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1 Quelques robots de 'ENSIETA



Robot ETAS












Robot SAUC'ISSE



Montrer une vidéo



2 Localisation par sonar






3 Approche ensembliste



y =v¢ (p) +e,

e e € & C R™ est le vecteur erreur,

e y € R le vecteur des données,

e p € R" est le vecteur des paramétres.



Show setdemo



En isolant e dans I'équation y = 1 (p) + e, on obtient

e=y —ib (pz
fy(p)




L'ensemble de vraisemblance est

P=f1E)NP.




Dans une approche bayésienne, on se donne des lois a priori
rior
e, I'If) pour e, p.

La regle de Bayes nous donne la loi a posteriori pour p

Me(fy (0))Mp(0)
Jpern Me(fy ())-Np > (p)-dp
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4 Les ensembles, c’est facile !

[-1,3]+[3,5] = [2,8]
[—1,3] % [3,5] = [-5,15]
sin([—1,3]) = [sin(—1),1]




On peut méme résoudre des équations non-linéaires, comme
par exemple

z.y.sin(lyv/r—y+x) =1



b Bornage

A partir d'une densité de probabilité pour |'erreur, on délim-
ite les bornes pour l'erreur.
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Pour m = 100 données, avec m = Pr(e;. € [ex]) = 0.6,
la probabilité pour que |I'on ait moins de ¢ = 60 outliers,
est

m—q—1 ml
Z : ",
k!'(m — k)!

k=0

(1— 7)™ =0.99998.



6 En dynamique

{ x(k+1) = fi(x(k),n(k))
y (k) gr(x(k)),

oun(k) € N(k)ety(k) € Y (k).



Soit X(k) I'ensemble des états compatibles avec les hy-
pothéses suivantes

(i) dans toute fenétre de taille m, il y a moins de ¢ outliers

(ii) X(0) enferme x (0)



Théoréeme.
Pr(x(k) e X(k)) > a * Pr(x(k—1) e X(k—1))
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Montrer la vidéo du concours



