
 

Modélisation 
des liaisons 
mécaniques

 

I. Définition  
Dans un mécanisme, une pièce n‘est pratiquement jamais libre de se 
mouvoir librement parce qu’elle est liée physiquement à une ou 
plusieurs autres pièces. 
Il y a liaison mécanique entre deux solides si ces deux solides sont 
en contact. 
 

!"Caractéristiques des contacts entre solides 
 
• Hypothèse : les solides en contact sont supposés 

indéformables. 
 
On peut distinguer 3 types de contacts entre solides : 
 
• contact ponctuel 

 
 

• contact linéique 
 
• contact surfacique 

Dans ce cas les surfaces de contact sont le plus souvent : 
planes / cylindriques / sphériques / hélicoïdales / coniques.  

II.  Degrés de liberté 
La liaison entre 2 pièces se caractérise par le nombre de mobilités 
que peut avoir cette pièce par rapport à l’autre : ces mobilités (ou 
mouvements autorisés) sont appelés degrés de liberté. 
 
Ces degrés de liberté correspondent aux mouvement élémentaires et 
sont au nombre de 6 : 

sphère

plan
Une ligne de 
contact

 

• 3 translations Tx   Ty    Tz 
• 3 rotations  Rx   Ry    Rz 
 
         
       Ex. : liaison S1/S2 
 
 
 
 
 
 
 

- 1 seule surface de contact  PLANE 
 
- 3 degrés de libertés : Tx  Ty  et  Rz 

 
Cette liaison s’appelle   APPUI PLAN 

 
         Symbole : 
 
 
La nature d’une liaison mécanique dépend donc de la géométrie du 
contact (ponctuel, linéaire, surfacique) ainsi que du nombre et de la 
position relative de ces contacts. 

III. Schématisation des liaisons (symboles) 
A chaque liaison correspond un symbole normalisé qui sera utilisé 
dans l’élaboration du schéma cinématique. 
Chaque symbole est représenté suivant deux vues (vue de face et vue 
de profil). 
 
Nom 
liaison Degrés de liberté Symboles 

normalisés plans 
Géométrie du 
contact 

Liaison 
ponctuelle 

5 d.d. liberté : 
 
• 3 Rotations 
• 2 Translations  

Liaison 
linéaire 
rectiligne 

4 d.d. liberté : 
 
• 2 Rotations 
• 2 Translations  
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Nom liaison Degrés de 

liberté 
Symboles 
normalisés plans 

Géométrie du 
contact 

Liaison linéaire 
annulaire 

4 d.d. liberté : 
 
• 3 Rotations 
• 1 Translations  

Liaison appui 
plan 

3 d.d. liberté : 
 
• 1 Rotations 
• 2 Translations  

Liaison 
sphérique ou 
rotule 

3 d.d. liberté : 
 
• 3 Rotations 
• 0 Translations   

Liaison pivot 
glissant 

2 d.d. liberté : 
 
• 1 Rotations 
• 1 Translations 

Liaison pivot 

1 d.d. liberté : 
 
• 1 Rotations 
• 0 Translations 

Liaison 
glissière 

1 d.d. liberté : 
 
• 0 Rotations 
• 1 Translations  

Liaison 
hélicoïdale 

1 d.d. liberté : 
 
• 1 Rotations 
• 1 Translations 
 
(mvts 
conjugués) 

 

Liaison 
encastrement 
(complète) 

0 d.d. liberté : 
 
• 0 Rotations 
• 0 Translations  
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