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Navettes autonomes 
sur courtes distances
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ʄʦʙʠʣʴʥʦʩʪʴ ʙʫʜʫʱʝʛʦ é

ɸʚʪʦʥʦʤʥʳʡ 
ʯʝʣʥʦʯʥʳʡ 
ʪʨʘʥʩʧʦʨʪ ʥʘ 
ʢʦʨʦʪʢʠʝ 
ʨʘʩʩʪʦʷʥʠʷ

ʊʨʘʥʩʧʦʨʪʥʳʝ 
ʩʨʝʜʩʪʚʘ ʩ 
ʥʫʣʝʚʳʤʠ 
ʚʳʙʨʦʩʘʤʠ

ʌʦʨʤʠʨʦʚʘʥʠʝ 
ʘʚʪʦʢʦʣʦʥʥ

ʇʝʨʚʳʝ 
ʠʩʧʳʪʘʥʠʷ 
ʘʚʪʦʥʦʤʥʳʭ 
ʘʚʪʦʤʦʙʠʣʝʡ
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Navettes autonomes 
sur courtes distances

+ ʧʨʦʧʫʩʢʥʘʷ ʩʧʦʩʦʙʥʦʩʪʴ
ʦʧʪʠʤʠʟʘʮʠʷ ʩʢʦʨʦʩʪʠ ʢʘʞʜʦʛʦ 
ʧʦʝʟʜʘ, ʫʚʝʣʠʯʝʥʠʝ ʯʘʩʪʦʪʳ ʥʘ 
ʣʠʥʠʠ

+ ʨʝʛʫʣʷʨʥʦʩʪʴ
ʨʝʘʢʪʠʚʥʦʩʪʴ ʠ ʫʩʪʦʡʯʠʚʦʩʪʴ 
ʩʠʩʪʝʤʳ ʢ ʦʧʘʩʥʦʩʪʷʤ

+ ʵʢʦʣʦʛʠʷ
ʵʬʬʝʢʪʠʚʥʦʝ 
ʵʥʝʨʛʦʧʦʪʨʝʙʣʝʥʠʝ

+ ʢʦʥʢʫʨʝʥʪʦʩʧʦʩʦʙʥʦʩʪʴ
ʟʘ ʩʯʝʪ ʛʠʙʢʦʩʪʠ ʨʘʙʦʪʳ

éʀ ʘʚʪʦʥʦʤʥʳʡ ʧʦʝʟʜ
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ʉʅʎʌ ʛʦʪʦʚʠʪ 3-ʶ ʞʝʣʝʟʥʦʜʦʨʦʞʥʫʶ ʨʝʚʦʣʶʮʠʶ
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ɿʘʨʦʞʜʝʥʠʝ ʧʘʨʘ

1

ʕʣʝʢʪʨʠʬʠʢʘʮʠʷ

3

ɸʚʪʦʥʦʤʥʦʩʪʴ

2

ɺʳʩʦʢʘʷ ʩʢʦʨʦʩʪʴ

1920ô 2020ô
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GoA1 GoA4GoA3GoA2

ʂʦʥʪʨʦʣʠʨʫʝʤʦʝʨʫʯʥʦʝ 
ʫʧʨʘʚʣʝʥʠʝ

ɸʚʪʦʤʘʪʠʯʝʩʢʦʝ ʫʩʢʦʨʝʥʠʝ ʠ 
ʪʦʨʤʦʞʝʥʠʝ 

ɸʚʪʦʤʘʪʠʟʠʨʦʚʘʥʥʦʝ 
ʫʧʨʘʚʣʝʥʠʝ

ʩ ɻʢʠʧʘʞʝʤ ʥʘ ʙʦʨʪʫ
ʇʦʣʥʦʩʪʴʶ ʘʚʪʦʥʦʤʥʳʡʧʦʝʟʜ

GoA : ʩʪʝʧʝʥʴ ʘʚʪʦʤʘʪʠʟʘʮʠʠ, ʫʨʦʚʝʥʴ ʘʚʪʦʤʘʪʠʟʘʮʠʠ

4 ʩʪʝʧʝʥʠ ʘʚʪʦʤʘʪʠʟʘʮʠʠ

ʇʨʦʛʨʘʤʤʘ ʘʚʪʦʥʦʤʥʦʛʦ ʧʦʝʟʜʘ ïʩʪʨ. 5
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ɸʚʪʦʥʦʤʥʳʡ ʧʦʝʟʜ ʚ ʩʠʩʪʝʤʝ ʙʫʜʫʱʝʛʦ
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ERTMS (ɽʚʨʦʧʝʡʩʢʘʷ ʩʠʩʪʝʤʘ 

ʫʧʨʘʚʣʝʥʠʷ ʞʝʣʝʟʥʦʜʦʨʦʞʥʳʤ 

ʜʚʠʞʝʥʠʝʤ)
Áʈʘʩʩʯʠʪʳʚʘʝʪ çʩʘʤʫʶ ʧʣʘʚʥʫʶè ʢʨʠʚʫʶ 

ʘʙʩʦʣʶʪʥʦʡ ʙʝʟʦʧʘʩʥʦʡ ʩʢʦʨʦʩʪʠ(N 1,2 ʠʣʠ3)

Áʢʦʥʪʨʦʣʴ

TMS (ʉʠʩʪʝʤʘ ʫʧʨʘʚʣʝʥʠʷ 

ʜʚʠʞʝʥʠʝʤ)
Áʈʘʟʤʝʱʘʝʪ ʢʦʤʧʣʝʢʩ ʧʦʜʚʠʞʥʳʭ 

ʩʦʩʪʘʚʦʚ ʦʪʥʦʩʠʪʝʣʴʥʦ ʜʨʫʛ ʜʨʫʛʘ 

ʜʣʷ ʦʧʪʠʤʠʟʘʮʠʠ ʧʦʪʦʢʦʚ

ɸɺʊʆʅʆʄʅʓʁ ʇʆɽɿɼ
Áʆʙʝʩʧʝʯʠʚʘʝʪ ʪʦʯʥʳʝ ʨʘʩʯʝʪʳ TMS 

ʠ ERTMS

Áʉʧʦʩʦʙʝʥ ʚʳʧʦʣʥʷʪʴ ʢʦʤʘʥʜʳ

Áʆʧʪʠʤʠʟʠʨʫʝʪ ʜʚʠʞʝʥʠʝ
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GoA1 GoA4GoA3GoA2

ʆʩʥʦʚʳ ʧʨʦʝʢʪʘ çɸʚʪʦʥʦʤʥʳʡ ʧʦʝʟʜè ʉʅʎʌ
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ʋʯʝʪ ʚʩʝʭ ʩʠʩʪʝʤ 
ʘʚʪʦʤʘʪʠʟʘʮʠʠʠ ʩʠʛʥʘʣʠʟʘʮʠʠ 
(ʥʳʥʝʰʥʠʭ ʠ ʙʫʜʫʱʠʭ).

ʇʣʘʥʠʨʦʚʘʥʠʝ ʧʝʨʝʭʦʜʘʢ 
ʥʦʚʦʡ ʩʠʩʪʝʤʝ, ʧʦʜʛʦʪʦʚʢʘ 
ʜʝʤʦʥʩʪʨʘʮʠʠ ʙʝʟʦʧʘʩʥʦʩʪʠ

ʈʘʙʦʪʘ ʚ ʵʢʦʩʠʩʪʝʤʝʩ 
ʧʘʨʪʥʝʨʘʤʠ

ʈʘʟʚʠʚʘʪʴ ʬʫʥʢʮʠʦʥʘʣʘ ʜʣʷ 

ʨʘʟʣʠʯʥʳʭ ʚʘʨʠʘʥʪʦʚ 

ʠʩʧʦʣʴʟʦʚʘʥʠʷ.
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Programme Train Autonome ïp. 8

Les technologies qui rendent possible lôautonomie�/�H�V���W�H�F�K�Q�R�O�R�J�L�H�V���T�X�L���U�H�Q�G�H�Q�W���S�R�V�V�L�E�O�H���O�¶�D�X�W�R�Q�R�P�L�H 

 Programme Train Autonome �± p. 7 

Un train qui opt imise sa 
conduite. 
 

Un train qui voit . 
 

Un train qui comprend  
son environnement. 
 

Un train qui communique. 
 

�8�Q���W�U�D�L�Q���V�X�S�H�U�Y�L�V�p����
 

�8�Q���W�U�D�L�Q���T�X�L���V�¶�D�G�D�S�W�H����
�D�X�[���D�O�p�D�V����
 

 

�$�9�(�&���8�1�(���6�e�&�8�5�,�7�e��
�(�1�&�2�5�(���5�(�1�)�2�5�&�e�(��

Surveillance du 
bord 

Interface 
clients 

Fusion  
des capteurs 

�'�p�W�H�F�W�L�R�Q���G�H����
la signalisation 

�O�D�W�p�U�D�O�H��

Connaissance  
�G�H���O�¶�L�Q�I�U�D�V�W�U�X�F�W�X�U�H��

Auto-diagnostic 

�*�p�R�O�R�F�D�O�L�V�D�W�L�R�Q��

Intelligence 
�D�U�W�L�¿�F�L�H�O�O�H��

�'�p�W�H�F�W�L�R�Q��
�G�¶�R�E�V�W�D�F�O�H�V��

Surveillance de 
�O�¶�H�Q�Y�L�U�R�Q�Q�H�P�H�Q�W��

�7�p�O�p�F�R�P�P�X�Q�L�F�D�W�L�R�Q��
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ʊʝʭʥʦʣʦʛʠʠ ʥʘ ʩʣʫʞʙʝ ʘʚʪʦʥʦʤʥʦʩʪʠ

ʇʦʝʟʜ ʦʧʪʠʤʠʟʠʨʫʝʪ 

ʩʦʙʩʪʚʝʥʥʦʝ ʫʧʨʘʚʣʝʥʠʝ

ʇʦʝʟʜ ʚʠʜʠʪ

ʇʦʝʟʜ ʧʦʥʠʤʘʝʪ ʩʚʦʶ 

ʩʨʝʜʫ.

ʇʦʝʟʜ ʦʙʱʘʝʪʩʷ.

ʇʦʝʟʜ ʧʨʠʩʧʦʩʘʙʣʠʚʘʝʪʩʷ ʢ 

ʦʧʘʩʥʦʩʪʷʤ.

ʂʦʥʪʨʦʣʠʨʫʝʤʳʡ ʧʦʝʟʜ.

ʀ ɺʉɽ ʕʊʆ ʉ ʋʉʀʃɽʅʅʆʁ 

ɹɽɿʆʇɸʉʅʆʉʊʔʖ

ʕʢʦʣʦʛʠʯʝʩʢʠʡ 

ʤʦʥʠʪʦʨʠʥʛ.

ʆʙʲʝʜʠʥʝʥʠʝ 

ʜʘʪʯʠʢʦʚ

ɿʥʘʥʠʝ 

ʠʥʬʨʘʩʪʨʫʢʪʫʨʳ

ʆʙʥʘʨʫʞʝʥʠʝ 

ʧʨʝʧʷʪʩʪʚʠʡ
ɹʦʨʪʦʚʦʡ 

ʤʦʥʠʪʦʨʠʥʛ

ɻʝʦʣʦʢʘʮʠʷ

ʉʘʤʦʜʠʘʛʥʦʩʪʠʢʘ

ʀʥʪʝʨʬʝʡʩ 

ʢʣʠʝʥʪʦʚ

ʊʝʣʝʢʦʤʤʫʥʠʢʘʮʠʷ

ʀʩʢʫʩʩʪʚʝʥʥʳʡ 

ʠʥʪʝʣʣʝʢʪ

ɹʦʢʦʚʦʝ 

ʦʙʥʘʨʫʞʝʥʠʝ 

ʩʠʛʥʘʣʠʟʘʮʠʠ


