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Initial requests

® |n the past:

® Dust




Actual requests (customers)

® Security

® Confort




Future requests customers

® Mobility
SMART




GOOGLE CAR
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EEUU reconoce a los ordenadores
de Google como conductores

La Agencia Nacional de Seguridad de Tréfico dice que el sistema de inteligencia artificial
que pilota los coches auténomos de Google podria considerarse un conductor.




APPLE CAR

JAVIER LOPEZ TAZON | Madrid W @twazonJLT

ACTUALIZADO 12/01/2016 17:23

Como quien no quiere la cosa, Elon Musk ha confirmado el rumor y ha calificado
como "secreto a voces" que Apple esta desarrollando un coche eléctrico.

Apple ha ido fichando ingenieros de Samsung, Volkswagen, Chrysler, General
Motors, Ford y la propia Tesla. Asi es facil que Elon Musk dijera: "Es bastante
dificil ocultar algo si td contratas miles de ingenieros para hacer ese
algo®. "Apple va en serio”.

PR®JECT TITAN

El coche eléctrico de Apple

Project TITAN before 2024




PORSCHE TAYCAN

Full electric, more than 600 CV (2020)




ELECTRIC CAR CHARGING LANES

Electric
re-charging




SOLAR ROADWAYS
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SCALEXTRIC ON THE ROADS

About the project Why e-roads? The technology Press and media Contoct S
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CONNECTED CAR
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Verwerkt

286 ton.
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Instellingen

Aanvoer onderweg

121 ton.

Inkomend asfalt
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Figura 2.







— Infrared scanner for
measuring temperature of
the surface layer over
entire paving width

GNSS (Global Navigation
— Satellite System using

GPS, Galileo, etc. )

antenna for position

- Weather station
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Number of Roller Passes
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PLANNING REAL TIME
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ﬁ"‘ 1t is not the

strongest of the
~ species that
Eumves nor the
most mtclllgem
but the one most
responsive to
change.’

-Charles Darwin, 1809

@jjpotti
@asefma_es
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