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60050-351  IEC:1998 – V –

COMMISSION ÉLECTROTECHNIQUE INTERNATIONALE

–––––––––––

VOCABULAIRE ÉLECTROTECHNIQUE INTERNATIONAL –

PARTIE 351 : COMMANDE ET RÉGULATION AUTOMATIQUES

AVANT-PROPOS

1) La CEI (Commission Electrotechnique Internationale) est une organisation mondiale de normalisation composée
de l'ensemble des comités électrotechniques nationaux (Comités nationaux de la CEI). La CEI a pour objet de
favoriser la coopération internationale pour toutes les questions de normalisation dans les domaines de
l'électricité et de l'électronique. A cet effet, la CEI, entre autres activités, publie des Normes internationales.
Leur élaboration est confiée à des comités d'études, aux travaux desquels tout Comité national intéressé par le
sujet traité peut participer. Les organisations internationales, gouvernementales et non gouvernementales, en
liaison avec la CEI, participent également aux travaux. La CEI collabore étroitement avec l'Organisation
Internationale de Normalisation (ISO), selon des conditions fixées par accord entre les deux organisations.

2) Les décisions ou accords officiels de la CEI concernant les questions techniques représentent, dans la mesure
du possible un accord international sur les sujets étudiés, étant donné que les Comités nationaux intéressés
sont représentés dans chaque comité d’études.

3) Les documents produits se présentent sous la forme de recommandations internationales. Ils sont publiés
comme normes, rapports techniques ou guides et agréés comme tels par les Comités nationaux.

4) Dans le but d'encourager l'unification internationale, les Comités nationaux de la CEI s'engagent à appliquer de
façon transparente, dans toute la mesure possible, les Normes internationales de la CEI dans leurs normes
nationales et régionales. Toute divergence entre la norme de la CEI et la norme nationale ou régionale
correspondante doit être indiquée en termes clairs dans cette dernière.

5) La CEI n’a fixé aucune procédure concernant le marquage comme indication d’approbation et sa responsabilité
n’est pas engagée quand un matériel est déclaré conforme à l’une de ses normes.

6) L’attention est attirée sur le fait que certains des éléments de la présente Norme internationale peuvent faire
l’objet de droits de propriété intellectuelle ou de droits analogues. La CEI ne saurait être tenue pour
responsable de ne pas avoir identifié de tels droits de propriété et de ne pas avoir signalé leur existence.

Cette deuxième édition de la Norme internationale CEI 60050-351 a été établie par le Groupe
de Travail 1 du CE 65: Mesure et commande dans les processus industriels, sous la
responsabilité du Comité d'Etudes 1 de la CEI : Terminologie. Elle constitue la partie 351 du
Vocabulaire Electrotechnique International (VEI).

Cette deuxième édition annule et remplace la première édition parue en 1975 et la
modification 1 (1978).

Le texte de cette norme est issu des documents suivants:

FDIS Rapport de vote

1/1581/FDIS 1/1595/RVD

Le rapport de vote indiqué dans le tableau ci-dessus donne toute information sur le vote ayant
abouti à l'approbation de cette norme.

Dans la présente partie du VEI les termes et définitions sont donnés en français et en anglais ;
de plus, les termes sont indiqués en arabe (ar), allemand (de), espagnol (es), japonais (ja),
polonais (pl), portugais (pt) et suédois (sv).
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– VI – 60050-351  CEI:1998

INTERNATIONAL ELECTROTECHNICAL COMMISSION

––––––––––

INTERNATIONAL ELECTROTECHNICAL VOCABULARY –

PART 351: AUTOMATIC CONTROL

FOREWORD

1) The IEC (International Electrotechnical Commission) is a worldwide organization for standardization comprising
all national electrotechnical committees (IEC National Committees). The object of the IEC is to promote
international co-operation on all questions concerning standardization in the electrical and electronic fields. To
this end and in addition to other activities, the IEC publishes International Standards. Their preparation is
entrusted to technical committees; any IEC National Committee interested in the subject dealt with may
participate in this preparatory work. International, governmental and non-governmental organizations liaising
with the IEC also participate in this preparation. The IEC collaborates closely with the International Organization
for Standardization (ISO) in accordance with conditions determined by agreement between the two
organizations.

2) The formal decisions or agreements of the IEC on technical matters express, as nearly as possible, an
international consensus of opinion on the relevant subjects since each technical committee has representation
from all interested National Committees.

3) The documents produced have the form of recommendations for international use and are published in the form
of standards, technical reports or guides and they are accepted by the National Committees in that sense.

4) In order to promote international unification, IEC National Committees undertake to apply IEC International
Standards transparently to the maximum extent possible in their national and regional standards. Any
divergence between the IEC Standard and the corresponding national or regional standard shall be clearly
indicated in the latter.

5) The IEC provides no marking procedure to indicate its approval and cannot be rendered responsible for any
equipment declared to be in conformity with one of its standards.

6) Attention is drawn to the possibility that some of the elements of this International Standard may be the subject
of patent rights. The IEC shall not be held responsible for identifying any or all such patent rights.

This second edition of International Standard IEC 60050-351 has been prepared by Working
Group 1 of TC 65: Industrial process measurement and control, under the responsibility of
IEC Technical Committee 1: Terminology. It forms part 351 of the International Electrotechnical
Vocabulary (IEV).

This second edition cancels and replaces the first edition published in 1975 and its
amendment 1 (1978).

The text of this standard is based on the following documents:

FDIS Report on voting

1/1581/FDIS 1/1595/RVD

Full information on the voting for the approval of this standard can be found in the report on
voting indicated in the above table.

In this part of IEV the terms and definitions are written in French and English; in addition the
terms are given in Arabic (ar), German (de), Spanish (es), Japanese (ja), Polish (pl),
Portuguese (pt) and Swedish (sv).
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60050-351  IEC:1998 – VII –

F?@>MG:JH>G:Y�WE?DLJHL?OGBQ?KD:Y�DHFBKKBY

±±±±±±±±±±±

F?@>MG:JH>GUC�WE?DLJHL?OGBQ?KDBC�KEH<:JV –

=E:<:������:<LHF:LBQ?KDH?�MIJ:<E?GB?

IJ?>BKEH<B?

�� FWD �F_`^mgZjh^gZy We_dljhl_ogbq_kdZy Dhfbkkby� � wlh \k_fbjgZy hj]ZgbaZpby ih
klZg^ZjlbaZpbb� \dexqZxsZy \k_ gZpbhgZevgu_ we_dljhl_ogbq_kdb_ dhfbl_lu �GZpbhgZevgu_
Dhfbl_lu FWD�� P_ev FWD aZdexqZ_lky \ lhf� qlh[u kh^_ckl\h\Zlv f_`^mgZjh^ghfm
khljm^gbq_kl\m ih \k_f \hijhkZf� dZkZxsbfky klZg^ZjlbaZpbb \ h[eZklb we_dljhl_ogbdb b
we_dljhgbdb� Djhf_ wlh]h b \ ^hiheg_gb_ d ^jm]bf \b^Zf ^_yl_evghklb FWD im[ebdm_l
f_`^mgZjh^gu_ klZg^Zjlu� Bo ih^]hlh\dZ ihjmq_gZ l_ogbq_kdbf dhfbl_lZf� ex[hc
GZpbhgZevguc Dhfbl_l FWD� aZbgl_j_kh\Zgguc \ l_f_� h dhlhjhc b^_l j_qv� fh`_l
mqZkl\h\Zlv \ wlhc ih^]hlh\bl_evghc jZ[hl_� F_`^mgZjh^gu_� ijZ\bl_evkl\_ggu_ b
g_ijZ\bl_evkl\_ggu_ hj]ZgbaZpbb� k\yaZggu_ k FWD� lZd`_ mqZkl\mxl \ wlhc ih^]hlh\d_� FWD
l_kgh khljm^gbqZ_l k F_`^mgZjh^ghc hj]ZgbaZpb_c ih klZg^ZjlbaZpbb �BKH� \ khhl\_lkl\bb k
mkeh\byfb� hij_^_e_ggufb \ kh]eZr_gbb� aZdexq_gghf f_`^m wlbfb ^\mfy hj]ZgbaZpbyfb�

�� HnbpbZevgu_ j_r_gby beb kh]eZr_gby FWD ih l_ogbq_kdbf \hijhkZf \ujZ`Zxl � gZkdhevdh
wlh \hafh`gh� f_`^mgZjh^gmx lhqdm aj_gby ih khhl\_lkl\mxsbf \hijhkZf � ihkdhevdm dZ`^uc
l_ogbq_kdbc dhfbl_l bf__l fZl_jbZe� ij_^klZ\e_gguc \k_fb aZbgl_j_kh\Zggufb
GZpbhgZevgufb Dhfbl_lZfb�

�� Ih^]hlh\e_ggu_ ^hdmf_glu bf_xl nhjfm j_dhf_g^Zpbc ^ey f_`^mgZjh^gh]h bkihevah\Zgby b
im[ebdmxlky \ nhjf_ klZg^Zjlh\� l_ogbq_kdbo hlq_lh\ beb jmdh\h^kl\� b \ lZdhf dZq_kl\_
ijbgbfZxlky GZpbhgZevgufb Dhfbl_lZfb�

�� >ey lh]h� qlh[u kh^_ckl\h\Zlv f_`^mgZjh^ghc mgbnbdZpbb� GZpbhgZevgu_ Dhfbl_lu FWD
[_jml gZ k_[y h[yaZl_evkl\Z ijbf_gylv klZg^Zjlu gZb[he__ ihgylgh \ k\hbo gZpbhgZevguo b
j_]bhgZevguo klZg^ZjlZo� Ex[h_ jZkoh`^_gb_ f_`^m klZg^Zjlhf FWD b khhl\_lkl\mxsbf
gZpbhgZevguf beb j_]bhgZevguf klZg^Zjlhf mdZau\Z_lky \ ihke_^g_f �

�� FWD g_ h[_ki_qb\Z_l ijhp_^mju fZjdbjh\db� qlh[u ih^l\_j^blv k\h_ h^h[j_gb_ b g_ g_k_l
hl\_lkl\_gghklb aZ g_khhl\_lkl\b_ ij_^ty\e_ggh]h h[hjm^h\Zgby klZg^ZjlZf FWD �

�� H[jZsZ_lky \gbfZgb_ gZ \hafh`ghklv lh]h� qlh g_dhlhju_ ba we_f_glh\ ^Zggh]h
f_`^mgZjh^gh]h klZg^ZjlZ fh]ml [ulv ij_^f_lhf aZiZl_glh\Zgguo ijZ\ � FWD g_ g_k_l
hl\_lkl\_gghklv aZ b^_glbnbdZpbx dZdbo�eb[h ba wlbo ijZ\ gZ iZl_gl�

GZklhysbc klZg^Zjl [ue ih^]hlh\e_g JZ[hq_c ]jmiihc �� L_jfbgu b hij_^_e_gby LD ���

Kbkl_fu baf_j_gby b mijZ\e_gb_ \ ijhfure_gguo ijhp_kkZo�

GZklhys__ \lhjh_ ba^Zgb_ hlf_gy_l b aZf_gy_l i_j\h_ ba^Zgb_� him[ebdh\Zggh_ \ ����

]� b i_j\h_ baf_g_gb_ d g_fm� lZd`_ him[ebdh\Zggh_ \ ���� ]�

L_dkl ^Zggh]h klZg^ZjlZ hkgh\u\Z_lky gZ ke_^mxsbo ^hdmf_glZo�

NIFK Hlq_l h ]hehkh\Zgbb

�������NIFK �������I_j_kfhlj_gguc

Ihegmx bgnhjfZpbx h ]hehkh\Zgbb ih h^h[j_gbx ^Zggh]h klZg^ZjlZ fh`gh gZclb \

hlq_l_ h ]hehkh\Zgbb� mdZaZgghf \ ijb\_^_gghc \ur_ lZ[ebp_�

L_jfbgu b hij_^_e_gby ijb\_^_gu gZ njZgpmakdhf� Zg]ebckdhf b jmkkdhf yaudZo� \

^hiheg_gb_ d wlhfm ebrv hl^_evgu_ l_jfbgu ijb\h^ylky gZ g_f_pdhf� ZjZ[kdhf�

bkiZgkdhf� blZevygkdhf� yihgkdhf� ihevkdhf� ihjlm]Zevkdhf b r\_^kdhf yaudZo�
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60050-351  IEC:1998 – 1 –

PARTIE 351 : COMMANDE ET RÉGULATION AUTOMATIQUES

PART 351: AUTOMATIC CONTROL

¥­¢¤¢������¢¤´°®¢´ª¹§³¬°§�µ±²¢¤­§¯ª§

SECTION 351-11 : GÉNÉRALITÉS

SECTION 351-11: GENERAL

J:A>?E ������� H;SB? IHEH@?GBY

351-11-01 système

Ensemble d'éléments reliés entre eux, considérés dans un contexte défini comme un
tout et séparés de leur environnement.

NOTE 1 – Les éléments du système peuvent être à la fois des objets matériels ou des
concepts aussi bien que les résultats de ceux-ci (par ex. formes d'organisation, méthodes
mathématiques, langages de programmation).

NOTE 2 – Le système est considéré comme séparé de l’environnement et des autres
systèmes extérieurs par une surface imaginaire qui coupe les liaisons entre eux et le
système.

system

A set of interrelated elements considered in a defined context as a whole and
separated from their environment.

NOTE 1 – Such elements may be both material objects and concepts as well as the results
thereof (e.g. forms of organisation, mathematical methods, programming languages)

NOTE 2 – The system is considered to be separated from the environment and from the other
external systems by an imaginary surface, which cuts the links between them and the system.

kbkl_fZ

Kh\hdmighklv \aZbfhk\yaZgguo we_f_glh\� jZkkfZljb\Z_fuo \ hij_^_e_gghf

dhgl_dkl_ dZd p_ehklghklv b hl^_e_gguo hl hdjm`Zxs_c bo kj_^u�

IJBF?¹:GB? � ± We_f_glZfb kbkl_fu fh]ml [ulv dZd fZl_jbZevgu_ h[t_dlu� lZd b

ihgylby� Z lZd`_ bo j_amevlZlu �gZijbf_j� nhjfu hj]ZgbaZpbb� fZl_fZlbq_kdb_
f_lh^u� yaudb ijh]jZffbjh\Zgby��

IJBF?¹:GB? � ± Kbkl_fZ kqblZ_lky hl^_e_gghc hl hdjm`Zxs_c kj_^u b hl ^jm]bo

\g_rgbo kbkl_f \hh[jZ`Z_fhc ih\_joghklvx� dhlhjZy ij_ju\Z_l \g_rgb_ k\yamxsb_

a\_gvy�

ar
de System
es sistema
ja
pl XN¥DG� V\VWHP

pt sistema
sv system
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– 2 – 60050-351  CEI:1998

351-11-02 structure

Ensemble des relations entre les éléments d'un système.

structure

The relations among the elements of a system.

kljmdlmjZ

Kh\hdmighklv k\ya_c f_`^m we_f_glZfb kbkl_fu�

ar
de Struktur
es estructura
ja
pl VWUXNWXUD

pt estrutura
sv struktur

351-11-03 paramètre (d'un système dynamique)

Grandeur caractéristique définissant la relation entre les variables dans un système
donné.

NOTE – Un paramètre peut être constant ou dépendre du temps ou de la valeur de certaines
variables du système.

(dynamic system) parameter

Characteristic quantity determining the relationship among variables within a given
system.

NOTE – A parameter may be constant or depend on the time or on the value of some system
variables.

iZjZf_lj �^bgZfbq_kdhc kbkl_fu�

<_ebqbgZ� oZjZdl_jbamxsZy hij_^_e_ggmx aZ\bkbfhklv f_`^m i_j_f_ggufb \

aZ^Zgghc kbkl_f_�

IJBF?¹:GB? ± IZjZf_lj fh`_l [ulv g_baf_gguf beb aZ\bk_lv hl \j_f_gb beb

agZq_gby g_dhlhjuo i_j_f_gguo kbkl_fu�

ar
de Systemparameter
es parámetro (de un sistema dinámico)
ja
pl SDUDPHWU V\VWHPX G\QDPLF]QHJR

pt parâmetro (de um sistema dinâmico)
sv (system)parameter
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60050-351  IEC:1998 – 3 –

351-11-04 système linéaire

Système dont le comportement obéit au principe de superposition.

NOTE 1 – Le principe de superposition implique qu'un tel système puisse être décrit par un
ensemble d'équations linéaires.

NOTE 2 – Dans le présent vocabulaire, les systèmes linéaires sont considérés comme étant
également invariants dans le temps.

linear system

System the behaviour of which obeys the principle of superposition.

NOTE 1 – The principle of superposition implies that such a system can be described by a
set of linear equations.

NOTE 2 – In this vocabulary, the linear systems are considered to be also time invariant.

ebg_cgZy kbkl_fZ

Kbkl_fZ� ih^qbgyxsZyky ijbgpbim kmi_jihabpbb�

IJBF?¹:GB? � ± Ijbgpbi kmi_jihabpbb hagZqZ_l� qlh lZdZy kbkl_fZ fh`_l [ulv

hibkZgZ k ihfhsvx kh\hdmighklb ebg_cguo mjZ\g_gbc�

IJBF?¹:GB? � ± < ^Zgghf keh\Zj_ ebg_cgu_ kbkl_fu jZkkfZljb\Zxlky dZd

g_baf_gyxsb_ky \h \j_f_gb�

ar
de lineares System
es sistema lineal
ja
pl XN¥DG OLQLRZ\� V\VWHP OLQLRZ\

pt sistema linear
sv linjärt system

351-11-05 système invariant dans le temps

Système dont le comportement obéit au principe de décalage.

NOTE – Le principe de décalage implique que l'ensemble des équations qui le décrit et leurs
coefficients soient invariants dans le temps.

time invariant system

System the behaviour of which obeys the principle of shifting.

NOTE – The principle of shifting implies that the set of equations and their coefficients are
invariant in time.

g_baf_gyxsZyky \h \j_f_gb kbkl_fZ

Kbkl_fZ� ih^qbgyxsZyky ijbgpbim kf_s_gby�

IJBF?¹:GB? ± Ijbgpbi kf_s_gby hagZqZ_l� qlh kh\hdmighklv mjZ\g_gbc b bo

dhwnnbpb_glu g_ baf_gyxlky \h \j_f_gb�

ar
de zeitinvariantes System
es sistema invariante en el tiempo
ja
pl XN¥DG LQZDULDQWQ\ Z]JO¿GHP F]DVX� V\VWHP LQZDULDQWQ\ Z]JO¿GHP F]DVX�

XN¥DG QLH]PLHQQ\ Z F]DVLH

pt sistema invariante no tempo
sv tidsinvariant system
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– 4 – 60050-351  CEI:1998

351-11-06 système multivariable

Système possédant plus d'une variable d'entrée et une ou plusieurs variables de
sortie, dans lequel au moins une variable de sortie dépend de plus d'une variable
d'entrée.

multivariable system

System with more than one input variable and one or more output variables if at least
one output variable depends on more than one input variable.

fgh]hf_jgZy kbkl_fZ

Kbkl_fZ� bf_xsZy [he__ h^ghc \oh^ghc i_j_f_gghc b h^gm beb g_kdhevdh
\uoh^guo i_j_f_gguo� \ dhlhjhc ih f_gvr_c f_j_ h^gZ \uoh^gZy i_j_f_ggZy
aZ\bkbl [he__ q_f hl h^ghc \oh^ghc i_j_f_gghc�

ar
de Mehrgrößensystem
es sistema multivariable
ja
pl XN¥DG ZLHORZ\PLDURZ\� V\VWHP ZLHORZ\PLDURZ\

pt sistema multivariável
sv multivariabelt system

351-11-07 système à paramètres répartis

Système décrit mathématiquement par des équations aux dérivées partielles afin de
représenter sa répartition dans l'espace.

distributed parameter system

A system mathematically described by partial differential equations in order to
represent its distribution in space.

kbkl_fZ k jZkij_^_e_ggufb iZjZf_ljZfb

Kbkl_fZ� dhlhjZy fZl_fZlbq_kdb hibku\Z_lky ^bnn_j_gpbZevgufb
mjZ\g_gbyfb k qZklgufb ijhba\h^gufb� qlh[u ij_^klZ\blv __
ijhkljZgkl\_ggh_ jZkij_^_e_gb_�

ar
de System mit verteilten Parametern
es sistema de parámetros distribuidos
ja
pl uk ¥DG o parametrach roz ¥oÝonych; system o parametrach roz ¥oÝonych
pt sistema de parâmetros distribuídos
sv system med distribuerade parametrar
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60050-351  IEC:1998 – 5 –

351-11-08 commande
régulation

Action délibérée sur ou dans un système, en vue d'atteindre des objectifs définis.

control

Purposeful action on or in a system to meet specified objectives.

mijZ\e_gb_

MijZ\eyxs__ \ha^_ckl\b_ gZ kbkl_fm beb \ kbkl_f_ k p_evx ^hklb`_gby
lhqgh hij_^_e_gguo p_e_c�

ar
de Leiten
es control
ja
pl VWHURZDQLH� UHJXODFMD

pt controlo
sv styrning

351-11-09 système de commande

Système constitué par un système commandé et par son équipement de commande,
avec les transducteurs qui lui sont associés. (voir figure 1)

NOTE – Dans le langage courant, ce terme est souvent utilisé avec la signification du terme
« équipement de commande » (voir 351-11-11).

control system

System constituted by a controlled system, its controlling system, and the associated
transducers. (see figure 1)

NOTE – In common language, this term is often used with the meaning of the term
“controlling system” (see 351-11-11).

kbkl_fZ mijZ\e_gby

Kbkl_fZ� khklhysZy ba mijZ\ey_fhc kbkl_fu� mijZ\eyxs_c _x kbkl_fu b
we_f_glh\ j_]mebjh\Zgby �kf� jbk� ���

IJBF?¹:GB? ± < h[s_mihlj_[bl_evghf yaud_ wlhl l_jfbg qZklh bkihevam_lky dZd

³mijZ\eyxsZy kbkl_fZ´ �kf �����������

ar
de Regelungssystem
es sistema de control
ja
pl XN¥DG VWHURZDQLD

pt sistema de controlo
sv styrsystem
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– 6 – 60050-351  CEI:1998

351-11-10 système commandé

Système sur lequel une commande est exercée. (voir figure 1)

controlled system

System on which control is exerted. (see figure 1)

mijZ\ey_fZy kbkl_fZ

Kbkl_fZ� gZ^ dhlhjhc hkms_kl\ey_lky mijZ\e_gb_ �kf� jbk� ���

ar
de Strecke; Regelstrecke
es sistema controlado
ja
pl XN¥DG VWHURZDQ\

pt sistema controlado
sv styrt system

351-11-11 équipement de commande

Système comprenant les éléments qui assurent la commande du système
commandé. (voir figure 1)

controlling system

System comprising the elements which control the controlled system. (see figure 1)

mijZ\eyxsZy kbkl_fZ

Kbkl_fZ� \dexqZxsZy we_f_glu� dhlhju_ j_]mebjmxl mijZ\ey_fmx kbkl_fm
�kf� jbk� ���

ar
de Regeleinrichtung
es equipo de control
ja
pl XN¥DG VWHUXMºF\

pt sistema controlador
sv styrande system; styrutrustning
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60050-351  IEC:1998 – 7 –

351-11-12 stabilité

Propriété qu'a un système de reprendre une position de régime permanent, après
avoir été, à partir d'un régime permanent, soumis à une perturbation.

NOTE – Un système linéaire retourne à son état de régime permanent existant avant la
perturbation après que celle-ci ait cessé.

stability

The property of a system to return to a steady state after having been displaced from
a steady state by a disturbance.

NOTE – A linear system will return to the same steady state as before the disturbance, when
the disturbance has ceased.

klZ[bevghklv

K\hckl\h kbkl_fu \ha\jZsZlvky \ mklhcqb\h_ khklhygb_ ihke_ \u\_^_gby __
ba mklhcqb\h]h khklhygby \hafms_gb_f�

IJBF?¹:GB? ± Ebg_cgZy kbkl_fZ \_jg_lky \ lh `_ mklhcqb\h_ khklhygb_�

kms_kl\h\Z\r__ ^h \hafms_gby� ihke_ ij_djZs_gby \hafms_gbc�

ar
de Stabilität
es estabilidad
ja
pl VWDELOQRÑ²

pt estabilidade
sv stabilitet

351-11-13 commandabilité

Propriété d'un système de changer ses variables d'état – au moyen des variables
d'entrée – d'un état initial donné à un état final donné, en un temps fini.

NOTE – Si ce changement est possible quels que soient les états initial et final le système
est dit entièrement commandable.

controllability

The property of a system to change – by means of the input variables – its state
variables from any given initial state to any given final state in a finite time.

NOTE – The controllability is global if this changing is possible whatever the initial state and
the final state may be.

mijZ\ey_fhklv

K\hckl\h kbkl_fu baf_gylvky � k ihfhsvx \oh^guo i_j_f_gguo � ba

g_dhlhjh]h ^Zggh]h gZqZevgh]h \ g_dhlhjh_ ^Zggh_ dhg_qgh_ khklhygb_ aZ

hij_^_e_ggh_ \j_fy�

IJBF?¹:GB? ± MijZ\ey_fhklv y\ey_lky iheghc� _keb wlh baf_g_gb_ \hafh`gh�

dZdh\u [u gb [ueb gZqZevgh_ b dhg_qgh_ khklhygby�

ar
de Steuerbarkeit
es controlabilidad
ja
pl VWHURZDOQRÑ²

pt controlabilidade
sv styrbarhet

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

IECNORM.C
OM : C

lick
 to

 vi
ew

 th
e f

ull
 PDF of

 IE
C 60

05
0-3

51
:19

98

https://iecnorm.com/api/?name=3e657e611687cebc439d3e124f56e15f


– 8 – 60050-351  CEI:1998

351-11-14 observabilité

Propriété d'un système telle que son état initial puisse être calculé à partir des
valeurs des variables d'entrée et de sortie pendant un intervalle de temps fini.

NOTE – Si ce calcul est valable quel que soit cet état initial, le système est dit entièrement
observable.

observability

The property of a system that its initial state may be calculated based on the values
of the input and output variables during a finite time period.

NOTE – The observability is global if this calculation is valid whatever this initial state may be.

dhgljhebjm_fhklv

K\hckl\h kbkl_fu� aZdexqZxs__ky \ lhf� qlh __ gZqZevgh_ khklhygb_ fh`_l
[ulv \uqbke_gh gZ hkgh\_ agZq_gbc \oh^guo b \uoh^guo i_j_f_gguo \
l_q_gb_ hij_^_e_ggh]h bgl_j\ZeZ \j_f_gb�

IJBF?¹:GB? ± Dhgljhebjm_fhklv y\ey_lky iheghc� _keb \uqbke_gb_ y\ey_lky

^_ckl\_gguf� dZdh\h [u gb [ueh wlh gZqZevgh_ khklhygb_�

ar
de Beobachtbarkeit
es observabilidad
ja
pl REVHUZRZDOQRÑ²

pt observabilidade
sv observerbarhet

351-11-15 action

Effet sur une variable produit par une ou plusieurs autres variables.

action

The effect on one variable by one or several other variables.

\ha^_ckl\b_

<ebygb_ gZ h^gm i_j_f_ggmx� ijhba\_^_ggh_ h^ghc beb g_kdhevdbfb ^jm]bfb
i_j_f_ggufb�

ar
de Wirkung
es acción
ja
pl RGG]LD¥\ZDQLH� G]LD¥DQLH

pt acção
sv verkan
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60050-351  IEC:1998 – 9 –

351-11-16 chemin de l'action

Dans un système, chemin orienté par lequel les actions sont transmises.

action path

A directed path in a system through which actions are transmitted.

imlv \ha^_ckl\by

Hij_^_e_gguc imlv \ kbkl_f_� ih dhlhjhfm i_j_^Zxlky \ha^_ckl\by�

ar
de Wirkungsweg
es camino de la acción
ja
pl WRU RGG]LD¥\ZDQLD

pt percurso de acção
sv aktivitetsväg

351-11-17 déroulement de l'action

Dans le chemin de l'action, progression décrivant comment une variable d'entrée agit
sur une variable de sortie.

action flow

The progression along the action path describing how an input variable acts upon an
output variable.

ihke_^h\Zl_evghklv \ha^_ckl\by

>\b`_gb_ \^hev imlb \ha^_ckl\by� hibku\Zxs__ dZd \oh^gZy i_j_f_ggZy
\ha^_ckl\m_l gZ \uoh^gmx i_j_f_ggmx�

ar
de Wirkungsablauf
es desarrollo de la acción
ja
pl VWUXPLHÇ RGG]LD¥\ZDQLD

pt fluxo da acção
sv aktivitetsflöde

351-11-18 processus

Ensemble d'opérations conjuguées par lesquelles de la matière, de l'énergie ou des
informations sont transformées, transportées ou stockées.

process

A set of interacting operations by which material, energy or information is trans-
formed, transported or stored.

ijhp_kk

Kh\hdmighklv \aZbfhk\yaZgguoo ^_ckl\bc� ihkj_^kl\hf dhlhjuo fZl_jbZe�
wg_j]by beb bgnhjfZpby ij_h[jZamxlky� i_j_^Zxlky beb ojZgylky�

ar
de Prozeß
es proceso
ja
pl SURFHV

pt processo
sv process
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– 10 – 60050-351  CEI:1998

351-11-19 interface
(ISO/IEC 2382-9,
09.01.06 MOD)
(721-12-11 MOD)
(721-12-12 MOD)

Frontière commune entre deux unités fonctionnelles, définie par des caractéris-
tiques fonctionnelles, des caractéristiques de signal, ou d'autres caractéristiques
appropriées.

NOTE – Cette notion inclut la spécification de la connexion des deux dispositifs ayant des
fonctions différentes.

interface

A shared boundary between two functional units, defined by functional
characteristics, signal characteristics, or other characteristics as appropriate.

NOTE – The concept includes the specification of the connection of two devices having
different functions.

��������� bgl_jn_ck
�BKH�FWD
�������

Kh\f_klgZy ]jZgbpZ f_`^m ^\mfy nmgdpbhgZevgufb _^bgbpZfb�
hij_^_ey_fZy nmgdpbhgZevgufb oZjZdl_jbklbdZfb� oZjZdl_jbklbdZfb kb]gZeZ
beb ^jm]bfb bf k\hckl\_ggufb oZjZdl_jbklbdZfb�

IJBF?¹:GB? ± Wlh ihgylb_ \dexqZ_l l_ogbq_kdb_ mkeh\by k\yab ^\mo mkljhckl\�

bf_xsbo jZaebqgu_ nmgdpbb�

ar
de Schnittstelle
es interfaz
ja
pl LQWHUIHMV

pt interface
sv gränssnitt

351-11-20 modèle

Représentation mathématique ou physique d'un système ou d'un processus, basée,
avec une précision suffisante, sur des lois connues, sur une identification ou sur des
hypothèses spécifiées.

model

A mathematical or physical representation of a system or a process, based with
sufficient precision upon known laws, identification or specified suppositions.

fh^_ev

FZl_fZlbq_kdh_ beb nbabq_kdh_ ij_^klZ\e_gb_ kbkl_fu beb ijhp_kkZ�
hkgh\Zggh_ k ^hklZlhqghc lhqghklvx gZ ba\_klguo aZdhgZo� b^_glbnbdZpbb
beb gZ aZ^Zgguo ij_^iheh`_gbyo�

ar
de Modell
es modelo
ja
pl PRGHO

pt modelo
sv modell
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60050-351  IEC:1998 – 11 –

351-11-21 algorithme  (en commande automatique)

Séquence finie d'instructions complètement déterminée par laquelle la valeur des
variables de sortie peut être calculée à partir de la valeur des variables d'entrée.

NOTE – Le comportement d'un système à variables d'entrée et de sortie numériques (par
exemple un système de commutation) peut être entièrement décrit par un algorithme. Pour
un système à variables d'entrée et de sortie continues, l'algorithme est donné par – ou dérivé
de – la relation mathématique entre les variables d'entrée et de sortie.

algorithm  (in automatic control)

A completely determined finite sequence of instructions by which the values of the
output variables can be calculated from the values of the input variables.

NOTE – The behaviour of a system with digital input and output variables (e.g. a switching
system) can be described completely by an algorithm. For a system with continuous input
and output variables the algorithm is given by or derived from the mathematical relationship
between the input and output variables.

Ze]hjblf �\ Z\lhfZlbq_kdhf mijZ\e_gbb�

Iheghklvx hij_^_e_ggZy dhg_qgZy ihke_^h\Zl_evghklv dhfZg �̂ k ihfhsvx

dhlhjhc fh]ml [ulv \uqbke_gu agZq_gby \uoh^guo i_j_f_gguo� bkoh^y ba

agZq_gbc \oh^guo i_j_f_gguo�

IJBF?¹:GB? ± Ih\_^_gb_ kbkl_fu k pbnjh\ufb \oh^gufb b \uoh^gufb

i_j_f_ggufb �gZijbf_j� kbkl_fu dhffmlZpbb� fh`_l [ulv iheghklvx hibkZgh k
ihfhsvx Ze]hjblfZ� >ey kbkl_fu k g_ij_ju\gufb \oh^gufb b \uoh^gufb
i_j_f_ggufb Ze]hjblf aZ^Z_lky beb \u\h^blky ba fZl_fZlbq_kdhc aZ\bkbfhklb f_`^m
\oh^gufb b \uoh^gufb i_j_f_ggufb�

ar
de Algorithmus (in der Automatisierungstechnik)
es algoritmo (en control automático)
ja
pl DOJRU\WP VWHURZDQLD� DOJRU\WP� �Z VWHURZDQLX DXWRPDW\F]Q\P�

pt algoritmo  (em controlo automático)
sv algoritm

351-11-22 redondance  (de moyens)
(191-15-01)

Existence, dans une entité, de plus d'un moyen pour exécuter une fonction requise.

NOTE – En commande automatique, ces moyens sont de préférence un dispositif ou un
programme.

redundancy

In an item, the existence of more than one means for performing a required function.

NOTE – In automatic control, the means are preferably a device or a programme.

j_a_j\bjh\Zgb_

GZebqb_ \ h[t_dl_ [he__ q_f h^gh]h kj_^kl\Z� g_h[oh^bfh]h ^ey \uiheg_gby
lj_[m_fhc nmgdpbb�

IJBF?¹:GB? ± < Z\lhfZlbq_kdhf mijZ\e_gbb wlbfb kj_^kl\Zfb ij_^ihqlbl_evgh

y\eyxlky mkljhckl\h beb ijh]jZffZ�

ar
de Redundanz
es redundancia
ja
pl UHGXQGDQFMD� QDGPLDURZRÑ²

pt redundância
sv redundans
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– 12 – 60050-351  CEI:1998

351-11-23 manuel (adjectif)

S'applique à un processus ou à un dispositif qui, dans des conditions spécifiées,
nécessite une intervention humaine.

manual (adjective)

Pertaining to a process or device that, under specified conditions, requires human
intervention.

jmqghc �ijbeZ]Zl_evgh_�

Hlghkysbcky d ijhp_kkm beb mkljhckl\m� dhlhju_ ijb hij_^_e_gguo mkeh\byo
lj_[mxl \f_rZl_evkl\Z q_eh\_dZ�

ar
de manuell; Hand...
es manual (adjetivo)
ja
pl U¿F]Q\

pt manual (adjectivo)
sv manuell

351-11-24 automatique

S'applique à un processus ou à un dispositif qui, dans des conditions déterminées,
fonctionne sans intervention humaine.

automatic

Pertaining to a process or device that, under specified conditions, functions without
human intervention.

Z\lhfZlbq_kdbc

Hlghkysbcky d ijhp_kkm beb mkljhckl\m� dhlhju_ ijb hij_^_e_gguo mkeh\byo
nmgdpbhgbjmxl [_a \f_rZl_evkl\Z q_eh\_dZ�

ar
de selbsttätig; automatisch
es automático
ja
pl DXWRPDW\F]Q\

pt automático
sv automatisk
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60050-351  IEC:1998 – 13 –

351-11-25 automatiser

Mettre en oeuvre les moyens permettant la réalisation de fonctions automatiques
dans un système.

automate  (verb)

To provide means to enable self-acting functions in a system.

Z\lhfZlbabjh\Zlv � ]eZ]he �

H[_ki_qb\Zlv kj_^kl\Zfb� iha\heyxsbfb j_ZebaZpbx Z\lhfZlbq_kdbo
nmgdpbc \ kbkl_f_�

ar
de automatisieren
es automatizar
ja
pl DXWRPDW\]RZD²

pt automatizar
sv automatisera

351-11-26 intelligence artificielle  (en commande automatique)

Aptitude d'un dispositif ou d'un système à accomplir des fonctions normalement
associées à l'intelligence humaine comme le raisonnement, l'apprentissage et
l'auto-perfectionnement.

artificial intelligence  (in automatic control)

The capability of a device or system to perform functions that are normally
associated with human intelligence, such as reasoning, learning, and
self-improvement.

bkdmkkl\_gguc bgl_ee_dl �\ Z\lhfZlbq_kdhf mijZ\e_gbb�

Kihkh[ghklv mkljhckl\Z beb kbkl_fu \uihegylv nmgdpbb� dhlhju_ h[uqgh
Zkkhpbbjmxlky k bgl_ee_dlhf q_eh\_dZ� lZdb_ dZd eh]bq_kdbc \u\h �̂ h[mq_gb_�
kZfhkh\_jr_gkl\h\Zgb_�

ar
de künstliche Intelligenz
es inteligencia artificial (en control automático)
ja
pl V]WXF]QD LQWHOLJHQFMD

pt inteligência artificial (em controlo automático)
sv artificiell intelligens
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– 14 – 60050-351  CEI:1998

351-11-27 cybernétique

Branche de la science combinant la théorie et les études sur la communication et la
commande dans les organismes vivants et les machines.

cybernetics

A branch of science which combines theory and studies on communication and
control in living organisms and machines.

db[_jg_lbdZ

HljZkev gZmdb� h[t_^bgyxsZy l_hjbx b bkke_^h\Zgby \ h[eZklb mijZ\e_gby b
k\yab \ `b\uo hj]ZgbafZo b fZrbgZo�

ar
de Kybernetik
es cibernética
ja
pl F\EHUQHW\ND

pt cibernética
sv cybernetik

351-11-28 système expert
(ISO/IEC 2382-28,
28.01.06) Système à base de connaissances qui aide à résoudre les problèmes dans un

domaine d'application particulier en faisant des inférences à partir d'une base de
connaissances fondée sur l'expérience et la compétence humaines.

NOTE 1 – Le terme « système expert » est parfois utilisé, comme synonyme de « système à
base de connaissances », qui n'est pas restreint aux connaissances d'experts.

NOTE 2 – Certains systèmes experts peuvent améliorer leur base de connaissances et créer
de nouvelles règles d'inférence à partir de l'expérience acquise lors de problèmes antérieurs.

expert system

A knowledge-based system that provides for expertly solving problems in a particular
domain or application area by drawing inferences from a knowledge-base developed
from human expertise.

NOTE 1 – The term “expert system” is sometimes used synonymously with
“knowledge-based system” but should be taken to emphasise expert knowledge.

NOTE 2 – Some expert systems are able to improve their knowledge base and develop new
inference rules based on their experience with previous problems.

��������� wdki_jlgZy kbkl_fZ
�BKH�FWD
��������
���������

Kbkl_fZ� hkgh\ZggZy gZ agZgbyo� h[_ki_qb\ZxsZy j_r_gb_ aZ^Zq \
ki_pbZevghc beb ijbdeZ^ghc h[eZklb� ihemqZy \u\h^u ba [Zau agZgbc�
kha^Zgghc gZ hkgh\_ q_eh\_q_kdh]h hiulZ b ki_pbZevguo agZgbc�

IJBF?¹:GB? � ± L_jfbg ³wdki_jlgZy kbkl_fZ´ bgh]^Z bkihevam_lky dZd kbghgbf

\ujZ`_gby ³kbkl_fZ� hkgh\ZggZy gZ agZgbyo´� gh ^he`_g mihlj_[eylvky� qlh[u k^_eZlv

hkh[h_ m^Zj_gb_ gZ agZgbyo wdki_jlZ�

IJBF?¹:GB? � ± G_dhlhju_ wdki_jlgu_ kbkl_fu kihkh[gu kh\_jr_gkl\h\Zlv k\hx

[Zam agZgbc b kha^Z\Zlv gh\u_ ijZ\beZ \u\h^Z gZ hkgh\_ hiulZ� ijbh[j_l_ggh]h gZ

ij_^u^msbo aZ^ZqZo�

ar
de Expertensystem
es sistema experto
ja
pl V\VWHP HNVSHUWRZ\

pt sistema pericial
sv expertsystem
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351-11-29 base de connaissances
(ISO/IEC 2382-28,
28.04.06) Base de données contenant des règles d'inférence et des informations relatives à

l'expérience et à la compétence humaines dans un domaine particulier.

NOTE – Dans les systèmes évolutifs, la base de connaissances contient aussi des
informations provenant de la résolution de problèmes antérieurs.

knowledge base

Database that contains inference rules and information about human experience and
expertise in a domain.

NOTE – In self-improving systems, the knowledge base additionally contains information
resulting from the solution of previously encountered problems.

��������� [ZaZ agZgbc

�BKH�FWD
��������
���������

;ZaZ ^Zgguo� dhlhjZy kh^_j`bl ijZ\beZ \u\h^Z b bgnhjfZpbx h
q_eh\_q_kdhf hiul_ b ki_pbZevguo agZgbyo \ dZdhc�eb[h h[eZklb�

IJBF?¹:GB? ± < kZfhkh\_jr_gkl\mxsboky kbkl_fZo [ZaZ agZgbc ^hihegbl_evgh

kh^_j`bl bgnhjfZpbx� ihemq_ggmx \ j_amevlZl_ j_r_gby jZg__ \klj_qZ\rboky aZ^Zq�

ar
de Wissensbasis
es base de conocimiento
ja
pl ED]D ZLHG]\

pt base de conhecimentos
sv kunskapsbas

351-11-30 moteur d'inférence
(ISO/IEC 2382-28,
28.04.07) Elément d'un système expert qui utilise des méthodes de raisonnement pour tirer

des conclusions à partir des représentations d'informations stockées dans une base
de connaissances.

inference engine

The component of an expert system that applies principles of reasoning to draw
conclusions from representations of information stored in a knowledge base.

��������� f_oZgbaf eh]bq_kdh]h \u\h^Z

�BKH�FWD
��������
���������

We_f_gl wdki_jlghc kbkl_fu� bkihevamxs_c ijbgpbiu eh]bq_kdh]h \u\h^Z�
qlh[u \u\_klb aZdexq_gby bkoh^y ba ij_^klZ\e_gby bgnhjfZpbb� ojZgys_cky
\ [Za_ agZgbc�

ar
de Folgerungsmaschine
es motor de inferencia
ja
pl PHFKDQL]P ZQLRVNRZDQLD

pt motor de inferência
sv slutsatsdragare
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351-11-31 instrumentation

Ensemble d'instruments ou application de ces instruments à l'observation, au
mesurage ou à la régulation.

instrumentation

A set of instruments or their application for the purpose of observation, measurement
or control.

ijb[hjgh_ h[_ki_q_gb_

Kh\hdmighklv ijb[hjh\ beb bo ijbf_g_gb_ k p_evx dhgljhey� baf_j_gby beb
mijZ\e_gby�

ar
de Instrumentierung
es instrumentación
ja
pl RSU]\U]ºGRZDQLH

pt instrumentação
sv instrumentering

SECTION 351-12 : VARIABLES ET SIGNAUX

SECTION 351-12: VARIABLES AND SIGNALS

J:A>?E ������� I?J?F?GGU? B KB=G:EU

351-12-01 (grandeur) variable

Grandeur ou état dont la valeur peut se modifier et qui peut, en général, être
mesurée.

NOTE – Le terme « variable » seul est fréquemment employé pour éviter la dénomination,
longue mais correcte de « grandeur variable ».

variable (quantity)

A quantity or condition whose value is subject to change and can usually be
measured.

NOTE – The term “ variable”  alone is frequently used to circumvent the lengthy but correct
designation “ variable quantity” .

i_j_f_ggZy �\_ebqbgZ�

<_ebqbgZ beb mkeh\b_� agZq_gb_ dhlhjuo fh`_l baf_gylvky b h[uqgh
baf_gy_lky�

IJBF?¹:GB? ± L_jfbg ³i_j_f_ggZy´ qZklh bkihevam_lky� qlh[u ba[_`Zlv ^ebggh]h�

gh ijZ\bevgh]h gZa\Zgby ³i_j_f_ggZy \_ebqbgZ´�

ar
de Größe (in der Automatisierungstechnik)
es variable (magnitud)
ja
pl ]PLHQQD� ZLHONRÑ²

pt (grandeza) variável
sv storhet
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351-12-02 vecteur (de variables)

Esemble ordonné de variables traitées comme un tout.

vector (of variables)

An ordered set of variables, treated as an entity.

\_dlhj �i_j_f_gguo�

Mihjy^hq_ggh_ fgh`_kl\h i_j_f_gguo� jZkkfZljb\Z_fuo dZd _^bgh_ p_eh_�

ar
de Vektorgrö ße
es vector (de variables)
ja
pl ZHNWRU �]PLHQQ\FK�

pt vector (de variáveis)
sv (storhets)vektor

351-12-03 variable d'entrée

Variable agissant sur un système depuis l'extérieur et qui est indépendante des
autres variables du système.

input variable

A variable acting on a system from the outside and which is independent of the other
variables of the system.

\oh^gZy i_j_f_ggZy

I_j_f_ggZy� \ha^_ckl\mxsZy gZ kbkl_fm ba\g_ b g_aZ\bkysZy hl ^jm]bo
i_j_f_gguo kbkl_fu�

ar
de Eingangsgröße
es variable de entrada
ja
pl ]PLHQQD ZHMÑFLRZD� ZLHONRÑ² ZHMÑFLRZD

pt variável de entrada
sv instorhet

351-12-04 variable de sortie

Variable fournie par un système.

output variable

A variable delivered by a system.

\uoh^gZy i_j_f_ggZy

I_j_f_ggZy� \u^Z\Z_fZy kbkl_fhc�

ar
de Ausgangsgröße
es variable de salida
ja
pl ]PLHQQD Z\MÑFLRZD� ZLHONRÑ² Z\MÑFLRZD

pt variável de saída
sv utstorhet
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351-12-05 variable commandée
variable réglée

Variable de sortie du système commandé qui est destinée à être influencée par
l'action d'une ou de plusieurs variables réglantes. (voir figure 1)

controlled variable

An output variable of the controlled system which is intended to be acted upon by
one or more of the manipulated variables. (see figure 1)

mijZ\ey_fZy i_j_f_ggZy

<uoh^gZy i_j_f_ggZy mijZ\ey_fhc kbkl_fu� gZ dhlhjmx \ebyxl h^gZ beb
[he__ \ha^_ckl\mxsbo i_j_f_gguo �kf� jbk� ���

ar
de Regelgröße
es variable controlada
ja
pl ]PLHQQD VWHURZDQD� ZLHONRÑ² VWHURZDQD

pt variável controlada
sv styrd storhet

351-12-06 variable de référence

Variable d'entrée d'un comparateur dans un équipement de commande qui
détermine la valeur prescrite de la variable commandée. (voir figure 1)

reference variable

An input variable to a comparing element in a controlling system which sets the
desired value of the controlled variable. (see figure 1)

i_j_f_ggZy h[jZs_gby

<oh^gZy i_j_f_ggZy kjZ\gb\Zxs_]h we_f_glZ \ mijZ\eyxs_c kbkl_f_�
hij_^_eyxs_]h jZkq_lgh_ agZq_gb_ mijZ\ey_fhc i_j_f_gghc �kf� jbk� ���

ar
de Führungsgröße
es variable de referencia
ja
pl ]PLHQQD ]DGDMºFD� ZLHONRÑ² ]DGDMºFD

pt variável de referência
sv referensstorhet

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

IECNORM.C
OM : C

lick
 to

 vi
ew

 th
e f

ull
 PDF of

 IE
C 60

05
0-3

51
:19

98

https://iecnorm.com/api/?name=3e657e611687cebc439d3e124f56e15f


60050-351  IEC:1998 – 19 –

351-12-07 variable de réaction

Variable qui représente une variable commandée et qui est retournée à un
comparateur. (voir figure 1)

feedback variable

Variable that represents a controlled variable and that is returned to a comparing
element. (see figure 1)

i_j_f_ggZy h[jZlghc k\yab

I_j_f_ggZy� ij_^klZ\eyxsZy mijZ\ey_fmx i_j_f_ggmx b hlkueZ_fZy \
kjZ\gb\Zxsbc we_f_gl �kf� jbk� ���

ar
de Rückführgröße
es variable de realimentación
ja
pl ]PLHQQD VSU]¿ÝHQLD ]ZURWQHJR� ZLHONRÑ² VSU]¿ÝHQLD ]ZURWQHJR

pt variável de retroacção
sv återkopplingsstorhet

351-12-08 variable d'erreur

Différence entre la variable de référence et la variable de réaction. (voir figure 1)

error variable

Difference between the reference variable and the feedback variable. (see figure 1)

ih]j_rghklv i_j_f_gghc

JZagbpZ f_`^m i_j_f_gghc h[jZs_gby b i_j_f_gghc h[jZlghc k\yab �kf� jbk�
���

ar
de Regeldifferenz
es variable de error
ja
pl XFK\E UHJXODFML� E¥ºG UHJXODFML

pt variável de erro
sv felstorhet

351-12-09 variable réglante

Variable de sortie de l'équipement de commande, qui est aussi une variable d'entrée
du système commandé. (voir figure 1)

manipulated variable

The output variable of the controlling system, which is also an input variable of the
controlled system. (see figure 1)

\ha^_ckl\mxsZy i_j_f_ggZy

<uoh^gZy i_j_f_ggZy mijZ\eyxs_c kbkl_fu� dhlhjZy y\ey_lky lZd`_ \oh^ghc
i_j_f_gghc mijZ\ey_fhc kbkl_fu �kf� jbk� ���

ar
de Stellgröße
es variable de control
ja
pl ZLHONRÑ² VWHUXMºFD� ZLHONRÑ² UHJXOXMºFD

pt variável manipulada
sv styrstorhet
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351-12-10 variable perturbatrice

Variable d'entrée non désirée, indépendante et la plupart du temps imprévisible,
agissant sur le système depuis l'extérieur. (voir figure 1)

disturbance variable

Undesired, independent, and most frequently unpredictable input variable acting from
the outside on the system. (see figure 1)

i_j_f_ggZy \hafms_gby

G_`_eZl_evgZy� g_aZ\bkbfZy b qZklh g_ij_^mkfhlj_ggZy \oh^gZy i_j_f_ggZy�
\ha^_ckl\mxsZy gZ kbkl_fm ba\g_�

ar
de Störgröße
es variable de  perturbación
ja
pl ZLHONRÑ² ]DN¥oFDMºFD� ]DN¥oFHQLH

pt variável perturbadora
sv störstorhet

351-12-11 variable de consigne

Variable qui donne la variable de référence après une conversion du signal ou un
autre traitement. (voir figure 1)

command variable

A variable which, after signal conversion or other processing, gives the reference
variable. (see figure 1)

aZ^ZxsZy i_j_f_ggZy

I_j_f_ggZy��\u^ZxsZy�ihke_�ij_h[jZah\Zgby�kb]gZeZ�beb�^jm]hc�h[jZ[hldb
i_j_f_ggmx�h[jZs_gby��kf� jbk� ���

ar
de Zielgröße
es variable de consigna
ja
pl ZLHONRÑ² QDVWDZLDMºFD

pt variável de comando
sv ledstorhet
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351-12-12 variable de commutation

Variable qui ne peut prendre qu'un nombre fini de valeurs.

NOTE – La variable de commutation la plus fréquente est la variable logique binaire qui ne
peut prendre qu'une des deux valeurs logiques représentant les états logiques 0 et 1.

switching variable

A variable which can assume only a finite number of values.

NOTE – The most frequent switching variable is the binary logic variable, which can assume
one of only two logic values representing the logic states 0 and 1.

i_j_f_ggZy lbiZ ³i_j_dexqZl_ev´

I_j_f_ggZy� dhlhjZy fh`_l ijbgbfZlv lhevdh dhg_qgh_ qbkeh agZq_gbc�

IJBF?¹:GB? ± GZb[he__ qZklh \klj_qZxs_cky i_j_f_gghc lbiZ ³i_j_dexqZl_ev´

y\ey_lky ^\hbqgZy eh]bq_kdZy i_j_f_ggZy� dhlhjZy fh`_l ijbgbfZlv lhevdh h^gh ba

^\mo eh]bq_kdbo agZq_gbc� ij_^klZ\eyxsbo eh]bq_kdb_ khklhygby � b ��

ar
de Schaltgröße
es variable de conmutación
ja
pl ZLHONRÑ² SU]H¥ºF]DQD� ZLHONRÑ² NRPXWRZDQD

pt variável de comutação
sv logikstorhet

351-12-13 valeur instantanée

Valeur d'une variable à un instant déterminé.

actual value

The value of a variable at a given instant.

^_ckl\bl_evgh_ agZq_gb_

AgZq_gb_ i_j_f_gghc \ ^Zgguc fhf_gl�

ar
de Istwert
es valor instantáneo
ja
pl ZDUWRÑ² FKZLORZD

pt valor instantâneo
sv ärvärde

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

IECNORM.C
OM : C

lick
 to

 vi
ew

 th
e f

ull
 PDF of

 IE
C 60

05
0-3

51
:19

98

https://iecnorm.com/api/?name=3e657e611687cebc439d3e124f56e15f


– 22 – 60050-351  CEI:1998

351-12-14 valeur prescrite

Valeur désirée d'une variable, à un instant donné, dans des conditions déterminées.

desired value

The value of a variable wanted at a given instant, under specified conditions.

jZkq_lgh_ agZq_gb_

AgZq_gb_ i_j_f_gghc� lj_[mxs__ky \ ^Zgguc fhf_gl ijb hij_^_e_gguo
mkeh\byo�

ar
de Sollwert
es valor prescrito
ja
pl ZDUWRÑ² ÝºGDQD� ZDUWRÑ² Z\PDJDQD

pt valor desejado
sv börvärde

351-12-15 écart

Différence, à un instant donné, entre la valeur prescrite et la valeur réelle d'une
variable.

NOTE – Cette définition s'applique tant au cas où la valeur prescrite est constante, qu'à celui
où elle varie avec le temps.

deviation

Difference between the desired value and the actual value of a variable at a given
instant.

NOTE – This definition applies whether the desired value is constant or varies in time.

hldehg_gb_

JZagbpZ f_`^m jZkq_lguf b ^_ckl\bl_evguf agZq_gbyfb i_j_f_gghc \
^Zgguc fhf_gl�

IJBF?¹:GB? ± Wlh hij_^_e_gb_ ijbf_gy_lky \ kemqZ_� dh]^Z jZkq_lgh_ agZq_gb_

ihklhyggh beb baf_gy_lky \h \j_f_gb�

ar
de Abweichung
es desviación
ja
pl RGFK\¥ND

pt desvio
sv avvikelse
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351-12-16 signal  (en commande automatique)

Grandeur physique dont un ou plusieurs paramètres sont porteurs d'informations
concernant une ou plusieurs variables que le signal représente.

NOTE – Ces paramètres sont appelés « paramètres informationnels ».

signal (in automatic control)

A physical quantity, one or more parameters of which carry information about one or
more variables which the signal represents.

NOTE – These parameters are called “ Information parameters” .

kb]gZe �\ Z\lhfZlbq_kdhf mijZ\e_gbb�

Nbabq_kdZy \_ebqbgZ� h^bg beb [he__ iZjZf_ljh\ dhlhjhc g_kml bgnhjfZpbx
h[ h^ghc beb [he__ i_j_f_gguo� dhlhju_ kb]gZe ij_^klZ\ey_l�

IJBF?¹:GB? ± Wlb iZjZf_lju gZau\Zxlky ³bgnhjfZlb\gufb iZjZf_ljZfb´�

ar
de Signal
es señal (en control automático)
ja
pl V\JQD¥

pt sinal (em controlo automático)
sv signal

351-12-17 paramètre informationnel

Grandeur caractéristique d'un signal qui représente les informations selon une
relation connue ou supposée.

NOTE 1 – Pour beaucoup de signaux, la valeur de la grandeur physique est également le
paramètre informationnel, et on parle donc généralement, pour simplifier, de la « valeur d'un
signal ».

NOTE 2 – Pour une porteuse sinusoïdale modulée en amplitude, l'amplitude instantanée est
le paramètre informationnel du signal ; pour un signal impulsionnel modulé en durée ou en
position, la durée ou le déplacement de chaque impulsion constitue le paramètre
informationnel du signal.

information parameter

That characteristic quantity of a signal which represents the information in
accordance with a known or supposed relationship.

NOTE 1 – For many signals the value of the physical quantity is simultaneously the
information parameter and therefore, it is usual, for the sake of simplicity, to speak of the
“value of a signal”.

NOTE 2 – For an amplitude-modulated sinusoidal carrier, the instantaneous amplitude is the
information parameter of the signal; for a duration – or position – modulated pulse signal, the
duration or displacement of each pulse respectively is the information parameter of the signal.
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��������� bgnhjfZlb\guc iZjZf_lj

Wlh oZjZdl_jbamxsbc ihdZaZl_ev kb]gZeZ� ij_^klZ\eyxsbc bgnhjfZpbx \
khhl\_lkl\bb k ba\_klghc beb ij_^iheZ]Z_fhc aZ\bkbfhklvx�

IJBF?¹:GB? � ± >ey fgh]bo kb]gZeh\ agZq_gb_ nbabq_kdhc \_ebqbgu y\ey_lky

h^gh\j_f_ggh bgnhjfZlb\guf iZjZf_ljhf� b ihwlhfm ^ey mijhs_gby h[uqgh

bkihevam_lky keh\hkhq_lZgb_ ³agZq_gb_ kb]gZeZ´�

IJBF?¹:GB? � ± >ey kbgmkhb^Zevghc g_kms_c k Zfieblm^ghc fh^meypb_c

f]gh\_ggh_ agZq_gb_ Zfieblm^u y\ey_lky bgnhjfZpbhgguf iZjZf_ljhf kb]gZeZ� ^ey

kb]gZeZ bfimevkZ k fh^meypb_c ih ^ebl_evghklb beb k ihabpbhgghc fh^meypb_c�

ijh^he`bl_evghklv beb kf_s_gb_ dZ`^h]h bfimevkZ khhl\_lkl\_ggh y\ey_lky

bgnhjfZlb\guf iZjZf_ljhf kb]gZeZ�

ar
de Informationsparameter
es parámetro de información
ja
pl SDUDPHWU LQIRUPDF\MQ\

pt parâmetro de informação
sv informationsparameter

351-12-18 signal analogique
(704-01-03 MOD)

Signal dont le paramètre informationnel peut prendre toutes les valeurs dans un
intervalle continu donné.

analog signal

A signal whose information parameter may assume any value within a given
continuous range.

ZgZeh]h\uc kb]gZe

Kb]gZe�� bgnhjfZlb\guc iZjZf_lj dhlhjh]h baf_gy_lky g_ij_ju\gh b fh`_l
ijbgbfZlv ex[h_ agZq_gb_ \ ^Zgghf g_ij_ju\ghf bgl_j\Ze_�

ar
de analoges Signal
es señal analógica
ja
pl V\JQD¥ DQDORJRZ\
pt sinal analógico
sv analog signal
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60050-351  IEC:1998 – 25 –

351-12-19 signal numérique
(704-01-05 MOD)

Signal dont le paramètre informationnel peut prendre toutes les valeurs parmi un
ensemble fini de valeurs discrètes.

digital signal

A signal whose information parameter may assume one out of a set of discrete
values.

^bkdj_lguc kb]gZe

Kb]gZe� bgnhjfZlb\guc iZjZf_lj dhlhjh]h fh`_l baf_gylvky lhevdh
ij_ju\bklh b ijbgbfZlv ex[h_ agZq_gb_ ba dhg_qgh]h fgh`_kl\Z ^bkdj_lguo
agZq_gbc�

ar
de digitales Signal
es señal digital
ja
pl V\JQD¥ F\IURZ\
pt sinal digital; sinal numérico
sv digital signal

351-12-20 signal binaire
(704-16-03 MOD)

Signal numérique dont le paramètre informationnel ne peut prendre qu'une seule
valeur parmi un ensemble de deux valeurs discrètes.

binary signal

A digital signal whose information parameter may assume one out of two discrete
values.

^\hbqguc kb]gZe

>bkdj_lguc kb]gZe� bgnhjfZlb\guc iZjZf_lj dhlhjh]h fh`_l ijbgbfZlv
lhevdh h^gh ba ^\mo ^bkdj_lguo agZq_gbc�

ar
de binäres Signal
es señal binaria
ja
pl V\JQD¥ ELQDUQ\
pt sinal binário
sv binär signal
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– 26 – 60050-351  CEI:1998

351-12-21 signal de consigne

Signal qui représente la variable de référence.

set-point (signal)

A signal representing the reference variable.

kb]gZe dhgljhevghc lhqdb

Kb]gZe� ij_^klZ\eyxsbc i_j_f_ggmx h[jZs_gby�

ar
de eingestellter Wert der Führungsgröße
es señal de consigna
ja
pl ZDUWRÑ² ]DGDQD
pt sinal imposto
sv referenssignal

351-12-22 signal d'erreur

Signal de sortie d'un comparateur d'un système de régulation.

error signal

Output signal of a comparing element of a closed loop control system.

kb]gZe ih]j_rghklb

<uoh^ghc kb]gZe kjZ\gb\Zxs_]h we_f_glZ kbkl_fu k aZfdgmluf dhglmjhf�

ar
de Differenzsignal
es señal de error
ja
pl V\JQD¥ E¥¿GX
pt sinal de erro
sv felsignal

351-12-23 signal de réaction

Signal dépendant de la variable commandée et ramené à l'une des entrées d'un
comparateur.

feedback signal

Signal depending on the controlled variable and returned to a comparing element.

kb]gZe h[jZlghc k\yab

Kb]gZe� aZ\bkysbc hl mijZ\ey_fhc i_j_f_gghc b \ha\jZsZ_fuc \
kjZ\gb\Zxsbc we_f_gl�

ar
de Rückführsignal
es señal de realimentación
ja
pl V\JQD¥ VSU]¿ÝHQLD ]ZURWQHJR
pt sinal de retroacção
sv återkopplingssignal
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60050-351  IEC:1998 – 27 –

351-12-24 quantification
(702-04-01 MOD)

Processus par lequel l'étendue continue des valeurs que peut prendre une variable
est divisé en un nombre fini d'intervalles adjacents prédéterminés, et dans lequel
toutes les valeurs qui se trouvent dans un intervalle donné sont représentées par
une valeur unique prédéterminée de cet intervalle, appelée « valeur quantifiée ».

quantization

Process by which a continuous range of values that a variable can assume is divided
into a finite number of predetermined adjacent intervals, not necessarily equal, and in
which any value within a given interval is represented by a single predetermined
value within the interval, called “ quantized value” .

d\Zglh\Zgb_

Ijhp_kk� k ihfhsvx dhlhjh]h g_ij_ju\gZy h[eZklv agZq_gbc� dhlhju_ fh`_l
ijbgylv i_j_f_ggZy� ^_eblky gZ dhg_qgh_ qbkeh kf_`guo� aZjZg__
hij_^_e_gguo bgl_j\Zeh\� g_ h[yaZl_evgh jZ\guo� b \ dhlhjhf ex[h_
agZq_gb_� gZoh^ys__ky \ ^Zgghf bgl_j\Ze_� ij_^klZ\ey_lky _^bgkl\_gguf�
aZjZg__ hij_^_e_gguf ba wlh]h bgl_j\ZeZ� dhlhjh_ gZau\Z_lky ³d\Zglh\Zgguf
agZq_gb_f´�

ar
de Quantisieren
es cuantificación
ja
pl NZDQWRZDQLH
pt quantização; quantificação
sv kvantisering

351-12-25 signal échantillonné

Succession d'impulsions dont les valeurs sont proportionnelles aux valeurs
instantanées du signal au moment de chaque impulsion. (voir figure 4c)

sampled signal

A succession of pulses whose values are proportional to the instantaneous values of
the signal at the time of each pulse. (see figure 4c)

^bkdj_lbabjh\Zgguc kb]gZe

Ihke_^h\Zl_evghklv bfimevkh\� Zfieblm^u dhlhjuo ijhihjpbhgZevgu
f]gh\_gguf agZq_gbyf kb]gZeZ \ fhf_gl dZ`^h]h bfimevkZ �kf� jbk� �k��

ar
de Abtastsignal
es señal muestreada
ja
pl V\JQD¥ SUoENRZDQ\
pt sinal amostrado
sv samplad signal
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351-12-26 repliement spectral

Introduction d'une erreur dans le spectre de Fourier d'un signal échantillonné lorsque
des composantes de fréquences trop élevées pour être analysées avec l'intervalle
d'échantillonnage utilisé contribuent aux amplitudes des composantes de fréquences
plus basses.

aliasing

The introduction of error into the frequency spectrum of a sampled signal when
components with frequencies too great to be analyzed with the sampling interval
being used contribute to the amplitudes of lower frequency components.

gZeh`_gb_ ki_dljh\

<\_^_gb_ ih]j_rghklb \ qZklhlguc ki_dlj \u[hjhqgh]h kb]gZeZ� dh]^Z
dhfihg_glu kh kebrdhf \ukhdbfb qZklhlZfb ^ey bo ZgZebaZ k ihfhsvx
bkihevam_fh]h bgl_j\ZeZ ^bkdj_lbaZpbb \ghkyl k\hc \deZ^ \ Zfieblm^u
dhfihg_glh\ k [he__ gbadbfb qZklhlZfb�

ar
de Aliasing
es alisado
ja
pl �����
pt falseamento
sv vikningsdistorsion

351-12-27 variable d'état

Elément d'un ensemble de variables, déterminant entièrement l'état d'un système à
tout instant ultérieur à condition que le modèle du système, l'état initial et les
variables d'entrée soient connus. (voir figure 2)

state variable

One of a set of variables completely determining the state of a system at any time in
the future provided that a system model, initial state and input variables are known.
(see figure 2)

i_j_f_ggZy khklhygby

H^gZ ba fgh`_kl\Z i_j_f_gguo� iheghklvx hij_^_eyxsZy khklhygb_ kbkl_fu
\ ex[hc ihke_^mxsbc fhf_gl� ijb mkeh\bb qlh ba\_klgu fh^_ev kbkl_fu�
gZqZevgh_ khklhygb_ b \oh^gu_ i_j_f_ggu_� � kf�jbk�� �

ar
de Zustandsgröße
es variable de estado
ja
pl ]PLHQQD VWDQX
pt variável de estado
sv tillståndsstorhet
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60050-351  IEC:1998 – 29 –

351-12-28 équations d'état

Système d'équations exprimant les dérivées premières par rapport au temps des
variables d'état en fonction des mêmes variables d'état, des variables d'entrée, des
paramètres du système et du temps.

state equations

A set of equations, which expresses the first time derivatives of the state variables as
functions of the same state variables, the input variables, the system parameters and
the time.

mjZ\g_gby khklhygby

Kbkl_fZ mjZ\g_gbc� dhlhjZy \ujZ`Z_l \uoh^gu_ i_j_f_ggu_ dZd nmgdpbb
i_j_f_gguo khklhygby� \oh^guo i_j_f_gguo� iZjZf_ljh\ kbkl_fu b \j_f_gb�

ar
de Zustandsgleichungen
es ecuaciones de estado
ja
pl UoZQDQLD VWDQX
pt equações de estado
sv tillståndsekvationer

351-12-29 équations de sortie

Ensemble d'équations qui expriment les variables de sortie comme fonctions des
variables d'état, des variables d'entrée, des paramètres du système et du temps.

output equations

A set of equations to express the output variables as functions of the state variables,
the input variables, the system parameters and the time.

\uoh^gu_ mjZ\g_gby

Fgh`_kl\h mjZ\g_gbc� \ujZ`Zxsbo \uoh^gu_ i_j_f_ggu_ dZd nmgdpbb
i_j_f_gguo khklhygby� \oh^guo i_j_f_gguo� iZjZf_ljh\ kbkl_fu b \j_f_gb�

ar
de Ausgangsgleichungen
es ecuaciones de salida
ja
pl UoZQDQLD �RSLVXMºFH� Z\MÑFLD

pt equações de saída
sv utgångsekvationer
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351-12-30 matrice d'entrée

Matrice qui décrit les relations entre les valeurs des variables d'entrée et la vitesse
de variation des variables d'état du système. (voir figure 2)

input matrix

A matrix which describes the connections between the values of the input variables
and the rate of change of the system state variables. (see figure 2)

\oh^gZy fZljbpZ

FZljbpZ� hibku\ZxsZy aZ\bkbfhklv f_`^m agZq_gbyfb \oh^guo i_j_f_gguo b
kdhjhklvx baf_g_gby i_j_f_gguo khklhygby kbkl_fu �kf� jbk� ���

ar
de Eingangsmatrix
es matriz de entrada
ja
pl PDFLHU] ZHMÑFLD

pt matriz de entrada
sv insignalmatris

351-12-31 matrice de sortie

Matrice qui décrit les relations entre les valeurs des variables d'état et les valeurs des
variables de sortie du système. (voir figure 2)

output matrix

A matrix which describes the connections between the values of the system state
variables and of the output variables. (see figure 2)

\uoh^gZy fZljbpZ

FZljbpZ� hibku\ZxsZy aZ\bkbfhklv f_`^m agZq_gbyfb i_j_f_gguo khklhygby
kbkl_fu b agZq_gbyfb \uoh^guo i_j_f_gguo �kf� jbk� ���

ar
de Ausgangsmatrix
es matriz de salida
ja
pl PDFLHU] Z\MÑFLD

pt matriz de saída
sv utsignalmatris
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60050-351  IEC:1998 – 31 –

351-12-32 matrice du système

Matrice qui décrit les relations entre les valeurs des variables d'état du système et
leur vitesse de variation. (voir figure 2)

system matrix

A matrix which describes the connections between the values of the system state
variables and their rate of change. (see figure 2)

fZljbpZ kbkl_fu

FZljbpZ� hibku\ZxsZy aZ\bkbfhklv f_`^m agZq_gbyfb i_j_f_gguo khklhygby
kbkl_fu b kdhjhklvx bo baf_g_gby �kf� jbk� ���

ar
de Systemmatrix
es matriz del sistema
ja
pl PDFLHU] V\VWHPX

pt matriz do sistema
sv systemmatris

351-12-33 matrice de transition

Matrice qui décrit la transition entre deux états d'un système linéaire, en l'absence de
variables d'entrée.

transition matrix

A matrix which describes the transition between two states of a linear system, not
excited by input variables.

fZljbpZ i_j_oh^h\

FZljbpZ� hibku\ZxsZy i_j_oh^ f_`^m ^\mfy khklhygbyfb ebg_cghc kbkl_fu�
g_ \ua\Zgguc \oh^gufb i_j_f_ggufb�

ar
de Transitionsmatrix
es matriz de transición
ja
pl PDFLHU] SU]HMÑ²

pt matriz de transição
sv övergångsmatris
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351-12-34 matrice d'entrée-sortie

Matrice qui décrit les liaisons directes entre les valeurs des variables d'entrée et les
valeurs des variables de sortie. (voir figure 2)

direct input-output matrix

A matrix which describes the direct connections between the values of the input
variables and of the output variables. (see figure 2)

fZljbpZ \oh^h\�\uoh^h\

FZljbpZ� hibku\ZxsZy ijyfmx aZ\bkbfhklv f_`^m agZq_gbyfb \oh^guo b
\uoh^guo i_j_f_gguo �kf� jbk� ���

ar
de Durchgangsmatrix
es matriz de entrada-salida
ja
pl PDFLHU] ZHMÑFLD�Z\MÑFLD

pt matriz directa de entrada-saída
sv direkt in-utsignalmatris

351-12-35 étendue de mesure
(OIML 5.4 MOD)

Plage des valeurs définie par les deux valeurs extrêmes entre lesquelles une
variable peut être mesurée avec la précision spécifiée.

measuring range

Range of values defined by the two extreme values within which a variable can be
measured within the specified accuracy.

^bZiZahg baf_j_gbc

>bZiZahg agZq_gbc� ]jZgbpu dhlhjh]h mklZgh\e_gu ^\mfy wdklj_fZevgufb
agZq_gbyfb� \ ij_^_eZo dhlhjuo i_j_f_ggZy fh`_l [ulv baf_j_gZ k
hij_^_e_gghc lhqghklvx�

ar
de Meßbereich
es campo de me dida
ja
pl ]DNUHV SRPLDURZ\

pt gama de medição
sv mätområde
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60050-351  IEC:1998 – 33 –

351-12-36 intervalle de mesure
(OIML 5.2 MOD)

Valeur absolue de la différence entre les deux valeurs extrêmes de l'étendue de
mesure.

measuring span

Absolute value of the difference between the two extreme values of the measuring
range.

ij_^_eu baf_j_gbc

:[khexlgh_ agZq_gb_ jZaghklb f_`^m wdklj_fZevgufb agZq_gbyfb ^bZiZahgZ
baf_j_gbc�

ar
de Meßspanne
es intervalo de medida
ja
pl V]HURNRÑ² ]DNUHVX SRPLDURZHJR

pt intervalo de medição
sv mätomfång

351-12-37 étendue de régulation

Plage des valeurs définie par les deux valeurs extrêmes entre lesquelles la variable
commandée peut varier dans des conditions de fonctionnement spécifiées.

control range

Range of values defined by the two extreme values within which the controlled
variable can vary under specified operating conditions.

^bZiZahg mijZ\e_gby

H[eZklv agZq_gbc� ]jZgbpu dhlhjhc mklZgh\e_gu ^\mfy wdklj_fZevgufb
agZq_gbyfb� \ ij_^_eZo dhlhjuo mijZ\ey_fZy i_j_f_ggZy fh`_l f_gylvky ijb
hij_^_e_gguo jZ[hqbo mkeh\byo�

ar
de Regelbereich
es campo de control
ja
pl ]DNUHV UHJXODFML

pt gama de controlo
sv reglerområde
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351-12-38 étendue de la variable de référence

Plage des valeurs à l'intérieur de laquelle la variable de référence peut varier.

range of the reference variable

Range of values within which the reference variable can vary.

^bZiZahg agZq_gbc i_j_f_gghc h[jZs_gby

H[eZklv agZq_gbc� \ ij_^_eZo dhlhjhc i_j_f_ggZy h[jZs_gby fh`_l
f_gylvky�

ar
de Führungsbereich
es campo de la variable de referencia
ja
pl ]DNUHV ]PLHQQHM ]DGDMºFHM

pt gama da variável de referência
sv referensstorhetsområde

351-12-39 étendue de la variable réglante

Plage des valeurs à l'intérieur de laquelle la variable réglante peut varier.

range of the manipulated variable

Range of values within which the manipulated variable can vary.

^bZiZahg agZq_gbc \ha^_ckl\mxs_c i_j_f_gghc

H[eZklv agZq_gbc� \ ij_^_eZo dhlhjhc \ha^_ckl\mxsZy i_j_f_ggZy fh`_l
f_gylvky�

ar
de Stellbereich
es campo de la variable de control
ja
pl ]DNUHV ]PLHQQHM VWHUXMºFHM� ]DNUHV ]PLHQQHM UHJXOXMºFHM

pt gama da variável manipulada
sv styrstorhetsområde

351-12-40 étendue de la variable perturbatrice

Plage des valeurs à l'intérieur de laquelle la variable perturbatrice peut varier sans
pour autant affecter le fonctionnement du système de commande.

range of the disturbance variable

Range of values within which the disturbance variable may vary without adversely
affecting the functioning of the control system.

^bZiZahg agZq_gbc i_j_f_gghc \hafms_gby

H[eZklv agZq_gbc� \ ij_^_eZo dhlhjhc i_j_f_ggZy \hafms_gby fh`_l
f_gylvky� g_ \ha^_ckl\my gZ nmgdpbhgbjh\Zgb_ kbkl_fu mijZ\e_gby
hljbpZl_evgh�

ar
de Störbereich
es campo de la variable de perturbación
ja
pl ]DNUHV ZLHONRÑFL ]DN¥oFDMºFHM� ]DNUHV ]DN¥oFHQLD

pt gama da variável perturbadora
sv störstorhetsområde
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351-12-41 signal d'état

Signal qui caractérise l'état ou le changement d'état du système de commande ou du
système commandé.

status signal

A signal which characterizes the status or status change of the controlling system or
controlled system.

kb]gZe khklhygby

Kb]gZe� oZjZdl_jbamxsbc khklhygb_ beb baf_g_gb_ khklhygby mijZ\eyxs_c
beb mijZ\ey_fhc kbkl_fu�

ar
de Meldesignal
es señal de estado
ja
pl V\JQD¥ VWDQX

pt sinal de estado
sv statussignal

351-12-42 signal de fin d'exécution

Signal qui confirme l'exécution d'une commande.

checkback signal

A signal which confirms the execution of a command.

ijh\_jhqguc kb]gZe

Kb]gZe� ih^l\_j`^Zxsbc \uiheg_gb_ dhfZg^u

ar
de Rückmeldung
es señal de fin de ejecución
ja
pl V\JQD¥ SRWZLHUG]HQLD

pt sinal de fim de execução
sv kontrollsignal

351-12-43 signal d'autorisation
(ISO 2382-3
03.01.13) Signal qui permet l'apparition d'un événement.

enabling signal

A signal that permits the occurrence of an event.

��������� jZaj_rZxsbc kb]gZe

�BKH ������
���������

Kb]gZe� jZaj_rZxsbc ihy\e_gb_ kh[ulby�

ar
de Freigabesignal
es señal de autorización
ja
pl V\JQD¥ ]H]ZROHQLD

pt sinal de autorização
sv frisignal
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351-12-44 signal de verrouillage

Signal qui bloque la transmission d'un signal, l'action d'un élément ou l'exécution
d'une commande.

interlock signal

A signal which blocks the transmission of a signal, the action of an element, or the
execution of a command.

kb]gZe [ehdbjh\db

Kb]gZe� [ehdbjmxsbc i_j_^Zqm kb]gZeZ� jZ[hlm we_f_glZ beb \uiheg_gb_
dhfZg^u�

ar
de Verriegelungssignal
es señal de enclavamiento
ja
pl V\JQD¥ EORNRZ\

pt sinal de encravamento
sv förreglingssignal

351-12-45 signal de limite

Signal de sortie binaire d'un élément de surveillance de limite.

limit signal

The binary output signal of a limit monitor.

ij_^_evguc kb]gZe

>\hbqguc \uoh^ghc kb]gZe \ mkljhckl\_ dhgljhey ^himklbfuo ij_^_eh\�

ar
de Grenzsignal
es señal de límite
ja
pl V\JQD¥ RJUDQLF]HQLD

pt sinal de limite
sv gränssignal

351-12-46 valeur limite

Valeur du signal d'entrée d'un élément de surveillance de limite, pour laquelle son
signal de sortie binaire change.

limit value

That value of the input signal of a limit monitor, at which its binary output signal
changes.

ij_^_evgh_ agZq_gb_

LZdh_ agZq_gb_ \oh^gh]h kb]gZeZ mkljhckl\Z dhgljhey ^himklbfuo ij_^_eh\�
ijb dhlhjhf ^\hbqguc \uoh^ghc kb]gZe mkljhckl\Z f_gy_lky�

ar
de Grenzwert
es valor límite
ja
pl ZDUWRÑ² JUDQLF]QD

pt valor limite
sv gränsvärde
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351-12-47 bruit blanc
(702-08-39)

Bruit aléatoire ayant un spectre continu et dont la densité spectrale de puissance est
constante dans la bande de fréquences considérée.

white noise

Random noise which has a continuous spectrum and a constant power spectral
density in the frequency band considered.

[_euc rmf

KemqZcguc rmf� bf_xsbc g_ij_ju\guc ki_dlj b ihklhyggmx ki_dljZevgmx
iehlghklv fhsghklb \ jZkkfZljb\Z_fhc ihehk_ qZklhl�

ar
de weißes Rauschen
es ruido blanco
ja
pl ELD¥\ V]XP

pt ruído branco
sv vitt brus

SECTION 351-13 : REPRÉSENTATION SYMBOLIQUE DES SYSTÈMES DE COMMANDE

SECTION 351-13: SYMBOLIC REPRESENTATION OF CONTROL SYSTEMS

J:A>?E ������� =J:NBQ?KDH? BAH;J:@?GB? KBKL?F MIJ:<E?GBY

351-13-01 schéma fonctionnel

Représentation symbolique des actions dans un système par des blocs fonctionnels
reliés par des lignes d'action. (voir figure 1)

NOTE 1 – Les lignes d'action ne représentent pas nécessairement des connexions physiques.

NOTE 2 – Dans le contexte de la commande automatique, un schéma fonctionnel est
quelquefois simplement qualifié de schéma bloc.

functional diagram

A symbolic representation of the actions in a system by functional blocks linked by
action lines. (see figure 1)

NOTE 1 – The action lines do not necessarily represent physical connections.

NOTE 2 – In the context of automatic control, a functional diagram is sometimes simply
referred to as a block diagram.

nmgdpbhgZevgZy ko_fZ

=jZnbq_kdh_ bah[jZ`_gb_ \aZbfhk\ya_c \ kbkl_f_ k ihfhsvx
nmgdpbhgZevguo [ehdh\� kh_^bg_gguo ebgbyfb \ha^_ckl\by �kf� jbk� ���

IJBF?¹:GB? � ± Ebgbb \ha^_ckl\by g_h[yaZl_evgh ij_^klZ\eyxl nbabq_kdb_ k\yab�

IJBF?¹:GB? � ± < dhgl_dkl_ Z\lhfZlbq_kdh]h mijZ\e_gby nmgdpbhgZevgZy ko_fZ
bgh]^Z mijhs_ggh gZau\Z_lky [ehd�ko_fhc�

ar
de Wirkungsplan
es diagrama funcional
ja
pl VFKHPDW IXQNFMRQDOQ\

pt esquema funcional
sv funktionsschema
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351-13-02 bloc fonctionnel

Système ou élément comportant une ou plusieurs variables d'entrée et une ou
plusieurs variables de sortie, symbolisé principalement par un rectangle dans lequel
la relation fonctionnelle entre les variables d'entrée et de sortie est donnée.

NOTE – La relation fonctionnelle peut être donnée par une instruction arithmétique, une
fonction de transfert, une équation différentielle ou aux différences, une courbe ou une famille
de courbes caractéristiques ou encore par une fonction de commutation.

functional block

A system or element with one or more input variables and one or more output
variables, symbolized primarily by a rectangle in which the functional relationship
between the input and output variables is given.

NOTE – The functional relationship can be given by an arithmetic instruction, a transfer
function, a differential or difference equation, a characteristic curve or a family of charac-
teristic curves, or a switching function.

nmgdpbhgZevguc [ehd

Kbkl_fZ beb we_f_gl k h^ghc beb g_kdhevdbfb \oh^gufb i_j_f_ggufb b
h^ghc beb g_kdhevdbfb \uoh^gufb i_j_f_ggufb� kbf\hebq_kdb
bah[jZ`Z_fuc ijyfhm]hevgbdhf� \ dhlhjhf aZ^Z_lky nmgdpbhgZevgZy
aZ\bkbfhklv f_`^m \oh^gufb b \uoh^gufb i_j_f_ggufb�

IJBF?¹:GB? ± NmgdpbhgZevgZy aZ\bkbfhklv fh`_l [ulv aZ^ZgZ k ihfhsvx

Zjbnf_lbq_kdhc dhfZg^u� nmgdpbb ij_h[jZah\Zgby� ^bnn_j_gpbZevgh]h beb
jZaghklgh]h mjZ\g_gby� oZjZdl_jbklbq_kdhc djb\hc beb k_f_ckl\Z oZjZdl_jbklbq_kdbo
djb\uo beb nmgdpbb i_j_dexq_gby�

ar
de Block
es bloque funcional
ja
pl EORN IXQNFMRQDOQ\

pt bloco funcional
sv funktionsblock

351-13-03 ligne d'action

Représentation graphique du chemin de l'action dans le schéma fonctionnel. Le sens
de l'action est indiqué par des flèches.

action line

Graphical representation of the action path within the functional diagram, the
direction of action being indicated by arrows.

ebgby \ha^_ckl\by

=jZnbq_kdh_ bah[jZ`_gb_ imlb \ha^_ckl\by \ nmgdpbhgZevghc ko_f_� ijb wlhf
gZijZ\e_gb_ \ha^_ckl\by mdZau\Z_lky klj_edZfb�

ar
de Wirkungslinie
es línea de acción
ja
pl OLQLD RGG]LD¥\ZDQLD

pt linha de acção
sv aktivitetslinje

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

IECNORM.C
OM : C

lick
 to

 vi
ew

 th
e f

ull
 PDF of

 IE
C 60

05
0-3

51
:19

98

https://iecnorm.com/api/?name=3e657e611687cebc439d3e124f56e15f


60050-351  IEC:1998 – 39 –

351-13-04 sens de l'action

Sens dans lequel l'action est transmise dans un schéma fonctionnel.

NOTE 1 – Dans un bloc fonctionnel, le sens de l'action va de l'entrée du bloc à la sortie du
bloc; pour une ligne d'action, le sens de l'action est indiqué par une flèche.

NOTE 2 – Le sens de l'action n'est pas nécessairement le même que celui de circulation de
la masse ou de l'énergie.

direction of action

Direction in which action is transmitted in a functional diagram.

NOTE 1 – In a functional block the direction of action goes from the input of the block to the
output of the block; for an action line the direction of action is indicated by an arrow.

NOTE 2 – The direction of action need not be the same as the direction of mass or energy flow.

gZijZ\e_gb_ \ha^_ckl\by

GZijZ\e_gb_� \ dhlhjhf \ha^_ckl\b_ i_j_^Z_lky \ nmgdpbhgZevghc ko_f_�

IJBF?¹:GB? � ± < nmgdpbhgZevghf [ehd_ gZijZ\e_gb_ \ha^_ckl\by b^_l hl \oh^Z

[ehdZ b \uoh^m [ehdZ� ^ey ebgbb \ha^_ckl\by gZijZ\e_gb_ \ha^_ckl\by mdZaZgh
klj_edhc�

IJBF?¹:GB? � ± GZijZ\e_gb_ \ha^_ckl\by g_h[yaZl_evgh ^he`gh [ulv lZdbf `_ dZd

gZijZ\e_gb_ ^\b`_gb_ fZkku beb wg_j]bb�

ar
de Wirkungsrichtung
es sentido de la acción
ja
pl NLHUXQHN RGG]LD¥\ZDQLD

pt sentido de acção
sv aktivitetsriktning

351-13-05 point de sommation

Point où des signaux sont additionnés algébriquement.

NOTE 1 – Dans un schéma fonctionnel, il est généralement symbolisé par un cercle.
(voir figure 1)

NOTE 2 – Le signe algébrique est placé sur la droite de la ligne d'action arrivant en ce point.

summing point

A point at which signals are added algebraically.

NOTE 1 – In a functional diagram, it is primarily symbolized by a circle. (see figure 1)

NOTE 2 – The algebraic sign is positioned on the right side of the incoming action line.

lhqdZ kmffbjh\Zgby

LhqdZ��\�dhlhjhc�kb]gZeu kdeZ^u\Zxlky Ze]_[jZbq_kdb�

IJBF?¹:GB? � ± < nmgdpbhgZevghc ko_f_ wlZ lhqdZ i_j\hgZqZevgh bah[jZ`Z_lky

djm`dhf �kf�jbk���

IJBF?¹:GB? � ± :e]_[jZbq_kdbc agZd klZ\blky kijZ\Z hl \oh^ys_c ebgbb

\ha^_ckl\by

ar
de Summationspunkt
es punto de suma
ja
pl Z¿]H¥ VXPXMºF\

pt ponto somador
sv summeringspunkt
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351-13-06 point de branchement

Point d'un schéma fonctionnel à partir duquel une même variable est reliée à
plusieurs blocs fonctionnels.

NOTE – Ce point peut être renforcé par une marque pour éviter une interprétation erronée.

branching point

A point in a functional diagram from which the same variable is connected to more
than one functional block.

NOTE – The point may be emphasized by a dot to avoid misunderstanding.

lhqdZ \_l\e_gby

LhqdZ gZ nmgdpbhgZevghc ko_f_� ba dhlhjhc h^gZ b lZ `_ i_j_f_ggZy
k\yau\Z_lky k [he__ q_f h^gbf nmgdpbhgZevguf [ehdhf�

IJBF?¹:GB? ± LhqdZ fh`_l [ulv ih^q_jdgmlZ imgdlbjhf� qlh[u ba[_`Zlv

g_ijZ\bevgh]h ihgbfZgby�

ar
de Verzweigung
es punto de ramificación
ja
pl Z¿]H¥ UR]JD¥¿ÛQ\

pt ponto ramificador
sv förgreningspunkt

351-13-07 structure de chaîne

Disposition structurelle de blocs fonctionnels telle que la variable de sortie d'un bloc
soit la variable d'entrée du bloc suivant.

chain structure

A structural arrangement of functional blocks such that the output variable of one
block is the input variable of the next block.

p_igZy kljmdlmjZ

Kljmdlmjgh_ jZkiheh`_gb_ nmgdpbhgZevguo [ehdh\� ijb dhlhjhf \uoh^gZy
i_j_f_ggZy h^gh]h [ehdZ y\ey_lky \oh^ghc i_j_f_gghc ke_^mxs_]h [ehdZ�

ar
de Kettenstruktur
es estructura serie
ja
pl VWUXNWXUD ¥DÇFXFKRZD

pt estrutura em cadeia
sv kedjestruktur
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351-13-08 structure parallèle

Disposition structurelle de blocs fonctionnels telle qu'ils soient connectés en parallèle
par plusieurs lignes d'action.

parallel structure

A structural arrangement of functional blocks such that they are connected in parallel
through two or more action lines.

iZjZee_evgZy kljmdlmjZ

Kljmdlmjgh_ jZkiheh`_gb_ nmgdpbhgZevguo [ehdh\� ijb dhlhjhf hgb
kh_^bg_gu iZjZee_evgh k ihfhsvx ^\mo beb [he__ ebgbc \ha^_ckl\by�

ar
de Parallelstruktur
es estructura paralela
ja
pl VWUXNWXUD UoZQROHJ¥D

pt estrutura paralela
sv parallellstruktur

351-13-09 structure de boucle

Disposition structurelle de blocs fonctionnels telle que la variable de sortie d'un bloc
constitue une variable d'entrée additionnelle d'un bloc précédent.

loop structure

A structural arrangement of functional blocks such that the output variable of one
block is an additional input variable to a preceding block.

i_le_h[jZagZy kljmdlmjZ

Kljmdlmjgh_ jZkiheh`_gb_ nmgdpbhgZevguo [ehdh\� ijb dhlhjhf \oh^gZy
i_j_f_ggZy h^gh]h [ehdZ y\ey_lky ^hihegbl_evghc \oh^ghc i_j_f_gghc
ij_^r_kl\mxs_]h [ehdZ�

ar
de Kreisstruktur
es estructura en bucle
ja
pl VWUXNWXUD S¿WORZD

pt estrutura em anel
sv kretsstruktur
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351-13-10 graphe d'état

Représentation symbolique des états consécutifs d'un circuit séquentiel où les états
individuels sont représentés par des cercles et les fonctions de transition par des
lignes.

NOTE – L'état d'un circuit séquentiel est l'ensemble des valeurs des variables d'état à un
moment spécifié.

state graph

A symbolic representation of the consecutive states of a sequential circuit where the
individual states are represented by circles and the transition functions are
represented by lines.

NOTE – The state of a sequential circuit is the set of values of the state variables at a
specified instant.

]jZn khklhygbc

=jZnbq_kdh_ bah[jZ`_gb_ ihke_^h\Zl_evguo khklhygbc ihke_^h\Zl_evghc
ko_fu� ]^_ bg^b\b^mZevgu_ khklhygby bah[jZ`_gu djm`dZfb� Z nmgdpbb
i_j_oh^Z ebgbyfb�

IJBF?¹:GB? ± Khklhygb_f ihke_^h\Zl_evghc ko_fu y\ey_lky fgh`_kl\h agZq_gbc

i_j_f_gguo khklhygby \ hij_^_e_gguc fhf_gl \j_f_gb�

ar
de Zustandsgraph
es grafo de estado
ja
pl JUDI VWDQX

pt grafo de estado
sv grafisk tillståndskurva

SECTION 351-14 : COMPORTEMENT ET CARACTÉRISTIQUES DES SYSTÈMES DE COMMANDE

SECTION 351-14: BEHAVIOUR AND CHARACTERISTICS OF CONTROL SYSTEMS

J:A>?E ������� IH<?>?GB? B O:J:DL?JBKLBDB KBKL?F MIJ:<E?GBY

351-14-01 principe de superposition

Principe tel que la réponse temporelle d'un système à la superposition de plusieurs
fonctions d'entrée soit la même que la somme de leurs réponses temporelles
respectives.

principle of superposition

The principle that the time response of a system to several input functions is the
same as the sum of their independent time responses.

ijbgpbi kmi_jihabpbb

Ijbgpbi��ijb�dhlhjhf�\j_fy�j_Zdpbb�kbkl_fu gZ g_kdhevdh \oh^guo nmgdpbc
jZ\gh kmff_ \j_f_gb g_aZ\bkbfuo j_Zdpbc kbkl_fu gZ dZ`^mx ba wlbo
nmgdpbc�

ar
de Überlagerungsprinzip
es principio de superposición
ja
pl ]DVDGD VXSHUSR]\FML

pt princípio de sobreposição
sv superpositionsprincipen
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351-14-02 principe de décalage

Principe tel que, si la fonction d'entrée est décalée dans le temps, la réponse
temporelle du système reste alors inchangée, mais est décalée dans le temps de la
même durée.

principle of shifting

The principle that, if the input function is displaced in time, then the time response of
the system remains unchanged except that it is also displaced by the same amount
of time.

ijbgpbi kf_s_gby

Ijbgpbi� ijb dhljhf � _keb \oh^gZy nmgdpby kf_s_gZ \h \j_f_gb gZ bgl_j\Ze
aZ^Zgghc ijh^he`bl_evghklb� lh \j_f_ggZy oZjZdl_jbklbdZ kbkl_fu hklZ_lky
g_baf_gghc� ihfbfh lh]h� qlh hgZ lZd`_ kf_sZ_lky \h \j_f_gb gZ bgl_j\Ze
lhc `_ ijh^he`bl_evghklb�

ar
de Verschiebungsprinzip
es principio de desplazamiento
ja
pl ]DVDGD SU]HVXQL¿FLD

pt princípio de deslocamento
sv förskjutningsprincipen

351-14-03 identification  (d'un système)

Procédures permettant de déduire un modèle mathématique représentant le
comportement statique et transitoire d'un système à partir de sa réponse à un signal
d'entrée bien défini, par exemple à partir d'une fonction en échelon, d'une impulsion
ou d'un bruit blanc.

identification   (of a system)

The procedures for deducing a mathematical model representing the static and
transient behaviour of a system from its response to a well-defined input signal e.g. a
step function, an impulse, or white noise.

b^_glbnbdZpby �kbkl_fu�

Ijhp_^mjZ� iha\heyxsZy \u\_klb fZl_fZlbq_kdmx fh^_ev� ij_^klZ\eyxsmx
klZlbq_kdb_ k\hckl\Z b g_mklhcqb\uc j_`bf kbkl_fu� bkoh^y ba __ j_Zdpbb gZ
q_ldh hij_^_e_gguc \oh^ghc kb]gZe� gZijbf_j� bkoh^y ba klmi_gqZlhc
nmgdpbb� bfimevkZ beb [_eh]h rmfZ�

ar
de Identifikation (eines Systems)
es identificación ( de un sistema)
ja
pl LGHQW\ILNDFMD �V\VWHPX�

pt identificação (de um sistema)
sv identifiering
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351-14-04 (régime) transitoire
(101-14-02 MOD)

Comportement d'une variable au cours du passage d'un régime établi à un autre
régime établi consécutif.

transient (behaviour)

The behaviour of a variable during transition between two consecutive steady states.

g_mklhcqb\uc j_`bf

Ih\_^_gb_ i_j_f_gghc \h \j_fy i_j_oh^Z f_`^m ^\mfy ihke_^h\Zl_evgufb
mklhcqb\ufb khklhygbfb�

ar
de Übergangsverhalten
es (régimen) transitorio
ja
pl VWDQ SU]HMÑFLRZ\

pt (regime) transitório
sv transient

351-14-05 réponse temporelle

Variation en fonction du temps d'une variable de sortie d'un système, produite par
une variation spécifiée d'une des variables d'entrée, dans des conditions de
fonctionnement spécifiées.

NOTE – Pour la détermination des caractéristiques de la réponse temporelle (voir 351-14-38
à 351-14-44 et figures 3 et 5), on suppose généralement que la variation de la variable
d’entrée est appliquée à l’instant t=0, et que la variable de sortie a une valeur en régime
établi égale à yo à cet instant.

time response

The variation in time of an output variable of a system, produced by a specified
variation of one of the input variables, under specified operating conditions.

NOTE – For the determination of the characteristics of the time response (see 351-14-38 to
351-14-44 and figures 3 and 5), it is generally supposed that the variation of the input variable
occurs at t=0, and that the output variable has a steady-state value yo at that instant.

\j_f_ggZy oZjZdl_jbklbdZ

Baf_g_gb_ \h \j_f_gb \uoh^ghc i_j_f_gghc kbkl_fu� ijhba\_^_ggh_
hij_^_e_gguf baf_g_gb_f h^ghc ba \oh^guo i_j_f_gguo ijb hij_^_e_gguo
jZ[hqbo mkeh\byo�

IJBF?¹:GB? ± >ey hij_^_e_gby iZjZf_ljh\ \j_f_gghc oZjZdlbjbklbdb �kf� imgdlu k

��������� ih ��������� b jbk� �� �� h[uqgh ij_^iheZ]Zxl� qlh baf_g_gb_ \oh^ghc
i_j_f_gghc ijhbkoh^bl ijb W � b qlh \uoh^gZy i_j_f_ggZy \ wlhl fhf_gl \j_f_gb
jZ\gZ gmex��

ar
de Zeitverhalten
es respuesta temporal
ja
pl RGSRZLHGÛ F]DVRZD

pt resposta temporal
sv tidsvar
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351-14-06 analyse dans le plan de phase

Analyse à l'aide de courbes donnant la dérivée par rapport au temps de l'état d'un
système en fonction du même état pour différentes valeurs des conditions initiales, le
temps étant pris comme paramètre.

phase plane analysis

Analysis by means of curves showing the time derivative of a system state as a
function of the same state for various values of initial conditions with time as the
parameter.

ZgZeba \ nZah\hc iehkdhklb

:gZeba k ihfhsvx djb\uo� ihdZau\Zxsbo ijhba\h^gmx ih \j_f_gb khklhygby
kbkl_fu dZd nmgdpbx wlh]h `_ kZfh]h khklhygby ^ey jZaebqguo agZq_gbc
bkoh^guo khklhygbc� ijb wlhf \j_fy jZkkfZljb\Z_lky dZd iZjZf_lj�

ar
de Analyse in der Phasenebene
es análisis en el plano de fase
ja
pl DQDOL]D QD S¥DV]F]\ÛQLH ID]RZHM

pt análise no plano de fase
sv fasplansanalys

351-14-07 fonction de transfert

Pour un système linéaire invariant dans le temps, rapport de la transformée de
Laplace d'une variable de sortie à celle de la variable d'entrée correspondante,
toutes les conditions initiales étant nulles.

transfer function

For a linear, time-invariant system, the ratio of the Laplace transform of an output
variable to the Laplace transform of the corresponding input variable with all initial
conditions equal to zero.

nmgdpby ij_h[jZah\Zgby

>ey ebg_cghc� g_baf_gy_fhc \h \j_f_gb kbkl_fu � hlghr_gb_
ij_h[jZah\Zgby EZieZkZ \uoh^ghc i_j_f_gghc d ij_h[jZah\Zgbx EZieZkZ
khhl\_lkl\mxs_c \oh^ghc i_j_f_gghc� ijb wlhf \k_ bkoh^gu_ khklhygby
jZ\gu gmex�

ar
de Übertragungsfunktion
es función de transferencia
ja
pl WUDQVPLWDQFMD

pt função de transferência
sv överföringsfunktion
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351-14-08 régime établi
(101-14-01 MOD) régime permanent

Etat d'un système qui est conservé après que tous les effets transitoires se sont
dissipés et tant que les variables d'entrée demeurent constantes.

steady state (noun)

A state of a system which is maintained after all transient effects have subsided and
as long as all input variables remain constant.

mklhcqb\h_ khklhygb_

Khklhygb_ kbkl_fu� khojZgyxs__ky ihke_ lh]h dZd \k_ g_mklhcqb\u_ \ebygby
bkq_aeb� b ijh^he`Z_lky ^h l_o ihj� ihdZ \k_ \oh^gu_ i_j_f_ggu_ hklZxlky
ihklhyggufb�

ar
de Beharrungszustand
es régimen permanente
ja
pl VWDQ XVWDORQ\

pt regime permanente; estado estacionário
sv stationärt tillstånd

351-14-09 courbe caractéristique

Courbe donnant en régime permanent les valeurs d'une variable de sortie d'un
système en fonction d'une variable d'entrée, les autres variables d'entrée étant
maintenues égales à des valeurs constantes spécifiées.

NOTE – Lorsque les autres variables d'entrée sont considérées comme des paramètres, on
obtient un ensemble de courbes caractéristiques.

characteristic curve

Graph or curve which shows the values, in steady state, of an output variable of a
system as a function of an input variable, the other input variables being maintained
at specified constant values.

NOTE – When the other input variables are treated as parameters, a set of characteristic
curves is obtained.

oZjZdl_jbklbq_kdZy djb\Zy

=jZn beb djb\Zy� ihdZau\Zxsb_ agZq_gby \uoh^ghc i_j_f_gghc \ mklhcqb\hf
khklhygbb kbkl_fu dZd nmgdpbx \oh^ghc i_j_f_gghc� ijb wlhf ^jm]b_ \oh^gu_
i_j_f_ggu_ khojZgyxl hij_^_e_ggu_ ihklhyggu_ agZq_gby�

IJBF?¹:GB? ± Dh]jZ ^jm]b_ \oh^gu_ i_j_f_ggu_ jZkkfZljb\Zxlky dZd iZjZf_lju�

ihemqZxl fgh`_kl\h oZjZdl_jbklbq_kdbo djb\uo�

ar
de Kennlinie
es curva característica
ja
pl FKDUDNWHU\VW\ND VWDW\F]QD

pt curva característica
sv utstyrningskurva

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

IECNORM.C
OM : C

lick
 to

 vi
ew

 th
e f

ull
 PDF of

 IE
C 60

05
0-3

51
:19

98

https://iecnorm.com/api/?name=3e657e611687cebc439d3e124f56e15f


60050-351  IEC:1998 – 47 –

351-14-10 point de fonctionnement

Point d'une courbe caractéristique autour duquel un système fonctionne.

NOTE – Lorsqu'on linéarise une courbe caractéristique, les coefficients de la fonction linéaire
de substitution dépendent du point de fonctionnement autour duquel la linéarisation est
effectuée.

operating point

A point on a characteristic curve at which a system is operating.

NOTE – When linearizing a characteristic curve, the coefficients of the linear substitution
function depend on the operating point around which the linearization is done.

jZ[hqZy lhqdZ

LhqdZ oZjZdl_jbklbq_kdhc djb\hc� \ dhlhjhc kbkl_fZ jZ[hlZ_l�

IJBF?¹:GB? ± Ijb ebg_ZjbaZpbb oZjZdl_jbklbq_kdhc djb\hc dhwnnbpb_glu

ih^klZgh\db ebg_cghc nmgdpbb aZ\bkyl hl jZ[hq_c lhqdb� \ h[eZklb dhlhjhc

hkms_kl\ey_lky ebg_ZjbaZpby�

ar
de Arbeitspunkt
es punto de funcionamiento
ja
pl SXQNW UoZQRZDJL

pt ponto de funcionamento; ponto de operação
sv arbetspunkt

351-14-11 stabilité de la position de repos

Pour un système dont les variables d'entrée sont constantes, propriété selon laquelle
le vecteur d'état reste dans tout domaine fermé entourant la position de repos pour
tous les instants t supérieurs à t0,, si le vecteur d'état à l'instant considéré t0 est
suffisamment proche de la position de repos.

stability of rest position

For a system with constant input variables, the property that the state vector remains
within any closed boundary around the rest position for all instants t greater than t0 if
the state vector at that time t0 is sufficiently close to the rest position.

mklhcqb\hklv iheh`_gby ihdhy

>ey kbkl_fu k ihklhyggufb \oh^gufb i_j_f_gufb lZdh_ k\hckl\h� ijb
dhlhjhf \_dlhj khklhygby hklZ_lky \gmljb aZfdgmlh]h dhglmjZ \ h[eZklb

iheh`_gby ihdhy ^ey \k_o fhf_glh\ \j_f_gb W [hevrbo� q_f W�� _keb \_dlhj

khklhygby \ fhf_gl \j_f_gb W� ^hklZlhqgh [ebahd d iheh`_gbx ihdhy�

ar
de Stabilität der Ruhelage
es estabilidad en régimen permanente
ja
pl VWDELOQRÑ² SXQNWX VSRF]\QNRZHJR

pt estabilidade da posição de repouso
sv stabilitet hos viloläge
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351-14-12 stabilité EBSB

Pour un système ne possédant qu'une variable d'entrée et une variable de sortie,
propriété selon laquelle, à tout instant, une variation bornée de la variable d'entrée
(par exemple variable de consigne, variable perturbatrice) provoque une variation
bornée de la variable de sortie toutes les autres variables étant maintenues
constantes.

NOTE – EBSB est l'abréviation de « Entrée Bornée, Sortie Bornée ».

transfer stability
BIBO-stability

For a system with one input variable and one output variable the property that, at any
time, a bounded variation in the input variable (e.g. set-point variable, disturbance
variable), produces a bounded variation in output variable all other variables held
constant.

NOTE – BIBO is the abbreviation for “ Bounded Input, Bounded Output” .

mklhcqb\hklv i_j_oh^Z

>ey kbkl_fu k h^ghc \oh^ghc b h^ghc \uoh^ghc i_j_f_ggufb lZdh_ k\hckl\h�
ijb dhlhjhf \ ex[hc fhf_gl \j_f_gb h]jZgbq_ggh_ baf_g_gb_ \oh^ghc
i_j_f_gghc �gZijbf_j� i_j_f_gghc dhgljhevghc lhqdb� i_j_f_gghc
\hafms_gby b l�^�� ijhba\h^bl h]jZgbq_ggh_ baf_g_gb_ \ \uoh^ghc
i_j_f_gghc� ijb wlhf \k_ hklZevgu_ i_j_f_ggu_ hklZxlky ihklhyggufb�

ar ;
de Übertragungsstabilität; BIBO-Stabilität
es estabilidad entrada-salida
ja
pl VWDELOQRÑ² ORNDOQD

pt estabilidade de transferência
sv överföringsstabilitet

351-14-13 écart de régulation

Pour un système de commande, différence à un instant donné entre la variable de
référence et la variable commandée.

system deviation

For a control system, the difference between the reference variable and the
controlled variable at a given instant.

hldehg_gb_ kbkl_fu

>ey kbkl_fu mijZ\e_gby jZaghklv f_`^m i_j_f_gghc h[jZs_gby b
mijZ\ey_fhc i_j_f_ggufb \ hij_^_e_gguc fhf_gl \j_f_gb�

ar
de Systemabweichung
es error dinámico
ja
pl RGFK\¥ND UHJXODFML

pt desvio do sistema
sv regleravvikelse
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351-14-14 écart de statisme

Valeur de l'écart de régulation en régime permanent lorsque toutes les variables
d'entrée sont maintenues constantes.

steady state deviation

Steady state value of the system deviation when all input variables are maintained
constant.

hldehg_gb_ mklhcqb\h]h khklhygby

AgZq_gb_ mklhcqb\h]h khklhygby hldehg_gby kbkl_fu� dh]^Z \k_ \oh^gu_
i_j_f_ggu_ hklZxlky ihklhyggufb�

ar ;
de bleibende Abweichung
es error en régimen permanente; desviación de estatismo
ja
pl RGFK\¥ND UHJXODFML XVWDORQD

pt desvio de estatismo
sv stationär avvikelse

351-14-15 indice de performance

Expression mathématique qui caractérise la qualité de la commande dans des
conditions spécifiées.

performance index

Mathematical expression which characterizes the quality of control under specified
conditions.

ihdZaZl_ev dZq_kl\Z

FZl_fZlbq_kdh_ \ujZ`_gb_� oZjZdl_jbamxs__ dZq_kl\h mijZ\e_gby \
hij_^_e_gguo mkeh\byo�

ar
de Gütekriterium
es índice de comportamiento
ja
pl ZVNDÛQLN MDNRÑFL UHJXODFML

pt índice de desempenho
sv prestationsfunktion
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351-14-16 caractéristique naturelle d'un système

Courbe caractéristique traduisant la relation qui lie en régime permanent une variable
de sortie (en pratique la variable commandée) à une des variables d'entrée du
système, en l'absence de régulation, les autres variables d'entrée étant constantes.

inherent characteristic of a system

Characteristic curve showing the relationship in steady state between an output
variable, practically the controlled variable, and one of the input variables of the
system, with any controlling equipment disconnected and for fixed values of the other
input variables.

ijbkmsZy kbkl_f_ oZjZdl_jbklbdZ

OZjZdl_jbklbq_kdZy djb\Zy� ihdZau\ZxsZy hlghr_gb_� dhlhjh_ \ mklhcqb\hf
khklhygbb k\yau\Z_l h^gm \uoh^gmx i_j_f_ggmx� gZ ijZdlbd_ � mijZ\ey_fmx
i_j_f_ggmx� k h^ghc ba \oh^guo i_j_f_gguo kbkl_fu� ijb wlhf ZiiZjZlmjZ
mijZ\e_gby hldexq_gZ� Z agZq_gby ^jm]bo \oh^guo i_j_f_gguo y\eyxlky
ihklhyggufb�

ar
de systemeigene Kennlinie
es ganancia de un sistema
ja
pl FKDUDNWHU\VW\ND VWDW\F]QD

pt característica própria de um sistema
sv .....

351-14-17 caractéristique de régulation (d'un système de commande)

Pour un système de commande, données (formule ou diagramme) traduisant la
relation qui lie en régime permanent la variable commandée à une variable d'entrée
(par exemple variable de consigne, variable perturbatrice), toutes les autres variables
d'entrée restant par ailleurs constantes.

control characteristic (of a control system)

For a control system the data (formula or graph) showing the relationship, in steady
state, between the controlled variable and an input variable (e.g. set point variable,
disturbance variable), all other input variables held constant.

oZjZdl_jbklbdZ mijZ\e_gby �mijZ\ey_fhc kbkl_fu�

>ey kbkl_fu mijZ\e_gby ^Zggu_ �nhjfmeZ beb ]jZn�� ihdZau\Zxsb_
hlghr_gb_� k\yau\Zxs__ \ mklhcqb\hf khklhygbb hij_^_e_ggmx mijZ\ey_fmx
i_j_f_ggmx b dZdmx�eb[h \oh^gmx i_j_f_ggmx �gZijbf_j� i_j_f_ggmx
dhgljhevghc lhqdb� i_j_f_ggmx \hafms_gby�� ijb wlhf \k_ hklZevgu_ \oh^gu_
i_j_f_ggu_ hklZxlky ihklhyggufb�

ar ; 
de Kennlinie eines Regelungssystems
es ganancia de control (de un sistema controlado)
ja
pl FKDUDNWHU\VW\ND UHJXODFML

pt característica de controlo (de um sistema controlado)
sv reglerkarakteristik

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

IECNORM.C
OM : C

lick
 to

 vi
ew

 th
e f

ull
 PDF of

 IE
C 60

05
0-3

51
:19

98

https://iecnorm.com/api/?name=3e657e611687cebc439d3e124f56e15f


60050-351  IEC:1998 – 51 –

351-14-18 coefficient de statisme

Valeur absolue de la pente de la tangente à la caractéristique de régulation en un
point donné.

offset coefficient

Absolute value of the slope of the tangent to a control characteristic at a given point.

dhwnnbpb_gl kf_s_gby

:[khexlgh_ agZq_gb_ lZg]_gkZ m]eZ gZdehgZ dZkZl_evghc d djb\hc mijZ\e_gby
\ aZ^Zgghc lhqd_�

ar
de Kennliniensteigung
es coeficiente de estatismo
ja
pl VWDW\]P �XN¥DGX UHJXODFML�

pt coeficiente de estatismo
sv statisk lutningskoefficient

351-14-19 astatisme

Propriété d'un système de commande dont l'écart de statisme est nul.

absence of offset
zero offset

Property of a control system whose steady state deviation is zero.

gme_\h_ kf_s_gb_

K\hckl\h kbkl_fu mijZ\e_gby� \ dhlhjhc hldehg_gb_ mklhcqb\h]h khklhygby
jZ\gh gmex�

ar
de verschwindende Abweichung
es error nulo
ja
pl DVWDW\]P �XN¥DGX UHJXODFML�

pt astatismo
sv ingen stationär avvikelse
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351-14-20 saturation

Phénomène représenté par la partie d'une courbe caractéristique dont l'ordonnée,
qui représente la variable de sortie, ne varie quasiment plus quand l'abscisse, qui
représente la variable d'entrée, dépasse une valeur prédéterminée.

saturation

Phenomenon represented by the part of a characteristic curve for which the ordinate
representing the output variable shows a negligible additional change for any further
increase of the abscissa which represents the input variable.

gZkus_gb_

Y\e_gb_ ij_^klZ\e_ggh_ lhc qZklvx oZjZdl_jbklbq_kdhc djb\hc� ^ey dhlhjhc
hj^bgZlZ� ij_^klZ\eyxsZy \uoh^gmx i_j_f_ggmx� ^Z_l gbqlh`gh fZeh_
^hihegbl_evgh_ baf_g_gb_� dhlhjuf fh`gh ij_g_[j_qv� ^ey ex[h]h
^Zevg_cr_]h m\_ebq_gby Z[kpbkku� dhlhjZy ij_^klZ\ey_l \oh^gmx
i_j_f_ggmx�

ar ; 
de Sättigung
es saturación
ja
pl QDV\FHQLH

pt saturação
sv mättning

351-14-21 zone d'insensibilité
zone morte

Plage finie de valeurs à l’intérieur de laquelle une variation de la variable d'entrée
n'entraîne pas de variation mesurable de la variable de sortie.

NOTE – Lorsqu'une caractéristique de ce genre a été introduite intentionellement, on
l'appelle parfois zone neutre.

dead band
dead zone

Finite range of values within which a variation of the input variable does not produce
any measurable change in the output variable.

NOTE – When this type of characteristic is intentional, it is sometimes called a neutral zone.

ahgZ g_qm\kl\bl_evghklb

Dhg_qgh_ fgh`_kl\h agZq_gbc� \gmljb dhlhjh]h baf_g_gb_ \oh^ghc i_j_f_gghc
g_ ijhba\h^bl dZdh]h�eb[h baf_jbfh]h baf_g_gby \ \uoh^ghc i_j_f_gghc�

IJBF?¹:GB? ± ?keb wlhl lbi oZjZdl_jbklbdb y\ey_lky ij_^gZf_j_gguf� _]h bgh]^Z

gZau\Zxl g_cljZevghc ahghc�

ar ; ;  
de Totzone
es zona muerta
ja
pl VWUHID QLHF]X¥RÑFL� VWUHID PDUWZD

pt zona morta
sv dödzon
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351-14-22 hystérésis
hystérèse

Phénomène représenté par une courbe caractéristique qui possède deux branches
distinctes, l'une dite « ascendante », pour des valeurs croissantes de la variable
d'entrée, l'autre dite « descendante » pour des valeurs décroissantes de cette même
variable d'entrée.

NOTE – Au phénomène d'hystérésis peut parfois s'ajouter un effet de zone d'insensibilité.

hysteresis

Phenomenon represented by a characteristic curve which has a branch, called
ascending branch, for increasing values of the input variable, and a different branch,
called descending branch, for decreasing values of the input variable.

NOTE – Sometimes a dead band effect can be superposed on a hysteresis phenomenon.

]bkl_j_abk

Y\e_gb_�� ij_^klZ\e_ggh_� oZjZdl_jbklbq_kdhc� djb\hc�� dhlhjZy� bf__l� ^\_
jZaebqgu_�\_l\b�
± \hkoh^ysmx \_l\v � ^ey m\_ebq_gby agZq_gbc \oh^ghc i_j_f_gghc�

± gbkoh^ysmx \_l\v � ^ey mf_gvr_gby agZq_gbc \oh^ghc i_j_f_gghc�

IJBF?¹:GB? ± Bgh]^Z wnn_dl ahgu g_qm\kl\bl_evghklb fh`_l gZdeZ^u\Zlvky gZ

y\e_gb_ ]bkl_j_abkZ�

ar ;
de Hysterese
es histéresis
ja
pl KLVWHUH]D

pt histerese
sv hysteres

351-14-23 pompage  (en commande automatique)

Oscillation entretenue et indésirable, d'amplitude appréciable.

NOTE – Dans un système linéaire, le pompage signale un fonctionnement à la limite de
stabilité ou à son voisinage ; des non-linéarités peuvent provoquer un pompage d'une
fréquence et d'une amplitude bien définies.

hunting  (in automatic control)

An undesirable sustained oscillation of appreciable magnitude.

NOTE – In a linear system, hunting is evidence of operation at or near the stability limit; non-
linearities may cause hunting of well defined amplitude and frequency.

dhe_[Zgb_ �\ Z\lhfZlbq_kdhf mijZ\e_gbb�

G_`_eZl_evgh_ g_aZlmoZxs__ dhe_[Zgb_ k ih^^Zxs_cky hp_gd_ Zfieblm^hc�

IJBF?¹:GB? ± < ebg_cghc kbkl_f_ dhe_[Zgb_ y\ey_lky ^hdZaZl_evkl\hf jZ[hlu gZ

ij_^_e_ mklhcqb\hklb� g_ebg_cghklv fh`_l \ua\Zlv dhe_[Zgb_ k ohjhrh hij_^_e_gghc

Zfieblm^hc b qZklhlhc�

ar
de Pendelung (in Regelungssystemen)
es oscilación (en control automático)
ja
pl NR¥\VDQLH� QLHVWDWHF]QRÑ²

pt batimento (em controlo automático)
sv självsvängning
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351-14-24 phénomène de saut

Phénomène apparaissant dans des systèmes non linéaires, et caractérisé par des
variations soudaines de la variable de sortie entre une valeur supérieure et une
valeur inférieure lorsque la variable d'entrée varie.

jump phenomenon

The phenomenon occurring in non-linear systems characterized by sudden changes
of the output variable upward or downward through either of two values when the
input variable is varied.

y\e_gb_ i_j_oh^Z

Y\e_gb_��\hagbdZxs__�\�g_ebg_cguo�kbkl_fZo��oZjZdl_jbam_fh_�\g_aZigufb

baf_g_gbyfb� \uoh^ghc� i_j_f_gghc� \� ij_^_eZo� f_`^m� \_jogbf� b� gb`gbf

agZq_gbyfb�ij�baf_g_gbb�\oh^ghc�i_j_f_gghc�

ar
de Sprungphänomen
es fenómeno de salto
ja
pl ]MDZLVNR SU]HVNRNX

pt fenómeno de salto
sv hoppfenomen

351-14-25 saturation d'intégrale

Phénomène se produisant dans une boucle de régulation fermée, lorsqu'un élément
à action par intégration est suivi par un élément non linéaire fonctionnant dans son
domaine de saturation ; il en résulte un retard dans la réponse de la variable
commandée à un changement de signe de la variable d'erreur.

NOTE – Ce retard dans la réponse peut provoquer un dépassement excessif de la variable
commandée.

reset windup
integral windup

A phenomenon in a closed control loop, where an integral element is followed by a
non-linear element operating within its saturation range, resulting in the delayed
response of the controlled variable to a change of sign of the error variable.

NOTE – This delayed response may cause excessive overshooting in the controlled variable.

bgl_]jZevgh_ gZkus_gb_

Y\e_gb_ \ aZfdgmlhf dhglmj_ mijZ\e_gby� ]^_ \ke_^ aZ bgl_]jZevguf

we_f_glhf ke_^m_l g_ebg_cguc we_f_gl� ^_ckl\mxsbc \ h[eZklb gZkus_gby�

\ j_amevlZl_ ijb\h^ys__ \ aZ^_j`_gghc j_Zdpbb mijZ\ey_fhc i_j_f_gghc gZ

baf_g_gb_ agZdZ i_j_f_gghc ih]j_rghklb�

IJBF?¹:GB? ± WlZ aZ^_j`ZggZy j_Zdpby fh`_l [ulv ijbqbghc qj_af_jgh]h

gZkus_gby \ mijZ\ey_fhc i_j_f_gghc�

ar
de Integrier-Sättigung
es saturación de integral
ja
pl QDV\FHQLH FD¥NRZDQLD

pt saturação de integral
sv integralmättning
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351-14-26 linéarisation

Approximation d'un système non linéaire par un modèle mathématique linéaire avec
une précision déterminée, dans un intervalle de travail spécifié, autour d'un point de
fonctionnement stable.

linearization

The approximation of a non-linear system by a linear mathematical model with a
specified accuracy within a specified working range around a stable operating point.

ebg_ZjbaZpby

:iijhdkbZpby g_ebg_cghc kbkl_fu k ihfhsvx ebg_cghc fZl_fZlbq_kdhc
fh^_eb k hij_^_e_gghc lhqghklvx \ hij_^_e_gghc jZ[hq_c h[eZklb�
jZkiheh`_gghc \ hdj_klghklb mklhcqb\hc jZ[hq_c lhqdb�

ar
de Linearisierung
es linealización
ja
pl OLQHDU\]DFMD

pt linearização
sv linjärisering

351-14-27 amortissement (d'une oscillation)

Diminution progressive, dans le temps, de l'amplitude d'une oscillation, due à la
dissipation de l'énergie.

damping (of an oscillation)

Progressive reduction with time of the amplitude of an oscillation, due to the
dissipation of energy.

aZlmoZgb_ �dhe_[Zgbc�

Ihkl_i_ggh_ mf_gvr_gb_ k l_q_gb_f \j_f_gb Zfieblm^u dhe_[Zgbc�
h[mkeh\e_ggh_ ihl_j_c wg_j]bb�

ar
de Dämpfung (einer Schwingung)
es amortiguamiento (de una oscilación)
ja
pl W¥XPLHQLH GUJDÇ

pt amortecimento  (de uma oscilação)
sv dämpning
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– 56 – 60050-351  CEI:1998

351-14-28 taux d'amortissement

Pour un système linéaire du deuxième ordre décrit par l'équation différentielle

d

d

d

d

2

2 0 0
22 0

x

t

x

t
x+ + =θω ω

le taux d'amortissement est la valeur du facteur θ.
NOTE – ω0 est appelé pulsation caractéristique du système.

damping ratio

For a linear system of the second order described by the differential equation

d

d

d

d

2

2 0 0
22 0

x

t

x

t
x+ + =θω ω

the damping ratio is the value of the factor θ.
NOTE – ω0 is called the characteristic angular frequency of the system.

dhwnnbpb_gl aZlmoZgby

>ey ebg_cghc kbkl_fu \lhjh]h ihjy^dZ� hibkZgghc ^bnn_j_gpbZevguf
mjZ\g_gb_f

d

d

d

d

2

2 0 0
22 0

x

t

x

t
x+ + =θω ω

]^_ θ � dhwnnbpb_gl aZlmoZgby�

IJBF?¹:GB? ± ω��gZau\Z_lky oZjZdl_jbklbq_kdhc djm]h\hc qZklhlhc kbkl_fu�

ar
de Dämpfungsgrad
es factor de amortiguamiento
ja
pl ZVSo¥F]\QQLN W¥XPLHQLD

pt factor de amortecimento
sv relativ dämpning

351-14-29 réponse à un échelon

Réponse temporelle d'un système, produite par une variation instantanée de l'une
des variables d'entrée, d'un niveau constant à un autre. (voir figure 3)

step response

The time response of a system produced by an instantaneous variation of one of the
input variables from one constant level to another. (see figure 3)

klmi_gqZlZy oZjZdl_jbklbdZ

<j_f_ggZy oZjZdl_jbklbdZ kbkl_fu�� ijhba\_^_ggZy� f]gh\_gguf� baf_g_gb_f
h^ghc� ba� \oh^guo� i_j_f_gguo� hl� h^gh]h� ihklhyggh]h� mjh\gy� ^h� ^jm]h]h� �kf�
jbk� ���

ar
de Sprungantwort
es respuesta a un escalón
ja
pl RGSRZLHGÛ VNRNRZD

pt resposta a um degrau
sv stegsvar
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351-14-30 stabilité de la réponse à un échelon

Pour un système linéaire invariable dans le temps avec une seule entrée et une
seule sortie, propriété selon laquelle une variation en échelon de la variable d'entrée
avec une hauteur d'échelon limitée provoque une variation de la variable de sortie
tendant avec le temps vers une valeur finale limitée.

step response stability

For a single input, single output linear, time invariant system, the property that a step-
wise variation of the input variable with a bounded step height produces a change of
the output variable towards a final limited value with increasing time.

mklhcqb\hklv klmi_gqZlhc oZjZdl_jbklbdb

>ey ebg_cghc g_baf_gghc \h \j_f_gb kbkl_fu k h^gbf \oh^hf b h^gbf
\uoh^hf lh k\hckl\h� qlh klmi_gqZlh_ baf_g_gb_ \oh^ghc i_j_f_gghc k
h]jZgbq_gghc \ukhlhc rZ]Z ijhba\h^bl baf_g_gb_ \uoh^ghc i_j_f_gghc \
gZijZ\e_gbb dhg_qgh]h ij_^_evgh]h agZq_gby k ijbjZs_gb_f \j_f_gb�

ar
de Sprungantwortstabilität
es estabilidad de la respuesta a un escalón
ja
pl VWDELOQRÑ² RGSRZLHG]L VNRNRZHM

pt estabilidade da resposta a um degrau
sv stegsvarsstabilitet

351-14-31 réponse unitaire à un échelon

Réponse d'un système linéaire à un échelon, la variation de la variable de sortie
étant rapportée à la hauteur de l'échelon appliqué à l'entrée.

unit step response

Step response of a linear system with the change of the output variable being related
to the step-height of the input variable.

_^bgbpZ klmi_gqZlhc oZjZdl_jbklbdb

Klmi_gqZlZy oZjZdl_jbklbdZ ebg_cghc kbkl_fu� ijb wlhf baf_g_gb_ \uoh^ghc
i_j_f_gghc khhlghkblky k \ukhlhc rZ]Z \oh^ghc i_j_f_gghc�

ar
de Übergangsfunktion; Einheits-Sprungantwort
es respuesta a un escalón unitario
ja
pl RGSRZLHGÛ QD VNRN MHGQRVWNRZ\

pt resposta ao degrau unitário
sv svar på enhetssteg
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351-14-32 réponse impulsionnelle unité

Réponse temporelle d'un système produite par l'application d'une distribution de
Dirac (ou impulsion unité) à l'une de ses entrées.

NOTE – Pour un système linéaire, la réponse impulsionnelle unité est la dérivée par rapport
au temps de la réponse unitaire à un échelon.

unit pulse response
unit impulse response (US)
weighting function

The time response of a system produced by the application of a Dirac function (or
unit pulse function) on one of the inputs.

NOTE – The unit pulse response is, for a linear system, the time derivative of the unit step
response.

_^bgbqgZy bfimevkgZy oZjZdl_jbklbdZ

<j_f_ggZy oZjZdl_jbklbdZ kbkl_fu� ijhba\_^_ggZy iml_f ijbf_g_gby
nmgdpbb >bjZdZ �beb _^bgbqghc bfimevkghc nmgdpbb� gZ h^bg ba __ \oh^h\�

IJBF?¹:GB? ± ?^bgbqgZy bfimevkgZy oZjZdl_jbklbdZ y\ey_lky ^ey ebg_cghc

kbkl_fu ijhba\h^ghc ih \j_f_gb _^bgbpu klmi_gqZlhc oZjZdl_jbklbdb�

ar ;  
de Gewichtsfunktion; Einheits-Impulsantwort
es respuesta a un impulso unidad
ja
pl RGSRZLHGÛ LPSXOVRZD

pt resposta ao impulso unitário
sv impulssvar

351-14-33 réponse de rampe

Réponse temporelle d'un système résultant d'un accroissement en échelon de la
vitesse de variation de l'une des variables d'entrée, de zéro à une valeur finie. (voir
figure 9)

ramp response

The time response of a system resulting from a stepwise increase from zero to some
finite value in the rate of change of one of the input variables. (see figure 9)

ebg_cgh baf_gy_fZy oZjZdl_jbklbdZ

<j_f_ggZy oZjZdl_jbklbdZ kbkl_fu� y\eyxsZyky j_amevlZlhf klmi_gqZlh]h
ijbjZs_gby hl gmey ^h g_dhlhjh]h dhg_qgh]h agZq_gby \ kdhjhklb baf_g_gby
h^ghc ba \oh^guo i_j_f_gguo �kf� jbk� ���

ar
de Anstiegsantwort
es respuesta a una rampa
ja
pl RGSRZLHGÛ QD V\JQD¥ QDUDVWDMºF\ OLQLRZR

pt resposta a uma rampa
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351-14-34 action progressive

Type d'action dans lequel la variable de sortie peut varier de manière continue entre
deux limites.

NOTE – On appelle parfois improprement ce type d'action “ action par modulation” , surtout
lorsqu'on désire souligner le fait qu'il ne s'agit pas d'une action par échelons.

continuous action

A type of action in which the output variable may vary continuously between two
limits.

NOTE – Sometimes this type of action is improperly called “ modulating action”  especially
when one wants to stress the fact that the action is not a step action.

g_ij_ju\gh_ \ha^_ckl\b_

Lbi \ha^_ckl\by� \ dhlhjhf \uoh^gZy i_j_f_ggZy fh`_l f_gylvky g_ij_ju\gh
f_`^m ^\mfy ij_^_eZfb�

IJBF?¹:GB? ± Bgh]^Z wlhl lbi \ha^_ckl\by g_ijZ\bevgh gZau\Zxl ³fh^mebjmxs__

\ha^_ckl\b_´� hkh[_ggh dh]^Z ohlyl ih^q_jdgmlv lhl nZdl� qlh \ha^_ckl\b_ g_ y\ey_lky
klmi_gqZluf�

ar
de kontinuierliches Verhalten
es acción progresiva
ja
pl G]LD¥DQLH FLºJ¥H

pt acção contínua
sv kontinuerlig verkan

351-14-35 action par modulation

Type d'action dans lequel la variable de sortie provient de la modulation d'une
porteuse par la variable d'entrée.

modulating action

Type of action in which the output variable results from modulation of a carrier by the
input variable.

fh^mebjmxs__ \ha^_ckl\b_

Lbi \ha^_ckl\by� ijb dhlhjhf \uoh^gu_ i_j_f_ggu_ y\eyxlky j_amevlZlhf
fh^meypbb g_kms_c ihkj_^kl\hf \oh^ghc i_j_f_gghc�

ar
de modulierendes Verhalten
es acción por modulación
ja
pl G]LD¥DQLH ] PRGXODFMº

pt acção modulante
sv moduleringsverkan
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351-14-36 séquence de fonctions impulsion

Suite de fonctions de Dirac (fonctions impulsion unité) modulées par une variable
d'entrée en des points d'échantillonnage consécutifs équidistants. (voir figure 4)

pulse function sequence
impulse function sequence (US)

Sequence of Dirac functions (unit pulse functions), in equidistant consecutive
sampling points, modulated by an input variable. (see figure 4)

ihke_^h\Zl_evghklv bfimevkguo nmgdpbc

Ihke_^h\Zl_evghklv nmgdpbc >bjZdZ �\oh^guo bfimevkguo nmgdpbc� \
jZ\ghklhysbo ihke_^h\Zl_evguo lhqdZo� fh^mebjm_fuo \oh^ghc i_j_f_gghc
�kf� jbk� ���

ar
de Impulsfolgefunktion
es secuencia de funciones impulso
ja
pl FLºJ LPSXOVoZ MHGQRVWNRZ\FK

pt sequência de impulsos unitários
sv amplitudmodulerat pulståg

351-14-37 transmittance en z

Pour un système linéaire dont les variables d'entrée et les variables de sortie sont
échantillonnées aux mêmes instants, rapport de la transformée en z d'une variable
de sortie à la transformée en z de la variable d'entrée correspondante, toutes les
conditions initiales étant nulles.

z-transfer function

For a linear system with synchronously sampled input and output variables, the ratio
of the z-transform of the output variable to the z-transform of the corresponding input
variable, with all initial conditions equal to zero.

nmgdpby ]�ij_h[jZah\Zgby

>ey ebg_cghc kbkl_fu k kbgojhggh hlh[jZggufb \oh^gufb b \uoh^gufb
i_j_f_ggufb� hlghr_gb_ ]�ij_h[jZah\Zgby \uoh^ghc i_j_f_gghc d ]�
ij_h[jZah\Zgbx khhl\_lkl\mxs_c \oh^ghc i_j_f_gghc� ijb wlhf gZqZevgu_
mkeh\by jZ\gu gmex�

ar
de z-Übertragungsfunktion
es función de transferencia en z
ja
pl WUDQVPLWDQFMD G\VNUHWQD

pt função de transferência em z
sv z-transformerad överföringsfunktion
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351-14-38 constante de temps (en commande automatique)

Temps nécessaire pour atteindre 63,2 ... % (soit 1-1/e) de la variation totale de la
sortie d'un système linéaire du premier ordre, en cas de variation en échelon de la
variable d'entrée.

time constant (in automatic control)

The time required to complete 63,2 ... % (i.e.1-1/e) of the total change of the output
of a first-order linear system produced by a step-wise variation of the input variable.

\uoh^gZy ihklhyggZy \j_f_gb

>ey klmi_gqZlhc oZjZdl_jbklbdb ebg_cghc kbkl_fu i_j\h]h ihjy^dZ
ijh^he`bl_evghklv \j_f_ggh]h bgl_j\ZeZ� g_h[oh^bfh]h� qlh[u ^hklb]gmlv
63,2 … � �l�_� � � ��_� agZq_gby dhg_qgh]h mklhcqb\h]h khklhygby�

ar
de Verzögerungszeit; Zeitkonstante (in der Automatisierungstechnik)
es constante de tiempo (de salida)
ja
pl VWDáD F]DVRZD �Z\M�FLD�

pt constante de tempo (de saída)
sv tidkonstant

351-14-39 constante de temps équivalente

Pour une réponse à un échelon, durée de l'intervalle de temps compris entre les
points d'intersection de la tangente au point d'inflexion avec l'axe horizontal
correspondant à la valeur initiale et avec la parallèle à cet axe passant par la valeur
de régime établi final. (voir figure 5)

NOTE – Cette définition ne s'applique qu'aux systèmes ne présentant pas de dépassement
dans la réponse à un échelon.

equivalent time constant
balancing time (deprecated)

For a step response, duration of the time interval between the intersection points of
the tangent at the inflection point with the horizontal axis corresponding to the initial
value and with its parallel through the final steady state value. (see figure 5)

NOTE – This definition applies only to systems without overshoot of the step response.

wd\b\Ze_glgZy ihklhyggZy \j_f_gb

>ey klmi_gqZlhc oZjZdl_jbklbdb ijh^he`bl_evghklv \j_f_ggh]h bgl_j\ZeZ
f_`^m lhqdZfb i_j_k_q_gby dZkZl_evghc \ lhqd_ ba]b[Z k \j_f_gghc hkvx b k
iZjZee_evghc wlhc hkb� ijhoh^ys_c q_j_a agZq_gb_ dhg_qgh]h mklhcqb\h]h
khklhygby �kf� jbk� ���

IJBF?¹:GB? – Wlh hij_^_e_gb_ ijbf_gy_lky lhevdh d kbkl_fZf [_a \uoh^Z aZ

mklZgh\e_ggu_ ij_^_eu klmi_gqZlhc oZjZdl_jbklbdb�

ar ; 
de Ausgleichszeit
es constante de tiempo equivalente
ja
pl VWDáD F]DVRZD ]DVW
SF]D

pt constante de tempo equivalente
sv ekvivalent tidkonstant
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351-14-40 temps mort équivalent

Durée de l'intervalle de temps compris entre l'instant d'une variation en échelon
d'une variable d'entrée et l'instant défini par l'intersection de la tangente au point
d'inflexion avec l'axe horizontal correspondant à la valeur initiale. (voir figure 5)

NOTE – Cette définition s'applique uniquement aux systèmes ne présentant pas de
dépassement dans la réponse à un échelon.

equivalent dead time

Duration of the time interval between the step change of an input variable and the
intersection point of the tangent of the step response at the inflection point with the
horizontal axis corresponding to the initial value. (see figure 5)

NOTE – This definition applies only to systems without overshoot of the step response.

wd\b\Ze_glgh_ g_jZ[hq__ \j_fy

Ijh^he`bl_evghklv \j_f_ggh]h bgl_j\ZeZ f_`^m klmi_gqZluf baf_g_gb_f
\oh^ghc i_j_f_gghc b fhf_glhf \j_f_gb� hij_^_e_gguf i_j_k_q_gb_f
dZkZl_evghc klmi_gqZlhc oZjZdl_jbklbdb \ lhqd_ ba]b[Z k \j_f_gghc hkvx �kf�
jbk� ���

IJBF?¹:GB? ± Wlh hij_^_e_gb_ ijbf_gy_lky lhevdh d kbkl_fZf [_a \uoh^Z aZ

mklZgh\e_ggu_ ij_^_eu klmi_gqZlhc oZjZdl_jbklbdb�

ar
de Verzugszeit
es tiempo muerto equivalente
ja
pl F]DV RSoÛQLHQLD ]DVW¿SF]\
pt tempo morto equivalente
sv ekvivalent dödtid

351-14-41 temps de montée

Pour une réponse à un échelon, durée de l'intervalle de temps compris entre l'instant
où la variable de sortie atteint une fraction spécifiée et faible de la différence entre
ses valeurs de régime établi final et l'instant où elle atteint pour la première fois une
fraction spécifiée importante de cette même différence. (voir figure 3)

NOTE – Les valeurs conventionnelles sont de 5 % à 95 % ou de 10 % à 90 %.

rise time

For a step response, duration of the time interval between the instant when the
output variable reaches a small specified percentage of the difference between the
final and the initial steady state values, and the instant when it reaches for the first
time a large specified percentage of the same difference. (see figure 3)

NOTE – Conventional values are 5 % to 95 % or 10 % to 90 %.
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��������� \j_fy gZjZklZgby

>ey klmi_gqZlhc oZjZdl_jbklbdb ijh^he`bl_evghklv \j_f_ggh]h bgl_j\ZeZ
f_`^m fhf_glhf \j_f_gb� dh]^Z \uoh^gZy i_j_f_ggZy ^hklb]Z_l fZeh]h
hij_^_e_ggh]h ijhp_glZ hl agZq_gby dhg_qgh]h mklhcqb\h]h khklhygby� b l_f
fhf_glhf \j_f_gb� dh]^Z hgZ \i_j\u_ ^hklb]Z_l [hevrh]h hij_^_e_ggh]h
ijhp_glZ hl lh]h `_ kZfh]h agZq_gby mklhcqb\h]h khklhygby�

ar
de Anstiegszeit (in der Automatisierungstechnik)
es tiempo de subida
ja
pl F]DV QDUDVWDQLD

pt tempo de subida
sv stigtid

351-14-42 temps de réponse à un échelon

Durée de l'intervalle de temps compris entre l'instant où une variation en échelon est
appliquée à l'une des variables d'entrée, et l'instant où la variable de sortie atteint
pour la première fois un pourcentage spécifié de la différence entre ses valeurs de
régime établi final et initial. (voir figure 3)

step response time

Duration of the time interval between the instant of a step change in one of the input
variables and the instant when the output variable reaches for the first time a
specified percentage of the difference between the final and the initial steady state
values. (see figure 3)

\j_fy klmi_gqZlhc oZjZdl_jbklbdb

Ijh^he`bl_evghklv \j_f_ggh]h bgl_j\ZeZ f_`^m fhf_glhf klmi_gqZlh]h
baf_g_gby \ h^ghc ba \oh^guo i_j_f_gguo b fhf_glhf� dh]^Z \uoh^gZy
i_j_f_ggZy \i_j\u_ ^hklb]Z_l hij_^_e_ggh]h ijhp_glZ hl agZq_gby k\h_]h
dhg_qgh]h mklhcqb\h]h khklhygby � kf� jbk� ���

ar
de Anschwingzeit (in der Automatisierungstechnik)
es tiempo de alcance
ja
pl F]DV RGSRZLHG]L VNRNRZHM

pt tempo de resposta a um degrau
sv stegsvarstid
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351-14-43 durée d'établissement

Durée de l'intervalle de temps compris entre l'instant d'une variation en échelon
d'une des variables d'entrée, et l'instant où la variable de sortie ne s'écarte plus au-
delà d'une tolérance spécifiée (par exemple 5 %) de la différence entre ses valeurs
de régime établi final et initial. (voir figure 3)

NOTE 1 – Les valeurs conventionnelles de la tolérance sont ±2 % et ±5 %.

NOTE 2 – Pour un comportement non linéaire, l'ampleur et la position de la variable d'entrée
doivent être spécifiées.

settling time

Duration of the time interval between the instant of a step change in one of the input
variables and the instant when the output variable does not deviate by more than a
specified tolerance (e.g. 5 %) from the difference between its final and initial steady
state values. (see figure 3)

NOTE 1 – Conventional values for tolerance are ±2 % and ±5 %.

NOTE 2 – For non-linear behaviour, both magnitude and position of the input variable should
be specified.

\j_fy mklZgh\e_gby �\ klmi_gqZlhc oZjZdl_jbklbd_�

Ijh^he`bl_evghklv \j_f_ggh]h bgl_j\ZeZ f_`^m fhf_glhf klmi_gqZlh]h
baf_g_gby \ h^ghc ba \oh^guo i_j_f_gguo b fhf_glhf \j_f_gb� dh]^Z
\uoh^gZy i_j_f_ggZy g_ hldehgy_lky [he__ q_f gZ hij_^_e_ggh_ ^himklbfh_
agZq_gb_ � gZijbf_j� ��� hl k\h_]h agZq_gby dhg_qgh]h mklhcqb\h]h khklhygby
�kf� jbk� ���

IJBF?¹:GB? � ± H[uqgufb ^himklbfufb agZq_gbyfb y\eyxlky ��� b ����

IJBF?¹:GB? � ± >ey g_ebg_cgh]h ih\_^_gby dZd \_ebqbgZ� lZd b ihabpby \oh^ghc

i_j_f_gghc ^he`gu [ulv hij_^_e_gu�

ar
de Einschwingzeit
es tiempo de establecimiento
ja
pl F]DV XVWDODQLD �RGSRZLHG]L VNRNRZHM�

pt tempo de estabelecimento
sv insvängningstid

351-14-44 taux de dépassement

Pour une réponse à un échelon, écart transitoire maximal entre la variable de sortie
et sa valeur de régime établi final, exprimé en pourcentage de la différence entre les
valeurs de régime établi initial et final. (voir figure 3)

overshoot

For a step response, the maximum transient deviation from the final steady state
value of the output variable, expressed in percentage of the difference between the
final and the initial steady state values. (see figure 3)

\uoh^ aZ mklZgh\e_ggu_ ij_^_eu

>ey klmi_gqZlhc oZjZdl_jbklbdb fZdkbfZevgh_ g_mklhcqb\h_ hldehg_gb_ hl

agZq_gby dhg_qgh]h mklhcqb\h]h khklhygby \uoh^ghc i_j_f_gghc� \ujZ`_gghc
\ ijhp_glghf hlghr_gbb d \_ebqbg_ mklhcqb\h]h khklhygby �kf� jbk� ���

ar
de Überschwingweite
es sobreoscilación
ja
pl SU]HUHJXORZDQLH

pt sobrelevação
sv översväng
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351-14-45 temps mort

Intervalle de temps compris entre l'instant où l'on provoque une variation d'une
variable d'entrée et l'instant où débute la variation corrélative de la variable de sortie.

dead time

The time interval between the instant when a variation of an input variable is
produced and the instant when the consequent variation of the output variable starts.

g_jZ[hq__ \j_fy

<j_f_gghc bgl_j\Ze f_`^m fhf_glhf \j_f_gb� dh]^Z ijhba\h^blky baf_g_gb_

\oh^ghc i_j_f_gghc� b fhf_glhf \j_f_gb� dh]^Z gZqbgZ_lky

ihke_^h\Zl_evgh_ baf_g_gb_ \uoh^ghc i_j_f_gghc�

ar
de Totzeit
es tiempo muerto
ja
pl F]DV RSoÛQLHQLD

pt tempo morto
sv dödtid

351-14-46 retard de parcours

Retard attribuable à la vitesse de propagation.

distance-velocity lag

A delay attributable to the rate of propagation.

aZiZa^u\Zgb_ ih jZkklhygbx b kdhjhklb

AZf_^e_gb_� ijbibku\Z_fh_ kdhjhklb jZkijhkljZg_gby�

ar
de Laufzeitverzögerung
es retardo de propagación
ja
pl RSoÛQLHQLH WUDQVSRUWRZH

pt atraso de percurso
sv transportfördröjning
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351-14-47 réponse en fréquence

Pour un système linéaire en régime sinusoïdal établi, rapport du phaseur de la
variable de sortie au phaseur de la variable d'entrée correspondante, représenté en
fonction de la pulsation ω.

NOTE – La réponse en fréquence coïncide avec la fonction de transfert prise sur l'axe
imaginaire du plan complexe.

frequency response

For a linear system in sinusoidal steady state, the ratio of the phasor of the output
variable to the phasor of the corresponding input variable, represented as a function
of the angular frequency ω.

NOTE – The frequency response coincides with the transfer function taken on the imaginary
axis of the complex plane.

qZklhlgZy oZjZdl_jbklbdZ

>ey ebg_gcghc kbkl_fu \ kbgmkhb^Zevghf mklhcqb\hf khklhygbb hlghr_gb_

nZau \uoh^ghc i_j_f_gghc d nZa_ khhl\_lkl\mxs_c \oh^ghc i_j_f_gghc�

ij_^klZ\e_gghc dZd nmgdpby djm]h\hc qZklhluω�

IJBF?¹:GB? ± QZklhlgZy oZjZdl_jbklbdZ kh\iZ^Z_l k nmgdpb_c ij_h[jZah\Zgby gZ

\hh[jZ`Z_fuo hkyo dhfie_dkghc iehkdhklb�

ar
de Frequenzgang
es respuesta en frecuencia
ja
pl RGSRZLHGÛ F]¿VWRWOLZRÑFLRZD

pt resposta frequencial; resposta em frequência
sv frekvensfunktion

351-14-48 gain

Pour un système linéaire en régime sinusoïdal établi, rapport de l'amplitude de la
variable de sortie à l'amplitude de la variable d'entrée correspondante. (voir figure 6)

NOTE 1 – Le gain est le module (valeur absolue) de la réponse en fréquence, pour une
fréquence donnée.

NOTE 2 – En pratique, le gain à une fréquence autre que zéro est quelquefois appelé gain
dynamique, alors qu'à la fréquence nulle, il s'agit du gain statique.

gain

For a linear system in sinusoidal steady state, the ratio of the amplitude of the output
variable to the amplitude of the corresponding input variable. (see figure 6)

NOTE 1 – The gain is the modulus (absolute value) of the frequency response at a given
frequency.

NOTE 2 – In practical use the gain at frequencies other than zero is often called “dynamic
gain" as opposed to the “ static gain”  at frequency zero.
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��������� dhwnnbpb_gl mkbe_gby

>ey ebg_cghc kbkl_fu \ kbgmkhb^Zevghf mklhcqb\hf khklhygbb hlghr_gb_

Zfieblm^u \uoh^ghc i_j_f_gghc d Zfieblm^_ khhl\_lkl\mxs_c \oh^ghc

i_j_f_gghc �kf�jbk����

IJBF?¹:GB? � ± Dhwnnbpb_gl mkbe_gby wlh fh^mev �Z[khexlgh_ agZq_gb_�

qZklhlghc oZjZdl_jbklbdb gZ aZ^Zgghc qZklhl_�

IJBF?¹:GB? � ± < ijZdlbq_kdhf bkihevah\Zgbb dhwnnbpb_gl mkbe_gby gZ qZklhlZo�

hlebqguo hl gmey� qZklh gZau\Zxl ³^bgZfbq_kdbf dhwnnbpb_glhf mkbe_gby´ \
ijhlb\hiheh`ghklv ³klZlbq_kdhfm dhwnnbpb_glm mkbe_gby´ gZ gme_\hc qZklhl_�

ar
de Amplitudenverhältnis
es ganancia
ja
pl Z]PRFQLHQLH

pt ganho
sv förstärkning

351-14-49 gain logarithmique

Logarithme du gain.

NOTE – Le gain logarithmique est habituellement exprimé en décibels. Si G est le gain du

système linéaire, son gain logarithmique est donc 20 log10 G dB. (voir figure 6)

logarithmic gain

The logarithm of a gain.

NOTE – The logarithmic gain is usually expressed in decibels. For a gain G the logarithmic

gain is thus 20 log10 G dB. (see figure 6)

mkbe_gb_ ih eh]Zjbnfbq_kdhfm aZdhgm

Eh]Zjbnf dhwnnbpb_glZ mkbe_gby

IJBF?¹:GB? ± Mkbe_gb_ ih eh]Zjbnfbq_kdhfm aZdhgm h[uqgh \ujZ`Z_lky \

^_pb[_eeZo� >ey dhwnnbpb_glZ mkbe_gby * eh]Zjbnfbq_kdbc dhwnnbpb_gl mkbe_gby
jZ\_g lZdbf h[jZahf �� ORJ�� * G% �kf� jbk� ���

ar ;  
de logarithmisches Amplitudenverhältnis
es ganancia logarítmica
ja
pl Z]PRFQLHQLH ORJDU\WPLF]QH

pt ganho logarítmico
sv logaritmisk förstärkning
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351-14-50 déphasage
(101-14-40 MOD)

Pour un système linéaire en régime sinusoïdal établi, différence entre la phase de la
variable de sortie et la phase de la variable d'entrée correspondante. (voir figure 6)

phase angle

For a linear system in sinusoidal steady state, phase difference between the phase of
the output variable and the phase of the corresponding input variable. (see figure 6)

jZaghklv nZa �ebg_cghc kbkl_fu�

>ey ebg_cghc kbkl_fu \ kbgmkhb^Zevghf mklhcqb\hf khklhygbb jZaghklv nZa

f_`^m \uoh^ghc b khhl\_lkl\mxs_c \oh^ghc i_j_f_gghc �kf� jbk� ���

ar
de Phasenwinkel  (in der Automatisierungstechnik)
es fase  (de un sistema lineal)
ja
pl SU]HVXQL¿FLH ID]RZH

pt diferença de fase (de um sistema linear); desfasagem (de um sistema linear)
sv fasvinkel

351-14-51 réponse en amplitude
réponse en gain

Gain exprimé en fonction de la pulsation ω.

NOTE 1 – Dans une représentation graphique, le gain est généralement tracé en valeur

logarithmique en fonction de la valeur logarithmique de la pulsation ω. (voir figure 6)

NOTE 2 – La réponse en amplitude est le module (valeur absolue) de la réponse en
fréquence.

gain response
amplitude response

The gain as a function of the angular frequency ω.

NOTE 1 – In graphical representation the gain is usually plotted as logarithmic gain versus

the logarithmically represented value of the angular frequency ω. (see figure 6)

NOTE 2 – The gain response is the modulus (absolute value) of the frequency response.

Zfieblm^gZy oZjZdl_jbklbdZ

Dhwnnbpb_gl mkbe_gby dZd nmgdpby djm]h\hc qZklhluω�

IJBF?¹:GB? � ± < ]jZnbq_kdhf ij_^klZ\e_gbb dhwnnbpb_gl mkbe_gby h[uqgh

bah[jZ`Z_lky dZd eh]Zjbnfbq_kdh_ agZq_gb_ nmgdpbb hl eh]Zjbnfbq_kdh]h agZq_gby

djm]h\hc qZklhlu ω �kf� jbk� ���

IJBF?¹:GB? � ± :fieblm^gZy oZjZdl_jbklbdZ y\ey_lky fh^me_f �Z[khexlghc

\_ebqbghc� qZklhlghc oZjZdl_jbklbdb�

ar ;  
de Amplitudengang
es curva de amplitud
ja
pl FKDUDNWHU\VW\ND F]¿VWRWOLZRÑFLRZD DPSOLWXGRZD

pt resposta em ganho; resposta em amplitude
sv förstärkningsfunktion
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351-14-52 réponse en phase

Déphasage exprimé en fonction de la pulsation ω.

NOTE 1 – Dans une représentation graphique, la différence de phase est généralement

tracée en fonction de la valeur logarithmique de la pulsation ω. (voir figure 6)

NOTE 2 – La réponse en phase est l'argument de la réponse en fréquence.

phase response

The phase angle as a function of the angular frequency ω.

NOTE 1 – In graphical representation the phase angle is usually plotted versus the

logarithmically represented value of the angular frequency ω. (see figure 6)

NOTE 2 – The phase response is the argument of the frequency response.

nZah\Zy oZjZdl_jbklbdZ

JZaghklv nZa dZd nmgdpby hl djm]h\hc qZklhluω�

IJBF?¹:GB? � ± < ]jZnbq_kdhf ij_^klZ\e_gbb jZaghklv nZa h[uqgh bah[jZ`Z_lky

dZd nmgdpby hl eh]Zjbnfbq_kdh]h agZq_gby djm]h\hc qZklhlu ω �kf� jbk� ���

IJBF?¹:GB? � ± NZah\Zy oZjZdl_jbklbdZ y\ey_lky Zj]mf_glhf qZklhlghc

oZjZdl_jbklbdb�

ar
de Phasengang
es curva de fase
ja
pl FKDUDNWHU\VW\ND F]¿VWRWOLZRÑFLRZD ID]RZD

pt resposta em fase
sv fasfunktion

351-14-53 courbes de réponse en fréquence
diagramme de Bode

Représentation graphique combinée du gain logarithmique et du déphasage en
fonction de la pulsation sur une échelle logarithmique. (voir figure 6)

frequency response characteristic
Bode diagram

Combined graphical representation of logarithmic gain and phase angle as functions
of the angular frequency on a logarithmic scale. (see figure 6)

eh]ZjbnfZ qZklhlghc oZjZdl_jbklbdb
]jZnbd ;h^_

Dhf[bgbjh\Zggh_ ]jZnbq_kdh_ ij_^klZ\e_gb_ mkbe_gby ih eh]Zjbnfbq_kdhfm
aZdhgm b jZaghklb nZa dZd nmgdpbc hl djm]h\hc qZklhlu \ eh]Zjbnfbq_kdhf
fZkrlZ[_ �kf� jbk� ���

ar ;  
de Frequenzkennlinien; Bodediagramm
es diagrama de respuesta en frecuencia; diagrama de Bode
ja
pl FKDUDNWHU\VW\ND ORJDU\WPLF]QD F]¿VWRWOLZRÑFLRZD DPSOLWXGRZD L ID]RZD�

Z\NUHV %RGHJR

pt características da resposta frequencial; diagrama de Bode
sv bodediagram
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351-14-54 fréquence de cassure

Dans un diagramme de Bode, fréquence déterminée par l'intersection de deux
droites concourantes asymptotiques à la courbe de gain logarithmique.

corner frequency

In a Bode diagram, that angular frequency indicated by the point of intersection of
two straight lines asymptotic to the logarithmic gain curve.

m]he qZklhlu

GZ ]jZnbd_ ;h^_ djm]h\Zy qZklhlZ� mdZaZggZy lhqdhc i_j_k_q_gby ^\mo ijyfuo
ebgbc Zkbfilhlbqguo djb\hc mkbe_gby ih eh]Zjbnfbq_kdhfm aZdhgm�

ar
de Eckkreisfrequenz
es frecuencia de codo
ja
pl F]¿VWRWOLZRÑ² JUDQLF]QD

pt frequência de canto
sv brytpunktsfrekvens

351-14-55 lieu de la réponse en fréquence
diagramme polaire
diagramme de Nyquist

Représentation graphique de la réponse en fréquence par une courbe en
coordonnées polaires dans le plan complexe, la pulsation étant le paramètre de la
courbe. (voir figure 7)

frequency response locus
Nyquist plot

Graphical representation of the frequency response by polar coordinates as a curve
in the complex plane with the angular frequency as the curve parameter.
(see figure 7)

djb\Zy qZklhlghc oZjZdl_jbklbdb
]jZnbd GbdbklZ

=jZnbq_kdh_ ij_^klZ\e_gb_ qZklhlghc oZjZdl_jbklbdb k ihfhsvx iheyjguo
dhhj^bgZl dZd djb\hc \ dhfie_dkghc iehkdhklb k djm]h\hc qZklhlhc \ dZq_kl\_
iZjZf_ljZ djb\hc �kf� jbk� ���

ar ;  
de Ortskurve des Frequenzganges; Nyquist-Ortskurve
es diagrama vectorial de frecuencia; diagrama polar; diagrama de Nyquist
ja
pl FKDUDNWHU\VW\ND F]¿VWRWOLZRÑFLRZD DPSOLWXGRZR�ID]RZD� Z\NUHV 1\JXLVWD

pt lugar da resposta frequencial; diagrama de Nyquist
sv nyquistdiagram
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351-14-56 réponse en fréquence en boucle ouverte

Produit des réponses en fréquence des éléments de la chaîne d'action et de la
chaîne de réaction.

open-loop frequency response

The product of the frequency responses of the elements in the forward path and in
the feedback path.

qZklhlgZy oZjZdl_jbklbdZ \ jZahfdgmlhf dhglmj_

Ijhba\_^_gb_ qZklhlguo oZjZdl_jbklbd we_f_glh\ \ p_ib ijyfhc _j_^Zqb b \
p_ib h[jZlghc k\yab�

ar
de Frequenzgang des aufgeschnittenen Regelkreises
es respuesta en frecuencia en bucle abierto
ja
pl FKDUDNWHU\VW\ND F]¿VWRWOLZRÑFLRZD S¿WOL RWZDUWHM

pt resposta frequencial em anel aberto
sv frekvensfunktion för öppen reglerkrets

351-14-57 fréquence de convergence de gain

Fréquence pour laquelle le gain est égal à 1. (voir figure 6)

gain crossover frequency

The frequency at which the value of gain response is unity. (see figure 6)

qZklhlZ i_j_oh^Z mkbe_gby

QZklhlZ��gZ�dhlhjhc�agZq_gb_�Zfieblm^ghc�oZjZdl_jbklbdb�jZ\gh�_^bgbp_��kf�
jbk� ���

ar
de Durchtrittskreisfrequenz
es frecuencia de cruce de ganancia
ja
pl F]¿VWRWOLZRÑ² SU]HFL¿FLD

pt frequência de cruzamento de ganho; frequência de ganho unitário
sv överkorsningsfrekvens för amplitudkurva

351-14-58 marge de phase

Différence entre la réponse en phase en boucle ouverte à la fréquence de con-
vergence de gain et −π rad. (voir figure 6)

phase margin

The difference between the open-loop phase response at the gain crossover
frequency and −π rad. (see figure 6)

aZiZk ih nZa_

JZaghklv f_`^m qZklhlghc oZjZdl_jbklbdhc \ jZahfdgmlhf dhglmj_ b qZklhlhc

i_j_oh^Z mkbe_gby b ± π jZ^� �kf� jbk� ���

ar
de Phasenreserve
es margen de fase
ja
pl ]DSDV ID]\

pt margem de fase
sv fasmarginal
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351-14-59 fréquence critique
fréquence à −ππ
Fréquence minimale pour laquelle la réponse en phase est −π rad. (voir figure 6)

phase crossover frequency

The lowest frequency at which the phase response is −π rad. (see figure 6)

nZah\Zy qZklhlZ i_j_oh^Z

KZfZy gbadZy qZklhlZ i_j_oh^Z� gZ dhlhjhc nZah\Zy oZjZdl_jbklbdZ jZ\gZ ± π
jZ^� �kf� jbk� ���

ar
de Phasenschnittkreisfrequenz
es frecuencia crítica; frecuencia de cruce de fase
ja
pl F]¿VWRWOLZRÑ² DQW\ID]\

pt frequência de cruzamento de fase
sv överkorsningsfrekvens för faskurva

351-14-60 marge de gain

Inverse du gain en boucle ouverte à la fréquence critique. (voir figure 6)

gain margin

The reciprocal value of the open-loop gain response at the phase crossover
frequency. (see figure 6)

aZiZk ih mkbe_gbx

H[jZlgZy \_ebqbgZ Zfieblm^ghc oZjZdl_jbklbdb \ jZahfdgmlhf dhglmj_ gZ

nZah\hc qZklhl_ i_j_oh^Z �kf� jbk� ���

ar
de Betragsreserve
es margen de ganancia
ja
pl ]DSDV PRGX¥X

pt margem de ganho
sv förstärkningsmarginal
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351-14-61 diagramme de Nichols

Diagramme donnant les courbes du gain logarithmique et de la différence de phase
de la réponse en fréquence en boucle ouverte, tracées en coordonnées
rectangulaires.

Nichols plot

A diagram showing gain and phase angle contours of the open loop frequency
response plotted in the rectangular coordinates of logarithmic gain and phase
difference.

]jZnbd GbdhekZ

=jZnbd� ihdZau\Zxsbc djb\u_ mkbe_gby ih eh]Zjbnfbq_kdhfm aZdhgm� b

jZaghklvx nZa qZklhlghc oZjZdl_jbklbdb \ jZahfdgmlhf dhglmj_�
bah[jZ`_ggu_ \ ijyfhm]hevguo dhhj^bgZlZo�

ar
de Nichols-Diagramm
es diagrama de Nichols
ja
pl Z\NUHV 1LFKROVD

pt diagrama de Nichols
sv Nichols-diagram

351-14-62 fonction descriptive
transmittance équivalente

Pour un élément non linéaire en régime permanent, sollicité par une variable d'entrée
sinusoïdale, réponse en fréquence obtenue en ne tenant compte que de la
composante fondamentale de la variable de sortie.

NOTE – La fonction descriptive peut dépendre de la fréquence et de l'amplitude de la
variable d'entrée, ou seulement de cette amplitude.

describing function

For a non-linear element in steady state, with a sinusoidal input variable, the
frequency response obtained by taking only the fundamental component of the
output variable.

NOTE – The describing function can depend on the frequency and on the amplitude of the
input variable, or only on the amplitude of the input variable.

oZjZdl_jbklbq_kdZy nmgdpby

>ey g_ebg_cgh]h we_f_glZ \ mklhcqb\hf khklhygbb� k kbgmkhb^Zevghc \oh^ghc

i_j_f_gghc� qZklhlgZy oZjZdl_jbklbdZ� ihemq_ggZy k mq_lhf ebrv hkgh\ghc

khklZ\eyxs_c \uoh^ghc i_j_f_gghc�

IJBF?¹:GB? ± OZjZdl_jbklbq_kdZy nmgdpby fh`_l aZ\bk_lv hl qZklhlu b Zfieblm^u

\oh^ghc i_j_f_gghc beb lhevdh hl Zfieblm^u \oh^ghc i_j_f_gghc�

ar
de Beschreibungsfunktion
es función descriptiva
ja
pl IXQNFMD RSLVXMºFD
pt função descritiva
sv beskrivande funktion
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351-14-63 lieu des racines

Diagrammes, dans le plan complexe, représentant les déplacements des pôles de la
fonction de transfert en boucle fermée en fonction des variations du gain en boucle
ouverte.

root locus

Plots in the complex plane of the variations of the poles of the closed-loop transfer
function with changes in the open-loop gain.

f_klhiheh`_gb_ dhjg_c

=jZnbdb \ dhfie_dkghc iehkdhklb� ij_^klZ\eyxsb_ kf_s_gb_ ihexkh\

nmgdpbb ij_h[jZah\Zgby \ aZfdgmlhf dhglmj_ dZd nmgdpbb baf_g_gby mkbe_gby

\ jZahfdgmlhf dhglmj_�

ar
de Wurzelortskurven
es lugar de las raíces
ja
pl OLQLD SLHUZLDVWNRZD

pt lugar de raízes
sv rotlokus

351-14-64 équation caractéristique

Equation obtenue en annulant soit le dénominateur d'une fonction de transfert d'un
système en boucle fermée soit en annulant le polynôme caractéristique d'une
transformation linéaire donnée sur un espace vectoriel de dimension finie, ou de sa
représentation matricielle.

characteristic equation

An equation obtained by setting equal to zero either the denominator of a transfer
function of a closed loop system or the characteristic polynomial of a given linear
transformation on a finite dimensional vector space, or of its matrix representation.

oZjZdl_jbklbq_kdh_ mjZ\g_gb_

MjZ\g_gb_� ihemq_ggh_ iml_f ijbjZ\gb\Zgby \ gmex agZf_gZl_ey nmgdpbb

ij_h[jZah\Zgby kbkl_fu k aZfdgmluf dhglmjhf beb oZjZdl_jbklbq_kdh]h

fgh]hqe_gZ ^Zggh]h ebg_cgh]h ij_h[jZah\Zgby \ \_dlhjghf ijhkljZgkl\_ k

dhg_qguf qbkehf baf_j_gbc beb \ _]h fZljbqghf ij_^klZ\e_gbb�

ar
de charakteristische Gleichung
es ecuación característica
ja
pl UoZQDQLH FKDUDNWHU\VW\F]QH

pt equação característica
sv karakteristisk ekvation
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351-14-65 placement des pôles

Procédure de conception par laquelle les pôles ou les valeurs propres d'un système
linéaire donné invariant dans le temps sont attribués à un ensemble d'emplacements
spécifiés dans le plan s ou dans le plan z, au moyen d'une réaction à partir de l'état
ou de la sortie.

pole assignment

Design procedure by which the poles or eigenvalues of a given time invariant linear
system are allocated to a specified set of locations in the s-plane or z-plane by
means of state or output feedback.

jZkij_^_e_gb_ ihexkh\

Ijh_dlgZy ijhp_^mjZ� k ihfhsvx dhlhjhc ihexkZ beb kh[kl\_gu_ agZq_gby

^Zgghc ebg_cghc kbkl_fu� g_baf_gghc \h \j_f_gb� ijbk\Zb\Zxlky

hij_^_e_gghfm fgh`_kl\m f_klhiheh`_gbc \ V�iehkdhklb beb \ ]�iehkdhklb

kj_^gb_ agZq_gby khklhygby h[jZlghc k\yab beb blh]Z�

ar
de Polzuweisung
es colocación de los polos
ja
pl UR]PLHV]F]DQLH ELHJXQoZ

pt localização de pólos
sv polplacering

351-14-66 système à déphasage minimal

Système linéaire dont la réponse en phase, pour des valeurs négatives du
déphasage, donne les valeurs absolues les plus petites possibles, pour une réponse
en gain donnée.

NOTE – Un système à déphasage minimal n'inclut pas d'éléments de retard ou d'éléments
passe-tout.

minimal phase system

A linear system whose phase response, with negative values of the phase angle,
shows the lowest absolute values possible at a given gain response.

NOTE – A minimal phase system does not include dead time elements or all-pass elements.

kbkl_fZ k fbgbfZevghc nZahc

Ebg_cgZy kbkl_fZ� nZah\Zy oZjZdl_jbklbdZ dhlhjhc ^ey hljbpZl_evguo

agZq_gbc jZaghklb nZa ^Z_l kZfu_ gZbf_gvrb_ \hafh`gu_ Z[khexlgu_

agZq_gby ^ey ^Zgghc Zfieblm^ghc oZjZdl_jbklbdb�

IJBF?¹:GB? ± Kbkl_fZ k fbgbfZevghc nZahc g_ \dexqZ_l we_f_glu g_jZ[hq_]h

\j_f_gb beb \k_]^Z i_j_^Z\Z_fu_ we_f_glu�

ar
de Minimalphasensystem
es sistema de fase mínima
ja
pl XN¥DG PLQLPDOQRID]RZ\

pt sistema de fase mínima
sv minifassystem
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SECTION 351-15 : ÉLEMENTS FONCTIONNELS DES SYSTÈMES DE COMMANDE CONTINUS

SECTION 351-15: FUNCTIONAL ELEMENTS OF CONTINUOUS CONTROL SYSTEMS

J:A>?E ������� NMGDPBHG:EVGU? WE?F?GLU KBKL?FU G?IJ?JU<GH=H

MIJ:<E?GBY

351-15-01 système de commande continu

Système de commande dans lequel variable de référence et variable commandée
sont mesurées de façon continue pour élaborer de manière continue la variable
réglante.

continuous control system

Control system in which the reference variable and the controlled variable are taken
continuously in time to generate the manipulated variable by a continuous action.

kbkl_fZ g_ij_ju\gh]h mijZ\e_gby

Kbkl_fZ mijZ\e_gby� \ dhlhjhc i_j_f_ggZy h[jZs_gby b mijZ\ey_fZy
i_j_f_ggZy baf_jy_lky \h \j_f_gb g_ij_ju\gh� qlh[u ]_g_jbjh\Zlv
fZgbimeyphggmx i_j_f_ggmx iml_f g_ij_ju\gh]h \ha^_ckl\by�

ar
de zeitkontinuierliches Regelungssystem
es sistema de control continuo
ja
pl XN¥DG VWHURZDQLD R G]LD¥DQLX FLºJ¥\P� XN¥DG UHJXODFML R G]LD¥DQLX FLºJ¥\P

pt sistema de controlo contínuo
sv kontinuerligt styrsystem

351-15-02 élément de transfert

Partie d'un système pour laquelle des relations fonctionnelles spécifient les
dépendances des variables de sortie en fonction des variables d'entrée.

transfer element

Part of a system for which functional relationships specify dependencies of the output
variables upon the input variables.

we_f_gl i_j_ghkZ

QZklv kbkl_fu� ^ey dhlhjhc nmgdpbhgZevgu_ hlghr_gby hij_^_eyxl

aZ\bkbfhklb \uoh^guo i_j_f_gguo hl \oh^guo i_j_f_gguo�

ar
de Übertragungsglied
es elemento de transferencia; bloque
ja
pl HOHPHQW IXQNFMRQDOQ\

pt elemento de transferência
sv överföringselement
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351-15-03 élément de transfert linéaire

Elément de transfert dont les relations fonctionnelles sont données par des
équations différentielles linéaires.

NOTE – L'élément de transfert linéaire répond aux principes de superposition et
d'amplification.

linear transfer element

Transfer element whose functional relationships are given by linear differential
equations.

NOTE – Linear transfer elements fulfil the principles of superposition and amplification.

we_f_gl ebg_cgh]h i_j_ghkZ

We_f_gl i_j_ghkZ� nmgdpbhgZevgu_ hlghr_gby dhlhjh]h aZ^Zxlky ebg_cgufb

^bnn_j_gpbZevgufb mjZ\g_gbyfb�

IJBF?¹:GB? ± We_f_glu ebg_cgh]h i_j_ghkZ khhl\_lkl\mxl ijbgpbiZf

kmi_jihabpbb b mkbe_gby�

ar
de lineares Übertragungsglied
es elemento de transferencia lineal
ja
pl HOHPHQW IXQNFMRQDOQ\ OLQLRZ\

pt elemento de transferência linear
sv linjärt överföringselement

351-15-04 élément de transfert invariant dans le temps

Elément de transfert dont les relations fonctionnelles ne dépendent pas du temps.

time invariant transfer element

Transfer element whose functional relationships do not depend on time.

bg\ZjbZglguc \h \j_f_gb we_f_gl i_j_ghkZ

We_f_gl i_j_ghkZ� nmgdpbhgZevgu_ hlghr_gby dhlhjh]h g_ aZ\bkyl hl
\j_f_gb�

ar
de zeitinvariantes Übertragungsglied
es elemento de transferencia invariante en el tiempo
ja
pl HOHPHQW IXQNFMRQDOQ\ QLH]PLHQQ\ Z F]DVLH

pt elemento de transferência invariante no tempo
sv tidsoberoende överföringselement
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351-15-05 élément de retard

Elément de transfert linéaire dont la fonction de transfert est caractérisée par des
pôles dont les parties réelles sont négatives, et par l'absence de zéros.

lag element

Linear transfer element whose transfer function is characterized by poles with
negative real components and the absence of zeroes.

we_f_gl aZiZa^u\Zgby

We_f_gl ebg_cgh]h i_j_ghkZ� qvy nmgdpby ij_h[jZah\Zgby oZjZdl_jbam_lky
ihexkZfb k hljbpZl_evgufb \_s_kl\_ggufb khklZ\eyxsbfb b hlkmlkl\b_f
gme_c�

ar
de Verzögerungsglied
es elemento de retardo
ja
pl HOHPHQW LQHUF\MQ\

pt elemento de atraso
sv fördröjningselement

351-15-06 élément d'avance

Elément de transfert linéaire dont la fonction de transfert est caractérisée par un
nombre égal de pôles et de zéros, ayant tous deux des parties réelles négatives.

lead element

Linear transfer element whose transfer function is characterized by an equal number
of poles and zeroes both having negative real components.

we_f_gl hi_j_`_gby

We_f_gl ebg_cgh]h i_j_ghkZ� qvy nmgdpby ij_h[jZah\Zgby oZjZdl_jbam_lky
jZ\guf qbkehf ihexkh\ b gme_c� ijb wlhf h[_ wlb qZklb bf_xl hljbpZl_evgu_
\_s_kl\_ggu_ dhfihg_glu �

ar
de Vorhalt-Verzögerungsglied
es elemento de adelanto
ja
pl HOHPHQW UoÝQLF]NXMºF\ U]HF]\ZLVW\

pt elemento de avanço
sv fasavancerande element
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351-15-07 élément à action proportionnelle
élément P

Elément de transfert pour lequel la variation de la variable de sortie est propor-
tionnelle à la variation correspondante de la variable d'entrée.

NOTE – La fonction de transfert d'un élément P est donnée par :

Y s

X s
K

( )

( )
= P

où :

KP = coefficient d'action proportionnelle

 s = variable complexe

X s( ) = transformée de la variable d'entrée

Y s( ) = transformée de la variable de sortie

proportional element
P-element

Transfer element of which the variation of the output variable is proportional to the
corresponding variation of the input variable.

NOTE – The transfer function of a P-element is given by:

Y s

X s
K

( )

( )
= P

where:

KP = proportional action coefficient

 s = complex variable

X s( ) = input transform

Y s( ) = output transform

ijhihjpbhgZevguc we_f_gl

We_f_gl i_j_ghkZ� \ZjbZpby \uoh^ghc i_j_f_gghc dhlhjh]h ijhihjpbhgZevgh
khhl\_lkl\mxs_c \ZjbZpbb \oh^ghc i_j_f_gghc�

IJBF?¹:GB? ± Nmgdpby ij_h[jZah\Zgby we_f_glZ aZ^Z_lky \ujZ`_gb_f�

Y s

X s
K

( )

( )
= P

]^_

KP  dhwnnbpb_gl ijhihjpbhgZevgh]h \ha^_ckl\by�

 s  dhfie_dkgZy i_j_f_ggZy�

X s( )  \oh^gh_ ij_h[jZah\Zgb_�

Y s( )  \uoh^gh_ ij_h[jZah\Zgb_�

ar
de Proportionalglied; P-Glied
es elemento de acción proporcional; elemento P
ja
pl HOHPHQW �R G]LD¥DQLX� SURSRUFMRQDOQ\�P�� HOHPHQW 3

pt elemento de acção proporcional; elemento P
sv proportionalelement; P-element
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351-15-08 coefficient d'action proportionnelle
(symbole : KP)

Pour un élément à action proportionnelle, quotient de la variation de la variable de
sortie par la variation correspondante de la variable d'entrée.

proportional action coefficient
(symbol: KP)

For a proportional element the quotient of the variation of the output variable to the
corresponding variation by the input variable.

dhwnnbpb_gl ijhihjpbhgZevgh]h \ha^_ckl\by

>ey ijhihjpbhgZevgh]h we_f_glZ hlghr_gb_ \ZjbZpbb \uoh^ghc i_j_f_gghc d

khhl\_lkl\mxs_c \ZjbZpbb \oh^ghc i_j_f_gghc�

ar
de Proportionalbeiwert; P-Beiwert
es coeficiente de acción proporcional
ja
pl ZVSo¥F]\QQLN Z]PRFQLHQLD SURSRUFMRQDOQHJR

pt coeficiente de acção proporcional
sv P-faktor

351-15-09 bande proportionnelle d'un régulateur

Pour un régulateur, variation de la variable d'entrée requise pour produire sur la
variable de sortie, sous le seul effet de l'élément proportionnel, une variation de toute
l'étendue de cette variable.

NOTE – La bande proportionnelle est l'inverse du gain du régulateur exprimé en pour-cent de
l'intervalle de mesure

proportional band of a controller

For a controller the change in input required to produce a full range change in the
output caused by the proportional element only.

NOTE – The proportional band is the reciprocal of the gain of the controller expressed as a
percentage of the measuring span.

ijhihjpbhgZevguc ^bZiZahg dhgljhljhee_jZ

>ey dhgljhee_jZ baf_g_gb_ \oh^ghc i_j_f_gghc� g_h[oh^bfh_� qlh[u

ijhba\_klb baf_g_gb_ \k_]h ^bZiZahgZ \uoh^ghc i_j_f_gghc� \ua\Zggh_

lhevdh ijhihjpbhgZevgu we_f_glhf�

ar
de Proportionalbereich eines Reglers
es banda proporcional de un controlador
ja
pl ]DNUHV SURSRUFMRQDOQRÑFL UHJXODWRUD

pt banda proporcional de um controlador
sv proportionalband; P-band
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351-15-10 élément à action par intégration
élément I

Elément de transfert pour lequel la vitesse de variation ou dérivée par rapport au temps de la
variable de sortie est proportionnelle à la valeur correspondante de la variable d'entrée.

NOTE 1 – La fonction de transfert d'un élément I est donnée par :

Y s

X s

K

s

( )

( )
= I

où :

KI = coefficient d'action par intégration

 s = variable complexe

X s( ) = transformée de la variable d'entrée

Y s( ) = transformée de la variable de sortie

NOTE 2 – Cette action par intégration est quelquefois appelée « action flottante ».

integral element
I-element

Transfer element in which the rate of change or time derivative of the output variable
is proportional to the corresponding value of the input variable.

NOTE 1 – The transfer function of a I-element is given by:

Y s

X s

K

s

( )

( )
= I

where:

KI = integral action coefficient

 s = complex variable

X s( ) = input transform

Y s( ) = output transform

NOTE 2 – This integral action is sometimes also called “ floating action” .

bgl_]jZevguc we_f_gl

We_f_gl i_j_ghkZ� ^ey dhlhjh]h kdhjhklv baf_g_gby beb ijhba\h^gZy ih

\j_f_gb \uoh^ghc i_j_f_gghc ijhihjpbhgZevgZ khhl\_lkl\mxs_fm agZq_gbx

\oh^ghc i_j_f_gghc�

IJBF?¹:GB? � ± Nmgdpby ij_h[jZah\Zgby we_f_glZ aZ^Z_lky \ujZ`_gb_f�

Y s

X s

K

s

( )

( )
= I

]^_

KI  dhwnnbpb_gl \ha^_ckl\by ih bgl_]jZem�

 s  dhfie_dkgZy i_j_f_ggZy�

X s( )  \oh^gh_ ij_h[jZah\Zgb_�

Y s( )  \uoh^gh_ ij_h[jZah\Zgb_�

IJBF?¹:GB? � ± <ha^_ckl\b_ ih bgl_]jZem bgh]^Z lZd`_ gZau\Z_lky ³ieZ\guc oh^´�

ar
de Integrierglied; I-Glied
es elemento de acción por integración; elemento I
ja
pl HOHPHQW �R G]LD¥DQLX� FD¥NXMºF\�P�� HOHPHQW ,

pt elemento de acção integral; elemento I
sv integralelement; I-element
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351-15-11 coefficient d'action par intégration
(symbole : KI )

Pour un élément à action par intégration, quotient de la vitesse de variation ou
dérivée par rapport au temps de la variable de sortie par la valeur correspondante de
la variable d'entrée.

integral action coefficient
(symbol: KI )

For an integral element the quotient of the rate of change or time derivative of the
output variable by the corresponding value of the input variable.

dhwnnbpb_gl \ha^_ckl\by ih bgl_]jZem

>ey bgl_]jZevgh]h we_f_glZ hlghr_gb_ kdhjhklb baf_g_gby beb ijhba\h^ghc
ih \j_f_gb \uoh^ghc i_j_f_gghc d khhl\_lkl\mxs_fm agZq_gbx \oh^ghc
i_j_f_gghc�

ar
de Integrierbeiwert; I-Beiwert
es coeficiente de acción por integración (símbolo: KI)
ja
pl ZVSo¥F]\QQLN Z]PRFQLHQLD FD¥NRZHJR

pt coeficiente de acção integral
sv I-faktor

351-15-12 constante de temps d'intégration
(symbole : TI )

Pour un élément à action par intégration, inverse du coefficient d'action par
intégration, si les variables d'entrée et de sortie sont mesurées avec la même unité.

NOTE 1 – La constante de temps d'intégration peut également être définie comme le temps
nécessaire pour que la variable de sortie atteigne la même valeur qu'une variation en échelon
de la variable d'entrée.

NOTE 2 – La constante de temps d'intégration est donnée par :

T
KI

I

= 1

où :

TI = constante de temps d'intégration

KI = coefficient d'action par intégration

integral action time
(symbol: TI )

For an integral element, the reciprocal of the integral action coefficient, if the input
and output variables are measured in the same unit.

NOTE 1 – The integral action time can also be given as that time which the output variable
needs to reach the same value as a step-wise variation of the input variable.

NOTE 2 – The integral action time is given by:

T
KI

I

= 1

where:

TI = integral action time

KI = integral action coefficient
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��������� ihklhyggZy \j_f_gb \ha^_ckl\by ih bgl_]jZem

>ey bgl_]jZevgh]h we_f_glZ h[jZlgZy \_ebqbgZ dhwnnbpb_glZ \ha^_ckl\by ih
bgl_]jZem� _keb \oh^gZy b \uoh^gZy i_j_f_ggu_ baf_jyxlky \ h^ghc b lhc `_
_^bgbp_ baf_j_gby�

IJBF?¹:GB? � ± <j_fy \ha^_ckl\by ih bgl_]jZem fh`_l lZd`_ [ulv aZ^Zgh dZd lh

\j_fy� dhlhjh_ g_h[oh^bfh ^ey lh]h� qlh[u \uoh^gZy i_j_f_ggZy ^hklb]eZ lh]h `_
agZq_gby� qlh b klmi_gqZlh_ baf_g_gb_ \oh^ghc i_j_f_gghc�

IJBF?¹:GB? � ± <j_fy \ha^_ckl\by ih bgl_]jZem aZ^Z_lky \ujZ`_gb_f�

T
KI

I

= 1

]^_

TI  \j_fy \ha^_ckl\by ih bgl_]jZem�

KI  dhwnnbpb_gl \ha^_ckl\by ih bgl_]jZem�

ar
de Integrierzeit
es constante de tiempo de acción integral (símbolo: TI)
ja
pl VWD¥D F]DVRZD FD¥NRZDQLD

pt tempo de acção integral
sv integrationstid

351-15-13 élément à action proportionnelle et par intégration
élément PI

Elément de transfert constitué de la combinaison additive d'un élément à action
proportionnelle et d'un élément à action par intégration.

NOTE – La fonction de transfert d'un élément PI idéal est donnée par la relation:

Y s

X s
K

T s

( )

( )
= +







P

i

1
1

où :

Ti = temps de dosage d'intégration

KP = coefficient d'action proportionnelle

 s = variable complexe

X s( ) = transformée de la variable d'entrée

Y s( ) = transformée de la variable de sortie
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351-15-13 proportional plus integral element
PI-element

Transfer element created by the additive combination of a proportional element and
an integral element.

NOTE – The transfer function of an ideal PI-element is given by:

Y s

X s
K

T s

( )

( )
= +







P

i

1
1

where:

Ti = reset time

KP = proportional action coefficient

 s = complex variable

X s( ) = input transform

Y s( ) = output transform

ijhihjpbhgZevgh��bgl_]jZevguc�we_f_gl

We_f_gl i_j_ghkZ� kha^Zgguc Z^^blb\ghc dhf[bgZpb_c ijhihjpbhgZevgh]h
we_f_glZ b bgl_]jZevgh]h we_f_glZ�

IJBF?¹:GB? ± Nmgdpby ij_h[jZah\Zgby b^_Zevgh]h we_f_glZ aZ^Z_lky \ujZ`_gb_f�

Y s

X s
K

T s

( )

( )
= +







P

i

1
1

]^_

Ti  \j_fy \ha\jZlZ \ bkoh^ghc khklhygb_�

KP  dhwnnbpb_gl ijhihjpbhgZevgh]h \ha^_ckl\by�

 s  dhfie_dkgZy i_j_f_ggZy�

X s( )  \oh^gh_ ij_h[jZah\Zgb_�

Y s( )  \uoh^gh_ ij_h[jZah\Zgb_�

ar
de Proportionalglied plus Integrierglied; PI-Glied
es elemento de acción proporcional e integral; elemento PI
ja
pl HOHPHQW �R G]LD¥DQLX� SURSRUFMRQDOQR�FD¥NXMºF\�P�� HOHPHQW 3,

pt elemento de acção proporcional e integral; elemento PI
sv proportional- och integralelement; PI-element
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60050-351  IEC:1998 – 85 –

351-15-14 temps de dosage d'intégration
temps d'action d'intégration
(symbole : Ti )

Pour un élément à action proportionnelle et par intégration (élément PI), dont la
variable d'entrée subit une variation en échelon, le temps d'action d'intégration est le
temps que met la variable de sortie pour atteindre une valeur double de la variation
qu'elle a subie immédiatement après l'application de l'échelon d'entrée. (voir figure 8)

NOTE – Le temps de dosage d'intégration est donné par :

T
K

K
K Ti

P

I
P I= =

où :

TI = constante de temps d'intégration

KP = coefficient d'action proportionnelle

KI = coefficient d'action par intégration

reset time
(symbol: Ti )

For a proportional plus integral element (PI-element) the input variable of which is
given a step-wise variation, the time required for the output variable to reach twice
the value of the variation that occurred immediately after the step was applied.
(see figure 8)

NOTE – The reset time Ti  is given by:

T
K

K
K Ti

P

I
P I= =

where:

TI = integral action time

KP = proportional action coefficient

KI = integral action coefficient

\j_fy \ha\jZlZ \ bkoh^gh_ khklhygb_

>ey ijhihjpbhgZevgh�bgl_]jZevgh]h we_f_glZ \oh^gZy i_j_f_ggZy� ^ey

dhlhjhc aZ^Z_lky klmi_gqZlh_ baf_g_gb_� \j_fy� g_h[oh^bfh_� qlh[u

\uoh^gZy i_j_f_ggZy ^hklb]eZ ^\hcgh]h agZq_gby lh]h baf_g_gby� dhlhjh_

ijhbahreh kjZam `_ \ke_^ aZ l_f� dZd wlhl rZ] [ue ijbf_g_g �kf� jbk� ���

IJBF?¹:GB? ± <j_fy \ha\jZlZ \ bkoh^gh_ khklhygb_ aZ^Z_lky \ujZ`_gb_f�

T
K

K
K Ti

P

I
P I= =

]^_

TI  \j_fy \ha^_ckl\by ih bgl_]jZem�

KP  dhwnnbpb_gl ijhihjpbhgZevgh]h \ha^_ckl\by�

KI  dhwnnbpb_gl \ha^_ckl\by ih bgl_]jZem�

ar
de Nachstellzeit
es tiempo de acción integral (símbolo: Ti)
ja
pl F]DV ]GZRMHQLD

pt tempo de dosagem integral
sv integreringstid; I-tid
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– 86 – 60050-351  CEI:1998

351-15-15 élément à action par dérivation
élément D

Elément de transfert pour lequel la valeur de la variable de sortie est proportionnelle
à la vitesse de variation ou dérivée par rapport au temps de la variable d'entrée.

NOTE – La fonction de transfert d'un élément D est donnée par :

Y s

X s
K s

( )

( )
= D

où :

KD = coefficient d'action par dérivation

 s = variable complexe

X s( ) = transformée de la variable d'entrée

Y s( ) = transformée de la variable de sortie

derivative element
D-element

Transfer element in which the value of the output variable is proportional to the rate
of change or time derivative of the input variable.

NOTE – The transfer function of a D-element is given by:

Y s

X s
K s

( )

( )
= D

where:

KD = derivative action coefficient

 s = complex variable

X s( ) = input transform

Y s( ) = output transform

ijhba\h^guc we_f_gl

We_f_gl i_j_ghkZ� \ dhlhjhf agZq_gb_ \uoh^ghc i_j_f_gghc

ijhihjpbhgZevgh kdhjhklb baf_g_gby beb ijhba\h^gZy ih \j_f_gb \oh^ghc

i_j_f_gghc�

IJBF?¹:GB? ± Nmgdpby ij_h[jZah\Zgby we_f_glZ aZ^Z_lky \ujZ`_gb_f�

Y s

X s
K s

( )

( )
= D

]^_

KD  dhwnnbpb_gl mijZ\eyxs_]h \ha^_ckl\by ih ijhba\h^ghc�

 s  dhfie_dkgZy i_j_f_ggZy�

X s( )  \oh^gh_ ij_h[jZah\Zgb_�

Y s( )  \uoh^gh_ ij_h[jZah\Zgb_�

ar
de Differenzierglied; D-Glied
es elemento de acción derivada; elemento D
ja
pl HOHPHQW �R G]LD¥DQLX� UoÝQLF]NXMºF\�P�� HOHPHQW '

pt elemento de acção derivada; elemento D
sv derivataelement; D-element

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

IECNORM.C
OM : C

lick
 to

 vi
ew

 th
e f

ull
 PDF of

 IE
C 60

05
0-3

51
:19

98

https://iecnorm.com/api/?name=3e657e611687cebc439d3e124f56e15f


60050-351  IEC:1998 – 87 –

351-15-16 coefficient d'action par dérivation
(symbole : KD )

Pour un élément à action par dérivation, quotient de la valeur de la variable de sortie
par la vitesse de variation, ou dérivée par rapport au temps, de la variable d'entrée.

derivative action coefficient
(symbol: KD )

For a derivative element the quotient of the value of the output variable by the rate of
change or time derivative of the input variable.

dhwnnbpb_gl mijZ\eyxs_]h \ha^_ckl\by ih ijhba\h^ghc

>ey ijhba\h^gh]h we_f_glZ hlghr_gb_ agZq_gby \uoh^ghc i_j_f_gghc d

kdhjhklb baf_g_gby beb ijhba\h^ghc ih \j_f_gb \oh^ghc i_j_f_gghc�

ar
de Differenzierbeiwert; D-Beiwert
es coeficiente de acción derivada
ja
pl ZVSo¥F]\QQLN Z]PRFQLHQLD UoÝQLF]NRZHJR

pt coeficiente de acção derivada
sv D-faktor
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– 88 – 60050-351  CEI:1998

351-15-17 constante de temps de dérivation
(symbole : TD )

Pour un élément à action par dérivation, la constante de temps de dérivation est
égale au coefficient d'action par dérivation, si les variables d'entrée et de sortie sont
mesurées avec la même unité.

NOTE 1 – La constante de temps de dérivation peut également être définie comme le temps
nécessaire pour qu'une variation en rampe de la variable d'entrée atteigne la même valeur
que la variable de sortie correspondante.

NOTE 2 –  La constante de temps de dérivation est alors donnée par :

T KD D=

où KD , défini en 351-15-16, est le coefficient d'action par dérivation.

derivative action time
(symbol: TD )

For a derivative element the same as the derivative action coefficient, if the input and
output variables are measured in the same unit.

NOTE 1 – The derivative action time can also be given as that time which a ramp-wise
variation of the input variable needs to reach the same value as the step-wise variation of the
output variable.

NOTE 2 – The derivative action time is then given by:

T KD D=

where KD , defined in 351-15-16, is the derivative action coefficient.

\j_fy mijZ\eyxs_]h \ha^_ckl\by ih ijhba\h^ghc

>ey ijhba\h^gh]h we_f_glZ lh `_ kZfh_� qlh b dhwnnbpb_gl mijZ\eyxs_]h

\ha^_ckl\by ih ijhba\h^ghc� _keb \oh^gu_ b \uoh^gu_ i_j_f_ggu_ baf_j_gu

\ h^ghc b lhc `_ _^bgbp_�

IJBF?¹:GB? � ± <j_fy mijZ\eyxs_]h \ha^_ckl\by ih ijhba\h^ghc lh`_ fh`_l [ulv

aZ^Zgh dZd lh \j_fy� dhlhjh_ g_h[oh^bfh� qlh[u ebg_cgh gZjZklZxsZy \ZjbZpby
\oh^ghc i_j_f_gghc ^hklb]eZ lh]h `_ agZq_gby� qlh b ebg_cgh gZjhklZxsZy \ZjbZpby
\uoh^ghc i_j_f_gghc�

IJBF?¹:GB? � ± <j_fy mijZ\eyxs_]h \ha^_ckl\by ih ijhba\h^ghc�

T KD D=
]^_ .'� hij_^_e_ggh_ \ ���������� y\ey_lky dhwnnbpb_glhf mijZ\eyxs_]h
\ha^_ckl\by ih ijhba\h^ghc�

ar
de Differenzierzeit
es constante de tiempo de acción derivada (símbolo: TD)
ja
pl VWD¥D F]DVRZD UoÝQLF]NRZDQLD

pt tempo de acção derivada
sv derivationstid
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60050-351  IEC:1998 – 89 –

351-15-18 élément à action proportionnelle et par dérivation
élément PD

Elément de transfert constitué de la combinaison additive d'un élément à action
proportionnelle et d'un élément à action par dérivation.

NOTE – La fonction de transfert d'un élément PD idéal est donnée par la relation:

Y s

X s
K T s

( )

( )
( )= +P d1

où :

Td = temps de dosage de dérivation

 s = variable complexe

X s( ) = transformée de la variable d'entrée

Y s( ) = transformée de la variable de sortie

proportional plus derivative element
PD-element

Transfer element created by the additive combination of a proportional element and a
derivative element.

NOTE – The transfer function of an ideal PD-element is given by:

Y s

X s
K T s

( )

( )
( )= +P d1

where:

Td = rate time

 s = complex variable

X s( ) = input transform

Y s( ) = output transform

ijhihjpbhgZevgh�ijhba\h^guc we_f_gl

We_f_gl i_j_ghkZ� h[jZah\Zgguc Z^^blb\guf khq_lZgb_f ijhihjpbhgZevgh]h
we_f_glZ b ijhba\h^gh]h we_f_glZ�

IJBF?¹:GB? ± Nmgdpby ij_h[jZah\Zgby b^_Zevgh]h we_f_glZ aZ^Z_lky \ujZ`_gb_f�

Y s

X s
K T s

( )

( )
( )= +P d1

]^_

Td  \j_fy ghjfu�

 s  dhfie_dkgZy i_j_f_ggZy�

X s( )  \oh^gh_ ij_h[jZah\Zgb_�

Y s( )  \uoh^gh_ ij_h[jZah\Zgb_�

ar
de Proportionalglied plus Differenzierglied; PD-Glied
es elemento de acción proporcional y derivada; elemento PD
ja
pl HOHPHQW �R G]LD¥DQLX� SURSRUFMRQDOQR�UoÝQLF]NXMºF\�P�� HOHPHQW 3'

pt elemento de acção proporcional e derivada; elemento PD
sv proportional- och derivataelement; PD-element
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– 90 – 60050-351  CEI:1998

351-15-19 temps de dosage de dérivation
temps d'action par dérivation
(symbole : Td)

Pour un élément à action proportionnelle et par dérivation (élément PD) dont la
variable d'entrée subit une variation en rampe, temps que met la variable de sortie
pour atteindre une valeur double de la variation qu'elle a subie immédiatement après
l'application de la rampe. (voir figure 9)

NOTE – Le temps de dosage de dérivation est donné par :

T
K

K

T

Kd
D

P

D

P

= =

où :

KD = coefficient d'action par dérivation

KP = coefficient d'action proportionnelle

TD = constante de temps de dérivation

rate time
(symbol: Td)

For a proportional plus derivative element (PD-element) the input variable of which is
given a ramp-wise variation, the time required for the output variable to reach twice
the value of the variation that occurred immediately after the ramp was applied.
(see figure 9)

NOTE – The rate time is given by:

T
K

K

T

Kd
D

P

D

P

= =

where:

KD = derivative action coefficient

KP = proportional action coefficient

TD = derivative action time

\j_fy ghjfu mijZ\eyxs_]h \ha^_ckl\by

>ey ijhihjpbhgZevgh�ijhba\h^gh]h we_f_glZ � \oh^gZy i_j_f_ggZy dhlhjh]h
ih^\_j]Z_lky ebg_cgh gZjZklZxs_c \ZjbZpbb� \j_fy� dhlhjh_ lj_[m_lky
\uoh^ghc i_j_f_gghc� qlh[u ^hklbqv ^\hcghc \_ebqbgu lhc \ZjbZpbb� dhlhjhc
hgZ ih^\_j]eZkv kjZam `_ ihke_ ijbf_g_gby ebg_cgh]h baf_g_gby �kf� jbk� ���

IJBF?¹:GB? ± <j_fy ghjfu aZ^Z_lky \ujZ`_gb_f�

T
K

K

T

Kd
D

P

D

P

= =

]^_

KD  dhwnnbpb_gl mijZ\eyxs_]h \ha^_ckl\by ih ijhba\h^ghc�

KP  dhwnnbpb_gl ijhihjpbhgZevgh]h \ha^_ckl\by�

TD  \j_fy mijZ\eyxs_]h \ha^_ckl\by ih ijhba\h^ghc�

ar
de Vorhaltzeit
es tiempo de acción derivada  (símbolo: Td)
ja
pl F]DV Z\SU]HG]HQLD

pt tempo de dosagem derivada
sv D-tid
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60050-351  IEC:1998 – 91 –

351-15-20 gain d'action par dérivation
(symbole : a)

Pour un élément à action proportionnelle et par dérivation avec retard additionnel du
premier ordre, appelé élément PD-T1, rapport du gain maximal résultant d'une action
proportionnelle et par dérivation, avec un retard du premier ordre, au gain dû à la
seule action proportionnelle. (voir figure 10)

NOTE – Le gain d'action par dérivation est utilisé pour décrire l'élément PD réel dont la
fonction de transfert comporte un retard du premier ordre

Y s

X s
K

T s
T s
a

( )

( )
= +

+
P

d

d

1

1

où :

KP = coefficient d'action proportionnelle

Td = temps d'action par dérivation

 a = gain d'action par dérivation, 1< < ∞a

 s = variable complexe

X s( ) = transformée de la variable d'entrée

Y s( ) = transformée de la variable de sortie

derivative action gain
(symbol: a)

For a proportional plus derivative element and additional first order delay, called
PD-T1-element, the ratio of the maximum gain resulting from the proportional plus
derivative control action with first order delay to the gain due to proportional control
action alone. (see figure 10)

NOTE – The derivative action gain is used to describe the real PD-element with first order
delay transfer function

Y s

X s
K

T s
T s
a

( )

( )
= +

+
P

d

d

1

1

where:

KP = proportional action coefficient

Td = rate time

 a = derivative action gain, 1< < ∞a

 s = complex variable

X s( ) = input transform

Y s( ) = output transform
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– 92 – 60050-351  CEI:1998

��������� mkbe_gb_ \ha^_ckl\by ih ijhba\h^ghc

>ey ijhihjpbhgZevgh�ijhba\h^gh]h we_f_glZ b ^hihegbl_evgh]h

aZiZa^u\Zgby i_j\h]h ihjy^dZ hlghr_gb_ fZdkbfZevgh]h mkbe_gby�
y\eyxs_]hky j_amevlZlhf ijhihjpbhgZevgh]h mijZ\eyxs_]h \ha^_ckl\by b

mijZ\eyxs_]h \ha^_ckl\by ihijhba\h^ghc k aZiZa^u\Zgb_f i_j\h]h ihjy^dZ� d
mkbe_gbx h^gh]h ijhihjpbhgZevgh]h mijZ\eyxs_]h \ha^_ckl\by �kf� jbk� ����

IJBF?¹:GB? ± Mkbe_gb_ mijZ\eyxs_]h \ha^_ckl\by ih ijhba\h^ghc bkihevam_lky
^ey hibkZgby j_Zevgh]h ijhihjpbhgZevgh�ijhba\h^gh]h we_f_glZ k nmgdpb_c
ij_h[jZah\Zgby k aZiZa^u\Zgb_f i_j\h]h ihjy^dZ

Y s

X s
K

T s
T s
a

( )

( )
= +

+
P

d

d

1

1

]^_

KP  dhwnnbpb_gl ijhihjpbhgZevgh]h \ha^_ckl\by�

Td  \j_fy ghjfu�

 a  mkbe_gb_ mijZ\eyxs_]h \ha^_ckl\by ih ijhba\h^ghc� � D � ∞�

 s  dhfie_dkgZy i_j_f_ggZy�

X s( )  \oh^gh_ ij_h[jZah\Zgb_�

Y s( )  \uoh^gh_ ij_h[jZah\Zgb_�

ar
de Vorhaltverstärkung
es ganancia de acción derivada
ja
pl Z]PRFQLHQLH UoÝQLF]NRZDQLD

pt ganho de acção derivada
sv derivataverkans maximalförstärkning

351-15-21 élément à action proportionnelle, intégrale et dérivée
élément PID

Elément de transfert constitué de la combinaison additive d'un élément d'action
proportionnelle, d'un élément d'action par intégration et d'un élément d'action par
dérivation.

NOTE – La fonction de transfert d'un élément à action PID idéal est donnée par la relation :

Y s

X s
K

T s
T s

( )

( )
= + +







P

i
d1

1

où:
KP = coefficient d'action proportionnelle

Td = temps d'action par dérivation

Ti = temps de dosage d'intégration

 s = variable complexe

X s( ) = transformée de la variable d'entrée

Y s( ) = transformée de la variable de sortie
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60050-351  IEC:1998 – 93 –

351-15-21 proportional plus integral plus derivative element
PID-element

Transfer element created by the additive combination of a proportional element, an
integral element, and a derivative element.

NOTE – The transfer function of an ideal PID-element is given by:

Y s

X s
K

T s
T s

( )

( )
= + +







P

i
d1

1

where:

KP = proportional action coefficient

Td = rate time

Ti = reset time

 s = complex variable

X s( ) = input transform

Y s( ) = output transform

we_f_gl ijhihjpbhgZevgh]h� bgl_]jZevgh]h b mijZ\eyxs_]h \ha^_ckl\by
ih ijhba\h^ghc

We_f_gl i_j_ghkZ� kha^Zgguc Z^^blb\guf khq_lZgb_f ijhihjpbhgZevgh]h

we_f_glZ� bgl_]jZevgh]h we_f_glZ b ijhba\h^gh]h we_f_glZ�

IJBF?¹:GB? ± Nmgdpby ij_h[jZah\Zgby b^_Zevgh]h we_f_glZ aZ^Z_lky \ujZ`_gb_f�

Y s

X s
K

T s
T s

( )

( )
= + +







P

i
d1

1

]^_

KP  dhwnnbpb_gl ijhihjpbhgZevgh]h \ha^_ckl\by�

Td  \j_fy ghjfu�

Ti  \j_fy \ha\jZlZ \ bkoh^gh_ khklhygb_�

 s  dhfie_dkgZy i_j_f_ggZy�

X s( )  \oh^gh_ ij_h[jZah\Zgb_�

Y s( )  \uoh^gh_ ij_h[jZah\Zgb_�

ar
de Proportionalglied plus Integrierglied plus Differenzierglied; PID-Glied
es elemento de acción proporcional, integral y derivada, elemento PID
ja
pl HOHPHQW �R G]LD¥DQLX� SURSRUFMRQDOQR�FD¥NXMºFR�UoÝQLF]NXMºF\�P�� HOHPHQW ,3'

pt elemento de acção proporcional, integral e derivada; elemento PID
sv PID-element

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

IECNORM.C
OM : C

lick
 to

 vi
ew

 th
e f

ull
 PDF of

 IE
C 60

05
0-3

51
:19

98

https://iecnorm.com/api/?name=3e657e611687cebc439d3e124f56e15f


– 94 – 60050-351  CEI:1998

351-15-22 élément à plusieurs positions

Elément ayant au moins deux valeurs discrètes de la variable de sortie.

multi-position element

Element having two or more discrete values of the output variable.

fgh]hihabpbhgguc we_f_gl

We_f_gl��bf_xsbc�^\Z�beb�[he__�^bkdj_lguo�agZq_gbc�\uoh^ghc�i_j_f_gghc�

ar
de Mehrpunktglied
es elemento de varias posiciones
ja
pl HOHPHQW ZLHORVWDZQ\

pt elemento de várias posições
sv flerlägeselement

351-15-23 élément à deux positions

Elément dans lequel la variable de sortie ne peut prendre que deux valeurs.
(voir figure 11)

NOTE – En pratique, la variation de la variable de sortie est associée à une fourchette.

two-position element

Element in which the output variable can assume only two discrete values.
(see figure 11)

NOTE – In practical realization the change in the output variable is associated with a
differential gap.

^\moihabpbhgguc we_f_gl

We_f_gl�� \� dhlhjhf� \uoh^gZy� i_j_f_ggZy� fh`_l� ijbgbfZlv� lhevdh� ^\Z
^bkdj_lguo�agZq_gby��kf� jbk� ����

IJBF?¹:GB? ± < ijZdlbq_kdhc j_ZebaZpbb baf_g_gb_ \uoh^ghc i_j_f_gghc

Zkkhpbbjm_lky k ahghc g_h^ghagZqghklb�

ar
de Zweipunktglied
es elemento de dos posiciones
ja
pl HOHPHQW GZXVWDZQ\

pt elemento de duas posições
sv tvålägeselement

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

IECNORM.C
OM : C

lick
 to

 vi
ew

 th
e f

ull
 PDF of

 IE
C 60

05
0-3

51
:19

98

https://iecnorm.com/api/?name=3e657e611687cebc439d3e124f56e15f


60050-351  IEC:1998 – 95 –

351-15-24 élément tout-ou-rien

Elément à deux positions pour lequel on attribue la valeur zéro à l'une des deux
valeurs discrètes de la variable de sortie.

NOTE – En pratique, la variation de la variable de sortie est associée à une fourchette.

on-off element

Two position element in which one of the two discrete values of the output variable is
assigned the value zero.

NOTE – In practical realization the change in the output variable is associated with a
differential gap.

we_f_gl ³\dexq_gh�\udexq_gh´

>\mo ihabpbhgguc we_f_gl� \ dhlhjhf h^ghfm ba ^\mo ^bkdj_lguo agZq_gbc
\uoh^ghc i_j_f_gghc ijbibkZgh agZq_gb_ ghev�

IJBF?¹:GB? ± < ijZdlbq_kdhc j_ZebaZpbb ijbf_g_gb_ \uoh^ghc i_j_f_gghc

Zkkhpbbjm_lky k ahghc g_h^ghagZqghklb�

ar
de Ein-aus-Glied
es elemento todo o nada
ja
pl HOHPHQW Z\¥ºF]DMºF\

pt elemento tudo-ou-nada
sv till-frånelement

351-15-25 élément à trois positions

Elément dans lequel la variable de sortie ne peut prendre que trois valeurs
discrètes : zéro et deux valeurs de signes contraires. (voir figure 12)

NOTE – En pratique, la variation de la variable de sortie est associée à une fourchette.

three-position element

Element in which the output variable can assume only three discrete values: zero and
two values with opposite signs. (see figure 12)

NOTE – In practical realization the change in the output variable is associated with a
differential gap.

lj_oihabpbhgguc we_f_gl

We_f_gl�� \� dhlhjhf� \uoh^gZy� i_j_f_ggZy� fh`_l� ijbgbfZlv� lhevdh� ljb
^bkdj_lguo�agZq_gby� ghev b ^\Z agZq_gby k ijhlb\hiheh`gufb agZdZfb �kf�

jbk������

IJBF?¹:GB? ± < ijZdlbq_kdhc j_ZebaZpbb baf_g_gb_ \uoh^ghc i_j_f_gghc

Zkkhpbbjm_lky k ahghc g_h^ghagZqghklb�

ar
de Dreipunktglied
es elemento de tres posiciones
ja
pl HOHPHQW WUoMVWDZQ\

pt elemento de três posições
sv trelägeselement
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351-15-26 valeur de commutation

Pour un élément à plusieurs positions, toute valeur de la variable d'entrée pour
laquelle la valeur de la variable de sortie change. (voir figures 11 et 12)

NOTE – La variable de sortie peut varier entre deux valeurs pour deux valeurs de
commutation différentes (valeur de commutation inférieure et valeur de commutation
supérieure), suivant le sens de la variation de la variable d'entrée.

switching value

For a multi-position element, any value of the input variable at which the value of the
output variable changes. (see figures 11 and 12)

NOTE – The output variable may change between two values for two different switching
values, upper and lower value, depending on the direction of the change of the input variable.

i_j_dexqZxs__ agZq_gb_

>ey fgh]hihabpbhggh]h we_f_glZ� ex[h_ agZq_gb_ \oh^ghc i_j_f_gghc� ijb
dhlhjhf agZq_gb_ \uoh^ghc i_j_f_gghc f_gy_lky �kf� jbk� �� b ����

IJBF?¹:GB? ± <uoh^gZy i_j_f_ggZy fh`_l baf_gylvky f_`^m ^\mfy jZaebqgufb

i_j_dexqZxsbfb agZq_gbyfb� \_jogbf b gb`gbf agZq_gb_f� aZ\bkbfhklb hl

gZijZ\e_gby baf_g_gby \oh^ghc i_j_f_gghc�

ar
de Schaltwert
es valor de conmutación
ja
pl SXQNW SU]H¥ºF]HQLD

pt valor de comutação
sv omslagsvärde

351-15-27 recouvrement
fourchette

Différence entre les valeurs de commutation supérieure et inférieure en fonction du
sens de variation de la variable d'entrée, pour chaque position d'un élément à
plusieurs positions. (voir figures 11 et 12)

differential gap

Difference between the upper and lower switching values depending on the direction
of the change of the input variable for every position of a multi-position element.
(see figures 11 and 12)

ahgZ g_h^ghagZqghklb

JZaghklv f_`^m \_jogbf b gb`gbf i_j_dexqZxsbfb agZq_gbyfb ^ey ^\mo

ihke_^h\Zl_evguo ihabpbc fgh]hihabpbhggh]h we_f_glZ �kf� jbk� �� b ����

ar
de Schaltdifferenz
es solapamiento; recubrimiento
ja
pl VWUHID KLVWHUH]\

pt recobrimento
sv hystereszon
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351-15-28 encadrement

Pour un élément à trois positions, domaine compris entre les deux valeurs de
commutation. (voir figure 12)

NOTE – Au cas où l'élément d'action à trois échelons présente des recouvrements,
l'encadrement peut être défini comme étant l'étendue comprise entre deux valeurs de
commutation choisies.

neutral zone

For a three position element the range between the two switching values.
(see figure 12)

NOTE – In case the three position element has differential gaps, the neutral zone can be
defined as the range between two selected switching values.

g_cljZevgZy ahgZ

>ey lj_o ihabpbhggh]h we_f_glZ ^bZiZahg f_`^m ^\mfy i_j_dexqZxsbfb

agZq_gbyfb �kf� jbk� ����

IJBF?¹:GB? ± < kemqZ_ _keb lj_o ihabpbhgguc we_f_gl bf__l ahgm g_h^ghagZqghklb�

g_cljZevgZy ahgZ fh`_l [ulv hij_^_e_gZ dZd ^bZiZahg f_`^m ^\mfy \u[jZggufb

i_j_dexqZxsbfb we_f_glZfb�

ar
de neutrale Zone
es zona neutra
ja
pl VWUHID QHXWUDOQD

pt zona neutra
sv neutralzon

351-15-29 élément de surveillance de limite

Elément d'action à deux positions qui compare la variable d'entrée avec une valeur
limite pour produire un signal binaire de limite.

limit monitor

Two position element which compares the input variable with a limit value to produce
a binary limit signal.

ij_^_evgh_ dhgljhevgh_ mkljhckl\h

>\moihabpbhgguc we_f_gl� dhlhjuc kjZ\gb\Z_l \oh^gmx i_j_f_ggmx k

ij_^_evguf agZq_gb_f� qlh[u ijhba\_klb ^\hbqguc ij_^_evguc kb]gZe�

ar
de Grenzsignalglied
es elemento de control de límite
ja
pl RJUDQLF]QLN
pt elemento de vigilância de limite
sv gränsvärdeselement
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351-15-30 comparateur

Elément de transfert à deux entrées et une sortie, la variable de sortie étant la
différence entre les deux variables d'entrée (voir figure 1)

comparing element

Transfer element with two inputs and one output, the output variable being the
difference between the two input variables. (see figure 1)

kjZ\gb\Zxsbc we_f_gl

We_f_gl i_j_ghkZ k ^\mfy \oh^Zfb b h^gbf \uoh^hf� ijb wlhf \uoh^gZy

i_j_f_ggZy y\ey_lky jZaghklvx f_`^m ^\mfy \oh^gufb i_j_f_ggufb�kf� jbk� ���

ar
de Vergleichsglied
es comparador
ja
pl HOHPHQW SRUoZQXMºF\
pt comparador
sv jämförare

351-15-31 échantillonneur

Elément de transfert qui, à des instants spécifiques, observe les valeurs de la
variable d'entrée et les convertit en une variable de sortie échantillonnée.

NOTE 1 – Le convertisseur analogique-numérique d'un calculateur de processus agit comme
un échantillonneur.

NOTE 2 – Pour simplifier la programmation, les instants spécifiques sont équidistants dans la
plupart des cas.

sampling element
sampler

Transfer element which at specific instants observes the values of the input variable
and converts them into the sampled output variable.

NOTE 1 – The analog-digital converter of a process computer works as a sampling element.

NOTE 2 – By reasons of simple programming in most cases the specific instants are
equidistant.

we_f_gl hl[hjZ ijh[

We_f_gl i_j_ghkZ� dhlhjuc \ dhgdj_lguo kemqZyo hlke_`b\Z_l agZq_gby

\oh^ghc i_j_f_gghc b ij_h[jZam_l bo \ ijh[gmx \uoh^gmx i_j_f_ggmx�

ar ;  
de Abtastglied; Abtaster
es muestreador
ja
pl HOHPHQW SUoENXMºF\
pt amostrador
sv samplare
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351-15-32 élément de maintien

Elément de transfert pour lequel la variable de sortie est maintenue constante
pendant les intervalles de temps séparant les prises d'échantillon de la variable
d'entrée. (voir figure 4d)

NOTE – La variation de la variable de sortie dans le temps est une fonction en échelons.

holding element

Transfer element in which the output variable is held constant during the time
intervals between sampling instants of the input variable. (see figure 4d)

NOTE – The variation in time of the output variable is a step-wise function.

ih^^_j`b\Zxsbc we_f_gl

We_f_gl i_j_ghkZ� \ dhlhjhf \uoh^gZy i_j_f_ggZy ih^^_j`b\Z_lky

ihklhygghc \ l_q_gb_ \j_f_ggh]h bgl_j\ZeZ f_`^m fhf_glZfb \j_f_gb� \

dhlhju_ hl[bjZxlky ijh[u \oh^ghc i_j_f_gghc �kf� jbk� �G��

ar
de Halteglied
es bloqueador
ja
pl HOHPHQW SRGWU]\PXMºF\
pt elemento de retenção
sv hållelement

351-15-33 élément à temps mort

Elément de transfert linéaire dont la variable de sortie reproduit la variable d'entrée
avec un décalage temporel égal au temps mort.

NOTE – Le retard dans le transport de masses, d'énergie ou d'informations est décrit par un
élément à temps mort.

dead time element

Linear transfer element whose output variable reproduces the input variable shifted
by an interval equal to the dead time.

NOTE – The transportation lag of mass, energy or information is described by a dead time
element.

we_f_gl g_jZ[hq_]h \j_f_gb

Ebg_cguc we_f_gl i_j_ghkZ� \uoh^gZy i_j_f_ggZy dhlhjh]h \hkijhba\h^bl

\oh^gmx i_j_f_ggmx kh kf_s_gb_f gZ bgl_j\Ze jZ\guc g_jZ[hq_fm \j_f_gb�

IJBF?¹:GB? ± AZ^_j`dZ \ ^hklZ\d_ fZkku� wg_j]b beb bgnhjfZpbb hibku\Z_lky k

ihfhsvx we_f_glZ g_jZ[hq_]h \j_f_gb�

ar
de Totzeitglied
es retardo puro, elemento de tiempo muerto
ja
pl HOHPHQW RSoÛQLDMºF\
pt elemento de tempo morto
sv dödtidselement
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SECTION 351-16 : ELÉMENTS FONCTIONNELS DES SYSTÈMES DE COMMUTATION

SECTION 351-16: FUNCTIONAL ELEMENTS OF SWITCHING SYSTEMS

J:A>?E ������� NMGDPBHG:EVGU? WE?F?GLU KBKL?F DHFFML:PBB

351-16-01 système de commutation

Système constitué d'éléments de commutation, qui interagissent par l'intermédiaire
de variables de commutation, et qui accomplit des fonctions de commutation.

NOTE – Les commandes séquentielle et combinatoire sont mises en oeuvre par des
systèmes de commutation.

switching system

A system consisting of switching elements that interact through switching variables,
and performing switching functions.

NOTE – Sequential control and combinatorial control are implemented by switching systems.

kbkl_fZ dhffmlZpbb

Kbkl_fZ��khklhysZy�ba� dhffmlbjmxsbo� we_f_glh\�� dhlhju_�\aZbfh^_ckl\mxl
q_j_a�i_j_dexqZxsb_�i_j_f_ggu_��b�\uihegyxsZy�nmgdpbb�i_j_k_q_gby�

ar
de Schaltsystem
es sistema de conmutación
ja
pl XN¥DG SU]H¥ºF]DMºF\

pt sistema de comutação
sv logiksystem

351-16-02 élément de commutation

Elément qui réalise une fonction de commutation.

NOTE – Les opérateurs logiques binaires, les éléments de mémoire et de retard sont des
exemples d'éléments de commutation.

switching element

Element which implements a switching function.

NOTE – Binary-logic elements, storage elements, and delay elements are examples of
switching elements.

i_j_dexqZxsbc we_f_gl

We_f_gl� dhlhjuc hkms_kl\ey_l nmgdpbx i_j_dexq_gby�

IJBF?¹:GB? ± Ijbf_jZfb i_j_dexqZxsbo we_f_glh\ y\eyxlky ^\hbqgu_

eh]bq_kdb_ we_f_glu� gZdhibl_evgu_ we_f_glu b we_f_glu aZ^_j`db�

ar
de Schaltglied
es elemento de conmutación
ja
pl HOHPHQW SU]H¥ºF]DMºF\

pt elemento de comutação
sv logikelement
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351-16-03 fonction de commutation

Fonction dont les variables d'entrée et de sortie ne peuvent prendre qu'un nombre
fini de valeurs.

switching function

A function of which the input variable and the output variable can only take a finite
number of values.

nmgdpby i_j_dexq_gby

Nmgdpby�� \� dhlhjhc� \oh^gZy� i_j_f_ggZy� b� \uoh^gZy� i_j_f_ggZy� fh]ml
ijbgbfZlv�lhevdh�dhg_qgh_�qbkeh�agZq_gbc�

ar
de Schaltfunktion
es función de conmutación
ja
pl IXQNFMD NROHMQRÑFL ¥ºF]HÇ

pt função de comutação
sv logikfunktion

351-16-04 circuit combinatoire

Système de commutation dans lequel la valeur de la variable de sortie, à un moment
donné, dépend uniquement des valeurs des variables d'entrée à ce même moment.

NOTE 1 – Les éléments combinatoires ne sont composés que d'éléments logiques.

NOTE 2 – On néglige les décalages distance-vitesse et les retards à l'intérieur des éléments
de commutation.

combinatorial circuit

Switching system in which the value of the output variable at a specific instant
depends only on the values of the input variables at that instant.

NOTE 1 – Combinatorial elements consist only of binary-logic elements.

NOTE 2 – Distance-velocity lags and time delays within the switching element are neglected.

dhf[bgZpbhggZy ko_fZ

Kbkl_fZ� dhffmlZpbb� \ dhlhjhc agZq_gb_ \uoh^ghc i_j_f_gghc \ ^Zgguc

fhf_gl \j_f_gb aZ\bkbl lhevdh hl agZq_gbc \oh^guo i_j_f_gguo \ wlhc `_

fhf_gl \j_f_gb�

ar
de Schaltnetz
es circuito combinatorio
ja
pl XN¥DG NRPELQDWRU\F]Q\

pt circuito combinatório
sv kombinationskrets
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351-16-05 circuit séquentiel

Système de commutation dont la valeur de la variable de sortie, à un moment donné,
dépend des valeurs des variables d'entrée à cet instant et à un nombre fini d'instants
précédents, ainsi que de l'état initial.

NOTE 1 – Un circuit séquentiel peut prendre un nombre fini d'états internes, et est appelé,
par définition, un automate fini.

NOTE 2 – On néglige les décalages distance-vitesse et les retards à l'intérieur des éléments
de commutation.

sequential circuit

Switching system of which the value of the output variable at a specified instant
depends on the values of the input variables at this instant and at a finite number of
preceding instants, as well as of the initial state.

NOTE 1 – A sequential circuit can assume a finite number of internal states, and is by
definition a finite automaton.

NOTE 2 – Distance-velocity lags and time delays within the switching element are neglected.

ihke_^h\Zl_evgZy ko_fZ

Kbkl_fZ dhffmlZpbb� \ dhlhjhc agZq_gb_ \uoh^ghc i_j_f_gghc \ ^Zgguc

fhf_gl \j_f_gb aZ\bkbl hl agZq_gbc b \ dhg_qghf qbke_ ij_^u^msbo

fhf_glh\ \j_f_gb� Z lZd`_ hl gZqZevgh]h khklhygby�

IJBF?¹:GB? � ± Ihke_^h\Zl_evgZy ko_fZ fh`_l ijbgbfZlv dhg_qgh_ qbkeh

\gmlj_ggbo khklhygbc b y\ey_lky� ih hij_^_e_gbx� dhg_qguf Z\lhfZlhf�

IJBF?¹:GB? � ± AZiZa^u\Zgby ih jZkklhygbx b kdhjhklb b \j_f_ggu_ aZ^_j`db \

we_f_gl_ i_j_dexq_gby g_ mqblu\Zxlky�

ar
de Schaltwerk
es circuito secuencial
ja
pl XN¥DG VHNZHQF\MQ\

pt circuito sequencial
sv sekvenskrets

351-16-06 table d'états

Tableau de toutes les combinaisons des valeurs des variables d'entrée et des
valeurs correspondantes des variables de sortie d'une fonction de commutation.

state table

A table of all combinations of values of the input variables and the corresponding
values of the output variable of a switching function.

lZ[ebpZ khklhygbc

LZ[ebpZ \k_o \hafh`guo khq_lZgbc agZq_gbc \oh^guo i_j_f_gguo b
khhl\_lkl\mxsbo agZq_gbc \uoh^ghc i_j_f_gghc nmgdpbb i_j_dexq_gby�

ar
de Schalttabelle
es tabla de estados
ja
pl WDEOLFD VWDQoZ

pt tabela de estados
sv tillståndstabell
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351-16-07 table de décision

Tableau des éventualités à envisager pour la définition d'un problème et des actions
à entreprendre.

NOTE – On utilise quelquefois une table de décision à la place d'un organigramme dans la
documentation des programmes.

decision table

A table of contingencies to be considered in the definition of a problem, together with
the actions to be taken.

NOTE – The decision table is sometimes used in place of a flow chart for program
documentation.

lZ[ebpZ j_r_gbc

LZ[ebpZ \hafh`guo kemqZ_\� dhlhju_ ke_^m_l mqblu\Zlv ijb hij_^_e_gbb
aZ^Zqb b ^_ckl\bc� dhlhju_ g_h[oh^bfh ij_^ijbgylv�

IJBF?¹:GB? ± LZ[ebpZ j_r_gbc bgh]^Z bkihevam_lky \f_klh [ehd�ko_fu \
ijh]jZffghc ^hdmf_glZpbb�

ar
de Entscheidungstabelle
es tabla de decisión
ja
pl WDEOLFD GHF\]\MQD

pt tabela de decisão
sv beslutstabell

351-16-08 opération booléenne

Fonction de commutation pour des variables de commutation binaires, basée sur
des opérations algébriques booléennes.

NOTE – Les principales opérations sont OU, ET et la complémentation.

Boolean operation

Switching function for binary switching variables based on Boolean algebra
operations.

NOTE – The basic operations are OR, AND, and complementation.

eh]bq_kdZy �[me_\Zy� hi_jZpby

Nmgdpby i_j_dexq_gby ^ey ^\hbqguo i_j_dexqZxsbo i_j_f_gguo� hkgh\ZggZy
gZ hi_jZpbyo [me_\hc Ze]_[ju�

IJBF?¹:GB? ± Hkgh\gufb hi_jZpbyfb y\eyxlky BEB� B b ^hiheg_gb_�

ar
de Boolesche Verknüpfung; Verknüpfungsfunktion
es operación booleana
ja
pl IXQNFMD ERROH

�

RZVND� RSHUDFMD ERROH
�

RZVND

pt operação booleana
sv booleoperator
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351-16-09 opérateur logique binaire élémentaire

Elément combinatoire qui effectue une opération Booléenne en une ou deux étapes.

NOTE – Exemples d'opérateurs logiques binaires élémentaires :

Opérateur NON : complémentation

Opérateur ET : produit logique

Opérateur OU : somme logique

Opérateur ET-NON : produit logique complémenté

Opérateur NI : somme logique complémentée

Opérateur XOR : somme logique exclusive

binary-logic element

Combinatorial element which performs a Boolean operation in one or two stages.

NOTE – Examples of binary-logic elements are:

NOT element: complementation

AND element: logical product

OR element: logical sum

NAND element: complemented logical product

NOR element: complemented logical sum

XOR element: exclusive OR

^\hbqguc eh]bq_kdbc we_f_gl

Dhf[bgZpbhgguc we_f_gl� dhlhjuc \uihegy_l [me_\mx hi_jZpbx \ h^bg beb
^\Z wlZiZ�

IJBF?¹:GB? ± Ijbf_jZfb ^\hbqguo eh]bq_kdbo we_f_glh\ y\eyxlky ke_^mxsb_

we_f_glu�

127 � G?� eh]bq_kdh_ ^hiheg_gb_

$1' � B� eh]bq_kdh_ ijhba\_^_gb_

25 � BEB� eh]bq_kdZy kmffZ

1$1' � ^hiheg_gb_ eh]bq_kdh]h ijhba\_^_gby

125 � ^hiheg_gb_ eh]bq_kdhc kmffu

;25 � bkdexqZxs__ BEB

ar
de binäres Verknüpfungsglied
es operador lógico binario elemental
ja
pl ELQDUQ\ HOHPHQW ORJLF]Q\

pt elemento lógico binário
sv binärt logiskt element
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351-16-10 élément de mémoire

Unité fonctionnelle de base qui reçoit, mémorise et restitue des variables de
commutation.

storage element

A basic functional unit that receives, stores and delivers switching variables.

gZdhibl_evguc we_f_gl

Hkgh\gZy nmgdpbhgZevgZy _^bgbpZ� dhlhjZy ihemqZ_l� ojZgbl b \ha\jZsZ_l
i_j_dexqZxsb_ i_j_f_ggu_�

ar
de Speicherglied
es elemento de memoria
ja
pl HOHPHQW SDPL¿FLRZ\� MHGQRVWND SDPL¿FLRZD

pt elemento de memória
sv minneselement

351-16-11 élément bistable

Elément de mémoire présentant deux états stables, qui peut passer de l'un des états
à l'autre par une activation appropriée.

NOTE 1 – Les éléments bistables les plus fréquents sont les bascules RS et les bascules JK.

NOTE 2 – L'activation d'une bascule RS est donnée par le passage à la valeur 1 de la
variable d'entrée S pour positionner à 1 la variable de sortie Q et par le passage à la valeur 1
de la variable d'entrée R pour repositionner à 0 cette variable de sortie.

bistable element

Storage element with two stable states, from each of which it passes into the other by
proper activation.

NOTE 1 – The most frequently used types of bistable elements are the so-called RS-flipflop
and the JK-flipflop.

NOTE 2 – The activation of the RS-flipflop is given by the value 1 of the input variable S for
setting (to the value 1) and R for resetting (to the value 0) of the output variable Q.

[bklZ[bevguc we_f_gl

GZdhibl_evguc we_f_gl k ^\mfy mklhcqb\ufb khklhygbyfb� dhlhjuc fh`_l
i_j_oh^blv ba h^gh]h ba khklhygbc \ ^jm]h_ k ihfhsvx khhl\_lkl\mxs_c
Zdlb\Zpbb�

IJBF?¹:GB? � ± GZb[he__ qZklh bkihevam_fufb lbiZfb [bklZ[bevguo we_f_glh\

y\eyxlky lZd gZau\Z_fu_ 56�ljb]]_j b -.�ljb]]_j�

IJBF?¹:GB? � ± :dlb\Zpby 56�ljb]]_jZ aZ^Z_lky agZq_gb_f � \oh^ghc i_j_f_gghc 6

^ey klZ[bebaZpbb �^h agZq_gby �� b 5 ^ey \ha\jZlZ \ bkoh^gh_ khklhygb_ � \ agZq_gb_
�� \uoh^ghc i_j_f_gghc 4�

ar
de bistabiles Kippglied
es elemento biestable
ja
pl HOHPHQW ELVWDELOQ\

pt elemento bistável
sv bistabilt element
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351-16-12 entrée dynamique (dans les systèmes de commutation)

Entrée qui n'a d'effet que si sa variable d'entrée passe de 0 à 1 ou de 1 à 0.

NOTE – Les entrées dynamiques peuvent être combinées avec des entrées statiques.

dynamic input  (in switching systems)

An input which is only effective if its input variable changes from 0 to 1 or from 1 to 0.

NOTE – Dynamic inputs can be combined with static inputs.

^bgZfbq_kdbc \oh^ �\ kbkl_fZo dhffmlZpbb�

<oh^�� dhlhjuc� y\ey_lky� wnn_dlb\guf�� lhevdh� _keb� _]h� \oh^gZy� i_j_f_ggZy
baf_gy_lky�hl�� ^h � beb hl � ^h ��

IJBF?¹:GB? ± >bgZfbq_kdb_ \oh^u fh]ml dhf[bgbjh\Zlvky kh klZlbq_kdbfb \oh^Zfb�

ar
de dynamischer Eingang (in Schaltsystemen)
es entrada dinámica (en los sistemas de conmutación)
ja
pl ZHMÑFLH G\QDPLF]QH

pt entrada dinâmica (nos sistemas de comutação)
sv dynamisk ingång

351-16-13 bistable déclenché

Elément bistable dont les variables d'entrée n'ont d'effet que si l'entrée additionnelle
de déclenchement est à 1.

NOTE – L'entrée additionnelle est habituellement désignée par C.

triggered bistable element

Bistable element the input variables of which are effective only if the additional trigger
input has the value 1.

NOTE – The additional input is usually marked C.

jZat_^bg_gguc [bklZ[bevguc we_f_gl

;bklZ[bevguc we_f_gl� \oh^gu_ i_j_f_ggu_ dhlhjh]h wnn_dlb\gu� lhevdh
_keb ^hihegbl_evguc ljb]]_jguc \oh^ bf__l agZq_gb_ ��

IJBF?¹:GB? ± >hihegbl_evguc \oh^ h[uqgh h[hagZqZ_lky K

ar
de taktabhängiges bistabiles Kippglied
es elemento biestable disparado
ja
pl SU]HNDÛQLN GZXVWDELOQ\� PXOWLZLEUDWRU ELVWDELOQ\

pt elemento bistável disparado
sv triggat bistabilt element
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351-16-14 monostable

Elément de commutation dont la variable de sortie prend la valeur 1 pendant une
période de temps spécifiée, après que la variable d'entrée soit passée de 0 à 1.

monostable multivibrator
one shot

Switching element whose output variable takes the value 1 for a specified time after
the input variable has changed from 0 to 1.

fhghklZ[bevguc fmevlb\b[jZlhj

I_j_dexqZxsbc we_f_gl� \uoh^gZy i_j_f_ggZy dhlhjh]h ijbgbfZ_l agZq_gb_

� \ l_q_gb_ dZdh]h�lh hij_^_e_ggh]h bgl_j\ZeZ \j_f_gb� ihke_ lh]h dZd

\oh^gZy i_j_f_ggZy baf_gbeZkv hl � ^h ��

ar
de monostabiles Kippglied
es monoestable; multivibrador monoestable
ja
pl PXOWLZLEUDWRU PRQRVWDELOQ\

pt monostável
sv monostabil multivibrator

351-16-15 élément binaire de retard

Elément de commutation dont la variable de sortie reproduit avec un retard t1 une
variation de 0 à 1 de la variable d'entrée, puis avec un retard t2 une variation de 1 à 0
de cette même variable.

NOTE 1 – Le terme de retard a ici une signification différente que pour les éléments de
transfert continus.

NOTE 2 – Selon l'application, on utilisera soit le retard à l'établissement t1, soit le retard à la

retombée t2, soit les deux.

binary delay element

Switching element of which the output variable reproduces a change in the input variable
from 0 to 1 delayed by the time t1, and a change from 1 to 0 delayed by the time t2.

NOTE 1 – The term delay has here another meaning than for continuous transfer elements.

NOTE 2 – Depending on the application, either the switch-on delay time t1 or the switch-off

delay time t2 or both may be used.

^\hbqguc we_f_gl aZ^_j`db

I_j_dexqZxsbc we_f_gl� \ dhlhjhf \uoh^gZy i_j_f_ggZy \hkijhba\h^bl k

aZiZa^u\Zgb_f W� \ZjbZpbx hl � ^h � \oh^ghc i_j_f_gghc� aZl_f k

aZiZa^u\Zgb_f W� \ZjbZpbx hl � ^h � wlhc `_ kZfhc i_j_f_gghc�

IJBF?¹:GB? � ± L_jfbg aZiZa^u\Zgb_ bf__l a^_kv ^jm]h_ agZq_gb_ q_f ^ey

we_f_glh\ g_ij_ju\gh]h i_j_ghkZ�

IJBF?¹:GB? � ± < aZ\bkbfhklb hl ijbf_g_gby fh`_l bkihevah\Zlvky eb[h \j_fy

aZiZa^u\Zgby \dexq_gby W� eb[h \j_fy aZiZa^u\Zgby \dexq_gby W� eb[h b lh b ^jm]h_�

ar
de binäres Verzögerungsglied
es elemento binario de retardo
ja
pl ELQDUQ\ HOHPHQW RSoÛQLDMºF\
pt elemento binário de atraso
sv binärt fördröjningselement
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351-16-16 registre

Opérateur logique composé de n cellules identiques présentant chacune une sortie
logique, et un ensemble de commandes communes telles que commandes
d'inhibition, de remise à zéro, etc., et destiné à garder en mémoire un nombre binaire
de n chiffres.

register

Logic system composed of n identical cells each having a logic output and a set of
common control inputs such as inhibition input, clear input, etc., and which is
intended to store a n-digit binary number.

j_]bklj

Eh]bq_kdZy kbkl_fZ� khklZ\e_ggZy ba Q b^_glbqguo de_lhd� dZ`^Zy ba dhlhjuo
bf__l eh]bq_kdbc \uoh^ b g_dhlhjh_ fgh`_kl\h kbgnZaguo \oh^h\ mijZ\e_gby�
lZdbo dZd aZij_sZxsbc \oh^� \oh^ghc kb]gZe k[jhkZ b l�^� dhlhjZy

ij_^gZagZq_gZ ^ey ojZg_gby Q�jZajy^gh]h qbkeZ�

ar
de Register
es registro
ja
pl UHMHVWU

pt registo
sv register

351-16-17 compteur

Circuit séquentiel où un nombre est mémorisé et auquel est ajouté algébriquement
un nombre entier constant dépendant d'une variable de commutation à l'entrée du
compteur.

counter

Sequential circuit in which a number is stored and to which a constant integer
number is added algebraically depending on a switching variable at the counter input.

kq_lqbd

Ihke_^h\Zl_evgZy ko_fZ� \ dhlhjhc ojZgblky qbkeh b \ dhlhjmx Ze]_[jZbq_kdb

^h[Z\ey_lky ihklhyggh_ p_eh_ qbkeh� aZ\bkys__ hl i_j_dexqZxs_c

i_j_f_gghc gZ \oh^_ kq_lqbdZ�

ar
de Zähler
es contador
ja
pl OLF]QLN

pt contador
sv räknare
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351-16-18 table des transitions d'états

Table de tous les états consécutifs d'un circuit séquentiel, énumérant pour tout état
et toute valeur de la variable d'entrée, l'état suivant en résultant et la valeur de la
variable de sortie. (voir figure 13)

state transition table

A table of all consecutive states of a sequential circuit, listing for any state and any
value of the input variable the resulting next state and the value of the output
variable. (see figure 13)

lZ[ebpZ i_j_oh^guo khklhygbc

LZ[ebpZ \k_o ihke_^h\Zl_evguo khklhygbc ihke_^h\Zl_evghc ko_fu� \

dhlhjhc i_j_qbkeyxlky \k_ khklhygby b agZq_gby \oh^ghc i_j_f_gghc

ihemqZxsb_ky \ j_amevlZl_ ke_^mxs__ khklhygb_ b agZq_gb_ \uoh^ghc

i_j_f_gghc �kf� jbk� ����

ar
de Schaltfolgetabelle; Automatentafel
es tabla de transición de estado
ja
pl WDEOLFD SU]HMÑ²

pt tabela de transições de estado
sv tabell för övergångstillstånd
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351-16-19 fonction de transition

Ensemble de relations qui détermine l'état suivant d'un système à partir d'un état
donné et de la (des) valeur(s) simultanée(s) de la (des) variable(s) d'entrée.

NOTE 1 – La fonction de transition peut être décrite complètement par une table des
transitions, réalisée avec les trois premières colonnes de la table des transitions d'état.
(voir figure 13)

NOTE 2 – La même relation est décrite mathématiquement par la fonction de transition:

U X Xn n n× ⇒ +1

dans laquelle le produit cartésien U Xn n×  est l'ensemble de tous les couples ordonnés

d'éléments U et X. (voir figure 14)

transition function

Set of relations, which determines the following state of a system from a given state
and the simultaneous value(s) of the input variable(s).

NOTE 1 – The transition function can be described completely by a transition table, given by
the first three columns of the state transition table. (see figure 13)

NOTE 2 – The same relationship is described mathematically by the transition function:

U X Xn n n× ⇒ +1

in which the Cartesian product U Xn n×  is the set of all ordered pairs of the elements U
and X. (see figure 14)

nmgdpby ij_h[jZah\Zgby

Fgh`_kl\h hlghr_gbc� dhlhjh_ hij_^_ey_l ke_^mxs__ khklhygb_ kbkl_fu�

bkoh^y ba g_dhlhjh]h aZ^Zggh]h khklhygby b ba h^gh\j_f_gguo agZq_gbc

\oh^guo i_j_f_gguo�

IJBF?¹:GB? � ± Nmgdpby ij_h[jZah\Zgby fh`_l [ulv iheghklvx hibkZgZ lZ[ebp_c

i_j_oh^h\� aZ^Zgghc i_j\ufb lj_fy klhe[pZfb lZ[ebpu i_j_oh^guo khklhygbc �kf�
jbk� ����

IJBF?¹:GB? � ± Lh `_ kZfh_ hlghr_gb_ hibku\Z_lky fZl_fZlbq_kdb k ihfhsvx

nmgdpbb ij_h[jZah\Zgby�

U X Xn n n× ⇒ +1

\ dhlhjhc dZjl_abZgkdh_ ijhba\_^_gb_ U Xn n× y\ey_lky fgh`_kl\hf mihjy^hq_gguo iZj

U bX�

ar
de Überführungsfunktion
es función de transición
ja
pl IXQNFMD SU]HMÑ²
pt função de transição
sv övergångsfunktion
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351-16-20 fonction de sortie

Ensemble de relations qui détermine la valeur d'une variable de sortie à partir de
l'état d'un système et de la (des) valeur(s) simultanée(s) de la (des) variable(s)
d'entrée.

NOTE 1 – La fonction de sortie peut être décrite complètement par une table de sortie formée
par les colonnes 1, 2 et 4 de la table des transitions d'état. (voir figure 13)

NOTE 2 – La même relation est décrite mathématiquement par la fonction de sortie:

U X Yn n n× ⇒

dans laquelle le produit cartésien U Xn n×  est l'ensemble de tous les couples ordonnés

d'éléments U et X. (voir figure 14)

output function

Set of relations which determines the value of the output variable from a given state
of a system and the simultaneous value(s) of the input variable(s).

NOTE 1 – The output function can be described completely by an output table given by the
columns 1, 2, and 4 of the state transition table. (see figure 13)

NOTE 2 – The same relationship is described mathematically by the output function:

U X Yn n n× ⇒

in which the Cartesian product U Xn n×  is the set of all ordered pairs of the elements U
and X. (see figure 14)

\uoh^gZy nmgdpby

Fgh`_kl\h hlghr_gbc�� dhlhju_� hij_^_eyxl� agZq_gb_� \uoh^ghc� i_j_f_gghc�

bkoh^y� ba� aZ^Zggh]h� khklhygby� kbkl_fu� b� h^gh\j_f_gguo� agZq_gbc� \oh^guo

i_j_f_gguo�

IJBF?¹:GB? � ± <uoh^gZy nmgdpby fh`_l [ulv iheghklvx hibkZgZ k ihfhsvx

\uoh^ghc lZ[ebpu� h[jZah\Zgghc klhe[pZfb �� �� � lZ[ebpu i_j_oh^guo khklhygbc
�kf� jbk� ����

IJBF?¹:GB? � ± Lh `_ hlghr_gb_ hibku\Z_lky fZl_fZlbq_kdb k ihfhsvx \uoh^ghc

nmgdpbb�

U X Yn n n× ⇒

\ dhlhjhc dZjl_abZgkdh_ ijhba\_^_gb_ U Xn n× y\ey_lky fgh`_kl\hf mihjy^hq_gguo iZj

U bX�

ar
de Ausgabefunktion
es función de salida
ja
pl IXQNFMD Z\MÑFLD

pt função de saída
sv utgångsfunktion
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351-16-21 automate fini

Circuit séquentiel décrit par une variable d'entrée, une variable de sortie et des
variables d'état, ainsi que par une fonction de transfert et une fonction de sortie qui
peut prendre un nombre fini d'états.

NOTE 1 – La commande séquentielle est décrite comme un automate de Mealy dont la
fonction de transition et la fonction de sortie dépendent de la variable d'entrée et de la
variable d'état. (voir figure 14)

NOTE 2 – Les compteurs sont décrits comme des automates de Moore dont la fonction de
transition dépend de la variable d'entrée et de la variable d'état, alors que la fonction de sortie
dépend seulement de la variable d'état.

finite automaton

Sequential circuit described by input variable, output variable, and state variable as well as
transition function and output function, and which can assume a finite number of states.

NOTE 1 – Sequential control is described as a Mealy-automaton with the transition function and
output function depending on the input variable and the state variable. (see figure 14)

NOTE 2 – Counters are described as Moore-automatons with the transition function
depending on the input variable and the state variable, whereas the output function depends
only on the state variable.

dhg_qguc Z\lhfZl

Ihke_^h\Zl_evgZy ko_fZ� hibku\Z_fZy \oh^ghc i_j_f_gghc� \uoh^ghc
i_j_f_gghc b i_j_f_gghc khklhygby� Z lZd`_ k ihfhsvx nmgdpbb
ij_h[jZah\Zgby b \uoh^ghc nmgdpbb� dhlhjZy fh`_l ijbgbfZlv dhg_qgh_
qbkeh khklhygbc�

IJBF?¹:GB? � ± RZ]b hl^_eyxlky i_j_oh^Zfb

IJBF?¹:GB? � ± Ihke_^h\Zl_evgh_ mijZ\e_gb_ hibku\Z_lky dZd Fbeb�Z\lhfZl k

i_j_oh^ghc nmgdpb_c b nmgdpb_c \uoh^Z� aZ\bkys_c hl \oh^ghc i_j_f_gghc

khklhygby �kf� jbk� ����

ar
de endlicher Automat
es autómata finito
ja
pl DXWRPDW VNRÇF]RQ\

pt autómato finito
sv ändlig automaton
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351-16-22 diagramme fonctionnel  (pour système de commande)

Outil graphique de description et de représentation symbolique des systèmes de
commande séquentiels.

NOTE 1 – La représentation symbolique des étapes, commandes, transitions et liaisons
orientées est basée sur des variables booléennes d'entrée et de sortie ainsi que sur des
variables internes d'état et sur des éléments binaires de retard.

NOTE 2 – Les éléments, règles et structures de base des diagrammes fonctionnels sont
données dans la norme CEI 60848. Les termes 351-16-23 à 35 ci-dessous sont à utiliser
dans ce contexte.

function chart  (for control systems)

Graphic description tool with symbolic representation of sequential control systems.

NOTE 1 – The symbolic representation of steps, commands, transitions and directed links is
based on input and output Boolean variables as also on internal state variables and binary
delay elements.

NOTE 2 – The elements, rules and basic structures for function charts are given in
IEC 60848. Terms 351-16-23 to 35 below are to be used in this context.

nmgdpbhgZevguc ]jZnbd �^ey kbkl_f mijZ\e_gby�

Bgkljmf_gl ]jZnbq_kdh]h hibkZgby k kbf\hebq_kdbf ij_^klZ\e_gb_f kbkl_f
ihke_^h\Zl_evgh]h mijZ\e_gby�

IJBF?¹:GB? � ± Kbf\hebq_kdh_ ij_^klZ\e_gb_ rZ]h\� dhfZg^� i_j_oh^h\ b

gZijZ\e_gguo k\ya_c hkgh\u\Z_lky gZ \oh^guo b \uoh^guo [me_\uo i_j_f_gguo� Z lZd
`_ gZ \gmlj_ggbo i_j_f_gguo khklhygby b [bgZjguo we_f_glZo aZiZa^u\Zgby�

IJBF?¹:GB? � ± We_f_glu� ijZ\beZ b hkgh\gu_ kljmdlmju ^ey nmgdpbhgZevguo

]jZnbdh\ ijb\_^_gu \ BKH ���� L_jfbgu k ��������� ih ��������� ^he`gu
bkihevah\Zlvky \ wlhf dhgl_dkl_�

ar
de Funktionsplan  (für Steuerungssysteme)
es diagrama funcional (para sistemas de control)
ja
pl VFKHPDW EORNRZ\ Z\NRQ\ZDQLD UR]ND]oZ� VFKHPDW EORNRZ\

Z\NRQ\ZDQLD LQVWUXNFML

pt diagrama funcional (para sistema de comando)
sv funktionsdiagram

351-16-23 étape

Elément d'un diagramme fonctionnel qui participe à la définition de l'état du système
à un instant donné, cet élément pouvant alors être soit actif ou inactif.

NOTE 1 – Les étapes sont séparées par des transitions.

NOTE 2 – L'ensemble des étapes actives définit la situation du système considéré.

NOTE 3 – Des ordres ou des actions peuvent être associés à chaque étape. Une étape ne
peut activer un ordre que si elle est active.

step

Element of a function chart participating in the definition of the state of the system at
a given time where this element may be either active or inactive.

NOTE 1 – Steps are separated by transitions.

NOTE 2 – The set of active steps defines the situation of the system considered.

NOTE 3 – Commands or actions may be associated to each step. A step can only activate a
command if it is active.
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��������� rZ]

We_f_gl nmgdpbhgZevgh]h ]jZnbdZ� mqZkl\mxsbc \ hij_^_e_gbb khklhygby
kbkl_fu \ aZ^Zggh_ \j_fy� dh]^Z wlhl we_f_gl fh`_l [ulv eb[h Zdlb\guf eb[h
g_Zdlb\guf�

IJBF?¹:GB? � ± RZ]b hl^_eyxlky i_j_oh^Zfb�

IJBF?¹:GB? � ± GZ[hj Zdlb\guo rZ]h\ hij_^_ey_l kblmZpbx \ jZkkfZljb\Z_fhc

kbkl_f_�

IJBF?¹:GB? � ± DhfZg^u beb ^_ckl\by fh]ml Zkkhpbbjh\Zlvky k dZ`^uf rZ]hf� RZ]

fh`_l lhevdh Zdlb\bjh\Zlv dhfZg^m� _keb lhevdh hg Zdlb\_g�

ar
de Schritt; Ablaufschritt
es etapa
ja
pl NURN �RSHUDFML�

pt etapa
sv steg

351-16-24 transition

Elément d'un diagramme fonctionnel permettant le passage d'une étape en amont à
une étape en aval suivante. Une condition de transition est associée à la transition.
Une transition est validée si toutes les étapes immédiatement précédentes, qui lui
sont connectées par des liaisons orientées, sont actives. Une transition est franchie
si elle est validée et si la condition de transition associée devient vraie ; ce
franchissement provoque alors l'activation de l'étape suivante, et la désactivation de
l'étape précédente. (voir figure 15)

NOTE – Une transition peut relier plusieurs étapes en amont à une ou plusieurs étapes en
aval.

transition

Element of a function chart allowing the transit from a preceding step to the following
step. A transition condition is associated with the transition. A transition is enabled if
all the immediately preceding steps, connected to this transition by directed links, are
active. A transition is cleared if it is enabled, and if its associated transition condition
becomes true ; this clearing then activates the following step, and deactivates the
preceding step. (see figure 15)

NOTE – One single transition can link one or several preceding steps to one or several
following steps.

i_j_oh^

We_f_gl nmgdpbhgZevghc ko_fu� iha\heyxsbc ^hklZ\dm k ij_^u^ms_]h rZ]Z
gZ ihke_^mxsbc rZ]� Mkeh\b_ i_j_oh^Z Zkkhpbbjm_lky k i_j_oh^hf� I_j_oh^
hkms_kl\bf� _keb \k_ g_ihkj_^kl\_ggh ij_^r_kl\mxsb_ rZ]b� k\yaZggu_ k
wlbf i_j_oh^hf gZijZ\e_ggufb k\yayfb� y\eyxlky Zdlb\gufb� I_j_oh^
hqbsZ_lky _keb hg jZaj_r_g b _keb Zkkhpbbjh\Zggh_ k gbf mkeh\b_ i_j_oh^Z
klZgh\blky bklbgguf� wlZ hqbkldZ aZl_f Zdlb\bjm_l ke_^mxsbc rZ] b
^_Zdlb\bjm_l ij_^u^msbc rZ] �kf� jbk� ����

IJBF?¹:GB? ± H^bg _^bgkl\_gguc i_j_oh^ fh`_l k\yau\Zlv h^bg eb g_kdhevdh

ij_^u^msbo rZ]h\ k h^gbf beb g_kdhevdbfb ihke_^mxsbfb rZ]Zfb�

ar
de Übergang
es transición
ja
pl SU]HMÑFLH �] MHGQHJR VWDQX Z LQQ\�

pt transição
sv övergång
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351-16-25 condition de transition
réceptivité

Ensemble des conditions qui doivent être remplies afin d'autoriser le franchissement
d'une transition entre deux étapes.

transition condition

The set of conditions which shall be met to enable a transition between steps to be
cleared.

mkeh\by i_j_oh^Z

Fgh`_kl\h mkeh\bc� dhlhju_ ^he`gu [ulv \uiheg_gu�qlh[u jZaj_rblv
hqbkllv i_j_oh^ f_`^m rZ]Zfb�

ar
de Übergangsbedingung
es condición de transición
ja
pl ZDUXQHN SU]HMÑFLD

pt condição de transição; receptividade
sv övergångsvillkor

351-16-26 séquence

Suite alternée d'étapes et de transitions sans divergence.

sequence chain

Sequence of alternating steps and transitions without divergence.

ihke_^h\Zl_evgZy p_iv

Ihke_^h\Zl_evghklv q_j_^mxsbo rZ]h\ b i_j_oh^h\ [_a jZkoh^bfhklb�

ar
de Ablaufkette
es secuencia
ja
pl ¥DÇFXFK VHNZHQFML� FLºJ VHNZHQFML

pt sequência
sv sekvenskedja
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351-16-27 sélection de séquences
divergence de sélection de séquences

Ensemble de liaisons et de transitions permettant de choisir une séquence parmi
plusieurs séquences subséquentes.

beginning of sequence selection
sequence selection divergence

Set of links and transitions allowing to select one of several subsequent sequence
chains.

gZqZeh hl[hjZ ihke_^h\Zl_evghkl_c
jZkoh^bfhklv hl[hjZ ihke_^h\Zl_evghkl_c

Fgh`_kl\h k\ya_c b i_j_oh^h\� iha\heyxsbo hlh[jZlv h^gm ba g_kdhevdbo
ihke_^mxsbo ihke_^h\Zl_evguo p_i_c�

ar
de Ablaufverzweigung
es comienzo de selección de secuencias; divergencia de selección de frecuencias
ja
pl SRF]ºWHN Z\ERUX RSHUDFML

pt início de selecção de sequências; divergência de sequências
sv början av sekvensval

351-16-28 fin de sélection de séquences
convergence de séquences

Réunion de plusieurs séquences.

NOTE – Une transition est nécessaire dans chaque séquence avant la réunion.

end of sequence selection
sequence selection convergence

Gathering of several sequence chains.

NOTE – One transition is needed for each sequence chain to merge.

dhg_p hl[hjZ ihke_^h\Zl_evghkl_c
koh^bfhklv ihke_^h\Zl_evghkl_c

H[t_^bg_gb_ g_kdhevdbo ihke_^h\Zl_evguo p_i_c�

IJBF?¹:GB? ± >ey h[t_^bg_gby g_h[oh^bf h^bg i_j_oh^ \ dZ`^hc p_ib�

ar ; 
de Ablaufzusammenführung
es fin de selección de secuencias; convergencia de secuencias
ja
pl NRQLHF VHNZHQFML Z\ERUX

pt fim de selecção de sequências; convergência de sequências
sv avslutning av sekvensval
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351-16-29 début de séquences simultanées
divergence de séquences simultanées

Transition unique permettant l'activation simultanée de plusieurs séquences
subséquentes.

beginning of simultaneous sequences
simultaneous sequences divergence

Single transition allowing the simultaneous activation of several subsequent
sequence chains.

gZqZeh h^gh\j_f_gguo ihke_^h\Zl_evghkl_c

jZkoh^bfhklv h^gh\j_f_gguo ihke_^h\Zl_evghkl_c

?^bgkl\_gguc i_j_oh �̂ iha\heyxsbc h^gh\j_f_ggmx Zdlb\Zpbx g_kdhevdbo
ihke_^mxsbo ihke_^h\Zl_evguo p_i_c�

ar ;  
de Ablaufaufspaltung
es comienzo de secuencias simultáneas; divergencia de secuencias simultáneas
ja
pl SRF]ºWHN VHNZHQFML UoZQRF]HVQ\FK

pt início de sequências simultâneas; divergência de sequências simultâneas
sv början av samtidiga sekvenser

351-16-30 fin de séquences simultanées
convergence de séquences simultanées

Réunion de plusieurs séquences parallèles simultanées, synchronisée par une
transition.

end of simultaneous sequences
simultaneous sequences convergence

Gathering of several simultaneous sequence chains, synchronized by a transition.

dhg_p h^gh\j_f_gguo ihke_^h\Zl_evghkl_c

koh^bfhklv h^gh\j_f_gguo ihke_^h\Zl_evghkl_c

H[t_^bg_gb_ g_kdhevdbo ihke_^h\Zl_evguo p_i_c� kbgojhgbabjh\Zgguo k
ihfhsvx i_j_oh^Z

ar ;  
de Ablaufsammlung
es fin de secuencias simultáneas; convergencia de secuencias simultáneas
ja
pl NRQLHF VHNZHQFML UoZQRF]HVQ\FK

pt fim de sequências simultâneas; convergência de sequências simultâneas
sv avslutning av samtidiga sekvenser
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351-16-31 ordre

Variable de sortie booléenne fournie par le système de commande décrit dans le
diagramme fonctionnel. (voir figure 15)

NOTE – La CEI 60848 définit divers types d'ordres (ordre non mémorisé, ordre mémorisé,
ordre retardé, ordre limité dans le temps, ordre conditionnel et leurs combinaisons) ; ces
ordres sont identifiés par une lettre conventionnelle.

command (in a function chart)

Output Boolean variable issued by the controlling system described by the function
chart. (see figure 15)

NOTE – Various types of commands, such as not stored command, stored command,
delayed command, time limited command, conditional command and their combination, are
defined in IEC 60848, and identified by a conventional letter.

dhfZg^Z �\ nmgdpbhgZevghf ]jZnbd_�

<uoh^gZy [me_\Zy i_j_f_ggZy� ihklZ\ey_fZy mijZ\eyxs_c kbkl_fhc�
hibku\Z_fZy k ihfhsvx nmgdpbhgZevgh]h ]jZnbdZ �kf� jbk� ����

IJBF?¹:GB? ± JZaebqgu_ lbiu dhfZg^� lZd`_ dZd g_ ojZgbfu_ \ iZfylb dhfZg^u�

ojZgbfu_ \ iZfylb dhfZg^u� hleh`_ggu_ dhfZg^u� h]jZgbq_ggu_ \h \j_f_gb dhfZg^u�

mkeh\gu_ dhfZg^u b bo dhf[bgZpbb� hij_^_e_gu \ BKH ����� b b^_glbnbpbjmxlky k

ihfhsvx mkeh\ghc [md\u�

ar
de Befehl (in einem Funktionsplan)
es orden (en un diagrama funcional)
ja
pl UR]ND]� LQVWUXNFMD

pt comando  (num diagrama funcional)
sv order

351-16-32 ordre mémorisé

Ordre qui est émis dès que l'étape correspondante est activée et qui cesse lorsqu'il
est explicitement désactivé par une étape subséquente.

NOTE – L'ordre mémorisé est identifié dans la CEI 60848 par la lettre conventionnelle « S ».

stored command

Command, which is issued as soon as the associated step is activated and is
terminated when explicitly reset by a subsequent step.

NOTE – The stored command is identified in IEC 60848 by the conventional letter “ S” .

ojZgbfZy \ iZfylb dhfZg^Z

DhfZg^Z�� dhlhjZy� \u^Z_lky� dZd� lhevdh� Zdlb\bjm_lky khhl\_lkl\mxsbc rZ] b

aZdZgqb\Z_lky� dh]^Z g_^\mkfuke_ggh \ha\jZsZ_lky \ bkoh^gh_ iheh`_gb_

ihke_^mxsbf rZ]hf�

IJBF?¹:GB? ± OjZgbfZy \ iZfylb dhfZg^Z b^_glbnbpbjm_lky \ BKH ����� k

ihfhsvx mkeh\ghc [md\u ³6´�

ar
de gespeicherter Befehl
es orden almacenada
ja
pl UR]ND] ]DSDPL¿WDQ\

pt comando memorizado
sv lagrad order
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351-16-33 ordre conditionnel

Ordre qui est émis lorsque l'étape correspondante est activée et que la condition
nécessaire est remplie.

NOTE – L'ordre conditionnel est identifié dans la CEI 60848 par la lettre
conventionnelle « C ».

conditional command

Command which is issued when the associated step is activated and the necessary
condition is fulfilled.

NOTE – The conditional command is identified in IEC 60848 by the conventional letter “ C” .

h[mkeh\e_ggZy dhfZg^Z

DhfZg^Z�� dhlhjZy� \u^Z_lky�� dh]^Z� Zdlb\bjm_lky� khhl\_lkl\mxsbc� rZ]� b
\uihegy_lky�g_h[oh^bfh_�mkeh\b_�

IJBF?¹:GB? ± Mkeh\gZy dhfZg^Z b^_glbnbpbjm_lky \ BKH ����� mkeh\ghc [md\hc

³K´�

ar
de bedingter Befehl
es orden condicional
ja
pl UR]ND] ZDUXQNRZ\

pt comando condicional
sv villkorlig order

351-16-34 ordre retardé

Ordre qui est émis après un temps de retard spécifié après que l'étape
correspondante ait été activée, et qui cesse à la désactivation de celle-ci. L'ordre
n'est pas émis si l'étape correspondante est activée puis désactivée dans l'intervalle
de temps de retard spécifié.

NOTE – L'ordre retardé est identifié dans la CEI 60848 par la lettre conventionnelle « D ».

delayed command

Command which is issued after a specified delay time after the associated step has
been activated, and which ends as soon as the associated step is deactivated. The
command is not issued if the associated step is activated and deactivated within the
specified delay time.

NOTE – The delayed command is identified in IEC 60848 by the conventional letter “ D” .

aZf_^e_ggZy dhfZg^Z

DhfZg^Z�� dhlhjZy� \u^Z_lky� b� aZdZgqb\Z_lky� ihke_� hij_^_e_gghc� aZ^_j`db

\j_f_gb�� dh]^Z� khhl\_lkl\mxsbc� rZ]� Zdlb\babjm_lky� beb� ^_aZdlb\bjm_lky�

DhfZg^Z g_ \u^Z_lky \ ij_^_eZo hij_^_e_gghc aZ^_j`db \j_f_gf� _keb

khhl\_lkl\mxsbc rZ] Zdlb\babjh\Zg beb ^_aZdlb\babjh\Zg�

IJBF?¹:GB? ± AZf_^e_ggZy dhfZg^Z b^_glbnbpbjm_lky \ BKH ����� mkeh\ghc

[md\hc ³'´�

ar
de verzögerter Befehl
es orden retardada
ja
pl UR]ND] RSoÛQLRQ\

pt comando retardado
sv fördröjd order
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351-16-35 ordre limité dans le temps

Ordre qui est émis dès que l'étape correspondante est activée et qui cesse lorsqu'un
temps spécifié s'est écoulé ou lorsque l'étape correspondante est désactivée avant
que le temps spécifié ne se soit écoulé.

NOTE – L'ordre limité dans le temps est identifié dans la CEI 60848 par la lettre
conventionnelle « L ».

time limited command

Command which is issued as soon as the associated step is activated and which
ends as soon as a specified time has elapsed or when the associated step is
deactivated before the specified time has elapsed.

NOTE – The time limited command is identified in IEC 60848 by the conventional letter “ L” .

h]jZgbq_ggZy \h \j_f_gb dhfZg^Z

DhfZg^Z�� dhlhjZy� \u^Z_lky� dZd� lhevdh� Zdlb\bjm_lky� khhl\_lkl\mxsbc� rZ]� b

dhlhjZy� aZdZgqb\Z_lky dZd lhevdh ijhreh hij_^_e_ggh_ \j_fy beb dh]^Z

khhl\_lkl\mxsbc rZ] ^_aZdl_\bjh\Zg ^h lh]h� dZd ijhreh hij_^_e_ggh_

\j_fy�

IJBF?¹:GB? ± H]jZgbq_ggZy \h \j_f_gb dhfZg^Z b^_glnbpbjm_lky \ BKH �����

mkeh\ghc [md\hc ³/´�

ar
de zeitlich begrenzter Befehl
es orden limitada en el tiempo
ja
pl UR]ND] RJUDQLF]HQLD F]DVX� LQVWUXNFMD RJUDQLF]HQLD F]DVX

pt comando de tempo limitado
sv tidsbegränsad order

351-16-36 temps d'attente

Temps qui doit s'écouler avant qu'un ordre ne soit émis.

NOTE – Le temps d'attente est réalisé par un ordre retardé.

waiting time

Time which shall elapse before a command is issued.

NOTE – The waiting time is implemented by delayed command.

\j_fy h`b^Zgby

<j_fy��dhlhjh_�^he`gh�ijhclb��ij_`^_�q_f�[m^_l�\u^ZgZ�dhfZg^Z�

IJBF?¹:GB? ± <j_fy h`b^Zgby j_Zebam_lky k ihfhsvx hleh`_gghc dhfZg^u�

ar
de Wartezeit
es tiempo de espera
ja
pl F]DV RF]HNLZDQLD

pt tempo de espera
sv väntetid
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351-16-37 temps limite

Temps après lequel un ordre doit cesser son effet.

check time

Time after which a command has to become ineffective.

dhgljhevgh_ \j_fy

<j_fy��ihke_�dhlhjh]h�dhfZg^Z�^he`gZ�ij_djZlblv�k\h_�^_ckl\b_�

ar
de Überwachungszeit
es tiempo límite
ja
pl F]DV JUDQLF]Q\

pt tempo limite
sv kontrolltid

SECTION 351-17 : TYPES DE COMMANDE

SECTION 351-17: TYPES OF CONTROL

J:A>?E ������� LBIU MIJ:<E?GBY

351-17-01 régulation
commande à asservissement
commande en boucle fermée

Commande où la variable de réaction est comparée à la variable de référence, et où
leur différence est utilisée par le système de commande pour agir sur la variable
réglante afin d'ajuster la variable de réaction à la variable de référence.

closed loop control
feedback control

Control in which the feedback variable is compared with the reference variable, and
their difference is used by the controlling system to set the manipulated variable in
order to adjust the feedback variable to the reference variable.

mijZ\e_gb_ k h[jZlghc k\yavx

MijZ\e_gb_ ijb dhljhf i_j_f_ggZy h[jZlghc kjZ\gb\Z_lky k kuehqghc
i_j_f_gghc� b bo jZaghklv bkihevam_lky mijZ\eyxs_c kbkl_fhc� qlh[u
\ha^_ckl\h\Zlv gZ fZgbimeypbhggmx i_j_f_ggmx� qlh[u ih^h]gZlv
i_j_f_ggmx h[jZlghc k\yab d kkuehqghc i_j_f_gghc�

ar �¬±��D µ°K�0� �90M¢ ®J ¤�=0�¬±��D µ°K�0� �90M¢ ®J ¤�=0; ¬���¢ ´M¹$H ¤�=0¬���¢ ´M¹$H ¤�=0

de Regeln; Regelung
es control de bucle cerrado; control por realimentación
ja
pl UHJXODFMD DXWRPDW\F]QD

pt controlo em anel fechado; controlo retroactivo; controlo com retroacção
sv sluten styrning; reglering
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351-17-02 commande en boucle ouverte
commande en chaîne directe

Commande où une ou plusieurs variables d'entrée influencent la (les) variable (s) de
sortie selon les lois et caractéristiques du système, et par laquelle les variables de
sortie n'influencent les variables réglantes correspondantes que sous certaines
conditions non permanentes.

open loop control

Control in which one or more input variables influence the output variable(s) in
accordance with the laws and characteristics of the system, whereby the output
variables only influence the corresponding manipulated variables under certain non
permanent conditions.

mijZ\e_gb_ [_a h[jZlghc k\yab

MijZ\e_gb_� ijb dhlhjhf h^gZ beb [he__ \oh^guo i_j_f_gguo \ebyxl gZ
\uoh^gu_ i_j_f_ggu_ \ khhl\_lkl\bb k aZdhgZfb b oZjZdl_jbklbdZfb kbkl_fu�
\ khhl\_lkl\bb k q_f \uoh^gu_ i_j_f_ggu_ \ebyxl gZ khhl\_lkl\mxsb_
fZgbimeypbhggu_ i_j_f_ggu_ lhevdh ijb hij_^_e_gguo g_ihklhygguo
mkeh\byo�

ar
de Steuern; Steuerung
es control de bucle abierto
ja
pl VWHURZDQLH Z XN¥DG]LH RWZDUW\P

pt controlo em anel aberto
sv öppen styrning

351-17-03 chaîne d'action fermée

Chaîne d'action qui connecte la sortie du système à l'une de ses entrées.

closed action path

Action path which connects the output of the system to one of its inputs.

aZfdgmlZy p_iv \ha^_ckl\by

P_iv \ha^_ckl\by� dhlhjZy k\yau\Z_l \uoh^ kbkl_fu k h^gbf ba __ \oh^h\�

ar
de geschlossener Wirkungsweg
es cadena de acción cerrada
ja
pl WRU RGG]LD¥\ZDQLD Z XN¥DG]LH ]DPNQL¿W\P

pt percurso de acção fechado
sv sluten aktivitetsväg
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351-17-04 flux d'action fermé

Flux de l'action dans une chaîne d'action fermée d'un système, où la variable de
sortie influence de manière continue la variable réglante et de ce fait s'influence elle-
même de manière continue.

closed action flow

Action flow in a closed action path of a system in which the output variable is
continuously influencing the manipulated variable and thus continuously influencing
itself.

aZfdgmlZy ihke_^h\Zl_evghklv ^_ckl\bc

Ihke_^h\Zl_evghklv ^_ckl\bc \ aZfdgmlhc p_ib \ha^_ckl\by kbkl_fu� \
dhlhjhc \uoh^gZy i_j_f_ggZy ihklhyggh \ha^_ckl\m_l gZ fbgbfZevgmx
i_j_f_ggmx b� lZdbf h[jZahf� ihklhyggh \ha^_ckl\m_l gZ kZfm k_[y�

ar
de geschlossener Wirkungsablauf
es flujo de acción cerrado
ja
pl RGG]LD¥\ZDQLH Z XN¥DG]LH ]DPNQL¿W\P

pt fluxo de acção fechado
sv slutet aktivitetsflöde

351-17-05 chaîne d'action ouverte

Chaîne d'action où aucune chaîne de réaction n'existe entre la sortie et l'une des
entrées du système.

open action path

Action path with no feedback path connecting the output variable to one of the input
variables.

jZahfdgmlZy p_iv \ha^_ckl\by

P_iv \ha^_ckl\by� [_a p_ib h[jZlghc k\yab� k\yau\Zxs_c \uoh^gmx
i_j_f_ggmx k h^ghc ba \oh^guo i_j_f_gguo�

ar
de offener Wirkungsweg
es cadena de acción abierta
ja
pl WRU RGG]LD¥\ZDQLD Z XN¥DG]LH RWZDUW\P

pt percurso de acção aberto
sv öppen aktivitetsväg
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351-17-06 flux d'action ouvert

Flux de l'action dans une chaîne d'action ouverte dans un système ou dans une
chaîne d'action fermée, où la variable de sortie n'influence la variable réglante que
dans certaines conditions non permanentes. (voir figure 16)

NOTE – Un circuit de réarmement a un flux d'action ouvert bien que la structure ait une
chaîne d'action fermée.

open action flow

Action flow in an open action path of a system or in a closed action path, if the output
variable is only influencing the corresponding manipulated variable under certain non
permanent conditions. (see figure 16)

NOTE – A reset circuit has an open action flow in spite of the fact that the structure has a
closed action path.

jZahfdgmlZy ihke_^h\Zl_evghklv ^_ckl\bc

Ihke_^h\Zl_evghklv ^_ckl\bc \ jZahfdgmlhc p_ib \ha^_ckl\by� \ dhlhjhc
\uoh^gZy i_j_f_ggZy \eby_l gZ khhl\_lkl\mxsmx fZgbimeypbhggmx
i_j_f_ggmx lhevdh ijb hij_^_e_gguo g_ihklhygguo mkeh\byo �kf� jbk� ����

IJBF?¹:GB? ± Ko_fZ \ha\jZlZ bf__l jZahfdgmlmx ihke_^h\Zl_evghklv ^_ckl\bc

g_kfhljy gZ lhl nZdl� qlh kljmdlmjZ bf__l aZfdgmlmx p_iv \ha^_ckl\by�

ar
de offener Wirkungsablauf
es flujo de acción abierto
ja
pl RGG]LD¥\ZDQLH Z XN¥DG]LH RWZDUW\P

pt fluxo de acção aberto
sv öppet aktivitetsflöde

351-17-07 chaîne d'action

Chaîne fonctionnelle reliant la sortie d'un comparateur à la sortie du système
commandé.

forward path

Path connecting the output of a comparing element to the output of the controlled
system.

p_iv ijyfhc i_j_^Zqb

P_iv� k\yau\ZxsZy \uoh^ kjZ\gb\Zxs_]h we_f_glZ k \uoh^hf mijZ\ey_fhc
kbkl_fu�

ar
de Vorwärtszweig
es cadena de acción
ja
pl WRU RGG]LD¥\ZDQLD J¥oZQ\

pt percurso de acção
sv styrväg
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351-17-08 chaîne de réaction

Chaîne fonctionnelle reliant une sortie du système commandé à l'une des entrées du
comparateur correspondant.

feedback path

Path connecting an output of the controlled system to one of the inputs of the
relevant comparing element.

p_iv h[jZlghc k\yab

P_iv� k\yau\ZxsZy \uoh^ mijZey_fhc kbkl_fu k h^gbf ba \uoh^h\
khhl\_lkl\mxs_]h kjZ\gb\Zxs_]h we_f_glZ�

ar
de Rückführzweig
es cadena de realimentación
ja
pl WRU VSU]¿ÝHQLD ]ZURWQHJR

pt percurso de retroacção
sv återkopplingsväg

351-17-09 régulation avec action anticipatrice

Régulation dans laquelle la variable réglante, tout en dépendant de la variable de
sortie du régulateur, est aussi rendue dépendante de la valeur mesurée d'une ou de
plusieurs variables d'entrée.

feedforward control

Type of control in which the manipulated variable, while still depending on the
controller output variable, is also made to depend on the measured value of one or
more input variables.

mijZ\e_gb_ k hi_j_`Zxsbf \ha^_ckl\b_f

Lbi mijZ\e_gby� ijb dhlhjhf fZgbimeypbhggZy i_j_f_ggZy� ohly b aZ\bkysZy
hl \uoh^ghc i_j_f_gghc dhgljhee_jZ� lZd`_ ^_eZ_lky aZ\bkys_c hl
baf_j_ggh]h agZq_gby h^ghc beb g_kdhevdbo \oh^guo i_j_f_gguo�

ar
de Störgrößenaufschaltung
es control de acción directa; control anticipativo
ja
pl UHJXODFMD ] RGG]LD¥\ZDQLHP Z SU]oG

pt controlo pró-activo; controlo com pró-acção
sv framkoppling
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351-17-10 boucle de régulation
boucle d'asservissement

Ensemble d'éléments incorporés dans le flux d'action fermé d'une régulation.

control loop

Assembly of elements incorporated in the closed action flow of a closed loop control.

dhglmj mijZ\e_gby

Fgh`_kl\h we_f_glh\� \dexq_gguo \ aZfdgmlmx ihke_^h\Zl_evghklv ^_ckl\bc
mijZ\e_gby k h[jZlghc k\yavx�

ar
de Regelkreis
es bucle de control
ja
pl S¿WOD UHJXODFML

pt anel de controlo
sv reglerkrets

351-17-11 régulateur

Unité fonctionnelle, comprenant un comparateur et d'autres éléments, et destinée à
réaliser une fonction de régulation spécifiée.

controller  (for closed loop control)

A functional unit consisting of comparing element and other elements, to perform a
specified control function.

dhgljhee_j �^ey mijZ\e_gby [_a h[jZlghc k\yab�

NmgdpbhgZevgZy _^bgbpZ� khklhysZy ba kjZ\gb\Zxs_]h we_f_glZ b ^jm]bo
we_f_glh\� b ij_^gZagZq_ggZy ^ey \uiheg_gby hij_^_e_gghc nmgdpbb
mijZ\e_gby�

ar
de Regler
es controlador; regulador
ja
pl UHJXODWRU

pt controlador  (para controlo em anel fechado)
sv regulator
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351-17-12 chaîne de commande

Ensemble d'éléments ou de systèmes reliés entre eux qui agissent les uns sur les
autres dans une structure en série.

control chain

Set of interrelated elements or systems which act upon one another in a series
structure.

p_iv mijZ\e_gby

Fgh`_kl\h \aZbfhk\yaZgguo we_f_glh\ beb kbkl_f� dhlhju_ \ha^_ckl\mxl
^jm] gZ ^jm]Z \ h^ghc ba kljmdlmj k_jbb�

ar
de Steuerkette
es cadena de control
ja
pl ¥DÇFXFK VWHURZDQLD

pt cadeia de controlo
sv styrkedja

351-17-13 commande continue
régulation continue

Type de régulation où la variable de référence et la variable réglée sont prises de
façon continue dans le temps afin d'engendrer la variable réglante au moyen d'une
action continue.

continuous (feedback) control

Type of control in which the reference variable and controlled variable are taken
continuously in time to generate the manipulated variable by continuous action.

g_ij_ju\gh_ mijZ\e_gb_ �k h[jZlghc k\yavx�

Lbi mijZ\e_gby� ijb dhlhjhf kkuehqgZy i_j_f_ggZy b mijZ\ey_fZy
i_j_f_ggZy [_jmlky k g_dhlhjuf g_ij_ju\guf \h \j_f_gb h[jZahf� lZd qlh[u
]_g_jbjh\Zlv fZgbimeypbhggmx i_j_f_ggmx k ihfhsvx g_ij_ju\gh]h
\ha^_ckl\by�

ar
de zeitkontinuierliche Regelung
es control continuo
ja
pl UHJXODFMD FLºJ¥D

pt controlo contínuo
sv kontinuerlig reglering
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351-17-14 régulation multiposition

Type de régulation où la variable réglante ne peut prendre qu'un nombre fini de
valeurs.

multi-position control

Type of control in which the manipulated variable is capable only to take a finite
number of values.

fgh]hihabpbhggh_ mijZ\e_gb_

Ihke_^h\Zl_evghklv ^_ckl\bc \ aZfdgmlhc p_ib \ha^_ckl\by kbkl_fu� \
dhlhjhc \uoh^gZy i_j_f_ggZy g_ij_ju\gh \ha^_ckl\m_l gZ fZgbimeypbhggmx
i_j_f_ggmx b lZdbf h[jZahf� g_ij_ju\gh \ha^_ckl\m_l gZ kZfb k_[y�

ar
de Mehrpunktregelung
es control de múltiples posiciones
ja
pl VWHURZDQLH ZLHORVWDZQH� UHJXODFMD ZLHORVWDZQD

pt controlo multiposição
sv flerlägesreglering

351-17-15 régulation par échantillonnage

Type de régulation où les variables d'entrée de l'équipement de commande sont
prises de façon discontinue dans le temps afin d'engendrer de nouvelles valeurs de
la variable réglante, qui sont mises à jour de façon discontinue dans le temps et
maintenues entre les mises à jour au moyen d'éléments de maintien.

sampling control

Type of control in which input variables of the controlling system are taken
discontinuously in time to generate new values of the manipulated variable, which are
updated discontinuously in time and maintained by holding elements between
updates.

\u[hjhqguc dhgljhev

Lbi mijZ\e_gby� ijb dhlhjhf \oh^gu_ i_j_f_ggu_ mijZ\eyxs_c kbkl_fu
[_jmlky k i_j_ju\Zfb \h \j_f_gb� lZd qlh[u ]_g_jbjh\Zlv gh\u_ agZq_gby
fZgbimeypbhgghc i_j_f_gghc� dhlhju_ h[gh\eyxlky k i_j_ju\Zfb \h \j_f_gb
b khojZgyxlky ih^^_j`b\Zxsbfb we_f_glZfb \ i_jbh^ f_`^m h[gh\e_gbyf�

ar
de Abtastregelung
es control por muestreo
ja
pl UHJXODFMD ] SUoENRZDQLHP

pt controlo por amostragem
sv samplad styrning
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351-17-16 période d'échantillonnage

Intervalle de temps entre deux observations consécutives dans un système de
commande par échantillonnage périodique.

sampling period

Time interval between two consecutive observations in a periodic sampling control
system.

i_jbh^ \u[hjdb

Bgl_j\Ze \j_f_gb f_`^m ^\mfy ihke_^h\Zl_evgufb gZ[ex^_gbyfb \ kbkl_f_
k i_jbh^bq_kdbf \u[hjhqguf dhgljhe_f�

ar
de Abtastperiode
es período de muestreo
ja
pl RNUHV SUoENRZDQLD

pt período de amostragem
sv samplingsperiod

351-17-17 régulation de maintien

Commande en boucle fermée pour laquelle la variable réglée doit rester la plus
proche possible de la valeur fixe de la variable de référence (c'est-à-dire du signal de
consigne).

fixed set-point control

Closed loop control by which the controlled variable is made to remain as close as
possible to the fixed value of the reference variable (i.e. the set-point signal).

mijZ\e_gb_ ih nbdkbjh\Zgguf dhgljhevguf lhqdZf

MijZ\e_gb_ k h[jZlghc k\yavx� k ihfhsvx dhlhjh]h mijZ\ey_fmx i_j_f_ggmx
aZklZ\eyxl hklZ\Zlvky lZd [ebadh d nbdkbjh\Zgghfm agZq_gbx kkuehqghc
i_j_f_gghc� dZd wlh \hafh`gh�

ar
de Festwertregelung
es control de punto fijo
ja
pl UHJXODFMD VWD¥RZDUWRÑFLRZD

pt controlo de referência fixa
sv konstantreglering
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351-17-18 régulation de correspondance

Commande en boucle fermée pour laquelle la variable commandée doit varier en
fonction des variations de la variable de référence.

follow-up control

Closed loop control by which the controlled variable is made to vary according to the
changes of the reference variable.

ke_^ys__ mijZ\e_gb_

MijZ\e_gb_ k h[jZlghc k\yav� k ihfhsvx dhlhjh]h mijZ\ey_fmx i_j_f_ggmx
aZklZ\eyxl baf_gylvky \ khhl\_lkl\bb k baf_g_gbyfb kkuehqghc i_j_f_gghc

ar
de Folgeregelung
es control de seguimiento
ja
pl UHJXODFMD QDGºÝQD

pt controlo de seguimento
sv följereglering

351-17-19 régulation en cascade

Type de régulation où la variable de sortie d'un régulateur est la variable de
référence d'une (ou de plusieurs) boucle(s) de régulation secondaire(s).
(voir figure 17)

cascade control

Type of control in which the output variable of one controller is the reference variable
of one or more secondary control loops. (see figure 17)

dZkdZ^gh_ mijZ\e_gb_

Lbi mijZ\e_gby� ijb dhlhjhf \uoh^gZy i_j_f_ggZy h^gh]h dhgljhee_jZ
y\ey_lky kkuehqghc i_j_f_gghc h^gh]h beb g_kdhevdbo \lhjbqguo dhglmjh\
mijZ\e_gby �kf� jbk� ����

ar
de Kaskadenregelung
es control en cascada
ja
pl UHJXODFMD NDVNDGRZD

pt controlo em cascata
sv kaskadstyrning
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351-17-20 régulation secondaire

Partie d'une régulation en cascade, fonctionnant avec une variable de référence
fournie par le régulateur principal et uniquement avec la (ou les) mesure(s) et avec la
réaction des variables commandées secondaires. (voir figure 17)

secondary control
subsidiary control

Part of a cascade control, operating with a reference variable, provided by the main
controller and with measurement and feedback of subsidiary controlled variables
only. (see figure 17)

\kihfh]Zl_evgh_ mijZ\e_gb_

QZklv dZkdZ^gh]h mijZ\e_gby� jZ[hlZxsZy k kuehqghc i_j_f_gghc�
ihklZ\ey_fhc ]eZ\guf dhgljhee_jhf� b lhevdh k baf_j_gb_f b h[jZlghc

k\yavx \kihfh]Zl_evguo dhgljhebjm_fuo i_j_f_gguo �kf� jbk� ����

ar ; 
de unterlagerte Regelung
es control secundario
ja
pl UHJXODFMD SRGU]¿GQD� UHJXODFMD SRGSRU]ºGNRZDQD

pt controlo secundário
sv sekundärstyrning

351-17-21 régulation de rapport

Type de régulation où un rapport prédéterminé entre deux variables, ou plus, doit
être maintenu constant.

ratio control

Type of control in which a predetermined ratio between two or more variables has to
be maintained constant.

mijZ\e_gb_ khhlghr_gb_f

Lbi mijZ\e_gby� ijb dhlhjhf aZjZg__ hij_^_e_ggh_ khhlghr_gb_ f_`^m ^\mfy

beb [he__ i_j_f_ggufb ih^^_j`b\Z_lky ihklhygguf�

ar
de Verhältnisregelung
es control por cociente
ja
pl UHJXODFMD LORUD]RZD

pt controlo de relação
sv kvotstyrning
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351-17-22 régulation à rétroaction d'état

Type de régulation avec une réaction proportionnelle d'un ensemble complet de
variables d'état mesurées ou estimées. (voir figure 18)

state feedback control

Type of control with proportional feedback of a complete set of measured or
estimated state variables. (see figure 18)

mijZ\e_gb_ k ihfhsvx h[jZlghc k\yab khklhygby

Lbi mijZ\e_gby k ijhihjpbhgZevghc h[jZlghc k\yavx \k_]h fgh`_kl\Z

i_j_f_gguo mijZ\e_gby� baf_j_gguo beb hp_g_gguo �kf� jbk� ����

ar
de Regelung mit Zustandsrückführung
es control por realimentación de estado
ja
pl UHJXODFMD ZHG¥XJ ]PLHQQ\FK VWDQX

pt controlo de retroacção de estado
sv reglering med tillståndsåterkoppling

351-17-23 régulation à rétroaction de sortie

Type de régulation comportant uniquement une réaction proportionnelle des
variables de sortie mesurées.

output feedback control

Type of control with proportional feedback of the measured output variables only.

mijZ\e_gb_ k ihfhsvx h[jZlghc k\yab \uoh^Z

Lbi mijZ\e_gby lhevdh k ijhihjpbhgZevghc h[jZlghc k\yavx baf_j_gguo

\uoh^guo i_j_f_gguo�

ar
de Regelung mit Ausgangsrückführung
es control por realimentación de salida
ja
pl UHJXODFMD ZHG¥XJ ZLHONRÑFL Z\MÑFLRZ\FK

pt controlo de retroacção de saída
sv reglering med utstorhetsåterföring
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351-17-24 régulation à réaction distribuée

Type de régulation où une ou plusieurs variables du système réglé sont utilisées
comme variables de réaction du régulateur en plus de la variable commandée.

distributed feedback control

Type of control in which one or more variables of the controlled system are used as
feedback variables to the controller in addition to the controlled variable.

mijZ\e_gb_ k ihfhsx jZkij_^_e_gghc h[jZlghc k\yab

Lbi mijZ\e_gby� ijb dhlhjhf h^gZ beb [he__ i_j_f_gguo dhgljhebjm_fhc

kbkl_fu bkihevam_lky dZd i_j_f_ggu_ h[jZlghc k\yab dhgljhee_jZ� \

^hiheg_gb_ d dhgljhebjm_fhc i_j_f_gghc�

ar
de Regelung mit verteilten Rückführungen
es control por realimentación múltiple
ja
pl UHJXODFMD ]H VSU]¿ÝHQLHP RG ZLHOX ]PLHQQ\FK?

pt controlo de retroacção distribuída
sv reglering med fördelad återföring

351-17-25 observateur

Système permettant une estimation complète de l'état d'un système commandé,
basé sur la mesure d'un ensemble incomplet de variables d'état et sur un modèle du
système commandé.

observer

A system for a complete estimation of the state of a controlled system based on
measurement of an incomplete set of state variables and a model of the controlled
system.

gZ[ex^Zl_ev

Kbkl_fZ ^ey iheghc hp_gdb khklhygby dhgljhebjm_fhc kbkl_fu� hkgh\ZggZy
gZ baf_j_gbb g_ihegh]h fgh`_kl\Z i_j_f_gguo khklhygby b gZ fh^_eb

dhgljhebjm_fhc kbkl_fu�

ar
de Beobachter
es observador
ja
pl REVHUZDWRU

pt observador
sv observatör
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351-17-26 régulation basée sur l'observation

Type de régulation où une estimation complète de l'état du système utilisée pour la
réaction est basée sur un observateur.

observer based control

Type of control in which a complete estimation of the system state used for feedback
is based on an observer.

hkgh\Zggh_ gZ gZ[ex^_gbb mijZ\e_gb_

Lbi mijZ\e_gby� ijb dhlhjhf ihegZy hp_gdZ khklhygby kbkl_fu� bkiheam_fhc
^ey h[jZlghc k\yab hkgh\u\Z_lky gZ gZ[ex^Zl_e_

ar
de Regelung mit Beobachter
es control basado en observador
ja
pl UHJXODFMD ] REVHUZDWRUHP

pt controlo baseado em observadores
sv observatörbaserad styrning

351-17-27 régulation à modèle interne

Régulation comportant explicitement dans sa structure un modèle à temps réel du
processus exprimant la réponse dynamique de la sortie du processus (variable
réglée) en fonction des variations de la variable réglante.

internal model control

A control which includes explicitly in its structure a real time model of the process
expressing the dynamic relation between the process output (controlled variable) and
the manipulated variable.

mijZ\e_gb_ k ihfhsvx \gmlj_gg_c fh^_eb

MijZ\e_gb_� dhlhjh_ y\gh \dexqZ_l \ k\hx kljmdlmjm fh^_ev ijhp_kkZ \

j_Zevghf fZkrlZ[_ \j_f_gb� \ujZ`Zxsmx ^bgZfbq_kdh_ hlghr_gb_ f_`^m

\uoh^hf ijhp_kkZ �dhgljhebjm_fZy i_j_f_ggZy� b fZgbimeypbhgghc

i_j_fgghc�

ar
de modellgestützte Regelung
es control por modelo interno
ja
pl UHJXODFMD ] PRGHOHP

pt controlo com modelo interno
sv styrning med intern processmodell
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351-17-28 estimation d'état

Détermination de l'état du système complet au moyen d'un observateur ou d'un filtre
de Kalman.

state estimation

Determination of the complete system state by means of an observer or a Kalman
filter.

hp_gdZ khklhygby

Hij_^_e_gb_ khklhygby \k_c kbkl_fu ihkj_^kl\hf gZ[ex^Zl_ey beb nbevljZ

DZefZgZ�

ar
de Zustandsschätzung
es estimación de estado
ja
pl HVW\PDFMD VWDQX

pt estimação de estados
sv tillståndsuppskattning

351-17-29 régulation modale

Type de régulation dans laquelle les variables d'état sont choisies dans l'espace
d'états défini par les vecteurs propres du système.

modal control

Type of control in which the state variables are chosen in the state space defined by
the system eigenvectors.

fh^Zevgh_ mijZ\e_gb_

Lbi mijZ\e_gby� ijb dhlhjhf i_j_f_ggu_ khklhygby \u[bjZxlky \

ijhkljZgkl\_ khklhygby� hij_^_e_gghf kh[kl\_gguf \_dlhjhf kbkl_fu�

ar
de modale Regelung
es control modal
ja
pl UHJXODFMD PRGDOQD

pt controlo modal
sv styrning av egenvärden
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351-17-30 régulation multivariable

Type de régulation comportant plusieurs variables d'entrée et une ou plusieurs
variables de sortie dépendant de plusieurs variables d'entrée.

multivariable control

Type of control with more than one input variable and one or more output variables
depending on more than one input variable.

fgh]hf_jgh_ mijZ\e_gb_

Lbi mijZ\e_gby k [he__ q_f h^ghc \oh^ghc i_j_f_gghc b h^ghc beb [he__

\uoh^gufb i_j_f_ggufb� aZ\bkysbfb hl [he__ q_f h^ghc \oh^ghc

i_j_f_gghc�

ar
de Mehrgrößenregelung
es control multivariable
ja
pl VWHURZDQLH ZLHORZ\PLDURZH� UHJXODFMD ZLHORZ\PLDURZD

pt controlo multivariável
sv multivariabel styrning

351-17-31 découplage

Elimination par des moyens appropriés des couplages indésirables entre les
variables individuelles du système.

decoupling

Elimination of undesirable coupling between single system variables by suitable
means.

jZa\yadZ

M^Ze_gb_ g_`_eZl_evguo kh_^bg_gbc f_`^m dhgdj_lgufb i_j_f_ggufb

kbkl_fu k ihfhsvx ih^oh^ysbo kj_^kl\�

ar
de Entkopplung
es desacoplamiento
ja
pl RGVSU]¿ÝHQLH

pt desacoplamento
sv avkoppling
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351-17-32 régulation décentralisée
commande décentralisée

Régulation d'un système multivariable réalisée dans un ensemble de sous-systèmes
dans chacun desquels la régulation locale est basée sur des mesures et des
réactions de variables d'état ou de sortie locales.

decentralized control

Control of a multivariable system performed in subsystems in each of which the local
control is based on measurement and feedback of local state or output variables.

^_p_gljZebah\Zggh_ mijZ\e_gb_

MijZ\e_gb_ kbkl_fhc kh fgh]bfb i_j_f_ggufb� hkms_kl\ey_fh_ \

ih^kbkl_fZo \ dZ`^hc ba dhlhjuo ehdZevgh_ mijZ\e_gb_ hkgh\u\Z_lky gZ

baf_j_gbb b h[jZlghc k\yab ehdZevguo i_j_f_gguo khklhygby beb \uoh^guo

i_j_f_gguo�

ar
de dezentrale Regelung
es control distribuido
ja
pl VWHURZDQLH ]GHFHQWUDOL]RZDQH� UHJXODFMD ]GHFHQWUDOL]RZDQD

pt controlo descentralizado
sv decentraliserad styrning

351-17-33 régulation hiérarchique

Régulation d'un système multivariable réalisé dans des sous-systèmes, qui sont en
général dédiés à différents niveaux de régulation.

hierarchical control

Control of a multivariable system performed in subsystems, which generally are
assigned to different control levels.

b_jZjobq_kdh_ mijZ\e_gb_

MijZ\e_gb_ kbkl_fhc kh fgh]bfb i_j_f_ggufb� hkms_kl\ey_fh_ \

ih^kbkl_fZo� dhlhju_ h[uqgh ijbibku\Zxlky jZaebqguf mjh\guf mijZ\e_gby�

ar
de hierarchische Regelung
es control jerárquico
ja
pl VWHURZDQLH KLHUDUFKLF]QH� UHJXODFMD KLHUDUFKLF]QD

pt controlo hierárquico
sv hierarkisk styrning
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351-17-34 régulation optimale

Régulation pour laquelle l'indice de performance atteint un maximum ou un
minimum, sous certaines conditions spécifiées.

optimal control

Control for which the performance index reaches a maximum or a minimum under
specified conditions.

hilbfZevgh_ mijZ\e_gb_

MijZ\e_gb_� ^ey dhlhjh]h ihdZaZl_ev dZq_kl\Z ^hklb]Z_l fZdkbfmfZ ijb

hij_^_e_gguo mkeh\byo�

ar
de optimale Regelung
es control óptimo
ja
pl VWHURZDQLH RSW\PDOQH� UHJXODFMD RSW\PDOQD

pt controlo óptimo
sv optimal styrning

351-17-35 régulation adaptative

Type de régulation dans laquelle la structure ou les paramètres du système de
régulation sont modifiés automatiquement pour compenser les conditions et l'état de
fonctionnement variables.

adaptive control

Type of control with automatic modification of the structure or parameters of the
controlling system to compensate for varying operating conditions and states.

Z^Zilb\gh_ mijZ\e_gb_

Lbi mijZ\e_gby k Z\lhfZlbq_kdhc fh^bnbdZpb_c kljmdlmju beb iZjZf_ljh\

dhgljhebjmxs_c kbkl_fu ^ey dhfi_gkZpbb f_gyxsboky jZ[hqbo mkeh\bc b

khklhygbc�

ar
de adaptive Regelung
es control adaptativo
ja
pl VWHURZDQLH DGDSWDF\MQH� UHJXODFMD DGDSWDF\MQD

pt controlo adaptativo
sv adaptiv styrning
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351-17-36 identification des paramètres

Détermination des paramètres du système à partir de la mesure des variables du
système qui varient dans le temps.

parameter identification

Determination of system parameters from measurement of time varying variables of
the system.

iZjZf_ljbq_kdZy b^_glbnbdZpby

Hij_^_e_gb_ iZjZf_ljh\ kbkl_fu bkoh^y ba baf_j_gby i_j_f_gguo kbkl_fu�

dhlhju_ f_gyxlky \h \j_f_gb�

ar
de Parameteridentifizierung; Parameterschätzung
es identificación de parámetros
ja
pl LGHQW\ILNDFMD SDUDPHWUoZ

pt identificação de parâmetros
sv parameteridentifiering

351-17-37 sensibilité des paramètres

Importance de la variation de certaines propriétés essentielles du système (par
exemple les valeurs propres) par rapport aux variations de paramètres du système
(par exemple gains des régulateurs).

parameter sensitivity

Amount of variation of essential system properties, e.g. eigenvalues, in relation to
variation of system parameters, e.g. controller gains.

qm\kl\bl_evghklv iZjZf_ljh\

<_ebqbgZ \ZjbZpbb kms_kl\_gguo k\hckl\ kbkl_fu� gZijbf_j� kh[kl\_ggu_

agZq_gby� ih hlghr_gbx d \ZjbZpbb iZjZf_ljh\ kbkl_fu� gZijbf_j� mkbebgby

dhgljhee_jZ�

ar
de Parameterempfindlichkeit
es sensibilidad de los parámetros
ja
pl ZUDÝOLZRÑ² QD ]PLDQ¿ SDUDPHWUoZ

pt sensibilidade de parâmetros
sv parameterkänslighet
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351-17-38 régulation robuste

Régulation qui fonctionne d'une manière satisfaisante bien que les paramètres du
processus présentent des variations importantes.

robust control

Control in which satisfactory operation is performed in spite of large variations in
process parameters.

`b\mq__ mijZ\e_gb_

MijZ\e_gb_��dhlhjh_�hkms_kl\ey_lky�m^h\e_l\hjbl_evguf�h[jZahf��g_kfhljy

gZ�k_jv_aguc�jZa[jhk�\�iZjZf_ljZo�ijhp_kkZ�

ar
de robuste Regelung
es control robusto
ja
pl VWHURZDQLH RGSRUQH� UHJXODFMD RGSRUQD

pt controlo robusto
sv robust styrning

351-17-39 estimation des perturbations

Estimation des perturbations déterministes en utilisant un modèle d'observation
complété par un modèle de perturbation.

disturbance estimation

Estimation of deterministic disturbances using a modified observer model extended
by a disturbance model.

hp_gdZ ihf_o

Hp_gdZ ^_l_jfbgbjh\Zgguo ihf_o� bkihevamxsZy fh^bnbpbjh\Zggmx fh^_ev

gZ[ex^_gby� ^hiheg_ggmx fh^_evx ihf_o�

ar
de Störbeobachtung
es estimación de perturbaciones
ja
pl HVW\PDFMD ]DN¥oFHÇ

pt estimação de perturbações
sv störningsuppskattning
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351-17-40 prédiction  (en commande automatique)

Estimation des valeurs des variables du système à un certain moment du futur,
déduite des valeurs actuelles et passées de certaines des variables d'état du
système.

prediction  (in automatic control)

Estimation of the values of the system variables at some future time based on
current and past values of some of the system state variables.

ijh]ghabjh\Zgb_ �\ Z\lhfZlbq_kdhf mijZ\e_gbb�

Hp_gdZ agZgbc i_j_f_gguo kbkl_fu \ dZdhc�lh fhf_gl \j_f_gb \ [m^ms_f�
hkgh\ZggZy gZ l_dmsbo b ijhreuo agZq_gbyo g_dhlhjuo ba i_j_f_gguo

khklhygby kbkl_fu�

ar
de Vorhersage (in der Automatisierungstechnik)
es predicción  (en control automático)
ja
pl SUHG\NFMD �Z VWHURZDQLX DXWRPDW\F]Q\P�

pt predição  (em controlo automático)
sv prediktering

351-17-41 régulation de limitation

Régulation additionnelle qui n'agit que lorsqu'une variable donnée atteint ses limites
prédéterminées.

limiting control

Additional closed loop control which only takes effect if a given variable reaches its
predetermined limits.

ij_^_evgh_ mijZ\e_gb_

>hihegbl_evgh_ mijZ\e_gb_ k h[jZlghc k\yavx� dhlhjh_ kjZ[Zlu\Z_l� lhevdh
_keb ^ZggZy i_j_f_ggZy ^hklb]Z_l k\hbo aZjZg__ hij_^_e_gguo ij_^_eh\�

ar
de Begrenzungsregelung
es control por limitación
ja
pl UHJXODFMD Z RJUDQLF]DQLX

pt controlo de limitação
sv begränsande reglering
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351-17-42 régulation en mode alternatif

Type de régulation comportant plusieurs régulateurs qui agissent sur un seul élément
de réglage final de telle façon que la sortie du régulateur présentant la valeur absolue
maximale ou minimale, détermine la variable réglante.

alternative control

Type of control with two or more controllers acting on one final controlling element
such that the controller output with either the maximum or the minimum absolute
value determines the manipulated variable.

Zevl_jgZlb\gh_ mijZ\e_gb_

Lbi mijZ\e_gby k ^\mfy beb [he__ dhgljhee_jZfb� \ha^_ckl\mxsbfb gZ h^bg
dhg_qguc mijZ\eyxsbc we_f_gl lZdbf h[jZahf� qlh \uoh^ dhgljhee_jZ�

ij_^klZ\eyxsbc fZdkbfZevgh_ beb fbgbfZevgh_ Z[khexlgh_ agZq_gb_�
hij_^_ey_l fZgbimeypbhggmx i_j_f_ggmx�

ar
de Ablöseregelung
es control alternativo
ja
pl UHJXODFMD DOWHUQDW\ZQD

pt controlo em modo alternado
sv alternativreglering

351-17-43 régulation par domaine partagé

Type de régulation où un (ou plusieurs) régulateur(s) agissent sur plusieurs
actionneurs d'étendues (ou d'action) différentes en vue de couvrir l'étendue complète
de régulation.

split range control

Type of control with one or more controllers influencing several final controlling
elements of different range or action in order to cover the complete manipulating
range.

mijZ\e_gb_ ih jZa^_evguf ^bZiZahgZf

Lbi mijZ\e_gby k h^gbf beb g_kdhevdbfb dhgljhee_jZfb� hdZau\Zxsbfb
\ha^_ckl\b_ gZ g_kdhevdh dhg_qguo mijZ\eyxsbo we_f_glh\ jZagh]h
^bZiZahgZ beb \ha^_ckl\by k l_f� qlh[u ihdjulv \_kv ^bZiZahg mijZ\e_gby�

ar
de Regelung mit Bereichsaufspaltung
es control por margen compartido
ja
pl UHJXODFMD ] SRG]LD¥HP ]DNUHVoZ

pt controlo com gama partilhada
sv uppdelad styrning
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351-17-44 commutation de régulation

Type de régulation où plusieurs régulateurs agissent sur un même actionneur, dans
lequel la commutation d'une boucle de régulation à une autre est déterminée par des
conditions extérieures, et est réalisée sans discontinuité.

switching control

Type of control with several controllers acting on one final controlling element, in
which the switching from one control loop to another is determined by external
conditions and secured to be performed bumpless.

i_j_dexqZxs__ mijZ\e_gb_

Lbi mijZ\e_gby k g_kdhevdbfb dhgljhee_jZfb� ^_ckl\mxsbfb gZ h^ghf
dhg_qghf mijZ\eyxs_f we_f_gl_� \ dhlhjhf i_j_dexq_gb_ k h^gh]h dhglmjZ
mijZ\e_gby gZ ^jm]hc hij_^_ey_lky \g_rgbfb mkeh\byfb b ]ZjZglbjh\ZgZ _]h
jZ[hlZ [_a \hafms_gbc�

ar
de Umschaltregelung
es control por conmutación
ja
pl UHJXODFMD ] SU]H¥ºF]HQLHP

pt controlo com comutação
sv regulatoromkoppling

351-17-45 commande numérique

Type de commande utilisant des données numériques généralement introduites en
cours de fonctionnement.

numerical control

Type of control which makes use of numeric data usually introduced while the
operation is in progress.

qbkeh\h_ ijh]jZffgh_ mijZ\e_gb_

Lbi mijZ\e_gby� dhlhjuc kihevam_l pbnjh\u_ ^Zggu_� dhlhju_ h[uqgh
\\h^ylky \ ijhp_kk_ jZ[hlu�

ar
de numerische Regelung oder Steuerung
es control numérico
ja
pl VWHURZDQLH QXPHU\F]QH

pt controlo numérico
sv numerisk styrning
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351-17-46 commande par calculateur

Type de régulation où un calculateur est utilisé dans l'équipement de commande.

computer control

Type of control in which a computer is used in the controlling system.

mijZ\e_gb_ hl W<F

Lbi mijZ\e_gby� ijb dhlhjhf W<F bkihevam_lky \ dhgljhebjmxs_f j_`bf_�

ar
de rechnergestützte Regelung
es control por computador
ja
pl VWHURZDQLH NRPSXWHURZH

pt controlo por computador
sv datorstyrning

351-17-47 régulation numérique directe

Régulation dans laquelle les fonctions d'un régulateur sont exécutées par un
calculateur de processus, qui influence directement l'élément (ou les éléments) de
commande final (finaux).

direct digital control
DDC (abbreviation)

Control in which the functions of a controller are performed by a process computer,
which directly influences the final controlling element(s).

ijyfh_ pbnjh\h_ mijZ\e_gb_

MijZ\e_gb_� ijb dhlhjhf nmgdpbb dhgljhee_jZ hkms_kl\eyxlky W<F ^ey
j_]mebjh\Zgby l_ogheh]bq_kdh]h ijhp_kkZ� dhlhjuc ijyfh \ha^_ckl\m_l gZ
dhg_qgu_ dhgljhebjmxsb_ we_f_glu�

ar
de direkte digitale Regelung
es control digital directo
ja
pl EH]SRÑUHGQLH VWHURZDQLH F\IURZH

pt controlo digital directo
sv direkt digital styrning
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351-17-48 régulation à temps partagé

Régulation par échantillonnage de plusieurs boucles de régulation traitées
séquentiellement par un seul régulateur.

time shared control

Sampling control of more than one control loop served sequentially by one controller.

mijZ\e_gb_ k jZa^_e_gb_f \j_f_gb

<u[hjhqguc dhgljhev [he__ q_f h^gh]h dhglmjZ mijZ\e_gby� ihke_^h\Zl_evgh
h[kem`b\Z_fuo _^bguf dhgljhee_jhf�

ar
de Zeitmultiplex-Abtastregelung
es control en tiempo compartido
ja
pl VWHURZDQLH ] SRG]LD¥HP F]DVX� UHJXODFMD ] SRG]LD¥HP F]DVX

pt controlo em tempo partilhado
sv tidsmultiplexerad styrning

351-17-49 algorithme à mode de position

Algorithme de régulation par ordinateur calculant pour chaque période d'échantil-
lonnage la valeur requise de la variable d'entrée de l'élément de commande final.

position algorithm

A computer control algorithm, which calculates the required value of the input
variable of the final controlling element for each sampling period.

ihabpbhgguc Ze]hjblf

:e]hjblf mijZ\e_gby hl W<F� dhlhjuc \uqbkey_l lj_[m_fh_ agZq_gb_ \oh^ghc
i_j_f_gghc dhg_qgh]h mijZ\eyxs_]h we_f_glZ ^ey dZ`^h]h i_jbh^Z \u[hjdb�

ar
de Stellungsalgorithmus
es algoritmo de posición
ja
pl DOJRU\WP SR]\FMRQRZDQLD

pt algoritmo de posição
sv lägesalgoritm
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351-17-50 algorithme à mode différentiel

Algorithme de régulation par ordinateur calculant, pour chaque période d'échantil-
lonnage, la variation requise de la valeur de la variable d'entrée de l'élément de
commande final.

velocity algorithm

A computer control algorithm, which calculates the required change in the value of
the input variable of the final controlling element for each sampling period.

kdhjhklghc Ze]hjblf

:e]hjblf mijZ\e_gby hl W<F� dhlhjuc \uqbkey_l lj_[m_fh_ baf_g_gb_ \
agZq_gbb \oh^ghc i_j_f_gghc dhg_qgh]h mijZ\eyxs_]h we_f_glZ ^ey dZ`^h]h
i_jbh^Z \u[hjdb�

ar
de Geschwindigkeitsalgorithmus
es algoritmo de modo diferencial
ja
pl DOJRU\WP SU]\URVWRZ\

pt algoritmo de velocidade
sv hastighetsalgoritm

351-17-51 commande avec logique floue

Type de commande dans lequel l'algorithme de commande s'appuie sur une logique
non classique utilisant des règles d'inférence et des quantificateurs basés sur
l'expérience et l'intuition.

fuzzy control

A type of control in which the control algorithm is expressed by non classical logic
using facts, inference rules and quantifiers based on experience and intuition.

g_q_ldh_ mijZ\e_gb_

Lbi mijZ\e_gby� ijb dhlhjhf Ze]hjblf mijZ\e_gby hkgh\u\Z_lky gZ eh]bd_� g_
y\eyxs_cky deZkkbq_kdhc� bkihevamxs_c nZdlu� ijZ\beZ \u\h^Z b
d\ZglbnbdZlhju� [Zabjmxsb_ky gZ hiul_ b bglmbpbb�

ar
de Fuzzy-Regelung
es control difuso
ja
pl VWHURZDQLH UR]P\WH

pt controlo difuso
sv intuitiv styrning
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351-17-52 fonction d'appartenance

Fonction qui exprime le degré d'appartenance d'un élément d'un ensemble à un
sous-ensemble flou.

membership function

A function which expresses in which degree an element of a set belongs to a given
fuzzy subset.

nmgdpby qe_gkl\Z

Nmgdpby� dhlhjZy \ujZ`Z_l kl_i_gv ijbgZ^e_`ghklb h^gh]h we_f_glZ
fgh`_kl\Z aZ^Zgghfm g_q_ldhfm ih^fgh`_kl\m�

ar
de Zugehörigkeitsfunktion
es función de pertenencia
ja
pl IXQNFMD SU]\QDOHÝQRÑFL

pt função de pertença
sv tillhörighetsfunktion

351-17-53 commande à base de règles

Type de commande où l'algorithme de commande contient explicitement un (ou des)
ensemble(s) de règles.

rule-based control

Type of control in which the control algorithm explicitly incorporates set(s) of rules.

hkgh\Zggh_ gZ ijZ\beZo mijZ\e_gb_

Lbi mijZ\e_gby� ijb dhlhjhf Ze]hjblf mijZ\e_gby wdkiebpblgh \dexqZ_l
gZ[hju ijZ\be�

ar
de regelbasierte Regelung
es control basado en reglas
ja
pl VWHURZDQLH RSDUWH QD ]DVDGDFK

pt controlo baseado em regras
sv regelbaserad styrning
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351-17-54 programme heuristique

Programme d'un ordinateur essayant plusieurs méthodes pour résoudre un pro-
blème, et qui après chaque essai vérifie si le résultat est plus apte à satisfaire aux
critères de solution qu'auparavant.

heuristic program

A program by which a computer tries each of several methods of solving a problem
and judges after each trial whether the result is closer to fulfilling the solution criteria
than before.

w\jbklbq_kdZy ijh]jZffZ

Ijh]jZffZ� k ihfhsvx dhlhjhc W<F ijh[m_l g_kdhevdh f_lh^h\ ^ey j_r_gby
ijh[e_fu b ihke_ dZ`^hc ihiuldb ijh\_jy_l y\ey_lky eb j_amevlZl [eb`_ d
lhfm� qlh[u m^h\e_l\hjblv djbl_jbb j_r_gby� q_f ij_`^_�

ar
de heuristisches Programm
es programa heurístico
ja
pl SURJUDP KHXU\VW\F]Q\

pt programa heurístico
sv heuristiskt program

351-17-55 filtre de Kalman

Filtre linéaire dans lequel l'erreur quadratique moyenne entre la valeur réelle et la
valeur désirée de la variable de sortie est minimisée quand le signal d'entrée et
la mesure de sortie sont contaminés par un bruit blanc Gaussien.

Kalman filter

A linear filter in which the mean squared error between the desired value and the
actual value of the output variable is minimized when both the input signal and output
measurement are contaminated by white Gaussian noise.

nbevlj DZefZgZ

Nbevlj k ebg_cgh iZ^Zxs_c oZjZdl_jbklbdhc� \ dhlhjhf kj_^g_d\Z^jZlbq_kdZy
ih]j_rghklv f_`^m lj_[m_fuf agZq_gb_f b ^_ckl\bl_evguf agZq_gb_f
\uoh^ghc i_j_f_gghc fbgbfbabjm_lky� dh]^Z dZd \oh^ghc kb]gZe� lZd b
\uoh^gh_ baf_j_gb_ ih^\_j`_gu \ebygbx [_eh]h ]Zmkkh\Z rmfZ�

ar
de Kalmanfilter
es filtro de Kalman
ja
pl ILOWU .DOPDQD

pt filtro de Kalman
sv Kalman-filter
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351-17-56 commande séquentielle

Type de commande en boucle ouverte à actions de commande étape par étape,
dans lequel la transition d'une étape à la suivante est déterminée par un programme
en accord avec des conditions de transition spécifiées.

NOTE – Les étapes d'une commande séquentielle correspondent habituellement aux états
successifs du système commandé, qui sont déterminés par le processus technique
concerné.

sequential control

Type of open loop control with control actions step by step in which the transition
from one step to the following is determined by a program in accordance with
specified transition conditions.

NOTE – The steps of the sequential control usually correspond to the consecutive steps of
the controlled system determined by the technical processes involved.

ihke_^h\Zl_evgh_ mijZ\e_gb_

Lbi mijZ\e_gby [_a h[jZlghc k\yab k mijZ\eyxsbf \ha^_ckl\b_f�
hkms_kl\ey_fuf rZ] aZ rZ]hf� ijb dhlhjhf i_j_oh^ hl h^gh]h rZ]Z d
ihke_^mxs_fm hij_^_ey_lky ijh]jZffhc \ khhl\_lkl\bb k hij_^_e_ggufb
mkeh\byfb i_j_oh^Z�

ar
de Ablaufsteuerung
es control secuencial
ja
pl VWHURZDQLH VHNZHQF\MQH

pt controlo sequencial
sv sekvensstyrning

351-17-57 commande séquentielle en fonction du processus

Commande séquentielle dont les conditions de transition dépendent essentiellement
de l'état du système commandé.

process-oriented sequential control

Sequential control of which the transition conditions depend primarily of the state of
the controlled system.

hjb_glbjh\Zggh_ gZ ijhp_kk ihke_^h\Zl_evgh_ mijZ\e_gb_

Ihke_^h\Zl_evgh_ mijZ\e_gb_� \ dhlhjhf mkeh\by i_j_oh^Z aZ\bkyl ij_`^_
\k_]h hl khklhygby dhgljhebjm_fhc kbkl_fu�

ar
de prozeßabhängige Ablaufsteuerung
es control secuencial dependiente del proceso
ja
pl VWHURZDQLH SURFHVRZR�VHNZHQF\MQH

pt controlo sequencial orientado por processo
sv processorienterad sekvensstyrning
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351-17-58 commande séquentielle en fonction du temps

Commande séquentielle dont les conditions de transition ne dépendent que du
temps.

time-oriented sequential control

Sequential control whose transition conditions depend only on time.

hjb_glbjh\Zggh_ gZ \j_fy ihke_^h\Zl_evgh_ mijZ\e_gb_

Ihke_^h\Zl_evgh_ mijZ\e_gb_� \ dhlhjhf mkeh\by i_j_oh^Z aZ\bkyl lhevdh hl
\j_f_gb�

ar
de zeitabhängige Ablaufsteuerung
es control secuencial dependiente del tiempo
ja
pl VWHURZDQLH F]DVRZR�VHNZHQF\MQH

pt controlo sequencial orientado por tempo
sv tidsorienterad sekvensstyrning

351-17-59 circuit de réarmement

Système de commutation comportant une chaîne d'action fermée contenant au
moins un élément de mémoire binaire dont l'état « set » autorise l'influence sur
le système commandé, jusqu'à ce qu'il passe à l'état « reset » par action de ce
même système commandé. (voir figure 16)

NOTE – Un circuit de réarmement a un flux d'action ouvert bien que la structure ait une
chaîne d'action fermée. (voir figure 16)

reset circuit

Switching system with closed action path containing at least one binary storage
element by whose set condition the controlled system is influenced until the reset
condition generated by the controlled system, is effective. (see figure 16)

NOTE – A reset circuit has an open action flow in spite of the fact that the structure has a
closed action path. (see figure 16)

ko_fZ \ha\jZlZ

I_j_dexqZxsZy kbkl_fZ k aZfdgmlhc p_ivx \ha^_ckl\by� kh^_j`ZsZy� ih
f_gvr_c f_j_� h^bg ^\hbqguc gZdhibl_evguc we_f_gl� qv_ mkeh\b_ ³mklZgh\dZ
\ khhl\_lkl\b_ �´ hdZau\Z_l \ha^_ckl\b_ gZ mijZ\ey_fmx kbkl_fm ^h l_o ihj
ihdZ hgZ g_ i_j_c^_l \ ³mklZgh\dZ gZ �´� ]_g_jbjm_fh_ wlhc `_ kZfhc

mijZ\ey_fhc kbkl_fhc�

IJBF?¹:GB? ± Ko_fZ \ha\jZlZ bf__l jZahfdgmlmx ihke_^h\Zl_evghklv ^_ckl\bc

g_kfhljy gZ lhl nZdl� qlh kljmdlmjZ bf__l aZfdgmlmx p_iv \ha^_ckl\by�

ar
de Rücksetzkreis
es circuito de reposición
ja
pl N¥DG UHVHWX

pt circuito de rearme
sv återföringskrets
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SECTION 351-18 : TECHNIQUES DE COMMANDE

SECTION 351-18: CONTROL TECHNIQUES

J:A>?E ������ � F?LH>U MIJ:<E?GBY

351-18-01 commande de processus

Manipulation de variables influençant le fonctionnement d'un processus en vue
d'atteindre des objectifs spécifiés.

process control

Manipulation of variables influencing the behaviour of a process in order to meet
specified objectives.

mijZ\e_gb_ ijhp_kkhf

FZgbimeypby i_j_f_ggufb� \ebyxsbfb gZ ih\_^_gb_ ijhp_kkZ� ^ey

^hklb`_gby hij_^_e_gguo p_e_c�

ar µ±�£� ¤�=0
de Leiten eines Prozesses
es control de procesos
ja
pl VWHURZDQLH SURFHVHP

pt controlo de processo
sv processtyrning

351-18-02 mode de fonctionnement

Caractérisation de la manière et du degré avec lequel l'opérateur humain prend en
charge les fonctions de l'équipement de commande.

operating mode

Characterization of the way and the extent to which the human operator undertakes
the functions of the controlling system.

jZ[hqbc j_`bf

OZjZdl_jbklbdZ kihkh[Z b lhc kl_i_gb� \ dhlhjhc q_eh\_d�hi_jZlhj ijbgbfZ_l

gZ k_[y nmgdpbb mijZ\eyxs_c kbkl_fu�

ar
de Betriebsart
es modo de funcionamiento
ja
pl URG]DM SUDF\� WU\E SUDF\
pt modo de operação
sv arbetssätt

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

IECNORM.C
OM : C

lick
 to

 vi
ew

 th
e f

ull
 PDF of

 IE
C 60

05
0-3

51
:19

98

https://iecnorm.com/api/?name=3e657e611687cebc439d3e124f56e15f


– 152 – 60050-351  CEI:1998

351-18-03 fonctionnement manuel

Mode de fonctionnement dans lequel toutes les fonctions de l'équipement de
commande sont remplies par un opérateur humain.

manual operation

Operating mode in which all functions of the controlling system are performed by a
human operator.

jmqghc j_`bf

JZ[hqbc j_`bf� ijb dhlhjhf \k_ nmgdpbb mijZ\eyxs_c kbkl_fu \uihegyxlky
q_eh\_dhf�hi_jZlhjhf�

ar
de Betriebsart Hand
es funcionamiento manual
ja
pl SUDFD U¿F]QD
pt operação manual
sv manuellt arbetssätt

351-18-04 fonctionnement automatique

Mode de fonctionnement dans lequel toutes les fonctions du système de commande
de processus sont remplies sans intervention d'un opérateur humain.

automatic operation

Operating mode in which all functions of the process control system are performed
without action of a human operator.

Z\lhfZlbq_kdbc j_`bf

JZ[hqbc j_`bf� ijb dhlhjhf \k_ nmgdpbb kbkl_fu mijZ\e_gby ijhp_kkhf
\uihegyxlky [_a \f_rZl_evkl\Z q_eh\_dZ�hi_jZlhjZ�

ar
de Betriebsart Automatik
es funcionamiento automático
ja
pl SUDFD DXWRPDW\F]QD
pt operação automática
sv automatiskt arbetssätt
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351-18-05 fonctionnement semi-automatique

Mode de fonctionnement dans lequel une partie seulement des fonctions du système
de commande de processus est remplie sans intervention d'un opérateur humain.

semi-automatic operation

Operating mode in which only a part of the functions of the process control system is
performed without action of a human operator.

ihemZ\lhfZlbq_kdbc j_`bf

JZ[hqbc j_`bf� ijb dhlhjhf lhevdh qZklv nmgdpbc kbkl_fu mijZ\e_gby
ijhp_kkhf \uihegy_lky [_a \f_rZl_evkl\Z q_eh\_dZ�hi_jZlhjZ�

ar
de Betriebsart Teilautomatik
es funcionamiento semiautomático
ja
pl SUDFD So¥DXWRPDW\F]QD
pt operação semi-automática
sv halvautomatiskt arbetssätt

351-18-06 commande libre

Mode de fonctionnement dans lequel chaque étape d'une chaîne d'une commande
séquentielle peut être activée directement.

step setting operation

Operating mode in which any step in a sequence chain of a sequential control can be
set directly.

hi_jZpby ih mklZgh\e_gbx rZ]Z

JZ[hqbc j_`bf� ijb dhlhjhf ex[hc rZ] \ ihke_^h\Zl_evghc p_ib
ihke_^h\Zl_evgh]h mijZ\e_gby fh`_l [ulv g_ihkj_^kl\_ggh mklZgh\e_g�

ar
de Betriebsart Schrittsetzen
es control libre
ja
pl SUDFD NURNRZD
pt operação livre por degraus
sv steginställning

351-18-07 structuration

Etablissement des relations entre les éléments d'un système selon des critères donnés.

structuring

Establishing the relations among the elements of a system in accordance with given criteria.

kljmdlmjbjh\Zgb_

MklZgh\e_gb_ hlghr_gbc f_`^m we_f_glZfb kbkl_fu \ khhl\_lkl\bb k
aZ^Zggufb djbl_jbyfb�

ar
de Strukturieren
es estructuración (de un sistema)
ja
pl WZRU]HQLH VWUXNWXU\ �V\VWHPX�
pt estruturação  (de um sistema)
sv strukturering
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351-18-08 configuration

Composition d'un équipement de commande par le choix d'unités fonctionnelles ou
modulaires prises dans un ensemble donné et par la définition de leurs
interconnexions.

configuring

Composition of a controlling system by selecting functional or modular units out of a
given set and defining their interconnections.

\u[hj dhgnb]mjZpby

Ihkljh_gb_ mijZ\eyxs_c kbkl_fu iml_f \u[hjZ nmgdpbhgZevguo beb
fh^mevguo _^bgbp ba aZ^Zggh]h fgh`_kl\Z b hij_^_e_gb_ bo \aZbfhk\ya_c�

ar
de Konfigurieren
es configuración
ja
pl WZRU]HQLH NRQILJXUDFML
pt configuração
sv konfigurering

351-18-09 paramètrage

Mise en place des paramètres d'un équipement de commande et réglage de ces
paramètres pour obtenir un comportement voulu.

parametering

Setting of the parameters of a controlling system and adjusting them to get a desired
behaviour.

\u[hj iZjZf_ljh\

MklZgh\e_gb_ iZjZf_ljh\ mijZ\eyxs_c kbkl_fu iml_f hl[hjZ
nmgdpbhgZevguo beb fh^mevguo _^bgbp ba aZ^Zggh]h fgh`_kl\Z b
hij_^_e_gb_ bo \aZbfhk\ya_c�

ar
de Parametrieren
es parametrización
ja
pl XVWDZLDQLH SDUDPHWUoZ
pt parametrização
sv parameterinställning
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351-18-10 programme temporel

Plan fixant à priori et en fonction du temps seulement, les actions à exercer dans un
système.

time program

A plan which prescribes the actions in a system as a function of time only.

\j_f_ggZy ijh]jZffZ

IeZg� dhlhjuc aZjZg__ ij_^ibku\Z_l kbkl_f_ ^_ckl\by� lhevdh dZd nmgdpbx hl
\j_f_gb�

ar
de Zeitprogramm
es programa temporal
ja
pl SURJUDP ]DOHÝQ\ RG F]DVX
pt programa temporal
sv tidsprogram

351-18-11 programmation

Conception, rédaction et essais de programmes.

programming

Designing, writing, and testing of programs.

ijh]jZffbjh\Zgb_

KhklZ\e_gb_� gZibkZgb_ b bkiulZgb_ ijh]jZff�

ar
de Programmieren
es programación
ja
pl SURJUDPRZDQLH
pt programação
sv programmering

351-18-12 hiérarchie de commande

Représentation structurée des relations entre des niveaux différents de commande.

control hierarchy

A structured representation of the relationships between different control levels.

b_jZjoby mijZ\e_gby

Kljmdlmjbjh\Zggh_ ij_^klZ\e_gb_ hlghr_gbc f_`^m jZaebqgufb mjh\gyfb
mijZ\e_gby�

ar
de Leithierarchie
es jerarquía de control
ja
pl KLHUDUFKLD VWHURZDQLD
pt hierarquia de controlo
sv styrhierarki
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351-18-13 niveau de commande

Ensemble de toutes les unités de commande de même rang à l'intérieur d'une
hiérarchie de commande.

control level

The entirety of all control units of the same rank within a control hierarchy.

mjh\_gv mijZ\e_gby

Fgh`_kl\h \k_o _^bgbp mijZ\e_gby h^gh]h b lh]h `_ jZg]Z \ ij_^_eZo
b_jZjobb mijZ\e_gby�

ar
de Leitebene
es nivel de control
ja
pl SR]LRP VWHURZDQLD
pt nível de controlo
sv styrnivå

351-18-14 niveau de commande individuel

Niveau de commande de toutes les unités de commande agissant directement sur
les éléments de commande finaux.

individual control level

Control level of all control units acting directly on the final controlling elements.

bg^b\b^mZevguc mjh\_gv mijZ\e_gby

Mjh\_gv mijZ\e_gby \k_o _^bgbp mijZ\e_gby� \ha^_ckl\mxsbo
g_ihkj_^kl\_ggh gZ dhg_qgu_ mijZ\eyxsb_ we_f_glu�

ar
de Einzelleitebene
es nivel de control individual
ja
pl SR]LRP VWHURZDQLD LQG\ZLGXDOQHJR

pt nível de controlo individual
sv individuell styrnivå
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351-18-15 niveau de commande de groupe

Niveau de commande de toutes les unités de commande agissant respectivement
sur une section spécifique du niveau de commande individuel.

NOTE – Le niveau de commande de groupe peut être divisé en plus d'un niveau de
commande.

group control level

Control level of all control units acting respectively on a specific section of the
individual control level.

NOTE – The group control level can be subdivided in more than one control level.

mjh\_gv ]jmiih\h]h mijZ\e_gby

Mjh\_gv mijZ\e_gby \k_fb _^bgbpZfb mijZ\e_gby� ^_ckl\mxsbc
khhl\_lkl\_ggh gZ hij_^_e_gghf mqZkld_ bg^b\b^mZevgh]h mjh\gy mijZ\e_gby�

ar
de Gruppenleitebene
es nivel de control de grupo
ja
pl SR]LRP VWHURZDQLD JUXSRZHJR

pt nível de controlo de grupo
sv gruppstyrnivå

351-18-16 niveau de commande de processus

Niveau de commande de toutes les unités de commande agissant sur le niveau de
commande de groupe.

NOTE – Le niveau de commande de processus est le niveau le plus élevé dans la hiérarchie
de commande.

process control level

The control level of all control units acting upon the group control level.

NOTE – The process control level is the highest control level in the control hierarchy.

mjh\_gv mijZ\e_gby ijhp_kkhf

Mjh\_gv mijZ\e_gby \k_fb _^bgbpZfb mijZ\e_gby� ^_ckl\mxsbc gZ mjh\g_
]jmiih\h]h mijZ\e_gby�

IJBF?¹:GB? ± Mjh\_gv mijZ\e_gby ijhp_kkhf y\ey_lky gZb\ukrbf mjh\g_f

mijZ\e_gby \ b_jZjobb mijZ\e_gby�

ar
de Prozeßleitebene
es nivel de control de procesos
ja
pl SR]LRP VWHURZDQLD SURFHVHP

pt nível de controlo de processo
sv processtyrnivå
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351-18-17 commande programmée

Commande dans laquelle le fonctionnement est déterminé par un programme
d'entrée prédéterminé.

programmed control

Control in which the operations are determined by a given input program.

ijh]jZffgh_ j_]mebjh\Zgb_

J_]mebjh\Zgb_�� ijb� dhlhjhf� hi_jZpbb� hij_^_eyxlky� aZ^Zgghc� ijh]jZffhc
\\h^Z�

ar
de programmierte Steuerung
es control programado
ja
pl VWHURZDQLH SURJUDPRZDQH

pt controlo programado
sv programmerad styrning; programstyrning

351-18-18 commande à programme câblé

Commande programmée dont le programme est donné par le type des unités
fonctionnelles et par leur interconnexion.

hard-wired programmed control

Programmed control of which the program is given by the type of functional units
included and their interconnections.

³aZrblh_´ ijh]jZffgh_ j_]mebjh\Zgb_

Ijh]jZffgh_ j_]mebjh\Zgb_� ijh]jZffZ dhlhjh]h aZ^Z_lky lbihf
nmgdpbhgZevguo _^bgbp b bo \aZbfhk\yayfb�

ar
de verbindungsprogrammierte Steuerung
es control de programa cableado
ja
pl VWHURZDQLH SURJUDPRZDQH VSU]¿WRZR

pt controlo com programa cablado
sv fast inkopplad programstyrning

351-18-19 commande à programme fixe

Commande programmée qui ne permet pas de changements du programme.

fixed programmed control

Programmed control, which is not allowing changes in the program.

nbdkbjh\Zggh_ ijh]jZffgh_ j_]mebjh\Zgb_

Ijh]jZffgh_ j_]mebjh\Zgb_� dhlhjh_ g_ ^himkdZ_l baf_g_gbc \ ijh]jZff_�

ar
de festprogrammierte Steuerung
es control de programa fijo
ja
pl VWHURZDQLH ] SURJUDPHP VWD¥\P

pt controlo com programa fixo
sv fast programstyrning
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351-18-20 commande à programme mémorisé

Commande programmée dont le programme est mémorisé dans une mémoire du
régulateur.

stored-program control

Programmed control the program of which is stored in a controller memory.

j_]mebjh\Zgb_ k ojZgbfhc \ iZfylb ijh]jZffhc

Ijh]jZffgh_ j_]mebjh\Zgb_� ijh]jZffZ dhlhjh]h ojZgblky \ iZfylb
dhgljhee_jZ�

ar
de speicherprogrammierbare Steuerung
es control de programa almacenado
ja
pl VWHURZDQLH ] SURJUDPHP ]DSDPL¿WDQ\P

pt controlo com programa memorizado
sv minneslagrad programstyrning

351-18-21 priorité

Etiquette affectée à chacune des actions susceptibles d’agir concurremment sur un
objet, et permettant de déterminer l'action à exécuter lorsque plusieurs de ces
actions sont requises simultanément.

NOTE – Les fonctions de commande les plus importantes agissant sur un processus sont
habituellement classées dans l'ordre de priorité suivant :

Fonction de commande requise Priorité

sauvegarde

intervention

commande en boucle ouverte

commande en boucle fermée

optimisation

1

2

3

4

5

Dans ce tableau, la fonction de commande affectée du nombre le plus bas a la première
priorité.

priority

A label allocated to each of several parallel actions on an object, determining at each
decision instant the action to be performed when requested simultaneously.

NOTE – The most important control functions acting on a process usually get the following
sequence of priorities:

Required control function Priority

safeguarding

intervening

open loop control

closed loop control

optimizing

1

2

3

4

5

In this table, the control function with the lower number has the higher priority.
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351-18-21 ijbhjbl_l

F_ldZ� ijbibku\Z_fZy dZ`^hc ba g_kdhevdbo nmgdpbc� hl dZ`^hc ba dhlhjuo
fh`_l ihljm[h\Zlvky h^gh\j_f_ggh \ha^_ckl\h\Zlv gZ ijhp_kk� qlh iha\hey_l
\ dZ`^uc fhf_gl \j_f_gb� dh]^Z lj_[m_lky h^gh\j_f_ggh_ ^_ckl\b_
g_kdhevdbo ba wlbo nmgdpbc� hij_^_eblv ihjy^hd� \ khhl\_lkl\bb k dhlhjuf wlb
nmgdpbb \uihegyxlky�

IJBF?¹:GB? ± GZb[he__ \Z`gu_ nmgdpbb mijZ\e_gby� \ha^_ckl\mxsb_ gZ ijhp_kk�

h[uqgh ihemqZxl ke_^mxsmx ihke_^h\Zl_evghklv ijbhjbl_lh\�

Lj_[m_fZy nmgdpby mijZ\e_gby Ijbhjbl_l

aZsblZ

\f_rZl_evkl\h

mijZ\e_gb_ [_a h[jZlghc k\yab

mijZ\e_gb_ k h[jZlghc k\yavx

hilbfbaZpby

�

�

�

�

�

< wlhc lZ[ebp_ nmgdpby mijZ\e_gby k gZbf_gvrbf qbkehf bf__l kZfuc \ukhdbc

ijbhjbl_l�

ar
de Priorität
es prioridad
ja
pl SULRU\WHW

pt prioridade
sv prioritet

351-18-22 mesurage
(OIML 2.1 MOD)

Procédure de détermination d'une valeur spécifique d'une variable physique comme
multiple d'une unité ou d'une valeur de référence.

measuring

Procedure for determination of a specific value of a physical variable as a multiple of
a unit or of a reference value.

baf_j_gb_

Ijhp_^mjZ ^ey hij_^_e_gby dhgdj_lgh]h agZq_gby nbabq_kdhc i_j_f_gghc dZd
qbkeZ� djZlgh]h _^bgbp_ beb hihjghfm agZq_gbx�

ar
de Messen
es medida
ja
pl SRPLDU

pt medição
sv (upp)mätning
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351-18-23 comptage

Détermination du nombre d'éléments ou d'événements qui se produisent pendant un
fonctionnement déterminé.

counting

Determination of the number of elements or events occurring during a given
operation.

ih^kq_l

Hij_^_e_gb_ qbkeZ we_f_glh\ beb kh[ulbc� \hagbdZxsbo \ l_q_gb_ aZ^Zggh]h
i_jbh^Z�

ar
de Zählen
es cuenta
ja
pl ]OLF]DQLH

pt contagem
sv räkning

351-18-24 surveillance
supervision

Observation du fonctionnement d'un système ou d'une de ses parties en vue de
s'assurer de son bon fonctionnement ou de détecter un fonctionnement incorrect en
mesurant les variables du système et en comparant les valeurs mesurées à des
valeurs spécifiées.

monitoring

Observation of the operation of a system or part of a system to verify correct
functioning or detect incorrect functioning by measuring system variables and
comparing the measured values with specified values.

l_dmsbc dhgljhev

GZ[ex^_gb_ aZ jZ[hlhc kbkl_fu beb qZklb kbkl_fu ^ey ijh\_jdb __
ijZ\bevgh]h nmgdpbhgbjh\Zgby beb h[gZjm`_gby g_ijZ\bevgh]h
nmgdpbhgbjh\Zgby iml_f baf_j_gby i_j_f_gguo kbkl_fu b kjZ\g_gby
baf_j_gguo agZq_gbc k aZ^Zggufb dhgdj_lgufb agZq_gbyfb�

ar
de Überwachen
es supervisión
ja
pl PRQLWRURZDQLH� QDG]RURZDQLH

pt supervisão
sv övervakning
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351-18-25 indication

Présentation visuelle des variables ou des conditions de commutation.

indicating

Perceptible presentation of variables or switching conditions.

bg^bdZpby

<bamZevgh_ ij_^klZ\e_gb_ i_j_f_gguo beb mkeh\bc dhffmlZpbb�

ar
de Anzeigen
es indicación
ja
pl ZVND]\ZDQLH

pt indicação
sv indikering

351-18-26 signalisation

Présentation visuelle d'un signal binaire.

signalizing

Perceptible presentation of a binary signal.

kb]gZebaZpby

<bamZevgh_ ij_^klZ\e_gb_ ^\hbqgh]h kb]gZeZ�

ar
de Melden
es señalización
ja
pl V\JQDOL]DFMD

pt sinalização
sv signalering

351-18-27 enregistrement

Mémorisation des valeurs des variables pour des besoins de traitement de données
ultérieur ou de documentation.

recording

Storing the values of variables for later data processing or documentation.

j_]bkljZpby

OjZg_gb_ \ iZfylb agZq_gbc i_j_f_gguo ^ey ihke_^mxs_c h[jZ[hldb ^Zgguo
beb ^hdmf_glZpbb�

ar
de Aufzeichnen
es registro
ja
pl UHMHVWUDFMD

pt gravação
sv inspelning
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351-18-28 évaluation

Détermination des valeurs caractéristiques ou des relations d'un processus à partir
des valeurs mesurées des variables du processus.

evaluating

Determination of characteristic values or relationships of a process from measured
values of process variables.

hp_gdZ

Hij_^_e_gb_ oZjZdl_jbklbq_kdbo agZq_gbc beb hlghr_gbc i_j_f_gguo
ijhp_kkZ�

ar
de Auswerten
es evaluación
ja
pl RFHQLDQLH

pt avaliação
sv utvärdering

351-18-29 optimisation

Procédure dans la conception ou dans le réglage des paramètres d'un système de
commande telle qu'un indice de performance atteigne un maximum ou un minimum
dans des conditions définies.

optimizing

Procedure in design or adjustment of a control system such that a performance index
reaches a maximum or a minimum under specified conditions.

hilbfbaZpby

Ijhp_^mjZ \ ijh_dlbjh\Zgbb beb j_]mebjh\Zgbb kbkl_fu mijZ\e_gby lZdZy�
ijb dhlhjhc mjh\_gv dZq_kl\Z ^hklb]Z_l fZdkbfZevgh]h beb fbgbfZevgh]h
agZq_gby ijb hij_^_e_gguo mkeh\byo�

ar
de Optimieren (in der Automatisierungstechnik)
es optimización
ja
pl RSW\PDOL]DFMD

pt optimização
sv optimering
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351-18-30 intervention humaine

Action d'un opérateur humain sur l'équipement de commande ou sur les éléments de
commande finaux.

human intervention

Action of a human operator upon the controlling system or the final controlling
elements.

\f_rZl_evkl\h q_eh\_dZ

<ha^_ckl\b_ q_eh\_dZ�hi_jZlhjZ gZ mijZ\eyxsmx kbkl_fm beb gZ dhg_qgu_
mijZ\eyxsb_ we_f_glu�

ar
de menschliches Eingreifen
es intervención humana
ja
pl LQWHUZHQFMD RSHUDWRUD

pt intervenção humana
sv mänskligt ingripande

351-18-31 manipulation

Action sur l'élément de commande final en vue de changer le débit de masse,
d'énergie ou d'informations dans le système commandé.

manipulating

Acting upon the final controlling element in order to change the flow of mass, energy
or information in the controlled system.

fZgbimeypby

<ha^_ckl\b_ gZ dhg_qguc mijZ\eyxsbc we_f_gl k p_evx baf_g_gby ihlhdZ
fZkku� wg_j]bb beb bgnhjfZpbb \ mijZ\ey_fhc kbkl_f_�

ar
de Handstellen
es manipulación
ja
pl PDQLSXORZDQLH

pt manipulação
sv påverkan
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351-18-32 sauvegarde

Procédure concernant les actions de l'équipement de commande, basée sur la
surveillance du processus technique et destinée à éviter des états du processus qui
seraient dangereux pour le personnel, l'installation, le produit ou l'environnement.

safeguarding

Procedure for actions of the controlling system based on monitoring of the technical
process in order to avoid process conditions which would be hazardous to personnel,
plant, product or environment.

aZsblZ

Ijhp_^mjZ� dZkZxsZyky ^_ckl\bc mijZ\eyxs_c kbkl_fu� hkgh\Zgguo gZ
hlke_`b\Zgbb l_ogbq_kdh]h ijhp_kkZ b ij_^gZagZq_ggZy ^ey ba[_`Zgby l_o
khklhygbc ijhp_kkZ� dhlhju_ [ueb [u hiZkgu ^ey i_jkhgZeZ� aZ\h^Z� ba^_eby
beb hdjm`Zxs_c kj_^u�

ar

de Schützen
es salvaguarda
ja
pl ]DEH]SLHF]DQLH

pt salvaguarda
sv säkerhetsbevakning

351-18-33 conditions de fonctionnement

Conditions auxquelles est soumis un dispositif, à l'exclusion des variables qu'il
manipule.

operating conditions

Conditions to which a device is subjected, not including the variables handled by the
device.

mkeh\by wdkiemZlZpbb

Mkeh\by� dhlhju_ \ha^_ckl\mxl gZ mkljhckl\h� g_ \dexqZy i_j_f_gguo�
dhlhju_ hgh h[jZ[Zlu\Z_l�

ar
de Betriebsbedingungen
es condiciones de funcionamiento
ja
pl ZDUXQNL SUDF\

pt condições de operação
sv driftförhållande
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351-18-34 panne active  (dans un système de commande)

Panne provoquant des actions de commande bien que les conditions prévues dans
le programme ne soit pas remplies.

active fault  (in a control system)

Fault which causes control actions although the conditions specified in the program
are not fulfilled.

Zdlb\guc hldZa �\ kbkl_f_ mijZ\e_gby�

HldZa� dhlhjuc \uau\Z_l ^_ckl\by ih mijZ\e_gbx� g_kfhljy gZ lhl nZdl� qlh
mkeh\by� mdZaZggu_ \ ijh]jZff_ g_ \uihegyxlky�

ar
de aktiver Fehler  (in der Leittechnik)
es fallo acti vo (en un sistema de cont rol)
ja
pl XV]NRG]HQLH DNW\ZQH �Z XN¥DG]LH VWHURZDQLD�

pt falha activa (num sistema de controlo)
sv aktivt fel

351-18-35 panne passive  (dans un système de commande)

Panne bloquant des actions de commande bien que les conditions prévues dans le
programme soient remplies.

passive fault (in a control system)

Fault which is blocking control actions although the conditions specified in the
program are fulfilled.

iZkkb\guc hldZa �\ kbkl_f_ mijZ\e_gby�

HldZa� dhlhjuc [ehdbjm_l ^_ckl\by ih mijZ\e_gbx� g_kfhljy gZ lhl nZdl� qlh
mkeh\by� mdZaZggu_ \ ijh]jZff_ \uihegyxlky�

ar
de passiver Fehler (in der Leittechnik)
es fallo pasivo (en un sistema de control)
ja
pl XV]NRG]HQLH SDV\ZQH �Z XN¥DG]LH VWHURZDQLD�

pt falha passiva (num sistema de controlo)
sv passivt fel
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351-18-36 système de commande de processus

Système complet permettant la commande d'un processus, comprenant les
matériels, les programmes et les prescriptions techniques. (voir figure 19)

NOTE – La console opérateur fait partie de l'équipement, et les manuels d'utilisation sont
inclus dans les prescriptions techniques.

process control system

The complete system to control a process including all equipment, programs and
technical regulations. (see figure 19)

NOTE – The process control console is included in the equipment, and the instruction
manuals are included in the technical regulations.

kbkl_fZ mijZ\e_gby ijhp_kkhf

AZdhgq_ggZy kbkl_fZ� iha\heyxsZy hkms_kl\eylv mijZ\e_gb_ ijhp_kkhf�
\dexqZxsZy h[hjm^h\Zgb_� ijh]jZffu b l_ogbq_kdb_ lj_[h\Zgby �kf� jbk� ����

IJBF?¹:GB? ± Imevl mijZ\e_gby� bkihevam_fuc ^ey mijZ\e_gby ijhp_kkhf� \oh^bl \

h[hjm^h\Zgb_� Z l_ogbq_kdb_ lj_[h\Zgby \dexqZxlky \ jmdh\h^kl\Z ih wdkiemZlZpbb�

ar
de Leiteinrichtung
es sistema de control de procesos
ja
pl V\VWHP VWHURZDQLD SURFHVHP� XN¥DG VWHURZDQLD SURFHVHP

pt sistema de controlo de processo
sv processtyrningssystem

351-18-37 calculateur de processus

Calculateur relié à un processus technique par l'intermédiaire d'interfaces de
processus permettant la communication des données en temps réel.

process computer

Computer directly coupled to a technical process through process interface for data
communication in real time.

W<F l_ogheh]bq_kdh]h ijhp_kkZ

W<F�� g_ihkj_^kl\_ggh� k\yaZggZy� k� l_ogheh]bq_kdbf� ijhp_kkhf� q_j_a

bgl_jn_ck�ijhp_kkZ�^ey�i_j_^Zqb�^Zgguo�\�j_Zevghf�fZkrlZ[_�\j_f_gb�

ar
de Prozeßrechner
es calculador de procesos
ja
pl NRPSXWHU SURFHVX

pt computador de processo
sv processdator
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351-18-38 interface de processus

Interface entre un calculateur de processus et un processus technique afin d'assurer
la transmission des données entre ces derniers.

process interface

Interface between a process computer and a technical process to perform the data
communication between them.

bgl_jn_ck ijhp_kkZ

bgl_jn_ck f_`^m W<F l_ogheh]bq_kdh]h ijhp_kkZ b l_ogbq_kdbf ijhp_kkhf

^ey hkms_kl\e_gby i_j_^Zqb ^Zgguo f_`^m gbfb�

ar
de Prozeßschnittstelle
es interfaz de procesos
ja
pl LQWHUIHMV SURFHVX

pt interface de processo
sv gränssnitt till process

351-18-39 système de commande décentralisé

Réseau de stations informatisées ayant pour objet de commander un processus
industriel ou une usine.

NOTE – La commande logique, l'accès aux données et la gestion du processus sont
distribués au travers du réseau.

distributed (computer) control system

A network of computerized stations whose purpose is the control of an industrial
process or plant.

NOTE – The network distributes logic control, data access, and process management.

kbkl_fZ jZkij_^_e_ggh]h mijZ\e_gby

K_lv Z\lhfZlbabjh\Zgguo jZ[hqbo f_kl� p_evx dhlhjuo y\ey_lky mijZ\e_gb_

ijhfure_gguf ijhp_kkhf beb ij_^ijbylb_f�

IJBF?¹:GB? ± K ihfhsvx k_lb hkms_kl\ey_lky eh]bq_kdh_ mijZ\e_gb_� ^hklmi d

^Zgguf b mijZ\e_gb_ ijhp_kkhf�

ar
de dezentrales Prozeßrechensystem
es sistema de control distribuido
ja
pl V\VWHP VWHURZDQLD UR]SURV]RQ\

pt sistema de controlo distribuído
sv distribuerat datorstyrsystem
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351-18-40 régulateur programmable

Régulateur à base de microprocesseurs comportant une mémoire programmable
pour la mémorisation interne d'instructions définies par l'utilisateur.

programmable controller (for closed loop control)

A microprocessor based controller with a programmable memory for internal storage
of user defined instructions.

ijh]jZffbjm_fuc dhgljhee_j �^ey mijZ\e_gby k h[jZlghc k\yavx�

Dhgljhee_j�� gZ� [Za_� fbdjhijhp_kkhjZ k ijh]jZffbjm_fhc iZfylvx ^ey
\gmlj_gg_]h ojZg_gby hij_^_e_gguo bgkljmdpbc�

ar
de programmierbarer Regler
es controlador programable
ja
pl UHJXODWRU SURJUDPRZDOQ\

pt controlador programável (para controlo em anel fechado)
sv programmerbar regulator

351-18-41 automate programmable

Automate à base de microprocesseurs destiné à la commande séquentielle, dont on
peut modifier la logique par l'intermédiaire d'un outil de programmation (par exemple
panneau de programmation, calculateur hôte, terminal portable) relié à l'automate
par connexion directe ou à distance au travers d'un réseau.

programmable logic controller

A microprocessor based controller for sequential control, the control logic of which
can be changed through a programming device connected to the controller, e.g.
programming panel, host computer, hand held terminal, either directly or remotely
through a network.

ijh]jZffbjm_fuc eh]bq_kdbc dhgljhee_j

Dhgljhee_j� gZ [Za_ fbdjhijhp_kkhjZ� ij_^gZagZq_gguc ^ey
ihke_^h\Zl_evgh]h mijZ\e_gby� \ dhlhjhf fh`gh f_gylv eh]bdm k ihfhsvx
mkljhckl\Z ijh]jZffbjh\Zgby �gZijbf_j� ijh]jZffghc iZg_eb� ]eZ\ghc W<F�
l_jfbgZeZ�� ih^kh_^bg_ggh]h d dhgljhee_jm g_ihkj_^kl\_ggh eb[h
^bklZgpbhggh q_j_a k_lv�

ar
de programmierbare Verknüpfungssteuerung
es autómata programable; controlador por lógica programable
ja
pl VWHURZQLN SURJUDPRZDOQ\

pt autómato programável; controlador lógico programável
sv programmerbart styrsystem
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351-18-42 capteur

Dispositif sensible à un phénomène physique et qui produit un signal représentant ce
phénomène.

sensor
detecting device

A device which, when excited by a physical phenomenon, produces a signal
representing the physical phenomenon.

k_gkhjgh_ mkljhckl\h

Mkljhckl\h� dhlhjhc y\ey_lky qm\kl\bl_evguf d g_dhlhjhfm nbabq_kdhfm
y\e_gbx b ijhba\h^bl kb]gZe� ij_^klZ\eyxsbc wlh y\e_gb_�

ar
de (Meßgrößen-)Aufnehmer (in der Automatisierungstechnik)
es captador; detector; sensor
ja
pl F]XMQLN

pt sensor; detector;  captor (desaconselhado)
sv (mät)avkännare

351-18-43 transducteur (de mesure)
(301-02-16 MOD)

Dispositif qui fournit une variable de sortie en relation selon une loi déterminée avec
la variable d'entrée.

NOTE – Exemples :

a) thermocouple ;

b) transformateur de courant ;

c) jauge de contrainte ;

d) electrode de mesure du pH.

(measuring) transducer

A device that provides an output variable having a determined relationship to the
input variable.

NOTE – Examples are:

a) thermocouple;

b) current transformer;

c) strain gauge;

pH electrode.

^Zlqbd �baf_jbl_evguc�

Mkljhckl\h� ij_^klZ\eyxs__ \uoh^gmx i_j_f_ggmx \ khhl\_lkl\bb k hij_^_e_gghc
aZ\bkbfhklvx� dhlhjZy bf__lky f_`^m g_c b \oh^ghc i_j_f_gghc�

IJBF?¹:GB? ± Ijbf_ju�

Z� l_jfhiZjZ�

[� ljZgknhjfZlhj lhdZ�

\� ^Zlqbd ^_nhjfZpbb�

]� we_dljh^ baf_j_gby S+�

ar
de Meßumformer
es transductor (de medida)
ja
pl SU]HWZRUQLN �SRPLDURZ\�

pt transdutor (de medição)
sv (mät)givare
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351-18-44 transmetteur

Transducteur de mesure dont la variable de sortie est un signal normalisé.

(measuring) transmitter

A measuring transducer of which the output variable is a standardized signal.

mkljhckl\h i_j_^Zqb �baf_jbl_evgh_�

Baf_jbl_evguc ^Zlqbd� \uoh^gZy i_j_f_ggZy dhlhjh]h y\ey_lky klZg^Zjlguf
kb]gZehf�

ar
de Einheits-Meßumformer
es transmisor (de medida)
ja
pl SU]HWZRUQLN �SRPLDURZ\� VWDQGDU\]XMºF\

pt transmissor  (de medição)
sv (mät)transmitter

351-18-45 transformateur  (en commande de processus)

Transducteur dont la variable d'entrée et la variable de sortie ont la même nature
physique, et qui n'utilise pas d'énergie auxiliaire.

transformer  (in process control)

A transducer of which the input variable and the output variable have the same
physical nature and which uses no auxiliary energy.

ljZgknhjZlhj �\ ijhp_kk_ mijZ\e_gby�

>Zlqbd� \ dhlhjhf \oh^gZy b \uoh^gZy i_j_f_ggu_ bf_xl h^bgZdh\mx
nbabq_kdmx ijbjh^m b dhlhjuc g_ bkihevam_l \kihfh]Zl_evgmx wg_j]bx�

ar
de Transformator
es transformador  (en control de procesos)
ja
pl WUDQVIRUPDWRU �Z XN¥DG]LH VWHURZDQLD�

pt transformador (em controlo de processo)
sv omformare

351-18-46 actionneur  (en commande de processus)

Mécanisme qui transforme un signal en un mouvement correspondant.

actuator  (in process control)

A device that converts a signal into a corresponding movement.

ijb\h^ �\ ijhp_kk_ mijZ\e_gby�

Mkljhckl\h� dhlhjh_ ij_h[jZam_l kb]gZe \ khhl\_lkl\mxs__ ^\b`_gb_�

ar
de Steller
es accionador  (en control de procesos)
ja
pl VL¥RZQLN

pt actuador (em controlo de processo)
sv ställdon
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351-18-47 actionneur à solénoïde

Actionneur dans lequel le déplacement de la pièce commandée est obtenu par
l'attraction exercée par un solénoïde sur son armature.

solenoid actuator

Actuator in which the displacement of the controlled part is obtained by the attraction
of the armature of a solenoid.

khe_ghb^guc ijb\h^

Ijb\h^� \ dhlhjhf i_j_f_s_gb_ mijZ\ey_fhc qZklb ihemqZ_lky aZ kq_l
ijbly`_gby ydhjy khe_ghb^hf�

ar
de induktiver Steller
es accionador por solenoide
ja
pl VL¥RZQLN HOHNWURPDJQHW\F]Q\

pt actuador de solenóide
sv solenoidställdon

351-18-48 actionneur à servomoteur

Actionneur dans lequel le déplacement de la pièce commandée est obtenu par
mouvement d'un organe mobile d'un moteur.

control-motor actuator
servomotor actuator

Actuator in which the displacement of the controlled part is obtained by the
movement of a moving part of a motor.

ijb\h^ j_]mebjmxs_]h fhlhjZ

Ijb\h^� \ dhlhjhf i_j_f_s_gb_ mijZ\ey_fhc qZklb ihemqZ_lky aZ kq_l
^\b`_gby ih^\b`ghc qZklb fhlhjZ�

ar
de Servomotor
es accionador por servomotor
ja
pl VL¥RZQLN ] VLOQLNLHP

pt actuador de servomotor
sv motorställdon
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351-18-49 variateur de vitesse
variateur de couple

Organe d'accouplement sur lequel on peut agir en vue de modifier le rapport des
vitesses angulaires d'un arbre menant et d'un arbre mené (ou le rapport des couples
disponibles sur ces arbres).

speed variator
torque variator

A coupling device which can be acted on in order to vary the ratio of the angular
velocities of a driving shaft and of a driven shaft (or the ratio of the torques available
on these shafts).

\ZjbZlhj \jZsZxs_]h fhf_glZ

F_oZgbaf kp_ie_gby� gZ dhlhjuc fh`gh \ha^_ckl\h\Zlv� qlh[u baf_gblv
khhlghr_gb_ f_`^m m]eh\ufb kdhjhklyfb \_^ms_]h \ZeZ b \_^hfh]h \ZeZ �beb
khhlghr_gb_ f_`^m \jZsZxsbfb fhf_glZfb� bf_xsbfbky gZ wlbo \ZeZo��

ar ;  
de Drehzahlwandler; Drehmomentwandler
es variador de velocidad; variador de par
ja
pl SU]HN¥DGQLD

pt variador de velocidade; variador de binário
sv momentvariator

351-18-50 amplificateur

Organe employé pour accroître le niveau d'un signal en empruntant à une source
auxiliaire l'énergie nécessaire.

amplifier

A device used to increase the power of a signal by taking the necessary energy from
an auxiliary source.

mkbebl_ev

Mkljhckl\h� bkihevam_fh_ ^ey m\_ebq_gby fhsghklb kb]gZeZ aZ kq_l ihemq_gby
wg_j]bb ba \kihfh]Zl_evgh]h bklhqgbdZ�

ar
de Verstärker
es amplificador
ja
pl Z]PDFQLDF]

pt amplificador
sv förstärkare
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351-18-51 amplificateur opérationnel

Amplificateur de gain élevé, d'impédance d'entrée élevée et d'impédance de sortie
faible.

NOTE – En ajoutant à un amplificateur opérationnel des éléments extérieurs appropriés, on
peut réaliser des sommateurs, des intégrateurs et d'une manière plus générale toute fonction
de transfert linéaire ou toute loi de transformation non linéaire.

operational amplifier

Amplifier with high gain, high input impedance and low output impedance.

NOTE – By adding external elements to an operational amplifier, one can realize summing
circuits, integrating circuits and more generally any linear transfer function or any non-linear
transformation law.

hi_jZpbhgguc mkbebl_ev

Mkbebl_ev k [hevrbf dhwnnbpb_glhf mkbe_gby� [hevrbf \oh^guf
khijhlb\e_gb_f b gbadbf \uoh^guf khijhlb\e_gb_f�

IJBF?¹:GB? ± Iml_f ^h[Z\e_gby \g_rgbo we_f_glh\ d hi_jZpbhgghfm mkbebl_ex�

fh`gh j_Zebah\Zlv kmffbjmxsb_ ko_fu� bgl_]jbjmxsb_ ko_fu b� \ [he__ h[s_f
kfuke_� ex[mx ebg_cgmx nmgdpbx ij_h[jZah\Zgby beb ex[hc g_ebg_cguc aZdhg
ij_h[jZah\Zgby�

ar
de Operationsverstärker
es amplificador operacional
ja
pl Z]PDFQLDF] RSHUDF\MQ\

pt amplificador operacional
sv operationsförstärkare

351-18-52 amplificateur magnétique

Amplificateur dont le fonctionnement est basé sur les propriétés de saturation d'un
noyau magnétique.

NOTE – L'amplificateur magnétique peut servir d'organe de commande du courant.

magnetic amplifier

Amplifier in which use is made of the saturation properties of a magnetic core.

NOTE – The magnetic amplifier may be used as a current controlling device.

fZ]gblguc mkbebl_ev

Mkbebl_ev�� nmgdpbhgbjh\Zgb_� dhlhjh]h� hkgh\Zgh� gZ� k\hckl\Zo� gZkus_gby

fZ]gblgh]h k_j^_qgbdZ�

IJBF?¹:GB? ± FZ]gblguc mkbebl_ev fh`_l bkihevah\Zlvky dZd mkljhckl\h�

j_]mebjmxs__ lhd�

ar
de Magnetverstärker
es amplificador magnético
ja
pl Z]PDFQLDF] PDJQHW\F]Q\

pt amplificador magnético
sv magnetisk förstärkare
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351-18-53 dispositif à semiconducteur
(151-01-74)

Dispositif dont les caractéristiques essentielles sont dues au déplacement de
porteurs de charge dans un milieu semiconducteur.

semiconductor device

A device whose essential characteristics are due to the flow of charge carriers within
a semiconductor material.

ihemijh\h^gbdh\uc ijb[hj

Ijb[hj�� kms_kl\_ggu_� oZjZdl_jbklbdb� dhlhjh]h� h[mkeh\e_gu� ihlhdhf
ghkbl_e_c�aZjy^Z�\�ihemijh\h^gbdh\hf�fZl_jbZe_�

ar
de Halbleiterbauelement
es dispositivo de semiconductor
ja
pl XU]ºG]HQLH So¥SU]HZRGQLNRZH

pt dispositivo semicondutor
sv halvledare

351-18-54 convertisseur

Unité fonctionnelle qui change la représentation de l'information.

NOTE – Exemples de convertisseurs :

convertisseur analogique-numérique, convertisseur numérique-analogique, convertisseur de
code, convertisseur parallèle-série, convertisseur série-parallèle.

converter

A functional unit which changes the representation of information.

NOTE – Examples of converters are:

analog-digital converter, digital-analog converter, code converter, parallel-serial converter,
serial-parallel converter.

ij_h[jZah\Zl_ev

NmgdpbhgZevgZy _^bgbpZ� baf_gyxsZy ij_^klZ\e_gb_ bgnhjfZpbb�

IJBF?¹:GB?

Ijbf_jhf ij_h[jZah\Zl_e_c y\eyxlky�

ZgZeh]h�pbnjh\hc ij_h[jZah\Zl_ev�

pbnjh�ZgZeh]h\uc ij_h[jZah\Zl_ev�

ij_h[jZah\Zl_ev dh^Z�

iZjZee_evgh�ihke_^h\Zl_evguc ij_h[jZah\Zl_ev�

ihke_^h\Zl_evgh�iZjZee_evguc ij_h[jZah\Zl_ev�

ar
de Umsetzer
es convertidor
ja
pl NRQZHUWHU

pt conversor
sv omvandlare
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351-18-55 convertisseur analogique-numérique

Convertisseur qui transforme un signal analogique d'entrée en un signal numérique
de sortie.

analog-digital converter

A converter which changes an analog input signal into a digital output signal.

ZgZeh]h�pbnjh\hc ij_h[jZah\Zl_ev

Ij_h[jZah\Zl_ev�� ij_h[jZamxsbc� ZgZeh]h\uc� \oh^ghc� kb]gZe� \� pbnjh\hc
\uoh^ghc kb]gZe�

ar
de Analog-digital-Umsetzer
es convertidor analógico-digital
ja
pl SU]HWZRUQLN DQDORJRZR�F\IURZ\

pt conversor analógico-digital; conversor analógico-numérico
sv analog-digitalomvandlare

351-18-56 convertisseur numérique-analogique

Convertisseur qui transforme des données numériques représentant un signal
numérique d'entrée en un signal analogique de sortie.

digital-analog converter

A converter which changes digital data representing a digital input signal into an
analog output signal.

pbnjh�ZgZeh]h\uc�ij_h[jZah\Zl_ev

Ij_h[jZah\Zl_ev� ij_h[jZamxsbc ^Zggu_� ij_^klZ\eyxsb_ pbnjh\hc
\oh^ghc kb]gZe� \ ZgZeh]h\uc \uoh^ghc kb]gZe�

ar
de digital-analog-Umsetzer
es convertidor digital-analógico
ja
pl SU]HWZRUQLN F\IURZR�DQDORJRZ\

pt conversor digital-analógico; conversor numérico-analógico
sv digital-analogomvandlare

351-18-57 élément de commande final

Elément de la chaîne d'action qui agit directement sur la variable réglante.

final controlling element

Element of the forward path which directly changes the manipulated variable.

dhg_qguc�mijZ\eyxsbc�we_f_gl

We_f_gl p_ib ijyfhc i_j_^Zqb� dhlhjuc g_ihkj_^kl\_ggh \ha^_ckl\m_l gZ
\ha^_ckl\mxsmx i_j_f_ggmx�

ar
de Stellglied
es elemento final de control
ja
pl HOHPHQW Z\NRQDZF]\

pt elemento de controlo final
sv slutstyrdon
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351-18-58 vanne de régulation
vanne de commande

Dispositif mécanique qui modifie le débit d'un fluide dans une conduite fermée.

NOTE – La commande de la partie mobile de la vanne peut être manuelle ou être assurée
par un moteur électrique, hydraulique ou pneumatique, d'une manière continue ou par
échelons.

control valve

Mechanical device which modifies the rate of flow of a fluid in a closed conduit.

NOTE – The control of the moving part of the valve can be manual or carried out by an
electric, hydraulic or pneumatic motor either in a continuous or in a step-wise manner.

deZiZg�mijZ\e_gby

F_oZgbq_kdh_ mkljhckl\h� baf_gyxs__ jZkoh^ `b^dhklb \ aZdjulhc ljm[_�

IJBF?¹:GB? ± J_]mebjh\Zgb_ ^\b`ms_cky qZklb deZiZgZ fh`_l hkms_kl\eylvky

\jmqgmx beb k ihfhsvx we_dljbq_kdh]h� ]b^jZ\ebq_kdh]h beb ig_\fZlbq_kdh]h fhlhjZ

g_ij_ju\guf h[jZahf beb \ ihrZ]h\hf j_`bf_�

ar
de Stellventil
es válvula de control
ja
pl ]DZoU UHJXOXMºF\
pt válvula de controlo
sv reglerventil

351-18-59 positionneur de vanne

Système de régulation auxiliaire conçu pour accroître la précision et la vitesse de
positionnement de la partie mobile de la vanne.

valve positioner

An auxiliary control system designed to increase the accuracy and speed of the
positioning of the moving part of the valve.

deZiZggh_ mkljhckl\h ihabpbhgbjh\Zgby

<kihfh]Zl_evgZy kbkl_fZ mijZ\e_gby�� ij_^gZagZq_ggZy� ^ey� mkbe_gby

lhqghklb�b�kdhjhklb�ihabpbhgbjh\Zgby�^\b`ms_cky�qZklb�deZiZgZ�

ar
de Ventilsteller
es posicionador de válvula
ja
pl XVWDZQLN SR]\F\MQ\ ]DZRUX

pt posicionador de válvula
sv ventilpositionerare
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ec w m y
D

v

f

+ _ +

+

F

E

C : équipement de 
   commande /
   controlling system

B : système commandé /
    controlled system

A : système de commande / control system

IEC   1 1120/98

Figure 1 – Schéma fonctionnel montrant les composants types d'un système élémentaire
de commande automatique

Functional diagram indicating typical components of an elementary automatic control system

A système de commande control system

B système commandé controlled system

C équipement de commande controlling system

D comparateur comparing element

E régulateur controller

F transducteur de mesurage measuring transducer

c variable de consigne command variable

w variable de référence reference variable

f variable de réaction feedback variable

e variable d'erreur error variable

m variable réglante manipulated variable

y variable commandée controlled variable

v variable perturbatrice disturbance variable
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ec w m y
D

v

f

+ _ +

+

F

E

C : équipement de 
   commande /
   controlling system

B : système commandé /
    controlled system

A : système de commande / control system

IEC   1 1120/98

Jbkmghd � ± NmgdpbhgZevgZy ko_fZ� mdZau\ZxsZy lbibqgu_ dhfihg_glu we_f_glZjghc kbkl_fu

Z\lhfZlbq_kdh]h j_]mebjh\Zgby

A kbkl_fZ mijZ\e_gby

B mijZ\ey_fZy kbkl_fZ

C mijZ\eyxsZy kbkl_fZ

D kjZ\gb\Zxsbc we_f_gl

E dhgljhee_j

F ^Zlqbd

c aZ^ZxsZy i_j_f_ggZy

w i_j_f_ggZy h[jZs_gby

f i_j_f_ggZy h[jZlghc k\yab

e kemqZcgZy hrb[dZ

m \ha^_ckl\mxsZy i_j_f_ggZy

y mijZ\ey_fZy i_j_f_ggZy

v i_j_f_ggZy \hafms_gby
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D

B C

Α

u xx

x0

+ + +

+ y•   
∫

IEC   552/99

Figure 2 – Variables d'état

State variables

Jbkmghd � ± I_j_f_ggu_ khklhygby

A matrice du système system matrix

B matrice d'entrée input matrix

C matrice de sortie output matrix

D matrice directe entrée-sortie direct input-output matrix

u vecteur d'entrée input vector

x vecteur d'état state vector

xo vecteur d'état initial initial state vector

y vecteur de sortie output vector

Equation d'état/State equation : �( ) ( ) ( )x t x t u t= +A B  

Equation de sortie/Output equation : y t x t u t( ) ( ) ( )= +C D  

A fZljbpZ kbkl_fu

B \oh^gZy fZljbpZ

C \uoh^gZy fZljbpZ

D fZljbpZ \oh^h\ � \uoh^h\

u \_dlhj \oh^Z

x \_dlhj khklhygby

xo \_dlhj gZqZevgh]h khklhygby

y \_dlhj \uoh^Z

MjZ\g_gb_ khklhygby: �( ) ( ) ( )x t x t u t= +A B  

MjZ\g_gb_ \uoh^Z: y t x t u t( ) ( ) ( )= +C D  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

IECNORM.C
OM : C

lick
 to

 vi
ew

 th
e f

ull
 PDF of

 IE
C 60

05
0-3

51
:19

98

https://iecnorm.com/api/?name=3e657e611687cebc439d3e124f56e15f


60050-351  IEC:1998 – 181 –

∆ymax.

2 ∆Ps

t

y

y∞

PsrPr,1

Tr

Tsr

Ts

Pr,s

y0

IEC   1 122/98

Figure 3 – Réponse temporelle typique d'un système à un échelon

Typical time response of a system to a step

yo, y∞ valeur de la variable de sortie en régime établi,
avant et après application de l'échelon

steady-state values of the output variable
before and after application of the step

∆ymax déviation transitoire maximale à partir
de la valeur en régime établi
(taux de dépassement)

maximum transient deviation from
the steady-state value (overshoot)

Pr,s, Pr,l pourcentages spécifiés faible et fort de
la valeur en régime établi pour l'évaluation
du temps de montée

small and large specified percentage
of steady-state value for rise time

Psr pourcentage spécifié de la valeur en régime
établi pour l'évaluation du temps de réponse
à un échelon

specified percentage of steady-state value
for step response time

2∆Ps tolérances spécifiées + ∆Ps  de la valeur
en régime établi pour l'évaluation de la durée
d'établissement

specified tolerances + ∆Ps  from
steady-state value for settling time

Tr temps de montée rise time

Tsr temps de réponse à un échelon step reponse time

Ts durée d’établissement settling time
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∆ymax.

2 ∆Ps

t

y

y∞

PsrPr,1

Tr

Tsr

Ts

Pr,s

y0

IEC   1 122/98

Jbkmghd � ± LbibqgZy \j_f_ggZy oZjZdl_jbklbdZ kbkl_fu \ hlghr_gbb kdZqdZ

yo, y∞ agZq_gb_ mklhcqb\h]h khklhygby \uoh^ghc i_j_f_gghc

∆ymax fZdkbfZevgh_ i_j_oh^gh_ hldehg_gb_ hl agZq_gby mklhcqb\h]h khklhygby

�\uoh^ aZ mklZgh\e_ggu_ ij_^_eu�

Pr,s, Pr,l fZe_gvdbc b [hevrhc hij_^_e_gguc ijhp_gl hl agZq_gby mklhcqb\h]h khklhygby

^ey hp_gdb \j_f_gb gZjZklZgby

Psr hij_^_e_gguc ijhp_gl hl agZq_gby mklhcqb\h]h khklhygby ^ey hp_gdb \j_f_gb

j_Zdpbb gZ kdZqhd

2∆Ps hij_^_e_ggu_ ^himkdb agZq_gby \ mklhcqb\hf khklhygbb ^ey \j_f_gb mklZgh\e_gby

Tr \j_fy gZjZklZgby

Tsr \j_fy j_Zdpbb gZ kdZqhd

Ts \j_fy mklZgh\e_gby
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δT(t)

t0 T 2T 3T 4T 5T 6T

t0

t0

0 t

f(t)

f *(t)

f(t)
_

Figure 4a

T 2T 3T

4T 5T 6T

Figure 4b

Figure 4c

Figure 4d

IEC   1 123/98

IEC   1 124/98

IEC   1 125/98

IEC   1 126/98

Jbkmghd �D

Jbkmghd �E

Jbkmghd �F

Jbkmghd �G

Figure 4 – Séquence de fonctions impulsion (4a) et fonction en échelons (4d)

Pulse function sequence (4a) and step-wise function (4d)

Jbkmghd � ± Ihke_^h\Zl_evghklv bfimevkguo nmgdpbc �4D� b klmi_gqZlhc nmgdpbb �4G�

(4a)  δT ( )t porteuse constituée d'une série
de fonctions de Dirac

series of Dirac functions
as carrier

jy^ nmgdpbc >bjZdZ dZd

g_kmsbc we_f_gl

(4b)  f(t) fonction temporelle continue
à l'entrée

continuous time function as input g_ij_ju\gZy \j_f_ggZy

nmgdpby gZ \\h^

(4c)  f*(t) séquence de fonctions
mpulsion

pulse function sequence ihke_^h\Zl_evghklv

bfimevkguo nmgdpbc

(4d)  f t( ) fonction en échelons à la sortie
d'un élément de maintien

step-wise function as output
of a holding element

klmi_gqZlZy nmgdpby gZ \uoh^_

ih^^_j`b\Zxs_]h we_f_glZ
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t

y
y∞

Te Tb

P

y0

IEC   1 127/98

Figure 5 – Détermination de la constante de temps équivalente et du temps mort équivalent

Determination of equivalent time constant and equivalent dead time

Jbkmghd � ± Hij_^_e_gb_ wd\b\Ze_glghc ihklhygghc \j_f_gb b wd\b\Ze_glgh]h

g_jZ[hq_]h \j_f_gb

yo, y∞ valeurs en régime établi avant et
après application de l'échelon

steady-state values before and after
application of the step

Te temps mort équivalent equivalent dead time

Tb constante de temps équivalente equivalent time constant; balancing time

P point d'inflexion inflection point

yo, y∞ agZq_gb_ mklhcqb\h]h khklhygby

Te wd\b\Ze_glgh_ g_jZ[hq__ \j_fy

Tb wd\b\Ze_glgZy ihklhyggZy \j_f_gb

P lhqdZ ba]b[Z
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IEC   1 128/98

Figure 6 – Courbes de réponse en fréquence ; diagramme de Bode

Frequency response characteristic; Bode diagram

G0 réponse en fréquence frequency response

G0 réponse en amplitude; réponse en gain gain response ; amplitude response

ϕ0 réponse en phase phase response

ωc fréquence de convergence de gain ;
fréquence de coupure

gain crossover frequency

ϕm marge de phase phase margin

ωπ fréquence critique ; fréquence à -π phase crossover frequency

Gm marge de gain gain margin
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IEC   1 128/98

Jbkmghd � ± Djb\u_ qZklhlghc oZjZdl_jbklbdb� ]jZnbd ;h^_

G0 qZklhlgZy oZjZdl_jbklbdZ

G0 Zfieblm^gZy oZjZdl_jbklbdZ� oZjZdl_jbklbdZ mkbe_gby

ϕ0 nZah\Zy oZjZdl_jbklbdZ

ωc qZklhlZ i_j_oh^Z mkbe_gby

ϕm aZiZk �j_]mebjh\db� ih nZa_

ωπ nZah\Zy qZklhlZ i_j_oh^Z

Gm aZiZk ih mkbe_gbx

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

IECNORM.C
OM : C

lick
 to

 vi
ew

 th
e f

ull
 PDF of

 IE
C 60

05
0-3

51
:19

98

https://iecnorm.com/api/?name=3e657e611687cebc439d3e124f56e15f


60050-351  IEC:1998 – 187 –

Im(G0)

Re(G0)

-j

j

-1 1

ωc

ω
G0

 1 
Gm

ωπ
ϕm

ϕ0(jωc)

IEC   1 129/98

Figure 7 – Lieu de la réponse en fréquence ; diagramme polaire ; diagramme de Nyquist

Frequency response locus; polar diagram, Nyquist plot

Jbkmghd � � djb\Zy qZklhlghc oZjZdl_jbklbdb

G0 réponse en fréquence frequency response qZklhlgZy oZjZdl_jbklbdZ

ωc fréquence de convergence de gain gain crossover frequency qZklhlZ i_j_oh^Z mkbe_gby

ϕm marge de phase phase margin aZiZk �j_]mebjh\db� ih nZa_

ωπ fréquence critique, fréquence à –π phase crossover frequency nZah\Zy qZklhlZ i_j_oh^Z

Gm marge de gain gain margin aZiZk ih mkbe_gbx
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KPu0

t

t

Ti
0

y(t)

u(t)

0

u0

Ti

KPu0

IEC   1 130/98

Figure 8 – Détermination du temps de dosage d'intégration par une réponse à un échelon

Determination of reset time by a step response

Jbkmghd � ± Hij_^_e_gb_ \j_f_gb \ha\jZlZ \ bkoh^gh_ khklhygb_ k ihfhsvx j_Zdpbb gZ kdZqhd

uo hauteur de l'échelon de variation
de la variable d'entrée

height of the step of the input variation

Ti temps de dosage d'intégration reset time

KP coefficient d'action proportionnelle proportional action coefficient

uo \ukhlZ rZ]Z \ZjbZpbb \oh^Z

Ti \j_fy \ha\jZlZ \ bkoh^gh_ khklhygb_

KP dhwnnbpb_gl ijhihjpbhgZevgh]h \ha^_ckl\by
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KPTdc

0 t

t0 1

u(t)

y(t)

Td

ct

c

KPTdc

Td

IEC   1 131/98

Figure 9 – Détermination du temps de dosage de dérivation par une réponse de rampe

Determination of rate time by a ramp response

Jbkmghd � – Hij_^_e_gb_ \j_f_gb ghjfu k ihfhsvx ebg_cgh baf_gy_fhc j_Zdpbb

u(t) fonction temporelle correspondant
à une variation en rampe de pente c de
la variable d'entrée

time function with ramp-wise variation
of the input variable with a slope c

Td temps de dosage de dérivation rate time

KP coefficient d'action proportionnelle proportional action coefficient

u(t) \j_f_ggZy nmgdpby k ebg_cgh baf_gy_fhc \ZjbZpb_c \oh^ghc i_j_f_gghc

k lZg]_gkhf m]eZ gZdehgZ K

Td \j_fy ghjfu

KP dhwnnbpb_gl ijhihjpbhgZevgh]h \ha^_ckl\by
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t0

u(t)

t

KPu0

0

KPa u0

y(t)

Td     
a

u0

IEC   1 132/98

Figure 10 – Réponse à un échelon d'un élément à action proportionnelle et par dérivation
avec retard additionnel du premier ordre

Step response of a proportional plus derivative element with additional first order delay

Jbkmghd �� ± J_Zdpby gZ kdZqhd ijhihjpbhgZevgh�ijhba\h^gh]h we_f_glZ k ^hihegbl_evghc

aZ^_j`dhc i_j\h]h ihjy^dZ

u0 hauteur de l'échelon de variation
de la grandeur d'entrée

height of the step of the input variation

Td temps de dosage de dérivation rate time

KP coefficient d'action proportionnelle proportional action coefficient

a gain d'action par dérivation derivative action gain

u0 \ukhlZ rZ]Z \ZjbZpbb \oh^Z

Td \j_fy ghjfu

KP dhwnnbpb_gl ijhihjpbhgZevgh]h \ha^_ckl\by

a mkbe_gb_ \ha^_ckl\by ih ijhba\h^ghc
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u

y

a b0

IEC   1 133/98

Figure 11 – Représentation d'un recouvrement

Representation of a differential gap

Jbkmghd �� ± Ij_^klZ\e_gb_ ahgu g_h^ghagZqghklb

a valeur de commutation inférieure lower switching value gb`g__ i_j_dexqZxs__ agZq_gb_

b valeur de commutation supérieure upper switching value \_jog__ i_j_dexqZxs__ agZq_gb_

b-a recouvrement, fourchette differential gap ahgZ g_h^ghagZqghklb
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u
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d0
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0 u
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a b

b a
IEC   1 134/98 IEC   1 135/98

Figure 12a – Pour un élément à 3 positions
sans recouvrement

Figure 12b) – Pour un élément à 3 positions
avec recouvrement

For a three position element without differential gap For a three position element with differential gap

Jbkmghd ��a ± ^ey lj_oihabpbhggh]h we_f_glZ

[_a ahgu g_h^ghagZqghklb

Jbkmghd ��b – ^ey lj_oihabpbhggh]h we_f_glZ k

ahghc g_h^ghagZqghklb

Figure 12 – Représentation d'un encadrement

Representation of a neutral zone

Jbkmghd �� ± Ij_^klZ\e_gb_ g_cljZevghc ahgu

a valeur de commutation inférieure lower switching value gb`g__ i_j_dexqZxs__ agZq_gb_

b valeur de commutation supérieure upper switching value \_jog__ i_j_dexqZxs__ agZq_gb_

a b encadrement neutral zone g_cljZevgZy ahgZ
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variable d'entrée état état suivant variable de sortie

pièce valide

k articles
k-1 articles

.

.

.
1 article

vide

k-1 articles
k-2 articles

.

.

.
vide
vide

article
article

.

.

.
article
pièce

pièce fausse

k articles
k-1 articles

.

.

.
1 article

vide

k articles
k-1 articles

.

.

.
1 article

vide

pièce
pièce

.

.

.
pièce
pièce

variable d'entrée  : attribut « valide » ou « fausse » de la pièce de monnaie
variable d'état : contenu en marchandises (k articles)
variable de sortie : article ou pièce de monnaie, en fonction de la variable d'entrée

et de la variable d'état

Figure 13 – Table des transitions d'état d'un distributeur automatique

input variable state following state output variable

genuine coin

k pieces
k-1 pieces

.

.

.
1 piece

empty

k-1 pieces
k-2 pieces

.

.

.
empty
empty

ware
ware

.

.

.
ware
coin

bad coin

k pieces
k-1 pieces

.

.

.
1 piece

empty

k pieces
k-1 pieces

.

.

.
1 piece

empty

coin
coin

.

.

.
coin
coin

input variable: attribute “ genuine”  or “ bad”  of the coin
state variable: inventory of k pieces of ware
output variable: piece of ware or the coin depending on the input variable

and the state variable

Figure 13 – State transition table of a vending machine
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\oh^gZy

i_j_f_ggZy
khklhygb_

ihke_^mxs__

khklhygb_

\uoh^gZy

i_j_f_ggZy

ih^ebggZy fhg_lZ

N ba^_ebc

N�� ba^_ebc

�

�

�

� ba^_eb_

imklh

N�� ba^_ebc

N�� ba^_ebc

�

�

�

imklh

imklh

lh\Zj

lh\Zj

�

�

�

lh\Zj

fhg_lZ

iehoZy fhg_lZ

N ba^_ebc

N�� ba^_ebc

�

�

�

� ba^_eb_

imklh

N ba^_ebc

N�� ba^_ebc

�

�

�

� ba^_ebc

imklh

fhg_lZ

fhg_lZ

�

�

�

fhg_lZ

fhg_lZ

\oh^gZy i_j_f_ggZy: ijbeZ]Zl_evgu_ ©ih^ebggZyª beb ©iehoZyª d keh\m fhg_lZ

i_j_f_ggZy khklhygby: kibkhd ba N lh\Zjguo ba^_ebc

\uoh^gZy i_j_f_ggZy: lh\Zjgh_ ba^_eb_ beb fhg_lZ \ aZ\bkbfhklb hl \oh^ghc
i_j_f_gghc b i_j_f_gghc khklhygby

Jbkmghd �� ± LZ[ebpZ i_j_oh^h\ khklhygbc lhj]h\h]h Z\lhfZlZ
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Fonction de transition
Transition function

δ : Un × Xn ==> Xn+1

Etats 
States

Xn

Fonction de sortie
Output function

λ : Un × Xn ==> Yn

Yn

Xn

Un

Xn+1

IEC   1 136/98

Figure 14 – Schéma fonctionnel d'un automate de Mealy

Functional diagram of a Mealy-automaton

Un variable(s) d'entrée à l'instant n input variable(s) at the instant n

Yn variable(s) de sortie à l'instant n output variable(s) at the instant n

Xn, Xn+1 variable(s) d'état à l'instant n ou n+1 state variable(s) at the instant n or n+1
respectively

δ fonction de transition transition function

λ fonction de sortie output function
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Fonction de transition
Transition function

δ : Un × Xn ==> Xn+1

Etats 
States

Xn

Fonction de sortie
Output function

λ : Un × Xn ==> Yn

Yn

Xn

Un

Xn+1

IEC   1 136/98

Jbkmghd �� ± NmgdpbhgZevgZy ko_fZ Z\lhfZlZ F_eb

Un \oh^gu_ i_j_f_ggu_ \ fhf_gl \j_f_gb Q

Yn \uoh^gu_ i_j_f_ggu_ \ fhf_gl \j_f_gb Q

Xn, Xn+1 i_j_f_ggu_ khklhygby \ fhf_gl \j_f_gb Q

δ nmgdpby i_j_oh^Z

λ \uoh^gZy nmgdpby
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a b c

ordre
command

étape
step

transition
IEC   1 137/98

Figure 15 – Symboles d'étapes, de transitions et d'ordres en commande séquentielle

Symbols of step, transition and command in sequential control

Contenu des champs a, b, c d'un symbole d'ordre :

Contents of fields a, b, c of a command symbol:

a symbole littéral ou combinaison de symboles
littéraux décrivant comment le signal binaire
en provenance de l'étape sera traité

letter symbol or combination of letter symbols
describing how the binary signal from the step
will be processed

b déclaration symbolique ou littérale
décrivant l'ordre

symbolic or textual statement describing
the command

c étiquette de référence du signal de fin
d'exécution correspondant

reference label of the corresponding
checkback signal

a b c

ordre
command

étape
step

transition
IEC   1 137/98

Jbkmghd �� ± Kbf\heu rZ]Z� i_j_oh^Z b dhfZg^u \ ihke_^h\Zl_evghf mijZ\e_gbb

Kh^_j`Zgb_ ihe_c D� E� F kbf\heZ dhfZg^u�

a [md\_gguc kbf\he beb dhf[bgZpby [md\_gguo kbf\heh\� hibku\Zxsbo dZd [m^_l

hljZ[Zlu\Zlvky ^\hbqguc kb]gZe hl rZ]Z

b kbf\hevgh_ beb l_dklh\h_ ml\_j`^_gb_� hibku\Zxs__ dhfZg^m

c f_ldZ kkuedb khhl\_lkl\mxs_]h kb]gZeZ d\blbjh\Zgby
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0
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IEC   1 138/98

Figure 16 – Circuit de réarmement avec flux d'action ouvert

Reset circuit with open action flow

Jbkmghd �� ± Ko_fZ \ha\jZlZ jZahfdgmlhc k ihke_^h\Zl_evghklvx ^_ckl\bc

A comparateur comparing element

B élément d'action à deux échelons two step element

C bascule binaire binary flipflop

D élément de commande final final controlling element

E système commandé controlled system

w variable de référence reference variable

m variable réglante manipulated variable

y variable commandée controlled variable

sc état « set » set condition

rc état « reset » reset condition

___ variables analogiques analogue variables

...... variables binaires binary variables

A kjZ\gb\Zxsbc we_f_gl

B ^\morZ]h\uc we_f_gl

C ljb]]_j kh kq_lguf aZimkdhf

D dhg_qguc mijZ\eyxsbc we_f_gl

E mijZ\ey_fZy kbkl_fZ

w i_j_f_ggZy h[jZs_gby

m \ha^_ckl\mxsZy i_j_f_ggZy

y mijZ\ey_fZy i_j_f_ggZy

sc mkeh\b_ mklZgh\db \ khklhygb_ ©�ª

rc UF � mkeh\b_ mklZgh\db \ khklhygb_ ©�ª

___ ZgZeh]h\u_ i_j_f_ggu_

...... ^\hbqgu_ i_j_f_ggu_
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Figure 17 – Représentation d'une régulation en cascade

Representation of cascade control

Jbkmghd ��± Ij_^klZ\e_gb_ dZkdZ^gh]h mijZ\e_gby

C1 régulateur secondaire subsidiary controller, follow up controller

C2 régulateur principal main controller

S1, S2 parties du système commandé parts of the controlled system

SC régulation secondaire subsidiary control, secondary control

w1 variable de référence du régulateur
secondaire

reference variable of the subsidiary
controller

w2 variable de référence du régulateur
principal

reference variable of the main controller

e1 variable d'erreur du régulateur
secondaire

error variable of the subsidiary controller

e2 variable d'erreur du régulateur principal error variable of the main controller

m variable réglante manipulated variable

y1 variable commandée du système
commandé S1

controlled variable of the controlled
system S1

y2 variable commandée du système
commandé S2

controlled variable of the controlled
system S2

C1 \kihfh]Zl_evguc dhgljhee_j� ^hihegbl_evguc dhgljhee_j

C2 ]eZ\guc dhgljhee_j

S1, S2 qZklb mijZ\ey_fhc kbkl_fu

SC \kihfh]Zl_evgh_ mijZ\e_gb_

w1 i_j_f_ggZy h[jZs_gby \kihfh]Zl_evgh]h dhgljhee_jZ

w2 i_j_f_ggZy h[jZs_gby]eZ\gh]h dhgljhee_jZ

e1 kemqZcgZy hrb[dZ \kihfh]Zl_evgh]h dhgljhee_jZ

e2 kemqZcgZy hrb[dZ ]eZ\gh]h dhgljhee_jZ

m j_]mebjmxsZy i_j_f_ggZy

y1 mijZ\ey_fZy i_j_f_ggZy mijZ\ey_fhc kbkl_fu 61

y2 mijZ\ey_fZy i_j_f_ggZy mijZ\ey_fhc kbkl_fu 62
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Figure 18 – Régulation à rétroaction d'état

State feedback control

Jbkmghd �� ± MijZ\e_gb_ k ihfhsvx h[jZlghc k\yab khklhygby

A matrice du système system matrix kbkl_fgZy fZljbpZ

Bc matrice de régulation control matrix fZljbpZ mijZ\e_gby

Bm matrice réglante manipulating matrix fZgbimeypbhggZy fZljbpZ

Bv matrice d'entrée
de perturbation

disturbance input matrix \oh^gZy fZljbpZ \hafms_gby

C matrice de sortie output matrix \uoh^gZy fZljbpZ

e vecteur d'erreur error vector \_dlhj hrb[hd

m vecteur réglant manipulated vector j_]mebjmxsbc \_dlhj

v vecteur de perturbation disturbance vector \_dlhj \hafms_gby

w vecteur de référence reference vector kkuehqguc \_dlhj

x vecteur d'état state vector \_dlhj khklhygby

x0 vecteur d'état initial initial state vector gZqZevguc \_dlhj khklhygby

y vecteur de sortie output vector \uoh^ghc \_dlhj
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Figure 19 – Fonctions du système de commande de processus et de l'opérateur humain

Functions of process control system and human operator

A opérateur humain human operator

B système de commande de processus process control system

C processus process

D perturbation en provenance de l'environnement disturbance from the environment

E surveillance, évaluation, optimisation monitoring, evaluating, optimizing

F intervention de l'opérateur humain human intervention

G mesure, comptage, measuring, counting

H évaluation, surveillance, commande en chaîne
ouverte, régulation, optimisation, sauvegarde

evaluating, monitoring, open loop control,
closed loop control, optimizing, safeguarding

I indication, signalisation, enregistrement indicating, signalizing, recording

K réglage, commutation manipulating, switching

L instructions Instructions
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Jbkmghd �� ± Nmgdpbb kbkl_fu mijZ\e_gby ijhp_kkhf b q_eh\_dZ�hi_jZlhjZ

A q_eh\_d�hi_jZlhj

B kbkl_fZ mijZ\e_gby ijhp_kkhf

C ijhp_kk

D \hafms_gb_� bkoh^ys__ ba hdjm`Zxs_c kj_^u

E fhgblhjbg]� hp_gb\Zgb_� hilbfbaZpby

F \f_rZl_evkl\h q_eh\_dZ

G baf_j_gb_� ih^kq_l

H hp_gdZ� l_dmsbc dhgljhev� mijZ\e_gb_ [_a h[jZlghc k\yab� mijZ\e_gb_ k h[jZlghc

k\yavx� hilbfbaZpby� aZsblZ

I bg^bdZpby� kb]gZebaZpby� j_]bkljZpby

K j_]mebjh\Zgb_� dhffmlZpby

L bgkljmdpby
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signal analogique................................. 351-12-18
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autorisation
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basée
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signal binaire........................................ 351-12-20
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exécution
signal de fin d'exécution....................... 351-12-42

expert
système expert..................................... 351-11-28

F

fermé(e)
chaîne d'action fermée......................... 351-17-03
commande en boucle fermée .............. 351-17-01
flux d'action fermé ................................ 351-17-04

filtre
filtre de Kalman .................................... 351-17-55

fin
fin de sélection de séquences.............. 351-16-28
fin de séquences simultanées.............. 351-16-30
signal de fin d'exécution....................... 351-12-42

final
élément de commande final ................. 351-18-57

fini
automate fini ........................................ 351-16-21

fixe
commande à programme fixe .............. 351-18-19

floue
commande avec logique floue ............. 351-17-51

flux
flux d'action fermé ................................ 351-17-04
flux d'action ouvert ............................... 351-17-06

fonction(s)
commande séquentielle en fonction

du processus..................................... 351-17-57
commande séquentielle en fonction

du temps ........................................... 351-17-58
fonction d'appartenance....................... 351-17-52
fonction de commutation...................... 351-16-03
fonction descriptive .............................. 351-14-62
fonction de sortie.................................. 351-16-20
fonction de transfert ............................. 351-14-07
fonction de transition............................ 351-16-19
séquence de fonctions impulsion......... 351-14-36

fonctionnel
bloc fonctionnel .................................... 351-13-02
schéma fonctionnel .............................. 351-13-01

fonctionnement
conditions de fonctionnement .............. 351-18-33
fonctionnement automatique................ 351-18-04
fonctionnement manuel........................ 351-18-03
fonctionnement semi-automatique....... 351-18-05
mode de fonctionnement ..................... 351-18-02
point de fonctionnement....................... 351-14-10

fourchette
fourchette ............................................. 351-15-27

fréquence
courbes de réponse en fréquence ....... 351-14-53
fréquence à −ππ .................................. 351-14-59
fréquence de cassure .......................... 351-14-54

fréquence de convergence de gain...... 351-14-57
fréquence critique ................................ 351-14-59
lieu de la réponse en fréquence........... 351-14-55
réponse en fréquence .......................... 351-14-47
réponse en fréquence en
boucle ouverte ..................................... 351-14-56

G

gain
fréquence de convergence de gain...... 351-14-57
gain ...................................................... 351-14-48
gain d'action par dérivation .................. 351-15-20
gain logarithmique................................ 351-14-49
marge de gain ...................................... 351-14-60
réponse en gain ................................... 351-14-51

grandeur
(grandeur) variable............................... 351-12-01

graphe
graphe d'état ........................................ 351-13-10

groupe
niveau de commande de groupe ......... 351-18-15

H

heuristique
programme heuristique ........................ 351-17-54

hiérarchie
hiérarchie de commande ..................... 351-18-12

hiérarchique
régulation hiérarchique ........................ 351-17-33

humaine
intervention humaine............................ 351-18-30

hystérèse
hystérèse ............................................. 351-14-22

hystérésis
hystérésis............................................. 351-14-22

I

I
élément I .............................................. 351-15-10

identification
identification (d'un système) ................ 351-14-03
identification des paramètres............... 351-17-36

impulsion
séquence de fonctions impulsion......... 351-14-36

impulsionnelle
réponse impulsionnelle unité ............... 351-14-32

indication
indication.............................................. 351-18-25

indice
indice de performance ......................... 351-14-15

individuel
niveau de commande individuel........... 351-18-14

inférence
moteur d'inférence ............................... 351-11-30

informationnel
paramètre informationnel ..................... 351-12-17
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insensibilité
zone d'insensibilité ............................... 351-14-21

instantanée
valeur instantanée................................ 351-12-13

instrumentation
instrumentation .................................... 351-11-31

intégrale
élément à action proportionnelle,

intégrale et dérivée............................ 351-15-21
saturation d'intégrale............................ 351-14-25

intégration
coefficient d'action par intégration........ 351-15-11
constante de temps d'intégration ......... 351-15-12
élément à action par intégration........... 351-15-10
élément à action proportionnelle

et par intégration ............................... 351-15-13
temps d'action d'intégration.................. 351-15-14
temps de dosage d'intégration ............. 351-15-14

intelligence
intelligence artificielle ........................... 351-11-26

interface
interface ............................................... 351-11-19
interface de processus......................... 351-18-38

interne
régulation à modèle interne ................. 351-17-27

intervalle
intervalle de mesure............................. 351-12-36

intervention
intervention humaine............................ 351-18-30

invariant
élément de transfert invariant

dans le temps.................................... 351-15-04
système invariant dans le temps.......... 351-11-05

K

Kalman
filtre de Kalman .................................... 351-17-55

L

libre
commande libre ................................... 351-18-06

lieu
lieu des racines .................................... 351-14-63
lieu de la réponse en fréquence........... 351-14-55

ligne
ligne d'action ........................................ 351-13-03

limitation
régulation de limitation ......................... 351-17-41

limite
élément de surveillance de limite......... 351-15-29
signal de limite ..................................... 351-12-45
temps limite.......................................... 351-16-37
valeur limite .......................................... 351-12-46

limité
ordre limité dans le temps.................... 351-16-35

linéaire
élément de transfert linéaire ................ 351-15-03
système linéaire ................................... 351-11-04

linéarisation
linéarisation.......................................... 351-14-26

logarithmique
gain logarithmique................................ 351-14-49

logique
commande avec logique floue ............. 351-17-51
opérateur logique binaire élémentaire . 351-16-09

M

magnétique
amplificateur magnétique..................... 351-18-52

maintien
élément de maintien............................. 351-15-32
régulation de maintien.......................... 351-17-17

manipulation
manipulation......................................... 351-18-31

manuel
fonctionnement manuel........................ 351-18-03
manuel (adjectif) .................................. 351-11-23

marge
marge de gain ...................................... 351-14-60
marge de phase ................................... 351-14-58

matrice
matrice d'entrée-sortie ......................... 351-12-34
matrice d'entrée ................................... 351-12-30
matrice de sortie .................................. 351-12-31
matrice du système.............................. 351-12-32
matrice de transition............................. 351-12-33

mémoire
élément de mémoire ............................ 351-16-10

mémorisé
commande à programme mémorisé .... 351-18-20
ordre mémorisé.................................... 351-16-32

mesurage
mesurage ............................................. 351-18-22

mesure
étendue de mesure .............................. 351-12-35
transducteur (de mesure)..................... 351-18-43
intervalle de mesure............................. 351-12-36

minimal
système à déphasage minimal ............ 351-14-66

modale
régulation modale ................................ 351-17-29

mode
algorithme à mode différentiel.............. 351-17-50
algorithme à mode de position............. 351-17-49
mode de fonctionnement ..................... 351-18-02
régulation en mode alternatif ............... 351-17-42

modèle
modèle ................................................. 351-11-20
régulation à modèle interne ................. 351-17-27
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modulation
action par modulation........................... 351-14-35

monostable
monostable .......................................... 351-16-14

montée
temps de montée ................................. 351-14-41

mort(e)
élément à temps mort .......................... 351-15-33
temps mort ........................................... 351-14-45
temps mort équivalent.......................... 351-14-40
zone morte ........................................... 351-14-21

moteur
moteur d'inférence ............................... 351-11-30

multiposition
régulation multiposition ........................ 351-17-14

multivariable
régulation multivariable ........................ 351-17-30
système multivariable........................... 351-11-06

N

naturelle
caractéristique naturelle d'un système. 351-14-16

Nichols
diagramme de Nichols ......................... 351-14-61

niveau
niveau de commande........................... 351-18-13
niveau de commande de groupe.......... 351-18-15
niveau de commande individuel........... 351-18-14
niveau de commande de processus .... 351-18-16

numérique-analogique
convertisseur numérique-analogique... 351-18-56

numérique
commande numérique ......................... 351-17-45
régulation numérique directe ............... 351-17-47
signal numérique.................................. 351-12-19

Nyquist
diagramme de Nyquist ......................... 351-14-55

O

observabilité
observabilité ......................................... 351-11-14

observateur
observateur .......................................... 351-17-25

observation
régulation basée sur l'observation ....... 351-17-26

opérateur
opérateur logique binaire élémentaire . 351-16-09

opération
opération booléenne ............................ 351-16-08

opérationnel
amplificateur opérationnel.................... 351-18-51

optimale
régulation optimale............................... 351-17-34

optimisation
optimisation.......................................... 351-18-29

ordre
ordre..................................................... 351-16-31
ordre conditionnel ................................ 351-16-33
ordre limité dans le temps.................... 351-16-35
ordre mémorisé.................................... 351-16-32
ordre retardé ........................................ 351-16-34

oscillation
amortissement (d'une oscillation) ........ 351-14-27

ouvert(e)
chaîne d'action ouverte........................ 351-17-05
commande en boucle ouverte.............. 351-17-02
flux d'action ouvert ............................... 351-17-06
réponse en fréquence

en boucle ouverte.............................. 351-14-56

P

P
élément P............................................. 351-15-07
panne active......................................... 351-18-34
panne passive...................................... 351-18-35

parallèle
structure parallèle ................................ 351-13-08

paramètrage
paramètrage......................................... 351-18-09

paramètre(s)
identification des paramètres............... 351-17-36
paramètre informationnel ..................... 351-12-17
paramètre (d'un système dynamique).. 351-11-03
sensibilité des paramètres ................... 351-17-37
système à paramètres répartis ............ 351-11-07

parcours
retard de parcours................................ 351-14-46

partagé
régulation par domaine partagé ........... 351-17-43
régulation à temps partagé .................. 351-17-48

passive
panne passive...................................... 351-18-35

PD
élément PD .......................................... 351-15-18

performance
indice de performance ......................... 351-14-15

période
période d'échantillonnage .................... 351-17-16

permanent
régime permanent................................ 351-14-08

perturbations
estimation des perturbations................ 351-17-39

perturbatrice
étendue de la variable perturbatrice .... 351-12-40
variable perturbatrice ........................... 351-12-10

phase
analyse dans le plan de phase ............ 351-14-06
marge de phase ................................... 351-14-58
réponse en phase ................................ 351-14-52

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

IECNORM.C
OM : C

lick
 to

 vi
ew

 th
e f

ull
 PDF of

 IE
C 60

05
0-3

51
:19

98

https://iecnorm.com/api/?name=3e657e611687cebc439d3e124f56e15f


60050-351 © IEC:1998 – 211 –

phénomène
phénomène de saut ............................. 351-14-24

PI
élément PI ............................................ 351-15-13

PID
élément PID ......................................... 351-15-21

placement
placement des pôles ............................ 351-14-65

plan
analyse dans le plan de phase ............ 351-14-06

plusieurs
élément à plusieurs positions............... 351-15-22

point
point de branchement .......................... 351-13-06
point de fonctionnement....................... 351-14-10
point de sommation.............................. 351-13-05

polaire
diagramme polaire ............................... 351-14-55

pôles
placement des pôles ............................ 351-14-65

pompage
pompage (en commande

automatique) ..................................... 351-14-23

position(s)
algorithme à mode de position............. 351-17-49
élément à plusieurs positions............... 351-15-22
élément à deux positions ..................... 351-15-23
élément à trois positions ...................... 351-15-25
stabilité de la position de repos............ 351-14-11

positionneur
positionneur de vanne.......................... 351-18-59

prédiction
prédiction (en commande

automatique) ..................................... 351-17-40

prescrite
valeur prescrite..................................... 351-12-14

principe
principe de décalage............................ 351-14-02
principe de superposition ..................... 351-14-01

priorité
priorité .................................................. 351-18-21

processus
calculateur de processus ..................... 351-18-37
commande de processus..................... 351-18-01
commande séquentielle en fonction

du processus..................................... 351-17-57
interface de processus......................... 351-18-38
niveau de commande de processus .... 351-18-16
processus............................................. 351-11-18
système de commande de processus . 351-18-36

programmable
automate programmable...................... 351-18-41
régulateur programmable..................... 351-18-40

programmation
programmation..................................... 351-18-11

programme
commande à programme câblé ........... 351-18-18
commande à programme fixe .............. 351-18-19
commande à programme mémorisé .... 351-18-20
programme heuristique ........................ 351-17-54
programme temporel............................ 351-18-10

programmée
commande programmée...................... 351-18-17

progressive
action progressive................................ 351-14-34

proportionnelle
bande proportionnelle d'un régulateur . 351-15-09
coefficient d'action proportionnelle....... 351-15-08
élément à action proportionnelle.......... 351-15-07
élément à action proportionnelle

et par dérivation ................................ 351-15-18
élément à action proportionnelle

et par intégration ............................... 351-15-13
élément à action proportionnelle,

intégrale et dérivée............................ 351-15-21

Q

quantification
quantification........................................ 351-12-24

R

racines
lieu des racines.................................... 351-14-63

rampe
réponse de rampe................................ 351-14-33

rapport
régulation de rapport............................ 351-17-21

réaction
chaîne de réaction ............................... 351-17-08
régulation à réaction distribuée............ 351-17-24
signal de réaction................................. 351-12-23
variable de réaction.............................. 351-12-07

réarmement
circuit de réarmement .......................... 351-17-59

réceptivité
réceptivité............................................. 351-16-25

recouvrement
recouvrement ....................................... 351-15-27

redondance
redondance (de moyens) ..................... 351-11-22

référence
étendue de la variable de référence .... 351-12-38
variable de référence ........................... 351-12-06

régime
régime établi ........................................ 351-14-08
régime permanent................................ 351-14-08
(régime) transitoire............................... 351-14-04

registre
registre ................................................. 351-16-16
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réglante
étendue de la variable réglante............ 351-12-39
variable réglante................................... 351-12-09

réglée
variable réglée...................................... 351-12-05

règles
commande à base de règles................ 351-17-53

régulateur
bande proportionnelle d'un régulateur . 351-15-09
régulateur ............................................. 351-17-11
régulateur programmable..................... 351-18-40

régulation
boucle de régulation............................. 351-17-10
caractéristique de régulation

d'un système commandé .................. 351-14-17
commutation de régulation................... 351-17-44
écart de régulation ............................... 351-14-13
étendue de régulation .......................... 351-12-37
régulation avec action anticipatrice...... 351-17-09
régulation adaptative............................ 351-17-35
régulation basée sur l'observation ....... 351-17-26
régulation en cascade.......................... 351-17-19
régulation continue............................... 351-17-13
régulation de correspondance ............. 351-17-18
régulation décentralisée....................... 351-17-32
régulation par domaine partagé ........... 351-17-43
régulation par échantillonnage............. 351-17-15
régulation hiérarchique ........................ 351-17-33
régulation de limitation ......................... 351-17-41
régulation de maintien.......................... 351-17-17
régulation modale ................................ 351-17-29
régulation en mode alternatif ............... 351-17-42
régulation à modèle interne ................. 351-17-27
régulation multiposition ........................ 351-17-14
régulation multivariable ........................ 351-17-30
régulation numérique directe ............... 351-17-47
régulation optimale............................... 351-17-34
régulation de rapport ............................ 351-17-21
régulation à réaction distribuée............ 351-17-24
régulation à rétroaction d'état............... 351-17-22
régulation à rétroaction de sortie ......... 351-17-23
régulation robuste ................................ 351-17-38
régulation secondaire........................... 351-17-20
régulation à temps partagé .................. 351-17-48
vanne de régulation.............................. 351-18-58

répartis
système à paramètres répartis............. 351-11-07

repliement
repliement spectral............................... 351-12-26

réponse
courbes de réponse en fréquence ....... 351-14-53
lieu de la réponse en fréquence........... 351-14-55
réponse en amplitude .......................... 351-14-51
réponse à un échelon .......................... 351-14-29
réponse en fréquence .......................... 351-14-47
réponse en fréquence

en boucle ouverte.............................. 351-14-56

réponse en gain ................................... 351-14-51
réponse impulsionnelle unité ............... 351-14-32
réponse en phase ................................ 351-14-52
réponse de rampe................................ 351-14-33
réponse temporelle .............................. 351-14-05
réponse unitaire à un échelon.............. 351-14-31
stabilité de la réponse à un échelon .... 351-14-30
temps de réponse à un échelon........... 351-14-42

repos
stabilité de la position de repos ........... 351-14-11

retard
élément binaire de retard ..................... 351-16-15
élément de retard................................. 351-15-05
retard de parcours................................ 351-14-46

retardé
ordre retardé ........................................ 351-16-34

rétroaction
régulation à rétroaction d'état .............. 351-17-22
régulation à rétroaction de sortie ......... 351-17-23

robuste
régulation robuste ................................ 351-17-38

S

saturation
saturation ............................................. 351-14-20
saturation d'intégrale............................ 351-14-25

saut
phénomène de saut ............................. 351-14-24

sauvegarde
sauvegarde .......................................... 351-18-32

schéma
schéma fonctionnel .............................. 351-13-01

secondaire
régulation secondaire........................... 351-17-20

sélection
divergence de sélection de séquences 351-16-27
fin de sélection de séquences ............. 351-16-28
sélection de séquences ....................... 351-16-27

semi-automatique
fonctionnement semi-automatique....... 351-18-05

semiconducteur
dispositif à semiconducteur ................. 351-18-53

sens
sens de l'action .................................... 351-13-04

sensibilité
sensibilité des paramètres ................... 351-17-37

séquence(s)
convergence de séquences ................. 351-16-28
convergence de séquences

simultanées....................................... 351-16-30
début de séquences simultanées ........ 351-16-29
divergence de sélection de séquences 351-16-27
divergence de séquences simultanées 351-16-29
fin de sélection de séquences ............. 351-16-28
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fin de séquences simultanées.............. 351-16-30
sélection de séquences ....................... 351-16-27
séquence ............................................. 351-16-26
séquence de fonctions impulsion......... 351-14-36

séquentiel(le)
circuit séquentiel .................................. 351-16-05
commande séquentielle ....................... 351-17-56
commande séquentielle en fonction

du processus..................................... 351-17-57
commande séquentielle en fonction

du temps ........................................... 351-17-58

servomoteur
actionneur à servomoteur .................... 351-18-48

signal
signal (en commande automatique)..... 351-12-16
signal analogique ................................. 351-12-18
signal d'autorisation ............................. 351-12-43
signal binaire........................................ 351-12-20
signal de consigne ............................... 351-12-21
signal échantillonné ............................. 351-12-25
signal d'erreur ...................................... 351-12-22
signal d'état .......................................... 351-12-41
signal de fin d'exécution....................... 351-12-42
signal de limite ..................................... 351-12-45
signal numérique.................................. 351-12-19
signal de réaction................................. 351-12-23
signal de verrouillage ........................... 351-12-44

signalisation
signalisation ......................................... 351-18-26

simultanées
convergence de séquences

simultanées ....................................... 351-16-30
début de séquences simultanées ........ 351-16-29
divergence de séquences simultanées 351-16-29
fin de séquences simultanées.............. 351-16-30

solénoïde
actionneur à solénoïde......................... 351-18-47

sommation
point de sommation.............................. 351-13-05

sortie
constante de temps (de sortie) ............ 351-14-38
équations de sortie............................... 351-12-29
fonction de sortie.................................. 351-16-20
matrice de sortie .................................. 351-12-31
régulation à rétroaction de sortie ......... 351-17-23
variable de sortie.................................. 351-12-04

spectral
repliement spectral............................... 351-12-26

stabilité
stabilité................................................. 351-11-12
stabilité EBSB ...................................... 351-14-12
stabilité de la position de repos............ 351-14-11
stabilité de la réponse à un échelon .... 351-14-30

statisme
coefficient de statisme ......................... 351-14-18
écart de statisme.................................. 351-14-14

structuration
structuration ......................................... 351-18-07

structure
structure ............................................... 351-11-02
structure de boucle .............................. 351-13-09
structure de chaîne .............................. 351-13-07
structure parallèle ................................ 351-13-08

superposition
principe de superposition..................... 351-14-01

supervision
supervision........................................... 351-18-24

surveillance
élément de surveillance de limite......... 351-15-29
surveillance .......................................... 351-18-24

système
caractéristique de commande

(d'un système commandé) ................ 351-14-17
caractéristique naturelle d'un système. 351-14-16
matrice du système.............................. 351-12-32
paramètre (d'un système dynamique).. 351-11-03
structuration (d'un système)................. 351-18-07
système................................................ 351-11-01
système commandé............................. 351-11-10
système de commande........................ 351-11-09
système de commande continu ........... 351-15-01
système de commande décentralisé ... 351-18-39
système de commande de processus . 351-18-36
système de commutation ..................... 351-16-01
système à déphasage minimal ............ 351-14-66
système expert..................................... 351-11-28
système invariant dans le temps.......... 351-11-05
système linéaire ................................... 351-11-04
système multivariable .......................... 351-11-06
système à paramètres répartis ............ 351-11-07

T

table
table de décision.................................. 351-16-07
table d'états.......................................... 351-16-06
table des transitions d'états ................. 351-16-18

taux
taux d'amortissement ........................... 351-14-28
taux de dépassement........................... 351-14-44

temporel
programme temporel............................ 351-18-10

temporelle
réponse temporelle .............................. 351-14-05

temps
commande séquentielle en fonction
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delayed command................................ 351-16-34

derivative
derivative action coefficient.................. 351-15-16
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device
detecting device ................................... 351-18-42
semiconductor device .......................... 351-18-53

diagram
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distributed (computer) control system.. 351-18-39
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evaluating............................................. 351-18-28

expert
expert system....................................... 351-11-28

F

fault
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feedback
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distributed feedback control ................. 351-17-24
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model ................................................... 351-11-20

modulating
modulating action................................. 351-14-35

monitor
limit monitor.......................................... 351-15-29

monitoring
monitoring ............................................ 351-18-24

monostable
monostable multivibrator...................... 351-16-14

motor
control-motor actuator.......................... 351-18-48

multi-
multi-position control ............................ 351-17-14
multi-position element .......................... 351-15-22

multivariable
multivariable control ............................. 351-17-30
multivariable system ............................ 351-11-06
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multivibrator
monostable multivibrator ...................... 351-16-14

N

neutral
neutral zone ......................................... 351-15-28

Nichols
Nichols plot .......................................... 351-14-61

noise
white noise ........................................... 351-12-47

numerical
numerical control.................................. 351-17-45

Nyquist
Nyquist plot .......................................... 351-14-55

O

observability
observability ......................................... 351-11-14

observer
observer ............................................... 351-17-25
observer based control......................... 351-17-26

offset
absence of offset.................................. 351-14-19
offset coefficient ................................... 351-14-18
zero offset ............................................ 351-14-19

on-off
on-off element ...................................... 351-15-24

open
open action flow ................................... 351-17-06
open action path .................................. 351-17-05
open loop control ................................. 351-17-02
open-loop frequency response............. 351-14-56

operating
operating conditions............................. 351-18-33
operating mode .................................... 351-18-02
operating point ..................................... 351-14-10

operation
automatic operation ............................. 351-18-04
Boolean operation................................ 351-16-08
manual operation ................................. 351-18-03
semi-automatic operation..................... 351-18-05
step setting operation........................... 351-18-06

operational
operational amplifier............................. 351-18-51

optimal
optimal control...................................... 351-17-34

optimizing
optimizing............................................. 351-18-29

oriented
process-oriented sequential control ..... 351-17-57
time-oriented sequential control ........... 351-17-58

oscillation
damping (of an oscillation) ................... 351-14-27

output
direct input-output matrix ..................... 351-12-34
output equations .................................. 351-12-29
output feedback control........................ 351-17-23
output function ..................................... 351-16-20
output matrix ........................................ 351-12-31
output variable ..................................... 351-12-04

overshoot
overshoot ............................................. 351-14-44

P

P
P-element............................................. 351-15-07

parallel
parallel structure .................................. 351-13-08

parameter
distributed parameter system............... 351-11-07
(dynamic system) parameter ............... 351-11-03
information parameter.......................... 351-12-17
parameter identification........................ 351-17-36
parameter sensitivity ............................ 351-17-37

parametering
parametering........................................ 351-18-09

passive
passive fault ......................................... 351-18-35

path
action path ........................................... 351-11-16
closed action path................................ 351-17-03
feedback path ...................................... 351-17-08
forward path ......................................... 351-17-07
open action path .................................. 351-17-05

PD
PD-element .......................................... 351-15-18

performance
performance index ............................... 351-14-15

period
sampling period.................................... 351-17-16

phase
minimal phase system ......................... 351-14-66
phase crossover frequency.................. 351-14-59
phase difference .................................. 351-14-50
phase margin ....................................... 351-14-58
phase plane analysis ........................... 351-14-06
phase response ................................... 351-14-52

phenomenon
jump phenomenon ............................... 351-14-24

PI
PI-element............................................ 351-15-13

PID
PID-element ......................................... 351-15-21

plane
phase plane analysis ........................... 351-14-06

plot
Nichols plot .......................................... 351-14-61
Nyquist plot .......................................... 351-14-55
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point
branching point .................................... 351-13-06
fixed set-point control ........................... 351-17-17
operating point ..................................... 351-14-10
set-point (signal) .................................. 351-12-21
summing point...................................... 351-13-05

pole
pole assignment................................... 351-14-65

position
multi position control ............................ 351-17-14
multi position element .......................... 351-15-22
position algorithm................................. 351-17-49
three position element.......................... 351-15-25
two position element ............................ 351-15-23
stability of rest position......................... 351-14-11

positioner
valve positioner .................................... 351-18-59

prediction
prediction (in automatic control) ........... 351-17-40

principle
principle of shifting ............................... 351-14-02
principle of superposition ..................... 351-14-01

priority
priority .................................................. 351-18-21

process
process ................................................ 351-11-18
process computer ................................ 351-18-37
process control..................................... 351-18-01
process control level ............................ 351-18-16
process control system ........................ 351-18-36
process interface.................................. 351-18-38
process-oriented sequential control ..... 351-17-57

program
heuristic program ................................. 351-17-54
stored-program control......................... 351-18-20
time program........................................ 351-18-10

programmable
programmable controller (for closed

loop control) ...................................... 351-18-40
programmable logic controller.............. 351-18-41

programmed
fixed programmed control .................... 351-18-19
hard-wired programmed control ........... 351-18-18
programmed control ............................. 351-18-17

programming
programming........................................ 351-18-11

proportional
proportional action coefficient .............. 351-15-08
proportional band of a controller .......... 351-15-09
proportional plus derivative element .... 351-15-18
proportional element ............................ 351-15-07
proportional plus integral plus

derivative element ............................. 351-15-21
proportional plus integral element........ 351-15-13

pulse
pulse function sequence ...................... 351-14-36
unit pulse response.............................. 351-14-32

Q

quantity
variable (quantity) ................................ 351-12-01

quantization
quantization.......................................... 351-12-24

R

ramp
ramp response ..................................... 351-14-33

range
control range ........................................ 351-12-37
measuring range.................................. 351-12-35
range of the disturbance variable......... 351-12-40
range of the manipulated variable........ 351-12-39
range of the reference variable ............ 351-12-38
split range control................................. 351-17-43

rate
rate time............................................... 351-15-19

ratio
damping ratio ....................................... 351-14-28
ratio control .......................................... 351-17-21

recording
recording .............................................. 351-18-27

redundancy
redundancy .......................................... 351-11-22

reference
range of the reference variable ............ 351-12-38
reference variable ................................ 351-12-06

register
register ................................................. 351-16-16

reset
reset circuit........................................... 351-17-59
reset time ............................................. 351-15-14
reset windup......................................... 351-14-25

response
amplitude response.............................. 351-14-51
frequency response ............................. 351-14-47
frequency response characteristic ....... 351-14-53
frequency response locus .................... 351-14-55
gain response ...................................... 351-14-51
open-loop frequency response ............ 351-14-56
phase response ................................... 351-14-52
ramp response ..................................... 351-14-33
settling time.......................................... 351-14-43
step response ...................................... 351-14-29
step response stability ......................... 351-14-30
step response time............................... 351-14-42
time response ...................................... 351-14-05
unit pulse response.............................. 351-14-32
unit step response................................ 351-14-31
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