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《智能网联汽车技术概论》课程授课教案

课 题 智能网联汽车行为决策与车辆控制

授课班级 新能源 学时 4 上课地点 山润楼

教学目标

能力目标 知识目标 素质目标

能够掌握行为决策控制

技术在智能网联汽车路

径规划中的应用。

（1）了解智能网联汽车

行为决策技术在路径规

划中的应用。（2）了解

智能网联汽车执行控制

的实现。

（1）爱护工具和仪器仪

表，自觉的做好维护和

保养工作。（2）具有吃

苦耐劳、严谨态度、爱

岗敬业、团队合作、勇

于创新的精神，具备良

好的职业道德。

教学重点

与难点

及解决办

法

教学重点：（1）行为决策技术的应用；

（2）行为决策与车辆执行控制的实现。

教学难点：（1）行为决策与车辆执行控制的实现。

参考资料 汽车网联汽车技术基础 陈晓明 机械工业出版社

教学条件 多媒体

教学过程

与时间分

配 min

主 要 教 学 内 容 备注

讲授与讨

论内容

(第一部

分)

15min

智能网联汽车的自动驾驶分为感知定位、规划决策、执行控制三

个部分。决策是指决策控制电脑在整个无人驾驶系统中的作用，

并根据位置、感知和路径规划等信息确定无人驾驶车辆的策略。

课堂讲授

回顾提问
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智能网联汽车的行为决策是基于环境感知和导航子系统的信息

输出，这包括选择哪条车道，是否换车道，是否跟车，是否绕道，

是否停车。

车辆控制是指控制转向、驾驶和制动，执行规划决策模块发出需

求速度和需求方向盘转角，也包括转向灯、喇叭、车窗、仪表等

车身电器控制信号。

1. 预测模块

请说说预测模块的功能与预测的原理是什么？

举例说明

举例说明

作业 1、毫米波雷达拆装、标定、检测过程是什么？
下次上课

时检查

课后反思


