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Donnée :

Vitesse de rotation moteur : 600 tr/min 
(( = 62,8 rad/s)


Résultats :
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θ maxi =  ( 0,78 rad





θ’maxi =  ( 62,3 rad/s





θ’’maxi =  ( 3529 rad/s2
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Entrainement came / pot-transducteur








