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课程基本信息

课程名称 工业机器人夹具工装设计

课程性质 专业核心课 学分 3

学时 总学时：54学时，其中：理论 36学时，上机 18学时。

开课部门 机电工程系 任课教师 陈沛冰

授课

专业、班级

工业机器人专业技术 241、（三加证

书）241
开课学期 2025-2026第二学期

成绩评定 平时成绩占 50%，期末考查占 50% 考核方式 考查

选用教材

书名 主编 出版社 出版日期

工业机器人应用系统三维建模

（SolidWorks）

文清平

李勇兵
高等教育出版社 2022.3

本课程在本专

业人才培养方

案中的地位和

作用

《工业机器人夹具工装设计》本课程是工业机器人技术专业核心必修课，

衔接机械设计基础与机器人系统集成、跟岗实习等环节。以递进项目培养

夹具设计、三维建模等核心技能，落实专业培养目标，适配机器人运维、

系统集成岗位需求，助力学生衔接就业、服务智能制造产业。

本课程

教学目标

知识目标：掌握工业机器人夹具设计原理、SolidWorks 全流程操作与机械

制图国标规范。

能力目标：能独立完成夹具工装的方案设计、三维建模、仿真验证与工程

图标准化输出。

素养目标：培育精益求精的工匠精神，树立规范设计意识、工程责任意识

与终身学习理念。

素质（思政）

内容与要求

将 5S 管理、大国工匠案例融入教学，培育职业素养与工匠精神；结合国

产工业机器人产业发展，厚植爱国情怀与科技自立自强信念；通过项目化

教学，塑造系统工程思维、团队协作能力与安全生产责任意识。

学生用主要

参考资料

工业机器人应用系统三维建模（SolidWorks） 文清平 李勇兵 高等教育出

版社 2022.3



项目 1： 初识 SolidWorks

一、教学目标

1. 掌握 SolidWorks软件的基础理论知识，了解软件的核心功能、特点

与行业应用场景，明确软件在工业机器人夹具工装设计中的核心定

位与作用；熟练掌握软件常用基础术语、用户界面核心功能分区，

以及工具栏、系统选项、文档属性的基础设置方法；

2. 具备 SolidWorks软件标准化基础操作能力，可独立完成软件启动、

文件新建/保存/备份等基础操作，能按夹具设计需求规范管理设计

相关文件；可根据操作习惯与设计需求，自定义软件界面、工具栏

与绘图环境；

3. 掌握软件帮助系统的获取与使用方法，具备自主查询软件功能、解

决建模基础操作问题的能力，养成自主探究、终身学习的良好学习

习惯；

4. 树立正确的职业理念与职业素养，严守实训安全规范与机房 5S管

理要求，筑牢安全生产底线；学习大国工匠事迹，树立“技能成

才、技能报国”的职业信念，培养严谨细致、精益求精的工匠精

神，厚植科技报国的爱国情怀与责任担当。

二、教学重点

1. SolidWorks软件的核心功能、核心特点，以及在工业机器人夹具工装设计中的

应用定位；

2. 软件用户界面、菜单栏、命令管理器、特征管理器设计树的基础认知与核心操

作方法；

3. 软件工具栏自定义、系统选项与文档属性的基础设置方法，适配夹具设计的绘

图环境搭建；

4. 软件文件的标准化命名、分层管理规范，以及帮助系统的核心使用方法。

三、教学难点

1. 结合工业机器人夹具工装设计需求，完成符合机械设计国家标准的软件绘图环

境、文档属性标准化设置；

2. 特征管理器设计树、属性管理器的功能理解，以及在零件设计、模型编辑中的

灵活应用；

3. 帮助系统的高效应用，以及学生自主解决软件操作问题、自主探究软件功能的

学习能力培养。



四、素质（思政）内容

1. 职业素养养成：将机房 5S管理要求贯穿教学全流程，明确实训环境管理、设

备规范操作、设计文件标准化管理要求，培养学生规范的职业行为习惯，树立

“细节决定成败”的职业理念；

2. 工匠精神培育：引入大国工匠陈行行的成长事迹，破除学生“学历天花板”的

认知误区，增强学生技能成才的自信心，培养学生精益求精、严谨务实的工匠

精神；

3. 爱国情怀与产业认知：以长征 2F火箭、歼 20战机等国之重器的建模案例为切

入点，讲解 SolidWorks在航空航天、高端装备制造领域的应用，增强学生的民

族自豪感；拓展国产三维工业软件相关内容，引导学生树立科技自立自强的信

念；

4. 学习方法与系统思维塑造：通过软件环境前置设置教学，传递“磨刀不误砍柴

工”的做事理念，引导学生养成事前规划的良好习惯；通过帮助系统教学，培

养学生自主学习、终身学习的意识；通过软件核心功能关联讲解，培养学生的

系统思维与辩证思维。

五、教学方式

1. 采用理实一体化教学模式，结合教师示范法、任务驱动法、案例教学法，以工

业机器人夹具设计实际案例为载体拆解知识点，教师先完成标准化操作示范，

学生同步跟进学习，夯实基础操作能力；

2. 运用分组实操法、现场指导法，划分实训小组开展互助学习，教师全程巡回指

导，一对一解决学生操作问题，重点帮扶基础薄弱学生，同步纠正不规范操

作，保障实训教学效果；

3. 结合线上微课辅助、思政案例沉浸式融入的方式丰富教学载体，将价值引领、

知识传授与技能培养深度融合，通过课堂提问、随堂任务、实训操作等方式，

全流程检验学生学习效果。

六、学时数

6学时。

七、本项目具体教学内容

项目一 初识 SolidWorks



任务（目标） 知识（技能）内容与要求 学时分配

任务 1 软件基础认知：掌握

SolidWorks软件基础理论与核心

功能，熟悉界面分区、基础术

语，掌握文件标准化管理规范

1. 了解软件核心特点、四大核心功能

及工业机器人夹具设计等应用场景；

2. 掌握界面分区、特征管理器作用、

零件/装配体/工程图三类文件区别；

3. 能独立完成软件启动、文件新建/
保存/备份，实现文件标准化管理，

熟练操作特征管理器

2学时

任务 2 软件环境设置：掌握软件

界面自定义、系统与文档属性设

置方法，能搭建适配夹具设计的

标准化绘图环境

1. 掌握命令管理器、工具栏自定义设

置规则；2. 掌握系统选项、文档属

性、图层的国标设置要求；3. 能独立

完成绘图环境自定义配置，保存为专

用绘图模板

2学时

任务 3 基础操作实训：巩固软件

基础操作技能，掌握帮助系统用

法，养成规范操作习惯与职业素

养

1. 掌握软件帮助系统用法、实训 5S
管理规范与基础问题排查逻辑；2.能
独立完成绘图环境标准化设置，自主

解决基础操作问题；3.规范执行实训

5S要求，完成实训报告撰写

2学时



项目 2：工业机器人上下料工作站夹持夹具

设计

一、教学目标

1. 掌握 SolidWorks草图绘制核心理论知识，熟练运用直线、圆、圆弧、矩形、样

条曲线等基础草绘命令与草图编辑工具，掌握草图尺寸约束、几何关系的类型

与应用方法，能准确识别并处理草图欠定义、过定义等常见问题；

2. 掌握 SolidWorks拉伸凸台/基体、拉伸切除、旋转、孔、阵列、镜像等核心特

征的创建原理与参数设置方法，熟悉气动夹持夹具的结构组成与工作原理，理

解工业机器人上下料场景下夹具的设计要求与工程规范；

3. 具备夹持夹具核心零件的独立建模能力，能精准匹配工程图纸完成手指、连接

杆、气缸等夹具核心零件的草图绘制与三维建模，可合理规划建模特征顺序，

对模型结构进行优化修改，独立排查并解决建模过程中的常见报错，形成规范

的建模流程与工程设计思维；

4. 树立标准化设计理念与良好职业素养，严守实训机房 5S管理规范与设备操作

准则，培养严谨细致、精益求精的工匠精神与工程责任意识；通过小组协作提

升沟通表达、团队互助能力，结合产业发展现状树立科技报国、技能强国的职

业信念与家国情怀。

二、教学重点

1. 直线、圆、圆弧、矩形等基础草绘命令的规范操作，智能尺寸标注的方法与实

操技巧；

2. 草图几何关系的合理添加方法，实现草图完全定义，掌握欠定义、过定义问题

的基础处理方式；

3. 拉伸凸台/基体、拉伸切除、旋转特征、异型孔向导、特征阵列与镜像等核心

建模特征的创建方法与工程应用场景；

4. 工业机器人上下料夹持夹具核心零件（手指、连接杆、气缸）的建模流程拆

解、步骤规划与操作要点。

三、教学难点

1. 结合设计意图合理添加草图几何关系，解决草图约束冲突问题，完成复杂草图

的完全定义；

2. 旋转特征、异型孔向导、特征阵列的参数精准设置，保障三维模型与工程图纸

的一致性；

3. 复杂零件建模的特征顺序合理规划，兼顾模型的可修改性、设计规范性与建模

效率；



4. 结合工业机器人上下料实际工况要求，完成零件结构优化与合规性设计，贴合

工程实际应用需求。

四、素质（思政）内容

1. 职业素养养成：将机房 5S管理规范贯穿教学全流程，明确实训操作、设备使

用、设计文件管理的标准化要求，培养学生爱岗敬业、遵章守纪的职业道德，

树立“细节决定成败”的职业理念；

2. 工匠精神培育：延续大国工匠陈行行成长事迹教学，强化技能成才的正向引

导，破除学生“学历天花板”认知误区；通过尺寸精准约束、参数化标准化建

模教学，培养学生精益求精、严谨务实的工匠精神，树立“差之毫厘，谬以千

里”的工程责任意识；

3. 爱国情怀与产业认知：以中国空间站机械臂、国产工业机器人发展案例为载

体，讲解夹持夹具作为机器人末端执行器的核心产业价值；结合气动核心元件

“卡脖子”技术问题与国产工业软件发展现状，引导学生树立科技自立自强、

技能报国的职业信念与家国情怀；

4. 团队协作与思维塑造：通过小组互助实操、成果互评环节，提升学生的沟通表

达与团队协作能力；通过复杂零件建模思路拆解教学，培养学生事前规划、系

统思考的工程思维，树立“事事有规矩、处处守标准”的标准化设计理念，强

化质量意识与规范意识。

五、教学方式

1. 采用项目导向与任务驱动教学法，以夹持夹具完整设计项目为核心，拆解为 4
个递进式教学子任务，将知识点与技能点融入任务全流程，实现从理论知识到

工程应用的递进式培养；

2. 运用示范教学法与问题引导教学法，分步拆解零件建模全流程，演示核心命令

操作、易错点规避与报错解决方法，通过设问引导学生主动思考，培养学生工

程问题的独立解决能力；

3. 结合分组实操法与巡回指导法，划分实训小组开展互助学习，教师全程一对一

跟进指导，针对性解决学生个性化操作问题，重点帮扶基础薄弱学生，保障实

操教学效果；

4. 采用理实一体化教学模式，搭配线上数字化教学资源、工业现场真实案例辅助

教学，同步将思政元素沉浸式融入教学各环节，实现知识传授、技能培养与价

值引领的有机统一。

六、学时数

12学时。



七、本项目具体教学内容

项目二 工业机器人上下料工作站夹持夹具设计

任务（目标） 知识（技能）内容与要求 学时分配

任务 1项目导入与草图基础：掌握

草图绘制核心知识与上下料夹持夹

具设计要求，能完成基础草图的完

全定义

1.掌握上下料夹持夹具结构、原理与

设计规范，理解“先二维后三维”建

模逻辑；2.掌握基础草绘命令、智能

尺寸标注与草图状态识别方法；3.能
规范绘制组合草图，完成全约束定

义，排查修正草图错误

2学时

任务 2手指零件设计：掌握草图编

辑、拉伸特征应用方法，能独立完

成夹持夹具手指零件三维建模

1.掌握草图几何关系、编辑工具用

法，拉伸特征参数设置与终止条件适

用场景；2.掌握手指零件结构、设计

与加工工艺要求；3.能合理添加几何

关系，完成手指零件全流程建模，解

决常见建模报错，规范规划建模顺序

3学时

任务 3连接杆零件设计：掌握旋

转、阵列、镜像特征创建方法，能

独立完成连接杆零件三维建模，优

化建模流程

1.掌握旋转特征三要素、阵列/镜像

特征创建原理与适用场景；2.掌握对

称回转类零件建模思路规划原则；3.
能运用旋转、阵列、镜像特征完成连

接杆零件建模，优化建模流程，匹配

工程图纸要求

3学时

任务 4气缸零件设计与项目考核总

结：掌握孔特征、阵列进阶应用，

能独立完成气缸零件建模，完成项

目综合考核，形成工程设计思维

1.掌握异型孔向导、特征阵列进阶用

法，复杂零件建模顺序规划与报错排

查方法；2.掌握夹持夹具设计完整工

程逻辑；3.能完成气缸零件全流程建

模，排查解决多特征联动报错，按时

完成夹具核心零件建模考核，完成实

训总结

4学时



项目 3：焊接机器人末端执行器设计

一、教学目标

1. 掌握 SolidWorks复杂草图绘制核心理论知识，熟练运用多边形、椭圆/部分椭

圆、抛物线等草绘命令，掌握参考几何体（基准面、基准轴、基准点）的创建

方式与应用场景，熟悉镜像、拔模、倒角、圆角等细节特征的创建规则与操作

技巧；

2. 重点掌握扫描、放样两大高级特征的核心原理、构成要素与完整操作流程，掌

握扫描切除特征的分类与应用方法，熟悉焊接机器人末端执行器的结构组成、

设计要求与行业应用场景；

3. 具备复杂工业零件的独立建模能力，能完成焊接机器人末端执行器核心零件的

复杂草图绘制与全约束定义，可根据建模需求灵活创建基准特征，独立运用扫

描、放样高级特征完成焊枪、连接座等核心零件的主体结构建模与细节工艺优

化；

4. 能独立排查建模过程中的特征报错、轮廓匹配不当等常见问题，形成规范的复

杂零件建模流程与系统的工程设计思维；

5. 树立严谨的工程态度与良好职业素养，通过大国工匠事迹学习培养精益求精、

追求极致的工匠精神，强化标准化设计思维与职业责任意识，结合产业应用场

景增强专业自信心与科技报国的家国情怀，养成自主学习、攻坚克难、团队协

作的职业品质。

二、教学重点

1. 扫描特征的核心构成要素（路径、轮廓、引导线）、完整操作流程，以及方向

/扭转控制的参数设置与应用技巧；

2. 放样特征的三种实现方式（简单放样、引导线放样、中心线放样）、轮廓匹配

规则，以及起始/结束处的相切约束控制方法；

3. 焊接机器人末端执行器核心零件（连接座、焊枪）的全流程建模思路拆解、特

征顺序规划与实操要点；

4. 参考几何体、镜像、拔模、圆角、倒角等辅助特征在复杂工业零件建模中的综

合应用方法。

三、教学难点

1. 扫描特征中路径与轮廓的穿透关系设置、引导线的配合规则，以及方向/扭转

控制的参数精准适配，解决扫描特征生成失败、模型变形等常见问题；

2. 放样特征中多轮廓的匹配对齐、起始/结束处的相切约束设置，规避模型扭曲

变形问题，实现复杂轮廓的顺滑过渡；



3. 复杂工业零件建模的全流程规划，以及建模过程中多特征联动报错的排查、定

位与解决方法；

4. 焊接工艺实际需求与零件三维建模的结合适配，实现设计方案与生产应用场景

的匹配落地。

四、素质（思政）内容

1. 职业素养养成：将机房 5S管理规范贯穿教学与实训全流程，明确实训环境、

设备操作、设计标准、文件管理的相关要求，结合焊接机器人末端执行器的工

程设计逻辑，培养学生严谨规范的职业习惯，树立工程责任意识与标准化设计

理念；

2. 工匠精神培育：引入大国工匠高凤林为长征火箭焊接发动机的先进事迹，强化

技能成才的正向引导，破除学生“学历天花板”的认知误区；结合扫描、放样

高级特征的参数精准控制教学，培养学生精益求精、追求极致的工匠精神，树

立严谨细致、一丝不苟的工程态度；

3. 爱国情怀与产业认知：以国之重器的焊接制造为切入点，讲解焊接机器人末端

执行器在航空航天、高端装备制造等核心产业的关键作用，介绍国产焊接机器

人产业的突破历程与创新成果，增强学生的民族自豪感与爱国情怀；结合产业

发展现状与“卡脖子”技术攻关方向，引导学生树立科技自立自强的信念，夯

实专业技能；

4. 学习方法与思维塑造：通过任务拆解式教学，培养学生事前规划、分步落地的

做事习惯；通过问题引导式教学，培养学生闭环工程思维与自主解决问题的能

力；通过小组互助实操、成果互评等教学活动，提升学生的团队协作能力，培

养辩证、系统的工程设计思维。

五、教学方式

1. 采用项目导向与任务驱动教学法，以焊接机器人末端执行器完整设计项目为核

心，拆解为连接座设计、焊枪设计两大核心任务，将知识点与技能点融入任务

完成的全流程，实现从基础理论到工程应用的递进式培养；

2. 运用示范教学法，教师全程进行软件实操演示，完整拆解复杂草图绘制、高级

特征创建、全零件建模的全流程，拆解易错点与报错解决方法，帮助学生精准

掌握核心操作要点；

3. 结合分组实操与巡回指导法，组织学生分组开展实操练习，教师全程巡回指

导，集中讲解共性问题，一对一辅导个性化问题，重点帮扶基础薄弱学生，保

障实操教学效果；

4. 采用问题引导教学法，通过“建模为何报错” “如何优化建模流程”等设问，

引导学生主动思考、自主探究，培养学生工程问题的独立分析与解决能力；

5. 运用线上线下混合教学法，借助智慧职教等线上平台，提供配套微课、实例源

文件、工程图纸等数字化教学资源，支撑学生课前预习、课中练习与课后复

习，实现全周期学习闭环。



六、学时数

12学时。

七、本项目具体教学内容

项目三 焊接机器人末端执行器设计

任务（目标） 知识（技能）内容与要求 学时分配

任务 1项目导入与连接座设计基

础：掌握复杂草绘、参考几何体

创建方法，明确焊接末端执行器

设计要求，完成基础草图与基准

特征创建

1. 掌握焊接末端执行器应用场景与设

计规范，复杂草绘命令、参考几何体

创建方法；2. 理解草图全约束对高级

建模的重要性；3. 能规范绘制全约束

复杂草图，灵活创建基准特征，排查

修正基础错误

2学时

任务 2 连接座零件核心特征建

模：掌握镜像、拔模、放样等特

征应用技巧，能独立完成连接座

零件全流程三维建模

1. 掌握镜像、拔模、放样、圆角/倒角

特征创建原理、参数设置与工程应用

场景；2. 掌握复杂零件建模顺序规划

原则；3. 能完成连接座零件全流程建

模，解决放样特征常见报错，合理规

划建模顺序，保障模型规范性与可修

改性

3学时

任务 3焊枪零件核心特征建模：

掌握扫描高级特征操作方法，能

独立完成焊枪零件三维建模，掌

握异形管路类零件建模逻辑

1. 掌握扫描/扫描切除特征核心要素、

参数设置与适用场景；2. 掌握异形管

路类零件建模思路规划原则；3. 能规

范创建扫描特征，完成焊枪零件全流

程建模，解决扫描特征常见报错，优

化异形零件建模流程

3学时

任务 4项目综合实操考核与成果

总结：巩固高级特征综合应用能

力，完成项目综合考核，形成复

杂零件工程设计思维

1. 掌握复杂零件建模全流程规划、多

特征联动报错排查方法，理解设计与

生产应用的匹配逻辑；2. 了解国产焊

接机器人产业发展现状，明确岗位能

力要求；3. 能按时完成末端执行器核

心零件建模考核，排查解决复杂建模

问题，完成成果自查与实训总结

4学时



项目 4：工业机器人上下料工作站旋转上料

机设计

一、教学目标

1. 掌握 SolidWorks草图进阶核心知识，明确草图 5种状态的定义与识别方法，熟

练运用草图绘制核心规则；掌握筋特征、抽壳特征的功能、创建原理与全参数

设置方法，能精准区分等厚度抽壳与多厚度抽壳的适用场景；掌握转换实体引

用、镜像草图的操作方法与工程应用技巧，理解方程式驱动曲线的生成逻辑与

标准渐开线齿轮轮廓的参数化绘制方法。

2. 熟悉工业机器人上下料工作站旋转上料机的结构组成、工作原理与行业应用场

景，全面掌握底座、齿轮两大核心零件的完整建模流程与规范要求。

3. 具备工业机架类与传动类零件的独立建模能力，能独立完成旋转上料机底座零

件的三维建模，熟练运用筋、抽壳、阵列、异型孔向导等特征完成复杂机架结

构设计；能运用参数方程式驱动曲线，完成标准渐开线齿轮的轮廓绘制与全参

数三维建模。

4. 能规范完成复杂草图的完全定义，合理运用几何关系与尺寸约束精准捕捉设计

意图，有效规避草图过定义、无解等常见问题；能独立排查建模过程中特征生

成失败等报错问题，具备工业零件建模的基础纠错、结构优化与参数化设计能

力。

5. 树立规范的工程设计理念与良好职业素养，严守机械建模国家标准，培养严谨

细致的工程态度、规则意识与精益求精的工匠精神；结合自动化产线协同应用

场景，培养甘于奉献、团队协作的职业品质；通过齿轮精度设计教学，树立对

产品质量、生产安全的责任意识；了解国产工业机器人上下料装备的发展现状

与技术突破，增强科技自信与技能报国的职业信念。

二、教学重点

1. 筋特征、抽壳特征的创建步骤、核心参数设置方法，以及在机架类零件中的工

程应用场景；

2. 转换实体引用、镜像草图的操作技巧，以及在参数化设计、对称结构设计中设

计意图的实现方法；

3. 方程式驱动曲线的使用方法，以及标准渐开线齿轮轮廓绘制的核心流程与参数

化设计逻辑；

4. 工业机器人上下料工作站旋转上料机底座、齿轮核心零件的全流程建模规范、

步骤拆解与实操方法。



三、教学难点

1. 多厚度抽壳的参数逻辑设置，以及抽壳特征生成失败的原因排查、问题定位与

解决方法；

2. 渐开线参数方程式的原理理解，以及齿轮轮廓的精准绘制、全约束定义与齿形

特征的规范创建；

3. 复杂工业零件建模中设计意图的精准捕捉，以及多约束复杂草图的全约束规范

实现，有效规避过定义、草图无解等问题；

4. 机架类零件多特征组合的建模顺序合理规划，兼顾模型的结构合理性、可修改

性与建模效率，实现模型的优化设计。

四、素质（思政）内容

1. 职业素养养成：将机房 5S管理规范贯穿教学与实训全流程，明确实训环境、

设备操作、制图标准、行业规范及设计文件管理的相关要求；结合旋转上料机

设计的核心工程逻辑，培养学生严谨规范的职业行为习惯，树立工程责任意识

与标准化设计理念。

2. 工匠精神培育：引入大国工匠张文良的先进事迹，破除学生“学历天花板”的

认知误区，增强学生技能成才的自信心；结合齿轮精度设计、机架结构规范设

计教学，培养学生精益求精、一丝不苟的工匠精神，树立“差之毫厘，谬以千

里”的工程理念。

3. 爱国情怀与产业认知：以旋转上料机在高端装备、新能源汽车等核心产业的关

键应用为切入点，介绍国产工业机器人产业的突破历程与企业创新成果，增强

学生的民族自豪感与爱国情怀；结合产业发展现状与“卡脖子”技术攻关方

向，引导学生树立科技自立自强的信念，夯实专业技能。

4. 学习方法与思维塑造：通过旋转上料机设计任务的拆解教学，培养学生事前规

划、分步落地的工程设计习惯；通过问题探究式教学，引导学生自主解决设计

中的问题，培养闭环工程思维；通过小组互助实操、成果互评等教学活动，提

升学生的自主学习能力与团队协作能力；结合工业实际场景的设计讲解，培养

学生辩证、系统的工程设计思维。

五、教学方式

1. 采用项目导向与任务驱动教学法，以旋转上料机完整设计项目为核心，拆解为

3个递进式教学子任务，将知识点与技能点融入任务完成的全流程，实现从基

础理论到工程应用的递进式培养。

2. 运用示范教学法，教师全程进行软件实操演示，完整拆解核心特征创建、全零

件建模的全流程，同步讲解易错点规避与建模报错的排查解决方法，帮助学生

精准掌握核心操作要点。

3. 采用分层教学法，设置基础任务与拓展任务，适配不同基础学生的学习需求；

结合分组互助、问题探究教学法，组织学生开展小组协作学习，通过设问引导

学生主动思考、自主探究，培养学生闭环工程思维与独立解决问题的能力。



4. 运用线上线下混合教学法，借助线上教学平台提供配套微课、实例源文件、工

程图纸等数字化教学资源，支撑学生课前预习、课中练习与课后复习；结合工

业现场真实案例，同步将思政元素沉浸式融入教学各环节，实现理实一体化教

学与价值引领的有机统一。

六、学时数

6学时。

七、本项目具体教学内容

项目四 工业机器人上下料工作站旋转上料机设计

任务（目标） 知识（技能）内容与要求 学时分配

任务 1 项目导入与底座设计基

础：掌握草图进阶规范、筋与抽

壳特征原理，明确旋转上料机设

计要求，能完成复杂草图全约束

定义

1.掌握旋转上料机结构、原理与设计要

求，草图状态识别、筋/抽壳特征创建

原理与适用场景；2.掌握机架类零件建

模基础理论；3. 能规范绘制全约束复杂

草图，创建筋/抽壳特征，完成底座基

础轮廓绘制，排查修正基础错误

2学时

任务 2 底座零件核心特征建模：

掌握进阶特征应用方法，能独立

完成底座零件全流程建模，具备

复杂零件优化与问题排查能力

1.掌握镜像、阵列、异型孔向导进阶应

用，机架类零件建模顺序规划逻辑；2.
掌握圆角/倒角应用规则与“先结构后

细节”建模原则；3.能完成底座零件全

流程建模，解决特征生成失败报错，合

理规划建模顺序，完成模型结构优化，

符合设计规范

2学时

任务 3 齿轮零件设计与项目综合

考核：掌握方程式驱动曲线与渐

开线齿轮参数化绘制逻辑，能独

立完成齿轮零件建模，完成项目

综合考核

1. 掌握渐开线齿轮核心参数、设计国

标，方程式驱动曲线生成逻辑与参数化

设计方法；2.掌握齿轮零件完整建模流

程；3. 能完成标准渐开线齿轮轮廓绘制

与全流程建模，按时完成项目核心零件

建模考核，排查建模报错，形成规范参

数化设计能力

2学时



项目 5：工业机器人示教器设计

一、教学目标

1. 掌握 SolidWorks曲面建模核心理论知识，了解空间曲线的创建原理与常用方

法，熟练掌握投影曲线、分割线等核心曲线工具的操作流程；掌握拉伸、旋

转、等距、放样、扫描等核心曲面特征的创建原理与操作方法，以及剪裁、缝

合、填充、删除面等曲面编辑工具的使用场景与操作要点。

2. 理解曲面实体化的实现逻辑，掌握曲面加厚、曲面切除的操作方法与应用技

巧；熟悉工业机器人示教器的结构特点，掌握工业产品曲面类零件“曲线搭

建-曲面创建-编辑优化-实体转换”的系统化建模流程。

3. 具备工业产品曲面类零件的独立建模能力，能根据示教器零件图纸要求，合理

选择曲线工具完成空间曲线创建，独立运用各类曲面特征工具完成示教器后

盖、上盖的曲面建模，精准还原产品外形。

4. 能熟练使用曲面编辑工具处理曲面拼接、缝隙修复、平滑过渡等常见问题，完

成曲面模型的实体化转换；能独立排查与解决曲面建模过程中的常见报错，提

升三维建模的问题分析与处理能力。

5. 树立规范的工业设计理念与良好职业素养，严守建模规范与设计标准，培养严

谨细致、精益求精的工匠精神与工业产品设计的责任意识；结合国产化设计案

例，增强民族自豪感与科技报国的使命感，通过小组互助攻关培养团队合作意

识与沟通协调能力，养成自主探究、循序渐进的良好学习习惯。

二、教学重点

1. 投影曲线、分割线等空间曲线工具的操作方法，以及在曲面建模中的应用场景

与轮廓控制技巧；

2. 拉伸、旋转、放样、扫描等核心曲面特征的创建流程、参数设置方法，以及在

工业产品外形建模中的综合应用；

3. 剪裁、缝合、加厚等曲面编辑工具的核心操作要点，以及曲面实体化转换的实

现方法与规范要求；

4. 工业机器人示教器上下盖的完整建模思路、步骤拆解与全流程实施方法。

三、教学难点

1. 多曲面之间的平滑拼接与过渡处理，保障产品外观的曲面连续性、顺滑度与美

观性；

2. 投影曲线、分割线在复杂曲面建模中的精准应用，实现产品轮廓的精准控制与

曲面区域的合理划分；

3. 曲面缝合中的缝隙公差精准控制，以及曲面实体化过程中加厚失败、特征报错

等异常问题的排查与解决；



4. 结合工业产品结构特点，构建系统化的曲面建模思维，形成“曲线-曲面-实
体”的完整设计逻辑。

四、素质（思政）内容

1. 职业素养养成：将机房 5S管理规范贯穿教学与实训全流程，明确实训环境、

设备操作、文件命名、版本管理与图层规范的相关要求；结合示教器设计要

求，讲解曲面建模对设备操作安全与人机交互体验的影响，培养学生严谨规范

的操作习惯，树立工程设计理念与岗位责任意识。

2. 工匠精神培育：引入大国工匠方文墨的先进事迹，破除学生“学历天花板”的

认知误区，增强学生技能成才的自信心；结合示教器曲面建模的精度要求与细

节处理，培养学生精益求精、追求极致的工匠精神，树立“细节决定成败”的

职业理念。

3. 爱国情怀与产业认知：以新松、埃斯顿等国产工业机器人品牌的示教器研发案

例为切入点，讲解示教器在智能制造核心产业中的关键作用，介绍国产工业机

器人产业的突破历程与创新成果，增强学生的民族自豪感；结合国产三维工业

设计软件的发展现状与“卡脖子”技术攻关方向，引导学生树立科技自立自强

的信念。

4. 学习方法与思维塑造：通过示教器曲面建模任务的拆解教学，传递“化整为

零、循序渐进”的设计理念，培养学生事前规划、分步落地的做事习惯；通过

问题导向式教学，培养学生“发现-分析-解决问题”的闭环工程思维；通过小

组互助实操、成果互评等教学活动，提升学生的自主学习能力与团队协作能

力，培养辩证、系统的工业设计思维。

五、教学方式

1. 采用项目导向与任务驱动教学法，以工业机器人示教器完整设计项目为核心，

拆解为后盖设计、上盖设计两个递进式子任务，将知识点与技能点融入任务完

成的全流程，实现从基础曲线到复杂曲面、从理论知识到工程应用的递进式培

养。

2. 运用示范操作法，通过教师投屏分步演示，直观拆解示教器建模的核心操作流

程，详细讲解空间曲线创建、曲面特征搭建、曲面编辑优化、实体化转换的参

数设置技巧与易错点规避方法，帮助学生精准掌握核心操作要点。

3. 采用分组互助教学法，将学生划分为若干学习小组，引导组内互助解决建模基

础问题，鼓励学生交流建模思路与操作技巧，培养学生的团队协作能力与沟通

表达能力，实现互助共进的学习效果。

4. 运用问题导向教学法，针对曲面建模中的常见报错、设计难点设置探究性问

题，引导学生主动思考、自主探究解决方案，培养学生独立分析问题、解决问

题的工程思维与实操能力。

5. 采用讲练结合教学法，将理论讲解与随堂实操深度结合，每个核心知识点配套

对应的小案例实操练习，实现边讲边练、即时巩固，帮助学生快速消化知识

点，夯实实操技能。



六、学时数

4学时。

七、本项目具体教学内容

项目五 工业机器人示教器设计

任务（目标） 知识（技能）内容与要求
学时分

配

任务 1项目导入与空间曲线创

建：掌握空间曲线创建原理与

方法，明确示教器曲面建模流

程，能完成基础空间曲线创建

1.掌握示教器结构特点与曲面建模全流

程，投影曲线、分割线创建原理与应用

场景；2.理解曲线精度对曲面质量的核

心影响；3.能规范创建投影曲线、分割

线，搭建示教器外形基础曲线，排查修

正曲线创建错误，保证曲线精准度

1学时

任务 2基础曲面特征与示教器

后盖设计：掌握基础曲面特征

创建方法，能独立完成示教器

后盖主体曲面建模，掌握基础

曲面拼接优化技巧

1.掌握拉伸/旋转/等距曲面、平面区域四

大基础曲面特征创建原理、参数设置与

适用场景，理解曲面与实体特征的核心

差异；2.掌握示教器后盖结构设计要

求；3.能规范创建基础曲面特征，完成

示教器后盖全流程建模，排查曲面创建

报错，保证曲面完整性与连续性

1学时

任务 3高级曲面特征与示教器

上盖设计、项目综合实操：掌

握高级曲面特征与曲面编辑工

具用法，能完成示教器上盖建

模与曲面实体化转换，完成项

目综合实操考核

1.掌握放样/扫描曲面、曲面编辑工具操

作规则，曲面实体化转换逻辑与规范；2.
掌握曲面建模常见报错解决方法；3.能
完成示教器上盖曲面建模、编辑优化与

实体化转换，按时完成示教器全零件建

模考核，排查报错、优化模型并提交成

果

2学时



项目 6：装配及运动仿真

一、教学目标

1. 掌握 SolidWorks装配体设计核心理论知识，熟练掌握自下而上、自上而下两种

装配设计方法的原理、特点与适用场景；掌握装配体基准件的选择原则，以及

零部件插入、移动、旋转、固定/浮动等基础操作方法；掌握标准配合、高级

配合、机械配合三大类配合的类型、功能与参数设置规则，理解配合对零部件

自由度的约束逻辑。

2. 掌握装配体爆炸视图的创建、编辑、解除与动画爆炸的全流程操作方法；掌握

运动算例的三种类型（动画、基本运动、Motion分析）的适用场景，熟悉运动

管理器、键码操作的核心逻辑；掌握马达、弹簧、引力、碰撞等驱动源的参数

设置与应用方法，以及装配动画、机构运动仿真的制作流程与视频输出规范。

3. 具备工业机器人工作站装配与运动仿真的独立实操能力，能规范完成装配体文

件的新建与基础设置，精准完成夹持夹具、旋转上料机等典型部件的全流程装

配，解决装配过程中配合冲突、过定义等常见问题；能创建逻辑清晰的爆炸视

图，运用运动算例完成典型机构的运动仿真，还原机构实际运动逻辑，完成装

配动画、爆炸动画的制作与标准视频格式输出。

4. 能对装配体与运动仿真结果进行校验，优化配合参数与仿真设置，保证设计与

仿真的一致性；具备装配体常见问题的排查、定位与解决能力，形成规范的装

配设计流程与闭环工程思维。

5. 树立严谨的工程设计理念与良好职业素养，通过大国工匠事迹学习，培养精益

求精、追求极致的工匠精神与细致严谨的工程态度；通过整机装配实操，提升

团队协作能力、问题解决能力，树立岗位责任意识；通过标准化装配流程训

练，强化国标意识与规范设计理念，养成符合机械行业标准的职业行为习惯。

二、教学重点

1. 装配体自下而上设计方法的全流程操作，基准件的选择原则与零部件的标准化

管理方法；

2. 重合、同轴心、平行、垂直、距离、角度等核心标准配合的场景化应用方法与

精准参数设置；

3. 装配体爆炸视图的创建流程、爆炸步骤的编辑优化方法，以及动画爆炸的实现

技巧；

4. 运动算例中旋转/线性马达的应用方法，基础装配动画、机构运动仿真的完整

制作流程与视频输出规范。



三、教学难点

1. 高级配合、机械配合的适用场景精准判断与参数设置，解决多配合联动带来的

约束冲突问题；

2. 装配体过定义、配合对齐冲突、自由度冗余等常见问题的排查定位、溯源分析

与高效解决方法；

3. 工业机器人复杂机构运动仿真的驱动源精准匹配、键码时序设置，以及动画效

果的优化与运动逻辑的精准还原。

四、素质（思政）内容

1. 职业素养养成：将机房 5S管理规范贯穿教学与实训全流程，明确实训环境、

设备操作、文件管理的标准化要求；结合工业机器人工作站装配精度对生产落

地的核心影响，讲解装配配合、仿真验证的工程价值，培养学生规范的职业行

为习惯，树立“细节决定成败”的职业理念与工程责任意识。

2. 工匠精神培育：引入大国工匠夏立的先进事迹，破除学生“学历天花板”的认

知误区，增强学生技能成才的自信心；结合装配体配合精度控制、仿真参数精

准设置教学，培养学生精益求精、追求极致的工匠精神，树立“装配精度决定

产品品质”的工程理念。

3. 爱国情怀与产业认知：以国产大飞机、高端装备的装配仿真应用为切入点，讲

解装配设计与运动仿真在国之重器研发制造中的核心作用，介绍国产工业机器

人产业的创新成果，增强学生的民族自豪感；结合国产工业仿真软件的发展现

状与“卡脖子”技术攻关方向，引导学生树立科技自立自强的信念，夯实专业

技能，为产业转型升级贡献力量。

4. 学习方法与思维塑造：通过装配体全流程设计教学，培养学生事前规划、流程

管控的做事习惯；通过装配问题排查教学，培养学生闭环工程思维与问题溯源

能力；通过零件-装配-仿真的全流程关联讲解，培养学生辩证统一的系统思维

与理论联系实际的工程思维；通过小组协作任务、成果互评教学，提升学生的

团队协作、沟通表达与自主学习能力。

五、教学方式

1. 采用项目导向与任务驱动教学法，以工业机器人工作站整机装配与运动仿真为

核心项目，拆解为递进式教学模块，将知识点与技能点融入任务完成的全流

程，实现从基础装配到复杂仿真、从理论知识到工程应用的递进式培养。

2. 运用示范演示法，分步拆解装配体创建、配合添加、问题排查、爆炸视图制

作、运动仿真与动画输出的全流程操作，直观展示易错点规避与问题解决技

巧，帮助学生精准掌握核心操作要点。

3. 结合分组协作与巡回指导教学法，组织学生分组开展实操练习，教师全程巡回

指导，集中讲解共性问题，一对一辅导个性化问题，重点帮扶基础薄弱学生，

引导学生小组内互助学习，培养团队协作能力与问题解决能力。



4. 采用问题导向教学法，针对装配与仿真过程中的常见报错、设计难点设置探究

性问题，引导学生主动思考、自主探究解决方案，培养学生独立分析问题、解

决问题的工程思维。

5. 运用线上线下混合教学法，借助线上教学平台提供配套微课、实例源文件、工

程图纸等数字化教学资源，支撑学生课前预习、课中练习与课后复习；结合工

业现场真实案例，同步将思政元素沉浸式融入教学各环节，实现知识传授、技

能培养与价值引领的有机统一。

六、学时数

8学时。

七、本项目具体教学内容

项目六 装配及运动仿真

任务（目标） 知识（技能）内容与要求 学时分配

任务 1装配体基础认知与标准

配合核心：掌握装配体设计核

心理论与基础操作，熟练运用

标准配合完成零部件精准定

位，理解配合约束逻辑

1.掌握自下而上/自上而下两种装配设计

方法、基准件选择原则、8种标准配合

功能与自由度约束逻辑；2.掌握配合状

态识别方法与约束原则；3.能新建装配

体文件，完成基准件固定、零部件插入

管理，选用标准配合实现零部件完全定

义，排查修正配合问题

2学时

任务 2高级/机械配合、装配问

题排查与爆炸视图制作：掌握

高级/机械配合应用方法，能排

查解决装配常见问题，掌握爆

炸视图创建与动画制作方法

1.掌握高级配合、机械配合功能原理与

适用场景，装配常见问题排查流程，爆

炸视图创建规范；2.能选用适配配合完

成复杂机构约束设置，解决装配常见问

题，创建并编辑爆炸视图，生成优化爆

炸动画

2学时

任务 3运动仿真与动画输出、

项目综合装配实操：掌握运动

算例核心操作方法，能完成机

构运动仿真与动画输出，完成

项目综合装配实操考核

1.掌握三种运动算例类型的适用边界，

运动管理器、驱动源/约束应用，动画制

作与视频输出规范；2.掌握机构运动干

涉检查方法与仿真的工程价值；3.能创

建运动算例，完成机构运动仿真、动画

制作与标准视频输出，完成干涉检查，

按时完成项目综合装配与仿真考核，提

交实训成果

4学时



项目 7：工业机器人上下料工作站支架工程

图

一、教学目标

1. 掌握 SolidWorks工程图设计的核心理论知识，了解工程图的创建原理、核心用

途与机械制图国家标准规范要求；熟悉工程图窗口组成、图纸格式设定、系统

参数与图层设置方法；掌握标准三视图、投影视图、剖面视图、辅助视图、局

部视图、断裂视图等常用工程视图的创建方法与适用场景。

2. 掌握工程图尺寸标注、形位公差、基准特征、表面粗糙度、技术要求注释的国

标规范与操作步骤；掌握 SolidWorks工程图的文件格式转换、打印输出与图纸

发布的完整流程。

3. 具备工业零件国标工程图的独立绘制能力，能独立完成符合机械制图国标的工

程图图纸模板与绘图环境标准化配置；能运用各类视图命令，完成工业机器人

上下料工作站支架零件的完整工程视图创建，清晰、规范地表达零件结构。

4. 能严格按照机械制图国家标准，完成支架工程图的尺寸、形位公差、表面粗糙

度、技术要求的完整、规范标注；能完成工程图的多格式规范输出，独立排查

工程图创建与标注过程中的常见问题；能根据零件加工需求优化视图表达方

案，提升工程图的生产实用性。

5. 树立严谨的工程设计理念与良好职业素养，严守机械制图国家标准，树立标准

化、规范化的工程意识，培养严谨细致、精益求精的工匠精神；通过工程图设

计错误引发生产事故的案例警示，树立工程设计的责任意识、法律意识与安全

生产底线思维；形成“设计服务于生产”的职业理念，培养独立解决实操问

题、主动学习、团队互助的职业素养。

二、教学重点

1. SolidWorks工程图图纸格式、机械制图国标规范与系统参数的标准化设置方

法；

2. 工业机器人支架零件标准三视图、全剖视图、辅助视图等核心工程视图的创建

方法、操作流程与适用场景；

3. 工程图尺寸标注、形位公差与基准特征、表面粗糙度的国标规范标注方法与实

操技巧。

三、教学难点

1. 支架零件复杂剖面视图、局部视图的精准创建，以及零件视图表达方案的合理

优化与规范设计；



2. 形位公差与基准特征的配合标注，以及工程图标注的国标合规性、完整性与可

读性的综合把控；

3. 工程图全流程绘制中，三维模型修改与工程图的联动更新设置，以及视图报

错、标注错乱等常见问题的排查与解决。

四、素质（思政）内容

1. 职业素养养成：将机房 5S管理规范贯穿教学与实训全流程，明确实训环境、

设备操作、文件管理的相关规范要求；结合工程图作为工业生产“技术语言”

的核心定位，讲解不规范绘图引发的生产事故与经济损失，培养学生严守国家

标准、规范操作的职业习惯，树立“细节决定成败”的职业理念，以及工程设

计的责任意识与法律意识。

2. 工匠精神培育：引入大国工匠周建民的先进事迹，破除学生“学历天花板”的

认知误区，增强学生技能成才的自信心；结合工程图标注的精度要求、国标规

范的细节把控，培养学生精益求精、一丝不苟的工匠精神，树立“差之毫厘，

谬以千里”的工程理念。

3. 爱国情怀与产业认知：以国之重器的研发制造为切入点，讲解工程图在高端装

备、智能制造等支柱产业中的核心作用，介绍我国机械制图标准的发展历程与

体系建设成果，增强学生的民族自豪感与爱国情怀；结合国产 CAD工业软件

的发展现状与“卡脖子”技术攻关方向，引导学生树立科技自立自强的信念，

夯实工程绘图核心技能。

4. 学习方法与思维塑造：通过工程图全流程绘制教学，培养学生事前规划、分步

落地的做事习惯；通过国标解读、错误案例纠错教学，培养学生的逻辑思维与

问题排查能力；通过三维模型与二维图纸、设计需求与生产应用的结合讲解，

培养学生系统的工程设计思维；通过国标查阅、软件实操、图纸互评等教学活

动，培养学生的自主学习意识、质量管控能力与团队协作能力。

五、教学方式

1. 采用项目导向与任务驱动教学法，以支架零件国标工程图绘制为核心项目，拆

解为递进式教学子任务，将知识点与技能点融入任务完成的全流程，实现从基

础规范到完整出图、从理论知识到生产应用的递进式培养。

2. 运用示范教学法，分步拆解工程图图纸设置、视图创建、规范标注、文件输出

的全流程操作，直观演示国标规范的落地要点与易错点规避技巧，帮助学生精

准掌握核心操作方法。

3. 结合案例纠错、巡回指导与个别辅导教学法，通过错误案例分析强化学生的国

标规范认知；学生实操过程中教师全程巡回指导，集中讲解共性问题，一对一

辅导个性化问题，重点帮扶基础薄弱学生，强化学生的规范操作能力。

4. 采用讲练结合教学法，将理论讲解与随堂实操深度结合，每个核心知识点配套

对应的小案例实操练习，实现边讲边练、即时巩固，帮助学生快速消化知识

点，夯实工程图绘制实操技能。



5. 运用线上线下混合教学法，借助线上教学平台提供配套微课、国标规范文件、

工程图实例源文件等数字化教学资源，支撑学生课前预习、课中练习与课后复

习；同步将思政元素沉浸式融入教学各环节，实现知识传授、技能培养与价值

引领的有机统一。

六、学时数

6学时。

七、本项目具体教学内容

项目七 工业机器人上下料工作站支架工程图

任务（目标） 知识（技能）内容与要求 学时分配

任务 1工程图基础与视图创

建：掌握工程图设计核心理论

与国标规范，能完成符合国标

的图纸模板设置与支架零件工

程视图创建

1.掌握工程图创建原理、机械制图国标

规范，各类视图创建逻辑、适用场景与

编辑规则；2.理解工程图与三维模型的

联动关系；3.能定制符合国标的工程图

模板，规范创建支架零件各类视图，清

晰表达零件结构，规划视图表达方案

2学时

任务 2工程图标注与输出设

置：掌握工程图标注国标规范

与操作方法，能规范完成支架

工程图全流程标注，掌握工程

图多格式输出方法

1.掌握工程图尺寸、形位公差、表面粗

糙度、技术要求的国标标注规范；2.掌
握工程图多格式转换输出规范与常见问

题排查方法；3.能完成支架工程图全流

程规范标注，撰写符合要求的技术要

求，完成工程图多格式规范输出，排查

解决标注常见问题

2学时

任务 3支架工程图完整绘制实

操与项目考核：独立完成支架

零件全套国标工程图绘制与规

范输出，完成项目综合考核，

形成标准化工程图设计能力

1.巩固工程图绘制全流程国标规范，掌

握复杂零件视图表达方案优化方法，理

解工程图严谨性要求与生产适配逻辑；2.
能按时独立完成支架全套工程图绘制，

自主检查合规性，优化视图与标注，规

范提交工程图源文件与 PDF文件，完成

实训总结

2学时
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