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Encastrement ou Fixe 

 

 

 

aucune {
0
0
0
|
0
0
0
} {

𝑋
𝑌
𝑍
|
𝐿
𝑀
𝑁
} P  

1 

Pivot 
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Glissière 
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Hélicoïdale 
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Pivot glissant 
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Sphérique à doigt 
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Rotule ou Sphérique 
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Appui plan 
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Rectiligne 
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Sphère-plan ou 

Ponctuelle 
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