Calibre 50mm balancier bimétallique a vis coupé Données numériques

Chronomeétre - balancier bimétallique a vis coupé
Oscillateur

Fréquence, période, amplitude stationnaire
1 1

f:=9000-h f=25Hz To:= - To=04s wg:=2-7-f 0o := 270-deg (choix)
Balancier a vis Angle de levée Ap = 40-deg
serge Ds ext=19.2-mm e;:=0.6-mm Ds jnt:= Ds oxt —2-€5 Ds jnt=18mm
e;:=0.245-mm €y:= 65— €4 e, =0.355mm hg:=1.2-mm
3 -3 3 -3 Ds_int
Pac:=7.810"-kg-m pip:=8.7-10"-kg-m Ry = + ey Ry =9.245mm
vis dyis = 1.2-mm hyis = 1-mm nbs:= 20

2 2 2 2
My = 7pachs| Re? ~ (Ro—eq)2| M= mprhgl (Ro+ 2% - R Myorgoi= My + M,

1

2 2] 1 2 2 2
Jserge = E-M1~[R0 +(Ro—&4) ] + E-MZ-[(RO +e) + Ry ] Mserge = 350.9mg  Jserge = 304.3mg-cm

1 2

Myis = 2 it 7 Ay -hyis
2

Myis (3 2 2 Ds ext  hyis 2
JViS = . _'dViS + hViS + MViS' _— + — MViS = 9839mg JViS =10.054 mg-cm

12 \4 2 2
Mp = 1.2-(Msgrge + nbyis-Myis) M,, = 657.2mg
Jp = 1.1 .(Jserge + nbviS.Jw.S) Jp = 555.9 mg-cm2 Valeur adoptée Jp = 550-mg-cm21
Pivotage Dpivot b = 0.11-mm Dappui == 0.08-mm (estimation)
Pare-choc Dt_p_b =0.12-mm Lpalier_sup_b = 0.07-mm Lpalier_inf_b = 0.07-mm
Parameétres de frottements

f, := 0.002 np = 0.0012 Kp = 0.0001
Constante élastique du spiral

2 — 5
C:= wp -Jp C=1.357x10 °N-m
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Assortiment

Distance des centres balancier - ancre b:=5.35-mm
Distance des centres ancre - roue d'échappement a=4.15-mm
Diametre de la cheville dcpevile := 0.60-mm

Distance axe de balancier - centre de courbure de la cheville p;:= 1.2757-mm

Ancre Jgi= — Je =55 mg-cm2 (estimation !)
Angle de repos ¢:=2.5-deg

Angles d'impulsion partagée entrée palette Ayep = 6-deg
roue Ayeq:=3-deg  Ayje:= Ayep+ Ayeqg  Ayje = 9deg
sortie palette Aysp = 7.5-deg
roue Aysq:=1.5-deg  Ayjs:= Aygp + Aysg  Ayjs = 9deg
Angles de tirage entrée B, := 15-deg Peo=Pre—¢

sortie = 13-deg Ps:=Pis+ &

Chemin perdu Ayep = 0.5-deg
. ' ) 91.7
Angle de levée de I'ancre 1, := ¢ + Ayje + Ay, A4 =12deg ech:= —
a
Distance axe de I'ancre - centre de courbure de la cheville en position de repos
Ap Aa) ! Aa Ap
po = Sin ? -sin ? -P3 po=4.174mm po-COS ? + p3-CcOS ? =5.35mm
Roue d'échappement z,:=15  q:= 30-deg Ry = a-cos(ap) Ry = 3.594mm
Angles d'impulsion partagée palette Aay, = 6.5-deg dent Aag = 4-deg
Chute Aagp = 1.5-deg
Rd'Sin(O!O = Aap) Rd'Sin(O!O = Aap)
y = arctan ¥y =59.207 deg Rg = - Rg =1.668mm
a- Rd-cos(ao - Aap) sin(y)
; RB'SI'n(}/I + Al//ed) ; RB'SI'n(}/I + Al//ed)
o’ = arctan - o’ =23.637 deg Rre ext = -
a- RB~cos(y + Al//ed) - sin(a’)
Rre ext + Rfond dent
Rre_ext = 3.681mm Rfond_dent = O?GRd Rfond_dent =2.731mm R,-e_m = 5
Rre m=3.206mm Rre int:==0.7-Ry Rre int=2.516mm épaisseur,, = 0.2-mm
3 -3 2 2\ . . 1 2 2
Pgi=17.85-10"-kg-m My = ”'pa(Rre_m — Rre_int )'epa’sseurre Jre = E'Mre'(RfE_m + Rre_int )
Mo=19484mg  J,p=1618mg.om’  (approx)
e 360-deg
Angle parcouru par laroue  Aa, + dag + Aag, = 12deg vérfication 5 12deg
.Ze

Moment d'inertie sur I'axe de la roue d'échappement:

Jy= 11-dp J, = 1.78 mg-cm”
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