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Influence de la dynamique du levier de commande.

Modele échantillonné de I’opérateur humain .
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Réponse a des échelons.
Modtle échantillonné

Aides a I'opérateur humain .
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Correcteur dans le systéme de commande
Correcteur dans la chaine de réaction (avwage)
Prédiction .
Suppression de l'mertze pa.r asserwssement
Synthétiseur d’information
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