


2 Automatique : systèmes linéaires et continus 

En pratiquant, vous réaliserez que l’automatique continue et monovariable, traitée 

dans cet ouvrage, ne représente qu’une toute petite portion de la théorie de 

l’automatique. La plupart des systèmes modernes, toujours plus complexes et ayant 

à répondre à des exigences toujours plus pointues, nécessitent des méthodes de 

réglage de plus en plus spécifiques. Aujourd’hui, les commandes numériques 

implantées sur des microcontrôleurs, des DSP ou des FPGA deviennent la norme et 

il faut avoir recours à l’automatique échantillonnée pour élaborer des correcteurs en 

temps discret. De même, pour traiter des systèmes complexes dans leur globalité, il 

faut souvent faire appel à l’automatique dite multivariable. Cependant, on ne peut 

attaquer ces domaines sans auparavant maîtriser correctement l’automatique 

continue et monovariable. En effet, la plupart des méthodes plus avancées en 

découlent ou en sont des extensions. 
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