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Generovani multivariantnich casovych rad pro HIL simulace
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Integraéni testovani je dulezitou soucasti vyvoje automobilu. (ST prediction

Testovani v terénu, kdy se testovana komponenta fyzicky pfipoji
do automobilu, se kterym se provadi testovaci jizdy, je Casove,
personalné a finanéné naroCné a umoznuje testovat omezené
mnozstvi scénaru. Trendem v automobilovém prumyslu jsou
podle [1] koncepty Hardware-in-the-loop (HIL) a Digital Twin
(DT), které umoznuji vytvareni simulaci, a tim resi zminéné
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problemy. S S AP

Pro simulace vyuzivané v ramci HIL a DT je potfeba 0 o 20 S e 0 0 70 0
generovat synteticka data. Tato prace se zameéruje na
digitalizaci integraCniho testovani komponent jako jsou pocitacCe o — Measured _
v pristrojové desce a ridici jednotky. Jednotlivé komponenty 5 _ Vst pradiction
jsou propojeny prostrednictvim Controller Area Network (CAN) B

sbernice, a tedy se prace venuje generovani dat posilanych po # ﬂ T | ( | H
CAN sbérnici. Zadany problém je definovan jako generovani || |
multivariantnich ¢asovych rad vhodnych pro HIL nebo DT.
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Pro rychlostni model [2] byl na zaznamech jizd proveden ° to = = e ° 70 e

map-matching pomoci Open Source Routing Machine (OSRM)

Dale byla pridana geograficka data z OpenStreetMap (OSM) — Yesmurnd
doplnéna o elevaci a sklon vozovky. — [iiprmdicton

Pro predikci rychlosti [2] byl testovan OSRM model a model
zalozeny na obousmérné Long-Short Term Memory (LSTM)
neuronove siti.

Modely pro atributy zavislé na rychlosti [3] byly natrénovany
na surovém datasetu. Dva typy modelu: Multilayer Perceptron
(MLP) a LSTM.
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Cilem rychlostniho modelu [2] byla jeho realistiCnost, pro kterou
OSRM model nesplnoval objektivni kritéria. Pro LSTM model L
provedeno navic subjektivni hodnoceni, pfi kterém testefi (23 Zaver
dobrovolniku provedlo 443 srovnani) nedokazali rozliSit realné
namerenou rychlost od syntetickeé.

Obr. 2. Featury zavislé na rychlosti generovane podle [3]

V ramci vyzkumu se podarilo vytvorit zadané modely strojového
uéeni vhodné pro pouziti v HIL simulacich, které nahradi

LSTM modely pro atributy zavislé na rychlosti [3] byly ve vSech testovani v terénu. LSTM model rychlostniho profilu je
pripadech lepsi nez MLP modely a to jak pro Mean Absolute dostateCné realisticky, aby ho operator testovaci platformy
Error a Root Mean Squared Error. nedokazal odligit od realn& naméfeného rychlostniho profilu.

LSTM modely dobre predikuji CAN atributy zavislé na rychlosti.
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Podekovani

Tato prace byla podporena z projektu Studentské

grantové soutéze (SGS) na Technické univerzité v
° 0 o - “" " e Liberci v roce 2023 a Technologickou agenturou

Obr. 1. Namérena rychlost zobrazena analogicky k [2] CR projektem CKO2000136 “Virtual Convoy -

komplexni prostredi pro testovani komunikacnich

systémud CAR2X".
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