Nom du calibre ? Données numériques

Calibre 7mm - seconde ? - balancier annulaire / bimétallique / a vis
Oscillateur

Fréquence, période, amplitude stationnaire
1 1

f=uh f=uHz To:= P To=n wy:=2-nf 0y := 270-deg (choix)
Balancier annulaire  Angle de levée Ap = n-deg
serge Ds jnt:==u-mm Ds ext:=u-mm hg:=u-mm
ppi=n-kg-m 3 Mg := u-mg (valeur mesurée)

7 Pp 2 2
Mserge = T Ds ext —Ds int )hs Mserge =nmg

1 2 2 2
Jserge = g 'Mserge' Ds_ext + Ds_int Jserge =amg-cm

2
Jp = 11Jserge Jp=mwmg-cm
My

Autre approche en partant de M, Mserge = ﬁ Mserge = # Mg

1 2 2 2
Jserge = g 'Mserge' Ds_ext + Ds_int Jserge =amg-cm
Jp = Jserge Jp=u mg-cm2 Valeur NIHS Jp = m-mg-cm
Pivotage Dpivot p == n-mm Dappui = 1-mm (voir relevé de calibre)
Pare-choc Dtrou_pierre_bal = a-mm Lpalier_sup_b = a-mm Lpalier_inf_ b= a-mm

Paramétres de frottements
Mesures des courbes d'amortissement en positions HH, HB, 4 positions V

Equilibrage du balancier
Mesures d'amplitudes et de marche aux positions HH, HB, 4 positions V

Spiral C:= a)02~Jb €gp = 0-MmM
€sp = 8-Mm hsp == n-mm Opiton = B-MM 02, := n-mm d1sp = n-mm
025, — d1gp

= 1-mm Ngp = ———— Ngp =1

Psp sp 205 sp
Nsp

Lepi= - (d2gp + d1gp) Lep=ncm

. . 2 2
Numéro du spiral K := C.(d2sp - d1g, ) N:=1u

Goupilles de raquette

position: R

goupille = 8-MM diamétre: Agoupille = 8-Mm
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Assortiment

Relevés détaillés de la roue d'échappement, de I'ancre, du plateau et sa cheville,
du balancier, en plan et en coupe

Distance des centres balancier - ancre b:=ws-mm
Distance des centres ancre - roue d'échappement a:=g-mm
Diametre de la cheville dcheville == 1-mm

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

Ancre Moment d'inertie de I'ancre complet Jy=u Jy=1 mg-cm2
Angle de repos &= n-deg

Angles d'impulsion partagée entrée palette Ayep = n-deg

roue AYeq:= n-deg AYig = AYep + AYeq  Ayje = ndeg

sortie palette Aysp = u-deg

roue Aysq = n-deg Ayisi= Aysp + Aysg  Ayjs = ndeg
Angles de tirage entrée B, := s-deg Po=Pro— ¢ Pe =undeg
sortie Bis = n-deg Bs=Pis+ € Bs=nundeg

Chemin perdu Ayep = n-deg
Angle de levée de I'ancre 1, := ¢ + Ayjo + Ay, Ay =ndeg

Distance axe de I'ancre - centre de courbure de la cheville en position de repos

Ap Aa -1 Aa Ap
po = Sin ? -sin ? P3 po=nmm po:COS ? + p3-CcOS ? =amm

Tige d'ancre dpivots_a =1 Ipivots_a =1 jeupivots_a =

Mesures des coefficients de frottement sur I'ancre

Roue d'échappement Moment d'inertie de la roue compléte Jy= 1 Jr=n mg-cm2
Masse de la roue compléte M= u
Zg=n api=1u ap=1 Ry = n-mm Ry=wmm
Angles d'impulsion partagée palette Aap, = u-deg dent Aag = u-deg
Chute Aag, = n-deg Qrecyl = 1-deg

mesure:

Rre ext + Rrond_dent
Rre_ext =amm Rfond_dent = a-mm Rre_m = 5 Rre_ext = §-mm
Rie m=wnmm Rre int:=n-mm épaisseur, == u-mm
e 360-deg
Angle parcouru par la roue Aap + Aag + Aagy = ndeg vérification 2— = ndeg
.Ze
Pignon d'échappement zg:= o mod:= s-mm  Dpg = Zg-mod  Dpe ,=amm hpe == 8-mm
7T Pa 2 1 2 2

Mpe == e ‘Dpe p hpe Mpe =nmg Jpe = 3 “MpeDpe p Jpe =mwmg-cm

Mesures des coefficients de frottement du rouage : accélération de la roue d'échappement

Mesures des coefficients de restitutions de chocs roue - ancre et cheville - fourchette
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Rouage

Roue de seconde
3

z5:= 1 mod := §-mm

pi=n-kg-m épys = n-mm

7Py

2
M= T '(Drs_p

AR
= Drs int )'eprs Mys=wmg

Pignon de seconde Zp:=n mod := a-mm
7 Pa 2
MpS = T.Dps—p -hps Mps =a1mg

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

Roue de moyenne  z3:= s mod = s-mm

éPym = n-mm

P 2 2\ |
m = T Drm_p - Drm_int “€Pm Mym =wmg
Pignon de moyenne Zy:=1 mod := a-mm
7 Pa 2
Mpm = T-Dp,,uJ -hp,.,, Mpm =1mg

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

Roue de centre z4:=a mod:=s-mm

éprc:= m-mm

7Py

2
M, = T '(Drc_p

2\ |
= Drc_int )'eprc M =wmg

Pignon de centre Zp=1u mod := a-mm
7 Pa 2
MpC = T -Dpc_,D -hpC MpC =a1mg

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

Rapports d'engrenages

Données numériques

Dys p == z5-mod Dis p=nmm

Drs jnt:== m-mm

1 2 2 2
Jrs = 5 'Mrs'(Drs_p + Drs_int ) Jrs=nmg-cm
Dps p = Z4-mod Dps p=umm
hps == 8-mm
1 2 2
Jps = = Mps-Dps p Jps =mmg-cm

8
2
J3 = (J,s + Jps)-1.1 J3 =a1mg-cm

Dy p == z3-mod Dy p=nmm

Drm_int == m-mm

Mim 2 2) 2
Im = 8 : Drm_p + Drm_int )er =8mg-cm

Dpm p = z2-mod Dom p=wmm

hom = m-mm
1 2 2
Jpm = 5 “Mpm-Dpm p Jpm =wmg-cm
2
Jo = (J,m + me)-1.1 Jo =emg-cm
Dy p == z1-mod Dy p=umm
Drc_int = n-mm
1 2 2 2
Jre = 5 “Mrc-\ Dre_p~ + Drc_int Jre=nmg-cm
Dy¢ p = zp-mod Dpc p=umm
hpe == n-mm
1 2
Jpc = = Mpc-Dpc p Jpc =mmg-cm

71-23-25 7375 Z5
Pl=""—""1 pP1=1 p2:= p2=1 pP3=— p3=1
Zp-74-7Zg Z4-Zg Zs
Inertie du rouage
3

Jr=1n mg-cm2

-2 2
Jrouage = Jr + Z |:Ji'(Pi) :| Jrouage = #Mg-cm

i=1
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Organe moteur

Barillet Zy=1 mod := s-mm Dbar_p := z,-mod Dbar_p =amm
Dt_ext = 8-mm Dt_int = 8-mm ht_int =a-mm
Dponde = m-mm Ibonde = 8 Dponde
Ressort ey, := s-mm h,:= a-mm L= u-mm Omax = a-N-mm~ 2
2
1 2 Lpep Dt jnt Lip-€n D jnt
Np:=—"| | 'vonde + + - - — 'vonde Np=n
€rp 4 2 T 2

€ N omax

Cg:
5 6

Cg=uaN-mm

Valeurs mesurées: Mozs := u-kgf-mm Mpos = w N-mm
M oy := u-kgf-mm Mppax = 0w N-mm

Vitesse de rotation du barillet

Zy-21-23-75 f
gi=——"7"—  po=1= wp =27
202224 25 Ze'p0

Wp =1
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