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 1 课程群定位

 2 教学实践目的

 3 教学实践内容设计

 4 教学实践过程与方法设计

 5 教学实践反思
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机器人工程培养目标

目标1：机器人基础知识和基本技能

目标2：解决机器人系统工程问题

目标3：机器人工程应用型工程师

机器人技术

机器人理实一体化支撑作用

提供机器人系统问题基本解决方案

具备解决机器人工程问题能力
+初步具备设计机器人系统能力

满足毕业要求标准

网
络
课
建
设
思
路

现有课程组合
融合产生新课程

现有模式
改革产生新模式

不能只局限于数学模型、理论分析，
需要结合专业课程重新设计，不能
让学生学无所用；

(1)教师为中心学生为中心;

(2)结果评价为主结果过程结合

评价为中心；

(3)知识为中心能力应用为中心

机
器
人
技
术

课程 教学目的

机器人技术
基础 培养学生掌握机器人技术的理实能力（知识层面）

提升 培养学生掌握解决已有机器人系统的能力（应用层面）

研究 培养学生设计和开发机器人系统的能力（创新层面）

理实一体技能

应用能力

创新
从
知
识
到
能
力
的
提
升

能力层面

知识层面新趋势：
能力与知识并重

培养计划：
解决复杂工程问题
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教学实践是一个不断完善和更新的动态
过程，课程建设没有完成时只有进行时。
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带着工具找问题，还是带着问题找工具

很少有适合应用型本科学校的课程？
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• 从学习实践到研究创造的转变

• 从做题到解决实际问题的改变

• 从模仿到开发创意产品的蜕变

内容 方法

做题 应用 改进 创新

数据 模型
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应用型本科：是2014年教育部提出将全国普通本科高等院校1200所学校中的
600多所逐步向应用技术型大学转变。应用型本科注重培养适应生产建设的技

术型人才，重能力，强实践，以实践课为主，将原理、科学规律等转化为工
程设计或规划、决策，理论基础课程降低，专业课和实践教学占比增加。
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选
用·

好
教
材

理论

仿真

应用

不是985，不是211，
是应用型

不是数学课，不是理论课，
是基础工程技术课

老师教为主，学生学为辅

老师教为辅，学生学为主

老师引导，学生自学互助

课程镜像(输入) 知识链(系统)

效果(输出)

理
论

实
践

研
究

https://github.com/gaoxiang12/机器人book2
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直播教学

云端辅助

实践报告

研究设计

教
学
过
程
与
方
法
设
计

教师讲解为主；案例教学法，通过实际
的对象引出知识点，从直观到抽象；

学生以个人为单位自主设计+教师引导；

强化知识点的联系，培养学生运用知识
链解决问题的能力，从简单到复杂；

学生自主设计解决实际的机器人问题，综合
运用“数学+分析+算法”的解决思路，完成
理论设计+仿真验证，有条件实现实物调试，
从易到难；

教

学

考

用

以学生自学为主，教师讲解为辅；

抽象的知识通过直观的仿真和实验现象
得到验证，从抽象回到直观；

课程综合采用云班课，钉钉直播，QQ群交流，云端实验平台和

定制版实践镜像展开。每次钉钉直播的同时开设课程答疑讨论，
同时还开展资料阅读，作业，头脑风暴和调研等活动。QQ群和

答疑群努力引导学生互助，增强学生团队协作意识。云端实践平
台，2017年完成制作，此部分课程中未作重点介绍，只提供给学
生自主实践使用。
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https://blog.csdn.net/zhangrelay/article/details/79118888

网络教学 知识点回顾
新知识点的发
现过程与知识
点间的联系

知识点基本概
念与基本理论

仿真验证知
识点

学生互助
提出问题，引导
下节课的知识点

云端辅助

机器人镜
像

根据知识链布置
阶段报告任务

实践报告 研究设计机器人系统设计

教学过程四环节的联系

学生实践报告（部分）

学生研究设计（部分）学生互助（部分）
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单片机与微机原理类课程，融合IoT+Linux，无缝融合51esp8266esp32

纯理论课程，如现代控制理论等，借助仿真工具补充平衡车案例完成设计

实践类课程，仿真与实验平台结合，每门课均有定制版全功能课程镜像，含课件、源码等



张瑞雷 ROS机器人教学实践课程群设计与改进

插入专注课程而非竞赛，服务最多数学生

应用

学生代码模板

驱动、中间件

机器人

仿真或实体 选配

软件

硬件
非ROS课，专注课程本身内容，充分
利用ROS特色，完成实验调试案例。
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roslaunch urdf_tutorial display.launch model:=urdf/08-macroed.urdf.xacro
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roslaunch stdr_launchers server_with_map_and_gui_plus_robot.launch
roslaunch stdr_launchers rviz.launch
rosrun teleop_twist_keyboard teleop_twist_keyboard.py cmd_vel:=robot0/cmd_vel

传感器仿真
数据显示
数据可视化



张瑞雷 ROS机器人教学实践课程群设计与改进

数据传输
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roslaunch stdr_launchers server_with_map_and_gui_plus_robot.launch
rosrun gmapping slam_gmapping scan:=/robot0/laser_0 _base_frame:="/robot0"  map:=/gmapping/map
rosrun stdr_samples stdr_obstacle_avoidance robot0 laser_0
roslaunch stdr_launchers rviz.launch
rosrun teleop_twist_keyboard teleop_twist_keyboard.py cmd_vel:=robot0/cmd_vel

哈哈，卡住啦，为什么呢？？？
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简单

复杂
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修正前

修正后
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学生参与到课程和教材建设中
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https://blog.csdn.net/zhangrelay/article/details/79118888
课程也有生命力，不改革会被淘汰，改的慢也会被淘汰；

课程不是孤立的，课程间是联系的；

让学生会用，而不是会做题，能力和知识同样重要。

 在课程制作中，还发现一些问题：

• 如手机端看网页和电脑端看网课？

整体而言，手机端网络学习效果差一些。

• 如现有网课形式丰富但内容干货多吗？

从文字到图片到视频，讲述一个知识点需要的流量越来越多，形式越来越丰富，但是核心内容增加了吗

• 如一段长直播如何选取部分知识点呢？

这就是短视频火的原因之一吧，方便检索和推荐，降低时间成本。
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感谢支持
未完成，还在努力中……

特别感谢


