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. Wo : pulsation proper , en rod . -1 = pulation des oscillations

non amorties (sam)

Q ! facteur de qualité, son dimension e caractérise l'amortissement

plus Destgrand ,
moim le système est amorti
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Rq : il l'agit d'1 filtr mécanique pose-bas (du 2 Modre)


