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Riassunto 
I sensori a basso costo hanno raggiunto in questi ultimi anni prestazioni che consentono il loro 
utilizzo anche per applicazioni di carattere geomatico, come ad esempio l’acquisizione di dati 
tridimensionali georiferiti a scopo ricognitivo o di analisi del territorio. A partire da precedenti 
soluzioni di mobile mapping low cost (Piras et al, 2008), gli autori propongono un nuovo sistema 
dotato dei seguenti sensori (con riferimento a Figura 1): una piattaforma inerziale integrata 
GPS/IMU (XSens MTi-G) (2), una webcam Logitech QuickCam Pro 9000 (3) e un laser scanner 
SICK LMS-100 (4). Sulla struttura sono anche stati montati 3 ricevitori geodetici GPS/GNSS Leica 
GX1230+GNSS (1) che hanno permesso di verificare la qualità del posizionamento fornendo una 
soluzione di confronto. 
 

 
 

Figura 1 – Sistema mobile mapping utilizzato e sensori installati. 
 
L’obiettivo del seguente lavoro è stato quello di combinare il dato LiDAR con le sequenze di 
immagini acquisite con la webcam, al fine dei sviluppare un nuovo prodotto integrato di 
visualizzazione/interrogazione: il video solido. 
L’idea nasce dalla definizione di immagine solida (Bornaz et al, 2003) in cui a un’immagine 
digitale si associa, per ogni pixel, la distanza compresa tra il centro di proiezione e il punto oggetto 
in esso rappresentato (matrice delle distanze). Questo permette di ricavare informazioni 
tridimensionali da una sola immagine solida al fine di effettuare misurazioni 3D di coordinate di 
punti, distanze tra punti, angoli, aree, volumi e quant’altro. Il video solido è definibile molto 
semplicemente come una sequenza di immagini solide. La sua struttura estende quella 
dell’immagine solida alle sequenze di immagini come indicato in Figura 2, memorizzando in più: 

- i parametri di orientamento assoluto che definiscono la posizione della camera digitale 
rispetto ad un sistema di coordinate solidale con il mezzo in movimento; 

- le posizioni del mezzo per ogni immagine solida i-esima in modo da poter definire le 
coordinate tridimensionali cartografiche dei dettagli in essa leggibili. 
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Riassunto 
Asinara 3D è il nuovo geoportale del Parco Nazionale dell’Asinara (www.parcoasinara.org). 
Costruito a partire da foto aeree aventi una risoluzione a terra di 25cm/pixel ed erogato per mezzo 
della decennale tecnologia streaming SkylineGlobe by SKYLINE (www.skylineglobe.com), leader 
mondiale nel settore, rappresenta uno strumento di grande utilità nella comunicazione online: esso 
include numerosi temi ed attributi utili, di interesse scientifico e di carattere ambientale, che 
supportano il visitatore nella fruizione ottimale dell’area sottoposta a tutela. 
Asinara 3D è un progetto in continua evoluzione, che attualmente prevede a breve il caricamento 
dei temi prodotti nel progetto transfrontaliero RetraParc e la traduzione in italiano dei menù dello 
SKYLINE TerraExplorer Viewer, il client scaricabile gratuitamente e necessario alla 
visualizzazione del servizio. 
 
Abstract 
Asinara 3D is the new geoportal by Asinara National Park (www.parcoasinara.org). Made from 
aerial photos with a resolution of 25cm/pixel and delivered by decennial SkylineGlobe streaming 
technology by SKYLINE (www.skylineglobe.com), 3D geo visualization world leader, it represents 
an powerful tool for online communication, including many useful themes and attributes of 
environmental and scientific interest, to support visitors in the optimal use of the protected area. 
Asinara 3D is a continuously evolving project: shortly it would be including more themes produced 
by RetraParc transnational project and italian translation of SKYLINE TerraExplorer Viewer, the 
freely downloadable client needed for the visualization of the service. 
 
Premessa 
Lo stato attualmente fruibile del servizio Asinara 3D è il risultato di un percorso di sviluppo iniziato 
nell’estate del 2007: in quell’anno l’Ente Parco Nazionale dell’Asinara e Area Marina Protetta Isola 
dell’Asinara (in seguito semplicemente Ente Parco) ha commissionato il volo aereo utilizzato in 
seguito per la costruzione della mappa 3D. 
A seguire sono state compiute numerose azioni fino all’ottenimento dello stato attuale del servizio, 
che continua ad essere mantenuto ed aggiornato in relazione alla produzione di nuovi geodati ed 
allo sviluppo di nuovi strumenti in seno alle soluzioni hardware e, soprattutto, software adottate. 
 
Il flusso di processamento e distribuzione dei dati 
A partire dai sorgenti di immagine ed elevazione è stata elaborata, in ambiente SKYLINE 
TerraBuilder, una mappa 3D globale, navigabile ed interrogabile interattivamente attraverso i client 
SKYLINE TerraExplorer. 
Attraverso il client TerraExplorer Pro sono stati creati diversi progetti FLY, basati sull’utilizzo 
della suddetta mappa 3D e fruibili gratuitamente attraverso tutti i client della famiglia 
TerraExplorer: Pro, Plus, Viewer. I progetti FLY utilizzano la medesima mappa 3D come strato 
informativo di base ed integrano i livelli informativi di interesse: feature layers, raster layers, 
annotazioni, immagini, etc.. 

Parametri camera digitale: orientamento interno, distorsioni, orientamento esterno rispetto al mezzo 
1. Sequenza di immagini RGB 

   
…                         i-1                                                      i                                                       i+1                  … 

2. Sequenza di matrici di distanza 

   
…                         i-1                                                      i                                                       i+1                  … 

3. Posizione del mezzo: 
…                (X, Y, Z, ω,φ,κ)i-1                               (X, Y, Z, ω,φ,κ)i                              (X, Y, Z, ω,φ,κ)i+1        … 

Figura 2 – La struttura del video solido. 
 
Grazie a questi dati, è possibile osservare un’immagine solida appartenente alla sequenza, scegliere 
il pixel d’interesse, leggerne le sue coordinate cartografiche 3D e effettuare misurazioni di distanze, 
angoli, dislivelli, aree e quant’altro mediante uno specifico visualizzatore molto leggero (800 kb 
circa) e semplice da usare sviluppato dagli autori nel linguaggio Intel Visual Fortran e routine 
grafiche GINO. 
Dopo una opportuna operazione di calibrazione svolta per definire le posizioni relative dei vari 
sensori (Schwarz et al, 2004), sono stati effettuati alcuni test di acquisizione lungo alcune strade 
statali in Piemonte al fine di verificare l’efficacia della soluzione proposta. La generazione del 
video solido è avvenuta avendo a disposizione i dati acquisiti dal sistema integrato descritto in 
precedenza, opportunamente elaborati (mediante software sviluppato dagli autori) per stimare le 
traiettorie e gli assetti del mezzo nel tempo (e quindi anche in corrispondenza dell’istante di 
acquisizione delle immagini) e le coordinate cartografiche dei punti rilevate dal sensore LiDAR. 
Il video solido generato ha permesso di visualizzare rapidamente le caratteristiche della strada e di 
effettuare in modo molto semplice numerose misurazioni locali di distanze (larghezza sede stradale, 
larghezza corsia ecc.) con precisione relativa decimetrica, posizionando i dettagli misurati con 
accuratezza sub-metrica.  
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