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Annexe 1 : Affiches Doctorats

Cette liste illustre une autre lecture de ces travaux en lien avec les ateliers de I'aprés-midi, en terme
d’offre en ‘technologie numérique du futur’ (dynamique d’entreprise, interconnexions des objets,
ingénierie de systémes complexes) ainsi que d'offre pour le secteur santé (traitement,
instrumentation et organisation) et le secteur finance-assurance (aide a la décision).
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CONTEXTE : la perzonalization de mases dans un réesau d'entrepries

- Trane est une entreprise qui développe et industriaise des
unités de climatisation et de réfrigaration

- Chague produit est fortement personnalieé par les

2xigences axprimess par les clients

- Trane fait partie d'un group d'entrepriges (Ingersoll Rand). - i e ' -
Elle est protagoniste de nombreux partenariats avec

d'autres entreprise du sectaur od -

PROBLEMATIQUE 1 : formalizer la connaiszance pour rationalizer la variabilité propoeée au client
- Compromis entre personnalisation et codit de la variabilité, & définir pendant les premigres phases de la concaption
- Problémes de configuration des produits - un client = une variante de produit

» Le besoin d'un lien entre le domaine du client et le domaine est evident.
Littérature : Proposition: méthode de formalization de Application de la méthode:
Les modéales de produit personnalizable PLs pour reconetruire le lien entre les Rationalization de la famille de produits
(PLe) domaines clienttechnique » Models UniTrane™ FCD
I i6lisati hé " i

= Programmation par contraintes (g Horg « &, 1

208 0 2008 U ot u, 2009 > Les variabies I'interaction environnement/systéme

dentrée ne déooulent que du domaine lechnique | | ODSrant permet la_construction du lien .

sane prendre en comple le domaine du dieat entre lee domaines clisnttechnique

T il Environnement R
N | - [ oo awetin e
e | [T e s 5| = N W | |- e e = empacat do ia piece
_ Y L. e - A = - « LEmvironnement =

= Solution basée sur les profils des clients Systéme Opérant « Pregsion stalique

Inahoaty o al, 2001; Heo at al, 2010; Lew and Kaeg, 2008 I Sonarraind

lo lien entre los domaines eet formalish par la = Lo Systives Opdoordt b povscomatosrr e

recherche de marchés puis par e p do s < o changeur |

conception - Vineso verslateur
~ Ingénierie des exigences (Haskes st al, 2011; AR, "t

* Environnement -

2012) = basée sur Is langage nalurel; pas de lien - Mdb"“?"“‘ ”m‘d"":

(hors magping) aveo le domaine lechaiqus = Systéme Opérant (& personnaliser) =
AucunPl_nem mnomla paramalres dans le domaine du conceplewr

= - = APPLICATIONS : conosption d'un nouveay PL; - um.m-:mw
domaine tochmiqus. tationafisation des P1 existanies £n evidenco des redondsnce dang ln PL
\Z /O AN J

PROBLEMATIQUE 2 : formaliser la connaizsance technique pour atteindre le niveau maximum de flexibilité de la production
= La définition de critéres de répartition de la production personnalisée dans le réeeau d'entreprise
- Prise en compte de exigences + contraintes de production de chague site de production
L - Temps de réaction sux commandee spéciales (exigences particulidres et non prévues = processus ETO (engineer-to-order)

Approche envisagée:
De « I'intelligance sans représentation » a la « production sans
modsles du produit:

Littérature -
Du rapport comportement/finalité a I'action/perception

= La rapport comporiementTinalité a des bases méthodologiques of
dpistémologiques : hW(&MAMﬂyAhW(m = Lien direct entre exigences client et régles de production, comme enlre
Von Bertatanfly & Le Moigne). perosplion et action dane lee robots du MIT

=~ Paradigme réactif pour robots et agents
(e g AL Books ay Mo O rabonges d MIT ge Bosion)
plusieurs Bene directs entre capleunsimoleurs

- « inlafigence sans reprdsentation »
| ACTION Hmcu| \
| Antonio.Giovannini@univ-lorraine.fr— 17/10/2013
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Motivation : contexte industriel
Trane se consacre au développement et 3 l'industrialisation d'unités
de climatisation et de réfrigération.

) Produits 3 cplions
T RS o
7 (@ e s R0 T

+ Systéme de production en flux tirés e T 1PKs = stocks

¥ mermedares de

* Ligne et lignes des sous-ensembles cadencées par le Takt s £ e o o o ey 12002 WU T
* Lignes non automatisées traitant plusieurs produits it d e o D B8t 208 produls velemine

Problématique industrielle : Nécessité de maintenir I'équilibrage de |z ligne et sa synchronisation avec les lignes des ‘
sous-ensembles pour faire face 3 Ia fluctuation des demandes, aux stocks de taille limitée et aux aléas de production
(pannes d'outillage, ruptures d'approvisionnement)
Problémati scientifi
Comment reconfigurer dynamiquement le systéeme de production lorsqu’un déséquilibre survient ?

La reconfiguration (rééquilibrage de Ia ligne d’assemblage) Contraintes Leviers d’action
consiste, a chaque pas de calcul "¢”, 3 modifier |a répartition * Séquencementdes * Flexibilité des opérateurs
des taches "t," sur les opérations "o" pour que la durée de produits figé * Réaffectation des taches
chaque opération "W,_" soit proche du takt (valeur d'équilibre) - * Délais de résolution | * Parallélisation de taches
Yc 3¢ petit tel que Yo, | W —takt|<e * Espace limité

Classification de notre probléme par rapport 5Ala littérature de I'éqﬁibmge de ligne

ALBP (Assembly Line Balancing Problem)  Classification du GALBP avec le n-uplet [a | B | y] [Boysen, 2007]
) ALBP (inspiré de [Graham, 1979])
Simple General ALBP * @: caractéristiques du graphe de précédence et des taches
12 EF Ligne Mixed- Autres| * B :caractéristiques des postes et de la ligne

enU  model * y:objectifs
Sources : [Scholl, 2006] [Becker, 2006] | [mix, {t"_"}, fix| unpac™™, ptask®, res™, feeder | SSS*, score, Pr] |
Approche proposée
Principales méthodes de résolution * Proposition d'une approche sappuyant sur la méthode
. . . . par recherche d'atteignabilité sur un réseau
Meéthodes emctes : Metn-heunstupes : d’ SULOMBLES CONMIMUIECANES.
+ Donnent des solutions + Solutions acceptabl =
optimales - Résolution longue ma— i M
- Temps de calcul - Initialisation de la résolution I \ L 7
important On a besoin de :
- Nécessitent hypothéses + Solutions acceptables | o
simplificatrices pour étre + Résolution rapide + Comparaison de la rapidité de résolution et de mise en
résolues (NP-Complet) + Initialisation du modéle place de cette méthode pour obtenir des solutions
Ellesne sontdoncpas  rapide - rapidité de mise en acceptables par rapport aux autres méthodes
utilisables dans notre cas. place
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Visualisations de graphes dynamiques
Comment voir de fagon stable ce qui est instable ?

' Titre de Ia thées - Modélisation et Optimisation pour la Visualisaion de Données w
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Behavior Tracking of Autonomous Agents in Partially

Loria Observed Indoor Environment
= - Arsene Fansi®, Vincent Thomas®, Olivier Buffet!, Alain Dutech?, Fabien Flacher®
aw INRIA /LORIA, Nancy, France '~ Thales/Theresis, Pakiseau, France ?

{srsarmfarmi-tchangs, viscest thomas, clivier buffet, alais.cutech JQkrin fr, {fabies flacher} St halesgroup com

[~ | Areauncovered [ Tracked Agents Behavior Tracking — Activity Reco
Sensors | l—.

- + STAR(Wilson and Atkesca, 2005): Simutanecus Tracking and Activity
Recognition
*Uailly, the state @y = (actdvity, location).
+2 main problems:
« What is the location of an agemt?
+Which activity an agent ia likdy being performed?
+Why it is difficult?:
« Each agert & sutcroncu
« sgert’'s behavior & contech dependent
* Agurt's behavior mainly mber on agent’ capabiition and strabegies
« Aguris may inkemsct betwean thers
« Agurt may suddently changed ther behavicr in uncovered amas
«Why it is interessant and generic?:
+ Survaillanca application
*Sraaet Home Applcation
# Elcderly Carn Assitarcs, « ++

+ Current Assumption: Single agent behavior tracking

Bayesian Filtering Approach — Hidden Markov Models Autonomous Agent Behavier Modek

HMM: M = (X,Z,T1(.,.), 2(.,.), Bey(.)) el o L Cogpit e i S i —
Boliof:  Baly(xy) = p(=|z,+ 17y, Belg) +Keypoint: Popularity of simulators providing P —
Objactiva: Estimation of the belief over time (recursively in 2 steps) ’f"_"",‘._?.’:"_‘";‘_"": e Pl
- Propagation: Bele_1(we) = [ plae|we—1) Bele (21 )dz,. \ ‘
- Correction: Bels(xe) oc Beplze|z¢) Balep—1(xe) Simulator Requirements
+ Environment State Representation E
seg geometnc strectum, stete of composing objects, « o«
T T
Principle: Exploit the underlying IA of such simulators e e i e 4 el s i
o Net directly reasonning on the activity itse, «+ « » Intorral Attribuben X{: sttdvien sed for agert's decision smling

o+ but on virtual agent's internal attributes x]
¢ Inference of the activity from the implernented decision making process

Filtering Modals
Senwer Network

+Agent Evclution Model: threugh 2 simulator

Belief State
Estimamion

Xegr = (@0 53%0,,) ~ Flxe By) REAL WORLD B Bayesian Fitering )
vl acn bradscoavent Particle Mter
« Observation Model: hi(x¢) = xf
Covered area:(Gaussian Noaiss) Uncovered area:
o2 = DiXg) 4V whas ~ Mhein)
i. if detected, =

= 2if net.

Implemantation: SE-Star

+A Thalkes proprietary Multi-Agent Simulator
+ Modeling Capabilities

# Complex adaptive behavicr

* Low-devel navigation

+ Interactiors with ewircnmant

+ Casze of multiple agents: desling with data assodation problem and agent mutual interactions.
« dats amccistion problers : Which recaived chiervation cormsposcs to @ which tacget?
* The effact of rutesl & o by sgeats which complecfy the tracking problen

# Sensor control: e.g. Surveilance application.

D. H. Wilson and C. Atkescn. Simultanecus tracking and actwity recognition (star) using mamy ancaymous, binary sensors. In Proceedings of the Third international
conference on Pervasve Compating, PERVASIVE'DS, pages 62-70, Berlin, Heidelberg, 2006, Springer-Verag.
Craig Reynolds. Steering Behaviors for Autonomous Characters. In Game Developers Conference 19099, pages 763-722, 1000.



Adaptive QoS in Wireless Sensor and

Actuator Networks

Francois DESPAUX Ye-Qiong SONG Abdelkader LAHMADI
Université de Lorraine, LORIA, ANR QUASIMODO

@ o

1. Wireless Sensor Networks

® Can be defined as a set of dispersed and dedicated sensors (from
few hundmeds to thousands).

* Monitoring physical conditions of the environment and transmis-
sion of collected data to a central location.

® Sensor nodes composed by a radio T,  mic oller,
an interfacing electronic circuit, and an energy source (battery).

4. Research so Far

* Analytical expression of the delay: 1-hope approach.

- A node is modeled as 2 M/G/1 quewne system (Paisson ar-
rivals and general service time distribution ).

* Why not considering behavior in the entize network ?

> i ey

* Mathematical Framework based on a discrets markov chain for
maodelling 1-hope approach.
® Testbed deployement with real nodes (Telosb) and TinyOS.
- Study of the gap between results from simulations and real

Telosb scenarios.

— Comparision in ®rms of delay between framewoark and
Telosb results.

- Duty cycle analysis in real scenarios (Telosb).

* Alternative bndmpubcdmcubmm:u\dma-
chine learning algorithms to obtain an empirical Markov model

® Trace driven simulation to analyse scenarios and to est-
mate the end to end delay within difiernt topologies.

® The model will be useful to analyse scenarios and toest-
mate the end to end delay within different topologies.

2 Challenges & Requirements

* ReBhabality
\_ * End toend delay

3. Objective

® Duty Cycle: is the percent of time that an entity spends in an active
state as a fraction of the total time under consaderation.

— the goal is to achieve enetgy conservation by letting nodes
going into periodic skeep modes.

® Analyse the duty cycle effects over WSN. In concrete, how end to

end delay is affected by duty cycle in [EEE 802.15.4 MAC protocol

* To study the impact of duty cycle in routing protocols.

5. Extensions to Framework

® Analytical to consader the radio channel influence. Log-
normal shadowing path loss model
* Analytical ex pression to also consider Capture Effect

— Packet is successfully decoded if carrier power is sufficently
larger than the sum of interfering carrier powers.

6. Contributions so Far

e Ac hensive math ark for determining the
delay when considering Duty Cycle (in Fhop).

— for the standard IEEE 802.15.4 MAC protocol
- considering also radio channel influence and capture efiect.

* A esthed environment for analysing the IEEE 802154 MAC pro-
tocol.

el fre

— To determine how duty cycle affects the performance param-
eters (delay packet drop rate, etc).

- To have a source of log traces that will help us in further
works.

® Combinmg Analytical and Somulation Approaches for Estimating End-
to-End Ddayin Muh—hop Wireless Networks.
5th IEEE Inzuubona] on Wireless Sensor, A ctuator and
Robot Networks (WiSA 12-Spring) - Hangzhou, Chine

® (On the Gap Betwern Mathematical Modding and Measurement Analy-
sis for Parfarmance Evaluation of the 502.15.4 MAC Protocal.
RTN2013 - The 12th Intemational Workshop on Real-Time Net-
works - July 2013 - Panis, France.

* Mezswrement-based Analysis of the Effec of Duty Cycle mm IEEE
802154 MAC Pafamance. 1st International Workshop on Com-

pressive Sensing in C Physical Systems (CSCPS) in conjunc-
bmwnh IEEE M.ASSFF October 2013 - Hangzhou, Chine.




LvERSTE IDENTIFICATION DES PARAMETRES AERCDYNAMIQUES

DE VERICUILLES EN VOL LIBRE CEAR
m ALBISSER Mario **, GARNIER H.*, BERNER C.7, THOMASSINM .+ DOBRE S.7 g
" Univeninl G Lomuine, CRAN, CNES UMR 7009, Nacy,  lnabar frwnco aliesend & recherchas de Saios-Lauis, 151, Suie-loek \%_"mmv
Mars ADiuar, - 33 e mabiver Jal w ORI M MAT L
Construction du modeéle
Problematique Ls comportement d'mn wilicule ea vol peut ée déczit par un modile

La detemumation de: coeffickots adodymmiques powr b non lingaire 3 texps continn dépendant de 12 varisbles d'atat, 7 signomx
canctérisation des vébicule: en vel res® wn projet de recherchs do sorie ot 6 cosfBcims aodymammigues globamx, qui somt

zen b belistes amars
pososs -h::.-n_m-:mlmmnpu-u {‘(l)-f(’('ll'(')) 0)-x, .

los condtions mithles ncomunes ot la dépandance nom Indaire des W) =g(x()p()
cosfficisnts en plusicurs vaziables d'eeat. x=[V,afaaaéby]
Objectifs p=[ : Jovee © =h(V,.2.8
Dﬁmrl-h:hpsd'mhmhphm o .
a2 probleow ds la déssrmination des coefScionts adrodynamwiques 3 LR=[V ' B a’al a’ & 6]
partr do donndes saxparimaatales en vol libre Tmgeima
Rade
Etudes d’identifiabilite

En considérant le modéle mathémanque of les donndes tssues des magnétométres 3D, I"sdeati flabilité des conditions mitules x, & du coefficent de moment
d'amortissement de tangage C_ est dudide. Ce demier est déent sous fonue polynoesiale:

CoagMB) 2 o+ Ol e+ O e()! + O M) T O - M) ?
ol &, commespond 4 us instant de mesure, M < Vg su sombee de Mach avec @ la vitesse de son, e2 2= min o, o sines de 'angle d'azaqoe wotal avec
a, ~acosfoasfaicos(). Sow@ =[x, C, C o, C, Co . Coun]le vecteur des 14 paramétres.
r«-umumammlljmkma'mmum
Séiection des paramdares a posterion ideatifishles [2) qui satsfont les coaditions sulvantes

o Lasome du modéle dout &re suffisamment sensible aux vanasons individuclies de chagque paraméae
» 12 paramdtres sont suffisamesent seasibles powr influsncer les somes des magndtométres

u..,l-\""l
P

o Linflusnce d'us paramétre sur ls sortie se doit pes &re compernade par des varistions
d’autres paramétres
» Emde des indices de colindariné —» seulement S paraméees lindurement mdépeadants

o[ 6*FaC ) LI L
Reésultats
Exscpls d' application: soade spatiale sans rotation pour wa Mach mitial de 3.0 ot uns incidsace etiale de 0°

lﬂ’x? Vokx)
Arpitude (dam)
:lé','
4

4

¢I'
{
!
/ ,
’

Yo _me . ee % o e = ax o-au23
Trse jza) Trve ivn| == ) -9
#) Magadeoméere adial H_ b) Magnétométre radal H_ LT o
Signaux mesurds ot semulds des magnétométres Estimation du coefficient de moment d'amortissement de tangage
Condusions

* Les études d'identifiabi ité ont permis de sélecticaner les paramétres @, Identifiables i partir des données issues de capteurs magnétiques 2D
*Les ﬁlhad‘sumno-deC_.maﬂ*mﬁmhsr‘nhuobumsdmshh&mepur&nmtypsdcndumﬂds

7] Sedoglavic, A, “A probuih e bocal dgebanic s poly ", Prceatings of S 200 seernctondl tyepocs o Syed ol and digebeci compracson, ACN, 2001, pp 39017

13] Albissc M., Db, 5., mqumxwwmu—*—.—uwrw Fighe o Augas 1922,
201, Betcn, ALAA Pager 20134922
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Le concept de projectile guidé

Ce projet, cofinance par la DGA, zinscrit dans le cadre de 'amefioration 3
moindre coit de |a précision des munitions cfamllene balistiques
gyrostabilizees. Lobjectif de cette these iste 3 une boude de
Guidage, Navigation et Pilotage (GN&C) pour un projectile dusal-spin
gyrostabilise et guide, en tenant compte des differentes contraintes qui lui
sont applig afin de disp d'un simul de vol complet. L3
conception d'une telle boucle est basee sur le developpement de lois de
commande specifiques en utilisant des methodes de commande robuste
par séquencement de gain et en tenant cnmpme de Ia oomplexvte du
systeme etudie (fortes non-linearites du dele, c

importants, variations rapides des parametres de vol, I:rge emeloppe de
vol, coefficients aerodynamiques incertains et performances limitees des

ars et des capteurs).
A
Partie arribee : Partis ywant :

P Mw.mnamuﬂw—

e “-—--------.
Foeatios s se
=
Programme
* Developp 1t du del qm-l.me:lre 3 Parametres Variant (g-
LPV)

* Synthese d’'un correcteur robuste pour toute I"enveloppe de vol, en
utilisant des méthodes de commande robuste par sequencement de
£ain basées sur linterpolation de correcteurs locaux

Modélisation non-linéaire

LB MOLEE TON-UNENITE Bt presenie -delibut dum Ia dwumqu de

Commande Robuste pour une Classe de
Systéemes Non-Linéaires a Paramétres Variant :

Application aux Projectiles Guidés
Florian SEVE,
Spilios THEODOULIS, Michel ZASADZINSKI,
Mohamed BOUTAYEB et Philippe WERNERT

Centre de Recherche en A de Nancv — Universite de Lorraine

Design de la boucle de pilotage pour un point de vol

i

aux incerti

o Stabiliser le projectile, garantir |3 rob
o Poursuivre des signaux d’accelération, decoupler des dynamiques
en tangage et en lacet, rejeter les perturbations extérieures
o Tenir compte de |a position des capteurs
o Garder la plus faible complexite, correcteur 3 ordre et structure
fixes : implementation facilitee
* Mithoge & hize g .
o Syntheze de correcteur H- par loop-shaping (deux phases:
performance (présentee ici) et stabilization robuste)
* Performance -
o Synthese de correcteur (capteurs positionnes dans le nez)
o Accélérations mesurees converties en accelérations virtuelles au
CoG (matrice R(z) - derivation des mesures)
o Filtre de Kalman Kwu(s)) pour filtrer les bruits de mesure
Yow dynamics sutopliot

* Meéthode de synthese: adaptation de la procedure de synthese H- par
sensibilite mixte avec poursuite de modele.

* Rezylitat: bonne poursuite de modele, dynamiques en tangage et en
lacet bien découplees, structure et ordre fixes, matrices de gains.

nnpgeetdelmenu“' et en

gyrostabilize dual-spin guide.
* dynamique en transiation

1y oo rans ¥+ sl sin gy
(=h |
"

b wa
Vsl

(:J{(!”:.sl M |\ :;‘-.n) I

1y sl
B = rtsina a6+ coso) v | K Iu v or SIBE - siler Cos By
\m)

S RCOs N sine)

1y { cosasngy cos iy sinasing)
=) o+ (7 ) e -

Jer)

* dynamique en rotation
” (:
roof "),,,,.,,,..,...,[" '|.-,-.

Modélisation g-LPV

Un modele quasrhne:um a Parametres Vanant (g-lPV) est obtenu par
linearization j déle non-lineaire precedent.

8(0) Ih(ll] [A(ﬂl Bp) Inl”] vpel',
vilt)] (€ o) Dip)luatn] sere

: ( I}
oo | =) e
|l }

Publications

* Nonlinear and Uncertain LPV Modeling of a 155mmmm Dual-Spin
Guided Projectile, Seve et al., IEEE Transactions on Aerospace &
Electronic Systems, 2013 (under review)

* Pitch/Yaw Channels Control Design for @ 155mm Projectile with Rotating
Conards, using @ H- Loop-Shaping Design Procedurs, Seéve et al.,
American Institute of Aeronautics and Astronautics, 2013 (accepted)
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Perspectives
* Amelorer |a structure de |a boude de pil et maximi Ia

performance 3 chaque point de vol, sans saturer les actionneurs
Etape de stabilisation robuste

Evaluation de |3 robustessze (u-analyse)

Compensation anti-windup

Etendre |3 synthése 3 toute l'enveloppe de vol et obtenir par une
methode d'interpolation le cor ur global sequence




Gaussian type bounds for the Neumann-Green
function of a general parabolic operator
LAURENT KAYSER, DOCTORANT ENCADRE PAR LE PROFESSEUR MouURaD CHOULLI

Institut Elie Cartan de Lorraine, &ﬁ EDP
Université de Lorraine, Ecole Doctorale IAEM Lorrsine

Abstract 114 - H Il Upper bound for the Groen function
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Co-spécification basée sur des modéles d’un systéeme
de conduite interactive d’un procédé industriel critique

UM
OELORRAINE |2 hien BOUFFARON (fabien bouffa niv-lorraine. fr
Directeur de thése : Gérard MOREL

Co-directeur de thése : David GOUYON
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CONTEXTE Recherche & Développement

Conduite du procédé majoritairement sous un
controle humain: 95 % des informations de conduite
ne sont pas automatisées

Distribution des informations de conduite autour

d'un bus numérique pour :

o Refléter au mieux la réalité du procédé

o Facilter les interactions numeériques Homme-
Machine requises en exploitation en tout lieu (salle
de commande, terrain) et a tout instant

Jus phyvico

npecdsgiqen

humaines) de oondulte autour d'un bus numérique

~

alpo

Problématique scientifique

- Spécification systéme concourante de trois interactions : physico-techniques «ly.». technico-humaines ol ,» et physico-humaines

- Specification d'une architecture distribuée autour d'un bus numeérique d'un systeme de contréle faclitant lélaboration d'informations
pertinentes par et pour des composantes techniques et humaines

Co-Spécificatio n multi-modéles

) Artifact
Situation

le ‘| Organm n
| Tes

Process

Cadre de ation mults-
PAUTOZ, adapts de (Boy, 2011)

Daptes notre interprétation du
modéle de (Hall, 2005), les trois
spécifications  d'interactions  «l,,».
«l .2 et «l, p» permettent de spécifier
de fagon concourante le systéme de
conduite comme un TOUT selon :
b bap. lp =5

S représente la spécificaton du
systtme comme un TOUT 3 fare
pour satisfare [I'ensemble des
exigences R, 3 partr de la
connaissance de l'environnement W,
selon -

W,.S~R,

. J

Références

* Bouffarom, F, Dupore, J-M, Mayes 7, Marel, G. ntegrative

cancruct for Model-dmad Muman-System Intagration: 3 case

=uty Submimion World Fac Congree: 14

*Bouffares, F., Gowyon, O, Dobre, D, & Morsl, G. 2003}

Revaking the Imercpention mémiomhipe Detwesn Symera
ulmwne-.mm}.lm

Co-Spécification Systéme Basée sur des Modéles

(Systéme pour faire) Spécification du systéme de condulte

comme un TOUT

Ve :'/&:.'
n(nlnun ' '

Uomane Upermonre: Uomans ingesiens Systerme

IO S O Sl O *‘-h

Y Deacrgnon Jwv-n-'.:.-"
Frascreton ol |
2pécinoation te en 4 Mosme-Siaching

Le tout est plus que la somme de ses parties
L’ ingénierie systéme vue comme le domaine pivot entre les
domaines spécialistes (Humain et Technique), autour d'un
modéle de référence du systéme comme un TOUT « Sig »

\[Bouffaron, 2012) (Gouyon, 2013) )

Co-Specification Systéme Exécutable
Basée sur des Modéles

(Systéme a faire) Emulation d’une fonction d"alimentation en
eau de secours (Plate-forme CISPI)

ATAEISE O prOCRER

T e e " P
LS
—_— -[: c— A—
Bus do co-simdasion

Co-3péoification d'un cyctéme de condulte
Vérification (Mode/ in the loop) et Validation (S)s&mnme

bop)mplusﬁotdelaspeuﬁcahonpzeuwhonde
modéles en co-simulation hybride

*Galws, D. (3006). Soadmap o mamer the comgiesty of
process m = hep operstors  improwve  axfery,
prosucvey ™Iuce esvionmeszal rrpact. Aseusl
mnmmm:m

* Gowyon, 0., Boufaron, F. & Morel G (2003, Spectying
ome bey 5T taining artttacts. CSOM, Park M dadesr paper)
“Mal, L G, & Rapancesl L (3005) Problem Frames for Sock-
tactrical Systems. . Dare A Sha, & 4 L Maté (Bce)
Pageiwmers: Doginearing for Socks-Tachrical Syrtarme.

* Lisber, &, Dupore, LM, Bouffares, F., Lmtamux

rralmecance ecablrg Eymemt ipecfascn The um
\_IFACAFRFORSATA, Las Vegas - LZA. J

| 4

Modélisation basée sur des patrons

Patron de fonction cognitive pour :

= Allocation de composants
technique ou humain

- Distribution d'une forme
d'intelligence au plus prés du
procéde autour d'un bus numeérique

Ctgocthy rarraner
Comporant Munaie
Revre
o

D il (e
Cammbn e,

wawson
prascae

Architecture fonotionnelle d"un
cyctdme de condulte

Etude des interactions physico-
physiologiques «l p» pour déterminer
les conditions nécessaires mais
pas suffisantes (Lieber, 2013)
(Bouffaron, 2014) pour construire la
représentaion de la  situation
courante pour Mhumain :

- auditive (fuite),

- tactile (température)

- visuelle (écoulement d'un fluide)

Patron arohitectural partitionnant
I'interaction étudiée en 3 bicos : Souroe,
Pultc ot Inferaction Source-Pulic

. J

Interactions entre I"'Automatique, les Mathématiques, I'informatique et les entreprises — 23/01/14 |
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CRAN -CNR2
@m . X X Cassidian Test & Services
it Formalisation d'un module générique de Gestion de '@.‘C_.A_“_SS|D|AN
la Santé combinant les processus
e Wr3en: de diagnostic et de pronostic SRONMrRS Incuuiele
Didier THEILLIOL loana GEANTA 17 Octobre 2013 | Yann FUSERO
Problanaoques industrislles Verrous scientifiques
. e art des S arbigons devees ws sivesu 2 v Parmeetion de multicrithres g == & fan e wikude of son
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Analyse de I'approche IVHM - Integrated Viehicle Health Managemant -
W _ ascipine de I'ngenterie systeme cibiée sur |a maintenance des vehicules complexes —

- Y
1
|
1
|

Synthasa des
standards et
architectures de

systdmes IVHM

-
Contribution n* @
Formalisation générique

—_— > des processus de
- 'Yv Health Management
dans un contexte IVHM

[
i
]
" op aupe)

| Contribution n°® en cours

Combinalson 3 base dinteropération des processus diagnostic et
‘ pronostic dans un sysidme de Health Management

Publications

Conléeence IEEE AutoTestCon, Anaheim, CA, US, 10-13 Seplembre 2012
Multi-criteria Cartography Investigation on Diagnostics and Prognostics Techniques Suited for System and Vehicle Health

CNES JD-JN MACS, Strasboung, France, 11-12 Julllet 2013

12



Relational Machine Learning for Understanding

Drug Side-Effect Profiles

Emmanuel Bresso'-?, Renaud Grisoni', Gino Marchetti', Amaud Sinan Karaboga?, Michel Souchet?,
Marie-Dominique Devignes' and Malika Smail-Tabbone!
1 LORIA, UMRTS02 CNRS-Nancy Université and INRIA Nancy Grand-Est, Vandoeuvre-lés-Nancy, France
 Marmonic Pharma, Wilers-lés-Nancy, France
Emmanuel.bresso@loria. fr

Integrative relational Machine-Leaming Approach for Understanding
= Drug Side-Effect Profiles.
|_SIDERDB_| BMC Bioinformatics, 14, 207. (2013)

| Side-effect terms (~1300) Drugs (~300)

A ‘Se-unuo dmu_;.---"" B
mmd;u(m ‘ | Drugz with known side effects (~550)
C E
lmmw |
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UNIVERSITE | Adaptation temps réel de I'acquisition
DE LORRAINE | €n imagerie par résonance magnétique
@ partir de signaux physiologiques
Christophe MEYER

~==j Inserm

D et
e .

Directeur de thése : Jacques FELBLINGER
Co-Directeur de thése : Pierre-Andreé VUISSOZ

Ciani

Sujet de recherche

Resonance

L'Imagene

par
Magnetique (IRM) est une modalits
d'imagerie clinique intrinsequement

lente. Un mouvement

(respiratoire, cardiaque) survenant

pendant l'acquisition provoque du

g::l et des artefacts sur l'mage
e.

Le projet du laboratoire IADI
est d'améliorer ces images en
prenant en  compte le
mouvement. Actuellement nous
disposons d'un algorithme de

reconstruction [1].

Premiers resultats

Mon sujet de thése consiste a
prendre en compte les
3 des

pendant l'acquisition et a
adapter les paramétres en

temps reel.

. !]f

Pour venﬁer la hlsahhte dune
communication directe et temps
reel avec I'TRM, le logiciel temps
reel (WxWorks) interne de ITRM a
€t modifié pour envoyer les
parametres & une application
externe (C++, Qt4) qui a &té

Ce]]e-c:regoxtentempsml

les parametres utilisés pour
I'acquisition

(ordre de

remplissage du domaine de
Fourrier, position du plan
, .) et

Une vahdation a ét
effectnée en reconstruisant
des images et des cartes de
vitesse acquises en
respiration libre a l'aide des
données recuss en temps
reel [3]

développée [2]. pour les modifier.
Perspectives
La validation de cette iere étape L acquisition du plan de Le 1091‘3431 gagnerait a étre
se poursuit et 'objectif est d'arriver 3 Fourrier peut peutétre étre imtégré  sur  la  machme
lz publication d'un article. optimisée en modifiant I'ordre clinmique et fait l'objet d'un
de remplissage en temps réel.  Séjour prévu  chez le
constructeur General Electric.
References

(1] Odille et al, MRM (2008) [2] Meyer et al, ESMRMB Conf. (2012) [3] Meyer et al, SCMR Conf. (2012)
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Analyse transverse de -
risques en radiothérapie | \_RAN
UNIVERSITE |Alexandre REITZ UMR 7039
Directeur de thése : Jean-Frangois PETIN (ISET)

Co-directeur de thése : Alain NOEL (SBS)
Encadrant: Eric LEVRAT (ISET)

Caractére sociotechnique complexede lar rapie et risques patient

- Composante humaine et organisationnelle :

- Radiothérapeutes - Dosimétristes
- Physiciens médicaux - Manipulateurs
- Composante technique :

- Acquisition de I'imagerie médicale: scanner
- Conception du traitement: consoles de dosimétrie
- Délivrance du traitement: accélérateurs linéaires
- La sécurité des patients, préoccupation intemationale :
- 2000 sur-irradiations de patients par an dans le monde [Bulot 2012),
- 50% d’ongine humaine et organisationnelle, 50% d'origine technique [OMS, 2008].

PROBLEMATIQUE - Améliorer la sécurité du parcours suivi par le patient
- Evaluation quantifiée des risques patient - Evaluation quantifiée de I'efficacité des barriéres de prévention et

- Prise en compte des dimensions technique, organisationnelle et de protection
humaine - Modification des bariéres si nécessaire )
Modelisation Fonctionnelle (SADT) : Analyse Dysfonctionnelle (AMDE/MHazOp) : Analyse Organisationnelle - Facteurs
Cycle de vie du produit « traitement » Déduite de la modélisation Fonctionnelle pathogenes et ltems de I'action humaine
R | . - Structuration du contenu de [ASN, 2009] :
- Patrons de modélisation - - Démarche d"analyse dysfonctionnelle : - identification  Factsurs  Organisationnels
- Modalites de flux [Mayer, 1935] - AMDE pour les activites Pathogenes (FOP) [Reason 1997]
- Bloc Systeme [E1A 632, 1998] - HazOp pour les fux - Identification :
- Actinomie P-R-C [Vogel, 1988] Cindynogénes (DSC) [Kervem 1995]
. | - Identification des iems de I'action humaine
- = = Infuencées par les FOP/ DSC [Plot, 2004)
— = C| =e——— .
= [EET st s
== EE|= .'I == |7
e i =23 I 3 -
- il X33 =T
— 3
s
\ Paru dans CancenRadiothérapie (Vl.16, N* 8, Dac. 2012) |\ Paru dans CancerRadbothéraple (Vol.16, N* 8, Déc. 2012) ) | Présenté 3 Quaita 2013, Complégne, Mar. 2013

Unification des connaissances au sein d'un modéle relationnel probabiliste - Réseaux Bayésiens
- Construction du graphe : - Renseignements des Tables de probabilités conditionnelles :
- Dépendent de 1a structure du graphe.
- Construction du graphe depuls les évensments B o
redoutés Jusquaux causes racines de natue | T a4, - Expioltation des bases d'événements Indésirables et recusll d'avis
technique, humaine, et organisationnelle - - & . . d'experts pour une premiére évaluation (Intialsation du résaau bayésien)

(Présenté 3 ESREL 2013, Amsterdam, Oct 2013)
- Structuration des bases en accord avec les causalltés etablles

- Intégration des graphes lssus de l'analyse | (graphe), allmentation automatique des tables de probabiite
Organisationnelle (passereles exstantes entre conditionnelles 3 mesure que les evénements Indésirables sont déclares
graphes et analyse dysfonctionnelle) dans I3 base.

\ J

ORIGINALITE DES TRAVAUX: Ingénierie Systéme et processus de

- Parcours patient vu comme un cycle d'ingénierie
et d'intégration systéme :

- Phase de ooneep'aon du traitement

- Phase d’ intégration et de validation (1ére
séance de fraitement).
- Référentiel partagé associant conception et
intégration, connexions possibles avec le projet
Inspira (Dosisoft)

Atelier Fédération Charles Hermite — 23 Janvier 2014
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Annexe 2 : Liste des participants

Nom Prénom Institution Email
ABDELSADEK Youcef Doctorant Youcef.Abdelsadek@univ-lorraine.fr
ADDIS Bernardetta LORIA bernardetta.addis@loria.fr
ALBUISSON Eliane CHU eliane.albuisson@club-internet.fr
ALLART Nicole CHU n.allard@chu-nancy.fr
ALNOT Joélle INTERPSY joelle.lighezzolo@univ-lorraine.fr
ALTMEYER Sophie Pble Hydréos sophie.altmeyer@hydreos.fr
AMBROSET Chloé Equipe Dynamic UL chloe.ambroset@univ-lorraine.fr
ATALLAH Marc DELOITTE MaAtallah@deloitte.fr
AUBRY Alexis CRAN alexis.aubry@cran.uhp-nancy.fr
BAHLOUL Gérard Région Lorraine gerard.bahloul@lorraine.eu
BARBIER Florian Predict florent.barbier@predict.fr
BASTOGNE Thierry Cran & Cybernano thierry.bastogne@univ-lorraine.fr
BERGER Marie-Odile LORIA marie-odile.berger@loria.fr
BESSE Clément CHU c.besse@chu-nancy.fr
BOENISCH Gilles Centre de Recherche sur les médiations [gilles.boenisch@univ-lorraine.fr
BOILLOT Mathieu SAUR mboillot@saur.fr
BONJOUR Eric ERPI eric.bonjour@univ-lorraine.fr
BONNEAU Philippe Responsable Master Statistiques Metz _ |philippe.bonneau@univ-lorraine.fr
BOUCHER Jérémie PAVATEX Jeremie.Boucher@pavatex.fr
BOUDAREL Marie-Reine Ecole des Mines marie-reine.boudarel@mines-nancy.univ-lorraine.fr
BOUDJILDA Nacer LORIA Nacer.Boudjlida@loria.fr
BOUFFARON Fabien CRAN fabien.bouffaron@univ-lorraine.fr
BOURLIER Julien Alsace Energievie julien.bourlier@pole.energivie.eu
BRIE David CRAN david.brie@univ-lorraine.fr>
BRIL Hind CRAN hind.el-haouzi@univ-lorraine.fr
BRON Jean-Yves AIPL jean-yves.bron@univ-lorraine.fr
CADEL Francois F-M-B Vandoeuvre francois.cadel@f-m-b.fr
CASTAGNOS Sylvain LORIA sylvain.castagnos@loria.fr
CHAPUZOT Thierry WELCOOP thierry.chapusot@welcoop.com
CHARPENTIER Patrick CRAN patrick.charpentier@enstib.uhp-nancy.fr
CHARPILLET Francois INRIA francois.charpillet@inria.fr
CHEVRIER Vincent LORIA vincent.chevrier@loria.fr
CHEZLEMAS Jerry SDEA jerry.chezlemas@sdea.fr
CIARLETTA Laurent LORIA laurent.ciarletta@loria.fr
CINI Guillaume CINI SA guillaume.cini@gmail.com
CLAUDE Pierre-Philippe [POLYOR SARL polyor.claude@laposte.net
CLAVERIE Rémy GEMCEA remy.claverie@gemcea.u-nancy.fr
CORBIER Franck Dassault Systémes Franck.CORBIER@3ds.com
COUPEZ Bernard Université Panthéon Assas bernard.coupez@u-paris2.fr
CROUHY Michel Natixis michel.crouhy@natixis.com
DANTAN Jean Yves ENSAM jean-yves.dantan@ensam.eu
DEACONU Madalina INRIA-IECL madalina.deaconu@univ-lorraine.fr
DERIGENT William CRAN william.derigent@univ-lorraine .fr
DEVIGNES Marie-Dominique[LORIA dominique.devignes@loria.fr
DEVILLARD Francgois CRAN francois.devillard@univ-lorraine.fr
DIROUX Jean-Marie TEA/FMB jean-marie.diroux@teaergo.com>
DOOR Valérie CRAN valerie.louis@univ-lorraine.fr
DUPONT Jean-Marc So _Innov jmd@so-innov.fr
EMONOT Jérbme Direction des Partenariats-UL jerome.emonot@univ-lorraine.fr
ERBISTI Raphaél Ville de Mulhouse raphael.erbisti@mulhouse-alsace.fr
ERHART Jérbme E-Healts Services SANOIA jehrhart@sanoia.com
FABER Aurélie Commissariat aux assurances Aurelie.Faber@commassu.lu
FENDLER Manuel CEATECH manuel.fendler@cea.fr
GEANTA loana Doctorant loana.Geanta@univ-lorraine.fr
GEGOUT Stephane Harmonic Pharma gegout@harmonicpharma.fr
GEGOUT-PETIT Anne IECL anne.gegout-petit@univ-lorraine.fr
GERST Alexandre ANDRITZ ATRO ip.gerst@calixo.net
GILBERT Jean-Emmanuel |Vigicell jem.gilbert@vigicell fr
GILSON Marion CRAN Marion.Gilson@univ-lorraine.fr
GIOVANNI Antonio Doctorant Antonio.Giovannini@univ-lorraine.fr
GODON Benoit Pole Fibres benoit.godon@polefibres.fr
GOUYON David CRAN David;Gouyon@univ-lorraine.fr




GUEUDIN Aurélie IECL aurelie.gueudin@univ-lorraine.fr
HAMELIN Frédéric frederic.hamelin@univ-lorraine.fr>
HAVET Lionel Realt time at work lionel.havet@realtimeatwork.com
HEIT Bernard CRAN bernard.heit@univ-lorraine.fr
HERRMANN Francine LCOMS francine.herrmann@univ-lorraine.fr
HINGRAY Claude Région Lorraine Claude.Hingray@lorraine.eu
HOUIS Gérard CARDIORENAL DIAGNOSTICS gerard.houis@aliceadsl|.fr

HUMBEL Xavier IRH xavier.humbel@irh.fr

ISSLER Frangois CAPTOOR francois.issler@biocaptech.com
ISSLER Martin CAPTOOR martin.issler@biocaptech.com
IUNG Benoit CRAN benoit.iung@univ-lorraine.fr
JACQUET Joél Captoor joel23.jacquet@gmail.com

JOIN Cedric A.L.LE.N. SAS cedric.join@univ-lorraine.fr
JOUSSE Damien Société CLAAS damien.jousse@claas.com
LAURAIN Vincent CRAN vincent.laurain@univ-lorraine.fr
LAUSEKER Francois Architecte lausecker.architecte@wanadoo.fr
LEBLOND-BOURGET |Nathalie DynaMic bourget@nancy.inra.fr

LEBRUN Stéphane Ville de Mulhouse Stephane.Lebrun@mulhouse-alsace.fr
LEFEBVRE Sylvain LORIA sylvain.lefebvre@loria.fr

LEJAY Antoine IECL antoine.lejay@univ-lorraine.fr>
LEPAGE Francis CRAN francis.lepage@univ-lorraine.fr
LEVRAT Eric CRAN eric.levrat@univ-lorraine.fr
MAIERON Catherine Pble Matéralia catherine.maieron@materalia.fr
MAIMOUR Moufida CRAN Moufida.Maimour@univ-lorraine.fr
MANCEAUX Antoine Doctorant Antoine.Manceaux@univ-lorraine.fr
MAQUIN Didier CRAN didier.maquin@univ-lorraine.fr
MARANGE Pascale CRAN pascale.marange@univ-lorraine.fr
MARI Jean-Francois |LORIA Jean-Francois.Mari@loria.fr
MARPEAU Jean Christophe |Captronic marpeau@captronic.fr

MAYER Frédérique ERPI frederique.mayer@univ-lorraine.fr
MEFIRE Seraphin IECL seraphin.mefire@univ-lorraine.fr
MERAY Olivier DEXIA olivier.meray@free.fr

MERCKEL Fabien Direction des Partenariats-UL fabien.merckel@univ-lorraine.fr
MERY Dominique LORIA dominique.mery@loria.fr

MEUNIER Jean-Léon Hepta Consult jl.meunier@heptaconsult.lu

MEYER Christophe Doctorant Christophe.Meyer@univ-lorraine.fr
MILLERIOUX Gilles CRAN gilles.millerioux@univ-lorraine.fr
MONARD Gerald SRSMC-Explor gerald.monard@univ-lorraine.fr
MOREL Gérard CRAN gerard.morel@univ-lorraine.fr
MORIZOT Mickael ER Ingénierle mickael.morizot@eringenierie.com
MUSTIN Christian LIEC christian.mustin@univ-lorraine.fr
NARTZ Olivier AIPL olivier.nartz@univ-lorraine.fr

NATAF Emmanuel LORIA Emmanuel.Nataf@loria.fr
NERKOWSKI Emmanuel THYSSENKRUPP PRESTA emmanuel.nerkowski@thyssenkrupp.com
NGATCHOU Joseph IECL joseph.ngatchou-wandji@univ-lorraine.fr
NICHIL Geoffrey Doctorant geoffrey.nichil@gmail.com
NICOLLE Rémy Expert nicolle.dom@wanadoo.fr

NOGUES Michel Arcelor Mittal michel.nogues@arcelormittal.com
OBELLIANNE Steve CLAAS Steve.Obellianne@claas.com
OBSTETAR Pascal Bioécoforest pascal.obstetar@bioecoforests.com
ORTAS Laurent St GOBAIN laurent.ortas@saint-gobain.com
PALMERI Stéphane Banque Populaire Stephane.PALMERI@bplc.banquepopulaire.fr
PANETTO Hervé CRAN Herve.Panetto@univ-lorraine.fr
PANNEQUIN Rémi CRAN remi.pannequin@univ-lorraine.fr
PETIN Jean Francois |CRAN jean-francois.petin@univ-lorraine.fr
PETITJEAN Sylvain Directeur INRIA NGE sylvain.petitiean@inria.fr

PHILIPP Patrick Lyonnaise des Eaux patrick.philipp@lyonnaise-des-eaux.fr
PIERREL Ludovic TRANE Ludovic.Pierrel@trane.com

PONS Vincent Lyonnaise des Eaux vincent.pons@lyonnaise-des-eaux.fr
POURE Philippe IJL philippe.poure@univ-lorraine.fr
RAKOTONDRANAIVO |Auguste ERPI auguste.rakotondranaivo@univ-lorraine.fr
RAMDANE Wahiba LORIA Wahiba.Ramdane@loria.fr

REITZ Alexandre Doctorant Alexandre.Reitz@univ-lorraine.fr
RICHARD Alain CRAN alain.richard@univ-lorraine.fr
RITCHIE David INRIA Dave.Ritchie@inria.fr

ROBERT Jeremy CRAN jeremy.robert@univ-lorraine.fr
ROCHE Jean-Rodolphe |IECL jean-rodolphe.roche@univ-lorraine.fr




SCHAEFFER Philippe LORIA-INRIA philippe.schaeffer@inria.fr
SCHLEGEL Guy CMS Automatisme g.schlegel@cms-automatisme.com
SEGHIR Sakina Pble Matéralia sakina.seghir@materalia.fr
SELAMNIA Adam SANOIA mselamnia@sanoia.com
SERONVEAUX Laurent SIRRIS Laurent.Seronveaux@sirris.be
SEVE Florian Doctorant Florian.Seve@univ-lorraine.fr
SIMON Bertrand CCI Lorraine bertrand.simon@lorraine.cci.fr
SIMON Christophe CRAN christophe.simon@univ-lorraine.fr
SMAIL-TABBONE Malika LORIA malika.smail@loria.fr

SONG Ye-Qiong LORIA Ye-Qiong.Song@loria.fr

SOYER Hugues Saint-Gobain PAM Hugues.Soyer@saint-gobain.com
THOMAS André CRAN andre.thomas@univ-lorraine.fr
THOMESSE Jean-Pierre LORIA jean-pierre.thomesse@loria.fr
TOMBRE Karl UL karl.tombre@univ-lorraine.fr
TUAILLON Lionel Poéle Fibres lionel.tuaillon@polefibres.fr
VALLOIS Pierre IECL pierre.vallois@univ-lorraine.fr
VILLEMONAIS Denis Ecole des Mines denis.villemonais@univ-lorraine.fr
VUISSOZ Pierre-André CHU pa.vuissoz@chu-nancy.fr

WEBER Serge 1JL serge.weber@univ-lorraine.fr
WOLF Didier CRAN didier.wolf@univ-lorraine.fr
WOURMS Christian THERMO-EST christian.wourms@thermoest.com






