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Les filtres de Kalman d’ensemble sont désormais utilisés dans une grande variété d’applications, telles
que la prévision météorologique et I'océanographie, et ont prouvé leur efficacité dans ces configura-
tions a grande échelle. Ils peuvent étre interprétés dans le cadre de 'estimation bayésienne sous des
hypotheses gaussiennes sur la distribution des variables du modele, des observations et des erreurs
lors de la définition du probléme d’optimisation associé a I’étape d’analyse. Cependant, lorsque ces
hypotheses ne sont pas vérifiées, cela peut conduire & une non-convergence ou a une instabilité des
méthodes.

Nous présentons une extension du filtre de Kalman d’ensemble transformé (ETKF) basée sur les
méthodes a noyau (kernel methods). Cette approche généralise I’étape d’analyse de '"ETKF a n’importe
quel espace de Hilbert a noyau reproduisant (RKHS), avec une équivalence entre les méthodes pour
le cas du noyau linéaire. Des expériences préliminaires sur le systéme de Lorenz-63 soulignent I'intérét
potentiel de I'utilisation d’autres noyaux en présence de non-linéarité, avec une erreur quadratique
moyenne (RMSE) inférieure ou similaire selon la configuration (taille de I’ensemble, inflation). Nous
étudions ensuite la faisabilité d’une stratégie de localisation par domaine basée sur 'apprentissage non
supervisé, permettant une réduction du cotit mémoire de 'algorithme original grace a 'utilisation de
matrices creuses ou de faible rang dans la mise a jour de ’ensemble lors de I'analyse.
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