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dSPACE und Intempora haben eine Kooperationsvereinbarung unterzeichnet.
Die Zusammenarbeit hat das Ziel, eine komplette Werkzeugkette fur die Ent-
wicklung von Fahrerassistenzsystemen (ADAS) und hochautomatisierten Fahr-
funktionen bereitzustellen. Im Rahmen dieser Vereinbarung wird dSPACE
exklusiv den globalen Vertrieb von RTMaps von Intempora Ubernehmen —
einer innovativen und leistungsfahigen Software-Umgebung fur Multisensor-

Anwendungen.

ultisensor-Anwendungen
spielen eine entscheidende

Rolle fur viele Bereiche, da-

runter Fahrerassistenzsysteme, auto-
nomes Fahren, multimodale Mensch-
Maschine-Schnittstellen, Robotik sowie
Luft- und Raumfahrt. Die Entwicklung
dieser Anwendungen im Labor oder
im Fahrzeug erfordert nicht nur das
Echtzeit-Erfassen, -Synchronisieren und
-Verarbeiten von Daten verschiedener

Sensoren wie Kameras, Laser-Scanner,
Radar und GNSS-Receivern, sondern
auch die Anbindung an Kommunika-
tionsnetzwerke wie CAN, LIN oder
Ethernet. In der Test- und Entwick-
lungsphase ist es zudem wichtig, zeit-
korrelierte Daten aufzeichnen, visua-
lisieren und wiedergeben zu kénnen.
RTMaps (Real-Time Multisensor Appli-
cations) von Intempora (www.intem-
pora.com) ist speziell fur diese Anwen-

dungsfalle ausgelegt. Das Werkzeug
bietet eine modulare Entwicklungs-
und Laufzeitumgebung fur x86- und
ARM-basierte Plattformen und unter-
stitzt Microsoft-Windows®- und Linux-
Betriebssysteme.

Nahtlose Integration von RTMaps
in die dSPACE Werkzeugkette

Mithilfe eines Interface-Blocksets inte-
griert dSPACE RTMaps in seine um-



RTMAPS

. RTMaps passt perfekt in die umfangreiche dSPACE Werkzeugkette, die man als De-
facto-Standard im Bereich Entwicklung und Test von Steuergerate-Software in der
Automobilindustrie bezeichnen kann. Wir freuen uns daher sehr auf die Koopera-
tion mit dSPACE als Marktfthrer, dessen weltweite Bekanntheit und Vertriebsstruk-
turen unser hoch innovatives Produkt RTMaps noch besser in diesem Bereich eta-
blieren werden.”

Nicolas du Lac, Managing Director, Intempora

fassende Werkzeugkette. Das Block-
set ist speziell fir die bidirektionale,
latenzarme Kommunikation zwischen
RTMaps und dSPACE Werkzeugen wie
den Echtzeitsystemen oder der PC-
basierten Simulationsplattform VEOS®
ausgelegt. Zudem lasst sich die Expe-
rimentier- und Visualisierungssoftware
dSPACE ControlDesk® Next Genera-
tion Uber ASAM XIL API mit RTMaps
verbinden. Dadurch kann der Anwen-

der die in RTMaps implementierten
und verarbeiteten Komponenten Gber-
wachen und parametrieren.

Uber RTMaps

RTMaps (Abbildung 1, Abbildung 2)
von Intempora ist eine komponenten-
basierte Software-Entwicklungs- und
Laufzeitumgebung, mit der Anwen-
der Daten von unterschiedlichen Sen-
soren und Fahrzeugbussen erfassen,

zeitstempeln, synchronisieren und

wiedergeben kénnen. Mithilfe von
Blockdiagrammen und der Integration
von nutzereigenem C++ oder Python-
Code durch spezielle Software-Ent-
wicklungspakete schafft das Werk-
zeug eine leistungsstarke Umgebung
fur die Integration, den Test und das
Benchmarking anspruchsvoller Funk-
tionen wie Signalverarbeitung, com-
putergestitzte Bilderkennung und
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Abbildung 1: Arbeitsweise von RTMaps (Real-Time Multisensor Applications) — Die Daten verschiedener Quellen wie Kameras, Laser-Scanner,
Radarsensoren usw. werden in Echtzeit erfasst, zeitgestempelt, verarbeitet und visualisiert. Da alle Daten zeitkorreliert aufgezeichnet werden,
kann der Anwender die Daten synchron fir die Offline-Entwicklung abrufen.

Datenfusion im Kontext von Multisen-
sor-Anwendungen. Umfangreiche

Komponentenbibliotheken fur zahl-
reiche Fahrzeugsensoren und -busse,
Visualisierungsfunktionen, Datenkom-
munikation, Vorverarbeitung und vie-
les mehr vereinfachen die Funktions-
entwicklung. Neben ADAS und auto-
matisiertem Fahren reicht das Anwen-
dungsgebiet von RTMaps bis zu mo-
bilen Robotern und fortgeschrittenen
Mensch-Maschine-Schnittstellen. Die
Entwicklung der leistungsstarken Soft-
ware-Architektur von RTMaps begann

1998 an der renommierten Universitat
Ecole des Mines de Paris.

Uber Intempora

Intempora wurde im Jahr 2000 aus
einem Forschungsprojekt am Lehr-
stuhl fir Robotik an der Ecole des
Mines de Paris (heute Mines Paris-
Tech) gegriindet. Seitdem arbeiteten
die Software-Spezialisten des Unter-
nehmens an der Weiterentwicklung
von RTMaps und verwandten Pro-
dukten und formten daraus ein robus-
tes und intuitives Software-Gerust,

das die hohen Anforderungen der
Industrie erfullt. Intempora ist unter
anderem Mitglied der Groupement
ADAS, einem Team des franzdsischen
Mov'eo-Clusters, das sich dem Bereich
fortschrittlicher Fahrerassistenzsysteme
verschrieben hat.

Zusammenfassung

dSPACE und Intempora haben eine stra-
tegische Partnerschaft zur Entwicklung
einer leistungsfahigen Werkzeugkette
fur ADAS und automatisiertes Fahren
unterzeichnet. dSPACE integriert hier-

,,Die Kooperation ist ein wichtiger Meilenstein flr unsere Strategie, eine vollstandige
Werkzeugkette fir ADAS und automatisiertes Fahren anzubieten. Aufgrund der ein-
zigartigen Leistungsfahigkeit auf x86- und ARM-Plattformen und der hohen Benut-
zerfreundlichkeit erweitert RTMaps unser heutiges Produktportfolio in idealer Weise.”

André Rolfsmeier, Lead Product Manager for Advanced Applications and Technologies, dSPACE




RTMAPS | SEITE69

RS 85 X
File Edit Disgram Window Help
B~ B 1o I bty Nomol v O A I F b AR OB L x @ Qo V|E @ ®
&% Registered Components 52 = O[] gargantua_dataset playbackitd £3 | =
blol2 @B = o)
- transform_matrix_1
Tuadic video media . " ansform i 2
@ Communications A can! ";’:'5’
@ Data conversion seaninfos Videos_I0_transform_6
seanScannerinfos
@ Data processing scan¥ZPaints obiect 0 data
8 Diagnostic scankchoPulseWidths object 1 dats
@ Generators scanDevicelds eal_objects 2
@ Image processing scanLayers biect 5 input
& Lagacy scankchos e s [
& Miscellaneous o psCENTIMEOAsets biect 6 input
Players - Record: scanflags image 6
& Yoy -Recordes 8 obecin N Carmaa Mt |
= [ objectlistEt objects - Projection Matrix

@ Time objectListEtDyn $ [ StaticObjectOutiines
(5 Viewers positionWgs8d 2 612_3D_Viewer_7

@ rtmaps 3dpck (19 vehicleState
- lozopbjectsToMapsReal

@ rmaps_can_processing pek (3.96) IbeoldeFile 1.oltput deviceStatus loeopbjectsToMapsRealObjects.3
@ rtmaps_gps.pek (43) imagelnfos
& tmaps.beopck 440 o o Input ouscice |

" nevipck (122 erialPort_GPS.streamOutput imagekhfos o ;
g o e e (22 wehltle CAN.oCANFra oWindowEvent

Prnenyad_visionp vighfcam_avis_192_1681 233
PLAY [ jeftlram_axis_192_168_1232loeafiatDecoder_2 ImageViewer_8
LRR]radar front output
@ Internal Macro-Components VIR frori ight output|
Input oMouseClick
£, outine @ bglorer 33| 12115 W~ O v bt =] E ] 0
= et Input wheel speed_rr oWindowEvent u
C\%Mlps4\p)tklgu BRCE MR ear leftoutput peiorptovsn - o

rmaps_nmeadipek ~ wheel speed f ImageViewer_9 o
] rmaps_obdl_scantool_elmpck Player.9 wheel_speed fr b
M rimaps_oktl - hicule dynamics transversal_aceeleration RosdNex
M rtmapsoktal_scaner. 1.3 sreshus LA postion sshioks ookl d RoadnesDisplay.3
] maps.opermipck o wehicule_dynamics longitudill_sccelero
i oy g
B ook o satelies ol g dmmed g et
¥ %! oo controlfront wiper
gkmxyx_pu\uh.p:k S control flashing_indicator YUV2RGB_2 CropAndDecimate_3

tmaps_phidgets pck 2 3ge control_positon.i
] rtrmaps_phidgets.p DGPS station ID trol_position_lights
M rtmaps_pleors Stresm g control_low_bearm
B rtmaps_paintgrey.flycapture2 control_high_beam
] romaps.poimarey sybugpck NMEA| 5P frome.decoder 1 convoL o tempersure inpu
B o s o T ams wnt |

power_train_brake input

;J rtmaps_prosilica_cameras.pck power_train_clutch_switch
] tmaps_ProSVIC.pck power_train_engine_rpm Oscilloscope_14

M rtmaps_python power_train_throttle_pedal_position
maps_python3 ower.train_rear_gear_engage:
B fmaps.pyt istreatng UTC date and time power.trin.fear. gear.engaged
B tmaps_qml Local oo e odometry vehicle_speed input
] tmaps_remoterealty.pck % Local e mimtes dese odometry_distance totalizer

] rtmaps.rm timings pek prtis steering wheel steering wheel speed
P maps_sapera. 61 pck steering_wheel_steering wheel_angle Fone 12
] rtmaps.shg_systems_2pck o

IR 5 | properties 52| £3 Parse Input o4 7 = 0| & console 2 | Cupl|ltE~-r3-=0

& >

Abbildung 2: Die Benutzeroberfldche von RTMaps — ein modulares Multithread-Framework fiir echtzeitfahige Multisensor-Anwendungen.
Der Anwender kann die Vorteile der umfangreichen Komponentenbibliotheken fir eine Vielzahl von Sensoren, Bussen und Perzeptionsalgo-
rithmen nutzen. Es ist sogar moéglich, Daten auf verteilten Plattformen zu verarbeiten und dabei die zeitliche Kohéarenz und die Synchronisierung

heterogener Datenstréme beizubehalten.

fur RTMaps, die Software-Umgebung

fur die Entwicklung von Multisensor- . . .
Anwendungen von Intempora, in die Von RTMaps unterstiitzte Sensoren, Kommunikations-

dSPACE Werkzeugkette. Moglich wird busse und Protokolle:
dies durch spezielle Schnittstellen zu

gontrloll?esk STWi? den Prototy;()jir;g— lénd m Kameras (GigE Vision, USB 2.0, USB 3.0, FireWire, analog, Camera Link, HDR etc.
imulationsplattformen von dSPACE. von Point Grey, IDS, Basler, AVT, NIT etc.)

Und in naher Zukunft stehen noch wei-

tere Neuerungen an — wir halten Sie m Sensoren fir stereoskopisches Sehen

diesbeziiglich auf dem Laufenden! m aser-Scanner (IBEO, Velodyne, SICK, Hokuyo, Quanergy)

AuBerdem Ubernimmt dSPACE den m Radar (Delphi, Autocruise, Continental etc.)

exklusiven weltweiten Vertrieb von m Lichtlaufzeitsensoren (LeddarTech)

RTMaps mit Ausnahme von Frankreich, m CAN, LIN (PEAK, Vector, NI, Decoder filr DBC-Dateien)

dessen Betreuung weiterhin von Intem- m GPS, IMUs (SBG Systems, OXTS, Xsens, VectorNav, IXSEA, Phidgets etc)

pora gewabhrleistet wird.
m Kommunikation (TCP & UDP, ASAM XCP over Ethernet, DDS, ASAM XIL API etc.)
m Eye Tracking (Pertech, faceLAB, SmartEye, SMI, The Eye Tribe etc.) und Biometrik

Hier sehen Sie RTMaps in Aktion: (BIOPAC, Becker Meditec etc.)

www.dspace.com/go/ m Bewegungserfassung (Kinect, Xtion, Vicon etc.)

dMag_20161_RTMaps m Zugriff auf 1/0- und Bussignale der dSPACE MicroAutoBox und AutoBox

m .. und vieles mehr

Weitere Informationen zu RTMaps finden Sie unter www.dspace.de/RTMaps


www.dspace.com/go/dMag_20161_RTMaps



