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1 Objectifs :

* Détection robuste de défauts,

Modeéle du
Convertisseur

* Localisation de défauts,

* Du diagnostic vers la fiabilité.

Réaliser une méthode de Diagnostic de défauts a base d’observateurs par intervalles
en tenant compte des incertitudes et des perturbations . W T,
( P P ) Centre Francais Fiabilité



Architecture du Diagnostic a base de Modele

Bruits de mesures et du systéme déefauts
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Y (Capteur)
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Méthodologie de diagnostic proposée 4

Modeélisation
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Modélisation d’un Systeme Physique

N bruits

U Module

; _ Y + AY
de puissance

Parametres : © + AG® l l etat : X + AX

Y = (U, ®, X, N)

Variables dont on peut tester I’évolution :
signaux mesurables: U ,Y

Etats partiellement mesurables : X

Parametres non mesurables mais estimables : ®
Quantités caractéristiques non mesurables : m = f(U, Y, ®) Centre Francais Fiabilité




Modélisation électrique 6
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Modélisation d’état du Systeme 7

* Représentation d’état sous forme canonique :

i

i[t} — AIH} 4 Bu[t} A Matrice d’état,
{ ' ' ' B : Matrice de Commande,
\ y(_f,} — E’:r-{t} C : Matrice de mesure
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Modélisation d’état par intervalle :

—» =V
Modgle LPV du W Y= )

d____, _
convertisseur J

incertitudes

AN

{ i(t) = Ap(p(t))z(t) + By(p(t))ul(t)
y(t) = Cra(t) +
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Modélisation d’état par intervalle

29(t) = diag(€)=°(t) + Q(t) Bl ()

u=E -~ N %,y
d Observateur par [~ _ | .
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(1) = Q7 (1)2°(t), 2"(t) = Q) o 2" (t)

Qt) = diag(e ", Q~Yt) = v diag(e™")
E(t,z"(t),2°(t)) = [-LF|... A;, Q 1(t)2¢ + Bsu(t)...|... Af,E(t) .. ]
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Algorithme de détection :

Entrées: u(t) = E, y(t) =V,, L, Ce, ESR, Rigaa, d, F', x%(0), 27(0) | Sortie: resgy.

1. Calculer le gain de 'observateur L tel que A fo = A, — LC¢ est C-diagonalizable et stable.
2. Diagonalizer la matrice A, et calculer Q(t) = diag(e™ ™).
3. Calculer les dvnamiques de 'observateur par intervalle:
:5(t) = diag(¢)=°() + () BoU (1),
57(t) = diag(€)="(t) + | E(t, 27 (¢), 25(1)) 1.
4. Déduire les bornes supérieure et inférieure de 'états:
z(t) = 2(t) — a7 (t) = QL ()2°(t) — QL (#) 0 27 (8),
T(t) = 2°(t) + 2" () = Q1 (1)2%(t) + Q7 1(t) o 2" (¢).
5. Calculer le résidu par intervalle:
y(t) — T (1) si y(t) > T (),
res(t) = |y(t) — z(t) si y(t) < z(t).

0 sinomn.

6. Calculer le signal resgye:
reSgpe = IMax; % S res(k).

Le défaut est détecté si resg,. 7 0 et il est isolé en examinant la pente du signal resgy e,

puisque pour chaque défaut on a une pente différente.

° Vd
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Principaux résultats obtenus
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Fig. output vector and its bounds in fault-free case.
Left: large view, Right: zoom. All plots: noise-free
output vector (blue), noisy output vector (black) and
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Fig. output vector and its bounds in faulty cases. Left:
large wview, Right: zoom around the time of fault
occurrence. All plots: noise-free output vector (blue),
noisy output vector (black) and its computed bounds

w(t).7(t) (red).
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Principaux résultats obtenus 13
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Conclusion & perspectives 14

e

0 Conclusion

= Modélisation du Convertisseur DC-DC en tenant compte des incertitudes,
= Proposition d’une Méthodologie pour la détection et la localisation de défauts,

= Pas besoin de seuil, robustesse et faible temps de calcul.
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* Prendre en considération le courant de fuite du condensateur,

* Du diagnostic a la fiabilité: suivre la dégradation des composants du systeme en
se basant sur les pentes de ’'indicateur « res . »:

variation de pente ‘variation des parameétres du systéme au court du temps.
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