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 基于“机器人 +”的康复辅助器具技术专业人才培养探索

杨仁强  谢光辉  李梦  张莹盈  麦南新  宋小洁

（重庆电子科技职业大学，重庆  401331）

【摘　要】人口老龄化将加大康复辅具产业市场缺口，使得未来对智能康复机器人的需求强劲增长。然而
能将医学、康复、工程等多学科融合的应用型人才还十分欠缺，为此本文提出“机器人+”视阈下“产学训研
创”五维交互式康复辅助器具技术专业人才培养模式，形成产科教协同的“机器人+” 康复辅助器具技术高技
能人才培育新模式并应用，对填补复合型康复辅助器具技术高技能人才缺口、提升人才质量具有重要理论和实
践意义。
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一、背景

当前，医工结合类专业逐渐开始将人工智能、

云计算、大数据等新兴信息技术与传统医学相融

合，以打破传统学科与新兴学科之间的屏障。在医

疗卫生事业的改革中，迫切需要具有复合型、创新

型和应用型人才。在新医科与新工科的改革中，如

何培养出高水平、高素质人才值得医学工程类专业

教师深思[1-4]。

人口老龄化将加大康复辅具产业市场缺口，使

得未来对智能康复机器人（具有康复、陪护、日常

照料、医疗护理等功能）的需求强劲增长。尽管随

着人机混合技术逐渐成熟，康复、服务机器人产

业的陆续成型未来可期，但康复机器人产业刚刚起

步，市场潜力仍待进一步挖掘，相关康复辅助器具

人才队伍亦相当匮乏，特别是能将医学、康复、工

程等多学科融合的应用型人才还十分欠缺[5-7]。

为此，基于“机器人+”应用所需的医工结合型

人才培养模式尚需探索及实践，本文提出“机器人

+”视阈下“产学训研创”五维交互式康复辅助器具

技术专业人才培养，形成产科教协同的“机器人+”

康复辅助器具技术高技能人才培育新模式并应用，

对填补复合型康复辅助器具技术高技能人才缺口、

提升人才质量具有重要理论和实践意义。

二、具体举措

提出“产学训研创”五维交互式育人模式，对

康复辅助器具技术专业的医工结合应用型人才的育

人功能进行探索与实践，如图1所示。

图1 “产学训研创”五维交互式人才培养模式

框图

（一）产

在培养计划的调研、课程标准的制订、教材的

开发、实训的开设、就业岗位的规划等人才培养的

所有环节与企业产业高度融合。依托产业学院建立

“智能康复机器人产线”、“智能健康干预中心”

等，创新全领域新型现代学徒制人才培养模式，企

业将真实生产项目或典型生产案例引入校园，创设

真实职业环境，与行业企业共同实施启发式、合

作式、项目式教学模式；建立一个包含协同创新中
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心、技术研发中心、创业孵化基地、生产培训基地

等多个功能的平台，形成技术研发推广、技术技能

培训、人才供应、结构化团队建设、基地互设等良

性循环。

（二）学

构建符合学生认知和能力形成规律的“四课型

进阶”教学模式，如图2所示。将综合学习任务重

构为“认识评估、任务设计、综合实践、应用创

新”4种课型，分课型对学生知识、技能、素养进

行培养。在教学中：遵循专业教学标准，结合校企

资源，开发学习任务；依据平台数据，结合调研采

集，分析学情；基于任务和学情，确定学习目标；

立足学生主体，按四种课型设计学习活动。

图2 四课型进阶教学模式

在思政方面，以立德树人为核心，以课程内

容、知识结构、教学目标以及培养方式为基础建立

起人才培养的专业知识体系。目的在于把文化、制

度、人格等价值观和专业知识结构相结合，从而培

养出一批综合素质高、能力强的人才。根据人才培

养计划，确定专业培育目标和总体要求，并将其细

化到知识体系当中，绘制专业的要素图谱，进而细

化到每一门课程当中。因此可以打造知识体系、专

业、课程逐层递进的课程思政育人体系，使同一专

业课程思政同向同行。为对接健康行业人才需求岗

位链，搭建“平台+模块”人才培养知识体系，动态

设置基础平台课、专业核心课及专业拓展课，并以

学生为中心将国家专业教学标准和1+X 证书标准相

结合，靶向培养医工结合类应用型人才。

（三）训

训就是同时对接岗位标准和职业技能等级标

准，把企业实际生产过程和教师应用研发实践转换

成一个教学项目进行技能培训，让学生一边在工作

中提高自己的专业能力，一边还能获得相关的职业

技能等级证书；同时，以“产教融合”理念建设实

训中心，建立完善校企“共建、共管、共享”的实

验实习条件建设机制，健全教师对口实践和学生对

口实习管理机制。另外，按照专业的教学需要，还

需要先进的基础实践设施，规范化的管理模式和操

作方法，要跟科技发展紧密地结合在一起。

（四）研

研就是科研反哺，把研究成果运用到实践教学

平台上，把研究课题从科研项目中发掘出来，让学

生经过选题、设计、制作、试验等一系列的全程培

训，产出专利及论文成果。在实践中，注重校企

纵横向课题，创新服务增技能。机器人产业刚刚起

步，急需具有医学、康复、工程等多学科融合的应

用型人才。充分利用学院的科技平台，并借力知名

研究所及大中型企业，开展应用技术研发活动。

（五）创

以科研项目与技能大赛为驱动，培养学生创新

创业能力。把研究课题和技能竞赛分解到学生的实

践培训当中，既减轻了老师的研究负担，又让他们

做了一些基础工作；另一方面还能加强学生的求知

欲和上进心，进而提高他们的创造力。将科研课题

和实习结合起来，不仅能够让学生更好地运用自己

的专业知识，还能加强他们对研究课题的自信心，

从而更好地培养学生的创新创业能力。

（六）“产学训研创”五环联动机制

以“研”链接“产”业和教“学”，用研究成

果促进产业发展，以企业的真实需求作为知识体系

构建的标准；以“创”作为“学”和“训”的纽

带，将课堂上所学到的理论知识和在产教融合基地

训练的技能作为创新创业的动力，如图3所示。五环

联动，打造出符合社会需要的发展型、复合型、创

新型医工结合的技术技能人才。

图3  “产学训研创”五环联动机制
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三、教学成效

（一）高素质人才培养

通过五育并举，德技双修，学生技术技能好，

融入社会能力强，行业认可程度高，获国家及省部

级技能大赛奖多项，专利若干，毕业生就业率及专

升本上线率均高达95%以上。

（二）师资团队建设

通过产科教协同，师资团队现有重庆市英才计

划入选者、教书育人楷模、黄炎培奖杰出教师、青

年岗位能手、巴渝青年学者等，还有一批行业企业

工程技术人员担任兼职教师。教师团队获省部级及

以上科技进步奖5项、教学成果奖5项、教学能力设

计大赛奖多项。

（三）产科教平台建设

通过“产学训研创”五环联动机制建设，建成

教育部首批教师实践流动站、教育部机器人协同创

新中心、重庆市机器人创新创业示范团队、重庆市

机器人创客创新基地、重庆市机器人科普基地、重

庆市残联康复辅具专技人员规范化培训基地等各级

各类科研创新与实训（验）平台。

四、结语

当前，能将医学、康复、工程等多学科融合的

应用型人才还十分欠缺，本文提出“机器人+”视

阈下“产学训研创”五维交互式康复辅助器具技术

专业人才培养模式，以“研”链接“产”业和教

“学”，以“创”作为“学”和“训”的纽带，五

环联动，培养出符合社会需要的发展型、复合型、

创新型医工结合的技术技能人才，形成产科教协同

的“机器人+”康复辅助器具技术高技能人才培育新

模式并应用，应用成效显著，对填补复合型康复辅

助器具技术高技能人才缺口、提升人才质量具有重

要理论和实践意义。
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