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Contexte

Dans le domaine des structures embarquees, les vibrations sont genéralement nefastes et doivent étre controlées efficacement. Lorsque le niveau de
performance du controle doit étre important le controle passif ne suffit plus et le controle actif est necessaire. Cependant la percée industrielle de ce type de
controle dans le domaine du transport est jusqu'ici limitée par la nécessité d'embarquer I'énergie opérative et par le volume et la masse des amplificateurs.

La réduction, voire I'€limination, du besoin d’énergie opérative est donc la condition d‘expansion des techniques actives dans le domaine du transport dans le
champ des vibrations et de la vibroacoustique ou les matériaux intelligents tels que les matériaux piézoélectriques offre un potentiel fort de réalisation concretes.
Aussi des methodes semi-actives developpees sur composants piezoélectriques qui utilisent des techniques non lin€aires de switching de circuits électriques
connectés aux eléments piézoélectriques ont eté mises au point mais n‘ont été efficaces jusqu’ici que sur une excitation sinusoidale pure.

Objectif
L'objet de ces recherches est la mise au point d'une part de méthodes de controle modales autonomes semi-actives et d'autre part de méthodes modales hybrides

minimisant I'énergie opérative d’apport extérieur selon le degré d'efficacité deésirée, applicables sur des smart structures souples pour n‘importe quel type
d’excitation.
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Analyse énergétique
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en permettant une performance tres importante.
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