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Contexte

Les systemes communicants sont de plus en plusneomlu sein des lignes de production de bienss Bas conditions, il est
indispensable de pouvoir diagnostiquer différertlzsses de défauts susceptibles d'apparaitre swés@au numérique de
communication. Ces défauts peuvent avoir de nombrepacts sur le bon fonctionnement d'un systemeeftet, afin d'obtenir
de meilleures prédictions de la durée de fonctiorer® avant défaillance ainsi que du niveau de aoné associé, il est
nécessaire de disposer d'un modele proche de ligg¢rémble et robuste [Vrignat et al., 2015]. Noproposons dans cette
session poster, plusieurs pistes de travail avec@tude sur un cas concret (un sous-systeme dameégulé en température).

Démarche de travail et enjeux associés

Afin de pouvoir disposer d'un dispositif de prodoetperformant, il est nécessaire en premier l@i,bien connaitre les
éventuelles perturbations pouvant étre induiteslgpaéseau de communications numériques IP (Inté?retocol) notamment
les pertes de données [Xue et al., 2012]. Ces dsneéront ensuite exploitées par un outil de distiheeposant sur un
observateur a horizon glissant qui devra étre depdibstimer le bon fonctionnement du systeme aesller et de détecter les
différentes perturbations induites sur le réseagaiemunications. Cet outil devra également fouamie estimation en temps
réel concernant son niveau de dégradation. De remibravaux récents ont été menés afin de poustimer les états d’'un
systéme : estimateur a horizon glissant [Xue eg@ll2], commande HSahebshara et al., 2007],. fbahebshara et al., 2008].
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Premiers résultats dans le cadre d'une perte de paets
sur le réseau

Les pertes de paquets peuvent provoquer une ilistabi
une baisse de performances. Dans le cas des pagtes
paquets multiples, l'utilisation d’'une loi de Beuwiibsuivant \
deux variables indépendanteset 3se préte bien a la Gommande perturbée

modélisation du comportement de ces dégradatioiggir@- 75 T T L L m — m = 2
2). D'apres [Xue et al., 2012], nous définissgrda sortie

Perte sur la
commande
o
@

=)
o

B+ o+ o+ £ 4+ o+ o+ o+ o+ o+ o+ o+ o+ o+
6 8

-

o
©
T

Commande
o
©

o
3

1F F F F F+ T T
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décrivent ce phénoméne : &° ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘

Y, = ayk +(@-a)y,, 045 2 4 6 8 10 12 14 16 18 20
- Itérations
u,=pu, + Q- pBu, Figure 2 : Influence des pertes de paquets sur la mesure et la
Ups T commande en température du sous-systéme d'injection
Partie Opérative Capteur ) .

Aux instants 5, 11 et 15 a 20, une perte de paditdste la

- B Riseanmmbique deommisicalion. < : mesure (boucle de rétroaction), ayant pour conséguane
= 1 ..................... ‘ ... : dérive de cette derniere. Nous constatons que lal&o
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% e induite(s) par le réseau. Pour réaliser le diagnodun

Figure 1 : Systéme interconnecté en réseau pouvant subir une Systéme, il est important dans ces conditions dect# au
perte de paquets plus tot ces dysfonctionnements afin de ne pamtesréter

Les résultats de la simulation (Figure 2) présentamx comme une defaillance du systeme.

instants 2, 4, 5, 14 et 16 une perte de paquetstafft la
commande qui provoque alors un palier di au mairdela
commande précédente.
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