Système de détection d'obstacles — Spécification des exigences système
 Introduction
Ce document décrit les exigences système du module de détection d'obstacles du système Drive Pilot. Il couvre les exigences fonctionnelles, les exigences de performance et les contraintes d'environnement applicables au capteur LiDAR principal.
Ce document est destiné aux équipes système, logiciel et validation. Il constitue la référence de base pour le développement et la vérification du module de détection.
 Exigences fonctionnelles
Détection des obstacles statiques
Le système doit détecter tout obstacle statique situé dans un rayon de 200 mètres devant le véhicule, quelle que soit sa taille, à partir du moment où sa surface réfléchissante est supérieure à 10 cm².
Le système doit classifier l'obstacle détecté selon les catégories suivantes : véhicule, piéton, deux-roues, objet indéterminé.
Le système doit mettre à jour la position de chaque obstacle détecté avec une fréquence minimale de 10 Hz.
Détection des obstacles dynamiques
Le système doit détecter tout obstacle en mouvement dont la vitesse relative est comprise entre 1 km/h et 250 km/h.
Le système doit calculer la trajectoire prédictive de chaque obstacle dynamique sur un horizon temporel de 3 secondes.
Le système doit émettre une alerte lorsqu'une collision est estimée probable dans un délai inférieur à 2 secondes.
Exigences de performance
Temps de réponse
Le temps de traitement entre la détection d'un obstacle et l'émission du signal d'alerte ne doit pas dépasser 150 millisecondes.
Le système doit maintenir ce temps de réponse en conditions normales et dégradées.
Taux de détection
Le taux de détection correct des obstacles doit être supérieur ou égal à 99,5 % dans des conditions météorologiques normales.
Le taux de fausses alarmes ne doit pas dépasser 0,1 % des cycles de détection.
Disponibilité
Le système doit être disponible à 99,9 % du temps de fonctionnement nominal du véhicule.
Toute indisponibilité supérieure à 500 millisecondes doit déclencher un passage en mode dégradé sécurisé.
Exigences environnementales
Conditions climatiques
Le système doit fonctionner correctement dans une plage de températures comprise entre -40°C et +85°C.
Le système doit maintenir ses performances de détection par temps de pluie jusqu'à une intensité de 50 mm/h.
Le système doit maintenir ses performances de détection par temps de brouillard jusqu'à une visibilité résiduelle de 50 mètres.
Conditions d'éclairage
Le système doit fonctionner de manière indépendante des conditions d'éclairage ambiant, de jour comme de nuit.
Exigences d'interface
Interface avec le système de freinage
Le système doit transmettre les données d'obstacle au module de freinage d'urgence via le bus CAN avec une latence maximale de 10 millisecondes.
Le format des messages transmis doit être conforme au protocole interne ICD-DRV-001.
Interface avec l'interface homme-machine
Le système doit transmettre les alertes visuelles et sonores à l'IHM conducteur dans un délai maximal de 200 millisecondes après détection d'un risque de collision.
Exigences de sécurité
Le système doit être conforme au niveau d'intégrité de sécurité ASIL-B selon la norme ISO 26262.
En cas de défaillance détectée du capteur LiDAR, le système doit basculer automatiquement sur le capteur radar de secours dans un délai inférieur à 100 millisecondes.
Toute défaillance non récupérable doit provoquer un arrêt contrôlé du système Drive Pilot et une notification immédiate au conducteur

