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TerraMaxTerraMax, , 
camioncamion--robot in gara nel desertorobot in gara nel deserto



Il Veicolo IntelligenteIl Veicolo Intelligente

Definizione:Definizione: un veicolo in grado di un veicolo in grado di 
automatizzareautomatizzare una o piuna o piùù funzioni di guida:funzioni di guida:

–– Mantenere e seguire la carreggiataMantenere e seguire la carreggiata
–– Evitare ostacoli, sorpassare veicoli piEvitare ostacoli, sorpassare veicoli piùù lentilenti
–– Seguire il veicolo di fronteSeguire il veicolo di fronte
–– Localizzare pericoliLocalizzare pericoli
–– Determinare il percorsoDeterminare il percorso
–– Accorgersi e far fronte a situazioni di emergenzaAccorgersi e far fronte a situazioni di emergenza



ProgettiProgetti susu VeicoliVeicoli IntelligentiIntelligenti

I I primiprimi progettiprogetti iniziaronoiniziarono allaalla fine fine deglidegli
annianni ’’80 (20 80 (20 annianni fafa):):
–– ObiettivoObiettivo: : veicoloveicolo totalmentetotalmente autonomoautonomo

NegliNegli ultimiultimi annianni gligli obiettiviobiettivi sonosono statistati
ridimensionatiridimensionati::
–– ObiettivoObiettivo: : sistemasistema didi ausilioausilio al al guidatoreguidatore, , 

autonomoautonomo solo in solo in condizionicondizioni protetteprotette



SistemiSistemi didi ausilioausilio allaalla guidaguida

1.1. Miglioramento del comfort:Miglioramento del comfort:
–– ParcheggioParcheggio assistitoassistito
–– Adaptive cruise controlAdaptive cruise control

2.2. MiglioramentoMiglioramento della sicurezza:della sicurezza:
–– Lane departure warningLane departure warning
–– Night visionNight vision
–– PretensionatorePretensionatore cinturecinture
–– Smart airbagsSmart airbags



La DARPA La DARPA GrandGrand ChallengeChallenge



DARPA DARPA GrandGrand ChallengeChallenge

ÈÈ la la ‘‘grande grande sfidasfida’’ della roboticadella robotica
Obiettivo: Obiettivo: 
–– progettare un veicolo capace di lunga progettare un veicolo capace di lunga 

percorrenza senza guidatore in ambiente percorrenza senza guidatore in ambiente 
completamente ignoto ed estremocompletamente ignoto ed estremo



DARPA DARPA GrandGrand ChallengeChallenge

Obiettivo molto ambizioso:Obiettivo molto ambizioso:
–– condizioni totalmente ignotecondizioni totalmente ignote
–– ambiente reale con complicazioni artificialiambiente reale con complicazioni artificiali

Ricerca interdisciplinare:Ricerca interdisciplinare:
–– Intelligenza ArtificialeIntelligenza Artificiale
–– Visione ArtificialeVisione Artificiale
–– ControlloControllo
–– MeccanicaMeccanica

–– Robotica Robotica 
–– SensoristicaSensoristica
–– ElettronicaElettronica
–– AttuazioneAttuazione



DARPA DARPA GrandGrand ChallengeChallenge

PerchPerchèè la sfida lanciata dal DARPA la sfida lanciata dal DARPA èè
importante?importante?
–– Nessuno era mai riuscito a sviluppare un Nessuno era mai riuscito a sviluppare un 

sistema artificiale cossistema artificiale cosìì complessocomplesso

PerchPerchéé il DARPA ha organizzato la sfida il DARPA ha organizzato la sfida 
sotto forma di una gara?sotto forma di una gara?
–– Ha promosso la ricerca di tutti i laboratori Ha promosso la ricerca di tutti i laboratori 

pipiùù importanti al mondo con minimo sforzo importanti al mondo con minimo sforzo 
economicoeconomico



La prima edizioneLa prima edizione

La prima edizione: marzo 2004La prima edizione: marzo 2004
–– Dei Dei 106106 gruppi iscritti, solo gruppi iscritti, solo 2525 sono arrivati sono arrivati 

alle qualificazionialle qualificazioni
–– Tra questi, meno di Tra questi, meno di 1010 hanno terminato il hanno terminato il 

percorso di testpercorso di test
–– Un numero esiguo Un numero esiguo èè partito con successo, partito con successo, 

ma solo un veicolo ma solo un veicolo èè riuscito a percorrere riuscito a percorrere 
poco pipoco piùù di 10 kmdi 10 km



La prima edizioneLa prima edizione



La prima edizioneLa prima edizione

I problemi della prima edizione sono I problemi della prima edizione sono 
stati generati dal ridotto tempo tra stati generati dal ridotto tempo tra 
ll’’annuncio e la gara stessaannuncio e la gara stessa



LL’’edizione 2005edizione 2005

PiPiùù di di 200 team200 team hanno preparato veicolihanno preparato veicoli
Tra questi ne sono stati selezionati Tra questi ne sono stati selezionati 4343
sulla base di unsulla base di un’’ispezioneispezione
Solo Solo 2323 di questi hanno passato con di questi hanno passato con 
successo le preselezioni e hanno successo le preselezioni e hanno 
partecipato alla garapartecipato alla gara
In In 55 hanno terminato la garahanno terminato la gara



Il nostro teamIl nostro team

Il team Il team TerraMaxTerraMax::

RockwellRockwell CollinsCollinsUniversitUniversitàà di Parmadi Parma OshkoshOshkosh Truck Truck CorpCorp

Percezione conPercezione con
Visione ArtificialeVisione Artificiale

Percezione con laser Percezione con laser 
e navigazionee navigazione

Veicolo e attuazioneVeicolo e attuazione





La visione in La visione in TerraMaxTerraMax

Tre telecamere identiche Tre telecamere identiche 
formano tre sistemi formano tre sistemi 
stereoscopici stereoscopici 
–– SmallSmall baselinebaseline (vicino)(vicino)
–– Medium Medium baselinebaseline (medio)(medio)
–– LargeLarge baselinebaseline (lontano)(lontano)

La distanza tra le telecamere La distanza tra le telecamere 
èè definita dalla velocitdefinita dalla velocitàà

TM



La visione in La visione in TerraMaxTerraMax

Un sistema di Un sistema di retrovisioneretrovisione èè
stato progettato, ma non stato progettato, ma non 
installatoinstallato

Questa soluzione non Questa soluzione non 
prevede parti in movimentoprevede parti in movimento

TM



















Cortometraggio:Cortometraggio:

La preparazione, La preparazione, 
le qualificazioni e la garale qualificazioni e la gara


