« De la voiture connectée a la voiture autonome
Vision des industriels francgais
au retour du CES de Las Vegas,

du TRB de Washington et du salon de Detroit »

Un panel d'industriels frangais dressera un bilan des évolutions annoncées et répon-
dra & vos questions sur la nécessaire mutation des constructeurs historiques, face
& la montée en puissance des « Barbares du numérique » et des « Aventuriers de la
mobilité » (Elon Musk de Tesla, Jia Yueting de Faraday future...).

> Un équipementier
VALEO - Guillaume Devauchelle, Vice-président innovation et développement scientifique

> Deux constructeurs
Alliance RENAULT/NISSAN - Rémi Bastien, Directeur Prospective Voiture Autonome
PSA - Thierry Le Hay, Directeur innovation systémes embarqués

> Une PME
INTEMPORA - Claude Laurgeau, Président
- Président du Conseil Scientifique de I'Institut VEDECOM
- Fendateur du Centre de Robotique de MINES PARISTECH

> Une start-up
YOGOKO - Jean-Marie Bonnin, Directeur scientifique et cofondateur
- Professeur a Télécom Bretagne

> Le projet Frangais SCOOP@F
TELECOM PARISTECH - Houda Labiod, Professeur
DGITM MEDDE - Eric Ollinger

Débat animé par Gérard Cambillau, délégué Transports et Mobilité a
Télécom ParisTech, coordinateur du CES « Chef de Projet ITS et Mobilité »
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New sensing technologies for mobile robotics

Processors performances and costs evolution

4 1969: Apollo mission 64 Ko - 0,043 Mz )

IBM mainframe 3M$
2015: iPhone 6 - 200$ 16 Go - 2,6Gz
Ratios : 250000 - 60 000
%
4 I
Mass memory - Hard disk
1993 : 1Go =9000 $
2013: 1Go=0,04 $
Ratio : 225 000
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Autonomous car # Connected car

CONNECTED
CONNECTED to personal devices
within the car
Blue Tooth, Wifi
Miror Link

Can, Flex, ethernet bus

CONNECTED
to infrastructure & CONNECTED
other vehicles to the cloud
802.11p LDM

¢ Enable vehicles to connect to each other, to roadside infrastructure,
to the internet, seamlessly, securely and reliably
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