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Séquence 2 — Modélisation des liaisons mécaniques

mex Tableau des liaisons normalisées
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3D cinématique statique
FF 0 0 E M) | T /A
Encastrement \I q ( 0 0 0 K, M, A A
xf. 'J e Ay O O 0 FZ M z 0 ! I % ;J‘
. ¢ F W, 0 E x 0
d’aP;\Egt 5 /é\r 1 i 0 0} {Fy My}
X 5 J
x x \‘J: O 0 (0] FZ M z 0 L "
- .
. 4 4 0 V 0 M, . ]
Glissiére x o e
d’axe (O, X) ‘/é/ 1 {0 0 } {Fy My} [l{ (‘]
X % .y 0 0 (0] FZ MZ 0 Ny _":—_ o
Hélicoidale T . T wy Vi 0 0
daxe (0,%) |, 1 0 0 K M,
de pas & = X | g 0 0Jp FE, M, 0
o g : v, 0 0 N e
Pivot glissant f 5 a())" Y { F, My} g |
d’axe (O, X) X - ¥ 3 Sy 0 0/Jo FE, M, o %L
Rotule a . . . e
doigt t 0 0 E, M, _F
de centre O — L g 2 wy 0 E 0 \ -
bloquée suivant | O R | - wy w, 0), E 0), "
X e
T_ T i we 0 F 0 wa .
dRoutlleO Bl i i @ 3 wy 0 E 0 O
e centre X C») (( ¥ T -y w, 0 o E, O 0 A\
Appui plan ¥ £ g 0 % 0 M, A7)
de normale 0\ 3 0 W 0 M,, | 55 ‘
o — -
(092) X ‘ ! ¥ x F (UZ O 0 FZ 0 0 S
Linéaire g g i wy  Vy 0 0 [ 1
annulaire 4 [{wy O E 0 r:?f?..‘ =<7
daxe (0, ) - ke I I i o, 0),| (& o), | - [~
Linﬁégire Z Z z Wy Vx 0 0 i e
rectiligne E 4 0V 0 M, k7
d’axe (O, x) ﬂ% = - N w 0 F 0 F"‘
et de normale Z : 2 ? z 0 z 0
Ponctuelle ) _ ] wx Vi 0 0 VV/ 7-
de normale 5 wy 0 0 N
5 0 { SR ‘
(0, 7) ; 2 | & w, 0 E o, | LT




