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自动驾驶
场景管理及分析平台



享受KPL、ODD检测、AI模型等直接

和可定制的集成。通过简单的API创

建您自己的算法。

获得增强和更丰富的数据

这是一款基于云端的模块化平台，适用于所有用户级别，能够通过
可定制的流程和工作流程轻松处理、评估和检查海量行驶数据。

数据分析平台

只需3次点击，即可从数千小时的数

据到特定事件。分享交互式报告。

直观的可视化效果

通过高效、自动化地管理 Kubernetes 

集群，消除 IT 基础设施的负担和编排

挑战。

简单高效的操作流程
构建并运行新的用例。Docker 容器

内的灵活流程带来了可拓展性，并

实现了可定制性。

在ADAS功能的开发、测试、验证、

和认证过程中，会产生大量数据。

但这些数据没有被充分的利用。

IVEX帮助您充分利用数据收集活动

和模拟的成果。

真正的可扩展性和可定制性

充分利用您收集的数据和模拟

数据优势
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高效的团队协作
可访问性、协作性和可追溯性

集中所有团队努力，避免脚本变得过于零散而无人

可以复用。我们的平台帮助团队高效地构建、管理、

搜索、分析和处理 pb 级数据集，并与这些数据集

交互。

专门设计的工作流程可简化从工程师到管理以及高

管层任何用户级别的使用。团队中的每个人都可以

从浏览器访问、查询和可视化任务数据发现，无需

承担任何技术负担。在整个组织内协作和共享丰富

的数据点。
keymotek.com

可扩展性
在考虑模块化的情况下大规模处理数据

从不同格式的传感器（如 ROS 1、2、ADTF 等）中

获取源输入数据（原始数据或对象数据）。数据将自

动进行协调和结构化处理。

借助 Kubernetes 集群和 Docker 容器的自动编排，

在保持可扩展性和模块性的同时，降低数据处理的

复杂性 。

数据丰富
使用IVEX流程丰富您的数据

通过添加特定的元数据来丰富数据、使用 IVEX 直接

处理模块，或使用 IVEX 易于使用的 API 构建定制化

和模块化流程。

使用 IVEX 现成的 KPI、感知模型、场景提取或 ODD

检测算法等，自动标记事件、场景、危急情况、

ODD 等。

轻松驾驭海量数据
轻松可视化和分析您的数据

只需点击几下鼠标，即可浏览数万亿字节的数据。使

用 IVEX 简化版浏览器视图和 API，可交互并解读您

的 KPI。

预定义的工作流程使您能够 :

汇总数千小时的数据

根据特定的ODD检查KPI结果

对识别出的事件进行根本原因分析

直接访问特定的数据点并进行交互
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基于场景的测试

场景挖掘工具

专注于重要的事情-快速找到正确场景! 

ADAS/AD开发会产生大量的驾驶数据。然而，其中大部分数据都是“空驶里程”，没有相关的驾驶情况。IVEX场景

挖掘工具可帮助您快速从数据中提取出相关的驾驶场景，以便轻松评估 ADAS/AD 功能在实际驾驶中的行为表现和

潜在的安全问题。

自动提取、检查并评估大量记录或模拟数据中存在的具体驾驶场景。
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轻松可视化
一键查看任何场景

keymotek.com

在检测到相关场景后，您只需一键即可轻松检查您

感兴趣的场景。通过可视化、回放和与同事共享该

场景，可以更快地检测 ADAS/AD 的故障。

通过基于多个指标（包括碰撞时间和车头时距）的

相关场景分析，您可以轻松评估 ADAS/AD 系统的

性能。

可追溯性
一种可追溯的分析解决方案

每一个数据处理步骤都是可追溯的，因此也是可复

制的。IVEX场景挖掘帮助创建用于测试、验证和认

证过程的安全论证。

简单集成
简单的工具链集成，支持大规模端到端
数据处理

IVEX 场景挖掘解决方案能够接收任何格式的现实世

界数据或模拟数据。这种多功能性使其易于集成到您

现有的自动驾驶汽车开发工具链中，无论是在云端还

是本地部署。

该工具自动处理新到达的数据，并支持对现有数据集

的重新处理。IVEX 场景挖掘处理所有的数据编排、处

理和升级。

创新亮点
最前沿的方法

该工具为您提供了一种结构化的方法论，该方法论源

自对基于场景的测试、适用法规（如 EU 2019/2144 和

EU 2022/1426）、标准（如 SOTIF、ISO 26262 和 ISO 

34502）以及内部要求的最新研究。

基于场景的测试步骤

场景探索
自动驾驶新版本

数据库 场景识别 场景生成 用于验证的场景列表

报告各场景测试
通过/失败的标准真实世界场景记录

重
新
模
拟真实世界场景&交通事故数据

库&NHTSA，NCAP...
寻找具有挑战性和

互补性的场景
虚拟化和参数变化 基于场景的测试
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将原始数据导出为 OpenScenario和OpenDrive 文件，以便进行重新模拟。
构建数字孪生

从原始数据自动生成 OpenScenario XML 和 
OpenDrive 文件

OpenScenario XML 导出器

无忧的Docker容器，不需要外部依赖。同时也为个人用户提供了流畅的体验。
无依赖集成

通过自动场景提取提高生产率。
节省时间和资源

使用不同的的模拟器，在组织和团队间协作和共享场景。
协调与合作
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定制化数字孪生
复制真实世界的场景

数字孪生是强大的工具，它允许用户重新模拟特定的

真实世界交通行为和相关场景或事件，为他们提供了

前 所 未 有 的 控 制 能 力，以 测 试 具 有 不 同 参 数 的

ADAS/AD（高级驾驶辅助系统 / 自动驾驶）功能。

使用 IVEX OpenScenario XML 导出器，您可以轻松

地创建反映选定真实世界场景的数字孪生。此功能提

供了无与伦比的测试能力，并能让您洞察 ADAS/AD

功能在各种场景条件和参数下的行为。

效率和生产力
优化您的开发和测试任务

在产品开发中，时间至关重要。通过促进数字孪生的

创建，OpenScenario 导出器最大限度地减少了重复

进行真实世界测试的需求，从而节省了宝贵的时间和

资源。

凭借能够随意重新模拟场景的能力，用户可以更快地

测试场景，确保他们的 ADAS/AD 功能强大且准备好

应对自动驾驶领域不断变化的挑战。这种效率提升使

团队能够优化其开发周期。

真实世界的数据潜力
从任何数据段中构建逼真的模拟

从包括 RTK GPS、激光雷达和摄像头在内的原始传感

器数据中生成反映真实世界驾驶行为的场景。

只需点击几下或使用我们的 API 自动转换，即可将记

录的驾驶数据转换为 OpenScenario XML 和 Open-

Drive 文件。生成的文件可以导入到您的模拟器或编

辑器中，以便对 ADAS/AD 功能进行评估和微调。

无缝集成
通用技术

IVEX OpenScenario XML Exporter 部署为一个无忧

的 Docker 容器，确保用户无需任何外部依赖即可获

得顺畅的体验。

只需上传并处理以任何格式存储的原始数据（如 ROS 

bags 1.0、2.0、MCAP、Brec、ADTF 等）。有关所需输入

数据配置的更多信息，请参阅 IVEX 文档。

您的数据，您的方式。 
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