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1) Les grands défis de la route du futur

ADefis planétaires A Défisspécifiques
ASanté A Meilleure sécurité et slreté
: A Moins cher
,?Eau A Meilleure gestion du trafic
AEnergie A Emprunte environnementale minime
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1) Enjeux du véhicule autonome

A Principe : Intelligence embarquée
pour compenser les erreurs
humaines

A world of

A Obijectifs : prévention des
collisions périmetre proche 360°

A Moyens : perception & controle
A capteurs vidéo, radar, laser
A capteurs /contact roue-s o | €

A Difficultés principales : complexité, colt
A difficulté a traiter des distances élevées
~ vitesses élevées
ex : discrimination entre objets sur route et bord de route
L_coUt équipement (fusion de capteurs) + temps de dév.
\% C quip ( P ) P




1) Le véhicule autonome a besoin
de routes plus standardisées

Pour faciliter le développement du

véhicule autonome, les routes ont ) EHLM
besoin doé°tre plus standardi s®es

. L . ROADS THAT CARS CAN READ
A Signalisation horizontale A Consultation paper

A Signalisation verticale
A Géomeétrie des voies

A Ni veau doéuni

A Ni veau doéadh®r enc

| a probl ®mati que du
utonome ?




1) Le véhicule autonome : une
opportunité economique

KPMG

Sel on | 6®t ude de
march® du v®&hi cul

Technology take-up as a percentage of total UK vehicle fleet, based on
KPMG analysis of IHS (2015) estimates
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KPMG analysis based on IHS (2015) estimates and publicly available information from GSMA (2014), Ofgem,
MobileSquared and RAC Foundation (2008).
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Annualised Combined Impact of Connected and Autonomous
Vehicles, 2014-2040
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1 ) Approche : faire coincider les attentes du
conducteur et du gestionnaire (1/2)

A Réponse simple : les économies réalisées par| ¢ i nt r ded VApérmed n
do®qui mfeastruclues

A Gain collectif possible si infrastructures équipées, sinon uniquement gain
individuel

A Ceux qui gagneront ne seront a priori pas ceux qui investiront (innovation =
destruction créatrice)

A L6®qui pement de | 6i nf r eosineun cutil derrégulation tut
marché pour assurer la mobilisation du gain collectif :
A A I dinstar des niveaux dobéautomatisati on
d®finir des niveaux doéhybridation de | a
A En ®change doé®volutions de |l a route perm
gradu®es de 1 ° 5, | e gestionnaire peut
économies.

A Ldoenjeu est doest i-goonmomifué ®asyaaente demanicea h n i
aligner le deploiement des vehicules autonomes avec les équipements de
O i nf ra"celel ct ur e .




1 ) Approche : faire coincider les attentes du
conducteur et du gestionnaire (2/2)

Vehicle-Driver-l1 nformation-I nfrastructure (VDI11) System

Fully hybrid road
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