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Avant-propos

L'ISO (Organisation internationale de normalisation) est_une féd¢ration mondiale
d’organismes nationaux de normalisation (comités membres de I'ISP). L'élaboration
des Normes internationales est en général confiée aux_comités techniques de I'ISO.
Chaque comité membre intéressé par une étude-a le"droit de faire partie du comité
technique créé a cet effet. Les organisations internationales, gouverngmentales et non
gouvernementales, en liaison avec I'ISO participent également aux travaux. L'ISO col-
labore étroitement avec la Commission électrotechnique internationale (CEl) en ce qui
concerne la normalisation électrotechnigue:

Les projets de Normes internationales adoptés par les comités techniques sont soumis
aux comités membres pour approbation, avant leur acceptation comI'le Normes inter-
nationales par le Conseil de I'ISO. Les Normes internationales sont approuvées confor-
mément aux procédures.de-'ISO qui requiérent |'approbation de 75(% au moins des
comités membres votants.

La Norme internationale ISO 1925 a été élaborée par le comité technigue ISO/TC 108,
Vibrations et.chocs mécaniques.

Cette-troisieme édition annule et remplace la deuxieme édition (ISO 1925 : 1981), dont
elle constitue une révision mineure.

Les annexes A et B de la présente Norme internationale sont données uniquement a
titre d'information.
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INTERNATIONAL STANDARD
NORME INTERNATIONALE

1ISO 1925 : 1990 (E/F)

Mechanical vibration —
Balancing — Vocabulary

Vibrations mécaniques —
Equilibrage — Vocabulaire

Scope

This Interrjational Standard establishes a vocabulary on
balancing, |n English and in French. An alphabetical index is
provided fof each of the two languages.

A general [vocabulary on vibration and shock is given in
1SO 2041.

NOTE — Tgrms in italics in the definitions are themselves defined
elsewhere in|this vocabulary.

Annex A dives an illustrated guide to balancing machine
terminology and includes equivalent terms in English, French
and German.

Normative references

The following standards contain provisions which, through
reference in this text, constitute provisions of this International
Standard. At the time of publication, the editions”indicated
were valid. [All standards are subject to revisionjand parties to
agreements|based on this International Standard are encouraged
to investigate the possibility of applying“the most recent
editions of {he standards indicated below. Members of IEC and
ISO mainfain registers of curtently valid International
Standards.

ISO 1940-1|: 1986, Mechanical vibration — Balance quality
requirements of rigid_rotors — Part 1: Determination of
permissible [residual unbalance.

1ISO 2953 :
evaluation.

985;, Balancing machines — Description and

Domaine d’application

La présente Norme internationalé )établit I¢
I'équilibrage, en anglais et en francais. Elle co

vocabulaire de
mprend un index

alphabétique pour chacune de.ces deux langpes.

Un vocabulaire général-de vibrations et choc$ est donné dans

I'ISO 2041.

NOTE — Les termies écrits en caracteéres italiques

Hans les définitions

sont eux-mémes./déja définis dans le présent vocabulaire.

L’annexe)A donne un guide illustré de la td

rminologie de la

machine a équilibrer ainsi que les termes équivplents en anglais,

francais et allemand.

Références normatives

Les normes suivantes contiennent des disp
suite de la référence qui en est faite,

Dsitions qui, par
constituent des

dispositions valables pour la présente Norme i

ternationale. Au

moment de la publication, les éditions indiquées étaient en
vigueur. Toute norme est sujette & révisign et les parties

prenantes des accords fondés sur la
internationale sont invitées & recherche]
d’appliquer les éditions les plus récentes des
ci-aprés. Les membres de la CEl et de I'l
registre des Normes internationales en vigue
donné.

ISO 1940-1 : 1986, Vibrations mécaniques

résente Norme

la possibilité
ormes indiquées
50 possédent le
ur @ un moment

+ Exigences en

matiére de qualité dans ['équilibrage des rotors rigides —

Partie 1: Détermination du balourd résiduel a

1 Mechanics

1.1 centre of gravity: The point in a body through which
the resultant of the weights of its component particles passes,
for all orientations of the body with respect to a-gravitational
field.

NOTE — If the field is uniform, the centre of gravity coincides with the
centre of mass.

1SO2953~ 1985, Wiachines & 32777771157 er —

caractéristiques et possibilités.

1 Meécanique

Hmissible.

Description,

1.1 centre de gravité: Point d'un corps par lequel passe la
résultante des forces de pesanteur associées aux masses
élémentaires le constituant, pour toutes les orientations de ce

corps, en fonction du champ de gravité.

NOTE — Sile champ est uniforme, le centre de gravité coincide avec le

centre de masse.
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1.2 principal inertia axes: The coordinate directions cor-
responding to the principal moments of inertia /. Xixj (i = j).

For each set of Cartesian coordinates at a given point, the
values of the six moments of inertia Ix’.xj (i,j=1,23) ofa
body are in general unequal; for one such coordinate system,
the moments Ix’.xj (i # j) vanish.

The values of I Xixj (i = j) for this particular coordinate system
are called the principal moments of inertia and the
corresponding coordinate directions are called the principal

1.2 axes principaux d’'inertie: Directions des axes de coor-
dpnné_es correspondant aux principaux moments d’inertie I Xixj
(i =j).

Pour chaque ensemble de coordonnées cartésiennes relatives a
un point donné, les valeurs des six moments d’inertie d'un
corps Ix,~ x; (i, j = 1,2, 3) sont en général inégales; pour un cer-
tain systéme de coordonnées, les moments Ixi X (i # j) sont
nuls.

Les valeurs de [x,'x/' (i = j) pour ce systétme de coordonnées

axes of inertia,|

NOTES
1 Ly = §nx,-xj dm, if i # j

Ly, = 'Sn(rZ L x;2) dm, if i = j
where

r2 = x2 + xf + xz2

X;, x; are Cartepian coordinates.

2 If the point' undler consideration is the centre of mass of the body,
the axes and momients are called central principal axes and central
principal momerits of inertia respectively.

3 In balancing, the term principal inertia axis is used to designate the
central principal akis (of the three such axes) most nearly coincident
with the shaft axi§ of the rotor, and is sometimes referred to as the
balance axis or the mass axis.

1.3 critical speed: Characteristic speed at which resonance
of a system is excited.

NOTE — Dependinpg on the relative magnitudes of the'bearing stiffness
and mass and the|rotor stiffness and mass, the significant effect at a
critical speed may|be the motion of the journals or the flexure of the
rotor (see flexural critical speed, 6.1, and-Tigid-rotor-mode critical
speed, 6.2).

1.4 axis of rotation: Instantaneous line about which a body
rotates.

NOTES

1 If the bearings|afe-anisotropic, there is no stationary axis of rota-

pﬂrﬁmﬁérerruppeﬂenrbrmms-pﬁnﬁpmrl:i'inenie et
les directions des axes correspondants s’appellent les axes

principaux d’inertie.

NOTES
1 Ly = §nx,~xj dm, sii # j
_ 2 _ .2 G
le.xj ;‘n(r Xx;4) dm, sii = j
ou

r2 = x12 + x%2/+"x52

X;, Xj sont'des coordonnées cartésiennes.

2 Sile point considéré est le centre de masse du corps, les axes et les
moments ‘sont appelés respectivement axes centrauX principaux
d’inertie et moments centraux principaux d’inertie.

38 <En équilibrage, le terme axe principal d’inertie est utillsé pour dési-
gner I'axe central principal d’inertie (parmi les trois axes ¢entraux prin-
cipaux) le plus proche de I’'axe de I'arbre du rotor; on le cgnsidére quel-
quefois comme axe d’équilibrage ou axe de la massel.

1.3 vitesse critique: Vitesse caractéristique qui provoque la
résonance d'un systéme excité.

NOTE — Suivant les importances relatives de la rigidité et de la masse
du palier, de la rigidité et de la masse du rotor, I'effet significatif & une
vitesse critique peut étre le mouvement des tourillons o la flexion du
rotor (voir vitesse critique de flexion, 6.1, et vitesse critique du mode-
rotor-rigide, 6.2).

1.4 axe de rotation: Ligne instantanée autour|de laquelle
tourne le corps.

NOTES

1 Si les paliers sont anisotropes, il n’y a pas d’axe de rptation fixe.

tion.

2 In the case of rigid bearings, the axis of rotation is the shaft axis,
but if the bearings are not rigid, the axis of rotation is not necessarily
the shaft axis.

2 Rotor systems

2.1 rotor: Body, capable of rotation, generally with journals
which are supported by bearings.

NOTE — The term rotor is sometimes applied to, for example, a disk-
like mass that has no journals (for example a fly-wheel). In the sense
of the definition 2.1, such a disk-like mass becomes a rotor for the

2 Dans le cas de paliers rigides, |'axe de rotation est I'axe de /'arbre,
mais si les paliers ne sont pas rigides, I’axe de rotation n’est pas néces-
sairement I'axe de |'arbre.

2 Systémes de rotors

2.1 rotor: Corps susceptible d’étre animé par un mouvement
de rotation, et possédant en général des tourillons supportés
par les paliers.

NOTE — Le mot rotor s’applique parfois, par exemple, & une masse
en forme de disque qui n‘a pas de tourillon (par exemple un volant).
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purpose of balancing only when it is placed on a shaft with journals
(see 2.4).

2.2 rigid rotor: A rotor is considered to be rigid when its
unbalance can be corrected in any two (arbitrarily selected)
planes (see 4.8). After the correction, its residual unbalance
does not change significantly (relative to the shaft axis) at any
speed up to the maximum service speed and when running
under conditions which approximate closely to those of the
final supporting system.

ISO 1925 : 1990 (E/F)

Dans le sens de la définition 2.1, une telle masse en forme de disque
devient un rotor pour I'équilibrage uniquement lorsqu’il est placé sur un

arbre ayant des tourillons (voir 2.4).

2.2

rotor rigide: Rotor dont le balourd peut étre corrigé

dans deux plans quelconques (choisis arbitrairement) (voir
4.8); aprés correction, son balourd résiduel ne change pas de
facon significative (par rapport a I'axe de l'arbre) pour toutes
vitesses jusqu’a la vitesse de service maximale en tournant dans
des conditions proches de celles déterminées par le systéme

d'appui définitif.

NOTE — A fotor which qualifies as a rigid rotor under one set of con-
ditions, sucH as service speed and initial unbalance, may not qualify as
rigid under dther conditions.

2.3 flexihle rotor: Rotor not satisfying definition 2.2
because of|elastic deflection.

2.4 journal: That part of a rotor which is in contact with or
supported by a bearing in which it revolves.

2.5 journal axis: Mean straight line joining the centroids of
cross-sectignal contours of a journal.

2.6 journal centre: Intersection of the journal axis and the
radial plane| of the journal where the resultant transverse bear-
ing force agts.

2.7 shaftlaxis: The straight line joining the journal centres.

2.8 inbol:\'/d rotor: A two-journal rotor which has its\¢entre
of mass between the journals, without having significant mass
outside thel|journals.

NOTE — Forla precise description of the rotor, it fmay be necessary to
state the posjtions of the centre of mass and of the correction planes.

29 over:Lung [outboard] rotor: ‘A/two-journal rotor with
significant mass located outside.thejournals.

NOTE — Se¢ note to 2.8.

2.10 perfEctly balanced rotor: An ideal rotor which has
zero unbalapce.

211 ma ici
of a rigid rotor from the shaft axis.

NOTE — See also 3.17.

2.12 local mass eccentricity (for distributed mass rotors):
For small axial elements cut from a rotor perpendicular to the
shaft axis, the distance of the centre of mass of each element
from the shaft axis.

2.13 bearing support: Part, or series of parts, that
transmits the load from the bearing to the main body of the
structure.

NOTE — Un rotor qui est qualifié de rotor rigide dans un ensemble de

conditions, telles que vitesse de service et balourd
étre qualifié de rigide dans d’autres conditions.

23
2.2, en raison de sa déformation de flexion.

2.4 tourillon: Partie/d’un rotor qui est en

initial, peut ne pas

rotor flexible: Rotor nerépondant pps a la définition

contact avec un

palier, dans lequel il¢tourne, ou qui est suppoftée par ce palier.

25 axe du ‘tourillon:
barycentres_des sections droites extrémes du

Droite moyenrne joignant les

tourillon.

2.6 ‘centre du tourillon: Intersection de I’Te du tourillon et
.

du.plan radian 3 I'axe du tourillon ot s’exerce
Sale d'appui résultante.

a force transver-

2.7 axe de I'arbre: Droite joignant les centfes des tourillons.

2.8

rotor entre paliers: Rotor a deux todrillons qui a son

centre de masse entre les deux tourillons et qui ne présente pas
une masse significative a I'extérieur des tourillons.

NOTE — Pour une description précise du rotor, il
de définir les positions du centre de masse et des

2.9

masse significative a I'extérieur des tourillons

NOTE — Voir la note en 2.8.

2.10
balourd nul.

ut étre nécessaire
lans de correction.

rotor en porte a faux: Rotor a deux togrillons ayant une

rotor parfaitement équilibré: Rotof idéal ayant un

- i itre le centre de

masse d'un rotor rigide et I'axe de I'arbre.

NOTE — Voir aussi 3.17.

2.12 excentricité locale de masse (pour des rotors 3
masse répartie) : Pour de petits éléments axiaux découpés dans
un rotor, perpendiculairement 3 I'axe de /‘arbre, distance du
centre de masse de chaque élément par rapport & I'axe de

I'arbre.

2.13

support du palier: Partie ou ensemble des parties qui

transmettent la charge du palier au corps principal de la struc-

ture.
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2.14 foundation: Structure that supports the mechanical
system.

NOTE — In the context of the balancing and vibration of rotating
machines, the term foundation is usually applied to the heavy base
structure on which the whole machine is mounted.

2.15 quasi-rigid rotor: Flexible rotor that can be satisfac-
torily balanced below a speed where significant flexure of the
rotor occurs.

2.16 balancing speed: Rotational speed at which a rotor is

2.14 assise: Structure sur laquelle repose le systéme méca-

nique.

NOTE — En matiére d’'équilibrage et de vibrations de machines tour-

nantes, l'assise est habituellement la structure de ba
laquelle la machine est montée.

2.15

se lourde sur

rotor quasi rigide: Rotor flexible que I'on peut équili-

brer de facon satisfaisante & une vitesse inférieure a celle a
laquelle se produit une flexion significative du rotor.

2.16 vitesse d’équilibrage: Vitesse de rotation

balanced.

2.17 service |speed: Rotational speed at which a rotor
operates in its fjnal installation or environment.

3 Unbalange

NOTE — The ddfinitions in this clause apply to unbalance in rigid
rotors. They m:l/ also be applied to flexible rotors, but because
unbalance in sucH rotors changes with speed, any values of unbalance
given for those rdtors must be associated with a particular speed.

3.1 unbalange: That condition which exists in a rotor when
vibratory force ¢r motion is imparted to its bearings as a result
of centrifugal fqrces. (See the note above.)

NOTES

1 The term unbdlance is sometimes used as a synonym for amount of
unbalance, or unjalance vector.

2 The term imbalance is sometimes used in place of unbalance, but
this is deprecated|.

3 Unbalance wil} in general be distributed throughout the rotor but
can be reduced t

a) static unbalance and couple unbalance described by three un-
balance vectofs in three specified planes, or

b) dynamic ynbalance described by two dnbalance vectors in two
specified plangs.

3.2 unbalanje vector: Veetor whose magnitude is the
amount of unbglance and whose direction is the angle of un-
balance.

3.3 amount
balance in a rot N
angular position. It is obtained by taking the product of the un-
balance mass and the distance of its centre of gravity from the
shaft axis.

pbf _unbalance: Quantitative measure of un-

NOTES

1 Units of unbalance are, for example, grams millimetres and ounces
inches.

2 In certain countries, the terms “weight’”” and ““mass’’ are used inter-
changeably.

. .
rotor-est-éqtritibré-

2.17 vitesse de service: Vitesse de rofation
rotor fonctionne, lorsqu'il est installé dans'son en
définitif.

3 Déséquilibre — Balourd”

NOTE — Les définitions de‘cet article concernent le ba/g
rigides. Elles peuvent, s‘appliquer également aux ro
cependant, comme lé\Balourd dans ces rotors varie a
toute valeur du balourd doit étre associée a une vitesse

3.1 déséquilibre; balourd: Etat dans lequel
rotor quand, par suite de forces centrifuges, une
mouvement vibratoire est communiqué a ses pa
note ci-dessus.)

NOTES

1 Le terme «balourd» est parfois employé comme
valeur du balourd ou vecteur balourd.

alaquelle un

h laquelle un
lvironnement

urd des rotors
tors flexibles;
ec la vitesse,
déterminée.

te trouve un
force ou un
ers. (Voir la

synonyme de

2 En anglais, le terme «imbalance» est parfois utilisé| a la place de

‘‘unbalance’”” mais il est déconseillé.

3 Le balourd est en général réparti a travers tout le roto
réduire

f, mais peut se

a) a un balourd statique et a un couple de balounds décrits par

trois vecteurs balourds dans trois plans donnés, ou

b) un balourd dynamique décrits par deux vecteurs
deux plans donnés.

3.2 vecteur balourd: Vecteur dont le module
valeur du balourd et dont la direction détermin
balourd.

3.3 valeur du balourd: Mesure quantitative du

18z

balourds dans

feprésente la
e 'angle du

balourd d'un

sition angu-

laire. Elle est obtenue en faisant le produit de la masse du
balourd par la distance de son centre de gravité a I'axe de

l'arbre.

NOTES

1 Les unités de valeur du balourd sont, par exemple, les grammes mil-

limetres et les ounces inches.

2 Dans certains pays, les termes «poids» et «masse» sont utilisés

indifféremment.

1) Au terme anglais «unbalance» correspondent deux termes en fran-

cais «déséquilibre» et «balourd».
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3.4 angle of unbalance: Given a polar coordinate system
fixed in a plane perpendicular to the shaft axis and rotating with
the rotor, the polar angle at which an unbalance mass is located
with reference to the given coordinate system.

3.5 unbalance mass: That mass which is considered to be
located at a particular radius such that the product of this mass
and its centripetal acceleration is equal to the unbalance force.

NOTE — The centripetal acceleration is the distance between the shaft
axis and the unbalance mass multiplied by the square of the angular
velocity of the rotor.

1ISO 1925 : 1990 (E/F)

3.4 angle du balourd: Dans un systéme donné de coordon-
nées polaires dans un plan perpendiculaire a I'axe de /'arbre et
tournant avec le rotor, angle polaire de la masse du balourd
dans ce systéme de coordonnées.

3.5 masse du balourd: Masse que |'on suppose située dans
un domaine déterminé, telle que le produit de la masse du
balourd par son accélération centripéte soit égal au balourd-
force.

NOTE — L’accélération centripéte est le produit de la distance entre
I'axe de I'arbre et la masse du balourd par le carré de la vitesse angu-

3.6 static unbkalance: That condition of wnbalance for
which the entral principal axis is displaced .only parallel to the
shaft axis.

NOTE — THe quantitative measure of static unbalance can be given by
the resultant of the two dynamic unbalance vectors.

for which the central principal axis intersects the shaft axis at a

3.7 qua{i-static unbalance: That condition of unbalance
point othef than the centre of gravity.

3.8 couple unbalance: That condition of unbalance for
which the [central principal axis intersects the shaft axis at the
centre of gravity.

NOTES

1 The quaptitative measure of couple unbalance can be given by the
vector sum|of the moments of the two dynamic unbalance vectors
about a certain reference point in the plane containing the céntre of
gravity and the shaft axis.

2 If static ynbalance in a rotor is corrected in any single/plane other
than that cqntaining the reference point, the couple unbalance will be
changed.

3.9 dynamic unbalance: That condition in which the cen-
tral principal axis is not parallel to-and does not intersect the
shaft axis.

NOTE — THe quantitative measure of dynamic unbalance can be given
by two complementary unbalance vectors in two specified planes
(perpendicular to the shaft axis) which completely represent the total
unbalance df the rotor.

3.10 resjdual [finall unbalance: Unbalance of any kind that

Taire du rotor.

3.6 déséquilibre statique: Etat tel-que I‘;er central princi-
pal d’inertie est uniquement déplacé parallglement a I'axe de
larbre.

NOTE — La mesure quantitative du déséquilibri
donnée par la résultante de\deux vecteurs balour:

3.7 déséquilibré)quasi statique: Etat te
principal d’inertie coupe 'axe de /'arbre en un
centre de gravité.

3.8 «couple de balourds: Lorsque I'ax
d’inertie coupe |'axe de I'arbre au centre de
déséquilibre est caractérisé par un couple de
NOTES

1 La mesure quantitative d’un couple de balour:

b statique peut étre
s dynamiques.

que l'axe central
point autre que le

central principal
gravité, I'état de
balourds.

s peut étre donnée

par le vecteur somme des moments des deux vecfeurs balourds dyna-

miques par rapport & un certain point de référend
contenant le centre de gravité et I'axe de l'arbre.

e situé dans le plan

2 Sile balourd statique d’un rotor est corrigé dars un seul plan autre

que celui contenant le point de référence, le cou
modifié.

3.9 déséquilibre dynamique: Etat tel quel

ble de balourds sera

I'axe central prin-

cipal d’inertie n'est ni paraliéle ni ne coupe llaxe de /'arbre.

NOTE — La mesure quantitative du déséquilibre d

ynamique peut étre

donnée par deux vecteurs balourds complémentajes dans deux plans

spécifiés (perpendiculaires a 1'axe de I'arbre), v
complétement le balourd total du rotor.

cteurs représentant

tout type qui sub-

3.10 balourd résiduel [finall: Balourd de

remains afterbafarncing-

3.11 initial unbalance: Unbalance of any kind that exists in
the rotor before balancing.

3.12 unbalance force: In a rotor referred to a correction
plane, the centrifugal force at a given speed (referred to the
shaft axis) due to the unbalance in that plane.

3.13 resultant unbalance force: Resultant force of the
system of centrifugal forces of all mass elements of a rotor
referred to any point on the shaft axis, provided that the rotor
revolves about the shaft axis.

sisteapres t €guifibrage-

3.11 balourd initial: Balourd de tout type existant dans le

rotor avant I'équilibrage.

3.12 balourd-force: Dans un rotor, par rapport a un p/an de
correction, force centrifuge a une vitesse donnée (par rapport a
I'axe de I'arbre) due au balourd dans ce plan.

3.13 résultante des balourds-forces: Force résultante du
systéme des forces centrifuges de toutes les masses éiémentai-
res d’un rotor par rapport a tout point de I'axe de /'arbre, lors-
que le rotor tourne autour de I'axe de |'arbre.
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NOTE — The resultant unbalance force always lies in the plane con-
taining the centre of gravity of the rotor and the shaft axis.

3.14 unbalance moment: Moment of a centrifugal force of
a mass element of a rotor about a certain reference point in the
plane containing the centre of gravity of the rotor and the shaft
axis.

3.15 resultant unbalance moment; resultant moment
of unbalance forces: The resultant moment of the system of
centrifugal forces of all mass elements of the rotor about a cer-
tain reference point in the plane containing the centre of gravity

NOTE — La résultante des balourds-forces se trouve toujours dans le
plan contenant le centre de gravité et 'axe de |'arbre.

3.14 balourd-moment: Moment d'une force centrifuge
d’un élément de masse d'un rotor par rapport a un certain point
de référence situé dans le plan contenant le centre de gravité et
'axe de I'arbre.

3.15 résultante des balourds-moments; résultante des
moments des balourds-forces: Moment résultant du
systeéme des forces centrifuges de toutes les masses élémentai-
res d’un rotor par rapport a un certain point de référence situé

of the rotor and

NOTES
1 The angle and

the shaft axis.

the magnitude of the resultant moment depend in

general on the pokition of the reference point.

2 There exists a
magnitude of the
unbalance).

3 The resultant
reference point in

unbalance forc:

certain position of the reference point in which the
resultant moment reaches its minimum (centre of

moment is independent of the position of the
the case where the resultant unbalance force is zero.

is zero, the resultant couple of the system of

3.16 unbalan{e couple: For the case where the resultant

centrifugal forc

3.17 specific
balance U divid

NOTES

s of all mass elements of the rotor.

unbalance, e: The amount of static un-
bd by the mass m of the rotor.

1 The specific unpbalance is numerically equivalent to the mass ecéen-

tricity (see 2.11).

2 Inthe case of
sometimes refers
mass allocated to

3.18 balance
classification, W
and the maxim|
millimetres per 4

rotor with two correction planes, specific unbalance
to the unbalance in one plane dividéd-by the rotor
that plane according to its mass_distribution.

quality grade: For rigid‘rotors, a measure for
hich is the product of the specific unbalance
um service angular-velocity of the rotor, in
econd. (See 1SQ'1940-1.)

3.19 controll

d initial.unbalance: /nitial unbalance which

has been mininpized by-individual balancing of components

and/or careful
of the rotor.

ention to design, manufacture and assembly

dans le plan contenant le centre de gravité et 'axe de /'arbre.

NOTES

1 L’angle du plan et I'amplitude de la résultante des mgments dépen-
dent en général de la position du point.de référence.

2 |l existe une certaine position du ‘peint de référencq pour laquelle
I'amplitude de la résultante des moments est minimale (axe central de
balourd).

3 Larésultante des moments est indépendante de la pi
de référence lorsque lasrésultante des balourds-forces

ition du point
t nulle.

3.16 balourd-couple: Dans le cas ou la résultante des
balourds-forces. est nulle, la résultante des couple$ du systéme
des forces‘centrifuges de toutes les masses élémentaires du
rotor.

3:17 balourd spécifique, e: Valeur du balourd|statique, U,
divisée par la masse du rotor, m.

NOTES

1 Le balourd spécifique est numériquement équivalent § I’excentricité
de masse (voir 2.11).

2 Dansle cas d’'un rotor & deux plans de correction, le balourd spécifi-
que fait parfois référence au balourd dans un plan divis§¢ par la masse
du rotor placée dans ce plan, selon la répartition de sa masse.

3.18 qualité d'équilibrage: Pour des rotors |rigides, une
mesure a classer qui est le produit du balourd spégifique par la
vitesse angulaire maximale du rotor en service, expfimée en mil-
limétres par seconde. (Voir ISO 1940-1).

3.19 balourd initial réduit: Balourd initial réquit au mini-
mum par |'équilibrage individuel de chaque élément et/ou par le
fait d’un choix judicieux de la conception, de la fabfication et de
I'assemblage du rotor.

4 Balancing

4.1 balancing: Procedure by which the mass distribution of

a rotor is checked and, if necessary, adjusted to ensure that the
residual unbalance or the vibration of the journals and/or forces
on the bearings at a frequency corresponding to service speed
are within specified limits.

4.2 single-plane [static] balancing: Procedure by which
the mass distribution of a rigid rotor is adjusted to ensure that
the residual static unbalance is within specified limits.

4 Equilibrage

4.1 équilibrage: Méthode par laquelle la répartition de la
masse d’un rotor est vérifiée et, si nécessaire, corrigée de facon
a garantir que le balourd résiduel ou la vibration des tourillons
et/ou que les forces sur les paliers soient dans des limites spéci-
fiées pour une fréquence correspondant a la vitesse de service.

4.2 équilibrage dans un seul plan [statique]: Méthode par
laquelle la répartition de la masse d’un rotor rigide est réglée
pour assurer que le balourd statique résiduel soit dans les limi-
tes spécifiées.
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4.3 two-plane [dynamic] balancing: Procedure by which
the mass distribution of a rigid rotor is adjusted to ensure that
the residual dynamic unbalance is within specified limits.

4.4 indexing unbalance: The change in unbalance, in-

dicated after indexing two components of an unbalanced rotor

assembly in relation to each other, which is usually caused by
individual component unbalance, run-out of mounting
(locating) surfaces, and/or loose fits.

NOTE — Given repeatability of the interface fit, the change in un-

ISO 1925 : 1990 (E/F)

4.3 équilibrage dans deux plans [dynamiquel: Méthode
par laquelle la répartition des masses d’un rotor rigide est corri-
gée pour assurer que le balourd dynamique résiduel soit dans
les limites spécifiées.

4.4 balourd d’indexage: Variation du balourd, indiquée
apres /'indexage de deux composants d'un ensemble rotor non
équilibrés I'un par rapport a I'autre, généralement due au désé-
quilibre d’'un composant individuel, & I'excentricité des surfaces
de montage (de contact), et/ou a des ajustements avec jeu.

NOTE — Selon la répétabilité du jeu d’interface, la variation du balourd

balance megsured fhone component after indexing by 180° iSTWiCE the ___mesurée sur un composant aprés indexage a 180°| et égale a deux fois

error in or re¢sulting from the mating component.

4.5 method of correction: Procedure by which the mass
distributior) of a rotor is adjusted to reduce unbalance, or vibra-
tion due td unbalance, to an acceptable value. Corrections are
usually made by adding material to, or removing it from, the
rotor.

correction plane by mass addition or subtraction at two or more

4.6 comFonent correction: Correction of unbalance in a
of a predetermined number of angular locations.

4.7 polaf correction: Correction of amount of unbalance in
a correctioh plane by mass addition or subtraction at a single
angular lodation.

4.8 correction [balancing] plane: Plane perpendicular to
the shaft axis of a rotor in which correction for unbalancé_is
made.

4.9 measuring plane: Plane perpendicular to the’shaft axis
in which tHe unbalance vector is determined.

4.10 refgrence plane: Any plane perpendicular to the shaft
axis to whith an amount of unbalance,is referred.

4.11 tes{plane: A plane perpéndicular to the shaft axis of a
rotor in whiich test masses-may be attached.

4.12 accpptability limit: That value of an unbalance
parameter which is‘specified as the maximum below which the
state of unpalarice of a rotor is considered to be acceptable.

I'erreur du composant de contact ou causée par.¢¢ méme composant.

tition de la masse d'un rotor esttéglée pour féduire le balourd,
ou les vibrations dues au balourd; a une valelir acceptable. Les
corrections sont habituellement effectuées par adjonction ou
suppression de matiére.au _rotor.

4.5 méthode de correction: Méthode pa{ laquelle la répar-

4.6 correction du'composant: Correctioh du balourd dans
un plan de corréction par addition ou soustragttion de masse en
deux positiohs)angulaires ou plus, le nombfe étant prédéter-
miné.

4.7, correction polaire: Correction de la yaleur du balourd
dans’ un plan de correction par addition o4 soustraction de
masse en une position angulaire unique.

4.8 plan de correction [d’équilibrage]: |Plan perpendicu-
laire & I'axe de I'arbre d'un rotor dans lequel s’¢ffectue la correc-
tion du balourd.

4.9 plan de mesure: Plan perpendiculaire|a I'axe de /arbre
dans lequel on détermine le vecteur balourd.

4.10 plan de référence: Tout plan perpendiculaire 3 I'axe de
l'arbre, auquel on rapporte la valeur du balodrd.

4.11 plan d’essai: Plan perpendiculaire 3 I'axe de [‘arbre
d’un rotor dans lequel on peut fixer des masges d’essai,

4.12 limite d’acceptabilité: Valeur maxinjale d’'un parame-
tre lié au balourd au-dessous de laquelle I'état de déséquilibre
d’un rotor est considéré comme acceptable.

4.13 balance tolerance; maximum permissible residual

unbalance, Up,: In the case of rigid rotors, that amount of

unbalance with respect to a plane (measuring plane or correc-
tion plane) which is specified as the maximum below which the
state of unbalance is considered to be acceptable.

4.14 field balancing: The process of balancing a rotor in
its own bearings and supporting structure rather than in a
balancing machine.

NOTE — Under such conditions, the information required to perform
balancing is derived from measurements of vibratory forces or motions
of the supporting structure and/or measurements of other responses
to rotor unbalance.

4.13 tolérance d’équilibre; balourd résiduel maximal
admis, Uper: Dans le cas de rotors rigides, par rapport 3 un
plan (plan de mesurage ou plan de correction), valeur maximale
du balourd en dessous de laquelle on considére le balourd
comme acceptable.

4.14 équilibrage in situ: Equilibrage d'un rotor monté sur
ses propres paliers et ses supports et non sur une machine a
équilibrer.

NOTE — Dans de telles conditions, I'information nécessaire pour réali-
ser I'équilibrage provient des mesurages des mouvements ou forces
vibratoires des supports et/ou du mesurage des autres réponses au
balourd du rotor.
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4.15 indexing: Incremental rotation of a rotor, or part of a
rotor assembly, for the purpose of bringing it to a desired posi-
tion.

4.16 mass centring: The process of determination of the
rotor’s principal axis of inertia followed by the machining of
Jjournals, centres or other reference surfaces to bring the axis of
rotation, determined by these surfaces, into close proximity
with the principal axis.

4.17 correction mass: A mass attached to a rotorin a given

4.15 indexage: Rotation incrémentielle d'un rotor, ou d'une
partie de I'ensemble rotor, afin de I'amener & une position sou-
haitée.

4.16 centrage de masse: Processus de détermination de
I'axe principal d‘inertie du rotor, suivi de l'usinage des touril-
lons, des centres ou d’autres surfaces de référence afin d’ame-
ner |'axe de rotation, déterminé par ces surfaces, a proximité de
I'axe principal.

4.17 masse de correction: Masse fixée & un rotor dans un

correction pland Tor the purpose of reducing the Unbalance Yo pian de CorTeTtion donme, dans tebut deréduirefe balourd au

the desired leve].

NOTE — The same correction can be effected by removing mass from
the opposite side [of the rotor.

4.18 calibratlon mass: A known mass used

a) in conjunction with a proving rotor, to calibrate a balan-

niveau souhaité.

NOTE — On peut effectuer la méme correction‘en enlevant de la masse
sur le c6té opposé du rotor.

4.18 masse d’étalonnage:-Masse connue utiITée

a) en relation avec .un. rotor d’essai pour éfalonner une

cing machin

b) on the f
balancing mg
identical rotd

b, and

rst rotor of a kind, to calibrate a soft bearing
bchine for that particular rotor and subsequent
rs.

4.19 trial maﬁ: A mass selected arbitrarily (or by prior ex-

perience with si
mine the rotor ri

NOTE — A trial nj

ilar rotors) and attached to a rotor to deter-
Bsponse.

ass is usually used in “‘trial-and-error’’ balancing or

field balancing wrlere conditions cannot be precisely controlled and/aor

precision measuri

4.20 test ma
tion with a prov

NOTES

1 The use of th
mass’’ is accepte(

2 The specificati
centre-of-mass lo
values should not

g equipment is not available.

bs: A precisely defined mass used-in conjunc-
ing rotor to test a balancing /machine.

b term ‘‘test weight'’ is- deprecated; the term “‘test
in international usage.

on for a test mass-should include its mass and its
Cation; the aggreégate effect of the errors in these
have a significant effect on the test results.

machine a équilibrer;-et

b) sur le premier rotor d'un certain type, po
une machinesa équilibrer a paliers souples poy
question et'les rotors suivants identiques.

ur étalonner
r le rotor en

4,19, (masse d’expérimentation: Masse choisLe arbitraire-

ment (ou par expérience préalable avec des rotors
fixée & un rotor pour déterminer la réponse du ro

NOTE — On utilise généralement une masse d’expériny
un équilibrage par « expérimentation systématique » ou
in situ ou I'on ne peut pas controéler les conditions avec p
lorsqu’on ne dispose pas d'équipement de mesurage dg

4.20 masse d’essai: Masse définie avec précisi
en relation avec un rotor d’essai pour tester un
équilibrer.

NOTES

1 L'utilisation du terme « poids d’essai» est déconseillé
«masse d’essai» est accepté dans I'usage international.

2 La spécification d'une masse d’essai devrait compref
et 'emplacement de son centre de masse; |'effet cumulé
niveau de ces valeurs ne devrait avoir aucun effet notabl
tats de I'essai.

imilaires) et
or.

entation pour
Un équilibrage
récision et/ou
précision.

bn et utilisée
b machine a

E; le terme de

hdre sa masse
des erreurs au
b sur les résul-

4.21 differential test masses: Two masses, representing
different amounts of unbalance, added to a rotor in the same
transverse plane at diametrically opposed positions.

NOTES

1 Differential test masses are used, for example, in cases where a
single test mass is impractical.

2 In practice, the threaded portion and the height of the head of the
test mass are kept constant. The diameter of the head is varied to
achieve the difference in test mass.

3 The smaller of the two differential test masses is sometimes called
the “‘tare’”’ mass, the larger the ‘‘tare-delta’” mass.

4.21 masses d'essai différentielles: Deux masses, repré-
sentant différentes valeurs de balourds, ajoutées a un rotor
dans le méme plan transversal en des positions diamétralement
opposées.

NOTES

1 On utilise les masses d’essai différentielles, par exemple, dans des
cas ou il est impossible d’avoir une masse d‘essar unique.

2 En pratique, la partie filetée et la hauteur de la téte de la masse
d’essai sont maintenues constantes. On fait varier le diamétre de la téte
pour obtenir la différence au niveau de la masse d’essai.

3 La plus petite des deux masses d’essai différentielles est parfois
appelée «tare», la plus grande « tare-delta».
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4.22 differential unbalance: The difference in unbalance
between the two differential test masses.

4.23 index balancing (as applied to multipart rotor
assemblies): A procedure whereby each part of a multipart
rotor assembly is corrected within itself for the unbalance errors
in it, and caused by it, by indexing one part of the assembly
with respect to the remainder.

NOTES

1 Index balancing is normally carried out by balancing a multipart
rotor to withy T fTits; i i T

respect to the remainder and correcting half the indexing unbalance in
each part.

2 If 180° indexing is not possible, other angles can be used; in that
case, howeyer, vector calculation may be required.

4.24 vibration transducer plane: Plane perpendicular to
the shaft akis in which the vibration transducer is located.

5 Balancing machines and equipment
(See ISO 2053)

5.1 balancing machine: Machine that provides a measure
of the unbglance in a rotor and which can be used for adjusting
the mass distribution of that rotor mounted on it so that the
once-per-r¢volution vibratory motion of the journals or_ the
force on tHe bearings can be reduced if necessary.

5.2 gravjtational [non-rotationall balanting machine:
Balancing fnachine that provides for the support of a rigid rotor
under non-otating conditions and provides-information on the
amount anfl angle of the static unbalance.

5.3 centfifugal [rotationall]  balancing machine:
Balancing mpachine that provides for the support and rotation of
a rotor apd for the me&asurement of once-per-revolution
vibratory fgrces or motions due to unbalance in the rotor.

5.4 single-pfane [static] balancing machine: Gravita-
tional or c@ntrifugal balancing machine that provides informa-

ISO 1925 : 1990 (E/F)

4.22 balourd differentiel: Différence de balourd entre deux
masses d’essai différentielles.

4.23 équilibrage par indexage (appliqué aux rotors a plu-
sieurs parties): Procédure par laquelle chaque partie d’un rotor
a plusieurs parties se voit corriger les erreurs de balourd qu’elle
comporte et qu’elle engendre, par indexage d'une partie de
I’ensemble par rapport au reste.

NOTES

1 L'équilibrage par indexage est normalement effectué en équilibrant
i y i aitées, en indexant
une partie spécifique & 180° par rapport au réstel et en corrigeant la
moitié du balourd d’indexage dans chaque-partie.

2 Sil'indexage & 180° est impossible, on peut utiliser d’autres angles;
dans ce cas, cependant, un calcul dewecteur peuf étre exigé.

4.24 plan du transducteur de vibrations: Plan perpendi-
culaire a I'axe de /'arbredans lequel se trouve e transducteur de
vibrations.

5 Machines a équilibrer et équip
(Voir‘ISO 2953)

5.1 machine a équilibrer: Machine qui fq
du balourd d'un rotor en vue de la vérificatig

ements

urnit une mesure
n et de la correc-

sorte que le mouvement vibratoire sur les to

illons, ou les for-

tion de la répartition de la masse d’un rotor JEonté sur elle, de

ces sur les paliers, se manifestant une fois pa
sent, si nécessaire, étre réduits.

5.2 machine a équilibrer par gravité

révolution, puis-

[non rotativel:

Machine a équilibrer qui sert de support a yn rotor rigide au

repos et fournit des renseignements sur la qua
balourd statique.

ntité et I'angle du

5.3 machine a équilibrer centrifuge [rotativel: Machine a

équilibrer qui sert de support a un rotor et §
mesure des forces ou des mouvements Vi
balourd du rotor se manifestant une fois par

5.4 machine a équilibrer & un seul
Machine a équilibrer par gravité ou centrifug

sa rotation. Elle
bratoires dus au
révolution.

blan [statiquel:
e qui fournit des

tion for accomplishing single-plane balancing.

NOTE — Single-plane balancing can be carried out on a pair of knife
edges without rotation of the rotor but is now more usually carried out
on centrifugal balancing machines.

5.5 dynamic [two-plane] balancing machine: Centrifugal
balancing machine that furnishes information for performing
two-plane balancing.

NOTE — Dynamic balancing machines are sometimes used to ac-
complish single-plane balancing.

renseignements pour exécuter un équilibrage dans un seul
plan.

NOTE — L’équilibrage dans un plan unique peut se faire sur les cotés
d’une paire de couteaux, sans rotation du rotor mais, actuellement, il
est plus courant de I'effectuer sur des machines a équilibrer centrifu-
ges.

5.5 machine a équilibrer dynamique [d deux plans]:
Machine a équilibrer centrifuge qui fournit des renseignements
pour exécuter un équilibrage dans deux plans.

NOTE — On utilise quelquefois une machine a équilibrer dynamique
pour exécuter un équilibrage dans un seul plan.
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5.6 hard bearing (force-measuring, below-resonance)
balancing machine: Machine having a balancing speed range
below the natural frequency of the suspension-and-rotor

system.

5.7 resonance balancing machine: Machine having a
balancing speed corresponding to the natural frequency of the
suspension-and-rotor system.

5.8 soft bearing [above-resonance] balancing machine:
Machine having
of the suspensign-and-rotor system.

5.9 compenspting [null-force]l balancing machine:
Balancing machine with a built-in calibrated force system
which counteragts the forces due to unbalance in the rotor.

5.10 direct reading balancing machine: A balancing
machine which [can be set to indicate unbalance in terms of
angular positionfand in units of mass such as grams (or ounces)
in any two megsuring planes without significant correction
plane interferenge and without requiring individual calibration
for the first rotoy of a kind.

5.11 swing diameter: Maximum workpiece diameter that
can be accommpdated by a balancing machine.

5.12 field balancing equipment: Assembly of measuring
instruments for providing information for performing balancing
operations on agsembled machinery which is not mounted in a

balancing mach

5.13 amount
gauge or meter {
effect of this un

5.14 practica
unit value of the
machine. For ¢

radius and corre¢

e.

indicator: On a balancing~machine, the dial,
sed to indicate the amauntof unbalance or the
balance.

correction.unit: Unit corresponding to a
mount of‘unbalance indicated on a balancing
bnvenience,” it is associated with a specific
tion,plane and is commonly expressed as units

of an arbitrarily chesen’ quantity such as drill depths of given
diameter, weight i

5.15 counterweight: Weight added to a body to reduce a
calculated unbalance at a desired place.

NOTE — Such weights may be used to bring an asymmetric body to a
state of balance or to reduce bending moments within a body, for
example crankshafts.

5.16 compensator: Facility built into a balancing machine
which enables the initial unbalance of the rotor to be nulled out,
usually electrically, so speeding up the process of plane setting
and calibration.

10

5.6 machine a équilibrer a paliers rigides [avec mesu-
rage de la force, en dessous de la fréquence de réso-
nance]: Machine dont la gamme de vitesse d‘équilibrage est
inférieure a la fréquence propre du systéme suspension et
rotor.

5.7 machine a équilibrer & résonance: Machine dont la
vitesse d’équilibrage correspond a la fréquence propre du
systéme suspension et rotor.

5.8 machine é équullbrer a pahers souples [au dessus de

brage est supéneure a Ia frequence propre du systme suspen-
sion et rotor.

5.9 machine a équilibrer a compensation [a fprce nulle]:
Machine a équilibrer a l'intérieur_de laquelle s¢ trouve un
systéeme de force calibrée qui~compense les for¢es dues au
balourd du rotor.

5.10 machine a équilibrer a lecture directef Machine a
équilibrer qui peutétre réglée pour indiquer le bajourd en ter-
mes de position_angdulaire et en unités de masse telles que les
grammes (oules ounces) dans I'un quelconque dep deux plans
de mesurage)sans interaction entre les plans correction
significative et ne nécessitant pas d'étalonnage individuel pour
le premier rotor d’'un certain type.

5:11 diamétre utile: Diamétre maximal d’une pice qui peut
étre installée sur une machine a équilibrer.

5.12 matériel d'équilibrage in situ: Ensemble d'instru-
ments de mesurage qui fournit des renseignements en vue
d’effectuer les opérations d'équilibrage sur des mécanismes
assemblés, non montés sur une machine a équilibyer.

5.13 indicateur de balourd: Sur une machine|a équilibrer,
cadran, indicateur ou compteur utilisé pour indiqler la valeur
du balourd ou I'effet de ce balourd.

5.14 unité pratique de correction: Unité correspondant &
une valeur unitaire du module du balourd indifjuée sur la
machine a équilibrer. Pour plus de commodité, ellejest associée
a un rayon et a un plan de correction déterminés fet est expri-
mée couramment en unités d’une grandeur chon e arbitraire-
ge de diameétre donné,
poids, longueurs de batons de soudure, bouchons et cales.

5.15 contrepoids: Poids ajouté & un corps 3 un endroit
choisi en vue de réduire le balourd calculé.

NOTE — De tels poids peuvent étre utilisés pour mettre un corps
asymétrique en équilibre ou pour réduire les couples de flexion dans un
corps, par exemple vilebrequins.

5.16 compensateur: Dispositif incorporé & une machine a
équilibrer qui permet d’annuler, habituellement par un moyen
électrique, le balourd initial du rotor, réduisant ainsi le temps
nécessaire a la détermination du plan et a I'étalonnage.
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5.17 angle indicator: Device used to indicate the angle of
unbalance.

5.18 sensitivity switch: A control used to change the maxi-
mum amount of unbalance that can be indicated in a range or

arnala atanma ~F ar amaalla

mMn.1 -
QHualIc, uoually ||| SCPS VI 1V. 1 LI JSlhianlcr.

5.i5 angie reference generator: in bafancing, a device
used to generate a signal which defines the angular position of
the rotor.

ISO 1925 : 1990 (E/F)

5.17 indicateur d‘angle: Appareil  utilisé pour indiquer
I'angle du balourd.

5.18 commutateur de sensibilité : Commande utilisée pour
changer le module maximal du balourd qui peut étre indiqué sur
RN PO B P T S e - P -1

une piage oli une échelle, gcuclalculclll par pas de 10:1 ou
moins.

5.19 générateur de référence d‘angie: En équiiibrage,
appareil qui génére un signal représentatif de la position angu-
laire du rotor.

5.20 angle reference marks: Marks placed on a rotor to
denote an pngle reference system fixed in the rotor; they may
be optical,|magnetic, mechanical or radioactive.

E 21 vedqtor measuring device: Device for measurin
Lo B4 | VeJior measuring Gevice. easun

displaying the amount and angle of unbalance in terms
unbalance |vector, usually by means of a point or line.

5.22 component measuring device: Device for measuring
and displaying the amount and angle of unbalance in terms of
selected cgmponents of the unbalance vector.

5.23 balgncing machine minimum response: Measure of
the machirje’s abiiity to sense and indicate a minimum amount
of unbalante under specified conditions.

5.24 balancing machine accuracy: Limits within which a
given amoynt and angle of unbalance can be measured under
specified cpnditions.

5.25 corfection plane interference; cross-effect: Change
in balancing machine indication for one correction plane of a
given rotof, which is observed for a certain: change in un-
balance in the other correction plane.

5.26 corfection plane interference ratios: Interference
ratios g dnd Iga of two correction’planes A and B of a given
rotor are defined by the following relationships:

Uas
Ing = —
Ugs

where Upd and\Ugg are the unbalances referring to planes A

5.20 marques de référence d’angle: Marques situées sur
le rotor pour définir un systéme de référenge d'angles lié au
rotor; elles peuvent étre optiques, magnétiques, mécaniques
ou radioactives.

pour
t

u

B 21 annarail de masgurasa da vantard-- Aooareil

Veka 1 ﬂp’lﬂl <" A Illesul usc e vcutc' L} ﬂppalc
mesurer et visualiser, habituellement a I’a;]le d’un point o
d’une droite, le module-et’|'angle du baloutd en fonction du

vantarr halaiird
voulCu/ wvaivuiu.

pour mesurer.et visualiser, le module et I'angle du balourd en

5.22 appareil’de mesurage des compEantes: Appareil
fonction.dé\composantes sélectionnées du

cteur balourd.

5.23 ‘réponse minimale d'une machirle & équilibrer:
Mesure de I'aptitude d’une machine a détegter et indiquer le
miodule minimal du balourd dans des conditipns données.

5.24 précision d’'une machine a équilibter: Limites entre
lesquelles un module donné et I'angle du balpurd peuvent étre
mesurés dans des conditions spécifiées.

d’indication d’une machine & équilibrer dans Un plan de correc-
tion d'un rotor donné, résultant d'un certaim changement de
balourd dans I'autre plan de correction.

5.25 interaction entre les plans de corr:Ection: Variation

5.26 taux d'interaction entre les plans de correction:
Les taux d'interaction /g et Iz entre deux aans de correction

A et B d’un rotor donné sont définis par les rejations suivantes:
Uns
Ipg =
Usp

ou Upg et Upg sont les balourds se rapportant aux plans A et B
respectivement, dus a l'addition d’'un module spécifié du

and B respéctively, caused by the addition of a specified
amount of %‘hﬁ'&m B3

Uga

l =
BA UAA

where Ugp and Upp are the unbalances referring to planes B
and A respectively, caused by the addition of a specified
amount of unbalance in plane A.

NOTES

1 The correction plane interference ratio for a balancing machine on
which the plane separation has been carefully adjusted should be a
minimum.

2 The ratio is usually given as a percentage.

balourd dans Ie plan B,

Uga

I =
BA UAA

ol Ugp et Upp sont les balourds se rapportant aux plans B et A
respectivement, dus a l'addition d’'un module spécifié du
balourd dans le plan A.

NOTES

1 Le taux d’interaction entre les plans de correction devrait &tre mini-
mal dans une machine a équilibrer dont la séparation de plan a été soi-
gneusement effectuée.

2 Le rapport est généralement donné en pourcentage.

n
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5.27 couple unbalance interference ratio: The inter-
ference ratio Ig¢ is defined by the relationship

ISC = Us/UC

where Ug is the change in static unbalance indication of a
balancing machine when a given amount of couple unbalance
Ue is introduced into the rotor.

NOTE — This ratio is generally used in the testing of single-plane
balancing machines and may be expressed as a percentage by multiply-
ing it by the maximum distance between the test p/anes on a proving

rotor.

5.27 taux d’interaction du couple de balourds: Le taux
d’interaction I est défini par la relation

Isc = US/UC

ou Ug est la variation de I'indication du balourd statique d'une
machine & équilibrer lorsqu’'un module donné du couple de
balourds U est introduit dans le rotor.

NOTE — Ce rapport est généralement utilisé lors des essais des machi-
nes a équilibrer a un seul plan et peut étre exprimé sous forme de pour-
centage en le multipliant par la distance maximale entre les plans
o g tor & .

5.28 plane se
tion of reducing
particular rotor.

baration : Of a balancing machine, the opera-
the correction plane interference ratio for a

5.29 balancin

machine sensitivity: Of a balancing

machine under [specified conditions, the increment in un-
balance indicatioh expressed as indicator movement or a digital

reading per unit

5.30 plane se
interposed betwsg
indicators, that
trically without
transducers.

5.31 parasitic
other than that ¢
the unbalance fqg

balancing machii

ncrement in the amount of unbalance.

baration [nodal]l network: Electrical circuit,
en the motion transducers and the unbalance
berforms the plane separation function elec-
requiring particular locations for the motion

mass: Of a balancing machine, any mass,
f the rotor being balanced, that is moved by
rce(s) developed in the rotor.

e that permits it to be calibrated once and for

5.32 perman1nt calibration: That feature of a hard bearing

all, so that it rem
and speed range|

NOTE — The mach
5.35).

5.33 unbaland
reduction in the

ins calibrated for any rotor within the capacity
of the machine.

ine should be set for different rotor dimensions (see

e reduction ‘ratio (URR): The ratio of the
Unbalance-by a single unbalance correction to

the initial unbalahce;

B5.28 séparation du plan: Dans une machine & équilibrer,
opération qui consiste a réduire le taux. d’interactipn entre les
plans de correction pour un rotor particulier.

5.29 sensibilité d'une machine a équilibrerf Pour une
machine & équilibrer dans dés conditions données| augmenta-
tion du balourd lu sur un indicateur a aiguille ou nufnérique due
a une augmentation unitaire du module du ba/oury

B5.30 réseau d€ plans de séparation [nodall: Circuit élec-
trique interpose‘entre les capteurs de mouvement gt les indica-
teurs de balourd; il assure électriquement la fonctioh de sépara-
tion de.plan sans que les capteurs de déplacement aient des
emplacements particuliers.

5.31 masse parasite: Dans une machine a équffibrer, toute
masse autre que celle du rotor en cours d'équilibrage, dont le
mouvement est di au(x) balourd(s)-force(s) développé(s) dans
le rotor.

5.32 étalonnage permanent: Propriété d’'une| machine a
équilibrer a paliers rigides qui lui permet d'étre étalonnée une fois
pour toutes; |'étalonnage reste valable pour tout rotpr convena-
ble a I'égard de la capacité et de la vitesse de la machine.

NOTE — La machine devrait étre adaptée a des rotors de différentes
dimensions (voir 5.35).

5.33 rapport de réduction du balourd (RRB):(Rapport de
la réduction du balourd obtenue par une correction unique du
balourd au balourd initial.

U1 77‘ T/‘ ,ll — f/‘ ’IA
URR = =1-— RRB=—=1 -
1 U, U U,
where ou

U, is the amount of initial unbélance;

U, is the amount of unbalance remaining after one correc-

tion.

NOTES

1 The unbalance reduction ratio is a measure of the overall efficiency
of the unbalance correction.

2 The ratio is usu
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ally given as a percentage.

U, estla valeur du balourd initial;
U, est la valeur du balourd restant aprés une correction
d'équilibrage.

NOTES

1 Le rapport de réduction du balourd est une mesure de |'efficacité
globale de la correction du balourd.

2 Le rapport est généralement donné en pourcentage.
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5.34 calibration: Process of adjusting a machine so that the
unbalance indicator(s) read(s) in terms of selected correction
units in specified correction planes for a given rotor and other
essentially identical rotors; it may include adjustment for
angular location if required.

5.35 setting: Of a hard bearing balancing machine, the
operation of entering into the machine information concerning
the location of the correction planes, the location of the bear-
ings, the radii of correction, and the speed if applicable.

ISO 1925 : 1990 (E/F)

5.34 étalonnage: Processus de réglage d’'une machine par
lequel la ou les indications de balourd sont lues en termes d’uni-
tés de correction choisies dans des plans de correction spéci-
fiés, pour un rotor donné et d'autres rotors essentiellement
identiques; si nécessaire, il peut inclure le réglage de la position
angulaire.

5.35 réglage: Pour une machine a équilibrer & paliers rigides,
opération qui consiste a introduire dans la machine des indica-
tions concernant, s'il y a lieu, la position des plans de correc-
tion, la position des paliers, les rayons de correction et la
vitesse.

5.36 mechanical adjustment: Of a balancing machine, the
operation of preparing the machine mechanically to balance a
rotor.

5.37 selfibalancing device: Equipment which compen-
sates autorpatically for changes in unbalance during normal
operation.

5.38 minjmum achievable residual unbalance, U, : The
smallest valpie of residual unbalance that a balancing machine is
capable of achieving.

5.39 minjmum achievable residual specific unbalance,
€mar: The gmallest value of residual specific unbalance that
a balancing|machine is capable of achieving under given con-
ditions.

5.40 claimed minimum achievable residual unbalance,
Unar: The Value of minimum achievable residual unbalance
stated by the manufacturer for his machine, and measured-in
accordance|with the procedure specified in ISO 2953.

5.41 measuring run (on a balancing machipe): A run con-
sisting of the following steps:

a) mechanical adjustment of the machine, including the
drive, topling and/or adaptor;

b) setting of the indicating system;

c) prepgration of the rotor for the balancing run;
d) accdleration of thesrotor;

e) meagurement.of-the unbalance;

f) deceleration' of the rotor;

5.36 mise au point mécanique: Opératjon qui consiste,
pour une machine a équilibrer, 3 préparer mécaniquement la
machine pour équilibrer un rotor.

5.37 dispositif & auto-équilibrage: Di:onsitif qui com-
pense automatiquement les changements affectant le balourd
pendant le fonctionnement.

5.38 balourd résiduel réalisable U,,,: La|plus petite valeur
de balourd résiduel que permet d’obtenir une ymachine & équili-
brer.

5.39 _ balourd résiduel réalisable spécifique e, : La plus
petite valeur de balourd spécifique résiduel que permet d’obte-
nir-Une machine & équilibrer dans des conditipns données.

5.40 balourd résiduel réalisable déclaré{ U,,,,: La valeur
de balourd résiduel réalisable que le fabricant déclare pour sa
machine, et mesurée conformément au mode |opératoire spéci-
fié dans I'|SO 2953.

5.41 cycle de mesurage (d'une machine 4 équilibrer): Cy-
cle comportant les phases suivantes:

a) réglage mécanique de la machine, y campris I'entraine-
ment du rotor et la mise en place des éléments d'adapta-
tion;

b) réglage du systéme indicateur;
c) préparation du rotor en vue de son équilibrage;
d) accélération du rotor;

e) mesurage du balourd’;

f) ralentissement du rotor;

g) any
obtained to the actual rotor being balanced;

h) any other required operation, for example safety
measures.
NOTES

1 In the case of mass production balancing, steps a) and b) are
usually omitted from the initial measuring run. For subsequent measur-
ing runs, steps a), b) and c) are omitted in all cases.

2 A measuring run is sometimes referred to as a check run.

g) toute opération supplémentaire nécessaire pour con-
naitre la valeur réelle du balourd & partir des lectures effec-
tuées;

h) toute autre opération nécessaire telle que, par exemple,
celle qui concerne la sécurité.

NOTES

1 Pour I'équilibrage dans le cas d'une production en série, les
phases a) et b) ne sont habituellement pas réalisées lors du premier
cycle de mesurage. Pour les cycles suivants de mesurage, les
phases a), b) et c) ne sont jamais réalisées.

2 Le cycle de mesurage est quelquefois appelé cycle de con-
tréle.
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5.42 balancing run (on a balancing machine): Run con-
sisting of one measuring run and the associated correction pro-
cess.

5.43 floor-to-floor time: Time including the time for all
necessary balancing runs and measuring runs, together with
the times for loading and unloading.

NOTE — The time is normally expressed in minutes.

5.44 cycle rate: At arts—and—stops—that—a
balancing machinje, for a given rotor having a specified moment
of inertia and for ja given balancing speed, can perform per hour
(without damagg to the machine) when balancing the rotor.

5.45 productipn rate: Reciprocal of floor-to-floor time.

NOTE — The rate Jis normally expressed in pieces per hour.

5.46 traverse test: Test by which the residual unbalances of
a rotor can be found (see ISO 1940-1) or with which a balanc-
ing machine may be tested for conformance with the claimed
minimum achievable residual unbalance U,,,.

5.47 vertical |axis freedom: Freedom of a horizontal
balancing machiJ1e bearing carriage or housing to rotate by a
few degrees about the vertical axis through the centre of the
support.

6 Flexible rptors

which there is maximum flexure of the roter.and where that

6.1 (rotor) fI'Iural critical speed: Speéd,of a rotor at
flexure is signifidantly greater than the motion of the journals.

6.2 rigid-rotof-mode critical{speed: Speed of a rotor at
which there is maximum metion of the journals and where that
motion is signifigantly greater than the flexure of the rotor.

6.3 (rotor) fi ; ; de-+ ’
rotor/bearing systems, that mode shape which the rotor takes
up at one of the (rotor) flexural critical speeds.

6.4 multiplane balancing: As applied to the balancing of
flexible rotors, any balancing procedure that requires un-
balance correction in more than two correction planes.

6.5 modal balancing: Procedure for balancing flexible
rotors in which unbalance corrections are made to reduce the
amplitude of vibration in the separate significant principal flex-
ural modes to within specified limits.
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5.42 cycle d'équilibrage (sur une machine & équilibrer):
Cycle constitué d’un cycle de mesurage et de |'opération cor-
respondante de correction de balourd.

5.43 durée totale d’équilibrage: Durée comprenant le
temps nécessaire pour tous les cycles d’équilibrage et de mesu-
rage, y compris les temps de chargement et de déchargement
de la machine.

NOTE — La durée est exprimée habituellement en minutes.

4 anacité de es: Nombre de departs e d'arrétspar
heure que peut effectuer une machine a équilibreridrs de I'équi-
librage d’un rotor donné; ce rotor ayant un-moment d’inertie

spécifié et une vitesse d’'équilibrage donnée.

5.45 capacité de production: Inverse de la durée totale
d’équilibrage.

NOTE — La capacité est habituellément exprimée en nompre de piéces
par heure.

B5.46 essai de vérification: Essai permettant dg déterminer
les balourds résiduels d'un rotor (voir ISO 1940-1) ou de vérifier
que les baloutds. résiduels décelables par une macHine a équili-
brer sont conformes a la qualité d’équilibrage réalisable décla-
rée Upy,

5.47" liberté de I'axe vertical: Liberté qu’a un support ou un
boitier de palier d'une machine a équilibrer horizontple, de pou-
voir pivoter de quelques degrés autour de I'axe vertjcal passant
par le centre du palier.

6 Rotors flexibles

6.1 Vvitesse critique de flexion (d’un rotor): Vitesse pour
laquelle la flexion d’un rotor est maximale et telle que la défor-
mation de flexion correspondante est plus imporfante que le
déplacement des tourillons.

6.2 vitesse critique du mode-rotor-rigide: \fitesse pour
laquelle le déplacement des tourillons est maximallet telle que
ce déplacement est plus important que la défdrmation de
flexion du rotor.

B-3—mode—principal—de—flexic du ot Pour les
ensembles rotor/paliers non amortis, mode caractérisé par la
déformation élastique que prend le.rotor a I'une de ses vitesses
critiques de flexion.

6.4 équilibrage multiplans: Toute méthode, appliquée a
I'équilibrage des rotors flexibles, qui nécessite une correction
du balourd dans plus de deux plans de correction.

6.5 équilibrage modal: Opération d'équilibrage des rotors
flexibles au cours de laquelle sont effectuées des corrections de
balourd en vue de réduire les amplitudes de vibrations des diffé-
rents modes principaux de flexion a des valeurs inférieures aux
limites spécifiées.
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6.6 nth modal unbalance: That unbalance which affects
only the nth principal mode of the deflection configuration of a
rotor/bearing system.

NOTE — The nth modal unbalance is not a single unbalance but an
unbalance distribution u«(z) in the nth principal mode. It can be

mathematically represented with respect to its effect on the nth prin-
cipal mode by a single unbalance vector U, obtained from the formula

- L
Ty = | ) op2) dz

where

ISO 1925 : 1990 (E/F)

6._6 balourd modal d’ordre n: Balourd qui n’affecte que le
n'®me mode principal de flexion de I'ensemble rotor/paliers.

NOTE — Le balourd modal d’ordre n n’est pas un balourd unique; il est
caractérisé par une répartition u(z) des balourds au ni®™e mode princi-
pal. Il peut étre défini sous forme mathématique par son effet sur le
n®Me mode principal par un vecteur balourd unique Up:

. L
U, = So ulz) ¢,(z) dz

®,lz) i% the mode function;
L is the rotor length;

u(z) is|the unbalance distribution.

6.7 equivalent nth modal unbalance: The minimum single
unbalance U, equivalent to the nth modal unbalance in its ef-
fect on thg nth principal mode of the deflection configuration.

NOTES

1 There exjsts the relation U,, = Uy,e @p(ze), Where ¢,,(z¢) is the mode
function valre for z = z¢, the axial coordinate of the transverse plane
where U, i$ applied.

2 A set of|masses distributed in an appropriate number of correction
planes and $o proportioned that the mode under consideration will be
affected, mfty be called the equivalent nth modal unbalance set.

3 An equiyalent nth modal unbalance will affect some modes other.
than the nth mode.

6.8 modal balance tolerance: With respect to'a-mode, that
amount of|equivalent modal unbalance that is.specified as the
maximum pelow which the state of unbalance in that mode is
considered to be acceptable.

6.9 multiple-frequency vibration: Vibration at a frequency
corresponding to an integral_mdltiple of the rotational speed.

NOTE — Thjs vibration may.be caused by anisotropy of the rotor, non-
linear charagteristics of the rotor/bearing system, or other causes.

&1z} estla fonction-modale:
T
L est la longueur du rotor;

u(z) est la répartition du balourd.

6.7 balourd modal équivalent d’ordre #: Balourd unique
minimal U,,, équivalent au/balourd modal d’prdre n de par ses
effets sur le n®™Me mode principal de la configuration de la
déformation.

NOTES

1 U, et Uy sont liés par la relation U, = U)e dpze), oU @,(ze)
est la valeur de la fonction modale pour z = z¢} coordonnée axiale
du plan'transversal dans lequel U, est appliqué.

2~IMensemble des masses d’équilibrage, réparties dans un nombre
approprié de plans de correction et calculées de fnaniére a agir sur le
mode considéré peut étre désigné par les termes «ensemble des
balourds modaux équivalents d’ordre n».

3 Les balourds modaux équivalents d'ordre n dffectent des modes
autres que le ni®Me,

6.8 tolérance de I'équilibre modal: PoUr un mode déter-
miné, valeur maximale du balourd modal éqlivalent spécifiée,
en dessous de laquelle un balourd affectant de mode est consi-
déré comme acceptable.

6.9 vibration a un multiple de la fréquence de rotation:
Vibration apparaissant a une fréquence égpale & un multiple
entier de la fréquence de rotation.

NOTE — Cette vibration peut étre causée par I’antotropie du rotor, la
non-linéarité des caractéristiques de I’ensemblg rotor/paliers, ou
d’'autres phénomenes.

6.10 thermally induced unbalance: Ihat change in condi-
tion exhibited by a rotor if its state of unbalance is significantly
altered by its changes in temperature.

NOTE — The change in condition may be permanent or temporary.

6.11 low speed balancing (relating to flexible rotors): Pro-
cedure of balancing at a speed where the rotor to be balanced
can be considered to be rigid.

6.12 high speed balancing (relating to flexible rotors) : Pro-
cedure of balancing at a speed where the rotor to be balanced
cannot be considered to be rigid.

.10 balourd causé par un phénomeéne thermique:
Variation significative du balourd résultant des variations de
température d’un rotor.

NOTE — La variation peut étre permanente ou temporaire.

6.11 équilibrage a basse vitesse (concerne les rotors flexi-
bles): Méthode d’équilibrage a une vitesse pour laquelle le rotor
a équilibrer peut étre considéré comme rigide.

6.12 équilibrage a haute vitesse (concerne les rotors flexi-
bles): Méthode d'équilibrage a une vitesse pour laquelle le rotor
a équilibrer ne peut étre considéré comme rigide.

15
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7 Rotating rigid free-bodies

The definitions in this clause apply to rotating rigid free-bodies.
However, when such a body is mounted on a balancing
machine, it can be considered as a rotor, and in this case the
definitions in clauses 1 to 5 may be used.

7.1 rigid free-body: System of particles with rigid internal
connections and no external constraints.

7.2 rotating
about an axis.

NOTE — The rotatfon axis is not stationary if it is not a central principal
axis.

7.3 centre of| mass: That point associated with a body
which has the prpperty that an imaginary particle placed at this
point, with a mass equal to the mass of a given material
system, has a first moment with respect to any plane equal to
the correspondinlg first moment of the system.

NOTE — The position of the centre of mass 7 of a material system
consisting of pointmasses m; (i = 1, 2, ..., N) located at positions 7}
is defined by

~

7.4 principal gxis location: The axis location defined\by the
offset of the cerltre of mass from the design axis and .the tilt
angle of the prinfipal axis from the design axis.

7.5 design axtr: Axis about which parts.and-assemblies are
designed and aljout which it is intended_that the body be
balanced.

NOTE — In the idgal case, the design‘axis and spin axis coincide.

7.6 rigid freefbody unbalance: On a balancing machine
the condition thdt exists»in any rotating rigid free-body, when
rotary motion is imparted about its spin axis as a result of cen-
trifugal force(s).

7 Corps-libres rigides en rotation

Les définitions de cet article sont applicables aux corps-libres
rigides en rotation. Toutefois, lorsque I'on monte un de ces
corps sur une machine a équilibrer, il peut étre considéré
comme un rotor et, dans ce cas, on peut utiliser les définitions
des articles 1 a 5.

7.1 corps-libre rigide: Systéme d’éléments présentant des
liaisons internes rigides et qui n'est pas soumis & des contrain-

tes externes.

e,rigide tour-

NOTE — L'axe de rotation n’est pas immobile, s‘ikn“est pgds un axe cen-
tral principal d'inertie.

7.3 centre de masse: Point d'un.systéme tel qulun moment
du premier ordre par rapport aunjplan quelconque|d’une parti-
cule imaginaire, située en ce-point, de masse égal¢ a la masse
du systéme, soit égal au moment du premier ordre|de I'ensem-
ble des points massiques_du systéme.

NOTE — La positiondu centre de masse 7, d'un syst§me matériel,
composé de masses,ponctuelles m; (i = 1, 2, ..., N) situées aux points
7}, est définie par

N
r
m;T;

7.4 emplacement de I'axe principal: Position de I'axe défi-
nie par la distance entre le centre de masse et |'axe dle construc-
tion, et par I’angle entre I’axe principal et I'axe de cpnstruction.

7.5 axe de construction: Axe par rapport auqugl les pieces
et les assemblages sont concus et autour duquel op désire que
le corps soit en équilibre.

NOTE — Dans le cas idéal, les axes de construction et de pivotement
coincident.

7.6 balourd d'un corps-libre rigide: Sur une| machine a
équilibrer, balourd que présente tout corps-libre rigide,
lorsqu’un mouvement de rotation est communiqug autour de
son axe de pivotement par suite des forces centrifliges.

NOTES

1 The rotating motion of the principal axis may be cylindrical or con-
ical or a combination of both.

2 The definitions of rigid free-body static unbalance, rigid free-
body couple unbalance and rigid free-body dynamic unbalance
are the same as definitions 3.6, 3.8 and 3.9 except that the spin axis is
used here as a reference axis instead of the shaft axis.

7.7 rigid free-body balancing: Procedure by which the
mass distribution of a rigid free-body is checked and, if
necessary, adjusted to ensure that the principal axis location is
within specified limits.
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NOTES

1 Le mouvement de rotation de I'axe principal peut étre cylindrique
ou conique ou bien une combinaison des deux.

2 Les définitions du déséquilibre statique d’un corps-libre rigide,
du déséquilibre de couple d’un corps-libre rigide et du déséquili-
bre dynamique d’un corps-libre rigide sont identiques a celles don-
nées en 3.6, 3.8 et 3.9 excepté I'axe de pivotement qui doit étre substi-
tué a l'axe de /'arbre.

7.7 équilibrage d'un corps-libre rigide: Procédure permet-
tant de vérifier la répartition de la masse d’un corps-libre rigide
et, si besoin est, de la corriger, afin d'obtenir que /"emplace-
ment de ['axe principal soit dans un domaine spécifié.
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8 Balancing machine tooling

8.1 dummy rotor: in a ba/ancing procedure, an attachment
of adequate stiffness and of the same dynamic characteristics
(centre-of-mass location, mass and moments of inertia) as the
rotor, or part of a rotor, it repiaces.

8.2 mandrel; balancing arbor: Machined shaft on which
work is mounted for balancing.

1ISO 1925 : 1990 (E/F)

8 Outillage de machine a équilibrer

8.1 rotor équivaient: Dans une procédure d'équiiibrage,
élément de rigidité adéquate et de mémes caractéristiques
dynamiques (emplacement du centre de masse, masse et
moments d’inertie} que ie rotor qu’ii rempiace ou une partie de
celui-ci.

8.2 faux arbre; arbre d’équilibrage: Arbre usiné sur lequel
la piéce est montée pour I'équilibrage.

8.3 unbalfince bias of a mandrel [balancing arbor]: A

8.3 balourd de compensation d'un fau

arbre [arbre

known amo

NOTE — Bia
either compel
balancing arb
balancing arbi
or introducing
the purpose (

halanaina arky
vaiaincing ano

8.4 Dbias 1
arbor] to cr¢

nt of unbalance added to a balancing arbor.

king a balancing arbor generally serves the purpose of
hsating for the residual unbalance that run-out of the
or's rotor mounting surface causes when this single
ris used in balancing a series of rotors of the same mass
a specified unbalance at a specific angular position for
f balancing parts which, after being removed from the

ara +a haw, anifind 1inhalan~a
aic€ G iia

hr a o an,
i, Ve a SpCliiiCl uinvaiaiiCe.

hass: The mass added to a mandrel [balancing
ate a desired unbalance bias.

8.5 master rotor: A calibration rotor with provision for

adding calib]
periodically

8.6 nodal
flexibly sup
parallel to th|

NOTES

1 Its functior
motion transd|

ration masses at a known location and used for
hecking the calibration of a balancing machine.

bar: A rigid bar coupled through bearings;to a
orted rigid rotor, its motion being sessentially
t of the shaft axis.

is to provide correction plane separation by locating the
Licers at centres of rotation €orresponding to centres of

percussion lodated in correction planes!

2 A motion

transducer so located”has minimum correction plane

interference rgtio.

8.7 calibrjtion rotor:)Rotor (usually the first of a series)

used for the

calibratfonof a balancing machine.

d’équilibrage]: Module connu d’un balourd_gjouté a un arbre

d’équilibrage.

NOTE — Le balourd de compensation’.d’'un arbre
généralement soit & compenser le)balourd résidy
I'excentricité de la surface du montage du rotor,

d’équilibrage sert
ye/ que provoque
e I'arbre d’équili-

brage lorsque celui-ci seuleméntyest utilisé pour équllibrer une série de

rotors de méme masse, séit~d réaliser un balourd

PR S [ A - B RS T WU SR

position angulaire spécifigue pour équilibrer des piécs
été retirées de I'arbre d“équilibrage, doivent avoir uf

8.4 massedun balourd de compensation
a un faux-arbre [arbre d’équilibrage] pour crég
compepsation voulu.

8:5. rotor de contrdle: Rotor d'étalonnage
masses d’étalonnage en une position donnég

pécifié dans une
kS, qui, aprés avoir
balourd spécifié.

: Masse ajoutée
r un balourd de

Hui posséde des
et utilisé pour

vérifier périodiquement I'étalonnage d’une machine & équili-

brer.

8.6 barre nodale: Barre rigide couplée par
rotor rigide supporté élastiquement et dont le

les paliers a un
mouvement est

essentiellement paralléle a celui de I'axe de /'afbre.

NOTES

1 Elle permet la séparation des plans de correctio.
mouvement sont placés aux centres de rotation c|

centres de percussion situés dans les p/ans de corrItion.

2 Un capteur de mouvement ainsi positionné pos
mal d’interaction entre les plans de correction.

8.7 rotor d’étalonnage: Rotor (générale
d’une série) utilisé pour I'étalonnage d’une
brer.

; les capteurs de
prrespondant aux

de un taux mini-

ent le premier
chine a équili-

8;8 provin

g [test] rotor: Rigid rotor of suitable mass

8.8

rotor de vérification [d’essail: Rotor rigide de masse

designed for testing balancing machines and balanced suf-
ficiently to permit the introduction .of exact unbalance by
means of additional masses with high reproducibility of the
magnitude and angular position.

convenable utilisé pour vérifier les machines a équilibrer; ce
rotor étant suffisamment équilibré pour permettre l'introduc-
tion d'un balourd précis au moyen des masses additionnelles
dont le module et la position angulaire sont reproductibles.
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A1

This annex pr

Annex A
(informative)

lllustrated guide to balancing
machine terminology

General

Annexe A
(informative)

Guide illustré de la terminologie
de la machine a équilibrer

A.1 Généralités

technical corregpondence, specification and catalogues.

A.2

The terms in th
A.1 to A.20.

A3

A numerical in
English, French

18

Figurf illustrating terms

Index|of equivalent terms

ides an illustrated terminology for balancing
machines. It applies to all forms of communication, for example

International Standard are illustrated in figures

Hex of equivalent balancing machine terms in
and German is given in the keys to the figures.

La présente annexe fournit une terminologie(ili
machines a équilibrer. Elle s’applique a toutes for
munications, par exemple correspondanc¢e techn
cations et catalogues.

A.2 Figures illustrantles termes
Les termes de la présente"Norme internationale
sur les figures A.1 a A(20.

A.3 Index‘des termes équivalents

Un index numérique des termes équivalents deg

strée sur les
mes de com-
que, spécifi-

sont illustrés

machines a

équilibrér’en anglais, en francais et en allemand egt donné dans

les légendes des figures.
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1SO 1925

: 1990 (E/F)

Légende Legende
Drive motpr 1\ Moteur d’entrainement 1 Antriebsmotor
HeadstocH 2 Unité de transmission 2 Getriebe
Protractor}/ angle scale 3 Disque gradué/échelle angulaire 3 Winkelskale
Index mark 4 Repére 4 Bezugsmarke
Face platg 5 Bride frontale 5 AnschluBflansch
Universal fjoint drive shaft 6 Arbre d’entrainement articulé/arbre 6 Gelenkwelle
Drive shaft safety guard 3 cardan 7 Gelenkwellenschutz
Drive adabtor 7 Protecteur de I'arbre d’entrainement 8 Antriebsmitnehmer
Sub-bas Manchon d’entrainement/entrainement 9 Grundplatte
Plinth 9 Embase 10 Sockel
Bed 10 Socle 11 Bett
Support 1 Banc 12 Lagerstander

12 Support

Figure A.1 — Machine with end-drive
Figure A.1 — Machine a entrainement axial
Bild A.1 — Maschine mit Gelenkwellenantrieb
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Key

sy

Open roller
Roller carriage

Journal dianpeter scale
Index mark
Height adjugtment

Safety bracKet (hold-dewn)
Bearing bridge

0 N O O A~ W DN

Suspension Fprings

Légende

0 N O o~ W N

Galet

Support de galets

Echelle des diametres des tourillons
Repere

Réglage en hauteur

Etrier de sécurité/contre-palier
Traverse de palier

Suspension

Legende

1 Tragrolle
Tragrolleneinsatz
Einstellskale fiir Zapfenddirchmesser
Bezugsmarke
Honeneinstellung
Radial-Gegenlager

Lagerbricke

0 N O 0O b~ W N

Stutzfedern

9a Transducer (pick-up)

9b Transducer (pick-up) alternative

position
10 Support
11 Riser

12 Moving gear (axial adjustment)

9a Transducteur (capteur]

9

1
12

b Transducteur (capteur) (autre position
possible)

Support
Rehausse

Mécanisme de déplacement (réglage
axial)

Figure A.2 — Support assembly
Figure A.2 — Ensemble support

Bild A.2 — Lagerstiander mit Aufnehmer

97— Wefwert-Aufretmmer—

9b MeRwert-Aufnehmer (alternative
Position)

10 Lagerstander-Grundkorper
11 Untersatz
12 Fahrwerk
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ISO 1925
Key Légende Legende
1 Negative lodd roller 1 Galet pour charge négative 1 Gegenrolle
Figure A.3 — Hold-down with negative load bearing
Figure A.3 — Contre-palier a galet pour charge négative
Bild A.3 — Radial-Gegenlager fiir nach oben gerichtete Lagerkrifte

Key Légende Legende
1 Centre-line ¢f support 1 Axe de support 1 Tragrolleneinsatzachse
2 Offset 2 Galet déporte 2 Tragrollen-Vorbau

Figure A.4 — Offset roller carriage

Figure A.4 — Support a galets déportés

Bild A.4 — Vorgebaute Tragrollen
Key Légende Legende
1 Roller 1 Galet 1 Gegenrolle
2 Bracket 2 Tasseau 2 Gegenrollentrager

Figure A.5 — Axial thrust stop
Figure A.5 — Butée axiale
Bild A.5 — Axial-Gegenhalter

: 1990 (E/F)
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2 1
Key Légende Legende
1 Roller carriag 1 Support 3 galet 1 Schrégrolleneinsatz
2 Inclined rollerp 2 Galetincliné 2 Schréagrolle

Figure A.6 — V-roller carriage
Figure A.6 — Support a galets obliques
Bild A.6 — Schréagrolleneinsatz

Figure;A.7 — V-block
Figure A'2.= Bloc-support oblique
Bild'A.7 — Prismenlager

3
2
1
Key Légende Legende
1 Sleeve bearing carriage 1 Support de demi-palier a coussinet 1 Gleitlagereinsatz
2 Liner 2 Garniture 2 Lagerschale
3 Half sleeve bearing/hydrodynamic 3 Demi-palier & coussinet/ 3 (Offene) Gleitlagerung/hydrodynamisch
or hydrostatic hydrodynamique oder hydrostatisch

ou hydrostatique

Figure A.8 — Half sleeve bearing carriage
Figure A.8 — Support de demi-palier a coussinet
Bild A.8 — Gleitlagereinsatz
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N ;

Key Légende Legende

1 Saddle 1 Coquille 1 Sattel

2 Degree of {reedom 2 Degré de liberté 2 Freiheitsgrad

3 \Vertical axis saddle bearing carriage 3 Support de palier & coquille 3 axe.vertical 3 Lagerbriicken-Aufsatz

Figure A.9 — Saddle bearing assembly
Figure A.9 — Ensemble-de palier a coquille
Bild A.9 — Sattellagerung

Key Légende Legende
1 Tiebar arm 1 Bras de liaison 1 Ausleger
2 Tiebar 2 Liaison 2 Verbindungsstange

Figure A.10 — Tiebar frame
Figure A.10 — Cadre de liaison
Bild A.10 — Verbundrahmen
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Key

1 Support
2 Rotor

3 Spindle

Légende Legende

1 Support 1¢, Lagerstander
2 Rotor 2/ Rotor

3 Broche 3 Spindel

Figure A.11 — Support with spindie heads
Figure A.11 — Support de paliefs a broche
Bild A.11 — Spindellagerung

Key

1 Rotor

2 Rotor enclosure

24

Légende Legende
1 Rotor 1 Rotor
2 Enceinte de rotor 2 Rotorabdeckung

Figure A.12 — Rotor enclosure
Figure A.12 — Enceinte de rotors
Bild A.12 — Rotorabdeckung
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Key Légende Legende
1 Drive moto 1 Moteur d’entrainement 1 Antriebsmotor
2 Driving belt 2 Courroie d’entrainement 2 Antriebsriemen
3 Rotor 3 Rotor 3 Rotor
4 Scanning hpad (typical for machines 4 Téte de lecture (typique pour lés 4 Lesekopf (typisch fir di¢ Maschinen mit
with other than end drive) machines 3 entrainement autre qu‘axial) Antrieb anders als Gelenkwellenantrieb)
Figure A.13 — Tangeéntial belt-drive
Figure A.13 — Entrainement par courroie tangentielle
Bild A.13 — ‘Tangentialbandantrieb
Key Légende Legende
1 Drive motor 1 Moteur d’entrainement 1 Antriebsmotor
2 Driving belt 2 Courroie d'entrainement 2 Antriebsriemen
3 Rotor 3 Rotor 3 Rotor

Figure A.14 — Underslung belt-drive
Figure A.14 — Entrainement par courroie a enfilement
Bild A.14 — Umschlingungsbandantrieb


https://standardsiso.com/api/?name=7dd59923d77ced37dd7c40889a0d750f

1SO 1925 : 1990 (E/F)

Key

1
2
3

Key

1

Drive motor
Driving belt

Rotor

Drive motor

2 Friction roll

3 Rotor

Légende Legende

1 Moteur d’entrainement ‘\. Antriebsmotor
2 Courroie d'entrainement 2 Antriebsriemen
3 Rotor 3 Rotor

Figure A.15 — Scissors-type belt-drive
Figure A.15 — Entrainement par courroie en ciseaux
Bild A.15 — Scherenbandantrieb

1 égende Legende

1 Moteur d’entrainement 1 Antriebsmotor
2 Galet de friction 2 Reibrolle

3 Rotor 3 Rotor

Figure A.16 — Friction roller-drive
Figure A.16 — Entrainement par galet de friction
Bild A.16 — Reibrad-Antrieb
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Key Légende . Legende
1 Drive motoy 1 Moteur d’entrainement T\, “Antriebsmotor
2 Driving bel 2 Courroie d’entrainement 2 Antriebsriemen
3 Rotor 3 Rotor 3 Rotor

Figure A.17 — Overslung (belt-drive
Figure A.17 — Entrainement par courroie a étrier relevable
Bild A.17 — Klappbiigel-Bandantrieb

Key Légende Legende

1 Open stator 1 Stator ouvert 1 Offener Stator

2 Rotor 2 Rotor 2 Rotor

3 Power input 3 Bornes de tension 3 Eingangsklemmen

Figure A.18 — Induction drive
Figure A.18 — Entrainement par induction
Bild A.18 — Drehfeldantrieb
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Key Légende Legende
1 Air-jet 1 Buse d'air T Luftdlse
2 Rotor 2 Rotor 2 Rotor

Figure A.19 — Air:drive
Figure A.19 — Entrainemeént par air
Bild A.19 — Druckluftantrieb

Key Légende Legende
1 Assembly with self-drive T Ensemble rotor auto-entraine +—Zusammenbat-mit-Eigenantrieb
2 Power input 3 Bornes de tension 2 Eingangsklemmen

Figure A.20 — Self-drive
Figure A.20 — Auto-entrainement
Bild A.20 — Eigenantrieb
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