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Dans le domaine industriel, réguler une grandeur physique ou asservir la
sortie d'un processus a une de ses entrées impose de faire appel a des
boucles de rétroaction.

La conception, 'expérimentation, la mise au point et I'exploitation de ces
systemes « bouclés » nécessitent de sérieuses connaissances theoriques
et pratiques.

Pour faciliter la compréhension de ces systémes, cet ouvrage procede en «
deux temps :

- une premiere partie rappelle les notions théoriques indispensables
illustrées par de nombreux exercices corriges ;

- une seconde partie aborde I'étude de problémes de synthése a carac-
tére industriel.

L'originalité de cet ouvrage est d'ajouter aux notions classiques propres
a ces domaines I'étude expérimentale et la modélisation des processus
par l'utilisation de logiciels permettant d’expérimenter puis de simuler
leurs comportements afin de les améliorer avec souplesse, rapidité et
économie.

Pratique, didactique et synthétique, ce livre s’adresse aux enseignants et
aux etudiants concernes par 'étude des régulations ou asservissements,
mais également aux techniciens et ingénieurs exer¢ant au sein de bu-
reaux d'études ou de services de maintenance, a la recherche de répon-
ses a leurs problémes concrets.

Thierr}/ HanS est ingénieur en électronique et en automatique et professeur agrégé
de genie électrique.

Pierl’e GUYén Ol est professeur ENSAM (Arts et Métiers) en mécanique générale
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