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Mostrare le potezialita della combmaiioHé d' Narrow Al e s¢mulazwm virtuali
_contestualmente al calcolo sull’ occupqzwne archeggi urbam.
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Questo approccio consente di sperim -'
efa sé’del[a ricerca.

Digital Twins
I lfnodelli Al sono stati sviluppati all’interno di una simulazione vituale.

Traffico, pedoni e auto parcheggiate, sono gestite in maniera procedurale, in
modo da generare automaticamente le labels necessarie per il training dei
modelli.

In questa PoC sono stati sviluppati modelli di Narrow Al per valutare
l'occupazione di parcheggi che non dispongono di ingressi controllati.

Nel campo dell’inteligenza artificiale, i modelli cosidetti Narrow, sono
modelli specializzati in un singolo task. Questo li rende particolarmente
efficenti nel gestire un grosso volume di dati, come puo essere il caso di un
intera citta.
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Parcheg

Liberi o a pagamento, questi parcheggi non hanno un sistema di
monitoraggio ingressi e uscite, come puo essere presente nei silo.

Sono molto variabili per contesto e disposizione, non sempre la segnaletica é
- chiaramente visilibe. :

©

a bordo strada

? _E"ﬁo,ssible riutilizzare | ‘infrastrtuttura esistente di telecamere per monitorare
l'andamento dell’occupazione.

;Vj&i"g' approcci sono possibili per delimitare i posti conteggiati, per esempio:
maschere di interesse e dati temporali per discriminare tra auto in transito o
in coda, rispetto a quelle parcheggiate.
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Dataset e modelli Al

Esempio di dati utilizzati durante il training. o ¥ e i G . . Alcuni layers della rete neumle a scopo illustrativo,
Parcheggi a piazzale e a bordo strada sono randomizzati in modo da cretre B b \ mostrano Uidentificazione delle features rilevanti
dataset variegato, sia come layout, modelli auto, quantita e traffi u(bg ne . ‘;:;;‘;j» ‘ ' . per il conteggio dei veicoli in sosta che sara l'output
Le labels sono autogenerate e corrispondono al numero di auto p@ g R ' finale del modello.

zone di interesse. . i 4 i Q}
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Confusion Matrix
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Risultati

Grafici preliminari presi da un sample di test (non
usato durante il training) mostrano la capacita del
modello di generalizzare.

La media dei risultati corretti é superiore al 90% se
si considera una tolleranza di +/- 2 veicoli.

Nel grafico a destra é possibile vedere l'errore
medio categorizzato per numero di veicoli presenti.

Accuracy
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Analisi

In questa tabella e possibile osservare quanto un modello Al si discosta
dal risultato corretto, mgstrando la corrispondenza tra valore reale e
predetto.

Asse Y: Numero reale di auto presenti
Asse X: Stima fatta dal modello Al

La condizione ideale e gve_g-zégtti i valori sulla diagonale della matrice.
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Vantaggi della simulazione ~ "'r—

Questa metodologia consente vari vantaggi cruciali rispetto all’'uso di dati reali.

1. Valutazione della fattibilita del progetto a costi ridotti. -

2. Generazione automatica delle labels, fondamentali per il training di Al. Nel caso by
dell’uso di dati reali, la fase di labeling puo essere molto costosa. N A

3. Possibilita di testare differenti approcci e trovare le condizioni-ottimali per el (o . -
ottenere il risultato voluto. e g TR

4. Non e sempre possibile ottenere i dati reali. =

5. Tutela della privacy.

I modelli ottenuti dalla simulazione vanno generalmente finalizzati con dati reali, ma

ne minimizzano la quantita necessaria e cosa fondamentale, anche nel caso in cui L5
non ci fosse una forte trasposizione nel contesto reale in termini di precisione, si puo aS e S
inferire dalla simulazione esattamente il tipo di dati necessari e il risultato.che ci si g B
puo aspettare dall’architettura sviluppata. - BB = <
e, ,
2 , /-

A ;m”&olb parcheggi

" 4654 questa Proof of Concept si vuole dare un idea del potenziale di
- questa metodologia.

Le simulaz@o;?e\i\mddéili che é possibile addestrare con questo
yproccio‘%ono i piu disparati.

L’andamento del traffico puo essere un altro aspetto interessante da
valutare, per individuare situazioni di traffico, congestioni,
problematiche legate a cantieri e nel tempo avere i dati per valutare
ali modifiche possono avere un impatto maggiore sul traffico
?ino o dove sono piu necessari interventi strutturali.
te

i questo tipo possono anche aiutare nel controllo di infrazioni.
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