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2 z : axe vertical passant par le centre de la tasse, z’ : axe vertical passant par le bord de l’anse. 
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Théorème de la résultante cinétique :  

sin

Théorème du moment cinétique :  
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Condition initiale pour que la corde reste verticale :  
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Par le théorème du moment cinétique : concervation du moment cinétique
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