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 Intégration de l’ESSTIN en 3ème année (après 2 années à l’ENIB)

 Projet Industrielle de 3ème année

 Projet Industrielle de 4ème année

 Stage de fin d’étude:

« Modélisation et Identification d’une Unité de Conditionnement d’Air par 

l’Approche Multi-modèle »

Stage à Anger à l’INH: Institut National d’Horticulture
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 Un modèle local pour la voie sèche.

 Un modèle local pour la voie humide.

 Une fonction de « fuzzification » qui défini le "taux d’utilisation" (ou le poids) des 

modèles locaux.

 Stage en identification paramétrique
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Ma thèse

 A l’université de Mulhouse de 2007 à 2011

 Travail sur la co-simulation virtuelle/physique

 L’objectif est de valider des organes du véhicule alors que le véhicule n’existe 

pas encore

 Ex: Suspension à amortissement variable

 La suspension est sur un banc et on simule le véhicule sur un ordinateur 

temps réel pour piloter le banc
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 Etape 1: faire le modèle physique du véhicule
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Ma thèse

 Etape 1: faire le modèle physique du véhicule

 Etape 2: réduction du modèle physique pour qu’il respecte les contraintes 

temps réelles

 Etape 3: utilisation du banc
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Les calculateurs automobiles

 Pilote l’ensembe des organes du véhicules

 Moteur (control moteur)

 Freinage (ABS-ESP)

 Habitacle (BSI)

 Climatisation

 Amortisseur (AMVar)

 ….
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Le cycle en V
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 Un OEM (constructeur automobile) envoi une RFQ (Request For Quotation) à 

ces fournisseurs ~3ans avant le SOP (Start Of Production) du véhicule.

 Le fournisseur répond par une offre technique avec:

 Un planning de conception

 Un prix cible (alors que le produit n’existe pas encore)

 3 ans pour développer le produit: le cycle en V.



Le cycle en V
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 L’automaticien intervient dans la conception de la loi de contrôle commande 

(LCC) pour piloter les organes (qui n’existe pas encore).

 La LCC va être une partie du programme des calculateurs.

 Intérêt de valider la LCC avec de la simulation puis de la co-simulation.



PSA – 2011 À 2013

Vélizy
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PSA – 2011 à 2013

 Mon premier emploi en prestation de service par Alten.

 Validation des loi de contrôle commande de la suspension hydropneumatique 

Peugeot
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PLASTIC OMNIUM – 2013 À 2017

Compiègne
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Reduction)

 Tout défaut de fonctionnement a un impact sur les émissions de polluant

 La loi oblige à détecter et alerter le conducteur (avec system obligeant le 

conducteur à réparer)

 Détecter une panne d’un capteur ou d’un actionneur et reconfigurer le 

système en conséquence

 Développement d’observateur pour détecter les pannes

 Gestion de l’OBD (On Board Diagnostic) pour remonter les défauts au véhicules

 Petite équipe qui débuté sur le sujet : tout à faire (specification – design –

implémentation – validation)

39



JTEKT – 2017 À AUJOURD’HUI

Lyon
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Jtekt – 2017 à aujourd’hui

 JTEKT conçoit et fabrique des  DAE (Direction Assistée Electrique)

 Chef de projet développement SW.
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Jtekt – 2017 à aujourd’hui

 Basé sur mon expertise technique, je planifie l’ensemble des activités pour 

concevoir les SW de pilotage de la direction.

 Je pilote transversalement les équipes de:

 Spécification

 Design

 Validation

 Je suis responsable du planning de développement et je reporte en interne et 

au client l’avancement.
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