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IS0 1925 : 1990 (E/F) 

Foreword 

IS0 (the International Organization for Standardization) is a worldwide federation of 
national standards bodies (IS0 member bodies). The work of preparing International 
Standards is normally carried out through IS0 technical committees. Each member 
body interested in a subject for which a technical committee has been established has 
the right to be represented on that committee. International organizations, govern- 
mental and non-governmental, in liaison with ISO, also take part in the work. IS0 
collaborates closely with the International Electrotechnical Commission (IEC) on all 
matters of electrotechnical standardization. 

Draft International Standards adopted by the technical committees are circulated to 
the member bodies for approval before their acceptance as International Standards by 
the IS0 Council. They are approved in accordance with IS0 procedures requiring at 
least 75 % approval by the member bodies voting. 

International Standard IS0 1925 was prepared by Technical Committee ISO/TC 108, 
Mechanical vibration and shock. 

This third edition cancels and replaces 
it constitutes a minor revision. 

the second edition (IS0 1925 : 1981), of which 

Annexes A and B of this International Standard are for information only. 

0 IS0 1990 
All rights reserved. No part of this publication may be reproduced or utilized in any form or by any 
means, electronic or mechanical, including photocopying and microfilm, without permission in 
writing from the publisher./Droits de reproduction reserves. Aucune pat-tie de cette publication 
ne peut etre reproduite ni utilisee sous quelque forme que ce soit et par aucun procede, electroni- 
que ou mecanique, y compris la photocopie et les microfilms, sans I/accord ecrit de I’editeur. 

International Organization for Standardization 
Case postale 56 l CH-1211 Geneve 20 l Switzerland 

Printed in Switzerland/lmprime en Suisse 
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IS0 1925 : 1990 (E/F) 

Avant-propos 

L’ISO (Organisation internationale de normalisation) est une federation mondiale 
d’organismes nationaux de normalisation komites membres de I’ISO). L’elaboration 
des Normes internationales est en general confide aux comites techniques de I’ISO. 
Chaque comite membre interesse par une etude a le droit de faire partie du comite 
technique tree a cet effet. Les organisations internationales, gouvernementales et non 
gouvernementales, en liaison avec I’ISO participent egalement aux travaux. L’ISO col- 
labore etroitement avec la Commission electrotechnique internationale (CEI) en ce qui 
concerne la normalisation electrotechnique. 

Les projets de Normes internationales adopt& par les comites techniques sont soumis 
aux comites membres pour approbation, avant leur acceptation comme Normes inter- 
nationales par le Conseil de I’ISO. Les Normes internationales sont approuvees confor- 
mement aux procedures de I’ISO qui requierent I’approbation de 75 % au moins des 
comites membres votants. 

La Norme internationale IS0 1925 a et6 elaboree par le comite technique ISO/TC 108, 
Vibrations et chocs mkaniques. 

Cette troisieme edition annule et remplace la deuxieme edition (IS0 1925 : 19811, dont 
elle constitue une revision mineure. 

Les annexes A et 
titre d’information 

B de la presente Norme internationale sont donnees uniquement a 

. . . 
III 
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INTERNATIONAL STANDARD 
NORME INTERNATIONALE 

IS0 1925 : 1990 (E/F) 

Mechanical vibration - 
Balancing - Vocabulary 

Scope 

This International Standard establishes a vocabulary on 
balancing, in English and in French. An alphabetical index is 
provided for each of the two languages. 

A general vocabulary on vibration and shock is given in 
IS0 2041. 

NOTE - Terms in italics in the definitions are themselves defined 
elsewhere in this vocabulary. 

Annex A gives 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 revision, and parties to 
agreements based on this International Standard are encouraged 
to investigate the possibility of applying the most recent 
editions of the standards indicated below. Members of IEC and 
IS0 maintain registers of currently valid International 
Standards. 

I SO 1940-l : 1986, Mechanical vibration - Balance quality 
requirements of rigid rotors - Part 7: Determination of 
permissible residual unbalance. 

IS0 2953 : 1985, Balancing machines - Description and 
evaluation. 

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 ofgravity coincides with the 
centre of mass. 

Vibrations mkaniques - 
iquilibrage - Vocabulaire 

Domaine d’application 

La presente Norme internationale etablit le vocabulaire de 
I’equilibrage, en anglais et en francais. Elle comprend un index 
alphabetique pour chacune de ces deux langues. 

Un vocabulaire general de vibrations et chocs est don& dans 
I’ISO 2041. 

NOTE - Les termes ecrits en caracteres italiques dans les definitions 
sont eux-memes deja definis dans le present vocabulaire. 

L’annexe A donne un guide illustre de la terminologie de la 
machine a equilibrer ainsi que les termes equivalents en anglais, 
francais et allemand. , 

Rhf&ences normatives 

Les normes suivantes contiennent des dispositions qui, par 
suite de la reference qui en est faite, constituent des 
dispositions valables pour la presente Norme internationale. Au 
moment de la publication, les editions indiquees etaient en 
vigueur. Toute norme est sujette 9 revision et les parties 
prenantes des accords fond& sur la presente Norme 
internationale sont invitees a rechercher la possibilite 
d’appliquer les editions les plus recentes des normes indiquees 
ci-apres. Les membres de la CEI et de I’ISO possedent le 
registre des Normes internationales en vigueur a un moment 
don&. 

IS0 1940-l : 1986, Vibrations mecaniques - Exigences en 
ma t&e de qualite dans l’equilibrage des rotors rigides - 
Partie I : De termination du balourd residue1 admissible. 

IS0 2958 : 1985, Machines a equilibrer - Description, 
carat teristiques et possibilites. 

1 Mkanique 

1.1 centre de gravitk Point d’un corps par lequel passe la 
resultante des forces de pesanteur associees aux masses 
elementaires le constituant, pour toutes les orientations de ce 
corps, en fonction du champ de gravite. 

NOTE - Si le champ est uniforme, le centre de gravite coi’ncide avec le 
centre de masse. 
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IS0 1925 : 1990 (E/F) 

1.2 principal inertia axes: The coordinate directions cor- 
responding to the principal moments of inertia I XiXj (i = j). 

For each set of Cartesian coordinates at a given point, the 
values of the six moments of inertia I XiXj (2 J l , l  = 1, 2, 3) of a 
body are in general unequal; for one such coordinate system, 
the moments I xixj (i f: j) vanish. 

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

NOTES 

1 rxixj = j . XiXj dm, if i # j 
m  

1.2 axes principaux d’inertie: Directions des axes de coor- 
donnees correspondant aux principaux moments d’inertie IiXj 
(i = j). 

Pour chaque ensemble de coordonnees cartesiennes relatives a 
un point donne, les valeurs des six moments d’inertie d’un 
corps1 XiXj (i, j = 1,2,3) sont en general inegales; pour un cer- 
tain systeme de coordonnees, les moments I xixj (i # j) sont 
nuls. 

Les valeurs de Ixixj (i = j> pour ce systeme de coordonnees 
particulieres s’appellent les moments principaux d’inertie et 
les directions des axes correspondants s’appellent les axes 
principaux d’inertie. 

NOTES 

I s (3 - Xi’) dm, if i = j II - 
XiXj 

= XiXj - s XiXj dm, si i # j 
m  

m 

Xi, Xj are Cartesian coordinates. 

2 If the point under consideration is the centre of mass of the body, 
the axes and moments are called central principal axes and central 
principal moments of inertia respectively. 

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

13 
oi a 

critical speed : 
system is excited 

Characteristic speed at which resonance 

NOTE - Depending 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 rigid-r0 tor-mode critical 
speed, 6.2). 

1.4 axis 
rotates. 

rotation : Instantaneous line about which a body . 

NOTES NOTES 

1 If the bearings are anisotropic, there is no stationary axis of rota- 
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. 

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

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

2 Rotor systems 

2.1 rotor: Body, capable of rotation 
which are su pported by bearings. 

generally with journals 

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 

I XiXj 
= 

s (9 - Xi2) dm, si i = j 
m 

r2 = x12 + x2 + x9 

Xi, Xj sont des coordonnees cartesiennes. 

2 Si le point consid& est le centre de masse du corps, les axes et les 
moments sont appeles respectivement axes centraux principaux 
d’inertie et moments centraux principaux d’inertie. 

r2 = x12 + x2 + x9 
Oir 

3 En equilibrage, le terme axe principal d’Iinert!‘e est utilise pour desi- 
gner I’axe centralprincipa/ d’inert!‘e (parmi les trois axes centraux prin- 

quel- cipaux) 
quefois 

le plus proche de I’axe de l’arbre du 
comme axe d’bquilibrage ou axe 

rotor; 
de la 

on le considere 
masse. 

1.3 vitesse critique : Vitesse 
resonance d’un systeme excite. 

caracteristique qui provoque la 

NOTE - Suivant les importances relatives de la rigidite et de la masse 
du pa/ier, de la rigidite et de la masse du rotor, I’effet significatif Sr une 
vitesse critique peut stre le mouvement des tounIons ou 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 
tourne le corps. 

: Ligne instantanee autour de laquelle 

2 SystGmes de rotors 

2.1 rotor: Corps susceptible d’etre anime par un mouvement 
de rotation, et possedant en general des tourtilons support& 
par les paliers. 

NOTE - Le mot rotor s’applique parfois, par exemple, a une masse 
en forme de disque qui n’a pas de tourillon (par exemple un volant). 
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IS0 1925 : 1990 (E/F) 

purpose of balancing only when it is placed on a shaft with journals 
(see 2.4). 

Dans le sens de la definition 2.1, une telle masse en forme de disque 
devient un rotor pour I’Pq~IW~ge uniquement lorsqu’il est place sur un 
arbre ayant des tourillons (voir 2.4). 

2.2 rotor rigide: Rotor dont le balourd peut etre corrige 
dans deux plans quelconques (choisis arbitrairement) (voir 
4.8); apres correction, son balourd rbsiduel ne change pas de 
facon significative (par rapport ZI I’axe de l’arbre) pour toutes 
vit’esses jusqu’a la vitesse de service maximale en tournant dans 
des conditions proches de celles determinees par le systeme 
d’appui definitif. 

22 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. 

NOTE - A rotor which qualifies as a rigid rotor under one set of con- NOTE - Un rotor qui est qualifie de rotor rigide dans un ensemble de 
ditions, such as service speed and initl’al unbalance, may not qualify as conditions, telles que vitesse de service et balourd initial, peut ne pas 
rigid under other conditions. etre qualifie de rigide dans d’autres conditions. 

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

23 
212, e 

rotor flexible 
In raison de sa 

: Rotor 
deforma 

ne repondant 
tion de flexion 

pas a la definition 

2.4 journal 
supported by 

That part of a rotor which is 
bearing in which it revolves. 

in contact with or 2.4 tourillon: Pat-tie d’un rotor qui est en contact avec un 
palier, dans lequel il tourne, ou qui est supportee par ce palier. a 

2.5 journal axis: Mean straight line 
cross-sectional contours of a journal. 

joining the centroids of 2.5 axe du tourillon: Droite moyenne joignant les 
barycentres des sections droites extremes du touri//on. 

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

2.6 centre du tourillon: Intersection de I’axe du tounIon et 
du plan radian 3 I’axe du tourillon ou s’exerce la force transver- 
sale d’appui resultante. 

2.7 shaft axis: The straight line joining the journa! centres. 27 . axe de l’arbre: Droite joignant les centres des tourilfons. 

2.8 inboard rotor: A two-journal rotor which has its centre 
of mass between the journals, without having significant mass 
outside the journals. 

2.8 rotor entre paliers: Rotor a deux tourillons qui a son 
centre de masse entre les deux tourillons et qui ne presente pas 
une masse significative a I’exterieur des tourillons. 

NOTE - For a precise description of the rotor, it may be necessary to 
state the positions of the centre of mass and of the correction planes. 

NOTE - Pour une description precise du rotor, il peut etre necessaire 
de definir les positions du centre de masse et des plans de correction. 

2.9 overhung 
significant mass 

[outboard] rotor: 
located outside the 

A two-journal 
journals. 

rotor with 2.9 rotor en Porte 
masse signif ica tive a 

a faux: Rotor 
l’exterieur des 

B deux touri/lons 
tourillons. 

ayant une 

NOTE - See note to 2.8. NOTE - Voir la note en 2.8. 

2.10 perfectly 
zero unbalance. 

balanced rotor: An ideal rotor which has 2.10 rotor parfaitement equilibre: Rotor ideal ayant un 
balourd nul. 

2.11 mass e ccentricity : The distance 
of a rigid rotor from the shaft axis. 

of the centre of mass 2.11 excentricite de masse : Distance 
masse d’un rotor rigide et I’axe de l’arbre. 

entre le centre 

NOTE - See also 3.17. NOTE - Voir aussi 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. 

2.12 excentricite locale de masse (pour des rotors B 
masse repattie) : Pour de petits elements axiaux decoupes dans 
un rotor, perpendiculairement 3 I’axe de l’arbre, distance du 
centre de masse de chaque element par rapport a I’axe de 
l’arbre. 

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

2.13 support du palier: Partie ou ensemble des parties qui 
transmettent la charge du palier au corps principal de la struc- 
ture. 

3 
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IS0 1925 : 1990 (E/F) 

2.14 foundation: Structure that supports the mechanical 2.14 assise: Structure sur laquelie repose le systeme meca- 
system. nique. 

NOTE - In the context of the balanc/i7g and vibration of rotating 
machines, the term foundation is usually applied to the heavy base 
structure on which the whole machine is mounted. 

NOTE - En mat&e d’Pquil&~~ge et de vibrations de machines tour- 
nantes, I’assise est habituellement la structure de base lourde sur 
laquelle la machine est montee. 

2.15 quasi-rigid rotor: Hexib/e rotor that can be satisfac- 
torily balanced be1ow.a speed where significant flexure of the 
rotor occurs. 

2.15 rotor quasi rigide: Rotor f/exib/e que I’on peut equili- 
brer de facon satisfaisante a une vitesse inferieure 3 celle a 
laquelle se produit une flexion significative du rotor. 

2.16 balancing 
balanced. 

: Rotational speed at which a rotor is 2.16 vitesse d%quili 
rotor est equilibre. 

e: Vitesse de rotation a laquelle un 

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

2.17 vitesse de service: Vitesse de rotation a laquelle un 
rotor fonctionne, lorsqu’il est install6 dans son environnement 
definitif. 

3 Unbalance 3 DhGquilibre - Balourd’) 

NOTE - The definitions in this clause apply to unbalance in rigid 
rotors. They may also be applied to flexible rotors, but because 
unbalance in such rotors changes with speed, any values of unbalance 
given for those rotors must be associated with a particular speed. 

NOTE - Les definitions de cet article concernent le balourd des rotors 
rigides. Elles peuvent s’appliquer egalement aux rotors flexibles; 
cependant, comme le balourd dans ces rotors varie avec la vitesse, 
toute valeur du balourd doit etre associee 5 une vitesse determinee. 

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

3.1 dhequilibre; balourd: itat dans lequel se trouve un 
rotor quand, par suite de forces centrifuges, une force ou un 
mouvement vibratoire est communique & ses paliers. (Voir la 
note ci-dessus.) 

NOTES 

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

NOTES 

1 Le terme (( balourd)) est parfois employ6 comme synonyme de 
valeur du balourd ou vecteur balourd. 2 The term imbalance is sometimes used in place of unbalance, but 

this is deprecated. 2 En anglais, le terme (( imbalance )) est parfois utilise a la place de 
“unbalance” mais il est deconseille. 3 Unbalance will in general be distributed throughout the rotor but 

can be reduced to 3 Le balourd est en general repatti a travers tout le rotor, mais peut se 

a) static unbalance and couple unbalance 
balance vectors in three specified planes, o 

described by three un- 
a) 3 un balourd statique et 3 un couple de balourds decrits par 
trois vecteurs balourds dans trois plans don&, ou b) dynamic unbalance described by two unbalance vectors in two 

specified planes. b) un balourd dynamique 
deux plans don&s. 

decrits par deux vecteu rs balourds dans 

3.2 unbalance vector: Vector whose magnitude is the 
amount of unbalance and whose direction is the angle of un- 
balance. 

3.2 vecteur balourd: Vecteur dont le module represente la 
valeur du balourd et dont la direction determine I’angle du 
balourd. 

3.3 amount of unbalance: Quantitative measure of un- 
balance in a rotor (referred to a plane), without referring to its 
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. 

3.3 valeur du balourd : Mesure quantitative du balourd d’un 
rotor (par rapport B un plan), sans reference a sa position angu- 
laire. Elle est obtenue en faisant le produit de la masse du 
balourd par la distance de son centre de gravitk 21 I’axe de 
l’arbre. 

NOTES NOTES 

1 Units 
inches. 

of u nbalance are, for example, grams millimetres and ounces 1 Les unites de valeur du balou 
limetres et les ounces inches. 

rd sont, par exemple, les grammes mil- 

2 In certain 
changeably. 

countries, the terms “weight” and “mass” are used inter- 2 Dans certains 
indifferemment. 

Pays, les termes ((poids)) et ((masse)) sont utilises 

1) Au terme anglais ((unbalance)) 
cais ((desequilibre)) et ((balourd)). 

correspondent deux termes en fran- 
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IS0 1925 : 1990 (E/F) 

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. 

3.4 angle du balourd: Dans un systeme donne de coordon- 
nees polaires dans un plan perpendiculaire ZI I’axe de l’arbre et 
tournant avec le rotor, angle polaire de la masse du balourd 
dans ce systeme de coordonnees. 

35 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. 

3.5 masse du balourd : Masse que I’on suppose sit&e dans 
un domaine determine, telle que le produit de la masse du 
balourd par son acceleration centripete soit egal au balourd- 
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. 

NOTE - L’acceleration centripete est le produit de la distance entre 
I’axe de l’arbre et la masse du balourd par le carre de la vitesse angu- 
laire du rotor. 

3.6 dhshquilibre statique: &at tel que I’axe centralprinci- 
pal dinertie est uniquement deplace parallelement a I’axe de 
l’arbre. 

3.6 static unbalance: That condition of unbalance for 
which the central principal axis is displaced .only parallel to the 
shaft axis. 

NOTE - The quantitative measure of static unbalance 
the resultant of the two dynamic unbalance vectors. 

can be given bY NOTE - La mesure quantitative du desequilibre statique peut 
donnee par la resultante de deux vecteurs balourds dynamiques. 

etre 

3.7 quasi-static unbalance : That condition of unbalance 
for which the centralprincipalaxis intersects the shaft axis at a 
point other than the centre of gravity. 

3.7 de%Qquilibre quasi statique: Etat tel que I’axe central 
principal d7nertie coupe I’axe de J’arbre en un point autre que le 
ten tre de gravite. 

3.8 couple de balourds: Lorsq u e I’axe ten tral principal 
d’inertie coupe I’axe de l’arbre au centre de gravite, I’etat de 
desequilibre est caracterise par un couple de balourds. 

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

NOTES NOTES 

1 The quantitative 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 centre of 
gravity and the shaft axis. 

1 La mesure quantitative d’un couple de balourds peut etre don&e 
par le vecteur somme des moments des deux vecteurs balourds dyna- 
miques par rapport 9 un certain point de reference situ6 dans le plan 
contenant le centre de gravite et I’axe de l’arbre. 

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

2 Si le balourd statique d’un rotor est corrige dans un seul plan autre 
que celui contenant le point de reference, le couple de balourds sera 
modifie. 

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

39 
cipaf 

d6s6qu ilibre dynamique: Etat tel que I’axe centralprin- 
d’inertie n’est ni parallele ni ne coupe I’axe de l’arbre. 

NOTE - La mesure quantitative du desequilibre dynamique peut etre 
donnee par deux vecteurs balourds complementaires dans deux plans 
specifies (perpendiculaires a I’axe de l’arbre), vecteurs representant 
completement le balourd total du rotor. 

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 of the rotor. 

3.10 residual [final] unbalance: Unbalance of any kind that 
remains after balancing. 

3.10 balourd residue1 [final]: BaJourd de tout type qui sub- 
siste apres I’equiJibrage. 

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

3.11 balourd initial : BaJourd 
rotor avant I’equilibrage. 

de tout type existant dans le 

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. 

3.12 balourd-force: Dans un rotor, par rapport 3 un plan de 
correction, force centrifuge 2r une vitesse donnee (par rapport a 
I’axe de l’arbre) due au balourd dans ce plan. 

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. 

3.13 resultante des balourds-forces: Force resultante du 
systeme des forces centrifuges de toutes les masses elementai- 
res d’un rotor par rapport 3 tout point de I’axe de l’arbre, lors- 
que le rotor tourne autour de I’axe de I’arbre. 

STANDARDSISO.C
OM : C

lick
 to

 vi
ew

 th
e f

ull
 PDF of

 IS
O 19

25
:19

90

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


IS0 1925 : 1990 (E/F) 

NOTE - The resultant unbalance force always lies in the plane 
taining the centre of gravity of the rotor and the shaft axis. 

con- 

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 shafi 
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 
of the rotor and the shaft axis. 

NOTES 

1 The angle and the magnitude of the resultant moment depend in 
general on the position of the reference point. 

2 There exists a certain position of the reference point in which the 
magnitude of the resultant moment reaches its minimum (centre of 
unbalance). 

3 The resultant moment is independent of the position of the 
reference point in the case where the resultant unbalance force is zero. 

3.16 unbalance couple: For the case where the resultant 
unbalance force is zero, the resultant couple of the system of 
centrifugal forces of all mass elements of the rotor. 

3.17 specific unbalance, e: The amount 
balance U divided by the mass m of the rotor. 

of static un- 

NOTES 

1 The specific unbalance is numerically equivalent to the mass eccen- 
tricity (see 2.11). 

2 In the case of a rotor with two correction planes, specific unbalance 
sometimes refers to the unbalance in one plane divided by the rotor 
mass allocated to that plane according to its mass distribution. 

3.18 balance quality grade: For rigid rotors, a measure for 
classification, which is the product of the specific unbalance 
and the maximum service angular velocity of the rotor, in 
millimetres per second. (See IS0 1940-l .I 

3.19 controlled initial unbalance : Initial unbalance which 
has been minimized by individual balancing of components 
and/or careful attention to design, manufacture and assembly 
of the 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. 

NOTE - La resultante des balourds-forces se trouve 
plan contenant le centre de 1 gravit& et I’axe de I’arbre 

toujours dans le 

3.14 balourd-moment : Moment d’une force centrifuge 
d’un element de masse d’un rotor par rapport a un certain point 
de reference situ6 dans le plan contenant le centre de gravite et 
I’axe de l’arbre. 

3.15 rhultante des balourds-moments; resultante des 
moments des balourds-forces : Moment resultant du 
systeme des forces centrifuges de toutes les masses elementai- 
res d’un rotor par rapport 2 un certain point de reference situ6 
dans le plan contenant le centre de gravite et I’axe de l’arbre. 

NOTES 

1 L’angle du plan et I’amplitude de la resultante des moments 
dent en general de la position du point de reference. 

depen- 

2 II existe une certaine position du point de reference pour laquelle 
I’amplitude de la resultante des moments est minimale (axe central de 
balourd). 

3 La resultante des moments est independante de la position du 
de reference lorsque la resultante des balourds- ,forces est nulle. 

point 

3.16 balourd-couple: Dans le cas air la resultante des 
balourds-forces est nulle, la resultante des couples du systeme 
des forces centrifuges de toutes les masses elementaires du 
rotor. 

3.17 balourd sphifique, e: Valeur du balourd statique, U, 
divisee par la masse du rotor, m. 

NOTES 

1 Le balourd specifique est numeriquement equivalent 3 l’excentricith 
de masse (voir 2.11). 

2 Dans le cas d’un rotor 3 deux plans de correction, le balourd specifi- 
que fait parfois reference au balourd dans un plan divise par la masse 
du rotor placee dans ce plan, selon la repartition de sa masse. 

3.18 qualit d’equilibrage: Pour des rotors rigides, une 
mesure a classer qui est le produit du balourd specifique par la 
vitesse angulaire maximale du rotor en service, exprimee en mil- 
limetres par seconde. (Voir IS0 1940-l). 

3.19 balourd initial reduit: Balourd initial reduit au mini- 
mum par I’equifibrage individuel de chaque element et/au par le 
fait d’un choix judicieux de la conception, de la fabrication et de 
I’ assemblage du rotor. 

4 tquilibrage 

4.1 equilibrage: Methode par laquelle la repartition de la 
masse d’un rotor est verifiee et, si necessaire, corrigee de facon 
a garantir que le balourd residue/ ou la vibration des touriffons 
et/au que les forces sur les paliers soient dans des limites speci- 
frees pour une frequence correspondant & la vitesse de service. 

4.2 bquilibrage dans un seul plan [statiquel: Methode par 
laquelle la repartition de la masse d’un rotor rigide est reglee 
pour assurer que le balourd statique residue1 soit dans les limi- 
tes specifiees. 
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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. 

4.3 equilibrage dans deux plans [dynamiquel: Methode 
par laquelle la repartition des masses d’un rotor rigide est corri- 
gee pour assurer que le balourd dynamique residuel’soit dans 
les limites specifiees. 

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. 

4.4 balourd d’indexage: Variation du balourd, indiquee 
apt% JXndexage de deux composants d’un ensemble rotor non 
equilibres I’un par rapport a I’autre, generalement due au desk 
quilibre d’un composant individuel, a I’excentricite des surfaces 
de montage (de contact), et/au a des ajustements avec jeu. 

NOTE - Given repeatability of the interface fit, the change in un- 
balance measured in one component after indexing by 180° is twice the 
error in or resulting from the mating component. 

NOTE - Selon la repetabilite du jeu d’interface, la variation du balourd 
mesuree sur un composant apres indexage a 180° et egale a deux fois 
l’erreur du composant de contact ou causee par ce meme composant. 

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

4.5 methode de correction: Methode par laquelle la repar- 
tition de la masse d’un rotor est reglee pour reduire le balourd, 
ou les vibrations dues au balourd, 3 une valeur acceptable. Les 
corrections sont habituellement effect&es par adjonction ou 
suppression de matiere au rotor. 

4.6 component correction: Correction of unbalance in a 
correction plane by mass addition or subtraction at two or more 
of a predetermined number of angular locations. 

4.6 correction du composant: Correction du balourd dans 
un plan de correction par addition ou soustraction de masse en 
deux positions angulaires ou plus, le nombre &ant predeter- 
mine. 

4.7 polar correction: Correction of amount of unbalance in 
a correction plane by mass addition or subtraction at a single 
angular location. 

4.7 correction polaire: Correction de la valeur du balourd 
dans un plan de correction par addition ou soustraction de 
masse en une position angulaire unique. 

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

4.8 plan de correction [d%quilibragel: Plan perpendicu- 
laire a I’axe de l’arbre d’un rotor dans lequel s’effectue la correc- 
tion du balourd. 

4. 9 measuring plane : Plane perpendicular 
in which the unbalance vector is determined. 

to the shaft axis 49 
dins 

plan de mesure : Plan perpendiculaire 
lequel on determine le vecteur balourd. 

A I’axe de J’arbre 

4.10 reference plane : Any plane perpendicular 
axis to which an amount of unbalance is referred. 

to the shaft 4.10 plan de reference: Tout plan perpendicu 
l’arbre, auquel on rapporte la valeur du balourd. 

laire B I’ axe de 

4.11 test plane: A plane perpendicular to the shaft axis of a 
rotor in which test masses may be attached. 

4.11 plan d’essai : Plan perpendiculaire 3 I’axe de l’arbre 
d’un rotor dans lequel on peut fixer des masses d’essar’. 

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

4.12 limite d’acceptabilite : Valeur maximale d’un parame- 
tre lie au balourd au-dessous de laquelle I’etat de d&quiJibre 
d’un rotor est consider6 comme acceptable. 

4.13 balance tolerance; maximum permissible residual 
un’ba la rice, Uper : In the case of rigid rotors, that amount of 
unbalance with respect to a plane (measuring plane or correc- 
tionplane) which is specified as the maximum below which the 
state of unbalance is considered to be acceptable. 

4.13 tolerance d’equilibre; balourd residue1 maximal 
admis, Uper: Dans le cas de rotors rigides, par rapport a un 
plan (plan de mesurage ou plan de correction), valeur maximale 
du balourd en dessous de laquelle on considere le balourd 
comme acceptable. 

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

4.14 equilibrage in situ: gquifibrage d’un rotor month sur 
ses propres pafiers et ses supports et non sur une machine ;i 
4quiJibrer. 

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. 

NOTE - Dans de telles conditions, I’information necessaire pour reali- 
ser I’equilibrage provient des mesurages des mouvements ou forces 
vibratoires des supports et/au du mesurage des autres reponses 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. 

4.15 indexage: Rotation incrementielle d’un rotor, ou d’une 
pat-tie de I’ensemble rotor, afin de l’amener a une position sou- 
haitee. 

4.16 centrage de masse: Processus de determination de 
I’axe principal d’inefiie du rotor, suivi de I’usinage des tourif- 
Ions, des centres ou d’autres surfaces de reference afin d’ame- 
ner I’axe de rotation, determine par ces surfaces, a proximite de 
I’axe principal. 

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

4.17 masse de correction: Masse fixee 3 un rotor dans un 
plan de correction donne, dans le but de reduire le balourd au 
niveau souhaite. 

4.17 correction mass: A mass attached to a rotor in a given 
correction plane for the purpose of reducing the unbalance to 
the desired level. 

NOTE - On peut effectuer la 
sur le coti! oppose du rotor. 

meme correction en enleva nt de la masse NOTE - The same correction 
the opposite side of the rotor. 

can be effected bY removing mass from 

4.18 calibration mass: A known mass used 4.18 masse d’halonnage: Masse connue utilisee 

a) in conjunction 
cing machine, and 

with a proving rotor, to calibrate a balan- a) en relation avec un 
machine ii &quiJibrer, et 

rotor d’essai pour etalonner une 

b) on the first rotor of a kind, to calibrate a soft bearing 
balancing machine for that particular rotor and subsequent 
identical rotors. 

b) sur le premier rotor d’un certain type, pour etalonner 
une machine ii hquifibrer B pafiers soup/es pour le rotor en 
question et les rotors suivants identiques. 

4.19 masse d’exphrimentation : Masse choisie arbitraire- 
ment (ou par experience prealable avec des rotors similaires) et 
fixee 3 un rotor pour determiner la reponse du rotor. 

4.19 trial mass: A mass selected arbitrarily (or by prior ex- 
perience with similar rotors) and attached to a rotor to deter- 
mine the rotor response. 

NOTE - A trial mass is usually used in “trial-and-error” balancing or 
field balancing where conditions cannot be precisely controlled and/or 
precision measuring equipment is not available. 

NOTE - On utilise generalement une masse d’experimentation pour 
un 6quilibrage par ((experimentation systematique 1) ou un &qui/ibrage 
in situ oti I’on ne peut pas controler les conditions avec precision et/au 
lorsqu’on ne dispose pas d’equipement de mesurage de precision. 

4.20 test mass: A precisely defined mass used in conjunc- 
tion with a proving rotor to test a balancing machine. 

4.20 masse d’essai: Masse definie avec precision et utilisee 
en relation avec un rotor d’essai pour tester une machine ;i 
&quiJibrer. 

1 The use of the term “test weight” is 
mass” is accepted in international usage. 

deprecated ; the term “test 
1 L’utilisation du terme (( poids d’essai )) est deconseillee; le terme de 
(( masse d’essai )) est accept6 dans I’usage international. 2 The specification for a test mass should include its mass and its 

centre-of-mass location; the aggregate effect of the errors in these 
values should not have a significant effect on the test results. 

2 La specification d’une masse d’essai devrait comprendre sa masse 
et I’emplacement de son centre de masse; l’effet cumule des erreurs au 
niveau de ces valeurs ne devrait avoir aucun effet notable sur les resul- 
tats de I’essai. 

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. 

4.21 masses d’essai diffhentielles : Deux masses, repre- 
sentant differentes valeurs de balourds, ajoutees a un rotor 
dans le meme plan transversal en des positions diametralement 
opposees. 

NOTES 
NOTES 1 Differential test masses are 

single test mass is impractical. 
used, for example, in cases where a 

1 On utilise les masses d’essai differentielles, par exemple, 
cas ou il est impossible d’avoir une masse d’essai unique. 

dans des 

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. 

2 En pratique, la partie filetee et la hauteur de la tete de la masse 
d’essai sont maintenues constantes. On fait varier le diametre de la tete 
pour obtenir la difference au niveau de la masse d’essai. 3 The smaller of the two differential test masses is 

the “tare” mass, the larger the “tare-delta” mass. 
sometimes called 

3 La plus petite des deux masses d’essai 
appelee ((tare )), la plus grande ((tare-delta 1). 

diff erentielles est patfois 

8 
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4.22 balourd differentiel: Difference de bafourd entre deux 
masses d’essai diff&entieJJes. 

4.22 differential unbalance: The difference in unbalance 
between the two differential test masses. 

, 

4.23 index balancing (as applied to multipart rotor 4.23 equilibrage par indexage (applique aux rotors 3 plu- 
assemblies): A procedure whereby each part of a multipart sieurs parties): Procedure par laquelle chaque partie d’un rotor 
rotor assembly is corrected within itself for the unbalance errors 21 plusieurs parties se voit corriger les erreurs de balourd qu’elle 
in it, and caused by it, by indexing one part of the assembly comporte et qu’elle engendre, par indexage d’une par-tie de 
with respect to the remainder. I’ensemble par rapport au reste; 

NOTES NOTES 

1 L’equilibrage par indexage est normalement effect& en equilibrant 
un rotor a plusieurs parties dans des limites souhaitees, en indexant 
une pat-tie specifique Sr MO0 par rapport au reste et en corrigeant la 
moitie du balourd d’indexage dans chaque pat-tie. 

1 Index balancing is normally carried out by balancing a multipart 
rotor to within desired limits, indexing a specific part through 180° with 
respect to the remainder and correcting half the indexing unbalance in 
each part. 

2 If 180” indexing is not possible, other angles can 
case, however, vector calculation may be required. 

be used; in that 2 Si I’indexage 3 180° est impossible, on peut utiliser d’autres 
dans ce cas, cependant, un calcul de vecteur peut etre exige. 

angles; 

4.24 plan du transducteur de vibrations: Plan perpendi- 
culaire 3 I’axe de J’arbre dans lequel se trouve le transducteur de 
vibrations. 

4.24 vibrati on transducer plane : Plane perpendicular 
the shafi axis in which the vibration transducer is located. 

to 

5 Balancing machines and equipment 
(See IS0 2953) 

5 Machines 6 equilibrer et equipements 
(Voir IS0 2953) 

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

5.1 machine & equilibrer: Machine qui fournit une mesure 
du balourd d’un rotor en vue de la verification et de la correc- 
tion de la repartition de la masse d’un rotor month sur elle, de 
sotte que le mouvement vibratoire sur les touriffons, ou les for- 
ces sur les pafiers, se manifestant une fois par revolution, puis- 
sent, si necessaire, etre reduits. 

5.2 gravitational [non-rotational] balancing machine : 
Balancing machine that provides for the support of a rigid rotor 
under non-rotating conditions and provides information on the 
amount and angle of the static unbalance. 

5.2 machine 5 Qquilibrer par gravite [non rotativel: 
Machine ;i dquifibrer qui sert de support B un rotor rigide au 
repos et fournit des renseignements sur la quantite et I’angle du 
balourd sta tique. 

5.3 centrifugal [rotational] balancing machine : 
Balancing machine that provides for the support and rotation of 
a rotor and for the measurement of once-per-revolution 
vibratory forces or motions due to unbalance in the rotor. 

5.3 machine 8 equilibrer centrifuge [rotativel: Machine 2r 
6quiJibrer qui set-t de support 3 un rotor et a sa rotation. Elle 
mesure des forces ou des mouvements vibratoires dus au 
balourd du rotor se manifestant une fois par revolution. 

5.4 single-plane [static] balancing machine: Gravita- 
tional or centrifugal balancing machine that provides informa- 
tion for accomplishing single-plane balancing. 

5.4 machine a equilibrer B un seul plan [statiquel: 
Machine ;i kquifibrer par gravite’ ou centrifuge qui fournit des 
renseignements pour executer un hquifibrage dans un seul 
plan. 

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. 

NOTE - L’equilibrage dans un plan unique peut se faire sur les cot& 
d’une paire de couteaux, sans rotation du rotor mais, actuellement, il 
est plus courant de I’effectuer sur des machines A Pqulibrer centrifu- 
ges. 

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

5.5 machine 3 Qquilibrer dynamique [A deux plans]: 
Machine 8 4quiJibrer centrifuge qui fournit des renseignements 
pour executer un 6quiJibrage dans deux plans. 

NOTE - On utilise quelquefois une machine a 
pour executer un &quilibrage dans un seulplan. 

equilibrer dynamique NOTE - Dynamic balancing machines 
complish single-plane balancing. 

are sometimes used to ac- 
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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 a balancing speed above the natural frequency 
of the suspension-and-rotor system. 

5.9 compensating [null-force] balancing machine : 
Balancing machine with a built-in calibrated force system 
which counteracts 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 position and in units of mass such as grams (or ounces) 
in any two measuring planes without significant correction 
plane interference and without requiring individual calibration 
for the first rotor of a kind. 

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

diameter that 

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

5.13 amount indicator: On a balancing machine, the dial, 
gauge or meter used to indicate the amount of unbalance or the 
effect of this unbalance. 

5.14 practical correction unit: Unit corresponding to a 
unit value of the amount of unbalance indicated on a balancing 
machine. For convenience, it is associated with a specific 
radius and correction plane and is commonly expressed as units 
of an arbitrarily chosen quantity such as drill depths of given 
diameter, weight, lengths of wire solder, plugs and wedges. 

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

body to reduce a 

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. 

5.6 machine & equilibrer 3 paliers rigides [avec mesu- 
rage de la force, en dessous de la frequence de reso- 
nance]: Machine dont la gamme de vitesse d’equifibrage est 
inferieure a la frequence propre du systeme suspension et 
ro tar. 

5.7 machine 3 equilibrer & resonance: Machine dont la 
vitesse dequifibrage correspond 3 la frequence propre du 
systeme suspension et rotor. 

5.8 machine a equilibrer 3 paliers souples [au-dessus de 
la frequence de resonance] : Machine dont la vitesse d’equifi- 
brage est superieure a la frequence propre du systeme suspen- 
sion et rotor. 

5.9 machine a equilibrer B compensation [a force nullel: 
Machine a equifibrer g I’interieur de laquelle se trouve un 
systeme de force calibree qui compense les forces dues au 
balourd du rotor. 

5.10 machine 3 equilibrer A lecture directe: Machine a 
equifibrer qui peut etre reglee pour indiquer le balourd en ter- 
mes de position angulaire et en unites de masse telles que les 
grammes (ou les ounces) dans I’un quelconque des deuxplans 
de mesurage sans interaction entre /es plans de correction 
significative et ne necessitant pas d’etalonnage individuel pour 
le premier rotor d’un certain type. 

5.11 diametre utile : Diametre maximal d’une piece qui peut 
etre installee sur une machine a equifibrer. 

5.12 materiel d’equilibrage in situ : Ensemble d’instru- 
ments de mesurage qui fournit des renseignements en vue 
d’eff ectuer les operations d’equifibrage sur des mecanismes 
assembles, non mantes sur une machine a equifibrer. 

5.13 indicateur de balourd: Sur une machine a equifibrer, 
cadran, indicateur ou compteur utilise pour indiquer la valeur 
du balourd ou I’effet de ce balourd. 

5.14 unite pratique de correction: Unite correspondant a 
une valeur unitaire du module du balourd indiquee sur la 
machine a equifibrer. Pour plus de commodite, elle est associee 
B un rayon et 3 un plan de correction determines et est expri- 
mee couramment en unites d’une grandeur choisie arbitraire- 
ment, telle que profondeurs de percage de diametre donne, 
poids, longueurs de batons de soudure, bouchons et tales. 

5.15 contrepoids: Poids ajoute a un corps a un endroit 
choisi en vue de reduire le balourd calcule. 

NOTE - De tels poids peuvent etre utilises pour mettre un corps 
asymetrique en equilibre ou pour reduire les couples de flexion dans un 
corps, par exemple vilebrequins. 

5.16 compensateur: Dispositif incorpore a une machine a 
equifibrer qui permet d’annuler, habituellement par un moyen 
electrique, le balourd initial du rotor, reduisant ainsi le temps 
necessaire & la determination du plan et B I’etalonnage. 

10 
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5.17 angle indicator: Device used to indicate the angle of 
unbalance. 

5.17 indicateur d’angle : Appareil utilise pour indiquer 
l’angle du balourd. 

5.18 sensitivity switch : A control used to change the maxi- 
mum amount of unbalance that can be indicated in a range or 
scale, usually in steps of 1O:l or smaller. 

5.18 commutateur de sensibilite : Commande utilisee pour 
changer le module maximal du balourd qui peut etre indique sur 
une plage ou une echelle, generalement par pas de 10: 1 ou 
moins. 

5.19 angle reference generator: In balancing, a device 5.19 generateur de reference d’angle: En Bquifibrage, 
used to generate a signal which defines the angular position of appareil qui get&e un signal representatif de la position angu- 
the rotor. laire du rotor. 

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

5.20 marques de reference d’angle: Marques sit&es sur 
le rotor pour definir un systeme de reference d’angles lie au 
rotor; elles peuvent etre optiques, magnetiques, mecaniques 
ou radioactives. 

5.21 vector measuring device: Device for measuring and 
displaying the amount and angle of unbalance in terms of an 
unbalance vector, usually by means of a point or line. 

5.21 appareil de mesurage de vecteur: Appareil pour 
mesurer et visualiser, habituellement a I’aide d’un point ou 
d’une droite, le module et I’angle du balourd en fonction du 
vecteur balourd. 

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

5.22 appareil de mesurage des composantes: Appareil 
pour mesurer et visualiser, le module et I’angle du balourd en 
fonction de composantes selectionnees du vecteur balourd. 

5.23 balancing machine minimum response: Measure of 
the machine’s ability to sense and indicate a minimum amount 
of unbalance under specified conditions. 

5.23 reponse minimale d’une machine B equilibrer: 
Mesure de I’aptitude d’une machine a detecter et indiquer le 
module minimal du balourd dans des conditions donnees. 

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

5.24 precision d’une machine 3 equilibrer: Limites entre 
lesquelles un module don& et I’angfe du balourd peuvent etre 
mesures dans des conditions specifiees. 

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

5.25 interaction entre les plans de correction: Variation 
d’indication d’une machine a equifibrer dans un plan de correc- 
tion d’un rotor donne, resultant d’un certain changement de 
balourd dans I’autre plan de correction. 

5.26 correction plane interference ratios : Interference 
ratios ZAB and ZBA of two correction planes A and B of a given 
rotor are defined by the following relationships: 

5.26 taux d’interaction entre les plans de correction: 
Les taux d’interaction ZAB et I,, entre deux plans de correction 
A et B d’un rotor donne sont definis par les relations suivantes: 

where WAB and UBB are the unbalances referring to planes A 
and B respectively, caused by the addition of a specified 
amount of unbalance in plane B; 

oic UAB et UBB sont les balourds se rapportant aux plans A et B 
respectivement, dus a I’addition d’un module specific du 
balourd dans le plan B; 

wBA 
ZBA = - 

4A 

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

air UBA et UAA sont les balourds se rapportant aux plans B et A 
respectivement, dus 3 I’addition d’un module specific du 
balourd dans le plan A. 

NOTES NOTES 

1 The correction plane interference ratio for a balancing machine on 1 Le taux d’interaction entre /es plans de correction devrait 6tre mini- 
which the plane separation has been carefully adjusted should be a mal dans une machine ii &quIibrer dont la sbparation de plan a 6t6 soi- 
minimum. gneusement effect&e. 

2 The ratio is usually given as a percentage. 2 Le rapport est genkalement don& en pourcentage. 
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5.27 taux d’interaction du couple de 
d’interaction I,, est defini par la relation 

balourds : Le‘taux 5.27 couple un balance interference ratio 
ference ratio ISc is defined b y the relationship 

: The inter- 

where US is the change in static unbalance 
balancing machine when a given amount of co 
UC is introduced into the rotor. 

indication of a 
luple unbalance 

oti Us est la variation de I’indication du balourd statique d’une 
machine a equilibrer lorsqu’un module donne du couple de 
balourds Uc est introduit dans le 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 planes on a proving 
rotor. 

NOTE - Ce rapport est generalement utilise lors des essais des machi- 
nes a &qui/ibrer ;i un seulplan et peut etre exprime sous forme de pour- 
centage en le multipliant par la distance maximale entre les plans 
d’essai sur un rotor d’essai. 

5.28 plane separation : Of a balancing machine, the opera- 
tion of reducing the correction plane interference ratio for a 
particular rotor. 

5.28 separation du plan: Dans une machine a equilibrer, 
operation qui consiste a reduire le taux dynteraction entre /es 
plans de correction pour un rotor particulier. 

5.29 balancing machine sensitivity: Of a balancing 
machine under specified conditions, the increment in un- 
balance indication expressed as indicator movement or a digital 
reading per unit increment in the amount of unbalance. 

5.29 sensibilite d’une machine 6 equilibrer: Pour une 
machine a equilibrer dans des conditions donnees, augmenta- 
tion du balourd lu sur un indicateur a aiguille ou numerique due 
8 une augmentation unitaire du module du balourd. 

5.30 plane separation [nodal] network : Electrical circuit, 
interposed between the motion transducers and the unbalance 
indicators, that performs the plane separation function elec- 
trically without requiring particular locations for the motion 
transducers. 

5.30 reseau de plans de separation [nodal]: Circuit elec- 
trique interpose entre les capteurs de mouvement et les indica- 
teurs de balourd; il assure electriquement la fonction de separa- 
tion de plan sans que les capteurs de deplacement aient des 
emplacements particuliers. 

5.31 parasitic mass: Of a balancing machine, any mass, 
other than that of the rotor being balanced, that is moved by 
the unbalance force(s) developed in the rotor. 

5.31 masse parasite: Dans une machine a equilibrer, toute 
masse autre que celle du rotor en tours d’equi/ibrage, dont le 
mouvement est du au(x) balourdfskforcefsl developpe(s) dans 
le rotor. 

5.32 permanent calibration : That feature of a hard bearing 
balancing machine that permits it to be calibrated once and for 
all, so that it remains calibrated for any rotor within the capacity 
and speed range of the machine. 

5.32 etalonnage permanent: Propriete d’une machine a 
equilibrerapaliersrigides qui lui permet d’etre etalonnee une fois 
pour toutes; I’etalonnage reste valable pour tout rotor convena- 
ble a I’egard de la capacite et de la vitesse de la machine. 

NOTE - The 
5.35). 

machine should be set for different rotor d imensions (see NOTE - La machine 
dimensions (voir 5.35) 

devrait etre adaptee a des rotors de diff erentes 

5.33 unbalance reduction ratio WM?): The ratio of the 
reduction in the unbalance by a single unbalance correction to 
the initial unbalance : 

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

6 - U2 RRB = 
4 - U2 u2 

= l-- 
6 4 

u2 

4 
URR = El- 

where Oir 

is the amount of initial unbalance; est la valeur du balourd initial; 

U2 is the 
tion. 

amount of unbalance remaining after one correc- U2 est la valeur du balourd restant apt& une correction 
d’equilibrage. 

NOTES NOTES 

1 Le rapport de rhduction du balourd 
globale de la correction du balourd. 

est une mesure de I’eff icacite The unbalance reduction 
the unbalance correction. 

ratio is a measure of the efficiency 
of 

2 The ratio is usually given as a percentage. 2 Le rapport est generalement donne 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. 

5.34 etalonnage: Processus de reglage d’une machine par 
lequel la ou les indications de balourd sont lues en termes d’uni- 
tes de correction choisies dans des plans de correction speci- 
fies, pour un rotor don& et d’autres rotors essentiellement 
identiques; si necessaire, il peut inclure le reglage de la position 
angulaire. 

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. 

5.35 reglage : Pour une machine a equilibrer a paliers rigides, 
operation 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 

5.36 mise au point mecanique: Operation qui consiste, 
pour une machine a equ/‘lrbrer, B preparer mecaniquement la 
machine pour equilibrer un rotor. rotor. 

5.37 self-balancing device : Equipment which compen- 
sates automatically for changes in unbalance during normal 
operation. 

5.37 dispositif 3 auto-equilibrage : Dispositif qui com- 
pense automatiquement les changements affectant le balourd 
pendant le fonctionnement. 

5.38 minimum achievable residual unbalance, Umar: The 
smallest value of residual unbalance that a balancing machine is 
capable of achieving. 

5.36 balourd residue1 realisable Umar: La plus petite valeur 
de balourd residue1 que permet d’obtenir une machine a equili- 
brer. 

5.39 minimum achievable residual specific unbalance, 
e mar: The smallest value of residual specific unbalance that 
a balancing machine is capable of achieving under given con- 
ditions. 

5.39 balourd residue1 realisable specifique emar: La plus 
petite valeur de balourd specifique residue1 que permet d’obte- 
nir une machine a equl’librer dans des conditions donnees. 

5.40 claimed minimum achievable residual unbalance, 
u mar: The value of minimum achievable residual unbalance 
stated by the manufacturer for his machine, and measured in 
accordance with the procedure specified in IS0 2953. 

5.40 balourd residue1 realisable declare, Umar: La valeur 
de balourd residue1 realisable que le fabricant declare pour sa 
machine, et mesuree conformement au mode operatoire speci- 
fie dans I’ISO 2953. 

5.41 measuring run (on a 
sisting of the following steps 

balancing machine): A run con- 5.41 cycle de mesurage (d’une machine 
cle comportant les phases suivantes: 

equilibrer) : Cy- 

a) mechanical adjustment of 
drive, tooling and/or adaptor; 

the machine, including the a) reglage mecanique de la 
ment du rotor et la mise en 
tion ; 

machi ne, y compris I’entra’ine- 
place des elements d’adapta- 

b) setting of the indicating system; 
b) reglage du systeme indicateur; 

cl preparation of the rotor for the balancing run; 
cl preparation du rotor en vue de son equilibrage; 

d) acceleration of the rotor; 
d) acceleration du rotor; 

e) measurement of the unbalance; 
e) mesurage du balourd; 

f) deceleration of the rotor; 
f) ralentissement du rotor; 

g) any further operations necessary to relate 
obtained to the actual rotor being balanced ; 

the readings 
4) toute operation 
naitre la valeur reelle 
tuees; 

supplementaire necessaire pour con- 
du balourd a partir des lectures effec- 

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

h) toute autre operation necessaire 
celle qui concerne la securite. 

telle que, par exemple, : 
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. 

NOTES 

1 Pour I’PquIibrage dans le cas d’une production en serie, les 
phases a) et b) ne sont habituellement pas realiskes lors du premier 
cycle de mesurage. Pour les cycles suivants de mesurage, les 
phases a), b) et c) ne sont jamais realisees. 

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

2 Le 
tr6le. 

cycle de mesurage est quelquefois appele cycle de con- 
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5.42 balancing run (on a balancing machine): Run con- 5.42 cycle d’equilibrage (sur une machine a equilibrer): 
sisting of one measuring run and the associated correction pro- Cycle constitue d’un cycle de mesurage et de I’operation cor- 
cess. respondante de correction de balourd. 

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. 

5.43 durhe totale d’hquilibrage: Duree comprenant le 
temps necessaire pour tous les cycles d’equilibrage et de mesu- 
rage, y compris les temps de chargement et de dechargement 
de la machine. 

NOTE - The time is normally expressed in minutes. 
NOTE - La dur6e est exprim6e habituellement en minutes. 

5.44 cycle rate: The number of starts and stops that a 
balancing machine, for a given rotor having a specified moment 
of ineflia and for a given balancing speed, can perform per hour 
(without damage to the machine) when balancing the rotor. 

5.44 capacit6 de cycles: Nombre de departs et d’arrets par 
heure que peut effectuer une machine 8 equilibrer lors de I’equi- 
librage d’un rotor donne; ce rotor ayant un moment d’inertie 
specific et une vitesse d’equilibrage donnee. 

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

NOTE - The rate is normally expressed in pieces per hour. 

5.45 capacit6 de production: Inverse de la duree totale 
dequilibrage . 

NOTE - La capacit6 est habituellement exprimee en nombre de pikes 
par heure. 

5.46 traverse test: Test by which the residual unbalances of 
a rotor can be found (see IS0 1940-l) or with which a balanc- 
ing machine may be tested for conformance with the claimed 
minimum achievable residual unbalance Umar . 

5.46 essai de vhification: Essai permettant de determiner 
les balourds residuels d’un rotor (voir IS0 1940-l) ou de verifier 
que les balourds residuels decelables par une machine a equili- 
brer sont conformes 3 la qualite d%quilibrage realisable decla- 
r&e Umar. 

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

5.47 liberth de I’axe vertical: Liberte qu’a un support ou un 
boitier de palier d’une machine a equilibrer horizontale, de pou- 
voir pivoter de quelques degres autour de I’axe vertical passant 
par le centre du palier. 

6 Flexible rotors 6 Rotors flexibles 

6.1 (rotor) flexural critical speed: Speed of a rotor at 
which there is maximum flexure of the rotor and where that 
flexure is significantly greater than the motion of the journals. 

6.1 vitesse critique de flexion (d’un rotor): Vitesse pour 
laquelle la flexion d’un rotor est maximale et telle que la defor- 
mation de flexion correspondante est plus importante que le 
deplacement des tourillons. 

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

6.2 vitesse critique du mode-rotor-rigide : Vitesse pour 
laquelle le deplacement des tourillons est maximal et telle que 
ce deplacement est plus important que la deformation de 
flexion du rotor. 

6.3 (rotor) flexural principal mode: For undamped 
rotor/bearing systems, that mode shape which the rotor takes 
up at one of the (rotor) flexural critical speeds. 

6.3 mode principal de flexion (d’un rotor): Pour les 
ensembles rotorlpaliers non amortis, mode caracterise par la 
deformation elastique que prend le rotor a I’une de ses vitesses 
critiques de flexion. 

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

6.4 equilibrage multiplans: Toute methode, appliquee a 
I’equilibrage des rotors flexibles, qui necessite une correction 
du balourd dans plus de deux plans de correction. 

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. 

6.5 Gquilibrage modal : Operation d’equilibrage des rotors 
flexibles au tours de laquelle sont effectuees des corrections de 
balourd en vue de reduire les amplitudes de vibrations des diffe- 
rents modes principaux de flexion a des valeurs inferieures aux 
limites specifiees. 
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66 . nth modal unbalance: That unbalance which affects 
only the nth principal mode of the deflection configuration of a 

66 . balourd modal d’ordre n: Balourd qui n’affecte que le 
n jerne mode principal de flexion de I’ensemble rotorlpaliers. 

rotor1 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 respectfo its effect on the n th prin- 
cipal mode by a single unbalance vector Un obtained from the formula 

NOTE - Le balourd modal d’ordre n n’est pas un balourd unique; il est 
caracterise par une repartition u(z) des balourds au nieme mode princi- 
pal. II peut etre defini sous forme mathematique par son effet sur le 
nieme mode principal par un vecteur balourd unique 6n : 

I 

L 
Gl= j, u(z) @,M dz 

L 
cl= 5, u(z) @,M dz 

Oh 

where 
@,(z) est la fonction modale; 

@,(z) is the mode function ; L est la longueur du rotor; 
L is the rotor length; U(Z) est la repartition du balourd. 
u(z) is the unbalance distribution. 

6.7 equivalent n th modal unbalance : The minimum single 
unbalance c net equivalent to the n th modal unbalance in its ef- 
fect on the nth principal mode of the deflection configuration. 

NOTES 

1 There exists the relation 8n = Gne @,(ze), where @,(ze) is the mode 
function value for z = ze, the axial coordinate of the transverse plane 
where 8ne is applied. 

2 A set of masses distributed in an appropriate number of correction 
planes and so proportioned that the mode under consideration will be 
affected, may be called the equivalent n th modal unbalance set. 

3 An equivalent n th 
than the nth mode. 

modal unbalance will affect some modes other 

6.7 balourd modal equivalent d’ordre n: Balourd unique 
minimal C net equivalent au balourd modal d’ordre n de par ses 
effets sur le ni*me mode principal de la configuration de la 
deformation. 

NOTES 

1 Gn et Gne sont lies par la relation Gn = Gne @,(Ze), Oir @,(Ze) 
est la valeur de la fonction modale pour z = ze, coordonnee axiale 
du plan transversal dans lequel Gne est applique. 

2 L’ensemble des masses d’equilibrage, reparties dans un nombre 
approprie de plans de correction et calculees de maniere 51 agir sur le 
mode consider6 peut etre design6 par les termes ((ensemble des 
balourds modaux equivalents d’ordre n 1). 

3 Les balourds modaux equivalents d’ordre n affectent des modes 
autres que le nikme. 

6.8 modal balance tolerance: With respect to a mode, that 6.8 tolerance de I’equilibre modal: Pour un mode deter- 
amount of equivalent modal unbalance that is specified as the mine, valeur maximale du balourd modal equivalent specifiee, 
maximum below which the state of unbalance in that mode is en dessous de laquelle un balourd affectant ce mode est consi- 
considered to be acceptable. d&e comme acceptable. 

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

6.9 vibration 5 un multiple de la frequence de rotation: 
Vibration apparaissant a une frequence egale a un multiple 
entier de la frequence de rotation. 

NOTE - This vibration may be caused by anisotropy of the rotor, non- 
linear characteristics of the rotor/bearing system, or other causes. NOTE - Cette vibration peut etre causee par I’anisotropie du rotor, la 

non-linearit des caracteristiques de I’ensemble rotorlpaben, ou 
d’autres phenomenes. 

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

6.10 balourd cause par un phenomene thermique: 
Variation significative du balourd resultant des variations de 
temperature d’un rotor. 

NOTE - The change in condition may be permanent or temporary. NOTE - La variation peut etre permanente ou temporaire. 

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. 

6.11 equilibrage 3 basse vitesse (concerne les rotors flexi- 
b/es) : Methode d’kquilibrage a une vitesse pour laquelle le rotor 
a equilibrer peut etre consider6 comme rigide. 

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. 

6.12 equilibrage 8 haute vitesse (concerne les rotors flexi- 
b/es) : Methode d’hquilibrage a une vitesse pour laquelle le rotor 
a equilibrer ne peut etre consider6 comme rigide. 
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7 Corps-libres rigides en rotation 7 Rotating rigid free-bodies 

Les definitions de cet article sont applicables aux corps-libres 
rigides en rotation. Toutefois, lorsque I’on monte un de ces 
corps sur une machine a equilibrer, il peut etre consider6 
comme un rotor et, dans ce cas, on peut utiliser les definitions 
des articles 1 a 5. 

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. I corps-libre rigide : Systeme d’elements presentant des 
liaisons internes rigides et qui n’est pas soumis a des contrain- 
tes externes. 

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

7.2 corps-libre rigide en rotation: Corps-llbre rigide tour- 
nant autour d’un axe. 

7.2 rotating rigid free-body: Rigid free-body rotating 
about an axis. 

NOTE - 
axis. 

The rotation axis is not stationary if it is not a ten tral principal NOTE - L’axe de rotation n’est pas immobile, s’il n’est pas un axe cen- 
tral principal d’inertie. 

7.3 centre of mass: That point associated with a body 
which has the property 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 corresponding first moment of the system. 

7.3 centre de masse: Point d’un systeme tel qu’un moment 
du premier ordre par rapport a un plan quelconque d’une pat-ti- 
cule imaginaire, sit&e en ce point, de masse egale 21 la masse 
du systeme, soit egal au moment du premier ordre de I’ensem- 
ble des points massiques du systeme. 

NOTE - The position of the centre of mass FC of a material system 
consisting of point masses mi (i = 1, 2, . . ., IV) located at positions c 
is defined by 

NOTE - La position du centre de masse FC d’un systeme materiel, 
compose de masses ponctuelles mi (i = 1,2, . . ., N) sit&es aux points 
G, est definie par 

N c F?lifj N 

c ??lic 
i=l 

Fc = 
N 

*z mi 
I= 1 

I= 1 
7c = 

N 

c ? 
. I= 1 

7.4 principal axis location : The axis location defined by the 
offset of the centre of mass from the design axis and the tilt 
angle of the principal axis from the design axis. 

7.4 emplacement de I’axe principal: Position de I’axe defi- 
nie par la distance entre le centre de masse et I’axe de construc- 
tion, et par I’angle entre I’axe principal et I’axe de construction. 

7.5 design axis: Axis about which parts and assemblies are 
designed and about which it is intended that the body be 
balanced. 

7.5 axe de construction: Axe par rapport auquel les pieces 
et les assemblages sont concus et autour duquel on desire que 
le corps soit en equilibre. 

NOTE - In the ideal case, the design axis and spin axis coincide. NOTE - Dans le cas ideal, les axes de construction et de pivotement 
coincident. 

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

7.6 balourd d’un corps-libre rigide: Sur une machine a 
equilibrer, balourd que presente tout corps-fibre rigide, 
lorsqu’un mouvement de rotation est communique autour de 
son axe de pivotement par suite des forces centrifuges. 

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. 

Le mouvement de rotation de I’axe principal 
conique ou bien une combinaison des deux. 

peut etre cylindrique 
ou 

2 Les definitions du dQs6quilibre statique d’un corps-libre rigide, 
du dhshquilibre de couple d’un corps-libre rigide et du dhshquili- 
bre dynamique d’un corps-libre rigide sont identiques a celles don- 
nees en 3.6, 3.8 et 3.9 except6 I’axe de pivotement qui doit etre substi- 
tue 8 I’axe de l’arbre. 

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. 

7.7 hquilibrage d’un corps-libre rigide: Procedure permet- 
tant de verifier la repartition de la masse d’un corps-libre rigide 
et, si besoin est, de la corriger, afin d’obtenir que l’emplace- 
ment de l’axe principal soit dans un domaine specific. 
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8 Balancing machine tooling 

8.1 dummy rotor: In a balancing procedure, an attachment 
of adequate stiffness and of the same dynamic characteristics 
kentre-of-mass location, mass and moments of inertia) as the 
rotor, or part of a rotor, it replaces. 

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

8.3 unbalance bias of a mandrel [balancing arbor] 
known amount of unbalance added to a balancing arbor. 

:A 

NOTE - Biasing a balancing arbor generally serves the purpose of 
either compensating for the residual unbalance that run-out of the 
balancing arbor’s rotor mounting surface causes when this single 
balancing arbor is used in balancing a series of rotors of the same mass 
or introducing a specified unbalance at a specific angular position for 
the purpose of balancing parts which, after being removed from the 
balancing arbor, are to have a specified unbalance. 

8.4 bias mass The mass added to a 
arbor1 to create a desired unbalance bias. 

mandrel [balancing 

85 master rotor: A calibration rotor with provision for 
adding calibration masses at a known location and used for 
periodically checking the calibration of a balancing machine. 

8.6 nodal bar: A rigid bar coupled through bearings to a 
flexibly supported rigid rotor, its motion being essentially 
parallel to that of the shaft axis. 

NOTES 

1 Its function is to provide correction plane separation by locating the 
motion transducers at centres of rotation corresponding to centres of 
percussion located in correction planes. 

2 A motion transducer so located has minimum correction plane 
in tetierence ratio . 

8.7 calibration rotor: Rotor (usually the first of a series) 
used for the calibration of a balancing machine. 

8.8 proving [test] rotor: Rigid rotor of suitable mass 
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. 

8 Outillage de machine a equilibrer 

8.1 rotor equivalent: Dans une procedure d’equil’ibrage, 
element de rigidite adequate et de memes caracteristiques 
dynamiques (emplacement du centre de masse,. masse et 
moments d’?nert/‘e) que le rotor qu’il remplace ou une pat-tie de 
celui-ci. 

8.2 faux arbre; arbre d’equilibrage: Arbre usine sur lequel 
la piece est montee pour I’equilibrage. 

8.3 balourd de compensation d’un faux arbre [arbre 
d’6quilibragel: Module connu d’un balourd ajoute a un arbre 
d’equilibrage . 

NOTE - Le balourd de compensation d’un arbre d’equilibrage sert 
generalement soit a compenser le balourd rhiduel que provoque 
I’excentricite de la surface du montage du rotor, de I’arbre d’equili- 
brage lorsque celui-ci seulement est utilise pour equilibrer une serie de 
rotors de meme masse, soit a realiser un balourd sp&ifit? dans une 
position angulaire specifique pour equilibrer des pieces, qui, apres avoir 
et6 retirees de I’arbre d’equilibrage, doivent avoir un balourd specific. 

84 masse d’un balourd de compensation : Masse ajoutee 
a’un faux arbre [arbre d’equilibragel pour creer un balourd de 
compensation voulu. 

8.5 rotor de contr6le: Rotor d’etalonnage qui possede des 
masses d’etalonnage en une position don&e et utilise pour 
verifier periodiquement I’etalonnage d’une machine a equili- 
brer. 

8.6 barre nodale: Barre rigide couplee par les paliers 8 un 
rotor rigide support6 elastiquement et dont le mouvement est 
essentiellement parallele a celui de I’axe de l’arbre. 

NOTES 

1 Elle permet la separation des plans de correction; les capteurs de 
mouvement sont places aux centres de rotation correspondant aux 
centres de percussion situ& dans les plans de correction. 

2 Un capteur de mouvement ainsi position& 
mal d’interaction entre /es plans de correction. 

possede un taux mini- 

87 
d’une 
brer. 

rotor d’&alontia ge: Rotor (generalement le premier 
serie) utilise pour I’etalonnage d’une machine a equili- 

8.8 rotor de vhification [d’essail: Rotor rigide de masse 
convenable utilise pour verifier les machines a equilibrer; ce 
rotor etant suffisamment equilibre pour permettre I’introduc- 
tion d’un balourd p&is au moyen des masses additionnelles 
dont le module et la position angulaire sont reproductibles. 
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Annex A 
(informative) 

Illustrated guide to balancing 
machine terminology 

A.1 General 

This annex provides an illustrated terminology for balancing 
machines. It applies to all forms of communication, for example 
technical correspondence, specification and catalogues. 

A.2 Figures illustrating terms 

The terms in this International Standard are illustrated in figures 
A.1 to A.20. 

A.3 Index of equivalent terms 

A numerical index of equivalent balancing machine terms in 
English, French and German is given in the keys to the figures. 

Annexe A 
(informative) 

Guide illustr6 de la terminologie 
de la machine 6 6quilibrer 

A.1 Gh5ralit6s 

La presente annexe fournit une terminologie illustree sur les 
machines a equilibrer. Elle s’applique 8 toutes formes de com- 
munications, par exemple correspondance technique, specifi- 
cations et catalogues. 

A.2 Figures illustrant les termes 

Les termes de la presente Norme internationale sont illustres 
sur les figures A.1 a A.20. 

A.3 Index des termes equivalents 

Un index numerique des termes equivalents des machines a 
equilibrer en anglais, en francais et en allemand est donne dans 
les Iegendes des figures. 
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1 Drive motor 

2 Headstock 

3 Protractor/angle scale 

4 Index mark 

5 Face plate 

6 Universal joint drive shaft 

7 Drive shaft safety guard 

8 Drive adaptor 

9 Sub-base 

10 Plinth 

11 Bed 

12 SuppoR 

Legende 

Moteur d’entraTnement 

2 Unite de transmission 

3 Disque gradue/echelle angulaire 

4 Rep&e 

5 Bride frontale 

6 Arbre d’entrainement articule/arbre 
a cardan 

7 Protecteur de I’arbre d’entraTnement 

8 Manchon d’entrainementlentrainement 

9 Embase 

10 Socle 

11 Bane 

12 support 

1 Antriebsmotor 

2 Getriebe 

3 Winkelskale 

4 Bezugsmarke 

5 Anschlul3flansch 

6 Gelen kwelle 

7 Gelenkwellenschutz 

8 Antriebsmitnehmer 

9 Grundplatte 

10 Sockel 

11 Bett 

12 Lagerstander 

Figure A.1 - Machine with end-drive 
Figure A.1 - Machine 6 entrainement axial 

Bild A.1 - Maschine mit Gelenkwellenantrieb 
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6 1 

8 

9b 

Key 

1 Open roller 

2 Roller carriage 

3 Journal diameter scale 

4 Index mark 

5 Height adjustment 

6 Safety bracket (hold-down) 

7 Bearing bridge 

8 Suspension springs 

9a Transducer (pick-up) 

9b Transducer (pick-up) alternative 
position 

10 support 

11 Riser 

12 Moving ‘gear (axial adjustment) 

Lbgende 

1 Galet 

2 Support de galets 

3 Echelle des diametres des tourillons 

4 Rep&e 

5 Reglage en hauteur 

6 Etrier de securitelcontre-palier 

7 Traverse de palier 

8 Suspension 

9a Transducteur (capteur) 

9b Transducteur (capteur) (autre position 
possible) 

10 support 

11 Rehausse 

12 Mecanisme de deplacement (reglage 
axial) 

Legende 

1 Tragrolle 

2 Tragrolleneinsatz 

3 Einstellskale fur Zapfendurchmesser 

4 Bezugsmarke 

5 Htjneneinstellung 

6 Radial-Gegenlager 

7 Lagerbrticke 

8 Stiitzfedern 

9a MeBwert-Aufnehmer 

9b MeBwert-Aufnehmer (alternative 
Position 1 

10 Lagerstander-Grundkbrper 

11 Untersatz 

12 Fahmerk 

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

Bild A.2 - Lagerstander mit Aufnehmer 
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Key L6gende Legende 

1 Negative .load roller 1 Galet pour charge negative 1 Gegenrolle 

Key 

1 Centre-line of support 

2 Offset 

Key 

1 Roller 

2 Bracket 

Figure A.3 - Hold-down with negative load bearing 
Figure A.3 - Contre-palier 6 galet pour charge negative 

Bild A.3 - Radial-Gegenlager fur nach oben gerichtete LagerktWte 

LQgende 

1 Axe de support 

2 Galet d6port6 

Figure A.4 - Offset roller carriage 
Figure A.4 - Support B galets deportes 

Bild A.4 - Vorgebaute Tragrollen 

Lhgende 

1 Galet 

2 Tasseau 

Legende 

1 Tragrolleneinsatzachse 

2 Tragrollen-Vorbau 

Legende 

1 Gegenrolle 

2 Gegenrollentrsger 

Figure A.5 - Axial thrust stop 
Figure A.5 - Butee axiale 

Bild A.5 - Axial-Gegenhalter 
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Roller carriage 

Inclined rollers 

Key 

1 Sleeve bearing carriage 

2 Liner 

3 Half sleeve bearing/hydrodynamic 
or hydrostatic 

Lhgende Legende 

1 Support a galet 

2 Galet incline 

Figure A.6 - V-roller carriage 
Figure A.6 - Support 3 galets obliques 

Bild A.6 - Schr&grolleneinsatz 

Figure A.7 - V-block 
Figure A.7 - Bloc-support oblique 

Bild A.7 - Prismenlager 

3 
2 

1 
ti 

L6gende Legende 

1 Schragrolleneinsatz 

2 Schragrolle 

1 Support de demi-palier a coussinet 1 Gleitlagereinsatz 

2 Garniture 2 Lagerschale 

3 Demi-palier 9 coussinet/ 3 (Offene) Gleitlagerung/ hydrodynamisch 

hydrodynamique oder hydrostatisch 
ou hydrostatique 

Figure A.8 - Half sleeve bearing carriage 
Figure A.8 - Support de demi-palier 5 coussinet 

Bild A.8 - Gleitlagereinsatz 
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Key 

1 Saddle 

2 Degree of freedom 

3 Vertical axis saddle bearing carriage 

Key 

1 Tiebar arm 

2 Tiebar 

1 1. v * 2 

\ 
\ ‘1. i 

3 “. : 
+ 

.-.- /,-- 
i ‘\ 
I 

\ 
) 

Lhgende Legende 

1 Coquille 1 Sattel 

2 Degr6 de libert6 2 Frei heitsgrad 

- 3 Support de palier 8 coquille 8 axe vertical 3 Lagerbrticken-Aufsatz 

Figure A.9 - Saddle bearing assembly 
Figure A.9 - Ensemble de palier ;i coquille 

Bild A.9 - Sattellagerung 

Legende 

1 Bras de liaison 

2 Liaison 

Legende 

1 Ausleger 

2 Verbindungsstange 

Figure A.10 - Tiebar frame 
Figure A.10 - Cadre de liaison 

Bild A.10 - Verbundrahmen 
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Key Lbgende Legende 

1 Drive motor 

2 Driving belt 

3 Rotor 

4 Scanning head (typical for machines 
with other than end drive) 

1 Moteur d’entraCnement 

2 Courroie d’entrainement 

3 Rotor 

4 T&e de lecture (typique pour les 
machines a entra7nement autre qu’axial) 

1 Antriebsmotor 

2 Antriebsriemen 

3 Rotor 

4 Lesekopf (typisch fur die Maschinen mit 
Antrieb anders als Gelenkwellenantrieb) 

Figure A.13 - Tangential belt-drive 
Figure A.13 - Entrafnement par courroie tangentielle 

Bild A.13 - Tangentialbandantrieb 

Key 

1 Drive motor 

2 Driving belt 

3 Rotor 

Lkgende Legende 

1 Moteur d’entrainement 1 Antriebsmotor 

2 Courroie d’entrainement 2 Antriebsriemen 

3 Rotor 3 Rotor 

Figure A.14 - Underslung belt-drive 
Figure A.14 - Entralnement par courroie & enfilement 

Bild A.14 - Umschlingungsbandantrieb 
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Key Lhgende Legende 

1 Drive motor 1 Moteur d’entrahement 1 Antriebsmotor 

2 Driving belt 2 Courroie d’entrahement 2 Antriebsriemen 

3 Rotor 3 Rotor 3 Rotor 

Key Lbgende Legende 

1 Drive motor 1 Moteur d’entrahement 1 Antriebsmotor 

2 Friction roll 2 Galet de friction 2 Reibrolle 

3 Rotor 3 Rotor 3 Rotor 

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

Bild A.15 - Scherenbandantrieb 

Figure A.16 - Friction roller-drive 
Figure A.16 - Entra’inement par galet de friction 

Bild A.16 - Reibrad-Antrieb 
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Key 

1 Drive motor 

2 Driving belt 

3 Rotor 

K’ey 

1 Open stator 

2 Rotor 

3 Power input 

LGgende 

Moteur d’entrahement 

2 Courroie d’entrahement 

3 Rotor 

Legende 

Antriebsmotor 

2 Antriebsriemen 

3 Rotor 

Figure A.17 - Overslung belt-drive 
Figure A.17 - Entrainement par courroie 8 6trier relevable 

Bild A.17 - Klappbiigel-Bandantrieb 

Legende 

Stator ouvert 

2 Rotor 

3 Bornes de tension 

Legende 

1 Offener Stator 

2 Rotor 

3 Eingangsklemmen 

Figure A.18 - Induction drive 
Figure A.18 - Entra’inement par induction 

Bild A.18 - Drehfeldantrieb 
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Key 

1 Air-jet 

2 Rotor 

Key 

1 Assembly with self-drive 

2 Power input 

L6gende 

1 Buse d’air 

2 Rotor 

Figure A.19 - Air-drive 
Figure A.19 - Entrahement par air 

Bild A.19 - Druckluftantrieb 

Lbgende 

1 Ensemble rotor auto-entrain6 

3 Bornes de tension 

Legende 

1 Luftdiise 

2 Rotor 

Legende 

1 Zusammenbau mit Eigenantrieb 

2 Eingangsklemmen 

Figure A.20 - Self-drive 
Figure A.20 - Auto-entrahement 

Bild A.20 - Eigenantrieb 
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