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1. Référentiel image

. . . 0 N-1
Soit une image de M lignes et N colonnes, Pc -
illustrer ci-contre les coordonnéesg, k) du 0 : '
centre de I'image en graduant sommairement les !
axes afin d'indiquer les coordonnées des quatre !
coins de I'image. !

lc }--------- .
lc=(M-1)/2
pc=(N-1)/2
M-1
v

Image géocodée

Définir mathématiquement ce qu’est une image gé&eed décrivant précisément toutes les variabkesetitions
mathématiques.

©.

Une image géocodée a été projetée dans un syseendédence géodésique tel que les coordonnée$ @&ns ce
systéme peuvent directement étre déduites desamaéds (I,p) de I'image selon la formule suivante:

X:X0+|XrH

Y = Yo - pXK

avec

(Xo0,Y0) les coordonnées (Easting, Northing) du coin sepégauche de I'image
(rushv) les résolutions horizontale et verticale respeatient des pixels image.

3. Image géoréférencée

Définir mathématiquement ce qu’est une image géozatée en définissant précisément toutes leshlesides
relations mathématiques.

Une image est géoréférencée lorsqu’il existe ulaioa mathématique ou un programme permettaneleuver
les coordonnées (X,Y) dans un systéeme de réfégdmaésique a partir des coordonnées (I,p) de lénsatpn la
formule suivante:

X
Y

fx (I, p,aux)

fy (I, p, aux)
avec
(fx,fy) les composantes en X et Y de la fonction de Isatibn directe

aux les variables auxiliaires pouvant entrer danmbdélisation de la géométrie de prise de vue
(altitude du point observé, éphémérides, attitiviidT ...).
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4. Points d’appui et points de contrble
a. Quelle est la définition commune des pointspliapt des points de contréle?
Les points d’appui ou points de controle établisserlien entre les coordonnées image (I,p) etdesdonnées
(X)Y) dans un référentiel terrestre.
b. Quelle est la différence entre les points d'apgples points de contréle ?
Les points d'appupermettent de caler un modeéle de transformatiomedje vers un référentiel terrestre.
Les_points de contrdlgermettent d’estimer la précision de localisatlans un référentiel terrestre.
5. Erreurs de localisation

Soient - une image géoréférencée dont les cooédsngéodésiques (x,y) peuvent étre calculées pmgue
pixel (I,p) par une fonction de localisation f (x€fp) et y=K(1,p)),

- N points de contr6le f(b),(X,Yi)] saisis a partir de documents cartographiquegféeence.

a. Erreur de localisation ponctuelle

Exprimer I'erreur de localisation dﬁmepoint de contréle selon une distance euclidienne.

& = |Xi=f i) lri=fy0ip)

b. Erreur quadratique moyenne

Exprimer I'erreur quadratique moyenne observédesuN points de contrble.

® ©

N
eqm = |NXe

i=1

Erreur de localisation absolue
a. Qu’appelle-t-on erreur de localisation absolue ?

L'erreur de localisation absolue est I'erreur glebde positionnement de I'image .dans le référetaieestre.
Cette erreur est représentée par une translatiectadft le positionnement de tous les pixels aadge.

b. Comment I'erreur de localisation absolue pelé-&re estimée mathématiquement ?

L'erreur de localisation absolue est la moyenniheamétique selon les composantes planimétriques\Xdss
erreurs de localisationy{gy).

X0

a1
N
ﬁZ[Y f.4,.p)

c. Comment peut-on simplement corriger I'erreuladmlisation absolue d’'une image dans un SIG ?

L'erreur de localisation absolue peut simplemere ébrrigée en additionnant les moyennes arithmés@ et
ey aux coordonnéesptt Y, respectivement du point origine (généralemenbie supérieur gauche).

©, ®®_@
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7. Parallaxe
plate-forme

Parmi les causes les plus fréquentes de
défaut de géométrie interne des images

¢ i vecteur visée
optiques figure I'erreur de parallaxe.

lllustrer par une figure ci-contre cette
erreur de parallaxe.

surface
topographique

ellipsoide ! | erreur de
) 1 ' parallaxe
8. Ephémérides
a. Que recouvre le terme « données d'éphémérit@es » A
L'éphéméride est donnée par le couple des deux
vecteurs :
*  position: vecteur reliant le centre de la V(1)
Terre au satellite.
e vitesse vecteur tangent a la trajectoire

du satellite.

rajectoire du

satellite

b. llustrer dans une figure ci-contre ces deuxte@s
dans un référentiel géocentrique.

»
»

9. Attitudes

i

a. Que recouvre le terme « données d'attitude » ?

lacet
Les données dattitude décrivent I'orientation du
satellite en fournissant trois angles de rotatigoulis,
tangagelacet roulis

b. lllustrer dans une figure ci-contre ces troigles dans
un référentiel géocentrique et en faisant apparaétr
référentiel d'attitude lié au satellite.

trajectoire
du satellite
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10. Satellite agile
Qu’est-ce qu’un satellite agile ?

Un satellite agile a la possibilité de controlen stitude pour lui permettre de viser des cibkassdun large cone.
Les satellites agiles sont généralement de petile €t utilisent une ou plusieurs centrale(sytiele(s) pour
piloter leur attitude.

11. Résolution spatiale et résolution spectrale

S'agissant d'un instrument optiquexpliquer la différence entre la résolution sgatet la résolution fréquentielle.
Expliquer pourquoi ces performances techniquesaaagonistes. On pourra illustrer son proposgiaés.

La résolution spatialenesure la largeur de la « tache image » (ou empuis
sol) d’'un pixel. La résolution spatiale est d’aufglus élevée que cette tache est
petite.

La résolution fréquentiellmesure la bande-passante spectrale d’'un canal.

Plus la bande-passante fréquentielle est fine, snseront nombreux |
photons arrivant dans I'instrument (rapport sidovaiit faible) et plus devra &1
ouvert le cone d’acquisition d'un pixel, réduisairisi la résolution spatiale.

12. Retrouver le traitement

Soit I'image 8-bits non signés et son histogramme :

0 = = 255
a. Quels commentaires vous inspirent cette image ? 145 210

Points d'arriere-plan (background) a-0Points images supposés étre dans l'intervallecH],2

Cette image a une luminosité (moyenne) élevée.

Cette image a un faible contraste (faible écamtyp

Apres un traitement radiométrique, I'image et dustogramme ont I'apparence suivante :

kY

b. Quel traitement a été effectué ?
On s’efforcera de retrouver les valeurs numérigiessparameétres du traitement qu’on reporteraesiigure a.

Stretching linéaire entre 145 et 210 (et donc swerlargeur de 65 valeurs de radiométrie).
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