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SECATEUR 
 

Problématique  Comment dimensionner la vis d’entrainement du sécateur ? 
Contexte  

 

Le schéma cinématique du sécateur est le suivant (rappel : 0=bâti, 1=branche, 2= lame mobile; 3=bielle, 4=écrou, 
5=vis moteur) :  
 

 
 
On note 𝑅!(𝑂! , �⃗�! , �⃗�! , 𝑧!)))⃗ )  le repère associé au solide k. 
 
𝑂"𝑂# = 𝑑 = 54𝑚𝑚 
𝑂"𝑂$ = 𝑎 = 68𝑚𝑚 
−30° ≤ 𝛼(= 9𝑧$,𝑧"): ≤ 30° 

𝑂#𝑂& = 𝑒 = 64𝑚𝑚 
 

𝛽 = 9�⃗�$,�⃗�#: 

𝑂$𝑂&)))))))))⃗ = 𝑦. �⃗�$ − 𝑑. 𝑧$ 
 

𝜃 = 9�⃗�$,𝑥': 
vis moteur 5 : pas de la vis p=2mm,  
longueur de la vis  L=60mm,  
vitesse de rotation de la vitesse de la vis : 𝑁' $⁄ = 1590𝑡𝑟/𝑚𝑛 

 
 

Questions Lors de la coupe, l'angle α passe de -30° à +30°.  
Q1 Tracer les figures planes relatives aux différents angles définis dans les notations. 

      
 
Q2 Ecrire la fermeture géométrique O0O2O3 O4 O0 en projection sur Ro. 

𝑂$𝑂"))))))))))⃗ + 𝑂"𝑂#))))))))))⃗ + 𝑂#𝑂&)))))))))⃗ + 𝑂&𝑂$)))))))))⃗ = 0)⃗  
−𝑎. �⃗�$ − 𝑑. 𝑧" + 𝑒. �⃗�# − 𝑦. �⃗�$ + 𝑑. 𝑧$ = 0)⃗  

 
Projections sur 𝑅$, en remplaçant les vecteurs par leurs projections 
 
 

−𝑎. �⃗�$ − 𝑑 · (− sin𝛼 · �⃗�$ + cos𝛼 𝑧$) + 𝑒. (cos 𝛽 · �⃗�$ + sin𝛽 𝑧$) − 𝑦. �⃗�$ + 𝑑. 𝑧$ = 0)⃗  
(– 𝑎 + 𝑑. sin 𝛼 + 𝑒. cos 𝛽 − 𝑦). �⃗�$ + (	−𝑑. cos 𝛼 + 𝑒. sin 𝛽 + 𝑑). 𝑧$ = 0)⃗  

 
pour qu’un vecteur soit nul, il faut que chacune de ses coordonnées soit nulle. 
 
coordonnée sur �⃗�$      – 𝑎 + 𝑑. sin 𝛼 + 𝑒. cos 𝛽 − 𝑦 = 0 
coordonnée sur 𝑧$      0	 − 𝑑. cos 𝛼 + 𝑒. sin 𝛽 + 𝑑 = 0 
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Q3 En déduire la loi entrée-sortie : 𝑦 = 𝑓(𝛼). 
Pour éliminer 𝛽       cos" 𝛽 + sin" 𝛽 = 1 

   P*+,-..0123
4

Q
"
+ P-.+..5603

4
Q
"
= 1 

Il faut sortir 𝑦 
(𝑎 + 𝑦 − 𝑑. sin 𝛼)" = 𝑒" − (−𝑑 + 𝑑. cos 𝛼)" 
𝑎 + 𝑦 − 𝑑. sin 𝛼 = ±S𝑒" + 𝑑. (1 − cos𝛼)" 

𝑎 + 𝑦 − 𝑑. sin 𝛼 > 0 alors   𝑎 + 𝑦 − 𝑑. sin 𝛼 = +S𝑒" + 𝑑. (1 − cos𝛼)" 
 

𝑦 = 𝑑. sin 𝛼 − 𝑎 +S𝑒" + 𝑑. (1 − cos𝛼)" 
 

Q4 Déterminer la longueur utile de la vis notée L4. Cette valeur est-elle compatible avec les dimensions 
annoncées (Indication : on pourra simplifier l'expression de c en observant que αmax= - αmin) ? 

𝐿& = 𝑦7*8 − 𝑦79:   
𝑦7*8 = 𝑑. sin 𝛼7*8 − 𝑎 + S𝑒" + 𝑑. (1 − cos𝛼)" 
𝑦79: = 𝑑. sin 𝛼79: − 𝑎 +S𝑒" + 𝑑. (1 − cos𝛼)" 

 
𝐿& = 𝑦7*8 − 𝑦79: = 𝑑. (sin 𝛼7*8 − sin𝛼79:) − 𝑎 + PS𝑒"𝑑. (1 − cos𝛼7*8)" −S𝑒"𝑑. (1 − cos𝛼79:)"Q 
 

𝛼7*8 = −𝛼79:    sin 𝛼7*8 = −sin𝛼79: 
cos 𝛼7*8 = cos𝛼79: 

 
𝐿& = 2. 𝑑. sin(𝛼7*8) 𝐿& = 2.54. sin(30) = 54	𝑚𝑚 

 
 
 
 
 
Q5 Vérifier si la durée nécessaire pour effectuer la rotation utile de la vis moteur θ est compatible avec le 

cahier des charges (on supposera que la vitesse de rotation du moteur est constante : 𝜔' $⁄ = ;
<
) 

𝜔' $⁄ = ;
<
 (mouvement uniforme) 

𝜔' $⁄ = 𝑁' $⁄ .
".=
>$

   alors 𝑡 = >$.;
?! "⁄ .".=

 

 
Pour la liaison hélicoïdale     @$
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= A$

B
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".=
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B
 

 

𝑡 =
60. 𝐿&
𝑁' $⁄ . 𝑝

=
60.54
1590.2 = 1𝑠 ≤ 1𝑠 ± 10% 

Le cahier des charges est vérifié avec la flexibilité 
 
 
 
 
 

 


