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TD : MODELISATION D’UN MECANISME 

 
 

I. LES CONTACTS 

 
 

II. LES LIAISONS 

 

(surfacique, linéique rectiligne, 

linéique annulaire, ponctuel) 
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Hélicoïdal 
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III. LES SYMBOLES DES LIAISONS 

 

 

On s’intéresse à la liaison de 

la roue avant avec la fourche 

On s’intéresse à la 
liaison de la fourche 
et le cadre 

On s’intéresse à la liaison entre  le 
pédalier et le cadre 

On s’intéresse à la liaison entre  

le levier et la vis 

On s’intéresse à la liaison entre  le 
levier et la vis de serrage 

On s’intéresse à la liaison entre  le 
mors mobile et le corps 

On s’intéresse à la liaison entre  
le piston  et le corps 

1 rotation suivant z Pivot d’axe z 

1 rotation suivant y Pivot d’axe y 

1 rotation suivant z Pivot d’axe z 

1 rotation suivant z 

1 translation suivant 

z 

Pivot glissant d’axe z 

1 rotation + 1 

translation liée 

suivant y 

Hélicoïdale d’axe y 

1 translation suivant 

x 

Glissière d’axe X 

1 translation suivant 

y 

Glissière d’axe y 
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IV. LE COUPE TUBES 

Colorier les pièces en fonction de leur classe 
d’équivalence  
 
 
Numéro des pièces appartenant à chaque classe 
d’équivalence cinématique : 
 
 A={1+9} B={2+3+8} C={5}x2  
 
 D={6}   E={7+4 } 
 
 
 
 
 

Graphe des liaisons avec le nom des liaisons : 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

On s’intéresse à la liaison 

entre  le piston  et le levier 

On s’intéresse à la liaison 
entre  la vis et le levier 

1 rotation suivant y 

2 translations z et x  

Appui plan 

0  
Encastrement 

A 
B C 

D 

E 

Pivot 

Hélicoïdale 

Glissière Pivot 

Appui plan 
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Schéma cinématique : 

 
 
 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 


