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落实到日常生活的每一个环节中。

2.亲子互动――家长和孩子。

《纲要》第一部分中指出：幼儿园应与家庭社区密切协作。我们利用家园合

作，共同创设良好阅读环境，尝试让幼儿写自己看到听到的事，如：写便条，写信

或者写本故事书，让幼儿用图文并茂的方式将其记录下来，也可以让幼儿画一画，

说一说，写一写。

3.协作互动――孩子和孩子。

孩子在阅读中的互动需经历一个发展过程。我们分四步来引导孩子自主阅读、

学着读、独立读、合作读、领着读：鼓励幼儿在集体中带头，成为活动的组织者、

发起者，引导孩子建立良好的互动关系。

（二）运用表象原则，提高自主阅读能力

表象原则是指引导幼儿依据读物所提供的文字内容，通过绘画、图解在婴幼儿

头脑中将阅读材料形象化，在头脑中建立一种有力的搭配（内容与表象），从而提

高幼儿的阅读能力。

1.用绘画、图表的方式表达或迁移幼儿对阅读作品的理解。

根据幼儿的年龄特点和认识水平，提供了大量的有具体意义的形象的阅读材

料，让幼儿自由的选择阅读材料，自主的进行感知体验探索。每个读本都以它生动

的形象，简洁的语言，出其不意的结果描述着诙谐、幽默的教育故事。在阅读前，

我们将这些读本先进行分类，找到适合读本第一阶段教学的最佳方法，激发幼儿阅

读的兴趣。

2.用符号方式，为幼儿改编或仿编提供路径

为了帮助没有文字基础的幼儿能开展丰富的模仿、改编，在实践中教师运用图

文相符的符号方式，帮助婴幼儿理解作品，并尝试根据教师或家长提供的图文相符

的符号材料，运用理解作品的格式，简单地模仿改编。

3.巧设阅读游戏，增强自主阅读兴趣。

游戏活动最符合幼儿的年龄及心理特点。在日常的常规教学中，我们还渗透开

展了“三个一”活动：即每天选一个幼儿当播音员，为大家播放一则新闻，朗诵一

首儿歌，表演一个广告；在《是谁嗯嗯在你的头上》指导中，教师引导设计“投股

子”的游戏，将故事片段贴在“股子”上，让孩子通过抛“股子”增强幼儿阅读的

积极性……另外，拼图、说相反、改错法、猜谜法等方式，都是幼儿阅读积极性的

有效方法。

三、实施成效

教会幼儿阅读技能和方法是非常重要的，它是幼儿阅读活动的前提。自主阅读的

意义不在于“书”，而在于阅读的过程。不在于阅读的数量，而在于阅读的质量。

（一）掌握了阅读技能

学前阶段幼儿逐渐对口语声音和意义敏感，他们需要逐渐将文字与其他符号区

分开来，因此老师和家长需要引导幼儿提高对语音和语法以及对汉语文字的特征的

敏感性。在阅读活动中，利用绘本，我们从文字内容式学习转向画面理解式。对于

低龄幼儿和区域中的幼儿，我们会更多的提供通过观察画面就可以了解大致内容的

绘本，方便幼儿自主阅读。

（二）提高了阅读理解

指导幼儿学会观察每幅画面的内容，通过了解符号，引导幼儿对比观察，充分

理解具体词语的含义，从而理解作品内容。如在《子儿，吐吐》中，教师设计一些

简单易懂、有区别和代表性的符号来帮助幼儿了解图画与对应的词语之间的关系，

这对于刚学习阅读的幼儿来说帮助很大。

（三）运用了经验积累

幼儿有了初步的阅读经验，需要在新情景中运用，才能有效地巩固和发展阅读

能力。如四季变化时，带幼儿到户外欣赏美丽景色，在大自然的怀抱中，让幼儿根

据已有的经验、指导幼儿用规范、准确的语言表达自己的感受，还可以将这些感受

用图画的形式表现出来，以达到经验迁移的目的。

1、智能控制的发展

智能控制是自动控制技术发展的高级产物，它集合了人工智能、系统控制、信

息通信、神经物理学、计算机技术等多种学科，是当前科技领域一种新型的高级的

学科。随着智能控制的不断发展，该技术所显现出来的优势已经得到了广泛认可。

现阶段有关智能控制的定义尚未达成统一，IEEE控制系统协会归纳总结为：智能控

制系统是一种高度集成的系统，它能够实现模拟人类学习和自适应等功能，能够完

成控制者设定工作。从智能控制性质上来讲，它具有一定的学习与记忆能力，能够

在一定程度上自我适应周围环境的变化；能够更为有效的处理多种信息和数据，最

大限度的降低信息处理不确定性；能够自我选择更为有效和准确的处理方式，完成

预定工作和生产内容，并达到要求目标。从总体上来看，智能控制共经历了四个发

展阶段：萌芽、发展初期、迅速发展时期、新时期。

2、工业机器人控制系统中常见的智能控制技术分析

随着信息技术的崛起，工业机器人经历了简单机械、重复作业、线性作业等

过程，逐步向人工智能方向发展。芯片技术和AI的发展为工业机器人注入了智能的

灵魂。具体来说，依托信息智能控制技术的工业机器人控制理论主要有以下几种技

术：

2.1模糊控制技术

在工业机器人控制系统中，模糊控制技术是其中最为常见的控制技术，其核心

主要为数据转换，即：输入量模糊化模块。在具体设计过程中，主要是将其与数据

信息存储中心、数据信息识别系统、信息输出系统四个部分进行组合应用，进而实

现机器人智能控制。这一控制过程又称之为模糊控制，其原理为：通过该系统将输

入数据、输入量模糊化模块进行转换，并以模糊量的形式进行传输，将其传输至模

糊推理机，接着再由模糊推理机，对数据进行识别输入，使其传输至对比知识库中

存储数据中，进而最终传输到输出量清晰化的模块中，并对其进行转换，使其成为

可执行的命令，以完成机器人的职能控制。

2.2专家控制技术

专家控制技术也是机器人智能控制技术中最为重要的一种。专家控制技术是专

家系统技术与传统控制技术的有效组合，也是专家控制技术的升级。就专家控制技

术来说，是建立在专家系统知识、规则基础上而实现的，对机器人控制系统程度的

最优化进行了实现，并在机器人的领域中得到了广泛的应用。具体来说，专家控制

技术主要包括两个方面，即：专家系统、数值算法。同时，这两个部分还可以进一

步进行细化，专家系统可细化成为推理机、知识库等系统，数值算法又可进一步细

化，成为控制算法、辨识算法、监控算法等。这一技术的优势集中体现在对被监控

对象进行监测，进而由机器人的专家系统完成机器人的控制，并使得机器人对控制

命令进行执行。

3、智能控制在机器人领域中的应用

传统工业生产线主要依靠人工操作，受控制技术的限制这种传统生产方式效率

低下而且成本高，无法满足现代工业生产的要求。近些年来，随着计算机技术、通

信技术、控制理论的不断发展，自动化程度已经成为评定一个国家工业化水平的标

准，智能机器人正在逐步取代人工成为生产线上的主导。通过给机器人预先设定程

序算法，控制其执行所指定的工作。

3.1机器人视觉伺服控制

从当前实际情况来看，智能控制已经是控制理论发展的高级阶段，将智能控制

技术与机器人视觉伺服系统相结合是该领域的重要课题之一。研究人员Well将四点

特征、傅里叶算子与几何矩阵作为机器人神经网络的输入参数，并在六自由度机器

中进行了全面定位实验。从实验结果来看，机器人能够进行全局图像分析，更好的

去适应实际工业生产环境，提高整个工作过程中的定位精度。BP网络则是通过安装

在机器人手臂上的两个末端摄像机来采集视觉信号，实现机器人的局部控制。在机

器人的智能控制领域中，传统控制领域下，主要是采用 PID 的控制形式，对其进行

点位控制，但这一控制模式下，控制精读不够，很难实现机器人的高速、精准的运

动或做某一项工作。据此，在对机器人进行智能控制的时候，可借助模糊自调整的 

PID 控制器进行控制。在这种控制模式下，当传统控制性能出现偏差的时候，可借

助 PI 控制器对其进行弥补，以保证整个系统能够平滑、稳定地执行命令，进而实

现机器人的高精度、高速运动。对于一些线性的工作，不需要机器人进行太复杂、

多变的计算的时候，可以采用一些简单的模型来实现对机器人的精度控制，同时增

加符合机器人工作的递推算法、并行算法等，以增加机器人对环境变化的敏感性，

实现动态模拟的精读控制。对于同时进行两项或是多项线性作业的时候，可以采取

多种智能控制组合的方法，根据实际的需要进行方法的选择，这样可以充分利用各

种控制方法的优势，避免单一方法的不足，大大改善了机器人控制系统的性能，提

高了机器人的精度和速度。

3.2机器人运动规划控制

实际工业生产过程中需要多个不同功能的机器人相互协作，这就需要对机器人

的运动进行规划设置。现阶段主要采用集中与分布相结合的方法来控制路径和速度

分解。机器人运动规划系统分为上下两级，上级系统主要是用来对机器人运动路径

进行集中规划，下级系统主要是对机器人运动路径进行分布控制。所谓集中规划，

即是只为生产过程中所使用的每一个机器人制定相应的路径规则，规划其运动的起

点位置和终点目标。但集中规划控制需要设定一个前提，即假定机器人运动路线上

没有任何障碍。同时机器人运动规划控制还需要一套完整的交通规则，运动范围内

要制定优先级策略，就是说不同功能机器人在运动过程中一个优先通过，这种规则

还可以协调和规划机器人的运动速度，避免相互之间形成干扰。

结束语

智能技术的发展，给工业机器人的智能控制提供了技术支持，引领工业机器

人行业得到了快速发展，通过智能技术在工业机器人智能控制领域的应用，赋予工

业机器人简单的“智慧”，让工业机器人有了人的各种感觉，并能够进行简单的逻

辑判断，从而适应工作和环境的需要，替代人类从事各种危险、复杂和高强度的工

作，既能够发挥智能技术的优势，也能为人类社会提供了诸多便利。
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[摘 要]智能控制理论是工业发展的必然产物，随着工业水平的不断发展，传统工程生产中人工主导已经成为过去时，机器人正在成为当前工业生产的重要组成部分。

本文简述了智能控制的发展过程，对智能控制在机器人领域中的应用加以介绍。
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