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La question 11 du sujet permettait d’obtenir les deux équations suivantes  

 Le théorème du moment dynamique appliqué à S = {axe d’articulation + avant-bras} selon 

l’axe de la pivot donne :  −𝐾௥ . ቀ𝜃௕ −
ఏಾ

ே
ቁ − 𝑓. 𝜔௕ = 𝐼௕

ௗఠ್

ௗ௧
  

 Le théorème du moment dynamique appliqué à S’= {axe moteur} selon l’axe moteur donne : 

  𝐶ெ − 𝐶௥ = 𝐼ெ
ௗఠಾ

ௗ௧
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