Pendules en rotation
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On lit ligne 3: 1=0,2m et d=0,1 m

ligne 4: x=np.linspace(0,0.5,500)

ligne 5: on trace la fonction y(x)=g tan(x)- omega”2 (d+l sin(x)), on reconnait la fonction
y(theta) qui est nulle a I'équilibre puisqu'a I'équilibre g tan(thetae)=omega*2(d+l sin(thetae))

Sur la courbe on lit que y(thetae) est nulle pour thetae=0,23 rad: c'est la position d'équilibre.

Pour theta=0 on lit y(theta=0)=-1,6 or y(theta=0)=-omega”2 d on en déduit donc :
omega=(y(theta=0)/d)M/2=4 rad/s






