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Séq. 2  

 -Etablir la réciprocité mouvement relatif / actions mécaniques associées 
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Liaisons Schématisation 
spatiale 

R : Repère (A, 𝒙⃗⃗ , 𝒚⃗⃗  , 𝒛⃗ ) 

Schématisation plane 
 

Degrés de 
liberté 

Torseur des AM 
transmissibles 

dans R 

TAMT dans le 
plan (A, 𝒚⃗⃗ , 𝒛⃗ ) 

 
 

Encastrement 
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Pivot 

d’axe (A, 𝑥 ) 
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Glissière 

d’axe (A, 𝑥 ) 
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Hélicoïdale 

d’axe (A, 𝑥 ) 
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Pivot glissant 

d’axe (A, 𝑥 ) 
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Appui plan 
de normale (A, 𝑧 ) 
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Rotule  
de centre A 
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Linéaire rectiligne 
de normale (A, 𝑧 ),  

de droite de 

contact (A, 𝑥 ) 
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Linéaire annulaire 
d’axe (A, 𝑥 ) 
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Ponctuelle de 
normale (A, 𝑧 ) 
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