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Dall'immagine all’'Open Map
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Risultati previsti:

- Analisi;

- Mappe partecipate;
- Parametrizzazione;

-  Ottimizzazione.
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Le sperimentazioni - Mappa Partecipata - Strumenti

Strumenti OpenStreetmap

OpenStreetMap (OSM) € un progetto simile a
Wikipedia ma dedicato alle mappe in cui soggetti
volontari contribuiscono registrando informazioni
sul territorio con i propri dispositivi GPS o
disegnando da immagini satellitari autorizzate
direttamente on line.

Keywords: Si possono caricare informazioni sotto forma di:
percezione - Nodi
- Linee
PARTECIPATIVI
- Aree
Metodo attribuendo ad esse delle etichette (tag)
interoperabilita descrittivi. Queste sono caricate nel database
versatilita centrale di OpenStreetMap da dove possono

essere ulteriormente modificate, corrette e

OpenStreetMap

Economicita érricchite‘ da. chiunqug sia a cqqoscenza di
informazioni mancanti o errori in quella
Accuratezza .
. determinata area.

Velocita
Paesaggio Open Source e Open Data

MatchPhoto Mappa gestita da OSM Community.
Rhinoceros

Elk

OPEN SOURCE



Le sperimentazioni - Mappa Partecipata

Sperimentazioni OpenStreetMap a Castiglione del Lago
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Sperimentazioni
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Interfaccia di editing on line della mappa
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Sperimentazioni OpenStreetMap a Castiglione del Lago
Interfaccia di editing on line della mappa
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Le sperimentazioni — Parametrizzazione

Sperimentazioni Parametrizzazione della mappa partecipata
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Le sperimentazioni - Mappa Partecipata - Risultati

Parametrizzazione della mappa partecipata
Fase2 Parametrizzazione con Elk
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Parametrizzazione della mappa partecipata
Fase3 La mappa in Rhinoceros
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Sperimentazioni Definizione di una rete turistica.
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