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产教融合育人路径的差异化选择与实践比较

章　 勇，徐　 君
（沙洲职业工学院智能制造学院，江苏张家港　 ２１５６００）

　 　 ［摘　 要］产教融合在具体实践中呈现出多种合作形态，不同模式有其各自的适用条件。沙
洲职业工学院智能制造学院同时推进了两个校企合作项目：模具专业与塑饮机企业合作的注塑
工艺员定向培养班，以及机电专业与永钢集团合作的现场工程师班。文章从合作动因、激励方
式、课程重构、岗位匹配、就业预期五个维度对两种模式进行比较分析。研究发现：模具班面向
技能相对标准化、企业急需的岗位，采用“短期高强度实战＋起薪倒逼”的逻辑；机电班面向复合
型、需长期沉淀的岗位，采用“长效激励＋多元发展”的逻辑。两种模式并无优劣之分，而是分别
适应了不同的产业特征和岗位需求。研究构建了一个“岗位特征—培养模式”匹配矩阵，为高职
院校根据专业特点选择合适的产教融合路径提供了决策参考。
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　 　 产教融合是职业教育人才培养的基本路径，但
在具体实践中，不同专业往往采取不同的合作模
式。有的采用“订单班”形式，企业与学校共同制定
培养方案、共同选拔学生；有的采用“现代学徒制”，
学生与企业签订学徒合同，工学交替进行；还有的
采用“产业学院”等更紧密的融合形态。这些不同
模式分别适用于什么情境？学校在选择模式时应
该考虑哪些关键因素？目前学界对此缺乏系统的
比较研究和可操作的决策框架。

沙洲职业工学院智能制造学院近年来同时推
进了两个校企合作项目：一个是模具专业与本地塑
饮机企业正在设计中的注塑工艺员定向培养班（以
下简称“模具班”），另一个是机电专业与永钢集团
已经开班运行的现场工程师班（以下简称“机电
班”）。两个项目在目标岗位、企业类型、激励方式、
课程安排等方面存在明显差异。这为比较研究提
供了典型案例———尽管一个尚在设计阶段、一个已
经运行，但通过对比可以揭示不同情境下的模式选
择逻辑，并为设计中的项目提供来自运行实践的经
验参照。

本文从合作动因、激励方式、课程重构程度、岗
位匹配逻辑、就业预期五个维度对两个项目进行比
较分析，在此基础上构建一个“岗位特征—培养模
式”的匹配框架，以期为其他院校提供参考。

一、项目基本情况
（一）模具班
该班目前处于校企商议和方案设计阶段，尚未

正式开班。合作背景是：张家港市塑饮机产业极度
紧缺注塑成型工艺员，本地无高校系统培养该工
种，企业主要依靠内部从操作工中选拔培养或从外
地高薪引进，普遍面临“招不到、培养慢、留不住”的
困境。部分企业因担忧人才培养投入后无法长期
留任，甚至不敢在培养新人上投入太多资源。

方案要点如下：
目标岗位：注塑成型工艺员。该岗位技能相对

单一但需求量大，主要工作包括模具装卸、注塑参
数设定与调整、常见缺陷的原因排查与解决、注塑
机日常点检等。

培养周期：大三整学年１０个月，学生完全脱产
进驻企业。
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核心设计：“跟岗认知—轮岗实训—顶岗胜任”
三阶段递进培训流程，将原有课程体系拆解重组为
１２个典型工作任务模块，每个模块对应一个真实的
生产场景。

激励方式：以毕业高起薪为主要激励，考核结
果与起薪直接挂钩。同时设计《本地化服务协议》，
约定学生在本地企业至少服务两年，若提前离职须
按比例返还部分培养费用。

企业投入：提供工位、设备正常损耗、培训用耗
材、师傅指导津贴。

当前状态：已与塑饮机协会及３ ～ ５家骨干企业
达成初步合作意向，框架协议待签。

（二）机电班
现场工程师专项培养计划旨在面向先进制造

业等领域输送具有工艺理解、设备操作、现场管理
及初步创新能力的技术技能人才。该班已于２０２５
年正式开班，目前有２０名学生在永钢集团的不同岗
位实践。合作背景是：永钢集团作为张家港市大型
钢铁联合企业，近年来大力推进智能工厂建设，其
炼铁、炼钢、轧钢等主要生产线大量采用自动化控
制系统、工业机器人和智能传感器，对机电一体化
技术、工业机器人应用、电气自动化等方向的现场工
程师需求持续增长，每年技术岗位招聘缺口约５０人。

运行方案的特点如下：
目标岗位：现场工程师，涵盖电气维修、自动化

控制、设备点检等复合技能方向。
培养周期：一年半（大二下学期至大三结束），

其中企业实践不少于６个月。
核心设计：企业提供“奖学金＋奖教金”双向激

励机制，课程融入企业真实案例，实行校企双导
师制。

激励方式：学生奖学金每学期５万元，覆盖全体
学员分三档发放；教师奖教金每年２． ５万元，分为基
础津贴和绩效奖励两部分；学员另享实习津贴。

企业投入：除岗位、师傅、设备外，额外提供奖
学金和奖教金专项资金。

当前状态：已完成首批学生选拔和岗位分配，
运行一个学期，完成了首次奖学金和奖教金评定。

二、比较维度与分析
（一）合作动因与企业诉求
模具班：产业急缺＋无对口培养。塑饮机企业

对注塑工艺员的需求非常迫切，但本地没有相关专
业，企业只能自己从零培养，内部培养通常需要２ ～
３年时间。因此，企业参与合作的直接诉求是“快速
获得能用的人”。在这种诉求下，企业愿意提供岗

位和培训资源，但对额外投入（如设立奖学金）持谨
慎态度，核心顾虑是培养出来的人才被同行挖走。
这种“不敢培养”的心态在中小民营企业中尤为突出。

机电班：企业升级＋人才储备。永钢集团作为
大型企业，有成熟的人力资源规划体系，企业大学
和培训部门较为完善。企业不仅需要当前能用的
人，更着眼于未来３ ～ ５年的技术人才储备。因此，
永钢集团愿意通过奖学金和奖教金进行中长期投
资，提前锁定优秀毕业生。其诉求不仅是“用人”，
更是“留人”和“树品牌”———通过校企合作塑造良
好的企业形象，吸引更多优秀学生选择永钢。

比较结论：企业规模与发展阶段深刻影响合作
模式的选择。中小企业资金相对紧张，更看重短期
见效，愿意提供实践岗位但对额外激励较为谨慎；
大型企业资金充裕，有长期人力资源规划，更看重
长期储备，愿意投入专项资金进行深度合作。徐国
庆认为，产教融合共同体的制度化建构需要企业深
度参与人才培养全过程，而企业的参与意愿和投入
能力与其规模和发展阶段密切相关。学校在寻找
合作企业时，应充分评估企业的规模、发展阶段和
用人理念，选择匹配度较高的合作伙伴。

（二）学生激励方式
模具班：未来高起薪（滞后激励）。学生知道毕

业后能拿８０００元以上，比普通模具专业毕业生（通
常４５００ ～ ６０００元）高出３０００元左右，这个差距足以
驱动大多数学生认真完成１０个月的培训。该模式
的优势在于激励效果直接、无需企业额外投入资
金，但缺点是激励是“滞后”的，学生在长达１０个月
的培训过程中缺乏即时的正向反馈，可能出现在培
训中期动力下降的情况。

机电班：当期奖学金＋实习津贴＋未来发展（即
时＋复合激励）。学生每个学期都能拿到奖学金，同
时有实习津贴，激励是即时的、连续的、可感知的。
奖学金分档设置制造了适度的竞争压力，学生为了
争取更高档位会持续努力。此外，企业提供奖教金
间接惠及学生———教师更愿意下企业、更主动收集
案例，教学质量因此提高。这种复合激励模式的优
势在于持续性强，但需要企业投入较多资金。

比较结论：两种激励方式各有适用场景。滞后
激励（未来高起薪）适合短周期、高强度、目标明确
的培训项目，能够在较短时间内集中激发学生动
力；即时激励（当期奖学金＋津贴）适合长周期、复合
型、需要持续动力的培养项目，能够帮助学生保持
长期的学习投入。王元等人提出的现场工程师系
统化培养框架中，强调了激励机制的多样化设计对
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于保持学员学习动力的重要性。在实际操作中，两
种方式也可以互相借鉴———模具班可以考虑增设
小额的过程性奖学金（如“月度技能之星”奖金５００
元），以弥补滞后激励的中期动力不足问题。

（三）课程重构程度
模具班：彻底重构。原课程体系被完全打散，

根据本地塑饮机企业的主要产品类型（如瓶胚模
具、桶类模具、薄壁容器等）重组为１２个典型工作
任务模块，每个模块对应一个真实的生产场景。例
如“全电动注塑机的模具安装与压板紧固操作”“薄
壁产品的注射压力与保压时间设定”“飞边缺陷的
识别与处理”等。每个模块均采用本地企业提供的
真实工艺参数和故障记录，确保训练内容与企业实
际需求高度一致。这种彻底重构的优势是岗位针
对性强、学生上手快，但缺点是通用性较差，学生只
学会了特定机台的操作，换一个企业可能需要重新
适应。

机电班：适度重构。保留核心理论课（如ＰＬＣ
编程、电机拖动、传感器技术等），在此基础上增加
企业项目化课程模块，共增设七门行业特色课程
（智能化炼铁工艺与装备、智能化炼钢工艺与装备、
铁前／炼钢／轧钢电气系统安装与调试、智能化轧钢
工艺与装备、冶金过程检测与控制、铁前／炼钢／轧
钢生产自动化技术、轧钢生产自动化控制综合实
训），但整体课程框架与普通机电专业差异不大。
马成荣指出，现场工程师培养中的课程教学改革需
要明确目标、内容、组织与评价等要素，并强调课程
重构应兼顾岗位针对性和知识迁移能力。这种适
度重构的优势是学生基础扎实、知识迁移能力强、
适应面广，但缺点是岗位针对性相对较弱，学生毕
业后可能需要一定的在岗适应期。

比较结论：课程重构程度应与岗位技能的可迁
移性成反比。注塑工艺员的核心技能（参数调整、
缺陷诊断）在不同企业的注塑机上有较强的通用
性，彻底重构后学生仍具备较好的迁移能力，因此
可以大胆重构。而现场工程师需要广博的知识基
础（机械、电气、控制、工艺），过度窄化会损害学生
的长远发展，因此适合适度重构、保留基础理论。

（四）岗位匹配逻辑
模具班：订单式匹配。学生培训合格后，直接

进入合作企业（或同行业其他企业）工作，岗位高度
确定。学生在入学时或培训开始前就知道自己将
来要去哪家企业、从事什么岗位，这种确定性有助
于学生建立清晰的职业预期。匹配效率高、管理成
本低，但学生的选择空间小，如果培训过程中发现

自己不适合该岗位，调整的余地有限。
机电班：平台式匹配。学生在企业多个岗位轮

岗后，根据兴趣和能力定岗。企业安排了轮岗计
划———学员在定岗前先在电气维修、自动化控制、
设备点检、生产管理辅助等岗位各观摩１ ～ ２周，了
解不同岗位的工作内容后再正式定岗。匹配过程
更复杂、管理成本更高，但人岗契合度可能更高，学
生的满意度也更高。此外，轮岗经历有助于学生建
立对企业整体运作的系统认知，这对现场工程师的
综合能力培养是有益的。

比较结论：岗位确定性高的专业适合订单式匹
配，追求效率和确定性；岗位多样性高的专业适合
平台式匹配，追求适配度和学生满意度。学校在设
计匹配机制时，应考虑本专业毕业生主要面向的岗
位类型———是单一岗位还是多元岗位，从而选择合
适的匹配逻辑。

（五）就业预期与职业发展
模具班：高起薪＋窄通道。学生毕业起薪高

（８０００元以上），比普通毕业生高出约３０００元，在短
期内具有明显优势。但岗位晋升路径相对清晰但
较窄———从初级工艺员到高级工艺员到工艺主管，
再向上可能转向生产管理或技术专家。职业发展
偏向深度，适合愿意在某一个技术方向上持续深耕
的学生。

机电班：中等起薪＋宽通道。学生毕业起薪中
等（约４５００ ～ ７０００元），比普通机电专业毕业生略
高但差距不如模具班明显。但职业发展空间更
广———可以向技术专家（如自动化工程师、电气工
程师）、生产管理（如班组长、车间主任）、设备工程
师等多个方向延伸。职业发展偏向广度，适合有长
远规划、愿意先积累再发展的学生。

比较结论：没有绝对的好坏之分，两种路径各
有适合的学生群体。家庭经济压力较大的学生可
能更倾向于模具班的高起薪，希望尽快减轻家庭负
担；有长远职业规划、愿意先低后高、看重发展空间
的学生可能更适合机电班。学校在招生宣传时应
如实告知两种路径的特点，帮助学生根据自身情况
做出选择。李梦卿等人对德国“双元制”大学的研
究表明，企业深度参与下的职业发展通道设计直接
影响学生的职业认同感和留任率。

三、模式匹配矩阵与决策参考
基于上述比较分析，可以构建一个“岗位特

征—培养模式”匹配矩阵（见表１），以岗位技能的标
准化程度和企业的合作意愿为两个核心维度，为学
校选择产教融合模式提供决策参考。
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表１　 “岗位特征—培养模式”匹配矩阵
岗位技能标准化程度 企业合作意愿 推荐模式 典型案例

高 强 短期高强度实战＋起薪挂钩 模具班
高 弱 短周期轮训＋行业通用证书 多企业联盟轮训
低 强 长效激励＋多元发展 机电班
低 弱 常规实习＋企业项目嵌入课程 较难开展深度合作

　 　 该矩阵说明：当岗位技能标准化程度高、企业
合作意愿强时，适合采用短期高强度实战模式，以
快速培养能用的人；当岗位技能标准化程度高但企
业合作意愿弱时，可以考虑多企业联盟轮训，通过
行业协会整合多家企业资源；当岗位技能标准化程
度低、企业合作意愿强时，适合采用长效激励模式，
进行长期培养；当两者都弱时，深度合作难度较大，
可考虑较为常规的实习模式。这一分类框架与周
展等基于协同理论的产教融合现场工程师培养模
式建构思路具有内在一致性。

需要注意的是，这个矩阵目前仅基于两个案
例，还需要更多实证检验和扩展。不同行业、不同
地区的实际情况可能存在差异，学校在使用时应结
合自身条件进行调整。

四、讨论与局限
（一）不同阶段比较的局限性
本研究的两个项目处于不同阶段（一个设计、

一个运行），比较时存在时间差。机电班在运行中
暴露的一些问题（如评分标准不一致、岗位分布不
平衡），模具班在设计阶段可以提前规避，这是设计
中的项目相对于运行中项目的优势。但模具班真
正实施后，可能还会遇到机电班没有遇到的新问题
（如企业突然订单爆满导致培训时间被挤压、学生
体能不适应倒班等）。因此，比较结论应视为“启发
式”而非“确定性”的。

（二）行业差异与企业规模差异的影响
塑饮机产业以中小民营企业为主，企业规模较

小、资金相对紧张、人力资源管理体系不够完善；永
钢集团是大型钢铁企业，资金充裕、管理规范、有专
门的企业大学。两者在企业文化、管理规范、资金
实力上的差异，会影响合作模式的选择和效果，不
一定完全归因于岗位特征。后续研究可以控制企
业规模变量，选择规模相近的企业进行比较，或者
增加案例数量以提高结论的普适性。

（三）缺少长期效果数据
机电班虽然已运行，但学生尚未毕业，长期职

业发展数据缺失；模具班更未实施。因此，本文的

比较主要集中在过程指标（如激励效果、匹配效率、
课程重构程度）上，对最终就业质量和职业发展的
比较只能基于预期，无法验证。后续研究需要持续
跟踪两个项目的毕业生去向和职业发展情况，获得
更具说服力的长期效果数据。

五、结论与启示
（一）基本结论
沙洲职业工学院模具班与机电班代表了两种

差异化的产教融合路径。模具班面向技能相对标
准化、企业急需的岗位，采用“短期高强度实战＋起
薪倒逼”的逻辑，追求快速见效、高薪就业；机电班
面向复合型、需长期沉淀的岗位，采用“长效激励＋
多元发展”的逻辑，追求持续成长、宽口径发展。两
种模式没有优劣之分，而是分别适应了不同的产业
特征和岗位需求。

比较研究的深层启示在于：学校在设计和选择
产教融合模式时，不应盲目照搬别人的成功经验，
而应从自身的专业特点、合作企业的实际情况、目
标岗位的技能要求出发，进行定制化的设计。没有
一种模式是万能的，只有与情境相匹配的模式才是
有效的。

（二）对高职院校的实践启示
第一，在选择产教融合模式之前，学校应首先

进行岗位分析，明确目标岗位的技能特征———是单
一可标准化的，还是复合需广博的。这是选择培养
模式的基础。

第二，应充分评估合作企业的规模、发展阶段、
用人理念和投入意愿。大型企业与中小企业的合
作模式应有不同设计，不能简单套用。

第三，已运行项目的经验教训可以为设计中的
项目提供宝贵的“避坑指南”。例如机电班出现的
评分标准不一致问题，模具班在设计阶段就应该提
前制定细化评分细则，并对企业师傅进行统一培训。

第四，课程重构程度应与岗位技能的可迁移性
相匹配，不宜过度窄化也不宜过度宽泛。激励方式
的选择应考虑培养周期的长短，短周期项目适合滞
后激励，长周期项目需要即时激励。
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（三）后续研究方向
下一步，课题组将继续跟踪机电班学员的毕业

去向和职业发展情况，并推动模具班从设计走向实
施。届时，可以进行更具说服力的前后对比和效果
评估。同时，计划增加更多案例（如其他专业的校
企合作项目），进一步验证和完善“岗位特征—培养
模式”匹配矩阵，为高职院校产教融合实践提供更
具操作性的指导工具。

参考文献：
［１］石伟平，郝天聪．从校企合作到产教融合———我国职

业教育办学模式改革的思维转向［Ｊ］．教育发展研究，２０１９，
３９（１７）：３２－３８．

［２］霍丽娟．现场工程师专项培养计划的内涵要义、要素
框架和运行逻辑［Ｊ］．中国职业技术教育，２０２３（１４）：５－１１．

［３］徐国庆．产教融合共同体：走向校企关系的制度化建
构［Ｊ］．华东师范大学学报（教育科学版），２０２５，４３（１１）：１－１２．

［４］王元，王帮俊．职业教育现场工程师系统化培养：学
理基础与实现路径［Ｊ］．职业技术教育，２０２６（５）：３－８．

［５］李梦卿，余静．德国“双元制”大学的运行逻辑、机制
与启示［Ｊ］．教育与职业，２０２１（１７）：２６－３３．

［６］马成荣．现场工程师培养的意义与课程教学改革的
创新理路［Ｊ］．江苏高职教育，２０２４，２４（３）：１１－１９．

［７］周展，刘万太，崔添添，吕雨农，王芳，桂斌斌．基于协
同理论的产教融合现场工程师培养模式建构与路径分析
［Ｊ］．现代职业教育，２０２４（１６）：６５－６８．

Ｄｉｆｆｅｒｅｎｔｉａｔｅｄ Ｃｈｏｉｃｅｓ ａｎｄ Ｐｒａｃｔｉｃａｌ Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎ ｏｆ Ｉｎｄｕｓｔｒｙ－ｅｄｕｃａｔｉｏｎ Ｉｎｔｅｇｒａｔｉｏｎ Ｔａｌｅｎｔ Ｃｕｌｔｉｖａｔｉｏｎ Ｐａｔｈｓ

ＺＨＡＮＧ Ｙｏｎｇ，ＸＵ Ｊｕｎ
（Ｓｃｈｏｏｌ ｏｆ Ｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔ Ｍａｎｕｆａｃｔｕｒｉｎｇ，Ｓｈａｚｈｏｕ Ｐｒｏｆｅｓｓｉｏｎａｌ Ｉｎｓｔｉｔｕｔｅ ｏｆ Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，

Ｚｈａｎｇｊｉａｇａｎｇ Ｊｉａｎｇｓｕ ２１５６００，Ｃｈｉｎａ）

Ａｂｓｔｒａｃｔ：Ｉｎｄｕｓｔｒｙ－ｅｄｕｃａｔｉｏｎ ｉｎｔｅｇｒａｔｉｏｎ ｐｒｅｓｅｎｔｓ ｍｕｌｔｉｐｌｅ ｃｏｏｐｅｒａｔｉｏｎ ｆｏｒｍｓ ｉｎ ｐｒａｃｔｉｃｅ，ａｎｄ ｄｉｆｆｅｒｅｎｔ ｍｏｄｅｌｓ ｈａｖｅ ｔｈｅｉｒ
ｒｅｓｐｅｃｔｉｖｅ ａｐｐｌｉｃａｂｌｅ ｃｏｎｄｉｔｉｏｎｓ． Ｔｈｅ Ｓｃｈｏｏｌ ｏｆ Ｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔ Ｍａｎｕｆａｃｔｕｒｉｎｇ ａｔ Ｓｈａｚｈｏｕ Ｐｒｏｆｅｓｓｉｏｎａｌ Ｉｎｓｔｉｔｕｔｅ ｏｆ Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ
ｈａｓ ｓｉｍｕｌｔａｎｅｏｕｓｌｙ ａｄｖａｎｃｅｄ ｔｗｏ ｓｃｈｏｏｌ － ｅｎｔｅｒｐｒｉｓｅ ｃｏｏｐｅｒａｔｉｏｎ ｐｒｏｊｅｃｔｓ：ａ ｃｕｓｔｏｍｉｚｅｄ ｔｒａｉｎｉｎｇ ｐｒｏｇｒａｍ ｆｏｒ ｉｎｊｅｃｔｉｏｎ
ｍｏｌｄｉｎｇ ｐｒｏｃｅｓｓ ｔｅｃｈｎｉｃｉａｎｓ ｉｎ ｔｈｅ ｍｏｌｄ ｍａｊｏｒ ｉｎ ｃｏｏｐｅｒａｔｉｏｎ ｗｉｔｈ ｐｌａｓｔｉｃ ａｎｄ ｂｅｖｅｒａｇｅ ｍａｃｈｉｎｅｒｙ ｅｎｔｅｒｐｒｉｓｅｓ，ａｎｄ ａ ｆｉｅｌｄ
ｅｎｇｉｎｅｅｒ ｃｌａｓｓ ｉｎ ｔｈｅ ｍｅｃｈａｔｒｏｎｉｃｓ ｍａｊｏｒ ｉｎ ｃｏｏｐｅｒａｔｉｏｎ ｗｉｔｈ Ｙｏｎｇｇａｎｇ Ｇｒｏｕｐ． Ｔｈｉｓ ｐａｐｅｒ ｃｏｍｐａｒａｔｉｖｅｌｙ ａｎａｌｙｚｅｓ ｔｈｅ ｔｗｏ
ｍｏｄｅｌｓ ｆｒｏｍ ｆｉｖｅ ｄｉｍｅｎｓｉｏｎｓ：ｃｏｏｐｅｒａｔｉｏｎ ｍｏｔｉｖｅｓ，ｉｎｃｅｎｔｉｖｅ ｍｅｔｈｏｄｓ，ｃｕｒｒｉｃｕｌｕｍ ｒｅｃｏｎｓｔｒｕｃｔｉｏｎ，ｊｏｂ ｍａｔｃｈｉｎｇ，ａｎｄ
ｅｍｐｌｏｙｍｅｎｔ ｅｘｐｅｃｔａｔｉｏｎｓ． Ｔｈｅ ｓｔｕｄｙ ｆｉｎｄｓ ｔｈａｔ ｔｈｅ ｍｏｌｄ ｍａｊｏｒ ｃｌａｓｓ ｔａｒｇｅｔｓ ｐｏｓｉｔｉｏｎｓ ｗｉｔｈ ｒｅｌａｔｉｖｅｌｙ ｓｔａｎｄａｒｄｉｚｅｄ ｓｋｉｌｌｓ ａｎｄ
ｕｒｇｅｎｔ ｅｎｔｅｒｐｒｉｓｅ ｎｅｅｄｓ，ａｄｏｐｔｉｎｇ ａ ｌｏｇｉｃ ｏｆ“ｓｈｏｒｔ－ｔｅｒｍ ｈｉｇｈ－ｉｎｔｅｎｓｉｔｙ ｐｒａｃｔｉｃａｌ ｔｒａｉｎｉｎｇ ＋ ｈｉｇｈ ｓｔａｒｔｉｎｇ ｓａｌａｒｙ ａｓ ａ ｄｒｉｖｉｎｇ
ｆｏｒｃｅ”；ｗｈｉｌｅ ｔｈｅ ｍｅｃｈａｔｒｏｎｉｃｓ ｍａｊｏｒ ｃｌａｓｓ ｔａｒｇｅｔｓ ｃｏｍｐｏｓｉｔｅ ｐｏｓｉｔｉｏｎｓ ｒｅｑｕｉｒｉｎｇ ｌｏｎｇ－ｔｅｒｍ ｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔ，ａｄｏｐｔｉｎｇ ａ ｌｏｇｉｃ
ｏｆ “ｌｏｎｇ－ｔｅｒｍ ｉｎｃｅｎｔｉｖｅｓ ＋ ｄｉｖｅｒｓｉｆｉｅｄ ｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔ ｐａｔｈｓ”． Ｔｈｅ ｔｗｏ ｍｏｄｅｌｓ ａｒｅ ｎｏｔ ｂｅｔｔｅｒ ｏｒ ｗｏｒｓｅ ｔｈａｎ ｅａｃｈ ｏｔｈｅｒ ｂｕｔ ａｒｅ
ａｄａｐｔｅｄ ｔｏ ｄｉｆｆｅｒｅｎｔ ｉｎｄｕｓｔｒｉａｌ ｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｓ ａｎｄ ｊｏｂ ｒｅｑｕｉｒｅｍｅｎｔｓ． Ｔｈｅ ｓｔｕｄｙ ｃｏｎｓｔｒｕｃｔｓ ａ “ｊｏｂ ｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｓ—ｔｒａｉｎｉｎｇ
ｍｏｄｅｌ”ｍａｔｃｈｉｎｇ ｍａｔｒｉｘ，ｐｒｏｖｉｄｉｎｇ ａ ｄｅｃｉｓｉｏｎ － ｍａｋｉｎｇ ｒｅｆｅｒｅｎｃｅ ｆｏｒ ｈｉｇｈｅｒ ｖｏｃａｔｉｏｎａｌ ｃｏｌｌｅｇｅｓ ｔｏ ｃｈｏｏｓｅ ａｐｐｒｏｐｒｉａｔｅ
ｉｎｄｕｓｔｒｙ－ｅｄｕｃａｔｉｏｎ ｉｎｔｅｇｒａｔｉｏｎ ｐａｔｈｓ ｂａｓｅｄ ｏｎ ｔｈｅｉｒ ｄｉｓｃｉｐｌｉｎａｒｙ ｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｓ．
Ｋｅｙ ｗｏｒｄｓ：ｉｎｄｕｓｔｒｙ － ｅｄｕｃａｔｉｏｎ ｉｎｔｅｇｒａｔｉｏｎ；ｃｏｍｐａｒａｔｉｖｅ ｓｔｕｄｙ；ｉｎｊｅｃｔｉｏｎ ｍｏｌｄｉｎｇ ｐｒｏｃｅｓｓ ｔｅｃｈｎｉｃｉａｎ；ｆｉｅｌｄ ｅｎｇｉｎｅｅｒ；
ｔｒａｉｎｉｎｇ ｍｏｄｅｌ

９７


