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	COMPETENCES
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	Techniques :


	· Modélisation des systèmes.
· Lois de contrôle commande : Commande optimale ; correcteur PID, commande robuste ; commande par retour d’état et retour de sortie ; commande par Backstepping…

· Guidage pilotage : guidage par ligne de vue ; navigation proportionnelle ; poursuite ; suivi de trajectoire…
· Estimation d’état : Estimation stochastique (Filtrage de Kalman) et estimation à erreurs bornées (caractérisation ellipsoidale).
· Optimisation : génération des trajectoires (chemin optimal, évitement d’obstacles, …).

· Diagnostic de défauts.

· Réseaux de pétri, chaines de Markov…


	Fonctionnelles :


	


	OUTILS ET LOGICIELS
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	Programmation :
	Langage C


	Logiciels :
	MATLAB, MAPLE


	Bureautique :
	WORD, EXCEL, POWERPOINT, LATEX, LATEX Beamer



	LANGUES
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	Anglais :
	Courant, communication et présentations dans des conférences internationales

	Arabe :
	 Langue maternelle

	Français:
	Bilingue


	EXPERIENCES PROFESSIONNELLES
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	B2i Engineering Automotive pour PSA, Ingénieur concepteur lois de contrôle commande, La garenne collombes 92
	6 mois
	2011


Conception des lois de contrôle commande pour la boucle d’air des moteurs automobile.

· Contexte général du projet: PSA Peugeot Citroën collabore avec différents fournisseurs pour la conception des lois de contrôle commande de moteurs. Pour cela, il est nécessaire d’assurer la compatibilité et la bonne communication entre les fonctions PSA  et celles des fournisseurs. Dans le cas contraire, il est nécessaire de créer des fonctions qui permettent de compléter les fonctionnalités manquantes dans les deux environnements (PSA et fournisseurs). C’est l’objectif de ma mission.
· Missions : Mes travaux s’intègre dans un projet, intitulé EP6F, qui est en co-développement  entre PSA et Bosch. Au cours de cette mission, j’ai eu sous ma responsabilité deux fonctions : 
· la première permet la modélisation des débits massiques et des pressions. 
· la deuxième consiste à calculer la correction qu’il faut apporter sur  le temps d’injection sur les modèles suivants : modèle d’injection, papillon, vanne EGR, déphaseur admission et déphaseur échappement. 
      Durant cette mission, j’ai principalement travaillé sur deux études différentes :

· la première, liée à la fonction de modélisation, consiste à dresser et à comparer les différentes méthodes de modélisation de la pression collecteur d’admission vue par le capteur. Les fournisseurs utilisent différentes méthodes pour modéliser la pression : acquisition au ¼ de PMH et filtrage anti-repliement, acquisition temporelle de 1khz et filtrage de 1er ou second ordre... Il est donc nécessaire de savoir les avantages et les inconvénients de ces méthodes afin de choisir la meilleure.
·  La deuxième, liée à la fonction d’adaptation, consiste à créer une fonction qui permet la gestion de la purge canister vis-à-vis de la procédure d’adaptation (Air Fuel Adaptation). Etant donné que celle-ci ne peut fonctionner que dans certaines conditions, il est donc nécessaire de gérer les différentes priorités entre la purge canister et la procédure d’adaptation. Pour cela, j’ai crée un manager sous Simulink et une spécification, permettant la définition de ces fonctionnalités, qui répond aux besoins prédéfinis.  
· Responsabilités occupées : prise en charge de deux fonctions du software PSA Peugeot Citroën
· Tâche effectuée n°1 : étude comparative basée sur des données théoriques et expérimentales  de filtrage de la pression du collecteur d’admission mésurée
· Tâche effectuée n°2 : développement de gestionnaire de la purge canister
· Tâche effectuée n°3 : rédactions des spécifications et des dossiers de justifications
	ONERA et Supélec, Doctorant, Châtillon 92 et Gif-sur-Yvette
	3.5 ans
	2007-2011


Thèse en estimation à erreurs bornées et guidage pilotage des aéronefs autonomes en milieu incertain. 

Conception des lois de contrôle commande pour la boucle d’air des moteurs automobile.

· Contexte général du projet:    Mes travaux s’intègrent dans le cadre d’un projet de thèse qui vise à améliorer la sécurité du vol des drones soumis à des perturbations atmosphériques. 
· Sujet du projet : L’utilisation de drones pourrait être envisageable pour un grand nombre de missions délicates ou coûteuses telles que l’exploration d’un environnement inconnu, la surveillance ou l’intervention sur des zones potentiellement dangereuses.  Cependant, leur domaine de vol est rapidement perturbé par la présence des perturbations atmosphériques qui produisent un effet non-linéaire très important, pouvant déstabiliser la trajectoire et l’orientation du véhicule. Les objectifs du projet de thèse visent alors à améliorer la sécurité du vol des drones soumis à des perturbations atmosphériques.  Pour cela, j’ai commencé par la modélisation du drone, compte tenu de son évolution en présence des perturbations extérieures.  J’ai par la suite dressé une étude comparative sur les approches d’estimation d’état en validant celle-ci  par l’expérimentation dans le générateur de rafale de l’Onera. Je me suis finalement intéressé aux problématiques de guidage pilotage des aéronefs en présence de la perturbation. Au cours de ce projet de thèse, j’ai également  publié et présenté mes travaux dans des conférences internationales.
· Missions :   
· Modélisation d’un mini drone hélicoptère,  
· Estimation de l’état du mini drone,
· Expérimentation dans le générateur de rafale B20 de Lille,
· Lois de contrôle commande pour la stabilisation de l’aéronef compte tenu de la présence de la perturbation,
· Publication dans des conférences internationales. 
	Laboratoire de génie de systèmes automatisés LAGEP, Stage fin d’études, Lyon
	6mois
	2007


Projet fin d’études sur le diagnostic de défauts.
· Contexte général du projet: Ce projet est le stage de fin d’études. Il traite de la détection, de l’isolation et de l’estimation des défauts pour les systèmes non linéaires.
· Sujet du projet : L’objectif de ce projet était, tout d’abord, la détermination d’une recherche bibliographique sur les méthodes de diagnostic des pannes. Ensuite, la modélisation d’un banc d’essai de génie de procédés (modèle trois cuves d’eau) a été explicitée. Deux approches de diagnostic de défauts ont été par la suite appliquées à ce modèle. La première est une approche, basée sur l’utilisation des systèmes non linéaires, qui emploie les différents estimateurs non-linéaires (observateurs (à grand gain, adaptatifs),  filtrage particulaire,…).  En revanche, la deuxième approche, connue par l’approche multi-modèles,  consiste à linéariser le modèle autour de points de fonctionnement et à utiliser les techniques de diagnostic conçues pour les systèmes linéaires.  Une étude comparative a été enfin mise en œuvre afin d’évaluer leurs performances.
· Missions :   
· Modélisation d’un banc d’essai,  
· Estimation d’état et commande de système,
· Détection, isolation et estimation de défauts. 
	FORMATION
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	2011
	Doctorat en automatique. 

Diplômé de l’école supérieure d’électricité Supélec ,Gif-sur-Yvette.

	2007
	Mastère de génie des systèmes automatisés (GSA). 

Diplômé de l’université Claude Bernard Lyon 1.

	2005
	Licence D’électronique, électrotechnique et automatique (EEA). 

Diplômé de l’université Claude Bernard Lyon 1.

	2003
	DEUG en sciences et technologies pour l’ingénieur (STPI). 

Diplômé de l’université Claude Bernard Lyon 1.

	2001
	Baccalauréat mathématiques. 

 Lycée « 2 Mars 1934 », Zarzis Tunisie .



[image: image6.png]



Walid ACHOUR





Ingénieur R&D lois de contrôle commande












