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(b) pendule circulaire = q, =0
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o * 3N équations de Newton

* { équations holonomes
Z o0 0Te =0 ‘ { * f (= 3N - {) équations pour

les forces de liaisons

tj),:l

Soient 6N €quations pour
determiner 6N inconnues
(les x; et les Fe ;)

Tres complique !!!
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