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目   录 
Ⅰ. 能力考核要求 

《车辆理论》是全国自学考试车辆工程专业专升本的专业课。

该课程主要讲授智能车辆体系结构、环境感知、行为决策、运动规

划、运动控制、测试与评价等方面的内容。通过该课程的学习，了

解智能车辆发展历史及趋势，了解智能车辆在军事/民用领域的应用

前景。该课程的重点内容包括：智能车辆与人工智能概述；智能车

辆视觉技术；深度学习与目标检测；智能网联技术；智能决策与类

人驾驶；智能车辆路径规划与运动规划。难点内容包括：动态目标

状态估计；SVM 模型的训练与分类；卷积神经网络的前向传播算法

和反向传播算法。 

本课程的考核目的在于检验考生掌握本课程基本知识情况和运

用所学方法解决智能车辆研究中实际问题的能力。 

学习本课程应具备高等数学、大学物理、机械原理、机械设计、

计算机三维辅助设计等基础知识。 

本课程要求考核识记、领会、简单应用、综合应用四种能力。

四种能力层次解释为： 

识记：要求考生知道本课程中的名词、概念、原理、知识的含

义，并能够正确认识或识别。 

领会：要求在识记的基础上，能够把握本课程中的基本概念、

基本原理和基本方法，掌握有关概念、原理、方法的区别与联系。 

简单应用：要求在领会的基础上，运用本课程中的基本概念、

基本原理和基本方法中的少量知识点，分析和解决一般的理论问题

或实际问题。 

综合应用：要求考生在简单应用的基础上，运用学过的本课程

规定的多个知识点，综合分析和解决稍复杂的理论和实际问题。 
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Ⅱ. 考试形式和试卷结构 

考试要求：本课程考试采用闭卷考试方式，考试的时间为 150

分钟，试卷总分为 100 分，60 分为及格，考试时可以携带计算器。 

考核范围：本大纲考试内容所规定知识点及知识点下的知识细

目，都属于考核范围。 

试卷分数比例：本课程在试卷中对不同能力层次要求的分数比

例大致为：识记占 20%，领会占 30%~40%，简单应用占 30%，综合应

用占 10%~20%。 

试卷难度：试卷中试题的难度可分为：易、较易、较难和难四

个等级。每份试卷中不同难度试题的分数比例一般为：2：3：3：2。 

试卷题型：课程考试命题的主要题型一般有：判断题、名词解

释、填空题、单项选择题（四选一）、多项选择题（五选多）、简

答题、计算题、论述题、综合分析题、案例分析题等。在命题工作

中必须按照本课程大纲中规定的题型命题，考试试卷使用的题型可

以略少，但不能超出大纲规定的范围。 

参考教材： 

《智能车辆理论与应用》, 陈慧岩、熊光明、龚建伟、邸慧军编, 北京理工大

学出版社（2018版） 
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Ⅲ. 课程内容和考核目标 

第一部分  智能车辆与人工智能概述 

一、课程内容 

1. 智能车辆和人工智能概述 

2. 滤波技术基础 

3. 智能车辆体系结构 

二、考核目标 

1. 智能车辆和人工智能概述 

识记：智能车辆的定义和具备的功能。 

领会：人工智能概述，机器学习概述。 

2. 滤波技术基础 

识记：卡尔曼滤波和粒子滤波的定义。 

领会：卡尔曼滤波的思想，粒子滤波算法的流程。 

3. 智能车辆体系结构 

识记：体系结构的定义。 

领会：RCS 运行机制概述，数据采集与回放系统。 

第二部分  智能车辆视觉技术 

一、课程内容 

1. 基于三维激光雷达的目标检测与跟踪 

2. 使用机器视觉的可通行区域检测 

3. 视觉 SLAM 

二、考核目标 

1. 基于三维激光雷达的目标检测与跟踪 
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识记：基于三维激光雷达的目标检测基本流程。 

领会：目标聚类与检测，目标数据关联。 

综合应用：动态目标状态估计。 

2. 使用机器视觉的可通行区域检测 

识记：特征提取算法的定义。 

领会：基于 FSVM 和 AdaBoost 的特征选择算法。 

综合应用：SVM模型的训练与分类。 

3. 视觉 SLAM 

识记：视觉 SLAM 的定义。 

领会：算法框架与前端搭建，图优化概述。 

综合应用：非回环分层模型。 

第三部分  深度学习与目标检测 

一、课程内容 

1. 卷积神经网络 

2. 卷积神经网络改进 

3. 训练框架 

二、考核目标 

1. 卷积神经网络 

识记：卷积神经网络的概述。 

领会：卷积神经网络的模型结构。 

综合应用：卷积神经网络的前向传播算法和反向传播算法。 

2. 卷积神经网络改进 

识记：卷积神经网络几种改进方法的概述。 

领会：卷积神经网络几种改进方法的工作流程。 
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3. 训练框架 

识记：几种常用的深度神经网络的概述。 

领会：几种常用的深度神经网络的特点。 

第四部分  智能网联技术 

一、课程内容 

1. 基于网联技术的多车编队自动驾驶 

2. V2V 通信与车载传感器信息融合的匝道入口避撞系统 

3. 基于 V2V的遮挡情况下的 AEB 技术 

二、考核目标 

1. 基于网联技术的多车编队自动驾驶 

识记：编队车辆平台软件结构的组成。 

领会：车辆编队总体方案。 

综合应用：多车编队系统架构。 

2. V2V 通信与车载传感器信息融合的匝道入口避撞系统 

领会：基于车载传感器与 V2V 通信的避撞系统。 

综合应用：匝道避碰系统仿真分析。 

3. 基于 V2V的遮挡情况下的 AEB 技术 

领会：在遮挡环境下基于 V2V 通信的 AEB 系统。 

简单应用：基于 PreScan/MATLAB的模型搭建。 

综合应用：三车 V2V 避撞仿真分析。 

第五部分  智能决策与类人驾驶 

一、课程内容 

1. 高速道路环境下智能车辆超车行为决策 

2. 无信号灯十字交叉口智能车辆行为决策 
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3. 车辆跟驰类人驾驶学习系统 

二、考核目标 

1. 高速道路环境下智能车辆超车行为决策 

识记：基于层次状态机的超车行为建模。 

领会：基于人工神经网络的超车意图产生。 

综合应用：基于规则的超车条件判定。 

2. 无信号灯十字交叉口智能车辆行为决策 

领会：无信号灯十字交叉口场景分析。 

简单应用：基于模糊逻辑的驾驶员激进程度识别。 

综合应用：基于相对驾驶激进程度的无信号灯交叉口决策方法。 

3. 车辆跟驰类人驾驶学习系统 

领会：NQL 算法流程。 

简单应用：类人驾驶学习系统设计。 

综合应用：强化学习与马尔科夫决策过程，NQL 求解过程。 

第六部分  智能车辆路径规划与运动规划 

一、课程内容 

1. 实时、增量式路径规划 

2. 局部路径规划 

3. 运动规划与行驶模式 

二、考核目标 

1. 实时、增量式路径规划 

识记：实时、增量式路径规划的概述 

领会：增量式路径规划算法。 

综合应用：变维度状态空间的实时、增量式路径规划。 
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2. 局部路径规划 

领会：局部路径生成算法 

综合应用：避障分析与路径选择。 

3. 运动规划与行驶模式 

领会：规划方法设计思路，速度规划方法概述。 

简单应用：行驶模式分析。 
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Ⅳ. 题型示例 

一、判断题 

经典卡尔曼滤波算法是一种递推线性最小方差估计技术。（   ） 

二、名词解释 

智能车辆。 

三、单项选择题 

针对车辆跟驰问题，类人驾驶学习系统主要包括人类驾驶策略学习

模块和（   ）控制模块。 

A．横向速度               B. 纵向速度 

C．轴向速度               D. 径向速度 

四、多项选择题 

有限状态机通常包含以下（    ）要素。 

A.状态      B.时间      C.事件      D.转移     E.动作 

五、简答题 

简述基于三维激光雷达的目标检测基本流程。 

六、论述题 

阐述人工智能、机器学习、深度学习之间的关系。 

 
参考答案 

一、判断题 

√ 

二、名词解释 
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智能车辆是集传感技术、自动控制、人工智能、视觉计算、程

序设计、组合导航、信息融合等众多技术于一体的智能化系统，它

是充分考虑车路合一、协调规划的车辆系统。 

三、单项选择题 

B  

四、多项选择题 

ACDE 

五、简答题 

答：首先对激光雷达进行安装及标定，之后将其获得的三维点

云投影到二维栅格地图上，对栅格地图进行连通域分析及聚类，筛

选目标，最后将当前帧筛选所得目标与上一帧的进行关联，实现对

目标的检测与跟踪。 

六、论述题 

解：人工智能的通常含义是指机器能够像人类一样思考。通常

将人工智能分为弱人工智能和强人工智能，前者让机器具备观察和

感知的能力，可以做到一定程度的理解和推理，而强人工智能让机

器获得自适应能力，解决一些之前没有遇到过的问题。目前的研究

大多集中在弱人工智能这部分。 

弱人工智能的“智能”主要归功于一种实现人工智能的方法—

机器学习。机器学习最基本的做法，是使用算法来解析数据、从中

学习，然后对真实世界中的事件作出决策和预测。与传统的为解决

特定任务的软件程序不同，机器学习是用大量的数据来“训练”，

通过各种算法从数据中学习如何完成任务。机器学习直接来源于早
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期的人工智能领域。从学习方法上来分，机器学习算法可以分为监

督学习（如分类问题）、无监督学习（如聚类问题）、半监督学习、

集成学习、深度学习和强化学习等。 

传统的机器学习算法在指纹识别、基于 Haar 的人脸检测、基于

HOG 特征的物体检测等领域的应用基本达到了商业化的要求或者特

定场景的商业化水平，但每前进一步都异常艰难，直到深度学习算

法的出现。深度学习并不是一种独立的学习方法，其本身也会用到

有监督和无监督的学习方法来训练深度神经网络。但由于近几年该

领域发展迅猛，一些特有的学习手段相继被提出（如残差网络），

因此越来越多的人将其单独看作一种学习的方法。最初的深度学习

是利用深度神经网络来解决特征表达的一种学习过程。深度神经网

络本身并不是一个全新的概念，可大致理解为包含多个隐含层的神

经网络结构。 

综上所述，机器学习是一种实现人工智能的方法，深度学习是

一种实现机器学习的技术。 


