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AIC OBJETIVOS METODOLOGIA CONCLUSION

o
AIC — Automotive Intelligence Center Cl l : o INTELL Glree

CENTER
La empresa

AIC-Automotive Intelligence Center es un
centro europeo de generacion de valor para
el sector de automocién basado en un
concepto de innovacién abierta donde las
empresas mejoran su posicionamiento por
medio de la cooperacion.

VDC - Virtual Development Center

Departamento dentro de AIC que aspira a ser un referente
en el disefio, desarrollo y validacién virtual de los sistemas
embarcados en un vehiculo. Se trabaja en la modelizacion a
nivel de componente o sistema, asi como en la simulacion
driver-in-the-loop. El VDC es capaz de apoyar a las
empresas en multiples etapas dentro del proceso de diseno.




OBIJETIVOS

Objetivos

METODOLOGIA CONCLUSION

Alcance

Desarrollar un perfil de carretera aleatorio
en base OpenCRG

Desarrollar un perfil realista en base a la
metodologia seleccionada

Desarrollo de perfiles aleatorios mediante
OpenCRG

Integrar la carretera desarrollada en el VDC

Desarrollo e integracion del perfil en el
VDC

Desarrollo de lineas de trabajos futuras
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Técnicas de modelado para la obtencién del perfil de carretera

Acelerémetros

Bruel & Kjaer

Escaneo LIDAR Sensor de altura

. KISTLER
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Geosystems
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1- Obtencion perfil de carretera 5 . . .
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2- Generacién de la ruta en OpenCRG

OpenCRG es un proyecto completo, gratuito y de codigo abierto para la creacidon, modificacidon y evaluacién de
superficies de carreteras

S~ = ]
V4
267 — ,/’ B \\ —
/ \ s
%% Generate synthetic crg file / R /
n = length(lengths); EZ N .
c = {lengths(l), {0, O}}: e g
_ y/
‘\ / Y .
“lfor i = 2:n ) / /
~ R 3,265 — / / [/ =
if ~angles (i)
c_append = {lengths(i), {0, 0}}; % straight section
else ol y ]
c_append = get_curve (radii(i), angles(i)); % curved section \\\ \\\ /‘i
end \\ ‘\""—'»\,_,,_% N
c = [c; c_append]; el ™ |
end b
,\\‘\7 \\\
total length = round(sum(cellZmat(c(:,1))), 2): A ""\\,\,_7\ % "
u = [0, total length]: — oy
v = [-v_width/2, v_width/2];
inc = [inc, incl; wm e e = = e e

I data = crg gen csb2crgl(inc, u, v, c:):l

Open CRG
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3- Integracion al VDC

Tracked

-Cg-
FPS: 42,02 Positions (F1)
Camera pos: 86.38 1368.93 -757.58 Track cameras (F2)
Camera angle: pitch 80.12 yaw -183.81 roll 0.00 2 . 5 -
Camera FOV: 71.0 Track key'rdm.e cameras (F3)
Pick line: (0.00, 0.00, 0.00) - delta (0.00, 0.00, 0.00) - Length: 0.00 Madel properties (F4)

Road splines (F5)

Flags: PaintVertices 5 4
Points: 17,946 Ambient sounds (FE)
Triangles: 26,672
Tree max depth: 13 Traffic (F8)
Tree max triangles/node: 20 LaSk e W Lidar (F9)

Marshal posts (F10)

Animated objects (F7)

Operations

Paint vertices
Paint triangles (partial)
Paint AABB (partial)
Paint point set
Paint OpenCrg

Save XYZ

Select track (Shift-T) Reload track (Shift-L) Save track (Shift-S) (Dmport DOF models ASE->DOF batch Splitter (Ctrl-Shift-S) Rotate track

Object mode (camera)
Cut Multisub ASE Make track_template.shd Auto - Ase To Dof Optimize DOFs Multitrace spline import Build "track.ar' ]
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* Se ha establecido un procedimiento de perfiles de carretera propios en la
plataforma de conduccién de AIC

* Se ha establecido un método de rugosidad simplificado y econémico
obteniendo un perfil de carretera mas realista que el usado hasta el
momento

* Se ha desarrollado un método de célculo aplicable para sensores de
altura
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Muchas gracias!

Eskerrik asko!




