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1.4.3 Théorèmes de la valeur finale et de la valeur initiale . . 27

1.4.4 Produit de convolution . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 27
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3.4 Systèmes du deuxième ordre généralisés . . . . . . . . . . . . . 137
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4.1 Stabilité : le concept . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 179

4.2 Critère de Routh-Hurwitz . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 182
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6.2.2.2 Moteur à courant continu . . . . . . . . . . . . 261
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6.3.1.4 Systèmes à retard de phase . . . . . . . . . . . 265
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7.3.3 Méthode de Ziegler et Nichols . . . . . . . . . . . . . . . 333

7.3.3.1 Ziegler et Nichols en boucle ouverte . . . . . . 333

7.3.3.2 Ziegler et Nichols en boucle fermée . . . . . . . 335

7.3.3.3 Interprétation fréquentielle . . . . . . . . . . . 336
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