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1.学校基本情况

 

 

2.申报专业基本情况
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3.申报专业人才需求情况
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4.申请增设专业人才培养方案

 

智能科学与技术专业人才培养方案 

专业类代码：080907T     层次：本科     类别：非师范 

        

一、培养目标 

专业 及 、 会发 与 专业人

， 养 取、创 ，具 、 、优

人 ľM



素质要求： 1.爱岗敬业、吃

苦耐劳的工作作风;2.服务

社会的意识;3.自我学习和

良好的创新创业意识。 

大学生职业发展与就业指导、创新创业基础、入

学教育、创新创业实践模块、专业实习、毕业论

文 

图像声音智能识别 

知识要求：掌握数学基础、计
算机操作、数据库、网络、程
序设计等基础知识 

计算机网络技术、智能科学技术导论、程序设计
基础、数据结构与算法分析、数据库应用技术、
Python程序设计 

能力要求：1.用计算机处理

和分析图片的能力；2.用计

算机分析图片中的物体的能 

力；3.用计算机模拟实际物

体的能力。 

图像处理与机器视觉、人工智能基础、机器学习

及模式识别、自然语言处理技术与应用、系统分

析与设计技术、智能游戏开发与设计、智能家居

系统设计与开发 

素质要求： 1.爱岗敬业、吃

苦耐劳的工作作风;2.服务

社会的意识;3.自我学习和

良好的创新创业意识。 

大学生职业发展与就业指导、创新创业基础、入

学教育、创新创业实践模块、专业实习、毕业论

文 

机器人控制 

知识要求：掌握计算机操作、
数据库、网络等基础知识 

大学英语、高等数学、数字逻辑、计算机组成原
理、操作系统原理及实践、计算机网络技术 

能力要求：1.物体的运动原

理与数学建模；2。电子设备

互通性技术；  

自动控制原理、应用统计学与 R语言建模、人工
智能基础、传感器感知与集成、嵌入式系统与应
用、机器人技术、机器人控制 APP开发、基于 ROS
的机器人控制 

素质要求： 1.爱岗敬业、吃

苦耐劳的工作作风;2.服务

社会的意识;3.自我学习和

良好 

大学生职业发展与就业指导、创新创业基础、入

学教育、创新创业实践模块、专业实习、毕业论

文 

 

 

四、毕业要求 

业 以下 12 个 力： 

1. ： 、 、人 会 与 专业 于  

决人 与 发、 。  

2. 分 ： 、 原 ， 别、 、  

分 人 ，以 。  

3. / 发 决 ： 人 决 ，  

人 件 、单元（ 件）， 中体 创 ，



 会、健 、 全、 、 化以及 。  

4. ： 于 原 人 ，

包 、分 与 、 信 合 到合 。 

5. 使 代 具： 人 ， 发、 与使 、  

、 代 具 信 具，包 人 与 ，  

其 。  

6. 与 会： 于人 专业 关 合 分 ， 价专业

 人 决 会、健 、 全、 以及 化 ，

任。  

7. 可 发 ： 价 人

 、 会可 发 。  

8. 业 ：具 人 会 养、 会 任 ， 人 中  

业 ， 任。  

9. 个人 ： 下 中 个体、 以及 人 。  

10. ： 人 与业 及 会公众 交 

，包 写 、 发 、 令。 具 一 ， 

化 下 交 。  

11. ： 人 原 与 决 ，  

中 。  

12. 习：具 主 习 习 ， 不 习 发 力。 

五、主干课程 

、 、 、 与 分 、Python 、

原 、人 、 与 R 、 、

、 像 与 、 习及 别、 与 、 分 与

、 入 与 。 

 



 

毕业学分及课程学分学时分配及比例表 

 

    

 分 
内  

分 

内

（ ） 

分 

上 习 

分 

分占

分 例（不

分） 

  

修  39.5 27.5 10 2 24% 828  

修  8 8 —— —— 5% 128  

专业  24.5 23 1.5 0 16% 402  

专业 修  58 46 12 0 38% 1048  

专业 修  4.5 2.5 2 0 3% 96  

中  21 0 0 0 14% ——  

 155.5 107 2 



九、教学时间安排表 

教学时间安排表 
项目 

 

周 

数 

学 

期      

学 年 

教

学 

考

试 

军

训 

实

习 

机

动 

素

质

拓

展 

课 

程 

设 

计 

综

合

实

训 

专 

业 

见 

习 

毕业 

论文

（设

计） 

合计 

一 

一 14 1 2 0 0 0 0 0 0 0 17 

二 18 1 0 0 0 0 0 0 0 0 19 

二 

三 18 1 0 0 0 0 0 0 0 0 19 

四 16 1 0 0 0 0 0 2 0 0 19 

三 

五 16 1 0 0 0 0 0 2 0 0 19 

六 16 1 0 0 0 0 0 2 0 0 19 

四 

七 0 0 0 18 1 0 0 0 0 0 19 

八 0 0 0 0 4 0 0 0 0 8+2 14 

合  计 98 6 2 18 5 0 0 6 0 10 145 

 

十、教学进程表 



 

 

 

别 

 

 

 

 

 

 

代 

 

 

 

 

 

 

分 

内 

 

内  
上

习 

 

合  

 

 

 

 

各 及  

1 2 3 4 5 6 7 8 

内

 

内

 

内

 

14

 

18

 

18

 

18

 

18

 

18

 

18

 

8+2 

 

修

 

修

 

0000044 
业

发 与 业
 

1 12 12 0 0 26 38 
 

   2           

0000038 健  1 12 8 0 4 22 34 
 

1               

0000045 创 创业  1 8 8 0 0 24 32 
 

  2             

  2 28 28 0 0 0 28 
 

2          

3810001 体 1 1 28 3 0 25 0 28 
 

2               

3810002 体 2 1 36 8 0 28 0 36 
 

  2             

3810003 体 3 1 36 8 0 28 0 36 
 

    2           

3810004 体 4 1 36 8 0 28 0 36 
 

      2         

3210001 1 3.5 56 38 0 18 0 56 
 

4               

3210002 2 2 32 28 0 4 0 32 
 

  2             

3210003 3 3 48 40 0 8 0 48 
 

    3           

3210004 4 2 32 28 0 4 0 32 
 

      2         

4110222 
与

 
3 54 48 0 6 0 54 

 
4               

4110015 
中 代
史  

3 54 48 0 6 0 54 
 

  3             

4110209 史  
3 54 54 0 0 0 54 

 
  3             

4110003 
克 主义
原  

3 54 48 0 6 0 54 
 

      3         

4110022 

东
中
会主义
体  

5 90 72 0 18 0 90 
 

        5       

 党史 1 18 9 0 0 9 18 
 

 1       

4110009 势与 1 0.3 9 9 0 0 0 9 
 

            

4110010 势与 2 
0.3 

9 9 0 0 0 9 
 

            

4110011 势与 3 
0.3 

9 9 0 0 0 9 
 

            

4110012 势与 4 
0.3 

9 9 0 0 0 9 
 

            

 势与 5 
0.2 

0 0 0 0 8 8 
 

        

 势与 6 
0.2 

0 0 0 0 8 8 
 

        

 势与 7 
0.2 

0 0 0 0 8 8 
 

        

 势与 8 
0.2 

0 0 0 0 8 8 
 

        

修 分 39.5 715 532 0 183 113 828  12 11 5 7 5 0 0 0 

别 分 39.5 715 532 0 183 113 828  12 11 5 7 5 0 0 0 

修
 

修
 

、 、 体 、
 创 创业  

8 128 128 0 0 0 128                   

修 分 8.0  128 128 0 0 0 128           

别 分 8.0  128 128 0 0 0 128           



 

 

 

别 

 

 

 

 

 

 

代 

 

 

 

 

 

 

分 

内 

 

内  
上

习 

 

合  

 

 

 

 

各 及  

1 2 3 4 5 6 7 8 

内

 

内

 

内

 

14

 

18

 

18

 

18

 

18

 

18

 

18

 



 

 

 

别 

 

 

 

 

 

 

代 

 

 

 

 

 

 

分 

内 

 

内  
上

习 

 

合  

 

 

 

 

各 及  

1 2 3 4 5 6 7 8 

内

 

内

 

内

 

18

 

18

 

18

 

18

 

18

 

18

 

18

 

8+2 

 

      人  1.5 32 16 16 0   32 
 

          2     

专 

业 

 

修 

 

（任 

 

 

3 

）  

  

  
人 制

APP 发 
1.5 32 16 16 0   32 

 
          2     

  
于 ROS

人 制 
1.5 32 16 16 0   32 

 
          2     

  
 

1.5 32 16 16 0   32 
 

          2     

  
专业 与

写作 
1.5 32 16 16 0   32 

 
          2     

  
发与  

1.5 32 16 16 0   32 
 

          2     

  
与

前  
1.5 32 16 16 0   32 

 
          2     

  与

发 

1.5 32 16 16 0   32 
 

          2     

  
发  

1.5 32 16 16 0   32 
 

          2     

  
分 与

可 化 
1.5 32 16 16 0   32 

 
          2     

修 分 4.5 96 48 48 0   96             6     

别 分 4.5 96 48 48 0   96             6     



 

5.教师及课程基本情况表

 
5.1 专业核心课程表

 

5.2 本专业授课教师基本情况表

 

8 2 1

72 4 ӂ 2

ғ ⅎ 72 4 3

54 3 3

64 4 4

72 4 3

ᵲ 64 4 ∏ 4

64 3 4

ָ 64 4 4

Python 64 4 5

ғR 64 4 ӂ 5

ᴶ ғ 48 3 5
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ⅎ ғ 48 3 ∏ 6

꜠ ┼ 64 4 6
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5.3 教师及开课情况汇总表

 

ӂ 1973-07 ғR ҡ ғ Ҙ

1985-06 Python Ї
ἥ ғ ҡ ἥ Ҙ

∏ 1976-06
ᵲ
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Ҙᴑ 16
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6.专业主要带头人简介
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7.教学条件情况表

 

主要教学实验设备情况表
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8.校内专业设置评议专家组意见表

 

 

校内专业设置评议专家组意见表 

 

总体判断拟开设专业是否可行  是 □否 

理由： 

昌吉学院申请新增智能科学与技术专业的申请材料，是面向自治区经济社会发展对人

才的实际需求，分析我区计算机相关专业毕业生就业状况及发展趋势，科学调研了新增智

能科学与技术专业的必要性，并与区内众多用人单位沟通，对专业设置的必要性、可行性、

招生及毕业生就业前景预期、师资队伍、办学基础条件等相关情况进行了充分论证。 

申报材料内容和数据详实，突出了学院的优势和特色，经评阅建议在如下几个层面进

一步修改完善： 

1. 课程设置中专业基础课应该尽可能在 1-4 学期内修完，专业选修课放置 5-6 学期，

每学年都应设置一个具备一定规模和复杂度的系统设计与开发实训内容，以强化学生工程

实践能力培养。 

2. 在职业资格证书要求中，考虑给出 1 个学分的要求，或者在课程体系里面考虑加入

技术认证相关课程，以体现对学生工程能力的要求； 

3. 在申请专业增设的理由中需要重点论述“该专业对我区某个产业/领域的支撑，以及

该领域人才缺口的分析”。 

    经评阅同意新增智能科学与技术专业。 

拟招生人数与人才需求预测是否匹配  是 □否 

本专业开设的基本条件是否符

合教学质量国家标准 

教师队伍  是 □否 

实践条件  是 □否 

经费保障  是 □否 

专家签字：  



 


