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L E S  5  L I A I S O N S  M É C A N I Q U E S  U S U E L L E S  D E  B A S E  

LIAISON 
Degrés 

de liberté 
SCHÉMA 

Actions 
transmissibles 

Torseur 
Cinématique 

Important 
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2 Translations 
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NF EN 23952 ou ISO 3952 
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Liaison équivalente à 2 ponctuelles en parallèle 
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point de la 
droite de 
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cylindre 

3 Rotations 
 

1 Translation 
 

 
Liaison dite cylindre court 

équivalente à 2 ponctuelles en parallèle 
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A est le 
centre de 
la liaison 

 
 

Norme avant 
1983 

Appui plan 
1 Rotation 

 
2 Translations 

  
 

Liaison équivalente à 3 ponctuelles en parallèle, 
ou à 1 ponctuelle + 1 linéaire rectiligne en parallèle. 
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Invariant si 

jAB


  

0

0

0 y

Ax

Az A

V

V

















 

Invariant si 
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  

A est un 
point du plan

de contact 

Pivot-glissant 
1 Rotation 

 
1 Translation 

 

 

  
 

Liaison dite cylindre long 
équivalente à 4 ponctuelles en parallèle, 
ou à 2 linéaires annulaires en parallèle,  

ou à 2 linéaires rectilignes en parallèle, ou à… 
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Invariant si 

kAB


  

A est un 
point de 
l’axe de 
rotation 
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L E S  6  L I A I S O N S  M É C A N I Q U E S  U S U E L L E S  C O M P L É M E N T A I R E S  

LIAISON 
Degrés 

de liberté 
SCHÉMA 

Actions 
transmissibles 

Torseur 
Cinématique 

Important 

Glissière 
0 Rotation 

 
1 Translation 

 
Liaison équivalente à 1 appui plan + 1 linéaire rectiligne en 

parallèle, ou à 1 pivot glissant + 1 ponctuelle en parallèle, ou à… 
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Invariant A  

A est un 
point de 
l’espace 

Pivot 
1 Rotation 

 
0 Translation 

 
Exemples de liaisons équivalentes : 
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Invariant si 
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point de 
l’axe de 
rotation 
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Sphérique 

3 Rotations 
 

0 Translation  
Liaison équivalente à 3 ponctuelles en parallèle,  

ou à 3 pivots en série, ou à… 
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A est le 
centre de 
la liaison 
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à doigt 
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Liaison équivalente 
à 2 pivots en série : 

 
Joint de Cardan            
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la liaison 

Hélicoïdale 
1 Rotation et 
1 Translation 
conjuguées 

  
Ancienne norme : NF E 04-015 

 
NF EN 23952 ou ISO 3952 

 

* RH ou sans indication : hélice à droite.        LH : hélice à gauche

X

Y

Z

L

M

N
A

12

12

12

12

12

12

















 

 
Pour une hélice 

à droite : 
 

N12 = - Z12.p/2 
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Pour une hélice 

à droite : 
 

VAz = z.p/2


Invariant si 
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rotation 

Encastrement 
ou Fixe 

0 Rotation 
 

0 Translation  

X

Y

Z

L

M

N
A

12

12

12

12

12

12

















 

A
0

0

0

0

0

0
















 

A est un 
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