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Résumé: Aujourd’hui, la localisation de robots sous-mardemeure une tache complexe. L'utilisation deerap habituels
tels que ceux reposant sur les systemes de géshkt@al par satellites, est impossible sous laaserf Les approche
inertielles sont quant a elles limitées par leutefadérive dans le temps. De plus, les fonds masorg généralemern
homogenes et non structurés, rendant difficilellidation de méthodes SLAM connues, qui couplentolzlisation et Ia
cartographie de maniére simultanée.

Il devient donc nécessaire d'étudier de nouvellesrraatives. Notre approche consiste a traiter toblpme de SLAM de
maniére purement temporelle. L'originalité résidmsl la représentation du temps comme une varidmdsique qu'il faut]
estimer. Cette stratégie souléve de nouvelles tppités dans le domaine de I'estimation d’étatpprmettraient de voir ce
problémes sous un autre angle. Toutefois, une téHelution temporelle demande un ensemble d'othiéoriques qu'il
convient de développer.

Cette thése n’est donc pas seulement une contrbdians le monde de la robotique mobile, elle pepégalement un
nouvelle démarche dans les domaines de la propaga¢l contraintes et des méthodes ensemblistee &atle apporte d
nouveaux outils de programmation par contracteurs pgrmettent le développement de solveurs pour ystemes
dynamiques. Les composants étudiés sont mis eicaph tout au long de ce document autours del@nabs

robotiques concrets.

Mots clés :robotique mobile, systemes dynamiques, programm@igo contraintes, analyse par intervalles, loatibg,
SLAM, AUVs
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