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Per la citta di Merano e stato utilizzato il programma Citymap. Esso si basa su unabancadati costituitadai SEL relativi a pas-
saggio di singoli veicoli; i SEL s differenziano traloro a seconda della categoria ddl veicolo e della fasciadi velocitd Definiti
i tratti di strada con uguali caratteristiche, associati ad il numero di veicoli in transito di giorno e di notte, il programma
consente di stimare il livello equivalente diurno e notturno in qualsiasi punto del territorio e di ottenere la mappatura acustica
del territorio stesso. |l programma é stato tarato sulla base dei livelli equivalenti rilevati per piti giorni in 16 posizioni dominan-
ti per quanto riguarda il traffico veicolare ed & stato successivamente controllato sulla base dei livelli equivalenti rilevati per

brevi periodi in 62 posizioni dipendenti.
PREMESSA

Come indicao nd lavoro “Classficazione acudica
de territorio comunae di Merano” che compare in que
sti stess Atti, il Comune di Merano ¢ ha incaricato di
dasdficare il territorio, di monitorare il rumore urbano
e di predisporre un programma di previsone. Il presente
lavoro riguarda quest’ ultimo argomento.

CARATTERISTICHE
DEL PROGRAMMA

Come programma di previsone s €& impiegato Ci-
tymap elaborato da secondo autore di questo lavoro.

Il programma 9 basa su una banca dati codtituita dai
livdli sonori rdativi d passaggio di singoli veicoli. Tdi
liveli sono espress in termini di SEL (Single Event
Leve); 9 rammenta che il SEL rgppresenta il livedlo di
un evetto la cui enegia é rifeita ad 1 ssecondo. | SEL
sono dati rilevati a 7.5 m dal’asse della inea di corsa
dd veicolo.

Nella banca dati i SEL d differenziano tra loro in
funzione ddla caegoria dd veicolo (motocidlo, auto-
vettura, camion a due ass, camion a tre asd, TIR) e dd-
la rdativa fascia di veocita (0-30, 30-50, 50-70, 70-90,
90-110, >110 km/h). Ne caso ddle fasce 0-30 e 30-50
kmv/h, i SEL § diginguono a loro volta a sconda che il
velcolo dain fase di accderazione o decderazione.

Il proglanma Citymap interagisce con un quasas
programma cartografico di tipo vettoride in  formato
.axf (Autocad o dtri). L'utente deve individuare i diver-
S tratti di strada con andoghe caretteritiche (tipo di
spefice dradde larghezza dela careggiata, fluss di

traffico, ecc) e cardterizzali mediante I'entita polili-
nea (in genere una spezzata), di larghezza pari (in scaa)
a quela ddla drada. Cos facendo le principai strade
urbane saranno codtituite da pit polilinee (cfr. fig 1).

A dascuna polilinea I'utente deve associare (cfr. fig.
2) il numero di veicali in trandto di giorno (ore 622) e
di notte (ore 22-6), differenziandoli per categoria e ve-
locita.

Per ogni polilinea vanno inoltre inserite le proprigta
ddla drada: tipologia ddla supeficie (esfdto liscio, a
sfato fonoassorbente, pavé) e pendenza (< 5%, 3 5% in
sdita, @ 5% in discesd). Quesdti dai vengono impiegti
per correggere automaticamente i@ SEL in funzione dela
categoriadd vecolo e ddlafasciadi veocita

Per ogni polilinea va infine insita I'dtezza media
degli edifici suambeduei ldti.

Il programma cdcola il livdlo sonoro equivdente
medio diurno e notturno a 7.5 m ddl’asse dd tratto stra
ddeindividuato mediante la polilinea.

Per gimare il livdlo equivdente a quasas diganza
dd tretto stradde e quindi in qualsas punto dd territo-
rio, il programma suddivide ogni trato di cui € codtitu-
ta la padlilinea in divers ssgmenti in modo che la di-
stanza tra il centro dd segmento e il punto in esame sa
ameno doppia della lunghezza dd segmento stesso; co-
s facendo € posshile associare d segmento il suo livel-
lo di potenza sonora cardteristico. Ogni singolo say
mento, condderato come sorgente  puntiforme,  concor-
rera con la sua potenza (in misura differente a seconda
dela diganza) a deeminare il livdlo equivdente ne
punto in esame, che verra cdcolato dd programma per
divergenza geometrica di tipo derico. S pud osservare
che proprio tde cdcolo richiede che la sorgente Sa



puntiforme; cid a sua volta richiede che il punto sia suf-
fidentemente lontano ddla sorgente, ossa dd segmen-
to.

Il rumore emesso da vecoli pud subire un incre-
mento dovuto dle riflessoni sulle facciate degli edific
che ddimitano la gdrada il programma aulla base dele
dtezze medie degli edific ddimitenti la srada corregge
i livdli a seconda che la sezione dradde da a formadi
L, Ulargo o U dretto.

Il rumore nel punto in esame potra essere determi-
nato da piu tratti di polilinea o da piu palilinee (ossa
ddla dsrada in esame e da qudle limitrofe), che concor-
reranno tutte in misura differente (sempre tramite la
procedura di suddisone dei tratti in segmenti) a deta-
minare il livelo equivdente nd punto in esame. Nd ca
0 la diganza dd punto ddla sorgente sSa devata, il
programmane escludeil contributo.

Il programma consente di dimare il livelo equi-
vadente diurno e notturno in quadad punto dd territo-
rio, oppure di stimare i liveli in corrispondenza de ro-
d di una griglia (reticolo a meglia quedrata sovrapposto
a teritorio in esame) di paso definibile ddl’'utente. In
guest’ultimo caso la mappatura de rumore, ossa la re-
dituzione de livelli sonori direttamente sulla cartogra-
fia de teritorio, pud essere caratterizzata da risoluzioni
differenti. La mappatura pud essere ottimizzata median-
te un progranma di interpolazione grefica (Surfer o d-
tri) che permette di ottenere le curve di isolivelo in l&
% a liveli sonori equivalenti stimati in ogni nodo e dle
rispettive coordinate planimetriche. Le curve di isolive-
lo e le fasce da ese ddimitae (evidenziste crometica
mente) forniscono un immediato riscontro  qualitativo
ddllarumorositaambientale (cfr. fig. 3).

Come § € vido, il progranma consdera |'dtezza
degli edifici ddimitanti le strade, ma solo per quanto &
tiene la riflessone dd rumore aulle facciate Non cons-
dera invece gli edific (né qudli fronte srada, né queli
piu lontani) come barriere acudiche che ndla redta ri-
ducono notevolmente la propagezione de rumore. D’d-
tra pate la vautazione di questo aspetto avrebbe com+
portato la conoscenza e l'inserimento nel  progranma
del’extta dtimetria ddla superficie dd territorio e
ddl’'dtezza di ogni edificio (di fatto un disegno a 3 @&
mensioni).

Quindi il programma permette di stimare il rumore
fronte strada sino dla prima fila di edific (in faccaa
agli edfici fronte strada o negli spazi liberi sempre
fronte strada). Nd caso la fila di edifici non sa conti-
nua, ossa la distanza tra i sngoli edifici della gessa fila
sa paagonabile dl'dtezza degli dess, il programma
permette di stimare con attendibilita il rumore anche ¢
trelaprimafila

PREDISPOSIZIONE DEL PROGRAMMA

Nel can di Merano s € operao sulla cartogrefia del
territorio comunale codtituita:

-dd PRG (in cui sono riportate le aree con rispettiva
destinazione d'uso, le drade, ecc) in versone vetto-
ride (estensione .dwg);

- ddla planimetria ddla citta (in cui sono riportati gli
edifici, le drade, ecc) in formato raster (immegine
con estensione tif), georeferenziata rispetto a PRG.

Utilizzando in sovraimpressone la planimetria ra-
sea s € redizzata una nuova cartografia vettoride (e
densone .dwg) codituita da due layer: strade e punti
(di misura).

Nel layer strade sono dtate disegnate ex novo le poli-
linee ddle drade principdi (cfr. fig. 1) individuando i
divers tratti di strada con andoghe caratterigtiche (tipo
d supeficie dradde, larghezza ddla careggiag fluss
di traffico, ecc). Per quanto riguarda tdi caratteristi-
che i dati rdaivi d tipo di supeficie dradde, dla lar-
ghezza, ecc. sono dati acquisti tramite sopraluoghi e
colloqui con i tecnici comundi, mentre i dati dei fluss
di traffico sono dati in parte rilevati nel’ambito ddl’in-
dagine, in parte edratti dd PUT e in parte acquisti tre
mite sopralluoghi.

Nel layer punti § sono definite le 16 poszioni a-
minanti e le 62 podzioni dipendenti (3§ veda il lavoro
“Monitoraggio dd rumore veicolare ndla citta d Mera
no” checomparein questi stess Atti).

La nuova catografia € data successvamente con-
vetita in formato .dxf, in modo da poterla importare in
Citymap.

In Citymap sono dati inseriti tutti i dati richiesti da
programma, ossia per ogni polilinea sono dtati nseriti
fluss di traffico redivi dle 5 caegorie di vecdli, le
corrigpondenti 8 fasce di velocita, le 3 tipologie di su-
perffice dradde, le 3 dass di pendenza e le dtezze
medie degli edific suambeduei lati (cfr. fig. 2).

TARATURA DEL PROGRAMMA

Il rumore previgo dd programma sulla base de
fluss veicolai e ddle caatterisiche draddi  differisce
(Pib 0 meno dgnificativamente) da qudlo rede co va
le per tutti i programmi di previsone e quindi owia
mente anche per il programma Citymap. E  necessario
quindi cdibrare il programma condgderando le misure
sperimentali.

Ne caso in esame il programma € dato cdibrato
mediante I'impiego de liveli equivdenti diuni e not-
tuni (medi rddivi a giorni feridi), rilevati nelle 16 po-
Szioni dominanti (per le quai s hanno dati rappresa
tativi).

La taatura ha per findita la minimizzazione ddlo
scarto tra il valore gimeato e il valore misurato; S deve



in dtre parole intervenire sul programma in modo che il
vaore previsto sa il pitl posshile vicino a qudlo rileva
to. In teoria andrebbero corretti i liveli ddla banca dati
relativi a passaggio dea singali veicoli, ossai SEL.

In praica § € proceduto senza modificare i SEL.
Come § € detto il programma pemette di cdcolare il
livdlo sonoro equivdente medio diurno e notturno a 7.5
m ddl'asse dd tretto dradale individusto mediante una
polilinea, sulla base dei fluss ddle 5 categorie di ve-
coli, ditinti in periodo diurno e notturno. Sono tati co-
S individuati specifici fettori correttivi per ciascuna dd-
le 10 variabili tai da ottenere livdli il piu posshile
prossmi a liveli misurati in tutte le 16 posizioni do-
minai (medianteil programma Excd).

Lo scato quadratico medio ddle differenze tra i li-
vdli gimati dopo correzione e i liveli misurai € risul-
tato pari a 1.8 dB(A) nd caso de rumore diurno e pari a
2.7 dB(A) nd caso dd rumore notturno (lo scarto € piu
elevato con fluss di traffico minori).

Owiamente i fattori correttivi sono Stati  ottimizzati
per il comune di Merano (caratterigtiche territoridi,
straddi, di traffico, ecc) e non necessariamente sono
vaidi per dtri comuni.

CONTROLLO DEL PROGRAMMA

L'affidabilita dd programma di cdcolo, taato per il
comune di Merano secondo la procedura sopra esposta,
e stata vautata sulla base de rilievi effettuai nelle 62
posizioni dipendenti, di cui sono sati misureti i liveli
equivdenti e sono dati annotati i fluss di traffico rda
tivi ad unintervallo tempordedi 15 minuti.

| livdli equivdenti medi nelle 62 poszioni dipen-
denti relativi agli interi periodi diurni sono deti estra-
polati riferendos dla pit vicina posizione dominante e
condderando la differenza tra i liveli rilevai nella stes-
sa posizione dominante ned medesmi 15 minuti e nd
periodo diurno (su pit giorni).

Noti i fluss di traffico reativi a 15 minuti, rel pro-
gramma sono Steti introdotti per ciascuna delle 62 posi-
zioni dipendenti i fluss medi di traffico diurni, detea-
minati riferendos sempre dla piu vicina posizione do-
minante, osia condderando la differenza tra i fluss ri-
levati nella stessa posizione dominante ne medesmi 15
minuti e ne periodo diurno (su pit giorni). Sulla base
del fluss medi § sono stimati i livelli nelle 62 posizioni
dipendenti.

Lo scato quadratico medio delle differenze tra i li-
veli stimati e i liveli estrgpoleti € risultato pari a 34
dB(A). Tde risultato pud essere considerato molto sod-
disfacente.

IMPIEGO DEL PROGRAMMA

Il programma di previsone permette di visudizzare

I'inquinamento da rumore direttamente sulla  planime
triadd territorio comunae.

S potranno quindi stimare i liveli sonori in facciata
degli edific e negli gpazi liberi che § affacdiano aulle
strade. S potranno individuare le aree in cui il rumore
rilevante e, indicaivamente, s potranno individuare le
zone in cui vengono superati i vaori limite. Sulla base
del'entita  del’inquinamento, della percentude  di
popolazione espodta, dele specifiche Stuazioni e dele
concrete possihilita di riduzione del rumore, S potranno
definire le priorita degli interventi di rissnamento acu-
gtico.

Nell’daborazione del piani di risanamento, lo steso
programma di previsone svolgera un ruolo essenzide.
Codtituira uno strumento di lavoro direttamente utiliz-
zabile dagli addeti dla pianificazione (anche non in
poseso di conoscenze di acudtica); infatti, introducen-
do d cdcolaore vaiabili qudi il fluso e la compos-
Zione dd traffico, 9 potranno prevedere i liveli sonori
nelle aree in esame. In td modo sara posshile conosee
re a priori I'effetto in temini acudtici degli intervent
sulla viahilita, prima di attuare gli interventi stess. E
cid & molto importante dal punto di vista dd risparmio
non solo economico, maanche di tempo edi risorse.
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Figura 1 - Polilinee rappresentanti le strade urbane lungo le quai sono Heti effettueti i rilievi di lunga e breve durata

-4 Editazione dati traffico stradale O] %]

— Selezione Tratto Stradale
Tratto n. ITiI Maorne: I viawolf 167
Preced. | Success. | Fine |
Leq,7.5m (G W ¢ Figso (¥ Calcola
— Proprietd
Tipo di Pavimentazione 1-Asfalta Liscio i
Pendenza (%, +] -] 0-5% 1
hmed edifici lata Sinistro 0
hrned edifici lato Destra 0.
— Traffico diurmo complessiva
M. autowvetture  [W1) 2880 C3{30-50 kmh) ac =
N.camion 2 assi V2] 368 | C3-(30:50 kmdh) acz
M.camion 3 assi (V3] 43 [C1-40-30 km/h) acc ¥ |
N.TIR [+#4] C140-30 km/h) acc 7
M. rotocicl (W) 1328 | C140-30 k/h) ace ¥ |
— Traffico notturno complessiva
M.autovetture  [W1) 136 | C34{30-50 km#h) ac x|
M.camion 2 az=i V2] 8 C3-30:50 kmndh) ac ¥
N.camion 3 as3i [v3) C140-30 kmn/h) ace ]
MN.TIR (4] C140-30 km/h] acc 7
Noratocicli - V5] 24 |C140-30 kmh] acc 7
™ Imposta automaticamenite | dati della strada precedente
Cat.A - Autostrada CatB - Extraurb. princ.
Cat.C - Extraurb. sec. Cat.D - Urhana scar.
CatE - Urbana quart. CatF - Locale

Figura2 - Schedadi inserimento dati
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Figura3 - Mappaturaacustica




