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Forces et couples effectifs Rendement
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Réversibilité Entrainement réduit
On focalise lesmomentsetinertie
sur le moteur Celasimplifie le
système et permet de ledimensionner

Hypothèse1 Eperdue Ein

Freinage

si on change ladirection
Le rodement

pas du Ô

Hypothèse2 Eperdue d tout
Lesmoments et inerties diminuent

Moteur optimal

systèmebloqué


