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Qualité des données géographiques

Constat : Multiplication des producteurs de données - Diversification des usages

Besoin croissant d’évaluer et de communiquer la qualité des données

Deux approches de la gualité [Vauglin, 1997]

Univers .
Besoins

1 utilisateurs 1
Torra Besoins

errain 1t

utilisateurs 2

Nominal ‘

Besoins
utilisateurs 3

Qualité interne : Logique producteur Qualité externe : Logique utilisateur
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Eléments d’evaluation de la qualité

[BI67-IGN, 1997]

[1SO19138, 2006]

Table D.32 — Covariance matrix

Line Component | Description |
, , . 1 Name [ covariance matrix |
- G e n e aI o g I e 3 Alias Table D.28 — Mean value of positional uncertainties
3 Data quality element Line Component Description
4 Data quality subelement 1 Name mean value of positional uncertainties (1D, 20 and 3D)
7 - 5 Data quality basic measure 2 Alias -
- Cohérence logique e T
4 Data quality subelement absolute or external accuracy
7 Description 5 Data quality basic measure not applicable
7 = . 7 7 =
6 Definition mean value of the positional uncertainties for a set of positions where the
- reCIS I‘ )n g eol I Ie rlq u e positional uncertainties are defined as the distance between a measured
position and what is considered as the corresponding true position
7 Description For a number of paints (V), the measured positions are given as x;, Y and
=, Coordinates depending on the dimension in which the position of the point
7 - - z - is measured. A coresponding set of coordinates, x.;, v; and z, are considered
- Précision sémanti q ue 10 represent he e posons. The emors are caUAted a5
10 ¢,=frar =
7 7
2D & =y (s =)™ + (Wt — V)
4 30: € = —30)” + s = V) + (2 — 20)
- EX h au Stl V I te The mean positional uncertainties of the horizontal absolute or external
positions are then calculated as
L Z
- ACt u al Ite A criterion for the establishing of correspondence should also be stated (e.g.
allowing for correspondence to the closest position, correspondence on
vertices or along lines). The criterion/criteria for finding the corresponding
points shall be reported with the data quality evaluation result.
This data quality measure is different from the standard deviation.
8 Parameter -
B Data quality value type measure
10 Data quality value structure |~
1" Source reference -
12 Example -
13 Identifier 28

Eléments d’évaluation davantage orientés qualité interne

mais pas sur son impact sur les mesures

Information de précision géométrique portée sur I'erreur de positionnement
(longueur/surface)
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Qualité externe / Précision géométrigque
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Nombreuses applications basées sur des mesures (longueur / surface) calculées
. a partir de la géométrie des objets vectoriels:

@ Quantum GIS 1.6.0-Capiapo

Fichier Edter Vue Couche Préférences Extension Vecteur Raster Aide

BRI ENS RREE »» 1D G2R rBamun
T Zad¢Ro pad 2dAXAA_ PO

4" 9088REA0DC I FPELLT NI

5 Couches (&)%)
“, |2 x \¢ ROUTE

2% . BATI_INDIFFERENCIE

Itinéraire en voiture vers Pondicherry
University

Itinéraires possibles

1.A1 5 jours 19 heures I
10 985 km

2. €m0 5 jours 18 heures
10 670 km

Ce trajet o
Ce najet i

73 Aven
94160

1. A4

v 10985 km

1 Bastbsmthurcps Techrciogis, ORIONME, Tele Afss, Trel

5] Coordonnge | 916616.7,6455596 5 |[Eenene |[1:3555 /][ menou [[i]

Absence d’information sur I'imprécision des mesures (longueur/surface)
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Problematique

Comment permettre a un utilisateur d’estimer l'incer titude sur les mesures
(longueur/surface) dans un jeu de données vectoriel les ?

Si l'utilisateur dispose d’un jeu de données de références, possibilité de réaliser
des comparaisons.

_ Mais comment faire sans jeu de données de référence ?
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Elaborer un modéle d’évaluation permettant d’estimer l'incertitude sur les
mesures (longueur/ surface) sans données de références

4 )
Ce modeéle doit :

prendre en compte les connaissances de I'utilisateur

se baser sur des hypotheses (origine des incertitudes...)

s’appuyer sur des modeles d’erreurs existants

étre testé et validé sur différents jeux de données

Répondre a la question : du point A au point B, en utilisant le réseau R, de
combien environ est I'erreur de longueur ?
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Strategie en 3 etapes:

|dentifier les origines des incertitudes  sur les mesures
Modéliser leurs impacts respectifs
Agréger ces impacts pour fournir un indicateur global
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Strategie en 3 etapes:

Identifier les origines des incertitudes  sur les mesures

\. J
---------------- N TTTTTTmm ey A e
Processus de :_E Regles de if> ~Jeude

Production i1 Representation V| Données
________________ N e o e
H H ; NN
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
l b e e N
b e e e e e e e > Me?ulres

N4

-------------------------------------------------- A Erreur
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Identification des sources d’incertitude sur la mesu re

' (Y 4
i Processusde i  Reglesde i
I Production 1 1 Représentation j



Approche H

Identification des sources d’incertitude sur la mesu re

1
Processus de |
. 1

Production !

Impact de I'erreur de « pointé »

( )

Pointé

Parametres :

Echelle de saisie

Erreur de Pointé 0.1 mm * Echelle de saisie
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Identification des sources d’incertitude sur la mesu re

ST T T s\
i Processus de !

. 1
I Production |
N e o o o Vi

( )
Capteur
5
b -
Abscisse (m}
Circuit
Globalsat BT-338
L ) Emtac BTGPS S3 Projet LoCoSS
Royaltek RBT-2110 [Ray, 2009]
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Identification des sources d’incertitude sur la mesu re

Processus de
Production

Impact de I'approximation polygonale des courbes

e N
Courbure
Parameétres :
Objet courbe ?
\_ y,

- — — Longueur Reéelle

Longueur Polygonale




Identification des sources d’incertitude sur la mesu

Processus de
Production

Généralisation

Approche

Parametres :

Classe d’'objet
Echelle de saisie
Contexte spatial

—— BDTOPO
— BD CARTO
— TOP 100

re
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Identification des sources d’incertitude sur la mesu re

I‘ ------------------ \
i Réglesde i
| Représentation |
N e o o o -
Impact du systeme de projection
Altération des 4 S )
mesures de longueur Projection
et de surface
Parametres :
as | rﬁ\\ ds
‘ Altération
>
. d
> . y,

Exemple du Lambert93
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Identification des sources d’incertitude sur la mesu re

Impact de la non-prise en compte du relief

Exemple de la route D112 (Isere) de la BDCARTO

Regles de
Représentation

4 ™
Parametres :
Altitude
\_ y,
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4
4 1 I N 1
i Processus de | : Re,gles de i
i E I Représentation
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Stratégie en 3 étapes:

Modéliser leurs impacts respectifs

.
(ST T T T 1 l"'""? """""" \I
Ei Processus de :_E Regles de if> Jeu de
. 1 , .

1 Production i 1 Representation | Données
N 3 > R,

=' Pointé ‘: i Projection \:

: Capteur 11 )

: Courbure : Ve r """""

1 Généralisation ] I

\- _______ qm——————- 2 L

=TT b >

. s| Mesures

.

Erreur
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Approche
( Ve - V4
Strategie en 3 etapes:
Agréger ces impacts pour fournir un indicateur global
(ST T T T 1 l"'""? """""" \I
Ei Processus de :_E Regles de if> Jeu de
. 1 P .
| Production JR Representation | Données
:, Pointé \|= Projection \I
1 1 1
: Capteur 11 )
1 Courbure :\ """"" r """""
| Généralisation ] I
e e ‘ :
N S ; Mesures
v Vv
Agrégation
S

Erreur
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Elaboration du Modele

7

Développement du modele en deux temps :

Modéliser les impacts respectifs des processus générateurs d’incertitudes sur
les mesures par briques (= créer les fonctions du modele)

Intégrer 'ensemble dans une interface paramétrable par I'utilisateur final

lllustrations par I'étude d’un jeu de données routiéres localisé dans le
département des Pyrénées-Atlantiques
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Fonctionnement du Modeéle

Prise en compte des connaissances de l'utilisateur  sur les données
Activer/Désactiver et Paramétrer les fonctions du modeéle

Connaissances Jeu de

Métadonnées Données a
| —| Evaluer
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Fonctionnement du Modele

Estimation de I'impact des regles de représentation

Jeu de Grille d’altération
Données a l
Evaluer r'“'"? ----------- N
"""""" E Régles de i

I Représentation ’:
\; -
.
|
|

————————————————————
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Fonctionnement du Modele

Estimation de I'impact des regles de représentation

Jeu de MINT
Données a l
'ﬁ ————————————————— \
Evaluer | | Regles de i
I Représentation |
\_ _J
0
|
|

L ——
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Fonctionnement du Modeéle

Estimation de I'impact des processus de production

Jeude [T
e X Donnees a [ Féchells do saici
i' Processus de }- ----------- Evaluer
\ Production |
ir Pointé E

-

Pour les routes, si I'échelle de saisie est inconnue:
Développement d’'une méthode d’estimation basée sur la granularité des arcs
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Fonctionnement du Modeéle
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Estimation de I'impact des processus de production

h
Jeu de -
s N Détection des
________________ Donn?esa [ objets courbes
" M Evaluer
i Processusde j----------
. 1
! Production !
> 4
i Pointé -
g !
| Courbure 'l

Calcul de I'impact de I'approximation polygonale sur les routes sinueuses:
Utilisation d’algorithmes de détection de la sinuosité développés au COGIT
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Fonctionnement du Modeéle

Estimation de I'impact des processus de production

Jeu de
Données a
Evaluer

/4 1

i Processus de R ——
1

1

1
Production E

pS 4 4”
I . h

1 Pointé 1

! J

s

i Courbure : T

fpmmmmmm e -l .

I Geénéralisation I Comparaison de

""""""""" ! longueurs par trongons
Fonction statistique

Pour les routes, en I'absence d’information sur les processus de généralisation:
Développement d’'une méthode alternative pour quantifier I'erreur de longueur
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Fonctionnement du Modele

Estimation de I'impact des processus de production

Jeu de
Données a

o M Evaluer
i Processusde j----------

. 1
:\ Production ,= Erreur moyenne de longueur sur trois
i . \ bases de données routiéres
I Pointe I
P DL DL PP L PR P {
i Courbure l
pmmmm——————————— -
i Généralisation |

Fonction statistique
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Estimation de I'impact des processus de production

h
Jeu de -
7 S Estimation de
e —————————————— < Donnees a [ I'échelle de saisie
Evaluer

’ 1

i Processusde j----------
. 1

! Production !

S \
1 Pointé 1
! J
’ ----------------- ‘
i Courbure l
I;. ---------------- -(
i Généralisation :

Pour I'application de la fonction sur les routes, en I'absence d’'information:
Développement de méthodes d’estimation de I'échelle de saisie
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Fonctionnement du Modeéle

Estimation de I'impact des processus de production

Données externes Jeu de S
- < Détection du

_______ J‘________ Donn?es a [ contexte spatial
. ) Evaluer
i Processusde j----------

. 1

! Production !
> 4
1 . ,
L : Urbain —>
|
i Courbure /\j

Généralisation

/

Montagne ——

Pour I'application de la fonction sur les routes, en I'absence d’'information:
Développement de méthodes de détection du contexte spatial
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Estimation de I'impact des processus de production

Jeu de
Données a

g R Evaluer
i Processusde j----------

. 1
! Production !
> \
i Pointé i
g !
i Courbure |
Y —— -
E Généralisation !
_
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Fonctionnement du Modele

Impact des processus de production et des regles de représentation

Jeu de
Données a
T Y Evaluer (ST T )
i Processus de |---=====-=1 — =7 p=====———- E Regles de i
. 1 ’ .
! Production ! | Représentation ’l
\ 7 N -
L Y ~ -~
i Pointé i i Projection E
’ ----------------- S e e e e e e e e e
i Courbure l
O ={
| Généralisation |
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Expérimentation

Estimation des erreurs de longueur sur un échantillon de trois routes (BDCARTO)

Montagne Urbain Rural
Longueur 2D 7.9 km 5.90 km 7.82 km
Projection -5.6m -2.5m -4.1m
121 m 5m 22 m
Pointé +/- 68 m +/- 45 m +/- 36 m
Courbure 15 m 2m 5m
Généralisation 79m 9m 31 m
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Fonctionnement du Modele

Question de lI'agrégation des erreurs

Jeu de
Données a
T Y Evaluer (ST T \
i Processus de |---=====-=1 — =7 p=====———- E Regles de i
. 1 , .

I Production ! ! Representation ’:
\ V2 N -
L Y ~ -~
i Pointé i | Projection i
’ ----------------- S e e e e e e e e e
i Courbure :
? ................ ={ '
i Généralisation (I E
P N N N N T T T — — = - 1
i Capteur ] !
--------- r--------’ :

1
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Agrégation des erreurs

Comment fournir un indicateur global ? Addition ? Combinaison ?

4 \

" 1

| I

| 1

' 1

| I

| 1

' 1

| I

1 |

“ o il

1O |

1.2 I

1 O “

- -

1 QO i

n 1

,' IIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII \‘

——— o—— o———  =——— o——

i 1 1 ) 1

o RNEE

! c

1 1 o 11 1

. -
(qv]

1 1 o 11 1

1 5! e )

1 ..nuu it _E it S

1 O 1 I ! ! w 1

1.9 el el

1 o1 LG TS

1= 1 o 1 I

Ol 1 1 D1 1O

1 1 o 11 1

1 1 o 11 1

. N G R

Total

Total
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Fonctionnement du Modele

Communiquer l'information sur I'incertitude des mesures de facon efficace

Jeu de
Données a
T Y Evaluer (T T \
i Processus de |---=====-=1 — =7 p=====———- E Regles de i
. 1 , .

I Production ! ! Representation ,:
\ V2 N -
7~ Y ~ -~
i Pointé i | Projection i
’ ----------------- S e e e e e e e e e
i Courbure :
? ................ ={ '
i Généralisation {I E
P N N N N T T T — — = - 1
i Capteur | :
--------- Ir--------l :

bty ->[ Agrégation des ]< --------------- :

|

Communication
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Communication de l'incertitude sur les mesures

Pour le moment, communication des incertitudes par briques indépendantes

Projection

N

Pointé

Courbure Généralisation

Exemple de visualisation par graphique en Radar
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Elaboration d’'un modéle d’évaluation de l'incertitude sur les mesures (longueur
et surface) dans les bases de données vectorielles

Modélisation de I'impact de différentes sources d’incertitude sur la mesure

( ] )
Perspectives

Question de l'agrégation des erreurs de mesures (longueur/surface)
Modéliser I'erreur liée a I'imprécision du capteur (GPS)

|dentifier des outils de communication de l'incertitude pertinents

Tester et valider le modeéle sur d’autres jeux de données
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Exploitation des indicateurs de positionnement

p
Peut-on exploiter les indicateurs de positionnement (comme I' EMQ) pour

. guantifier I'incertitude sur les mesures (longueur/surface)?

Test réalisé sur un échantillon de routes de la BDCARTO (147 km)
Dans les spécifications : EMQ < 20 m a 95%
Application d’un bruit gaussien indépendant sur chaque sommet

Résultats : Géomeétries incohérentes impactant les longueurs (surestimation)
On ne peut pas utiliser les indicateurs de positionnement pour quantifier
I'incertitude sur les mesures de longueur




