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Di cosa parleremo oggi

1 ~Telerileva

| 2 Il Drone

—

3 Applicazionill
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Introduzione

Il termine "telerilevamento” e composto dall'unione di due parole: ﬁ

TELE + RILEVAMENTO

Dal greco «da Sinonimo di osservazione quantitativa
lontano» 0 qualitativa

Sensore

®
. Comprende tutto quell'insieme di
i tecniche, strumenti e metodi Radiazione
. interpretativi per il rilievo a distanza solare Diffusione riflessions
i delle caratteristiche chimiche e
Lo .
i fisiche. ‘Iﬂmﬂﬂﬂiﬁ .
é Corpo

materiale Emissione
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1840 - La prima piattaforma e la mongolfiera aerea con a bordo una macchina fotografica

1909 - |l piccione, a cui venivano allacciate macchine fotografiche leggere (70 grammi)

1943 - | missili tedeschi \/2

1957 — La navicella spaziale Sputnik

1960 — | primi satelliti meteorologici per effettuare misure dei parametri atmosferici

1972 — |l primo satellite per telerilevamento della terra, il Landsat

1980 - La nascita di diversi sensori specializzati: Coastal Zone Color Scanner (CZCS), Heat Capacity
Mapping Mission (HCMM), e Advanced Very High Resolution Radiometers(AVHRR)

1999 - |l lancio di Ikonos, il primo satellite commerciale ad alta risoluzione

2014 — |l satellite ESA Sentinel1 A
2015 — || satellite ESA Sentinel2




Alcuni concetti di base

Magnetic field

ENERGIA ELETTROMAGNETICA:
_ _ Source
onda che si propaga nello spazio, composta
da due campi di forza ortogonali tra loro:
il campo elettrico E
il campo magnetico M

@ e

Electric field Direction

— Wavelength (\) —

I——1Hz —]
Frequency (v) =1 Hz

Proprieta dell’'onda:

Lunghezzad'onda [nm]

Frequenza [Hz]

L e

Ampiezza [Wm-2]



Alcuni concetti di base
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. SPETTRO ELETTROMAGNETICO: e BANDA INTERVALLO 3

: Uv Ultravioletto 10— 380 nm

| Vioketio 380 — 430 nm

I i . i ; ! . Blu 430 - 475 nm

i Distribuzione clont.lnua dgll energia _— BV e P

elettromagnetica in funzione delle VIS "“Gm“j‘; T

i lunghezze d'onda [Regioni spettrali] Visible Light o 20750
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Infrarosso ST ooem
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Sensori

Remote Sensing Measurement

..

¢ x
ﬁl%imm&ml
platform

SENSORE

O -

‘iatoun. strumento per misurare la radiazione elettromagnetica
riflessa, emessa o trasmessa dalla superficie osservata
Suborbital
platform
\ Remote
inssetrr'ls;?egnt
H
altitude above
ground level
B PASSIVO

field-of-view (IFOV)
of the sensor system

Otiet,r, o ' ATTIVO

materials within the
ground-projected IFOV

diameter of the
ground-projected IFOV



Remote Sensing Measurement

1,
7 . : Detector
fFgt Filtro (1) <
o | 16
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Suborbital

pltlorm 1. L' energia elettromagnetica raggiunge il sensore.
\Remote
l 2. Un subset del fascio di lunghezze d'onda passa il filtro e raggiunge
e o Il detector.
(AGL)
p

instantaneous-
field-of-view (IFOV)
of the sensor system

3. La radiazione che arriva al detector genera un segnale elettrico.

Object, area, or
materials within the
ground-projected IFOV

4. Questo segnale viene campionato per un certo intervallo di tempo
(dt) e poi quantizzato e registrato come numero digitale (DN).

R

diameter of the

ground-projected IFOV



Reflectance (%)
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Caratteristiche DATASET

Risoluzione Spaziale, ovvero a quale dimensione corrisponde
un pixel nell'immagine telerilevata. Solitamente un pixel rappresenta
un'area quadrata.

==

Visible Light

Risoluzione Spettrale, ovvero la larghezza delle bande spettrali in cui
I'immagine é registrata. Un esempio € il sensore Hyperion montato a
bordo dell'Earth Observing-1, con 220 bande spettrali con una
risoluzione spettrale compresatrai 0,10 e 0,11 pum per banda;

Ultraviolet X-rays Gamma
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Risoluzione Radiometrica, ovvero il numero di diverse intensita della
radiazione che il sensore € in grado di distinguere. Solitamente questo
valore spazia tra gli 8 e i 14 bit, che corrispondono a 256 e 16384 livelli
di grigio per ogni banda.

L LT

Risoluzione Temporale, ovvero il tempo che il sensore impiega per
sorvolare nuovamente un determinato punto.

o-—---—-9




Rilevazione periodica e
sistematica di  parametri
chimici, fisici e biologici,
mediante appositi strumenti,
allo scopo di controllare la
situazione o I'andamento di
sistemi anche complessi.

L e

v Risoluzione spaziale e
temporale

v Costi
v Appropriatezza
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Insieme delle attivita di monitoraggio con i
relativi sensori utilizzati e gli strumenti
nelle fasi di:

o--+ ACQUISIZIONE
o--+ ELABORAZIONE
e--+ ANALISI

e--e UTILIZZO DATO



Necessita, sel

Tecnica che consente di definire la posizione, la forma e le dimensioni degli oggetti sul
terreno, utilizzando le informazioni contenute in opportune immagini fotografiche degli
stessi oggetti, riprese da punti diversi.

Puo essere realizzata a Puo essere realizzata con
livello del suolo mezzi aerei,

L T T T TR







IL DRONE

le sue origini dal ronzio d ,
somigliante al rumore che fa il maschio de
il fuco, in inglese «drone.

| NOMI NEL MONDO

Nel mondo ha molti nomi;

Remotely Piloted Aircraft Systems (RPAS)
Unmanned Aircraft Systems (UAS)
Unmanned Aerial Vehicle (UAV)

Remotely Piloted Vehicle (RPV)

Remotely Operated Aircraft (ROA)

Micro Aerial Vehicles (MAV)
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Drone Piaggio P1.HH
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Drone RQ-1 Predator

Il futuro delle consegne Amazon

@ -9

amazon

~7Prirmelir ~*
= N

Primo drone con passeggero
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Regolamento di esecuzione UE 947/2019

= Regole e procedure per operazioni in ‘open’ e
‘specific’ ‘category’

Regolamento delegato UE 945/2019

= Requisiti tecnici inclusa la marcatura CE

= Requisiti «third- country operators»

Regolamento Enac UAS-IT
Edizione 1 del 04/01/2021

@ - e m e m === @

« EASA competent for all UAS

+ Operational Requirements

+ Registration (MTOM>250g—-80 J / privacy /
security / certified )

+ Standard Scenarios

+ Tech. Req.s (Design, Production, Maintanance)
+ Geo-Awarness/ e-ID
+ CE Marking Coformity Assessment

+ Specfic Operation Risk Assessment SORA



= Principio della proporzionalita relativo al livello del rischio operativo; all'aumentare del
rischio aumentano i requisiti richiesti;

= Legislazione dei prodotti combinata con la legislazione aeronautica; marchio CE standard
con identificazione della classe del drone, norme di tutela controllo del mercato.

Categoria Certifieq

Categoria Specifio

® — —

5N\’ K = % =
S

(&d\a/q,b\\'\‘,& Peso e quota Volo

P

" C

o 0 Nessun limite anche BVLOS
o

Categoria Opep,

A3 Volo lontano dalle persone %

Peso Quotamax Volo
<25kg 120mAGL VLOS

A2Vdovidmdlepam 2

/ A1 Volo sulle pemone\ 2

\\
Deep Blue | www.dblue.it ‘



Le tre tipologie di operazione -

(0]243\'E
Low risk

No
authorisation
required




UAV (Unmanned Aircraft Vehicle):

aeromobile utilizzato per il volo, che
non ha un pilota a bordo, bensi
comandato a distanza con un apposito
dispositivo di controllo.

GCS (GROUND CONTROL STATION
( . -

O = _
sistema con cui il pilota comanda il o@f‘
volo dell’APR a distanza ——

e—
Unmanned Aircraft Systems (UAS)
@ == e e -

insieme di un UAV con la sua GCS




v Sopra eventi e manifestazioni
v' Sopra le persone

v Nelle zone aeroportuali

v Nelle zone proibite

v" Ad altezze superiori a quelle

g previste nella specifica aerea

v' Sopra zone sensibili



A volte puo essere ... rischioso




SICUREZZA SUL LAVORO

DECRETO LEGISLATIVO 9 sprile 2008, o 81

Attuazione dell'articolo 1 della legge 3 ugosto 2007,
n. 123, in materia di tutela defla salute e della sicurezza
vei luoghi di lavoro.

DLGS 81/08

REGOLE AERONAUTICHE

=

Enac

REGOLAMENTO

MEZZI AERE| A PILOTAGGIO REMOTO

Edizione 3 del 11 novembre 2019

REGOLAMENTI EASA/ENAC

TRATTAMENTO DATI -

PRIVACY
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SICUREZZA
OPERATORI °

o SICUREZZA
| ' ° DELLO SPAZIO AEREO

SICUREZZA
POPOLAZIONE




Manuale dell'organizzazione Operatore | CNR

=== ente Pri = =|  Direttore di Istituto (DIR) SPP

Coordinatore delle attivita SAPR (CAS)

Sede Secondaria (RTA)

o T UNITA" OPERATIVA SAPR
| Responsabile 1
L_‘f‘?'_'ff‘ig_e_t[t?_(f‘ﬁ)_.: Pilotain comando PIC LEGENDA
Resp. Tecn. Aeronavigabilita TGS
Scientifica
Qe —
Sede i | Responsabile : Catena. o
Secondaria = del Progetto (RP) | , Responsabilita
_________________ : l__ UNITA’ OPERATIVA SAPR Gestione SAPR |
. Pilotain comando PIC
Resp. Tecn. Aeronavigabilita ‘ —
Inee di

coordinamnto

Cosi via per N Sedi Secondarie




SU SUPPORTO DI MEMORIA

Memorizzazione delle
immagini acquisite e dei

L'occhio deldrone, ___________ p——

acquisisce e trasmette ¢
immagini/filmati:

AL PILOTA =L e

&
Visualizzazione (in real ﬂ
~----» time) delle immagini

acquisite



FASE DI PREPARAZIONE FASE OPERATIVA

Selezione dell'area da T — -
analizzare ! ELABORAZIONE IMMAGINI

< ELABORAZIONE DATI




Strumenti e know-how

FASE DI PREPARAZIONE
® iv el /ACQUISIZIUNE IMMAGINI
\q T ?‘ > @ DATI

SATELLITARI

%f%
PIANIFICAZIONE PIANIFICAZIONE VIDEO &~
MISSIONE PIANO DI VOLO f\.w\ - -
! =)
Individuazione di uno standard T — N—
procedurale per la realizzazione R ?"f',' aa oy
di rilievi topografici attraverso 6]!

ortofoto e video raccolti da
drone, da satellite e fotografie
da terra per implementare un
sistema di monitoraggio dei
principali corsi d'acqua ed

0 p e re i d rau I i C h e . : = AREE DI SOVRAPPOSIZIONE




Scelta del sensore

FASE DI PREPARAZIONE

¥

TERMICO IPERSPETTRALE
RADION DETECTOR & GEIGER LIDAR GEORADAR RILEVTORI GAS

COUNTER



FASE DI PREPARAZIONE

rispetto al

4\

Caratteristiche sensore:

Larghezza immagine:
Altezza immagine:
Larghezza sensore:
Altezza sensore:

5472px
3078px
13.2mm

altezza
rispetto al
terreno

- (AGL)

Lunghezza focale: 8.8mm



FASE DI PREPARAZIONE

Modalita di volo

MANUALE

| pilota comanda
direttamente il volo del
drone attraverso la Ground
Control Station
(telecomando)

o
-
)

Jar]

AUTOMATICO

Il drone esegue in maniera
automatica un piano di volo
preventivamente

realizzato dal pilota (puo

comprendere  decollo e
atterraggio);

Esegue una rotta fatta da un
insieme di punti e di

operazioni da eseguire in
determinate posizioni

Il pilota puo prenderne il
comando in qualunque
momento.

~r
o
S

AUTONOMO

Il drone esegue una rotta
prendendo autonomamente
decisioni  riguardanti il
superamento di ostacoli, il
raggiungimento della
destinazione ed eventuali
operazioni da realizzare.

-
= ()



Area of interest

Creazione di in piano mirato a eseguire un volo (meglio se automatico)
\ che garantisce:

i+ Copertura dell'area da analizzare

i +  Fotosovrapposte

i+ Qualita sufficiente




Esecuzione del volo Automatico .-

FASE OPERATIVA




FASE OPERATIVA

Le Immagini acquisite

psct

EEE 9«
- Workspace
BERBL @OX

File Edit View Workflow Model Photo Ortho Tools

Help
V@2 IR

pi_0177 @

DJL0161
DJL0162
DJI 0163
DJL0164
DJL0165
DJL0166
DJL0167
DJL0168
DJL0169
DJL0170
DJLO171
DILO172
DJL0173
DJL0174
DJLO175
DJL0176
(=] pio177
DJL0178
DJL0179
DJL0180
DJL0181
DJL0182
DJL0183
DJL0184
DJL0185
DJL0186
(=] piois7
=

>

DJI_0177.JPG
Dimensions: 5472 x 3648
Date/Time: 2018:10:21 14:36:38

G)(z3E

| Workspace [ Reference |

1842¥ 221V oL

T




File

Edit View Workflow Model

Photo  Orthe

Tools  Help

DEE90¢ @ I-B-&-A-¢& XH QAQ &

8 x|

BRLoOX

28 9

5 Tiled Model (10 levels)

I?E Workspace (1 chunks, 258 cameras)
4[] Chunk 1 (258 cameras, 127,737 points) [R]
I [ Cameras (258/258 aligned)
58 TiePoints (127,737 points)
% Dense Cloud (67,923,882 points, Medium quality)

& DEM (1222723522, 6.74 mm/pix)
IE Orthomosaic (32888:68916, 1.68 mm/pix)

Property

Tie Points

Points

Point colors

Key points

Average tie point multiplicity

Alignment parameters
Accuracy
Generic preselection
Reference preselection
Key point limit
Tie point limit

Matching time

Value

127,737 of 135,809
3 bands, uint

Neo

271627

Low
Yes
Ves
40,000
4,000

Adaptive camera model fitting No

4 minutes 51 seconds

m

Workspace Reference

Ready

Console 8%
=] [eb

20139-10-30 & LoadProject: path = G:/Droni/San Rossore/Foto/& - Scansione & (25-06-19)/Area Monitorata/Z5-06-19.psx -
2015-10-30 & Loading project. ..

20135-10-30 7 loaded project in 0.383 sec

2015-10-30 7 Finished processing in 0.39% sec (exit ccde 1)

- I

Area of interest

image
height




FASE OPERATIVA

(Eile Edit View Workflow Model Photo Ortho Tools Help
DER9 ¢ @I-B-&-A-@ X 7 |Q Q #5
| Workspace
EEREE OO X
%8 Workspace (1 chunks, 117 cameras)
4 || Chunk 1 (117 cameras, 93,359 points) [R]

> [= Cameras (117/117 aligned)

4 [ Shapes (1 polygons)

@ No Layer (1 polygons) [Default]
86 Tie Points (93,359 points)

£%% Dense Cloud (12,700,113 points, Medium quality)
4 3D Model (846,671 faces)
p:h Tiled Model (8 levels, 1.44 cm/pix)
% DEM (501754163, 5.75 cm/pix)
[E] orthomosaic (17176x15316, 1.44 cm/pix)

Image coordinates:
e Fixels: 50

. Lines: 1024
Image coordinates:

Pixels: 368
Lines: 1132
Property Value
Dense Cloud
Points 12,700,113
Point colors 3 bands, uint8
Reconstfucﬁon parameters ) G M und * -
s P s Ground coordinates:
epth filtering Aggressive
Depth maps generation time 1 hours 26 minutes K: unknnwn
Dense cloud generation time 6 hours 34 minutes
¥ unknown
Z: unknown

Workspace Reference

[z




Il modello 3d

FASE OPERATIVA

(File Edit View Workflow Model Photo Ortho Tools Help -
DA 9 @B -¢-A-@ XY A BHE-©60sHE
Workspace 8 X | Model | pioe9 ]
RERE X
QS Workspace (1 chunks, 117 cameras)
4[] Chunk 1 (117 cameras, 93,359 points) [R]
v [= Cameras (117/117 aligned)
4 [ Shapes (1 polygons)
@ No Layer (1 polygons) [Default]
88 Tie Points (93,359 points)
§§§ Dense Cloud (12,700,113 points, Medium quality)
_0 3D Model (846,671 faces)
¥ Tiled Model (8 levels, 1.44 cm/pix)
@ DEM (5017x4163, 5.75 cm/pix)
E] Orthomosaic (17176x15316, 1.44 cm/pix)

Property Value
Tiled Model
Texture 3 bands, uintd
Reconstruction parameters
Source data Dense cloud
Tile size 256
Enable ghosting filter No
Processing time 21 minutes 38 seconds ' Console 8 X

| Workspace | Reference |
IC "I

Ready

[FZ2




L'immagine DEM (Digital Elevation Model) _.

File Edit View Workflow Model Photo Ortho Tools Help
‘DEE9¢ bhil-E¢ @E @81 Q& @ E DR
Workspace & X [ Model | puows ) | ortho @ |
BEEBL GO X
‘?B Workspace (1 chunks, 117 cameras)
4 Chunk 1 (117 cameras, 93,359 points) [R]
b [7 Cameras (117/117 aligned)
4 [ Shapes (1 polygons)
@ No Layer (1 polygons) [Default]
88 Tie Points (93,359 points)
i3 Dense Cloud (12,700,113 points, Medium quality)
&> 3D Model (846,671 faces)
¥ Tiled Model (8 levels, 1.44 cm/pix)
% DEM (5017x4163, 5.75 cm/pix)
m Orthomosaic (17176x15316, 1.44 cm/pix)

FASE OPERATIVA

8.42m
Property Value
DEM
Size 5,017 x4,163 0.636 m
Coordinate system 'WGS 84 (EPSG::4326)
Reconstruction parameters
Source data Dense cloud
Interpolation Enabled
Processing time 11 seconds !m
BHd&E o

Workspace Reference
Ready

Ii:i.‘.l..




L 'Ortofoto

FASE OPERATIVA

Orthographic view Perspective view

Photo QOrtho Tools Help

File Edit View W M
DpE 92 h-EP¢ SE @SN Q¢ @ERDE
Workspace 8 X[ odel | ouows9 ) | ortho B |
RBkBL 90X
. - %5 Workspace (1 chunks, 117 cameras) )
“ L] Chunk 1 (117 cameras, 93,359 points) [R]
L] > =9 Cameras (117/117 aligned)

4 [ Shapes
[ No Layer [Default] ]
. 88 Tie Points (93,359 points)
#%% Dense Cloud (12,700,113 points, Medium quality)

4 3D Model (846,671 faces)

* Tiled Model (8 levels, 1.44 cm/pix)

@ DEM (5017x4163, 5.75 cm/pix)

[E] orthomosaic (17176x15316, 1.44 cm/pix)

Datum plane

Una ortofoto o ortofotografia € una fotografia
aerea che e stata geometricamente corretta (cioée
che ha subito procedimento di ortorettifica)
e georeferenziata in modo tale che la scala di a6

rappresentazione della fotografia sia uniforme,

cioé la foto puo essere considerata equivalentead L = T o R el
una carta geografica.




La procedura di validazione

FASE OPERATIVA

]

ACQUISIZIONE
immagini aeree da piano
di volo automatico
mediante utilizzo di
droni e software
commerciali;

@ ———m—mmm—mmm—m e —@

RILIEVO

tramite GPS differenziale
in modalita Rtk, di marker
topografici a terra e
sezioni di controllo;

L it

ELABORAZIONE

immagini aeree e dei
marker rilevati, tramite
software commerciale,
per creazione di nuvola
di punti, DTM, ortofoto;

L it

VALIDAZIONE

Necessaria per un
confronto diretto dei dati
elaborati delle immagini
aeree.

| risultati ottenuti hanno una precisione paragonabile a quella dei GPS differenziali in modalita Rtk.
Tale precisione é influenzata anche da altri fattori: intrinsechi degli strumenti utilizzati (qualita fotocamera presente sul

drone, ecc.); altri funzione del tempo e delle risorse impiegate (corretta distribuzione marker a terra, altezza di volo, %
sovrapposizione immagini aeree, ecc.).



L

Verso un sistema multiutente
dall’acquisizione del dato,
all'elaborazione e analisi fino alla
visualizzazione e utilizzazione su
piattaforme on-line.

A

LIVE VIDEO

SET IMMAGINI

~n,

FOTOGRAFIE
DA TERRA
% Q@
S —— 4+— Q@
\=
IMMAGINI
SATELLITAR



~ | A

APPLICAZIONI PRATICHE .




Anfiteatro che non c'era di Volterra _

AMBITO ARCHEOLOGICO 0 2050 gl AR & /|00 orT0  gf

DJI Phantom 4... @& Ooe o DJI Phantom 4... ¢» 003 o DJI Phantom 4... D 003

| quattro voli automatici da drone
sono stati eseguiti a bassa
quota, circa 15-20 metri AGL ed
hanno permesso, scattando
1351 foto geo referenziate, di

generare un modello digitale ad
altissima risoluzione pari a
6,4mm/pixel di una superficie
paria 1 ha.




Anfiteatro che non c'era di Volterra

R O =

AMBITO ARCHEOLOGICO

Immagine RGB da drone
Screenshot del modello 3D




Anfiteatro che non c'era di Volterra




Anfiteatro che non c'era di VVolterra: DEM

AMBITO ARCHEOLOGICO




Anfiteatro che non c'era di Volterra: Stampa 3D .
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AMBITO ARCHEOLOGICO




SETTORE AGROALIMENTARE

Camera visibile
Sony QX100 — 20MP
|
1231 .

dellEMISSIVITA  della  cortina fogliare
nell'infrarosso termico per il calcolo dell'indice di sterss
CWSI correlato alla temperatura fogliare e allo stress
idrico

Immagine \
termica
Mappa di
, stress CWSI

Camera multispettrale
Tetracam SNAP

biomassa

—amera termica FLIR
TAU I

Misura della RIFLETTANZA della cortina fog
ROSSO e VICINO INFRAROSSO per il calcolo dell'indice di
vigore NDVI correlato alla biomassa fotosinteticamente
attiva

Immagine
multispettrale

Mappa di
Vi[={e]g=R\\| DAV

Mappa volumetrica di




Monitorare |la variabilita spaziale
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SETTORE AGROALIMENTARE Fotogrammetria ad altissima risoluzione con camera visibile

Software di fotogrammetria che integrano tecniche computer

vision basate su algoritmi Structure from Motion (SfM)



Monitorare la variabilita spaziale

SETTORE AGROALIMENTARE

Caratterizzazione della variabilita spaziale in termini
. di biomassa in supporto alla gestione della chioma

Fitofarmaci Cimatura e sfogliatura

. o L : accurata ( < 1cm/pixel)
Equilibrio vegeto-produttivo P

Informazione volumetrica




, Superficie:130 ettari

[

Bacino Remiero del Roffia

...................................... -©

Om

T
126m

T
250m

T
35m

1
500 m

Quota (m)  Capienza(m3)
18 3310883,50
22 5837209,73
25 8151592,51

Risoluzione foto aerea Regione Toscana VS
Risoluzione foto Drone



Monitorare eventi eccezionall

Situazione dopo l'apertura, a seguito della piena del

Bacino di Roffia del Fiume Arno 18/11/2019
SETTORE IDROLOGICO ° INGRESSO (lato bacino)
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GESTIONE EMERGENZE




Monitorare eventi eccezionall o

GESTIONE EMERGENZE Cituayi cecodent
: - ituazione antecedente
: § S . . : y all'apertura del canale
Vicarello (Canale Scolmatore) 5 7 scolmatore a seguito della piena
. dell'Arno 17/11/2019




Monitoraggio dei bacini fluviali e di bonifica _ .=
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TUSCANY RIVER VIEW

INNOVAZIONE

360TRV raccoglie i dati acquisiti in fase di
monitoraggio delle opere idrauliche e delle
morfologie fluviali del territorio, attraverso l'uso
di satelliti e di droni equipaggiati con sensoristica
ad alta risoluzione.

s

AREARISERVATA =

NTERVENTO
|l DI SAMD - MOMTORASE 2oKED

VISUALIZZAZIONE

360TRV intende promuovere la conoscenza delle
attivita, e rendere consultabili i dati raccolti,
permettendone la visualizzazione e l'interazione I
attraverso apposita piattaforma web. W . FLY & SENSE




La piattaforma

MANIPOLAZIONE DEL DATO ELABORATO [ Epp——

Rendere il dato consultabile ed utilizzabile da diversi portatori di
interesse, con possibilita di accesso riservato ai soggetti coinvolti nel
progetto

NAVIGAZIONE e CONTENUTI SMART

Scelta e selezione di contenuti user friendly e di navigazione facilitata per
favorire comprensione di metodologie e attivita di monitoraggio
innovative, anche complesse, attraverso I'utilizzo di infografica ed
esempi statici o interattivi di output .

RESPONSIVENESS SU VARI DISPOSITIVI

Rendere possibile I'utilizzo della piattaforma e delle informazioni in fase
di acquisizione dati in campo, anche attraverso dispositivi portatili che
non siano desktop

CREAZIONE DI UNA PIATTAFORMA DEMO

Sensibilizzare gli stakeholders riguardo l'esigenza e l'importanza di
implementare e completare il sistema di monitoraggio «360 Tuscany
River VView»
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60°TRV

TUSCANY RIVER VIEW
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360° TUSCANY RIVE
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R VIEW

3 OOTRV HOME  CHISIAMO  MON
TUSCANY RIVER VIEW

360° TUSCANY 1
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GRAZIE
andrea.berton@cnr.it

eeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee



