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LES LIAISONS CINEMATIQUES 

Nom de la liaison  Mouvements  
Orientée 

par 

Exemple de 

solution  

Représentation 

spatiale  
Représentation plane 

ENCASTREMENT 

Tx = 0 

Ty = 0 

Tz = 0 
 

Rx = 0 
Ry = 0 

Rz = 0 
 

Centre  

(ici B) 

 
 

PIVOT 

Tx = 0 

Ty = 0 

Tz = 0 
 

Rx = 1 
Ry = 0 

Rz = 0 
 

Centre  

(ici A)  

+ 

Axe de rotation  

(ici Ax) 
 

  

GLISSIERE  

Tx = 1 
Ty = 0 
Tz = 0 
 

Rx = 0 

Ry = 0 
Rz = 0 

 

Centre  

(ici A)  

+  

Axe de translation  

(ici Ax) 
 

 

HELICODALE 

Tx = 0 

Ty = 1 
Tz = 0 
 

Rx = 0 
Ry = 1  

Rz = 0 
 

Centre  

(ici B)  

+  

Axe de translation 

et rotation 

conjuguées  

(ici By) 

 

 

 

PIVOT - GLISSANT 

Tx = 1 
Ty = 0 

Tz = 0 
 

Rx = 1  

Ry = 0 

Rz = 0 
 

Centre  

(ici C)  

+  

Axe de translation 

et de rotation  

(ici Cx) 
 

 

 

PONCTUELLE 

Tx = 1 

Ty = 1 
Tz = 0 
 

Rx = 1 

Ry = 1 

Rz = 1 
 

Centre  

(ici O)  

+ 

La normale au plan  

(ici Oz) 
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