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Nous étudions la platitude des systèmes avec m entrées, affines par rapport aux
contrôles, définis sur un espace d’états de dimension n. Nous donnons une caractéri-
sation complète des systèmes linéarisables dynamiquement via une pré-intégration
d’un contrôle bien choisi. Ils forment une classe particulière de systèmes plats : ils
sont plats de poids différentiel n + m + 1. Nous présentons des formes normales
compatibles avec les sorties plates minimales et donnons un système d’EDP à ré-
soudre afin de trouver toutes les sorties plates minimales. Nous illustrons nos résul-
tats via plusieurs exemples.
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