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I.1 Introduction 
Au cours de ces deux dernières décennies, la commande des procédés industriels a connu un développement considérable. Bien que le principe de la régulation trouve un champ d’application plus étendu et diversifié, on peut le ramener à la simple définition d’un mécanisme qui permet de maintenir automatiquement un état stable en dépit de l’action des perturbations externes [4].    

I.2  Boucle de régulation 
La régulation constitue l’étape délicate de la réflexion du contrôle industriel puisqu’elle doit garantir un fonctionnement du processus conforme à l’objectif fixé. Or, lorsqu’un écart par rapport à cet objectif survient, la régulation doit annuler ou amoindrir cet écart en suivant les lois d’évolution du procédé définies par le concepteur sous l’influence des grandeurs perturbatrices [1]. La Figure I.1 illustre une boucle de régulation avec ses composantes.
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Figure I.1 Schéma d’une boucle de régulation simple.






I.2.1 Choix de la régulation
La fonction de transfert d’un processus représenté par un modèle du premier ordre retardé est exprimée par la relation:

                                                         (I.1)
Le problème de synthèse d’un correcteur n’est plus alors qu’un problème de réglage des actions proportionnelle, intégrale et dérivée. Parmi les approches de synthèse, on distingue les méthodes suivantes :

· Méthode de Ziegler-Nichols. 
· Méthode de Broida.
· Méthode de Cohn et Coon.

I.2.1.1 La méthode de Broida
Le réglage se fait à partir d’un essai en boucle ouverte et permet de régler le correcteur selon que le système bouclé travaille en régulation ou en poursuite. Le calcul des paramètres de réglage est indiqué dans le Tableau I.1.

	Régulateur
	Paramètres de réglage

	Proportionnel
	

	PI (structure parallèle)
	

	PID (structure parallèle)
	



Tableau I.1 Calcul des paramètres de réglage.
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