MPSI/PCSI

SI, cours sur les liaisons

MODELISATION CINEMATIQUE

ET GEOMETRIQUE DES LIAISONS

Désignation

Exemple

Représentation
spatiale

Représentation
plane

Liaison ponctuelle
(sphere/plan)
5 degrés de liberté

2 translations Tx, Ty
3 rotations Rx, Ry, Rz

Liaison
linéaire-annulaire
(sphére/cylindre)

4 degrés de liberté

1 translation Tx
3 rotations Rx, Ry, Rz

Liaison rectiligne
(cylindre/plan)
4 degrés de liberté

2 translations Tx, Ty
2 rotations Rx, Rz

Liaison rotule
ou sphérique
(sphére/sphére)
3 degrés de liberté
0 translation
3 rotations Rx, Ry, Rz

Liaison appui-plan
(plan/plan)
3 degrés de liberté

2 translations Tx, Ty
1 rotation Rz
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Liaison
pivot-glissant
(cylindre/cylindre)
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2 degrés de liberté

1 translation Tx
1 rotation Rx

Liaison sphérique a
doigt
2 degrés de liberté

0 translation
2 rotations Rx, Ry
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Liaison pivot
1 degré de liberté

0 translation
1 rotation Rx
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Liaison hélicoidale
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1 degré de liberté
translation et rotation
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Liaison glissiére
1 degré de liberté

1 translation Tx
0 rotation
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Liaison encastrement
ou
Liaison fixe
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0 degré de liberté

0 translation
0 rotation
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