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1 Approche directe et placement de pôles . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 127
2 Commande par retour d’état dans le cas monovariable . . . . . . . . . . . . . . . . . 128
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7 Les principes de base du diagnostic 191
1 Position du problème . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 191
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