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v Analyse structurelle et fonctionnelle
v Analyse dysfonctionnelle et
vérification formelle
= Dimensionnement et optimisation
v’ Optimisation multicritere
v Aide a la spécification et analyse de
performance
v' Aide au paramétrage
= Synth ése structurelle
v’ synthese topologique et d'architecture

= Robotique Médicale
= Habitat
= Systéemes Embarqués

Domaines d 'Excellence

= Composants pneumatiques et
hydrauliques de puissance (Fluid Power)

= Systemes électriques
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Synth ese de contrdleurs discrets Reconfiguration de syst emes
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Cadre de travail : les Syst émes a Evénements Discrets
= Hypothese : espace d'états discret, évolution conduite par les événements
= Applications : tout systéme comportant de nombreux sous-systemes en interaction

Un mode de fonctionnement correspond — a:
= Des besoins et donc des commandes différentes
= Des ressources différentes

Probl éme : concevoir une commande permettant au syst éme command é de
respecter certaines propri  étés

= Sécurité : ce que ne doit pas faire le systeme

= Vivacité : ce qu'il doit faire

Probl @me : concevoir une commande prenant en compte tous ces besoins

Démarche : étudier ind épendament chaque mode, puis les changements

Mode
comportement
routier

Démarche : écrire les propri étés puis d éterminer les commandes possibles

t

Principe : I'observation et l'interdictiond'  événements
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1 Procédé —p>

Principe : le suivi des trajectoires des ressources communes

Evénements
autorisés/
inhibés

Evénements
contrdlables/
incontrolables

Mode
semi-auto

Superviseur

Evénements
observés

L ) . . Objectif : d éterminer :
Objectif : d éterminer un superviseur S tel que = pour chaque mode : des commandes synthétisées

L(S/G)=K = pour les changements de mode : des trajectoires compatibles avec I'état des
ressources et avec les propriétés attendues
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