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Le  filtre  et  le  lisseur  de  Kalman  itératifs  (IEnKF/IEnKS)  ont  été  introduits  pour  améliorer  la
performance  du  filtre  de  Kalman  d’ensemble  dans  les  configurations  significativement  non-
linéaires. En tant qu’archétype des méthodes 4D EnVar non-linéaires, il a été montré théoriquement
et sur des modèles jouets que l’IEnKS est systématiquement (et parfois nettement) plus précis que
le 4D-Var, le filtre et le lisseur de Kalman d’ensemble.

Dans  cette  série  d’études,  nous  généralisons  rigoureusement  l’IEnKF et  l’IEnKS au  cas  où  le
modèle est imparfait avec de l’erreur modèle additive, ce qui conduit aux algorithmes IEnKF-Q et
IEnKS-Q. Pour ce faire, nous montrons qu’on peut ramener algébriquement ces méthodes à celles
de l’IEnKF et IEnKS.

La performance de ces algorithmes est testée sur une série d’expériences avec le modèle de Lorenz
à 40 variables,  où l’on montre qu’ils surperforment de façon systématique les filtres et lisseurs
d’ensemble (itératifs ou non) modifiés naïvement de façon à tenir compte de l’erreur modèle.
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