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La più grande Istituzione in Italia per la Ricerca nel 
settore agrioalimentare, vigilato dal MASAF:

• 87 sedi sul territorio nazionale

• 5000 ha di aziende agricole

• strumentazione e laboratori

• 2200 impiegati

• 900 ricercatori

6 Centri di Ricerca tematici:
- Genomica e Bioinformatica
- Agricoltura e Ambiente
- Difesa e Certificazione
- Ingegneria e Trasformazioni Agroalimentari
- Politiche e Bioeconomia

6 Centri di Ricerca di filiera:
- Cerealicoltura e Colture Industriali
- Olivicoltura, Frutticoltura e Agrumicoltura
- Viticoltura ed enologia
- Orticoltura e Florovivaismo
- Zootecnia e Acquacoltura
- Foreste e legno



Monterotondo (Rome)

Rome

Treviglio (Bergamo)

Milano

Villanova di Cepagatti (Pescara)

Torino

Ingegneria e Trasformazioni Agroalimentari  

CREA-IT

Personale

Ruolo N.

Ricercatori 55

Tecnici 61

Amministrativi 25

Non di ruolo 4

Total 145



Le sedi del CREA-IT dedicate all’Ingegneria Agraria

http://www.oecd.org/dataoecd/img/common/logo_en.gifMonterotondo (Roma)    

CREA-IT Headquarter, laboratori e 70 

ha di azienda sperimentale

Treviglio (Bergamo)

CREA-IT OECD testing station on agricultural and forestry tractors 

(WGs on performance & safety)

http://www.oecd.org/home/0,2605,en_2649_201185_1_1_1_1_1,00.html


Le strutture della sede del CREA-IT di Treviglio

http://www.oecd.org/dataoecd/img/common/logo_en.gif

http://www.oecd.org/home/0,2605,en_2649_201185_1_1_1_1_1,00.html
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CREA-IT, Treviglio – Le principali linee di attività

Le linee di ricerca del CREA-IT di Treviglio riguardano 
principalmente i temi dell'ergonomia e delle prestazioni. 
In particolare:

• caratteristiche e prestazioni dei trattori e dei relativi 
componenti (ad esempio pneumatici, trasmissioni);

• digitalizzazione nella meccanica agraria;

• sicurezza sul lavoro (ergonomia, comfort, rumore, 
vibrazioni, strutture di protezione, stabilità delle 
macchine agricole);

• efficienza energetica (riduzione dei consumi, 
elettrificazione, combustibili alternativi);

• lavorabilità meccanica dei terreni in funzione delle 
caratteristiche fisiche.
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Le attuali linee di ricerca 

• Analisi delle problematiche relative allo sviluppo 
di trattori autonomi;

• robotizzazione delle operazioni agricole;

• ergonomia, comfort e sicurezza con nuove linee 
di ricerca (psicoacustica, sistemi ADAS per 
trattori);

• evoluzione delle tecnologie per l'agricoltura di 
precisione;

• Studi su trattori con velocità di avanzamento 
superiori a 50 km/h.
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Lo standard di riferimento per il progetto è stata la ISO 18497.
La prima versione è del 2018 ed il capitolo d’interesse è il seguente:  

Attività sperimentale: lo standard di riferimento
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However, the standard does not indicate the details of 
the experimental tests to be carried out.

L’attività sperimentale nell’ambito del progetto
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La versione attesa non chiarisce pienamente.  

La nuova ISO 18497/2024

X
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La ISO 3691-4: 2023

NO!!!
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Sulla base delle precedenti esperienze avremmo deciso di 
dividere la detection della persona con il trattore in 
movimento da quella della persona che opera in 
prossimità del trattore.

Per le manovre notiamo che l’orientamento normativo 
dei veicoli (autonomi, es. carrelli) in movimento è 
individuare i test object al centro della traiettoria di 
avanzamento del veicolo.

Rimane pertanto importante la detection sul fronte e sul 
retromarcia, integrata da manovre di sterzata con il 
manichino sulla traiettoria del trattore o disassato.

Per il rilievo in prossimità del trattore adotteremmo tal 
quale la ISO 18497/4 da svolgersi con trattore fermo.  

Introduzione alla metodologia adottata
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Manovre: 

1. avanzamento in rettilineo;

i. in frontemarcia

ii. in retromarcia

2. sterzata a dx e/o sx;

i. con test object sulla traiettoria ed 
al centro della carreggiata del 
trattore

ii. con test object disassato dalla 
traiettoria del trattore

iii. con test object inizialmente nella 
detection, poi non rilevato e 
rilevato nuovamente. 

3. detection in prossimità del veicolo.

Piano sperimentale: le manovre per la detection
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Velocità di avanzamento: 10 km/h

Circonferenza di visibilità: 12 m (r)

Detection sulla direzione di marcia: 25 m

Detection in retromarcia: 12 m

Il manichino è posto esattamente 
sulla direzione di avanzamento.

Il manichino è fermo.

Requisiti dei sensori: Detection e Alert

1) Avanzamento in rettilineo
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Velocità di avanzamento: <10 km/h

All’inizio il manichino è posto fuori dei 12 
Metri della circonferenza di visibilità.
Ad es. 25 metri.

Il manichino è disassato dalla direzione 
di marcia di 6 metri.
I 6 metri sono calcolati come raggio 
di sterzata di un trattore di grandi dimensioni.
Si assume il raggio di sterzata di un 
trattore di alta gamma in quanto ritenuto 
più interessante per le finalità del progetto.

Si desidera che il manichino sia individuabile 
all’inizio della manovra.
I 6 metri laterali ed i 25 di distanza 
consentono ai sensori d’individuare 
il manichino.

Alla fine della manovra il manichino deve 
trovarsi esattamente sulla direzione di marcia 
del trattore ed al centro della carreggiata. 

6 metri

25 metri

2) Sterzata a dx e/o sx: requisiti preliminari
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Velocità di avanzamento: <10 km/h

Il manichino è fermo.

Il trattore percorre 19 metri in rettilineo
Poi effettua una sterzata stretta trovandosi 
con il manichino di fronte al centro della 
traiettoria e della carreggiata. 

Il requisito è richiesto sia con la sterzata 
a destra che a sinistra.
Può essere richiesto anche in retromarcia 
ma è da valutare la lunghezza della
percorrenza in rettilineo (da ridurre). 

Non vi è quindi un requisito di vedere con 
questa manovra il manichino presso
la ruota anteriore destra o sinistra, 
o sul fianco del trattore.
Questo requisito è rimandato alla prossima 
slide. 

6 metri

25 metri

2a) Sterzata a dx e/o sx: la manovra
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Velocità di avanzamento: <10 km/h

Il manichino è fermo.

Il trattore percorre 19 metri in rettilineo
Poi effettua una sterzata stretta trovandosi 
con il manichino sul fianco interno del trattore. 

Il requisito è richiesto sia con la sterzata 
a destra che a sinistra.
Può essere richiesto anche in retromarcia 
ma è da valutare la lunghezza della
percorrenza in rettilineo (da ridurre). 

Vi è, quindi, il requisito di vedere con 
questa manovra il manichino presso
la ruota anteriore destra o sinistra, 
o sul fianco del trattore.

6 metri

25 metri

2b) Sterzata a dx e/o sx: la manovra
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2c) Sterzata a dx e/o sx: la manovra

Velocità di avanzamento: <10 km/h

Il manichino: 
• è fermo;
• disassato di 9 metri (>9.5/2, cioè fuori del 

settore frontale di visibilità, retta verde).

Il trattore:
• percorre almeno 12 metri in rettilineo;
• arriva a trovarsi con il manichino sull’asse 

dell’assale anteriore (retta arancione), 
continua ancora per 5 metri;

• effettua una sterzata stretta a dx (sx) 
trovandosi con il manichino a fianco della 
ruota dx (sx). 

Il requisito è richiesto sia con la sterzata 
a destra che a sinistra.

5 metri
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3) Detection in prossimità del trattore

Per questo test consideriamo la 
appena pubblicata ISO 18497-4.

Il test è stato sviluppato dai 
giapponesi dell’istituto IAM NARO
• Il trattore è fermo 
• gli ostacoli nella «hazard zone» devono 

essere
individuati.

In questo caso vi è da valutare se sia più adatto 
il manichino ISO 19206 o
Il test object raffigurato.

La stessa normativa consente 
entrambi.
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Il test object
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I test sperimentali di detection
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Esempio del protocollo sperimentale (rettilineo)
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Esempio del protocollo sperimentale (sterzata con manichino di fronte al trattore)
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2b) Esempio del protocollo sperimentale (sterzata con manichino sul lato del trattore)
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Esempio del protocollo sperimentale (sterzata dopo aver superato il manichino)
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Esempio del protocollo sperimentale (sterzata dopo aver superato il manichino)
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Esempio sperimentale di monitoraggio del Sistema di detection
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Il monitoraggio della traiettoria: ISO 12188

Traiettoria rettilinea

Traiettoria curvilinea
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Esempio sperimentale del monitoraggio della traiettoria: ISO 12188



Grazie per l’attenzione
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