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一、引言

 工业机器人实训课是机器人工程本科专业课程体系中重要的

专业必修课，对学生所学知识向能力迁移具有很大作用，是机器

人工程专业人才培养方案中的重要一环，该课程教学质量紧密关

联着学生培养质量。但因其实训课本身特点，其教学质量提高的

方法和途径有待我们努力去探讨总结。[1] 笔者近年多次任教工业机

器人实训类课程，根据近年实践教学经验，本文将就如何提高这

类实训课教学质量做有益探讨。
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摘   要 ：  为适应现阶段企业行业对工科类高技术人才需求，众多高校在应用型本科类专业的人才培养方案中十分注重学生相应

职业或技术岗位能力培养，要求学生具备较强的自主学习与自我发展能力，强调学生必须具备突出的实践动手和实务

操作能力。工业机器人实训课是“机器人工程”本科专业课程体系中培养学生实践动手能力的重要课程，对学生将专

业理论转化为实践技能，形成相应职业或技术岗位能力具有重要意义。本文结合多年机器人实训课教学经验，就笔者

多年所用“充分利用机器人仿真软件法”、“教师小帮手法”、“分组连坐法”等做了介绍探讨，以期抛砖引玉，总

结出更多更好实训课教学质量提高的方法和途径，为工科类高技术人才培养质量提高做贡献。
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二、 充分利用机器人仿真软件辅助教学     

笔者任教这门课程是以 ABB 机器人为教学设备的，所以我先

在计算机房充分利用该品牌机器人配套仿真软件 Robotstudio 教会

学生示教器的使用方法，教会学生用虚拟示教器操作机器人、设

置变量、编写机器人控制程序等。这类仿真软件功能强大，能逼

真展现机器人真实工作场景，对机器人外观、动作都可惟妙惟肖 

“表演“出来，对机器人操作方法步骤、程序编写界面等也都能

99.9% 模仿出来。有了机器人仿真软件这个教学利器，学生在机房
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就对没见过的机器人有了直观形象的感性认识，对机器人操作及

编程等技能基本可做到了然于胸。有了这个坚实基础再去实验室

教学真实机器人，学生就不会感觉陌生，学习、学会机器人技术

就会变得轻松自然、水到渠成了。根据本学期教学现场观察，用

了这个“仿真软件法”教学，学生学真实机器人时确实学得又快

又轻松，效果确实较好 [2]。

 三、组织实施“教师小帮手法”

笔者用的第二个方法是 “教师小帮手法”。前面用仿真软件为

学生学习机器人实操技能打下坚实基础，但仿真毕竟是仿真，还

不能完全等同实操。学生在实验室看到真实机器人，虽“似曾相

识“但肯定还是有点茫然，也不大敢轻易动手的；另外也确实还

有部分学生在软件仿真教学阶段就没学好，现面对真实机器人就

更有困难了。所以在实验室教学真实机器阶段，老师仍需认真对

待，仍需予以高度重视 [3]。

现在常见规模教学班学生数在40名左右，但一般实训室机

器人台数仅十多台，典型的“僧多粥少”，该怎样组织教学呢？

当然是分组教学，约4名学生共用一台机器人练习。但分组教学

却会引出教师无法面对全班同学演示机器人操作和技能要点讲解

问题。教师若单独去每个组讲解演示，则需每个内容重复讲十多

遍，真实教学中基本做不到。老师直接像理论课那样统一面向全

班同学，在一台机器人边讲解、演示机器人操作步骤和编程方

法，全班同学围观，这样虽仅需讲解一遍，但全班约40名学生在

一台机器人边会因场地面积所限无法围观，站在外围同学也基本

看不见围圈中心处老师的操作演示，教学效果肯定不好。面对此

“分合”两难境地，以”教学小助手法“来实施教学，就显得十分

必要了。可先找十多个学习基础好、学习积极性高的同学做小组

长，教师先用课前业余时间教会这十多个小组长，让这些小组长

对教学内容学会学熟。除了教学内容熟外，还需明确告知小组长

本次教学内容重点难点，教学时需重点强调部分，演示时哪些步

骤需仔细等。等全班上课时，再让这些既熟悉教学内容又掌握必

要教学技巧的小组长在各自小组做本组小老师，帮助代替老师完

成教学任务。[4] 这时的老师就相对轻松，仅需去巡视各组，处理偶

尔出现的疑难问题即可。教师还需观察个组小助手们教学情况，

为今后教学方法总结经验教训。

上述“教师小帮手法”虽需教师在课前多用时间教会十多名

学生小组长，似乎更费时间，但在正式上课时教师仅需在各组巡

视指导、处理疑难问题，大部分教学由各小组长代替实施了，教

师其实是会相对轻松的。这种方法老师是“先苦后甜“。不用上

述方法，教师不先教会学生小组长，直接在上课时一次性面对全

班同学讲解，教师会讲解很累，属”先甜后苦”；且因围观学生

特别是外围学生看不见教师示范，教学效果肯定不好。两种教学

组织方法相比，明显前者更优。这个 “教师小帮手法”还可让各

小组长增强责任感，提升学习动力，因其自身没学会是没法回到

小组教授其他学生的。另外，学生教学生会让听课学生感到亲

切，可能听讲更认真、学习效果更佳。通过本学期近一学期教学

实践检验，“教师小帮手法”在实训课中是行得通，教学效果是

好的 [5]。

四、组织实施“分组连坐法”

第三个方法可称  “分组连坐法”。前面的“教师小帮手法”

让各组小组长重任在肩，倍感压力，学习积极性倍增。但小组其

他同学也需有压力、有动力。为此可用 “分组连坐法”实施教学。

“分组连坐法”就是让学生小组成为责任共担、荣辱与共的

小集体，教学活动以小组为单位，教学评价以小组团队为对象，

对学生个体的评价融合表现为对小组集体的评价。课堂教学中每

个项目、任务要求小组每位同学都学会、都掌握好。对每个教学

知识点，必须当小组全部同学过关此小组才算过关。[5] 为激励学生

学习，结合实训课教学相对自由特点，还可规定当小组集体完成

任务，该小组可提前离场去自由活动等。为实现小组每位同学都

快速完成学习任务、快速过关目的，需鼓励同组基础好的同学教

授基础差的同学，鼓励先进帮后进，以此靠同学间相互帮助来实

现小组共同进步目的。

本学期机器人课程教学中采用“分组连坐法”，课堂表现总

体喜人，效果较好。因在任务考核中要求每位同学过关该小组才

算过关，这样就确保了全组同学在“一条船上”。再辅以先过关小

组可先离场去自由活动等特殊奖励，小组学习积极性空前高涨。

小组中除组长有做“小老师”责任外，其他成绩好的同学也有了

压力和责任，会很积极帮同组后进同学学习知识、提升技能，小

组内“传、帮、带”蔚然成风。那些平时学习不用功、常讲话偷

懒同学，以前仅需应付老师批评就行，现在却因自己不学习会拖

全组后腿，会导致全组因自己不能提前离场去自由活动等严重后

果，也会积极学习力争为全组做贡献。通过近一个学期教学实践

观察，这个方法确实能起较好作用，是行之有效好方法 [6]。

五、融入安全联动考核机制 

基于“分组连坐法”的现有教学实践，结合工业机器人实训

课的特殊属性 —— 设备操作涉及机械臂运转、电气调控等安全隐

患，需进一步增设“安全联动考核”机制，将安全操作标准与小

组集体责任深度结合。此前的小组评价体系多侧重于技能掌握程

度与任务完成效率，虽能有效调动学习主动性，但仍有少数学生

存在忽视安全规范的行为（如设备开机前未核查状态、操作时未

保持安全间距等），而这类安全风险不仅可能打断实训课程的正

常推进，甚至可能造成设备故障或人员受伤 [7]。

在具体落地环节，可将工业机器人实训的关键安全要点（例

如设备开机自检步骤、急停按钮触发情形、工具坐标系校准安全

准则等）拆解为 “安全考核子项”，与技能操作任务同步纳入小

组过关要求。以 “机器人抓取物料” 实训任务为例，小组需先共

同通过 “安全操作笔试”（比如辨识设备警示标志、说明违规操

作的不良影响），进入实操阶段后，考核教师会随机抽取小组内

任意成员演示安全操作流程，若该成员出现操作疏漏（如未佩戴



Copyright © This Work is Licensed under A Commons Attribution-Non Commercial 4.0 International License. | 167

防护手套、未确认周边无障碍物便启动机械臂），则判定全组安

全考核不合格，需重新学习安全规范并再次参与考核，且在安全

考核通过前，小组不得开展后续的技能操作任务。[8] 与此同时，可

在各组内轮换设置 “安全监督员”，承担记录小组实训期间安全

问题并及时警示的职责，其监督成效同样计入小组整体评价 —— 

若小组全程无安全违规记录，除原有 “提前离场” 的奖励外，还

可额外获得 “优先选择下次实训任务类型” 的权益。

本学期推行该机制后， 实训课的安全违规率较之前降低 

60%：过去部分学生因图省事跳过安全步骤的现象明显减少，小

组内部会主动互相检查防护装备、提醒操作规范，甚至有小组利

用课余时间自主梳理 “安全操作口诀” 供全员记忆。例如某小组

在开展 “机器人路径修改” 实训时，“安全监督员” 发现一名成

员未关闭机械臂急停锁定便准备调整参数，当即制止并组织全组

重新学习急停按钮的使用规范，最终该小组不仅顺利通过安全考

核，还因操作流程严谨在技能评分中获得高分。这一机制既填补

了此前 “分组连坐法” 在安全管理方面的空白，又进一步强化了
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小组的集体责任意识，使实训教学在 “技能提升” 与 “安全保障” 

两大核心目标上形成双向助力，切实增强了工业机器人实训课的

综合教学质量 [9]。

六、结论

本文列举了笔者近年机器人实训课教学实践中多次采用的

“软件仿真法”、“教师小帮手法”、“分组连坐法”等，实践

证明教学效果较好。在每学期结束时教务处组织的无记名学生评

教中，对教师所作班均评分在97.7分 ——99.9分之间（总分100

分）；学生在本门课程的期末考试中，及格率 98%--100%，优分

率为48%--62%，总体教学效果很好。实训课教学还有很多好方

法，本文因篇幅所限，此处不再赘述。实训课因其自身特点，存

在实训设备数量有限、学生围观困难等问题，但“只要思想不滑

坡，方法总比困难多”，只要我们积极应对，肯定会有很多好办

法的 [10]。


