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In viaggio da Roma a Shanghai
via terra... e nessuno alla guida

VisLab e Overland partner in un viaggio unico digdlia alla Cina; i veicoli
sperimenteranno per la prima volta al mondo la tdogia automatica
VisLab e percorreranno 13.000 km senza guidatore.
Il prototipo BRAIVE del VisLab ha ospitato il Samb di Roma Gianni
Alemanno che ufficialmente annunciato I'evento

Roma, 29 ottobre 2009-- Si € appena conclusa nella capitale la diraagine
che ha avuto come protagoni8tRAIVE, il veicolo intelligente prototipo creat
dal VisLab dell’'Universita di Parma diretto dal Prof. AlbeBooggi.
BRAIVE ha ospitato a bordo ilSindaco di Roma Gianni Alemanno,
I'Assessore alla Mobilita del comune di Roma SergiMarchi e I'’Assessore
allambiente del comune di Roma Fabio De Lilloper un tragitto durante
guale ha guidato autonomamente.

Prima della dimostrazione, durante la conferen#ia suobilita a Roma, e stai
svelata dalSindaco Gianni Alemanno la prossima avventurosa sfida (
VisLab: realizzare veicoli automatici capaci di daie in totale autonom
dall'ltalia alla Cina, senza nessuno a bordoGli obiettivi della sfida song
molteplici: per esempio, dimostrare che la tecni@logttuale consente
realizzare veicoli intelligenti capaci di gestirguazioni complesse, le cl
tecnologie —una volta installate sulle nostre aetiove— permetteranno
ridurre il numero di incidenti stradali edincrementare la sicurezzanella

A journey from Rome to Shanghai...
while nobody is driving

VisLab and Overland partners in a unique journeyniritaly to China; for the

first time in the world the vehicles will test Vadl.automation technologies
and will travel for 13,000 km with no driver.

VisLab’s BRAIVE prototype vehicle hosted Rome’solM&janni Alemanno whg

officially announced the event

Rome, October 29, 2009-- The demo having as protagonBRAIVE, the
antelligent prototype vehicle created by Parma @msity’s VisLab directed by
Prof. Alberto Broggi, has just ended in Rome.

BRAIVE hosted onboardajor of Rome Gianni Alemanno, Alderman for
mobility of Rome Sergio Marchi, and Alderman for ervironment Fabio De
iILillo for a trip during which it drove autonomously.

aBefore the demonstration, during the conferencenobility in Rome, the nex
deldventurous VisLab’s challenge has been unveiled Ndgor Gianni
aAlemanno: to develop autonomous vehicles able to driveoimglete autonom
pfrom Italy to China, with nobody on-board. Challenge’s goals are many:

to

diprove that current technology lets the making é¢lligent vehicles capable ¢
limanaging complex situations, the technologies oicwhk-once fitted into ou
dcars- would allow toeduce the amount of road accidentand thusncrement

scientific valug as -crossing two continents- will allow VisLabsearchers t

guida. Contemporaneamente I'evento avra un’impéetaalenza scientifica
in quanto —attraversando due continenti— conseatirgcercatori del VisLab
confrontarsi con un’ampia gamma di situazioni (guid citta, fuori citta, i

:

ideal with a wide range of situations (urban, runagtorway, traffic driving i

Df

safety while driving. At the same time the event will have an important

real and extreme weather conditions and in diffdéyestructured environments)
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autostrada, nel traffico, in condizioni meteo readi estreme, e in ambier
strutturati diversamente) e permettera di speriarentiungo i 13.000 km e p
3 mesi intensivi di viaggio— la robustezza dellthaare e del softwar
sviluppato.

L’evento avra anche una notevataportanza strategica dal punto di vista
industriale: i veicoli, opportunamente scelti di dimensiordaite ed elettric
saranno pronti per essere utilizzati martomatizzare la movimentazione
merci nell’'ultimo miglio in ambito urbano. L’approvvigionamento energetic
da fonti rinnovabili renderebbe sostenibile queagto di mobilita e rispettos
dell'ambiente. I Comune di Roma é infatti attivoomotore dell’iniziativa in
guanto una reale applicazione potrebbe iniziareitta subito dopo il termin
della sperimentazione.

Inoltre, le tecnologie VisLab sperimentate dallidaalla Cina potranno esse
trasferite su altri tipi di veicoli e applicate in altri campi, come ad esempif
agricoltura, per la movimentazione terra, nell'arbtostruzioni, in ambient
estremi,..dove la disponibilita di un veicolo che si muovez® guidatore potr
portarenotevoli vantaggi economici oltre che sociali

| veicoli senza guidatore sui cui il VisLab inseafi sistemi di percezion
decisionali e di attuazione, saranno due, che im@tteranno scelte

tecnologiche diverse piu spinta il primo, che portera al limite alcu
esperimenti scientifici mentre piu conservativa il secondo, pronto péase di
sfruttamento industriale.

L’avventura partira dall’ltalia il 10 luglio 2010 terminera a Shanghai, Cina,
10 Ottobre 2010 in occasione dEKposizione Mondiale(World Expo 2010)

itand will allow to experiment —along 13,000k m an8l month’s trip)- develope
ehardware’s and software’s robustness.
<

The event will also have a remarkabteategic importance from anindustrial

point of view: the vehicles, conveniently chosen of reduced arm electrical
will be ready to be usetd automategoods handlingin last mileurban areas

The energetic supply from renewable sources wilkentnis kind of mobility]
csustainable and environment friendly. Rome’s Myatty is indeed an activ,
apromoter of the initiative as a real applicatiomlcbstart in the city immediatel

after the test.

Moreover VisLab's technologies tested from ItalyGbina may bdransferred
réo other vehiclesand applied to other fields as agriculture, fortteanoving,
D gonstructions, in extreme environments, ... whereetm@loyment of a vehicl
iable to move without any driver will bringgmarkable economical as well as
asocial advantages

eVehicles without driver on which VisLab will instgberception, decision, an
actuation systems, will be of two kinds, implemegtdifferent technological
rgolutions “boosted” the former, which will bringcientific experimentsto the
limit; more conservative the latter, ready toit@ustrially exploited.

b

iThe adventure will start from Italy on July the™@010 and will end i
Shanghai, China, on October thé"1D10 for the2010 World Expo, where the

dove i veicoli rimarranno esposti nel padigliorai#ino. La copertura mediatig

|®N
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ravehicles will be displayed in the ltalian Pavilliohhe media coverage and t
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e la parte logistica verra assicurata da un pardiezcezione per il VisLab:logistics will be dealt with for VisLab by an exdegmal partnerOverland, with

Overland, che ha lunga esperienza di viaggi avventurosiséide al limite del
possibile.

Oltre afermarsi nelle principali cittd toccate durante i 3 mesi di viaggio pdesidesstopping in the main citiesreached during the 3 months trip in order

a longtime experience for adventurous trips andeex¢ challenges.

proporre dimostrazioni tecniche e presentazionuldative, I'esperimento sioffer technical demonstrations and explanatory entdions, the experime
potra considerare concluso una volta oherce italiana caricata su uno deiwill be considered as finished once that somealaljoods, loaded in ltaly g
veicoli automatici in ltaliayaggiungera la destinazionedopo aver percorspone of the automatic vehicles, will hav@st time in history, reached their

per la prima volta nella storia un viaggio di 13.000 km via terrgsenza
conducente umano

destination after a 13,000 km ground trigith no human driver.

to

n




Il veicolo BRAIVE di fronte all'ingresso della Il veicolo intelligente BRAIVE insieme ad uno dei Il Prof. Alberto Broggi insieme all’Assessore alla

conferenza sulla mobilita di Roma camion Overland Mobilita del Comune di Parma, Davide Mora
www.vislab.it/img/media/galleries/Roma-Oct28- www.vislab.it/img/media/galleries/Roma-Oct28- www.vislab.it/img/media/galleries/Roma-Oct28-
29/DSCN3665.JPG 29/DSCN3648.JPG 29/DSCN3662.JPG

Il Sindaco Gianni Alemanno ospite di BRAIVE durantea sessione di guida Un momento dell’illustrazione della nuova sfida Mag-Overland in cui veicoli
automatica automatici viaggeranno dall’ltalia alla Cina
www.vislab.it/img/media/galleries/Roma-Oct28-29/0$6722.JPG www.vislab.it/img/media/galleries/Roma-Oct28-29/0$6§740.JPG




Le sfide internazionali che hanno segnato
la storia della robotica veicolare

| ricercatori iniziarono a considerare lo svilupmb veicoli terrestri senz
conducente (o UGV, Unmanned Ground Vehicles) naghi '60, nonostante |
tecnologia a quei tempi non fosse ancora matuwiasolo a meta degli anni '80 cl
il settore militare sviluppo un UGV prototipo petsger aiutare ad automatizza
la loro flotta terrestre. Alla fine degéinni '80 inizio l'interesse della ricerca n
settore civile, dopo che i governi di tutto il mandbbero lanciato i loro prim
progetti. Alla fine deglianni 90, dopo lo sviluppo ed i test su strada dei pr
veicoli autonomi, si inseri anchiendustria automobilistica .

Seguirono molte iniziative per la ricerca nell’atabidei veicoli intelligenti.
Ciononostante le difficolta tecnologiche e le pesbatiche legali associate a
sviluppo di veicoli autonomi hanno portato lindust automobilistica
concentrare maggiormente i propri sforzi su sistemisupervisionati e di guidal
assistita avanzata o ADAS (Advanced Driver AssistaBystems).
Allo stesso tempo la ricerca relativa ai veicoli WJ&ubi un rallentamento, visto cl
industria e i governi non trovavano piu nei veicblGV un settore strategic
primario di investimento. In tutto il mondo i mitesi dei trasporti erano coinvol
in obiettivi sociali, economici ed ambientali destii amigliorare I'efficienza dei
consumi di carburante e rete di comunicazione viaa oltre alla qualita della vita
Meno di 10 anni fa il successo degli ADAS nell'irstiuia automobilistica indusse
militari a riconsiderare gli obiettivi di automanie della loro flotta terrestre.

,.
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DARPA (ente della ricerca legato al ministero della shjefece un considerevoléwww.grandchallenge.org), which drew entrants froop-level researc

passo in avanti con il bando di 3 gare Qballengesdel 2004, 2005 e 200]
www.grandchallenge.ojgche videro la partecipazione di prestigiosi ustitdi

ricerca competere per premi importanti. Il riswdtgftt una grande quantita

soluzioni innovative e senza dubbio un enorme sstce

Il VisLab ha avuto un ruolo attivo in tutte queste gare, ottenendo ottimi risulta
fissando alcune pietre miliari della storia del@batica veicolare. IVisLab é

adesso alla testa di una nuova impresa&on I'ambizione di fornire alla comuni
scientifica una nuova pietra miliare che possardae@ punto di riferimento per g
sviluppi del futuro in questo settore.

The worldwide challenges that marked
the history of vehicular robotics

aResearchers first pondered the idea of Unmannedr@r@ehicles (UGV) in
athe 1960s, but the technology wasn’t mature thed,itawasn’t until the mid
nd980s that the military developed a UGV prototypgemnded to helf
rautomate its ground fleet.

eResearchers’ interest in tleevilian sector picked upin the late 1980safter

itne automotive industry jumped aboard after the development and 1
testing of the first autonomous vehicles.

A number of intelligent-vehicle research initiasvdollowed. However
Ibechnological issues and legal considerations &ssocwith fully automated
1 vehicles have prompted the automotive industry foous more on
supervised systems and advanced driver assistangs®ms(ADAS).

At the same time, research on UGVs has slowed,esindustry and
ngovernments no longer viewed UGVs as a primarytesjia area Ol
anvestment. Transportation departments worldwidereweoncerned wit
tisocial, economic, or environmental objectives airatenhancing fuel and
road network efficiency and quality of life.

Less than 10 years ago, the automotive industnytsess with ADAS ha
induced the military to reconsider its ground-flaetomation goalDARPA
litook a considerable step forwardwith its 2004, 2005, and 2007 Challeng

Vinstitutes competing for important prizes. The tlesuas a great deal ¢
innovative solutions, and definitely a great susces

dVisLab has always been playing an active rolen each of these challeng
with successful results, and set some worldwidestiines in the history (
tivehicular roboticsVisLab is now leading a new effortwith the aim of
providing the scientific community with a new miese to become
laeference for future developments in this field.

li

ligovernments worldwide launched their first proje&ad in the late 1990s
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Nome Anno | Organizzatore Obiettivo Risultati
Name Year Organizer Aim Results
1995 | University of | Guida autonoma fra Monaco (D)| E’ stato il primo esperimento al mondo su stracdi;ré
Munich- Munich, to Odense (DK) baule era pieno di sistemi di elaborazione
Odense Germany Autonomous driving from Munich It was the first test in the world on real roadsettrunk
(D) to Odense (DK) was full of computing power
No Hands | 1995 | Carnegie Guida autonoma da costa a costall primo esperimento con fusione tra sensori défer
Across Mellon Univ, | Coast to coast autonomous driving he first experiment with fusion of different seaso
America USA (Pittsburgh, PA - San Diego, CA)
MilleMiglia | 1998 | VisLab, 2000 km sul tracciato della famosdl primo esperimento con hardware di basso costo;
in University of | Mille-Miglia attraverso I'ltalia raggiunse il 94% di guida automatica
Automatico Parma, Italy | 2000 km on the path of the famou3he first experiment with low-cost hardware; it ckad
Mille-Miglia throughout Italy 94% of autonomous driving
2004 | DARPA, USA | 200 km di guida autonoma in Nessuno fu in grado di portare a termine la sfidzicolo
Grand ambienti sconosciuti su cui il VisLab installo i sistemi di percezionerporse
Challenge 120 miles of autonomous driving| solo 1.2 miglia
2004 in unknown environments No one was able to complete the challenge; Vislrals-p
ided sensing to a vehicle which drove for 1.2 nolely
2005 | DARPA, USA | 220 km di guida autonoma VisLab sviluppo il sistema di percezione per Teraxiy
Grand fuoristrada e in ambienti estremi | che fu uno dei 5 veicoli a raggiungere il termimdlalgara
Challenge 132 miles of autonomous driving| VisLab provided sensing to the TerraMax vehiclegcivh
2005 in off-road, extreme environmentswas one of only 5 vehicles which made it to the end
2007 | DARPA, USA | 6 ore di guida autonoma in un | VisLab sviluppo il sistema di percezione e di fus
Urban ambiente urbano insieme ad altrg sensoriale per TerraMax, che guido per 1.5 oregdm
Challenge traffico fermarsi per un problema ad un PC; 6 veicoli tearono
2007 6 hours of autonomous driving in| VisLab provided sensing and sensor fusion to TearaM
an urban setting together with which drove for 1.5 hours before stopping for afadit;
other traffic 6 vehicles reached the end
Overland | 2010 | VisLab, 13.000 km di guida autonoma
from ltaly to University of | dall'ltalia alla Cina 10 luglio 2010 — 10 ottobre 2010
China Parma, Italy | 13,000 km of autonomous driving July 10, 2010 — October 10, 2010

from Italy to China




Media Kit;

Fotografiepictures

Foto ad alta risoluzione:
Hi-res pictureswww.vislab.it/Galleries

lllustrazione dell’equipaggiamento del veicolo BR/A:
Sketch of the equipment of the BRAIVE vehialew.vislab.it/img/media/galleries/BRAIVE/internakiernal-white-ita.jpg

VideoNideoclips

Video della dimostrazione di stop and go a Roma:

Videoclip of autonomous driving demo in Romevw.vislab.it/mov/Download/DemolnRome-2009-10-28.av
Video della sessione di test di guida automatiBama:

Videoclip of the autonomous driving test in Romevw.vislab.it/mov/Download/AutonomousDrivingInRomasi

Per ulteriori informazioni for further information
VisLab web sitewww.vislab.it
Email: comunicati@vislab.it VisLabbrochure www.vislab.it/pdf/Brochure_VisLab Group-3.51LR.pdf
Phone: +39-0521-905800 Precedenti comurstanpalPrevious press releasesvww.vislab.it/press




