 

2.学习积极性

高；具有良好的

团队合作精神。  

1.能参照教材

资料编写书写

“KUKA”程序并

调试运行； 

2.学习积极性

较高；具有较好

的团队合作精

神。 

1.能在教师指导

或同学协作下编

写书写“KUKA”程

序并调试运行； 

2.学习积极性一

般；具有一定的团

队合作精神。 

30 

1.6 30% 
KUKA机器人

搬运码垛 

1.能独立编写

搬运码垛程序

并调试运行； 

2.学习积极性

高；具有良好的

团队合作精神。  

1.能参照教材

资料编写搬运

码垛程序并调

试运行； 

2.学习积极性

较高；具有较好

的团队合作精

神。 

1.能在教师指导

或同学协作下编

写搬运码垛程序

并调试运行； 

2.学习积极性一

般；具有一定的团

队合作精神。 

30 

2.综合考核 

学校的综合考核内容依据本课程案例库综合拟定，有关操作程序按教务处相

关规定执行。企业的综合考核内容参考校企合作人才培养方案中相关规定。 

3.成绩评定 

过程考核 60%～70%，综合考核 40%～30%，学校与企业各占比重 50%。 

四、课程资源 

1.案例库 
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案例

序号 

案例 

名称 
案例内容 考核项目 

1 

KUKA 

KR5 

R1400

分拣、

插件工

作站应

用 

1.1 KUKA机器人基础知识及手动操作 
1.能熟练使用示教器操作 KUKA机器人； 

2.学习积极性；团队合作精神。 

1.2 KUKA机器人的输入/输出 

1.能熟练使用 WorkVisual 配置输入/输

出以及使用示教器对输入/输出信号的

监控或仿真； 

2.学习积极性；团队合作精神。  

1.3 KUKA机器人的程序数据设定 
1.能熟练创建工具坐标、工件坐标； 

2.学习积极性；团队合作精神。 

1.4 KUKA机器人的程序编写 

1.能熟练运用 KUKA 机器人运动指令、控

制指令、功能指令创建程序（主程序、

子程序、中断程序）； 

2.学习积极性；团队合作精神。  

1.5 KUKA机器人写字绘图 
1.能编写书写“KUKA”程序并调试运行； 

2.学习积极性；团队合作精神。  

1.6 KUKA机器人分拣、插件 
1.能编写分拣、插件程序并调试运行； 

2.学习积极性；团队合作精神。 

2 

KUKA 

KR5 

R1400

抛光、

打磨与

去毛刺

工作站

应用 

2.1 KUKA机器人基础知识及手动操作 
1.能熟练使用示教器操作 KUKA机器人； 

2.学习积极性；团队合作精神。 

2.2 KUKA机器人的输入/输出 

1.能熟练使用 WorkVisual 配置输入/输

出以及使用示教器对输入/输出信号的

监控或仿真； 

2.学习积极性；团队合作精神。  

2.3 KUKA机器人的程序数据设定 
1.能熟练创建工具坐标、工件坐标； 

2.学习积极性；团队合作精神。 

2.4 KUKA机器人的程序编写 

1.能熟练运用 KUKA 机器人运动指令、控

制指令、功能指令创建程序（主程序、

子程序、中断程序）； 

2.学习积极性；团队合作精神。  

2.5 KUKA机器人写字绘图 
1.能编写书写“KUKA”程序并调试运行； 

2.学习积极性；团队合作精神。  

2.6 KUKA机器人的抛光、打磨与去毛刺 

1.能编写抛光、打磨与去毛刺程序并调

试运行； 

2.学习积极性；团队合作精神。 

3 

KUKA 

IRB650

0典型

应用工

作站应

用 

2.1 KUKA机器人基础知识及手动操作 
1.能熟练使用示教器操作 KUKA机器人； 

2.学习积极性；团队合作精神。 

2.2 KUKA机器人的输入/输出 

1.能熟练使用 WorkVisual 配置输入/输

出以及使用示教器对输入/输出信号的

监控或仿真； 

2.学习积极性；团队合作精神。  

2.3 KUKA机器人的程序数据设定 
1.能熟练创建工具坐标、工件坐标； 

2.学习积极性；团队合作精神。 

2.4 KUKA机器人的TCP练习 

1.能熟练进行 TCP 练习，运用 KUKA 机器

人运动指令、控制指令、功能指令创建

程序（主程序、子程序、中断程序）； 

2.学习积极性；团队合作精神。  

2.5 KUKA机器人的模拟冲压 
1.能编写模拟冲压程序并调试运行； 

2.学习积极性；团队合作精神。  

2.6 KUKA机器人的自动分拣 
1.能编自动分拣程序并调试运行； 

2.学习积极性；团队合作精神。 

4 

KUKA 

电子产

品智能

制造生

产线 

2.1 KUKA机器人基础知识及手动操作 
1.能熟练使用示教器操作 KUKA机器人； 

2.学习积极性；团队合作精神。 

2.2 KUKA机器人的输入/输出 

1.能熟练使用 WorkVisual 配置输入/输

出以及使用示教器对输入/输出信号的

监控或仿真； 
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2.学习积极性；团队合作精神。  

2.3 KUKA机器人的程序数据设定 
1.能熟练创建工具坐标、工件坐标； 

2.学习积极性；团队合作精神。 

2.4 上料、PCB板搬运机器人工位 

1. 能编写上料、PCB 板搬运机器人工位

程序并调试运行； 

2.学习积极性；团队合作精神。  

2.5 打螺丝、激光雕刻机器人工位 

1.能编写打螺丝、激光雕刻机器人工位

程序并调试运行； 

2.学习积极性；团队合作精神。  

2.6 贴标、码垛机器人工位 

1.能编贴标、码垛机器人工位程序并调

试运行； 

2.学习积极性；团队合作精神。 

2.教材及参考资料（书写格式：作者.《教材名》.出版社，出版时间.） 

教材：  

谭立新等.《工业机器人操作与编程》.北京理工大学出版社.正出版 

3.教学视频 

RoboTarget.com 主讲.《工业机器人虚拟软件离线编程》视频教程.腾讯课

堂 

视频教程下载地址：https://ke.qq.com/course/92285#term_id=100092842 

4.其他课程资源 

学习网站：http://bbs.gongkong.com/product/robot.htm 
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基于现代学徒制的“工业机器人安装调试与维护”课程标准

校企合作，共同开发

一、课程概述

1、课程性质与作用

《工业机器人安装调试与维护》是工业机器人技术专业的专业核心课程。包括

工业机器人控制系统安装调试和本体结构安装调试、控制柜、本体结构件、核心零

部件的维护保养，属于校企课程。以企业提供的现代学徒制岗位（工业机器人应用

工程师）为培养目标，通过岗位能力要求、职业发展要求以及职业素质要求为核心，

由校企共同开发本课程标准，学校负责基础功能模块的教授，企业负责教授本地化

设计流程与标准,并完成学徒的课程实训指导。

该课程是学生（学徒）掌握工业机器人工作站安装调试与维护理论实践一体化

教学的重要环节,课程学习以 KUKA 工业机器人控制系统、KUKA 工业机器人本体结

构件主，同时以企业实用的典型工作站——搬运、码垛与视觉检测工业机器人工作

站、分拣、插件与视觉检测工业机器人工作站、工业机器人典型应用工作站为案例，

使学生在学校的学习过程中掌握基本的 KUKA 工业机器人控制系统硬件性能、硬件连

接方法、程序调试、故障处理，结构件安装、控制柜及核心零部件维护保养。同时，

通过在企业的学徒期间，依托企业实际工程项目为载体，能够完成企业要求的工业

机器人工作站现场安装调试与维护。

2、课程目标

（1）岗位目标：结合企业的岗位要求，使学生（学徒）能够熟悉 KUKA 控制系

统的基本概念、KRC4 总线系统结构、KRC4 组件、基于以太网的现场总线系统；可以

进行 KRC4 组件的安装与接线、更换和维护。熟悉 KUKA 工业机器人基础结构件和核

心零部件的运动原理、安装方法和维护保养方法；根据工艺要求完成工作站的现场

安装调试。

（2）知识与技能目标：掌握工业机器人运动工作原理以及 KRC4 相关硬件知识；

掌握 KRC4 总线系统结构和通信；掌握 KRC4 组件连接方法；掌握 WorkVisual 的使用
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方法；掌握常见故障处理方法；掌握基础结构件安装与维护方法；掌握结构件安装

与更换方法；掌握电机和减速器维护保养方法；掌握控制柜维护保养方法。

3、与前后续课程的关系

前修课程：《PLC 应用》、《工业机器人工装设计》、《传感器应用》、《电

机控制与应用》、《工业机器人入门》。

后续课程：《工业机器人工程项目设计与应用》、《工业机器人智能制造典型

应用》。

4、教材

1、学校教材：《工业机器人安装、调试与维护》，阙正湘 陈 巍，北京理工大

学出版社。

2、企业教材：《工业机器人安装、调试与维护》，阙正湘 陈 巍，北京理工大

学出版社。

二、课程内容设计

1、课程描述

本课程主要围绕 KRC4 组件及测试软件和结构件的应用，结合岗位（工业机器

人应用工程师）要求，校企共同开发课程内容并共同完成教学任务。

学校部分：学校教师负责教授 KUKA 控制系统的基本概念、KRC4 总线系统结

构、KRC4 组件、基于以太网的现场总线系统、KUKA 工业机器人基础结构件和核心

零部件的运动原理、安装方法和维护保养方法。

企业部分：企业则以实际工程项目为载体，由企业导师主要负责，主要包括

电气接线、控制柜连接、现场调试、结构件安装、电气和本体维护等内容。

与本课程相关的岗位要求及其对应的教学内容与环境见下表。

序号 岗位要求（与本课程相关） 教学内容 教学场地

1

控制柜及电气部分：掌握 KUKA 控制系

统的基本概念、KRC4 总线系统结构、

KRC4 组件、基于以太网的现场总线系

统、可以进行 KRC4组件的安装与接线、

更换和维护，掌握WorkVisual的使用方

法；掌握常见故障处理方法。

1.1 KUKA控制系统概述

1.2 KRC4总线系统结构

1.3 KRC4组件的安装与配置

1.4 基于以太网的现场总线系统

1.5 KRC4组件的安装与接线、更换和维护

1.6 WorkVisual的使用方法

1.7掌握常见故障处理方法

学校

2 本体结构件部分：掌握熟悉 KUKA 工业 2.1 基础结构件基本知识 学校
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机器人基础结构件和核心零部件的运动

原理、安装方法和维护保养方法、掌握电

机和减速器维护保养方法

2.2 KUKA机器人本体结构运动原理介绍

2.3 本体结构件安装与更换方法

2.4 基础结构件安装与更换方法

2.5电机更换与维护保养方法

2.6减速器更换与维护保养方法

3

根据实工程项目，完成电气接线、控制柜

连接、现场调试、结构件安装、电气和本

体维护等内容

3.1 工程项目实施的基本过程

3.2 设计流程、设计规范、设计标准

3.3 控制柜安装的要求、电气接线要求

3.4了解工作站工艺流程，理解工艺要求，完

成工作站电气和结构件的安全

3.5现场调试：包括通讯网络的搭建、硬件连

接以及程序调试

3.6 现场维护：控制柜和本体结构件的现场

维护

企业

2、课程结构与课时分配

教学

内容

岗位要求 实践任务 理论基础

序号 名称 教学内容 实践内容 教学环境 课时 理论内容 课时

学

校

部

分

1.1

★KUKA

控制系

统概述

1.1.KUKA 控制系统

的基本概念
机器人控制系统基本结构、特点及功能

2
1.1.2KUKA 控制系

统的工作原理
KUKA 控制系统的工作原理

1.2

★ KRC4

总线系

统结构

1.2.1 应用程序概

览

RC 、PLC、XM、Process Control、Safety

概述

4
1.2.2 KR C4 内总

线系统概览
KR C4 总线系统概述、总线结构

1.2.3 内部库卡总

线系统
内部库卡总线系统结构 1

1.2.4 控制柜

（CCU）
CCU 安装与更换

工业机器人

实训中心

6-101B(M)

工作站区

4

CCU 接口、指示灯、安装与更换 2

1.2.5 库卡控制器

总线 （KCB）

库卡配电箱 （KPP）

库卡伺服包（KSP）、

分解器数字转换器

(RDC)、电子数据存

储器 （EDS）、 电

子控制装置 （EMD）、

分解器的安装与更

换，

KCB 总线结构、库卡配电箱 （KPP）库

卡伺服包（KSP）、分解器数字转换器

(RDC)、电子数据存储器 （EDS）、 电子

控制装置 （EMD）、分解器的功能、原理、

接口、安装与更换，

2

1.2.6 库卡系统总

线 （KSB）

库卡 smartPAD、安

全接口板 （SIB）的

安装与更换，

KSB 总线结构、库卡 smartPAD、安全接

口板 （SIB）功能、接口、安装与更换，
2

1.2.7 库卡扩展总

线 （KEB）
KEB 总线结构、连接设备 2

1.2.8 库卡线路接

口 （KLI）

KLI 配置、启动 KLI

诊断
2

KLI 总线结构、连接设备、控制系统操作

面板 (CSP)、KLI 配置、启动 KLI 诊断
2
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1.3

★KRC4

组件的

安装与

配置

1.3.1 控制系统组

件

低压电源件、电源滤

波器、蓄电池、制动

过滤器、镇流电阻的

安装与更换

工业机器人

实训中心

6-101B(M)

工作站区

4

低压电源件、电源滤波器、蓄电池、制动

过滤器、镇流电阻的功能、特点、安装与

更换

2

1.3.2 计算机组件

概览

电脑、主板、网卡、

存储盘、电源件、系

统内存、风扇的安装

与更换

电脑、主板、网卡、存储盘、电源件、 系

统内存、风扇的功能、特点、安装与更换

4

1.3.3 无源的网络

组件

网络配置

双绞线、RJ-45 插头和接口、光纤、无线

传输方式、网络拓扑的结构及功能

1.3.4 有源的网络

组件

网卡、集线器、 转换器、路由器的功能

特点及应用

1.3.4 协议

基本协议、OSI 参考模型、地址、子网

掩码、NAT - 网络地址转换、分配 IP 地

址、KR C4 里的协议和 IP 地址应用、DOS

Shell、植入 DOS 指令、远程桌面协议

1.4

★基于

以太网

的现场

总线系

统

1.4.1 现场总线概

览

KR C4 与 ProfiNet

的连接、配置

Ethernet/IP 诊断

工业机器人

实训中心

6-101B(M)

工作站区

4

现场总线基本概念

4

1.4.2 ProfiNet

（工业以太网）

ProfiNet IO 、ProfiNet IO 通讯模

式、实时同步、KR C4 与 ProfiNet

的连接、传输介质、组件、配置

1.4.3 现场总线系

统 EtherCAT

EtherCAT 工作原理、主要数据、EtherCat

设备、Safety over EtherCAT 的工作

原理

1.4.4 EtherNet/IP

现场总线系统

（EIP）

Ethernet/IP 工作原理、Ethernet/IP 现

场总线设备、Ethernet/IP 诊断

1.5
★设备

安全

1.5.1 安全概要

配置安全设备

工业机器人

实训中心

6-101B(M)

工作站区

4

安全概要

4

1.5.2 控制柜安全
操作工业机器人时应采取的安全措施包

括、操作步骤

1.5.3 EGB 规定
EGB 说明、静电荷与器件损坏之间的影响

关系、处置方法、包装

1.5.4 投入运行模

式
投入运行模式的说明、危险、应用和功能

1.5.5 KR C4 的安

全方案

KR C4 的安全方案、安全地址、设备更

换

1.5.6 PROFIsafe

可带来的安全功能

配设 PROFIsafe 的工业以太网栈、安全

输入端、机器人安全机制的安全输出端

1.5.7 SIB 可带来

的安全功能

SIB 变型及功能、标准型 SIB 接口、标

准 SIB 的安全输入端和输出端、扩展 SIB

端口、SIB 的 LED 指示灯

1.5.8 Safe

Operation
Safe Operation 的 PROFIsafe 端口、

1.5.9 配置设备安

全机制
配置方法

1.6

★系统

软件应

用

1.6.1 KRC 系统还

原

操作过程。

工业机器人

实训中心

6-101B(M)

工作站区

4

配置途径、配置过程和方法

4
1.6.2 初次安装软

件
操作方法、操作步骤

1.6.3 建立本机映

射
准备工作、操作步骤
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1.6.4 从本机恢复

映射
操作步骤

1.6.5 创建网络映

射
前提条件、途径、操作步骤

1.6.6 从网络恢复

映射
前提条件、操作步骤

1.6.7 数据保存于

网络
操作步骤

1.6.8 KR C4 软件

更新
更新步骤

1.6.9 激活 Office

PC
必要性、操作步骤

1.7

▲故障

处理与

诊断

1.7.1 诊断概览

操作过程

工业机器人

实训中心

6-101B(M)

工作站区

4

诊断概述

4

1.7.2 CSP 诊断 诊断性 LED 指示灯、

1.7.3 诊断监视器

的使用
诊断监视器的功能、操作步骤

1.7.4 KRC Diag 说明、操作步骤

1.8
★测量

记录

1.8.1 测量记录配

置

测量记录配置选项

卡的设置、结束测量

记录、利用 KRL 激

活测量记录、配置

表、测量记录显示、

图表式分析处理

工业机器人

实训中心

6-101B(M)

工作站区

2

1.8.2 分析和处理

测量记录

1.9
★控制

柜保养
1.9.1 KR C4 保养 操作过程

工业机器人

实训中心

6-101B(M)

工作站区

2 保养周期、保养方法 2

1.1

0

★

WorkVis

ual 的使

用

1.10.1 操作界面

操作过程

工业机器人

实训中心

6-101B(M)

工作站区

4

WorkVisual 操作界面的结构和功能、用

WorkVisual 加载项目的方法

8

1.10.2 项目比较
前提条件、项目比较的原理、项目比较的

处置方法

1.10.3 传送项目
说明、功能、操作步骤、项目管理功能及

操作步骤

1.10.4 检查工业以

太网配置

操作步骤、检查输入/输出端接线及操作

步骤、

1.10.5 通过

WorkVisual 读取

在线系统信息

在线系统信息的工作原理、操作步骤

1.10.6 WorkVisual

诊断监视器的利用
诊断监视器的操作方法

1.10.7 用

WorkVisual 进行

测量记录

配置 WorkVisual 测量记录、Work

Visual 触发器、WorkVisual 机器人

输入 / 输出端、WorkVisual 信道、操作

步骤、建立测量记录分析报告

学

校

部

2.1

★基础

结构件

基本知

2.1.1 基础结构件

认知
基础结构件概述、工作原理 2
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分 识

2.2

★KUKA

机器人

本体结

构运动

原理介

绍

2.2.1 本体结构组

成
本体结构组成

42.2.2 结构件运动

原理
结构件运动原理

2.2.3 本体结构件

的结构形式
各种结构形式分析

2.3

★本体

结构件

安装与

更换方

法

2.3.1 机器人本体

更换通用操作 机器人本体更换通用操作方法

2
2.3.2 机器人本体

电缆线束的拆卸与

更换

机器人本体电缆线束的拆卸与更换方法

2.3.3 机器人臂架

结构安装与更换

机器人臂架结构安

装与更换
工业机器人

实训中心

6-101B(M)

工作站区

4
2.3.机器人本体校

准
机器人本体校准

2.4

★基础

结构件

安装与

更换方

法

2.4.1 基础结构件

维护保养方法 基础结构件维护保养方法 1

2.4.2 同步带、齿

轮、轴承等安装与

更换

同步带、齿轮、轴承

等安装与更换

工业机器人

实训中心

6-101B(M)

工作站区

4

2.5

▲电机

更换与

维护保

养方法

2.5.1 工作原理
工作原理 1

2.5.2 电机安装与

更换
电机安装与更换

工业机器人

实训中心

6-101B(M)

工作站区

4

2.5.3 电机保养方

法
电机保养方法 1

2.6

▲减速

器更换

与维护

保养方

法

2.6.1 减速机的类

型及工作原理
减速机的类型及工作原理 1

2.6.2 减速器的安

装与更换

工业机器人

实训中心

6-101B(M)

工作站区

4

2.6.3 减速器的维

护保养
减速器的维护保养方法 1

企

业

部

分

3.1

▲工程

项目实

施的基

本过程

3.1 工程项目的实

施过程

了解项目整个的实

施过程，从立项、可

研、概算、投标、设

计、采购、施工等全

流程

企业技术部

（岗位：应

用工程师）

4

3.2

★设计

流程、设

计规范、

3.2 设计流程 掌握设计规范、设计

标准

企业技术部

（岗位：应

用工程师）

4
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设计标

准

3.3

★控制

柜安装

的要求、

电气接

线要求

3.3 设备选型、图

纸设计

实际工程项目，以企

业为主

企业技术部

（岗位：应

用工程师）

此部

分没

有具

体课

时要

求，

根据

工程

实际

的实

施进

度，

从工

程开

始到

工程

投产

（约

2~3

个

月）

3.4

★了解

工作站

工艺流

程，理解

工艺要

求，完成

工作站

电气和

结构件

的安全

3.4 工作站安装

3.5

★现场

调试：包

括通讯

网络的

搭建、硬

件连接

以及程

序调试

3.5 现场调试 工程现场

58（实训） 62（理论）

课时合计

68（理论）+52（实训））=120学时，说明：所统计课时为学习部分学习课时，企业部分根据实

际工程时间为准，不以课时统计，具体以工程设计开始到交付业主使用为止，约3个月时间，视

工程规模不同，时间略有不同

注：★：教师须讲精讲透的内容；▲：指导学生自主学习的内容

三、考核项目及评价标准

1.过程考核

案例
模块
序号

分值比
例（%）

考核项目
评价标准 成绩

（百
分制）优 良 及格

1.1 5
KUKA 控制

系统概述

1、掌握 KUKA 控制系统工作原理、基

本结构、特点及功能

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。

1、掌握 KUKA 控制系统工作原

理、基本结构

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。

1、掌握 KUKA 控制系统工作

原理；

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。

1.2 10
KRC4 总 线

系统结构

1、全面掌握 KRC4 总线系统结构组

成，系统结构、安装与更换；

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。

1、掌握 KRC4 总线系统结构组

成，系统结构；

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。

1、能掌 KRC4 总线系统结构

组成；

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。

1.3 10

KRC4 组 件

的安装与配

置

1、能独立完成 KRC4 组件的安装与配

置；

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。

1、完成 KRC4 组件的安装与配

置

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。

1、在老师指导下完成 KRC4

组件的安装与配置；

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。

1.4 10

基于以太网

的现场总线

系统

1、能够独立完成现场总线配置；

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。

1、能够完成现场总线配置；

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。

1、在老师指导下完成现场

总线配置；

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。

1.5 10 设备安全

1、掌握安全操作规范，能够独立完

成安全接口配置；

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。

1、掌握安全操作规范，能够完

成安全接口配置；

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。

1、掌握安全操作规范，在

老师指导下完成安全接口

配置；；

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。

1.6 15
系统软件应

用

1、能够独立完成系统安装、还原、

更新，独立完成映射建立与恢复；

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。

1、能参照教材资料，能够完成

系统安装、还原、更新，独立

完成映射建立与恢复；

1、能在教师指导或同学协

作下能够独立完成系统安

装、还原、更新，独立完成

映射建立与恢复；
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2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。

1.7 10
故障处理与

诊断

1、能够独立完成系统常见故障处理、

诊断；

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。

1、能参照教材资料，能够完成

系统常见故障处理、诊断

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。

1、能在教师指导或同学协

作下能够独立完成系统常

见故障处理

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。

1.8 10 测量记录

1、能够独立完成测量记录配置选项

卡的设置、结束测量记录、利用 KRL

激活测量记录、配置表、测量记录显

示、图表式分析处理；

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。

1、能参照教材资料，能够完成

测量记录配置选项卡的设置、

结束测量记录、利用 KRL 激活

测量记录、配置表、测量记录

显示、图表式分析处理

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。

1、能在教师指导或同学协

作下完成测量记录配置选

项卡的设置、结束测量记

录、利用 KRL 激活测量记

录、配置表、测量记录显示、

图表式分析处理

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。

1.9 10 控制柜保养

1、能够独立完成控制柜保养；

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。

1、能参照教材资料，完成控制

柜保养；

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。

1、能在教师指导或同学协

作下完成控制柜保养；

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。

1.10 10
WorkVisual

的使用

1、能够独立利用 WorkVisual 完成相

关操作

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。

1、能参照教材资料，利用

WorkVisual 完成相关操作；

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。

1、能在教师指导或同学协

作下利用 WorkVisual 完成

相关操作；

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。

2.1
基础结构件

基本知识

无考核，属于了解内容 无考核，属于了解内容 无考核，属于了解内容

2.2 20

KUKA 机 器

人本体结构

运动原理介

绍

1、掌握机器人本体结构件运动原理

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。

1、理解机器人本体结构件运动

原理

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。

1、基本理解机器人本体结

构件运动原理；

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。

2.3 20

本体结构件

安装与更换

方法

1、能够独立完成本体结构件安装与

更换；

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。

1、能参照教材资料，完成本体

结构件安装与更换；

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。

1、能在教师指导或同学协

作下完成本体结构件安装

与更换；

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。

2.4 20

基础结构件

安装与更换

方法

1、能够独立完成基础结构件安装与

更换；

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。

1、能参照教材资料，完成基础

结构件安装与更换；

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。

1、能在教师指导或同学协

作下完成基础结构件安装

与更换；

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。

2.5 20

电机更换与

维护保养方

法

1、能够独立完成电机更换与维护保

养；

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。

1、能参照教材资料，完成电机

更换与维护保养方法；

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。

1、能在教师指导或同学协

作下完成电机更换与维护

保养方法；

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。

2.6 20

减速器更换

与维护保养

方法

1、能够独立完成减速器更换与维护

保养；

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。

1、能参照教材资料，完成减速

器更换与维护保养；

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。

1、能在教师指导或同学协

作下完成减速器更换与维

护保养；

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。

3.1

工程项目实

施的基本过

程

无考核，属于了解内容 无考核，属于了解内容 无考核，属于了解内容

3.2 10

设计流程、

设计规范

设计标准

1、掌握企业的设计流程；

2、掌握行业设计规范和标准的应用

范围，并在设计时会查阅设计规范和

标准；

3、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。

1、掌握企业的设计流程；

2、了解行业设计规范和标准的

应用范围，需要导师指导查阅

设计规范和标准；

3、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。

1、掌握企业的设计流程；

2、不太了解行业设计规范

和标准的应用范围，需要导

师明确告知设计规范和标

准的具体使用；

3、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。

3.3 20

控制柜安装

的要求、电

气接线要求

1、掌握企业控制柜安装要求；

2、根据业主要求或业主无要求时根

据工程项目的规模和类型选定合适

设备，并完成图纸设计；

3、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。

1、理解企业控制柜安装要求；

2、根据业主要求或业主无要求

时根据工程项目的规模和类型

选定合适设备，并完成图纸设

计；

3、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。

1、了解企业控制柜安装要

求；

2、在导师指导下，根据业

主要求或业主无要求时根

据工程项目的规模和类型

选定合适设备，并完成图纸

设计；
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3、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。

3.4 30

了解工作站

工艺流程，

理解工艺要

求，完成工

作站电气和

结构件的安

全

1、掌握企业所涉及行业的基本工艺

要求；

2、根据具体的工程项目，结合工业

要求，能够完成符合工艺要求的工作

站安装任务书；

3、完成工作站的安装。

4、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。

1、掌握企业所涉及行业的基本

工艺要求；

2、需要导师完成符合工艺控制

要求的工作站安装任务书；

3、完成工作站的安装

4、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。

1、掌握企业所涉及行业的

基本工艺要求；

2、需要导师完成符合工艺

控制要求的工作站安装任

务书；；

3、在导师指导下完成工作

站的安装

4、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。

3.5 40

现场调试：

包括通讯网

络的搭建、

硬件连接以

及程序调试

1、完成工程现场通讯网络搭建

2、能发现并解决工程现场常规的硬

件故障；

4.完成程勋功能调试，完成工作站所

有设备联动试车工作；

5、能积极与甲方操作人员沟通，保

证人机界面的操作满足操作工的操

作习惯；

6、能够吃苦耐劳；

7、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。

1、完成工程现场通讯网络搭建

2.完成程勋功能调试，完成工

作站所有设备联动试车工作；

3、能积极与甲方操作人员沟

通，保证人机界面的操作满足

操作工的操作习惯；

4、能够吃苦耐劳；

5、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。

1、完成工程现场通讯网络

搭建

4.在导师指导下完成程勋

功能调试，完成工作站所有

设备联动试车工作；

5、能积极与甲方操作人员

沟通，保证人机界面的操作

满足操作工的操作习惯；

4、能够吃苦耐劳；

5、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。

成绩合计

2.综合考核

建议本课程综合考核采用理论、闭卷方式，综合考核内容依据本课程案例库综合

拟定，有关操作程序按教务处相关规定执行。

3.成绩评定

过程考核 60%～70%，综合考核 40%～30%，学校与企业各占比重 50%。

四、课程资源

1、参考教材及参考资料

参考教材：

《工业机器人安装、调试与维护》，阙正湘 陈 巍，北京理工大学出版社。

叶晖.《工业机器人典型应用案例精析》.机械工业出版社，2013.

汪励 陈小艳.《工业机器人工作站系统集成》. 机械工业出版社.2016

余皡 丁昕祯.《工业机器人技术及应用》.机械工业出版社.正出版

叶晖.《工业机器人工程应用虚拟仿真教程》.机械工业出版社，2014.

参考资料：

《KR C4 电气元器件检修服务 - 系统技术》

3.教学视频

上海小黄牛教育.《工业机器人安装调试与维护》视频教程.腾讯课堂

视频教程地址：https://ke.qq.com/course/3132051?taid=10763308305992339
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《S7-300/400PLC 远程培训》中国变频器维修网.北京自动化技术培训中心

视频教程下载地址：www.wxw120.com

4.其他课程资源（如：学习网站等）

http://gongkong.ofweek.com/2016-11/ART-310058-8500-30068747.html
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基于现代学徒制的“PLC 应用”课程标准 

校企合作，共同开发 

一、课程概述 

1、课程性质与作用  

《PLC应用》是工业机器人技术的专业课程，包括 PLC硬件、下位机编程软件及上位

机组态软件，属于校企课程。以企业提供的现代学徒制岗位（工业机器人应用工程师）为

培养目标，通过岗位能力要求、职业发展要求以及职业素质要求为核心，由校企共同开发

本课程标准，学校负责基础功能模块的教授，企业负责教授本地化设计流程与标准,并完成

学徒的课程实训指导。 

该课程是学生（学徒）掌握自动化控制理论实践一体化教学的重要环节,课程学习以西

门子 S7-300硬件为主，同时学习西门子 STEP7 编程软件及 WinCC组态软件，使学生在学校

的学习过程中掌握基本的硬件性能，软件使用，编程语言，编程指令以及编程逻辑。同时，

通过在企业的学徒期间，依托企业实际工程项目为载体，能够完成企业要求的 PLC硬件选

型、PLC控制系统设计图纸、软件编程以及现场调试。 

2、课程目标 

（1）岗位目标：结合企业的岗位要求，使学生（学徒）能够熟悉 PLC 系统的设计流程、

相关设计规范、标准；可以进行 PLC的硬件选型、系统配置图的设计并完成 PLC系统设计

图纸；根据工艺要求完成 PLC系统的软件编程（包括上位机软件），最后完成整个软、硬件

的现场调试。 

（2）知识与技能目标：掌握 PLC工作原理以及 S7-300相关硬件知识；掌握编程软件

STEP7的安装与硬件配置；掌握通信基础与 PROFIBUS-DP网络通信；掌握 S7-300编程基础

与 STEP7的使用方法；掌握 S7-300的用户程序结构；掌握数字量控制系统梯形图设计方法

和模拟量处理并简单了解 PID控制器；掌握 PROFIBUS-DP网络控制系统的故障诊断；掌握

工业以太网的组态编程与故障诊断；掌握 WINCC 组态软件基础知识及安装；掌握 WINCC软

件的工程组态和项目管理器；掌握组态变量及创建过程画面、过程值归档及消息系统；了

解报表系统、脚本系统；掌握 WINCC通讯。 

3、与前后续课程的关系 

前修课程：《模拟电子技术》、《数字电子技术》、《C语言程序设计》。 
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后续课程：《电机控制与应用》、《传感器应用》、《工业机器人视觉技术应用》、《工业机

器人操作与试教编程》、《工业机器人仿真与离线编程》。 

4、教材 

1、学校教材：《西门子 S7-300 PLC及工业网络基础应用》电子工业出版社，王舒华、

《S7-300/400PLC应用技术》机械工业出版社，廖常初、《组态软件 WINCC 及其应用》机械

工业出版社，刘华波。 

2、企业教材：《深入浅出西门子 WICCC》 、《深入浅出西门子 S7-300PLC》北京航空航

天大学出版社、《工程设计作业指导书》。 

二、课程内容设计 

1、岗位分析 

基于现代学徒制的工业机器人应用工程师 PLC应用方向的主要岗位职责包括： 

（1）分析工程项目，选定合适的 PLC硬件，成 PLC硬件选型；

（2）可以设计 PLC 系统配置图，并绘制 PLC 盘柜布置图及端子接线图；

（3）根据工业要求，完成 PLC软件的编程，保证工艺功能、安全连锁的实现；

（4）完成工程现场相关硬件和网络设备的搭建；

（5）完成软件调试工作，保证设备的冷负荷联动试车和热负荷联动试车工作；

2、课程分析 

本课程主要围绕 PLC硬件和软件（包括编程和组态软件）的应用，结合岗位（工业

机器人应用工程师）要求，校企共同开发课程内容并共同完成教学任务。 

学校部分：学校教师负责教授 PLC硬件和编程基础以及相关软件（STEP7和 WINCC）

的使用，软件以仿真为主。 

企业部分：企业则以实际工程项目为载体，由企业导师主要负责，主要包括 PLC的

硬件选型、系统图纸设计、软件编程及现场调试等内容。 

与本课程相关的岗位要求及其对应的教学内容与环境见下表。 

序号 岗位要求（与本课程相关） 教学内容 教学场地 

1 

PLC 部分：包括 PLC 硬件和编程软件，

掌握 PLC 工作原理及硬件性能；掌握编

程软件的安装、编程基础以及基本编程逻

辑 

1.1PLC 概述 

1.2 S7-300 硬件入门 

1.3 编程软件 STEP7 的安装与硬件配置 

1.4 S7-300 编程基础与 STEP7 的使用方法 

1.5 S7-300 的用户程序结构 

学校 
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1.6 数字量控制系统梯形图设计方法 

1.7 模拟量处理及 PID 控制器 

1.8 PROFIBUS-DP 网络通信及网络控制系

统的故障诊断 

1.9 工业以太网的组态编程 

2 

组态软件：掌握组态软件的安装，通讯建

立，变量连接，过程画面绘制等应用 

2.1 WINCC 组态软件基础知识 

2.2 winCC 的安装、工程组态及项目管

理器

2.3 组态变量及创建过程画面 

2.4 过程值归档及消息系统 

2.5 报表系统 

2.6 脚本系统 

2.7 Wincc 通讯 

学校 

3 
根据实际工程项目，完成前期的硬件选

型、系统图纸设计、软件编程、现场调试 

3.1 工程项目实施的基本过程 

3.2 设计流程、设计规范、设计标准 

3.3 PLC 硬件选型的要求、图纸设计 

3.4 了解工艺流程，理解工艺要求，完成软件

编程 

3.5 现场调试：包括通讯网络的搭建、硬件连

接以及软件调试 

企业 

2、课程结构与课时分配 

教学 

内容 

岗位要求 实践任务 理论基础 

序号 名称 教学内容 实践内容 教学环境 课时 理论内容 课时 

学

校 

部

分 

1.1 
★PLC概

述

1.1.1 PLC的基本概

念 
PLC基本机构、特点及应用领域 

2 
1.1.2 PLC的工作原

理 

逻辑运算、PLC的循环处理过程、PLC工

作原理 

1.2 

★S7-

300硬件

入门

1.2.1 SIMATIC自动

控制系统 
自动控制系统的组成、全集成自动化 

4 

1.2.2 S7-300系列

PLC简介 
S7-300 概述、组成部件、系统结构 

1.2.3 S7-300的

CPU模块和电源模

块 

CPU模块的元件、存储器、技术规范，电

源模块 

1.2.4 输入/输出

模块 

数字量输入输出模块，模拟量输入输出模

块，模拟量模块参数设置，模拟量转换位

实际物理值 

1.2.5功能模块与

ET200 
功能模块，ET200 

1.3 

★编程

软件

STEP7的

安装与

硬件配

置

1.3.1 STEP7的版本

与许可证密钥 工业机器人

实训中心 

6-101A(M)

仿真区

PC机

软件：STEP7

8 
1.3.2 安装 STEP7与

PLCSIM 

1.3.3项目的创建 
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1.3.4 STEP7与 PLC

通信连接的组态 

1.3.4 硬件组态 

硬件组态概述，多机架系统的组态，I/O

模块地址分配，CPU模块参数设置，STEP7

帮助功能 

1.4 

★

S7-300

编程基

础与

STEP7的

使用方

法 

1.4.1程序的生成

与仿真实验 

生成用户程序，仿真

软件的使用 
工业机器人

实训中心 

6-101A(M)

仿真区

PC机

软件：

STEP7、

PLCSIM

4 

PLC编程语言的国际标准，STE7的编程语

言，生成用户程序，用仿真软件调试程序 

8 

1.4.2 CPU存储区 
查看硬件配置中的

CPU参数 

数制，基本数据类型，系统存储器，CPU

中的寄存器 

1.4.3 STEP7在编程

与调试中的应用 

完成变量建立、监

控、数据传送等操作 

符号表，程序编辑器，项目管理，用变量

表监控程序，数据传送指令与程序状态监

控，在线操作 

1.4.4 基本指令 
基本指令在软件中

的位置 

位逻辑，定时器与计数器，逻辑控制指令

与间接寻址，数据处理指令，数学运算指

令，其他指令 

1.5 

★

S7-300

的用户

程序结

构 

1.5.1 用户程序的

基本结构 

根据提供的硬件配

置图纸，建立完整的

工程项目，熟悉各功

能，功能块以及组织

块，建立功能、功能

块、背景数据块、组

织块、变量、符号表

等 

工业机器人

实训中心 

6-101A(M)

仿真区

PC机

软件：STEP7

4 

用户程序中的块，用户程序使用的堆栈 

8 

1.5.2 共享数据块

与复杂数据类型 

共享数据块与数据类型，复杂数据类型的

生成与应用 

1.5.3 功能块与功

能的生成与调用 

功能块，功能，块调用与块结束指令，功

能与功能块的调用，复杂数据类型作块的

输入类型 

1.5.4 寄存器间接

寻址与参数类型 

寄存器间接寻址，参数类型 Pointer的应

用，参数类型 ANY 的应用，时间标记冲突

与一致性检查，单步与断点功能 

1.5.5 多重背景 多重背景数据块 

1.5.6 组织块与中

断处理 

中断基本概率，启动组织块与循环中断

块，时间中断组织块，硬件中断组织块，

延时中断组织块，异步错误组织块，同步

错误组织块，其他组织块 

1.5.7 显示参考数

据 

参考数据的生成与显示，在程序中快速查

找地址的位置 

1.6 

★数字

量控制

系统梯

形图设

计方法

1.6.1 梯形图经验

设计法与继电器电

路转换法 

根据提供的电气原

理图或继电器图转

换成梯形图； 

根据提供的要求，使

用 S7-Graph语言编

写顺序控制程序； 

并进行程序仿真。 

工业机器人

实训中心 

6-101A(M)

仿真区

PC机

软件：STEP7

8 

梯形图的经验设计法，根据继电器电路图

设计梯形图 

12 

1.6.2 顺序控制设

计法与顺序功能图 

顺序控制设计法，步与动作，有向连线与

转换，顺序功能图的基本结构，顺序功能

图中转换实现的基本规则 

1.6.3 使用置位复

位指令的顺序控制

梯形图编程方法 

设计顺序控制梯形图的一些基本问题，但

序列的编程方法，选择序列与并行序列的

编程方法，应用举例 

1.6.4 具有多种工

作方式的系统的顺

序控制编程方法 

系统的硬件结构与工作方式，公用程序与

手动程序，自动程序 

1.6.5 顺序控制功

能图语言 S7-Graph

的应用 

S7-Graph语言概述，编程举例，顺序器

的运行模式与监控操作，顺序器中的动

作，顺序器中的条件，用 S7-Graph语言

编写具有多种工作方式的控制程序 

1.7 

▲模拟

量处理

及 PID控

制器 

1.7.1 模拟量的数

据处理 
模拟量输入输出的数据转换 

4 

1.7.2模拟量闭环

控制 

模拟量闭环控制系统组成，PID控制器，

PID控制器的示例程序 

1.8 

★

ROFIBUS

-DP网络

1.8.1 串行通信接

口 

S7 通信的组态与编

程，S7-300与变频器

的通信实验 

工业机器人

实训中心 

6-101A(M)

4 串行通信基础知识，串行通信接口标准 8 
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通信及

网络控

制系统

的故障

诊断 

1.8.2 计算机通信

的国际标准 

仿真区 

PC机 

软件：STEP7 

开放系统互连模型，IEEE802通信标准，

现场总线及其国际标准 

1.8.3 SIMATICT 通

信网络与通信服务 
SIMATICT通信网络与通信服务 

1.8.4 PROFIBUS 网

络 

PROFIBUS网络的物理层、通信服务、协

议结构，PROFIBUS-DP的功能，

PROFIBUS-DP设备 

1.8.5 主站与标准

DP 从站通信的组态 

组态 PROFIBUS-DP 网络，主站与 ET200

通信的组态，主站通过 EM277与 S7-200

通信的组态 

1.8.6 DP主站与智

能从站通信的组态

与编程 

DP 主站与智能从站主从通信的组态，设

计验证通信的程序，用 SFC14和 SFC15

传输一致性数据 

1.8.7 PLC与变频器

DP 通信的组态与编

程 

S7-300 与变频器 DP通信的组态，变频器

DP 通信的数据区结构 

1.8.8 DP网络其他

通信方式 

S7 通信的组态与编程，PROFIBUS-DP通信

的其他应用 

1.8.9 使用 STEP7

和中断组织块诊断

故障  

与 DP 通信有关的中断组织块，DP 从站的

故障诊断，DP从站中的信号模块的故障

诊断 

1.8.10 用报告系

统错误功能诊断故

障 

故障诊断与故障显示的自动化，项目的组

态， 

1.8.11 故障诊断

的其他问题 

用模块上的 LED 诊断故障，编程错误的诊

断，项目的上载 

1.9 

★工业

以太网

的组态

编 

1.9.1 工业以太网 

使用 ISO协议进行通

信，使用 TCP/IP协

议进行通信，S7通信

的组态与编程 

工业机器人

实训中心 

6-101A(M)

仿真区

PC机

软件：STEP7

4 

工业以太网概述，工业以太网的交换技术

和交换机，工业以太网的通信处理器与带

PN 接口的 CPU 

4 

1.9.2 用普通网卡

实现计算机与

S7-300 的通信 

使用 ISO 协议进行通信，使用 TCP/IP协

议进行通信 

1.9.3 基于以太网

的 S5 兼容通信 

S5 兼容的通信服务，TCP 连接通信的组态

与编程，其他 S5兼容连接通信的组态与

编程，基于以太网的 S7 连接通信的组态

与编程 

1.9.4 PROFINET 通

信的组态与编程 

PROFINET概述，基于 CPU集成的 PN接口

的 PROFINET通信，基于 CP的 PROFINET

通信 

学

校 

部

分 

2.1 

★WINCC

组态软

件基础

知识

2.1.1基础知识 

WINCC的安装，项目

组态，项目管理器的

使用 

工业机器人

实训中心 

6-101A(M)

仿真区

PC机

软件：WINCC

4 

组态软件概述、功能、发展趋势 

4 

2.1.2WINCC 简介及

产品分类 
WINCC简介、性能特点、产品信息 

2.2 

★winCC

的安装、

工程组

态及项

目管理

器 

2.2.1 安装前的准

备 
对安装 WINCC 系统的基本要求，消息队列

和 SQL Server 的安装 

2.2.2 WINCC的安装

与卸载 
WINCC的安装与卸载 

2.2.3 组态项目 
建立项目，组态项目，指定 WINCC 运行系

统的属性，运行工程，使用便利模拟器 

2.2.4项目管理器 
项目管理器介绍，项目类型，创建和编辑

项目，激活项目，复制项目 

2.3 

★组态

变量及

创建过

2.3.1变量管理器 
根据给定任务，完成

各种类型变量的创

建，完成静态画面的

工业机器人

实训中心 

6-101A(M)

4 
变量的功能类型，变量管理器的结构，变

量组 
4 
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程画面 2.3.2 变量的数据

类型 

绘制以及动画效果

的制作 

仿真区 

PC机 

软件：WINCC 

数值型变量，字符串类型变量，其他类型

变量 

2.3.3 创建和编辑

变量 

创建内部变量，创建过程变量，创建结构

类型和变量组 

2.3.4 WINCC图形编

辑器 

WINCC项目管理器中的图形编辑，图形编

辑器的布局，画面布局 

2.3.5 使用图形、

对象和控件 

使用画面，对象的基本静态操作，对象属

性的动态化，对象的事件，使用控件和图

库 

2.4 

★过程

值归档

及消息

系统

2.4.1过程值归档 

根据给定任务，完成

变量的归档，历史趋

势，以及报警记录 

工业机器人

实训中心 

6-101A(M)

仿真区

PC机

软件：WINCC

4 

过程值归档基础，组态过程值归档，输出

过程值归档 

4 

2.4.2消息系统 组态报警，报警显示 

2.5 
▲报表

系统

2.5.1 报表系统 
页面布局编辑器，行布局编辑器，打印作

业，组态报警消息顺序报表，组态变量记

录运行报表 
4 

2.6 
▲脚本

系统

2.6.1 ANSI-C脚本 

概述，全局脚本编辑器，创建编辑函数，

创建编辑动作，创建全局动作，在函数或

动作中使用动态链接库 

2.6.2 VBScript 

过程、模块和动作，VBScript 编辑器，

创建编辑过程，创建编辑动作，调试诊断

VBS脚本 

2.7 
★Wincc

通讯

2.7.1 过程通讯原

理 

 根据任务完成

WINCC通讯的连接，

利用 PLCSIM，实现

WINCC与 PLC连接仿

真 

工业机器人

实训中心 

6-101A(M)

仿真区

PC机

软件：

WINCC，

STEP7，

PLCSIM

8 

通讯术语，WINCC 通讯原理 

4 

2.7.2 WINCC 与 S7 

PLC的通讯 

通道单元的类型，添加驱动程序，通道单

元 

2.7.3 WINCC 与 S5 

PLC的通讯 

通过串口与 S5 通讯，通过 PROFIBUS与

S5 通讯，通过 Ethernet与 S5 通讯 

2.7.4 OPC 通讯 
基本知识，服务器功能，OPC DA服务器 

DCOM配置，客户机 

2.7.5 系统信息和

通信诊断 

系统信息通道的功能和可用的系统信息，

组态系统信息通道，通讯诊断 

企

业 

部

分 

3.1 

▲工程

项目实

施的基

本过程

3.1 工程项目的实

施过程 

了解项目整个的实

施过程，从立项、可

研、概算、投标、设

计、采购、施工等全

流程 

企业技术部

（岗位：应

用工程师） 

4 

3.2 

★设计

流程、设

计规范、

设计标

准 

3.2 设计流程 掌握设计规范、设计

标准 

企业技术部

（岗位：应

用工程师） 

4 

3.3 

★PLC硬

件选型

的要求、

图纸设

计 

3.3 设备选型、图

纸设计 

实际工程项目，以企

业为主 

企业技术部

（岗位：应

用工程师） 

此部

分没

有具

体课

时要

求，

根据

工程

实际

的实

施进

度，

从工

程开

始到

3.4 

★了解

工艺流

程，理解

工艺要

求，完成

软件编

程 

3.4 软件编程 

3.5 

★现场

调试：包

括通讯

3.5 现场实施 工程现场 

22



网络的

搭建、硬

件连接

以及软

件调试 

工程

投产

（约

2~3

个

月） 

52（实训） 68（理论） 

课时合计 

68（理论）+52（实训））=120学时，说明：所统计课时为学习部分学习课时，企业部分根据实际

工程时间为准，不以课时统计，具体以工程设计开始到交付业主使用为止，约3个月时间，视工

程规模不同，时间略有不同 

注：★：教师须讲精讲透的内容；▲：指导学生自主学习的内容 

三、考核方式及评价标准 

1、过程考核 

案例 
模块 
序号 

分值比 
例（%） 

考核项目 
评价标准 成绩 

（百
分制） 优 良 及格 

1.1 5 
PLC工作原

理 

1、掌握 PLC 工作原理、逻辑运算、

循环处理过程； 

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。  

1、掌握 PLC工作原理、逻辑运

算； 

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、掌握 PLC原理； 

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

1.2 10 
S7-300 硬

件 

1、全面掌握硬件组成，系统结构，

硬件参数设置； 

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。  

1、掌握硬件组成，系统结构，； 

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、能掌握硬件组成； 

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

1.3 10 
STEP7 安装

与硬件组态 

1、能独安装软件并完成硬件组态； 

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。  

1、能独安装软件并参照实例完

成硬件组态； 

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、能独安装软件并在老师

指导下完成硬件组态；； 

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

1.4 15 

STEP7 编程

基础与使用

方法 

1、能够生产用户程序，创建变量并

熟练调用各基本指令； 

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。  

1、能够生产用户程序，创建变

量； 

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、能够生产用户程序并在

老师指导下创建变量； 

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

1.5 15 
S7-300 用

户程序结构 

1、掌握背景数据库和共享数据库含

义，独立完成功能、功能块的创建并

掌握各中断组织块的应用； 

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。  

1、掌握背景数据库和共享数据

库含义，独立完成功能、功能

块的创建； 

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、独立完成功能、功能块

的创建； 

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

1.6 20 

数字量控制

系统梯形图

设计方法 

1、能够熟练的将电气原理图转换成

梯形图； 

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。  

1、能参照教材资料，将电气原

理图转换成梯形图；； 

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、能在教师指导或同学协

作下将电气原理图转换成

梯形图；； 

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

1.7 

模拟量处理

及 PID 控制

器 

无考核，属于提高内容 无考核，属于提高内容 无考核，属于提高内容

1.8 15 
ROFIBUS-DP

网络通信 

1、能够独立完成 DP网络组态，理解

DP 网络的组建，并能够诊断基本的

DP 故障； 

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。  

1、能够独立完成 DP网络组态，

理解 DP网络的组建； 

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、能在教师指导或同学协

作下完成 DP 网络组态，理

解 DP 网络的组建； 

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

1.9 10 工业以太网 

1、能够独立完成计算机与 PLC 以太

网通讯组态； 

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。  

1、能参照教材资料，完成计算

机与 PLC 以太网通讯组态； 

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、能在教师指导或同学协

作下完成计算机与 PLC以太

网通讯组态； 

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

2.1 

WINCC组态

软件基础知

识 

无考核，属于了解内容 无考核，属于了解内容 无考核，属于了解内容 

2.2 10 

WinCC的安

装、工程组

态 

1、能完成软件安装，并能独立完成

项目创建； 

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。  

1、能完成软件安装，并能参照

教材资料，完成项目创建； 

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、能完成软件安装，并能

在企业导师的指导或同事

协作下完成项目创建； 

2、学习积极性一般；具有
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一定的团队合作精神。 

2.3 30 

组态变量及

创建过程画

面 

1、能够独立完成图形创建、变量创

建； 

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。  

1、能参照教材资料，完成图形

创建、变量创建； 

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、能在教师指导或同学协

作下完成图形创建、变量创

建； 

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

2.4 30 
过程值归档

及消息系统 

1、能够独立完成变量归档，创建历

史趋势和报警记录； 

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。  

1、能参照教材资料，完成变量

归档，创建历史趋势和报警记

录； 

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、能在教师指导或同学协

作下完成变量归档，创建历

史趋势和报警记录； 

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

2.5 报表系统 无考核，属于提高内容 无考核，属于提高内容 无考核，属于提高内容

2.6 脚本系统 无考核，属于提高内容 无考核，属于提高内容 无考核，属于提高内容

2.7 30 Wincc通讯 

1、能够独立完成 WINCC 与 PLC 的通

讯，并能够诊断基本通讯故障； 

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。  

1、能参照教材资料，完成 WINCC

与 PLC的通讯； 

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、能在教师指导或同学协

作下完成 WINCC与 PLC的通

讯； 

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

3.1 

工程项目实

施的基本过

程 

无考核，属于了解内容 无考核，属于了解内容 无考核，属于了解内容 

3.2 10 

设计流程、

设计规范 

设计标准 

1、掌握企业的设计流程； 

2、掌握行业设计规范和标准的应用

范围，并在设计时会查阅设计规范和

标准； 

3、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。  

1、掌握企业的设计流程； 

2、了解行业设计规范和标准的

应用范围，需要导师指导查阅

设计规范和标准； 

3、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、掌握企业的设计流程； 

2、不太了解行业设计规范

和标准的应用范围，需要导

师明确告知设计规范和标

准的具体使用； 

3、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

3.3 20 

PLC 硬件

选型的要

求、图纸设

计 

1、了解企业常用 PLC 的硬件基本参

数； 

2、根据业主要求或业主无要求时根

据工程项目的规模和类型选定合适

的 PLC 硬件档次（包括 CPU 档次和

IO 模块等类型），并根据产品选型手

册完成 PLC硬件选型； 

3、根据选定的 PLC 硬件选型和提供

的IO点表能够完成PLC系统配置图； 

4、根据 PLC 系统配置图完成 PLC 盘

柜布置图及端子接线图； 

5、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。 

1、了解企业常用 PLC的硬件基

本参数； 

2、根据业主要求或业主无要求

时根据工程项目的规模和类型

选定合适的 PLC 硬件档次（包

括 CPU档次和 IO模块等类型），

并根据产品选型手册完成 PLC

硬件选型； 

3、需要导师完成 PLC系统配置

图； 

4、根据 PLC 系统配置图完成

PLC盘柜布置图及端子接线图；

5、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、了解企业常用 PLC 的硬

件基本参数； 

2、需要导师选定合适的 PLC

硬件档次（包括 CPU 档次和

IO 模块等类型）、PLC 硬件

选型； 

3、需要导师完成 PLC 系统

配置图； 

4、根据 PLC 系统配置图完

成 PLC盘柜布置图及端子接

线图； 

5、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

3.4 30 

了解工艺流

程，理解工

艺要求，完

成软件编程 

1、掌握企业所涉及行业的基本工艺

要求； 

2、根据具体的工程项目，结合工业

要求，能够完成符合工艺控制要求的

三电编程功能规格任务书（包括控制

要求和安全连锁要求）； 

3、按照三电编程任务书的要求完成

PLC软件的编程；并通过仿真软件仿

真，保证工艺功能、安全连锁的实现。 

4、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。 

1、掌握企业所涉及行业的基本

工艺要求； 

2、需要导师完成符合工艺控制

要求的三电编程功能规格任务

书（包括控制要求和安全连锁

要求）； 

3、按照三电编程任务书的要求

完成 PLC 软件的编程；并通过

仿真软件仿真，保证工艺功能、

安全连锁的实现。  

4、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、掌握企业所涉及行业的

基本工艺要求； 

2、需要导师完成符合工艺

控制要求的三电编程功能

规格任务书（包括控制要求

和安全连锁要求）； 

3、需要导师指导才能完成

PLC 软件的编程；并通过仿

真软件仿真，保证工艺功

能、安全连锁的实现。 

4、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

3.5 40 

现场调试：

包括通讯网

络的搭建、

硬件连接以

及软件调试 

1、完成工程现场硬件和网络设备的

搭建，能够制作各种网络接头； 

2、能发现并解决工程现场常规的硬

件故障，并完成网络开通； 

3、能独立完成打点工作；能发现并

解决打点过程中常见的接线问题； 

4.完成软件功能和连锁的调试，完成

所有设备的冷负荷联动试车和热负

荷联动试车工作；

5、能积极与甲方操作人员沟通，保

证人机界面的操作满足操作工的操

作习惯；

6、能够吃苦耐劳；

7、学习积极性高；具有良好的团队

1、完成工程现场硬件和网络设

备的搭建，能够制作各种网络

接头； 

2.能独立完成软件功能和连锁

的调试，完成所有设备的冷负

荷联动试车和热负荷联动试车

工作；

3、能积极与甲方操作人员沟

通，保证人机界面的操作满足

操作工的操作习惯；

4、能够吃苦耐劳；

5、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。

1、完成工程现场硬件和网

络设备的搭建，能够制作各

种网络接头； 

2.需要导师指导完成软件

功能和连锁的调试和所有

设备的冷负荷联动试车和

热负荷联动试车工作；

3、能积极与甲方操作人员

沟通，保证人机界面的操作

满足操作工的操作习惯；

4、能够吃苦耐劳；

5、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。
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合作精神。 

成绩合计 

2、综合考核 

学校的综合考核内容依据本课程案例库综合拟定，有关操作程序按教务处相关规定执

行。企业的综合考核内容参考校企合作人才培养方案中相关规定。 

3、成绩评定 

过程考核 60%～70%，综合考核 40%～30%，学校与企业各占比重 50%。 

四、课程资源 

1、参考教材及参考资料 

参考教材： 

《S7-300/400PLC应用技术》机械工业出版社，廖常初、《组态软件 WINCC及其应用》

机械工业出版社，刘华波。 

参考资料： 

《深入浅出西门子 WICCC》 、《深入浅出西门子 S7-300PLC》北京航空航天大学出版社。

2、教学视频 

西门子 WinCC视频教程 (共 48集) 

西门子 S7-300入门到精通 (共 98课视频教程) 

3、其他课程资源 

西门子工业官网视频学习中心： 

http://www.ad.siemens.com.cn/service/elearning/default.html 

西门子工业官网视技术论坛： 

: http://www.ad.siemens.com.cn/club/bbs/welcome.aspx
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基于现代学徒制的“SolidWorks 应用”课程标准 

校企合作，共同开发 

一、课程概述 

1、课程性质与作用  

《SolidWorks应用》是工业机器人技术专业的一门专业必修课程。以企业提供的现代

学徒制岗位（工业机器人应用工程师）为培养目标，通过岗位能力要求、职业发展要求以

及职业素质要求为核心，由校企共同开发本课程标准，学校负责基础功能模块的教授，企

业负责教授本地化设计流程与标准,并完成学徒的课程实训指导。 

该课程是学生（学徒）掌握三维数字化设计的重要理论实践一体化教学环节,课程学习

以 SolidWorks软件应用为主，结合企业提供的实际模型，使学生在学校的学习过程中掌握

基本功能模块的操作。同时，通过在企业的学徒期间，能够基于企业的实际需要，完成中

等难度的产品结构建模、选型、装配、结构分析以及工程出图。 

2、课程目标 

（1）岗位目标：结合企业的岗位要求，使学生（学徒）能够把 SolidWorks 软件操作

与工业机器人系统实际的设计流程与集成应用有机结合起来，进而掌握企业在 SolidWorks

平台下产品的设计与优化流程、产品数据管理以及设计过程中运用的技能与方法。 

（2）知识与技能目标：掌握 SolidWorks 基本功能模块的操作；掌握典型工业机器人

机械部件的选型与模型生成；掌握典型机械零件（含标准件与部分非标件，如机械手夹具、

底座）的建模工作；掌握中等复杂部件的装配设计工作；掌握基础结构件的材料选择；掌

握三维模型生成二维工程视图以及 BOM表的生成操作；掌握基础力学分析、运动仿真、渲

染、曲面设计；掌握 SolidWorks CAM 的基本操作，能基本应用 CAM仿真相关的结构零部件

的加工过程并优化设计参数；掌握 SolidWorks PDM 的基本操作，能基本应用 PDM完成设计

文档的数据管理。 

3、与前后续课程的关系 

前修课程：《机械工程制图》 

后续课程：《工业机器人工装设计》、《工业机器人仿真与离线编程》、《工程项目设计与

应用》、岗位实习 

4、教材 
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（1）学校教材：《SolidWorks2018中文版 从入门到精通》 清华大学出版社

CAD/CAE/CAM技术联盟编著。 

（2）企业教材：《SolidWorks CAM 2018》、《SolidWorks PDM 2018》 SolidWorks公

司原版系列培训教程。 

二、课程内容设计 

1、岗位分析 

基于现代学徒制的工业机器人应用工程师机械应用方向的主要岗位职责包括： 

（1）能独立完成产品的机械结构（设备、零部件、模具、夹具）的改进、设计与开发，

涵盖结构设计、装配、性能分析以及工程出图，满足需求设计与工艺要求； 

（2）熟练掌握机械制图软件（SolidWorks、AutoCAD）进行机械制图，完成图纸的校

对、工艺、标准化、审核以及项目设计输出文件的资料编写与管理； 

（3）负责项目（产品）机械部分采购件（标准件）的选型与验收、技术协议制定；

（4）负责项目（产品）机械部分外协件的联系与验收、负责自制件的工艺编制；

（5）与电气工程师、自动化工程师配合，完成整机的产品设计与调试工作。

2、课程分析 

结合上述的岗位分析以及 SolidWorks的实际功能运用，本课程主要围绕第（1）、（2）

条职责要求进行相关基础内容的教授。整个课程围绕 SolidWorks的具体运用展开，学校教

师负责教授 SolidWorks 中的 CAD部分，培养目标以模型建立为主，重点教授如何运用

SolidWorks完成产品的基本建模、装配、工程出图等指令操作。 

企业师傅（企业导师）则以实际工作项目为载体，主要负责教授 SolidWorks 在企业的

本地化设计标准与设计规范、工艺标准、外购件选型、模型的检查与优化以及 SolidWorks

的 PDM部分，重点教授产品的设计、优化、仿真、数据流程及管理等整个设计过程。 

与本课程相关的岗位要求及其对应的教学内容与场地见下表。 

序号 岗位要求（与本课程相关） 教学内容 场地 

1 

能独立完成工业机器人的结构设计工作，主

要包括：结构设计、部件选型与设计图纸输

出。 

1.1 二维草图的绘制 

1.2 零件建模 

1.3 曲面建模 

1.4 装配体建模 

1.5 模型的测量与分析 

1.6 钣金建模 

1.7 工程制图 

学校 

2 熟悉具体项目的实施过程、设计流程与规范、 2.1 设计项目的实施过程 企业 
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外购件的选型，能综合运用 SolidWorks 完成

模型的建模、检查、分析、优化以及外观造

型渲染。 

2.2 设计流程与工艺标准 

2.3 外购件的选型 

2.4 模型的检查与优化 

2.5 模型的造型设计与外观渲染 

3 

在 SolidWorks PDM 平台下，能独立完成产

品投入生产所需图纸、材料清单等产品数据

资料的起草、修订、校对等管理工作。 

3.1 SolidWorks PDM 简介 

3.2 SolidWorks PDM 工作流程创建 

3.3 设计文档的检入、调用、修订、更

新等管理操作 

企业 

2、课程结构与课时分配 

教学内

容 

岗位要求 学习任务 学习内容 

序号 名称 教学内容 实践内容 教学环境 课时 理论内容 课时 

应用

工程

师（机

械应

用方

向） 

1.1 

★二维

草图的

绘制

1.1.1 SolidWorks

简介 

SolidWorks 功能与

界面认识 

工业机器人

实训中心 

6-101A(M)

仿真区

PC机

软件：

SolidWorks

4 2 

1.1.2 二维草图的

绘制 
完成草绘范例 1、2 

草图绘制概述；绘制直线、中心线、矩形、

平行四边形、多边形、圆、圆弧、椭圆、

样条曲线、点等。 

1.1.3 草图的编辑 完成草绘范例 3、4 

删除草图实体；直线、圆、圆弧、样条曲

线的操纵等；绘制倒角、圆角等；剪裁、

延伸、分割、复制、镜像、缩放、旋转、

移动、等距草图实体等；转换实体引用。 

1.1.4 草图中的几

何约束 
完成草绘范例 5、6 

几何约束的显示与隐藏；几何约束种类；

创建几何约束；删除约束。 

1.1.5 草图的标注

及尺寸的修改 
完成草绘范例 7 

标注线段长度；标注一点和一条直线之间

的距离；标注两点间的距离；标注两条平

行线将的距离；标注直径；标注半径；标

注两条直线间的角度；修改尺寸。 

1.2 
★零件

建模

1.2.1 实体三维建

模的过程 

完成滑动轴承座设

计范例 

工业机器人

实训中心 

6-101A(M)

仿真区

PC机

软件：

SolidWorks

6 

基本和复杂的三维模型；“特征”与三维

建模；新建一个零件的三维模型；创建一

个拉伸特征作为零件的基础特征；添加其

他拉伸特征。 

2 

1.2.2零件模型的

显示与控制及其属

性设置 

完成基座设计范例 

SolidWorks 的模型显示与控制；

SolidWorks 设计树；设置零件模型的属

性。 

1.2.3 零件模型的

特征 

熟练掌握特征建模

的各项指令操作 

特征的编辑与编辑定义；旋转特征；倒角

特征；圆角特征；装饰螺纹线特征；孔特

征；筋(肋)特征；  

1.2.4 参考几何体 基准面；基准轴；点；坐标系。 

1.2.5零件特征的

操作 

抽壳特征；特征的重新排序及插入操作；

特征生成失败及其解决方法；活动剖切

面；特征的镜像；模型的平移与旋转；特

征的阵列；扫描特征；放样特征。 

1.3 
★曲面

建模

1.3.1 创建曲线、

曲面及曲率分析 
完成螺栓设计范例 工业机器人

实训中心 

6-101A(M)

仿真区

PC机

软件：

SolidWorks

6 

创建曲线；创建曲面；曲面的曲率分析。 

2 1.3.2 曲面的操作 
完成机器人手臂曲

面设计范例 

曲面的圆角；曲面的裁剪；曲面的延伸；

曲面的缝合；曲面的删除。 

1.3.3曲面转化为

实体 

完成机器人非标夹

具的曲面设计范例 

闭合曲面的实体化；用曲面替换实体表

面；开发曲面的加厚；在曲面上添加文字。 

1.4 
★装配

体建模

1.4.1创建装配模

型 
完成装配设计范例 

工业机器人

实训中心 

6-101A(M)

仿真区

PC机

软件：

4 

装配体环境中的下拉菜单及工具条；装配

配合；创建新的装配模型的一般过程； 

1 

1.4.2零部件阵列

和镜像 

完成机器人各部件

的装配建模 

零部件阵列；零部件镜像；简化表示；爆

炸视图。
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1.4.3装配体中零

部件的修改及外观

处理 

SolidWorks 
装配体中零部件的修改；零部件的外观处

理。 

1.5 

★模型

的测量

与分析

1.5.1 模型的测量 

完成机器人本体模

型测量 

工业机器人

实训中心 

6-101A(M)

仿真区

PC机

软件：

SolidWorks

2 
干涉检查；碰撞检查；动态间隙；装配体

统计。 
1 

1.5.2 模型的基本

分析 

1.6 
▲钣金

建模

1.6.1 钣金处理 

完成钣金设计综合

范例——钣金固定

架 

工业机器人

实训中心 

6-101A(M)

仿真区

PC机

软件：

SolidWorks

4 

钣金法兰；折弯钣金体；钣金成形。 

1 

1.6.2 钣金的其他

处理方法 

完成机器人本体钣

金 
切除-拉伸；边角剪裁；闭合角。 

1.7 
★工程

图制作

1.7.1 创建工程图

视图 

完成工程图制作范

例 

工业机器人

实训中心 

6-101A(M)

仿真区

PC机

软件：

SolidWorks

4 

工程图的组成；工程图环境中的工具条； 

新建工程图；设置工程图环境；创建工程

图视图。 

1 

1.7.2 尺寸的标注

及操作 

完成机器人本体工

程图 

尺寸标注；标注尺寸公差；尺寸的操作；

标注基准特征符号；标注形位公差；标注

表面粗糙度；注释文本；SolidWorks软

件的打印出图。 

企业 

部分 

2.1 

★产品

设计的

基本过

程 

2.1 设计项目的实

施过程 

了解项目整个的实

施过程，包括：立项、

调研、设计、采购、

制作、装配、调试等

过程。 

企业技术部

（岗位：应

用工程师） 

4 0 

2.2 

★企业

的设计

流程、设

计规范、

设计标

准、工艺

标准 

2.2 设计流程与工

艺标准 

掌握企业的设计标

准与设计规范，结合

具体项目掌握工艺

标准 

企业技术部

（岗位：应

用工程师） 

4 
设计标准（国标、行标、企标）、工艺标

准 
2 

2.3 

★产品

外购件

选型标

准 

2.3 外购件的选型 

掌握标准件、常用件

等外购件的选型标

准。 

企业技术部

（岗位：应

用工程师） 

4 0 

2.4 
★模型的检

查与优化

2.4.1 干涉检查与消

除 

完成总装模型的干

涉检查与消除 

企业技术部

（岗位：应

用工程师） 
4 

装配体干涉检查、装配体环境中自顶向下

的模型修订 

2 

2.4.2 力学分析 
具体实例模型的受

力分析与结构优化 

企业技术部

（岗位：应

用工程师） 

SolidWorks Simulation 插件使用，结构

件的静态、应力、疲劳、弯曲、频率等力

学分析操作并完成结构优化。 

2.4.3 运动算例 
根据实体模型，拆分

动作顺序与时序，分

别设置运动算例 

企业技术部

（岗位：应

用工程师） 

2 
SolidWorks Motion 插件：运动单元的设

定。 
1 

2.4.4 运动仿真 
具体实例模型的运

动仿真 

企业技术部

（岗位：应

用工程师） 

2 COSMOSMotion 插件：运动控制参数设定。 1 

2.5 

▲模型

的造型

与外观

渲染

2.5 造型与外观渲

染 

掌握造型与渲染插

件的运用 

企业技术部

（岗位：应

用工程师） 

2 
模型视图、零部件颜色、贴图、布景、光

源、相机、PhotoView 360 渲染设定 
1 

3.1 

▲
SolidWo

rks PDM

简介 

3.1 SolidWorks 

PDM 简介 

介绍企业如何运用

SolidWorks PDM完成

产品的设计 

企业技术部

（岗位：应

用工程师） 

2 PDM简介 1 

3.2 

★
SolidWo

rks PDM

工作流

程创建 

3.2 SolidWorks 

PDM 工作流程创建 
创建 PDM 工作流程 

企业技术部

（岗位：应

用工程师） 

4 服务器、客户端、工作组、PDM工作流程 1 

3.3 

★设计

文档的

检入、调

3.3 设计文档的检

入、调用、修订、

更新等管理操作 

实际项目设计文档

在 PDM中的具体操作 

企业技术部

（岗位：应

用工程师） 

2 
PDM环境下项目设计文档的检入、调用、

修订等具体操作流程 
1 
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用、修

订、更新

等管理

操作 

3.4 

现场组

装、装

配、调试 

3.4掌握工程现场

的常规机械部件组

装要求。与电气人

员配合进行总装设

备的调试。 

结合工程现场的实

际项目 
工程现场 

此部

分没

有具

体课

时要

求 

0 

课时小计(学校) 30（学校）+30（企业）+工程现场学习实践 10（学校）+10（企业） 

课时合计 40（学校）+40（企业）=80学时 

注：★：教师须讲精讲透的内容；▲：指导学生自主学习的内容 

三、考核方式及评价标准 

1、过程考核 

案例 
模块 
序号 

分值比 
例（%） 

考核项目 
评价标准 成绩 

（百
分制） 优 良 及格 

1.1 10 
机器人二维

草图的绘制 

1、能独立完成草绘范例制图； 

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。  

1、能参照教材资料，独立完成

草绘范例； 

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、能在教师指导或同学协

作下完成草绘制图； 

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

1.2 20 零件建模

1、能独立完成滑动轴承座设计范例、

基座设计范例； 

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。  

1、能参照教材资料，独立完成

滑动轴承座建模范例、基座建

模范例； 

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、能在教师指导或同学协

作下完成滑动轴承座建模

范例、基座建模范例； 

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

1.3 15 曲面建模 

1、能独立完成螺栓设计范例、电吹

风外壳设计范例； 

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。  

1、能参照教材资料，独立完成

螺栓设计范例、电吹风外壳设

计范例； 

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、能在教师指导或同学协

作下完成螺栓建模范例、电

吹风外壳设计范例； 

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

1.4 20 装配体建模 

1、能独立完成装配设计范例； 

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。  

1、能参照教材资料，独立完成

装配建模范例； 

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、能在教师指导或同学协

作下完成装配建模范例； 

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

1.5 10 
模型的测量

与分析 

1、能独立完成机器人本体模型的测

量与分析； 

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。  

1、能参照教材资料，独立完成

机器人本体测量； 

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、能在教师指导或同学协

作下完成机器人本体模型

的测量与分析； 

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

1.6 10 钣金建模 

1、能独立完成钣金建模综合范例—

—钣金固定架； 

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。  

1、能参照教材资料，完成钣金

建模综合范例——钣金固定

架； 

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、能在教师指导或同学协

作下完成钣金建模综合范

例——钣金固定架； 

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

1.7 15 工程图制作 

1、熟练掌握企业的本地化工程图制

图标准与设计规范； 

2、能独立完成工程图制作范例； 

3、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。  

1、基本掌握企业的工程图制图

标准与设计规范； 

2、能参照教材资料，独立完成

工程图制作范例； 

3、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、能在教师指导下掌握企

业的本地化工程图制图标

准与设计规范； 

2、能在教师指导或同学协

作下完成工程图制作范例； 

3、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

2.1 0 
产品设计的

基本过程 
无考核，属于了解内容 无考核，属于了解内容 无考核，属于了解内容 

2.2 10 

企业的设计

流程、设计

规范、设计

标准、工艺

标准 

1、能熟练掌握企业的设计流程、规

范、设计标准以及工艺标准，并能在

实际项目时，查阅相关的标准和手

册； 

2、掌握企业所涉及行业的基本工艺

要求和标准； 

1、掌握企业的设计流程、规范、

设计标准以及工艺标准； 

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、能在企业导师的指导或

同事协作下掌握企业的设

计流程、规范、设计标准以

及工艺标准； 

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 
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3、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。  

2.3 10 
产品外购

件选型标准 

1、了解企业常用的外购件种类，能

熟练掌握产品相关外购件的选型过

程，确认合适的匹配型号； 

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。  

1、能参考相关资料，掌握产品

相关外购件的选型过程与标

准，在企业导师的指导下选择

合适的匹配型号； 

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、基本掌握产品相关外购

件的选型过程与标准，在企

业导师的指导下选择合适

的匹配型号； 

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

2.4 20 
模型的检查

与优化 

1、能独立完成模型的干涉检查与消

除； 

2、能根据实际情况，独立完成模型

的力学分析； 

3、能独立完成模型的运动仿真； 

4、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。 

1、能参照资料独立完成模型的

干涉检查与消除； 

2、能参照资料独立完成模型的

力学分析； 

3、能参照资料独立完成模型的

运动仿真； 

4、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、能在企业导师的指导或

同事协作下完成模型的干

涉检查与消除； 

2、能在企业导师的指导或

同事协作下完成模型的力

学分析； 

3、能在企业导师的指导或

同事协作下完成模型的运

动仿真 

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

2.5 10 
模型的造型

与外观渲染 

1、能独立完成模型的造型设计与外

观渲染，并且效果较好； 

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。  

1、能参照教材资料，独立完成

模型的造型设计与外观渲染； 

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、能在企业导师的指导或

同事协作下完成堆码机器

人夹具模型的造型设计与

外观渲染； 

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

3.1 10 

SolidWork

s PDM 简

介 

1、能独立完成 PDM 的简单操作。 

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。  

1、能参照企业资料，完成 PDM

的简单操作； 

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、能在企业导师的指导或

同事协作下完成 PDM的简单

操作； 

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

3.2 10 

SolidWork

s PDM 工

作流程创建 

1、能独立完成新项目的 PDM 工作流

程创建； 

2、能掌握基于 PDM 的整个项目流程

与操作； 

3、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。  

1、能参照资料，独立完成新项

目的 PDM 工作流程创建； 

2、在企业导师的指导下，掌握

基于 PDM 的项目流程与操作； 

3、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、能在企业导师的指导或

同事协作下完成新项目的

PDM 工作流程创建； 

2、在企业导师的指导下，

基本掌握基于 PDM的项目流

程与操作； 

3、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

3.2 10 

设计文档的

检入、调用、

修订、更新

等管理操作 

1、能独立完成 PDM 中设计文档的检

入、调用、修订、更新等操作； 

2、学习积极性高；具有良好的团队

合作精神。 

1、能参照资料，独立完成 PDM

中设计文档的检入、调用、修

订、更新等操作； 

2、学习积极性较高；具有较好

的团队合作精神。 

1、能在企业导师的指导或

同事协作下完成 PDM中设计

文档的检入、调用、修订、

更新等操作； 

2、学习积极性一般；具有

一定的团队合作精神。 

3.3 20 
现场组装、

装配 

1、能较好完成工程现场相关机械部

件的组装与装配，并满足技术要求； 

2、能发现并解决工程现场常规的机

械安装问题； 

3、能积极与现场其他工作人员以及

厂家人员的沟通，并能根据反馈的问

题优化机械部件结构； 

4、能吃苦耐劳，学习积极性高，具

有良好的团队合作精神。 

1、能完成工程现场相关机械部

件的组装与装配； 

2、能发现工程现场常规的机械

安装问题； 

3、能积极与现场其他工作人员

以及厂家人员的沟通； 

4、能吃苦耐劳，学习积极性高，

具有良好的团队合作精神。 

1、需要企业导师指导才能

完成工程现场相关机械部

件的组装与装配； 

2、能发现工程现场常规的

机械安装问题； 

3、能积极与现场其他工作

人员以及厂家人员的沟通； 

4、能吃苦耐劳，学习积极

性高，具有良好的团队合作

精神。 

成绩合计 

2、综合考核 

学校的综合考核内容依据本课程案例库综合拟定，有关操作程序按教务处相关规定执

行。企业的综合考核内容参考校企合作人才培养方案中相关规定。 

3、成绩评定 

过程考核 60%～70%，综合考核 40%～30%，学校与企业各占比重 50%。 
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四、课程资源 

1、案例库（合作企业案例） 

案例

序号 

案例 

名称 
案例内容 考核项目 

1 

工业机
器人系
统相关
模型 

1.1 机器人本体 
1.2 机器人底座 
1.3 机械臂 
1.4 夹具 
1.5 控制柜 
1.6 标准件库 
1.7 企业的 PDM 

1.1 机器人本体 
1.2 机器人底座 
1.3 机械臂 
1.4 夹具 
1.5 控制柜 
1.6 标准件库 

1.7 企业的 PDM 

2、参考教材及参考资料  

参考教材：  

北京兆迪科技有限公司编著.《SolidWorks 快速入门教程：2013中文版》.机械工业出

版社，2013. 

参考资料： 

丁源著.《SolidWorks 2015 中文版从入门到精通》.清华大学出版社，2015.5

3、教学视频 

SolidWorks2015入门到精通视频教程 【全 20讲】 

http://www.cadjcw.com/edu/sw/down-324.html 

4、其他课程资源 

SOLIDWORKS官方论坛:http://fans.solidworks.com.cn/forum.php 

SolidWorks机械工程师论坛: http://www.swbbsc.com/
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典型工作岗位描述表

岗位 工作年限
岗位职责与工作

任务

任职要求

专业知识 职业能力 职业素养

学徒 学徒期（3年）
学校学习，职业培

训，企业实习。

机械、电气、工业

机器人专业知识。

初步的机械设计

能力，电气识图能

力、机器人安装调

试能力。

忠诚企业、奉献社

会、爱岗敬业、团

队协作。

机械设计技术员

初期岗位（正式员

工 1-2 年）

机械制图，机械零

部件设计。

SolidWorks、机械

工程制图。

掌握工程制图标

准和表示方法，掌

握 SolidWorks 等

机械制图软件、掌

握机械产品设计

的基本知识与技

能，进行简单零部

件设计。

忠诚企业、奉献社

会、爱岗敬业、团

队协作。

电气控制技术员
电气设备安装、维

护。

电工技术、传感器

技术、电机控制与

应用。

识读、绘制电气控

制图，安装、调整

电气控制原件、按

图对自动化设备

控制线路进行电

气安装。

忠诚企业、奉献社

会、爱岗敬业、团

队协作。

工业机器人安装

调试技术员

机器人本体示教，

机器人本体编程。

工业机器人入门，

工业机器人本体

示教编程。

熟练掌握机器人

本体示教，掌握机

器人本体简单编

程。

忠诚企业、奉献社

会、爱岗敬业、团

队协作。

机械工程师

中期岗位（正式员

工 3-4 年）

机械制图，机械零

部件设计、制订加

工工艺过程。

SolidWorks、机械

工程制图、机械设

计基础、机械制作

工艺。

熟练使用机械制

图软件，熟练进行

零部件设计，掌握

制定工艺过程的

基本知识与技能，

能熟练制订典型

零件的加工工艺

过程，并能分析解

决现场出现的一

般工艺问题。

忠诚企业、奉献社

会、爱岗敬业、团

队协作。

电气控制工程师
电气控制系统设

计、调试、维护。

电工技术、传感器

技术、电机控制与

应用、PLC 应用技

术。

识读复杂控制系

统图，PLC 控制系

统设计、故障诊断

和排除。

忠诚企业、奉献社

会、爱岗敬业、团

队协作。

工业机器人安装

调试工程师

机器人本体编程，

机器人本体安装、

维护、调试，机器

视觉设计、调试、

维护。

工业机器人本体

示教编程，工业机

器人，工业机器人

仿真与离线编程，

工业机器人视觉

应用技术。

熟练掌握机器人

本体示教，熟练掌

握机器人本体编

程，掌握机器人工

作站设计，掌握工

业机器人视觉技

术。

忠诚企业、奉献社

会、爱岗敬业、团

队协作。

机器人应用工程

师

目标岗位（正式员

工 5年及以上）

设备选型，系统方

案设计，机器人程

序的编写与调试，

电气控制部分程

序编写与调试，机

器视觉的选型、调

试、测试、维修等。

机械设计，PLC 控

制，机器人编程语

言，传感器应用技

术，工业机器人视

觉技术。

熟 练 掌 握

SolidWorks 等 机

械制图软件，熟悉

机械结构原理，熟

练使用主流 PLC,

具备步进、伺服电

机调试经验，精通

机器人编程语言。

忠诚企业、奉献社

会、爱岗敬业、团

队协作。
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成果汇编

项目组成员在实施现代学徒制任务过程中，申报科研项目 10 项，发表论文 10 篇，出版

教材 11 部，申请专利 7 项，其中发明专利 1 项，申请软件著作权 7 项，获得国家级教学成

果奖 1 项，获得湖南省职业院校教师职业能力竞赛教学能力比赛高职专业课程组比赛三等奖

1 项。具体详情如下：

申报的项目如下表所示：

序号 主持人 项目名称 项目类别 项目等级 立项时间 项目成员

1 雷道仲

“双高”计划背景下高职

机器人技术应用特色专

业群建设研究

湖南省教育

科学十四五

规划课题

一般资助项

目
2021 年 4 月

2 熊英

基于“创工厂”模式的工

业机器人专业技术创新

与应用路径的研究

湖南省职业

院校教学改

革研究项目

一般资助项

目

2020 年 6 月

立项

熊英、袁雪

琼、雷道仲、

龙凯、朱运

航、陈圣明、

肖成

3 石英春

产教融合背景下高职院

校科技成果转化创新研

究

湖南省十三

五规划课题

一般资助项

目
2020 年 5 月

高维、王巍、

熊英

4 高维
工业机器人系统离线编

程与仿真

校级课程思

政课堂教学

改革项目

2020 年 5 月

5 熊英 机器人视觉技术及应用

校级课程思

政课堂教学

改革项目

2020 年 5 月

6 龙凯

基于 Python 的工业机

器人视觉定位教学

系统研究

省教育厅科

学研究项目
一般项目

2019 年 3 月

27 日立项

龙凯,余国

清,李刚成,

高维,袁雪琼

7 孙小进

基于技能竞赛的实践教

学模式改革与实践

—以机器人技术应用专

业群为例

省教育教改

项目

一般资助项

目

2019 年 9 月

立项

朱运航、黄秀

亮、李平安、

申丹丹

8 孙小进

长沙市地方高职院校专

业设置与产业结构对接

实践研究

长沙市社科

规划一般项

目

一般资助项

目
2018 年 10 月

李刚成,陈鹏

慧,李平安

10 高维

制造强国背景下高职教

育现代学徒制问题及研

究对策

湖南省职业

教育与成人

教育学会科

一般资助项

目
2021 年 7 月
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研规划立项

课题

发表的论文如下表所示：

序

号
姓名 论文名称 发表刊物

主办

单位

ISSN 刊

号
CN 刊号

发表日期（年

月）

期刊

级别

1 雷道仲

高职智能机器人教

学团队建设项目的

探索与实践

软件

中国电子

学会;天

津电子学

会

1003-6

970

12-115

1/TP
2021 年 5 月

一般

期刊

2 雷道仲

“双高”计划背景

下高职机器人技术

应用特色专业群建

设路径探索

软件

中国电子

学会;天

津电子学

会

1003-6

970

12-115

1/TP
2021 年 6 月

一般

期刊

3 雷道仲
高职院校创新创业

模式探索与实践

中阿科技论

坛（中英文）

宁夏回族

自治区对

外科技交

流中心

2096-7

268

64-107

3/N
2021 年 8 月

一般

期刊

4

杨文，谭

立新，雷

道仲，高

维

基于“项目引领、

工学交融”现代学

徒制人才培养模式

的构建与研究

山海经:教

育前沿

浙江省民

间文艺家

协会

ISSN

1002-6

215

CN

33-103

2/I

2020年 10月
一般

期刊

5 杨文

高职工业机器人技

术专业现代学徒制

试点中存在的问题

及对策分析

山海经:教

育前沿

浙江省民

间文艺家

协会

ISSN

1002-6

215

CN

33-103

2/I

2020年 11月
一般

期刊

6 陈圣明

高职“现代学徒制”

专业人才培养模式

探索——以湖南信

息职业技术学院为

例

建筑工程技

术与设计

湖南科学

技术出版

社有限责

任公司

ISSN

2095-6

630

CN

43-900

0/TU

2020 年 8 月
一般

期刊

7
杨文，雷

道仲

工业机器人技术专

业现代学徒制试点

项目的探索与实践

中国多媒体

与网络教学

学报

清华大学

ISSN16

73-249

9

CN11-9

321/G
2021 年 4 月

一般

期刊

8 熊英

新工科背景下工业

机器人系统集成应

用教学课程改革探

索

山海经:教

育前沿

浙江省民

间文艺家

协会

ISSN

1002-6

215

CN

33-103

2/I

2021.07
一般

期刊

9 孙小进

现代学徒制背景下

高职院校工匠精神

培育探究

现代职业教

育

山西教育

教辅传媒

集团有限

责任公司

2096-0

603

14-138

1/G4
2018 年 9 月

一般

期刊
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10 高维

论文现代学徒制试

点工作的几点思考

——以“工业机器

人技术专业”为例

新时代教育

天津出版

传媒集团

有限公司

2095-4

743

CN12-9

206/G4
2021 年 3 月

一般

期刊

结合岗位典型案例，校企共同开发 13 本教材，通过各个出版社发行与推广至全国相关

高职院校总计 30000 余册。谭立新总主编，李正祥主编的《工业机器人操作与编程（KUKA）》
认定为 2020 年湖南省职业教育优秀教材。

序号 总主编 主编 著作（教材）名称 出版社

1 谭立新 张玉希、伍东亮 工业机器人入门 北京理工大学出版社

2 谭立新 周正军、张志明 工业机器人工装设计 北京理工大学出版社

3 谭立新 朱林、吴海波
工业机器人仿真与离线

编程
北京理工大学出版社

4 谭立新 张宏立、刘罗仁 工业机器人典型应用 北京理工大学出版社

5 谭立新 李正祥、宋祥弟
工业机器人操作与编程

（KUKA）
北京理工大学出版社

6 谭立新 张宏立、何忠悦
工业机器人操作与编程

（ABB）
北京理工大学出版社

7 谭立新 阀正湘、陈巍
工业机器人安装、调试

与维护
北京理工大学出版社

8 谭立新 黄东、雷翔霄 工业机器人视觉技术 北京理工大学出版社

9 ——
熊英、蔡琼、刘

锰

电子信息类专业毕业设

计指导
机械工业出版社

10 ——

李宇峰、王巍、

李平安、雷道仲

（主审）

基于 STM32 的嵌入式系

统设计与开发
中南大学出版社

11 —— 高维 PLC 编程及应用 中南大学出版社

12 ——
雷道仲、王少

华、龙剑
电工电子技术应用基础 中南大学出版社

13 ——
王少华、龙剑、

陈应征、雷道仲
电气控制与 PLC 应用 中南大学出版社

项目组成员申请的专利如下：

序号 姓名 专利名称 专利类型 获准时间
其他发明人(多个人半角逗号

隔开)

1 高维
一种用于焊接的工业

机器人
实用新型专利

2020 年 7

月
熊英

2 杨文
一种教学用电子产品

智能制造生产线
实用新型专利

2021 年 2

月
石英春
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3 高维
一种机电自动化送料

装置
实用新型专利

2019年 12

月
龙凯

4 张卫兵 运输装置及实现方法 发明专利
2018年 10

月
李刚成，龙凯，谭立新

5 孙小进
一种便于维修的无人

机用电路板
实用新型专利 2019/1/1

肖成,李平安,石英春,张平

华,童俊,申丹丹

6 熊英
一种焊接机器人的焊

条更换装置
实用新型专利

2021 年 7

月
张涛

7 熊英
一种用于搬运机器人

的粉尘清理装置
实用新型专利

2021 年 7

月
高维、袁雪琼、阳领

项目组成员申请的软件著作权如下：

序号 姓名 成果（项目）名称 登记号 获准时间
参与人员(多个人半角

逗号隔开)

1 雷道仲
基于单片机的矿井机器人障碍物

探测控制系统软件 V1.0
2019SR0778800 2019.7 杜兰波

2 雷道仲
基于 Arduino 单片机避障小车机

器人控制系统软件 V1.0

2019SR0083078

1
2019.08 黄亚辉

3 张卫兵
智能家居机器人WIFI远程制系统

V1.0
2018SR494325 2018.7.10 李斌，郑明贵，肖成

4 龙凯 智能机器人研究分析工作系统 2018SR870155 2018.10.30
陈鹏慧,张卫兵,蔡琼,

刘锰,李刚成

5
陈圣明

工业机器人生产线视觉性能自动

化控制检测软件 V1.0 2020SR0972891 2020.08.24 欧泽强

6
陈圣明

工业机器人轴配置参数调整操作

软件 V1.0 2020SR0974878 2020.08.24 欧泽强

7
陈圣明

工业机器人集成激光传感生产控

制平台 V1.0 2020SR0974886 2020.08.24 欧泽强

项目组成员获得的科研奖项如下：

姓名 成果（项目）名称 成果（项目）形式 授奖单位 成果类别/等级
获奖时

间

谭立新

共建共享共发展”理

念引领的职业教育名

师空间课堂建设与应

用

职业教育国家级教学

成果奖
教育部 二等奖 201808
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熊英，袁

雪琼，龙

凯

工业机器人搬运工作

站系统集成

湖南省职业院校教师

职业能力竞赛教学能

力比赛高职专业课程

组比赛

湖南省教育

厅
三等奖 202008
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2020-07-31 机器人工程技术中心采购专用照相机费用 25,000.00 25,000.00 19 电子工程学院190105 合并转设工作专项 2050305 高等职业教育 31003 专用设备购置

2020-07-31 机器人工程技术中心采购专用材料费用 15,000.00 15,000.00 19 电子工程学院190105 合并转设工作专项 2050305 高等职业教育 30218 专用材料费

2020-07-31 机器人工程技术中心设备调试费用 8,000.00 8,000.00 19 电子工程学院190105 合并转设工作专项 2050305 高等职业教育 30213 维修（护）费

2020-10-27 石英春报版面费 10,050.00 10,050.00 19 电子工程学院190315009 卓越人才计划 2050305 高等职业教育 3029901 其他商品服务支出

2020-11-30 高维报2020年湖南省职业院校高职组工业机器人技术应用赛项差6,030.00 6,030.00 19 电子工程学院190904 赛事经费 2050305 高等职业教育 30211 差旅费

2020-11-30 高维报2020年湖南省职业院校高职组工业机器人技术应用赛项耗11,382.00 11,382.00 19 电子工程学院190904 赛事经费 2050305 高等职业教育 30218 专用材料费

2020-12-28 机器人技术中心电脑维修费 3,040.00 3,040.00 19 电子工程学院191606 教学教辅设备设施维修 2050305 高等职业教育 30213 维修（护）费

2020-12-28 电子工程学院应用电子专业专业采购教师信息化教学相关配件费5,950.00 5,950.00 19 电子工程学院191605 教研室活动经费 2050305 高等职业教育 30218 专用材料费

2020-12-28 1+X集成电路开发与测试职业技能等级证书培训费 5,850.00 5,850.00 19 电子工程学院190309 业务外派培训 2050305 高等职业教育 30216 培训费

2020-12-31 报工业机器视觉技术有效课程物资费 1,500.00 1,500.00 19 电子工程学院190920032 2019年“课程思政”及“有效课堂”项2050305 高等职业教育 30218 专用材料费

2020-12-31 工业机器人实训中心设备维修费 28,000.00 28,000.00 19 电子工程学院191606 教学教辅设备设施维修 2050305 高等职业教育 30213 维修（护）费

2020-12-31 工业机器人实验室内存升级采购费 9,300.00 9,300.00 19 电子工程学院190920014 中高职衔接项目 2050305 高等职业教育 31003 专用设备购置

2019-06-17 2019年机器人与人工智能技术科普器材耗材费 15,000.00 15,000.00 周宇 常莎 19 电子工程学院 190920028 高职教育特色专业群（机器人技术应 ）2050305 高30218 专用材料费

2019-12-20 工业机器人及印制板中心维修费 25,035.00 25,035.00 杨燕 周宇 19 电子工程学院 191606 教学教辅设备设施维修 2050305 高30213 维修（护）费

2019-12-23 智能控制与工业机器人教研室教学经费 4,494.00 4,494.00 杨燕 周宇 19 电子工程学院 191605 教研室活动经费 2050305 高30201 办公费

2019-12-26 熊英报参加2019年工业机器人国赛集训餐费、住宿费 3,431.00 3,431.00 冯媚 周宇 19 电子工程学院 190904 赛事经费 2050305 高30211 差旅费

2019-12-26 熊英报参加2019年工业机器人国赛集训耗材费用 8,000.00 8,000.00 冯媚 周宇 19 电子工程学院 190904 赛事经费 2050305 高30218 专用材料费

2019-12-26 熊英报省工业机器人技能竞赛差旅费 3,467.00 3,467.00 常莎 周宇 19 电子工程学院 190904 赛事经费 2050305 高30211 差旅费

2019-12-26 熊英报省工业机器人技能竞赛材料费 2,000.00 2,000.00 常莎 周宇 19 电子工程学院 190904 赛事经费 2050305 高30218 专用材料费

2019-12-31 高维报工业机器人技术技能培养工程师资培训班培训费 3,198.00 3,198.00 杨燕 周宇 19 电子工程学院 191604 校企合作开拓与维护经费 2050305 高30216 培训费

2019-12-31 机器人材料费 14,980.00 14,980.00 常莎 周宇 19 电子工程学院 190920014 中高职衔接项目 2050305 高30218 专用材料费

2018-07-05 张平华、熊英参加研讨会差旅费 1 财政补助支2 项目支出 借 3,779.00 3,779.00
2018-09-05 蔡琼报参加“科大智能”杯中国服务机器人大赛竞赛餐费、差旅费 1 财政补助支1 基本支出 借 18,116.50 18,116.50
2018-09-05 蔡琼报参加“科大智能”杯中国服务机器人大赛竞赛参赛费 1 财政补助支1 基本支出 借 900.00 900.00
2018-09-05 蔡琼报参加“科大智能”杯中国服务机器人大赛竞赛耗材费 1 财政补助支1 基本支出 借 4,068.50 4,068.50
2018-10-10 高维报与陈盛明参加全国现代学徒试点工作培训班 1 财政补助支2 项目支出 借 5,752.00 5,752.00
2018-10-10 蔡琼报与袁雪琼等参加“西马特杯”工业机器人应用大赛培训费用 1 财政补助支2 项目支出 借 8,133.00 8,133.00
2018-11-12 蔡琼报与李刚成参加现代学徒制会议费 2 非财政资金2 项目支出 借 2,360.00 2,360.00
2018-12-03 蔡琼报服务机器人采购款 1 财政补助支2 项目支出 借 120,000.00120,000.00
2018-12-13 熊英报参加2018年MATLAB和SIMULINK技术研讨会 2 非财政资金1 基本支出 借 949.00 949.00

合计金额 372765元
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附表（二）

名称 材质说明

桌
子

桌
凳

自
凳
人
队··
〉

削
忖

呗
叶

子

图片 规格（长
宽高） 颜色

桌面：米
白色 I i.桌板为25mm 厚防火板，两侧开线孔，

泉l览：乳｜带保护塑料罩（组装后用胶水固定〉，双
电脑桌： ｜ 白色 ｜面贴米白色面纸。
145*60*7 I主机架 12. 桌腿及文架为1. 5mm 厚钢板压制成型，

5cm i子 z 乳白｜宽厚 40*40mm：两侧和桌面下带线槽，线
小木凳子｜ 包 ｜挡钢板厚度 lmm， 线榴两侧分别开2个，
37*27*45 I 小木凳｜共 4 个lOA、 6 孔面板接口：安装不锈钢

cm ｜子：黄色｜橡胶底桌脚。
（其它颜I 3.主机架子根据现场勘察情况来确定。
色也可I 4.小木凳子普通小凳子。

以〉

扫描全能王创建
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