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Exemple

Formalisation de l’algorithme de Décomposition Algébrique
Cylindrique de Collins :
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Objectifs

1. notion d’ensemble

2. ensemble → type

3. élément → objet du type ambiant

4. objet du type ambiant → élément

5. ordre supérieur (ensemble d’ensembles)

4



Objectifs

1. notion d’ensemble (facile : prédicats)

2. ensemble → type

3. élément → objet du type ambiant

4. objet du type ambiant → élément

5. ordre supérieur (ensemble d’ensembles)

4



Objectifs

1. notion d’ensemble (facile : prédicats)

2. ensemble → type (automatique, facile)

3. élément → objet du type ambiant

4. objet du type ambiant → élément

5. ordre supérieur (ensemble d’ensembles)

4



Objectifs

1. notion d’ensemble (facile : prédicats)

2. ensemble → type (automatique, facile)

3. élément → objet du type ambiant (automatique)

4. objet du type ambiant → élément

5. ordre supérieur (ensemble d’ensembles)

4



Objectifs

1. notion d’ensemble (facile : prédicats)

2. ensemble → type (automatique, facile)

3. élément → objet du type ambiant (automatique)

4. objet du type ambiant → élément (automatique)

5. ordre supérieur (ensemble d’ensembles)

4



Outils « classiques »

• Coercion : fonction f : A → B , Rocq remplace
automatiquement x : A par f x : B .

• Classe de type : Rocq synthétise x : T à l’aide de résultats
déclarés au solveur.

• Structure canonique : table

« Projection × Pattern → Structure »

qui résoud les équations « proj struct = pat »
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Limitations

• Coercion :
• nécessite des noms : ensemble → type
• pas d’inférence : objet du type ambiant → élément

• Classe de type :
• pas dirigé par la syntaxe (inefficace)
• difficile à debugger

• Structure canonique : trop rigide

6



Solution

Métaprogrammation en Elpi :

• coercions insérées par un métaprogramme

• solveur de classes de type extensible
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Démonstration

Démonstration !
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Travaux futurs

• passage à l’échelle

• automatisation des déclarations

• amélioration des notations

9


