Echappement a ancre suisse Impulsion d'entrée
a repos équidistants Rapports de transmission

Echappement a ancre suisse a repos équidistants
Impulsion d'entrée - Rapports de transmission ancre - balancier

Calibre 111/2"" - seconde au centre - automatique - balancier a vis
|E| Référence :E:\Résonateur (TA)\Data\Calibre ASCBV.mcd(R)
T,=04 s f=25s"  wp=2nf Jp = 20mg-cm® 0, = 270 deg

Coordonnée généralisée w = angle parcouru par l'ancre & partir de sa position de repos

Assortiment

Distance des centres balancier - ancre b=3.4mm
Distance des centres ancre - roue d'échappement a=3.15mm
Diameétre de la cheville dehevile = 0.4 mm

Distance axe de balancier - centre de courbure de la cheville p;=0.71mm

Coefficient de frottement dent - palette ¢ = 8-deg fo:= tan(¢) fo=0.141

Angles parcourus par l'ancre

Angle de levée total de I'ancre Aa=12deg Bo = _T/la

Angles de repos &=25deg

Angles d'impulsion partagée Ay, = 6deg Ayeq = 3deg Ayje = 9deg
Déplacement de I'ancre lors de I'impulsion &=25deg &+ Ay = 11.5deg

Inclinaison de I'ancre (entrée de fourchette) f(y):= o+ v  p(e) =-3.5deg  f(e+ Ayje) = 5.5deg

Angles parcourus par le balancier

Angle de levée total du balancier 4, = 48deg

. . Aa Ab
Distance des centres ancre - balancier b:= py-cos > + p3-COS > b=3.396mm
Rayon de la cheville de plateau  p.poyine := 0.5 Aepevire Pcheville = 0.2mm

Relation entre angles parcourus par I'ancre et le balancier (double itération)

0y (y,x) = racine[pg-( fan(x) + 1) _b ,x} Oie(y) = |x«0
tan(5(v)) cos(x) Y Ouly.x)
<~ v l//a

X<« 0,(y,x)

X
Position du balancier au début du dégagement Ogic = 0ic(0) Ogic = —24 deg
Position du balancier au début d'impulsion Ogic = Oic(&) Ogic = —13.479 deg
Position du balancier en fin d'impulsion Ogic = e,-e(g + A,/,,.e) Ogic = 21.788 deg
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Transmission cheville de plateau - entrée de fourchette

Rapport des vitesses angulaires ancre - balancier Kig = 04/ @
Ayie
Valeur de controle Ym'= &+ > ¥m=T1deg
sin ( O ( l//)) Pcheville
r(y)=ps————=  aly)= Bly) - arctan rs(v) = p3-cos(Gie(v) + A(v)
sin((y)) r2(y)
R2() = ra(y)cos(-By) + @) Ra(w) = (R2(w)-sin(a(w)? + (b - Rz () cos(ax(y)))’
(v) = arcsin R'2(y) sin(alv)) W) R3(y)-cos(B(y) + r(v)) ( ) - 0263
= . a Kie = — KielWm) = 0.
m Ray) 7T R (n)cos(Bly) - aly) g
r3(y)
Kie () = Kie(£) = 0.25 Kio( Wm) = 0.263
r2(v)
Rapport des couples balancier - ancre K'e=C,l C,
k() = tan(B(v) + 7(v)) kv) = —2.673

" tan(B(y) - al(y))
wg:=1 Via(w) = —@5-R 2 (y)-sin(B(y) — a(y)) Vin(w) = k(@) Via(w)

Via(¥) = Vip(w)

=T ) Ve
) R(w)-cos| (B(v) + 7(w)) + ep(v)-¢] o) — 0227 () =0.253
Kje = Kijgl€) =U. Kie\¥m) =Y.
YT R (w)-cod (B(w) - a(w) + er(y)-9] v
Graphes
Ayig
n:= 50 i=0.n wi=¢e+ I
n

0.22
2
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