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Modélisation des Mécanisme
Tableau des Liaisons
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o Surface Mouvements Schématisation | Schématisation
Liaison fonctionnelle possibles plane spatiale Exemple
Ponctuelle de Point A TX Rx .
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0 Rz
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Linéaire Ligne (Ayy) TX 0
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Pivot glissant Cylindre d’axe TX Rx
d’axe (A,x) (AX) 0 0 o -
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