
Tableau des liaisons 
 
La représentation schématique et la désignation des modèles de liaison simple sont normalisées. 
On remarquera la dualité des paramètres cinématiques et statiques : 

 nC étant le nombre de mobilités soit, le nombre de paramètres cinématiques indépendants. 
 nS étant le nombre de liaisons soit, le nombre de paramètres statiques indépendants. 
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un mouvement possible implique une action non transmissible entre deux pièces 



Les modèles de liaisons composées intègrent les mêmes contraintes liées aux aspects « productique », 
« cinématique » et « statique » des liaisons simples dont elles sont composées. 

 
Mais ces associations de liaisons simples constituent la base d’une analyse architecturale dont l’objectif est la 
maîtrise des mobilités et des efforts transmissibles (staticité) dans les liaisons. Cette analyse basée sur les 
concepts de la théorie des mécanismes intègre des contraintes supplémentaires d’ordre géométriques.  
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