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= I’accélération d’un systéme est maximale lorsque le
! . 4
<0 if n<05 =5 S(/S‘C“'\G_ B\O Je moment d’inertie réduit du systéme est égal au
moment d’inertie du moteur.

Jr =Im

Si on fait le méme raisonnement en essayant de
rechercher quel est le moteur le plus petit pour
effectuer un déplacement dans un temps donné, on
trouvera aussi le méme résultat.

Dans la pratique, il n’est pas toujours possible de
choisir le moment d’inertie du moteur exactement
identique au moment d’inertie réduit du systéme.
On fera par contre attention de rester dans les
limites suivantes :

Jm=(01..1)-J,

Jr=01..10) - ],




