
Journée sur les méthodes particulaires en estimation
et commande optimale stochastique (matin)

9h30 - 10h00 : “Introduction aux méthodes particulaires”,

Nadia Oudjane (EDF/R&D, Clamart)

10h00 - 11h00 : “Méthodes de Monte Carlo avec interaction pour l’inférence

statistique des modèles de Markov cachés”,

François Le Gland (INRIA, Rennes)

11h00 - 11h30 : pause café

11h30 - 12h30 : “Algorithmes de filtres particulaires hybrides”,

Christian Musso (ONERA, Châtillon)
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Journée sur les méthodes particulaires en estimation
et commande optimale stochastique (après-midi)

14h00 - 15h00 : “Les méthodes particulaires en estimation non linéaire”,

Pierre Del Moral (Université Paul Sabatier, Toulouse)

15h00 - 15h30 : pause café

15h30 - 16h30: “Commande optimale stochastique : des arbres de scénarios

aux méthodes particulaires”, Guy Cohen (CERMICS / INRIA)

et Anes Dallagi (CERMICS)

16h30 - 17h00 : Discussions
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Introduction aux méthodes particulaires

1. Description du filtre optimal

2. Quelques applications

3. Méthode particulaires pour le filtrage
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1. Description du filtre optimal 4

Le problème du filtrage

� Processus état (signal) �� � � � ��� �	 
 ��
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1. Description du filtre optimal 5

Filtre de prédiction et vraisemblance

� Filtre de prédiction � � � � ��� � � � ��� �! �	 �

� � �� � 
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Evolution du filtre optimal � � � � � � �
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Prédiction
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1. Description du filtre optimal 7

Filtres approchés

� Méthodes analytiques

� Kalman optimal dans les cas linéaires gaussiens

� Kalman Étendu cas pas trop non-linéaires et monomodaux

� Méthodes numériques

� Maillage fixe ou adaptatif Kushner, Dupuis (92) / Cai, Le Gland, Zhang (95)

Faible dimension (" � � )

� Méthodes de Monte-Carlo

� Filtre Particulaire Del Moral, Rigal et Salut (92)

� Filtre Bootstrap ou SIR Gordon, Salmond et Smith (93)

� Filtre de Monte Carlo Kitagawa (96)

Quasi-insensibilité à la dimension et aux non linéarités
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Le problème du pistage
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Description du modèle de pistage

� Modèle d’état et d’observation �� � � �
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2. Quelques applications 10

Application pour le calage du modèle à 2 facteurs

� Données de prix spot électriques �� � � � ��� � � �
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Application pour le calage du modèle à 2 facteurs

� Données de prix à terme � ��� � � ��� � � fixé
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Application pour le calage du modèle à 2 facteurs

� Représentation des données de prix à terme � ��� � � ��� � � fixé
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Description du modèle à 2 facteurs

� Modèle à 2 facteurs � � ��� � � ��� � � � �� � ���
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Maximum de vraisemblance et filtrage

� Méthode : maximum de vraisemblance ��� ��� � �) ) ) � � � �
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3. Méthodes particulaires pour le filtrage 15

Evolution du filtre optimal � � � � � � �
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Principe du filtre particulaire avec interaction (IPF)
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Filtre particulaire avec interaction (IPF)
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Régularisation

� Noyau de régularisation (d’ordre 2) �
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4. Résultats de simulations 19

RPF / EKF : mesure de distance et d’angle
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4. Résultats de simulations 20

RPF / EKF : mesure d’angle seul
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RPF / IMM : cible manœuvrante (1)
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RPF / IMM : cible manœuvrante (2)
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“Richesse d’une transition”
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Faiblesses de l’IPF

� Faible bruit d’état ( � � � � ) � Faible bruit d’observation (
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