. SOCIETE DES —
. INGENIEURS DE
L'AUTOMOBILE

OUVERTURE

REMI BASTIEN , PRESIDENT DE VEDECOM
JACQUES TAVERNIER, PRESIDENT DE IFSTTAR

T MAISON DES TRAVAUX
PUBLICS - FNTP

Congres et Expgi_tiorii / i \\ PARIS, FRANCE

25 -26 JUIN

BeVEHICULES AUTONOMES

Regards croisés et dialogue — Q!
sur les yehicules autonomes | 3¢ ﬂ Hl==

INGENIEURS DE
L'AUTOMOBILE




UN CONGRES A LA CROISEE
DE TOUS LES CHEMINS

I JACQUES TAVERNIER, PRESIDENT DE IFSTTAR

. ~J
), IFSTTAR
a7 _‘é'.
SN




NOS ESPOIRS SUR DEUX JOURS AVEC VOUS

o Féderer et valoriser les communauteées scientifiques et techniques
automobiles, transport public et infrastructures routieres autour des vehicules
autonomes et des nouveaux usages

 Encourager la capacite d’'innovation des acteurs francais des mobilités
Individuelles, collectives et de marchandises

* « Faire le point a date » sur les avancées des projets pilotés par le
programme Veéhicule Autonome de la « Nouvelle France Industrielle » (NFI)
et le Comité Technique Automobile (CTA)

« Echanger, se rencontrer, se connaitre, se cultiver et avancer ensemble

Et ainsi faire converger les positions francaises sur les véhicules
autonomes en intégrant les conséquences liees aux conditions de
reussites de leurs déploiements et de réassurance aupres de l'opinion
publique.




UN PROGRAMME DENSE SUR DEUX JOURS

> Des keynotes

> Des sessions spécifiques reunissant en commun des experts de
differentes filieres :
Automobile
Route
Transport public
Télecom
> Du secteur privé mais aussi public (national et collectivités territoriales)

> Avec le soutien d’organismes et d’instituts de recherche




MERCI A TOUS LES MEILLEURS EXPERTS-CONFERENCIERS s,mggmggﬂgag
MOBILISES CES DEUX JOURS
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AUTONOMOUS DRIVING :
A MAJOR DISRUPTION FOR AUTOMOTIVE INDUSTRY

REMI BASTIEN, PRESIDENT DE VEDECOM

T
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DU VEHICULE DECARBON E ET
COMMUNICANT ET DE SA MOBILITE
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FOUR HIGH STAKES FOR MOBILITY veecom |

90% accidents due to human errors
/8 minutes each day In car, in lle de France

45% of French population with access to public transport

30% to 60% delivery time for driving in urban city




VEDECOM

Two major APPLICATIONS FOR AD

BtoB

User

river-les
Value
tele- .
\o-p) Partnerships

Com- Are mandatory

\-) Valet Level 2 : assistance to the driver
park

Level 3 : conditional automation :
Level 4 : high automation
Single Lane ’ Level 5 : full automation d
Ing change
lane
i City Driving
Highway >
Incl. City highway Technical & Legal Complexity




SYSTEM OF SYSTEM : VEHICLE & INFRASTRUCTURE

Front View Smart Camera Rear —
Camera System Remote Park Assist
(LDW, TSR, PP, Obj det) Park Assist/Self-Parking
Night Vision/
Surround View
Camera

Decision Fusion Interior Camera
Conter Driver Monitoring (I oibil ereor
Evasion . =
Assistance & eback e Becelver MNoIse
Side Camera |
High Beam Blind spot s pherh
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Regulations

Product Liability
Insurance

HMI

Customer awareness
Driver Education

THE BIGGEST STAKE IS SAFETY

I KEY condition FOR SUCCESS : social acceptance

Social acceptance

Yaleo Gntinental
Term : 2015-2020

| Germany

Term : 2015-2018

Experimentation

 Proof by FOT on certified roads
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Japan

=
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Term : 2017-2020

Korea

MOTIE

Term : 2015-2021

US Automation
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L. A ROAD MAP VA EN FRANCE

I JEAN-FRANCOIS SENCERIN, PFA I
DIRECTEUR PROGRAMME NFI / FRANCE VEHICULES AUTONOMES
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L. A ROAD MAP VA EN FRANCE

I 1. ORIENTATIONS STRATEGIQUES POUR L'ACTION PUBLIQUE
2. MISSIONS CNI VEHICULES AUTONOMES
3. PROGRAMME « FRANCE VEHICULES AUTONOMES »
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& MOBILITES

MAISON DES TRAVALIK
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Introduction

Emerging Technologies Hype Cycle 2012

expectations 3D Printing
BYOD

Complex-Event Processing
b Social Analytics

— Private Cloud Computing
Application Stores
Augmented Reality

In-Memary Database Management Systems
Activity Streams
NFC Payment
Audio Mining/Speech Analytics
Cloud Computin
Machine-to-Machine Communication Services
Mesh Networks: Sensor

Gesture Control

Big Data
Crowdsourcing

Predictive Analytics
Speech Recognition
Consumer Telematics

|ldea Management

Biometric Authentication Methods
Consumerization

Media Tablets

Mobile OTA Payment

Volumetric and Holographic Displays&
3D Bioprinting&A  In-Memory Analytics@
Quantum Computing & Text Analytics
Human Augmentation& -
Home Health Monitoring

Hosted Virtual Desktops
Virtual Worlds

As of July 2012
Peak of
Technology Trough of " Plateau of
i Inflated isillusi Slope of Enlightenment i
Trigger Ex ations Disillusionment Productivity
time >
Plateau will be reached in: obsolete
Olessthan 2 years © 2to5years @ 5to10years A more than 10 years @ before plateau
Gartner

Expectations

Congries ot Expagition -
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Gartner Hype Cycle for Emerging Technologies, 2017

‘ Virtual Assistant = Plateau will be reached in:
i i @ lossthan 2 years

Smart Rabof 1 J B ¥, Autonomous Vehicles S
Nanctube Eectrorics @ 205y
Edge Computi _ Cogntve Camputhg @ 5to10years
Augmented Data . Y = A\ more than 10 years
Discovery . Blockchain

st Wkpace ) Commercial UAVs (Drones)

Cognitive Expert Advisors

Enterprise Taxonomy
and Ontology Management Virtual Reality

Deep Reinfarcement
Leaming Software-Defined
ity

Smart Dust /%
As of July 217
Innovati e Trough of Plateau of
nnovation Inflate rough o R N ateau o
3 nflated ; » of nme 2
Trigger Expluc‘taliion';: Disillusionment Hlelpael Bl Productivity
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Orientations stratégiques pour I'action publigue:
les enjeux prioritaires

dUsage & territoires

d Sécurité
JAcceptabilite
d Compéetitivité et emplol [\ N

dCoopération international & européenne v/ >\




i ' .. ) - : A e
Orientations Strateglques pOUf | action pUbllque, PF™ i

les actions prioritaires £

Méthode évaluation & validation
économique, sociale, acceptabilité, securite

e filiere automobile Industrie du
e opérateur de numérique,

transports & mobilité ¢ I'assurance,
e services de transports, ¢ autorités publiques
e gestionnaires nationales et locales
d’infrastructures, .

* industrie routiére,
e télécommunications,

Développement Infrastructure
numeérique & connectivite Animation de I’écosysteme @
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Orientations stratégiques pour l'action publigue,
I le calendrier

Directive 2000/40 el odes délegues

pour le développement Priorités de recherche
des systemes de transports intelligents et dinnovation peur le vihicule autonome
@ |
2010 2014 2[,'1]5
Feuille de route industielle  =Loi 2015-992 et ordonnonce 2016-1057 sur
pour le développement I'expérimentation des véhicules i délégation
du véhicule aulonome de conduite

=1== expénimentations de novettes outonomes

2018 /C) 2017 2(:;15
2019

Amendement de lo convention de Vienne en foveur
des dispositifs d'nssistance a lo conduite

Horizon
- . 2030
2
5 publics outonomes il srrnicules outomatisés de piveou 4
SUpErVIses «Développement des cos d'usage de logistique

Circulation de véhicules outomatisés de piveou 3 el de frel outomaolise
SeCuriseé e




I La mission CNI Véhicules Autonomes (1)

> Normalisation

(1) La cybersécurité et la sécurité fonctionnelle
des systemes

(2) La communication Véhicule/Véhicule (V2V)
et Véhicule/Infrastructure (V21/12V)

(3) Les infrastructures routieres et le
management du trafic

(4) Les capteurs

> Emplois et compeétences
e Etudes UTP & PFA

>

Sujets de recherche

* Technologigques
o Perception & Fusion
o Planification & décision
o Localisation & cartographie
o Connectivité

Securité

Sociétaux et Facteurs Humains
Reglementaires

Juridiques

Ecosystemes & Infrastructure

@
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La mission CNI Véhicules Autonomes (2)
Un calendrier d’'usages

 Niveau 2018 2020 2022 2024 2026 2028 2030
d'automatisation
. Robot-taxi
Niveau 4 : (en milieu urbain et périurbain})
Forte

Conduite autonome sur

E automatisation o
U =
== .
= Conduite autonome sur i
o . . L TR
= = Niveau 3 : autoroute dé\]ewppet‘nfu\
ﬁ E Automatisation Congestion sur voie a d.\ta[\uede
= 9 conditionnelle chaussées séparées ‘ yolel®
Niveau 2 Congestion |
Automatisation FNETE
partielle
Desserte fine parune
u flotte de voitures
= autonomes partagées
-g Niveau 4 : Desserte fine par une flotte |
% a 5 Eare de navetics Sl Rabatl.:ement—dlgsm:tparituneﬂotte
“ LT E automatisation Llete - . e
g o g Desserte fine parune flotte de nﬂg\ﬂ'q
<0 % = voitures autonomes partagées déwp_l.no'ﬂ"'- '
- = 2 sur parcours limité . dicative ded®
g T > yoie W
v - <
Niveau 3 : Desserte fine par bus
Automatisation autonome
conditionnelle - -
* Sites privés (logistique industrielle,
g zones logistiques)
o
per] Niveau d : Convois de véhicule |
wn g
U
OD.IJ % Forte Circulationdu fret vers le ‘
= T automatisation EETTE L
=
_E g Livraison demier kilométre
W T (livraison autonome faib ke vitesse) 79
- e . i - A TRL
b .= Niveau 3 : Livraison dernier [ ppemeﬂ
- . 5 3 Loyl
Automatisation kilométre weded®
conditionnelle e o a1




La mission CNI Véhicules Autonomes (3) PFAis«§

Un programme national d’expérimentations

3. Simulations de
situations de conduite

T— T e,

”ﬁﬁ

b

4. Validation de la
performance technique

=

5. Démonstration
de la sécurité

o res -
& " !ﬁ
R )

==
6. Evaluation de

I'acceptabilité et des
impacts sociétaux

nhwNR
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VEDECOM S'-IStéFﬁ;s

BIEN COMMUN

Nomenclature commune des domaines opérationnels
Base commune de Scénarios critiques

Evaluation de la gestion des scénarios critiques
Résultats d ’évaluations de I'acceptabilité

Etudes d’impact socio-économiques

@
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La mission CNI Véhicules Autonomes (3)

Une actualisation du programme NFI Vehicule Autonome

Directeur Programme: IF Sencerin (PFA)

Comité de Pilotage: 4 DGs, Responsables groupe usage, Responsables groupe technologique , Pdles de compétitivité

Vehicule Particulier Systeme de Transport Public Autonome ehicule industriel
JF Sencerin PFA V Berthault RATP Ph Gache LUTB

GT

Technologies &

Ecossyteme VA Technologies : 3
Innovation vt " .g L Ecossyteme VA Technologies
: C Rousseau & Innovation -
C Aufrére & Innovation
Usages & ; Juridique | Usages & | T Usages & b 1
experimentations Y Page (Renault) / G Experimentation ¥ ¥inclgliano {vedecom) ‘ experimentations { T
V Abadie (PSA) | Bouquet {CCFA) | V Berthault (RATP Ph Gache (LUTB) / [
intelligence embarquée Testing P asructre. || Phache LTe) /1 I8 I'
G Le Calvez (vedecom) | APiperno (UTAC) A BeaRin firsntaos] Casonb {arena) | ! ‘
IHM & Facteur Humain Infrastructure Sécurité des Systames { .
P Jonville (Vedecom) C Rousseau(Renault) | JL Pagliero (Alstom) \ j |
Sécurité de ' ) — | En préparation @ V /
Fonctionnement Driver monitoring L,I
B Compin (Renault)/ N AGuillaume (Lab) | [ Sécurité & Al ‘
S || ADData Recorde 3 '
Connectivité & EIEAL [ ‘
irastrucure ||V Page (Rean) o
JL Franchineau Reglementation | .
(Vedecom) | Technique ‘ Ethique
crots K Yahia (PSA) 1 Pertin
P Labrogere ) - ) Coordination « technologie : ITE Vedecom
lieres assais & s - A
Coordination « sécurité »: IRT System X
(SystemX) I Ph Anrigo (Renault) ‘ v




La mission CNI Véhicules Autonomes (3) PFA x|

Congries ot Expagition -

FILIERE

Livrables Programme France Veéhicules Autonomes

Actions prioritaires de la

Contributions du Programme « France Véhicules Autonomes »

stratégie nationale
1. Cadre législatif

2. Cadre validation
3. Reglementations cybersécurité

4, Regles mise en commun

‘ 5. Prog. national d’expés

6. Cadre échanges données

7. Plan déploiement connectivité
8. Cartographie numérique

9. Observatoireacceptabilité

10. Emplois et compétence

m) Regards Croisés

Feuille de route - Nomenclature commune des domaines d’exploitations - Recommandations sur les adaptations
juridiques - Définition de protocoles d’apprentissage a la conduite & de mise en main

Méthodologie d’évaluation des risques - Base commune de scénarios critiques - Proposition de normes et de
standards - Schéma directeur filiere d’essais - Procédures de qualification de signalisation verticale, horizontale

Analyse des risques - Position réglementaire technigue - Standardisation des méthodologies évaluation/
démonstration - Intégrations dans les audits SDF, ISO 26262, SOTIF

Engagement de mise en place d’un bien commun dans le cadre du programme d’expérimentations
Résultats des expérimentations sur la sécurité et 'acceptabilité — Bien commun
Définition architecture cadre organisationnelle, partagée, fonctionnelle d’échange et d’utilisation des données

Spécification des performances - Caractérisation des technologies avec niveau de performance - Evaluation des
bénéfices - Procédures de qualification de I'infrastructure connectée - Recommandations en matiére
d’équipements et d’infrastructures

Position technique sur les standards de données couches statiques/dynamiques de I'infrastructure digitale -
Proposition d’une architecture portant sur réles attendus des différents acteurs dans la production, la
qualification et la validation de I'information cartographique de précision

Résultats d’expérimentations sur 'acceptabilité de la conduite et de la mobilité autonome - Etudes d’impact
socio-économiques - Recommandations en matiere d’éthique
Etude d'impact sur les besoins en emplois et en compétences



Une initiative structurante du contrat stratégique
I de la filiere automobile 2018-2022

> Créer I’écosysteme du véhicule > ... experimenter a grande
autonome et... échelle pour offrir de nouveaux
services de mobilité

Signature du contrat CSF
Automobile le 22 Mai 2018

@
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C onc I us | on PFA | Rithoos

Directive 2010/40 et ades délégués
v L s pour le deéveloppement
des systémes de transports intelligents

Priorités de recherche
et dinnovation pour le véhicule outonome

o
2010 2014 2015
ﬁ:mllr de mut.- industrielle *Loi 2015-992 el ordonnance 2016-1057 sur
éri éhicules & délé
duvehu:u\e autonome: de conduite
[ i
a _J
- 2018 2017 2016
) i |
— 2019 Amendement de lo convention de Vienne en faveur
-t des dispositifs d'assistance a la conduite

Horizon
_@ 2030
2020 201 2022
[

=Services de ransporls publics autonomes =Circulotion de véhicules outomatisés de niveau 4
supenvisés “Développement des cos dusage de logistique
«Circulation de wéhicules automatisés de piveou 3 el de fret outomatise
securisé

Contrat Strategique de la

Orientations stratégiques de | 'action publique L .
Filiere Automobile 2018-2022

Actions prioritaires de la Contributions du Programme « France Véhicules Autonomes »
stratégie nationale
1. Cadra biginlutit o Fophoitatons ot 1 BAPTaLEnL
mm mmm s = = =
Fandards. (L ver e
Y R
| l, Tt - Wiigrasons dans bet bty SOF 50 26260, ST
sy vn'n-nn | o Coviaem, |
el _Enz l'__“‘""""‘""‘_,_l |___ a [T,
. = .
| e D ,[ Pt | a—— “ »m-m.r- | 5. Prog. sationsl dexpés Rimta L
i || i e ety 6. Cadrw dchanges donnéas Définton archatrctuss eacrs crgariastonrale, partaghe, Karctcrrete dechargs of duthuton dedornées
S [y | 7. -
— | [re— it - Proci on manine
r'n-?“_:*—v- | o=y i [ s Sheuipaments 4 distrattructuon:
P | Srr— i & -
raisrty el t Lot | archectues por 4
R || e ] o
SR L | == 9 Résumaes eret -
|_ il I R b | S et 1. Erode 0 RS e —

Programme “France Vehicules Autonomes”
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LA ROAD MAP EVOLUTIONS DE LA ROUTE :
ROUTE DE 5EME GENERATION, ROUTE
COMMUNICANTE

NicoLAs HAUTIERE, ADJOINT AU DIRECTEUR DEPARTEMENT COSYS, IFSTTAR

N2

R5G FOREVER OPEN ROAD P&
ROUTE —_— =

5*GENERATION
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I A quol ressemblera la route de demain ?

Nouveau
véhicule

> lere génération — Le chemin

Diffusion du
nouveau
véhicule

> 2eme generation — La route pavée romaine

Adaptation de

> 3eme génération — La route revétue linfrastructure

au véhicule

Diffusion
massive du
véhicule

> 4eme génération — L’autoroute

Stabilisation du
systeme

> Que sera la 5eme génération ?




) IFSTTAR

I | es réseaux routiers au coeur des défis societaux

> Deéfis globaux > Deéfis spécifiques
* Finances publiques e Securité et slreté
» Globalisation e Colt

Congestion

Emprunte environnementale
Nouvelles mobilités
Inclusivité

Emissions

« Changement climatique

e Changements sociaux et
démographiques

« Ressources naturelles




Congries et Expogifion -

EHICULES AUTONOMES

FOR - La Forever Open Road

In-built lane and vehicle
direction information and,
systems to power vehicles

Integrated
driver/maintenance
information system

Bolt-on lanes and
road

l Infrastructure

Measures own Instant crack repair

Condition
In-built electronic

vehicle guidance

systems »
{

[——]
—_—
=

Pre-fabricated Carbon free Recycled materials

Built-in flood construction e
resistance




Congries of Expagition -

IESTTAR By ONOMES =

SERRP VI —-2017-2020

Route
a
Défi sociétal Indicateur Objectif £ g £
Satisfaction client Satisfaction client > 95 % . ? i
Coutglobal Amélioration de 20-30 % en 2030 vs 2010 o »
FEHRL Gouvernance : ‘ : L ]
e Part des PME dans la commande publique | 33 % de commandes publiques confiées a des PME | *
Marchés publics écologiques Marchés écologiques > 50 % en Europe d .
Réseau routier comme composante d'un réseau Mobiliser 100 % de la capacité des réseaux existants . . .
de transport intégré Accroitre l'efficacité de la logistique de 30 %
Intégration trans Réponse des infrastructures a de futurs scénarios . .
. et multimodale d bilité Améliorer et accroitre de 30 % l'utilité des infrastructures . . .
FEHRL Strategic European Road € mopbilite | [ |
and cross-modal Research Qualité de l'air Conformité a la réglementation . .
and implementation Plan Régénération ;Zn;g:‘?erdu dans les travaux de régénération réduit I
2017-202 Maintenance
2017-2020 et régénération Accroissement de la durée de vie Durée de vie accrue de 50 % . >
Une route qui s'explique et qui pardonne Réduction de 40 % de la mortalité routiére . »
Adaptation aux véhicules autonomes Accroissement de |a capacité de déplacement de 20 % . .
Investissement en matiére d'infrastructure Réduction des colts de l'ordre de 20 a 30 % > | »
Numérisation . Tra N S |t | O nn Uam&:ﬁbq ul@ de conception et de construction
Big data, BIM, loT > | -
de 30 %
Gestion du trafic Réduction de la congestion de 30 % o '//
Réduction du CO, consommé dans les infrastructures Réduction de 30 % de l'intensité carbone pour construire, . .
routiéres exploiter et réparer
. Décarbonation et électrification Réduction de 40 % des émissions de CO, et de polluants . . d
Emissions et - I
environnement Capture d'énergie renouvelable Production nette d'énergie .
Réduction de la résistance au roulement Résistance au roulement la plus faible possible .
— Réutilisation et recyclage Recyclage de 100 % du béton .
Résilience Adaptation a des météos extrémes, au changement Réduction de 50 % des durées de fermeture . s | .
FOREVER OPEN ROAD [lJiii  FORx4- FOREVER OPEN JF=] climatique et a des dangers d'origine anthropique Amélioration de 10 % des niveaux de service
z Sécurité en conditions météos extrémes Ameélioration de 40 % . d .
Amélioration de la sécurité par I'apport du numérique Réduction de 40 % de la mortalité routiére . . d
Sireté et sécurité Sécurité des personnels d'exploitation routiére Aucun ouvrier a pied exposé au trafic . .

Indicateurs les plus faibles possibles compte tenu s

Sécurité des usagers vulnérables o .
9 des incitations aux modes actifs




I FOR — Une route évolutive

:i. } The Adaptable Road

In-built sensors for traffic
monitoring/contr ol and
condition monitering.

Adaptable to freight Flexlble durable surface, self
transport communications, epa g!sel clea ing and
location and monitoring nstant crack repai
requirements.

Porous, low noise
surfacing, light reflecting
for night time driving.

In-built lane
controlivehicle
guidance.

In-built power
system for
electric vehicles.

Energy harvesting
ari d d storage.‘use

ergy to

powe Igh‘t ng,

' signs and sensors.

In bu It system for

replacing and adding
lanes.i'nf rastructure,
eg barriers, signs and
Sensors.

Removable/self-cleaning
drainage reservoirs feeding
carbon capture planting.

Low carbon sub-base
Adaptable/removable and pavement.
communication/power
channels for lane control,
traffic monitoring, driver
information and condition
monitoring.

Pre-fabricated inter-locking,
sub-base with integrated
drainage, services and
communications channels.

Leader : Markus Auerbach (DE) I:m

i v
-, IFSTTAR

> Entierement adaptable aux
changements de demande.

e Fondée sur un systeme modulaire et
de préfabrication qui autorise un
déeploiement progressif sur les
différents réseaux routiers
europeens, ruraux ou urbains.

« Adaptable a des volumes croissants
de déeplacement et a des
changements de demande en
matiere de transport public ou de
modes doux.

» Alimente les véhicules, collecte de
I'énergie solaire, mesure son état, et
se repare elle-méme.




I FOR — Une route automatisee

> Entierement connectée avec les
usagers, vehicules, gestionnaires et
fournisseurs de services.

Integre un systeme complet
d’'information, de monitoring et de
controle.

Supporte un systeme coopératif
véhicule-infrastructure qui gere la
demande de demande et les
mouvements de trafic.

Fait co-exister les véhicules
autonomes dans le trafic

Mesure, rapporte et adapte son état,
fournit des informations instantanees

sur la météo, les incidents et le trafic.

Leader : Nicolas Hautiére 4, IFsTraR

In-pavement

?jj The Automated Road

Satellite and radio
communications for
road infrastructure,
drivers and network
control.

transport).

sensors for traffic 0|

control, vehicle

to highway

communications,
condition/weather
and pollution

monitering.

Co-leader : Brian Cronin eFederal Higihwav

Inter-operable in-vehicle
communications and guidance
system to provide drivers with

direction, weather, hazard and
messaging information.

In-vehicle sensors to provide vehicle Facilitation of

location, performance information platooning of
and incident management. vehicles.

U.5. Department of Transportation

Administration

AN

~ Between vehicle sensors
and communication
systems (public/private

Integrated asset
management
communications and
tolling system.

In-pavement
demand responsive
LED speed and
guidance systems for
vehicle to highway
cooperation and
network
management.

Adaptable
inter-operable
communication and
power system for
lane control, vehicle
guidance, traffic
monitoring, driver
information and
condition
monitoring.

@
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FOR — Une route automatisée (en révision)

> Les enjeux et themes de recherche et de développement priorises
dans cette feuille de route révisée sont les suivants :

> Mettre au point de nouvelles strategies de gestion de trafic
e e * |ITS coopératifs et transport automatisé

« Optimisation de l'usage des réseaux

* Nouvelles stratégies de gestion du trafic

e Construction d’'une chaine de donnees fiable et disponible pour
les ITS cooperatifs

* Impact de la conduite automatisée sur le trafic

> Mettre au point des systemes avances de bord de voies
o Capteurs integrés et mobiles
Tp———r—  Interfaces ouvertes et normalisées

o M

——

> Resoudre les enjeux réglementaires et de responsabilite
> Accompagner les acteurs dans leurs transformations

@



stabilisation for storm

I FOR — Une route résiliente

ﬁ The Resilient Road

Pavement to building heat
exchange for resilience to
, extreme weather,

Integrated road
de-icing system.

Demand and
condition
responsive traffic
control for extreme
weather conditions.

In-vehicle weather, Geothermal and solar Real time local

incident warning and energy harvesting for weather forecast

information system. resilience to extreme information system.
weather.

Leader : Ewa Zofka (PL) El

> Entierement adaptable a des
evenements météos extrémes.

o S’adapte aux impacts de conditions

meétéos extrémes et du changement
climatique.

Surveille les inondations, la neige, le
verglas, le vent et les changements
de température et atténue leurs
Impacts grace a un drainage intégre,
une régulation thermique de la
chaleur et du froid.

Reliée aux systemes d’information
des voyageurs et des gestionnaires.

@
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LS HICULES AUTONOMES ="
%0 IFSTTAR ~

I FOR - Une alliance internationale ot
Wiy

Administration

CI_B L @,; IFSTTAR

Norwegian Public
Roads Administration

~' Bl Rijkswaterstaat " A I Tﬁﬁgmﬁgjww

S0 Ministry of Infrastructure an
ironment

Envi TOMORROW TODAY

> Une alliance impulsée par le TRL (UK)

* Une alliance forgée autour de
programmes nationaux

» Die Strasse im 21. Jahrhundert porté
par la BAST (Allemagne)

* Ferry Free E39 porté par (Norvege)

« Exploratory Advanced Research
porté la FHWA (USA)

* Route 5e Génération porte par
'IFSTTAR (France)

,“ = (‘“ EXPLORATORY ADVANCED RESEARCH “/——}—— PRIZE COMPETITION
R 56 Ferjefri = ? é\ ?@ '\? mdi Deggneagd Road Construction

\ p '. 4 & Mr M.J Lamb, Mr R Collis, Mr S Deix,
ROUTE — !.‘, Mrs B Kriegar and Mr N Hautiere

5*GENERATION
The Forever Open Road: Defining the next genaration road.

P "

ﬁ &

o



", IFSTTAR

R5G — Déclinaison nationale de la Forever OpenmRoa

> R5G vise a integrer les differents éléments de FOR autour de
démonstrateurs selon une approche systeme.

environnementale positive

couche de roulement poreuse, . L] Besoins des gestionnaires
Attente des usagers

silencieuse et dépolluante, : ) X
: Enjeux sociétaux

patentiellement issue de la biomasse

: bus ou tramway en site propre
: rechargé par infrastructure

recharge statique sans contact : unité de bord de voie :
éolienne : + stockage d'énergie :

silencieuse : teléecommunications .

: dalles - signalisation : -
P B horizontale : :
. piezoelectrigues : : :
; : dynamigue : :

?’ Route évolutive
R5G

Route coopérative “’
R5G

réseaux intégrés
énergie électrigue

eaux valorisées \__’ o*]
réeseau de froid l \‘—: J

structure

modulaire

N2 %
""""" Lt

LA . . bt
N N2\ o
' \ORSG uRSG déploiement

réseau de chaleur
- ACCEPTABLE

eaux Usees . : e

reversibles

INNOVANTE

déchets a structure réservoir

> R5G comporte quatre axes stratégiques

<




I #1 Aligner 'agenda national de RDI sur celui de FOR

\

Methode : proposer des objets- frontleres a la communauté routiere

‘\‘Q“bx"
h
6‘

oA
—— ’

EQUIPEMENTS DE LA ROUTE
e 5¢ GENERATION e

1
Peloton poids-lourds 1
_ p 4 &
I s = r" . i > g — o, H'"_ 1 A NOUVI RANCE INDUSTRI
T 7 ! 3 :
ey Ne— T BT Collecte ber— R5G
) i e X B - i ey
L |

d’énergie | 1 sl INNOVANTE

E:!COEXiSt

HUHI—'

PARIS2015
COP21-CMP1T

Niveau d'automtisation de la conduite
a
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I > 2.1 proposer de nouveaux > 2.2 mener des études prospectives :
programmes d’innovation exemple de I'etude MIRE

eXAT=C

R
\(:_/DE)IDRQIM

it Des Rioutes, des Fues et des infrastructures pour 2 Mobdits

Investissements d’avenir

Enjax en metigedce
Véhicules et transports du futur it d trangpart

Coit du transport généralisé
Appel a projets

Route du futur
Edition 2015

ROUTES
DE FRANCE

AU COEUR DE TOUTES LES MOBILITES

e
@

L'appel & projets est ouvert be 15 juillet 2015 et se cléture le 1 octobre 2016.

Les projets peuvent étre soumis pendant toute la période d'ouveriure de I'appel & projets (ci-
aprds a AAP =),

Le présent document décrit les modalités de I'AAP pour les interventions en aides dEtat.
Pour une intarvention en fonds propres ou quiasi fonds propres, les modalités en vigueur
sont décrites sur le site www.ademe.fr & 'adresse www.ademe.[r1A_londs _propres.




#3 Catalyser des solutions innovantes

3.1 Monter ou inciter au montage de projets
Intégres et collaboratifs de RDI via 'ANR, BPI
France ou TADEME

3.2 Construire et adapter les equipements
d’essais aux nouveaux enjeux

3.3 Intégrer la problématique des infrastructures
routieres dans les programmes des acteurs de
I'innovation :

o |IRT SystemX et Railenium
e ITE Vedecom et Efficacity
» POles de compétitivite automobiles

3.4 Travaliller avec les fedérations
professionnelles

3.5 Favoriser la création de start-up, par
exemple en lien avec les SATT

3. 6 Encourager des formations initiales ou
continues integrant le role des infrastructures

senseciy @

— d
TRANSPOLIS

—

Systemx < RAL-=NUM  yepecom efficacity

CULE DECARBOM
CANT ET DE 54 HOB

mov'eo

Imagine mobility

SATT

Les Soclétés d’Accélération
du Transfert de Technoloales

A

Ecole des Ponts
ParisTech

TELECOM

ParisTech

m X

@
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N
Vers des
mobilités
durables,
intelligentes

l:;pllmmt\

MOBILITE rétropoi
L AGENDA )30

alle-de-lrance

J LA ROUTE

DE DEMAIN |

POUR DES DEPLACEMENTS
PARTAGES, SECURISES ET DURABLES

e I ! jJ - #J'::-jf '} (e ernif @ . BT
Atlantique _)ﬂJ HAUTS-DE-FRANCE _/
P OU COMMENT LA TROISIEME REVOLUTION INDUSTRIELLE m @z

MOBILISE TOUTE UNE REGION

POUR UN MODE DE VIE CONNECTE ET DURABLE




Conclusion et perspectives

>

>

Le projet Forever Open Road s’est imposée comme agenda strategigue
de rechercher et d'innovation en matiere d’infrastructures routieres

Trois roadmaps ont eté proposees et celle sur 'automatisation est en
cours de révision

Le projet R5G constitue la déclinaison nationale du projet FOR et vise a
constituer un écosysteme d’innovation performant

La demarche suivie est celle d’un i-Lab visant a « Eclairer, Catalyser et
Accélérer I'lnnovation routiere » (ECLAIR)

Il en résulte une R5Gfab nationale qui se développe autour des clusters
associés aux implantations de ['lfsttar

L'Ifsttar, apres avoir initie et mobilisé la filiere autour de ce défi collectif,
constate que I'écosysteme a déesormais gagne en maturité, ce qui va
I'amener prochainement a se consacrer de nouveau au développement
de solutions innovantes encore peu matures

=
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LES EXPERIMENTATIONS DES USAGES
ET CONDITIONS DE REUSSITE
DE L'INTRODUCTION DES VA

I VERONIQUE BERTHAULT, GROUPE RATP & LAURENT TAUPIN, GROUPE RENAULT I

GROUPE
'6) RATP RENAULT




Domaine d’opération

Qui intervient en cas de panne ou
d’événement imprévu?

Qui surveille I'environnement?

Qui controle le véhicule?

= N W

Pas Assistance Automatisation
d’automatisation de conduite partielle
Hlimité Limité Limité

Q
Q

Q
Q

Q
2

@D

Automation
conditionnelle

(¢m)
Q| &0 |
Niveau O Niveau 1 Niveau 2
L’humain est le
<€

dernier recours

L'utilisateur est

responsable de l'usage

Limité

Q

(o9
fool

(o)

Niveau 3

GROUPE )
-6) RATP RENAULT

Automation

élevée

Limité

@D

Niveau4

Automation
complete

Hlimité

@D

Niveau 5

Le systeme est le
dernier recours

Le_concepteur du systeme

est responsable de l'usage




GROUPE _“"‘“’
-6) RATP RENAULT

I Le VA redéfinit le concept méme de sureté

g

ADAS (<L3): sureté classique AD (>L4): sureté démontrée

N% N%
Colt dominant = développement de la technologie ' Colt dominant = validation de 'ODD* @

(*) Operational Design Domain


http://www.google.fr/url?sa=i&rct=j&q=&esrc=s&source=images&cd=&cad=rja&uact=8&ved=2ahUKEwiC__qqhNPaAhXCPBQKHVw9AVkQjRx6BAgAEAU&url=http://pngimg.com/imgs/transport/tractor/&psig=AOvVaw1Db3nA2_PztHz_hR4uLAB0&ust=1524663498286256

GROUPE (:1101IPE
RATP RENAULT ja

L’héritage de la conduite manuelle

lligence artificielle

perception / décision / actuation

Intelligence humaine

Code de la route =
Langage unique adapté

Performance &  ¢o°*
dynamique du-, " O

1 4

. L TR -
Présupposésisimplificateurs

| 2
a la cognition humaine (bon,sens) véhicule

4




jGROUPE 2
CY RATP RENAULT B

Méme véhicule, infrastructure différente..

@m@m

Insertion hasardeuse

- g
rraverseelsuarelat3okm/h

@



Les premiers trajets réalisables pourraient bien

SROUPE v 1
f‘()RATF‘ RENAULT [

I dépendre de ces « petits details » d’infrastructure...

Q Croisement aveugle & , s B Livry Carge
- Sall‘l‘t'OUG N IeTs Bobigny N3
=
(%) Croisement aveugle -

_ Courbevoie 7
Chatou ren

e Neuilly-s gine
b B Rosny-sous-Bois -~
' Bois de SEINE-ga N34
Q' Croisement aveugle Boulogne T e T-DEny
nt-Cloud O8RS = VAL-pg,.. . Noisy-lel
peo7 E15 0120 — ARNE
) Bois de L
Q Echangeur complexe nay Savree  158Y-le5-Moulineaux A Vinceas Villiers-sur-M
23 urSei = Champigny-sur-Marne
0910 — PWTY-SUr-
\ .::.-lI rE-: ':: int- -doc-E f‘:é:
Q' Insertion difficile €s Clamart VR : %1_“ Saint-Maur-des-Fas
h 2 = 7 A
A Velizy-Villacoublay ne0e Fi . Creteil 2
A = = 33 o1 o

D446 ALD 2r
(%] Travaux . L o
> Jouy-en-Josas & . NaD~

(%] Insertion difficile AR
" D444 Tn) O
N F
030 = |5 -...hl'l: n
= [0 Palaiseau " Yerres

0 Jonction dangereuse

Entrée de parking étroite

o
o
o
o
o
o
o
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GROUPE (3 .
RATP RENAULT el

Un autre langage est nécessaire

>
>

llllllllllllllI.lllllllllllllllllllllll’

lligence artificielle

perception / décision / actuation

Intelligence humaine

EEEEEEEEEEEEEEEEEEE

“n
] L. S
Présupposés:simplificateurs

. Code de la route = Performance &  o°%
((.’) Langage unique adapté S dynamique du-, '.’ (o)
a la cognition humaine (bon,sens) véhicule
Langage unique adapté v

a la cognition machine
Ontologie & grammaire

a définir
u
u
u
N L .
s « Reflet numeérique »
‘ r7s E!f‘\llr\'rlrr“lvllg‘\ll m? LAY
u
u
n - N
" = n sRrésupposésisimplificateurss mm m m EnVIroanment - @
& trafic —(:)- ..{




@GROUPE EHICULES AUTONOMES ;.__
RATP RENAULT M icRie o

L lialogue =
sur les yehicules autonomes | ex®eamaun | | HE

Une autre classification est nécessaire

La classification SAE résume durablement
le VA a une seule catégorie: le niveau 4

Le VA arrivera d’autant plus vite
gu’il profitera des présupposés
simplificateurs de son ODD

Véhicules

*
Infrastructure
autonomes 1+1>2

La quéte d’un VA « auto-
suffisant » pourrait bien

retarder son avénement et Une classification plus fine est nécessaire,
ses bénéfices pour tous reposant sur I’'ODD donc l'infrastructure

(*) Premiere conjecture de Berthault/Taupin




T) RATP RenauLT
Les futurs usages des VA vont étre influences par
la forte croissance de la mobilité urbaine...

The world is be;::br;'lrl\ng increasingly Urban mobility demand explodes

Urban and rural population, Urban mobility demand,

2010-2050 [m people; %] 2010-2050 [trillions pkm p.a.; %]
e s
o J *—53%1 = En 2030, 60% de la population vivra
han | /e dans les zones urbaines
% 679 . CAGR 2010-50 ™ +§E%4
2% | s 22/ B Ge
R I = .BX s
/B - = Le nombre de déplacements dans les
B B el e = zones urbaines triplera d’ici 2050
~CAGR 2010-50™,
~__02%pa. “
Snm:
2010 2030 2050 2010 2030 2050

| Urban M Rural

Source: « The Future of Urban Mobility 2.0 »

‘ ... Défi majeur pour les villes




GROUPE
@RATP RENAULT [

Les futurs usages des VA vont étre influencés
par I’évolution des attentes des voyageurs...

Une nouvelle prise de = Mobilité « porte a porte »
conscience de la :

mobilité durable
‘ = Mobilité individuelle
5 partagée

Un besoin de : R ) )
mobilité globale = Digitalisation des services

‘ ... Vers des systemes qui integrent mass
transit et services de mobilité complémentaires




GROUFPE e
-6) RATP RENAULT [y

Le VA : un game changer pour la mobilité urbaine...

—> Le Véhicule Autonome ouvre la voie a des
transports individualisés personnalisés et a de
nouveaux usages

- Une opportunité de nouveaux services pour
compléter I'offre de mobilité urbaine

= Des solutions pour les demandes de mobilité non
satisfaites avec l'offre existante de transport
public : territoires peu denses, faibles flux,
premiers et derniers kms, etc.

= Plus d’adaptabilité et de souplesse du service pour
une meilleure adéquation offre / demande et un
service « porte a porte »

... Vers des systemes de transport gui
- pourraient étre repenseés ®




_f-}) %RK%PPE RENAULT HICULES AUTONOME

Le VA : un game changer pour la mobilité urbaine...

Une vision dans laquelle les véhicules autonomes vont Une vision dans laquelle les véhicules autonomes
conduire a plus de voitures, plus d’embouteillages ou plus vont contribuer & améliorer la qualité de vie en ville
d'etalement urbain.. et les systémes de transport pour tous

—> si continuité des usages individuels et si les offres de - si développement des usages partagés et

VA partagées concurrencent les réseaux de TP complémentarité avec les TP

Possible applications of autonomous vehicles (AVs) as part of a diversified
public transport system

Source UITP ]
Source UITP

... 2 Vvisions du futur
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De premiers cas d’'usages pour une intégration
progressive dans les systemes de transport

Niveau
dautomatisati 2018 2020 2022 2024 2026 2028 2030
Niveau 5:
Automatisation
compléte
Desserte fine par une
flotte de voitures
autonomes partagées
Desserte fine
I'Iutte:e M:r: Rabattement-diffusion par une flotte
Niveau 4: p mixtes (navettes et voitures)
Forte
automatisation Desserte fine par une o TRUT
flotte de voitures m_“.wpu
autonomes partagées oind arive’
ol
Desserte fine par bus
autonome |
Niveau 3 :

Automatisation
conditionnelle

Source Programme national « France Véhicules autonomes » - STPA




GROUPE
RATP RENAULT i

La nécessité d’'un travail conjoint entre les acteurs

« La somme des optimums locaux
n’'est pas I'optimum global. »
Richard Bellman (1920-1984)

Véhicules
autonomes

Territoires

Services de
mobilité

Moins de trafic

80% de véhicules en moins pour
repondre aux besoins des citadins
(MIT — New York et IFT — Lisbonne)

Des routes plus slres

sur les 1,2 millions de morts sur les
routes, 90% des accidents sont dus
a une défaillance humaine

Des villes plus agréables

des espace libérés pour d’autres
usages (routes, parkings...) et des
économies induites sur I'entretien

(*) Deuxiéme conjecture de Berthault/Taupin @
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Projet SAM

Sécurité et Acceptabilité de la conduite et de la Mobilité autonome

v PFA (COORDONNATEUR)
v' RENAULT
v' TRANSDEV
v’ VEDECOM
v’ VALEO
v' EASYMILE
v' SNCF
v' ANDARTA ROBOTIC (TWINSWHEEL)
VEHICULE AUTONOME TRANSPORT PUBLIC VEHICULE INDUSTRIEL v NAVYA

PARTICULIER AUTONOME AUTONOME @



Sureté démontree: un enjeu majeur du Projet SAM
VALIDATIONS

v

ntaines d
Q- sossreeeeessseesd®? jnc I

X millions de km
reels

X milliards de km
numériques

S),

GROUPE

RATP RENAULT Bab

. ReEEsS




GROUFPE
RATP RENAULT

I And the winner is...

LA FRANCE A DES ATOUTS DECISIFS DANS LA COURSE AU VA

—
T U T

VEDECOM
- Systemx
=

SYSTEME SURS INFRASTRUCTURES COMMUNAUTE TRANSPORTS AUTOMOBILE

IMAIS POINT DE SALUT DANS LE CLOISONNEMENT
LA VICTOIRE DEPEND DE NOTRE INTELLIGENCE COLLECTIVE g ™"

Véhicules
autonomes
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SECURITE ROUTIERE :
ETAT DE L'ART, PROJECTION ET ATTENTES
AVEC L'INTRODUCTION DES VA

I ANNE GUILLAUME, LAB & VINCENT LEDOUX, CEREMA
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SECURITE ROUTIERE :
ETAT DE L'ART & ATTENTES

I ANNE GUILLAUME, DIRECTRICE DU LAB
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Tl cal nobes
+ Dais source Workd Bank, Workd Davslepmant
Irdicaiors, 2005, Dada are fram 2002

+ Warkd ank prssengr ar cta mckaies read
meroe v HME:hrﬂr]lu 120 paopia. Thes:
itz cgs rt paadn W,

+ 525 wEbdta for frhar nformation.

MOST AND FEWEST CARS

Rank  Territory Value Rank  Terntory walua

1 Mew Zealand 51.3 191  Afghantstan .18
182 Chad 015
183 Mepal 0.10
195 Amania 0.09
196 somala 008
197 anmar 0.0&

8 Alsta T agan 199 Bangladash 0.05

10 Australia 49.3 200 Tajkistan 0.04

peszenger cars per hundred peopis

+ Dat ars from dhe \Warld Bank's 2005 Warid
cakons.

17 Ioum AMENCan 1T e Nad miEng &

52 WATE eEMatad 10 Nave 22 road di par

peopk par v Thay ars omited from

+ Sad weba s for urhr nformation.

HIGHEST AND LOWEST ROAD DEATH RATES

Rank Territory Walue Rank  Terntory
i El salvador 42 191 Azerbaljan .
2 Dominican Republic 4 —
3 Erazil 26 193 Georgla .
4 Colombla 24 184 Israsl
5 Finwalt 24 195 Swedan
o wenezuala 23 197 Tajlkistan
198 Armenia
8 blic of Korea 22
a Thallard 22 199 Singapors
10 Micaragua 22

rosd traffic accident deaths per 100,000 peopls in per pear*

1,25 millions de tues et entre 20 et 50 millions de blessés par an (OMS, 2015)
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—t—EU - 15

==i==EU -15 Target — |
—f— EU - 25

=== =EU - 25 Target
el EU - 28 —]
= === EU - 28 Target

80000 lk
75000 \
70000 1\

65000 -

60000

55000 "\\
50000

n \_\
2
£ 45000
=
©
* 40000
35000
30000
25000
20000
‘-*- $~'«un.
- -
15000 1 Ao A O
1 L-..‘.‘. “.:'IL
1 “‘ﬂ-..,_*. A
10000 , 1
I
5000 ——
-— [ | m =T w w -~ w [+ o -— o™ m =T w w -~ w [+2] o -— o™ m =T w w I~ w [+2] o
[+2] [+2] [+2] [+2] [+2] [+2] [+2] [+2] [+2] (=] o (=] (=] (=] (=] (=] [=] [=] [=] — — -— -— -— -— -— -— -— — [ ]
[+2] [+2] [+2] [+2] [+2] [+2] [+2] [+2] [+2] (=] (=] (=] (=] (=] (=] (=] (=] (=] (=] o o o o o o o o o o (=]
-— -— -— -— -— -— - - - (3] (3] (3] (3] (3] (3] (3] (3] o™ o™ o™ o™ o™ o™ o™ o™ o™ o™ o™ o™ o™




[image: image1.png]ACCIDENTOLOGIE, BIOMECANIQUE,
COMPORTEMENT HUMAIN







Insécurité routiére en France Y&

ticn

LES AUTONOMES
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: 12000

4 10000

8000
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4000

2000

1960
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I Apports de la sécurité passive

Projection :
> Personnalisation des
systemes de securite

> Validation virtuelle
grace aux modeles
numerigques

Gravity rate
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I Apports de la securité active

> Beénefices attendus avec systemes généralisés sur tous les VP

Expected safety benefits, all cars equipped
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o [ABL. g
Apports de la securité post-crash )

l> Fiches d’aide a la décision pour la désincarceration par les pompiers

> Rescue code

Central

> E-call Réception message T nE_,_+—- =
ﬁ' %E 2
o
Projection :

> Vehicules connectés : Envoi d’'informations pour améliorer la qualité de la
mise en ceuvre des secours.

> Communication véhicules de secours — signalisation : parcours prioritaire.

@
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Véhicule automatisé : enjeux accidentels 1B
traffic jam assist & highway chauffeur

> Tués évités: 6% du total des tués
> Dont 45,1% des tués sur Autoroutes Extra-Urbaines

> Blessés graves évités: 5% du total des blessés graves
> Dont 59,1% des blessés graves sur Autoroutes Extra-Urbaines

> Blessés légers evitées: 10% du total des blesseés Iégers
> Dont 59,3% des blessés légers sur Autoroutes Extra-Urbaines

> (Gains sur autoroutes extra-urbaines : essentiellement accidents avec une
vitesse de roulage avant-choc supeérieure a 92 km/h.
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I Conditions d’introduction du véehicule automatisé

> Introduction progressive des fonctions automatisées avec interét du retour
d’expérience : importance d’'une base de données adaptee

> Securité de 'automatisation des vehicules déependante de la qualité de
I'infrastructure.

> Extension progressive du périmetre de roulage en fonction automatisée
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%> Cerema VEHICULES AUTONOMES

De nombreuses Interactions
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Une multitude d’acteurs

> De nombreux gestionnaires routiers
e Societés concessionnaires d’autoroutes (19)
 Les directions interdépartementales des routes (11)
* Les conseils départementaux (= 100)
* Les métropoles (=20)
e Des intercommunalités (> 1000)
e Les communes

> Des administrations centrales
 Direction generale des infrastructures des transports et de la mer
* Delegation a la sécurité routiere...

> Des organismes (services techniques, établissements publics...)
e Cerema, IFSTTAR, Cetu, STRMTG...

> Les industriels du monde de la route @
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Mortalité routiere — Milieu et réseau
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Amenagements et sécurité des routes

>

Aujourd’hui des aménagements de sécurité fondés sur des piliers

 Visibilité, lisibilité

Cohérence de de tous les élements de la voie et de son environnement
Limitation de la gravité des chocs

« Adequation de l'infra aux contraintes dynamiques des véhicules

» Possibilité d’evitement et de récupération

o Gestion des flux dans un objectif de sécurite

Postulat

* Le conducteur a la capacité de voir, de détecter et d’'analyser les informations
delivrées par le systeme routier

Les aménagements sont concus dans cette optique en tenant compte des
besoins, du comportement, et des performances du conducteur

Besoins, comportement et performance du VA ?

©
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Besoins des VA / Infrastructures

> Les aménagements actuels sont-ils
o Suffisants ?
e Trop complexes

> Doit-on et peut-on les améliorer ?
e Techniguement
* Financierement

> Quels nouveaux amenagements / équipements sont nécessaires ?

e Systemes communicant ?
o0 Necessite investissement
o Pas le coeur de métier de la plupart des gestionnaires routiers
o Compétences a developper.
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I Le VA peut-il « simplifier » la route a sécurité égale

> Ex : Distance d’arrét utilisé pour determiner la distance de visibilité a garantir

> Temps de réaction reduit et moins dispersé ?

» Réduit les contraintes sur les profils en long
et en travers, les dégagement latéeraux

Conducteur « Si distance de visibilité artificielle au moins
égale a la distance de visibilité humaine.

—

Distribution du temps de réaction

> Cohabitation avec les usagers conventionnels
* Nécessiteé de conserver les aménagements et les moyens de communications
actuels

o Signalisation,
o0 Aménagements moderateur de la vitesse... @
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I Conception, Exploitation, Maintenance

Doctrine —

teChnique | Normes...
=

Besoins
Comportements
Capacités ?

Véhicule conventionnel _ Véhicule autonome

Comportements
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I Le VA comme outil d’amélioration de lI'infra

> Le VA un fournisseur de données d’intérét
» Gestionnaire, Concepteur, Régulateur

> Aide dans la compréhension des mécanismes d’accident en lien avec l'infra

> Possibilité de recueillir des incidents de conduite
e Un intérét démontreé dans le projet SVRAI*

> Capacité potentielles des VA a évaluer la qualité de certaines
caractéristiques de l'infra

« Adhérence, visibilité des margquages,...

Nécessité de pouvoir échanger ces donnees avec le gestionnaire

* http://www.ifsttar.fr/linstitut/ts2/laboratoires/Ima-ifsttar/evenements-scientifiques/seminaire-s-vrai/programme/
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Conclusions

>

Une amélioration attendue sur la sécurite
Complémentarité entre les véhicules et les infrastructures

Dialogue et collaborations indispensables entre tous les acteurs
(infrastructure, véhicule..) pour faire face aux nombreux challenges

Nécessité d’'une introduction progressive pour familiarisation par 'ensemble
des usagers de la route.

Importance du retour d’expérience lors des experimentations sur route
ouverte

@)



