Nom du calibre ? Données numériques

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

Fréquence, période, amplitude stationnaire
1 1

f= l-hi f=wHz To = 7 TO =n g = 2--f 90 = 270deg (ChOiX)
Balancier annulaire  Angle de levée Ap = n-deg
serge Ds jnt:=n-mm Ds ext:=m-mm hg:=n-mm
ppi= n-kg-m 3 M, = u-mg (valeur mesurée)
7T Pb ( 2 2)
Mserge = T Ds_ext - Ds_int 'hs Mserge =amg
Jeora = ~-M (D 2. Dy ) Jserge = 2
serge *— g serge \ Ms_ext + s_int serge = 1 mg-cm
2
Jpi=1.1-Jserge Jp=mmg-cm
My
Autre approche en partant de M Mserge = ﬁ Mserge = 1 mg
Jeorao = <M (D 2. Dy ) Jserge = 2
serge *— g serge’\ Ms_ext + s_int serge = 1 mg-cm
2 2
Jb = Jserge Jp =nmg-cm Valeur NIHS Jp == m-mg-cm
Pivotage Dpivot p := n-mm Dappui = n-mm (voir relevé de calibre)
Pare-choc Drrou_pierre_bal == 8-mm Lpaiier_sup_b = u-mm Lpaiier_inf b= u-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 8gp == B-Mm
€sp = B-mm hsp == -mm Opiton = B-MmM 02, := m-mm d1sp = m-mm
d2s, — d1gp
Psp == 8-Mm Ngp:=———" Ngy =1
Sp Sp 2'psp sp
Nsp
Lop = E.T-(dzsp + d1g) Lsp=ncCm
. . 2 2
Numéro du spiral K := C.(dzsp - dig, ) N:=n

Goupilles de raquette

position: R

goupille = ¥ mm diametre: dgoupille = a-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:=us-mm
Distance des centres ancre - roue d'échappement a=ug-mm
Diamétre de la cheville dcheville == B-mm

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

Ancre Moment d'inertie de I'ancre complet Ja=1 Ja=1un mg-cm2
Angle de repos &:= n-deg
Angles d'impulsion partagée entrée  palette AYep = n-deg
roue Ayeq = u-deg Ayie = Ayep + Apeq  Ayje = ndeg

sortie  palette Ay, := u-deg

roue Aysq = n-deg Ayjs = Aysp + Aysg  Ayjs = ndeg
Angles de tirage entrée B, := n-deg Peo=Pr—¢ Pe = ndeg
sortie Pis == u-deg Ps=Pis+ & Bs=undeg

Chemin perdu Ayep = u-deg
Angle de levée de l'ancre 1, := ¢ + Ayjo + Ay, A, = ndeg

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

p Aa -1 Aa b
P2 = 8in £ -sin > P3 po=u1mm po-COS > + p3-coOS > =smm

. ' H
Tige d'ancre doivots a = boivots a = ® JeUpjyots g = 1

Mesures des coefficients de frottement sur I'ancre

Roue d'échappement Moment d'inertie de la roue compléte Jy=u Jo=1 mg~cm2
Masse de la roue compléte My =1
Zg= 1 ap=1 ap=n Ry = n-mm Ry=wnmm
Angles d'impulsion partagée palette Aay, = n-deg dent Aay = u-deg
Chute Ao = n-deg Urgcyl = 1-deg

mesuré:

Rre_ext + Rfond_dent
Rre_ext =mmm Reond_dent := 8-mm Rre m = 5 Rre_ext = m-mm
Rie m=umm Rre int:== m-mm épaisseur,e := u-mm
R 360-deg
Angle parcouru parlaroue  Aa, + dagy + Aag, = ndeg verification —— —adeg
Ze
Pignon d'échappement z5:= s mod := a-mm Dpe pi=25-mod  Dpe , = umm hpe == u-mm
7 Pa 2 1 2 2

Mpe = T-Dpe_p “hpe Mpe =numg Jpe = E-Mpere_p Jpe = wmg-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 Z5:= 1 mod := §-mm Dys p = z5-mod Dys p=umm
ppi= |-kg-m73 éprs:= 1-mm Drs int:== w-mm
TP 2 2\ 1 2 2 2
Mg = T Drs p- = Drs int )-€prs  Mrs=nmg Jrs = E'Mrs' Drs p~ + Drs int ) Jrs=nmg-cm
Pignon de seconde Z4:=u mod := a-mm Dps p = z4-mod Dps p=uwmm
hps == -mm
7Pa 2 1 2 2
Mps = T-Dps_p “hps Mps =numg Jps = E'Mps'Dps_p Jps =wmg-cm
Moment d'inertie sur I'axe de la roue de seconde: J3 = (JrS + Jps)-1 A J3 =1 mg-cm2
Roue de moyenne  z3:= mod := u-mm Dy p = z3-mod Dym p=wmm
éPpy = m-mm Dim jnt == n-mm
P 2 2\ . Mrm 2 2 2
M, = T Drm p = Dim_int )-€Prm Mm =umg Im = 5 Drm p + Drm_int ) Jrm = wmg-cm
Pignon de moyenne Z2:=1 mod = a-mm Dypm_p = z2-mod Dpm p=umm
hpm == 1-mm
7 Pa 2 1 2 2
Mpm = 2 “Dpm p hpm Mpm = umg Jpm = E-Mpm-me_p Jpm =uwmg-cm
Moment d'inertie sur I'axe de la roue de moyenne: Jo = (er + me)-1 A Jo=u mg~cm2
Roue de centre zy:=a mod:=g-mm Dy p = z1-mod Dy p=umm
€Pc = 1-mm Drg int:== w-mm
Py 2 2) . 1 2 2 2
M. = T Dre p~ = Dre_int )-€Prc Myc=nmg Jre = E'Mrc' Drc p~ + Drc_int Jre=wmg-cm
Pignon de centre Zp:=1u mod = a-mm Dy¢ p == zg-mod Dpe p=umm
hpe == w-mm
7 Pa 2 1 2 2
Mpe = T-Dpc_p “hpe Mpe =nmg Jpe = E-Mpc-Dpc_p Jpc =wmg-cm
Moment d'inertie sur I'axe de la roue de moyenne: Jq = (J,C + Jpc)-1 A J1=1n mg~cm2
Rapports d'engrenages
21-23-25 2325 25
pr=——-" p1=n p2:i= p2=n p3=— p3=1
Z9-24-Zg 2475 Z5
Inertie du rouage
3
2 -2 2
Jr=wumg-cm Jrouage = Jr+ Z |:Ji'(pj) J Jrouage = wMg-cm

i=1
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Organe moteur

Barillet Zy=1n mod := §-mm Dbar_p = z-mod Dbar_p —amm
Dt_ext =a-mm Dt_lnt = m-mm ht_lnt = m-mm
Dponde == n-mm Ivonde = 8- Dponde
-2
Ressort ey, := s-mm hy:= u-mm L= u-mm Omax = 8-N-mm
2
1 2 Lpey Dy int Lip-€mn Dt jnt
Np = —" | bonde + + - - — I'bonde Np=n
rp T 2 V4 2

e hr omax

Cg:
5 6

Cg=uaN-mm

Valeurs mesurées: Myos .= u-kgf-mm Mopos = w N-mm

M pax := w-kgf-mm Mpax =aN-mm

Vitesse de rotation du barillet

7212325
poi=—"—— po=1n wp =27
20222426 Ze'p0
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