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人形机器人运动控制技术与应用
微专业培养方案

一、基本信息

微专业名称：人形机器人运动控制技术与应用

所属单位：人工智能产业学院

学制：1.5 年

开设面向专业及年级：全校工科类专业，二、三年级学生

二、微专业简介

人形机器人运动控制技术与应用微专业依托人工智能、信息科学专业集群，由长春建筑学院人

工智能产业学院发起创办，开设机器人驱动与运动控制、机器人软件开发与仿真、人形机器人智能

感知与交互基础等重要基础课程。

学院师资力量雄厚，拥有博士生导师、硕士生导师等一大批优秀教师队伍，其中博士、硕士学

历者占 90%以上，副高及以上职称教师占专任教师总数的 65%。

学院开拓“人才培养为核心、科学研究为支撑、创新应用为出口”的创新发展模式，通过与产

业界的深度合作与良性互动，实现对专业技术型、交叉复合型、创新创业型全方位多层次人才的多

元化培养。学院面向产业特点与行业需求，形成“产学研赛创”深度融合的特色办学模式，实现学

校培养与企业需求无缝对接。学院重视开放办学，积极推进校与校、校与企间的交流，先后与国内

20 余家知名人工智能企业、科研机构建立了校企合作关系，形成了一批校外实践基地。

三、培养目标

对标人形机器人运动控制系统运维岗位，培养学生具备人形机器人运动控制系统软硬件集成的

基本技能。为适应社会主义市场经济需要，符合新时代科技发展趋势，增强学生的职业道德和职业

适应能力，提高学生计算机与人工智能应用水平和跨专业融合的多方面素质，培养学生掌握人形机

器人基本运动学与动力学、驱动与运动控制技术、系统综合与集成以及动态建模与仿真等基本理论

知识，能独立分析人形机器人技术的相关问题并提出合理的解决方案。

四、结业要求

结业要求 1：通过系统的知识学习和实践锻炼，学生应围绕人形机器人的开发与应用掌握坚实

的跨学科知识，具体包括：掌握机电系统综合的基础知识；掌握机器人运动学和动力学专业基础理

论知识；掌握人形机器人驱动与运动控制理论与技术；掌握全身运动模式生成的基本原理与实现方

法；了解智能传感以及人工智能应用等方面的基础知识；了解人形机器人理论、技术和应用发展的

最新趋势。

结业要求 2：通过系统的知识学习和实践锻炼，学生应围绕人形机器人的开发与应用具备跨学

科理解、分析与应用能力，并具备较为扎实的创新能力，具体包括：能对人形机器人进行基本的运

动学与动力学建模与分析；能对人形机器人开展计算机模拟与仿真；能对人形机器人全身运动模式

进行生成和分析；能熟练运用人形机器人的运动控制理论与技术；能熟练应用电机驱动技术开发基

本运动控制算法；能针对人形机器人开展基本的系统组装、调试、维护及维修。

结业要求 3：符合国家德育的培养要求，具备良好的思想品德和职业道德，德育考核合格，能



2

够合律合规地遵照技术伦理和对齐要求将人形机器人安全可靠地应用到无人工厂、智能服务、医疗

康养以及教育与娱乐等特定情境中；通过微专业的理论学习和实践学习，培养学生具有实事求是、

严肃认真的科学态度及工作作风；培养良好的职业道德和团队协作精神，从而成为符合社会需要、

有情怀有担当有能力的新时代高素质人才。

五、结业学分

9 学分

六、结业方式

授予人形机器人运动控制技术与应用微专业证书。

七、课程设置及学时分配表

序号 课程编号 课程名称

总

学

时

总

学

分

总学时分配
考核

方式
开设时间理论

教学

实践

教学

1 RX01 机器人驱动与运动控制 24 1 24 考查 第 1 学期

2 RX02 机器人软件开发与仿真 32 2 12 20 考查 第 1 学期

3 RX03
人形机器人智能感知与交互

基础

24 1 24
考查 第 2 学期

4 RX04
人形机器人运动控制综合实

训

50 2 50
考查 第 2 学期

6 RX05 人形机器人参观见习 25 1 25 考查 第 3 学期

7 RX06 结业设计 50 2 50 考查 第 3 学期

合计 205 9 60 145
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