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Zones de champ fort : où les lignes de champ se reservent.

Zones de champ faible : où les lignes de champ s'écontent.
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Exercies 5

1) Système : Laiment)

Pour étudier le mouvement de l'aimant en rotation an applique leTra scolaire.
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L moteur toune si (Mt))** donc si Bet m tounent à lamêmetes
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6) Etude de la stabilité de Oor : TMCscolair appliqué à l'aimant J =mBsint-Gr
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