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TACTICAL BRIEFING: SEARCH & RESCUE OPTIMIZATION
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TACTICAL DATA PIPELINE: INTEGRATION & ANALYSIS =
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TACTICAL BRIEFING: SEARCH & RESCUE OPTIMIZATION
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Score = ((base_prob x slope_factor) + ) boost) / max_theoretical_score x 100
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Decadimento probabilistico Incremento gaussiano basato | Bilanciamento del punteggio
dalla distanza. su feature geografiche. | per evitare falsi positivi.
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08:45:32

PROPAGAZIONE TEMPORALE & TOBLER'S HIKING FUNCTION

v = 6 X exp(—3.5 X |tan(pendenza) + 0.05|) km/h

APPROCCIO TRADIZIONALE (BFS)

SAR GEOMATICS Al (DIJKSTRA)

Le aree di ricerca si estendono fluidamente nelle valli e si comprimono realisticamente
sulle creste, simulando il vero movimento umano sul terreno.
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MOTORE GEOSPAZIALE (DTM + OSM)

RESCUE DRONES
AU NETWORK' )

LIVELLO DTM

Copernicus GLO-30 (30m) e TINITALY (10m).
Calcolo pendenze real-time via NumPy gradient.
Flood-fill BFS per raggiungibilita.
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LIVELLO OSM
8 Layer dinamici (highway, building, natural,
tourism, amenity, landuse, barrier,
water_proximity).
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boost = weight X exp (—0.5 X (;) )
(Boost Gaussiano)
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LA VARIABILE COMPORTAMENTALE: IL TOBLER FACTOR

Massimo adattoamento al terreno.

Impatto moderato.

Difficolta di movimento.

Movimento compromesso.

Dinamiche non pedonali (es. sciatori,
motoslitte) - La topografia non limita lo velocita
secondo il modello standard.
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PROFILI ISRID: STATO MENTALE & PATOLOGIE

X A TOBLER

(.g%g; PROFILO VELOCITA FACTOR COMPORTAMENTO CHIAVE
AUTISMO Propensione a nascondersi, evasione.
DEMENZA / Movimento rettilineo fino a un ostacolo
ALZHEIMER insormontabile (“pinballing”).
PIG?‘QEI{IE%VA Reazioni imprevedibili, dipendenza da routine.
MALATTIA Evitamento dei soccorsi, comportamenti
MENTALE paranoici.
?:S::&%%’;T Ricerca di luoghi isolati o panoramici.

Movimento erratico, perdita di orientamento

INTOSSICATO spaziale.
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PROFILI ISRID: BAMBINI & OUTDOOR

g Toddler
* Preschool
P
School Age
Hiker Hinter
&, ‘ Hunter ‘ Gatherer
Runner Climber

. Parametri di velocita e Tobler
N Factor tarati sulle capacita
8 fisiche e 1'equipaggiamento.

N: LOCATE & RETRIEVE | = 1: INITIAL RESPONSE
. ONLINE MIS: OCK: 08:35:12

ALERT CRITICO (Toddler)
D

Attrazione fatale per l'acqua. AAA
Massima priorita ai layer A
water_proximity.
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DINAMICHE NON PEDONALI: AMBIENTE NEVE

N [ o [

Sciatore & Motoslitta.

n

VeIOcitc‘l estrema (fino a 15 km/h
per motoslitta).

Tobler Factor = 0.0. Il pendio
non decelera il soggetto come
un pedone, ma puo

accelerarlo o permettere
1'attraversamento di aree
teoricamente inaccessibili a
piedi.
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OUTPUT OPERATIVO &
REGOLE D’'INGAGGIO

ZONA ROSSA (>75%) - Massima
priorita. Azione immediata.

ZONA GIALLA (40-75%) - Priorita
secondaria. Ricerca a pettine.

ZONA AZZURRA (5-40%) - Bassa
probabilita. Bonifica successiva.

EXPORT TATTICI

GPX: Waypoint
>40% per dispositivi
Garmin, SPOT,
CalTopo.

GeoJSON: Aree
bufferizzate per
QGIS, ArcGIS,
Avenza Maps.
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STACK TECNOLOGICO & ARCHITETTURA
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BACKEND ELABORAZIONE ELABORAZIONE DATI FRONTEND 3D INFRASTRUTTURA
RASTER VETTORIALE GEOGRAFICI / DEPLOY
Python 3.11, Rasterio, | GeoPandas, OSMnx, CesiumJS Docker,
Flask, NumPy. Shapely, Overpass API. 1.108, Turf.js. Railway.app,
Gunicorn. STRtree. Backblaze B2.
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R VENETO /./’/

INTERFACCIA DI COMANDO (CESIUMJS 3D)
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Distanze).
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ROADMAP: SVILUPPI FUTURI

Machine Learning per
t ? calibrazione automatica
profili ISRID

Dati Meteo in
Tempo Reale

Integrazione feed oS = =

r meteorologici live per / ./"EJ Algoritoi adattivi per
ottimizzazione previsioni g affinamento autonomo dei _
tattiche. modelli di ricerca in base ai

dati storici e ambientali.

Fase 2: Q1 2825 \W Fase 4: (4 2825

| |
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Fase 1: 03 2024 /| Fase 3: (3 2825 )

. 232?;;§gngfgklggnéper Integrazione flussi
¥ | radio digitali TETRA
N—o \Q)) d'ombra) _g :
) ) ,) Interfaccia diretta con
Capacita operativa completa comunicazioni radio TETRA
senza connettivita di rete, per coordinamento squadra
sincronizzazione dati in tempo reale.

differita.
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ACCESSO OPERATIVO E CONTATTI

Punto di Contatto: Giampaolo Fusato
Organizzazione: Rescue Drones Network ODV — Veneto
Piattaforma: www.sargeomatics.it
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