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Simulacéni ekosystém

Sensor Model

Actuation

Sensing < —_» “

(( Vehicle Motion

Road Model ¢ " Tire Model

Environment Signals )))
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GENERACE PROSTREDI

dSPACE

AURELION
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 Automatické Generovani
Silnice a Terénu

A
é OpenDrive
/
A
é dSPACE RD O

* Enhance Environment by

* Umisténi 3D Objektu
pomoci ModelDesku

Road Network 2-D Preview.

* Dopravni znaceni

* Chodci

* Lavicky, zastavky, stromy
etc.

* Moznost modelovani

objektl v externich

programech

dSPACE Technical Computing Camp 10.-11.9.2025 :a-"if:HUMUSOFT“



SIMULACE KAMERY

dSPACE

AURELION
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Pincushion

dSPACE

Fish-Eye

Barrel
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Kamerova cocka
zpusobuje deformaci
obrazu

Cocky mohou byt
parametrizovany v
konfiguratoru nebo
importem
standardizovanych
konfiguracnich soubort

HUMUSOFT
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SIMULACE RADARU

dSPACE

AURELION
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Fyzikalné zaloZeny vypocet
+ 7  radarového kanalu s rdznymi

n. A vystupnimi rezimy

* Raytracing zohlednujici vicenasobné
odrazy, zpétny rozptyl a mikro-
dopplerovy jevy pro realisticka

radarova data

* Qutput modes across signal
processing

* Channel Impulse Response
» Surova data

* FFT transformovana data

* List detekci

Open Sensor Model Interface
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RAY LAUNCHING

* Adaptivni Raylaunching zajisti
detekci viech malych objekti

Fixed launch pattern Adaptive Raylaunching

* Optimalizace vykonu vysilani
pouze takového poctu paprskq,
jaky je skute¢né potreba

 Klicové ve scénafich s uzkymi
objekty

* pouli¢ni lampy, sloupky,
dopravni znacky

dSPACE Technical Computing Camp 10.-11.9.2025 ;::%HUI\f[USOFT"



Fyzické materialové vlastnosti

Skuteéné vlastnosti materiald jsou
soucasti kazdého 3D modelu

Vlastnosti materialu ovliviuji e-pole pfi
odrazu

* Many materials preconfigured and
ready to use

Materialové vlastnosti jsou
nastavitelné v .json souboru

* Permitivita, tloustka, prisvitnost,
ztratovy Cinitel
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SIMULACE LIDARU

dSPACE

AURELION
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Ptfehled

Fyzikalné zaloZené vypocty tzv.
point clouds v realném case pro
pfesnou simulaci redlnych efektl

Vystupy simulace v rliznych
formatech:

dSPACE Point Cloud

¢ Vzdalenost, odrazivost, ...

* Normadla povrchu, typ materidlu...
Ready-to-use modely sensorl

Rozhrani pro integraci modelu
tretich stran
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KONFIGURACE SKENOVACICH VZORU

 Jednoduché vzory (napf. pulzni
nebo rotacni LiDAR) Ize nastavit
primo v konfiguraci senzoru.

* Slozité vzory se definuji pro kazdy

0° -5° 0.0 ms 0.97 paprsek zvlast pomoci
0.3° -3° 0.1 ms 0.99 konfiguraCniho souboru.
0.6° -1° 0.2 ms 0.98

Pfiklad nastaveni paprsku lidaru
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NASTAVENI MATERIALU

* Materialy v dSPACE pro LiDAR
jsou definovany pomoci BRDF
distribucnich funkci

* Preddefinované BRDF jsou
vytvoreny na zakladé realnych
méreni.

* Moznost nadefinovani vlastnich
materiall
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