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Détection et localisation de défauts pour les systemes a temps
variant : application véhicule.

Directeur de thése : Damien Koenig, tel. 04 75 75 94 35
damien.koenig@esisar.grenoble-inp.fr ou Damien.koenig@gipsa-lab.fr

Web : www.gipsa-lab.grenoble-inp.fr et http://koenig-damien.jimdo.com

MOTS-CLES : Détection et localisation de défauts, Détection de conduites critiques, Synthéses
H2/Heo, Systémes linéaires a temps variant, LPV, Systéemes commutés, Diagnostic robuste.

CONTEXTE DE 'ETUDE/ CONTEXT

Cette these fait suite aux travaux de I'équipe « Systémes Linéaires et Robustesse ».
Sans étre exhaustif, on peut citer : 'analyse et le contrble de stabilité des suspensions
automobiles ou encore la détection et localisation de défauts par espace de parité [2].

Elle s’inscrit dans le cadre du projet ANR INOVE 2010-2014 (INtegrated approach of
Observation and control and VEhicle dynamics) réunissant GIPSA-lab, MIPS (Mulhouse)
et la société SOBEN. L'objectif de ce projet est le développement d’outils et de méthodes
pour I'amélioration de lefficience des véhicules automobiles en vue d’améliorer la
sécurité routiere, en particulier, détecter les situations critiques et assurer un contrble
slre de la trajectoire du vehicule.

La problématique de la thése entre donc
dans le cadre des systémes préventifs
d’aide a la conduite.

En particulier, elle concerne I'étude du
comportement dynamique d’'un véhicule
automobile et I'application
d’'observateurs robustes en vue de la
détection en amont de situations
critiques de la conduite.

Fig1 : détection de situations critiques
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Les travaux sont a caracteres méthodologiques et appliqués et comporteront :

- une étude bibliographique sur le diagnostic des systémes linéaires a temps variant ou a
parametres variants avec une extension aux systemes a retards.

) = Alt)xle) + Blthule) + Fle)d i) £0t) = Alp)xle) + Blphule) + Fipld(t)
£(t) = Alp)x(e) + A, (plx, (t) + Blp)ule) + Fip)d(r)
- la proposition de nouvelles synthéses de diagnostic a base des modeéles étudiés
précédemment.

- la validation en simulation sur des modeles de véhicules complets et sur la plate-forme
INOVE (figure 2) ou encore a partir de données réelles issues de notre collaboration
avec le laboratoire Mips de Mulhouse (figure 1).

COLLABORATIONS: MULHOUSE (MIPS — M.Basset) et le Tecnologico de Monterrey
(Mexique). Il sera possible de passer un séjour de 2 semaines a plusieurs mois au
Tecnologico de Monterrey.

Fig 2 : Mini véhicule équipé de suspensions semi-actives
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