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Un système différentiel x′
i = fi(x, u, t), où x est le vecteur d’état, u le vecteur

de commandes et t le temps, est paramétrable s’il existe un paramétrage xi =

Xi(z1, . . . , z
(r)
1 , . . . , zs, . . . , z

(r)
s , t), où les zi sont des fonctions arbitraires et plat,

s’il existe un tel paramétrage localement bijectif en tout point d’un ouvert dense.
La notion de platitude, introduite par Fliess et al. [3, 4], s’est avéré un outil
fructueux en automatique non linéaire. La notion mathématique remonte aux
travaux de Monge [6] et a été étudiée par Cartan [1] et Hilbert [5].

En automatique, le cas paramétrable correspond aux systèmes linéarisables
par bouclage exogène et le cas plat aux systèmes linéarisables par bouclage en-
dogène. Il a été conjecturé que les systèmes paramétrables sont plats, ce qui
se résume par l’expression endogène = exogène. Nous en proposons une preuve
pour des systèmes en 2 commandes. Le cas en une commande a été prouvé par
Charlet et al. [2] et correspond dans le cas algébrique au théorème plus précis
de Lüroth–Ritt, qui lui n’a pas d’équivalent strict en dimension différentielle 2
([7]).

En outre, il est montré que si un système plat à 2 commandes ne dépend
pas du temps, il existe un paramétrage plat qui n’en dépend pas, répondant à
une question de Pereira da Silva et Rouchon [8].
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