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PTV GROUP

Fondata nel 1979 a Karlsruhe, Germania

2015/ 2016:

=» 500 impiegati

=» 100M € fatturato

®» +15 sedi nel mondo
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PTV E IL CICLO DELLA MOBILITA" INTELLIGENTE
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PTV E IL CICLO DELLA MOBILITA" INTELLIGENTE

PTV | vissiM Sl PTV | visuMm Jll PTV | VISWALK
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~g hyperpath WINZeIVVY4lelN= GESTIONE

® Rjuso dei dati in fasi
CONTROLLO differenti di progetto
EalalhE1E = Uso di sistemi e
EPICS processi integrati




DAL SUPERVISIONE DEL TRAFFICO ALLA GESTIONE DELLA MOBILITA
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DAL SUPERVISIONE DEL TRAFFICO ALLA GESTIONE DELLA MOBILITA

PREVISIONE
MONITORAGGIO ﬂ

&= Bl GESTIONE .
v Multimodale
INFORMAZIONE |,

1 v Aperto
v’ Interoperabile
v’ (As-a-Service)

D

ANALISI

| - =% N . y
~
-

7%

OPTIMA



MONITORAGGIO DELLA MOBILITA

® Data Hub & Data Fusion

) "

* Sensori

e Dati Proprietari (TomTom, Inrix
S ECD

e ANPR

e AVL/AVM

* Telecamere

e PMV

e Sensori Semaforici
* Parchegaqi



MONITORAGGIO DELLA MOBILITA

® Data Hub & Data Fusion

* Sensori ’

e Dati Proprietari (TomTom, Inrix

9

S ECD
* ANPR '
* AVL/AVM

e Telecamere
e PMV ‘

e Sensori Semaforici
* Parchegaqi

= Monitoraggio Integrato
(Web GUI Multiutente, Multiagenzia)
* Traffico Privato
* Mezzi Pubblici
* Eventi (Previsti e Imprevisti)
* Stato dei Sensori
* Webcam
* Pannelli a Messaggio Variabile

 Parcheggi, Semafori, etc.

1D:

Totale:
Posti beri:
Andamento:
Ora di inizio:
Ora di fine:

5

1

110.00

54.00

1
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27/11/2014 11:03:27
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ANALISI DELLA MOBILITA

= Storica

Geolocalizzazione

-
LEP
Count Site List

[E] show gridelements onmep B Select o map

Number
2128 doc

2183 doc

2247 _doc

3350_doc

2648 _doc
2250_dloc

Neme

CORSO DUCA CEGL
ASRUZZI

CORSO SAM MAURIZIO
V1A BOLOGNA

VIA NIZZA

CORSO CASAE

CORSO DUCA DEGI
ABRUZZ1

CORZO FILIPPO TURATL
V1A BOLOGNA

Street rumber

822740801

55227352
55224033
773050910
55225673
55230987

822600325
55224250

Stre=t type

7 T CRN T RN

[

dec
che

Type
urc

utc
urc
utc
utc
utC

utc

Import format

all

al
al
al
al

al
dl

 Analisi Storica

4 =) Static Layers
V|1 Count Site List
# ] Data Qudity
| [ @inks
)18 count Locations
& Optima Network
7] Dstreex

w
TAT0Z &noe0ds

Tmes

Tmes

Year Ouerview 2014 - B186:-AlL =KF7:0)

»
‘|\||

HEEALLNFZAL] = E1962ALLKFZ-0)

* Reportistica

Time Series Report

Report name: time_series_report | Period| from 2014-01-01, to 2014-01-02] | count sites: [8186][1h]|| Parameters: [lane direction:ALL velocity
class:ALL, Vehicle type: KFZ. value typs: Q, Quality: 0, Grouped by: Hour] |

200 Fugnn
1,75 /
1,500 | 2
/ "
1250 J \
-. - / h
1,000 - 5 \
750 ] N x ]
u
500 p % o %
250 = o L |
ol e gu¥ ! Lot ,.v.r'.,.!--.-! S S T O S -
g 8 8 8 8 8 8 8 8 8 8 8 8 8 8 8 8 8 8 8 8 8 8 8
g 8§ £ g 8 ¢ § ¥ & & g § 8 8§ 3 &8 8 ¢ § ¥ & =5 g §
3 Ty ¥ 3 ¥ 3 v e w= oy 3 Xy 3 3wy oy 3wy oy
8 8 R 8B 8§ 8 R B R R B 8 R § R B8 § 8 §8 8 8 R B §
2 & &8 % &8 % 5§ &% & % & § § & &% &5 & &% & &% & & &% &
5 3 5 3 53 5 58 58 5 5 5 5 8 8 8 8 8 8 8 8 8 8 8 8




ANALISI DELLA MOBILITA

= Storica
®» Real-Time (KPI)

Esempi di KPI:
« Tempi Medi di Percorrenza
 Ritardo Medio per Linea Bus
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Time (h) . 60 Speed (km/h)
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(absolute number) o Total Queue

(n. vehicles)




ANALISI DELLA MOBILITA \

®» Storica
®» Real-Time (KPI)

Year (erview 20114 - BIR6=ALL 2KF7=0)
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PREVISIONE DELLA MOBILITA

B Previsione

* Nello Spazio (Estrapolazione Misure A Tutta La Rete)

Solo Sensori Sensori + Modello
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PREVISIONE DELLA MOBILITA

B Previsione

* Nello Spazio (Estrapolazione Misure A Tutta La Rete)
* Nel Tempo (Previsione Traffico Futuro)

Adesso:
Coda In Formazione

+ 10 Minuti:
Congestione + 40 Minuti:
Congestione in via di risoluzione



GESTIONE DELLA MOBILITA

®» \/alutazione Quantitativa e Real-Time
degli Scenari di Intervento (DSS)

Aoy,

Esempi di Possibili Interventi:
Variazione Piano Semaforici e/o .
Pubblicazione della Deviazione su VMS |[*:




GESTIONE DELLA MOBILITA

®» \/alutazione Quantitativa e Real-Time
degli Scenari di Intervento (DSS)

Esempi di Possibili Interventi:
Variazione Piano Semaforici e/o AN
Pubblicazione della Deviazione su VMS 3ot

= Supporto Strategico all'Infomobilita (Transporto Privato + Pubblico)
* SmartDisplay | « Tempi di Arrivo Affidabili (Multimodali)
(Supporto alla gestione dei PMV) « Transfer Alert (Protezione Coincidenze)

Dettagli VMS (8008.PMV013 Regina /Svizzera.Torino - centro) &[=|[%

Attributi || Smart display

Pubfished messages Pages

IDNO  Situation ID Source DIVIETO DI CIRCOLAZ 1 0ME
336... -pubblcato- BENZINA EO DVESEL EO-1-2
GPL HETAMD EO

PRIVATI. 8.00-15.00
COMMERCIAL! : B.30-13.00
E 14.30415.00

Pagna 1 | dil 2 R

situation ID evento Priorita ~ Descrizione situaziol Ora dicreazione  Aggiornato |
SOTTOP 28/11/2014 27/11/2014
NZA 560 2 1 0.00163291348...  strada chiusa

01:00:00 10:31:00




CONTROLLO SEMAFORICO INTEGRATO

®» \/alutazione Quantitativa e Real-Time degli Scenari di Intervento (DSS)

= Supporto Strategico all'Infomobilita (Transporto Privato + Pubblico)

®» Controllo Semaforico Integrato (Manuale, Adattivo)
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INFOMOBILITA

= Portale Web/App per Infomobilita
® Cercapercorso Multimodale (Web+App)

hyperpath

-l

e Controllato
Dall’ Amministrazione
(no Google Maps, etc.)

Park & Ride

000
15.09.2016
16:28 °
Fare: 15,40 €

e Personalizzabile

e Multimodale

1 16:28 Wien Franz-Josefs- o
PrT, PuT, Park & Ride Bahnhof
a Car | 69,1 km | Oh 58min
* Basato su Real-Time e B wakiocorspprox s min
Previsioni (Lavori in Corso, - Rorgri il

approx. min

Incidenti, Chiusura e/o
Deviazione Linee TPL)

Walk to destination: approx. min
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INFOMOBILITA

= Portale Web/App per Infomobilita
® Cercapercorso Multimodale (Web+App)
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Bigliettazione Elettronica Integrata




PTV OPTIMA: UNA SOLUZIONE FLESSIBILE PER MONITORAGGIO, ANALISI, INFORMAZIONE E GESTIONE DELLA MOBILITA’ IN AREA METROPOLITANA

REFERENZE RECENTI PER OPTIMA

» SACHSEN ANHALT REGION (Germania) : 2015 - 2018
DIRIF PARIS (Francia): 2015

CATANIA (Italia) : 2015

MOSCOW (Russia) : 2014 - 2015

ITE LEIPZIG (Germania): 2015 - 2016

LUBLIN (Polonia): 2015 - 2016

CISTERNA DI LATINA (ltalia): 2015

=» GUIDONIA (Italia): 2015

» APRILIA (Italia): 2015

=» ABU DHABI POLICE (Emirati Arabi Uniti): 2015 - 2017
®» RUSSIAN HIGHWAYS (Russia): 2015

= \WIEN (Austria) : 2014 - 2015

®» ERFURT (Germania) : 2014

=» PI[EDMONT REGION (ltalia) : 2011 — 2014 INSTALLAZIONI REAL |

(no progetti pilota o aree piccole)



LE NOSTRE PROPOSTE PER ROMA SERVIZI PER LA MOBILITA

Proposta 1 — Controllo Semaforico Integrato

®» Priorita’ flessibile al trasporti pubblici senza
penalizzare quello privato

» Completamente Configurabile da Centrale
» Ridotta Infrastruttura Sensoristica
» |ndipendenza dall’Hardware




CONTROLLO SEMAFORICO TRADIZIONALE VS ATTUATO

Tempi Fissi,
No Controllo Remoto



CONTROLLO SEMAFORICO TRADIZIONALE VS ATTUATO

Flusso Misurato,  Priorita, Posizione
Occupazione Veicolo

A2

. i . [ Attuale P1:ano F : ] ] )
Tempi Fissi, ematoricd « Tempi Ottimizzati
No Controllo Remoto lSemE?Siiche * Priorita’ a:
g « Mezzi Pubblici

B  Pedoni
* Bicli



CONTROLLO ADATTIVO DI AREA: PTV BALANCE

Balancing Adaptive Network Control Method

\ = ==

4

N

Z '
PTV | BALANCE //. PTV| EPICS o
17 g N .

Controller [E5
Centrale

Parametri di Controllo
Ottimizzati (20-60m prima dello
Stop)

®» Controllo Adattivo Flessibile
(Strategie, Tempi Min./Max. , etc.)

®» Rapida Ottimizzazione Simultanea

» Richiede Pochi Sensori
(Solo Check-in)

» |ndipendente dall’ Hardware
» \Web GUI di Controllo




rol System

PTVJ BALANCE

Controller
Centrale

CONTROLLO ADATTIVO DI INTERSEZIONE: PTV EPICS

Entire Priority Intersection Cont

PTV | EPICS

,%

7

N

Parametri di Controllo
Ottimizzati

N
2. ,
pTV | EPICS 7

(20-60m prima dello
Stop)

=» Controllo Locale Adattivo

®» Priorita’ di Transito Flessibile
(TPL, Pedoni, Bici)

» \Workflow di Calibrazione Integrata




CALIBRAZIONE E TESTING INTEGRATO

Ottimizzazione
Piani Semaforici
(Tempi Fissi, Dinamica)

- - e ) "
Yol ) M
. L —
B < 2
ey S S
N e "l
A & » -
! )
&y A
e L
-‘7} :'.\,‘ - “.

Centro i Controllo f

BALANCE

EPICS

Fornitura Dati

Costruzione Rapida Rete — .
Pianificazione

' Fornitura Dati

Simulazione/Testing Costruzione Rapida Rete

Fornitura Dati
Controller Semaforico

g'l:’-. Mondo Reale

L. fe e S Sl o SRR




CALIBRAZIONE E TESTING INTEGRATO

Mondo Reale

LD N T T LT

Ottimizzazione
Piani Semaforici
(Tempi Fissi, Dinamica)

BALANCE

EPICS

Fornitura Dati
Controller Semaforico

Simulazione/Testing

Fornitura Dati

Costruzione Rapida Rete

Centro Di Controllo ;

Pianificazione

' Fornitura Dati

Costruzione Rapida Rete




CALIBRAZIONE E TESTING INTEGRATO

Mondo Reale

B SN TE i N SR

Ottimizzazione
Piani Semaforici
(Tempi Fissi, Dinamica)

BALANCE

EPICS

Fornitura Dati
Controller Semaforico

Simulazione/Testing

Fornitura Dati

Costruzione Rapida Rete

- ol
L et - U

Centro Di Controllo ]

Pianificazione

' Fornitura Dati

Costruzione Rapida Rete




CALIBRAZIONE E TESTING INTEGRATO

Ottimizzazione
Piani Semaforici
(Tempi Fissi, Dinamica)

s
Centro Di Controllo |

| |
[ | T

BALANCE

EPICS

Fornitura Dati

Costruzione Rapida Rete

Pianificazione

' Fornitura Dati

Simulazione/Testing Costruzione Rapida Rete

Fornitura Dati
Controller Semaforico

e o |
\ Mondo Reale
L

T N T e




REFERENZE: IL CASO DI INGOLSTADT

e 46 Intersezioni con Controllo d’Area

« 3 Direttrici Principali Coordinate (Onde Verdi)

3 “.eu';-f.w
V[ N
o Fascia Temporale Numero di Tempo di Attesa
:):.:I‘m’ \f'f.

f o, . 4 ,?"; ‘ Fermate

IR s L N R B 06:30-09:00 9% 119 %

z 3 ‘«\\é\\\&")\.\t‘\ ’\\\S !\:*Q:‘?\\\\\ - 11&:.:&. . . 0 0

5 09:00-15:00 9% 9%

s s 15:00-19:00 32 % -32 %
06:00-19:00 17 % 21 %

=» Economici

®» 200.000 Ore in Meno di Tempo di Viaggio
» 1.000.000 € Guadagnati

Studio del Technical University di Monaco (Braun 2009)



PTV BALANCE E PTV EPICS - REFERENZE

Landshut Rete Stradale Primaria (Selezione Piano) 2003
Remscheid Centro Citta (inclusa Stazione Bus) 33 2003
Hamm Centro Citta 15 2004
Hamburg Bramfelder Stral3e/Wandsbeker Markt 40 2004/2007
Ingolstadt Rete stradale Primaria - TRAVOLUTION 46 2008
Vienna Wienzeile 21 2010
Regensburg Nordstadt (Settore Nord) 35 2010
Salzburg Rete Stradale Principale 30 2014/2015
Krakow Botewa (2012), Bronowicka (2013) 30 2012/2013
Gdansk, Gdynia Rete Stradale Primaria 150 2012/2015

Lublin PTV Balance, PTV Epics and PTV Optima 70 2015/2016
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Vienna Wienzeile 21 2010
Regensburg Nordstadt (Settore Nord) 35 2010
Salzburg Rete Stradale Principale 30 2014/2015
Krakow Botewa (2012), Bronowicka (2013) 30 2012/2013
Gdansk, Gdynia Rete Stradale Primaria 150 2012/2015

Lublin |PTV Balance, PTV Epics and PTV Optima| 70 2015/2016




CONTROLLO SEMAFORICO TRADIZIONALE VS ADATTIVO
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CONTROLLO TRAFFICO PROATTIVO 2.0

Flusso Misurato,  Priorita, Posizione
Occupazione Veicolo

A2
[ Attuale Piano

Semaforico

Fasi

Temp| FiSSi Semaforiche
' Attuate
no controllo remoto

Priorita
Posizione Veicolo

o

i

Eventi

ROAD |W;= 1
CLOSED '

Veicoli Sonda,
Velocita

Flussi Misurati,
Occupazione
i

[
Stato del Traffico
Armonizzato

Stima e Previsione
Real-Time del Traffico

Flusso
Previsto/Desiderato,
Occupazione

—)

\ 4

Ottimizzazione / Controllo
dei Piani Semaforici

Fasi Semaforiche
Attuate




ESPERIENZA DI LUBLIN

INTEGRAZIONE DI PTV BALANCE & EPICS DENTRO PTV OPTIMA
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» Controllo Semaforico Integrato:
Tempi Fissi, Controllo Locale, Controllo Area
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» Controllo Semaforico Integrato:
Tempi Fissi, Controllo Locale, Controllo Area

» Maggiore resilienza del sistema di controllo
del traffico segnale a sensori difettosi o
mancanti Spire Virtuali
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» Controllo Semaforico Integrato:
Tempi Fissi, Controllo Locale, Controllo Area

» Maggiore resilienza del sistema di controllo
del traffico segnale a sensori difettosi o
mancanti Spire Virtuali

» Controllo Semaforico Proattivo
Basato sulle Previsioni.

» Permette di reagire a incidenti e attivare
simultaneamente altre misure di gestione, come PMV



ESPERIENZA DI LUBLIN
INTEGRAZIONE DI PTV BALANCE & EPICS DENTRO PTV OPTIMA
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f L LG » Controllo Semaforico Proattivo
=< Basato sulle Previsioni.

» Permette di reagire a incidenti e attivare
simultaneamente altre misure di gestione, come PMV

» Permette un controllo diretto delle strategie: dal livello
di priorita ai trasporti pubblici alla direzione delle onde
verdi. Massima flessibilita - da tempo adattivo fissato
alla priorita del segnale di transito per i pannelli

» Controllo Semaforico Integrato:
Tempi Fissi, Controllo Locale, Controllo Area

» Maggiore resilienza del sistema di controllo
del traffico segnale a sensori difettosi o
mancanti Spire Virtuali



ESPERIENZE: SYMMON PROJECT VIENNA

Variazione dei Piani Semaforici usando PTV Optima come
un Sistema di Spire Virtuali

Valutazione dei Risultati fatta da Consulenti Indipendenti

BENEFICI DI OPTIMA SULLA REGIONE DI VIENNA



ESPERIENZE: SYMMON PROJECT VIENNA

Da 35% a 50% Riduzione sul Tempo di Viaggio

Fino al 60% di Riduzione del Particolato

Fino al 60% di Risparmio sul Tempo di Viaggio nelle
Direzioni Secondarie

Fino al 15% di riduzione sulle emissioni.

BENEFICI DI OPTIMA SULLA REGIONE DI VIENNA
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LE NOSTRE PROPOSTE PER ROMA SERVIZI PER LA MOBILITA

Proposta 1 — Controllo Semaforico Integrato

®» Priorita’ flessibile al trasporti pubblici senza
penalizzare quello privato

» Completamente Configurabile da Centrale
» Ridotta Infrastruttura Sensoristica
» |ndipendenza dall’Hardware




LE NOSTRE PROPOSTE PER ROMA SERVIZI PER LA MOBILITA

Proposta 1 — Controllo Semaforico Integrato

Proposta 2 - Optima Public Transport

®» Priorita’ flessibile al trasporti pubblici senza _ i
penalizzare quello privato + = Monitoraggio in tempo reale
= Completamente Configurabile da Centrale = Previsione affidabili dei tempi d’arrivo
» Ridotta Infrastruttura Sensoristica = Protezione coincidenze
» |ndipendenza dall’Hardware = Monitoraggio dei livelli di servizio

» |nfomobilita




GESTIONE TRANSPORTO PUBBLICO:
OBIETTIVI E LIMITAZIONI DEGLI APPROCCI CORRENTI

Obiettivi:

Gestione proattiva della mobilita’ pubblica e dell'infomobilita’:

» Capacita’ di valutare strategie alternative nell’arco di minuti
» Fornire informazioni accurate agli utenti
» Fornire informazioni quantitative per valutare e (ri)pianificare il transporto pubblico
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Limitazioni degli approcci correnti basati solo su AVM/AVL :

e | tempi di arrivo stimati (ETA, Estimated arrival times) sono basati
su algoritmi storici o statistici (troppo semplici)

* L’'informazione non e’ veramente intermodale
(impatto di un sistema di trasporto su un altro)




GESTIONE TRANSPORTO PUBBLICO:

OBIETTIVI E LIMITAZIONI DEGLI APPROCCI CORRENTI

Obiettivi:
Gestione proattiva della mobilita’ pubblica e dell'infomobilita’:

» Capacita’ di valutare strategie alternative nell’arco di minuti
» Fornire informazioni accurate agli utenti
* Fornire informazioni quantitative per valutare e pianificare il transporto pubblico

Limitazioni degli approcci correnti basati solo su AVM/AVL :

e | tempi di arrivo stimati (ETA, Estimated arrival times) sono basati
su algoritmi storici o statistici (troppo semplici)

* L’'informazione non e’ veramente intermodale
(impatto di un sistema di trasporto su un altro)

Che succede se un bus ritarda per un incidente
fra due auto e perdo la mia connessione con il treno ?




OPTIMA PUBLIC TRANSPORT: FUNZIONALITA’

-» Geolocalizzazione (AVL/AVM + Schedulati)
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OPTIMA PUBLIC TRANSPORT: FUNZIONALITA’

®» Geolocalizzazione (AVL/AVM + Schedulati)

®» Stima multimodale dei tempi di arrivo (ETA)
che tiene conto di:

» Stato del traffico in tempo reale e previsione del traffico futuro
» Congestioni
+ Code

« Eventi di trasporto privato
* Incidenti
+ Condizioni metereologiche

* Eventi di traffico Pubblico
* Guasti
* Interruzioni di servizio
* Cancellazioni di linee




OPTIMA PUBLIC TRANSPORT: FUNZIONALITA’

®» Geolocalizzazione (AVL/AVM + Schedulati)

®» Stima multimodale dei tempi di arrivo (ETA)

» Allerta automatici per perdita di coincidenze
(Transfer Alert/Protezione Coincidenze)




OPTIMA PUBLIC TRANSPORT: FUNZIONALITA’

®» Geolocalizzazione (AVL/AVM + Schedulati) Total Travel 18000 ® Average
Time (h) ° 60 Speed (km/h)
40
: : : Bl : 20 Total
®» Stima multimodale dei tempi di arrivo (ETA) F ® Travel I
Distance (km
Reliability
= Allerta automatici per perdita di coincidenze (absolute number) B Total U
(Transfer Alert/Protezione Coincidenze) (n. veRies)

» KPI per il transporto pubbllco (Monitoraggio LOS):

« Total current delay Average delay per line

« Current delay per line * Average delay per stop

« Current delay per stop + Percentage monitored runs

« Average delay per run + Percentage active runs with delay

Maximum line delay



OPTIMA PUBLIC TRANSPORT: FUNZIONALITA’

®» Geolocalizzazione (AVL/AVM + Schedulati)

®» Stima multimodale dei tempi di arrivo (ETA)

» Allerta automatici per perdita di coincidenze
(Transfer Alert/Protezione Coincidenze)

» KPI per il transporto pubblico (Monitoraggio LOS)

» Architettura aperta (API)




Grazie per 'attenzione !

the mind of movement

Antonio Privitera
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