
CT Communication Technique  Cours CT 1 Schéma cinématique   Annexe : Liaisons normalisées 

(*) ddl : degrés de libertés (mobilités autorisées par la liaison entre les 2 pièces). 

 

     : vecteur perpendiculaire (ou normal) au plan d'étude dirigé vers l'arrière du plan.    : vecteur perpendiculaire (ou normal) au plan d'étude dirigé vers l'avant du plan. 
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     : vecteur perpendiculaire (ou normal) au plan d'étude dirigé vers l'arrière du plan.    : vecteur perpendiculaire (ou normal) au plan d'étude dirigé vers l'avant du plan. 

Exemple de 
contact 

Liaison Caractéristique 
du repère local 
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