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Série N03 : Les liaisons équivalentes (Parallèle et en série) 

Exercice 01 

La figure 01 représente un schéma d’un mécanisme constitué 
d’une liaison pivot-glissant en B et une liaison ponctuelle en A.  

- Le torseur de la liaison pivot-glissant d’axe(𝐵, �⃗�) est défini 

par : [𝑻𝟏/𝟎
𝑳𝑩 ] = [

𝟎 𝟎
𝜷𝑩 𝑽𝑩

𝟎 𝟎
] 

- Le torseur de la liaison ponctuelle de normale d’axe(𝐴, 𝑧) est 

défini par : [𝑻𝟏/𝟎
𝑳𝑨 ] = [

𝜶𝑩 𝒖𝑨

𝜷𝑨 𝒗𝑨

𝜸𝑩 𝟎
] 

Déterminer le torseur de la liaison équivalente en B. 

Exercice 02 

La figure 02 représente un schéma d’un mécanisme constitué de deux liaisons 
identiques en O et en E. Les deux liaisons sont des liaisons linaires annulaires dont 
les axes sont colinéaires.  

- Le torseur de la liaison O est défini en point O par : [𝑻𝟏/𝟎
𝑳𝑶 ] = [

𝜶𝑶 𝟎
𝜷𝑶 𝟎
𝜸𝑶 𝒘𝑶

] 

- Le torseur de la liaison E est défini en point E par : [𝑻𝟏/𝟎
𝑳𝑬 ] = [

𝜶𝑬 𝟎
𝜷𝑬 𝟎
𝜸𝑬 𝒘𝑬

] 

Déterminer le torseur de la liaison équivalente en O. 

Exercice 03 

- Dessiner le graphe de liaisons des mécanismes représentés dans la figure 

03.   

- Donner leur type de chaine cinématique ainsi que leur nombre 

cyclomatique. 

- Nommer chacune des liaisons (Centre et axe). 

- Déterminer leurs liaisons équivalentes par l’approche cinématique puis par l’approche statique. 
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Figure 02 

 

 

 

[𝑪𝑳𝟏]
𝑨

= [
𝟎 𝑽𝒙𝟏

𝟎 𝟎
𝟎 𝟎

]

𝑨

 , [𝑪𝑳𝟐]
𝑩

= [

𝒘𝒙𝟐 𝟎
𝒘𝒚𝟐 𝟎

𝒘𝒛𝟐 𝟎
]

𝑩

                      [𝑪𝑳𝟏]
𝑨

= [

𝒘𝒙𝟏 𝑽𝒙𝟏

𝒘𝒚𝟏 𝟎

𝒘𝒛𝟏 𝟎
]

𝑨

 , [𝑪𝑳𝟐]
𝑩

= [

𝒘𝒙𝟐 𝟎
𝒘𝒚𝟐 𝟎

𝒘𝒛𝟐 𝟎
]

𝑩

 

[𝑺𝑳𝟏]
𝑨

= [

𝟎 𝑳𝟏

𝒀𝟏 𝑴𝟏

𝒁𝟏 𝑵𝟏

]

𝑨

 , [𝑺𝑳𝟐]
𝑩

= [

𝑿𝟐 𝟎
𝒀𝟐 𝟎
𝒁𝟐 𝟎

]

𝑩

                           [𝑺𝑳𝟏]
𝑨

= [
𝟎 𝟎

𝒀𝟏 𝟎
𝒁𝟏 𝟎

]

𝑨

 , [𝑺𝑳𝟐]
𝑩

= [

𝑿𝟐 𝟎
𝒀𝟐 𝟎
𝒁𝟐 𝟎

]

𝑩

 

Figure 03 


