
《汽车车载网络控制技术》试题——选择题

1.以下哪种汽车车载网络技术常用于高速数据传输和实时控制？（C）

A. LIN

B. CAN

C. FlexRay

D. MOST

解析：FlexRay 主要用于对高速数据传输和实时控制要求较高的系统，如高级驾

驶辅助系统等。LIN 是低速网络，CAN 用于中高速控制，MOST 主要用于多媒体

传输。

2. CAN 总线的两条信号线是（B）。

A. CAN + 和 CAN -

B. CAN_H 和 CAN_L

C. CAN_TX 和 CAN_RX

D. CAN_A 和 CAN_B

解析：CAN 总线通过 CAN_H（高位数据线）和 CAN_L（低位数据线）两条信号线

来传输差分信号。

3. LIN 总线是一种（B）通信网络。

A. 高速多主

B. 低速主从

C. 高速对等

D. 低速广播

解析：LIN 总线是低成本、低速的串行通信网络，采用主从式通信模式，一个主

节点控制多个从节点。

4. 在汽车车载网络中，MOST 总线主要用于（C）传输。

A. 控制信号

B. 传感器数据

C. 音频和视频

D. 执行器指令

解析：MOST 总线是面向媒体的系统传输总线，主要用于汽车中的音频和视频等

多媒体数据传输。



5. FlexRay 总线的通信周期由（B）组成。

A. 发送段和接收段

B. 静态段和动态段

C. 数据段和空闲段

D. 同步段和异步段

解析：FlexRay 的通信周期分为静态段和动态段，静态段用于传输周期性数据，

动态段用于传输非周期性数据。

6. CAN 总线的数据帧中，数据场的最大长度是（B）字节。

A. 6

B. 8

C. 10

D. 12

解析：CAN 数据帧的数据场长度最多为 8 字节，用于存放要传输的数据。

7. LIN 总线的最大传输速率约为（B）。

A. 10 kbps

B. 20 kbps

C. 100 kbps

D. 1 Mbps

解析：LIN 总线的传输速率最高可达 20kbps，这限制了它用于对速度要求不高

的低速设备通信。

8. 在汽车车载网络中，网关的主要功能是（B）。

A. 放大信号

B. 连接不同网络并转换协议

C. 存储数据

D. 直接控制执行器

解析：网关用于连接不同类型的车载网络，如 CAN、LIN 等，并进行协议转换，

使不同网络间的数据能够交互。

9. CAN 总线的仲裁机制是基于（C）进行的。

A. 时间先后

B. 节点编号

C. 标识符数值



D. 信号强度

解析：CAN 总线仲裁是根据消息标识符（ID）的数值，数值越小优先级越高，多

个节点同时发送时通过这种方式确定优先发送权。

10. MOST 总线的拓扑结构通常是（C）。

A. 总线型

B. 星型

C. 环形

D. 树形

解析：MOST 总线一般采用环形拓扑结构，数据在环上循环传输，各个节点从环

上获取数据。

11. FlexRay 总线的一个重要特点是（C）。

A. 低成本

B. 高灵活性

C. 确定性通信

D. 简单的协议

解析：FlexRay 总线的特点是具有确定性通信，能保证数据在规定的时间内准确

传输，适用于对实时性要求极高的系统。

12. LIN 总线的通信协议中，主节点主要负责（C）。

A. 只接收数据

B. 只发送数据

C. 控制通信时序和发起通信

D. 进行错误检测

解析：在 LIN 通信协议中，主节点控制通信的时序，向从节点发送同步信号来

发起通信过程。

13. CAN 总线的错误帧用于（C）。

A. 发送错误数据

B. 纠正错误数据

C. 通知总线上的错误

D. 重新传输错误数据

解析：当节点检测到总线上出现错误时，会发送错误帧来通知其他节点总线上出

现了错误情况。



14.在汽车车载网络中，用于连接低速设备（如车门控制器）的网络通常是

（B）。

A. CAN

B. LIN

C. FlexRay

D. MOST

解析：LIN 总线适用于连接低速设备，因为它成本低、传输速率要求不高，车门

控制器等低速设备对传输速度要求不高，适合用 LIN 总线连接。

15. MOST 总线的传输介质一般是（C）。

A. 双绞线

B. 同轴电缆

C. 光纤

D. 无线电波

解析：MOST 总线通常采用光纤作为传输介质，这可以提供高带宽、抗电磁干扰

能力强的传输环境，适合多媒体数据传输。

16. FlexRay 总线的节点在通信周期的（B）进行数据发送。

A. 静态段

B. 动态段

C. 同步段

D. 空闲段

解析：在 FlexRay 总线中，动态段用于节点发送非周期性的数据，而静态段主

要用于传输周期性数据。

17. CAN 总线的帧间空间不包括（D）。

A. 间歇场

B. 仲裁场间隔

C. 数据帧间隔

D. 同步场

解析：CAN 总线帧间空间包括间歇场、仲裁场间隔和数据帧间隔，同步场不属于

帧间空间的部分。

18. LIN 总线的从节点地址是由（B）分配的。



A. 自身

B. 主节点

C. 网络协议

D. 网关

解析：在 LIN 网络中，从节点的地址是由主节点来分配的，主节点管理从节点

的通信。

19.在汽车车载网络中，主要用于车辆动力系统控制的网络可能是（A）。

A. CAN

B. LIN

C. FlexRay

D. MOST

解析：CAN 总线常用于车辆动力系统控制，如发动机控制、变速器控制等，因为

它能满足中高速数据传输和实时控制的要求。

20. MOST 总线的数据传输方式是（C）。

A. 单工

B. 半双工

C. 全双工

D. 不确定

解析：MOST 总线支持全双工通信，允许数据在两个方向上同时传输，能有效提

高多媒体数据传输效率。

21. FlexRay 总线的静态段主要用于传输（A）数据。

A. 实时性要求高的周期性

B. 非周期性

C. 诊断

D. 临时突发

解析：FlexRay 总线的静态段用于传输对实时性要求高的周期性数据，如车辆关

键传感器的实时数据。

22. CAN 总线的远程帧主要用于（B）。

A. 发送远程数据

B. 请求发送数据

C. 接收远程数据



D. 确认数据接收

解析：远程帧用于请求其他节点发送相应的数据帧，它本身不携带数据，只是请

求数据传输。

23. LIN 总线的通信周期通常包括（A）。

A. 同步阶段、数据传输阶段和响应阶段

B. 发送阶段、接收阶段和空闲阶段

C. 启动阶段、运行阶段和停止阶段

D. 仲裁阶段、数据阶段和结束阶段

解析：LIN 总线通信周期一般有同步阶段（主节点发送同步信号）、数据传输阶

段和从节点响应阶段。

24.在汽车车载网络中，以下哪种网络的传输速率最高？（D）

A. CAN

B. LIN

C. FlexRay

D. MOST

解析：MOST 总线传输速率一般在 25Mbps 以上，高于 CAN（最高 1Mbps）、LIN

（最高 20kbps）和 FlexRay（根据配置不同，但低于 MOST 用于多媒体传输的

速率）。

25. MOST 总线的帧头通常包含（B）等信息。

A. 数据内容

B. 帧起始标志、帧类型

C. 接收节点地址

D. 发送节点地址

解析：MOST 总线帧头包含帧起始标志、帧类型等用于识别和处理帧的信息。

26. FlexRay 总线的节点状态不包括（B）。

A. 准备状态

B. 睡眠状态

C. 接收状态

D. 发送状态

解析：FlexRay 总线节点状态主要有准备状态、接收状态、发送状态等，一般没

有睡眠状态这种说法。



27. CAN 总线的物理层规定了（C）等内容。

A. 数据格式

B. 通信协议

C. 信号电气特性和传输介质

D. 节点功能

解析：物理层主要定义了信号的电气特性（如电平、信号传输方式）和传输介质

（如双绞线）等内容。

28. LIN 总线的同步信号是用于（A）。

A. 同步主从节点的时钟

B. 同步数据传输速度

C. 同步数据格式

D. 同步节点地址

解析：主节点发送同步信号是为了使从节点的时钟与主节点同步，确保数据传输

的准确性。

29.在汽车车载网络控制技术中，用于实现汽车远程监控的是（A）。

A. CAN 与互联网的连接

B. LIN 与互联网的连接

C. FlexRay 与互联网的连接

D. MOST 与互联网的连接

解析：CAN 总线常用于连接车辆的各种控制单元，通过与互联网连接可以将车辆

的控制信息等数据传输到远程监控平台。

30. MOST 总线在汽车中的典型应用场景是（B）。

A. 车辆底盘控制系统

B. 车载娱乐系统

C. 发动机管理系统

D. 车身控制系统

解析：由于 MOST 主要用于音频和视频数据传输，所以典型应用场景是车载娱乐

系统，如播放音乐、视频等。

31. FlexRay 总线的动态段数据传输是根据（B）来安排的。

A. 预先设定的时间表



B. 总线空闲时间

C. 节点优先级

D. 数据长度

解析：FlexRay 动态段的数据传输是根据总线空闲时间来安排非周期性数据传输

的。

32. CAN 总线的标识符长度有（A）两种。

A. 11 位和 29 位

B. 8 位和 16 位

C. 10 位和 20 位

D. 9 位和 18 位

解析：CAN 总线的标识符有 11 位和 29 位两种标准格式，用于仲裁和识别消息。

33. LIN 总线的校验和主要用于（C）。

A. 数据加密

B. 数据编码

C. 检查数据传输是否正确

D. 提高传输速度

解析：校验和是用于验证数据在传输过程中是否出现错误，接收方通过计算校验

和来检查数据的正确性。

34.在汽车车载网络中，以下哪种网络的节点可以同时发送数据（多主通信）？

（A）

A. CAN

B. LIN

C. FlexRay

D. MOST

解析：CAN 总线是多主通信方式，多个节点可以同时尝试发送数据，通过仲裁机

制来确定哪个节点先发送。

35. MOST 总线的网络管理功能可以实现（C）。

A. 设备的物理连接

B. 设备功能的定义

C. 网络带宽的动态分配

D. 数据的加密传输



解析：MOST 总线的网络管理功能能够根据设备的需求动态分配网络带宽，以确

保多媒体数据的有效传输。

36. FlexRay 总线的每个节点都有一个（A）用于时间同步。

A. 时钟

B. 计数器

C. 定时器

D. 信号发生器

解析：每个 FlexRay 节点都有自己的时钟，用于在通信周期中进行时间同步，

保证数据传输的确定性。

37. CAN 总线的数据帧中的数据是按照（B）顺序排列的。

A. 低位在前

B. 高位在前

C. 随机

D. 根据数据类型

解析：CAN 总线数据帧中的数据是按照高位在前的顺序排列的。

38. LIN 总线的主节点可以通过（A）信号唤醒处于睡眠状态的从节点。

A. 唤醒

B. 同步

C. 数据

D. 控制

解析：主节点通过发送唤醒信号可以将处于睡眠状态的从节点唤醒，以便开始通

信。

39.在汽车车载网络控制技术中，用于控制汽车安全气囊的网络可能是（A）。

A. CAN

B. LIN

C. FlexRay

D. MOST

解析：安全气囊系统需要快速、可靠的通信网络，CAN 总线能够满足这种对实时

性和可靠性要求较高的控制需求。

40. MOST 总线的传输方向可以是（C）。

A. 只能单向

B. 只能双向



C. 单向或双向

D. 不确定

解析：MOST 总线支持单向或双向的数据传输，具体取决于设备之间的通信需求

和设置。

41. FlexRay 总线的静态槽用于（A）传输数据。

A. 周期性

B. 非周期性

C. 随机

D. 根据请求

解析：FlexRay 总线的静态槽专门用于周期性数据传输，这有助于保证实时性要

求高的数据按时传输。

42.车载网络中的节点地址分配方式有（C）。

A. 只有静态分配

B. 只有动态分配

C. 静态分配和动态分配

D. 自动分配

解析：节点地址可以通过预先设定的静态分配方式，也可以根据网络的运行情况

动态分配。

43. CAN 总线的仲裁机制是（C）优先级仲裁。

A. 基于时间的

B. 基于信号强度的

C. 基于标识符的

D. 基于节点位置的

解析：CAN 总线仲裁是基于消息标识符（ID）来确定优先级的，标识符数值越小，

优先级越高。

44. LIN 总线的主节点和从节点之间的通信是一种（B）通信。

A. 单工

B. 半双工

C. 全双工

D. 广播

解析：LIN



 总线主从节点之间是半双工通信，即数据可以在两个方向上传输，但不能同时

进行。

45.汽车车载网络控制技术可以提高汽车的（D）效率。

A. 燃油

B. 制动

C. 转向

D. 能源利用

解析：通过合理的网络控制，可以优化车辆各系统的运行，从而提高能源利用效

率，例如优化发动机和电机的协同工作等。

46.在 MOST 总线中，网络的初始化是在（A）阶段完成的。

A. 启动

B. 运行

C. 停止

D. 休眠

解析：MOST 总线在启动阶段会进行网络初始化，包括设备的识别、配置等操作。

47. FlexRay 总线的通信周期的长度是由（C）决定的。

A. 节点数量

B. 数据量

C. 系统配置

D. 传输速率

解析：FlexRay 总线通信周期的长度是由系统配置预先确定的，以保证数据传输

的确定性。

48.车载网络中的数据存储可以采用（C）方式。

A. 只有集中式

B. 只有分布式

C. 集中式或分布式

D. 混合式

解析：数据存储可以是将数据集中存储在某个设备中，也可以是分布式存储在多

个节点中，具体取决于系统设计。

49. CAN 总线的标识符的数值越小，其在仲裁时的（A）越高。

A. 优先级

B. 速度



C. 安全性



D. 稳定性

解析：在 CAN 总线仲裁机制中，标识符数值越小，优先级越高，越容易获得总

线使用权。

50. LIN 总线的同步信号的频率是（B）。

A. 可变的

B. 固定的

C. 根据数据量变化

D. 根据节点数量变化

解析：LIN 总线同步信号的频率是固定的，用于主从节点时钟同步。

51.汽车车载网络控制技术可以实现汽车的（B）监控。

A. 近程

B. 远程

C. 现场

D. 手动

解析：借助车载网络与通信技术，车辆数据可以传输到远程服务器或用户终端，

实现远程监控。

52.在 MOST 总线中，网络的故障诊断可以通过（C）来进行。

A. 硬件检测

B. 软件检测

C. 网络管理功能

D. 人工检查

解析：MOST 总线自身的网络管理功能可以用于检测网络故障，如链路中断、设

备故障等。

53. FlexRay 总线的时间触发机制可以保证数据传输的（C）。

A. 随机性

B. 不确定性

C. 确定性

D. 延迟性

解析：FlexRay 的时间触发机制能够确保数据在规定的时间点进行传输，保证了

数据传输的确定性。

54.车载网络中的数据传输的可靠性可以通过（A）和重传机制来提高。



A. 差错控制

B. 信号放大

C. 增加节点

D. 改变拓扑结构

解析：差错控制技术（如校验和、纠错码等）可以检测和纠正数据传输中的错误，

结合重传机制能提高可靠性。

55. CAN 总线的物理层可以采用（C）作为传输介质。

A. 光纤

B. 无线电波

C. 同轴电缆或双绞线

D. 红外线

解析：CAN 总线物理层可以使用同轴电缆或双绞线来传输信号。

56.以下哪种汽车车载网络技术的硬件成本相对较低？（D）

A. FlexRay

B. MOST

C. CAN

D. LIN

解析：LIN 总线硬件成本相对较低，因为它的设计目的是用于连接低速、低成本

的汽车设备。

57. CAN 总线的帧结束标志是（D）。

A. 一个显性位

B. 一个隐性位

C. 多个显性位

D. 多个隐性位

解析：CAN 总线的帧结束标志是 7 个连续的隐性

《汽车车载网络控制技术》试题——填空题

1.汽车车载网络控制技术是实现汽车（电子系统）之间信息交换的关键技术。

2.CAN（Controller Area Network）总线的物理层定义了信号的（电气特性）、

传输介质等。



3.LIN（Local Interconnect Network）总线是一种低成本的（串行）通信网

络。

4.在 CAN 总线中，当显性位和隐性位同时发送时，（显性）位起作用。

CAN 总线的帧起始标志是一个（1）位的显性位。

5.汽车车载网络中的节点可以是传感器、（执行器）或电子控制单元（ECU）。

6.MOST（Media Oriented Systems Transport）总线使用（光纤）作为传输介

质，能有效减少电磁干扰。

7.FlexRay 总线的静态段用于传输（实时性）要求较高的数据。

8.车载网络的拓扑结构主要有总线型、（星型）和环形。

9.CAN 总线的错误帧用于（通知）总线上的错误。

10.LIN 总线的主节点通过发送（同步信号）来控制从节点的数据传输。

11.汽车车载网络控制技术的应用可以减少汽车内部（线束）的数量。

12.在 MOST 总线中，数据以（帧）的形式进行传输。

13.FlexRay 总线的动态段用于传输（非周期性）的数据。

14.网关在车载网络中可以实现（不同）的总线系统之间的连接，实现它们之间

的（数据）和（协议）转换。

15.CAN 总线的远程帧用于请求发送（数据）帧。

16.LIN 总线的标识符用于（区分）不同的消息。

17.汽车车载网络的可靠性可以通过（冗余）机制来提高。

18.MOST 总线的环形拓扑结构中，如果一处链路中断，可能会导致（整个网

络）故障。

19.FlexRay 总线的通信周期时间是（固定）的。

20.车载网络中的诊断功能可以帮助技术人员（快速定位）故障位置。

21.CAN 总线的波特率是指每秒传输的（码元）数量。

22.LIN 总线的最大节点数（包括主节点）一般为（16）个。

23.汽车车载网络控制技术的发展受到（电子和通信）技术发展的推动。



24.在车载网络中，数据加密是提高（安全性）的一种重要手段。

25.CAN 总线的错误检测方式主要包括循环冗余校验（CRC）和（位填充错误检

测）。

26.LIN 总线的通信速率一般在（20）kbps 左右。

27.汽车车载网络中的信号传输可能会受到（电磁）干扰的影响。

28.MOST 总线支持（多通道）通信方式，即多个设备可以同时通信。

29.FlexRay 总线的节点在发送数据前需要获取（总线使用权）。

30.车载网络的带宽是指（网络）能够传输的数据量。

31.CAN 总线的帧间空间包括（间歇场）、仲裁场间隔和数据帧间隔。

32.LIN 总线的从节点在接收到主节点的指令后，在（规定）时间内进行响应。

33.汽车车载网络控制技术可以使汽车各系统之间的（协同工作）更加紧密。

34.在 MOST 总线中，网络管理负责（监控和控制）网络设备和通信。

35.FlexRay 总线的帧格式包括（配置帧）和数据帧。

36.车载网络的传输延迟是指数据从发送端到（接收端）所需的时间。

37.CAN 总线的仲裁场用于（确定）多个节点同时发送数据时的优先级。

38.LIN 总线的同步场用于使从节点与主节点的（时钟）同步。

39.汽车车载网络中的信息可以分为控制信息、（诊断信息）和状态信息。

40.MOST 总线的错误处理机制可以自动检测和（修复）网络中的错误。

41.FlexRay 总线的静态段和动态段的长度可以根据（实际需求）进行调整。

42.车载网络中的数据传输可以采用（差分）编码方式来提高抗干扰能力。

43.CAN 总线的数据场长度最多为（8）字节。

44.LIN 总线的校验和是用于（检查）数据传输是否正确。

45.汽车车载网络控制技术的应用有助于实现汽车的（智能）驾驶。

46.在车载网络中，网络拓扑结构的选择会影响（传输效率）、可靠性和成本。

47.MOST 总线的传输速率一般在（25）Mbps 以上。



48.FlexRay 总线的通信协议是基于（时间触发）的通信协议。

49.车载网络中的传感器节点主要负责（采集）车辆状态信息。

50.CAN 总线的标识符长度有（11）位和 29 位两种。

51.LIN 总线的信号波形是一种（数字）信号。

52.汽车车载网络控制技术可以优化汽车的（动力）性能。

53.在 MOST 总线中，设备的接入和退出是由（网络管理）来管理的。

54.FlexRay 总线的每个通信周期都有一个（帧起始）开始标记。

55.车载网络的负载率是指（实际数据流量）在网络带宽中所占的比例。

56.CAN 总线的数据帧中的数据是按照（高位在前）顺序排列的。

57.LIN 总线的从节点的地址是由（主节点）分配的。

58.汽车车载网络中的执行器节点主要负责（执行）控制指令。

59.MOST 总线的网络管理功能可以实现对网络（带宽）的动态分配。

60.FlexRay 总线的动态段的数据传输是根据（总线空闲时间）来安排的。

61.车载网络中的数据链路层主要负责（正确）数据帧的传输和接收。

62.CAN 总线的错误计数器有发送错误计数器和（接收）错误计数器。

63.LIN 总线的通信协议规定了数据的（格式）、传输和接收规则。

64.汽车车载网络控制技术在汽车的（安全）系统中有着广泛的应用。

65.在车载网络中，数据的完整性可以通过（校验）机制来保证。

66.MOST 总线的帧头包含了（帧起始标志）、帧类型等信息。

67.FlexRay 总线的节点状态包括准备状态、（接收）状态和发送状态等。

68.车载网络中的电源管理系统可以控制节点的（供电）。

69.CAN 总线的节点在发送数据前会先监听（总线）。

70.LIN 总线的主节点可以通过（唤醒）信号来唤醒处于睡眠状态的从节点。

71.汽车车载网络控制技术可以实现汽车各系统的（集成化）。

72.在 MOST 总线中，数据的传输方向可以是（单向）或双向。



73.FlexRay 总线的静态槽用于（周期性）传输数据。

74.车载网络中的信息安全包括数据的保密性、（完整性）和可用性。

75.CAN 总线的帧结束标志是一个（7）位的隐性位。

76.LIN 总线的通信周期包括（同步阶段）、数据传输和响应阶段。

77.汽车车载网络控制技术在汽车的（车身）系统中用于控制车窗升降。

78.在 MOST 总线中，不同设备之间的通信是通过（帧交换）来实现的。

79.FlexRay 总线的动态槽用于（非周期性）传输数据。

80.车载网络中的节点地址分配方式有静态分配和（动态）分配。

81.CAN 总线的仲裁机制是基于（标识符）的优先级仲裁。

82.LIN 总线的主节点和从节点之间的通信是一种（半双工）通信。

83.汽车车载网络控制技术可以提高汽车的（能源利用）效率。

84.在 MOST 总线中，网络的初始化是在（启动）阶段完成的。

85.FlexRay 总线的每个节点都有一个（时钟）用于时间同步。

86.车载网络中的数据传输速率会受到（传输介质）、传输距离等因素的影响。

87.CAN 总线的节点在检测到错误后会（发送）错误帧。

88.LIN 总线的从节点在通信过程中需要（遵循）主节点的指令。

89.汽车车载网络控制技术在汽车的（动力总成）系统中用于控制发动机运行。

90.在 MOST 总线中，设备的功能是通过（软件）来定义的。

91.FlexRay 总线的通信周期的长度是由（系统配置）决定的。

92.车载网络中的数据存储可以采用（集中式）或分布式存储方式。

93.CAN 总线的标识符的数值越小，其在仲裁时的（优先级）越高。

95.LIN 总线的同步信号的频率是（固定）的。

96.汽车车载网络控制技术可以实现汽车的（远程）监控。

97.在 MOST 总线中，网络的故障诊断可以通过（网络管理功能）来进行。

98.FlexRay 总线的时间触发机制可以保证数据传输的（确定性）。



99.车载网络中的数据传输的可靠性可以通过（差错控制）和重传机制来提高。

100.CAN 总线的物理层可以采用（同轴电缆或双绞线）或双绞线等传输介质。

《汽车车载网络控制技术》试题——判断题

1. CAN 总线是一种单主通信网络。（×）

答案：CAN 总线是多主通信网络，多个节点可以同时尝试发送数据，通过

仲裁机制决定发送顺序。

2. LIN 总线主要用于高速数据传输。（×）

答案：LIN 总线是一种低速串行通信网络，用于连接低速设备，传输速率

较低。

3. MOST 总线的传输介质通常是双绞线。（×）

答案：MOST 总线一般采用光纤作为传输介质，以实现高带宽和抗电磁干

扰的传输。

4. FlexRay 总线的通信周期由静态段和动态段组成，静态段用于传输非周期

性数据。（×）

答案：FlexRay 总线的静态段用于传输实时性要求高的周期性数据，动态

段用于传输非周期性数据。

5. 在车载网络中，网关的主要作用是放大信号。（×）

答案：网关主要用于连接不同类型的总线，实现数据和协议的转换。

6. CAN 总线的数据帧数据场最大长度为 10 字节。（×）

答案：CAN 总线数据帧的数据场最大长度是 8 字节。

7. LIN 总线的从节点可以主动发起通信。（×）

答案：LIN 总线是主从式通信网络，从节点不能主动发起通信，只能在主

节点的控制下进行数据传输。

8. MOST 总线支持单向通信方式。（×）

答案：MOST 总线支持单向或双向通信方式，根据设备之间的通信需求确

定。

9. FlexRay 总线的节点在发送数据前不需要获取总线使用权。（×）



答案：FlexRay 总线的节点在发送数据前需要获取总线使用权，以确保数

据传输的有序性。

10.车载网络的拓扑结构只有总线型和环形。（×）

答案：车载网络拓扑结构主要有总线型、星型和环形等多种结构。

11.CAN 总线的错误帧用于纠正错误数据。（×）

答案：CAN 总线的错误帧用于通知总线上出现了错误，而不是纠正错误数

据。

12.LIN 总线的通信速率可以达到 1Mbps。（×）

答案：LIN 总线的最高通信速率约为 20kbps。

13.在汽车车载网络中，所有设备都直接连接到 CAN 总线上。（×）

答案：汽车车载网络中有多种总线，不同的设备根据其功能和数据传输要

求连接到不同的总线，不是所有设备都直接连 CAN 总线。

14.MOST 总线主要用于车辆动力系统控制。（×）

答案：MOST 总线主要用于汽车多媒体系统（如音频、视频）传输，不是

用于动力系统控制。

15.FlexRay 总线的静态槽可用于随机数据传输。（×）

答案：FlexRay 总线的静态槽用于周期性数据传输，不是随机数据传输。

16.车载网络中的节点地址只能通过静态分配。（×）

答案：车载网络中的节点地址分配方式有静态分配和动态分配两种。

17.CAN 总线的仲裁机制是基于时间先后。（×）

答案：CAN 总线的仲裁机制是基于标识符的数值，标识符数值越小优先级

越高。

18.LIN 总线主节点和从节点之间是全双工通信。（×）

答案：LIN 总线主节点和从节点之间是半双工通信，数据可以双向传输，

但不能同时进行。

19.汽车车载网络控制技术对汽车能源利用效率没有影响。（×）

答案：汽车车载网络控制技术可以优化汽车各系统的运行，从而提高能源

利用效率。

20.在 MOST 总线中，设备接入和退出不需要管理。（×）

答案：在 MOST 总线中，设备的接入和退出是由网络管理来控制的。



21.FlexRay 总线每个节点不需要时钟进行时间同步。（×）

答案：FlexRay 总线的每个节点都有一个时钟用于时间同步，这是保证其

确定性通信的关键。

22.车载网络的带宽是固定不变的。（×）

答案：车载网络的带宽会受到多种因素影响，如网络负载、传输介质等，

不是固定不变的。

23.CAN 总线数据帧中的数据是按照低位在前顺序排列。（×）

答案：CAN 总线数据帧中的数据是按照高位在前的顺序排列。

24.LIN 总线的校验和只用于数据加密。（×）

答案：LIN 总线的校验和主要用于检查数据传输是否正确，而不是数据加

密。

25.汽车车载网络控制技术不能实现汽车远程监控。（×）

答案：通过汽车车载网络与通信技术相结合，可以实现汽车的远程监控。

26.在车载网络中，数据完整性无法保证。（×）

答案：可以通过校验机制等方式保证车载网络中数据的完整性。

27.MOST 总线的帧头只包含发送节点地址。（×）

答案：MOST 总线的帧头包含帧起始标志、帧类型等信息，不只是发送节

点地址。

28.FlexRay 总线节点状态不包括接收状态。（×）

答案：FlexRay 总线节点状态包括准备状态、接收状态和发送状态等。

29.车载网络中的电源管理系统与节点供电无关。（×）

答案：车载网络中的电源管理系统可以控制节点的供电情况。

30.CAN 总线节点发送数据前不需要监听总线。（×）

答案：CAN 总线节点在发送数据前会先监听总线状态，避免数据冲突。

31.LIN 总线主节点不能唤醒睡眠状态的从节点。（×）

答案：LIN 总线主节点可以通过唤醒信号唤醒处于睡眠状态的从节点。

32.汽车车载网络控制技术会使汽车各系统相互独立。（×）

答案：汽车车载网络控制技术可以使汽车各系统之间的协同工作更加紧密，

而不是相互独立。

33.在 MOST 总线中，数据传输只能是双向。（×）
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