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Equation des moments dynamiques du PFD (cas particulier) :
Z MGF ext — ] LW
Avec : ”MGFext”(en N.m
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Ce qui donne, dans notre cas d’étude et en projection sur I'axe X : Crs = Jpoiant - @

9) A partir de cette formule, évaluez I’inertie du vglant a paramétrer dans la modélisation
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