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摘  要：随着“互联网 +”时代的深入发展，教育领域正经历着前所未有的变革。模块教学法作为一种创新的

教学模式，在智能网联汽车教学中展现出巨大的潜力。本文旨在探讨“互联网 +”背景下模块教学法在智能网联汽

车教学中的应用，分析教学环境的变革，阐述模块教学法的设计原则，并具体展示其在感知与定位、决策与控制等

关键模块中的教学案例。通过本文的研究，期望为智能网联汽车教学提供新的思路和方法，促进教育质量的提升和

创新能力的培养。
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引言

智能网联汽车产业正以前所未有的速度崛起，成为

推动全球汽车产业转型升级的重要力量。据市场研究机

构预测，到 2030 年，全球智能网联汽车市场规模将达到

数万亿美元，这一数字不仅彰显了产业的巨大潜力，也

预示着其对社会经济结构的深远影响 [1]。智能网联汽车，

作为“互联网 +”与汽车制造业深度融合的产物，集成

了人工智能、大数据、云计算、物联网等前沿技术，实

现了车辆与车辆、车辆与基础设施、车辆与云端平台之

间的全面互联与智能交互。

在智能网联汽车产业的发展过程中，数据成了核心

驱动力。通过收集和分析车辆行驶过程中的海量数据，

车企可以不断优化自动驾驶算法，提升车辆的智能化水

平。同时，这些数据还可以为城市规划、交通管理等领

域提供有力支持，推动智慧城市的建设和发展。“互联

网 +”教育模式通过打破时空限制，实现了教学资源的

优化配置和高效利用。以智能网联汽车教学为例，借助

云计算、大数据等先进技术，教师可以轻松获取全球最

新的教学资料、案例分析和研究成果，并将其融入到课

堂教学中。同时，学生也可以通过在线学习平台，随时

随地访问这些资源，进行自主学习和探究。这种教学模

式不仅提高了教学效率，还激发了学生的学习兴趣和创

造力。

一、“互联网 +”背景下教学环境的变革

（一）数字化教学资源的整合与共享

通过构建统一的数字化教学资源平台，成功实现了

跨地域、跨学校的优质教学资源无缝对接。该平台集成

了国内外顶尖的智能网联汽车教材、视频教程、仿真软

件及案例库，为师生提供了丰富多样的学习资源。以智

能网联汽车传感器原理与选型教学为例，引入了国际知

名传感器制造商的官方教学视频和 3D 仿真模型，使学生

能够在虚拟环境中直观了解传感器的内部结构、工作原

理及选型要点。同时，通过平台上的互动问答区，学生

可以随时向专家提问，获得即时反馈，极大地提升了学

习效率和兴趣。这种教学模式不仅降低了教学成本，还

拓宽了学生的国际视野。

（二）虚拟仿真技术在智能网联汽车教学中的应用

在智能网联汽车教学的广阔舞台上，虚拟仿真技术

以其独特的魅力，正逐步成为推动教育创新的重要力量。

该技术通过构建高度逼真的虚拟环境，使学生能够在无

风险、低成本的条件下，深入探索智能网联汽车的复杂

系统。据最新研究报告显示，采用虚拟仿真技术进行教学，

学生的实践操作能力可提升约 30%，同时理论知识的掌

握度也有显著提升 [2]。以自动驾驶算法解析与编程实践

为例，引入了一套先进的虚拟仿真平台。该平台集成了

多种复杂路况和天气条件，如城市拥堵、高速公路巡航、

雨雪天气等，使学生能够在虚拟环境中模拟真实驾驶场

景，对自动驾驶算法进行调试与优化。通过该平台，学

生不仅能够直观理解算法的工作原理，还能在实战中积

累经验，提高解决问题的能力。

虚拟仿真技术还在智能网联汽车的通讯与网联模

块教学中发挥了重要作用。利用该技术构建了一个 V2X

（Vehicle to Everything）通信模拟系统，使学生能够

在虚拟环境中模拟车辆与道路基础设施、其他车辆及行
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人之间的信息交互。通过这一系统，学生不仅能够深入

理解 V2X 通信技术的原理与应用，还能在模拟的网络安

全攻击中，学习如何保护车辆数据的安全。

二、模块教学法在智能网联汽车课程中的设计原则

（一）模块化课程体系的构建策略

遵循“由浅入深、循序渐进”的原则，将复杂的智

能网联汽车知识体系划分为若干个相互独立又紧密联系

的模块。每个模块聚焦于特定的技术领域或功能单元，

如感知与定位、决策与控制、通讯与网联等，确保教学

内容的针对性和深度。以感知与定位模块为例，设计了“传

感器原理与选型教学”和“高精度地图与定位技术实践”

两个子模块。前者通过理论讲授与实物展示相结合的方

式，深入解析激光雷达、毫米波雷达、摄像头等主流传

感器的工作原理与性能特点，引导学生掌握传感器选型

的科学方法。后者则依托虚拟仿真平台，模拟不同环境

条件下的高精度地图构建与车辆定位过程，让学生在实

践中加深对定位技术的理解与应用能力。

在构建模块化课程体系时，还特别注重跨学科融合

与创新能力培养。以决策与控制模块为例，引入了自动

驾驶算法解析与编程实践子模块，邀请行业专家进行专

题讲座，并组织学生参与开源自动驾驶项目的开发。通

过这一过程，学生不仅能够学习到先进的自动驾驶算法

理论，还能在实战中锻炼编程能力和创新思维。

（二）理论与实践相结合的教学模块设计

在智能网联汽车课程的教学中，深入贯彻理论与实

践相结合的教学模块设计理念，旨在培养学生既具备扎

实的理论基础，又能灵活应用于实际操作的能力。具体

而言，设计了多个教学模块，每个模块均围绕智能网联

汽车的核心技术展开，通过理论讲授、案例分析、实验

操作和项目实践等多种方式，实现知识的内化与外化。

在通讯与网联模块的教学中，同样注重理论与实践的结

合。通过讲解 V2X（Vehicle to Everything）通信技术

的原理与应用，学生了解了智能网联汽车如何通过无线

通信技术与周围环境进行信息交换。为了加深理解，引

入了真实的 V2X 通信测试案例，利用模拟器和实际车辆

进行通信测试，观察并分析通信过程中的数据交互、时延、

丢包率等关键指标。同时，还结合网络安全与数据保护

的教学内容，引导学生思考如何在保障通信安全的前提

下，实现智能网联汽车的高效互联。这种理论与实践相

结合的教学模式，不仅提高了学生的学习兴趣和积极性，

还为他们未来的职业发展奠定了坚实的基础。

（三）跨学科融合与创新能力培养

积极构建了一个融合计算机科学、电子工程、机械

工程、通信技术及数据科学等多学科知识的课程体系。

例如，在自动驾驶算法解析与编程实践中，学生不仅需

要掌握C++、Python等编程语言，还需深入理解机器学习、

深度学习等前沿技术，并结合车辆动力学、传感器融合

等多领域知识，进行复杂路况下的决策策略模拟。这种

跨学科的融合，不仅拓宽了学生的知识视野，还激发了

他们的创新思维 [3]。

为了具体落实跨学科融合，引入了“项目制学习”

模式，让学生以团队形式参与真实或模拟的智能网联汽

车项目。在“智能城市出行解决方案”项目中，学生们

结合城市规划、交通管理、环境保护等多学科知识，提

出了创新的智能网联汽车应用方案。通过这一过程，学

生们不仅学会了如何将理论知识应用于实际问题解决，

还培养了团队协作、项目管理等综合能力。

在创新能力培养方面，注重激发学生的创新思维和

批判性思维能力。通过引入“设计思维”工作坊，引导

学生从用户需求出发，进行头脑风暴、原型设计、测试

迭代等创新流程。同时，还鼓励学生参与智能网联汽车

领域的竞赛和科研项目，如“智能汽车技术应用大赛”、

“新能源汽车智能技术大赛”等，让学生在实践中锻炼

创新能力和解决问题的能力。

三、模块教学法在智能网联汽车教学中的具体应用

（一）感知与定位模块教学案例

随着“互联网 +”教育模式的深入发展，采用模块

教学法，将复杂的传感器技术拆解为若干个既独立又相

互关联的教学单元。通过引入数字化教学资源，如高清

视频教程、三维仿真模型等，学生得以直观理解激光雷达、

毫米波雷达、摄像头等多种传感器的工作原理及其在汽

车自动驾驶系统中的应用场景。

在智能网联汽车教学中，高精度地图与定位技术实

践是不可或缺的一环。随着自动驾驶技术的飞速发展，

对地图的精度和实时性要求日益提高。高精度地图不仅

包含了传统地图的道路信息，还融入了车道级导航、交

通标志、障碍物等精细数据，为自动驾驶车辆提供了精

确的环境感知基础。而定位技术，则通过多源融合的方式，

如 GPS、惯性导航、视觉里程计等，实现了车辆在全球

坐标系下的高精度定位。

在教学实践中，引入了国内外领先的高精度地图制

作平台，如百度Apollo、Waymo等，通过案例分析的方式，
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让学生深入了解高精度地图的制作流程、数据标准以及

在实际应用中的挑战。例如，选取了一段复杂的城市道

路作为教学案例，展示了如何利用激光雷达（LiDAR）、

高清摄像头等传感器设备采集道路数据，并通过算法处

理生成高精度地图。同时，还结合自动驾驶车辆的实际

行驶数据，分析了高精度地图在提升车辆定位精度、优

化行驶路径等方面的作用 [4]。

在定位技术实践方面，注重理论与实践相结合。通

过模拟实验和实地测试，让学生亲身体验不同定位技术

的优缺点和适用场景。例如，利用 GPS 模拟器模拟了不

同环境下的信号干扰情况，让学生理解 GPS 定位技术的

局限性；同时，还通过搭建惯性导航系统（INS）实验平台，

让学生亲手操作并观察 INS 在车辆快速移动或信号遮挡

情况下的定位效果。此外，还引入了卡尔曼滤波等先进

算法，讲解如何通过多源数据融合来提高定位精度和稳

定性。

（二）决策与控制模块教学案例

采用模块教学法，将复杂的自动驾驶算法拆解为若

干子模块，如环境感知、路径规划、决策控制等，逐一

进行深入剖析与实战编程。通过引入特斯拉 Autopilot

系统的经典案例，学生们不仅能够理解其背后的深度学

习算法（如卷积神经网络 CNN 用于图像识别）、强化学

习机制，还能通过模拟平台亲手编写代码，实现车辆自

主避障、车道保持等功能。这一过程中，特别注重理论

与实践的紧密结合，确保每位学生都能将理论知识转化

为解决实际问题的能力。

为了提升教学效果，引入了ROS（Robot Operating  

System）作为编程框架，它以其灵活的节点通信机制

和丰富的库支持，成为自动驾驶算法开发的理想选择。

通过 ROS，学生们可以构建出高度模块化的自动驾驶系

统，每个模块独立运行又相互协作，有效降低了系统

复杂度和开发难度。还利用 MATLAB/Simulink 进行算

法仿真，通过构建虚拟测试环境，对算法进行快速迭

代和优化，大大提高了开发效率 [5]。在智能网联汽车

的教学中，复杂路况下的决策策略模拟是不可或缺的一

环。为了使学生深入理解并掌握自动驾驶系统在复杂

多变环境中的决策能力，设计了一系列高度仿真的模

拟场景。这些场景不仅涵盖了城市拥堵、高速公路超车、

恶劣天气行驶等常见复杂路况，还引入了突发事故、

行人横穿等极端情况，以全面考验自动驾驶系统的应

变能力。

在模拟过程中，采用了先进的虚拟仿真技术，通过

高精度建模和算法优化，实现了对真实世界路况的高度

还原。例如，在模拟城市拥堵路况时，设置了多个交叉

路口、不同速度的车辆以及随机出现的行人，以模拟真

实的交通流。同时，引入了基于深度学习的决策算法，

让自动驾驶系统能够实时分析周围环境信息，并作出合

理的决策。

结语

“互联网 +”时代的不断推进，模块教学法在智能

网联汽车教学中的应用日益广泛，其独特的教学理念和

灵活的教学方式，为培养具备创新思维和实践能力的智

能网联汽车人才提供了有力支持。通过模块化课程体系

的构建、理论与实践相结合的教学模块设计，以及跨学

科融合与创新能力培养，学生们不仅掌握了智能网联汽

车领域的核心知识和技能，还能够在复杂的实际问题中

灵活运用所学知识，展现出卓越的综合素质。

在未来的智能网联汽车领域，我们将继续深化模块

教学法的应用，不断探索和创新教学方法，为培养更多

优秀的智能网联汽车人才贡献智慧和力量。同时，我们

也将积极关注行业动态和技术发展，及时更新教学内容

和教学资源，确保教学工作的前瞻性和实效性。相信在

大家的共同努力下，智能网联汽车教学事业一定会迎来

更加辉煌的明天。
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