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学科交叉背景下车辆工程专业智能辅助驾驶技术人才培养思考

——以深圳技术大学车辆工程专业为例

龚　边

深圳技术大学城市交通与物流学院　广东深圳　518118

摘　要：传统车辆工程专业以机械工程为核心的人才培养体系，已难以适配汽车”驱动电动化、驾驶自动化、交通网联化”

的变革趋势。学科交叉背景下智能辅助驾驶技术人才培养机制探索，呈现出多学科融合加速、产业需求驱动、培养模式创

新与挑战并存的特征。本文针对当前汽车产业人才培养体系与产业需求之间存在结构性错配问题，对当前智能网联汽车人

才培养体系中存在的问题展开剖析，结合深圳技术大学车辆工程专业智能网联汽车人才培养现状，深入研究智能辅助驾驶

技术理论与实践教学需求，在学科交叉背景提出智能辅助驾驶技术人才培养改革举措，构建适应未来智能驾驶产业发展需

求的、高质量的人才培养体系，为智能网联汽车产业的创新发展提供坚实的人才保障。
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引言

在科技飞速发展的当下，智能网联汽车行业正以前所

未有的速度蓬勃兴起 [1]。从政策导向来看，政府纷纷出台利

好政策，大力扶持这一新兴产业，通过各级政府颁布产业

政策，积极鼓励智能汽车与智慧交通携手共进，为智能网

联汽车产业的茁壮成长营造了极为有利的政策环境 [2]。在技

术层面，5G、人工智能、大数据等前沿技术的迅猛发展，

为智能网联汽车的创新突破提供了强大的技术支撑 [3]。与此

同时，消费者对智能出行的需求与日俱增，市场需求持续

扩张，使得智能网联汽车的渗透率不断攀升，逐步迈向大

规模商业化应用阶段。相关数据显示，2025 年 1-7 月，中

国具备组合驾驶辅助功能的乘用车新车累计销售 756 万辆，

渗透率达到了 62.6%；具备领航驾驶辅助功能的乘用车新车

实现销售 266.9 万辆，渗透率达到 21.5%[4]。这一系列数据

清晰地表明，智能网联汽车行业发展前景一片光明，潜力

巨大。

然而，在行业迅猛发展的背后，人才短缺的问题却日

益凸显，成为制约行业进一步发展的关键瓶颈。当前，智

能网联汽车产业人才培养体系与产业需求之间存在着严重

的结构性错配。传统的院系划分模式，使得车辆工程、交

通工程、电子工程、控制理论等知识被人为割裂。但智能

驾驶系统的复杂性和综合性，却要求这些学科必须进行深

度融合，形成有机整体 [5]。举例来说，在智能辅助驾驶技术中，

环境感知算法的开发需要计算机科学和电子工程的知识作

为支撑；智能决策系统的构建，离不开控制理论和车辆动

力学的理论指导；而车辆动力学控制的实现，则必须依赖

于车辆工程和机械工程的专业知识。这种多学科深度融合

的需求，与传统人才培养体系下知识的碎片化、孤立化形

成了鲜明对比，导致培养出的人才难以满足智能网联汽车

行业对复合型人才的迫切需求 [6]。本文针对当前智能网联汽

车技术人才培养现状展开问题剖析，结合深圳技术大学车

辆工程专业智能网联汽车技术人才培养需求，提出构建无

人驾驶技术人才培养的体系构建策略。

1 智能辅助驾驶技术人才培养体系现存问题剖析

深圳技术大学作为以培养高水平应用技术型人才为定

位的本科院校，在面对世界新经济重大变革中汽车产业呈

现出的电动化、智能化、网联化及共享化等“新四化”发

展趋势，在车辆工程专业人才培养定位上，锚定新能源技

术和智能网联汽车技术方向，已明确提出“多学科交叉融

合和产教融合”的培养目标，旨在培育适应产业需求的高

层次专门人才。专业已将”智能车辆技术”列为特色方向

之一，培养目标明确强调“适应智能网联时代变革”、“跨

学科知识储备”，核心知识领域涵盖控制工程、多源感知

等交叉内容。但学科交叉背景下，现有智能网联汽车技术
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人才培养培养体系仍存在较大缺陷，导致汽车产业人才培

养体系与产业需求之间存在结构性错配，主要表现在：

（1）学科壁垒森严。传统院系划分导致车辆工程、交

通工程、电子工程、控制理论、等知识被割裂，而智能驾

驶系统要求多学科深度融合。例如，感知算法工程师需同

时掌握计算机视觉（计算机学科）和传感器物理特性（电

子工程）；

（2）课程体系滞后导致融合深度不足。现有课程虽包

含交叉内容，但多为“机械工程为主、交叉知识补充”的

叠加模式，未形成跨学科有机融合的体系。例如，智能控

制技术课程与计算机专业的机器学习课程缺乏衔接，导致

学生难以将算法理论与车辆控制实践有效结合，与产业对 

“知识整合能力” 的要求存在差距。教材更新速度远低于

技术迭代，如车路云协同、大模型在自动驾驶中的应用等

前沿内容未能及时纳入课程；

（3）实践平台不足导致实践教学薄弱。实践环节仍以

传统金工实习、驾驶实习为主，智能辅助驾驶相关的特色

实践多停留在软件工具操作层面，缺乏企业真实项目驱动

的系统性实训。学生难以接触自动驾驶系统测试、场景化

验证等核心实践场景，导致“理论强、实践弱”的问题突出，

与产业需求脱节。高校缺乏真实车辆平台和工业级测试环

境。如智能网联汽车测试员需在模拟雾天、暴雨等极端环

境中针对不同交通场景开展测试训练，但多数院校无法提

供此类设施；

（4）产教融合程度不深。虽设有企业实习环节，但尚

未形成“校企共研、基地共建、人才共育”的深度合作机制。

企业参与多停留在提供实习岗位层面，未实质性参与课程

设计、教学评价、科研项目等核心环节，导致人才培养与

产业实际需求的匹配度不足。

2 问题解决方案的重要举措

针对当前智能辅助驾驶人才培养与产业需求脱节的核

心矛盾，本文结合深圳技术大学车辆工程专业智能网联汽

车人才培养现状，深入研究智能辅助驾驶技术理论与实践

教学需求，在学交叉背景下提出如下举措，以培养具备扎

实多学科知识、创新能力、团队协作精神以及国际视野的

智能辅助驾驶技术人才。

（1）在课程设置与教学资源方面，打破知识壁垒，实

现跨学科融合

打破传统院系划分的束缚，是构建跨学科人才培养体

系的首要任务。在智能辅助驾驶技术领域，多学科知识的

融合是实现技术创新与突破的关键。传统的院系设置使得

车辆工程、交通工程、电子工程、控制理论等学科相互独立，

知识之间缺乏有效的沟通与融合。为了打破这一知识壁垒，

在课程设置方面，项目拟通过调研企业和高校，结合高校

智能车辆工程培养模式和当前汽车企业需求，明确当前智

能网联汽车技术发展动态，结合智能辅助驾驶技术发展痛

点，建立“基础能力 - 核心能力 - 前沿能力”的分层培养

框架；基于传统车辆工程培养方案，完成智能车辆工程人

才培养方案的课程体系修订。针对基础层强化数学优化与

编程能力，注重学生计算机语言（C 语言和 Python）的强化

学习；针对核心层训练感知算法开发、规控算法实现，注

重嵌入式系统（硬件）和车辆动力学（机械）知识学习；

针对前沿层探索车路协同与大模型应用，开设人工智能数

学基础、机器学习与深度学习方法应用等跨专业课程。从

系统的角度讲解智能辅助驾驶系统的设计、开发与应用。

通过实际案例分析和项目实践，让学生深入理解各学科知

识在智能辅助驾驶系统中的协同作用。

在教学资源方面，加强整合与共享。建立跨学科的教

学团队，由来自不同学科的优秀教师组成，共同承担教学

任务。例如，在讲解智能决策系统时，邀请计算机科学领

域的算法专家和控制理论领域的决策模型专家共同授课，

为学生提供多角度的知识讲解和技术指导。同时，整合各

学科的实验室资源，打造跨学科的实践教学平台，为学生

提供更多的实践机会和创新空间。

此外，积极开展学术交流活动，邀请国内外智能网联

汽车领域的专家学者举办讲座、研讨会等，让学生及时了

解行业的最新发展动态和前沿技术，拓宽学生的学术视野，

激发学生的创新思维。

（2）在实践教学中，构建“基础能力 - 核心能力 - 前

沿能力”的分层培养框架；

在基础层，强化数学优化与编程能力的培养。通过开

设 “优化理论与方法”“智能辅助驾驶中的数学模型” 等

课程，让学生掌握线性规划、非线性规划、整数规划等优

化算法，并学会运用这些算法解决智能辅助驾驶中的实际

问题。同时，编程能力也是智能辅助驾驶技术人才必备的

技能之一。开设 “Python 编程基础”“智能辅助驾驶系统
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编程实践”等课程，让学生熟练掌握 Python 编程语言，学

会使用相关的编程框架和工具，如 TensorFlow、PyTorch 等，

进行智能辅助驾驶系统的算法开发和程序设计。

在核心层，着重训练感知算法开发、规控算法实现的

能力。开设 “环境感知算法原理与实践” 课程，让学生深

入学习摄像头、毫米波雷达、激光雷达等传感器的工作原

理，掌握目标检测、识别、跟踪等感知算法的实现方法。

通过实际项目实践，让学生能够运用所学的感知算法，对

真实的交通场景进行环境感知和信息提取。规控算法是智

能辅助驾驶系统的“大脑”，负责根据感知到的环境信息，

做出决策并控制车辆的行驶。开设“智能决策与控制算法” 

课程，让学生学习路径规划、速度控制、避障等规控算法

的原理和实现方法。通过仿真实验和实际车辆测试，让学

生能够将所学的规控算法应用到实际的智能辅助驾驶系统

中，实现车辆的自主行驶和控制。

在前沿层，积极探索车路协同与大模型应用等领域的

实践。车路协同是智能网联汽车发展的重要方向。开设 “车

路协同技术与应用” 课程，让学生了解车路协同的系统架构、

通信技术、信息交互协议等内容，通过参与车路协同项目

实践，让学生掌握车路协同系统的设计、开发和测试方法；

开设 “大模型在智能辅助驾驶中的应用” 课程，让学生了

解大模型的基本原理和应用场景，学会使用大模型进行智

能辅助驾驶系统的优化和创新。通过实际案例分析和项目

实践，让学生能够将大模型技术应用到智能辅助驾驶系统

中，提升系统的性能和智能化水平。

在实践教学中，积极推广车道保持辅助系统（LKS）、

自动紧急制动系统（AEB）、预碰撞安全系统（PCS）、自

适应巡航系统（ACC）、自动泊车系统（APS）等辅助驾驶

技术的应用实践。通过实际操作和项目实践，让学生深入

了解这些辅助驾驶技术的工作原理、系统架构和应用场景，

掌握这些技术的开发和调试方法。例如，在自动泊车系统

的实践教学中，学生将参与自动泊车系统的设计、开发和

测试工作，从硬件选型、传感器安装、算法实现到系统调试，

全面了解自动泊车系统的实现过程。通过实际项目的锻炼，

学生能够将所学的理论知识与实际应用相结合，提高自己

的实践能力和解决问题的能力。

（3）以大学生无人方程式赛车为实体基础，积极与企

业推进智能网联汽车实践基地建设。

大学生无人方程式赛车具备 “高动态、多交互” 特性，

是智能辅助驾驶测试教学的理想实体载体。依托该载体联

合深圳市湾区智联测试实践基地，破解教学“缺实体、缺

场景、缺标准”痛点，核心建设路径如下：

围绕“感知 - 决策 - 控制”测试需求，借赛车构建三

层场景：基础层设静态障碍物识别、动态目标跟踪场景，

练传感器精度与响应测试；进阶层模拟 ACC、AEB 功能，

设赛道避障、多车跟驰场景，验证决策合理性与控制稳定

性；极限层调环境（雨天、夜间）与赛车参数（高速过弯），

测系统鲁棒性。同时搭标准化平台：硬件配 VBOX 数据采

集、CANoe 总线工具，同步赛车传感器与控制数据；软件

引入中汽研评价系统，参照国标建“感知精度 - 决策效率 -

控制误差”量化指标，让学生掌握产业测试流程。

积极联合深圳中汽研、比亚迪、法雷奥等企业，将企

业内部测试规范作为教学标准；结合企业激光雷达校准仪、

Prescan 软件，开放专业场地，补高校资源短板。同时共建“测

试项目”，如与中汽研合作“赛车感知系统测试”，学生

按企业流程做方案、搭场景、析数据、写报告，企业工程

师全程指导，解决教学与产业脱节问题。

将测试知识融入课程，针对《智能驾驶测试技术》课

程，理论讲场景设计、数据处理；实践以赛车为载体，学

生分组测激光雷达标定、转向控制误差，实现“理论 - 实操”

衔接。同时对接职业认证，基地提供“智能网联汽车测试

工程师”培训，企业优先录用实践突出者，形成“测试实践 -

认证 - 就业”闭环，为产业输送“会测试、懂标准”人才。

3 结论

智能辅助驾驶技术人才培养改革，绝非是一项孤立的

行动，而是一场对智能网联汽车行业发展具有深远影响的

关键变革。在当前智能网联汽车行业迅猛发展的大背景下，

人才短缺已然成为制约行业前进的关键瓶颈。构建跨学科

人才培养体系，能够有效打破传统学科之间的壁垒，促进

知识的深度融合与创新，构建匹配产业真实技术需求的“虚

拟仿真 - 实车落地”智能辅助驾驶技术综合实践教学平台，

攻克实践环节与企业真实场景存在差距的难题，提升学生

解决复杂工程问题的实践能力。为行业输送更多具备扎实

多学科知识、创新能力和实践经验的复合型人才，从而有

力地推动智能网联汽车行业的技术创新和产品升级，提升

行业的核心竞争力。
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