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

Nom de la liaison Torseur cinématique Torseur d’action mécanique
transmissible
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Liaison pivot glissant
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Liaison sphérique à doigts
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Liaison appui plan
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Liaison linéaire annulaire
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Liaison linéaire rectiligne
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Liaison ponctuelle
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