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Résumé

80 % des colts totaux d’une banque de données.

La circulstion routidre augmente sans cesse et la croissance va encore s'élever. C'est pourquoi des décisions
concernant I'entretien et 'extension du réseau routier deviennent de plus en plus importantes. Une aide importante
pour ces décisions sont les banques de données routiéres qui sont encore a agrandir, La saisie des données évoque

Ci-aprés sera présenté un véhicule pour la saisie des données dans la circulation en cours. Le véhicule est équipée
d’une unité de localisation et de deux systémes vidéos. Le systéme de mesure permet de saisir en peu de temps
toutes les informations géométriques et sémantiques offertes 3 un conducteur d’automobile.

1. Introduction

La mobilité est un facteur économique déterminant
dans notre société. En tant qu’élément important de notre
mobilité, la voiture y a en méme temps pour réle de résou-
dre les problémes et d'en causer. Quant & savoir comment
cette contradiction évoluera a long terme, il est difficile
d’en juger.

Une étude de la Communautée Européenne ( 1992)
permet un énoncé quantitatif sur I'influence de la circu-
lation routiére sur I’économie européenne et I’environne-

ment. Une famille européenne dépense en moyenne 10 %
de son budget pour le transport. Le nombre de véhicules
en Europe est chiffré & 120 millions ( 330 véhicules pour
1 000 habitants}. Jusqu’a I'an 2000, on évalue 3 3 %
I"augmentation de la circulation routiére. Laugmentation
de la circulation internationale sera encore sensiblement
plus forte, une croissance de 13 a 15 % étant a prévoir
sur les principaux axes de circulation. Cette augmenta-
tion n'est pas compensée par une amélioration suffisante
de l'infrastructure de la circulation. Il en résulte une
augmentation des encombrements et des accidents qui
entrafne des frais sans cesse croissants pour la commu-
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nauté. On évalue & quelques 500 milliards d’EURO les
frais dus a la circulation routiére, dont une partie
considérable incombe aux embouteillages et aux pertur-
bations. A cela s’ajoutent les charges sur I'environnement
provoquées par les émissions de substances polluantes
des véhicules. On évalue les frais qui en découleront 3

un total de 5 a 10 milliards d'EURO ( Perret 1992).

Pour influer sur cette évolution par des décisions effi-
caces il faut une vaste base d’information sous forme
d’une banque de données routiéres. Cette banque de don-
nées doit contenir toutes les informations concernant la
circulation et doit &tre réalisée sous forme numérique pour
permettre une utilisation efficace. Tant les institutions
publiques gue les entreprises industrielles et commercia-
les s’occupent déja de réaliser des systémes d’informa-
tion de ce genre. Un important poste de dépenses est
constitué ici par la saisie et la mise a jour réguliére des
données en mémoire. Lacquisition des données par digi-
talisation des documents cartographiques ne peut &tre
considérée ici que comme une solution transitoire. Cela
s'avére particulierement a travers le fait que les cartes ne
contiennent pas toutes les informations ayant trait a la
circulation ou ne sont pas d’actualité alors que le réseau
routier et les attributs techniques de la circulation se
modifient sans cesse.

Dans ce contexte, une coopération a déja été
convenue en 1993 entre I'Institut Géodésique de I'Ecole
Polytechnique d‘Aix-la-Chapelle (RWTH Aachen) et la
société d’'Ingéniérie Géodésique Schroers (Kamp-
Lintford ). Cette coopération a pour but de mettre au point
un systéme de mesure pour la saisie mobile d‘informa-
tions géométriques et sémantiques. Le véhicule de
mesure réalisé pour l'acquisition de ces données a été
présenté au « XX®me Colloque de I’Association Francaise
de Topographie » & Cachan ( Paris) le 7 novembre 1996
et va étre décrit ci-aprés.

2. Description du systéme

Le systéme de mesure présenté ici vise a la détection
mobile de données dans la circulation en cours. Il permet
de saisir toutes les informations portant sur la circulation
du point de vue d’un conducteur de véhicule automaobile.
Cela permet aussi de vérifier I'accessibilité de ces infor-
mations pour le conducteur.

1. Véhicule de mesure

'nces - techniques - sciences - techniques - scienc

2. Intérieur du véhicule

Ce systéme de mesure est logé dans une fourgonnette

(fig. 1 et 2) et se compose de trois parties :

1° Un équipement & deux caméras vidéo couleur profes-
sionnel ( U-Matic ) filmant I'espace routier et enregis-
trant des informations sémantiques.

2°Une paire de caméras digitales CCD sur une base fixe
pour la saisie photogrammétrique de la scéne devant
le véhicule.

3°Une unité de localisation composé d’un récepteur GPS,
de deux encodeurs sur les roues arriére et d'un baro-
métre électronique.

Nous allons décrire brigvement ci-aprés ce systéme
en trois parties.

2.1 Caméras vidéo couleur

Le véhicule est équipé de deux caméras vidéo cou-
leur U-Matic. La premiére caméra est montée sur le toit
du véhicule et a pour tache de filmer globalement I'espace
routier. La deuxiéme caméra se trouve devant le siége du
passager avant. Elle permet & un opérateur de changer
de plan par effet de zoom pour agrandir des objets ( pan-
neaux de signalisation routiére, accotements etc. ) et les
filmer en détail. Sur les deux films vidéo sont superpo-
sées des informations alphanumériques telles que le
numéro de la voie, le point de départ et la destination du
trajet, la date de la prise de vues ainsi que le kilométrage
du parcours effectué. Ces vues servent principalement
a documenter |’état de I'espace routier et des zones atte-
nantes (accotements, facades des maisons etc.). Les
films vidéo contiennent toutes les informations séman-
tiques qui s’offrent & un conducteur d’automobile lorsquil
effectue le méme trajet.

AT ®

3. Vue de la caméra sur le toit
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4. Vue de la caméra intérieure

2.2 Paire de caméras digitales

Sur le toit du véhicule sont montées en outre deux
caméras CCD sur un socle fixe. Les orientations intérieure
et relative de ces caméras sont déterminées par un éta-
lonnage.

Chaque seconde, des paires d’'images sont prises et
enregistrées sur un disque dur. Une évaluation photo-
grammétrique des images stéréoscopiques permet de
mesurer en trois dimensions la scéne qui se déroule
devant le véhicule. Cela permet par exemple de détermi-
ner la hauteur des ponts, la largeur des routes, la distance
entre les batiments et la chaussée etc. avec une préci-
sion de 5 cm dans un espace de 15 x 15 m devant le
véhicule.
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seul est imprécise ou n'est pas possible ( par exemple par
pertubation des signaux). Le filtrage de toutes les mesu-
res permet de calculer les positions avec une précision
d’environ 2 m. Lévaluation se fait pas postprocessing
(traitement ultérieur). On obtient ainsi de plus grands
degrés de précision que par résolution en temps réel, qui
de toute fagon n'est pas nécessaire dans ce cas.

Lunité de localisation sert & déterminer les coordon-
nées du véhicule dans le systtme mondial de coordon-
nées WGS84 (World Geodetic System). Par
transformation, on peut néanmoins déterminer aussi les
coordonnées dans un systéme de coordonées national.

Les coordonnées calculées du véhicule servent a
reconstituer le parcours effectué et permettent d'autre
part de déterminer les emplacements de prise de vue des
guatre caméras.

3. Résultat d’'un parcours

Aprés un parcours, le client obtient les prises vidéo
des caméras couleur, les paires d'images digitales des
caméras CCD ainsi que les résultats de la mesure de posi-
tion. Les données de ces trois systémes comprennent tou-
tes des repéres de temps. Cela permet d’'associer les
données d'un systéme avec celles des deux autres.

Le mode de traitement ultérieur caractéristique se pré-
sente comme suit : Un opérateur visionne les prises
vidéos analogiques. Il peut faire des tirages couleur de
parcours routiers intéressants et faire rechercher les pri-
ses stéréoscopiques des caméras CCD qu’il analyse
ensuite par photogrammeétrie. Les coordonnées en trois
dimensions déterminées peuvent se transformer en un
systéme de coordonnées national lorsqu’on connait les
positions du véhicule.

5. Vues stéréoscopiques d'une scéne

2.3 Unités de localisation

La localisation du véhicule est effectuée par le GPS
{ solution différentielle traitant le code C/A) ainsi que par
navigation couplée avec des encodeurs sur les roues arrié-
res ainsi qu’un barometre électronique. Les encodeurs sur
les roues arriéres permettent de déterminer les différen-
ces de parcours et les changements de direction du véhi-
cule. Le barométre électronique est utilisé comme
altimétre.

Les observations de la navigation couplée sont néces-
saires dans les domaines ol une localisation par le GPS

Ll'opérateur du véhicule de mesure fait office de four-
nisseur de données. Lintroduction de ces données dans
une banque de données s’effectue généralement chez le
client. Pour remplir une gamme d’applications la plus large
possible, e systéme de mesure n'est pas fixé sur une ban-
que de données ou un type de banques de données
déterminée.

4. Résumé et perspectives

On sous-estime souvent le facteur des colts et du
temps de |"acquisition des données pour les banques de
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données. La solution présentée ici tient compte de ces
deux aspects. Elle permet de saisir en peu de temps tou-
tes les informations géométriques et sémantiques offer-
tes & un conducteur d’automobile.

Le véhicule de mesure de I'ingénieur Schroers a déja
fait ses preuves lors de nombreuses utilisations comme
instrument de saisie de données: D'autres systémes de
mesure peuvent étre montées dans ce véhicule. La mise
au point est constamment stimulée, en particulier grace
a des suggestions apportées par le commettant. On déve-
loppe en ce moment un systéme pour mesurer les profils
transversaux de la surface de la chaussée, c’est-a-dire 3
déterminer quantitativement les détériorations des routes.

Le champ d’activité de la société d'Ingéniérie Schroers
se limitait jusqu’ici & la République Fédérale d’Allemagne.
En présentant ce véhicule de mesure au « XX®™e Collo-
que de I’Association Frangaise de Topographie » & Cachan
et en diffusant le présent article, nous souhaitons donner
une impuision pour que des contacts et des coopérations
se fassent avec des organismes publics et des entrepri-
ses industrielles et commerciales & I'échelle européenne.
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