[image: ]2023年11月绍兴市选考科目诊断性考试
技术试题
注意事项：
1．本试卷分两部分，第一部分信息技术，第二部分通用技术。全卷共18页，第一部分1至10页，第二部分11至18页；
2．考试时间90分钟，满分100分．
第一部分信息技术（共50分）
一、选择题（本大题共12小题，每小题2分，共24分。在每小题给出的四个选项中，只有一个符合题目要求）
1. 下列关于数据和信息的说法，正确的是（   ）
A. 数据都以数字符号进行表示	B. 信息共享会降低其价值
C. 信息的存储与传递需要依附载体	D. 分析不同数据得到的信息一定是不同的
2. EasyDL是一款开放性的人工智能开发平台。其基于深度学习算法，经过大数据训练生成不同的人工智能模型，具有文本处理、图像识别、语音识别等功能。下列关于EasyDL的说法，正确的是（   ）
A. 根据数据特征建立模型	B. 利用推理引擎区分不同概念与模式
C. 所使用的训练数据结构单一	D. 减少训练次数能提高其识别准确率
3. 某智能水产养殖系统利用传感器实时监测水质、温度、氧气、光照等环境参数，并通过网络传输至服务器存储；分析监测数据后，根据反馈信号，利用执行器调节养殖环境，从而实现水产养殖全过程的自动化、智能化。以下关于该系统组成的说法，不正确的是（   ）
A. 该系统的自动化管理功能无需用户参与	B. 温度传感器属于该系统的硬件设备
C. 水质监测值属于该系统的重要数据	D. 该系统服务器需安装系统软件
4. 某智能水产养殖系统利用传感器实时监测水质、温度、氧气、光照等环境参数，并通过网络传输至服务器存储；分析监测数据后，根据反馈信号，利用执行器调节养殖环境，从而实现水产养殖全过程的自动化、智能化。以下关于该系统功能的说法，正确的是（   ）
A. 实时监测环境参数体现了数据存储功能	B. 数据通过网络传输至服务器体现了数据传输功能
C. 控制执行器运行体现了数据加工处理功能	D. 分析监测数据体现了数据输出功能
5. 某智能水产养殖系统利用传感器实时监测水质、温度、氧气、光照等环境参数，并通过网络传输至服务器存储；分析监测数据后，根据反馈信号，利用执行器调节养殖环境，从而实现水产养殖全过程的自动化、智能化。为提高该系统的安全性，以下做法不合理的是（   ）
A[image: ] 定期备份系统重要数据	B. 使用共享账号便捷管理系统
C. 扫描系统及时查堵漏洞	D. 安装并及时更新防病毒软件
6. 以下关于数据编码的说法，正确的是（   ）
A. 1个汉字字符在计算机中存储需要1个字节
B. 不同声音信号经编码后生成的文件类型一定不同
C. 位图图像编码时位深度大小与图像质量无关
D. 1个ASCII码字符在计算机中以8位二进制存储
7. 某算法的部分流程图如下图所示，执行这部分流程，输出j的值为（   ）
[image: 学科网(www.zxxk.com)--教育资源门户，提供试卷、教案、课件、论文、素材以及各类教学资源下载，还有大量而丰富的教学相关资讯！]
A. 3	B. 5	C. 6	D. 7
8. 某二叉树的树形结构如下图所示，其中序遍历结果为FDGBAEC。若补全为完全二叉树后，按从上到下、自左往右的顺序用一维数组a存储，其中根节点存储于元素a[0]中，则元素a[6]的值为（   ）
[image: 学科网(www.zxxk.com)--教育资源门户，提供试卷、教案、课件、论文、素材以及各类教学资源下载，还有大量而丰富的教学相关资讯！]
A. D	B. F	C. G	D. C
9. 有1个栈初始为空，其元素入栈顺序依次为s，t，r，w，u，y，m若经过进栈和出栈操作后，栈底至栈顶元素分别为t，w，y，则第3个出栈元素为（   ）
A. m	B. w	C. u	D. s
10. 定义如下函数：
def chg（k）：
     if k==-1：
         return ""
     else：
         c=chr（ord（"a"）+k）
         if k%2==1：
             return c+chg（k-1）
         else：
             return chg（k-1）+c
执行语句m=chg（4）后，m的值为（   ）
A. "ecabd"	B. "dbace"	C. "abcde"	D. "edcba"
11. 有如下Python程序段：
d=[12，8，6，3，8，10]
i=0；q=0；flag=False
while i<len（d）-1 and not flag：
     flag=True
     for j in range（len（d）-1，q，-1）：
          [image: 学科网(www.zxxk.com)--教育资源门户，提供试卷、教案、课件、论文、素材以及各类教学资源下载，还有大量而丰富的教学相关资讯！]
             d[j]，d[j-1]=d[j-1]，d[j]
             q=j
             flag=False
     i=i+1
程序运行后，加框处语句执行次数为（   ）
A. 15	B. 12	C. 9	D. 8
12. 有如下Python 程序段：
import random
a=[8，10，2，7，11，9，16]
c=[0]*len（a）
head=0；tail=0
for i in range（len（a））：
     t=random.randint（0，1）
     if tail-head<2 or t==0：
         c[tail]=a[i]
         tail=tail+1
     elif a[i]>c[head]：
         head=head+1
print（c[head:tail]）
执行该程序段后，输出的内容不可能是（   ）
A[image: ] [10，9，16]	B. [8，10，11，9，16]
C. [8，10，2，9]	D. [10，7，16]
二、非选择题（本大题共3小题，其中第13小题7分，第14小题10分，第15小题9分，共26分）
13. 某停车场使用停车引导系统，为车主提供车位信息。该停车场在每个车位相应位置安装了车位探测装置，通过传感器实时监测车位占用情况。车位探测装置将监测数据上传至服务器后，系统每隔一段时间进行一次数据汇总，统计当前空余车位数量，最后在停车场入口处显示屏上显示各区的空余车位数。系统架构如图a所示：
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图a
（1）以下适用于车位探测的传感器有____（多选，填字母：A．地磁传感器/B．温度传感器/C．声音传感器/D．超声波传感器）。
（2）以下不属于该系统服务器功能的是____（单选，填字母：A．存储采集数据/B．处理浏览器发出的服务请求/C．控制系统数据传输速率）。
（3）基于Flask框架编写该系统Web服务器端程序。其中，实现查看历史数据功能的路由与视图函数部分代码如下：
#导入Flask框架模块及其相关模块，代码略
@app.route（'/history'，methods=['GET']）
defh_list（）：
#从数据库读取车位情况[image: ]历史数据，并返回页面，代码略
测试系统时，发现通过访问主页：http://192.168.0.101：8080/能正常查看实时数据，但访问URL：http://192.168.0.101：8080/list查看历史数据时，出现如图b所示内容。为解决该问题，查看历史数据时所访问的URL应修改为____。
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图b
（4）系统运行后，在浏览器访问页面中，查看到的各区空余车位数与实际不符，可能的原因是___。（注：回答2项）
14. 学校暑期开展“青春迎亚运”活动，邀请高二学生每日参加运动锻炼并进行线上打卡。每周收集一次相关数据，分别保存在相应的．xlsx文件中，部分文件如图a所示；每个文件记录了一周7天的打卡数据，示例如图b所示，其中运动时长单位：分钟。
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图a                                图b
为统计分析学生锻炼情况，给出周报数据，编写Python程序，请回答以下问题：
（1）定义px函数，功能为：读取某一周的打卡数据，将其按班级进行排序操作并返回结果。函数代码如下，将划线处代码补充完整。
import pandas as pd
def px（file_week）： 
    df=pd.read_excel（file_week）
    df=df.sort_values（     ），ignore_index=True）
    #按班级升序排序，参数ignore_index=True表示更新索引
    return df
（2）统计某一周各运动项目的参与人次，并绘制柱形图，如图c所示，
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图c
部分Python代码如下：
import matplotlib．pyplot as plt
s=input（"请输入文件名："）
df=px（s）
dfl=df.groupby（"运动项目"，as_index=False）．①    #统计各运动项目参与人次
df1.rename（columns={"学号"："参与人次"），inplace=True） #更改列标题
plt.bar（②    ）
plt.xlabel（"运动项目"）
plt.ylabel（"参与人次"）
plt.show（）
划线处应填入的代码为____（单选，填字母）。
A．①count（）  ②df1["参与人次"]，df1["运动项目"]
B．①sum（）   ②df1["参与人次"]，df1["运动项目"]
C．①sum（）   ②df1.运动项目，df1.参与人次
D．①count（）  ②df1.运动项目，df1.参与人次
（3）统计某一周每班各学生的总运动时长后，比较得出该周每班最高的前两位时长，部分Python 程序代码如下，请在划线处填入合适的代码。
qp=[[0 for i in range（m）]for j in range（n）]
```
定义数组qp记录每班各学生一周运动总时长， n为班级数，m为每班人数。其中
qp[0][0]~qp[0][m-1]存储1班1号~m号同学的每周运动总时长，依次类推，qp[n-1][0]~
qp[n-1][m-1]存储n班1号～m 号同学的每周运动总时长。
```
print（"本周每班最高的前两位时长分别为："）
i=0
while i<len（df）：#df为调用px函数后的返回结果
    num=df["学号"][i]
    cla=df["班级"][i]
    ①____
    if i!=0 and df["班级"][i]!=df["班级"][i-1] or ②____：
        cla=df["班级"][i-1]
        kl=0；k2=0
        for j in range（1，len（qp[cla-1]））：
            if qp[cla-1][j]>qp[cla-1][k1]：
                ③____
                kl=j
            elif qp[cla-1][i]>qp[cla-1][k2]：
                k2=j
        print（cla，"班"，qp[cla-1][k1]，qp[cla-1][k2]）
    i=i+1
（4）统计某一周各运动项目的参与人次后绘制柱形图如图c所示，由图可知，该周参与人气最高的运动项目为____
15. 在一个平面坐标系内，有n个矩形障碍物沿x轴从左向右依次排列（不存在障碍物竖直边重合情况）。某机器人从原点出发，沿障碍物外围向右行进。现根据障碍物的位置信息，寻找机器人的行进路线。行进路线是由一系列“转折点”组成的序列，每个“转折点”用x、y坐标值来表示。每个障碍物的位置信息由其左上顶点的坐标及宽度值来表示，如图a所示，3个障碍物的位置信息为[[1，3，4]，[3，7，5]，[7，5，3]]，最后得到的行进路线为[[1，3]，[3，7]，[8，5]，[10，0]]。为了简化表示，行进路线中不需要存储连续相同高度的“转折点”，如[1，3]，[3，3]，两个点只需保留[1，3]。具体寻找方法如下：
①计算出障碍物左上、右上顶点[image: ]坐标，并用“L”和“R”进行标记。根据每个顶点的x坐标值升序排序；
②从左往右依次扫描障碍物的顶点。如果遇到左上顶点，将其高度值存储到序列中，若存储高度值的序列最大值发生变化，则产生一个“转折点”；如果遇到右上顶点，从序列中删除其高度值（若有重复值，只删除一次），若删除后存储高度值的序列最大值发生变化，也产生一个“转折点”。
[image: 学科网(www.zxxk.com)--教育资源门户，提供试卷、教案、课件、论文、素材以及各类教学资源下载，还有大量而丰富的教学相关资讯！]          [image: 学科网(www.zxxk.com)--教育资源门户，提供试卷、教案、课件、论文、素材以及各类教学资源下载，还有大量而丰富的教学相关资讯！]
图a                                        图b
（1）定义函数toPoint（boxes），功能为：计算障碍物左上、右上顶点的坐标，进行标记；再根据x坐标值升序排序并返回结果，如图c所示。具体Python代码如下：
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图c
#将障碍物的初始位置信息存储于列表boxes中，其中boxes[i][0]表示第i个障碍物左上顶点的x坐标值，boxes[i][1]表示第i个障碍物左上顶点的y坐标值，boxes[i][2]表示第i个障碍物的宽度值，代码略
def toPoint（boxes）：
    ps=[]
    for i in range（len（boxes）*2）：#初始化列表
        ps.append（[0，0，"]）
    for i in range（len（boxes））：
        t=boxes[i]
        left，right=t[0]，t[0]+t[2]
        j=2*i-1
        while j>=0 and ps[i][0]>right：
            ps[i+2]=ps[i]
            j=j-1
        ps[j+2]=[right，t[1]，'R']#右上顶点
        while j>=0 and ps[j][0]>left：
            ps[j+1]=ps[j]
            j=j-1
        ps[i+1]=[left，t[1]，'L'] #左上顶点
    return ps
若boxes的值是[[1，3，4]，[3，7，5]，[7，5，3]]，则调用函数toPoint（boxes）时，语句“ps[j+1]=ps[j]”的执行次数为____。
（2）若经计算后障碍物位置信息是[[1，5，'L']，[3，9，'L']，[5，9，'L`]，[6，9，'R']，[8，5，'R']，[10，7，'L']，[11，9，'R']，[15，7，'R']]，则得到的行进路线为：[[1，5]，____，[15，0]]（补全简化后的“转折点”，用逗号分隔）
（3）实现寻找行进路线功能的部分Python程序如下，请在划线处填入合适的代码。
points=toPoint（boxes）
que=[[0，-1]]
h=0
preHeight=0
ans=[]
for t in points:
    if t[2]=='L':
        if que[h][0]<[1]:
            ①____
            h=len(que)-1
        else:
            p=h
            while que[p][1]!=-1 and que[ que[p][1]][0]>t[1]:
                p=que[p][1]
            que.append([t[1][image: ] que[p][1]])
            que[p][1]=len(que)-1
    else:
        if que[h][0]==t[1]:
            h=que[h][1]
        else:
            p=h
            while ②____：
                p=que[p][1]
            que[p][1]=que[ que[p][1]][1]
    if que[h][0]!=preHeight:
        ans.append（[t[0]，que[h][0]]）
        ③____
print（'机器人的行进路线为：'，ans）


[bookmark: _GoBack]

image7.wmf
的


image8.png
[ 404 Not Found x |+

C ® @ hitp://192.168.0.101:8080/list




image9.png
] weekl.xlsx
] week2.xlsx
] week3.xlsx
] weeka.xlsx
] weeks.xlsx
] week6.xlsx
] week7.xlsx




image10.png
A <
BW RS #9 EMER EmH K
amrio W4 15 | mp »
S ATRIN R B ] »
F AT SR T @
a0 B 6 s | mE 15
R TR S S N ) ®
a0 W 1w | mm @
TR SR S BT )
e T T——r— @
P S R S Y w
molwmzis | W9 4| mR ®
= * w0 w | mp »
) TR T >
) x e | ma 2
1 W 1wk @
5] Bos 3w @
= 4w wea ®
2 /B ST T 15
= (R T T—— ®





image11.png




image12.png




image13.png




image14.png
-
-

B BIR]
. *

i (75U [10,5R7]
i

AL]E (53R

P B





image15.wmf
,


image1.png




image2.wmf
.


image3.png




image4.png




image5.png
ird[jj>dji-1]





image6.png
|___________-|

FRNE

[ s O |\
el

hid

|[ v Je] mm,h[ o 0k | |





