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LIAISONS EQUIVALENTES 
Définition : La liaison équivalente à un ensemble de liaisons est la liaison théorique  qui  transmet  la  même  action  mécanique  

(même torseur  d’actions  mécaniques)  et  qui  autorise  les  mêmes mouvements (même torseur cinématique).  

Exemple : Galet tendeur de courroie automobile / association parallèle et série 

 

   
Contexte Schéma cinématique Graphe des liaisons 

 

LIAISONS EN SERIES  
Mettre en série 2 liaisons revient à additionner les degrés de mobilité de chacune des liaisons, par conséquent le 
torseur équivalent cinématique correspond à la somme des torseurs cinématiques de chaque liaison soit : 

                         {𝑉
2/1

𝐿𝑒𝑞
}

𝑄
= ∑ {𝑉2/1

𝐿𝑖 }
𝑄

𝑖  

 

Dans l’exemple, pour les liaisons en série 𝐿23 et 𝐿31       

{𝑉
2/1

𝐿𝑒𝑞} = {
0 0

𝜔𝑦21 𝑉𝑦23

0 0

}

𝑄 (𝑥,𝑦⃗⃗,𝑧)

+ {
0 0
0 0

𝜔𝑧31 𝑉𝑧31

}

𝑄 (𝑥,𝑦⃗⃗,𝑧)

= {

0 0
𝜔𝑦21 𝑉𝑦23

𝜔𝑧31 𝑉𝑧31

}

𝑄 (𝑥,𝑦⃗⃗,𝑧)

 

 

La liaison équivalente est une liaison particulière (2 translations et 2 rotations sur  𝒙⃗⃗⃗ et  𝒚⃗⃗⃗) 
 

LIAISONS EN PARALLELES  
Mettre en parallèle 2 liaisons revient à additionner les degrés de blocage de chacune des liaisons, par conséquent le 

torseur équivalent des actions mécaniques correspond à la somme des torseurs d’actions mécaniques de chaque 
liaison soit :  

               {𝑇2→1

𝐿𝑒𝑞
}

𝑄
= ∑ {𝑇2→1

𝐿𝑖 }
𝑄𝑖  

 

Dans l’exemple, pour les liaisons en parallèles 𝐿21 et 𝐿21
′                   (𝐿21

′  équivalent aux liaisons en série 𝐿23 et 𝐿31) 

 Pour 𝐿21
′

 série, le torseur statique est de la forme : {𝑇2→1
′ } = {

𝑋21
′ 𝐿21

′

0 0
0 0

}

(𝑥⃗,𝑦⃗⃗,𝑧)𝑄

 

 Pour la liaison pivot glissant d’axe (𝑃, 𝑧):    {𝑇2→1} = {
𝑋21 𝐿21

𝑌21 𝑀21

0 0
}

(𝑥⃗,𝑦⃗⃗,𝑧)𝑃

réduit en Q  {𝑇2→1} = {

𝑋21 𝐿21

𝑌21 𝑀21

0 −𝑏. 𝑋21

}

(𝑥⃗⃗⃗,𝑦⃗⃗⃗,𝑧⃗⃗⃗)𝑄

 

 
Finalement le torseur d’action mécanique équivalent entre 2 et 1 est obtenu par ∑{𝑇} :  

{𝑇2→1

𝐿𝑒𝑞
}

𝑄
= {

𝑋21
′ 𝐿21

′

0 0

0 0

}

(𝑥⃗,𝑦⃗⃗,𝑧⃗)𝑄

+ {

𝑋21 𝐿21

𝑌21 𝑀21

0 −𝑏. 𝑋21

}

(𝑥⃗,𝑦⃗⃗,𝑧⃗)𝑄

= {
𝑋21

′ + 𝑋
21

𝐿21
′ + 𝐿21

𝑌21 𝑀21

0 −𝑏. 𝑋21

}

(𝑥⃗,𝑦⃗⃗,𝑧⃗)

 

 
 

La liaison équivalente est une glissière d’axe 𝒛⃗⃗ 
 


