Conclusion














Les observateurs permettent d’assurer la première étape de la surveillance : la génération d’indicateurs de défauts. Ces méthodes sont plus précises qu’une simple comparaison entre les dates de sorties mesurées et prédites, notamment grâce à la prise en compte des conditions initiales du système étudié. L’étape suivante pour la surveillance des SED consiste à élaborer un test multi-hypothèses à partir des résidus générés par les observateurs (exemple : le test de Wald).





La génération d’indicateurs de défauts avec les méthodes d’identification paramétrique [Gallot 97] n’est pas envisageable ici. En effet, l’algorithme qui génère les paramètres est de la forme � INCORPORER Equation.2  ���donc si pour un événement k, � INCORPORER Equation.2  ���alors � INCORPORER Equation.2  ��� et la défaillance sera ignorée (à cause de l’opération � INCORPORER Equation.2  ���).





La procédure de surveillance proposée ici permet de superviser la production et non le système de production (machines). L’analyse du signal (les indicateurs de défauts) à l’aide d’un test multi-hypothèses permet de constater ou de suivre les écarts entre les sorties mesurées et les prévisions de production. En revanche, cette méthode ne permet pas de détecter rapidement les défauts sur une machine puisque l’on ne dispose pas des mesures de chaque sortie machine. Cette supervision est assurée par les automates programmables industriels.
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