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Progettazione ed esecuzione (PrEs) 
Una volta stabilito il piano degli interventi la Progettazione ed Esecuzione (PrEs) connette l’aspetto 
operativo al database finanziario dell’SBM, permettendo inoltre di completare la mappatura del 
ciclo di vita delle opere archiviando tutta la documentazione progettuale e di cantiere, compreso il 
libretto delle misure, in cui sono contenute tutte le misure di dettaglio non più gestite nel COInt. Il 
ciclo di vita delle opere di fatto si chiude con l’obbligo di aggiornamento del COInt, dell’AS e del 
MORS, nel caso in cui siano stati attivati

Outcome attesi: un sistema adattativo al servizio del presidio del territorio 
Il SIBaM costituisce la struttura nascente di un cambio di metodologia di investimento e di tutela 
del territorio rispetto agli ultimi decenni, e potrebbe riportare la pratica di gestione dei bacini 
montani al passo con la normativa in merito e con gli avanzamenti scientifici del settore. Lo 
spostamento di risorse dal mero catasto verso il monitoraggio e la valutazione in più fasi 
dell’effettiva strategicità ed efficacia delle opere di manutenzione del patrimonio sistematorio, 
anche e specialmente in osservanza dei principi contenuti nelle Direttive Acque ed Alluvioni e della 
L.P. 11/2007 è la trasposizione pratica del passaggio da un approccio strutturale ad uno non 
strutturale e incentrato sulla pianificazione e sulla continuità del sedimento stesso. La tracciatura del 
ciclo di vita delle opere, dei monitoraggi, delle decisioni e degli interventi permetterà l’applicazione 
di metodo realmente adattativo per migliorare l’efficacia e l’efficienza delle strategie di mitigazione 
le pericolo.
In conclusione il sistema qui esposto si propone come miglioramento per la gestione dei bacini 
montani, mettendo in pratica le innovazioni tecnologiche e concettuali attualmente a disposizione e 
rimanendo aperto ad avanzamenti futuri. 

Bibliografia
Arattano M., Bertoldi G., Cavalli M., Comiti F., D’Agostino V., Theule J. (2015). Comparison of 
methods and procedures for debris-flow volume estimation. Engineering Geology for Society and 
Territory, 3: 115-119
Arevalo C., Charriere, M. Bossi, G. Frigerio, S. Schenato, L., Bogaard T., Bianchizza C., Pasuto A., 
Sterlacchini S. (2014). Evaluation quality of data collected by volunteers for first level inspection of 
hydraulic structures in mountain catchments. Natural Hazards Earth System Sciences Discussion, 2: 
3577-3614.
Butler J. B., Lane S. N., Chandler H. (2003). Assessment of Dem Quality for Characterizing 
Surface Roughness Using Close Range Digital Photogrammetry. The Photogrammetric Record 
Volume 16, Issue 92: 271–291.
D’Agostino V. (2010). Filtering-Retention Check Dam Design in Mountain Torrents. IN: Check 
Dams, Morphological Adjustments. Editors: Gracia, C.C., Lenzi, M.A. Nova Science Publisher:  
185-210. ISBN 978-1-60876-146-3. 
Mazzorana B., Levaggi L., Formaggioni O., Volcan C. (2012). Physical Vulnerability Assessment 
Based in FLuid and Classical Mechanics to Support Cost Benefit Analysis of Flood Risk Mitigation 
Strategies. Water, 4: 196-218. 
Ouédraogoa M.M., Degrea A., Debouchea C., Liseinb J. (2014). The evaluation of unmanned aerial 
system-based photogrammetry and terrestrial laser scanning to generate DEMs of agricultural 
watersheds. Geomorphology Volume 214, 1 June 2014: 339–355. 
Puglisi C. (2009). Sulla Sistemazione dei Torrenti Montani. Quaderni di Idronomia Montana. 
Tacnet, J.M., Curt, C., Benjamin, R., Richar, D., 2012. Efficiency assessment for torrent protection 
works. INTERPRAEVENT, Grenoble, pp. 821 – 831. 
Thoeni K., Giacomini K., Murtagh R., Kniest E. (2014). A comparison of multi-view 3D 
reconstruction of a rock wall using several cameras and a laser scanner. The International Archives 
of the Photogrammetry, Remote Sensing and Spatial Information Sciences, Volume XL5: 573-580. 

Contributi geomatici al progetto MEP (Map for Easy Paths) 

Ludovico Biagi (*), Marco Negretti (**), Maria Grazia Visconti (***)

Politecnico di Milano – DICA, Polo Territoriale di Como, via Valleggio 11, 22100 Como 
(*) tel. 0313327562, e-mail ludovico.biagi@polimi.it 

(**) tel. 0313327524, e-mail marco.negretti@polimi.it 
(***) tel. 0313327509, e-mail mariagrazia.visconti@polimi.it 

Riassunto esteso 
Lo scopo del progetto MEP1 (Map for Easy Path) è quello di fornire strumenti di supporto allo 
spostamento urbano di persone diversamente abili o con fragilità fisiche. Il progetto prevede lo 
sviluppo di applicazioni e strumenti basati su periferiche mass market (smartphone e tablet) per 
acquisire in modo implicito ed esplicito informazioni correttamente georiferite riguardanti da un 
lato i percorsi pedonali accessibili, dall'altro le barriere architettoniche, permanenti o temporanee. 
Inoltre si svilupperanno strumenti per pubblicare i percorsi mediante tecnologie web, anche 
implementando semplici interfacce che possano a loro volta essere consultate dagli utenti. 
Il progetto vede la partecipazione di tre Dipartimenti del Politecnico di Milano: il DEIB, il DICA e 
DESIGN. MEP è stato uno dei progetti vincitori nel 2014 del premio PoliSocial2, il programma di 
responsabilità sociale accademica del Politecnico di Milano, grazie al quale viene finanziato. 

Il gruppo del DICA sta lavorando principalmente sugli aspetti che riguardano l'acquisizione e la 
correzione dei dati di posizione ottenuti utilizzando chipset alloggiati in tablet e smartphone, che 
sono il principale riferimento per l'attività di mappatura in questo progetto.

Punto chiave di questa attività di mappatura è il rilievo di un ostacolo: per le finalità del progetto è 
di fondamentale importanza individuare anche il lato della strada (marciapiede destro/sinistro) su 
cui questo si trova, non genericamente un punto sull'asse stradale: questo perché la medesima strada 
può risultare percorribile o meno a secondo del lato che si sceglie di utilizzare. 
L'accuratezza dei dispositivi comunemente utilizzati non permette però di ottenere un rilievo con 
questo livello di precisione ed è per questo motivo che si sta ricercando come migliorare i dati 
ottenuti con questi dispositivi, valutando la possibilità di correggere a posteriori la posizione 
acquisita utilizzando i dati della stazione permanente più vicina. 
La procedura allo studio prevede di stimare epoca per epoca, utilizzando solo i dati dei satelliti visti 
anche dal chipset, le correzioni della stazione permanente e di utilizzare queste correzioni per 
correggere la posizione del chipset. In questo caso si suppone ragionevolmente che l'insieme di 
satelliti visti dal chipset sia un sottoinsieme di quello della stazione permanente. 
Sono già state fatte alcune prove in condizioni statiche, analizzando due settimane di dati su due 
punti di test a Milano e Como, per poi passare ad applicare questa metodologia ad una situazione in 
grado di ricreare le normali condizioni di svolgimento di una tipica attività di mappatura. Per fare 
questo è stato individuato ed utilizzato un percorso di test in Como, scelto in modo tale da 
rappresentare le diverse condizioni che si possono presentare in ambito urbano, andando dai canyon 
urbani del centro storico alle aree più esposte in corrispondenza del lago (figura 1). 

                                                          
1 http://mep5x1000.wix.com/mepapp 
2 http://www.polisocial.polimi.it/ 
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Figura 1 - Percorso di test. 

Un altro problema che si può presentare nel corso di una attività di mappatura di questo tipo 
riguarda il posizionamento del punto mappato su una cartografia di rifermento. 
Quando si mappa un ostacolo, un punto di interesse, o più in generale qualsiasi tipo di oggetto, il 
problema non è solo quello di trovare le coordinate corrette, ma anche di trovare le coordinate 
corrette rispetto alla cartografia utilizzata come riferimento. Nell'esempio in figura 2 le coordinate 
acquisite dal chipset (punto rosso) sono affette da un errore; supponiamo ora di aver già sviluppato 
una procedura in grado di correggerle in modo efficace, ottenendo il punto blu. Quando andiamo a 
posizionare questo punto sulla cartografia scelta come riferimento, potremmo non ritrovare il punto 
in corrispondenza dell'effettivo ostacolo, in quanto anche la cartografia potrebbe essere affetta da 
errore, quindi dobbiamo essere in grado di correggere ulteriormente il punto e trovare la posizione 
corretta rispetto alla cartografia utilizzata (punto verde). 

Figura 2 - Esempio di errore di posizionamento sulla cartografia. 
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