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GESMI (Guaranteed Estimation of Sea Marks with
Intervals)
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Avec Gilles Chabert, nous cherchons a créer un langage
informatique interprété adapté au calcul ensembliste. Un
tel outil

e serait au calcul par intervalles ce que Matlab est au
calcul matriciel,

e permettrait de populariser le calcul par intervalles,

e permettrait de programmer GESMI en une centaine de
lignes,

e obtenir des temps de calcul comparables a ceux obtenus
par un langage compilé (C++).
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6 Thése en SLAM ?

Utiliser le relief pour le SLAM.

Développer des outils pour expliquer des incohérences.
Traiter automatiquement des situations ou peuvent appa-
raitre des données aberrantes.

Rendre le SLAM online (d'oli une utilisation automatique
de I'image sonar).

Utilisant la vidéo (concours SAUCE).

D'un point du vue académique, je souhaite continuer a
développer des outils ensemblistes et les adapter pour le
traitement d'un grand nombre de données, et ceci dans un
contexte de robotique sous-marine.
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