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A virtualis tesztelés es 3D jatékmotorok
alkalmazasa

Az autoném jarmuveknek
rengeteg tapasztalatra van
szlikségiik

» A virtualis tesztkornyezetek a
tapasztalat megszerzésére
nyWtanak konnyebben
kezelheto alternativat:

* Forgalom, gyalogosok generalasa

« Es0, kod, kiilonbozo
fényviszonyok eloallitasa

* Varatlan események modellezése

* Avirtualis kornyezet
rendkivil nagy pontossagu
masa a valos vilagnak

* Az autonom jarmuvek
esetében ez j6l kidolgozott
3D modelleket/kornyezetet
jelent

* Kzt 3D jatékmotorok =~
segitségevel tudjuk elérni
e Unity 3D
 Unreal Engine
* Godot
 GameMaker
« OGRE



Szenzorok és virtualis érzeékelés

A RayCast a 3D
objektumok
colliderével valo
utkozést adja vissza

e Kamera

* 3D kép szenzorra
renderelése és lencse
modellek alkalmazasa

* Radar és Lidar

e Visszaverodések és
Intenzitas modellezése

e A collider az
objektumot befoglalo,
halos alakzat

RayCastek . o
haszndalataval, fizikai e A visszaverodés
modellekkel minodsége nagyban fligg

a collider pontossagatol




A Lidar szenzor és modellje

e Light Detection and Ranging — Lidar

» A fény terjedési sebessége alapjan, a visszaverodéseket
vizsgalva tavolsagmeérést végez

» A lidar alapegyenlet:
e [. - fogadooldali intenzitas

* [, - killdott intenzitas
A

g 4TTR?

* B - visszaverodési egylitthato

e a - extinkcids (abszorpcids) egyiitthaté

A
IT(R'J }*) = Iﬂ7}'4ﬁR2

R
B(R, ).)emp(—Q/ﬂ a(R, \)dr)

- vevol teljesitmény



Fizikai szenzormodell

» Lambert (diffiz) reflexié alapjan:
* k; - anyagra jellemzo reflexios tényezo
* Iy - kibocsatott intenzitas
* cosO - érzékelés beesési szogének koszinusza
* Natm - KOzegre jellemzd hatasfok L guse = Halo cost

I, = I?‘a,-:-ffusc Natm

» A kozegre jellemzo hatastok fligg:
» y — csillapitasi egytlitthato Natm = exp(=27R)
o R —érzékelt tavolsag



Geometrial szenzormodell

* A modellezett szenzor
alapjan paraméterzheto

e A szenzor vertikalis és
horizontalis latomezelyének
biztositasa

e Adott szamu csatorna
létrehozasa

» Adott mérési sebesség
biztositasa




Kod hatasanak vizsgalata

* Ay csillapitasi tényezo
alapj én (Kruse formula):

1) = Ba(y) = 2T (F0nmy" 8912 (550

V — 14atétavolsiag [km]
A —hulldAmhossz [nm]
Try - latotavolsagi hatarszam

® { — latovalsag alapjan, Kim formula
szerint:
(1,6 (V > 80km)
1,3 (6km <V < 80km)
¢=10,6V+0,34 (lkm <V < 6km)
V-0,5 (0,5km <V < 1km)
Hatm = E:Ep(_Z'TR) 0 (V <0,5km)

.

Atmoszféra csillapitas [km™1]
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EsO hatasasanak vizsgalata

* Az es0O nagyobb szemcsel nem
képesek teljesen elnyelni, vagy
eltériteni egy lézersugarat

 Lewandowskl empirikus tétele
szerint:

v =al’
e I.—az esd mértéke [mm/h]

e aés b— empirikus paraméterek
(a=0.01,b=0.6

HNatm = E:Ep(—?’}'R)
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Beesés1 szog hatasasanak vizsgalata
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Osszegzés

A megalkotott modell a Lidar valos fizikai mikodésére épiil

» A verifikacié soran megbizonyosodhattunk arrol, hogy:
* A modell idealis koriilmények kozott jol mikodik
« Alatotavolsag valamint a beesési szog valtozasa esetén i1s hibas a
miikodés
» A reflexiéos modell fejlesztésére lenne sziikség
« Texturak visszaverési képességének pontosabb szamitasaval
« Latotavolsagtol valo fliggés tovabbi vizsgalataval
A modell alkalmas lehet automatikus szcenarié generalo
algoritmusok segitségével a gép1 tanulas tamogatasara



Visibility:
40.0 km

TimeScale: 1 Quit
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