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|. Définition

Dans un mécanisme, quand une piéce est en contact avec une autre, il
y a entre ces deux piéces une liaison mécanique.

Il. Caractéristique des contacts entre solides

On peut distinguer 3 types de contacts entre solides :
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Ill. Degrés de liberté

La liaison entre 2 piéces se caractérise par le nombre de mobilités
que peut avoir 'une des piéces par rapport a l'autre. Ces mobilités (ou
mouvements autorisés) sont appelés degrés de liberté.

Ces degrés de liberté correspondent aux mouvements élémentaires et

sont au nombre de 6 :
- 3 translations Tx Ty Tz
- 3 rotations Rx Ry Rz

La nature d’une liaison
mécanique dépend donc de la
géomeétrie du contact (ponctuel,
linéaire, surfacique) ainsi que du
nombre et de la position relative
de ces contacts.

Suivant I'axe Ox
Suivant I'axe Oy
Suivant |'axe Oz

(Y4

Le cube peut
se déplacer

tourner autour
de chacun d'eux

TRANSLATIONTx, ROTATION Rx
TRANSLATION Ty, ROTATION Ry
TRANSLATIONTz, ROTATION Rz

3TRANSLATIONS + 3 ROTATIONS
Soit: 6 DEGRES DE LIBERTE

coniques.
0 mobilité 3 mobilités
Liaison Liaison rotule y
encastrement i i T R T R
of o ‘_é)/ o RX
: i 0) 0 ol RY
off O 0| Rz
1 mobilité
Liaison pivot —r—r— |
X T R
daex b - A Liaison appui- v,
0 || RX plan de normale T
0 y — = ™| 0
0j o 4 0 | RY
X
A Aél;_‘ TZ 0
Liaison glissiére y )
d’'axe x x l l ’ TR
" " X0 4 mobilités
k Liaison spheére Y, y 1 |
019 cylindre (linéaire | x T| R
y(x X 0|0 innulaire) d’axe T I RX
Liaison Y, v g RY
hélicoidale d'axe | T R
X . X RZ
- » TX | RX
1 0
* B 0 0 Liaison cylindre VA y
Rx = Tx.2ml/p plan (linéaire X 17 T R
p=pas __ rectiligne), de < ~ > ™ | Rx
2 mobilités ngrmale y et ,
Liaison pivot YA y d’axe x 0 RY
glissant d’axe x . T R —
TX |[ RX
X
0
0 0
5 mobilités
— S Liaison sphére
Ialglgston rowle T| R plan (ponctuelle) | Y ,.‘\TA é B T| R
0 de normale y < \;4 > T rx
0| RY 0 | RY
0| Rz Y TZ | RZ
20



http://euro.branly.free.fr/ISI/Construction/liaisons/liaison_glissiere.htm
http://euro.branly.free.fr/ISI/Construction/liaisons/liaison_heli.htm
http://euro.branly.free.fr/ISI/Construction/liaisons/liaison_pivotgl.htm
http://euro.branly.free.fr/ISI/Construction/liaisons/liaison_rotuleind.htm
http://euro.branly.free.fr/ISI/Construction/liaisons/liaison_rotule.htm
http://euro.branly.free.fr/ISI/Construction/liaisons/liaison_planp.htm
http://euro.branly.free.fr/ISI/Construction/liaisons/liaison_linan.htm
http://euro.branly.free.fr/ISI/Construction/liaisons/liaison_linrec.htm
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http://euro.branly.free.fr/ISI/Construction/liaisons/liaison_ponc.htm

