
AURELION – Sensor Simulation for Autonomous Vehicles
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GENERACE PROSTŘEDÍ
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ÅAutomatickéDŜƴŜǊƻǾłƴƝ 

Silnice a Terénu

ÅEnhance Environment by

Å¦ƳƝǎǘŠƴƝ3D Objektů

ǇƻƳƻŎƝModelDesku

Å5ƻǇǊŀǾƴƝ ȊƴŀőŜƴƝ

ÅChodci

Å[ŀǾƛőƪȅΣ ȊŀǎǘłǾƪȅΣ ǎǘǊƻƳȅ 

etc.

ÅaƻȌƴƻǎǘ ƳƻŘŜƭƻǾłƴƝ 

ƻōƧŜƪǘǻ Ǿ ŜȄǘŜǊƴƝŎƘ 

programech

dSPACE RD

OpenDrive

/



SIMULACE KAMERY

AURELION



BarrelPincushion

Fish-Eye

Kamerová čočka 
způsobuje deformaci 
obrazu

2ƻőƪȅ ƳƻƘƻǳ ōȇǘ 
ǇŀǊŀƳŜǘǊƛȊƻǾłƴȅ Ǿ 
ƪƻƴŦƛƎǳǊłǘƻǊǳnebo 
importem 
ǎǘŀƴŘŀǊŘƛȊƻǾŀƴȇŎƘ 
ƪƻƴŦƛƎǳǊŀőƴƝŎƘ ǎƻǳōƻǊǻ



Image proccesing





SIMULACE RADARU

AURELION



Čau konec
Fyzikálně založený výpočet

radarového kanálu s různými

výstupními režimy

ÅRaytracing ȊƻƘƭŜŘƶǳƧƝŎƝǾƝŎŜƴłǎƻōƴŞ

odrazy, ȊǇŠǘƴȇrozptyla mikro-

dopplerovyjevypro ǊŜŀƭƛǎǘƛŎƪł

ǊŀŘŀǊƻǾłdata

ÅOutput modes across signal 

processing

Å Channel Impulse Response

Å{ǳǊƻǾł Řŀǘŀ

Å FFT ǘǊŀƴǎŦƻǊƳƻǾŀƴł Řŀǘŀ

Å[ƛǎǘ ŘŜǘŜƪŎƝ

Å Open Sensor Model Interface



RAY LAUNCHING

ÅAdaptivní RaylaunchingȊŀƧƛǎǘƝ 

ŘŜǘŜƪŎƛ ǾǑŜŎƘ ƳŀƭȇŎƘ ƻōƧŜƪǘǻ

ÅOptimalizace výkonuǾȅǎƝƭłƴƝ

pouzeǘŀƪƻǾŞƘƻǇƻőǘǳǇŀǇǊǎƪǻ, 

Ƨŀƪȇje ǎƪǳǘŜőƴŠǇƻǘǌŜōa

ÅKlíčové ve scénářích s ǵȊƪȇƳƛ

objekty

ÅǇƻǳƭƛőƴƝlampy, sloupky, 

ŘƻǇǊŀǾƴƝȊƴŀőƪȅ



Fyzické materiálové vlastnosti

ÅSkutečné vlastnosti materiálů jsou 

ǎƻǳőłǎǘƝ ƪŀȌŘŞƘƻ о5 ƳƻŘŜƭǳ

Å ±ƭŀǎǘƴƻǎǘƛ ƳŀǘŜǊƛłƭǳ ƻǾƭƛǾƶǳƧƝ Ŝ-ǇƻƭŜ Ǉǌƛ 

odrazu

Å Many materials preconfigured and 

ready to use

ÅMateriálové vlastnosti jsou 

ƴŀǎǘŀǾƛǘŜƭƴŞ Ǿ Φjsonsouboru

ÅtŜǊƳƛǘƛǾƛǘŀΣ ǘƭƻǳǑǙƪŀΣ ǇǊǻǎǾƛǘƴƻǎǘΣ 

ȊǘǊłǘƻǾȇ őƛƴƛǘŜƭ





SIMULACE LIDARU

AURELION



Přehled

ÅFyzikálně založené výpočty tzv.

point clouds v ǊŜłƭƴŞƳőŀǎŜpro 

ǇǌŜǎƴƻǳsimulaciǊŜłƭƴȇŎƘŜŦŜƪǘǻ

Å±ȇǎǘǳǇȅ ǎƛƳǳƭŀŎŜ Ǿ ǊǻȊƴȇŎƘ 

ŦƻǊƳłǘŜŎƘ:

Á dSPACEPoint Cloud

Å ±ȊŘłƭŜƴƻǎǘ, odrazivost, Χ

Å bƻǊƳłƭŀ ǇƻǾǊŎƘǳ, ǘȅǇ ƳŀǘŜǊƛłƭǳΧ

Á Ready-to-use ƳƻŘŜƭȅ ǎŜƴǎƻǊǻ

Á wƻȊƘǊŀƴƝ ǇǊƻ ƛƴǘŜƎǊŀŎƛ ƳƻŘŜƭǻ 

ǘǌŜǘƝŎƘ ǎǘǊŀƴ



KONFIGURACE SKENOVACÍCH VZORŮ

ÅJednoduché vzoryόƴŀǇǌΦ ǇǳƭȊƴƝ 

ƴŜōƻ ǊƻǘŀőƴƝ LiDAR) lze nastavit 

ǇǌƝƳƻ Ǿ ƪƻƴŦƛƎǳǊŀŎƛ ǎŜƴȊƻǊǳΦ

ÅSložité vzoryǎŜ ŘŜŦƛƴǳƧƝ ǇǊƻ ƪŀȌŘȇ 

ǇŀǇǊǎŜƪ ȊǾƭłǑǙ ǇƻƳƻŎƝ 

ƪƻƴŦƛƎǳǊŀőƴƝƘƻ ǎƻǳōƻǊǳΦ

Azimuth Elevation Time Intensity

0ϲ -5ϲ 0.0 ms 0.97

0.3° -3ϲ 0.1 ms 0.99

0.6ϲ -1ϲ 0.2 ms 0.98

Χ

Pś²klad nastaven² paprskţ lidaru



NASTAVENÍ MATERIÁLU

ÅaŀǘŜǊƛłƭȅ Ǿ dSPACEpro LiDAR

Ƨǎƻǳ ŘŜŦƛƴƻǾłƴȅ ǇƻƳƻŎƝ BRDF 

distribučních funkcí

ÅPředdefinované BRDF jsou 

ǾȅǘǾƻǌŜƴȅ ƴŀ ȊłƪƭŀŘŠ ǊŜłƭƴȇŎƘ 

ƳŠǌŜƴƝΦ

ÅaƻȌƴƻǎǘ ƴŀŘŜŦƛƴƻǾłƴƝ ǾƭŀǎǘƴƝŎƘ 

ƳŀǘŜǊƛłƭǻ





Děkuji za pozornost


