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1 建设背景 

1.1 机器人与人工智能行业发展现状 

随着互联网、大数据、云计算和物联网等技术不断发展，人工智能正引发可产生链式反

应的科学突破，催生出一批颠覆性技术，加速培育经济发展新动能、塑造新型产业体系，引

领新一轮科技革命和产业变革。 

根据《全球人工智能发展白皮书》报告预计，到 2025 年世界人工智能市场规模将超过 6

万亿美元，2017 年至 2025 年复合增长率达 30%。数据显示，2018 年中国人工智能市场规模

约为 339 亿元，增长率达到 56.2%，2020 年中国人工智能市场规模突破 700 亿元。目前，我

国人工智能人才缺口超过 500 万，国内供求比例为 1:10。面向人工智能产业及其应用相关的

企事业单位，岗位群，从事人工智能应用产品开发与测试、数据处理、系统运维、产品营

销、技术支持等工作专业设置新、人工智能技术迭代快，人才需求量大。 
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随着人工智能相关技术的进步，硬件性能的增长，机器人技术正在迅猛发展，涉及工程

材料、机械控制、传感器、自动化、计算机、生命科学等各个方面。 当前，机器人领域领军

企业加大研发力度，技术创新趋势主要围绕人机协作、人工智能和仿生结构三个重点展开，

聚焦工业互联网应用和智能工厂解决方案，重视无人车、仿人机器人、灾后救援机器人、深

海采矿机器人等产品研发，不断创新产品形态，优化产品性能，抢占机器人智能应用发展先

机。 

机器人被誉为“制造业皇冠顶端的明珠”，是衡量一个国家创新能力和产业竞争力的重

要标志，已成为全球新一轮科技和产业革命的重要切入点。“十三五”时期是我国机器人产

业发展的关键时期，位列大力推进创新和产业化的八大新兴前沿领域之列。我国在多部国家

发展规划中设置了机器人相关发展规划，鼓励机器人行业发展。中央及地方相关主管部门陆

续出台政策规划在项目支持、平台建设与应用示范等方面营造良好的生态环境。                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                

1.2 机器人与人工智能专业人才需求趋势 

随着我国人口红利逐渐消失，劳动力成本快速上涨，仓储物流、消费品加工制造、危险

作业等劳动密集型行业及危险作业领域对机器人的需求愈发迫切，对机器人的技术改进也提

出了更高的要求。神经网络和深度学习技术的快速发展加速了图像识别、语音识别、自然语

言理解等技术的实用化突破，显著提升了智能机器人感知、交互和决策能力，进一步丰富完

善了机器人产品功能与性能，加速智能机器人产品在更多新兴领域的落地应用，为机器人产

业带来新的动能和增长点。 

近年来，国内企业和科研机构加大机器人技术研究与本体研制方向的人才引进与培养力

度，在硬件基础与技术水平上取得了显著提升，但围绕以算法、视觉、传感器等技术工程师

为主的科研型人才及现场调试、维护操作与运行管理等应用型人才的培养力度依然有所欠

缺。未来老龄化社会的到来与新生代快节奏生活工作的方式让智能机器人处于长期刚性需

求。 
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根据三部委联合印发《制造业人才发展规划指南》数据测算，至 2025 年，新一代信息

技术产业人才缺口将达 950 万人，机器人领域人才缺口将达 450 万人。以往单纯依托院校输

送应用人才的培养机制已难以满足未来市场需要，需要政府、企业、教育机构、第三方行业

组织等共同推动我国机器人应用人才的培养与发展。 

2019 年 3 月，教育部将人工智能专业列入新增本科专业名单，截至 2020 年 12 月，已有

北京科技大学、北京交通大学、天津大学等 215 所高校设置人工智能专业。机器人工程专业

2016 年被教育部批准成为本科新专业，列入招生计划，截至 2020 年 4 月，已有北京大学、

浙江大学、东北大学等 249 所高校开设机器人工程专业。2019 年 10 月，教育部公布高职专

业目录，新增人工智能技术服务专业，截止 2020 年 3 月，已有 171 所院校获批该专业。 
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1.3 机器人与人工智能专业建设目的 

行业的发展不仅仅只依靠政策的支持和经济的投入，还需要大量人才的支撑，建设与发

展“新工科”是当前社会产业升级与发展的必然要求，工程教育与产业发展联系紧密、互相

支撑，新产业的发展依靠工程教育提供人才支撑。 

在一定程度上，机器人与人工智能相关专业建设时间较短，在教学过程中，缺乏符合不

同人才层次需求的课程体系和教学方案，难以满足机器人与人工智能行业产业需求，同时在

教学内容上缺乏符合工业和学术实践需求的实训项目，难以将教学与技术发展紧密结合，在

一定程度上，教学硬件环境配置较为复杂，难以实现规范的教学实践场景，同时在实践操作

环节缺乏大量可供学生实践的实验教具及机器人与人工智能相关的教学研究平台，使得教学

培养体系不够规范。 

据《机器人产业发展规划》指出，机器人既是先进制造业的关键支撑装备，也是改善人

类生活方式的重要切入点。无论是在制造环境下应用的工业机器人，还是在非制造环境下应

用的服务机器人，其研发及产业化应用是衡量一个国家科技创新、高端制造发展水平的重要

标志。大力发展机器人产业，对于打造中国制造新优势，推动工业转型升级，加快制造强国

建设，改善人民生活水平具有重要意义。在《中国制造 2025》规划中，机器人被列入了政府

大力推动实现突破发展的十大重点领域。《机器人产业“十三五”发展规划》已正式发布，

“十三五”期间，机器人发展迎来黄金时代，而相应也出现了该领域的人才缺口，同时机器

人就业岗位也被列为未来十大高薪岗位。具有良好的综合素质、灵活的创新思维、较强的实

践动手能力的专业型人才，更容易受到用人单位的青睐。 

古月居将围绕机器人与人工智能相关专业，结合院校自身资源及古月居所拥有的学科专

业资源进行专业建设，满足教学育人需要，以企业人才需求为标准，以就业为导向，突出实

训环节，响应国家发展战略，加强学生对机器人与人工智能的认识和兴趣，培养教师实施智

能教育的能力，满足学校对人才培养的需要，同时帮助学生发挥自身创造力，与院校共同培

养符合新时代的产业需求人才。 
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2 课程体系建设 

2.1 课程体系 

古月居针对不同教学培养目标人群提供针对化分级课程体系建设方案，课程内容涵盖面

向本科的系统化课程、工程实践的实训型课程、科研创新的竞赛型课程、面向高职的应用型

课程，课程涵盖范围满足院校多样化课程开设需要，课程体系建设将围绕教学大纲，建设一

系列教学培养内容，注重理论与实践相结合，培养符合企业及时代要求的新工科人才与创新

性拔尖人才。 

2.1.1 面向本科的系统化课程 

古月居围绕机器人与人工智能相关专业课程开设一系列面向本科的系统化课程体系建

设，课程内容注重理论与实践相结合，满足教学需要。 

机器人工程专业课程设置案例： 
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2.1.2 工程实践的实训型课程 

古月居围绕机器人与人工智能相关专业开设一系列围绕工程实践的实训型课程，课程内

容有效将理论内容转化为实践需要，锻炼学生动手及思考能力。 

ROS 移动机器人实训课程案例： 

课时数 课程主题 理论内容 实操内容 

2 认识机器人操作系统 ROS 1.机器人发展概览 
2.机器人操作系统 ROS 简介 

 

4 ROS 基础编程 1.ROS 通信机制介绍 
2.ROS 基础编程方法 

1.编程控制移动机器人运动 

4 ROS 常用组件工具 1.Launch 启动文件 
2.TF 坐标变换 
3.可视化显示与仿真工具 

1.移动机器人可视化显示 
2.移动机器人图传与现实 

4 ROS 机器人建模与仿真 1. URDF 建模方法 
2. ROS 三维仿真环境搭建 
3.ROS 移动机器人仿真 

1.移动机器人 URDF 建模 
2.移动机器人仿真与实物同步 

4 ROS 机器人视觉处理 1.ROS 摄像头驱动及数据接口 
2.ROS 物体识别方法 

1.移动机器人视觉目标识别 
2.移动机器人视觉目标跟踪 

4 ROS 机器人语音应用 1.中文语音识别配置 
2.ROS 语音识别与输出 

1.语音控制移动机器人运动 

4 ROS 机器人 SLAM 地图构建 1.SLAM 原理简介 
2.ROS Gmapping SLAM 
3.ROS Cartographer SLAM 

1.移动机器人 Gmapping SLAM 
2.移动机器人 Cartographer SLAM 

4 ROS 机器人自主导航 1.机器人自主导航原理 
2.ROS 常用导航功能使用方法 

1.移动机器人自主导航 
2.移动机器人动态避障 

8 课程综合应用实验 1.ROS 移动机器人动态空间探索 
2.ROS 移动机器人视觉与导航集成 

1.移动机器人动态 SLAM 与避障 
2.移动机器人迷宫寻宝 

2.1.3 科研创新的竞赛型课程 

古月居围绕机器人与人工智能相关竞赛开设一系列赛前指导课程，包含赛题解读课程、

线上课程、线下指导等内容。 

大学生智能汽车竞赛课程案例： 
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类型 课程 课时 

赛题解读 
竞速组规则解读与技术分析（直播） 2 

创意组规则解读与技术分析（直播） 2 

线上课程 

ROS 入门 21 讲 10 

如何在 Gazebo 中实现移动机器人仿真 4 

ROS 常用 SLAM 功能包使用指南 4 

如何实现 ROS 机器人自主导航 4 

ROS 机器视觉开发入门 4 

如何用语音控制 ROS 小车移动 4 

PyTorch 入门：一起从零搭建神经网络 4 

如何在 ROS 中集成讯飞平台实现语音交互 4 

机器学习实现人脸特征识别 4 

线下指导 
（定制化） 

机器人操作系统 ROS 开发方法 16 

ROS 移动机器人开发实战 24 

ROS 机器视觉开发 16 

ROS 机器学习实战 16 

 

  

竞赛场地实景 
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2.1.4 面向高职的应用型课程 

古月居围绕机器人与人工智能相关专业开设一系列面向高职的应用型课程，课程内容包

含基础课、核心课、实训课及职业素养课程，满足高职教学需要。 

人工智能技术服务专业（服务机器人方向）课程案例： 

 

2.2 师资队伍 

师资队伍是教育发展的根基，古月居拥有大量经验丰富的行业从业人员及技术专家为客

户提供专业的教学支持服务，同时古月居可提供师资培训服务，致力于培养具有良好科学素

质、社会责任感强、学科基础扎实，同时具有自我学习能力、创新精神和创新能力的人才。

古月居建立有完善的师资队伍成长机制和奖惩制度，定期组织进行教学考核评估及学习培训

活动，不断完善和提高古月居师资队伍师资水平。  
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2.2.1 师资培训 

为助力院校教学发展和规范化教学管理模式完善，古月居可结合院校自身教学情况及资

源进行展开师资培训服务，围绕人工智能、机器人领域技术专业核心能力要求，为授课教师

提供课程教学、实训指导、教学方案、课堂组织管理等方面培训，师资培训提供标准课程培

训方案，可支持定制化培训方案及现场实施培训或远程在线培训方案，古月居致力于打造规

范化课堂教学与管理模式，提高教学质量，与院校共同培养符合企业及时代要求的新工科人

才。 

 

2.2.2 专业讲师 

古月居拥有完善的专业讲师教学与管理成长体系，专业讲师队伍组成包含机器人与人工

智能专业领域教学经验丰富的院校教师、拥有多年经验的机器人与人工智能行业实战经验丰

富的从业者、企业管理者、职业教学培训师等。同时古月居定期召开讲师内部学习交流会
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议，不断提高师资队伍水平，健全教学管理体系。专业讲师围绕课程大纲开展线上/线下一体

化教学，全面培养学生学习能力与思考能力。 

2.2.3 专业助教 

为完善教学课堂管理模式，古月居拥有一批优秀的专业助教队伍，专业助教队伍组成大

多来自于机器人与人工智能专业领域优秀的研究学习者，包含各大高校机器人与人工智能领

域专业的老师和自主研究学习的爱好者。针对专业助教队伍，古月居设置有一套严格的专业

助教人才选拔制度，定期组织专业能力考察及个人道德素养考核评估，严格把控专业助教队

伍质量，建立定期召开学习培训活动制度，不断提高队伍整体水平及个人素养。专业助教针

对教学场景提供教学答疑、实训辅导、课堂管理等，可在课后进行辅导及课后答疑，解决学

生在教学过程中遇到的各种问题，完善教学课堂体系。 

2.3 教学资源 

为了课程教学有效开展及满足学生课后自主学习需要，古月居针对教学课程及实训相关

等内容，可提供课程大纲、专业教材、配套课件、在线学习平台、实训案例、实验手册/代

码、课堂作业、课程考试等相关教学资源，全面完善课程体系的建设。 
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2.3.1 课程大纲 

古月居可围绕机器人与人工智能相关专业课程展开专业课程大纲开发设计，以《ROS 机器人原理与应用》、《机器人操

作系统》专业课程为例，课程大纲如下： 

ROS 机器人原理与应用 

总学时 56 

理论课时 28 实践课时 28 
实验室与实

践要求 
根据学校具体要求安排  

课程说明 

机器人领域是人工智能的三大应用场景之一，随着人工智能技术的发展和成熟，机器人控制技术领域也迎来了很多重要的革新，基于机器视觉的智能分拣、基

于语音识别的智能交互，以及深度强化学习等新技术，为机器人控制领域带来显著的变化，解决了传统机器人控制领域的很多难题。本课程在兼顾传统机器人

学原理的基础知识之外，结合机器人操作系统 ROS，着重介绍原理与机器人应用的结合，以及最新的人工智能技术在机器人领域的应用成果，并通过丰富的实

验案例，为学生应用最新的人工智能技术，解决机器人原理与控制领域的问题，提供了很好的教学和实验指导。 

课程目标 
本课程提供机器人学基础知识的教学，同时结合机器人操作系统 ROS，着重介绍了原理与机器人智能应用的结合，通过丰富的实验案例，使学生在掌握机器人

原理与控制技术知识的同时，能够应用最新的人工智能技术，实现机器人智能控制和智能交互，提高学生的人工智能机器人控制应用领域的工程实践能力。 

考核要求   

推荐教材名 
《ROS 机器人开发实践》，机械工业

出版社，胡春旭编著 
教材单价 99 购买网址 https://e.jd.com/30411417.html 

课程安排 

理论课 考核要求 
课时安

排 
实验课 

章讲数 章名 讲名 课程内容（知识点） 
了

解 

熟

悉 

掌

握 

理

论 

实

践 
上机实验 实验指标 

第一章 机器人与 模块一 初识机器人 1、机器人是什么 ■   2 2 机器人认知实验 认知机器人各组成部分
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ROS 系统概

述 

2、机器人的历史和现状  ■  和运行原理 

3、机器人的结构与分类  ■  

模块二 初识 ROS 

1、ROS 是什么   ■ 

2 2 1、 安装 ROS 系统 

2、 运行 ROS 的 Turtle 小乌龟应用 

熟悉 ROS 安装过程和环

境参数设置，能够运行

ROS 简单应用 

2、ROS 的发展历史与现状   ■ 

3、安装并运行 ROS 系统  ■  

第二章 ROS 基础 

模块一 ROS 架构介绍 

1、ROS 的架构设计  ■  

2 2 1、 ROS 命令行工具使用方法 

2、 ROS 可视化工具的使用方法 

熟悉 ROS 的架构原理和

常用工具 
2、ROS 的通信机制  ■  

3、ROS 中的常用工具   ■ 

模块二 ROS 基础编程 

1、工作空间和功能包   ■ 

2 2 1、 ROS 话题通信方法 

2、 ROS 服务通信方法 

熟悉 ROS 核心通信机制

的编程方法 
2、ROS 话题通信   ■ 

3、ROS 服务通信   ■ 

模块三 ROS 开发环境 

1、集成开发环境介绍  ■  

2 2 
1、 集成开发环境安装 

2、 使用 roslaunch 文件启动机械

臂运行实验 

熟悉 ROS 集成开发环境

和 roslaunch 文件编写

过程 
2、ROS launch 启动文件   ■ 

第三章 
机器人运动

学 

模块一 机器人空间描

述和坐标变换 

1、机器人位置方位表示与

坐标系描述 
 ■  

2 2 1、ROS 机器人坐标变换实验 

熟悉机器人空间描述和

坐标转换算法原理和计

算过程 
2、齐次坐标转换运算   ■ 

3、ROS 中的坐标变换工具  ■  

模块二 机器人运动学 

1、机器人运动学建模  ■  

2 2 1、 机械臂运动学求解实验 

熟悉机械臂运动学求解

过程和应用 
2、机器人正向运动学求解   ■ 

3、机器人逆向运动学求解  ■  

模块三 ROS 机器人建

模与仿真 

1、统一机器人描述文件 ■   
2 2 1、 构造机器人 URDF 模型实验 

2、 机械臂运行仿真实验 

熟悉机器人环境仿真机

制 2、创建机器人 URDF 模型  ■  
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3、机器人系统仿真  ■  

第四章 
机器人运动

规划 

模块一 机器人轨迹规

划 

1、机器人关节空间轨迹   ■ 
2 2 1、 机械臂避障操作轨迹规划实验 

熟悉机械臂轨迹规划常

用算法原理和应用 2、机器人操作空间轨迹   ■ 

模块二 ROS MoveIt!

运动规划 

1、MoveIt!系统架构  ■  

2 2 

1、 使用 MoveIt!配置机械臂运动

控制功能包 

2、 使用 MoveIt!上位机可视化控

制机械臂 

熟悉 MoveIt!系统功能

和基础使用方法 

2、MoveIt!安装  ■  

3、MoveIt!运动规划和碰撞

检测 
  ■ 

模块三 ROS MoveIt！

控制方法 

1、机器人关节空间控制   ■ 
2 2 

1、 使用 MoveIt!控制机械臂完成

点到点的运动 

2、 使用 MoveIt！控制机械臂完成

直线、圆弧运动 

熟悉 MoveIt!编程方法 

2、机器人操作空间控制   ■ 

第五章 
机器人智能

应用 

模块一 机器视觉原理 

1、常用视觉处理算法及应

用 
■   

2 2 1、 机器人手势识别实验 

2、 机器人目标物体识别实验 
熟悉机器视觉开发方法 

2、视觉物体识别应用  ■  

模块二 机器人视觉抓

取应用 

1、机器人视觉抓取原理 ■   
2 2 1、 手眼标定实验 

2、 机械臂智能视觉分拣实验 

熟悉机器人视觉智能应

用开发 2、机器人视觉抓取应用  ■  

模块三 机器人语音智

能应用 

1、语音识别技术介绍 ■   
2 2 1、 机械臂语音控制实验 

1、 机器人智能会话实验 

熟悉机器人语音智能应

用开发 2、机器人语音智能应用  ■  
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机器人操作系统 

总学时 60 

理论课时 30 实践课时 30 
实验室与实

践要求 
 根据学校具体要求安排   

课程说明 

随着人工智能的发展，各种机器视觉、语音识别等技术开始大量应用在机器人领域，但相关软件应用的开发面临着机器人硬件描述复杂、底层驱动兼容性差和

协同通信困难等问题。为了解决这些问题，斯坦福大学人工智能实验室和机器人行业 Willow Garage 公司合作于 2007 年推出了机器人操作系统（ROS），ROS

是专为机器人软件开发所设计出来的一套操作系统架构，提供类似于操作系统的各种服务，包括硬件抽象描述、底层驱动程序管理、共用功能的执行、程序间

消息传递、程序发行包管理等，ROS 也提供一些工具和库用于获取、建立、编写和执行多机融合的机器人应用程序，大大减轻了机器人应用开发的难度。总

之，机器人操作系统在机器人领域有广阔的应用前景，因此学习和掌握机器人操作系统，对于从事机器人领域研究和应用开发的学生，具有重要的意义。 

课程目标 
本课程首先讲授机器人操作系统（ROS）的基本框架原理和运行机制，然后介绍了人工智能技术在机器人领域的最新应用情况，同时配以丰富的 ROS 应用开发案

例，通过实战开发培养学生基于 ROS 开发智能机器人应用的实践能力，达到学校开展机器人操作系统课程教学和科研实践活动的目标。 

考核要求   

推荐教材名 
《ROS 机器人开发实践》，机械

工业出版社，胡春旭编著 
教材单价 99 购买网址 https://e.jd.com/30411417.html 

课程安排 

理论课 考核要求 
课时安

排 
实验课 

章讲数 章名 讲名 课程内容（知识点） 
了

解 

熟

悉 

掌

握 

理

论 

实

践 
上机实验 实验指标 

第一章 
机器人操作

系统概述 
模块一 初识 ROS 

1、什么是 ROS ■   

2 2 机器人认知实验 
认知机器人各组成部分

和运行原理 
2、ROS 的发展历史和现状  ■  

3、ROS 的功能特点  ■  

https://baike.baidu.com/item/%E6%9C%BA%E5%99%A8%E4%BA%BA
https://baike.baidu.com/item/%E6%93%8D%E4%BD%9C%E7%B3%BB%E7%BB%9F


 

 

  2021-04-02 机器人与人工智能专业建设方案                                                               19 

 

 

模块二 ROS 安装和

部署 

1、ROS 的安装   ■ 

2 2 运行 ROS 的 Turtle 小乌龟应用 

熟悉 ROS 安装过程和环

境参数设置，能够运行

ROS 简单应用 

2、ROS 运行环境设置   ■ 

3、运行第一个 ROS 应用  ■  

第二章 
机器人操作

系统基础 

模块一 ROS 架构介

绍 

1、ROS 的架构设计  ■  

2 2 
ROS 主节点与从节点通信远程控制

机械臂实验 

熟悉 ROS 的架构原理和

通信机制 
2、ROS 计算图  ■  

3、ROS 的通信机制   ■ 

模块二 ROS 常用组

件 

1、ROS 话题介绍   ■ 

2 2 3、 ROS 自定义话题实验 

4、 ROS 自定义服务实验 

熟悉 ROS 的话题和服务

通信运行机制和自定义

开发过程 

2、ROS 服务介绍   ■ 

3、ROS 命名空间  ■  

4、ROS 坐标变换  ■  

模块三 ROS 开发环

境 

1、集成开发环境介绍  ■  

2 2 
3、 集成开发环境安装 

4、 使用 roslaunch 文件启动小车

运行实验 

熟悉 ROS 集成开发环境

和 roslaunch 文件编写

过程 

2、工作空间和功能包   ■ 

3、ROS launch 启动文件   ■ 

第三章 
机器人系统

仿真 

模块一 机器人系

统搭建 

1、机器人的组成 ■   

2 2 机器人运行位姿和里程测量实验 
了解机器人底层控制系

统运行原理 
2、机器人系统搭建  ■  

3、机器人控制系统介绍 ■   

模块二 ROS 仿真环

境 

1、Qt 工具箱介绍  ■  

2 2 2、 了解 Rviz 三维可视化平台 

3、 了解 Gazebo 仿真环境 

了解 ROS 机器人三维可

视化和仿真平台 
2、RViz 三维可视化平台 ■   

3、Gazebo 仿真环境 ■   

模块二 机器人建

模与仿真 

1、统一机器人描述文件 ■   

2 2 3、 构造机器人 URDF 模型实验 

4、 机器人运行仿真实验 

熟悉机器人环境仿真机

制 
2、创建机器人 URDF 模型  ■  

3、机器人系统仿真  ■  
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第四章 

机器人

SLAM 与自

主导航 

模块一 SLAM 与自

主导航介绍 

1、SLAM 地图构建介绍 ■   
2 2 2、 SLAM 相关功能包安装 

3、 Gazebo 仿真 SLAM 功能包安装 

熟悉机器人 SLAM 与自

主 2、基于 SLAM 的自主导航介绍  ■  

模块二 SLAM 功能

仿真 

1、SLAM 仿真环境介绍  ■  

2 2 机器人 SLAM 地图构建仿真实验 
熟悉 SLAM 功能仿真的

操作过程 
2、SLAM 地图构建和自主导航仿

真 
 ■  

模块三 SLAM 地图

构建和自主导航 

1、机器人 SLAM 地图构建  ■  

2 2 
基于激光雷达的 SLAM 地图构建和自

主导航实验 

掌握机器人 SLAM 地图

构建和自主导航原理和

过程 
2、机器人自主导航   ■ 

第五章 
MoveIt!机

械臂控制 

模块一 MoveIt!介

绍和使用 

1、MoveIt!系统架构  ■  

2 2 

1、 使用 MoveIt!运动学求解器进

行机械臂运动学求解实验 

2、 Gazebo 环境使用 MoveIt!操作

机械臂仿真实验 

熟悉 MoveIt!系统功能

和仿真环境操作 

2、MoveIt!安装  ■  

3、MoveIt!运动规划和碰撞检

测 
  ■ 

模块二 MovieIt！

控制机械臂 

1、创建机械臂模型  ■  

2 2 基于机器视觉的机械臂抓取实验 
熟悉机械臂拾取放置功

能原理及应用 
2、机械臂 Gazebo 仿真   ■ 

3、机械臂拾取控制   ■ 

第六章 
机器人智能

应用 

模块一 机器人视

觉智能应用 

1、机器视觉技术介绍 ■   
2 2 

1、 机器人手势识别实验 

2、 机器人人脸识别实验 

3、 机器人目标物体识别实验 

熟悉机器人视觉智能应

用开发 2、机器人视觉智能应用  ■  

模块二 机器人语

音智能应用 

1、语音识别技术介绍 ■   

2 2 1、 机器人语音控制导航实验 

2、 机器人智能会话实验 

熟悉机器人语音智能应

用开发 
2、机器人语音智能应用  ■  

2、机器人传感器智能应用  ■  
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2.3.2 专业教材 

2.3.2.1 推荐教材  

古月居建设有成熟的教材体系，推荐教材书目与古月居所开发机器人与人工智能相关专

业课程相匹配，教材内容立足于课程核心知识点，满足教学需要。 

部分推荐教材如下： 

推荐教材 教材名称 主要内容 

 

《机器人学导论》 

系统讲解了机器人学的理论知识，主要内容包

括：机器人操作臂的几何性质、引起操作臂运

动的力和力矩、与操作臂机械设计有关的问题

和控制方法、机器人编程方法等。 

 

《机器人学导论——分析、控制及应

用》 
系统介绍了机器人的基本组成和工作原理。 

 

《机器人学、机器视觉与控制——

MATLAB 算法基础》 

本书是关于机器人学和机器视觉的实用参考

书，同时将机器人学与机器视觉知识有机结

合，给出了实例算法和程序。 

 

《ROS 机器人开发实践》 

本书以实践为重心，讲解大量机器视觉、机器

语音、机械臂控制、SLAM 和导航、机器学习等

多方面 ROS 应用的实现原理和方法，并且翻译

了众多 ROS 中的图表、内容，帮助读者在实现

ROS 基础功能的同时深入理解基于 ROS 的机器

人开发，将书中的内容用于实践。 
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2.3.2.2 校本教材 

基于教学需要及有效实现教学目标，古月居可协同院校开展校本教材编写即校本教材开

发，结合院校发展情况及自身资源特点，有效开展新课程教材实验改革，促使学生全面发

展。 

2.3.3 配套课件 

针对教学课程，古月居提供课程相应配套课件，满足学生课后思路梳理及回顾需要。 

 

2.3.4 在线学习平台  

古月居整合社区、行业、院校专家等多方资源打造专业的在线学习平台，平台内容包含

在线课程平台、在线实训平台、在线答疑平台三个模块，在线学习平台是满足教学、实验和

科研需求的一站式服务平台，面向高校提供专业的教学实验及科研创新应用。 
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在线课程平台包含大量专业课程内容，可结合专业建设需要提供针对班级定制化线上课

程服务，设置教师、学生、教务管理员等多重身份打造线上班级教学管理体系，实现专业讲

师及专业助教协同的“双师课堂”教学模式。 

在线实训平台包含大量实训模拟项目，实现学生及教师线上开展实训操作，将课堂理论

知识有效转化为实践需要，将实际实训应用场景转化为线上模拟实训，帮助学生从基础理论

知识到实际体验，锻炼学生实训操作能力，解决课堂实地硬件环境配置复杂及实践成本高昂

等难题，实现网络平台实训仿真模式。 

 

在线答疑平台将根据教学课程需要，提供专业助教进行课后线上答疑互动，满足教师教

学过程中教学进度推进难题，提高教学效率与进度。 
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2.3.5 实训案例 

为实现理论知识与实际实践有效结合，致力于提高学生动手学能力及实践实训能力，古

月居提供相应实训案例，可结合院校自身专业课程安排定制化修改，满足教学需要。 

以机器人 SLAM 建图实训案例为例： 

 

2.3.6 实验手册/代码 

古月居提供实验指导书及对应源码，学生可根据实验指导书相关案例步骤对应完成相应

实训内容。 

以机械臂实验指导书实验章节大纲为例： 

实验大纲 

实验一 认识机器人 实验七 ROS MoveIt 机械臂运动编程 

实验二 ROS 基础原理 实验八 机械臂物体抓取 

实验三 ROS 话题与服务编程 实验九 基于视觉的物体识别 

实验四 基于 ROS 的机械臂远程控制 实验十 机械臂视觉分拣 

实验五 机械臂 URDF 建模 实验十一 基于视觉的动态避障抓取 

实验六 搭建机械臂 Gazebo 仿真环境 实验十二 智能分拣系统综合实验 
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2.3.7 课堂作业 

为帮助学生理解和巩固所学知识，形成相关的技能和技巧，古月居可提供课程相对应的

课堂作业，课堂作业包含书面作业及实操作业，结合院校专业建设情况可展开个人作业、小

组作业等。 
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2.3.8 课程考试 

为充分了解学生学习及课程开展状况，古月居建立有严格纪律约束的知识水平考核体

系，古月居通过课程考试检查学生的学习能力和其知识储备，课程考试结合院校专业建设情

况可展开线上或线下考试。 

 

2.4 自主学习与评价认证 

为建立健全有效的教学评估体系，学生可通过古月居网站提供的教学资源进行课后自主

学习，同时为积极推动机器人与人工智能技术认知、构建机器人与人工智能培训认证体系，

古月居提供课程学习认证，有效鼓励学生自主学习，锻炼学生自学能力，有助于提升就业

率。 
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3 智能机器人实验室建设 

3.1 智能机器人实验室整体规划 

智能机器人实验室建设方案涵盖实验室空间设计、课程与实训建设、教学实验平台搭建

和竞赛培训等内容。实验室建设立足智能制造、机器人、人工智能、运动控制、嵌入式系统

等核心课程和关键技术，能够针对高校一对一定制，不仅适合专业教学和科研工作，同时满

足学科竞赛要求，帮助老师快速组建队伍和开展训练。 

智能机器人实验室可划分授课区、移动机器人实训区、机械臂实训区、创新竞赛区等四

个区域，可针对不同教学目标展开专业教学及实践操作，同时可根据学校要求定制化空间设

计。 

 

移动机器人实训区 
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机械臂实训区 

3.2 实验设备 

3.2.1 移动机器人 

智能机器人实验室移动机器人实验区可搭配古月居移动机器人平台产品，其平台产品包

含多种智能移动机器人，提供 PC 可视化界面及手机端 App、Python/C++开发接口，配套丰富

的教学课程及例程源码，满足从机器人入门学习到深入开发的多项需求。 

          

                                                              Gaea                                               Ares 
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小型移动机器人产品实现遥控战车、图像传输、建图导航、多机编队、移动抓取等丰富

功能，满足从机器人入门学习到深入开发的多项需求。 

 

Athena                                              Poseidon 

大型移动机器人产品拥有在室内外全场景下的自动驾驶能力，支持 ROS，具备地图构

建、实时定位、路径规划、自主导航、智能避障、目标识别与跟踪等功能。 

3.2.2 机械臂 

智能机器人实验室机械臂实训区可搭配古月居智能机械臂平台产品，其平台产品包含多

种智能机械臂，分别为协作机械臂、六自由度机械臂、机器人应用平台，满足多元化教学场

景需要。 

•协作机械臂 

 

PROBOT Hera 



 

 

  2021-04-02 机器人与人工智能专业建设方案                                                               30 

 

 

协作机械臂产品部署方便，高效率，易操作，可协作人共同完成具体工作任务，支持

ROS，满足不同工作任务需要。 

•六自由度机械臂 

 

PROBOT G603                

六自由度机械臂产品可提供串口、网络、IO 等丰富的通讯方式，支持多种便捷切换的末

端执行器，满足不同任务需求。 

•机器人应用平台 

 

Baymax                                            PROBOT Station 

机器人应用平台产品结合相应机械臂开展一系列丰富的应用开发，帮助老师快速开展实

验实训，让学生从实践项目中学习机器人相关知识。 
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3.3 实验场景与应用 

智能机器人实验室可搭配古月居机械臂系列产品完成多种机械臂应用场景开发，包含

ROS MoveIt 机械臂运动编程、机械臂物体抓取、基于视觉的物体识别、机械臂视觉分拣、机

械臂 URDF 建模、机械臂 Gazebo 仿真、基于视觉的动态避障抓取、机械臂智能分拣等应用，

满足教学环境下学生对机械臂应用开发设计需要。同时在移动机器人应用场景下，可支持完

成多种移动机器人应用场景开发，包含移动机器人 URDF 建模、遥控战车、图像传输、SLAM

建图导航、多移动机器人编队、移动抓取、自主导航与避障、视觉识别与跟踪等，满足移动

机器人从入门学习到深入开发的多项需求。 

 

3.3.1 机械臂视觉分拣应用场景 

智能机器人实验室可搭配机械臂进行机械臂视觉分拣应用场景开发，在机械臂上安装相

应夹具并摆放好物品模块，通过事先设定好的程序设置及相应操作可以利用机械臂进行视觉

分拣操作，实现机械臂利用视觉算法抓取对应物品到对应位置。 
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3.3.2 机械臂移动书写应用场景 

智能机器人实验室可搭配机械臂进行机械臂移动书写应用场景开发，在机器人应用平台

上安装白板模块，并在机械臂上安装相应夹具，通过事先设定好的程序设置及相应操作可以

利用机械臂进行移动书写操作完成预设好的内容书写。 

 

3.3.3 机械臂传送带上下料应用场景 

智能机器人实验室可搭配机械臂进行机械臂传送带上下料应用场景开发，在机器人应用

平台上安装传送带模块，同时在机械臂上安装相应夹具，通过事先设定好的程序设置及相应

操作可以利用机械臂进行传送带上下料操作。 

 

3.3.4 多智能体控制应用场景 

智能机器人实验室可搭配小型移动机器人进行多智能体控制应用场景开发，多机器人编

队控制是实现多机器人共同完成任务的基础，能够提高机器人完成任务的效率。轨迹追踪
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中，领导者根据激光雷达观测结果获取编队在其局部坐标系下的位姿，具有全局定位能力。

编队可按照领导者的指令进行平移和旋转。 

 

3.3.5 自动驾驶应用场景 

         智能机器人实验室可搭配大型移动机器人进行自动驾驶应用场景，满足学生对自动驾驶

学习开发环境需要。大型服务机器人可支持实验例程：三维建图与定位、自主导航与避障、

视觉识别与跟踪等，满足学生多自动驾驶学习场景需要。 
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4 增值服务 

4.1 竞赛服务 

古月居围绕机器人与人工智能相关竞赛可提供一系列竞赛服务，包含赛题解读、参赛辅

导等服务，同时提供大量比赛资讯及竞赛相关技术内容。 

 

全国大学生工程训练综合能力竞赛： 

比赛简介：全国大学生工程训练综合能力竞赛是教育部高等教育司发文举办的全国性大

学生科技创新实践竞赛活动，是基于国内各高校综合性工程训练教学平台，为深化实验教学

改革，提升大学生工程创新意识、实践能力和团队合作精神，促进创新人才培养而开展的一

项公益性科技创新实践活动。 
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全国大学生智能汽车竞赛： 

比赛简介：全国大学生智能汽车竞赛是以智能汽车为研究对象的创意性科技竞赛，是面

向全国大学生的一种具有探索性工程实践活动，是教育部倡导的大学生科技竞赛之一。本竞

赛以“立足培养，重在参与，鼓励探索，追求卓越”为指导思想，旨在促进高等学校素质教

育，培养大学生的综合知识运用能力、基本工程实践能力和创新意识，激发大学生从事科学

研究与探索的兴趣和潜能,倡导理论联系实际、求真务实的学风和团队协作的人文精神，为优

秀人才的脱颖而出创造条件。 
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中国高校智能机器人创意大赛： 

比赛简介：为进一步推进学生创新意识和创造能力培养，强化学生动手能力和工程实

践，激励广大学生踊跃参加课外科技活动，有效推动新工科人才培养，经中国高等教育学

会、教育部工程图学课程教学指导分委员会、中国人工智能学会、中国机器人峰会工作委员

会、教育部创新方法教学指导分委员会、国际机器人竞技与创客教育联盟、RoboCom 国际公

开赛组委会、中国高校智能机器人创意大赛组委会组织中国高校智能机器人创意大赛工作。 
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4.2 推荐就业 

在市场经济条件及行业发展下，古月居已经和多家企业达成定向推荐就业合作模式，古

月居可提供机器人与人工智能领域相关企业就业信息与就业机会，同时针对院校毕业生，古

月居可展开就业指导、职业分析等帮助，引领学生树立正确就业择业观。 

4.3 科研开发 

随着高校功能从人才培育、科学研究到社会服务的延伸，高等教育、科技、经济一体化

的趋势越来越强。在知识经济社会中，大学被推向社会发展的中心，成为社会经济发展的重

要动力。古月居可结合高等院校、科研院所需要提供全方位、多维度、体系化的技术支持与

服务、产学研合作等，促进技术创新。 
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5 公司介绍 

5.1 精锋微控 

精锋微控 PS-Micro 成立于 2016 年，是一家以机器人系统和 IIoT 平台为核心的工业互联

网公司。公司致力于推动传统工业机器人向智能工业机器人的转型升级，通过研发和整合芯

片、操作系统、工业物联网和人工智能技术，构建基于工业互联网的智能工业机器人系统，

为客户提供智能工业机器人系统的综合解决方案。精锋微控积极投身于《中国制造 2025》的

伟大实践，力争成为全球领先的智能工业机器人和工业物联网综合解决方案服务商，帮助客

户持续提升生产力。 

精锋微控已与国内外多家知名公司和机构建立合作包括赛灵思、安富利、科通、安驰、

华数机器人、珞石、佛山智能装备技术研究院等。精锋微控提供用于研发、测试和集成的多

种产品和技术服务。行业客户覆盖微电子、机器人、数控机床、电子加工和检测、印刷、包

装、及生产自动化等多个垂直领域。 

古月居是精锋微控 PS-Micro 旗下教育品牌，致力于构建一个 AI 机器人+社区生态的智慧

教育品牌模式，培养符合新时代发展及企业要求的人工智能、机器人领域的人才，同时为广

大机器人学习领域爱好者提供一个优质社区平台，共同构建 AI 时代。 
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5.2 古月居 

古月居（www.guyuehome.com）创建于 2011 年，是国内知名的机器人知识社区，致力

于为机器人学习者提供优质的交流学习平台。自 2011 年开始，古月居持续在互联网平台分

享 ROS 机器人操作系统、机器人、人工智能、自动驾驶等优质教学内容和学习课程，主编畅

销图书《ROS 机器人开发实践》，线上与线下举办培训课程过百场，参与人数上万人。 

 

随着人工智能和机器人技术的快速发展，ROS 逐渐成为主流，古月居也很荣幸成为越来

越多华语 ROS 开发者的引路人。2011 年至今，古月居从未停止更新，同时招揽许多愿意分享

知识的开发者，古月居通过博客文章、在线直播、面对面培训、社区论坛等多种方式，大力

推广机器人和人工智能相关技术，目前已经累积高质量文章近一千篇 200 万字、视频课程超

过 200 课时，覆盖到华语地区 50 万以上的 ROS 机器人开发者，2018 年在机械工业出版社的

帮助下，出版了广受好评的图书《ROS 机器人开发实践》，2019 年参与 ROS 国际顶级开发者

大会 ROSCon，并登上演讲台向全世界介绍了古月居以及 ROS 在中国的发展，古月居创始人

胡春旭也获得了 2019 ROS 全球十大影响力人物和 ROS 布道师的荣誉称号。 
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5.3 活动照片 
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5.4 合作伙伴 

5.4.1 合作院校 

                          

                       

                       

5.4.2 合作企业 
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6 附录 

6.1 联系方式 

电话：+86-18071551407/15972167481 

邮箱：business@ps-micro.com 

网站：www.ps-micro.com 

        www.guyuehome.com 

 

 

 

 

                                  

                                                    

mailto:business@ps-micro.com
http://www.ps-micro.com/
http://www.guyuehome.com/
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