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Thématiques de Recherche
18 Enseignants/Chercheurs + 9 theses
Systemes a événements discrets

o

o Recherche Opérationnelle (Optimisation)

o Systémes d’'équations aux dérivées partielles
o

Robotique

Mots clefs

Equations aux dérivées partielles, systemes thermiques,
optimisation combinatoire, recherche opérationnelle, optimisation
de tournées de véhicules, systemes a événements discrets, théorie
des systemes max-plus linéaires, ordonnancement, robotique
mobile, cartographie, analyse par intervalles.
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Quand lancer la production (Pilotage en juste a temps) :

@ pour respecter au mieux des échéances.
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Systemes a événements discrets

Ezemple : Contréle de systémes manufacturiers

MP 1

Poste 1 Poste 3

MP 2 Poste 2 Produit

MP 3

Quand lancer la production (Pilotage en juste a temps) :
@ pour respecter au mieux des échéances.

@ minimiser les stocks internes
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FEquations auzr dérivées partielles

Exemple :
o Controler le profil du facteur de sécurité dans le plasma afin
d'améliorer sa stabilité.
o Caractérisation de matériaux par onde thermique.

o Capteurs mobiles pour I'identification de systeme dynamique.

Robots equipped
with a laser
pyrometer

Robots equipped
with a heating
source
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Robotique Industrielle

Analyse des singularités
pour la Planification
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