aucune justification, tu n'as pas décrit les courbes obtenues, tu ne définis pas l'isochronisme...
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Le modéle général est préférable pour décrire le mouvement avec une condition initiale
d’'un angle de 11/4.

%, Figure 3.

solution numérique des équations non linéarisée et linéarisée du pendule simple Cl : 8 = /20, 6=0

—— modeéle non linéaire E1
—— modele linéarisé E2

6 enrad
o
o
]

—0.05 1

—0.10 1

—0.15 1

tempsens

aeEdr» Q=

(x, y) = (2.282, 0.0884)

Les courbes sont quasi-identiques.

Selon moi, I'angle limite critique est T1/12, car c’est a partir de cet angle que les courbes
des modéles général et linéarisé divergent significativement.

%, Figure 3.

solution numérique des équations non linéarisée et linéarisée du pendule simple Cl : 6 = /12, 6=0
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/e pQz=

(x y) = (2.955, 0.0264)



