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4 ) JSLAR

SURVeIceloe in grado di
altenidiiZzZzzle Una 61 pPiu funzioni di guida:

ViZRtEREreseIseguiie la carreggiata
Evitarerestacoll, serpassare veicoli piu lenti
Seguire il veicelo di fronte

Localizzare pericoli

Determinare Il percorso

Accorgersi e far fronte a situazioni di emergenza
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EUEL IRIziarene alla fine degli
anniifia):
ORIEtveWVeIcolo totalmente autonomo

Negli' ultimi anni gli obiettivi sono stati
ridimensionati:

Obiettivo: sistema di ausilio al guidatore,
autonomo solo In condizioni protette
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Im mento del comfort:
Parc assistito

Ad@ve cruise control

Miglieraniento della sicurezza:
Lane departure warning
Night vision
Pretensionatore cinture
Smart airbags
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dersfida” della robotica

Obiethivo:

pPregettarerun veicoloe capace di lunga
PENCOrENza Senza guidatore in ambiente
completamente ignoto ed estremo
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_ MEIe  aImMbIZIeSo:
coneiAeRIrtetalmente ignote

aMnte feale’ con complicazioni artificiali

Ricerca Interdisciplinare:
Intelligenza Artificiale Robotica
Visione Artificiale Sensoristica
Controllo Elettronica
Meccanica Attuazione
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o
__DARPA Grane

PRYGHEN B sfidarlanciata dal DARPA e
lligleerizig)ie
NESEIEREIENIaINIUSCITto a sviluppare un
SISteIERETticiale cosi complesso
Perche 1IN DARPA ha organizzato la sfida
sotto forma di una gara?

Ha premesso la ricerca di tutti 1 laboratori
pit Importanti al mondo con minimo sforzo

economico
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ediZiene: marzo 2004
jﬁ%uppi IScerittl, selo 25 sono arrivati

alliicazion

ra guestr, meno di 10 hanno terminato il
percorso di test

Un numero; esiguo e partito con successo,
ma solo un veicolo e riuscito a percorrere
poco piu di 10 km
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Unorricial ~sor= posimons
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iemiraelleanerma edizione sono
Stielld geh'%ati dal ndette tempo tra
FENRUREIere largara stessa
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SIRGINZBI0 =R ianno) preparato veicoli
Tra StiMAe sono statl selezionati 43

sul ISENAITUINIISpEZIoNe

Sele 25 dI guesti hanno passato con
SUCCESSso! e preselezioni e hanno
partecipato alla gara

In 5 hanno terminato la gara
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Rockwell
Collins

Universita di Parma Rockwell Collins Oshkosh Truck Cor

Percezione con Percezione con laser Veicolo e attuazione
Visione Artificiale e navigazione
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i

lecamere Identiche
re sistemi
Stere Cl

Meditmrnaseline (medio)
Large haseline (lontano)

SmallNeaseline (vicino) ll.'l
(—

La distanza tra le telecamere
e definita dalla velocita




4 ) JSLA®

Le vsions

lNsistema ditretrovisione &

Stato pﬂag,ettato, a Non
InStElEie

Questa seluzione non
prevede parti'in movimento































