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Liaison Schématisation Schématisation plane Torseur statique associé Torseur cinématique associé Exemple 

Encastrement (ou 
fixe) 
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Ns=6 Nc=0 
Pivot d'axe (𝐴, 𝑥)⃗⃗⃗⃗ 
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 Ns=5 Nc=1 

Glissière de 

direction (𝑥 ) 
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 Ns=5 Nc=1 

Hélicoïdale d'axe 

(𝑨, 𝒙)⃗⃗⃗⃗  
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Ns=5 Nc=1 

Pivot glissant d'axe 

(𝐴, 𝑥)⃗⃗⃗⃗  
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Ns=4 Nc=2 

Appui plan de 

normale (𝒛⃗ ) 
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 Ns=3 Nc=3 

Sphérique (rotule) 
de centre A 
 

Au point A 
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 Ns=3 Nc=3 
Sphérique à doigt 
de centre A 
bloquée en (𝑦 ) 
 

Au point A 
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 Ns=4 Nc=2 

Linéaire rectiligne 
/Cylindre plan 
de normale (𝑧 ) et 

d'axe (𝐴, 𝑦)⃗⃗⃗⃗  
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Ns=2 Nc=4 

Sphère-cylindre 
(linéaire annulaire) 
d'axe (𝐴, 𝑦 ) 
 

Au point A 
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Ns=2 Nc=4 

Sphère-plan 
(ponctuelle) de 
normale (𝒛⃗ ) 
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 Ns=1 Nc=5 
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