Tableau

des liailsons
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Liaison pivot d’axe (O, ;)
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Degrés de liberté — 1
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Le torseur a la méme forme en tout point P de I’axe (O, X) et dans toute base contenant I’axe
RX - rotation autour de O, X principal X.
« Glissiére

Y - 0V

Liaison glissiére de direction X 0 X
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Degrés de liberté -1 - Le torseur a la méme forme en tout point P de I’espace et dans toute base contenant la

Tx —translation de direction X direction principale ;('
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Degrés de liberté — 1
Les deux paramétres de mouvement (Vy et
) sont liés

. Hélicoidale
o L , ( -’) —_— - @y Vx
Liaison hélicoidale d’axe |O, X {Vm}= Q,, =0, { _ 0 0
- o =V, X
VPE(O’X) Pezit VPE(O,;() 0 0 (§< ...... )
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avec [\/X| = % . |a)x| et p pas de I’hélice par tour.

Le torseur a la méme forme en tout point P de I’axe (O, X) et dans toute base contenant

I’axe principal X . Le signe est fonction du sens de I’hélice
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. Pivot glissant

Degrés de liberté — 2

Liaison pivot glissant d’axe (O, X)

Rx, Tx : 2 mouvements possibles
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Le torseur a la méme forme en tout point P de I’axe (O, X) et dans toute base contenant

Degrés de liberté — 3
TX, Tz, Ry

normale au plan —ici Yy -
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« Sphérique (Rotule)
Liaison sphérique de centre C . w, 0
Q
{\/2/1}: 2= o, 0
c 0 0
Degrés de liberté - 3 c @, ()
Rx, Ry, Rz Dans tout repére de centre C, centre de la sphére
« Appui plan
Liaison appui plan de normale 9 Q—» - 0 Vx
=, * ;.
Vo l= = Oy Y o, 0 avec Vo -y =0
Veeon
" VP 0V, (.y.)

Le torseur a la méme forme en tout point P de I’espace et dans toute base contenant la

N

+ Sphérique a doigt
. 0 O
Q|
Liaison Sphérigue a doigt de centre C {\/2/1}: 6 = 19y 0
Degrés de liberté — 2 c w. 0
Ry, Rz

C z

porté par le doigt, ici Z .

Le torseur doit étre écrit en C, centre de la sphere, dans une base dont I’un des vecteurs est




Sphere-cylindre (linéaire annulaire) )

Liaison Sphére —cylindre d’axe (C, X)

Degrés de liberté —4—
RX, Ry, Rz, Tx

_ o, V,
Q
{\/2/1}= v 21 @, 0
Cc Ce2/1 .
cl@ OJg

Le doit torseur doit étre écrit en C centre de la sphére, avec un des vecteurs de base —ici X —
le long de I’axe du mouvement de translation

Liaison linéaire rectiligne d’axe (O, X) et

de normale Z

Degrés de liberté - 4
Rx, Ry,
TX, Tz

e Linéaire rectiligne
o o, V,
{\/2/1}: ) _21, o, 0
wedox)Fean) o100 Vs

Le repére idéal est défini par un point P sur la droite de contact —ici (O, X) et lanormale a

la surface de contact —ici y -
Nota : cette liaison était définie dans la norme NFE 04015 mais n’apparait pas dans la norme

1SO 3952

(nf)

Spheére-plan (ponctuelle)
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Liaison sphére-plan de normale (I ,

Degrés de liberté - 5
T, Ty
Rx, Ry,Rz

o o, V,
{\/2/1}: =0, 0
| VCEZ/l ) \VJ -
2 Val(.y.)

Le torseur s’écrit en | point de contact, dans toute base contenant la normale au plan de
contact

Liaison encastrement ou liaison complete

On appelle liaison compléte une liaison entre

deux solides qui annule tous les mouvements.

La liaison encastrement est représentée par un triangle noirci entre les deux solides.
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