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Résumé

Cette communication reprend les principes mathématiques du fameux algorithme de Douglas et Peucker et montre
que s'il a été congu pour la généralisation du linéaire, il est en fait applicable a des ensembles d’objets de géométrie
quelconque.
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I. Introduction

Dans sa “Théorie de la ligne cartographique”, Thomas K. Peucker explique que 1’algorithme qu’il a mis au point en
collaboration avec David H. Douglas était dédié a la généralisation du linéaire (Peucker 1976 : 138), et qu'a la méme
époque, bien qu’indépendamment, et pour des applications différentes, il a été décrit dans “deux autres
communications au moins”. Aujourd hui, parmi les méthodes de la cartographie vectorielle, I'algorithme de Douglas
& Peucker est certainement 'outil de simplification du lindaire le plus populaire, répandu tant dans les SIG du
commerce (parce qu'il se programme facilement et qu’il fournit des résultats passables) que dans les articles de
recherche (parce qu'il peut étre adapté, peaufiné, amélioré de trés nombreuses fagons). On trouvera récapitulatifs et
états de I'art dans (Rimbert 1990), (Cromley-Campbell 1991), (Hershberger-Snoeyink 1992), (Plazanet 1996),
(Visvalingam-Herbert 1999).

L algorithme de Douglas & Peucker prend en entrée une Polyligne (une suite ordonnée de points ou, de maniere
équivalente, de segments), un Segment (habituellement les premier et dernier points de la Polyligne), et un Seuil (un
seuil de distance). Par découpage récursif de la Polyligne, I'algorithme renvoie une nouvelle suite de segments. Le
fonctionnement est le suivant :

DP(Polyligne, Segment, Seuil)
dyax < plus grande distance de la Polyligne jusqu’au Segment
Pmax — plus lointain sommet de la Polyligne Seuil [

Polyligne,
Segment

si duy > Seuil alors
Polylignel «— Tous les segments de la Polyligne de p; (premier sommet) & pu, % g
Polyligne2 «— Tous les segments de la Polyligne de p,., a p; (dernier sommet)
Segment 1 «— [p;, Pl ’ /
Segmen[ 2« {pmuxs Pl} L
Renvoie DP(Polylignel, Segmentl) | ] DP(Polyligne2, Segmeni2)

sinon
Renvoie {Segment) :
fin si S,
Polvlignel, Polyligne2,
fin programme Segment] Segment2

Douglas ct Peucker ont eux-mémes généralisé leur algorithme a la
simplification du relief surfacique, remplacant la Polyligne par le MNT, les
segments par des friangles, et la distance maximale des sommets de la ligne

Segmenis
finaly
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au segment approchant par la distance maximale des sommets du MNT a la
facette triangulaire approchante ; 1’approximation initiale est constituée par
les quatre triangles reliant les coins du MNT au sommet le plus haut
(Douglas-Peucker 1975).

Le but de cette communication est de montrer que I’algorithme de Douglas & Peucker. bien que congu  'origine
pour la généralisation des lignes et des Modéles Numériques de Terrain, peut étre utilisé pour la généralisation (soit
tel quel abruptement, soit en phase préliminaire) d’objets de toute variété géométrique, au prix (faible) de quelques
arrangements mathématiques.

I1. Notations

On trouvera ici la définition des notations que nous utilisons par la suite, sous la forme d’une liste brute qui passe
sous silence toute la réflexion qui préside aux choix de notre mathématisation du monde cartographique. Nous
espérons que cette mathématisation ne semblera pas trop artificielle & ceux pour qui I'activité n’est pas familiére ;
qu’elle sera reconnue subtile et potente par ceux qui travaillent sur le sujet : a tous nous ne pouvons promettre ici que
de futurs articles sur nos justifications épistémologiques.

I1.1 Généralités
Différence d’ensembles : X\Y désigne I’ensemble des éléments de I’ensemble X qui ne sont pas dans |'ensemble Y.

Ensemble de sous-ensembles : P(X) désigne I’ensemble de tous les sous-ensembles (finis) de X.

11.2 Géométries et objets
P est le plan, identifié 2 R?, et mesuré par la distance euclidienne (R est I'ensemble des réels).
pestunpointduplan: pe P.

d(p,q) est la distance euclidienne entre les points p et g.

g est un ensemble fini et fermé de points du plan.

oest 'ensemble d'unseul gt o= {g}.

Lapidairement : o un est objet, T 3
g est une géométrie (non nécessairement connexe, par définition). SURREL, &

0y
On désigne par G I'ensemble de tous les g possibles : & est 1'ensemble des ensembles fermés bornés de points du
plan.

On désigne par O I'ensemble de tous les o possibles : O est I’ensemble des ensembles composés d'un ensemble

fermé borné de points du plan.
Une Figure est un ensemble fini d’éléments de O. Une Figure appartient a P(Q) (eg. Figure = {0}, 05}).

Pour se donner 1'acces a la géométrie d’un objet, on définit I’opérateur y :
Y: O0-6
o y(0)=geb|(gl=0
L’accés i la géométrie d’une Figure est donné par I’opérateur I :
T P(O)— 6
Figure — TU(Figure) = UO;‘ € Figure ?(05}

I1.3 Mesures de Hausdorff
La fonction suivante dy,; sera utilisée pour mesurer la plus grande distance spatiale d’un objet vers un ensemble
d’objets:

dyy: OxP(O) —R'

(0,B) = d,, (0.B)= Maxpo & 1(0) Mmp e T(B) d(po.pb}

Hul
b
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La fonction suivante dy; sera utilisée pour mesurer la plus grande distance spatiale d'un ensemble d’objets
(ensemble A) vers un autre ensemble d’objets (ensemble B) :

dyi:  P(O)xP(O) — R’

(A,B) > dH](A,B) = Ma.i:pﬂ e T(A) Minpb e I'(B) d(pa,pb

Remarque : dy; n'est pas symétrique.
11 faut rappeler que dy, :

. I'(A)  du(AB)
dy:  P(O)xP(O) —R
(A.B) > d, (AB) = Max (dHl(A.B) . dy, (B.A) )

. est une vraie distance mathématique entre des ensembles d’objets identifiés a leur géométrie. On appelle
habituellement cette distance la distance de Hausdorff. Parce qu’elle exprime ['éloignement, elle est souvent utilisée
pour "appariement d’objets dans le domaine du traitement d'image (Galton 1997), et en cartographie automatique
pour contrdler les résultats de transformations de généralisation (Hangouét 1995). L’algorithme de Douglas &
Peucker Iutilise implicitement : lorsqu’est calculée la plus grande distance de la polyligne vers le segment courant, il
s'agit bien du calcul de dy,({Polyligne},{Segment}), c’est-a-dire de la composante « A vers B » de la distance de
Hausdorff. ..

111. Généralisation de I’algorithme de Douglas & Peucker

C’est cette derniére observation qui nous a suggéré la généralisation de 1’algorithme de Douglas et Peucker que nous
proposons ici : la distance de Hausdorff se calcule entre ensembles d’objets de géométrie quelconque, méme variée,
non obligatoirement entre polylignes. En changeant simplement le domaine des paramétres en entrée, en utilisant une
méthode générique de découpage des objets, mais en conservant la structure générale de 1'algorithme existant, nous
disposerons d’un nouvel outil pour construire des « approximations pas trop éloignées » de toute figure donnée. Dans
cette partie, nous explicitons tout d'abord la structure générale de 1'algorithme, puis nous donnons quelgues
commentaires importants sur les notions de «découpage » et d'«approximation », ainsi que des possibilités de
programmation. Les applications cartographiques proprement dites seront décrites en partie IV.

II1.1 Douglas & Peucker Généralisé

La structure de notre algorithme est exactement celle de 1'algorithme classique de Douglas & Peucker : le premier
moment consiste  calculer la plus grande distance de la Figure vers I'Approximation indiquée ; le second & comparer
cette distance a un seuil et A agir en conséquence (en deca du seuil : accepter I"Approximation, au-dela : décomposer
la figure en sous-figures, les équiper en approximations individuelles, et ré-appliquer 1'algorithme pour chaque
couple sous-figure/approximation individuelle). La seule différence fondamentale entre les deux algorithmes réside
dans la pature des paramétres: dans notre version, nulle limitation n’est portée & la nature géométrique des
composants de la Figure (ce n’est plus obligatoirement une polyligne seulement) ni a celle des composants de
I'Approximation (ce n’est plus obligatoirement un segment seulement).
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Algorithme DPG (pour : Douglas & Peucker Généralisé) :

Entrée : Figure € P(Q), Proxy € P(O), Seuile R
Sortie : Proxy’ € P(Q),

DPG(Figure, Proxy, Seuil)

dypax —  d Hi (Figure, Proxy) / Composante Hausdorff de Figure vers Proxy /
Py — { peT(Figure) | dHuI({p}.PFGX}’) = dmax } / Points de la Figure les plus loin de Proxy /
81 dyyx > Seuil / Test d’éloignement /

SubConfigs «  SPLITS(Figure, Proxy,P ) /Décomposition de la Figure et nouvelles approximations /

max
Renvoie U(F:‘gj.Pm.rj)eSubConﬁgs DPG (Fig , mej. Threshold) / Récursivité /
J
sinon
Renvoie Proxy { Approximation suffisante /
fin si
fin programme
II1.2 Commentaires
Découpage
L’algorithme utilise une fonction générique SPLITS (Fig, Approx, Pm) dont les caractéristiques doivent étre :
Entrée : Fig € P(O), Approx € P(Q), Pme P(G)
Sortie :  un ensemble de couples : (Fig;, Approx)) tels que :
a/ U; Fi'gi = Fig et Vi, Vji# ], Figi n Figj =1}

(Avec SPLITS, la figure Fig est entierement décomposée en sous-parties, i.e. en ensembles séparés d’objets).
b/ a chaque sous-partie est associée une approximation particuliére telle que :
Vi, dHl(Figl..Approx‘_) < dHl(Fig.Approx)

Ceci assure la convergence de DPG, algorithme itératif...

SPLITS consiste & décomposer la Figure et a composer I’Approximation en fonction des points particuliers donnés
par Pm. La maniére particuliére de fonctionner de SPLITS, étant donné la Figure, ' Approximation et quelques points
particuliers, est une affaire d’expertise externe, propre aux connaissances et modeles sur les objets manipulés. Dans le
cas du Douglas & Peucker habituel, Pm contient le sommet de la Ligne (ie. Figure) le plus lointain du Segment (ie.
Approximation), et SPLITS consiste alors a la fois a couper en deux la ligne en ce point, et a recalculer un segment
approchant pour chaque section. Dans les applications de la partie IV, une autre fonction SPLITS est utilisée, dont les
caractéristiques d’entrée/sortie sont cependant bien les mémes.

Démarrage de ['algorithme. Le choix de I'"Approximation initiale avec laquelle démarrer |’algorithme est toujours
délicat, puisqu’en dépendra, de toute évidence, le résultat final. Le Douglas & Peucker classique démarre en prenant
les deux extrémités de la polyligne pour segment initial ; lorsque la polyligne est fermée (lorsque c’est un polygone),
ce sont les deux points de son diameérre (les deux sommets les plus éloignés I'un de I'autre) qui sont habituellement
choisis. La stratégie générale la plus fiable, en ce qui concerne DPG, consiste & commencer avec 1’objet ou les
quelques objets dont I'extension dans la carte est la plus large. Ce choix est cohérent avec la « philosophie » de
I'éloignement qui structure I'interprétation de la distance de Hausdorff.
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Fixer le seuil. Le choix du seuil peut sembler étre une opération plus évidente, puisque soumise de maniére plus
directe aux impératifs de 1'échelle et du but de la carte : de I’échelle parce que la sélection vise & faire de la place
pour la symbolisation aux petites échelles ; du but de la carte parce que la symbolisation elle-méme en dépend.
Néanmoins, fixer du premier coup le bon seuil (ne parlons méme pas de le fixer automatiquement), celui pour lequel
I'image produite s’avére harmonieuse a I'échelle et a la symbolisation désirées, reste encore une affaire de chance, et
non de déterminisme.

Programmation. Les diagrammes de Voronof construits sur des points rendent plus rapide la recherche de I'exact
éloignement maximal (Kreveld er al. 1997) ; construits sur les polylignes ils rendent plus rapide le calcul exact de la
distance de Hausdorff entre lignes (Alt er al. 1991) ainsi qu’entre surfaces (Hangouét 2000). En ’absence de 1’outil
Voronot, on peut effectuer des calculs approchés en discrétisant la géométrie des objets : de chaque objet, quelques
points sont choisis pour le représenter, et tous les calculs de distance sont effectués sur ces ensembles de points.

IV. Applications cartographiques

Pour les diverses applications « cartographiques » données dans cette partie tant pour illustrer I'algorithme que pour
préparer la justification de son utilité pour la représentation cartographique, une méme fonction SPLITS, simplissime,
a été utilisée. Elle est décrite dans le premier paragraphe. On remarque alors que cette méthode de découpage, si on
choisit de I'intégrer « en dur » dans I'algorithme général, particularisant celui-ci, conduit a un avatar non-récursif de
DPG : la formulation en est donnée dans le deuxieme paragraphe. Les trois paragraphes qui s’ensuivent illustrent les
résultats de cet algorithme particulier sur trois cas cartographiques: carte de points, carte de lignes, carte
d’occupation du sol.

1V.1 L’approximation
La fonction SPLITS utilisée ici est la plus simple que nous pussions concevoir dans notre hite d'effectuer les

premiers tests : SPLITSPRIME(Fig, Approx, Pm) = { ( Fig, Approx U {o_€ Fig | Pm ﬂ vlo)#{}h}.
t i

Un seul couple (Fig, Approx) est renvoyé, Fig étant 'entiére figure (pas de découpage en fait !), et Approx étant
simplement augmenté des objets de Fig dont les géométries contiennent les points indiqués dans Pm. Cette fonction
SPLITSPRIME a bien les caractéristiques d’'une fonction SPLITS (notamment, il est clair qu'ainsi DPG convergera
puisque 1’approximation prend toujours plus d'éléments de la Figure pour se construire, jusqu’a éventuellement les
prendre tous).

IV.2 Formulation non-récursive
Comme la figure n’est jamais découpée par SPLITSPRIME, I'intégration de cette fonction «en dur» dans

I'algorithme DPG conduit 2 un algorithme non récursif. La formulation du “Non-Récursif Douglas & Peucker
Generalisé” utilisé pour établir les exemples cartographiques donnés plus bas est la suivante :

Entrée : Figure € P(O), Proxy € P(Q), Seuile R*
Sortie : Proxy' € P(O),

NRDPG(Figure, Proxy, Seuil)

dpx+— d Hl( Figure, Proxy) / Composante de Hausdorff de Figure vers Proxy /
tant que d,,,, > Seuil / Test d’éloignement /
Pun+— {pel(Figure) | d HHI([ p), Proxy) = dmax } / Points de la Figure les plus loin de Proxy /

FProxy <« Proxy U {o € Figure| P ﬂ y(o_ ) #{} }/ Proxy augmenté des composants les plus lointains de Figure /
1 max 1

dopun = d o [( Figure, Proxy) / Composante de Hausdorff de Figure vers nouveau Proxy /
fin tant que
Renvoie Proxy / Approximation suffisante /

fin programme
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IV.3 Sur des points

Ici, la Figure est composée de points — ¢a peut étre une carte de points, en cartographie. Une bonne approximation
initiale, cohérente avec I'idée d’éloignement maximal mise en ceuvre par la distance de Hausdorff, est les deux points
du Diamétre maximal de 1'ensemble (ie. les deux points de I'enveloppe convexe les plus éloignés I'un de I'autre).
Comme |'illustre la figure ci-dessous, 1'algorithme intégre peu a peu chaque point de la Figure le plus lointain de
I'Approximation courante jusqu’a ce que tout nouveau point de la Figure tombe « prés » d’un point déja sélectionné,
¢’est-a-dire dans le rayon spécifié par le seuil.

o . . . .
- .
~ . .\ " v 8
; . . x '
- = a * L]
. - e . . a @ E
L
* . -
. ® 15 h
- - -
. . . — b »
: = o . W . P
% -
St § -
8 - ’ ) ’ . . »
. - . ™ E ]
* : O] . . , .
§ . ®
Figure initiale et son Diamétre NRDPG(Figure,Diamétre, 15) NRDPG(Figure Diamétre, 15) +

Taille des points proportionnelle
au nombre de voisins alentour
non sélectionnés.

Ceci trouve des applications directes en généralisation des cartes de points aux petites échelles pour lesquelles “le
manque d'espace réclame une sélection intensive” (Dahlberg 1967:133) et “une grande part de la spécificité
positionnelle inhérente au point (...) est perdue” (id.:132). Appliquer notre algorithme en choisissant le Seuil en
fonction de la distance terrain minimale exigée par la lisibilité de la carte & petite échelle conduira a une sélection de
points tout a la fois respectueuse des positions et tout 2 fait lisible. Par ailleurs, comme le montre I'illustration ci-
dessus, des « astuces » graphiques peuvent aider a rendre la carte finale encore plus lisible.

Une méthode similaire, quelque peu différente quant au test effectué (1/ commencer avec les points du Diametre, 2/
les mettre dans I'Approximation, 3/ trouver le point le plus loin de I'Approximation, 4/ répéter I"étape 3/ jusqu’a avoir
atteint un certain nombre de points), et dont la parenté avec Douglas et Peucker n’a pas été reconnue, a été mise au
point par (Kreveld er al. 1997) pour I'affichage automatique de répartitions de villes en fonction de 1'échelle a
I’écran, avec des résultats visuellement agréables.

IV.4 Sur des lignes

Ici, la Figure est faite de lignes — ce pourrait étre un plan de rues (dans lequel on n’a besoin, pour la mathématique de
notre algorithme, que de la notion de rue, objet linéaire. La topologie — morceaux de rue, croisements, carrefours etc.
- n'intervient pas; I'lmportance - trafic, désignation, longueur, largeur etc. — non plus, méme s’il est toujours
possible d’inclure des poids dans la fonction distance de Hausdorff utilisée, voire méme d’autres fonctions distance).
Une bonne approximation initiale, cohérente avec I'idée d’éloignement maximal mise en ceuvre par la distance de
Hausdorft, est la ligne d'extension maximale, ou I'ensemble de quelques lignes. Dans I'illustration ci-dessous, la
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Figure est composée des 16 grandes et petites lignes du métro parisien (il ne s’agit que d’une esquisse faite a la
souris. Les plans officiels du métro parisien sont infiniment plus beaux).

Figure = ensemble des lignes de métro NRDPG(Figure, “Ligne 17, 100)
Approximation initiale = “Ligne 1" Discrétisation moyenne: 215 points par ligne de métro

Parce que les deux images se ressemblent, il n’est pas vraiment immédiat de saisir la transformation : on peut dire que
les lignes retirées I’ont été de sorte 4 minimiser la dégradation de la desserte globale de Paris par le métro. On peut
comparer le processus au jeu de jonchet (ou mikado), mais avec une contrainte inverse a la stratégie : si au jonchet le
joueur commence par retirer les batonnets isolés, 'algorithme aura au bout du compte « retiré » les lignes les plus
proches d’autres lignes.

L’exemple du métro, s'il illustre la maniére de faire de NRDPG, n’est bien siir guére pertinent en tant que cas de
généralisation, puisqu’en utilisateur surtout (moins peut-étre en explorateur de la notion de desserte) on s'attend a
voir toutes les lignes sur un plan de métro... Un plan de rues, la ville de Montréal par exemple, aurait peut-étre donné
des résultats d’apparence moins artificielle.

IV.5 Sur des surfaces

Ici la Figure est composée de zones surfaciques — ce pourrait étre une carte thématique d’occupation du sol. Une
bonne approximation initiale, pour cette raison désormais familiere qu'elle est cohérente avec I'idée d’éloignement
maximal mise en ceuyre par la distance de Hausdorff, est la zone d’extension maximale, ou un ensemble de quelques
zones. Dans I'illustration ci-dessous, la Figure est composée de 295 bitiments (extraits de la BDTopo® de I'IGN sur
un village du sud de la France), et I'approximation initiale est constituée des deux batiments les plus €loignés. La
discrétisation préalable a consisté & prendre des points par batiment en nombre proportionnel a sa surface, et équi-
répartis dans son extension.
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Sur la base de cet exemple, deux critiques principales doivent mettre en garde contre l'utilisation exclusive de
NRDPG comme outil de généralisation. Premierement, I'information micro-structurelle n’est pas préservée : les
régularités dans les alignements de batiments, par exemple, visibles sur la figure originale, ont été perdues. C’est
parce que choisir pour 'algorithme un seuil équivalent au diamétre moyen des espaces vides conduit & une
distribution homogéne du résultat. Ceci dit, il faut remarquer que la perception de I'extension dans I'espace est bien
préservée : les limites et la forme du village restent « véridiques ». Deuxiemement, 1'algorithme n’a pas conscience
de I'importance pratique des batiments: il peut négliger des batiments dont la taille ou la destination sont
remarquables ou importantes pour la carte a fabriquer. Une solution pourrait consister a inclure les batiments
importants dans |'approximation initiale ; une autre, pour reprendre 'idée émise avec 1'application de NRDPG aux
réseaux linéaires, serait d’accorder des poids forts aux bitiments importants pour les éloigner artificiellement « de
tout » dans les calculs des distances.

Dans les zones ot les batiments sont tout a fait similaires, dans lesquelles il n’y a pas de véritables structurations
fortes comme les alignements (typiquement, les zones résidentielles sur la Cote d”Azur), NRDPG peut étre utilisé tel
quel.

V. Discussion

V.1 Quelle généralité pour DPG ?

Nous avons généralisé 1’algorithme de Douglas et Peucker pour le rendre opérable sur des objets de géométrie
quelconque, mais en restant tout de méme dans certaines limites, relatives au test effectué et  la distance utilisée.
Test. Le test n'est effectué que sur le critére de Distance. Il pourrait aussi étre effectué sur la guantité d’objets
sélectionnés, comparée par exemple au taux de sélection souhaité. Le sens de cette sélection serait lout autre ; il ne
s'agirait plus d'une sélection sur I'occupation du territoire et |'extension, elle serait guidée par l'idée de quantité
numérique.

Distance. C’est la composante Figure vers Approximation de la distance de Hausdorff qui est utilisée. On pourrait
utiliser la pleine distance de Hausdorff, mais le temps de calcul serait doublé pour de trés maigres avantages — comme
le démontrent en effet les études statistiques menées par (Abbas-Hottier 1993), I'autre composante, Approximation
vers Figure (de la Généralisation vers |'Original, dans leur terminologie) est habituellement plus courte que la
premiére, et c’est donc bien celle-ci, la composante Figure vers Approximation, qui constitue statistiquement la
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distance de Hausdorff entre Figure et Approximation. A la place d’Hausdorff, on peut imaginer d’utiliser toute autre
distance mathématique, mais aux dépens peut-étre quand méme de 1'idée d’éloignement qui sied si bien au test de
distance effectué dans DPG...

V.2 Domaines ouverts de recherche

Sur des données mixtes. Il nous faudra comparer le résultat de I'algorithme sur une Figure composée de batiments et
de rues, avec les résultats de I'algorithme appliqué séparément aux batiments d'un coté et aux rues de |'autre.
Découpage. Pour le moment, les résultats ont été obtenus en utilisant seulement la fonction simpliste SPLITSPRIME.
Il nous faudra concevoir et comparer d'autres méthodes spécifiques 1/ de découpage des objets selon leur nature
géographique et 2/ de construction des approximations adéquates.

Fixer le seuil. Comment le « meilleur » seuil peut-il étre déduit systématiquement de I'échelle et du but de la carte
doit encore faire I'objet de recherches tant mathématiques que perceptuelles.

DPG comme outil d’analyse spatiale. Pour une cartographie de qualité, le plein potentiel de DPG ne prétend pas
résider dans sa puissance brute de généralisation, mais dans I’aide qu’il peut apporter a |'évaluation non seulement de
la présence mais aussi de I'extension de la matiére cartographique dans 1'espace de la carte, de maniére & pouvoir
guider des opérateurs de transformation plus locaux ou plus spécifiques. 1l s’agit plus d’un outil d’analyse préalable
que d’un outil de transformation omnipotent, et les applications d’ailleurs ne sont pas limitées au dessin automatique
de carte. Par exemple, pour I’appariement de données géographiques, I'application séparée de DPG sur les différents
jeux peut fournir des indications sur |« apparabilité » des ensembles de représentations (2 partir de quel niveau de
simplification peuvent-ils étre jugés identiques 7). De méme, lorsque les deux jeux de données sont de résolution
différente, I'application séparée de DPG peut aider a cerner les opérateurs de généralisation (typification, agrégation,
sélection réguliere,...) impliqués théoriquement dans la transformation idéale qui explique la « marche » entre les
deux jeux de données (la différence entre les seuils de DPG qui permettent d’obtenir deux résultats jugés
« identiques » est une mesure de la hauteur de la « marche »).

VI. Conclusion

Dans sa “Théorie de la ligne cartographigue”, Thomas K. Peucker émettait |'espoir que “d’autres reprissent I'idée et
la développassent dans le cadre d'une théorie cartographique toujours plus riche” (Peucker 1976: 142). En partant
non de la théorie de la ligne qu’il proposait, mais des caractéristiques mathématiques les plus intimes de 1'algorithme
qu’il avait congu quelques années auparavant, cette communication a pu révéler que les raisons du succés de
I"algorithme de Douglas & Peucker résident moins dans la nature spécifique de la ligne que dans la nature générale de
toutes choses en configuration. L’algorithme rend compte de la configuration de maniére tout a fait comparable i
I"appropriation visuelle : tout d’abord en privilégiant les objets les plus étendus, ensuite dans cette étendue les objets
secondaires 4 nouveau les plus étendus et ainsi de suite... Le fait que les diagrammes de Voronoi ont été rencontrés
en chemin, méme si ce n'est apparemment que de maniére fortuite, au cceur de Hausdorff (paragraphe I11.2), n’est
certainement pas une coincidence — mais la formulation voronoiesque d’une pleine théorie spatiale reste a
construire. ..
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