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ADAS & AD Pourquol ? I = [
SECURITE ROUTIERE ADAS
RETROUVER DU TEMPS DE L'ASSISTANCE...

... ALAUTONOMIE
FACILITER LA VIE




Les aides a la conduite: une *éﬁi—a-\
, : . : 12 B
préoccupation déja ancienne!

, Véhicule d'essai Renault 4. embarquant
Projet PrometheUS

une maquette de radar anti collision.
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Contexte ADAS @ g <o0iETE DES
LY = R

Sources: Continental / Belron 2015

Blind Spot Monitoring
s f

Niaht Vision Lane Departure Wamina  360° Surround View Park Assist,
Lane Keeping Assist




Une vision partagée: a I'avenir nos vehicules seront de plus —_

S ey s
en plus P . :.NAETOMOBILE

Electriques

Connectés

Autonomes




En 2012 — au congres SIA VISION - “les défis a relever sont -<.'¢——\
identifiés” ...en 2018 il reste beaucoup de travail... SR

2012 2018
New methods and algorithms to understand complex o
situations with a huge amount of data real time management ﬂ
Definition of a new legal framework to cover liability issues: o
how to share responsibility between the “driver”, the m

manufacturer and the infrastructure providers? ... a Master
RASIC.

Transition delegation phases in bi-mode (driveable and
autonomous vehicles) configurations with adequate
reassurance. This should be one of the key challenges...

Social acceptance

A

A

(d

Acceptance by the regulatory authority. f

Tooling




En 2012 au congrés SIA VISION: les ADAS proches du
deploiement...les VA sont vus a 5-10 ans

expectations

Genivi Alliances

‘ HTMLE ok LELEs.un Au'tmmm:-e
R ) Vehicle Information Hub
Elaectro Mobility
Car-Sharing Sendices 2
Big Data L Augmented Reality
Mobile Applications in Automobiles O 0 Mobile Device Integration Into Automobiles
DOLED Displays Mavigation Solutions
Mood Recognition Eye Tracking Automative Commarcial Telamabics
BTl =a 0 l.? NFG . ':RMI'I"IA olive
Autonomous Vehicles Q Cloud Computing Bluatooth in Autormaobiles
Y Gesture Control Fleet Viehicle Tracking L fyeelC
Car Conneclivity Consortium Aulomaobile eCall
Head-Up Displays oyl Consumer Telematics
Car-to-Infrastructura Wi-Fi in Automobiles Satallite Digital Radio

Communicalions Hybrid Electric Vehicles

Hydrogen Fuel 0 (I Terrestrial Digital Radio
Individual Mobility Services Automeative HMMI Cell Vehicles AL Maobile Adventising
| Technologies ] o Usage-Bazed Insurance Technologies
Real-Time Parking NETE oL mf"sgt_a E'GWE’:
. N ote Diagnos
iy \ighicla Hoetth: Monlioring Car-to-Car Communications Public Telematics

Electric Vehiclas Long Term Evolution

in-\ehicla Ethernet . amotive Sasech Boesaniies
Vehicla-Integrated Solar Pamal .
i i Advanced Driver Assistance Syslems
Haplics in Automotive (ADASS) As al July 2012
Peak of
Technology Trough of i Plateau of
i Inflated o Slope of Enlightenment
Trigger Exnactatlasis Disillusionment Productivity
time I
Plateau will be reached in: ks

Olessthan2years O 2to5years @ 5to 10 years A more than 10 years @ before plateau

jource: Gartner (Juby 2042}
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En 2017:les ADAS sont deployees...les VA sont vus a plus de 10 ans! 3y

Gartner Hype Cycle for Emerging Technologies, 2017

i

Expectations

“when you are 90% (achieved)... you still have 90% to go...” (Arnoud / Waymo)

Connected Home
Piateau will be reached in:

Virtual Assistants Deep Learning
lof Platform.. v @ lessthan 2 years
Smart Robots \ Autonomous Vehicles . 2105 years
Edge Computing
Cognitive Computing ' 10 s
N_.Igmen:?éd Data Blockchaln A\ more than 10 years

Smart Workspace Commercial LAVS (Drones)

Conversational

Brain-Computer User Interfaces Cognitive Expert Advisors
Intartace Volumetric

Quantum Disptays

Computing Digital Twin

Serverless
Paas
56

Human
Augmentation

Enterprise Taxonomy

Neuromorphic
and Ontology Management

Hardware

Deep Reinforcement
Leamning Software-Defined

Mrificial General Security

40 Printing /%, Intelligence
Augmented
Redlity
Smart Dust
As of July 2017
Iikic E Peak of G g Bl i P
nnovation Inftated i _;-.:s_l.qh ] Slope of Enlightenment : m.,.t_r o
Trigger Expectations Disillusionment . Productivity

Time
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o AD ADAS what Is 1t? Operation principle.



9 | Z 1 —
Qu’est-ce qu’'un véhicule autonome? P

INGENIEURS DE
L'AUTOMOBILE

Capter Analyser




Peu a peu, le systeme d’aide a la conduite prend en charge les taches=—___
. , ® SOCIETE DES
habituellement dévolues au conducteur 11 = i

Huge number of scenario

Action :
- Brake
- Steer
Sense :
Huge number of 1/O
Sensor characterisation
Decision :

Detect :

- Longitudinal Control
- Lateral Control
- Path Planning

Not always needed or available
Machine Learning. Corner cases.
Need large amount of data.

Not always needed.
Needs large quantity of test to test & verify @
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o AD ADAS systems roadmap & regulation



La SAE a défini plusieurs niveaux de delegation de conduite

4 QUESTIONS:

Operational Design Domain (ODD) ?

Qui reprend la main en cas de
défaillance d’une fonction ?

Qui surveille I’environnement ?

Qui s’occupe du controle longitudinal
et/ou latéral du véhicule ?

Niveau O

Pas
d’automatisation

n/a

Humain

Humain

Humain

Niveau 1

Assistance au

conducteur partielle
Limité Limité
Humain Humain
Humain Humain
Humain
\ Systéme
Systeme

Niveau 2

Automatisation

Niveau 3

Automatisation
conditionnelle

Limité

Humain

. SOCIETE DES
. INGENIEURS DE
L'AUTOMOBILE

Systéeme

Systeme

Niveau 4 Niveau 5
Haut niveau Automatisation
d’automatisation totale
Limité Himité
Systeme Systeme
Systeme Systeme
Systeme Systeme

@



Continuté de technologies mais rupture d’'usage ST e
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cef £ 5 B
A | @ er-

-
Laguna 2 Megane 3
Visio System ]
Megane 2 ;
Espace 5 X Y 7

C4 Picasso Peugeot 3008 DS7 b



Niveau d’automatisation 2 =» 3 : transfert de —
responsabilité conducteur vers constructeur (=

L'AUTOMOBILE

Eyes ON Eyes OFF

Level 2 B

Partial il Transition de }E:::I.zniunal Voles a Transition de
nu;\ﬂrrmtinn C:;lﬁl-li:ée | désengagment sur disatan cl:laus?ée désengagment sur

o} R SRS perte/défaillance () o g T perte/défaillance

“ [ asee™ 2% ] T 05

Fys (i : Eyes Off
Niveau 2 Niveau 3
Le conducteur doit rester attentif et surveiller Le g?st'eme ne repose PII.IS sur la surveillance du
I'environnement véhicule et les activités de conduite conducteur
(Highway Automated Driving ... ) (Traffic Jam Chauffeur, Highway Chauffeur)

Rupture dans la conception
Sévérisation exigence safety

Safety de responsabilité constructeur
Nécessité de maitrise de la conception en interne PSA @



Le systeme niveau 4 est le derr}ier recours... é?a&;@m%ﬁ

L

= l;.l i

- s n

.
T

System reliability proof

A d ] =
Rakr A v ol n B
ITWB(‘I?“
e Y Y - -t o
T 235k e
- : -_-

BT In8alaln
AD objec%ﬁ

\ e Sl - S
DRIVER TRAINING = e,

w4

\ ROAD DATA ACCUMULATION
+ EXPERIENCE l) + MASSIVE SIMULAT@




Hands off lane centering applicable en 2019 ==

UN-ECE R79 « Steering » : ACSF road-map (official until B2)

SU CIETE DES
INGENIEURS DE
L'AUTOMOBILE

DECIDED N
W HANDS-ON Lane Centering

DECIDED
v HANDS-ON Lane Change
| ~ DECIDED
" 201$ " HANDS-OFF Lane Centering on Highways
FORECAST
~ “after 2019" HANDS-OFF Lane Change on Highways
2017 | 2018 | 2019

©
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* Safety & Validation stakes



Enjeu safety
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Safety gérée par le systéme (conducteur en dehors de la boucle)

- Perception et analyse environnement => 100% fiable
* Indéependamment des conditions climatiques
* Indépendamment de la qualité de l'infrastruture

- Prise de décision => 100% adaptees
« Capacité a déecider en toute situation
o Comportement similaire a un humain (1A)

=» Plan d’expérience massif
= Base de donnée massive
= Simulation numeérigue massive




Enjeu safety S e s

L'AUTOMOBILE

® Le systeme doit étre sir méme en cas d’atteinte de ses limites
* Le taux de défaillance yc fonctionnel sir doit étre minimal
* Le systeme doit assurer un mode backup en cas de besoin
* Besoin de concevoir un concept safety en rupture inédit dans I'automobile
« Redondances nécessaires (capteurs, calculateurs, chaine d’actionnement)

® Validation : les methodes classiques (preuve par l'usage) ne sont pas
envisageables :

« 250 ans de roulage avec une flotte de 300 véh ou 150000 véh en 6 mois
 Besoin: méthodologie en rupture basée en partie sur des outils numériques
 Besoin de flottes de validation a différentes stades du développement




Méthodologie safety

Exposition x Controélabilité

S1:
S2 :

S3

blessures legeres ou modérées (AIS 1 et 2)

blessures sérieuses (AIS 3 et 4)

1 0,1 0,01 103 10+ 10°

. |59 QM QM QM QM QM QM
> | s1 ASIL B ASIL A QM QM QM QM
(N
%- S2 ASIL B ASIL A QM QM QM

S3 ASIL B ASIL A QM QM

E1 (tres faible) : 0,001 C1 (facilement contrélable) :  >99%

E2 (faible) : C2 (normalement controlable) : >85%

E3 (moyenne) : C3 (difficile ou impossible < 85%

E4 (forte) : a controler)

SO : pas de dommage corporel (AIS 0)

. blessures graves avec pronostic vital engagé, blessures mortelles (AIS 5 et 6)

\..<_<_\__\
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Compromis safety S e s

L'AUTOMOBILE

Test negatif Test positif

Mon-malades Malades

Seuil




Résultats d’expérimentation Py =

>200000 KM EN MODE AUTONOME EN EUROPE

>20 PROTOTYPES TESTES

PAYS : FRANCE, ALLEMAGNE, ESPAGNE, UK, PAYS-BAS...

DIFFICULTES RENCONTREES :
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e Simulation stakes

e Testing stakes



Le cycle de conception classique ne suffit _—
. . . cae s ® SOCIETE DES
plus pour atteindre la cible fiabilité... laki

State of the Art

Circuit of relevant Scenarios “

proposed by the German PEGASUS PROJECT (DAIMLER, BMW, AUDI, VW, OPEL, BOSCH, CONTINENTAL)

Database of
Relevant Traffic

< Recording of

Scenarios .
Motiuation situations & criteria
Extractions e L @
criteria criteria
A

A e A
generation of new critical test - accident
constellations situations e-constructio
Operational * Real Traffic
Tests
-

S0P

V2X / Connectivity / FOTA
Mandatory

Test Track

This could become ’
Hardware T 0 Recording into the DB
the state of the art process T in-theloop est levels g Into

for AD level 3+ validation

G Extracting from the DB




Se donner une vision commune et construire
ensemble |la base des cas d’'usage

2018 20207

NHTSA base V1

NHTSA base V2

\.4@,_\
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_ OEMSs’ Bases Simulation base

World Standard AD (Format + Cases)

Fraunhofer German PEGASUS AD origin cases EURONCAP?
INFRA -
Ifsttar CEESAR SDF NFI
SYSTEMX (def et | LAB - VEDECOM — | French base
format bdd) U-DRIVE - MOOVE

Europe base

KICK OFF / WEurope March 12th.

JAMA/JARI(SIP) WG
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Creation de la scene

EEaEnnEs
Customize Help Mode: Overview @ TS/Fusion Radar Cames
- Detection Tvoe Brakina Confidence Brakina Flao Brakina Value X Distance(m) Y Distance (m) Obiect Cateaorv Rel Soeed (m/s) Stationarv Of
MCV 0 [} 0 (] 0 0 0 200 0
MCC 0o 0 0 0 0 0 1
MCP 0 1} 0 0 0 0 0
2:VdEmp4Reader-12.d1l
Emp4Reader plugn v1.2
Image Overlays
Display overlay Show free space
Playback CAN data pass fiter
frame ts 32246859601 |
from frame ts -14 /5 ms 32245109324
to frame & 14 ms 32248609878
Signals presence
=
4
« i
AEB PedestrianAlertReauest  AEB VehicleAlertReouest  AEB CvclistlertReauest  AEB BrakeWheelToroueOrder  AEBS FailureStatus  AEB Inhibitid
Value 0 0 (] Q 0 0
4 =
= = = = 1
ID Distance (m) LateralDistance (m! ExistanceProbabilitv Traiectorv ObstacleProbability  RelstiveSoeed (m/s) RelativeAcceleration (m/s2) Status L
00 23 563 05 7 04 9% 1775 0,375 2 |4
010 0 0 0 0 0 0 0 0 0
020 0 0 0 0 0 0 0 0
03 2 B45 -57 7 99 -2825 -0,0625 2 11
Mo 0 0 0 0 0 0 0 0
05 20 65 -2,9 7 99 63 0.5 2 4
g5 oo q n__
EireamController
2160
00:00:59.972,
pspeed 1 [«|Context|x ||V FestMode [ | Autoload [ | AutoPlay ()

|| Lirmit: Loop Goto Stop

000000 &9
Ls




La collecte des données est clé, chague marcheé a ses

spécificités

ADAS tuning — Europe course

ZONE 3

7 CIRCUITS
ZONE'4
14 CIRCUITS
Maidston
ol |7 ZONE 6
@ Nauhei 8 CIRCUITS
CT Aubevoye! L .CT Titu
@50l
ZONE 1 o
15 CIRCUITS P
ZONBE»?2

20 CIRCUITS

Mountain roads

with critical curves

\.4@__\

Tunnel entrance

SOCIETE DES
INGENIEURS DE
L'AUTOMOBILE



PROJET MOOVE (VEDECOM) DE COLLECTE DE DONNEES  [fMA\oovE

6 véhicules instrumentés MOOVE

v De capteurs intelligents de 4 technologies (Radar, Lidar, Camera, Ultrasons)
v De cameras de réalité terrain

et equipés d’'un outil de collecte de donnéees

v Relatives aux objects mobiles et statiques autour de I'ego-véhicule
v'  Relatives aux infrastructures
v'  Relatives aux conditions d’environnements (yc météo)

Qui sont stockées sur un SERVEUR HW chez VEDECOM, accessible
aux partenaires

Gamme de roulage en fonction des uses-cases : parcours, indicateurs/TdB en relation
avec les uses-case,.. Et optimisation et modelisation des parcours et scenes a
rechercher .




PROJET MOOVE (VEDECOM) DE COLLECTE DE DONNEES  fM\oovE

Collecte de données, enregistrement, synchronisation, décodage, gestion
des erreurs

rtMaps IHM
Stockage, Visualisation, annotations . Applicatif »  Témoin d'état et diagnostic
. , . Gestion du stockage e  Télécommande d’enregistrement
algOS d ’eXt raction deS don nees e Gestion des modes e Annotation dynamique
< , , . Gestion de la configuration . Changement de mode de
acces depO I‘te . e Communication avec débarqué fonctionnement

Pilotage de rtMaps
Autodiagnostic

Linux

scene (initial) action




Assurer la non-regression a l'aide de —_—
. . ® SOCIETE DES
re-simulation — yc apres vente SR

Events

E Database

[.ack of Iﬁ"}ijif.'fi")}"iﬂ:}i’b’:{:

System Tuning

or Evolution (@ Q@‘

*Hvent =

False positive

‘ _ False Neoative NCW Event
RESIMulation alse INcgative

\ Analysis + Decision
\ on the intended behaviour

New Situation

Open Road j
Testing
FHLE L N




Les essais montent en volume et en compétence ‘é.ﬁ_\ E‘\
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Saturation of :
Test tracks ( number / dimensions )

Test tools ( driving robot / target )

Test people

Target
Balloon
Huge shift in :

Robotised Platform Tested Vehicle

the number (SW release + test + people/ test)

( drone) (Synchronised
the competencies /drone )




La charge essais et simulation explose! gega:s

INGENIEURS DE
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e an

2: :2:;3;:,’:: | [EY 7 M Km 35 M Km 70 M Km 140 M Km

Nombre de kms en

. . 10 000 Km 500 M Km 5000 M Km X0.000 M Km
simulation

Volume de données lié a la
resim

9 Po 24 Po 55 Po X00 Po??

Répartition des kilomeétres
testés, simulés et
resimulés

v Charge testing décroit en % mais croit en absolue
v’ Charge calcul qui explose e



—
Agenda =

L'AUTOMOBILE

e Introduction / issues / socletal stakes

o AD ADAS what Is 1t? Operation principle.
o AD ADAS systems roadmap & regulation
* Safety & Validation stakes

e Simulation stakes
e Testing stakes

e Conclusion

e Questions & answers



Complexity

Le défi des compétences...

Brakethrough
(infinity of scenarios)
(safety levels)

(...)

Autonomous
Vehicle

Time

o SOCIETE DES
. INGENIEURS DE
L'AUTOMOBILE

O
0
o
O
O
O
O
O
o .

System Engineering

Artificial Intelligence

« Machine learning

e Data fusion

 Image processing (RN)
SW safety and security
Simulation & big data

EE Architecture
Connectivity : FOTA, V2X
Onboard/Offboard SW
EMC

High Speed

Partnerships management

...et des partenariats: Essais, Simulation, Safety (7



MOVING FORWARD TOGETHER*
*PROGRESSONS ENSEMBLE

Coordonnées de la personne qui fait la présentation
A contacter

® SOCIETE DES
. INGENIEURS DE
L'AUTOMOBILE

Société des Ingénieurs de I’Automobile
79, rue Jean-Jacques Rousseau ¢ 92158 Suresnes Cedex ¢ France
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