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ooo’.’. Agenda

S q Ste m x Plan NFI Véhicule Autonome / Feuille deroute Axe «sécurité»

INSTITUT DE RECHERCHE
TECHNOLOGIQUE

+ 9h00 Accueil

+ 9h30 Paul Labrogere - Présentation matinée

+ 9h35 Thibaut Ferreira/ DGE présente le contexte

+ 9h50 Jean-Francois Sencerin présente le plan NFI VA

+ 10h10 Liens avec les experts SdF

+ 10h20 Alain Piperno présente les liens avec le GT Testing/Homologation

+ 10h30 Paul Labrogere présente la Mise a jour de la feuille de route « Sécurité »
+ 11h00 Séance de Questions / Réponses / Feedbacks

+ 11h15 Jean-Van Frank présente le projet Simulation pour la Validation du Véhicule
Autonome

+ 11h30 Sadio Ba de 'ANSSI présente les principes de I'ANSSI

+ 11h40 Witold Klaudel présente le projet CyberSécurité du Transport Intelligents
+ 11h55 Debrief
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s e G0 & Mission du GT Sécurité

S q Ste m x Pilote: Paul Labrogere @ IRT SystemX

INSTITUT DE RECHERCHE
TECHNOLOGIQUE

¢ Sécurité = « Shreté de fonctionnement » + « CyberSécurité »
+ Objectifs:

+« Recommander les méthodes et outils pour I'aide a la conception et la validation

du VA
Proposer les méthodes et les outils afin de démontrer I'atteinte des objectifs de sureté

de fonctionnement (Cf Objectifs Experts)

+ Recommander, proposer et partager des modeles et des formats permettant la
construction d’une bibliotheque de cas tests

+ Analyser la vulnérabilité Cyber du véhicule particulier
+ Préserver les propriétés de slireté dans les cycles de gestion de la CyberSécurité
+ Coordonner et mettre a jour la feuille de route technologique « Sécurité et SGreté
de fonctionnement»
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INSTITUT DE RECHERCHE
TECHNOLOGIQUE

Processus de mise a jour de la feuille de route

20/04/2016 27/04/2016

25/05/2016

Participants Avril Mai
Responsable/Pilote: P.Labrogere (IRTSystemX) Edition
IRT SystemX Sector Esterel Tech. mise a jOU r
LMS (Siemens) CEA LIST Intempora
LMS Imagine ST MICRO Apsys Document
IFSTTAR All4Tech Continental
Bertin Technologies Airbus Group UTC Heudiasyc
Dassault Systemes INRIA Mines ParisTech
Trust in Soft TECRIS StatXpert somomTatene
M3 Systems CEESAR Alstom transport i
Renault OKTAL Renault Trucks e r— .
PSA Moveo LNE eemlE el e Conme gl s
Valeo RATP
Vedecom KronoSafe Gendarmerie Nat.

Nexteer ANSSI

Livrables /Délais

Présentation synthétique de Feuille de route technologique
Journée « anniversaires »: bilan et perspectives
Mise a jour du document de Feuille de route technologique (synthése des verrous et actions recommandées)

V1.2 Juillet 2015
Mai 2016
V2 Juillet 2016
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. Feuille de route « Sécurité du VA »

'.ISte m x Mise a jour 2016 de la Feuille de route

INSTITUT DE RECHERCHE

TECHNOLOGIQUE
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coliteuse: nécessite simulation
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- Plan d’actions

Relancer les discussions du GT Sécurité Paul Labrogere Avril 2016
Organiser une % journée bilan perpective afin de présenter les actions en cours Paul Labrogere U 2D

Editer une mise a jourde la présentation de Feuille de Route Technologique « Sécurité » Jean van Frank Juin 2016
Editer une miseajourdu document (Dossier Technologique « Sécurité et S(ireté de fonctionnement»)  Paul Labrogere Juillet 2016
Fairerayonner le GT Sécurité et créer les liens avec les autres industries. Elargirau Systemes Autonomes Paul Labrogere Septembre 2016
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