PCSI

Sciences Industrielles pour I'Ingénieur

Tableau des liaisons normalisées

o Glissiére

—

Degrés de liberté — 1

Liaison glissiére de direction x

Tx —translation de direction X

; 0 v,
{Vm% 7 _y ; = 40 0
VP Pe2/1 x w» O 0 (;“)

Le torseur a la méme forme en tout point P de ’espace et dans toute base

—

contenant la direction principale X .

5 ¢

« Hélicoidale

(Vx et oy) sont liés

Liaison hélicoidale d’axe (O, x)

l Degrés de liberté — 1 I
Les deux parametres de mouvement

— - o, V.
A R e Tl A RO T
VPE(O,;) VPEZ/] = Vx "X

wrelo.3)
avec IVX‘ = 2£ . |a)x ‘ et p pas de I’hélice par tour.
T

Le torseur a la méme forme en tout point P de I’axe (O, x) et dans toute

base contenant 1’axe principal X . Le signe est fonction du sens de I’hélice

=2
=

« Pivot glissant

Liaison pivot glissant d’axe
/

0.%)

Degrés de liberté — 2
Rx, Tx : 2 mouvements possibles

N 5 o, V,
{Vzn}: ;22“ =a;; s 0 0
o & frend % .x
wedoi) " rean woi) 0 0JE )

Le torseur a la méme forme en tout point P de I"axe (O, x) et dans toute

base contenant I’axe principal X .

(iso0)
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o Pivot

@,

{ 2/1}~ Qm Pl * = 0
VPe 0

Liaison pivot d’axe (0, ;C) (03) 0

VPe(O })

=1,
——h

(iso)

\O~\C}‘“ooo

(nf)

et dans toute

\/

Degrés de liberté — 1 Le torseur a la méme forme en tout point P de 1’axe O,

Rx - rotation autour de (O, x) base contenant 1’axe principal X .

o Sphérique (Rotule)

Liaison sphérique de centre C W, 0
2/1 -
{ 211 }‘ =40, 0
Degrés de liberté — 3 & o, 0 [
Rx, Ry, Rz Dans tout repére de centre C, centre de la sphére

« Appui plan

o g : - J— = 0o v
Liaison appui plan de normale ) 0 = x
=@ Yy
2/1 _
{V2/1}= V—-—*y = 19, 0 avee
Pe2/1
vP 0 7 (.3..)
Veean -y =0

Le torseur a la méme forme en tout point P de I’espace et dans toute base
Degrés de liberté — 3 _.p £

Tx, Tz, Ry contenant la normale au plan —ici y -

Liaison Sphérique a doigt de
centre C
Degrés de liberté — 2
Ry, Rz
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e Sphére-cylindre (linéaire annulaire) )
Liaison Sphére —cylindre d’axe ) V
( _) Q x X
2/1 {_
ok Vo= =jo, 0
et de centre C c \"ce2n1 o 0lx
C Z (x ,,,,,, )
Degrés de liberté —4 Le doit torseu: doit étre écrit en C centre de la sphere, avec un des vecteurs
Rx, Ry, Rz, Tx de base — ici X — le long de I’axe du mouvement de translation
¥ /
oNte
e Linéaire rectiligne
Liaison linéaire rectiligne d’axe Q—" @, Vx
— - 271 Lo
(O, x) et de normale y {VZ/E }: 7 = o, 0
vpelo x Ce2/1 K b
E( x) VPE(O,X) 0 VZ (x,y,z)
Le repére idéal est défini par un point P sur la droite de contact —ici
DegrésRcl ¢ l;{l;,erté -4 (O, x) et la normale a la surface de contact—ici y —
Tx,, Tz’ Nota : cette liaison était définie dans la norme NFE 04015 mais n’apparait
pas dans ia norme ISO 3952
4
» Sphére-plan (ponctuelle)
Liaison sphére-plan de normale w. V
) . Q x X
y et de centre [ W, = 2 L w, 0
Ce2/1
Degrés de liberté — 5 ¢ NTe (l ;) 2 V" (;)
€ 9
Tx, T, Le torseur s’écrit en C, dans toute base contenant la normale au plan de
Rx, Ry,Rz contact
e Liaison encastrement ou liaison compléte
On appelle liaison compléte une liaison entre deux solides qui annule tous les mouvements.
La liaison encastrement est représentée par un triangle noirci entre les deux solides.
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