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Supervision à base de modèle de systèmes à grande échelle 

5 

► Modélisation sur plusieurs niveaux 

► Modélisation systémique multi-structures et multi-missions 

► Coopération entre systèmes autonomes. 

► ... 

 

 

Véhicule Holonome de transport de Conteneur Coopération entre systèmes autonomes Communication Système à Système 
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Système de Systèmes d’Ingénierie (SdSe) 
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► Définition 1 : Un SdSe est un concept décrivant un ensemble de composants Systèmes physiques, hétérogènes et 

indépendants aux échelles managériale et opérationnelle, pouvant coexister et coopérer afin d'accomplir des 

objectifs, qu'un seul composant système ne pourra pas réaliser. Ces composants sont dispersés géographiquement où 

ils échangent que de l’information. Du SdS ainsi réalisé, des composants systèmes peuvent être ajoutés ou 

supprimés sans toutefois modifier les caractéristiques du SdSe résultant. [Maier 96, Jamshidi 02, …] 
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 Au niveau national 
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 [Heudiasyc, 2011] 
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 [Luzeaux, 2008] 
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Modélisation de systèmes de systèmes : état de l’art 
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Modélisation de systèmes de systèmes : état de l’art 

 Au niveau international 
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 [Ireland, 2010] 
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Formalisme 

Informatique Mental Mathématique Graphique 

 [Ljung, 1999]  

Formalisme de modélisation de SdSe 
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 Facilement programmable et mise en œuvre 

 Indépendance aux paramètres des systèmes 

 Visualisation graphique 

 La simplicité  La généricité 
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Formalisme de modélisation de SdSe  

Graphique: Avantages 
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 [Khalil, 2012]  [Alaya, 2014]  [Kumar, 2013] Modélisation SdSE au LAGIS 

… 

… 
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1. Représentation multi-niveaux, multi-structures et multi-missions 
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Hypergraphe et propriétés SdSe:  Développement évolutionnaire 
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 Supervision  

1.Identification de mode de fonctionnement des CS  

Influence d’un changement de mode de fonctionnement  

2.Aide à la décision : reconfiguration graphique 
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 Identification des modes de fonctionnement : parcours ascendant 

 Modélisation graphique d’un SdS par l’approche de l’hypergraphe  

 Représentation multi-niveaux, multi-structures et multi-missions 

 Répondant aux caractéristiques fondamentales des SdS 

 Reconfiguration graphique : parcours descendant 

 Permettant d’établir une architecture de supervision  

Hypergraphe pour la modélisation et la  supervision d’un SdSe 
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