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Avant-propos

LISO (Organisation internationale de normalisation) est une fédération mondiale d'organismes
nationaux de normalisation (comités membres de 1'ISO). L'élaboration des Normes internationales est
en général confiée aux comités techniques de I'ISO. Chaque comité membre intéressé par une étude
a le droit de faire partie du comité technique créé a cet effet. Les organisations internationales,
gouvernementales et non gouvernementales, en liaison avec I'ISO participent également aux travaux.
L'ISO collabore étroitement avec la Commission électrotechnique internationale (IEC) en ce qui
concerne la normalisation électrotechnique.

Les procédures utilisées pour élaborer le présent document et celles destinées a sa mise a jour sont
décrites dans les Directives ISO/IEC, Partie 1. Il convient en particulier de prendre note des différents
critéres d'approbation requis pour les différents types de documents ISO. Le présent document a été
rédigé conformément aux regles de rédaction données dans les Directives ISO/IEC, Partie 2 (voir www
dso.org/directives).

L'attention est attirée sur le fait que certains des éléments du présent document peuvent faire 1'objet de
droits de propriété intellectuelle ou de droits analogues. L'ISO ne saurait étre tenue pour responsable
de ne pas avoir identifié de tels droits de propriété et averti de leur existence. Les détails concernant
les références aux droits de propriété intellectuelle ou autres droits analogues identifiés lors de
I'élaboration du document sont indiqués dans l'introduction et/ou dans la liste des déclarations de

brevets recues par I'lISO (voir www.iso.org/brevets).

Les appellations commerciales éventuellement mentionnées dans le présent document sont données
pour information, par souci de commodité, a I'intention des utilisateurs et ne sauraient constituer un
engagement.

Pour une explication de la nature volontaire des normes, la signification des termes et expressions
spécifiques de I'ISO liés a I'évaluation de la conformité, ou pour toute information au sujet de 'adhésion
de I'ISO aux principes de I'Organisation mondiale du commerce (OMC) concernant les obstacles
techniques au commerce (OTC), voir le lien suivant : https://www.iso.org/fr/foreword-supplementar
-information.html.

Ce document a été préparé par le comité technique ISO/TC 211, Information géographique/Géomatique,
en étroite collaboration avec I'Open Geospatial Consortium (0OGC).

Cette troisieme édition annule et remplace la deuxiéme édition (ISO 19111:2007), qui a fait l'objet
d'une révision technique. Le présent document comprend également les dispositions de la norme
[SO 19111-2:2009, qui est annulée.

Les modifications apportées a la présente édition par rapport a la précédente sont les suivantes:

— ajout de la terminologie géodésique moderne applicable;

— extension pour décrire les repéres de référence géodésique dynamiques;

— extension pour décrire les systémes de référence de coordonnées verticaux basés sur le géoide;
— extension pour permettre l'utilisation d'un ellipsoide triaxial pour les applications planétaires;
— extension pour décrire les systémes de référence de coordonnées projetés tridimensionnels;

— ajout d'«ensembles de référentiels» pour permettre de regrouper les réalisations associées d'un
repere de référence lorsque les différences sont négligeables pour les applications de moindre
précision;

— clarification dans la modélisation des systémes de référence de coordonnées dérivés;

— remodelage de la portée et de I'étendue des éléments de métadonnées;
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— ajoutd'exigences supplémentaires pour décrire les métadonnées de coordonnées et la relation entre
les coordonnées spatiales;

— modélisation supplémentaire des composantes du systeme de référence de coordonnées temporel
suffisantes pour un référencement par coordonnées spatio-temporelles;

— consolidation des dispositions de la norme ISO 19111-2:2009 (Systéme de références spatiales par
coordonnées — Partie 2: Supplément pour valeurs paramétriques) dans le présent document;

— changement de nom de «Systéme de références spatiales par coordonnées» en «Systéme de
références par coordonnées», en raison de l'inclusion des sous-types Paramétrique (de la norme
ISO 19111-2) et Temporel du systeme de référence de coordonnées non spatial;

— la correction des erreurs mineures.
De plus amples détails figurent a I'Annexe G.

Conformément aux Directives ISO/IEC, Partie 2, 2018, Regles de structure et de rédaction des normes
internationales, le signe décimal est une virgule sur la ligne. Cependant, la Conférence générale des poids
et mesures réunie en 2003, a adopté a I'unanimité la résolution suivante:

«Le séparateur décimal doit étre soit un point ou soit une virgule sur la ligne.»

En pratique, le choix entre ces alternatives dépend de I'usage coutumier dans la langue concernée.
Dans les domaines techniques de la géodésie et de l'information géographique, il est d'usage d'utiliser
toujours le point décimal pour toutes les langues. Cette pratique est utilisée tout au long du présent
document.

Il convient que l'utilisateur adresse tout retour d'information ou toute question concernant le présent
document a l'organisme national de normalisation de son pays. Une liste exhaustive desdits organismes
se trouve a l'adresse www.iso.org/fr/members.html.
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Introduction

Linformation géographique est intrinsequement quadridimensionnelle et comprend le temps. La
composante spatiale relie les caractéristiques représentées dans les données géographiques a des
positions dans le monde réel. Les références spatiales peuvent étre classées dans deux catégories:

— les références utilisant des coordonnées;
— lesréférences fondées sur des identificateurs géographiques.

Le référencement spatial par identificateurs géographiques est défini dans 1'I[SO 19112.[[2]] Le présent
document décrit les éléments de données, les relations et les métadonnées associées nécessaires pour
le référencement spatial par coordonnées, en développant un contexte strictement spatial pour y
inclure le temps. L'élément temporel est limité aux systemes de coordonnées temporelles ayant un axe
continu. L'élément temporel exclut les calendriers et les systemes de référence ordinaux en raison de
leurs complexités de définition et de transformation. Le contexte est présenté a la Figure 1.

Systeme de référence (SR)

Systeme de ré_férence spatial (SRS) Systéme de référence temporel
(schéma spatial dans I''SO 19107) (schéma temporel dans SO 19108)
Référencement spatial par Systeme de référence Systéme de référence de Calendrier Systéme de référence
identificateurs géographiques de coordonnées spatial coordonnées temporel temporel ordinal
(1ISO 19112)

Systéme de référence de
coordonnées paramétrique

Référencement par coordonnées
Systeme de référence de coordonnées (CRS)
(IS0 19111)

Figure 1 — Contexte du référencement par coordonnées

Certaines communautés scientifiques utilisent des systémes tridimensionnels dans lesquels la position
horizontale est associée a un parametre non spatial. Dans ces communautés, ce parametre est considéré
comme un troisieme axe vertical. Le paramétre, bien que variant de facon monotone avec la hauteur ou
la profondeur, ne varie pas nécessairement d'une maniére simple. En effet, la conversion du parametre
en hauteur ou en profondeur n'est pas sans importance. Les parametres en question sont normalement
des mesures absolues et le référentiel est choisi a partir d'une mesure physique directe du parametre.
Ces parametres non spatiaux et ces concepts de modélisation du systeme de référence de coordonnées
paramétrique ont déja été décrits dans I'I[SO 19111-2:2009, mais ont été intégrés a la présente révision
parce que les concepts de modélisation sont identiques aux autres types de systémes de référence de
coordonnées inclus dans le présent document.

Le présent document décrit les éléments nécessaires a la définition compléte des différents types de
systemes de référence de coordonnées applicables a I'information géographique. Le sous-ensemble
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