Annexe 1 : La projection stéréographique 

Principe de la projection stéréographique 

C’est la projection conforme (qui conserve les angles) la plus simple, utilisée depuis l’antiquité.

Elle consiste à projeter en perspective une portion de la sphère sur un plan tangent à la sphère à partir du point diamétralement opposé au point de contact au pôle de l’hémisphère concerné. Pour tenir compte de l’aplatissement de la terre, on peut localement assimiler l’ellipsoïde terrestre à sa sphère osculatrice, dont le rayon ne dépend que de la latitude.

Le choix d’une projection stéréographique polaire centrée sur le point origine GPSREF dans le site a été fait pour sa simplicité et pour répondre au but de faire coïncider les coordonnées des repères et les mesures pouvant être effectuées par tout utilisateur sur le terrain. De façon à respecter au mieux les distances mesurées sur le site, la projection n’est pas définie au niveau de la mer comme il est habituel, mais au niveau moyen du site 
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	O
	point origine de la projection (GPSREF)

	C
	centre de l’ellipsoïde terrestre (origine GPS)

	N
	centre de la sphère osculatrice

	P
	pôle de la projection

	M
	point de la surface terrestre

	M’
	projection de M


Formules de transformation 

Afin de permettre l’usage conjoint de déterminations GPS et de levés tachéométriques traditionnel, un logiciel de transformation spécifique a été écrit. Il repose sur la formulation rigoureuse suivante :

On pourra trouver les formules classiques de transformation tridimensionnel <-> géographique et de calcul de la grande normales par exemple dans le document NTG_80.pdf (disponible sur le site www .ign.fr) .

On notera :
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la grande normale en O.
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 les algorithmes de passage de tridimensionnel en géographiques et réciproquement.
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  les coordonnées géographiques de O
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   les coordonnées en projection de O et la correction de géoïde
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  les coordonnées géographiques de M
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   les coordonnées en projection de M

Matrice de passage du système géocentrique au système local 
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Vecteur unitaire de la verticale de O : 
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Coordonnées géocentriques de P : 
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Passage de géographiques en stéréographiques :
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Passage de stéréographiques en géographiques :
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Paramètres de la projection de Qalat Seman :

	Longitude
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	36° 50' 34.46423''

	Latitude
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	36° 19' 51.81452''

	Constante X
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	7000.000

	Constante Y
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	8000.000

	Niveau de réduction
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	550.000

	Correction de géoïde
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	27.16


Attention :

Les récepteurs GPS de navigation fournissent habituellement des coordonnées déjà corrigées du géoïde (et donc des altitudes). Dans ce cas, il convient de ne pas appliquer une seconde fois la correction correspondante dans la transformation. Par contre, les logiciels de calcul géodésique donnent des hauteurs ellipsoïdales qui doivent être corrigées.

Annexe 2 : Logiciel de transformation 
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Choisir le système en entrée et en sortie. La version actuelle ne gère que les coordonnées géographiques et locales. Les systèmes UTM, Lambert et autres (Palmyre...) seront ajoutés sous peu.

Les projections sont définies dans une base nommée projection.c3d , qui doit se trouver dans le répertoire de l'exécutable. La section Projections définit le nombre et la projection qui s'affiche au démarrage.

Ensuite, chaque section définit une projection déterminée. Pour l'instant, seul le type Comp3D est défini...

[Projections]

Nombre = 2

Défaut = 2

[Projection_1]

Nom = Syméon

Titre = Système topographique Qala'at Sema'an

Type = Comp3D

Latitude = 36.503446423

Longitude = 36.195181452

Xorigine = 7000

Yorigine = 8000

Zorigine = 550

Géoïde   = 27.16

[Projection_2]

Titre = Prieuré de Salagon

Nom = Salagon

Type = Comp3D

Latitude = 43.5553368

Longitude = 5.4545588

Xorigine = 875000

Yorigine = 187000

Zorigine = 450

Géoïde   = 50.195

Les coordonnées géographiques sont exprimées en degrés, minutes, secondes suivant le formatage ci-dessus. Les autres coordonnées sont en mètres.

Dans le mode fichier, le format d’entrée est le suivant :

Identificateur X Y Z commentaires… pour les données en projection

Identificateur Latitude Longitude Altitude/Hauteur commentaires…

Toute ligne non conforme est recopiée sans transformation
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