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BALANCE GYROSTATIQUE DE KELVIN 
 

Question 1 : Déterminer les éléments de réduction, exprimés dans le repère R3, au point G, du 
torseur cinématique du solide 4 dans son mouvement par rapport à R0. 
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Question 2 : Ecrire le vecteur )R/G( 0Γ
r

 accélération du point G par rapport au repère R0. 
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Question 3 : Déterminer les éléments de réduction, au point G, du torseur cinétique du solide 4 
dans son mouvement par rapport à R0. 
 

Par définition, 
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Question 4 : Déterminer les éléments de réduction, au point G, du torseur dynamique du solide 4 
dans son mouvement par rapport à R0. 
 

 
Par définition, 
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Question 5 : Déterminer l’énergie cinétique du solide 4 dans son mouvement par rapport à R0. 

 
Par définition, 
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