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Détection de défauts a base de modele par approchasembliste : Application a un
banc d’essai aéronautique

Jawad Karim, Carine Jauberthie, Michel Combacau
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Les méthodes classiques permettant de détermiét Ile fonctionnement d’'un systéme
industriel se basent sur la cohérence entre le cdempent du systeme réel et celui de son
modele mathématique. Les bruits et perturbationst sdors modélisés par des lois de
probabilités.

Cependant, il n'est pas toujours possible d'obtsrinformations sur les bruits et perturbations
agissant sur le systeme. La modélisation dans umext® d'erreurs bornées peut étre une
solution. En effet, nous nous sommes intéressaéslatéction de défaut a base de modele dans un
contexte ensembliste ou les incertitudes de madilis et le bruit de mesure sont supposes
bornés.

Les méthodes développées seront appliquées a éatidét de défauts sur un banc d’essai
aéronautique.

Modélisation du diagnostic : vers un atelier de traement de l'information
Michel Schieber, Marc Plantive - EADS TEST & SERHE /EL/S

Cette présentation est basée sur une étude en dewsélection des méthodes et des technologies
permettant de limiter les actions superflues denteaance sur un parc hétérogene de systemes
affecté a une organisation. Ce parc hétérogéngsernses est un ensemble de systemes mettant
en ceuvre de multiples technologies, de différegéasrations et sur lesquels sont enregistrés

mais peu formalisés et non standardisés des domeéasiques et un retour d'expérience de sa

maintenance. Il est considéré a priori que le @sue de Diagnostic envisagé s’appuie sur un

raisonneur logiciel. A partir d’'une analyse desrmEs en entrée et du nombre d’enregistrements
disponibles par type de systeme, une sélection édades et de technologies applicables au

raisonneur est a realiser. Les données en sortiaisionneur devront étre pertinentes par rapport

a l'objectif de limitation des actions de maintecansuperflues. Cette présentation a pour

objectif de trouver des partenaires (d'enseignemes¢heurs, doctorants, ...) travaillant sur ces

sujets en vue de d'étudier/créer un projet comneurecherche de type ANR ou Européen.



Instrumentation de systemes complexes pour I'obseabilité et la tolérance aux
defauts
Abbas Chamseddine, Hassan Noura, Mustapha Oulads8i8, Aix Marseille

Cette présentation propose une approche pourrlimsntation de systémes complexes. Les
systemes complexes sont de systemes de grandestiimeazvec un nombre relativement grand
d'entrées et de sorties.

L'objectif est de trouver le nombre et I'emplacemdas capteurs a utiliser pour vérifier
I'observabilité des systémes (et alors permettrai$e en oeuvre des lois de commande) et pour
préserver cette observabilité en cas de perte glews. Deux étapes sont alors suivies : dans un
premier temps, nous déterminons le réseau minireal fombre de capteurs) qui vérifie
l'observabilité des systemes et ensuite nous digtens) les capteurs additionnels a utiliser pour
améliorer la tolérance du réseau vis-a-vis desutiefzapteurs.

Cette approche est basée sur la décomposition sk&nsgs complexes en sous-systemes
interconnectés et a la formulation du problemesttiimentation en probleme d'optimisation
binaire non linéaire. Le systeme de suspensiorveaau veéhicule est utilisé pour illustrer
I'approche proposeée.

Contrdle d'intégrité paramétrique par satisfaction de contraintes : Cas des systemes
non linéaires a temps continu
Gaétan Videau, Tarek Raissi, Ali Zolghadri - IM®ARS, ARIA, Bordeaux

L'exposé présente des travaux préliminaires ayant pbjectif final de produire des tests de
détection et de localisation de défauts dans umecddterministe. Le champ applicatif visé
correspond aux secteurs ou le diagnostic et ler@lentle cohérence "garanti" sont exigés. Le
systeme a surveiller est représenté par un modate linéaire a temps continu, dont les
parameétres sont incertains. La procédure globalsiste, dans un premier temps, a estimer, dans
un contexte ensembliste, les paramétres physigeesednodele. Ces paramétres sont ensuite
comparés avec un vecteur de parametres de réfémomeles valeurs ont été déterminées lors
d'un cycle de fonctionnement non défaillant. Cé&ttemparaison” constitue la base des tests de
détection et de localisation que nous allons dégo pour décider si les déviations
paramétriques observées peuvent étre expliquédsgpdonnées expérimentales, et sinon, quel
est le parametre physique (ou le groupe de parag)étrcriminé(s).



