
 

Tableau des liaisons parfaites 

Niveau intermédiaire 

 

 

 

 Nom de la 
liaison 

Schématisation 
spatiale et plane 

Torseur cinématique 

 

Torseur 
des actions mécaniques 

DDL 

Li
ai

so
n

 à
 d

ir
ec

ti
o

n
 

Glissière 

de direction �⃗� 

 

V(2/1) =
𝑃

{ 0⃗⃗
𝑣𝑥𝑃21�⃗�

 F(1 → 2) =
𝑃

{
 𝑌12�⃗� + 𝑍12𝑧

 𝐿12�⃗� + 𝑀12�⃗� + 𝑁12𝑧
 

1 

Plane 

de normale 𝑧 

 

V(2/1) =
𝑃

{
𝜔𝑧21𝑧

𝑣𝑥𝑃21�⃗� + 𝑣𝑦𝑃21�⃗�
 F(1 → 2) =

𝑃
{

𝑍12𝑧

 𝐿12�⃗� + 𝑀12�⃗�
 

3 

Li
ai

so
n

 à
 a

xe
 

Pivot 

d’axe (𝐴, �⃗�) 

 

V(2/1) =
𝐴

{
𝜔𝑥21�⃗�

0⃗⃗
 

 

F(1 → 2) =
𝐴

{
𝑋12�⃗� + 𝑌12�⃗� + 𝑍12𝑧

 𝑀12�⃗� + 𝑁12𝑧
 

 

1 

Hélicoïdale 

d’axe (𝐴, �⃗�) 
et de pas p 

 

V(2/1) =
𝐴

{
𝜔𝑥21�⃗�

𝑣𝑥𝐴21�⃗�
 

avec 𝑣𝑥𝐴21 = ±
𝑝

2𝜋
𝜔𝑥21 

F(1 → 2) =
𝐴

{
𝑋12�⃗� + 𝑌12�⃗� + 𝑍12𝑧

𝐿12�⃗� + 𝑀12�⃗� + 𝑁12𝑧
 

avec 𝐿12 = ∓
𝑝

2𝜋
𝑋12 

1 

Pivot glissant 

d’axe (𝐴, �⃗�) 

 

V(2/1) =
𝐴

{
𝜔𝑥21�⃗�

𝑣𝑥𝐴21�⃗�
 F(1 → 2) =

𝐴
{

𝑌12�⃗� + 𝑍12𝑧

 𝑀12�⃗� + 𝑁12𝑧
 

2 

Cylindre-plan 

d'axe (𝐴, �⃗�) 

et de normale 𝑧 

 

V(2/1) =
𝐴

{
𝜔𝑥21�⃗� + 𝜔𝑧21𝑧

𝑣𝑥𝐴21�⃗� + 𝑣𝑦𝐴21�⃗�
 F(1 → 2) =

𝐴
{

𝑍12𝑧

 𝑀12�⃗�
 

4 

Li
ai

so
n

 à
 c

en
tr

e
 

Sphérique à doigt 

de centre 𝐶, 
d’axe (𝐶, �⃗�) 
et de normale �⃗� 

    
V(2/1) =

𝐶
{

𝜔𝑥21�⃗� + 𝜔𝑦21�⃗�

0⃗⃗
 F(1 → 2) =

𝐶
{
𝑋12�⃗� + 𝑌12�⃗� + 𝑍12𝑧

𝑁12𝑧
 

2 

Sphérique 

de centre 𝐶 
  

V(2/1) = 

𝐶
{

𝜔𝑥21�⃗� + 𝜔𝑦21�⃗� + 𝜔𝑧21𝑧

0⃗⃗
 F(1 → 2) =

𝐶
{
𝑋12�⃗� + 𝑌12�⃗� + 𝑍12𝑧

0⃗⃗
 

3 

Sphère-cylindre  

de centre 𝐶 
et de direction �⃗� 

 
 

V(2/1) = 

𝐶
{

𝜔𝑥21�⃗� + 𝜔𝑦21�⃗� + 𝜔𝑧21𝑧

𝑣𝑥𝐶21�⃗�
 

F(1 → 2) =
𝐶

{
𝑌12�⃗� + 𝑍12𝑧

0⃗⃗
 

4 

Sphère-plan  

de centre 𝐶 
et de normale 𝑧 
 

 

 

V(2/1) =

𝐶
{

𝜔𝑥21�⃗� + 𝜔𝑦21�⃗� + 𝜔𝑧21𝑧

𝑣𝑥𝐶21�⃗� + 𝑣𝑦𝐶21�⃗�
 

 

F(1 → 2) =
𝐶

{
𝑍12𝑧

0⃗⃗
 

 

5 
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Tableau des liaisons parfaites 

Niveau avancé 

 

 

 

 Nom de la 
liaison 

Schématisation 
spatiale et plane 

Torseur 
cinématique 

Torseur 
des actions mécaniques 

DDL 

Li
ai

so
n

 à
 d

ir
ec

ti
o

n
 

Glissière 

de direction �⃗� 

 

�⃗⃗�2/1 =
𝑃

{
0⃗⃗

𝑣𝑥,𝑃,2/1�⃗�
 �⃗⃗⃗�1→2 =

𝑃
{

𝑅𝑦,1→2�⃗� + 𝑅𝑧,1→2𝑧

 𝑀𝑥,𝑃,1→2�⃗� + 𝑀𝑦,𝑃,1→2�⃗� + 𝑀𝑧,𝑃,1→2𝑧
 

1 

Plane 

de normale 𝑧 

 

�⃗⃗�2/1 =
𝑃

{
𝜔𝑧,2/1𝑧

𝑣𝑥,𝑃,2/1�⃗� + 𝑣𝑦,𝑃,2/1�⃗�
 �⃗⃗⃗�1→2 =

𝑃
{

𝑅𝑧,1→2𝑧

 𝑀𝑥,𝑃,1→2�⃗� + 𝑀𝑦,𝑃,1→2�⃗�
 

3 

Li
ai

so
n

 à
 a

xe
 

Pivot 

d’axe (𝑃, �⃗�) 

 

�⃗⃗�2/1 =
𝑃

{
𝜔𝑥,2/1�⃗�

0⃗⃗
 

 

�⃗⃗⃗�1→2

=
𝑃

{
𝑅𝑥,1→2�⃗� + 𝑅𝑦,1→2�⃗� + 𝑅𝑧,1→2𝑧

 𝑀𝑦,𝑃,1→2�⃗� + 𝑀𝑧,𝑃,1→2𝑧
 

 

1 

Hélicoïdale 

d’axe (𝑃, �⃗�) 
et de pas p 

 

�⃗⃗�2/1 =
𝑃

{
𝜔𝑥,2/1�⃗�

𝑣𝑥,𝑃,2/1�⃗�
 

avec 𝑣𝑥,𝑃,2/1 = 𝑝𝜔𝑥,2/1 

avec p positif pour un pas à droite 

�⃗⃗⃗�1→2 =
𝑃

{
𝑅𝑥,1→2�⃗� + 𝑅𝑦,1→2�⃗� + 𝑅𝑧,1→2𝑧

𝑀𝑥,𝑃,1→2�⃗� + 𝑀𝑦,𝑃,1→2�⃗� + 𝑀𝑧,𝑃,1→2𝑧
 

avec 𝑀𝑥,𝑃,1→2 = −𝑝𝑅𝑥,1→2 
avec p positif pour un pas à droite 

1 

Pivot glissant 

d’axe (𝑃, �⃗�) 

 

�⃗⃗�2/1 =
𝑃

{
𝜔𝑥,2/1�⃗�

𝑣𝑥,𝑃,2/1�⃗�
 �⃗⃗⃗�1→2 =

𝑃
{

𝑅𝑦,1→2�⃗� + 𝑅𝑧,1→2𝑧

 𝑀𝑦,𝑃,1→2�⃗� + 𝑀𝑧,𝑃,1→2𝑧
 

2 

Sphère-plan  

d’axe (𝑃2, 𝑧1) 

 

 

 

�⃗⃗�2/1 =
𝑃

{
𝜔𝑥,2/1�⃗� + 𝜔𝑦,2/1�⃗� + 𝜔𝑧,2/1𝑧

𝑣𝑥,𝑃,2/1�⃗�1 + 𝑣𝑦,𝑃,2/1�⃗�1
 

 

�⃗⃗⃗�1→2 =
𝑃

{
𝑅𝑧,1→2𝑧1

0⃗⃗
 

 

5 

Li
ai

so
n

 à
 p

la
n

 

Cylindre-plan 

de plan 
(𝑃2, �⃗�2, 𝑧1) 
 

 

�⃗⃗�2/1 =
𝑃

{
𝜔𝑥,2/1�⃗�2 + 𝜔𝑧,2/1𝑧1

𝑣𝑥,𝑃,2/1�⃗�2 + 𝑣𝑦,𝑃,2/1𝑧1 ∧ �⃗�2
 �⃗⃗⃗�1→2 =

𝑃
{

𝑅𝑧,1→2𝑧1

 𝑀𝑦,𝑃,1→2𝑧1 ∧ �⃗�2
 

4 

Li
ai

so
n

 à
 c

en
tr

e
 

Sphérique à doigt 

de centre 𝑃, 
d’axe (𝑃, �⃗�2) 

et de normale �⃗�1 
    

�⃗⃗�2/1 =
𝑃

{
𝜔𝑥,2/1�⃗�2 + 𝜔𝑦,2/1�⃗�1

0⃗⃗
 

�⃗⃗⃗�1→2

=
𝑃

{
𝑅𝑥,1→2�⃗� + 𝑅𝑦,1→2�⃗� + 𝑅𝑧,1→2𝑧

𝑀𝑧,𝑃,1→2�⃗�2 ∧ �⃗�1
 

2 

Sphérique 

de centre 𝑃 
  

�⃗⃗�2/1 =
𝑃

{
𝜔𝑥,2/1�⃗� + 𝜔𝑦,2/1�⃗� + 𝜔𝑧,2/1𝑧

0⃗⃗
 

�⃗⃗⃗�1→2

=
𝑃

{
𝑅𝑥,1→2�⃗� + 𝑅𝑦,1→2�⃗� + 𝑅𝑧,1→2𝑧

0⃗⃗
 

3 

Sphère-cylindre  

de centre 𝑃2 
et de direction 
�⃗�1 

 

�⃗⃗�2/1

=
𝑃

{
𝜔𝑥,2/1�⃗�1 + 𝜔𝑦,2/1�⃗� + 𝜔𝑧,2/1𝑧

𝑣𝑥,𝑃,2/1�⃗�1
 

�⃗⃗⃗�1→2 =
𝑃

{
𝑅𝑦,1→2�⃗� + 𝑅𝑧,1→2𝑧

0⃗⃗
 

4 
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