
FICHE LIAISONS CINEMATIQUES 

Nature de la liaison et 

position par rapport au 

repère  

Schématisation spatiale Schématisation plane Mouvements possibles 

dans le repère donné 
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Linéaire annulaire de 

centre A et d'axe (A,
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Appui plan de normale  
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Linéaire rectiligne de 

normale (A,

y ) et de droite 

de contact (A,

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Ponctuelle de normale  
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