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Présentation

Utilisation de méthodes numériques pour résoudre des problèmes
de robotique.

Deux classes de méthodes numériques :

pour la résolution exacte (méthode garantie)

pour la résolution approchée.

pour développer des algorithmes pour :

Localisation et Cartographie simultanées indoor (SLAM)

Reconnaissance d’objets

Planification de trajectoire

Commande optimale
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