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一、课程基本信息

课程名称 工业机器人编程与操作 课程代码 0124113

课程学时/学分 64/4 课程类型 专业核心必修课

适应专业 智能机电技术 开设学期 第四学期

执笔人 伏弘毅 制定日期 2023.12

课程团队成员 伏弘毅、杨灿、秦丽、肖高尚、邓欣、龚欣、刘雄辉

课程审核

教研室主任：吴敏

专业带头人：李锋

二级学院负责人：李锋

教务处负责人：李景福

二、课程性质与任务

（一）课程性质

《工业机器人编程与操作》是高职智能机电技术专业学习领域的一门专业核心必

修课程，主要面向工业机器人系统的操作和运行维护职业岗位，培养符合实际需要的

高素质复合型技术技能人才，并且为学生参加工业机器人应用编程职业“1+X”技能等

级证书考核提供了必要的机器人操作相关知识和技能储备。

前导课程：《机械制图与计算机绘图》《电工与电子技术》《电机与电气控制技

术》《人工智能与 Python 编程》

平行课程：《单片机原理及应用》《工业互联网与智能产线控制》《物流设备智

能化技术应用》《数字孪生与虚拟调试》《机电设备智能运维》《汽车智能产品设计

与制作》

后续课程：《机械产品检测与质量控制》《机电设备故障诊断与维修》等实践实

训课程。

（二）课程任务

通过本课程的学习，学生能利用 RobotStudio软件独立完成机器人工作站构建、

RobotStudio中的建模功能、机器人离线轨迹编程、Smart组件的应用、带轨道或变位

机的机器人系统的创建与应用等任务，能获得工业机器人系统操作和运维人员必须掌

握的基本知识和技能，并为工业机器人的调试、销售、维护和保养及智能控制等岗位

打下基础。
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（三）学情分析

课程的授课对象是工业机器人技术专业二年级学生，通过《智能机器人技术应

用》、《电工与电子技术》、《电机与电气控制技术》、《人工智能与 Python 编程》

等专业课程的学习，他们已经掌握了机器人的基本工作原理、运行的基本模式等知识，

但学生缺乏编程思维和调试经验，需通过实践案例加强。加强“6S”管理，培养学生创

新意识和能力。

三、课程目标与要求

（一）总体目标

本课程培养学生良好的人文素养、职业道德和创新意识，精益求精的工匠精神，

较强的就业能力和可持续发展的能力。熟练使用 robotstudio软件的基本操作、建模、

smart组件、轨迹离线编程等功能知识和技术技能；面向智能机电、机器人和其他智

能电子设备制造业的信息与通信工程技术人员等职业群，能够从事针对智能制造、自

动化生产线、工业机器人系统集成与维护等领域的工程师、技术员等职业群，学生能

够胜任工业机器人系统的安装调试、编程优化、故障诊断及系统集成等工作。特别是

在智能设备制造业中，能够参与智能生产线的设计与优化，提高生产效率与产品质量。

（二）具体目标

1.素质目标：

（1）培养爱国热情，学习热情和自学能力，培养学生灵活运用的能力，保持知

识和能力的高水平，培养创新精神。

（2）培养学生独立分析和解决问题的能力。

（3）具有质量意识、环保意识、安全意识、规范意识和爱岗敬业的责任意识以

及养成一丝不苟的工作习惯。

（4）勇于奋斗、乐观向上，具有自我管理能力，有较强的集体意识和团队合作

精神以及较强的交流表达能力。

2.知识目标：

（1）掌握 ABB机器人仿真软件 RobotStudio的安装方法。

（2）掌握构建基本仿真工业机器人工作站的方法。

（3）掌握机器人离线轨迹编程方法。
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（4）掌握 ABB机器人仿真软件 RobotStudio中的建模功能，能运用所学制图软

件在 RobotStudio中进行建模，并完成机械装置的创建。

（5）掌握 Smart组件构建方法。

3.能力目标：

（1）能独立正确安装 RobotStudio软件。

（2）能正确新建、编辑和加载工业机器人工作站。

（3）能独立完成搬运和码垛工作站的离线编程。

（4）能正确创建机械装置。

（5）能正确配置 Smart组件。

（三）课程要求

1.坚持立德树人

《工业机器人编程与操作》课程教学要落实立德树人根本任务，充分挖掘本课程

思政元素，将社会主义核心价值观融入教学全过程，使学生在思考、辨析、解决问题

的过程中，能站稳立场、明辨是非、行为自律、知晓责任。

2.提升专业技能

在教学设计时，基于智能机器人应用与调试岗位工作流程和典型工作任务，引入

企业真实案例和项目，并融入岗赛证内容与要求；在课堂教学中，采用理论与实践相

结合的教学方式，让学生在做中学、学中做，提升学生专业技能和综合应用能力。

3.培养创新意识

在教学过程中，根据学生的学习基础，创设适合学生的教学环境与活动，引导学

生开展自主学习、协作学习、探究学习，并进行分享和合作，同时，引导学生学会根

据自身需要，自主选择学习平台，创设学习环境，形成自主学习的能力和习惯。

四、课程结构与内容

（一）课程结构

《工业机器人编程与操作》是一门实践性较强的专业核心课程，根据工业机器人

编程与操作岗位工作内容、高职教育人才培养目标和本专业人才培养方案，以岗位要

求为导向、项目为主线、能力为中心、校企双元深度融合。遵循“理论以‘必须、够用’
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为度，实践以‘强能、致用’为本”的原则，按照从简单到复杂、从单项到综合的思路，

序化课程内容：RobotStudio软件认知、工业机器人工作站认知、仿真工业机器人工

作站运行、RobotStudio中的建模功能使用、机器人离线轨迹曲线设计等 11个项目，

21个任务。在教学实施过程中，突出实践教学、重视学生动手操作能力的培养，实

现教学与工作岗位、工作内容的有效对接。

表 1 课程结构一览表

序

号
模块名称 项目名称 任务

学时

（理论/实训）

1

模块一：

工业机器人

仿真软件的

安装和基本

操作

项目一：RobotStudio软件认知

任务 1:了解什么是工业机器人仿真应用

技术 2

（1/1）任务 2:安装工业机器人仿真软件 Robot-
Studio

任务 3:RobotStudio的软件授权管理 2

（1/1）任务 4:RobotStudio的软件界面介绍

2

模块二:
构建基本仿

真工业机器

人工作站

项目二：工业机器人工作站认知
任务 1:布局工业机器人基本工作站 4

(2/2)
任务 2:建立工业机器人系统与手动操作

项目三：仿真工业机器人工作站

运行

任务 3:创建工业机器人工件坐标与轨迹

编程 4

(2/2)
任务 4:仿真运行机器人及录制视频

3

模块三：

RobotStudio
中的建模功

能

项目四：RobotStudio中的建模功

能使用

任务 1:建模功能的使用
4

(2/2)

任务 2:测量工具的使用
4

(2/2)

任务 3:创建机械装置
4

(2/2)

任务 4:创建机器人工具
4

(2/2)

4

模块四：

机器人离线

轨迹编程

项目五：机器人离线轨迹曲线设

计
任务 1:创建机器人离线轨迹曲线及路径

4

(2/2)

项目六：机器人目标点设计 任务 2:机器人目标点调整及轴配置参数
4

(2/2)

项目七：机器人离线轨迹编程实

现
任务 3:机器人离线轨迹编程辅助工具

4

(2/2)

5

模块五：

Smart组件

的应用

项目八：Smart组件认知
任务 1:Smart组件---子组件概览

4

(2/2)

任务 2:工作站逻辑设定 4
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(2/2)

项目九：Smart组件应用

任务 3:用 Smart 组件创建动态输送链

SC_InFeeder
4

(2/2)

任务 4:用 Smart 组件创建动态夹具

SC_Gripper
4

(2/2)

6

模块六：

带导轨和变

位机的机器

人系统创建

与应用

项目十：带导轨的机器人系统创

建与应用
任务 1:创建带导轨的机器人系统

4

(2/2)

项目十一：变位机的机器人系统

创建与应用
任务 2:创建带变位机的机器人系统

4

(2/2)

（二）课程内容

本课程总课时 64节，课程具体教学内容和实训项目见表 2。
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表 2 课程教学内容一览表

序号 模块名称 项目名称 任务 教学目标 教学内容 实训项目 课时

1

模块一：

工业机器

人仿真软

件的安装

和基本操

作

项目一：

RobotStudio软
件认知

任务 1:了解什么是工业机器

人仿真应用技术

1.理解工业机器人仿真应用

技术的概念。

2.了解工业机器人仿真技术

的主要应用领域。

1.工业机器人仿真技术的定

义和发展背景；

2.仿真技术在工业机器人领

域的应用；

具体的工业机器人

仿真应用案例分析
1

任务 2:安装工业机器人仿真

软件 Robot-Studio

1.掌握 RobotStudio软件的下

载和安装方法。

2.能够解决安装过程中可能

遇到的问题。

1.RobotStudio软件的下载

地址和安装步骤；

2.安装过程中可能遇到的问

题及解决方案；

工业机器人仿真软

件RobotStudio安装
1

任务 3:RobotStudio的软件授

权管理

1.理解 RobotStudio软件的授

权机制。

2.掌握软件授权的申请和激

活方法。

1.RobotStudio软件的授权

类型和授权机制；

2.授权申请的步骤和所需材

料；

RobotStudio的软件

授权管理
1

任务 4:RobotStudio的软件界

面介绍

1.熟悉 RobotStudio软件的主

界面布局；

2.了解主界面各功能区域的

功能和用途；

3.掌握常用工具栏和快捷键

的使用方法；

1.RobotStudio软件的主界

面布局；

2.各功能区域的功能和用

途；

3.常用工具栏和快捷键的使

用方法；

4.视图调整和渲染设置方法

RobotStudio软件界

面使用的注意事项

和技巧

1

2

模块二：

构建基本

仿真工业

机器人工

作站

项目二:工业

机器人工作站

认知

任务 1:布局工业机器人基本

工作站

1.理解工业机器人工作站的

基本组成和布局原则；

2.掌握在 RobotStudio中布局

工业机器人工作站的方法。

1.工业机器人工作站的基本

组成；

2.在 RobotStudio中创建和

配置工作站的基本步骤；

创建一个基本的工

业机器人工作站
2

任务 2:建立工业机器人系统

与手动操作

1.理解工业机器人系统的基

本结构和功能；

1.工业机器人系统的基本结

构；

使用手动操作界面

进行机器人的基本
2
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2.掌握在 RobotStudio中建立

工业机器人系统的方法；

3.学会使用 RobotStudio进行

工业机器人的手动操作。

2.RobotStudio中的手动操

作界面和工；

3.使用 RobotStudio进行手

动操作的安全注意事项。

运动控制

项目三：仿真

工业机器人工

作站运行

任务 3:创建工业机器人工件

坐标与轨迹编程

1.理解工件坐标系的定义和

作用。

2.掌握在 RobotStudio中创建

工件坐标系的方法。

3.学会使用 RobotStudio进行

工业机器人的轨迹编程

1.工件坐标系的定义和作

用，以及与其他坐标系的关

系；

2.在 RobotStudio中创建工

件坐标系的步骤和方法；

3.RobotStudio中的轨迹编

程工具和方法

使用轨迹编程工具

进行简单的机器人

运动轨迹规划

2

任务 4:仿真运行机器人及录

制视频

1.理解仿真运行的基本原理

和过程；

2.学生能够掌握在

RobotStudio中进行仿真运行

的方法；

3.学生能够学会录制和编辑

仿真运行视频的方法

1.仿真运行的基本原理和过

程；

2.在 RobotStudio中进行仿

真运行的步骤和方法

设置仿真参数并启

动仿真运行，以及

视频录制

2

3

模块三：

RobotStud
io中的建

模功能

项目四：

RobotStudio中
的建模功能使

用

任务 1:建模功能的使用

1.掌握 RobotStudio中建模功

能的基本操作。

2.能够利用建模工具创建简

单的三维模型。

3.理解模型在工业机器人工

作站设计中的重要性。

1.RobotStudio建模界面的

介绍；

2.基本建模工具的使用；

3.模型的编辑和修改；

4.模型的保存和导入导出功

能

简单的三维工作站

模型的创建
2

任务 2:测量工具的使用

1.熟悉 RobotStudio中的测量

工具。

2.能够使用测量工具精确测

量模型间的距离和角度。

1.测量工具的介绍和使用方

法；

2.距离测量和角度测量的操

作技巧；

使用测量工具测量

机器人到工作台的

距离和角度

2
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3.理解测量数据在机器人路

径规划中的应用

3.测量数据的记录和导出

任务 3:创建机械装置

1.掌握在 RobotStudio中创建

机械装置的方法。

2.能够设计并模拟简单的机

械运动。

3.理解机械装置在自动化生

产线中的作用。

1.机械装置的设计原则和方

法；

2.RobotStudio中机械装置

的创建步骤；

3.机械装置的模拟和测试

设计并创建一个简

单的传送带机械装

置

2

任务 4:创建机器人工具

1.熟悉在 RobotStudio中创建

机器人工具的过程。

2.理解机器人工具对机器人

工作效率的影响。

1.机器人工具的定义和分

类；

2.RobotStudio中机器人工

具的创建和配置方法；

3.机器人工具与机器人本体

的连接和调试。

设计并创建一个符

合工作需求的机器

人工具

2

4

模块四：

机器人离

线轨迹编

程

项目五：机器

人离线轨迹曲

线设计

任务 1:创建机器人离线轨迹

曲线及路径

1.掌握机器人离线轨迹曲线

的设计方法。

2.根据工作需求创建合适的

机器人运动路径。

3.理解轨迹曲线对机器人运

动性能的影响。

1.机器人离线轨迹曲线的定

义和分类。

2.RobotStudio中轨迹曲线

的创建和编辑方法。

3.轨迹曲线的平滑处理和优

化技巧。

设计并创建一条符

合工作需求的机器

人离线轨迹曲线

2

项目六：机器

人目标点设计

任务 2:机器人目标点调整及

轴配置参数

1.熟悉机器人目标点的调整

方法。

2.能够根据实际需求调整机

器人目标点的位置和姿态。

3.理解轴配置参数对机器人

运动的影响。

1.机器人目标点的定义和重

要性；

2.RobotStudio中目标点的

调整和编辑方法；

3.轴配置参数的介绍和设置

方法

在已创建的轨迹曲

线中，调整机器人

目标点的位置和姿

态

2

项目七：机器

人离线轨迹编

任务 3:机器人离线轨迹编程

辅助工具

1.掌握 RobotStudio中机器人

离线轨迹编程的辅助工具。

1.RobotStudio中机器人离

线轨迹编程辅助工具的介

利用辅助工具进行

机器人离线轨迹编
2
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程实现 2.利用辅助工具进行高效的

机器人离线轨迹编程。

3.理解辅助工具在编程过程

中的作用和价值。

绍；

2.辅助工具的使用方法和技

巧；

3.编程过程中的常见问题和

解决方法

程

5
模块五：

Smart组
件的应用

项目八：Smart
组件认知

任务1:Smart组件---子组件概

览

1.了解 Smart组件的基本概

念。

2.熟悉 Smart组件的主要功

能和特点。

3.理解 Smart组件在工业机

器人工作站中的应用价值。

1.Smart组件的定义和分类；

2.Smart组件的主要功能和

特点介绍；

3.Smart组件在工业机器人

工作站中的应用案例

浏览RobotStudio中
的 Smart组件库。 2

任务 2:工作站逻辑设定

1.掌握工作站逻辑设定的方

法。

2.根据实际需求设计并配置

工作站逻辑。

3.理解工作站逻辑对机器人

工作效率的影响。

1.工作站逻辑设定的基本原

则和方法

2.RobotStudio中工作站逻

辑设定的步骤和技巧

3.逻辑设定过程中的常见问

题和解决方法。

设计并配置一个符

合工作需求的工业

机器人工作站逻辑

2

项目九：Smart
组件应用

任务 3:用 Smart 组件创建动

态输送链 SC_InFeeder

1.掌握使用 Smart组件创建

动态输送链的方法。

2.根据实际需求设计并配置

动态输送链。

3.理解动态输送链在自动化

生产线中的作用。

1.动态输送链的定义和分类

2.使用 Smart组件创建动态

输送链的步骤和技巧

3.动态输送链的调试和测试

方法

使用 Smart组件创

建一个动态输送链

SC_InFeeder
2

任务 4:用 Smart 组件创建动

态夹具 SC_Gripper

1.掌握使用 Smart组件创建

动态夹具的方法。

2.根据实际需求设计并配置

动态夹具。

3.理解动态夹具在工业机器

1.动态夹具的定义和分类；

2.使用 Smart组件创建动态

夹具的步骤和技巧；

3.动态夹具的调试和测试方

法

使用 Smart组件创

建一个动态夹具

SC_Gripper
2
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人工作站中的应用价值。

6

模块六：

带导轨和

变位机的

机器人系

统创建与

应用

项目十：带导

轨的机器人系

统创建与应用

任务 1:创建带导轨的机器人

系统

1.掌握创建带导轨的机器人

系统的方法。

2.能够根据实际需求设计并

配置导轨和机器人系统。

3.理解导轨在扩大机器人工

作范围中的作用。

1.导轨的定义和分类；

2.创建带导轨的机器人系统

的步骤和技巧；

3.导轨与机器人的连接和调

试方法

设计并创建一个带

导轨的机器人系统
2

项目十一：变

位机的机器人

系统创建与应

用

任务 2:创建带变位机的机器

人系统

1.掌握创建带变位机的机器

人系统的方法。

2.根据实际需求设计并配置

变位机和机器人系统。

3.理解变位机在复杂工件加

工中的应用价值。

1.变位机的定义和分类；

2.创建带变位机的机器人系

统的步骤和技巧；

3.变位机与机器人的连接和

调试方法

设计并创建一个带

变位机的机器人系

统

2

合计 64
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五、课程实施与保障

（一）课程实施

1.课程理念

坚持以学习者为中心，按照“以学定教、以学施教、以学评教”的理念，教师根

据岗位工作流程、课程内容特点和学生学情情况，融入岗赛证要求，挖掘课程思政元

素和文化元素，制定教学策略；突出学生主体地位和教师的主导作用，精心设计教学

流程和教学活动，通过情境体验、课堂互动、作品呈现等环节，让学生动起来，让课

堂活起来；因材施教，鼓励和帮助学生个性化、差异化发展，使学生学有所思、学有

所得、学有所用。

2.教学策略

教学模式：理论课采用集中授课的形式进行，主要教学模式有线上线下混合式等，

实践课在校内实训基地分组进行。

教学方法：理论教学采用现场讲授、案例教学、线上线下混合式教学法；实践教

学采用项目教学法、现场教学法、实践操作法。任务驱动法、实践验证法、理实一体

教学法。

教学手段：依托智慧职教、爱课程、超星、钉钉、腾讯云等教学平台和微信学习

群、QQ 学习群等，运用多媒体设备、教学软件、动画、单片机专业实训设备、模型、

挂图等进行教学，动态记录学生的学习情况，教师可随时与学生互动，及时了解学生

的整体和个体目标达成情况，为调整教学策略和个别辅导提供依据。

3.教学过程

课前导学：教师推送学习资源，发布学习任务；学生以小组为单位研讨，完成学

习任务；教师线上交流与答疑，了解学生自主学习情况，修改教学策略。

课中研学：围绕教学目标和教学重难点，针对课前自学环节的困惑和疑点，根据

专业/学科课程特点和学生学习心理特征，精心设计教学流程，引导学生做中学、学

中做，在问题导向、合作探究、师生互动、作品展示中习得知识、培养能力、提升素

养。

课后践学：围绕教学目标，引导学生在课外活动中参与课程实践，拓展知识视野，

践行文化价值，培育专业能力。课程实践活动原则上体现开放性（如企业调研、社会
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调查等）和合作性（小组或团队合作）。

4.课堂形态

适应“互联网+”信息化教学环境及学生学习特点，依托“智慧职教、爱课程、

超星、钉钉、腾讯云”等智慧教育云平台和校内外实习实训基地，充分运用数字化课

程资源、模拟仿真软件、教学仪器设备等教学资源和云计算、大数据、人工智能等现

代教育技术，建设“云端课堂、实体课堂、仿真课堂、实境课堂”，使智慧教育覆盖

教学的全过程，以学定教，打造高效课堂，促进学生个性化发展。

（二）课程保障

1.教学团队：

（1）课程负责人

具有本科及本科以上学历，中级及中级以上职称，具备 1 年以上或 5 年内有 6

个月以上的企业实践经历，从事教学工作 3年以上，承担本课程教学工作 1年以上，

爱岗敬业、师德高尚，能够较好地把握国内外工业机器人编程与应用、机器人装配及

调试等行业岗位发展，能广泛联系行业企业，了解行业企业对本专业人才的需求实际，

紧密跟踪行业新技术、新工艺、新材料、新设备、新标准等，教学设计、专业研究能

力强，能够组织开展有关本课程的教科研活动。

（2）专任教师

具有高校教师资格和本专业领域有关证书；有理想信念、有道德情操、有扎实学

识、有仁爱之心；具有机器人工程、电气工程、电子信息等相关专业本科及以上学历；

具有扎实的本专业相关理论功底和实践能力；具有较强的信息化教学能力，能够开展

课程教学改革和科学研究；每 5 年累计不少于 6 个月的企业实践经历，能够独立完

成本课程的讲授。

（3）兼职企业导师

大部分专业核心课程教学和实训技能训练任务，由奇瑞公司一线工程师和技师任

教。

（4）教学团队

本专业学生数与专业专任教师数比例要求不高于 25:1，双师素质教师占专业教师

比例要求 70%，专任教师队伍考虑职称、年龄，形成合理的梯队结构。
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2.教学设施：为实现本课程的教学目标应具备的实训室及配套设施要求见表 3。

表 3 实训室及配套设备要求

序

号

实训室（基地）

名称
基本配置要求 功能说明

1
工业机器人多功能

实训工作站

工业机器人机械臂实训平台 4套

电脑 50台（能运行 RobotStudio）。
培养学生工业机器人

应用编程的能力；

培养学生工业机器人

应用系统的调试、维护

能力；

培养学生工业机器人

编程应用整体设计能

力。

2 校外实训基地
数量 3～5个，能满足工业机器人应用与编

程课程的教学。

3 仿真实训平台

具备工业机器人外围应用电路的搭建、工业

机器人软、硬件应用技术的运用等电路、程

序仿真功能的实训软件 1套。

4 自动生产实训室 自动化生产线 6套、电气维修设备 20套

3.教学资源

（1）教材：从教育部和省教育厅指定的教材目录中选用近 3-4年内出版的教材，

优先使用国家规划教材、全国百强出版社教材、省级规划教材；鼓励校企合作开发活

页式、工作手册式新型教材。

推荐教材：“十四五”职业教育国家规划教材《工业机器人编程与调试（ABB）》

作者:刘军 出版社:机械工业出版社 出版时间：2024年 8月

（2）教学参考资料：根据课程教学的实际需要，配置与本课程相关的专业参考

书，方便师生查询、借阅。主要参考书目如下：

《工业机器人 RobotStudio仿真训练教程》 作者:雷旭昌 出版社:重庆大学出

版社 出版时间：2019年

（3）数字化教学资源:建设和配备与本课程有关的音视频素材、教学课件、数字

化教学案例、虚拟仿真软件、数字教材等教学资源，形成种类丰富、形式多样、使用

便捷、动态更新、满足教学的数字化教学资源库。主要学习网站如：

中国大学 MOOC:网址：http://工业机器人编程与应用_常州机电职业技术学院_

中国大学 MOOC(慕课)

https://zyk.icve.com.cn/courseDetailed?id=nsthacuvg7nedxpapsjc3g&openCourse=uc

zoadwve45nl62wgebuq
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六、课程考核与评价

课程的考核评价采用过程性考核评价、终结性考核评价与增值性考核评价相结合

的形式，过程性考核主要包括课前线上学习、课中出勤与课堂参与度以及课后作业任

务完成度等；终结性考核包括期末理论考试、专业技能考核或作品考核；增值性考核

指学生在学完规定的学习任务后，获得的荣誉，竞赛获得的奖项，开发的产品、项目、

专利，发表的论文等成果，可以转化成学分，替换相关课程或环节部分学分。

表 3 课程考核评价形式一览表

考核评价形式 考核内容 比例%

过程性考核与

评价

课前：线上讨论、课前测试、

作品提交等
到课考勤、学习态度、安全意识、

合作精神、敬业精神、团队意识、

课堂参与、实训操作、知识掌握等

10

课中：课堂提问、现场操作、

小组考核、小测验等
30

课后：课后作业、课后实践、

学习、作品提交等
10

终结性考核与

评价

理论考试 理论知识、职业规范等 20

技能考核/作品考核 专业技能、创新能力等 30

表 4 课程考核内容一览表

序

号
模块名称 项目名称 任务 知识点 技能点

考核

占比

（%）

1

模块一：

工业机器

人仿真软

件的安装

和基本操

作

项目一：

RobotStu
dio软件

认知

任务1:了解什么是工业

机器人仿真应用技术

1.理解工业机器人仿真

应用技术的概念。

2.了解工业机器人仿真

技术的主要应用领域。

1.工业机器人仿

真技术的定义和

发展背景；

2.仿真技术在工

业机器人领域的

应用；

3

任务2:安装工业机器人

仿真软件 Robot-Studio

1.掌握 RobotStudio 软

件的下载和安装方法。

2.能够解决安装过程中

可能遇到的问题。

1.RobotStudio软
件的下载地址和

安装步骤；

2.安装过程中可

能遇到的问题及

解决方案；

2

任务 3:RobotStudio 的

软件授权管理

1.理解 RobotStudio 软

件的授权机制。

2.掌握软件授权的申请

和激活方法。

1.RobotStudio软
件的授权类型和

授权机制；

2.授权申请的步

骤和所需材料；

5
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授权激活的方

法；

任务 4:RobotStudio 的

软件界面介绍

1.熟悉 RobotStudio 软

件的主界面布局；

2.了解主界面各功能区

域的功能和用途；

3.掌握常用工具栏和快

捷键的使用方法；

1.RobotStudio软
件的主界面布

局；

2.各功能区域的

功能和用途；

3.常用工具栏和

快捷键的使用方

法；

4.视图调整和渲

染设置方法

5

2

模块二：

构建基本

仿真工业

机器人工

作站

项目二:

工业机器

人工作站

认知

任务1:布局工业机器人

基本工作站

1.理解工业机器人工作

站的基本组成和布局

原则；

2.掌握在 RobotStudio
中布局工业机器人工

作站的方法。

1.工业机器人工

作站的基本组

成；

2.在 RobotStudio
中创建和配置工

作站的基本步

骤；

5

任务2:建立工业机器人

系统与手动操作

1.理解工业机器人系统

的基本结构和功能；

2.掌握在 RobotStudio
中建立工业机器人系

统的方法；

3.学会使用RobotStudio
进行工业机器人的手

动操作。

1.工业机器人系

统的基本结构；

2.RobotStudio中
的手动操作界面

和工；

3.使用

RobotStudio 进行

手动操作的安全

注意事项。

5

项目三：

仿真工业

机器人工

作站运行

任务3:创建工业机器人

工件坐标与轨迹编程

1.理解工件坐标系的定

义和作用。

2.掌握在 RobotStudio
中创建工件坐标系的

方法。

3.学会使用RobotStudio
进行工业机器人的轨

迹编程

1.工件坐标系的

定义和作用，以

及与其他坐标系

的关系；

2.在 RobotStudio
中创建工件坐标

系的步骤和方

法；

3.RobotStudio中
的轨迹编程工具

和方法

5

任务4:仿真运行机器人

及录制视频

1.理解仿真运行的基本

原理和过程；

2.学生能够掌握在

RobotStudio中进行仿

1.仿真运行的基

本原理和过程；

2.在 RobotStudio
中进行仿真运行

5
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真运行的方法；

3.学生能够学会录制和

编辑仿真运行视频的

方法

的步骤和方法

3

模块三：

RobotStu
dio中的

建模功能

项目四：

RobotStu

dio 中的

建模功能

使用

任务1:建模功能的使用

1.掌握 RobotStudio 中

建模功能的基本操作。

2.能够利用建模工具创

建简单的三维模型。

3.理解模型在工业机器

人工作站设计中的重

要性。

1.RobotStudio建
模界面的介绍；

2.基本建模工具

的使用；

3.模型的编辑和

修改；

4.模型的保存和

导入导出功能

5

任务2:测量工具的使用

1.熟悉 RobotStudio 中

的测量工具。

2.能够使用测量工具精

确测量模型间的距离

和角度。

3.理解测量数据在机器

人路径规划中的应用

1.测量工具的介

绍和使用方法；

2.距离测量和角

度测量的操作技

巧；

3.测量数据的记

录和导出

5

任务 3:创建机械装置

1.掌握在 RobotStudio
中创建机械装置的方

法。

2.能够设计并模拟简单

的机械运动。

3.理解机械装置在自动

化生产线中的作用。

1.机械装置的设

计原则和方法；

2.RobotStudio中
机械装置的创建

步骤；

3.机械装置的模

拟和测试

5

任务4:创建机器人工具

1.熟悉在 RobotStudio
中创建机器人工具的

过程。

2.理解机器人工具对机

器人工作效率的影响。

1.机器人工具的

定义和分类；

2.RobotStudio中
机器人工具的创

建和配置方法；

3.机器人工具与

机器人本体的连

接和调试。

5

4

模块四：

机器人离

线轨迹编

程

项目五：

机器人离

线轨迹曲

线设计

任务1:创建机器人离线

轨迹曲线及路径

1.掌握机器人离线轨迹

曲线的设计方法。

2.根据工作需求创建合

适的机器人运动路径。

3.理解轨迹曲线对机器

人运动性能的影响。

1.机器人离线轨

迹曲线的定义和

分类。

2.RobotStudio中
轨迹曲线的创建

和编辑方法。

3.轨迹曲线的平

滑处理和优化技

5
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巧。

项目六：

机器人目

标点设计

任务2:机器人目标点调

整及轴配置参数

1.熟悉机器人目标点的

调整方法。

2.能够根据实际需求调

整机器人目标点的位

置和姿态。

3.理解轴配置参数对机

器人运动的影响。

1.机器人目标点

的定义和重要

性；

2.RobotStudio中
目标点的调整和

编辑方法；

3.轴配置参数的

介绍和设置方法

5

项目七：

机器人离

线轨迹编

程实现

任务3:机器人离线轨迹

编程辅助工具

1.掌握 RobotStudio 中

机器人离线轨迹编程

的辅助工具。

2.利用辅助工具进行高

效的机器人离线轨迹

编程。

3.理解辅助工具在编程

过程中的作用和价值。

1.RobotStudio中
机器人离线轨迹

编程辅助工具的

介绍；

2.辅助工具的使

用方法和技巧；

3.编程过程中的

常见问题和解决

方法

5

5

模块五：

Smart组
件的应用

项目八：

Smart组
件认知

任务 1:Smart 组件---子
组件概览

1.了解 Smart组件的基

本概念。

2.熟悉 Smart组件的主

要功能和特点。

3.理解 Smart组件在工

业机器人工作站中的

应用价值。

1.Smart组件的定

义和分类；

2.Smart组件的主

要功能和特点介

绍；

3.Smart组件在工

业机器人工作站

中的应用案例

5

任务2:工作站逻辑设定

1.掌握工作站逻辑设定

的方法。

2.根据实际需求设计并

配置工作站逻辑。

3.理解工作站逻辑对机

器人工作效率的影响。

1.工作站逻辑设

定的基本原则和

方法

2.RobotStudio中
工作站逻辑设定

的步骤和技巧

3.逻辑设定过程

中的常见问题和

解决方法。

5

项目九：

Smart组
件应用

任务 3:用 Smart组件创

建 动 态 输 送 链

SC_InFeeder

1.掌握使用 Smart组件

创建动态输送链的方

法。

2.根据实际需求设计并

配置动态输送链。

3.理解动态输送链在自

动化生产线中的作用。

1.动态输送链的

定义和分类

2.使用 Smart组件

创建动态输送链

的步骤和技巧

3.动态输送链的

调试和测试方法

5
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任务 4:用 Smart组件创

建 动 态 夹 具

SC_Gripper

1.掌握使用 Smart组件

创建动态夹具的方法。

2.根据实际需求设计并

配置动态夹具。

3.理解动态夹具在工业

机器人工作站中的应

用价值。

1.动态夹具的定

义和分类；

2.使用 Smart组件

创建动态夹具的

步骤和技巧；

3.动态夹具的调

试和测试方法

5

6

模块六：

带导轨和

变位机的

机器人系

统创建与

应用

项目十：

带导轨的

机器人系

统创建与

应用

任务1:创建带导轨的机

器人系统

1.掌握创建带导轨的机

器人系统的方法。

2.能够根据实际需求设

计并配置导轨和机器

人系统。

3.理解导轨在扩大机器

人工作范围中的作用。

1.导轨的定义和

分类；

2.创建带导轨的

机器人系统的步

骤和技巧；

3.导轨与机器人

的连接和调试方

法

5

项目十

一：变位

机的机器

人系统创

建与应用

任务2:创建带变位机的

机器人系统

1.掌握创建带变位机的

机器人系统的方法。

2.根据实际需求设计并

配置变位机和机器人

系统。

3.理解变位机在复杂工

件加工中的应用价值。

1.变位机的定义

和分类；

2.创建带变位机

的机器人系统的

步骤和技巧；

3.变位机与机器

人的连接和调试

方法

5

合计 100

七、课程进程与安排

表 5 课程进程安排一览表

序号 教学内容
计划课时

授课地点
执行

周次理论 实践

1 任务 1:了解什么是工业机器人仿真应用技术 0.5 0.5 理实一体化教室 D1

2
任务 2:安装工业机器人仿真软件 Robot-
Studio

0.5 0.5 理实一体化教室 D1

3 任务 3:RobotStudio 的软件授权管理 0.5 0.5 理实一体化教室 D1

4 任务 4:RobotStudio 的软件界面介绍 0.5 0.5 理实一体化教室 D2

5 任务 1:布局工业机器人基本工作站 1 1 理实一体化教室 D2

6 任务 2:建立工业机器人系统与手动操作 1 1 理实一体化教室 D3

7 任务 3:创建工业机器人工件坐标与轨迹编程 1 1 理实一体化教室 D3

8 任务 4:仿真运行机器人及录制视频 1 1 理实一体化教室 D4

9 任务 1:建模功能的使用 2 2 理实一体化教室 D4

10 任务 2:测量工具的使用 2 2 理实一体化教室 D5

11 任务 3:创建机械装置 2 2 理实一体化教室 D5
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12 任务 4:创建机器人工具 2 2 理实一体化教室 D6

13 任务 1:创建机器人离线轨迹曲线及路径 2 2 理实一体化教室 D6

14 任务 2:机器人目标点调整及轴配置参数 2 2 理实一体化教室 D7

15 任务 3:机器人离线轨迹编程辅助工具 2 2 理实一体化教室 D7

16 任务 1:Smart 组件---子组件概览 2 2 理实一体化教室 D8

17 任务 2:工作站逻辑设定 2 2 理实一体化教室 D8

18
任务 3:用 Smart 组件创建动态输送链

SC_InFeeder
2 2 理实一体化教室 D9

19
任务 4:用 Smart 组件创建动态夹具

SC_Gripper
2 2 理实一体化教室 D9

20 任务 1:创建带导轨的机器人系统 2 2 理实一体化教室 D10

21 任务 2:创建带变位机的机器人系统 2 2 理实一体化教室 D10

小计 32 32

合计 64
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