场景仿真工具使用手册

借鉴AutoWare的仿真思路，设计了基于OpenDrive地图的仿真模块，内置的仿真车辆模拟的是长安深蓝。

一 动力学算法
动力学算法为：
当档位为前进档时
x = x + vel * dt * cos(hdg)

y = y + vel * dt * sin(hdg)

hdg = hdg + vel * dt *tan(wr)/wb;

vel = vel + a * dt

a = (torque * fr - F_ROLL)/m (如果brake < 0 , a = brake);
当档位为后退档时
x = x - vel * dt * cos(hdg)

y = y - vel * dt * sin(hdg)

hdg = hdg - vel * dt *tan(wr)/wb;

vel = vel + a * dt

a = (torque * fr - F_ROLL)/m  (如果brake < 0 , a = brake);
其中：

x : x坐标

y : y坐标

hdg : 车辆方向

vel : 车速

a : 加速度

wr : 轮胎角度

wb : 轴距

dt : 积分时间

torque : 决策给出的扭矩

fr : 扭矩系数

F_ROLL ： 轮胎摩擦力

m : 车辆重量

brake : 决策给出的制动减速度
二 使用方法

模块名称为simple_planning_simulator

使用时需要开启的模块有

driver_map_xodrload

tool_xodrobj

lidar_radar_fusion_cnn

如果需要查看决策状态可以开启：

ui_ads_hmi

如果需要测试泊车可以开启：

ADCIntelligentShow_grpc

simple_planning_simulator会模拟惯导和激光雷达感知，接受决策驱动车辆运行。

打开模块
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选择File->Load加载地图
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初始地图是1km级别，可以鼠标中键放大查看。
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双击屏幕可以选择点
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在右侧Simulate内会显示位置，修改第二排的第三个值指定航向
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然后点击设置主车位置设定车辆位置
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同样可以双击一个点设定行人障碍物或车辆障碍物
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障碍物以黄色显示。

在删除障碍物按钮左侧的列表控件内切换障碍物后，选中的障碍物会闪烁3秒，可以通过这个找到需要删除的障碍物。

然后可以启动其它模块，规划路线。完成后，将simple_planning_simulator右侧最后一行的档位选到Drive档位，选中Simulate。车辆就会接受决策控制行驶。 在任何时候取消Simulate都可以停止仿真。 在仿真过程中，可以重新设置主车位置。

如果需要泊车，可以切换到Reverse档位。

如果需要仿真时车辆一直居于屏幕中央，可以选择View->Track

如果需要保存设置的障碍物场景，可以选择File->SaveOjbect。 同样，需要加载障碍物场景，可以选择File->LoadObject。

当前只支持静止障碍物， 只有深蓝的动力学模型。
