ST Statique Annexe 1 : Torseurs transmissibles
Exemple de Liaison | Caractéristique | Mobilités Symbole spatial Symboles plans ng Torseur statique (ou torseur
contact du repere local transmissible par la liaison)
= X L
_ R1—>2 _ 12 12
{T1—>2} 1= - Y12 M12
Al-2 Z12 N1z,
quelconque @ X12 L1z
. Y, My,
Z Z12 Ny ARYZ
Encastrement X T > /( 1 6 Y
/\y
2 A : quelconque
z axe (A,x) . Xi2 0
Rx . T z A X ® Y, My,
A: sur l'axe de X y I H ” Zi2 NizJyz5;
. . /\y 1 1 X XY,
PIVOt 114 rotation ‘ y AT O | °
x // axe de la A : sur l'axe de rotation
rotation
direction x 0 L,
Tx T z X ® Y, My,
inssiére X // direction de X/\; —|;|- — 5 Zi Nip ARV Z
translation ©)
A : quelconque
axe (A,x) X2 Lz
Rx T z A A . ® Y, My,
A:surlaxe de |Tx )'('/\ ; X A . Z12 Niz),z57
hélicoidale la rotation Q|5 avec X ,= + le_f
)r(o-t;/tii)r(le de la Txaie(;gx p pas de la vis
P 2w - si "pas” a droite (cas courant)
p: pasde A : sur l'axe de rotation
la vis
axe (A,x) 0 0
Rx T z A . {Y12 M12}
pivot A:surlaxe de |Tx L)_('/\; X A ®_, Ziz Nizdyzyz
glissant | la rotation ‘ _E—_) o 4
x :// axe de la A : sur l'axe de rotation
rotation

@ signifie que le vecteur vient vert nous (on voit la pointe de la fleche)

® signifie que le vecteur s'éloigne de nous (on voit le fanion de la fleche)

(lorsque les 2 symboles sont présents cela signifie que les 2 orientations sont possibles sans changer le symbole)




ST Statique Annexe 1 : Torseurs transmissibles
Exemple de Liaison Caractéristique | Mobilités Symbole spatial Symboles plans Ns Torseur statique (ou torseur
contact du repére local | Rotations transmissible par la liaison)

Translations
Axe bloqué (Ay) {)\({12 M0 }
Rx Rz 12 12
sphérique | A : centre des - A ®_, - 4 Ziz 0 Jpzyz
a doigt | rotations - T Z . z X
y :axe de la PR O A A : centre des rotations
rotation bloquée
Centre A {Xlz 0
Rx Ry Rz Yi 0
sphérique | A au centre des . T z @ @ 3 Zi2 0)4257
rotations X )',' A
T A : centre des rotations
2 normale (A,2) T R { 0 Liz
Rz ® z 0 My,
% appui- | A: point 3 TZ _ l 3 Ziz 0 )55z
. ~| plan | quelconque Tx Ty X y o ™ 7
X y z | pande (Tz=0 T A : quelconque
A contact Rx =Ry=0)
axe (A,x) YO 8
‘ Rx Ry Rz 1 3 ) T z le :
+ Sphére | A:centre des Tx 5 X y 5 12 Yaxyz
~ \ _ | cylindre |rotations x T - £ — -—
X y x : direction de la | (Ty=Tz=0) Y # A : centre des rotations
A translation A A
axe (A,x) Rx Rz _ _ 0 0
@ o normale (A,2) Tx Ty 1 z 1 z 0 My,
“ Linéaire | A : sur la ligne de z . 2 Ziz 0 )yz57
- rectiligne | contact Rv=Tz= i - z y
X # , (Ry=Tz=0) | x X
x : // ligne de contact PN = -— . .
2+ | pian tangent A A A : sur la ligne de contact
normale (A,z) Rx Ry Rz {0 0}
Tx T > 0 0
A :centre du ’ > 1 ‘ ®-» Ziz 045
ponctuelle |~ ° . z @ z | 1
contact (Tz=0) x )—; T ©)
z:| plan T n
tangent A A : point de contact

@ signifie que le vecteur vient vert nous (on voit la pointe de la fleche)

® signifie que le vecteur s'¢loigne de nous (on voit le fanion de la fleche)




