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La liaison entre 2 pièces se caractérise par le nombre de mobilités que peut avoir l’une des pièces par rapport à l’autre. Ces mobilités (ou mouvements autorisés) sont appelés degrés de liberté. Ces degrés de liberté correspondent aux mouvements élémentaires :
· 3 translations Tx, Ty et Tz
· 3 rotations Rx, Ry et Rz

Ces 6 éléments sont représentés dans le torseur cinématique :
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Exemple

La liaison pivot glissant autorise une rotation et une translation suivant l’axe X : 
[image: ][image: ]














Torseurs d’actions mécaniques transmissibles

Chaque liaison autorise la transmission d’efforts (forces et moments) dans les 3 directions :
· [image: ]3 forces X, Y et Z
· 3 moments L, M et N

Ces 6 éléments sont représentés dans le torseur cinématique : 

Exemple

La liaison pivot glissant autorise la transmission de 2 forces et de 2 moments suivant les axes Y et Z: 
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Réciprocité mouvements – actions mécaniques transmissibles

Une liaison autorisant un degré de liberté (translation ou rotation) dans une direction donnée ne permet pas de transmettre d’effort (force ou moment) suivant cette même direction, et vice et versa. Le torseur cinématique et le torseur d’actions mécaniques transmissibles sont donc complémentaires.


Exemple

La liaison pivot glissant autorise la transmission de 2 forces et de 2 moments suivant les axes Y et Z tout en autorisant une translation et une rotation suivant l’axe X. 
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Synthèse
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