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Tableau des liaisons mécaniques 
 

Nom de la 
liaison 

Degrés 
de liberté 

Mouvements 
relatifs 

Représentation plane 

Exemples 
plane perspective 

Encastrement 
ou fixe 

0 

0 Translation 
    

 0 Rotation 

Pivot 1 

0 Translation 
  

 
1 Rotation 

Glissière 1 

1 Translation 
  

 
0 Rotation 

Hélicoïdale 1 

1 Translation 
  

 

1 Rotation 

Translation et 
Rotation conjuguées 

Pivot glissant 2 

1 Translation 
  

 
1 Rotation 

Rotule à 
doigt 

2 

0 Translation 
  

 
2 Rotations 

Rotule 3 

0 Translation 
  

 
3 Rotations 

Appui plan 3 

2 Translations 
  

 
1 Rotation 

Linéaire 
annulaire 

4 

1 Translation 
  

 
3 Rotations 

Linéaire 
rectiligne 

4 

2 Translations 
  

 
2 Rotations 

Ponctuelle 5 

2 Translations 
 

 

 
3 Rotations 





Liaisons 
Point A 

considéré 

Mouvements 

cinématiquement 

admissibles 

Efforts 

transmissibles 

Ponctuelle 

en A suivant Z 

 

En tout point de la 

normale de contact 

dont A 
  

Rectiligne 

ligne (A,y) Z 

 

en tout point du plan 

(A,y,z) 

dont A 
  

Annulaire 

en A d'axe (A,x) 

 

Au centre de la liaison 

  

Rotule 

de centre A 

 

Au centre de la liaison 

  

Pivot glissant 

d'axe (A,x) 

 

en tout point de l'axe 

dont A 

  

Appui plan 

Z 

 

en tout point de l'espace 

  

Pivot 

d'axe (A,z) 

 

en tout point de l'axe 

dont A 

  

Glissière 

//x 

 

en tout point de l'espace 

  

Hélicoïdale 

 

en tout point de l'axe 

dont A 

  

Rotule à doigt 

de centre A bloquée 

en Z 

 

Au centre de la liaison 

  

Encastrement en tout point de l'espace 
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Classiliication des modèIes de riaisons pour
les montages de loulements

on qucs

I

I

I

"l
I

I

- à I rrneée de brlles

- ,{ dÈur rrnsées de loulelux
erlindriqucs

-- Rigidc à I rancces dc billes

- Obliquc ii I rrn,rérs cie brlles

II

i-l
--J.-r:--iii i

-l

I Cirou

(9iv ot ,.'1tl

r.1(otdc

( livsr)

s) tUUh r=- blousër e^l : dâ; q!nm**

r'zTVZ

CL\SSIFICATION \IODELES DES LIAISO)IS
f I r
I r ,.-\l)Pcs

Désignatrons
Clurucs I Lrevcrscmen\
.r! mLscs | .'dnlrs 

i

t) Schcnas.les rrarsons nooèles èqutvalËnts Clns l:mrtcs cl3!.crsemcnt
t()n montÈ | ^._.

Rigrdc a I rangée dc brlles
IR=A 
I

à I0'

Rotulc à ranqces foutcSu.\

Rotulc à ranqecs de rrllcs

I rangéc Cc ;ouleaux

io i: _iù

1.50 à lo

- I ransée de rou/eaur
*|indriques

- i aieurllcs ( r e)

Contacts obliques : 
i

- i I rencée de rouielur 
1

.t

ù l0'

rolulË unllat.rtlc i S'utrirsc toujours par parrc : rotortJc (\otr \i _l I -l)

-%,-- v^ ^! ^! ?-_---- e-ûi

rq Èt.{ I rucun

- Rotule sur rouierux

- Simole etlet i t'rilcs i
contrePlaquc rphcnque

- SimplÈ cr doublc ell:t à
billes

- Oblique double ctiet i

rotule uniiatérale

-9/40-
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Sche,nitisokos* des roulements H: '\ \e(on \eu^J

tri*,rr. t( s{o$\s tl^ \

p6 feattlon der in4lteatlanr Ce ëÈmpÉndaant feurnlel rrlt lor Ésn.lruêltun, rtÊfuf
proposons dc modélliser la liaison entre bogure Inlérlcure el bogue extérleurer dcs
différents roulements de la manière suivante :

Rotulage(*) ruôoelisation z 11 '\maxi (Scherno afuÀnaur)
Type de roulemernt

à billes Rotule

I 1

à deur rangées de billes Pivot

<ân1frJ. >)

1',

à rouleaux cylindriques Linéaire ennulaire
< çou*trà "e)

10'

t il :I

à aiguilles 1 Pivot glissanl

3a Rotulc

tr" I

I ffi
à rouleaux coniques 10' Rotule

butée à billes ou à rouleaux pas de contrage Appui plan
entro les bagues
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s'J nt ' ol3 d'nùrQull?

Liriron
rnctrll!manl
ou liri:on firr

0 rctriiorn

0 tnnslation

[irison grot

I rotalion

0 lrrnslrtion

!iriron glirsilrr

0 lotrtion

I lrensilrtion

l-i:iron hllicoid:h

I rotltion
I tnnrlrtion
oniugulcr

lirison
givot.glirrrnt

I rotrtion
I trrnrlrlion

JA
: \,

Lirrroo
rphtriqur I doigt

2 rotrlionr
0 trrndttion

I I totltion

lirison r99ui Plrn II 2 tnnrlrtiom

lirironrcrulr l3mtltionr
ll'.ironrpttt,iqu. I omn'shtion

lirison | 2 ntrtiom'riiiiintrcrlign. | 2 tnnrlrtionr

@

Iiriron
linJrirt rnnuhirr

3 rotllion:
I tnnshlion

Liriron gondurlh
3 rolltionr

2 trlnrhtionr

d"
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SYMBOLES COMPLÊMENTAIRES \

-, 
ù ,/.{ JS=ffi1-

,??rrn tmnmt' \

Arbtr

IierT, c, ionoion

Srl nveDald
à ratnure

Liriæn lirr
dr comPotrntt
rvrc un tôlt

MOUVEMENTS RELATIFS

Mowrnmt
I rnr unqur

Mowrmrnt ortillrtoitr- lvle

rnit glolongl 'n 
nî or

now!mrntfin dr mowrmlnt

Mowrmrnt otGill.toin rrrc

rnll inltlntu{ rn 9o:lllon

intrrmldiritl
llowrmrnt I rlnl
uniqur rvrc rnll
intttntrna

Mowrmrot orcilhioin næ
rnit grolongl m Polrtlon

intrrmldirilr
Mouvrnlnl I rqr
uniqur rvrc rnlt
grolo14l

s:hccn,e fr2.er{tt* (1-Tre É\#l( ,T(^ -{,t? 
)
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TRANSMISSIONS PAR FRICTION

Flasque de iransmtssion

frontal

TRANSMISSIONS PAR POULIES ET COURROIES

Tyjr dr coutrotr

I tansmtsston
par coutlolt
(svmbolc Aénéral)

-Lrl\
rùlt'l'

Poultes clagees

S rl n v a Das J ambrgurle la tlort 0eul elle 0nise
Inorcalr0n erenluelle ou lYpe 0e l0url0le

ÎR/TNSMISSIONS PAR ROUEffi

rlG+- -<t+
Roue I Prgnon I

Transmission
par chaine

lsymbolc génétâl)

E>

' IndrIat0n evenluelle du lYPe 0e iharre

-7/to -



ENCRENAGES

Bour I denturr

ulélttul!

Typer dr dcnturæ'

0rorta Hélicoîdrh Chevron Sprr ale

Bour I dcnlut:
rnltn!utl

In0rial'on lac! lairYe

Roue côniqur

Exemples d'application:

I

Srcteur denlé

Vrs 3rnr lin

Crémaillèrc

DI\ ISEURS

O*
T ROCHETS

'ixi
'qCCOUPLEM E\TS ' Llt\l lT

--_acccuphmrnt I I
lsrns rndication dr tYPrl | | I

URS DE COUPLE - FREINS

Accoupbmcnt non P?.maneni
manauvra0l?

P.

[:cullatrl

Accoupltm ent
rigrdc

M Mécrnrqu c P I Pncumrttqur

H I Hydnuliqur E I Electromagnittqur

Manchon à macanlrm!

d: rour librt
Arcouphm lnl
compental!uf
dr dilrtation

Accoughm?nt
limitrur dr coupl:Accouplement

éhstrqu!

Frcin
Joint d! cârdan


