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Longitude CRIME Date_of_Cr Month_of C | Address_of LGA_Zone
7.514208 | Kidnapping 04/04/2015 April | Ugwuagba, Amechi Uno, Awkwunanwu,
7.548208 | Cuism 04/02/2015 February | H6, Upper Chime, New Haven, Enugu
7.499327 | DEFILEMENT 19/10/2015 October | 4, Akwunanwu street, Garki, Enugu
7.556092 | Assautt October | Golf Estate, GRA, Enugu
7.501864 Assaun 22/03/2015 March Amagu ugwu road, Awkwunanwu, Enugu

7. 49~711 Kndnappng 2‘101:’201* January Parklane Hospital, Enugu
494711 | Assault 22;04#2015 PApril 60 Owem Road, Asata, Enugu )
7‘49-711 Fraud 07/10/2015 October 90b Industrial Area, Coal Camp, Enugu
7.494711 | Assault 26/11/2015 November 26 Nibo Strcet Coal Camp Enugu
7.494711 | Conduct 2011272015 December Ana Road, Enugu
7.494711 | Assault 11/07/2015 July |'214, Agbani road, Enugu
7.494711 | Assautt 1231082015 August | 14, Ekwulobia Street, Uwani, Enugu




1. Pourquoi Base de données?

Masse importante de données

Une structure réguliere et fixe (ex. adresse,
information sur une personne, ...)

Traitement répétitif

Offrir des traitements (consultation, mise a
jour, ...) efficaces et standards

Garantir la cohérence



2. Définition

* Le concept de base de données permet de
stocker et d’ organiser une grande quantité
d’informations.

e Les SGBD (Systemes de Gestion de Base de
Données) permettent de naviguer dans ces
données et d” extraire (ou de mettre a jour)
les informations voulues au moyen d'une
requéte.

Wikipédia



3. Exemple

La table Etudiant:

. Matricule

- Nom

. Prénom

- Lieu_date naissance

. Spécialité
> Structure fixe
» Volume de données



3. Exemple (suite)

Etudiant

Matricule Nom Prénom LD N Spécialité




4. Structure d’une table

Etudiant

Matricule Nom Prénom LD N Spécialité

» Entité: titre de la table

» Attributs: éléments de la table

» Enregistrement: lignhe entiere d’une table

» L'identifiant: élément unique dans une table




5. Types des bases de données

Réseau
Relationnel

Orienté-Obj

Hiérarchique (arbre)

e (table), oracle, Access,..
et (02, classe)



5. Types des bases de données

Hiérarchique (arbre)

Modele hiérarchique




5. Types des bases de données

Réseau

Modele réseau




5. Types des bases de données

Relationnelle (table)

Enseignants Cours Notes Etudiants

* [dEnseignant # [dEnseignant #|dE’[I_JdiEF‘I'[ * ldEtudiant
' * |dCours # ldCours . .

i Mom
Login ) . :
Mot de passe _ Frenom

S Mote fravail 1
Mom ::TEE:I;MH Mote travail 2
Frenom o Mote fravail 3
Mote fravail 4
Mote fravail 5

Date naissance
Adresse
Telephone
Courriel

Classe ou section




5. Types des bases de données

Orienté-Objet (02, classe)

Ancétre

Oescendant 1
I: Oescendant 1.1
Oescendant 1.2

L Oescendart 1.2.1

| Descendant

Oescendant 2




6. Niveaux de conception

Monde réel

Niveau conceptuel

Niveau logique

Niveau physique




7. Les cardinalités

La description complete d’une relation
nécessite la définition précise de |a
participation des entités.

La cardinalité est le nombre de
participations d’une entité a une relation.



7.1. Cardinalitée unaun(1a1l)

Département | 1 m 1 Employé

Nom
Adresse

Num_Employé
Nom
Adresse

Fonction




7.2. Cardinalité un a plusieurs (1 a n)

Département | n

Nom
Adresse

Employé

Num_Employé
Nom

Adresse
Fonction




7.3. Cardinalité plusieursa plusieurs (n a n)

. | N i N Produit
Hsine Fabriquer

Num_Produit
Libellé

Nom

Adresse T
Categorie
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1. Introduction

En raison du colt élevé et des ressources
limitées, l|la collecte de données est
généralement menée que dans un nombre
limité d’emplacements de points sélectionnés.
Dans les SIG, l'interpolation spatiale de ces
points peut étre appliquée pour créer une
surface avec des estimations faites pour le
reste des autres points.



2. Définition

L'interpolation consiste a trouver, a partir
d’'un nombre limité de points connus, des
valeurs estimées en tout point de
I'espace étudié.



2. Définition




3. Exemple
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But what about here?




3. Exemple




4. Précision

La précision de l'interpolation dépond du
nombre de données initiales utilisées.

Donnéesinitiales’ - Précision’



5. Méthodes d’interpolation

o Pondération par Distance inverse (IDW)
o Krigeage (Kriging)
o Spline

o Autres



5.1. Pondération par Distance inversée
(Inverse Distance Weighted)

Les points d’échantillons sont pondérés durant
I'interpolation de telle sorte que lI'influence
d’un point par rapport a un autre décline avec
la distance du point inconnu que vous voulez

créer.



Distance



5.2. Krigeage (Kriging)

Le Krigeage tient compte non seulement de la
distance entre les données et le point
d'estimation, mais également des distances

entre les données deux-a-deux.



5.2. Krigeage (Kriging)

surace Interpoleea

____________ watlesar rre.

— == yAlBLT M




5.3. Spline

La méthode Spline estime les valeurs
interpolées a partir d’'une surface qui
passe par les points dont |la valeur est
connue (courbe).




5.3. Spline




Z-value

Distance




5. Applications

» Générer le MINT.
» Produire des cartes thématiques.

» Projets de simulation.
» Etc.



Inverse Distance Weighted Anging

Natural Neighbor
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1. La télédétection - Remote sensin

Capteur

Analyseur

http://www.sigu?.jussieu.fr/Led/cies/definitions/teledetection.html|




1. La télédétection

La télédétection est la technique qui, par
I'acquisition d'images, permet d'obtenir
de l'information sur la surface de la Terre

sans contact direct avec celle-ci

Ncan.gc.ca



2. Types de teéledetection
2.1. La télédétection passive - Optique

& CCRS J CCY



2. Types de téledetection

2.2. La télédétection active - Radar

RAdIo Detection And
Ranging (détection et
telémétrie par radio)

o CCRS /T CCT



2.2. La télédétection active - Radar

Un satellite Radar envoie un signal
clectromagnetique vers le terrain et
mesure la reponse (1’¢cho) de la cible
sur la surface terrestre.



2.2. La télédétection active - Radar

Mesure dans toutes les conditions meteorologiques;
Jour et nuit;

Pénétration dans la surface;:

Geometrie assez precise;

La teneur en eau dans les nuages;:

Mouvement des plaques tectoniques;:

Topographie des surfaces;:

Topographie des oceans;®

Niveau moyen des mers et des oceans;

Fonte des glaces.




X-SAR : XVV ASTER : B3,84,B1(Vert,PIR,MIR)

N. Baghdadi et al. / C. R. Geoscience 337 (2005) 719-728



3. Le spectre €lectromagnetique

Spectre optique

L'oeil humain

0,4 um @\ 0,7 um (700 nanométres)

ultraviolet infrarouge Longueur d'onde
— —

rayons ondes
X radio

visible| | '
10 nm 0.1 1 pm 10 pm 100 pm 0.1 cm
um

| coméras | \

vv aigitaicco| Thermographie 15 ym

250 1200 (15000 nm)
nm nm

um = micron
nm = nanométre Paracontacts




4. ’1mage numerique

Le pixel

* Numeéro de ligne;
* Numéro de colonne:
* Valeur radiometrique (compte numerique);

* Dimensions (résolution spatiale, géometrique).



4. ’1mage numerique
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colorée



5. Orbites

5.1. Orbites geostationnaires

satellite defilant

(orbite basse polaire) sy orbite des satellites

geostationnaires
(haute altitude : 36 000 km)

O




5.1. Orbites geostationnaires

36000 km d’altitude/surface Terre;®
Vitesse angulaire de la Terre;e
Stationnaire/Terre;e

plan €équatorial;e

Metéorologie, telécommunications, ®
environnement,. ..



5.1. Orbites geostationnaires




5.2. Orbites polaires

ORBITE
POLAIRE

Balayage continu
de la surface terrestre




5.2. Orbites polaires

Mceteorologie (NOAA, Meteor,,...);e
Observation de la Terre (Spot,...)e

Té¢lécommunications (Eutelsat,...);®
Topographie et navigation (GPS, GLONAS,..).*



5.3. Orbites héliosynchrones




5.3. Orbites heliosynchrones

Passe a la méme heure solaire locale;e
Etudes environnementales (Landsat,...);e
Observation de la Terre (Alsat 1,2,...).*



6. Les différentes résolutions

0.1 Résolution spatiale
0.2. Résolution radiométrique
0.3 Résolution numerique

0.4 Resolution temporelle



0.1. Résolution spatiale (géometrique)
Dimensions du pixel au sol

Triple Sat Constellation image Landsat-8 image
30 cm spatial resolution 15 m spatial resolution




0.2. Résolution radiométrique

Nombre de bandes spectrales embarquees

Alsat 1: Vert, Rouge et Proche infrarouge °

Landsat 8: 2 Bleu, Vert, Rouge et Proche °
Infrarouge, 2 Infrarouge moyen, Panchromatique,
Infrarouge thermique.

Modis/Aqua - Terra: 36 Bandes spectrales.e



0.3. Résolution numerique

Type du codage de I’'image satellitaire;e

La quantit¢ d’information chromatique °
disponible pour chaque pixel, dans une
Image (1, 8, 16, 24 bits,...).



0.4. Résolution temporelle

Période du satellite

Résolution | période de | Taille d'une

Résolution spectrale = 2o °
spatiale revisite image

Informations
Spectre Nombre (nombre : supplémentaires

2 metres = (kilométres)
mesuré de canaux de jour)

Capteur

80

062-087 um 250
045-056 um
123-215um
EOS AM-1 040-143um
0.52-086 um
160-243 um

8.13-11.7gm

500

300
1000

1-2

=
-
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=
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-175 um

Pan
045-088 um

Pan
045-050 um

o B v |
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[. Produits 1ssus de I’tmage satellitaire

Spatiocartes;

Altitudes, pente, exposition, aspects;

Suivi environnemental;
Meteorologie/climatologie:

Géologie;

Travaux publics et génie civil.

Plans et cartes d’aménagement urbain:
Installation des barrages et réseaux hydrographiques:
Sécurite et défense:

Cartes thematiques (temperatures, humidite, ...);
Autres.
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2. Apercu historique

* Le premier satellite lancé en 1978;

*En 1995, le déploiement des 24 satellites
opérationnels (plus 4 en réserve) est achevé;

 En 2000, Bill Clinton autorise une diffusion non
restreinte des signaux GPS;

* La Russie: GLONASS, en 1980;

e La Chine: Beidou, initié en 2000;

* Uunion européenne: Galileo, prévu en 2020.




3. Présentation

Le positionnement par satellite (GPS), est un
systeme mis en place par le département de la
Défense des Etats-Unis a des fins militaires a partir
de 1973, le systeme avec 24 satellites est
totalement opérationnel en 1995 et s'ouvre au
civil en 2000.

Les sighaux transmis par les satellites peuvent étre
ibrement recus et exploités par quiconque.
'utilisateur, qu'il soit sur terre, sur mer ou dans
es airs, peut connaitre sa position a toute heure
et en tout lieu sur la surface de la Terre.




4. Applications

* Navigation maritime, terrestre et aérienne;
 Localisation de flottilles commerciales (bateaux,
avions, camions,..);

* Suivi et tracage de parcours;

* Topographie et géodésie;

e Etude de I'atmosphére et de I'environnement;

* Défense;

* Mouvement des plaques tectoniques;

* Applications Smartphones;

* Etc.



5. Composantes

Le GPS se compose de trois groupes d’éléments
(appelés segments):

» Segment spatial;
» Segment controle;

» Segment utilisateur.



5.1. Segment spatial

Satellites actifs le 17 octobre 2017 ‘

Satellites Nombre
Bloc IIA 0
Bloc IIR 12
Bloc IIR(M) 7
Bloc IIF 12
Bloc Il 0

Total 31




5.2. Segment controle

Il est composé de stations au sol. Leur rdle est
de mettre a jour les informations transmises par
les  satellites (éphémeérides, parametres
d'horloge) et controler leur bon

fonctionnement.

Greanland
9 Alazka
- 9.
kE”im’;m United Kingdam
nnnnnnn AFB i. R Hampshire Sauth Kereaff)
Cali'rfgnm'a - -USM:' ‘Washingtsn
Cape Canaveral
[ ] oA Flnp:da .E‘-a i
Hawaii
G L It
P Ezuadas Kwmjalet
@
oA 4
Ascension Diiego Ga
Jorveiey South Africa Australia
®  Inland
% Master Control Station -r Alternate Master Control Station
A Ground Antenna _\ AFSCHN Rermote Tracking Station

@ Air Force Monitor Station @ HNGA Monitor Station



5.3. Segment utilisateur




P

SEGMENT SPATIAL

-Porteuses Llet L2 -Codes Pet C/8 -MMessage de navigation

SEGMENT UTILISATEUK:

Mesures: - Phase
- Psendo-distance

Modes: - Statique
- Cinématique

Py
NN
: -

SEGMENT CONTEOLE:

(Station maitresse, station de poursuite):

- Corrections d'orbites des satellites.
- Corrections d'horloges.




6. Principe de fonctionnement

Le GPS fonctionne grace au calcul de la
distance qui sépare un récepteur GPS de
plusieurs  satellites. Les  informations
nécessaires au calcul de la position des
satellites étant transmises régulierement au
récepteur, celui-ci peut, grace a |Ia
connaissance de la distance qui le sépare des
satellites, connaitre ses coordonnées.



7. Modes de positionnement

7.1. Positionnement absolu;

7.2. Positionnement relatif.



7.1. Positionnement absolu

Les mesures sont faites avec un récepteur
isolé. Ce type de positionnement est peu
précis (+ 50 cm a 10 m).




7.2. Positionnement relatif

Le but ici est de déeterminer les coordonnées
d’'un point inconnu a partir des coordonnées
d’un point connu.




8. Techniques de mesure

" Mode statique;
" Mode statique rapide;
" Mode cinématique;

" Mode pseud-cinématique (RTK).
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1. Introduction - Géotraitement

C’est l'ensemble des opérations et
des traitements effectués sur la base
des données suite a une requéte
(simple ou compliquée), afin
d’aboutir a un résultat final
(sémantique ou spatial).



2. Exemples d’analyses spatiales

N/

*%* Superposition et découpage des couches

Villages - L
Subdivision 9
adminigtrative

-

Réseau routier CLIP FEATURE

aites des réfugid

Hydrographie '

OUTPUT

Vikgétation

= ¢ ol - g L
& -".. I o ?-'--.- my .'-:'..-_ L
! Topographie




2. Exemples d’analyses spatiales
Zone tampon (Buffer)

OUTPUT
DISSOLVE TYPE:
NONE

OUTPUT
DISSOLVE TYPE:
ALL




2. Exemples d’analyses spatiales

N/

% Zone tampon (Buffer)

1,000 km Buffer

Euclidean Geodesic




2. Exemples d’analyses spatiales
Zone tampon (Buffer)




2. Exemples d’analyses spatiales

NG

%  Effacement

oOuTPUT
ERASE FEATURE

_j....




2. Exemples d’analyses spatiales

N/

% Topologie

SOURCE POLYGON

NEIGHBOR POLYGON

OTHER POLYGOMN




2. Exemples d’analyses spatiales

N/

%  Proche

POINT TO POINT POINT TO LINE FOINTTO POLYGON

Mear Near Mear

feature feature ~ feature s
o 21 Q

[
Input %’Fﬁﬁﬁ‘:ﬂ Input Input
feature Ao feature feature

‘ MNear angle '& h

N-@NI5




o N
£/ wealsations Musure 90 Sélection 5 Avancé i retier = Imaression i Asde/ Manuel

taleut ditmerare v | Calcul d'itineraire
21 rus baurgmayer, 01000, baurg-am-brasse

collbge de vormas, 015440 vonnae Calevier le wajet

OROPEAZ—P

L@ el C
- W s ¥ .
WAANE N

2
S E
YOr ;{k“" Aves Cusoeros

mprimer

21 5 km (emaron 27 mmnutes)

Prardre |a diraction sud-est sur Rue
Bowrgmayer vars Place Charles Jarrin

Prerdme |3 2¢ & dreoite et rester sur Rue des
Casemes

Toumer & gauche sur Boulevard du
Matéchal Leclerc

Toumer a2 draite sir Avene des Anciens
Combatants

Toumer legeremert 4 gouche sur Avenue
de la Victoire

Contnuer sur Avenue du Mail

Contmuer sur Avenue de Trovenx

Au rond-point Glratoice de la Froitiere,
prendre |a 3& somis 2ur Avenue de
Trévoux D3

Continuar de suva DG35

Radar automatique 4 7 2 km

Toumer 2 draite sur D26

Toumaer & gauche s D9%
Traversar ba rond-poird




2. Exemples d’analyses spatiales

N/

*%* Polygones de Thiessen

i

e

OUTPUT



2. Exemples d’analyses spatiales

N/

%  Reclassification

Base Raster Output Raster

[] value = NoData




2. Exemples d’analyses spatiales

N/

%  Reclassification

F” ¥

Raw data Classified data




2. Exemples d’analyses spatiales

N/

*%* Interpolation

Sample Points

. ¥ Unknown value "?"
“~._ (to be interpolated)




2. Exemples d’analyses spatiales

N/

*%* Interpolation

[]
[]
[]
[
[]
=
]
1
[]
[]



2. Exemples d’analyses spatiales

N/

X2 Décision

sora mog Amera®*!

tnn oo

Tabessa
JSou saaca e

Couvert végétal
Fabie
Moyen

1. Derse

Occupation du sol

I Tres sersdle
Sonaibite mayenne
Peu sensivie




2. Exemples d’analyses spatiales

N/

% Deécision

0°0'0" 5°0'0"E

El Boughi

Bou Saada

e o oo

Vulnérabilité

Forte
.| Moyenne

Bl Faible

0°0'0" 5°0'0"E




