
LIAISONS NORMALISÉES D’UN SOLIDE REPÉRÉ PAR 𝑅𝑖 EN LIAISON AVEC UN AUTRE SOLIDE REPÉRÉ PAR 𝑅𝑗 
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Représentation 2D 

 

 

Cylindre Pivot d’axe (𝐴, 𝑥⃗) 1 
{
𝝎𝒙 𝟎
𝟎 𝟎
𝟎 𝟎

}

𝑨

 

𝓑

 Tout point 
de l’axe 
(𝑨, 𝒙⃗⃗⃗) 

 

 

 
Hélice 

Hélicoïdale d’axe 
(𝐴, 𝑥⃗) et de pas p 

1 

{
𝝎𝒙 ±

𝒑𝒂𝒔

𝟐. 𝝅
.𝝎𝒙

𝟎 𝟎
𝟎 𝟎

}

𝑨

 

𝓑

 

 

𝑽𝒙 = ±
𝒑𝒂𝒔

𝟐. 𝝅
.𝝎𝒙 

Tout point 
de l’axe 
(𝑨, 𝒙⃗⃗⃗) 

  

 

Prisme 
Glissière de 
direction 𝑥⃗ 

1 {
𝟎 𝑽𝒙

𝟎 𝟎
𝟎 𝟎

}

𝑨

 

𝓑

 
Tout point 

𝑨 de 
l’espace 

 

 

 

Cylindre 
Pivot glissantd’axe 

(𝐴, 𝑥⃗) 
2 

{
𝝎𝒙 𝑽𝒙

𝟎 𝟎
𝟎 𝟎

}

𝑨

 

𝓑

 Tout point 
de l’axe 
(𝑨, 𝒙⃗⃗⃗) 

  
 
 
 

 

Sphère 

Rotule (ou 
sphérique) à doigt 
de centre O et de 
rotation interdite 

(𝑂, 𝑦⃗) 

2 {

𝝎𝒙 𝟎
𝟎 𝟎
𝝎𝒛 𝟎

}

𝑶

 

𝓑

 
Seulement 

en O 

  
 
 

 

Sphère 
Rotule (ou 

sphérique) de 
centre O 

3 
{

𝝎𝒙 𝟎
𝝎𝒚 𝟎

𝝎𝒛 𝟎
}

𝑶

 

𝓑

 Seulement 
en O 

 
 
 
 

 



 
Plane 

Appui plan de 
normale 𝑦⃗ 

3 
{

𝟎 𝑽𝒙

𝝎𝒚 𝟎

𝟎 𝑽𝒛

}

𝑨

 

𝓑

 
Tout point 
de l’espace 

 

 

 

Cercle 
Linéaire annulaire 
de centre 𝑂 et de 

direction 𝑥⃗ 
4 

{

𝝎𝒙 𝑽𝒙

𝝎𝒚 𝟎

𝝎𝒛 𝟎
}

𝑶

 

𝓑

 Seulement 
O 

  

 

Droite 

Linéaire rectiligne 
de ligne de contact 

(𝑂, 𝑥⃗) et de 
normale 𝑦⃗ 

4 
{

𝝎𝒙 𝑽𝒙

𝝎𝒚 𝟎

𝟎 𝑽𝒛

}

𝑶

 

𝓑

 Tout point 
du plan 
(𝑶, 𝒙⃗⃗⃗, 𝒚⃗⃗⃗) 

  

 

Point 
Ponctuelle (ou 

sphère/plan) en O 
de normale 𝑦⃗ 

5 {

𝝎𝒙 𝑽𝒙

𝝎𝒚 𝟎

𝝎𝒛 𝑽𝒛

}

𝑶

 

𝓑

 

Tout point 
de la 

normale 
(𝑶, 𝒚⃗⃗⃗) 

  

 
Conclusion : la forme du torseur cinématique (avec deux zéros) est valide en tous points du plan (𝑨, 𝒚⃗⃗⃗, 𝒛⃗⃗). 


