
MECANIQUE 2 LIAISONS CINEMATIQUES NORMALISEES Cours
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{

Vi/j

} Point d’expression

0 Encastrement

z

y

0

x

ou
aucune







0 0
0 0
0 0







P

∀P

1 Pivot

z

yx

0
x

z

y droite
(O,−→x )







ωx 0
0 0
0 0







P

P ∈ (O,−→x )

1 Glissière

z

yx

z z

y x
direction −→x







0 Vx

0 0
0 0







P

∀P

1 Helicöıdale
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