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FOCUSED ON OUR CUSTOMERS 
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USER SAFETY 
 

FREE TIME RECOVERY 
 

EASIER LIFE  

 A LARGE SET OF ADAS FEATURES 
 

FROM PARTIAL AUTOMATION… 
… TO AUTONOMOUS DRIVING 



AVA: AUTONOMOUS VEHICLE FOR ALL 
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A PROGRAM OF AUTOMATED FEATURES 
 

… for … 
 

COMFORTABLE & SAFE driving experience 
 

EASY & INTUITIVE autonomous cars 
 



CONTEXT : ADAS 

Advanced Driver Assistance Systems (ADAS) : Set of hardware and software that 
improve/extend the vision of the driver, help him to decide, and take control on the car.  
 

ADAS can be informative, or it can take control on the car (partially or totally). 



LEVEL OF AUTOMATION 
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JSAE2016 guideline: automation level 1 and 2 

OEDR: Object and event detection, classification, and response 
DDT: Dynamic Driving Task 
ODD: Operational Driving Domain 



JSAE2016 guideline: automation level 3 to 5 

Confidentiel 
C3 

 

L3+ 



QUALITY & ENGINEERING 
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AUTO. EMERGENCY BRAKING 
(AEB) -> Longitudinal 
 

LANE KEEPING ASSIST 
(LKA) -> Lateral 
 

ADAPTIVE CRUISE CONTROL 
(ACC) -> Longitudinal 

PSA ROADMAP TOWARDS AUTONOMOUS DRIVING 

Level 2 

HIGHWAY INTEGRATED ASSIST 
(HIA) -> Longitudinal + Lateral 
 

CITY PARK 
(CPK) -> Longitudinal + Lateral 
 
HIGHWAY INTEGRATED ASSIST W. LANE 
CHANGE (HIA+) -> Longitudinal + Lateral 
 

2015 2018 2020 2025 

Level 1 

Level 3 & 4 

2022 

SUPERVISED BY DRIVER UNSUPERVISED 

TRAFFIC JAM CHAUFFEUR 
(TJC) -> Longitudinal + Lateral 
 
HIGHWAY CHAUFFEUR 
(HC) -> Longitudinal + Lateral 
 
VALET PARKING 
(VPK)-> Longitudinal + Lateral + Remote 
 



QUALITY & ENGINEERING 
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DS CONNECTED PILOT 

DS DRIVER ATTENTION MONITORING DS NIGHT VISION DS PARK PILOT 

ADAS LEVEL 2 : LAUNCHED ON DS7 CROSSBACK 



TRAFFIC JAM CHAUFFEUR (level 3) 
Contrôle longitudinal 

& Latéral automatique  
Limitation de vitesse et 

adaptation de la 
vitesse en courbe 

Conditions 
d’embouteillage 

Autres activités 
autorisées 

Plage de vitesse = [0/60km/h] + respect automatique limite réglementaire  
Activable uniquement sur voies chaussées séparées éligibles et en embouteillage  

Volant lâché et possibilité d’autres activités pour le conducteur 

Désengagement avec transition  (jusqu’à 10s / temps de reprise en main) 

Contrôles latéral et longitudinal dans la voie (sans changement de voie) 



Traffic Jam Chauffeur 

Speed Range = [0-60 kph] 

Driver Monitoring  

Eyes Off 

Minimum Risk Maneuver L3+  

No lane change 

Approved Dual Carriage Way 

Highway Chauffeur  

Speed Range = [0-130 kph] 

Driver Monitoring  

Eyes Off 

Minimum Risk Maneuver L3+ 

With autonomous lane change 

Approved Dual Carriage Way + TbC 

Traffic Jam Conditions No condition on Traffic 

TJC VS HC 

No route planning Route planning 

Légende HC > TJC TJC = HC 



ADS TAKEOVER REQUEST 

 

TJC 
Anticipated request 

HC 
Anticipated request 

End of approved road Yes Yes 

End of Traffic Condition Rarely Not applicable 

Unwanted Driver Behavior No No 

Unappropriated Weather conditions Sometimes Often with situation management 

Temporary unappropriated Infrastructure 
quality 

Rarely Often with situation management 

Incapacity to manage Infrastructure 
complexity (lane merge, workingzone) 

Sometimes Often with situation management 

Internal failure Rarely Often with situation management 



EXAMPLES 
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Présentateur
Commentaires de présentation
Conservative driving stance = conduite « prudente » du véhicule
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     Regulation 

 
 
 
 
 
 
     

  Customer Trust  

MAIN CHALLENGES OF DRIVING AUTOMATION 

Performance & Safety 

Product Liability  

Présentateur
Commentaires de présentation
Ainsi comme vous avez pu le voir, pour proposer  à nos clients une voiture autonome simple et intuitive, offrant une expérience de conduite alliant confort et sécurité, nous déployons le programme AVA « Autonomous Vehicle for All ». Programme qui regroupe une large gamme de fonctions qui mèneront progressivement à déléguer partiellement puis totalement la conduite aux voitures autonomes.

Ce programme regroupe l’ensemble des ADAS développées et caractérise ainsi toutes les recherches et développements du Groupe PSA dans le domaine de la voiture autonome. 
  
En déployant le programme AVA sur les véhicules de nos trois marques, Peugeot, Citroën et DS, le Groupe PSA a pour ambition de rendre la voiture autonome accessible au plus grand nombre selon les attentes de nos clients.
 




Safety managed by the system (driver out of the loop) 
 

- Surrounding detection & analysis   => 100% reliable 
• in all weather conditions  
• independently of infrastructure quality   

 
- Decision making and actions  => 100% adapted 

• capacity to decide in case of unexpected situation 
• behave like a human driver (Artificial intelligence) 

 
 

 
  

Strong Experimentation plan is needed 
Data base collection, and massive HP simulation needed 

MAIN TECHNICAL ISSUE: SAFETY 

Présentateur
Commentaires de présentation
Regrouper 8 et 9
Ajouter la notion de variabilité des conditions extérieures (infra + autres usagers)



Classification ASIL 

Exposition x Contrôlabilité 

1 0,1 0,01 10-3 10-4 10-5 

Sévérité 

S0 QM QM QM QM QM QM 

S1 ASIL B ASIL A QM QM QM QM 

S2 ASIL C ASIL B ASIL A QM QM QM 

S3 ASIL D ASIL C ASIL B ASIL A QM QM 

E1 (très faible) : 0,001          C1 (facilement contrôlable) :     >99% 
E2 (faible) :        0,01          C2 (normalement contrôlable) : >85% 
E3 (moyenne) :   0,1          C3 (difficile ou impossible         < 85% 
E4 (forte) :          1                    à contrôler) 
 
S0 : pas de dommage corporel (AIS 0) 
S1 : blessures légères ou modérées (AIS 1 et 2) 
S2 : blessures sérieuses (AIS 3 et 4) 
S3 : blessures graves avec pronostic vital engagé, blessures mortelles (AIS 5 et 6) 



RECHERCHE & DEVELOPPEMENT 17 Confidentiel C3 

 

 

 

Environment Perception   
 

 

Data Fusion 
 
 
 

Decision making 

 

 
 

Action 

 

FROM PERCEPTION TO ACTION 
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Environment Sensors  
   

Cameras, Radars… 

Geolocalization 
 
  

 
 

Vehicle 
sensors 

Driver Monitoring 

GPS 
MAP 

Perception 

Data fusion 

Decision   

Vehicle Motion Control 

 
 

HMI 
 

  

Strategy 

Steering Braking Powertrain 

Action 
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Confidential  

GLOBAL ARCHITECTURE 

http://anr-prodige.com/uploads/GeolocalisationSatellite.png


VEHICLE ARCHITECTURE 
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GMP 

ESC 

DAE 

EPB 

EPB 

Rear Sensing 

 
LASERSCANNER 

RADAR 
CAMERAS 

Lateral sensing 

SHORT Range Sensing 
ECU  ADAS 

SAFE CENTRAL CONTOL UNIT 

Front sensing 

Frein Bak 

CAMERAS  
 

RADARS 
CAMERAS 

ULTRASONIC 

Présentateur
Commentaires de présentation
Nous avons été les 1ers, en Juillet 2015,  à obtenir les autorisations pour rouler en mode autonome sur routes ouvertes en France puis en Europe
Depuis juillet 2015, les prototypes du Groupe PSA testés par des conducteurs experts ont déjà parcouru 120 000 kilomètres sur voies rapides en Europe en mode autonome niveaux 2, 3 et 4

Nous avons à date 15 prototypes en test en interne et chez nos partenaires
Le groupe dispose de 5 immatriculations en W, nous autorisant à mener nos tests sur route ouverte. 

Nous venons d’avoir les autorisations pour faire des tests avec des non-experts au volant et comme pour les autorisations de rouler sur route ouverte, nous sommes les premiers en France, ceux-ci ont démarré la semaine dernière. D’autres essais ouverts au grand public à venir bientôt pour tester nos voitures autonomes et vivre cette nouvelle expérience

Nous développons notre expertise « voiture autonome » en nous appuyant sur un écosystème mondial de partenaires.




QUALITY & ENGINEERING 

EXPERIMENTATIONS 

AUTONOMOUS CARS TESTS  ON OPEN ROADS 
 
 150 000KM IN AUTONOMOUS MODE 

 WITH LEVELS 2, 3 & 4 ON EUROPEAN ROADS  SINCE JULY 2015 
 1ST CARMAKER TO OBTAIN THE FRENCH AUTHORIZATIONS 

 
 20 PROTOTYPES  

 TESTED IN-HOUSE OR WITH OUR PARTNERS 
 12 LICENSES PLATES FOR INTERNAL PSA AUTONOMOUS CARS 

 
 EXPERIMENTATIONS WITH “NON-EXPERTS” DRIVERS 

 1ST CARMAKER TO OBTAIN THE AUTHORIZATIONS  
 TESTS STARTED ON MARCH 2017 … MORE TO COME SOON 
 

 EXPERIMENTATIONS AERAS 
 FRANCE >10000KM EXPRESSWAYS 
 SPAIN > 1500KM HIGHWAYS 
 UK ALL HIGHWAYS 
 NETHERLANDS, ALL ROADS 
 CHINA : 5000 KM DRIVEN IN ADAS MODE, TEST PLANNED 2018 
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Présentateur
Commentaires de présentation
Nous avons été les 1ers, en Juillet 2015,  à obtenir les autorisations pour rouler en mode autonome sur routes ouvertes en France puis en Europe
Depuis juillet 2015, les prototypes du Groupe PSA testés par des conducteurs experts ont déjà parcouru 120 000 kilomètres sur voies rapides en Europe en mode autonome niveaux 2, 3 et 4

Nous avons à date 15 prototypes en test en interne et chez nos partenaires
Le groupe dispose de 5 immatriculations en W, nous autorisant à mener nos tests sur route ouverte. 

Nous venons d’avoir les autorisations pour faire des tests avec des non-experts au volant et comme pour les autorisations de rouler sur route ouverte, nous sommes les premiers en France, ceux-ci ont démarré la semaine dernière. D’autres essais ouverts au grand public à venir bientôt pour tester nos voitures autonomes et vivre cette nouvelle expérience

Nous développons notre expertise « voiture autonome » en nous appuyant sur un écosystème mondial de partenaires.




RECHERCHE & DEVELOPPEMENT 

 

 

 

 

 

 

 

 

      

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Vehicles tested 



EXPERIMENTATION RESULTS (EXTRACT) 
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Présentateur
Commentaires de présentation
Conservative driving stance = conduite « prudente » du véhicule




DIFFICULTIES TO MANAGE 
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Présentateur
Commentaires de présentation
Conservative driving stance = conduite « prudente » du véhicule




RESULTS: TOLL MANAGEMENT 
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 First results obtained for Toll management  
combining  autonomous driving and V2I  

 Principle = trajectory sent by the toll to the car 
(300m before) using G5 (Wi-Fi) standard 

 Obstacles managed in real time by surrounding 
sensors 

 Toll is passed by precise control of the trajectory 
and self localization 

 Cooperation w Vinci Autoroute in coherence w 
standards defined in cooperative projects (SCOOP, C-
ROADS…) 
 

 “Saint-Arnould” toll passed more than 100 times  
(15 times w/o any problem the 12th of July 2017  
  

 

 

 

 

Présentateur
Commentaires de présentation
Afin de proposer à nos clients des voitures toujours plus sûres, qui permettront de retrouver du temps dans des situations de conduites monotones et rébarbatives et qui simplifieront le quotidien,  nous déployons une large gamme de fonctions d’assistance (ADAS – Advanced Driving Assistance Systems) qui mèneront progressivement à déléguer partiellement puis totalement la conduite, si le conducteur le souhaite.





« Nouvelle France Industrielle » project, 
VEDECOM & System-X  
 
Research Chaire with Berkeley, EPFL, JiaoTong 
and Mines Paristech 
 

Joint LAB PSA-SAFRAN-VALEO 

 
Partnership with CTAG 

 
OpenLabs, worldwide laboratory network 
 
Suppliers Cooperation 
 
Startup partnerships 

 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

ECOSYSTEM OF WORLDWIDE PARTNERS 

Présentateur
Commentaires de présentation
Rapidement

http://www.google.fr/url?sa=i&rct=j&q=&esrc=s&source=images&cd=&cad=rja&uact=8&ved=0ahUKEwid39GDvs_UAhVDaxQKHVwND8sQjRwIBw&url=http://www.autobiz.ie/news/zf-bid-for-trw.html&psig=AFQjCNEWhcWD_UVMYhA9mpsPc48vWI9KEg&ust=1498153269463312


Projet Véhicule Autonome Nouvelle France Industrielle de la Filière Autonomobile Française (PFA) 

1. Plus de 120 acteurs impliqués (opérateurs de transport public, constructeurs, équipementiers, laboratoires 
de recherche, PME, société d’expertise, gestionnaire d’infrastructures dans 15 groupes de travail 
 

2. Interface opérationnelle avec le groupe inter-administration, la « task force véhicules automatisés », et le 
comité de pilotage du plan NFI.  
 



RECHERCHE & DEVELOPPEMENT 

6 véhicules instrumentés MOOVE 

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

 
et équipés d’un outil de collecte de données 

 Relatives aux objects mobiles et statiques autour de l’ego-véhicule 
 Relatives aux infrastructures 
 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 scènes à rechercher  
. 

 
 

PROJET MOOVE  (VEDECOM) DE COLLECTE DE DONNEES 



RECHERCHE & DEVELOPPEMENT 

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

Stockage, Visualisation, annotations 
algos d’extraction des données 
accès déporté… 

 

PROJET MOOVE  (VEDECOM) DE COLLECTE DE DONNEES 

Linux 

Applicatif 
• Gestion du stockage 
• Gestion des modes 
• Gestion de la configuration 
• Communication avec débarqué 
• Pilotage de rtMaps 
• Autodiagnostic 

rtMaps IHM 
• Témoin d’état et diagnostic 
• Télécommande d’enregistrement 
• Annotation dynamique 
• Changement de mode de 

fonctionnement 

VEDECOM 

Renault PSA 

VALEO 
scene (initial) action  

    Ego vehicle and target on the same lane The ego vehicle changes  lane.             

      
       

       

      
 

ego 1

2 2

1
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CONCLUSION 

 Autonomous vehicle: why?  
Customer expectations, road safety 
 
 

 Technologies  
Major challenges on performance and safety  

 

 

Présentateur
Commentaires de présentation
Afin de proposer à nos clients des voitures toujours plus sûres, qui permettront de retrouver du temps dans des situations de conduites monotones et rébarbatives et qui simplifieront le quotidien,  nous déployons une large gamme de fonctions d’assistance (ADAS – Advanced Driving Assistance Systems) qui mèneront progressivement à déléguer partiellement puis totalement la conduite, si le conducteur le souhaite.
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