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Nessuna tecnologia ha trasformato |'auto come i microchip

Oggi l'elettronica
rappresenta il

40%
del costo di una
nuova auto
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Automobile Space Shuttle (2010)
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Euro / Chilo

Oro 55000 €/ Kg

o Jet Fighter 8000€ Kg o Notebook 1000€ Kg

o Haute couture  5000€ Kg o Sport Car 100€ Kg

o Smart Phone 5000€ Kg

o CPU 35000€ Kg :::.‘j § o Utility Car 15€ Kg



http://computing.kelkoo.co.uk/b/a/sbs/113501/14162664.html
http://shopping.msn.it/webjump.php?ID_for=110&codice=34008692

Un veicolo
contiene fino a
500 processorie
piu di 50
centraline
elettroniche

chilometri di fili e
talvolta
>100 milioni
di linee di codice
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Le Auto
stanno
Parcheggiate
per il 95%
del Tempo




Tempo a ‘fette’

» Digitalizzazione: loT, BigData, Al, Cobots
= Misura del Tempo d’Uso e del Risultato
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HnloJ[eBAUto come Prodottole ; Ipotesi: peso 1000 Kg, prezzo 50.000 €, uso 5%
Vendita del Prodotto : 50.000 € ->50.000€/1000 Kg= SJ0EFA €=

Vendita del Servizio : 10.000 €/Anno * 5Anni * 20 Utenti = 1.000.000 € -> 1.000.000€/1000Kg= Xe[e0E ¥4 ¢::



| 6 Livelli di Guida Automatica
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Vehicle fully autonomous.

Occupants do not need
ability to drive

Vehicle fully autonomous under

certain conditions. Driver is not
required during defined use case

Vehicle takes control most of the time
Driver is required to take over in emergency

Vehicle integrates detection.
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Architettura di un
Auto a Guida Autonoma
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Fusione dei Dati dei sensori: perche e importante

Telecamere

Colori, Forme, Riconoscimento oggetti
3D, Dinamica

Lidar

Distanza, Velocita relativa
Risoluzione

Radar

Spazialita, Vista d’insieme, Meteo avverso
Risoluzione
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In-car Reference Architecture Al (Deep Learning)
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In-car Reference Architecture Al (Inference)
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Dati Prodotti: Auto Autonoma vs. Umani

4000 GB

1 Auto Autonoma = 2666 Utenti internet

Fonte: Intel



oma della trastormazione
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2 auto senza pilota: Il paradi
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d produzione digita

Dai limiti alla crescita alla crescita senza limiti

... le simulazioni di Jay Forrester e Denis Meadows indicano non la fine
della crescita economica in quanto tale, ma la fine di una sorta di

crescita economica....
Orio Giarini- The Limits to Certainty (1993)

Grazie



Livello 5 di autonomia

Guidare per 440 milioni di chilometri senza incidenti (*)

Data una flotta di 100 auto senza pilota, operative h 24 e per 365 giorni anno ad
una velocita media di 40Km/ora: 12,5 anni per completare il test.

(*) < 1.09 vittime ogni 160 milioni Km percorsi
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