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Annexe A

Déemonstrations destheoremesde ST

A.1 Théoremesdu chapitre4, section 3.2

La numérotation des théoremes reprend celle du chapitre 4, préfixé par e numéro de I’ annexe.

On montre d' abord les lemmes suivants:

Lemmel z2Cy — axa
Preuve:

1 Gy — Vu(uxae - uxy)
2 zxz

3 zxy

Lemme2 zoy —» xxy

Preuve:
1 zoy— F2(2Cy A 2C2)
2 Yu(uxz— uxy)

3 Vu(uxz— uxuz)

4 zxz

5 zxua

6 zxy

ThA3 z<y — —zoy
On montre la contraposée.
Preuve:

1 zoy— zxy

2 <y

ThA4 (z<y AN yoz A z<t) > <t
Preuve:

1 yoz— yxz

2 (z<y ANyxz A z<tl) s> z<t

3 (z<y AN yoz A z<t) > <t

ThAS5 (z<y A yCiz A 2<t) > <t

(déf. deC))
(Ax. 4.12)
(avec (1) et (2)) O

(1 et déf. deC))

(1 et déf. deC))
(Ax 4.11)

(4et2)

(Ax 4.12,5et3) O

(Lemme 2)
(Ax4.13et1) O

(Lemme 2)
(Ax. 4.15)
(delet2) O
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Preuve:

1 yGCiz— yxz

2 (z<y ANyxz A z<tl) s> z<t
3 (z<y AN ySez A 2<t) <t

ThAG (eCy AN yCiz) > a2Cyz

Preuve:

1 2Cy— Vu(uxz = uxy)

2 yCiz— Yu (uxy — uxz)

3 Vu (uxz — uxz) soitladéfinitiondexz C, z

ThA7 2Cy - Vz (zoz — zoy)

Preuve:

1 zoz— Fu(uCiz A ulyz)
2 (uCiz N 2Chy) = uCyy
3 Ju(uCiy A uCiz) = zoy

A.2 Théoremesde la section 4 du chapitre4

Th A10 Ozy — zoy

Preuve:

1 3z (Pzy A Pzz)
2 Pzy— zCy
3 Pzz —» z2Csx
4 zoy

ThAL (z <yAPzza APly) >z <t

Preuve:

1 Pza —» 2Cx

2 (z<y AN z2zCz)—> 2<y
3 Piy— tCy

4 (z<y NtCy) — z<t

ThA12 (zoy A Pzz A Pyt) — zot

Preuve:

1 Pzz— 2Cz

2 Pyt —» yCst

3 zoy— Ju (uliz AN ulry)
4 (uCizx N 2Ciz) > uCyz
5 (uCiy N yCet) = uCqt
6 (zoy A Pzz APyt) — zot

ThA13 (z+y)oz < zoz V yoz

(Lemme 1)
(Ax. 4.15)
(delet2) O

(déf deC))
(déf deCy)
(delet2) O

(déf de o)
(Th)
(1, 2 etdéf de o) O

(Ozy)

(Ax 4.20 et 1)

L)

(déf deo et 2 et3) O

(Ax. 4.20)
(Ax. 4.16)
(Ax. 4.20)
(Ax.4.16et1,2,3) O

(Ax. 4.20)

(Ax. 4.20)

(déf de o)

(Ax. 4.6)

(Ax. 4.6)

(défdec et 1,2,3,4,5) O
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On montre d' abord le lemme suivant:

Lemme3 v Cy(z 4+ y) — (uoz V uoy)

Preuve:

1 C(iu)u

2 uxu

3 wx(z+y)

4 wuxz Viuxy
5 tuxz — uox
6 uxz V uxy

On peut montrer aors le sens direct du théoréme visé: Preuve:
1 Ju(uCi(z+y) A uCyz)

2 wox V uoy

3 v (wliu A vCiz) V v (vCiu A vChy)

4 (vCiu AN uCiz) > vCyz

5 zoz V zoy

L e sensréciproque du théoreme est montré par: Preuve:
1 Pe(z+y)— 2C (24 y)

zoz — Ju(uCiz AN uCyz)

uCi(z +y)

z0(x +y)

on prouvede méme queyoz — zo(z +y). O

abs wnN

ThA.14 TSex
OnaPzz et Vz(Pzz — Pzz) donc par définitionde T, Va Tzz.

ThA15 (TSey A TSyz) — z =y
Evident par ladéfinitionde T, car PryAPyx — z = .

ThA16 (TSey A TSyz) —» TSez
Preuve :

TSey — Pry

TSyz — Pyz

(Pzy A Pyz) — Pzz

TSey — Vu ((Puy A wCiz) — Puz)
TSyz — Yu ((Puz A uCry) — Puy)
Pry — 2 Ciy

(uCirz N 2Chy) > uhy

(Puz A uCiy) — Puy

(Puy A wCiz) = Puz

(Puz A uCyz) — Puz

3 et 10 donnent TSz z par définitionde TS. O

=
QOVWOoO~NOULA~WNEPR

[y
[

ThA17 (TSey ATSzy A o Cy z) = TSez

Preuve:
1 TSey — Pry

(déf. del’intérieur)

(1 et ax. 4.19)

(hypothése, déf. deC; et 2)
(3etax.4.24)

(ax. 4.25)

(4et5) O

(hypotheése et déf de o)
(1 et lemme 3)

(déf de o et 2)

(th. 4.6)

(Bet4) O

(ax. 4.20)
(déf de o)
(del, 2 et th. 4.6)
(delet?2)

(déf. de TS)

(déf deTS)
(transitivitéde P)
(déf deTS)

(déf de TS)

(Ax 4.20)

(4.6)

(5)

4)

(6,7,8,et9)
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2 (Pzy A 2Ci2 A TSzy) — Pz (déf. de TS)

3 TSyz — Pzy (déf deTS)

4 (Puz A Pzy) — Puy (transitivitede P)

5 (Puy N uCiz) — Pux (TSzy)

6 (Puz A uCiz) — Pux (4eth)

7 de2et6ontirepar définitionque TSzz O

ThA.18 Vz,y(zoy — Fu(TSuz A uliy))

Preuve :

1 zoy— Jz (22 A 2C4y)

2 z2Cz— Ju (TSuz A z=; u) (Ax. 4.26)

3 (z=ru N 2Cy) » uCey O

ThA19 Pry — 32(TSzy A z = )

Preuve:

1 Pey— z2Cy (Ax. 4.20)

2 zoy— Jz (TSzy A 2= 2) (Ax.4.26) O

ThA20 (TSey ATSey A z=12) > ==

Preuve:

1 Vu(Puy A uCiz) — Pux (TSzy)

2 TSzy — Pzy

B3 r=2— 2Cz (déf de =)

4 Pzx (del,2et3)

5 Leshypotheses étant symétriques par rapport a z et z, on tire de méme que Pz z,
d'oufindementz = 2. O

ThA21 TS(f(z),a)

Preuve:

1 Pf(z)a (déf de a)

2 z < f(z) (th. 4.9)

3 Vu (ul;f(z) = z < u) (2etth. 4.8)

4 Vu (z < u— Puf(z)) (déf. de f(z))

5 Vu (Pua N uCy f(z) — Puf(z)) 4

6 delet5ontireTS(f(z),a) par définitionde TS. O

On montre de fagon similaire TS(p(z), a).

ThA22 (z=,y AN Jz(2<2) = f(z)=fly)

Preuve:

1 z< f(2) (déf de f(x))

2 (z< f(z) NyCez) = y< f(z) (th. 4.8)

3y < f(x) > PI()f(y) (déf. de f (1))

4 par symétrie des hypothésesvisavisdez et y ontireaussi Pf(z) f(y) dou f(z) = f(y). O

Onademéme (z =,y A 3z (2 < z)) = p(z) = p(y)
ThA.24 BETWyz — Jy'(PMCTy'y — JaiJag (z =21+ 22 A 21 <y < 9)
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Ce théoreme est en fait une réécriture de la définition de BETW.

Lemme4 ATz — —-BETWyz

On montre la contraposée. Preuve:

1 3y zr,22 (r =21+ A 21 <Yy < ag)
2 21 <y <x9— —Cxiag

3 —(z1 =z3)

4 (z=a14+23 N =(z1 =23)) > ATz

ThA.25 (ATz A ATy) — (ORD(z,y) V =z = y)

Onvamontrer (ATz A ATy A =ORD(z,y)) — = = y.
Preuve :
1 (ATz A ATy A -ORD(z,y)) —» zxy)

2 ATe — iz =2

3 wxxy

4 zoy

5 Ju (uCiz A uCiy)

6 Jui, vz (vi=a/u A va=y/u N vy = vg)
7 (ATe AATy) =» (v1=2 A va=1y)

8 r= vy

ThA.26 (CON;z ACONyy) —» (z <y V zxy V y<z)

(déf de BETW et th. 4.25)
(ax. 4.13 et ax. 4.19)

2

(déf de AT) O

(lemme précédent et ax. 4.28)
(déf. atome et P(iz)x)
(let2)

(3 et ax. 4.25)

(4 et déf. de o)

(ax. 4.26 et 5)

(déf. de AT et P(z/u)z et P(y/u)y)

(6et7) O

Ce théoreme est une conséquence immédiate (par I’ axiome 4.28) du lemme suivant dont nous alons

prouver la contraposée:

Lemme5 CON;z — —-BETWyz

Preuve:

1

2 Ay z,0 (=x14+ 22 A 21 <y <)
3 21 <y <z9— —Ccxiczsy

4 —CON;x

ThA27 —f(z) = p(f(2))

Preuve :

1 —f(z) < f(z)

2 P(—f(z),p(f(2)))

3 p(f(z)) < flx)

4 p(f(z)) < flz) = ~f(z)xp(f(z))

g ~f(z)xp(f(2)) = —C(f(z),p(f(2)))
-

—[(z) = p([(z))

On montre de méme —p(z) = f(p(x)).

(dé&f de BETW et th. 4.25)
(ax. 4.13 et ax. 4.19)
(déf de CON; et 3) O

(th. 4.29)

(1 et déf. de p(f(z)))
(déf. de p()

(ax. 4.13)

(ax. 4.19)

(5 et dé&f. du complément)
(2et6) O
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A.3 Tablesde composition

On liste d' abord quel ques théoremes intermédiaires utilisés par la suite.

Lemme6 (eCie’ A € Cia) — P(z/e)(z/€)
Les hypothéses impliquent I’ existence des tranches z /e et z/¢’, avec z /e =; e et z /e’ =, € d'oU
z/eC,x/e etz /e &ant unetranche de z, par définition d’ unetrancheonabien P(z/¢e)(z/€’).

Lemme7 (—=Cuv A Pwu) — —Cwv)
Par définition de P.

Lemme8 (=O(z/u)(y/u) A uCiv) = —P(z/v)(y/v)

Par |"absurde: supposons P(z/v)(y/v). De v C; v on aP(z/u)(z/v) d'ou par transitivité de P,
P(z/u)(y/v). On considérelatranche dey /v correspondant &, c'est y/u et on aalors P(z /u)(y/u)
ce qui contredit I’ hypothése de départ.

Lemme9 (TEMP.IN(z/e)(y/e) A eCie)implikTEMPIN(z/€’)(y/€’)
A.3.1 Composition mouvement et infor mation temporelle

On compose Motione; zy avec Ry eze; €t on cherche Ry(z/e3)(y/e2). Pour lesrelations < et son in-
verse on ne peut rien déduire, de méme que pour MEETS(;) danslecasgénéra. Danslecasoul’ onsup-
pose |la continuité des mouvements, on a les relations décrites au chapitre 5 pour MEETS et MEETS;
puisqu’ils correspondent a une suite de deux tragjectoires. Pour larelation =, on ne compose pas d’in-
formation puisque z /e; = x /ey, mais on alarelation spatio-temporelle induite par |a définition de
chaque classe (par exemple HIT implique EC). Pour les autres cas, on asuivant le type de relation de
mouvement considéré:

External soit —~C(z/e1)(y/e1).

— Les cas de STARTS, DURING, =, et FINISHES impliquent tous ez C; ey C; z, d'ou
P(z/ez)(x/e1) (d aprés le lemme 6), et avec lelemme 7 appliquéa z/eq, y/e1 €t z/ez
pour u, v et w, ona—C(z/e3)(y/e1) puis, enl’appliquant az /ey, y/e; €t y/eq pour u, v
et w, on afindement —-C(z/ez)(y/e2).

— LescasOy, O;, FINISHES;, DURING,; et STARTS; impliquenttous3u(uCe; A uCqeg).
Delad apréslelemme 7, on a—C'(z/u)(y/u) Par le lemme 8, on adonc (car u C; e3)
=Pz /uy/e; et donc —P(z/ez)(y/e2). Par symétrie on aaussi —P(y/ez)(z/e2), les deux
étant équivalentsa:

DC(z/e2)(y/e2) V EC(z/e2)(y/e2) V PO(z/e2)(y/e2).

Internal motion INTERNAL (e, z,y) =PP(z/€)(y/¢)

— Ce cas se raméne au cas externe en échangeant = avec -z (puisque PPzy < —C(-z)y)
dansles cas STARTS, DURING, FINISHES et =, celadonne donc —-C(-z/e3)(y/ez) ce
qui est équivaent aPP(z/e3)(y/e2).

— DanslescasdeO;, O;, FINISHES;, STARTS; et D;, onaejoez SoitJu (u Creq A ulheg)
et donc P(z /u)(y/u), ce qui laisse comme possibilité PO, NTPP, TPP et =.
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Leave LEAVE(e, z,y) éTEI\/IPE(x/e, y/e) N STARTS(z/e - y/e,€)

— Le cas le plus simple: FINISHES;, STARTS;, DURING;, car dors e; C; ey
et donc TEMP_IN(z, y, e1) implique TEMP_IN(z, y, e3) et donc PO(z /e3)(y/e3).

— Cas de DURING: toutes les relations sont possibles.

— CasdeO; et STARTS: danslesdeux casJu (uCye; A STARTSueq ) d'ouO(z/e2)(y/e2),
soit PO, NTPP, TPP, NTPP~!, TPP~! ou =,

— Pour FINISHES et O; on a dans les deux cas Ju (v C; e; A FINISHESue)
dou—-C(z/u)(y/u) et doncd’ apréslelemme8ona—P(z/e2)(y/e2) & —P(y/e2)(z/e2)
et on ne peut avoir que EC, DC ou PO.

Reach REACH(e, z,y) éTEI\/IP_IN(.r/e7 y/e) A FINISHES(z /e - y/e, €)
Cas symétrique de LEAVE par rapport al’ orientation temporelle, on utilise donc les symétries
suivantes par rapport a cette orientation: FINISHES/STARTS, O;/O;, et les résultats sont alors
similaires. Les résultats pour STARTS;, FINISH; DURING;, DURING et =; ne changent pas
(les relations sont symétriques).

Cross CROSS(e, z,y) £ Jey, e2(MEETS(eq, e2) A REACH(eq, z,y) A LEAVE(eq, z,y))

— Pour DURING on ne peut rien déduire.

— Pour O, et STARTS, puisgque CROSS “commence”’ par un REACH onalesmémesrésultats
gue pour REACH.

— Pour FINISHES et O;, puisque CROSS “finit” par un LEAVE on alesmémes résultatsque
pour LEAVE.

— Pour FINISHES;, STARTS; et DURING;, onae; C; e, et donc PO(z /ez) (y/e2) comme
pour REACH et LEAVE.

Hit HIT(e,z,y) SEC(z/€)(y/e) A Va1, y[(z1Cre A y1 Cre AECziyr) —
(FINISHES(z1, €) A FINISHES(y1, €))]

— Par définition de HIT, on a immédiatement que la relation résultante dans le cas de FI-
NISHES est EC, et que pour DURING et STARTS lerésultat est DC.

— Pour Oy, Ju (u C; e A STARTSue;) et DC(z/u)(y/u) vV EC(z/u)(y/u). D’ ou
—P(z/e2)(y/e2) et =P(y/e2)(z/e3). Il reste donc EC, DC et PO.

— Pour FINISHES;, DURING;, STARTS;, onae; C;e; et de EC(z/e1)(y/e1) ontired une
part C(z/e2)(y/e2) et d autre part —=P(z/e3) (y/e2) et réciproquement. || reste donc EC et
PO.

— Pour O;, Fu (u Cy e A FINISHESue, ) et par définition de HIT, EC(z /) (y/«) et donc
Clz/eq2)(y/ez) et —P(z/e2)(y/ez) et réciproquement. Il reste donc EC et PO.
A.3.2 Composition d’un mouvement et d’uneinformation statique

A partir des entrées R, yy, 2, €t Mvt(u, z, y), on peut déduire une relation R; telle que Ryzy, 2, Les
relations R; sont des relations purement spatiales, Mvt est une classe de mouvement parmi LEAVE,
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REACH, HIT, CROSS, INTERNAL ou EXTERNAL ; R, est une des rdations DC, EC, PO, TPP,
TPP~-!, NTPP, NTPP~! ou I’ égalité ou bien une disonction de ces relations'. On considére les en-
trées pour chaque relation purement spatiale:

DC;, — Pour LEAVE, on a POzy et avec DCyz on tire DC(z - y)z et donc —Pzz. On a aussi
DC(z/(z-y))x d'ou—Pzz. Il reste comme possibilite DC, EC ou PO.

— Pour HIT on peut exclure P (et donc =, TPP et NTPP) par composition de DC(y/u)(z/u)
et EC(z/u)(y/u).

— Pour REACH et CROSS, onade C; u P(z/e)(y/e)) et donc =C(z/e)(z/€)). ce qui
implique —P(z/u)(z/u) et =P(z/u)(z/«). Celaexclut donc comme résultat les relations
d'égalite, TPP, NTPP, TPP~! et NTPP L.

— Pour INTERNAL, on a immédiatement DC(z/u)(z/u) de P(z/u)(y/u) et
DC(y/u)(z/u).

— Pour EXTERNAL, on ne peut rien dire.

EC,,  — Pour LEAVE, on raisonne comme pour DC,, avec lesintérieurs pour trouver —P(iz)(iz)
et =P(iz)(iz) . On adonc comme possibilite DC, EC ou PO.

— Pour HIT on peut exclure NTPP par définition (NTPPzy = —3z(ECzz A ECzy)).

— Pour REACH et CROSS, on ade C; u P(z/e)(y/e)) et donc —C(z/e)(z/e) ou
EC(z/e€)(z/e),cequiimplique—P(z/u)(z/u) et =P(z/u)(z/u). Celaexclut donccomme
résultat lesrelations o égalité, TPP, NTPP, TPP~! et NTPP L,

— Pour INTERNAL, onaimmédiatement EC(z /u)(z/u) V DC(z /u)(z/u) deP(z /u)(y/u)
& DC(y/u)(=/u)
— Pour EXTERNAL, on ne peut rien dire.
PO,, — pour LEAVE,REACH, HIT, CROSS et EXTERNAL, Je C, u (~C(z/e)(y/¢)). Comme

(POspypzpy N € Cyu) — POygz,, onadonc ~C(z/e)((z-y)/e) ce qui implique que
=P(z/u)(z/u).Celaexclut donccommerésultat lesrelationsd’ égalite, TPP~! et NTPPL.

— pour les autres, toutes | es rel ations sont possibles.
TPP,, et NTPP,, Enfait il suffit de considérer ensemble ces relations qui impliquent PP, :

— pour LEAVE, REACH et CROSS, HIT et INTERNAL, ona3e C; u P(z/e)(y/¢)) et donc
PP(z/€)(z/e)). Celaexclut commerésultat possiblelesrelationsDC, EC, TPP,! NTPP. !
et =. Pour INTERNAL larelation PO est de plustrivialement impossible.

— Pour EXTERNAL, on ne peut rien exclure.
TPP,' et NTPP,! Enfaitil suffit de considérer ensemble ces relations qui impliquent PP~* :

— pour LEAVE, REACH et CROSS, HIT et EXTERNAL, ona3e C; u (—~C(z/e)(y/e)).
Comme on a PP(z,y.), on a aussi ~C(z/e)(z/e)) ce qui implique —=P(z/u)(z/u) €t

1. Pour chagueentrée nous montrons les relationsimpossibles. Il n’est apriori par exclu que les disjonctions apparai ssant
dans le tableau ne puissent étre réduites, dans la mesure ou I’ on a pas construit un modéle possible pour chaque cas pour
vérifier la cohérence de chaque relation separément.
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—=P(z /u)(z/u).Celaexclut donccommerésultat lesrelationsd’ égalité, TPP, NTPP, TPP~!
et NTPP~!. Depluspour EXTERNAL onaen plus—C(z/u)(z/u) (soit DC), et pour HIT,
on aaussi ~PO(z/u)(y/u) (car EC(z/u) (y/u)).

— Pour INTERNAL, on ne peut rien exclure.
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Annexe B

Liste des ver bes de deplacement
considéeres

Polarité | :initial, F: final, M : médian.

Relation de localisation |: interne, C: contact, S: spécifique, N : neutre.

Téicité +: télique, - : atélique

Transitionnel +: transitionnel, - : non transitionndl.

Verbe Polarité | Rel. deLoc. | Tdicité | Transitionnel
abandonner I N + +
aborder F N + +
accoster F C + +

accrocher M C +

agripper F C + +
approcher M S - +
arpenter M | - -
atteindre F N + +
balayer M [ + -
battre M I - -
brller M S + +
cerner M S + +
contourner M S + +
courir M I - -
croiser M S + +
dépasser M S + +
descendre M S + -
déserter I | + +
desservir M S -
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Verbe

Polaritée

Rel. deLoc.

Tdicité

Transitionnel

dévaler

+

distancer

doubler

emboutir

embrasser

emplafonner

empoigner

emprunter

||+ ]| |+

||+ ]| | ]+

encadrer

enfiler

enfourcher

enjamber

+| +

enserrer

entourer

envahir

escal ader

évacuer

faucher

franchir

frapper

froler

fuir

gagner

|| || ||| ]| ] ]+

gratter

gravir

griller

grimper

heurter

investir

|&cher

larguer

libérer

|||+ | ||+

longer

monter

parcourir

passer

patrouiller

pénétrer

percer

percuter

pourchasser

poursuivre

SN ZI SN Z I S| S IS SIS Z IS Z | L LZ

Nnunol———ln—nun—nn—00nnunnnnunonn—n—nunnun-—0—0000nuwnuwn
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Verbe Polarité | Rel. deLoc. | Téicité | Transitionng
prendre + -
quadriller
quitter
ralier
raser
ratisser
rattraper
reconngaitre
redescendre
regagner
réintégrer
rejoindre
remonter
rencontrer
repérer
sauter
serrer
sillonner
suivre
survoler
tamponner
télescoper
transpercer
traverser
vider
virer
visiter

+|+| +
+| +

+
1

I S IS T

R A 1 [ s N A e [ e s [ T B E G G e s | G
=N =0 OOn0n—nnwnZnZ——n—un—unnwn—wn
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Annexe C

Mise en oeuvre expéerimentale

Pour tester les hypothéses émises au cours de ce chapitre nous avons éudié un petit exemple sur un cas
pratique. Nous ne prétendons pas avoir développé une application directement utilisable, mais plutét
une plate-forme d’ expérimentation pour évaluer certaines réponses apportéesici au probleme de |’ ob-
servation. Cette plate-forme traite des itinéraires dans un environnement donné comportant quel ques
voies de communication reliés par des carrefours et quel ques reperes dotées de certaines caractéris-
tiques particulieres. Nous avons pris comme exemple de test un plan d’ un quartier de Toulousesur le
serveur de France Telecom!, plan montré figure C.1. que avons traité manuellement pour obtenir une
représentation numérique de certains objets: segments de rues, jonctions, batiments, auquels sont as-
sociés des listes de propriétés (¢’ est adire au moins leur type, leur nom et une éventuelle orientation
intrinseque). Chague objet est représenté par un polygone 2D dans ce cas particulier. On peut voir fi-
gure C.2 le résultat de I’ opération. Les relations topol ogiques entre segments et jonctions sont aors
calculées pour stocker les connections segments/jonctions, et donc avoir e graphe du réseau routier.
Au niveau des voies de communication, la connection correspond a I’ intersection des polygones qui
les représentent. Les informations aconserver sont aussi |es associations entre reperes et |es segments
pour lesquel slerepere détermineun trongon lexical (cette opération aétéfaitealamain pour I’ exemple
mais on pourrait le calculer).

L es données | exical es sont entrées dans une base de données sous forme de structure de traits?. On
peut alors définir certaines intentions d’ observation par une liste d’intentions de base définies comme
ci-dessus, en précisant pour chacune éventuellement les types des arguments ou leur identité, et les
restrictionssur lesprédicatsvoulus. Deslienstemporel sou spatio-temporel spourraient étre égal ement
entrés pour former une intention complexe.

L’ entrée du systéme est constitué d’une part par un ensemble d’ objets fixes correspondant a I’ envi-
ronnement de descriptions, et d’ un ensemble de prises de vues constitué pour chagque mobile de son
extension numérique a chaque date de prise de vue (un polygone et un temps) et d’ autre part del’in-
tention descriptive choisie par I’ opérateur. La figure C.3 résume I’interaction des différentes parties
du systéme proposé. Comme indication pour tester |” architecture global e, nous avons rentré quel ques
informations qui ne traitent qu’ un ensembl e tres réduit de cas possibles. En particulier, lacomplexité

1. http://www.annua.com.
2. Nousavonsutilisé une bibliotheque Prol og destiné au traitement destructures detraits pour des applicationsaulangage,
the Attribute Logic Engine (Ale), disponible sur http://www.sfs.nphil.uni-tuebingen.de/ gpenn/ale.html.
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FiG. C.1- Environnement exemple: un plan de quartier.
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FiGc. C.2- Leplanprétraité.



ANNEXE C. MISE EN OEUVRE EXPERIMENTALE 221

Intention Base de données

lexicales

descriptions +

interrogations
=

H

Module de raisonnement
spatio-temporel

numérique

Base de . .
) Traduction symbolique/ ) »
données -« données numériques

symboliques

FiG. C.3 - Organisation des différents modules mis en jeu pour |’ observation.

Fic. C.4 - Trajet d'un mobiledansle quartier.

liée au nombre de descriptions possibles n’a pas été étudiée. Par contre le pré-traitement de I’ infor-
mation pertinente liée aux structures d’itinéraires (association de reperes et de segments, graphe du
réseau, etc.) permet de réduire ces possibilités aux cas réellement pertinents pour un environnement
constitué par des voies de communication, et |’ utilisation de procédures géométri ques éprouvées pour
les traductions entre la représentation numérique et les concepts symboliques nécessaires garantit la
rapidité de cette étape>, apartir du moment oli on aisolé ce processus de traduction des autres modes
de représentation.

Si on considere |’ exemple d’un mobile dénoté “r5” qui se déplace dans I’ environnement spécifié ci-
dessus (cf. figure C.4). On peut alors tester certaines requétes en spécifiant des objets, des types de

3. Les bibliothéques de procédures prétes a I’emploi sont légion sur le web, en particulier sur le Geometry Center —
http://www.geom.umn.edu/ — et le Computational Geometry Algorithms Library — http://www.cs.ruu.nl/CGAL — qui nous
ont fourni la base du module de traduction des informations numériques.
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descriptions ou des types d’ objets a surveiller. Nous avons testé ceci avec des requétes simples, les
descriptions possibles étant alors de laforme:
desc(<predi cat >, <ar gunent 1>, <ar gunent 2>, <i nst ant >) et on peut spécifier les
types d’ entitésasurveiller.
Larequéte:
setof ((X Z,Y,a, T),desc(Z, X, Y, T),L.r).
produit par exemple laréponse:
Lr =
[(r5,a_hauteur, pl ace_r schuman, a, t _2),
(r5, a_haut eur, pl ace_r schunman, a, t _3),
(r5,atteindre, pl ace_r schuman, a, t _2),
(r5,sur,rue_bayard4,a,t 1),
(r5,sur, rue_bayard4, a,t _2),
(r5,sur,rue_cafarellil, a,t_3),
(r5,sur,rue_cafarellil,a, t_4)]
Les constantes “ rue_xxxn” sont de type “segment” (ce sont des portions des rues nommées). Dans ce
cas particulier on acodé par exemple“x est sury al’instantt” par lefait quele polygone correspondant
aun mobile x est inclus dans|e polygone correspondant aun segment y al’instant t. Cette représenta-
tion est alors la seule dépendant de la nature des données numériques.



