
 

 

Les liaisons 
 
Les pièces de couleur rouge sont les pièces N°1 et les pièces de couleur verte sont les pièces N°2. 
Les liaisons sont modélisées selon la normalisation NF EN 23952 
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GigaHertZ 
Les liaisons entre deux solides se définissent par la connaissance des caractéristiques générales suivantes : 

• La géométrie du contact (Plan-plan, plan-cylindre, plan-sphère, cylindre-cylindre, etc.) 
• La fonction mécanique de la liaison, ou l’aptitude du contact à transmettre des efforts et à permettre des mouvements relatifs 
   (degrés de liberté). 

 
Remarque : Les symboles des liaisons sont indépendants des solutions technologiques. 
 

Document créé le 14/11/1999 par GigaHertZ 

Vous pouvez télécharger ce document à l’adresse 
http://enib.ghzonline.com/liaisons 


