
天津工业大学具身智能机器人技术与应用微专业培养方案 

一、培养目标 

本微专业面向人工智能与机器人深度融合的产业前沿，培养具备扎实理论

基础、工程实践能力与跨学科思维的应用型复合人才。学生完成本微专业学习

后，应达到以下目标：在知识层面，要求学生掌握具身智能的基本架构，包括

多模态感知原理、机器人运动学与规划算法等在交互决策中的应用方法；在能

力层面，能够独立或协作完成“环境感知→指令解析→自主导航→抓取操作”的闭

环任务，具备基于仿真平台或真机进行算法开发与系统集成的工程实践能力；

在素养层面，建立人机协同的系统思维、工程伦理意识及跨学科团队协作能

力。 

二、培养要求 

本专业学生的培养要求如下：（学生修读专业后应具备的知识、能力和素质

等） 

（一）知识结构要求 

具身智能系统知识：掌握具身智能的基本概念、技术架构及其与通用人工

智能的关系，了解行业典型应用场景。 

多模态感知知识：熟悉视觉、语音定位等传感器的工作原理与选型依据，

理解 SLAM 环境建图、目标检测的基本方法。 

机器人运动控制与规划知识：掌握运动学正逆解、路径规划算法、PID 控

制器的数学原理与适用条件，能够区分全局规划与局部规划。 

交互决策与大模型知识：理解强化学习的基本框架以及大语言模型在机器

人指令解析、任务链拆解中的应用方式，了解提示工程与思维链等关键技术。 

工程实现与工具链知识：了解 ROS/ROS2、仿真环境、常用感知与控制库的

基本使用逻辑，具备基础的硬件调试知识。 

（二）能力要求 

感知算法应用能力：能够调用深度相机采集环境数据，运行目标检测模型

识别物体，并结合语音定位实现简单的人机交互感知。 



运动控制与规划实现能力：能够编写运动学求解程序，在仿真环境中实现

路径规划，并调参完成轨迹跟踪；能够将算法迁移至小型机械臂或移动底盘进

行真机验证。 

交互决策与任务拆解能力：能够基于大语言模型 API 设计提示词，使机器

人理解自然语言指令，并将其自动拆解为抓取、导航等可执行动作序列。 

系统集成与调试能力：能够将感知、规划、控制、决策模块集成到一台轮

式机械臂或人形机器人平台上，进行联合调试，解决常见的软硬件接口问题。 

跨学科协作与项目管理能力：能够在分组项目中与不同专业背景的成员有

效分工，按计划完成“感知环境→听懂指令→自主移动→抓取操作”的完整任务，

并进行成果展示与答辩。 

（三）素质要求 

在机器人与人类共融的操作环境中，能够主动考虑物理安全、数据隐私及

算法公平性，遵守实验设备操作规程。对具身智能领域的新模型、新硬件保持

好奇心，能够主动查阅文献或技术博客，尝试改进现有算法或挑战更复杂的场

景任务。具备从整体系统角度分析问题的习惯，能够分解真实物理环境中的不

确定性，并设计鲁棒性方案。能够在多学科小组中清晰表达技术观点，撰写规

范的实验报告或项目文档，并面向教师与企业导师进行有效的技术演示。 
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四、课程描述 

1. 课程名：具身智能感知技术与实践 

课程简介：具身智能的核心在于让机器人真正"感受"世界。本课程围绕机

器人感知系统的核心能力展开，涵盖视觉、触觉/力觉与语音三大感知模态，以

及环境建图与物体识别等关键技术，帮助学生理解机器人如何将原始传感器信

号转化为对环境的结构化认知。课程理论与实践并重，实践学时超过 50%，学

生将在真实传感器平台上完成一系列由浅入深的动手实验，并以小组综合项目

收尾，在真实场景中验证和整合所学。课程面向大学二年级学生，跨专业可

选，只需具备基础编程能力，无需机器人或人工智能专业背景。学完本课程，

你将能读懂机器人"眼睛、耳朵和触感"背后的技术逻辑，为后续的自主移动与

操作打下坚实基础。 

 

2. 课程名：工业机器人技术与应用（73500022） 

 课程简介：本课程系统介绍工业机器人的机械结构、运动学与动力学基

础、驱动与传感系统、控制理论与编程方法。重点围绕搬运、焊接、装配、喷

涂、打磨等典型应用场景，讲解机器人操作规划、轨迹生成、离线编程与仿真

技术。学生将通过示教器操作与仿真软件实践，掌握机器人工作站的设计流

程、安全防护规范及与周边设备的接口集成。课程还涉及机器视觉与力觉反馈

的初步应用，以及协作机器人的发展趋势。通过学习，学生能够独立完成简单

机器人工作站的方案设计、编程调试与故障排查，为从事自动化产线升级和智

能制造岗位提供关键技能支撑。 



 

 

3. 课程名：交互决策与大模型应用 

课程简介：依托博诺 BN-AI500 智能助手实训平台开展教学，聚焦大模型

落地交互决策岗位实用技能。课程系统讲解大模型、强化学习基础理论，依托

平台接入 Qwen、DeepSeek、Llava 等多类大模型，学习自然语言指令解析、任

务自主拆分规划技术。实操中训练把自然语言指令拆解为分步执行逻辑，借助

平台 RAG 知识库挂载、自定义提示词功能优化模型输出，依托 AI 自动编程工

具完成控制代码生成与调试。课程覆盖提示词工程、RAG 检索增强、轻量化智

能体搭建、多模型联调等实操内容，练习通过自定义专业知识库降低指令理解

偏差，优化人机交互决策逻辑。结业通过项目答辩完成方案迭代，掌握大模型

行业落地全流程技能，适配自动化编程、AI 应用开发、智能系统运维相关岗

位，提升学生就业竞争力。 

4. 课程名：乐聚智能人形机器人开发与应用 

课程简介：本课程由乐聚资深工程师授课，依托 40 + 自由度夸父人形机

器人实训平台，聚焦具身智能岗位实用技能培养。课程夯实具身智能底层原

理、人形机器人硬件架构知识，融合纺织产线工艺，打通算法、硬件与工业场

景知识壁垒。实操围绕具身智能核心能力开展，训练机器人关节运动控制、视

觉语音多模态交互开发，分组落地纺织物料分拣、设备巡检项目，完成实体部

署与虚实联动调试，熟练掌握具身智能从仿真到落地全流程。结课答辩与创新

设计锻炼项目梳理、方案优化能力。立足当下智能制造人才需求，补齐学生具



身智能工程实操短板，适配人形机器人调试、智能产线开发、具身智能应用研

发等岗位，切实提升就业核心竞争力。 

 

 

5. 课程名：具身智能机器人技术综合实训 

课程简介：本课程是具身智能微专业的核心项目课，以一台真实机器人为

载体，围绕"感知环境→听懂指令→自主移动→抓取操作"的完整任务链，训练学

生将各阶段所学整合为一个真正可运行的具身智能系统。课程以场景化挑战为

驱动，学生分组选择真实任务场景，在十余周内完成从系统搭建、模块联调到

压力测试的完整工程迭代，期末以公开挑战赛的形式验收成果。实训占课程学

时近七成，每次课以站会开场、以复盘收尾，模拟真实工程团队的协作节奏。

这门课不只是在做实验，更是在经历一次完整的机器人系统工程实践——带着

一个真实问题，用团队协作交付一个真实答案。 

 


