Navrh virtualniho svéta pro testovani autonomnich vozidel

Martin Turek

Ustav automobilniho a dopravniho inzenyrstvi

CiLE PRACE A PREDLOHA VIRTUALNIHO SVETA =1

Hlavni cile
Navrh virtualniho svéta vybrané lokality v CR v softwaru RoadRunner
Ovéreni funk&nosti pomoci softwaru Simulink a Unreal Engine

Zvolena lokalita
Okoli FSI v Brne
Duvody volby
Méstské prostiredi (pohyb vozidel, chodcu i cyklistu)
Duvérné znama lokalita
MnozZstvi dostupnych podkladli (Geoportal CUZK, Google StreetView, ...)

Letecky snimek z Geoportalu CUZK

VYSOKE UCENI FAKULTA

TECHNICKE STROJNIHO
V BRNE INZENYRSTVI

SILNICE, KRIZOVATKY A PARKOVISTE

Umisténi dle leteckého snimku
Vyskovy profil dle vySkopisné mapy
DalSi upravy
Zmena Sirky, klopeni a tvaru pricneho
prufezu silnic
Uprava tvaru kfiZzovatek
Parkovisté

Pouziti nastroju pro manualni tvorbu
krizovatek
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OKOLI SILNIC

Chodniky

Soucast teélesa silnice Ci vytvoreny
jako terény

Terén

VysSkovy profil — rucné / vyskova mapa

Zmena textury povrchu dle potreby
3D modely realnych objektu

Viytvoreny v softwaru Blender

DuUraz na optimalizaci

DOPRAVNI ZNACENI

Vodorovné dopravni znaceni

Umisténo na rozhrani jizdnich pruhu Ci
nakresleno rucné

Pouziti car z knihovny RoadRunneru
Svislé dopravni znacCeni
Dopravni znaCky = vektoroveé obrazky
Zpusoby opatfeni
Knihovna objektu RoadRunneru

OVEROVACI SIMULACE
Blok ,Konfigurace scény” -
whainbin it NI 1, & =
Zajistuje propojeni s Unreal Engine =
MoZnost zmény pocasi a denni doby S T | 1 e | =1 e
-r Vozidlo s kamerou fozidlo na kfizoval 2idlo jedouc pred
il Bloky v02|de!, chodcu a cyklistu = | )
Vs_tupy — pozice a natoceni kolem = ® = 1 —
SV|S|e o) Sy v ¢ase SE— S ——— ———
Zajisteni kontaktu s povrchem
Blok virtualni kamery /™
ke
Zaznam déni v prﬂbéhu simulace :‘ b Blokové schéma simulace v Simulinku

Cyklista

Snimky porizené kamerou ve svété renderovaném Unreal Engine za ruzné denni doby

Uprava zna&ek z knihovny

Stazeni z internetové zdroje

Konverze bitmapoveho obrazku

Tvorba v softwaru Inkscape

| 5 vozIDEL |
MAX.
30 MIN.
T1
ZAVER

Svét vérné odpovida realné predloze
Lze ho pouzit k testovani algoritmu
autonomniho fizeni i ADAS systému
V Unreal Engine se vSe spravné zobrazuje
Simulink je schopen fidit pohyb hercu
Pohyb je realisticky
Ze sveta |ze ziskavat senzoricka data

Kamera, radar, lidar, ...
Ovérovaci simulace probiha plynule

Pohled na cely vytvoreny svét
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Porovnani vytvoreného virtualniho svéta s realitou
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