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A.IV. Actions de liaisons 

A.IV.1 Torseurs statiques 

Le torseur statique est noté : 

{𝑇𝑗→𝑖} = {𝑇𝑗𝑖} = {𝑇𝑗/𝑖} = {
𝑅𝑗𝑖ሬሬሬሬሬ⃗

𝑀𝑀ሬሬሬሬሬሬ⃗ (𝑅𝑗𝑖ሬሬሬሬሬ⃗ )
}

𝑀

= {
𝑋𝑗𝑖𝑥0ሬሬሬሬ⃗ + 𝑌𝑗𝑖𝑦0ሬሬሬሬ⃗ + 𝑍𝑗𝑖𝑧0ሬሬሬ⃗

𝐿𝑗𝑖𝑥0ሬሬሬሬ⃗ + 𝑀𝑗𝑖𝑦0ሬሬሬሬ⃗ + 𝑁𝑗/𝑖𝑧0ሬሬሬ⃗
}
𝑀

= {

𝑋𝑗𝑖
𝑌𝑗𝑖
𝑍𝑗𝑖

𝐿𝑗𝑖
𝑀𝑗𝑖
𝑁𝑗𝑖

}

𝑀

𝔅0

 

𝑅𝑗𝑖ሬሬሬሬሬ⃗  est appelé la résultante du torseur, c’est aussi la résultante en statique. Ses composantes dans la 

base 𝔅0 sont 𝑋𝑗𝑖, 𝑌𝑗𝑖  et 𝑍𝑗𝑖  

𝑀𝑀ሬሬሬሬሬሬ⃗ (𝑅𝑗𝑖ሬሬሬሬሬ⃗ ) est appelé le moment du torseur, c’est aussi le moment en statique. Ses composantes dans 

la base 𝔅0 sont 𝐿𝑗𝑖, 𝑀𝑗𝑖 et 𝑁𝑗𝑖  

La notation {𝑇𝑗𝑖} est indépendante du point où sera exprimé le torseur. 

La notation vectorielle {
𝑅𝑗𝑖ሬሬሬሬሬ⃗

𝑀𝑀ሬሬሬሬሬሬ⃗ (𝑅𝑗𝑖ሬሬሬሬሬ⃗ )
}

𝑀

 a l’obligation d’être exprimée en un point qu’il faut préciser. 

La notation verticale {

𝑋𝑗𝑖
𝑌𝑗𝑖
𝑍𝑗𝑖

𝐿𝑗𝑖
𝑀𝑗𝑖
𝑁𝑗𝑖

}

𝑀

𝔅0

 doit être utilisée en précisant la base. Cette notation sera 

uniquement utilisée pour apprendre les torseurs, puis lorsqu’ils seront posés, on repassera à la 

notation vectorielle. 

Quel que soit le point où le torseur est exprimé, le vecteur résultante reste constant. 

Selon le point choisi, le vecteur moment change et est exprimé à l’aide de la formule de changement 

de Varignon : 

{
𝑅𝑗𝑖ሬሬሬሬሬ⃗

𝑀𝑀ሬሬሬሬሬሬ⃗ (𝑅𝑗𝑖ሬሬሬሬሬ⃗ )
}

𝑀

= {
𝑅𝑗𝑖ሬሬሬሬሬ⃗

𝑀𝑁ሬሬሬሬሬሬ⃗ (𝑅𝑗𝑖ሬሬሬሬሬ⃗ )
}

𝑁

= {
𝑅𝑗𝑖ሬሬሬሬሬ⃗

𝑀𝑀ሬሬሬሬሬሬ⃗ (𝑅𝑗𝑖ሬሬሬሬሬ⃗ ) + 𝑁𝑀ሬሬሬሬሬሬሬ⃗ 𝛬𝑅𝑗𝑖ሬሬሬሬሬ⃗
}

𝑁
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A.IV.2 Liaisons normalisées parfaites 

A.IV.2.a Liaisons en 3D 

Liaison 
Elem 
Géom 

2D 3D 
{𝑇21} 

Forme canonique 
Validit

é 
𝔅 𝐼𝑐 

Encastrement 
𝐸 

𝑅𝐴𝑆 

 

 

{

𝑋2/1
𝑌2/1
𝑍2/1

𝑳𝟐/𝟏
𝑴𝟐/𝟏

𝑵𝟐/𝟏

}

𝑃

𝔅

 ∀𝑃 
𝑥⃗ 
− 
− 

6 

Pivot 
𝑃 

(𝑂, 𝑥⃗) 

 

 

{

𝑋2/1
𝑌2/1
𝑍2/1

0
𝑴𝟐/𝟏

𝑵𝟐/𝟏

}

𝑃

𝔅

 (𝑂, 𝑥⃗) 
𝑥⃗ 
− 
− 

5 

Glissière 
𝐺𝑙 

𝑥⃗ 

 

 

{

0
𝑌2/1
𝑍2/1

𝑳𝟐/𝟏
𝑴𝟐/𝟏

𝑵𝟐/𝟏

}

𝑃

𝔅

 ∀𝑃 
𝑥⃗ 
− 
− 

5 

Hélicoïdale 
𝐻𝑒 

(𝑂, 𝑥⃗) 

 
 

{

𝑋2/1
𝑌2/1
𝑍2/1

𝑳𝟐/𝟏
𝑴𝟐/𝟏

𝑵𝟐/𝟏

}

𝑃

𝔅

 

𝐿2/1 = −
𝑝𝑎𝑠

2𝜋
𝑋2/1 

(𝑂, 𝑥⃗) 
𝑥⃗ 
− 
− 

5 

Pivot Glissant 
𝑃𝐺 

(𝑂, 𝑥⃗) 

 

 

{

0
𝑌2/1
𝑍2/1

0
𝑴𝟐/𝟏

𝑵𝟐/𝟏

}

𝑃

𝔅

 (𝑂, 𝑥⃗) 
𝑥⃗ 
− 
− 

4 

Rotule à doigt 
 

Sphérique à 
doigt 

 
 

𝑂 
Rainure 
(𝑂, 𝑥⃗, 𝑧) 
Doigt 𝑧 

  

{

𝑋2/1
𝑌2/1
𝑍2/1

𝐿2/1
0
0

}

𝑃

𝔅

 

𝑅𝑒𝑓 𝔅1 & 𝔅2 

𝑂 
𝑥⃗ 
𝑦⃗ 
𝑧 

4 
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Rotule 
𝑆 
 

Sphérique 
𝑆 

𝑂 

  

{

𝑋2/1
𝑌2/1
𝑍2/1

0
0
0
}

𝑃

𝔅

 𝑂 
− 
− 
− 

3 

Appui plan 
𝐴𝑃 

𝑧 

  

{

0
0
𝑍2/1

𝑳𝟐/𝟏
𝑴𝟐/𝟏

0

}

𝑃

𝔅

 
∀𝑃 

 

− 
− 
− 

3 

Linéaire 
annulaire 
𝐿𝐴 

 
Sphère 
cylindre 
𝑆𝐶 

(𝑂, 𝑥⃗) 

 
 

{

0
𝑌2/1
𝑍2/1

0
0
0
}

𝑃

𝔅

 

𝑅𝑒𝑓 𝔅1 

𝑂 
𝑥⃗ 
− 
− 

2 

Linéaire 
rectiligne 
𝐿𝑅 

 
Cylindre Plan 

𝐶𝑃 

{(𝑂, 𝑥⃗), 𝑧} 

 

 

{

0
0
𝑍2/1

0
𝑴𝟐/𝟏

0

}

𝑃

𝔅

 

𝑅𝑒𝑓 𝔅1 & 𝔅2 

(𝑂, 𝑥, 𝑧) 
𝑥⃗ 
𝑦⃗ 
𝑧 

2 

Ponctuelle 
𝑃𝑐𝑡 

 
Sphère-plan 

𝑆𝑃 

(𝑂, 𝑥⃗) 

  

{
𝑋2/1
0
0

0
0
0
}

𝑃

𝔅

 

𝑅𝑒𝑓 𝔅1 

(𝑂, 𝑥⃗) 
𝑥⃗ 
− 
− 

1 
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A.IV.2.b Liaisons en 2D 

En mécanismes plans, les mouvements des pièces ont lieu dans un seul plan, par exemple le plan 

(𝑂, 𝑥⃗, 𝑦⃗). 

Dans ce cas, les seuls actions possibles sont: 

- Les efforts dans le plan suivant 𝑥⃗ 𝑒𝑡 𝑦⃗ 

- Le moment autour de 𝑧 

Dans les torseurs statiques des liaisons, les trois termes 𝐿2/1, 𝑀2/1 et 𝑍2/1 sont donc nuls. Il ne reste 

que 3 inconnues maximum par liaison. 

{

𝑋2/1
𝑌2/1
𝟎

𝟎
𝟎
𝑁2/1

}

𝑀

𝔅0

 

Les seules liaisons permettant de représenter des mouvements plans sont les liaisons suivantes, en 

tenant compte des axes 𝑥⃗ et 𝑦⃗ du plan: 

Encastrement 

 

{

𝑋2/1
𝑌2/1
0

0
0
𝑁2/1

}

𝑃

𝔅

 ∀𝑃 𝑰𝒔
𝟐𝑫 = 𝟑 

Glissière 
𝑥⃗ 

 

{
0
𝑌2/1
0

0
0
𝑁2/1

}

𝑃

𝔅

 ∀𝑃 𝑰𝒔
𝟐𝑫 = 𝟐 

Pivot 
(𝑂, 𝑧) 

 

{

𝑋2/1
𝑌2/1
0

0
0
0
}

𝑃

𝔅

 (𝑂, 𝑧) 𝑰𝒔
𝟐𝑫 = 𝟐 

Ponctuelle 
(0, 𝑦⃗) 

 

{
0
𝑌2/1
0

0
0
0
}

𝑃

𝔅

 (𝑂, 𝑦⃗) 𝐼𝑠
2𝐷 = 1 

 

Toute autre liaison se rapportera, dans le plan, à l’une de celles-ci.  

𝑥⃗ 

𝑦⃗ 

𝑥⃗ 

𝑦⃗ 

𝑥⃗ 

𝑦⃗ 

𝑂 

𝑥⃗ 

𝑦⃗ 

𝑂 


