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Cet ouvrage conceme les informations spatiales, ¢'est-&-dire les données et les
connaissances de type géométrique et fopologique dans les espaces & 2 et &
3 dimensions. Son but est de donner un apergu des méthodes de modélisation,
de traitement et de raisonnement, pour les images, les terrains et les solides. Un
panorama d'exemples issus de domaines d'application divers est également
présenté,

L ingénierie des connaissances spatiales s'adresse aux ingénieurs et aux
chercheurs qui travaillent dans des domaines comme la géomatique
(géographie, géotechnique, urbanisme, environnement, géologie, etc.), Ia
productique, la robotique et la CAQ, ainsi que I'infographie, I'imagerie et la
synthése d'images.
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