附件3
第三届工业和信息化技术技能大赛
智能网联新能源汽车赛项广东省选拔赛
理论知识竞赛命题方案

一、理论知识竞赛的范围及所占总分比例
理论知识竞赛的知识范围分为智能网联新能源汽车的核心技术理论、系统运维理论、安全管理与法规、虚拟仿真理论 4 个模块，所占比例分别是：核心技术理论，试题比例占35%；系统运维理论，试题比例占25%；安全管理与法规，试题比例占15%；虚拟仿真理论，试题比例占25%。
二、试题类型和分值
试题全部是客观题，分别是：（1）单项选择题；（2）多项选择题；（3）判断题。竞赛试题由40道单项选择题、20道多项选择题、40道判断题组成，共计100道题目，题目总分100分，其中单项选择题每题1分、多项选择题每题2分、判断题每题0.5分。
三、理论竞赛时间
理论竞赛时间为1小时。
四、考试方式
采用计算机考试。
五、命题和组卷方式
由大赛组委会组织专家组统一命题，建立具有一定规模的竞赛题库，采用按比例随机组卷的方式生成理论试题。
六、复习参考书
理论竞赛参考书共计4本，清单如下：
（1）核心技术理论（1本）：《智能网联汽车概论》；姚小勇 著；机械工业出版社。
（2）系统运维理论（1本）：《新能源汽车整车控制系统检修》；李波 著；机械工业出版社。
（3）安全管理与法规（1本）：《汽车安全与法规（第3版）》；刘晶郁，杨炜，张硕 著；人民交通出版社。
（4）虚拟仿真理论（1本）：《自动驾驶测试场景技术发展与应用》；冯屹，王兆 著；机械工业出版社。
七、每套试卷各模块的题目类型和数量分配
根据每套试卷的题目总量和各模块所占的比例，综合计算按如下方式分配题目数量。
表 1 每套题目类型数量和理论知识模块对照表

	序号
	理论  题目
	核心技术理论
	系统运维理论
	安全管理与法规
	虚拟仿真理论
	小计

	1
	单项选择题
	15
	10
	5
	10
	40

	2
	判断题
	10
	10
	10
	10
	40

	3
	多项选择题
	10
	5
	-
	5
	20

	合计
	35
	25
	15
	25
	100



八、各模块知识点（考核点）命题分解
表 2 核心技术理论：智能网联技术命题点分布

	1
	汽车文化

	2
	自动驾驶分级标准

	3
	智能网联汽车概论

	4
	智能网联汽车环境感知技术

	5
	导航与自定位技术



表 3 核心技术理论：车联网技术命题点分布
	1
	车载网络技术

	2
	车载通信技术

	3
	无线通信技术

	4
	车联网通信安全技术

	5
	车路协同技术概论

	6
	应用数据交互技术



表 4 核心技术理论：新能源汽车技术命题点分布
	1
	新能源汽车发展概况

	2
	电动汽车动力蓄电池

	3
	电驱动系统

	4
	能量回收系统

	5
	电子电气架构



表 5 系统运维理论命题点分布
	1
	整车系统的日常维护与保养方法

	2
	故障诊断与修复

	3
	能量管理策略及优化方法



表 6 安全管理与法规命题点分布
	1
	系统风险评估

	2
	安全策略制定方法

	3
	车辆信息安全

	4
	车辆法律法规及道路测试规范



表 7 虚拟仿真理论命题点分布
	1
	模拟仿真技术基础

	2
	虚拟场景构建

	3
	多物理体在环仿真技术

	4
	典型智能驾驶仿真应用

	5
	自动驾驶测试场景技术





第三届全国工业和信息化技术技能大赛
智能网联新能源汽车赛项广东省选拔赛
理论知识竞赛样题
考试时间：60 分钟        

一、单项选择题（共 40 题，每题 1 分，共 40 分）
1.下列关于单目视觉传感器特点的描述，不正确的是( )。
A.成本低、帧速率高               B.信息丰富、检测距离远
C.易受光照、气候等环境影响       D.对目标速度的测量准确可靠
2.超声波雷达的工作频率为( )。
A.27.5Hz           B.20kHz           C.40kHz         D.440Hz
3.汽车毫米波雷达主要的工作波段频率为( )。
A.2.4GHz           B.5GHz           C.60GHz          D.77GHz
4.中国北斗三号全球卫星导航系统正式开通的时间是( )。
A.2020年6月23日    B.2020年7月1日
C.2020年7月31日    D.2020年8月1日
5.下列汽车总线系统中，传输速度最快的是( )。
A.CAN总线      B.LIN总线       C.FlexRay总线    D.MOST总线
6.2019年5月，由工信部批复设立了我国第一个“国家级车联网先导区”，支持国内智能网联汽车的发展。该国家级车联网先导区是( )。
A.湖南(长沙)车联网先导区       B.重庆(两江新区)车联网先导区
C.江苏(无锡)车联网先导区        D.天津(西青)车联网先导区
7.基于RTK的高精度定位技术是无人驾驶系统中基本的定位方式，RTK是以( ) 观测值为根据的实时差分卫星定位技术。
A.载波相位      B.传输时间      C.天气状况      D.北极星位置
8.属于无人驾驶汽车的是( )。
A.L1级          B.L2级          C.L3级           D.L4级
9.从上海到北京有很多条路,智能网联汽车规划出一条最优行驶路线，属于( )。
A.全局路径规划    B.局部路径规划    C.静态规划   D.动态规划
10.线控驱动系统中，控制驱动电机工作的核心部件是( )。
A.油门踏板                     B.踏板位移传感器   
C.电机控制器（MCU）            D.挡位选择单元
11.汽车线控系统中，实现功能冗余以提高可靠性的技术是( )。
A.容错控制    B.自适应控制     C.最优控制     D.模糊控制
12.线控底盘系统的电气连接完成后，需要进行( )测试。
A.机械性能    B.电气性能       C.制动性能     D.转向性能
13.智能网联汽车控制系统中，车辆的纵向控制包括( )。
A.转向       B.加速、制动     C.转向灯、大灯控制   D.档位控制
14.自适应巡航控制系统通过( )监测汽车前方的道路交通环境。
A.车载雷达等传感器  B.摄像头  C.超声波传感器  D.以上都不对
15.当两条CAN线电压值出现差异时,通常CAN_H=3.5V和CAN_L=1.5V，此时状态表示为逻辑0，也称作( )。
A.实时性      B.中性        C.显性         D.隐性
16.全国高速公路主要使用的ETC系统中，OBU采用( )技术。
A.4G         B.5G         C.DSRC         D.Wi-Fi
17.C-V2X（PC5 mode）OBU的工作频率是( )。
A.5700〜5920MHz          B.5905〜5925MHz  
C.5925〜5995MHz          D.5925〜6025MHz 
18.LTE-V2X与NR-V2X技术的关系是( )。
A.竞争     B.互补    C.替代     D.平行
19.C-V2X中的X是指( )。
A.通信技术         B.任何与车交互信息的对象  
C.基础设施         D.其他车辆
20.C-V2X（Uu mode）OBU符合( )标准。
A.3GPP Rel. 13             B.3GPP Rel. 14          
  C.3GPP Rel. 15             D.3GPP Rel. 16
21.路侧单元是通过( )供电。
A.计算平台  B.以太网   C.POE交换机  D.以上都不对
22.路侧单元RSU（Uu mode）应符合( )标准。
A.3GPP Rel. 13                B.3GPP Rel. 14                
C.3GPP Rel. 15                D.3GPP Rel. 16
23.V2X场景中，协作式车辆编队管理应用通信距离一般为( )。
A.≥200m          B.≥300m         
C.≥400m          D.≥500m
24.边缘计算处于物理实体和工业连接之间，或处于物理实体的顶端，而云端计算，可以访问边缘计算的( )。
A.硬件配置             B.处理系统         
C.历史数据             D.网络配置
25.MEC系统的功能有( )。
A.支持第三方应用的运行    
B.对MEC平台数据进行收发         
C.实现MEC系统的控制管理  
D.对MEC平台的业务域进行管理
26.下列不属于路侧单元RSU功能的是( )。
A.对路侧设备采集的数据计算功能   
B.通过有线/无线收集路侧设备数据功能  
C.对路侧设备的认证、配置管理功能    
D.对设备的状态管理和运维管理功能
27.DSRC是基于IEEE802.11p与IEEE1609系列标准开发的专用短程通信，采用美国联邦通信委员会（FCC）在1999年专门为智慧交通系统（ITS）所分配的专属无线频段为( )。
A.4GHz       B.5GHz       C.5.9GHz      D.6.2GHz
28.V2V、V2I、V2P、V2N中的V、I、P、N分别是指( )。
A.车辆、行人、路侧基础设施、网络 
B.车辆、路侧单元、行人、网络 
C.车辆、行人、道路、网络
D.车辆、路侧基础设施、行人、网络
29.长波无线通信是指利用波长大于1000m，频率低于( )组成。
A.100kHz  B.200kHz  C.300kHz  D.500kHz
30.车载单元OBU具有4G/5G通信功能和( )功能。
A.高精度定位	      B.感知      C.计算   D.交通分析
31.合作式智能运输系统中，RSU的主要作用是( )。
A.实现车路互联互通、交通信号实时交互等功能          
B.计算观测值的校正值、输出校正值供车辆进行差分定位         
C.交通事件分析和下发、道路实时信息分析和发布         
D.车路信息展示提醒、风险信息预警
32.差分基准站的作用是( )。
A.实现车-路信息交互、车-云信息交互、特殊场景（隧道等）高精度定位
B.计算观测值的校正值、输出校正值供车辆进行差分定位 
C.交通事件分析和下发、道路实时信息分析和发布 
D.车路信息展示提醒、风险信息预警
33.下列场景属于C-V2X信息服务类的是( )。
A.前向碰撞预警             B.行人横穿预警   
C.自动停车引导及控制       D.自适应巡航
34.属于交通管理类车路协同应用场景的是( )。
A.车辆远程诊断                  B.限速提醒  
C.前向碰撞预警                  D.超车预警
35.V2X路侧设备的激光雷达探测范围可达( )。
A.100m   B.150m        C.200m      D.250m
36.( )是基于蜂窝网的车联网技术。
A. DSRC    B. NFC    C. RFID    D. C-V2X
37.C-V2X的体系架构可以分为四层，由下往上依次分别为( )。
A.终端层--边缘层--云端层--应用层  
B.应用层--边缘层--云端层--终端层  
C.边缘层--终端层--应用层--云端层  
D.云端层--边缘层--终端层--应用层
38.V2X路侧设备的毫米波雷达探测范围达( )。
A.100m        B.150m    C.200m     D.250m
39.下列车路协同应用场景中，主要通信方式属于V2I的为( )。
A.前向碰撞预警  B.盲区预警/变道预警  
C.逆向超车预警  D.道路危险状况提示
40.远距离无线通信技术不包括( )。
A.移动通信技术          B.微波通信技术         
C.卫星通信技术          D.DSRC技术
二、判断题（共 40 题，每题 0.5 分，共 20 分）
1.智能网联汽车的智能化五个等级中L1是驾驶辅助、L2是部分自动驾驶、L3是有条件自动驾驶。( )
2.单目视觉传感器的工作原理是先测距后识别，首先通过图像的大小和高度估计障碍物和车辆移动时间，然后根据图像匹配对图像进行识别。( )
3.盲区监测的简称为BSD。( )
4.毫米波雷达系统结构主要包括传感器、收发芯片、信号处理芯片等。( )
5.根据波传播理论，频率越高，波长越短，分辨率越高，穿透能力越强，而且传播过程中损耗更小，传输距离更长。( )
6.卫星定位的基本原理是空间交会，需要一个固定的三维点。( )
7.我国北斗导航系统有35颗卫星，包含中地轨道卫星27颗、地球静止轨道卫星5颗以及倾斜同步轨道卫星3颗。中地轨道卫星分布在3个轨道面上。( )
8.推算定位技术是利用距离传感器和航向传感器(压电陀螺)测量位移矢量，从而推算车辆的位置。( )
9.移动网络信号系统主要由空间系统（如卫星等）、地面系统（如地面基站、交换中心等）两大部分组成。( )
10.5G网络即为第五代移动通信网络，其最高传输速率比4GLTE蜂窝网络快100倍，最高可达10Gbit/s。( )
11.根据3GPP的定义，RSU分为终端型RSU和基站型RSU。（ ）
12.路侧单元RSU的只支持中国联通和中国移动。（ ）
13.路侧单元的功能只有管理功能和安全功能。（ ）
14.终端型RSU可以应用在车辆编队、高精度地图收集和共享应用场景中。（ ）
15.车辆给车联网平台上报数据的方式主要有周期性上报、触发式上报、即时召读、反馈上报。（ ）
16.汽车网联化程度分为 5 个等级，分别对应该网联化程度下的自动驾驶等级。（ ）
17.无论是否由支持 V2X 的 LTE 移动通信无线网络服务，车联网终端都应能够发送和接收消息。（ ）
18.传统车载有线通信网络，如 CAN 总线、LIN、MOST 等，不属于车联网的网络基础。（ ）
19.协作式变道可以实现车辆之间安全高效的自行合作变道，可以提升通行效率和道路安全。（ ）
20.OBU 不能同时使用 Uu 接口和 PC5 接口进行通信。（ ） 
21.在基于 V 模型的汽车产品开发流程中，只有先完成了产品的需求定义与设计，才能够进行测试与验证。( )
22.OpenDRIVE标准的主要目的是提供可用于仿真的路网描述和路面描述。( )
23.恶劣天气和光照条件会对智能驾驶系统产生很大的负面影响，主要体现在感知识别方面。( )
24.模型在环仿真测试是控制器开发初期阶段通常采用的仿真测试方式，通过闭环系统测试验证控制性能。( )
25.模型在环 MIL 与软件在环 SIL都是在完全虚拟的计算机仿真环境下进行测试。( )
26.硬件在环仿真测试是指将真实的车辆 ECU 控制器放入虚拟的整车环境中，实现对 ECU 控制器的测试。( )
27.驾驶模拟器可以为驾驶员在环仿真测试提供完全可控的实验环境和足够真实的仿真结果。( )
28.车辆在环仿真测试是在封闭场地或开放道路上系统地进行基于多场景的功能与性能测试。( )
29.0 级驾驶自动化系统不能执行动态驾驶任务中的车辆横向或纵向运动控制。( )
30.GB/T 39901-2021 要求在进行静止目标条件下的预警和紧急制动试验时，被试车辆只要不与静止目标发生碰撞则认为测试通过。( )
31.一旦 AEB 系统介入车辆的行车状态，将忽略对驾乘舒适性的影响，最大限度地保障行驶安全性。( )
32.纵向车道偏离预警系统主要用于预防那种由于车速太快或方向失控引起的车道偏离碰撞。( )
33.车道保持辅助系统的信息采集比车道偏离预警系统更精确。( )
34.在高速公路上驾驶时，启动 ACC 功能可以解放双手双脚，驾驶员只需要观察周边交通环境，从而可以缓解驾驶疲劳。( )
35.在按照抽象程度的测试场景分类中，只有具体场景可以用来生成测试用例。( )
36.在场景内容六层模型中，场景中的道路隔离带、道路交通标线等基础设施信息包含在第一层道路层中。( )
37.场景内容六层模型是结构化地概括自动驾驶测试场景要素的唯一方式
38.道路交通场景数据是构建自动驾驶车辆测试场景的重要基础。( )
39.OpenSCENARIO定义了一种用于描述驾驶和交通模拟器的动态内容的文件格式。( )
40.操作系统的功能之一是提高计算机的运行速度。( )

三、多项选择题（共 20 题，每题 2 分，共 40 分）
1.下列关于双目视觉传感器的描述，正确的是( )。
A.先测量物体距离，再识别物体      B.兼具图像和激光测量的特点
C.点云数量远多于激光雷达          D.不需要很强计算力
2.智能网联汽车中图像识别的典型应用包括( )。
A.识别道路边界、车道线            B.识别交通信号、交通标志
C.识别车辆、行人等交通参与者      D.识别对方驾驶员意图
3.视觉传感器在智能网联汽车上主要实现的功能包括( )。
A.车道偏离警告、车道保持辅助   B.行人碰撞预警、前方碰撞预警
C.交通标志识别、驾驶员注意力监控   D.变道辅助、开门警报
4.智能网联汽车中超声波雷达的典型应用包括( )。
A.前方碰撞预警                B.倒车辅助系统
C.自动泊车系统                D.行人碰撞预警
5.智能网联汽车中毫米波雷达的典型应用包括( )。
A.前向防撞报警                B.车道保持
C.自适应巡航控制              D.变道辅助
6.关于奥迪A8D5激光雷达的描述，正确的是( )。
A.激光波长约为905nm    B.作用距离平均约80m
C.前车10cm时也可识别   D.能精确分辨出物体类型，如男人、女人
7.关于高精度地图在智能网联汽车上的应用，正确的是( )。
A.提供更高精度、更精确的路径和交通信息
B.提供交叉路口实时的行人信息
C.给自动驾驶系统提供丰富的环境信息
D.辅助车载传感器实现高精度定位
8.关于中国北斗卫星导航系统的描述，正确的是( )。
A.英文名称BeiDou Navigation Satellite System，简称BDS
B.是中国自行研制的全球卫星导航系统
C.是联合国卫星导航委员会已认定的供应商
D.不具备短报文通信服务
9.5G的网络架构、网络标准分为( )。
A.独立组网模式（SA）            B.非独立组网模式（NSA）
C.无线组网模式                  D.有线组网模式
10.短距离无线通信技术包括( )。
A.Wi-Fi通信技术                 B.5G通信技术
C.射频识别通信技术              D.Zigbee通信技术
11.下列属于自动驾驶中 MEC 的应用场景的是( )。
  A.动态高精地图                B.软件升级服务（OTA）            
  C.车载信息增强                D.大范围协同调度
12.智慧城市车路协同的计算系统一般由( )组成。
  A.路侧边缘计算平台            B.市级中心云三级计算系统            
  C.区域计算平台                D.汇聚网络
13.车联网应用可分为( )几大类。
  A.信息服务应用                B.交通效率应用          
  C.车载通信服务应用            D.自动驾驶应用
14.车-路通信(V2I)常用的通信技术包括( )。
  A.有线通信，如 CAN 总线       B.DSRC           
  C.C-V2X                       D.无线个域通信，如蓝牙
15.V2V通信的重点应用场景是要保障车辆间的( )，即实现车一车信息告警、车车列队通信、车一车信标服务等。
  A.相同行驶速度                B.协同运行效率     
C.行驶安全                    D.最低能耗
16.要保留图像中某个频率范围中的成分，可以结合使用( )。
  A.线性平滑滤波器和非线性平滑滤波器
  B.非线性平滑滤波器和线性锐化滤波器
  C.线性锐化滤波器和非线性锐化滤波器
  D.非线性锐化滤波器和线性平滑滤波器
17.以下视觉过程中，哪些说法是正确的( )。
  A.视觉过程中的光学过程影响对亮度的感知
  B.视觉过程中的光学过程影响对颜色的感知
  C.视觉过程中的神经处理过程与亮度知觉有关
  D.亮度知觉仅与场景亮度有关
18.对于 RGB彩色模型，以下说法不正确的选项的是( )。
  A.RGB颜色系是减色系统
  B.RGB颜色系的三基色中包含红色
  C.若某个像素点的值是（0，255，0），则表示该颜色中只含绿色
  D.若某个像素点的值是（255，255，255），则表示该颜色为黑色
19.在行人目标检测系统中，由( )共同构成。
  A.模型训练            B.预处理     
C.行分类检测          D.决策报警
20.目标检测的常用算法包括哪些( )。
  A.R-CNN            B.YOLO      
C.SSD              D.LSTM  
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