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La fiabilité des circuits imprimées est un élement critique des systemes électroniques embarques particulierement
quand ces derniers sont soumis a de fortes vibrations. Les travaux présentés proposent une approche permettant de
reduire les dommages causés par les vibrations afin d'augmenter de maniere significative la durée de vie des
composants electroniques. Une solution pour réduire les vibrations des modes les plus endommageant est de cibler
'efficacité du controle actif sur ces derniers. Ainsi une stratégie de controle modal semi-adaptatif est applique afin
d’augmenter la durée de vie des cartes €électroniques soumises a de fort niveau vibratoire tout en s'adaptant aux
variations mécaniques de la structure.
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Intéret du controle semi adaptatif
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Le controle modal permet une reduction de
'amplitude des vibrations de 8dB et 15dB
sur les 2 modes les plus endommageants
pour |la structure. Augmentation de
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Conclusions
icacite du controle actif modal pour augmenter la duree de vie de structure
Intérét de l'identification de la structure pour I'optimisation et la mise a jour des donnees du controleur
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