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Introduction aux liaisons : Surfaces élémentaires et hypothèses

Dans l’espace, un solide possède donc 6 Degrés De
Liberté (DDL) : 

• 3 translations : Tx, Ty, Tz

• 3 rotations autour de O : Rx, Ry, Rz

En résumé, trois paramètres permettant de positionner un
point du solide (homogènes à une longueur) et trois
paramètres angulaires permettant de définir l’orientation
du solide (homogène à une mesure angulaire)

Les liaisons entre pièces permettant de répondre à une fonction technique donnée s’opèrent en supprimant 
un certain nombre de degrés de liberté entre ces pièces. 

L’association de deux surfaces élémentaires d’un solide (2) et d’un solide (1) permet de contraindre les 
mouvements de (2)/(1). On les appelle les liaisons simples. On peut les caractériser par les degrés de 
libertés supprimés ou par les paramètres cinématiques nécessaires pour positionner (2)/(1).

Les différentes liaisons simples s’effectuent à partir des surfaces élémentaires que sont le cylindre de 
révolution, le plan et la sphère. Cette association est réalisée soit directement soit par l'intermédiaire de 
composants technologiques standards (roulements, coussinets, ...). 

En associant les surfaces élémentaires sphère, plan et cylindre, on obtient les six liaisons simples.
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Mouvements autorisés par chaque liaison simple

modelisationCinematiqueMecanismes.odt Page 2



La combinaison en parallèle des liaisons simples permet d’accéder à des liaisons composées. Les plus 
courantes sont les liaisons à un seul degré de liberté présentées ci-dessous et la liaison encastrement qui 
supprime tous les degrés de liberté.
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Schémas cinématiques et graphes de liaison

Lorsque l’on souhaite étudier le comportement cinématique d’un mécanisme, il est nécessaire de s’appuyer 
sur un modèle cinématique.

Ce modèle est représenté par un schéma cinématique et/ou un graphe des liaisons.

Exemple 1 de schématisation     :

Réel Graphe de liaisons

Schéma cinématique
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Exemple 2 de schématisation     :

Prothèse transtibiale
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Tableaux des liaisons mécaniques – Degrés de liberté et Torseurs des actions mécaniques transmissibles





Exemple de schémas cinématique (utilisant les liaisons mécaniques ci-dessus)

Mécanisme Bielle-manivelle

Schéma 2D Schéma 3D
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