Systeme d’informations spatio-
temporelles et géographiques

Données de déplacement (x, vy, z, t) et des
données thématiques

Des normes, des modeles, des ontologies

Modélisation des données de capteurs
mobiles et fixes

Modele métier / applicatif
Réutilisation



* Problématique de la modélisation des données
de capteurs fixes et mobiles

(Valérie Mallé-Noyon)

 Problématique d’étude des trajectoires avec
une approche ontologique : application aux
phoques

(Wafa Mefteh)



Capteurs et objets mobiles

Présentation du 12 mars 2009

Valérie Mallé-Noyon



Les objets mobiles

e Moyens de transport, Animaux, Humains, ...

* (Contexte
— Trafic important
— Développement durable (Ecologie)

— Avanceées technologiques : Systemes de
géolocalisation

 Problématique

(1]

n———— 1 niaRE

[3]

Cougle

— Représentation des positions et autres mesures

— Modélisation des positions et autres mesures

— Volume de données important
— Gestion de |'historique

— Gestion de trajectoires (sous-ensemble ordonné

de positions)



Les objets mobiles

e Données
— Systemes de géolocalisation (capteur)
— Transmission des données
— Stockage des données
— Utilisation des données

* Manques
— Informations sur le capteur

— Informations sur la qualité des données
— Information sur le phénomene observe



Les capteurs

Observations dans un contexte statique

— A chague observation
 Une méthode de capture
e Un phénomene d’observé
* Un objet d’intérét avec une position

Observation +result Any

+ samplingTime: Time 1

+propertyValueProvider
O- -*

1 1

+procedure +observedProperty +featureOfInterest

Procedure Phenomenon Feature

Stasch et all, 2008



Les capteurs mobiles

e Prise en compte des positions (création d’un
objet a chaque position)

tim
— Time
1
BoundingBox
+boundedBy
/
SOSmobile - ObservationOffering +observedPropetyl  phonomenon
1 0.* 1.%
Feat Proced
domainFeature Q Z>
& DomainFeature P dur Sensor
1.% .
L mobility: boolean

- status: String

Stasch et all, 2008



Les capteurs mobiles

Pas de notion de
trajectoire

Pas de relation directe
entre les mesures
observées a une méme
position et un méme
instant

Transmission

Réseau_capteur

|D_Transmission
Type_transmizsion
Freq_transmission
Instant_date
Protocol_transmission

Station_observation

O Type_station

'

O Type_résear
0 Mode_stockage
O mode_access

Capteur_Mobile

O Taux_mobilits

Capteur

ZP—\

| iy

1 1D_station 1

[ Point_contact
[ coordonges

1.2

etude

1

Phénomene_ohserve

[ Type_phénoméne
0 ID_phenomene
[ Description

e

@l

[

Type_capteur
Taux_erreur
Range_alarme
Peériodicite
Cap_meémaire
Cap_calcul

Autanormie

Types: Type_mesure[1.¥]

Capteur_agile

Teux_mohilté==0.2

Position

O Coordonnées

O DateHeure_p

1.5 oy

Element_mesure

Mesurer()
Transmettre ()
walidite()
Détecter_alerte ()

O Type_élement
1 Inforrmation

i o

+Types

{le

Type_mesure

0 Mom
0 Unite

1.+
q1.#

Mesure

Campaghe_mesures

O Deébut_date
[ Fin_date

0 waleur 1

-ealise
correspond

[ DateHeure_m

F Echellz
1 Précision

Gutiérrez et Servigne, 2008



Les capteurs et les objets mobiles

objetMobile

estiobsarve ar

capteur

Fil

_ Adisjoi

nt;

T

capteurMobile

capteurFixe

%
Trajectoire ]
—

1 ll:l..l

1

Vient des objets mobiles

Vient des capteurs

multiSsequence

appariement

de

zc 1 undefined

___________

Sequence

1

saguencedmoarias *

e 1séquence =1 ensemble d’'observations

1 multi-séquence =1 ensemble de séquences

[
—

observation ]

* 1trajectoire = I'ensemble de toutes les multi-sequences



Les capteurs et les objets mobiles

e Utilisation des normes ISO 19115
(Metadonnées) et ISO 19118 (Codage)

IS0_19115
IS0_191138
DQ_DataQuality MD_Metadata
has IM_Property

DataQualityInfa

name @ string

flog? 0.1 L walue[*] 1 IM_Value
:
Tdentification Info * 1 forderedy
0.1

*

MD_ContentInformation <
ContentInfo

1% | seriesMetadata

subset, , * Multiptagaregation L )

0S_Aggregate supsrsst IM_Object
DS_Series o w | describes = -
id + string
partCf composedOf D5_DataSet uuid ¢ string
e} [ dass : Class
1“*
0.l 0.1

ApplicationSchema

* L
objetMobile m capteur
*
observe estObservePar
associe i’\ - ]
Idisjoint}

assoc

desc: string

Trajectoire
capteurtobile capteurFixe
q 1

i 0.1 ‘
e

multiSequence | appariement

desc: undefined L"'T #




