Modélisation des actions mécaniques

Cours

Annexe 1 : Torseurs d’action mécanique transmissible par les liaisons normalisées

sans frottement.

Nom de la liaison Torseur cinématique Torseur d’'action mécanique
transmissible
Liaison pivot

Q 0 X,, O

{Vzn}: 0 0 {F1H2}= Y, , M,
o0 0], olZi, N,

0V, 0o L,,

{V2/ =30 0 {F1H2}= Y,, M,
o 0 0 R o ZlaZ NlaZ R

Qx Vx Xlﬂz L1ﬂ2

{Vzn}: 0 0 {F1H2}= Y,, M,
0 0], olZi, N,

avec X; , = —@.Llﬂ2

P

0 0

{F1H2}= Y, , M,
R o ZlaZ 1-2 JR

0 xlaZ L1ﬂ2

0 {F1_>2}— Y,, O
0 R o(71-2 0 R

0 X,, O

0 {F1_>2}— Y,, O

0 R o(71-2 0 R
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Liaison appui plan
Vx LlaZ
v, {F 1o 2}: 0 M,
0 R o Z _, 0 R
V. 0 0
0 {F 1- 2}: Y, , 0
0 R o Z _, 0 R
V. 0 0
v, {F 1- 2}: 0 M,
0 R o Z _, 0 R
0 X, 0
v, {F 1= 2}: 0 0
VZ R o 0 0 R
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