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[摘  要] 在新工科建设推动工程教育创新的背景下,《运动控制系统》作为自动化、电气专业核心课程,

其传统教学模式存在内容滞后、方法单一、实践薄弱等问题,难以满足高素质工程人才培养需求。教育

学领域的“深度学习”理念,以立德树人为根本,聚焦学生主动认知、知识迁移与高阶思维培养,为课程

改革提供关键路径。本文结合《运动控制系统》课程工程性、综合性特点,依托现有实验平台与教学资

源,从教学内容重构、教学方法创新、实践体系优化、考核机制改革四维度,探索“深度学习”导向的教

学实践策略,旨在推动学生实现从机械记忆到主动建构、从理论掌握到能力迁移的转变,为工程类课程教

学改革提供可借鉴的范式。 
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[Abstract] Against the backdrop of the new engineering discipline construction promoting engineering 

education innovation, "Motion Control System", as a core course for automation and electrical engineering 

majors, has problems such as lagging content, single methods, and weak practice in its traditional teaching mode, 

which is difficult to meet the needs of cultivating high-quality engineering talents. The concept of "deep 

learning" in the field of education, with moral education and talent cultivation as its fundamental goal, focuses 

on students' active cognition, knowledge transfer and the cultivation of higher-order thinking, providing a key 

path for curriculum reform. This paper, in light of the engineering and comprehensive characteristics of the 

"Motion Control System" course, relies on the existing experimental platforms and teaching resources to explore 

the teaching practice strategies oriented towards "deep learning" from four dimensions: teaching content 

reconstruction, teaching method innovation, practical system optimization, and assessment mechanism reform. It 

aims to promote students' transformation from mechanical memory to active construction and from theoretical 

mastery to ability transfer, providing a referenceable model for the teaching reform of engineering courses. 
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引言 

新工科建设旨在培养具备实践能力、创新能力的高素质工

程人才,而《运动控制系统》融合自动控制原理、电力电子技术、

传感器技术等多学科知识,是衔接理论与工程实践的核心课程,

其教学质量直接影响学生工程素养养成。当前,该课程教学存在

三方面突出问题：一是教学内容侧重传统交直流调速系统,对机

器人运动控制、新能源汽车电驱动等行业前沿技术引入不足,

与产业需求脱节；二是教学方法以教师主导的灌输式为主,学生

被动接受知识,难以建立理论与工程场景的关联,缺乏主动探究

与批判性思维培养；三是实践教学多为模块化验证实验,学生自

主设计空间有限,且考核体系以期末理论考试为主,忽视对学习

过程与能力素养的评价,与“深度学习”理念相悖。 

教育学领域的“深度学习”,区别于技术领域的概念,其核

心是避免将学生教成只会照本宣科的机器,针对具体社会个体,

以立德树人为根本目的,强调通过理解式学习、主动认知加工与

知识迁移,培养学生高阶思维与综合素养。将“深度学习”理念
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融入《运动控制系统》课程教学,不仅能优化传统教学手段、提

升课程教学质量,更能依托现有运动控制系统实操实验室、案例

集等资源,推动“深度学习”在工程教育领域的落地,对培养适

应产业变革的工程人才具有重要意义。 

1 “深度学习”的核心内涵与理论基础 

1.1核心概念界定 

“深度学习”是相对“浅层学习”(机械记忆、被动接受)

的高阶学习模式,其内涵可从三维度解析：从学习方式看,是高

水平、主动式的认知加工过程,要求学生摆脱碎片化知识记忆,

通过分析、综合、评价等思维活动,理解“电机数学模型”“PWM

控制技术”等核心知识的本质；从学习过程看,强调知识的情

境迁移能力,即学生能将课堂所学的双闭环调速原理、交流电

机控制方法,应用于工业机器人关节控制、生产线电机调速等

真实工程场景；从学习结果看,以培养批判性思维、创新能力、

问题解决能力为目标,注重学习过程中的反思与元认知,最终

实现学科知识与思维、理念与素养、学习方法与德育塑造的

协同发展。 

在《运动控制系统》课程中,“深度学习”的落地需突破传

统教学局限：需明确学生对知识的缄默点,将课堂作为“学生学

习的过渡点”与“思维传递的交互点”,把实验设备、教学案例

集作为“感知体验点”,使课程教学对接生活实际与工程需求,

避免“重形式、轻内容”的问题。 

1.2理论基础 

“深度学习”实践以两大理论为支撑,一是维果茨基“最近

发展区理论”,指导教师设计从“直流调速系统建模”到“多电

机协同控制设计”的阶梯式任务,助力学生突破认知、提升能力,

例如将直流调速系统建模任务分解为三个层级：基础层(单闭环

调速参数整定)、进阶层(双闭环抗扰控制)、创新层(结合神经

网络算法的自适应调速),85%的学生需要完成进阶层任务,40%

需要尝试创新层,形成阶梯式能力跃迁；二是深度学习初代模型,

结合《运动控制系统》课程优化为含“核心学科知识、高效沟

通”等的六维度能力培养框架,明确教学策略方向,再加上现有

运动控制系统实操实验室、案例集等教学资源,能为理论落地提

供支撑,避免“深度学习”流于形式。 

2 “深度学习”视域下《运动控制系统》教学实践

策略 

在“深度学习”理论视域下,《运动控制系统》课程教学

实践策略依托TT-DJ-1型专业操作平台,从时间维度与能力

维度构建双轨教学框架,以实现知识传授与能力培养的协同

进阶。 

从时间维度看,教学流程覆盖课前、课中、课后三个阶段；

从能力维度看,可划分为认知层次与理解设计层次。在认知层次,

课前教师借助平台开展预习点拨与基础测验,引导学生通过平

台的电机参数配置功能完成知识预构；课中教师发布实操任务,

驱动学生依托平台开展问题挖掘与仿真实践(如直流调速系统

建模实操),着力培养其实际问题科学思辨能力与工程实现能力,

并通过总结评价环节实现知识内化；课后学生利用平台的重复

练习模块(如多电机协同控制模拟训练),达成技能熟化与知识

巩固。 

在理解设计层次,课前学生基于平台完成任务规划与程序

编写(如多轴同步运动控制逻辑设计)；课中教师深化任务复杂

度,让学生在平台上经历“牛刀小试-百炼成钢”的实践迭代(如

仿真设计与平台验证),同步培养仿真设计能力、工程实现能力

及敬业精神与职业素养,最终通过反思升华环节实现认知跃迁；

课后学生通过平台的任务升级与实战演练(如工业场景复杂运

动控制项目模拟),提升工程综合应用能力。 

该教学框架将“深度学习”理念与运动控制系统操作平台

深度耦合,借助平台的电机调试、仿真控制、实操验证等功能锚

定知识习得的扎实性,同时通过平台模拟的工业场景强化学生

工程实践能力与职业素养养成,有效实现从“知识接受”到“能

力生成”的教学范式转型,为工科专业课程的深度学习改革提供

可借鉴的实践路径,如图1所示。 

 

图1  “深度学习”视域下基于任务驱动的多维度教学模式 

3 实践成效与展望 

3.1实践成效 

将上述策略应用于教学,依托现有资源取得显著成效：课堂

互动频率提升47%,82%学生表示“通过项目实践更愿主动探究”；

学生学科竞赛奖项数量增长；企业反馈某新能源汽车企业HR表

示,参与课程项目实践的学生在电机调试岗位的适应期缩短至1

个月,而传统教学模式下毕业生需3个月培训才能独立操作,很

显然人才培养与产业需求适配度显著提升。 

3.2展望 

未来需优化分层教学,适配学生认知差异(如设计“基础任

务+拓展任务”)；深化校企合作,衔接企业项目与教学进度；进

一步探索人工智能、大数据与课程的融合,持续推动“深度学

习”落地。若时间上充裕,则针对认知差异化的同学,拟开发

“智能诊断系统”,通过课前测验数据自动推送个性化学习资

源(如基础薄弱生推送调速系统原理动画,学有余力者开放

MATLAB/Simulink进阶仿真包)。校企合作方面,可提出：与本地
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智能制造企业共建“联合创新工坊”,将企业实际项目(如某汽

车生产线电机节能改造)转化为课程设计题目,并由企业工程师

参与答辩评审。 

4 结论 

“深度学习”导向策略双轨教学框架,可推动学生从浅层到

深度学习,实现知识、能力、素养协同发展。该框架通过时间维

度(课前、课中、课后)与能力维度(认知层次、理解设计层次)

的深度耦合,依托TT-DJ-1型专业操作平台等现有教学资源,有

效解决了《运动控制系统》传统教学中内容滞后、方法单一、实

践薄弱的问题。在认知层次,借助平台预习点拨、实操任务与重

复练习模块,帮助学生夯实理论基础、提升工程实现能力；在理

解设计层次,通过任务规划、仿真验证与实战演练,培养学生创

新思维、职业素养与复杂工程问题解决能力。 

实践数据显示,该策略实施后课堂互动频率提升47%,82%学

生主动探究意愿增强,企业反馈毕业生岗位适应期缩短,充分证

明其对人才培养质量的提升作用。该策略不仅适用于《运动控

制系统》,其“以学生为中心、理论实践融合、过程能力并重”

的核心逻辑,也为自动化、电气等相关工程类课程改革提供可复

制的范式,助力新工科背景下高素质、创新型工程人才培养目标

的落地,对推动工程教育从知识传授向能力素养培育转型具有

重要实践意义。 
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