Théorie des Mécanisme

Chapitre 1 : Définitions & Préliminaires
Liaisons Mécaniques Normalisées

Degré de Désignation Schématisation spatiale | Schématisation plane Forme du torseur cinématique
mohilité
| % 2 0 fJ"
0 Liaison — __’0’ ) [ .. 1o ol
encastrement ye < j\ 0 U‘
1 Liaison pivot FFE"_ (@, U"
d'axe (0,¥) L a0 0
§ b o
0 v ‘
1 Liaison glissiére de é W.=40 0 :
direction¥ % jﬁ 0 ‘ 1)
_‘m’_ 'w; 2 Yeouz ‘
1 Liaison hélicoidale e V. .k 10 0 .
d'axe (O, %) ™ —|i|— o o 0 ‘
A pauche o y
ﬁ @ pas a droite ;| _F :'-’:
pas 4 gauche ! v _Tpxa
2z
) Liaison pivot o | (@, . V. :‘
glissant / V.= 40 0 ;
d'axe (O,¥) — (F ::10 0o |
Liaison sphérique a o2 E ‘w L 0]
2 doigt 1 oy /©/ Vil Tﬂ . O
d'axes (O,¥) 54 © L0 UJ.
et(0,7)
"w; L. 0
3 Liaison sphérique V=10, 0
(rotule) de centre O } @ U‘
o |
3 Liaison appui plan v =10 Voo
de normale x }0 v ‘
Liaison sphére
cylindre (linéaire w v
4 v lind I x 112 0,172
annulaire) de centre Vi=qe ., 0 -
O et de direction ¥ o 0 ‘
Liaison aréte plan ‘w L0 ‘
4 (cylindre plan ou Vi v,
lineaire rectiligne) Jg' N
de normale ¥ et - o
daxe(0, )
21 ¥ "wh_ . 0 ‘
5 Liaison sphére plan i_\ x_:;_ ou ..k @y Vs
(ponctuelle) de % o L,_. v ‘
normale (0, %)




