
第 06 次教学安排

课程名称 工业机器人编程及应用 授课学时 2 学时

授课专业 工业机器人技术 授课班级 机器人 211 班

授课章节 工业机器人传感器

教学目标

知识与技能目标

1.学生能准确阐述工业机器人传感器的工作原理，清晰区分不同类型传感

器，如视觉、力觉、触觉、接近传感器等的特点与应用场景。

2.深入理解各类传感器在工业机器人系统中的功能及信息传输方式，掌握

传感器关键技术参数含义，如精度、分辨率、响应时间等。

3.了解工业机器人传感器的发展趋势，包括新型传感器的研发与应用。

过程与方法目标

1.能够依据工业机器人的作业任务，合理选择并搭配适用的传感器，具备

初步的传感器系统设计能力。

2.学会使用工具对传感器进行安装、调试与校准，能操作常见传感器采集

数据，提升实践动手能力。

3.能运用所学知识诊断传感器在运行中出现的故障，提出解决方案，增强

解决实际问题的能力。

情感态度与价值观目标

1.通过对工业机器人传感器先进技术的学习，激发学生对智能制造技术的

探索热情，培养创新思维。

2.增强学生的工程责任意识，使其认识到传感器精准度对工业机器人作业

质量的重要性，养成严谨认真的工作习惯。

3.培养学生团队协作精神，通过小组实践活动，提升沟通协作能力。

教学重难点

教学重点

1.工业机器人各类传感器的工作原理、结构特点与分类。

2.传感器在工业机器人不同应用场景中的选型依据与方法。

3.传感器的安装、调试与基本操作方法。

教学难点

1.理解复杂的传感器信号处理与传输机制，如视觉传感器图像识别算法。

2.掌握根据工业机器人复杂任务需求，综合考虑多因素进行传感器系统集

成与优化设计。

3.如何在实践中准确调试传感器，使其达到最佳性能状态。



教学方法与

策略

（一）讲授法

1.利用多媒体课件，系统讲解工业机器人传感器的理论知识，借助动画、

图片直观展示工作原理与结构。

2.详细阐述传感器技术参数、信号处理等内容，结合实例辅助理解。

（二）案例分析法

1.引入工业生产实际案例，如汽车焊接、电子装配中传感器的应用，分析

选型原因与效果。

2.组织学生讨论案例中传感器故障及解决办法，提升分析问题能力。

（三）实践演示法

1.在实验平台上，教师演示传感器的安装、接线、调试过程，讲解操作要

点。

2.安排学生分组实践，操作传感器完成数据采集等任务，增强实践技能。

（四）小组讨论法

1.布置讨论主题，如 “在智能仓储物流中如何优化传感器布局”，让学生分

组探讨。

2.鼓励小组成员交流观点，教师巡视指导，培养团队协作与创新思维。

思政元素

设计

（一）工匠精神

1.在讲解传感器制造工艺时，强调精度和稳定性的重要性，介绍工匠对零

部件精雕细琢的工作态度，培养学生严谨细致、追求卓越的工匠精神。

2.通过讲述企业因注重传感器质量在市场竞争中脱颖而出的案例，引导学

生树立质量意识。

（二）创新精神

1.讲述我国在工业机器人传感器技术研发上的创新成果，如新型传感器打

破国外技术垄断，激发学生的创新意识与民族自豪感。

2.鼓励学生在实践和讨论中提出创新想法，培养勇于探索的精神。

（三）安全与责任意识

1.在实践教学中，强调传感器操作安全规范，如避免触电、防止损坏设备

等，培养学生的安全意识。

2.引导学生认识到传感器数据准确性对工业生产安全和质量的重要责任，

增强责任意识。



反思与改进

（一）教学反思

1.观察学生课堂反应，分析对知识的理解程度，如复杂的传感器信号处理

部分学生掌握情况。

2.评估案例分析和小组讨论效果，看学生能否运用知识解决实际问题，团

队协作是否顺畅。

3.反思实践教学中，学生操作熟练度、对传感器故障处理能力，以及思政

元素融入是否自然有效。

（二）改进措施

1.针对学生理解困难知识点，增加动画演示、实际操作演示次数，补充更

多通俗易懂案例。

2.在案例分析和小组讨论前，提供更详细引导资料，加强过程指导，促进

学生深入思考。

3.优化实践教学流程，增加传感器故障模拟环节，提升学生解决问题能力，

持续改进思政融入方式，增强感染力和实效性。

教学过程

（一）课程导入（5 分钟）

1. 播放工业机器人在复杂环境下精准作业的视频，展示传感器在其中的关

键作用，如焊接机器人通过视觉传感器识别焊缝、装配机器人利用力觉

传感器控制装配力。

2. 提问：“视频中机器人依靠什么实现如此精准操作？工业机器人传感器

是如何工作的？” 引发学生兴趣，导入课程。

（二）知识讲解（30 分钟）

1. 传感器分类与工作原理（15 分钟）

◦ 讲解视觉传感器工作原理，通过光电转换将图像信息转化为电信

号，介绍常见结构，如相机镜头、图像传感器，展示其在目标识别、

定位中的应用。

◦ 介绍力觉传感器，利用应变片等元件将力信号转换为电信号，讲解

其测量原理，展示在工业机器人装配、打磨中的应用。

◦ 阐述触觉传感器工作原理，通过感知压力、温度等实现接触信息获

取，介绍常见类型及应用场景。

◦ 讲解接近传感器工作原理，如电感式、电容式接近传感器检测物体

靠近，说明其在工业机器人避障、定位中的应用。

1. 传感器技术参数与应用（15 分钟）

◦ 讲解精度、分辨率、响应时间等关键技术参数含义，分析其对传感



器性能的影响。

◦ 结合工业机器人不同作业场景，如搬运、焊接、装配，讲解如何根

据任务需求选择合适的传感器，包括传感器类型、量程、精度等参

数的选择依据。

（三）案例分析与小组讨论（25 分钟）

1. 案例分析（10 分钟）

◦ 给出汽车焊接生产线中工业机器人应用案例，介绍焊接工艺要求，

如焊缝质量、焊接速度等，以及机器人配备的传感器类型与参数。

◦ 引导学生分析案例中传感器选型原因，探讨其如何满足焊接任务对

精度、速度等要求，以及在实际应用中可能出现的问题与解决办法。

1. 小组讨论（15 分钟）

◦ 提出讨论主题：“在 3C 产品装配车间，如何选择高性价比且满足

精度要求的传感器”。

◦ 学生分组讨论，从工作空间、装配精度、成本预算等多方面分析选

型方案，推选代表发言，教师点评总结。

（四）实践演示（20 分钟）

1. 教师演示（10 分钟）

◦ 在实验平台上，教师演示视觉传感器的安装、与工业机器人控制器

接线，讲解调试过程，如设置相机参数、校准坐标系。

◦ 演示力觉传感器安装、调试，展示如何通过传感器采集力数据并反

馈给机器人控制系统。

1. 学生实践（10 分钟）

◦ 学生分组，根据给定任务，在实验平台上安装、调试视觉或力觉传

感器，完成简单的目标识别、力控制任务，教师巡视指导，及时纠

正问题。

（五）思政融入与总结（10 分钟）

1. 思政融入（5 分钟）

◦ 结合我国工业机器人传感器产业发展，强调工匠精神和创新精神的

重要性，鼓励学生追求卓越、勇于创新。



◦ 再次强调实践操作中的安全责任意识，培养学生严谨负责的职业素

养。

1. 课程总结（5 分钟）

◦ 回顾工业机器人传感器的工作原理、分类、技术参数、应用选型及

实践操作要点。

◦ 对学生课堂表现、实践操作情况进行评价，肯定进步，指出不足，

鼓励课后复习巩固，拓展学习相关知识。

（六）作业布置（5 分钟）

要求学生课后查阅资料，分析某一新兴行业（如医疗康复、新能源制

造）中工业机器人传感器的应用特点，撰写 500 字报告。

布置小组作业，让学生根据给定工作任务，设计一套工业机器人传感

器应用方案，包括选型、安装调试步骤等，下节课汇报展示。
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