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尽管所使用的技术越来越复杂，为了确保自动驾驶系统适合日常使用并
确保安全，必须在系统投入使用之前对其进行测试。通过使用dSPACE和 
understand.ai解决方案生成仿真场景，可以利用仿真对使用特殊硬件和
软件的安全关键型驾驶场景进行上千次测试。

智能 
根据传感器数据生成基于AI的场景

设置场景
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通过基于人工智能 (AI)的

创新方法，dSPACE和 

understand.ai提供了一

项新服务，即根据实际测量的原始

数据生成场景。与汽车中实时或在

线计算生成的常规的对象列表相

比，根据原始数据生成的后续场景

在计算能力方面不受任何限制。这

可避免因数据库中错误地检测对象

或未检测到对象（分别为误报或漏

报）而导致的失误。为了尽可能多

地覆盖不同的道路交通场景，在提

供物理原型之前，要对许多因素进

行虚拟测试。这可以借助测试场景

完成。测试场景在众多测试和不同

变体中使用，以确保获得有意义的

结果。但是，这需要逼真的场景。

由于这些场景受特殊要求的约束，

专业的场景生成至关重要：场景必

须反映许多不同现实环境中的情

况。除了天气和交通流量等变量差
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图 1：环岛场景，左图为摄像头记录的原始场景，右图为生成的仿真场景。

异较大外，关键场景和非关键场景

的平衡组合也很重要。 

分析真实情况和验证自动驾驶

为了满足客户要求，我们区分了两

种场景类型：用于验证自动驾驶的

逻辑场景和用于分析真实情况仿真

中故障算法的回放场景。回放场景

是基于记录的传感器数据对真实情

况的精确重建。这种类型的场景不

能通过参数化进行调整，但它们非

常适合在实验室中对故障和其它真

实事件进行仿真。这样，在可复现

的条件下，可以在实验室中调查和

纠正驾驶功能故障。此外，通过将

真实场景的传感器数据与相同虚拟

场景的仿真传感器数据进行比较，

可将回放场景用于传感器模型验

证。此外，还有一些逻辑场景，在

这些场景中，车辆的移动被抽象化

和概况化，以显示场景参数，然后

可以调整这些参数来改变场景。这

本元素）。首先，有关道路及其周

围环境以及道路上动态目标轨迹的

相关信息是通过基于AI的方法从原

始数据中提取的。understand.ai具

有可靠的质量保证方法，生成的路

面实况可保证所生成场景具有语义

的一致性。然后，提取的数据被转

换成dSPACE仿真环境的可仿真 

（回放和逻辑）场景，以及基于

OpenDRIVE® 和 OpenSCENARIO® 标

准的场景描述。因此，所生成的场

景可立即用于广泛的测试，因为除

了道路的描述和道路上动态目标移

动曲线的描述之外，还会生成详细

的3D场景，从而支持物理传感器仿

真。此外，也可以使用场景编辑器

（如dSPACE ModelDesk）在计算机

上以全人工方式和数字方式创建场

景。这意味着用户可以根据自己的

想法和要求设计场景。虽然设计的

可能性在原则上是无限的，但多样

性最终会受到各自的次序要求或用

户创造力的限制。这种方法的一个

优点是可以构建在现实世界中很难

重新记录的场景，因为这些场景可

能很昂贵或很危险。无论是根据测

量数据生成的场景还是以人工方式

生成的场景，都可以在dSPACE解决

从道路到实验室 – 使用真实数据的测试场景

些场景可以通过基于场景的测试来

验证ADAS/AD算法。生成的场景具

有很大的优势，即可以根据需要对

紧急情况（如事故）进行仿真和执

行。因此用户能准确地确定那些给

ADAS/AD算法带来挑战的参数。 

生成场景

首先必须先生成场景，然后才可在

仿真和测试中使用场景。有一些不

同的场景生成方法。本文中的示例

将先解释基于测量数据的生成。视

频记录、激光雷达点云和车辆总线

数据都可以应用。它们可以使用特

殊的数据记录硬件（如 dSPACE 

AUTERA）进行记录。这样生成的场

景的真实性随着可用数据数量和质

量的增加而增加。通过将不同算法

进行组合，可以在语义上准确复制

真实场景，包括道路上所有动态目

标的运动曲线以及静态目标的道路

和三维场景（反映静态环境所有基
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方案中通过调整相应的参数来按需

更改车速、天气或其它仿真的道路

上动态目标行为等参数。基于场景

的测试的主要优势在于可扩展性，

这取决于可用的计算能力。此外，

测试可以迁移到云，几乎无限的云

容量为虚拟验证领域提供了大量的

机会，从而也为整个生产链提供了

大量的机会。

新型解决方案组合

基于场景的测试解决方案与dSPACE

和understand.ai 的场景生成相结

合，帮助客户克服在原型运行过程

中遇到的障碍。该解决方案基于经

验丰富的开发人员所创建的众多现

有场景，以及根据真实记录的传感

器数据或对象列表额外生成的场

景。因此，在各种逼真且相关的场

景下能够进行数百万公里的测试。  

图 2：用于仿真的场景是通过dSPACE和understand.ai的解决方案根据采集的测量数据生成的。

从真实驾驶测试中对关键极端场景重新仿真 

将真实世界的现实和复杂性应用到仿真中：
� 使用反映真实交通情况的场景。
� 通过调整现有仿真场景获得新的测试用例。
�  在dSPACE仿真环境中立即使用生成的场景，无需进行额外的转换工作（与OpenDRIVE和OpenSCENARIO兼容）。
� 充分利用数据：使用您为仿真记录的已有数据。
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