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== Ciberseguridad en Sistemas Autonomos
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== Lineas de trabajo ULE

e Bastionado de middlewares (ROS, YARP, etc.)
 Caracterizacion de sistemas y componentes (RTLS, Sensores)
* Desarrollo de metodologias y guias de buenas practicas
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Ejemplol: Bastionado de ROS?

XML/RPC

3) connect (“scan”, TCP)

-
.
4) TCP server: f00:2345 .
XML/RPC: foo: 1234 LIStener
TCP data: foo: 2345 5) connect (fo0:2345)
< ———————————————
'
6) data messages = TCP
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== Reglas semanticas para safety y security

Mensajes (original)
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== Ejemplo 2: ataques en Sistemas RTLS
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