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Systéme mécanique a bras rotatifs et masse d'équilibrage.

@ Systéme mécanique & bras rotatifs et masse d'équilibrage.

Ce systéme est  caractérisé par le fait quil comprend un _

bras double 2’ fixé a un arbre 4 de maniére & tourner dans
des paliers 5 autour d'un axe 3, ce bras double 2’ portant 2
son extrémité extérieure, un ensemble 1 soumis 3 essai. Un
bras 7’ - fixé & l'ensemble 1 traverse un palier 9 coulissant
diamétral situé dans l'arbre 1 et porte, & son autre extrémité,
une masse d'équilibrage 8. La force moyenne qui s'exerce sur
toute la longueur du bras double 2’ est nulle ou en tout cas
trés faible, ce qui a pour effet d'empécher tout allongement
facheux de ce bras double 2’ sous l'effet de la rotation.
Application de ce systéme a un centrifugeur.
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La présente invention concerne un systé@me mécanique
caractérisé par le fait qu'ilrcomprend une- premiére piéce
partant d'un axe géométrique de rotation et qui est située
d'un cdté dudit axe, des moyens i palier montés sur ladite
premiére piéce de maniére 3 tourner autour dudit axe, et
une seconde pié&ce allant de la zone extréme, extérieure;
dans la direction radiale, de ladite premiére pié&ce,
jusqu'au cdté dudit axe gdom@trique situé i 1'opposé du )
premier cdté, ladite seconde piéce gtant telle que, loxrsque
ladite premiére et seconde pié&ces tournent ensemble autour
de cet axe géométrique, ladite seconde piéce exerce sur
ladite zone extréme dans la direction extérieure, une force
dirigée vers ledit axe.

D'autres caractéristiques et avantages de 1'invention
ressortiront de la description qui va suivre, faite en
regatd des dessins annexés et donnant, 3 titre explicatif
mais nullement limitatif, une forme de réalisation.

Sur ces dessins, _

la figure 1 est une vue schématique d'un centrifugeur
d'un type classique ;

la figure 2 est une vue correspondant i la figure 1,
mais représentant un centrifugeur conforme 3 1l'invention ;
et

la figure 3 est une coupe longitudinale schématique,
en élévation, du centrifugeur représenté sur la figure 2.

Le centrifugeur tel que reérésenté sur la figure 1 est
un dispositif destiné 3 faire subir & un ensemble 1 soumis
§ essai, toute une gamme d'accélérations. Etant donnd que,
lorsqu'un corps se déplace, il continue sa course en ligne
droite 3 moins de subir l'effet d'une force extérieure, il
s'ensuit que, l'ensemble 1 &tant installé & l'extrémité d'un
bras rotatif 2,'cét ensemble 1 doit subir l'action d'une
force qui 1l'oblige & se dé&placer suivant une trajectoire
circulaire. On démontre que, pour une vitesse de rotation

constante, la force qui s'exerce sur l'ensemble 1 est
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constante et égale & F = mru?,

&tant la force
étant la masse,

étant le rayon du cercle décrit par 1'ensemble et

Eimiz =

L étant la vitesse de rotation.

L'accélération A pour 1l'ensemble 1 est donc &gale i
A = EEE et dirigée en direction de l'axe de rotation.

Du fait que 1'ensemble 1 subit une accélération en
direction de l'axe géométrique de rotation 3,.accélération
produite par la force F, il en résulte que le bras 2 doit
exercer la force et, par conséquent, est soumis i une force
de traction é&gale i F.

Ce bras 2 est fixé & un arbre 4 monté dahs des paliers
coaxiaux 5 et entrainé& par un moteur 6. Ces paliers 5
seraient soumis § la force F eux aussi, si cette dernidre
n'était pas annulée par un autre bras 7, de longueur égale
3 celle du bras 2, fix& 3 l'arbre 4 en positidn diamétrale-
ment opposée & la position de l'arbre 2, ledit arbre 7
portant une masse d'équilibrage 8 de valeur é&gale i la
masse m de l'ensemblé 1. La force qui s'exerce sur les
paliers 5 est donc véritablement nulle, bien que chacun des
bras 2 et 7 continue de subir l'action de la force de
traction F. .

Malheureusement, cette force de traction F qui s'exerce
dans le bras 2 provoque un allongement de ce dernier jusqu'a
ce que l'effort résultant de cet allongement fasse 8&quilibre
a la force de traction F. Sous l'effet de l'augmentation de
longueur de ce bras 2, il se produit une augmentation de
1l'accélération appliquée & l'ensemble 1, de telle sorte que
la précision du centrifugéur est moins bonne.

Eﬁ se référant aux figures 2 et 3, le bras 2 se présente

sous la forme d'un bras 2', tandis que 1l'on a allongé le

-~

"bras 7 de la figure 1 de manidre i obtenir un bras 7' qui

traverse un palier coulissant diamétral 9 situé dans l'arbre
4 et allant Jjusqu'id l'ensemble 1. De la sorte, &tant donné



10

15

20

2532199

-~

que l'arbre 7' est relié i l'extr&mité extérieure du bras 2
au lieu de l'&tre & l'extrémité intérieure de ce dernier,
des forces analogues & celles de la figuréll se présentent,
mais leur point d'application est différent, ce qui a pouf
effet d'annuler la force qui s'exerce dans le bras 2'.
Théoriquement, cela n'est Vrai gue si les bras 2 et 7 ont
une masse négligeable ; mais, en pratique, la masse d'équi-
librage 8 est telle que'la fOrCermOYenﬁe qui s'exerce sur
toute la longueur du bras 2' est hulle.»De plus, il n'est
pas impératif que la force soit véritablement annulée, et
il suffit de la ramener & une valeur suffisamment faible
pour que l'allongemeht subi par le bras 2' puisse demeu;gr
inférieur 3 toutes tolérances données. On remarquera que la
force qui s'exerce sur les_paliers 5 demeure nuile.

Le palier 9 a pour réle'd'empécher le bras 7' et la
masse .8 de tourner autour de l'ensemble 1 comme indiqué par
les lignes en trait mixte 7" et 8" sur la figure 3.

L'invention s'applique a toute‘une vaste gamme de
systémes mécaniques renfermant des bras rotatifs et dans
lesquels toute augmentation de la longueur des bras aurait
pour effet de diminuer la précision ou de diminuer le rende~

ment.
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REVENDICATIONS

1. Systéme mécanique caractérisd par le fait qu'il

comprend une premidre pi&ce partant d'un axe géométrique
de rotation et qui est situde d'un cdté dudit axe, des

moyens a4 palier montés sur ladite premiére pid&ce de manidre

& tourner autour dudit axe, et une seconde piéce allant de

la zone extréme, eXtérieure/ dans la direction radiale,
de ladite premidére pidce, jusqu'au cbété dudit axe géométrique
situé 3 l'opposé du premier cOté, .ladite seconde pidce &tant
telle que, lorsque ladite premi&re et seconde piéces tournent
ensemble autour de cet axe géométrique, ladite seconde piéce

exerce sur ladite zone extr&me dans 1la direction exterleure,

une force dirigée vers ledit axe.

2. Systéme selon la revendication 1, caractérisé par
le fait que ladite seconde piéce est guidée dans un trou
de guidage pratiquement perpendiculaire audit axe géométri-
que et qui tourne en mé@me temps que ladite premiére et ladite
seconde piéces, de maniére & traverser ledit axe perpendl—,
culairement 3 celui-ci.

3. Systéme selon l'une des revendications 1 ou 2,
caractérisé par le féit qu'il comprend une troisiéme pidce
qui va, parallélement & ladite premiére piéce et sur toute
Ta longueur de celle-ci, dudit axe dudit premier c6té de
maniére & tourner avec lesdites premidre et seconde piéces.

4. Systéme selon l'une quelconque des revendications 1
a 3, caractérisé par le fait que chacune desdites piéces
consiste en un bras (2') orienté perpendiculairement audit
axe (3).

5. Systéme selon l'une quelconque des revendications
134, daractérisé par le fait que ladite seconde piéce,
dans la direction perpendiculaire audit axe (3), a une
longueur pratiquement double de celle de ladite premiére
piéce.

6. Systé@me selon 1l'une quelconque des revendications

1 3 5, caractérisé par le fait qu'une premidre massc (m)
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est monté&e dans la zone extréme,. extérieure dans la direc-
tion radiale de ladite'premiéfe piéce- et qu'une masse
d'équilibrage (8) est montée dans la zone extr@me opposée
de ladite seconde piéce. 7

7. Systé&me selon ld revendication 6 install& dans un
centrifugeur, caractérisé par le fait que ladite premidre

masse est un ensemble soumis & essai.
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