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weTSTEMA DI TOCALLAZAZIONE E ORIENTAMENTO IN STRUTTURE

COMPLESSE”

DFESCRIZTIONKE

I 1 presenle trovato ha come oggetto tn sistema
di localizzazione e orlientamento in strulture
complesse parlicclarmenle, SepRLY nen

esclusivamenrte, utlle e pratlico nell’ ambito del
supporto agli spostamenti cffettuati da parte di
un utente allfinterno di  strutture articolate ¢
complesse ricavate 1in spazi chiusi o in spazi
aperti, sia a pianta fissa © permanenle, COmME ad
esempio ospedali, alberghi, musei, universita,
cenlri commerciali, mnavi, ecc., sia a pianta
variablle o temporanea, come ad esempic Iliere,
saloni, parchi, eventl sportivi, eventi musicali,
evenll culturali, ecao.

Muoversi e orientarsi all’internc <¢i strutture
articolate e complesse, sia chiuse come ad eserpilo
ospedali e alberghi, sia apertc come ad csemplo
fiere o parchi, non & un compile  facile,
soprattutto per un utente inesperto 11 quale, ad
csempio, &1 trova all’internc di una strultura
complessa per la prima volta, oppurc che non ¢ mai

statc pressc uno speciftico punto di  interesse
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situarte all’irterno di una strultura complessa a
1ui nota.

Attualmente sonc note varie tipologie di
sistemi di supporto alla mobilita in generale, Lra
cui i sistemi georeferenziall e 1 comuni sistemi
di segnaletica, tultavia tali seluzioni note non

onn scovre da inconvenient:,

sl

Infatti, 1 sisteml gecreferenziali notl di
tipc GPS non  $0no sufficientemente alfidabili e
precisi guarde l7utente ha la nccessita di
conoscere il percorso da scgulre per ragglungere
un  punto di interesse di destinazionre siluato
all’ interno di una struttura complessa,
soprattutte nel caso in c¢uli tale struttura
conplessa si trova in aree in cui il segnalie GES &
assente oppure nel caso 1n cui. tale struttura
complessa & totalmente o parzialmente schermata
dal segnale GPS.

Znalogamente, anche 1 sistemi georeferenziall
noti  basati  su  una rete di teleconunicazicne
celluliare non scno sufficientemente aftidabili e
precisi nel guidare l7utente lunge 1l percorso da
saguire per raggiungere un punto di inleresse di

destinazicne situnatc all’intsyno Adi una strultura
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complessa, soprattutto nel caso in cui tale
strultura complesss si trova in aree in c¢ul 1l
segnale di tale rete cellularc & assente.

snche 1 comumi sislemi di scgnaletica, come ad
esempic 1 cartelli di indicazione, non sono la
soluzione ideale guando 1futente ha la necessita
ai conasaere il pPercorso da segulire per
raggiungere un puntc di interesse di destinazione
situalo ail’interno di una struttura complessa.
Infatti, in strutture complesse € articolale,
l'utentc implega gran parte del proprio temno alila
ricerca di un punto di informazicne, tiplcameante
ano  dei  suddetti carielli di  indicazicne, per
ottenere indicazionmi sul percerso da seguire per
ragyiungere un punto di interesse di destinazicnre,
e spesso 1l’utentc si perde nei dedali dei ccrridoil
che scparano il punto di partenza dal puntco di
destinarione.

Compito precipuo del presenle trovato e quello
di superare 1 Jimiti dell’arte nota sopra esposli,
escogitande un Sistemz di localizzazione e
orientaments in strutturc complesse che consenta
Ai otlenere effetti analoghi o migiiori rispetlo a

quelli ottenibili con 1 sistemi di supporto alla
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mobilila noti, mnmanlteznendo un’efficacia elevata e
costante ed essende indipendente da cgualsiasi
segnale, dato o informazionc georeferenziale
proveniente dall’esterno della gtruttura
complassa.

Neil’ambito di questo cempitc, uno scopo del
presente trovato e gquelle di concepire un sistema
di localizzawmione e orientamento in strutture
complesse che permetta all’utente dl conoscere il
percorso da seguire per raggiungere un punto &i
inleresse di destinazione slituato all’inlterno di
gna sLruttura complessa neil contesti in  cul i
sistemi georeferenziali di supporto alls mobilila
di tipologliz neota non sono gisponibili, o comundue
SOno inefficaci in quanto inaffidabili e
‘mprecisi, come ad eseuwplo in vicoll strettl non
raggiungibili dal scgrale GPS 0O dal segnale
cellulare, oppure strutture complesse isolate o
con pareli particolarmente spcsse.

Un altro scopo del presente trovalo e quello
di.  concepire un sistema di localizzazione e
orientamenlc in strutture complcesse che consenla
411’ utente di raggiungers agevolmente un punto ci

inLeresse di destinarione desliderata all’interno
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di una slruttura complessa attraverso una guida
grafica semplice e intuiliva.

Un ulteriore scopo del presente Lrovato &
quellc di escogilare un sistema di Jlecalizzazionse
o orientamento in strutture complesse che permetta
allfutente di raggiungere agevolmente un puntc di
interesse di  destinazione desiderato all’interno
4di una struttura complessa con un sigqnificativo
risparmioc di Lempa.

Non ultimo scopo del presente trovato & guel.o
di realizzarc un sistema di  lecalizzazione e
orientamento in strutture complesse che sia di
elevata affidabilita, di relativamente semplice
realizzazione ed a coszi contenull.

Oueslo cempito, nonché questi ed altri scopil
che meglio appariranno in seguito, sono raggiunti
da un sistema di localizzazione e oricntamentoc in
strutture complessc, comprendentce un dispositivo
mobile comprendente una unita di controllo, mezzi
per la selezione di un punlo di destinazicne
Aallfinlerne di una struttura complessa, C mezzi
per l’archiviazionc delle planimetrie di una o piu
slristure complesse, caratterizzato dal [fatte di

comprendere una pluralita di mer7i di




localizzazione distribuiti  all’interno di  delle
una o pio strutturc complesse, deltl mezzi di
srchiviazione di detto dispesitivo mobile esscndo
ultericormente alli a memorixzzare le poslizioni di
detla pluralitad di merzi di localizzazione, & dal
fatto che dettc dispositivo mobile comprende
niteriormente mezzi per il rilevamento di detti
mezzi di localizzazione, detto rilevamento ecssendo
atto a individuarc un punte di partenza
211’ interno di detta strullura complessa, detta
anita di controlloc di detto dispositivo mobi le
essendo configurata per calcolare e definire
almenc un percorso partenza—destinazione.

Ulteriori caratteristiche e wvanlaggi del
traovato risulterannc magyiormente dalia
descrizione di una forma di realizrzazione
preferita, ma aon esclusiva, del sistema di
localizzazione 2 orientamsnto in strutture
complesse secondc il trovato, illusirata a titolo
indicative e non limitative negli unili disagni,
in cuil:

ta figura 1 & uno schema a biocchi che
illustra schemalicamente una possibile forma di

realivzazione del sistema di locaiizzazione e
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oricntaments in strutlure complesse, secondo il
prascnte Lrovato;

la figura 2 & una possibile forma di
realizzazione della planimetria i una struttura
complessa con indicarione del percorso partenza-
destinazione, visualizzata ad un  utente dal
sistemz di  localizzaziene e orientamento in
strutture complesse, secondo 11 presente trovato.

Con riferimento alle figure citate, 11 sistcma
di localizzazione e orientzmento in sLrutiture
complesse secondo il trovate, indicato gleobalmente
con il numero di riferimento 10, comprende
sostanzialmente un dispositivo mobile 12, come ad
esempio uno smartphone o un tablet, in possesso di
sn utente e operato da  guestfultimo, e una
pluralitd di mezzi di localizzazione 25a, 25k, Zbc
e 25d, per brevita chiamati anche marker,
posizienati cgnuno in corrispondenza di  un punto
fisico di interesse, ovvero distribaiti
all’interne di una struttura complcssa.

@i noti che nel scguito il sistema 10 di
localizzaziona & orientamenlo in strutture
complesse secondo 11 trovato sara esemplificalce,

per maggiore chiarezza, [facendo riferimento ad unz
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sola struttura complessa, ma cid non Loglie che
una [orma di realizzazione del sistema 10 secondo
i1 trovaio possa esgsere 1mplegala in rclazicone ad
una plursliita di strullure complesse.,

in parlicolarc, il dispositivo mobile 12 in
possesso dell’utentc comprende una unita di
conlrollo 14, mezzi 16 per 1l rilevanmento di dettl
marker 25a, 25b, 25c e 2bd, mezwi 18 per la
selezionc di un punto di interesse di destinazione
34, mezzi 20 per 1'archiviazione delle mappc ©
planimetzie dells struttura complessa e deilc
posizioni del marker, cssia dei  punti di
intercsse, e mezzi 22 per la vizualizzazione della
planimetria della strutlura complessa, indicanti
11 percorso partenza-destinazlone 36.

91 noil che il punto df partenza 32 ¢ 1l punto
di destinazione 34, ovverc gqualsiasi punto fisico
di interesse corrispondente ad un marker 25a, 25L,
55c o 25d, si trovano all’internc di urna struttura
complcessa,

I mezzi di localizzazione 25a, 25b, Zbca ¢ 25d,
come detto chiamati anche markoer per brevita, sono
posizionati ogauno in corrispondenza di oun punto

figico di interesse situato allfinterno dl  una
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struttura complessa, come pud essere ad esempio
uno specifice reparto ¢ uno specifico ambulatoric
211’ interne di un ospedale, oppure uno specificao
espositore all’interno di un padiglione
fieristico.

In pratica, 1 marker 25a, 25b, 25c e 2bd sono
atti a identificare la posiziaonc attualce

dell’utente all’interno della strultura cemplesssa,

2 conscguentemente censentonc all unita di
contbrello 14 del dispositivo mobile 12 di
individuare il posizicnamentc iriziale

dell’utente, ossia 1l punto di partenza 32 da cui
iniziera il percorso, neile mappe © planimetrie
della struttura ceomplessa.

i noti che, nonostante in pratica la tinalita
dei marker 25a, 2bb, 25c e 25d sia quelia di
individuare il punto di partcnza 32 dell’ulente,
essi sonc pogizionati in corrispondenza i tulli
punti fisicli di interesse, oVVCro distribuicl
211’ interno ohi una struttura complessa,
indipendcntemente dal fatto che fali punti fisici
di interessc siane punti di  partenza ¢ ci

deatinazione per 1l utente.

T marker 25a, 25b, 25c e 2bLd possono basarsi
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su diversc cecnologic. In una forma di
realizzazionc preferita del aistema 10 adi
localizzazione e crientamento in strutture
complesse scconde 1! trovalo, ogni marker 2Z5ha,

25L, 2bc ¢ 25d comprende  un codice QR (Quick
Response Codej .

T, un’altra Lorma di realizzazionc del sistems
10 zecondo il Lrovato, ogni marker 25a, 25b, 25¢ e
25d comprende ur moGulo NEC {(Near Field
Communication) in trasmisslone. In un’altra forma
di realizzazione <el sistema 10 seceondo 1l
trcvalo, cgni marker 25a, 25k, 25c e 25d comprendc
an modulo Bluetooth in frasmissione. Ln ancora
e’ altra forma di recalizzazicrne del sistema 10
secondo 11 trovata, ogni marker 25a, 25k, 25¢ e
25d compreande un modulo Wi-#i in traamissione.

T una forma di realizzazione del trovato, Ll
sistema 10 di localizzazione e orienlamento in
strutture complcsse pud impiegare una tecnologia
“mista”, ¢ssia una cowblinazione di due o pin delle
suddette tTecnelegie; in Lal caso, ad esempic, il
marker 25a comprende un codice QR, 1l marker 25b

comprende un medulo NFC in trasmissione, 11 marker
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25c comprende un modulo Bluetoolh in trasmissione,
mentre il marker 25d comprende un modulc Wi-Fi in
Lrasmissionc.

Mediante i mezsi 16 per il rilevamcnto dei
macker  2ha, 255, 25¢c e 254, compresi  nel
dispositive mobile 12, l’utente segrala all’unita
di coentrolleo 14 qual & lo specitico marker 2Zb5a,
25h, 2bc o 25d posizionato in corrispondenza della
propria posizione attualc all’internc della
struttura compiessa. In pratica, 17utente associa
temporansamente 1 mezzi di rilevamento 16 dcl
dispositivo mobile 12 con uno specilfico marker
selevionato bra i marker 25a, 2bh, 25c e 2od.

Consegucntemente, 1’unita di controlle 14
individua il posizionamenteo iniziale dell’utente,

assia il punto di partenza 32 da cuil iniziera 11

i

percorso dell’utente, reperendo tale informazlcre
dalle posizioni del marker memorizzate nel mezzil
di archiviazione 20.

Ouesto  punte di  parlenza 32, individuato
associande temporaneamente 1l dispositivo mobile
12 con une specifico marker 2%a, 2bb, 25c 0O 284, &

uns primz ilnformazione in Ingresso al dispositivo
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mobiie 12, 1in particolare all’unita di controllo
14.

I mezzi di rilevamento 16 sono complemenlari
rispettoe ai marker 2ba, 25b, 25c e 25d, pertanto
!

anch’essi poascno basarsi su diverse tecnologlie.,

I

ferit del

[

13

Tn una forma di realizzaziones pr
sistema 10 di localizzazione e orientamento in
strutture complesse sccondo il trovato, 1 mezzi di
rilevamento 16 comprendeno un lettore di codici QR
(Quick Response Code), coslituito ad esemple da
una fotocamera integratz nal dispesitive mobkile 12
oppure da un dispositivo di visione 1in realta
aumentata (augmented reality) col legato al
dispositivo mokile 12, entrambi opportunameliie
configurati.

In un’altra [orma di realizzazione del sistems
10 secondo il trovato, 1 mezzl di rilevamenlio 16
comprendono I modul o NIC {(Near Field
communication) in ricezicne. In un’aitra forma di
realizzazione del sistema 10 secondo il trovato, 1
mezzi  di rilevamento 16 comprendono  un moduio
Bluetooth in ricezione. In ancors un’altra forma

di realizzazionc del sistera 10 SBeCONGo il
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trovato, i mczzi di rilevamento 16 comprendono  un
modulo Wi-Fi in ricezione.

In una forma di realizzazione del trovato, il
sistema 10 di localizzazione e orientamento 1n
sLrutture complesse pud Ilmplegarae una tecnologia
“mista”, ossia una combirazione di duc o piu delle
suddelte tecnologlie; in tal caso, ad csemplio,
mezzi di rilevamenLo 16 comprendono un lettore di
codici OR, un moduleo NFC in ricezione, un moduio
nluyetooth in  ricezione, e un modulo Wi-Fi 1n
ricezione,

Una volta irndividuato il punto di partenza 32,
1’ utente sognala all’unita di controllo 14 qual e
il punto di interesse di destinaziona 34 che egli
desidera raggiungere e verse i1 quale vuole cssere
guldato, mediante 1 mezzi 18 per la selezione di
un punto @i deslinazione 34, Comprosi nelt
dispositivo mobile 12, In pratica, 17utenle
seleziona, ad esempio da una lista o un elenco di
punll di interesse proedefiniti, unc specifico
punte di destinazione 34. 81 noll che tali punti
di interesse preadefiniti selczionabili possono
essere dotali o meno di un marker.

In una forma di realizzazions del sistema 10
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di localizzazione e orientamenle in  strutlure
complesse  secondo 1l trovate, Lali mezzl di
selezione 18 comprendonce un’interfaccia grafica
presentata all’utente sullo scherme tatiile df unc
smartphone o di un tablet per mczzo di una app;

scaricabile da uno degli archivi di distribuzione

digitale disponikili su Intcrnet., Questa
interfaccia grafica consenle ura maggiore

interazione tra 1’ utentc e il sistema 10,
facilitando la sclezicne, da parte dell’utente, di
un punto di interesse di deslinazionc 34
all’interno della struttura complessa.

Conseguentemente, 1’unita di  contrello 14
individua il posizionamento finale selezionalo e
cdesiderato dall’utente, n3sia il punto di
destinazione 34 in cul Llerminerd 11 percorso
dellfulente, reperendo tale informazione dalle
posiziceni deil marker, © pitt in generale dalle
rappe © planimetrie della struttura complessa,
memorizzate nei mezzi di archiviazione 20.

Questo punto di destinazione 34, irdividualo

selezionanéo un punto di  interesse mediante i

NG

mazzi di se ezione 18 del dispositiveo mebile 12,

una sccenda informazione in ingresso al
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dispositive mebile 12, in particolare all’unita di
controllo 14.

avende individuato secondo le modalitad sopra
descritte sia al puntc di partenza 32 sia al punto
di destinazione 34, enlrambi all’inlerno della
struttura complessa, l/unita di contrello 14,
costiluita ad esempic da un microcontrcllere,
calcola e definisce almeno un percorso 36 che
congiunge i1l punto di partenza 32 e 11 puntce di
destinazione 34.

I1 calcole e ‘a definizione dei  suddett:
ocrcorsi partenza-destinazionc 36 sono effettuatil
dallfunita cdi controlio 14 mettendeo in
correlazione il punto di partenza 32, 11 punto di
destinazionc 34, e le mappe o© planimectrie della
struttura complessa memorizzate neil mezzi  dil
archiviazione 20,

In particolare, a tal fine Ifunilta di
controllo 14 si  avvale di  un algoritmo di
apprendimentc delle slrutture complesse e del
relativi punti [isici di inleresse, nonché di un

algoritmo dei cammini minimi, che calcola 1t

percorso 36 ottimaie per glungere a1 punto di

deastinazione 34, sulla bass Gi un modeilo
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reticolare i nodi che schemallizza la mappa ©
planimelria della struttura complessa.

Naturalmente, 1 percorsi partenza-destinazione
36 sono calcolati e definiti tenendo conto delia
eventuale presenza di pitu livell:l nella struttura
complessa, come ad esempio 1 vari plani di un
cdificio.

T percorsi partenza-destinazione 36 calcolati
e dafinili dall‘uniia di conlrelle 14  sono
proposti all’utente mediante i mernzi di
visualizzazione 22 del dispositivo mobile 12,
comprendenti ad esemplo un display di uno
smariphone o di un tablet.

Tn parlicoiare, i mezzi di visualizzazione 24
presentano all’utente la planimetria della
struttura complessa, come dettio menorizzata nei
mezzi di erchiviazione 20, indicando 11 percorso
partenza-destinazione 3% ollimaie.

In una forms di realizzazione deol slstema 10
&1 locallzzazicne e orientamento in  strutture
complessc secondo il Lrovato, tali mezzi di
visualizzazione 22 presentano all’utente le

planimelrie della sltruttura complessa pcr mezzo di

un’ interfacecia graflica 20 di una app, scaricabile
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da unc degli archivi di distribuzione digitale
disponiblli a1 Interael. Dueste interfaccia
grafica 30 vrende piu semplice e intuiliva la
comprensione, da parte dell’utente, del percorso
partenza-deslinazione 36 otlimale indicato.

In particolare, 1’ interfaccia grafica 30
rappresenta, nell’amblto delle planimetrie della
struttura complessa, il punto di parlenza 37, il
punto di destinazione 34, nonché 1o sviluppo del
PEYCOrsc partenza-dcstinazione 36 oltimale
indicatc. inoltre, tale interfaccia grafica 20 pud
comprendere bottoni di =zoom 38 (“+7 e “="), atti
ad incrementare o a ridurre, rispettivamante,
L' ingrandimento e/c il deltaglio delle planimetric
del'a atruttura complessa presentate all’utente.

Come gia  accennato, 11 sistema 10 di
localizzazione e orientamento in strutture
complesse secondo 11 ftrovato comprende mezzi do
archiviazicne 20 alti a memorizzsre Le mappe O
planimetrie della strutuura complcssa e delle
posizioni del marker, ossia dei punti di
interesse, distribuitli all’interno della struttura
complessa.

Tn una [(crma di realizrzazione del sislemz 10
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di loczlizzazione ¢ orlentamento in strutturc
complesse secondo i1 trovato, 1 diversi percorsi
partenza-desiinazione 36 possibili sonc czlcecolati
e definiti dalifunita di controllo 14, =
quccessivamentce propesti  all’utenle meciante i
mezzt di visualizzazione 22, tenendo in
considerazione anche le specifiche esigenze c¢/o
prefercnze preventivamenle Iimpostate da partc

dell’utentc, come ad escmpio 1l’assenza di barriere

architettoniche lungo il percorso partenzs-
decstinazione 36, la necessita di utilizzare
ascensord, montascale, servascala, Q altri

dispositivi di assistenza durante 10 spostamento
lungo 1l suddetto percorsoe, 1a priorita verso

percorsi riservati agli operatori, ¢ cosl via.

A titolo esemplificative, 1l sistcma 10 di

localizzazione e orientamcnto in strutture
complesse sacondo i1 trovato puo esserc

corfigqurato in meodo talc da consentire all’utente
di definire guale sia la propria condizione di
utilizzo, come ad esempio utente base, portatore
di handicap, fornitore, ecc.

In una forma di realizzazione del sistema 10

di localizrzazionz e orientamenlc 1in  strutture




Bl641G2

complesse secondo 11 trovate, 17unitad di controlle
14 pud definire anche percorsi alternativi
finalizzati, 1in casc di emergenza, all’ evacuarlone
dells struttura complessa o a far contluire gli
utenti wverso 1 punti di raccolta, tali pecrcorsi
essendo  quindi diversi  rispetto al percorsi
partenza-destinazione 36 che guidano 17utente
verso un punto di  interesss all”internc di una
struttura complessa.

In unz f[orma di realizrzazione deli trovaio, il
cistema 10 di localizzazione e orientamento in
strutture complesse & configurato in modo tale che
17 utente possa condividers la propria poslzione
con uno o piu altri utenti, al fine di agevolare
il ricongilungimento, ad esemplo rel caso 1in cul
1’ utente voglia esscre raggiunto da tali altri
utenti in un delerminato punto di inleressa della
struttura ccmplassa.

In una Lorma di realizzarione del traovato, il
sistema 10 di lecalizzazione e crientamento in
strutture complesse e configurabto in mocde tale che
1’utentc possa condividere la propria posizionc
Lramite le rete sociali (“social network”) pit

diffuse.
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Tn sintesi, il sistema 10 di localizzazione e
orientamento in strutture complesse secondo 1l
Lrovate guida 1'utente versc specilici punti di
interesse di destinazione situati all’interno di
strutlure articelate e complesse ricavate in spazi
~hiusi ¢ in spazi aperti, =sis a pianta flssa ¢
permanentc, come ad escmpio ovspedali, albergli,
musei, universilid, centri commercialil, nsvi, oCC.,
sia a planta variabile o tcmporanea, come ad
esemplio fiere, saloni, parchi, cventl sportivi,
cventi musicali, eventl culturali, ecc., nelie
quali gli attualid sisteml di supporto alls

mobilitd sono inefficaci.

Qualora 17utente dovesse perdcre
l’orientamentc all’ interno i una struttura
complessa, egli potra assoclare il proprio
digpositivo mobile 12 allo specitico marker

posizionato necl lucgo in questione; 1n tal mcdo
1futente verra localizzato in ogni lucge
all’interno della struttura complessa e
reindirizzato wverso 11 punto di cestlinazions 34
precedenlemente selezionato.

A titolo esemplificative e non esaustivo, 11

sistema 10 di localizzazionc e orientamanto in
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sLrutture complesse seconde il trovato agevolia
1’ulente nel raggiungimente 41 uno specifico
reparlto allfinterno di  un oapedale, di uno
specifico espoasitore all’internc di un padiglione

fieristico, di una specifica stanza all’internc di

un albergo, e cosl vi

£

.

g1 & in pratica constatatc come il trovato
assolva pienamente il compito e giil scopi
prefissati. In particolare, a1 & viste come il
sistema di loczlizzazions & orientamentc in
strutture complesse cosi concepito permelte di
superare 1 limit!? qualitativi dell’arte noLa, in
quantc consente di mantenere un’ efficacia elevala
e costante ed ¢& indipendente da cqualsiasi segnalc,
Guto o informazione georeferanziale provenlente
dall’ esterno della struttura complessa.

Uri altro vantaggio del gsislema di
localizzazlone et crientamento in slrutture
complesse secondo i1 trovato consiste nel fatto
che essc  permetle all’utente di conoscere il
parcorsc da seguire per ragciungere un punto ai
interessc di destinazione situato all’intcerno di
una struttura complessa unei contesti in cui i

sistemi georeferenziali di supporte alla mobilita
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di tipeologia nota non sono disponikili, o comundue
SONC inefticaci in quanlo inaffidabil! e
lmprecisi.

Un ulteriore vantacgio del sistena di
localizzazione e orientamsnto in strutture
complesse secendo 11 trovate consiste nel flatte
che B3s0 consente all’ulente di raggiungsere
agevolmente un punlo di interesse di destinarzione
desiderata all’interno di una slruttura coumplessa
attraverso una guida gralfica semplice e intuiitiva.

Ancora ul vantagglo del sistema di
localizzazione e orientamento in strutture
complesse secondo 11 trovato consiste ncl [latto
che esso permette sil’utents di raggiungere
agevolmente un punto di interesse di destinazione
desiderata all’interno di una struttura complessa
con an gignificativeo risparmic di tempo.

Benche il slatema di localizzazione =
orientamento in  strutiure complesse sccondo i
rrovato sia slato conceplto in particolarc per il
supporlc agti spostamentl effettuati da partce di
un utente alil’interno di strulture articolate ¢
complesse nelle qualil gli attuall sistemi cii

supporlo alla mokilita sono inefficaci, =sso potra
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comuingue essere utilizzate, plt genervalmcente, per
il supporto agli spostamenti effettuati da parle
di un utente in una qualsiasi struttura, complessa
o menc, e indipendentemente dall’elflicacia degli
attuzli sistemi di supporto alla mcbilita a. suo
interno.

T1 trovalo, coal cencepito, & suscettiblle ai
aumerose modiliche e wvarianti, tutte rientrankbi
rell'ambito del concetto invenliva; a  titole
esemplificativo e nen limitative, L1'esperto del
scttere comprende senza sforrzo che puc  essarc
prevista anche una funzione di nemorizzazione dei
percorsi preferiti. Tnoltre, rutti 1 dettagli
pclranno esscre sostituici da altri elemcnti
recnicamente equivalenti.

In pratica, 1 materiali impiegall, nonché le
dimensioni e le forme conlbingenti, potranno essere
qualsiasi a seconda delle eslgenze e dello slato
della tecnica.

In conciusionc, lfambito di protezione delle
rivendicazioni non deve esserse limitato dalle
illiustrazioni o dalle forme di realizzazione
preferite illustrale nella descrizione sotto forma

di esempl, ma piuttosto le rivendicazioni devono
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comprenderc tutte le caratteristiche di novita
brevettabiie che risiedons nella presente
invenzione, incluse ftutte le caratteristiche che
sarebbero Lrattate comec equivalenti dal tecnico

del rano.
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RIV®mENLICAZTIORNI
1. Sistema (10) d localizzazionc 2]
orientamento in skbrutture complesse, comprendente
un dispesitive mobile (12) comprendente una unita
di contralle (14), mezzi (18) par la selezicne adi

un punto di destinazione (34} ali‘internc di una

i1

a, e mezzi (20 per

struttura zomelies
lfarchiviazione delle planimelrie di una o pik
strutturc complesse, caratterizzale dal fatto di
comprenderc una pluralita di mezzi di
tocalizzazione [(25a, 265b, 2bc, 25¢) distribuiti
all’interno i dette una O pin strutlure
complasse, delii mezzi d&i archiviazione (20] di

sando

15

detto dispeositive mobhile (12) e
ulieriormente atti a memcrizzare le poslzloni d:=
detta pluralita di mezzi di localizzazione (25a,
25k, 25c, 2bd), e del falto che datto dispositivo
mobile (12} comprends ulteriormente mezzi (16) per
il rilevamento di detti mezzi di localizzawione
(25a, 2bb, ?25a, 25d), detto rilevamenlo esgendo
atto a individuare un puntoe di  partenza  (32)
all’ interno di detla struttura complessa, detta
tnila di controllo (i4) di detto dispositivo

mobile (12} essendo configurata per calcolare e
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definire almeno un percorsc partenza-destinazione
(36) .

2. Sislema (10} di locallzzazione C
arientamento in  strutture cemplessc seconde a2
rivendicazione 2, cavatterizzato dal fatlo ciae
detto dispositive mcbhbille (12) comprende mczzl {(22)
per la visuvalizzazione della planimetria <i detla
strittura complessa, indicanti dello almeno un
PErCoTSo parlenza-destinazione {36).

3, Sistcma (=0} di localirzzazicone e
orientamento in strutture complesse secondo la
rivendicaziona 1 o 2, caratterizzalo dal fattc che
detta unila di controllo (14} calcola e definisce
detto almeno un percorse partenza-deslinazionea
(36) mertendo in correlazione detto punto di
partenza (32), dctto punto di decstinazione (34), e
detta planlmetria di detla struttura complessa.

4, Sistems {10} di localizzazione e
crienlamento in strulture complesse secondo una ©
pin delle rivendicazioni precedenti,
caratterizzate dal fatto <c¢he detta unita di
controllo (14) calcola e definisce detto aimeno un
percorso partenza-deslinazione (36) per mezzo di

un aigoritmo di apprendimentc di dette planimetrie
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di delle una o piu strzutture complesse, e di delta
pluralita di mezzi di localizzazione (25a, Z5%b,
25c, 25d).

4, Sistema (170) Gl lecallzzazione e
orientamento in strutture complesse secondo una ©
piu dellc rivendicazioni precedentt,
caratterlizzato dal fatto che detta wunita di
controlle {(14) calcola e definisce dette almene un
percorso partenza-dcestinazione (36) per mezzo di
un algoritmo dei cammini minimi basato su di un
modells reticelazre di nodi che schematizza detfa
nplanimetria di detta struttura comrplessa,

5. Sistema (20) di localilzzazione e
oricntamentc in strutture complesse seconco una o
piu delile rivendicazioni precedenti,
caratlerizzato dal fatto che detta unita di.
controllo (14} calcola e definisce detto almenc un
PRrCorso partenza-destinazione (36) anche in hase
ad esligenze e/o preferenze preventivamente
impostale da detto utente.

7. Sistema (109 di locallizzazionc e
orientamentc in strutture complessc secondo una o
piu deile rivendicazioni precedenti,

caratterlzzato dal fatto che detti mezzi adi
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localizzazione (25a, 25b, 25c, 25d) cemprendono un
codice QR, Quick Response Code, e dal fatto che
detti mezzi di rilevamento (16} comprendonc uUn
lettore di codici QR,

8, Sistema (10) ai loczligzaziona o
orientamento in strutture complcsse seconda una o
piu delle rivendicazioni precedenti,
carztterizzato dal fatto che detti mewzl di

tocalizzazione (25a, 25b, 23c¢, 25d) comprcndonce un

modulo NEC, Near Field Communication, in
trasmigssions, e dal fatto che detti mezzi di

rilevamente (16) comprendono un module NFC  in
ricezione.

9. BisbLems {1 di localizzazione e
orientamento in strutture complesse secondo una o
piu delle rivendicazioni precedenti,
caratterizzato dal fatte «che dett] mezzi dai
localizzazione (25a, 25b, 25c, 25d) comprendceno un
rodule Bluetecotn in trasmissionc, e dal fatto che
detti mezzi di rilevamento (16} comprencéono un
modulo Rluetooth In ricezione.

10. Sistema (10) ci localizzazlione e
orientamenlo in strutture complesse secondo una ©

piu celle rivendicazioni precedenti,
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caratterizzato dal fatto che dellli mezzi di
localizeazions (2%a, 20b, 25c, 25d) comprendonc un
modulo Wi-7i in trasmissione, ¢ dzl faltlo che
detti mezzi di rilevamentc (16} comprendono un

modu‘o Wi-Fi in ricezione.
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