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基于 OBE理念的智能网联汽车专业人才培养模式创新
齐万强
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摘要：本文围绕基于 OBE 理念的智能网联汽车专业人才培养展开研究，提出过程性与个性化指导原则。通过构建

“岗位能力图谱反向驱动”课程体系，联合多方明确岗位能力并重组课程；打造“虚实结合、校企共生”实践平

台，建设虚拟平台、整合资源及组建师资；推行“项目式学习+跨学科团队协作”教学模式，拆解项目与构建团

队。以此实现人才培养的优化，为行业输送符合需求的专业人才。
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引言

随着智能网联汽车行业快速发展，对专业人才的需

求日益迫切。当前人才培养模式存在课程与岗位脱节、

实践环节薄弱等问题。基于 OBE 理念，本研究以学生成

果为导向，旨在通过明确培养原则、创新培养模式，解

决现有不足，构建适配行业发展的人才培养体系，提升

人才培养质量以满足行业需求。

1 基于 OBE 理念的智能网联汽车专业人才培养

原则

1.1 过程性指导原则

在 OBE 理念下，智能网联汽车专业人才培养需奉行

过程性指导原则，该原则强调以学生的学习成果为核心

反向设计课程体系和教学环节。教师可建立起“目标-

过程-结果”的映射管理体系，根据行业技术迭代动态

调整技术计划。同时，通过过程性评价和阶段性能力评

估反馈学生知识掌握情况，并针对性优化教学内容和教

学方法以提高教学水平。

1.2 个性化指导原则

OBE 理念下的智能网联汽车专业人才培养也应当结

合个性化指导原则，教师需基于每一位学生的最近发展

区，做好对学习资源的识别、调控和优化；同时，要根

据学生兴趣设置不同的课程模块指引学生进行高效学

习。另外，还需要做好能力分层，为技术薄弱的学生提

供预修课程与课后辅导，为学有余力的学生开放前沿课

题，以此来增强教育适应性和灵活性。

2 基于 OBE 理念的智能网联汽车专业人才培养

模式创新

2.1 构建“岗位能力图谱反向驱动”的课程体系

2.1.1能力体系建构

在 OBE 理念下，智能网联汽车专业人才培养需构建

岗位能力图谱反向驱动的课程体系，构建和打造这一环

节教师需整合多方主体，如联合企业技术专家、行业组

织成立联合工作组，通过岗位说明书分析、企业调研以

及技术趋势研判明确自动驾驶算法工程师、车路协同系

统工程师、智能座舱开发工程师等关键岗位的底层能力

要求，并提出跨岗位的通用能力，如系统集成思维、工

程理论意识以及持续学习能力。在此基础之上，可采用

层次分析法对能力要素进行权重赋值，构建包括技术能

力、专业能力、拓展能力在内的能力体系，其中技术能

力涵盖数学建模、编程基础等学科共性知识；专业能力

则聚焦智能网联汽车特定技术领域；拓展能力则涉及新

技术与跨学科协作等前瞻性素养，最终形成可量化、可

追溯的能力指标体系为课程体系反向设计提供精准依

据。

例如，围绕“自动驾驶感知系统开发”课程模块，

联合智能网联汽车核心企业算法工程师、行业协会技术

标准专家组建工作组，通过拆解多家企业岗位说明书、

开展多场生产线调研，结合毫米波雷达与激光雷达融合

技术趋势，明确该岗位底层能力包括基于 ROS 系统的传

感器数据采集与标定、多源传感器时空同步算法设计、

基于深度学习的目标检测模型优化等，同时提炼出跨岗

位通用能力，如传感器故障与算法失效交叉场景的问题

定位思维、不同供应商硬件接口适配协调能力、跟踪行

业技术进展的敏锐度。

2.1.2课程解构与重组

基于构建好的能力体系需要对现有课程体系进行

解构与重组，这一环节可结合能力、课程、知识点的映

射逻辑，由专业负责人牵头组织教师团队对照能力图谱
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中的每一项能力指标对现有课程进行梳理，其中需识别

现有课程中与之对应的测试单元，将课程体系、课程内

容进行模块划分之后，针对能力体系中未覆盖的缺口则

需要新增课程模块以确保课程覆盖全面，最后教师还需

要建立起课程间的逻辑关联矩阵，明确前置课程和后续

课程的依赖关系，通过课程重组形成纵向分层、横向贯

通的网状体系，确保学生能力发展路径具备连贯性和系

统性。

例如，工作组采用层次分析法，将技术能力（如点

云坐标转换公式推导）赋予 30%权重，专业能力（如卡

尔曼滤波融合方案）赋予 45%权重，拓展能力（如与硬

件测试部门协作制定指标）赋予 25%权重，形成 12项可

量化指标，如“30分钟内完成 64线激光雷达与 16线毫

米波雷达时间同步校准”“雨雾场景下优化 YOLOv5 模

型检测精度至 92%以上”，为课程反向设计提供依据。

​
专业负责人组织自动驾驶算法、嵌入式系统、机器

学习教师团队，对照能力图谱梳理现有课程：《智能传

感器原理》中“激光雷达点云解析”对应“数据采集能

力”，《自动驾驶算法基础》的卡尔曼滤波实验覆盖“数

据同步算法设计”，《深度学习与计算机视觉》的模型

训练项目支撑“目标检测优化能力”。团队发现“多传

感器同步算法硬件实现”“车规级感知系统功能安全验

证”等能力缺口，新增《车载嵌入式系统开发》相关子

模块与《功能安全与预期功能安全》的测试单元。

2.2 打造“虚实结合、校企共生”的实践育人平台

2.2.1 虚拟平台建设

基于 OBE 理念的智能网联汽车专业人才培养，也需

要引进“虚实结合、校企共生”的实践育人平台，期间

教师需要基于岗位能力图谱分解实践技能点，明确虚拟

仿真与实体设备的功能边界，虚拟仿真平台侧重于高成

本、高风险或难以复现的场景训练，如自动驾驶决策算

法在极端天气下的性能验证、车路协同系统中多节点通

信的实验优化等，可采用数字孪生技术构建高保真模型，

集成传感器数据仿真、车辆动力学模拟、交通流生成等

功能模块，而实体设备则聚焦于硬件接口调试、系统集

成测试的实操能力，包括车载计算单元、传感器套件、

V2X 通信终端等硬件的部署和调控，这些环节相关单位

需建立起虚拟仿真与实体设备的接口标准，通过数据中

台实现虚拟场景参数与实体设备状态的实时同步。

2.2.2 资源整合

基于上述构建好的虚拟平台，双方需做好资源整合

来丰富平台的功能和模块。其中，高校和企业可基于各

自的优势资源共建智能网联汽车联合实验室，在虚拟平

台中由企业提供最新的研发设备数据供教学使用，而高

校则开放平台与测试场地供双方进行验证。双方还需要

签订设备使用协议，明确设备维护、数据安全、知识产

权归属等条款。

例如，某高校与两家智能网联汽车核心企业共建

“智能感知联合实验室”；企业提供其最新量产的 4D

成像毫米波雷达的原始回波数据集、传感器标定算法的

底层SDK 开发包，供学生在虚拟平台中复现工业级校准

流程；高校开放占地 5000 平方米的封闭测试场地，包

含模拟隧道、积水路面、林荫遮挡等 12 种典型场景，

供双方开展感知系统实地验证；双方签订《联合实验室

运营协议》，其中明确企业提供的数据集需进行脱敏处

理（去除车辆 VIN 码等敏感信息），高校测试场地的使

用需提前 3个工作日通过企业审批系统预约，设备维护

由企业工程师每季度上门进行，数据服务器采用双方联

合开发的加密协议进行访问控制，知识产权方面约定学

生基于企业数据完成的课程设计归学生所有，而基于企

业 SDK 开发的改进算法则由双方共享专利申请权。

2.2.3师资队伍建设

对于师资队伍方面，校企双方需制定双师型遴选标

准，企业导师需具备 5年以上智能网联汽车领域的项目

经验，高校导师则需要通过企业技能培训获得工程认证。

双方共同制定教学大纲、参与课程考核，企业导师负责

实训指导与行业前沿技术讲解，高校导师负责理论衔接

与学术规范引导；在项目共研方面可设立校企联合课题

基金，围绕智能网联汽车关键技术发布课题指南。企业

提供真实需求场景与部分研发资金，高校提供科研团队

和实验条件，课题相关成果由双方共享知识产权，通过

资源整合实现校企实践育人的深度结合。

例如，校企共同制定“双师型”导师遴选标准：企

业导师需具备8年以上自动驾驶感知系统量产项目经验

（如主导过3款车型的传感器选型与标定工作），高校

导师需通过 ISO26262 功能安全工程师认证；双方联合

编写《感知系统实训手册》，企业导师负责“激光雷达

与摄像头外参标定”的实操指导（如演示使用张正友标

定法时的棋盘格摆放角度误差控制技巧），高校导师则

衔接讲解标定矩阵的最小二乘求解原理，并规范实验报

告的数据记录格式；在联合课题方面，设立年度“智能

感知技术创新基金”，发布“基于多传感器融合的弱势

道路使用者检测”“城市峡谷场景下的定位漂移补偿”

等课题指南；企业提供某一线城市早高峰的真实路测数

据集（包含10万帧行人横穿马路的标注样本）与 50万



2025年 1卷 1期 Anmai/安麦 教育科学理论研究

53

元研发资金，高校组建由 3名教授、5名研究生构成的

科研团队，利用实验室的虚实平台开展算法迭代，最终

形成的轻量化检测模型被企业用于新款车型的OTA升级，

双方就该模型的软件著作权签订共享协议，企业允许高

校将模型优化过程纳入教学案例，高校则授权企业使用

相关算法的改进专利。

2.3 推行“项目式学习+跨学科团队协作”的教学

模式

推行项目式学习、打造跨学科团队协作模式也具备

重要意义。

2.3.1 项目式学习

项目式学习的核心在于将岗位能力逐步转化为可

操作的学习任务。教师可根据智能网联汽车领域典型工

作场景拆解为递进式项目模块，每个模块需明确对应的

能力指标以及知识单元。设计过程需采用逆向设计法，

由企业专家与专业教师共同确定项目输出标准，再反向

推导项目各阶段的任务要求，最终形成包含任务描述、

能力目标、知识支撑、成果形式的项目任务书。这一环

节，还需同步建立项目任务与课程体系的映射关系，确

保每个任务均能够覆盖多门课程的核心知识点，通过任

务驱动促使学生主动构建跨学科知识网络，实现从碎片

化学习到系统性能力的提升转变。

例如，在“自动驾驶决策控制系统开发”课程模块

的项目式学习中，企业高级工程师与高校专业教师组成

的教学设计团队，先将“城市道路复杂路口无保护左转

决策”这一典型工作场景拆解为“交通参与者行为预测

模型训练”“基于规则的决策逻辑编写”“多目标约束

下的轨迹规划算法实现”“控制系统硬件在环测试”四

个递进式项目子模块；每个子模块均明确对应的能力指

标，例如“交通参与者行为预测模型训练”需达成“对

行人横穿马路行为的预测准确率不低于 85%”，其知识

单元涵盖《机器学习》中的 LSTM 神经网络原理、《智

能交通工程》中的交通流特征分析；团队采用逆向设计

法，由企业专家依据量产车型的决策系统性能标准（如

ISO21448预期功能安全要求）确定项目输出标准——最

终开发的决策控制算法需通过 1000 次模拟测试且紧急

制动误触发率低于 0.5%，再反向推导出各阶段任务要求，

如“轨迹规划算法实现”阶段需完成“在 50 米范围内

生成满足舒适性约束（纵向加速度≤2m/s²）的避障路

径”。

2.3.2构建跨学科研习团

紧接着，需构建跨学科研习团队，学校可依据项目

需求划分技术小组，每组设置组长一名负责组内任务分

配与进度协调，同时设立项目总负责人统筹各小组技术

接口与资源调配；在角色定义方面需明确每个岗位的职

责边界和职能要求，例如感知组成员需具备传感器标定

与数据融合能力，决策组成员则需掌握强化学习与优化

算法，通信组成员则需要熟悉 V2X 协议栈开发，通过角

色分工实现技能互补。

在运行规则方面则需要制定三项关键制度：第一是

技术共享会议制度，每周组织小组间进行交流以共享关

键问题解决方案；第二是冲突调解机制，当小组之间出

现资源争夺或技术路线分歧时由项目总负责人依据技

术可行性、时间成本等维度进行仲裁；第三是引进动态

退出补充机制，允许学生在项目中根据自身能力发展需

求申请调整小组，同时通过校内人才库或企业导师推荐

补充新成员，保障团队始终保持高效协同运作状态。

3 结束语

总体来说，基于 OBE 理念的智能网联汽车专业人才

培养模式，突破了传统教育的局限。其通过反向设计与

多方协同，不仅实现了人才能力与岗位需求的精准对接，

更推动了教育与产业的深度融合。这一模式为高等教育

在新兴产业领域的人才培养提供了新思路，助力行业可

持续发展与创新突破。
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