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e prise de vues a pDCe, du “GPS
n INS en un systéme mobile de

collecte de données de SIG

Intégration des appareils d
en mode différentiel et d'u

RESUME

systeéeme d'information géographique
tiers nécessite 1l'apport de grandes
gquantités de données qu'on obtient actuellement par numérisation
manuelle de cartes existantes, corrigées jusqgu'a un certain degré
far la photogrammétrie et les techniques de levés traditionnelles.
aAfin d'accélérer la collecte des données numériques, il faut
Utiliser .des,.~ capteuns numériques a fonctionnement intégré,
exploitables en mode cinétique, c'est-a-dire a partir d'un
véhicule en marche. L'université de Calgary a mis au poingE unm
systéme mobile précis de levés, destiné & 1l'inventaire des routes
. 'des apblications generales de SIG. Ce systéme combine un
groupe de caméras 3 dispositif de couplage de charge, un recepteur
de systéme de positionnement global *1GPS) 5 b systeme de
navigation inertielle (INS), qui assurent la collecte automatique
des données dans le corridor routier, a une vitesse de déplacement
5 vl km/h, ex dul enregistrent ces données en un format

exploitable par SIG.

L2 " mise~iau “polint, ., dMun
ey pour ‘les réseaux Irou

I,'information mise a jour grice . .al¥X. . syalelies de
positionnement global et de navigation inertielle assure la
correction géométrigque des 1images captées par les caméras a
couplage de charge, lesquelles enregistrent tous les "détails .de
chaque c6té de la route, dans un corridor d'environ 50 métres.
L'hortogé’ du- récepteur GPS Synehipnise - le déclenchement des
obturateurs des caméras avec les signaux de sortie du systeme de

navigation 'inertielle.

Le présent document Pt e tolit particulierement de
1 regration des” capteurs kL des transformations mathématiques
nécessaires a la conversion des coordonnées . d'images . €n
coordonnées a trois dimensions. On Yy abordera également certains
problémes de stockage, de fusion et de manipulation des données.
On s'attachera tout spécialement enfin 3 la précision globale des
coordonnées dérivées en trois dimensions, Qque 1t recilirata T

essais récemment effectués permettent d'évaluer.

TIB Hannover
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