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24-SCIPCJ2ME1 – Planche tactile n° 7 / Partie 1 / Figure 8 : paramètres angulaires 
du mouvement étudié
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24-SCIPCJ2ME1 – Planche tactile n° 13 / Partie 1 / Figure 13 : mouvement de flexion/extension
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24-SCIPCJ2ME1 – Planche tactile n° 14 / Partie 1 / Figure 16 : loi entrée-sortie du capteur 
de position angulaire
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24-SCIPCJ2ME1 – Planche tactile n° 17 / Partie 1 / Document réponse DR1
Question 1.10 : Modèle multi-physique avec compensation (1/3)
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