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18	 Pour approfondir
18.1 Introduction

Ce chapitre apporte des compléments d’information, 
ainsi que de nouvelles références de ressources 
bibliographiques. Il sera mis à jour plus fréquemment 
que les autres chapitres de l’ouvrage.

18.2 Compléments par chapitre

Chapitre 9 : Projections cartographiques 
et systèmes de référence

Le chapitre consacré aux projections et aux systèmes 
de référence est plus détaillé que les autres chapitres. 
Il ne pouvait en être autrement, du fait de toutes les 
précisions qu’il convenait d’apporter. D’une base de 
données géographiques à une autre, les systèmes de 
référence dans lesquels sont exprimées les coordonnées 
peuvent différer. Lorsqu’on est amené à fusionner les 
données de deux bases, il convient donc de vérifier s’il 
n’est pas nécessaire de procéder à une transformation 
de coordonnées. En cas de doute, solliciter l’avis d’une 
personne compétente en matière de géodésie.

Questions & réponses
Questions

1.	Qu’est-ce qu’une projection cartographique ?
2.	Est-il possible de projeter/transformer une 

surface sphérique ou ellipsoïdique sur un plan sans 
déformations ?

3.	Quel est l’objet de la géodésie ?
4.	Qu’est-ce qu’un système de positionnement par 

satellites ?
5.	Quels sont les seuls systèmes de positionnement par 

satellites à l’échelle du globe qui sont opérationnels 
aujourd’hui ?

6.	Qu’est-ce qu’un ellipsoïde terrestre ?
7.	Que décrit un datum géodésique ?
8.	Quelles sont les coordonnées géodésiques ?
9.	Quelles sont les coordonnées géographiques ?
10.	Décrire le système de projection Transverse 

Universelle de Mercator.
11.	Expliquer la classification géométrique des 

projections cartographiques.
12.	Quelle est la caractéristique principale des 

projections conformes ?
13.	Qu’est-ce qui est préservé dans les projections 

équivalentes ?
14.	Pourquoi la projection Mercator n’est-elle pas 

recommandée pour les cartes du monde ?
15.	Décrire la principale caractéristique de la projection 

stéréographique.

16.	Expliquer le lien entre le logo de l’Association 
Cartographique Internationale (ACI) et les 
projections cartographiques.

17.	Quelle projection cartographique sert à représenter 
la Terre sur le drapeau des Nations-Unies ?

18.	Qu’est-ce que Web Mercator ?
19.	Quelles sont les deux projections les plus 

couramment utilisées pour les cartes à grande 
échelle ?

20.	Quel type de projection cartographique peut-on 
privilégier pour les cartes du monde à usage général ?

Réponses

1.	La transformation d’une surface courbe sur un plan 
est ce qu’on appelle une projection cartographique.

2.	Il n’est pas possible de projeter/transformer une 
surface sphérique ou ellipsoïdique sur un plan sans 
déformations.

3.	La géodésie est à la fois une technologie et une 
science qui traite des mesures et de la représentation 
de la surface de la Terre, de la détermination de sa 
forme, de ses dimensions ainsi que de son champ de 
gravité.

4. 	Un système de positionnement par satellites 
est une constellation de satellites qui fournit un 
positionnement géospatial autonome en tout point 
du globe.

5.	Au mois d’avril 2013, seuls les systèmes NAVSTAR 
Global Positioning System (GPS) des États-Unis et 
GLONASS, russe, sont opérationnels à l’échelle du 
globe.

6.	Un ellipsoïde terrestre est un ellipsoïde qui approche 
la forme de la Terre.

7.	Un datum géodésique exprime la relation de 
l’origine et de l’orientation des axes d’un système de 
coordonnées à la Terre.

8.	Les coordonnées géodésiques sont la latitude 
géodésique et la longitude géodésique, auxquelles on 
peut ajouter la hauteur.

9.	Les coordonnées géographiques sont la latitude 
géographique et la longitude  géographique, 
auxquelles on peut ajouter la hauteur.

10.	Le système de coordonnées de la projection 
Transverse Universelle de Mercator (UTM) est basé 
sur la projection de fuseaux qui s’étendent chacun sur 
six degrés en longitude, de 80° S à 84° N en latitude, 
et dont le facteur d’échelle est fixé à 0,9996 pour le 
méridien central, résultant en une erreur maximum à 
proportion de 1 pour 2 500. Dans l’hémisphère nord, 



162	 CFC (N°221- Septembre  2014)

la coordonnée x du méridien central est décalée à la 
valeur de 500 000 mètres au lieu de zéro, convention 
qui est nommée « fausse abscisse ». La coordonnée y 
est fixée à zéro à l’équateur. Dans l’hémisphère sud, 
l’origine de la fausse abscisse x est également fixée 
à 500 000 mètres et, à l’équateur, la valeur de y, ou 
« fausse ordonnée », est fixée à 10 000 000 mètres.

11.	Dans la classification géométrique, on parle de 
projections cylindriques, coniques, azimutales, mais 
on parle aussi de projections pseudocylindriques, 
pseudoconiques, polyconiques, et il y en a beaucoup 
d’autres encore.

12.	Les projections conformes préservent les angles.
13.	Les projections équivalentes préservent les aires.
14.	Les tailles des régions aux latitudes les plus élevées 

sont très déformées par la projection de Mercator, 
ce qui explique qu’elle n’est pas préconisée pour les 
cartes du monde.

15.	La projection stéréographique, dont l’invention 
remonte au moins au IIe siècle avant Jésus-Christ, est 
une projection azimutale en perspective qui conserve 
les angles (c.-à-d. conforme). Cette projection est 
la seule projection dans laquelle tous les cercles du 
globe sont représentés comme des cercles dans le 
plan de la projection.

16.	Le logo de l’Association Cartographique 
Internationale (ACI) utilise la projection de 
Mollweide pour représenter la Terre.

17.	Le drapeau des Nations-Unies utilise la projection 
azimutale équidistante pour représenter la Terre. 

18.	La projection Web Mercator consiste à transformer 
des coordonnées latitude/longitude qui sont 
exprimées dans le datum WGS84 (c.-à-d. dans 
un système ellipsoïdal) en utilisant, pour établir 
les coordonnées easting  /  northing, les équations 
conçues pour la projection de Mercator sphérique 
(en imposant R = a).

19.	Les deux projections les plus couramment utilisées 
pour les cartes à grande échelle sont la projection 
conique conforme de Lambert et la projection de 
Mercator transverse, à la base du système UTM 
(Universal Transverse Mercator) et de la plupart 
des systèmes de coordonnées planes des États-Unis 
d’Amérique.

20.	Pour les cartes du monde à usage général, nous 
recommandons de préférer aux projections 
cylindriques certaines projections pseudocylindriques 
(par exemple celle de Robinson, ou une projection de 
compromis comme la projection triple de Winkel).
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