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Modelovani virtualniho prostredi a scénaru provozu vozidel v softwaru

Carmaker

g. Buné VYSOKE UCENI FAKULTA
1mon bunco TECHNICKE STROJNIHO

Ustav automobilniho a dopravniho inzenyrstvi VBRNE INZENYRSTVI

PROSTREDIE SIMULACIE FS| PROSTREDIE SIMULACIE

Vyber lokacie
Jostova - Komenského nam. - Zerotinovo nam.
Cestna siet a infrastruktura

Tvorba vlastnych modelov

Creo Parametric
Blender
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TESTOVANY SCENAR PARAMETRIZACIA PI REGULATORU ES|

Parametre
Priebeh aktivacie brzdného okruhu
Minimalna vzdialenost vozidiel po€as manévru

P6vodne nastavenie: K, = 0,001; K; =3 F1 = pévodné nastavenie
Upravené nastavenie: K, = 0,2; K; =5

\\ F1::LongCtrl. AEB.dDist [m]

Komenského nam. — Jostova

Ego vozidlo — elektricka
Porovnanie radar — kamera s
pévodnym nastavenim asistenta

Parametrizacia pociatocnej polohy
elektriCky

Dalej vyuZivana kamera
Nespravna detekcia elektricky

Parametrizacia Pl regulatoru

4 série testov  Seria | K| K

EFl::VC.Brake

IF2::VC.Brake

a elektricky [m)
R

dialenost ego vozidia
= e

¢ 1 0,001; 0,002; 0,0005 1~5 1
u(t) =K, ~e(t) + K; = f e(t)dt 2 0.1 1_15
4 0,4 1-15 | |

VALIDACIA

ZHRNUTIE

Predvolené prostredie Realistické virtualne prostredie
EURO NCAP AEB Test Protocol v4.3.1 Vlastné modely

Test CCRs, CCRm a CVNC Parametrizacia AEB

VyhodnejSie nastavenie

Validacia AEB

0 kevh

F1::vVC.Brake
F2..VC.Brake
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ruhu vozidia [

Priebeh aktivacie brzdného ok

RozSirovanie testovacieho prostredia

Platforma pre komplexné testovacie
scenare

0 - S0 knmvh
SS - 80 knvh

F1 = pbvodné nastavenie
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