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Foreword

ISO (the International Organization for Standardization) is a worldwide federation of
natio i i ing International

Standards is normally carried out through ISO 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 jtake part in the work. ISO
collaborates closely with the International Electrotechnical Commission (IEC) on all
matters of electrotechnical standardization.

Draft International Standards adopted by the ‘tegchnical committees fare circulated to
the member bodies for voting. Publication ‘as ‘an International Standlard requires ap-
proval by at least 75 % of the member bodies casting a vote.

International Standard 1ISO 2041 was prepared by Technical Committee ISO/TC 108,
Mechanical vibration and shock:

This second edition cancels@nd replaces the first edition (ISO 2041 : 1975), of which it
constitutes a technical, revision.

Annexes A to C-of‘this International Standard are for information only.

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 jpartie du comité
technique créé a cet effet. Les organisations internationales, gouvernementales 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 électrotechnique.

Les projets de Normes internationales adoptés par les comités technifues sont soumis

aux comités membres pour vote. Leur publication comme Normes internationales re-
quiert I'approbation de 75 % au moins des comités membres votants.

La Norme internationale 1SO 2041 a été élaborée par le comité technique ISO/TC 108,
Vibrations et chocs mécaniques.

Cette deuxiéme édition annule er remplace la premiére édition (1ISO 2041 : 1975), dont
elle constitue une révision technigue.

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

1SO 2041 : 1990 (E/F)

Scope

This Interrjational Standard defines terms, in English and
French, relating to vibration and shock. An alphabetical index is
provided fdr each of the two languages.

1 General

1.1 displacement; relative displacement: A vector quan-
tity that specifies the change of position of a body, or particle,
with respegt to a reference frame.

NOTES

1 The reference frame is usually a set of axes at a mean position or a
position of rest. In general, the displacement can be represented by a
rotation vector, a translation vector, or both.

2 A displagement is designated as relative displacement\if-it is
measured wfth respect to a reference frame other than.the-primary
reference frgme designated in the given case. The relative displace-
ment betwgen two points is the vector difference, between the
displacements of the two points.

1.2 velogity; relative velocity: A vector that specifies the
time-derivative of displacement.

1 The reference frame is usually-a set of axes at a mean position or a
position of rest. In generali~the velocity can be represented by a ro-

1.3 acceleration: A vector that specifies the time-derivative
of velocity.

NOTES

1 The reference frame is usually a set of axes at a mean position or a
position of rest. In general, the acceleration can be represented by a ro-
tation vector, a translation vector, or both.

2 An acceleration is designated as relative acceleration if it is
measured with respect to a reference frame other than the inertial
reference frame designated in a given case. The relative acceleration
between two points is the vector difference between the accelerations
of the two points. .

Domaine d‘application

cais, les termes relatifs aGx)vibrations et aux|chocs. Un index

La présente Norme internationale définit, en Igiais et en fran-
alphabétique est donné.-dans les deux langu

1 Généralités

1.1 déplacement; déplacement relatif:|Grandeur vecto-
rielle quidéfinit le changement de position d’un corps ou d’'un
point,matériel par rapport a un systéme de référence.

NOTES

1 Le systéme de référence est habituellement un systéme d'axes se
rapportant 3 une position moyenne ou a une position de repos. En
général, le déplacement peut étre représenté par yn vecteur rotation,
un vecteur translation ou les deux.

2 Un déplacement est dit déplacement relatif
rapport 3 un systeme de référence autre que le sy
absolu que I'on a choisi. Le déplacement relatif e
la différence vectorielle entre les déplacements de

s'il est mesuré par
stéme de référence
htre deux points est
ces deux points.

1.2 vitesse; vitesse relative : Vecteur qui feprésente la déri-
vée du déplacement par rapport au temps.

NOTES

1 Le systeme de référence est habituellement un systéme d’axes se
rapportant 3 une position moyenne ou a une position de repos. En
général, la vitesse peut étre représentée par un vracteur rotation, un
vecteur translation ou les deux.

2 Une vitesse est dite vitesse relative, si elle est mesurée dans un
systéme de référence autre que le systéme de référgnce absolu que I'on
a différence vecto-

nelle entre les vitesses de ces deux pomts

1.3 accélération: Vecteur qui représente la dérivée d'une
vitesse par rapport au temps.

NOTES

1 Le systéme de référence est habituellement un systéme d’'axes se
rapportant 3 une position moyenne ou a une position de repos. En
général, I'accélération peut étre représentée par un vecteur rotation, un
vecteur translation ou les deux.

2 Une accélération est dite accélération relative si elle est mesurée
par rapport a un systéme de référence autre que le systéme de réfé-
rence d'inertie que I'on a choisi. L'accélération relative entre deux
points est la différence vectorielle entre les accélérations de ces deux
points.
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3 Various self-explanatory modifiers, such as peak, average, and
r.m.s. (root-mean-square), are often used. The time intervals over
which the average or root-mean-square values are taken should be
indicated or implied.

4 Acceleration may be oscillatory, in which case simple harmonic
components can be defined by the acceleration amplitude (and fre-
quency), or random, in which case the r.m.s. acceleration (and band-
width and probability density distribution) can be used to define the
probability that the acceleration will have values within any given
range. Accelerations of short time duration are defined as transient
accelerations. Non-oscillatory accelerations are defined as sustained
accelerations, if of long duration, or as acceleration pulses, if of short
duration.

3 On utilise souvent des qualificatifs qui se comprennent d’eux-
mémes tels que créte, moyenne, valeur efficace (valeur moyenne
quadratique). Les intervalles de temps pendant lesquels on prend les
valeurs moyennes ou les valeurs quadratiques devraient étre indiqués
ou implicitement connus.

4 L'accélération peut étre périodique, auquel cas on peut définir les
harmoniques par des amplitudes d'accélération (et des fréquences), ou
bien aléatoire, auquel cas on peut utiliser la valeur efficace de
I'accélération (ainsi que la largeur de bande et la distribution statistique
de la densité spectrale) afin de définir quelle probabilité il y a pour que
les valeurs de I'accélération se situent dans une gamme donnée. Les
accélérations de courte durée sont définies comme accélérations tran-
sitoires. Les accélérations non périodiques, si elles sont de courte

durée —se définissent de la_méme maniére que des accélérations d'im-

by the force of gravity at the surface of the Earth. It varies with

14 accelecr;Ftion of gravity, g: The acceleration produced
the latitude and elevation of the point of observation.

NOTES

pulsion et, si elles sont de longue durée, de la méme maniére que des
accélérations entretenues.

1.4 accélération due a la pesanteur, g: Accglération due a
la force de gravité a la surface de la\terre. Elle vdrie avec la lati-
tude et la hauteur du point d’observation.

NOTES

1 By intern
(= 980,665 cm
as the standard

2 Acceleration

1.5 jerk: A
acceleration.
1.6 inertial

A coordinate
mechanics) ar

NOTE — An in
which is fixed i

1.7 inertia
by a mass whi

1.8 oscillat
magnitude of

htional agreement, the value 9,806 65 m/s?
s2 = 386,089 in/s2 = 32,174 0 ft/s2) has been chosen
acceleration due to gravity (g).

magnitude is frequently expressed as a multiple of g.

vector that specifies the time-derivative of

reference system; inertial reference frame:
system in which the laws of inertia (classical
e valid.

ertial reference system signifies a coordinate_system
space and, thus, not accelerating.

orce; inertial force: The reaction force exerted
en it is being accelerated.

on: The variation, usually with time, of the
a quantity with respect-to a specified reference

when the anitude is alternately./greater and smaller than
I

some mean Vi

1.9 sound:

ue.

(1) The sengation 'of-hearing excited by an acoustic oscil-

lation.

1 Par accord international, la valeur

9,806 656 m/s?

(= 980,665 cm/s2 = 386,089 in/s2 = 32,174 0 ft/sf) a été choisie

pour I'accélération normale due a la pesanteur (g).

2 L'intensité d’une accélération est souvent expriméq
de g.

1.5 saccade; jerk: Vecteur qui représente la d
port au-temps de I'accélération.

1.6 triédre de référence d’inertie; systéme

b par un mulitiple

érivée par rap-

de référence

d’inertie: Systéme de coordonnées dans leqyel les lois de

I'inertie sont applicables (mécanique classique).

NOTE — Un triedre de référence d’inertie est un syst¢me de coordon-

nées qui est fixé dans |’'espace et, par conséquent, ne §
|ération.

1.7 force d’inertie: Force de réaction
lorsqu’elle est soumise a une accélération.

1.8 oscillation: Variation, habituellement e

ubit pas d’'accé-

d’'une masse

h fonction du

temps, de l'intensité par rapport & une valeur de téférence pres-

crite, lorsque l'intensité varie autour d'une d
moyenne.

1.9 son:
(1) Sensation auditive engendrée par une ond

(2) Vibration acoustique capable d’éveiller

ertaine valeur

P acoustique.

ine sensation

(2) Acoustic

oscillation of such a character as to be capable of

exciting the sensation of hearing.

(3) An oscillation in pressure, stress, particle velocity, etc., in
a medium with internal forces.

auditive.

(3) Une oscillation de pression, de contrainte,
particule, etc. dans un milieu, champ de forces

de vitesse de
internes.

1.10 acoustics: The science and technology of sound,
including its production, transmission and effects.

1.11 environment: The aggregate, at a given moment, of all
external conditions and influences to which a system is sub-
jected. [See induced environment (1.12) and natural environ-
ment (1.13).]

1.10 acoustique: Partie de la science et de la technique
relative a I'étude des sons et concernant leur production, leur
propagation et leurs effets.

1.11 environnement: Ensemble, 4 un moment donné, de
toutes les conditions et influences extérieures auxquelles un
systéme est soumis. [Voir environnement induit (1.12) et envi-
ronnement nature/ (1.13).]
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1.12 induced environment: Those conditions external to a
system generated as a result of the operation of the system.

1.13 natural environment: Those conditions generated by
the forces of nature and the effects of which are experienced by
a system when it is at rest as well as when it is in operation.

1.14 preconditioning: The climatic and/or mechanical
and/or electrical treatment procedure which may be specified
for a particular system so that it attains a defined state.

ISO 2041 : 1990 (E/F)

1.12 environnement induit: Conditions externes 3 un
systéme et engendrées par son fonctionnement.

1.13 environnement naturel: Conditions engendrées par
les phénomeénes naturels et dont les effets sont ressentis par le
systéme, qu’il soit au repos ou en fonctionnement.

1.14 préconditionnement: Procédé de traitement climati-
que et/ou mécanique et/ou électrique qui peut étre spécifié
pour un certain systeme afin qu'il atteigne un certain état

1.15 conditioning: The climatic and/or mechanical and/or
electrical cpnditions to which a system is subjected in order to
determine the effect of such conditions upon it.

1.16 ex1itation; stimulus: An external force (or other
input) appljed to a system that causes the system to respond in
some way

1.17 response (of a system): A quantitative expression of
the output|of the system.

1.18 trapsmissibility: The non-dimensional ratio of the
response aT'nplitude of a system in steady-state forced vibration
to the excltation amplitude. The ratio may be one of forces,
displacemgnts, velocities or accelerations.

1.19 ovégrshoot (undershoot) : If the output of a system is
changed frpm a steady value A to a steady value B by varying
the input, buch that value B is greater (less) than'4, then the
response if said to overshoot (undershoot) when the maximum
(minimum)| transient response exceeds (is/less‘than) value B.

NOTE — The difference between the maximum (minimum) transient
response and the value B is the value.of\the overshoot (undershoot).

1.20 syst[em: An aggrégate of the relevant and/or con-
stituent pafts of a device.

1.21 lindar.system: A system in which the response is pro-
portional tj) the magnitude of the excitation.

défint:

1.15 conditionnement: Conditions cljmatiques et/ou
mécaniques et/ou électriques auxquelles un|systéme est sou-
mis dans le but de déterminer_|'effet produit

1.16 excitation: Sollicitation extérieure (ol autre impulsion)
appliquée a un systéme-“qui amene celui-ci p répondre d'une
certaine facon.

1.17 réponse (d’'un systéme): Expression |quantitative de la
sortie d‘n systeme.

118" facteur de transmission: Rapport sans dimension du
module de la réponse d'un systéme en régime|stabilisé de vibra-

tion forcée au module d’excitation. Ce peut §
forces, de déplacements, de vitesses ou d’aq

1.19 sur-dépassement (sous-dépassem
variation de I'entrée, la sortie d'un systéme e
stabilisation, d'une valeur A a une valeur B,
plus grande (petite) que la valeur 4, on dit q

ttre un rapport de
tcélérations.

nt) : Si, pour une
t modifiée, apres
la valeur B étant
e la réponse sur-

dépasse (sous-dépasse) lorsque la réponse trgnsitoire maximale

(minimale) est plus grande (petite) que la va

NOTE — La différence entre la réponse maximale (1
et la valeur B est la valeur du sur-dépassement (s

1.20 systéme: Ensemble des éléments

eur B.

Ininimale) transitoire
bus-dépassement).

pertinents et/ou

constitutifs d'un méme dispositif.

1.21 systéme linéaire: Systéme pour leqlel la réponse est
proportionnelle a la valeur de I'excitation.

NOTE — This definition implies that the dynamic properties of each
element in the system can be represented by a set of linear differential
equations with constant coefficients, and that the principle of super-
position can be applied to the system.

1.22 mechanical system: An aggregate of matter compris-
ing a defined configuration of mass, stiffness and damping.

1.23 foundation: A structure that supports a mechanical
system. It may be fixed in a specified reference frame or it may
undergo a motion that provides excitation for the supported
system.

NOTE — Cette définition implique que le comportement dynamique de
chaque élément du systéme peut étre représenté par un ensemble
d’équations différentielles linéaires a coefficients constants, et que 'on
peut appliquer le principe de superposition a ce systéme.

1.22 systéme mécanique: Ensemble matériel défini par
une configuration de masse, de raideur et d’amortissement.

1.23 fondation; assise: Structure qui supporte un systéme
mécanique. Elle peut étre fixe par rapport a un systeme de réfé-
rence prescrit ou en mouvement et de ce fait imposer une exci-
tation au systéme supporté.
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1.24 seismic system: A system consisting of a mass
attached to a reference base by one or more flexible elements.

n !
Damping is normally included.

NOTES

i Seismic systems are usuaily idealized as singie degree-of-freedom
systems with viscous damping.

2 The natural frequencies of the mass as supported by the flexible
elements are relatively low for seismic systems associated with
displacement or velocity pick-ups, and are relatively high for acceler-
ation pick-ups, as compared with the range of frequencies to be
measured.

1.24 systéme sismique: Systéme constitué par une masse

reliée 34 une base de référence par un ou plusi

eurs éléments

flexibles. | 'amortissement est nénérnlnmnnf rnmnnc

LICAIJIC = SV UOSTINITHIL TS oGy LLgp sl )

NOTES

I N P RV | Jpy Al £ alo

fm avseddman clamaiaiin am Vasaimailans

1 ndulluellclllUlIL, O sCnematise un sysieime sismique en V"assimilant
a un systéme a un degré de liberté avec un amortissement visqueux.

2 Les fréquences propres des systémes sismiques associés aux cap-

teurs de dépiacement ou de vitesse sont reiativement

basses en com-

paraison des fréquences a mesurer; elles sont relativement élevées

pour les capteurs d’accélération.

3 Lorsque la fréquence propre du systéme sismique est basse par rap-

3 When the nilural frequency of the seismic system is low relative to
the frequency range of interest, the mass of the seismic system may be
considered to bg at rest over this range of frequencies.

1.25 equivalent system: A system that may be substituted
for another syktem for the purpose of analysis.

NOTE — Many| types of equivalence are common in vibration and
shock technology :

a) equivalent stiffness;

b) equivalgnt damping;

c) torsional system equivalent to a translational system;

d) electricdl or acoustical system equivalent to a mechanical
system, etc.

1.26 degregs of freedom: The number of degrees of
freedom of a| mechanical system is equal to the minimum
number of inflependent generalized coordinates required to
define complétely the configuration of the system at any
instant of timg.

1.27 single |degree-of-freedom system: A system.requir-
ing but one coprdinate to define completely its configuration at
any instant.

1.28 multi-degree-of-freedom system:,;~A system for
which two or| more coordinates are requiréd to define com-
pletely the configuration of the system.at’any instant.

1.29 continuous system; distributed system: A system
having an infinite number .of<possible independent configur-
ations.

NOTE — The cpnfiguration of a continuous system is specified by a
function of a cdntinious spatial variable, or variables, in contrast to a
discrete or lumped parameter system which requires only a finite

port au domaine de fréquences représentatif, la masse
mique peut étre considérée comme étant en repos-dan:
fréquences.

1.25 systéme équivalent: Systéme qui peut
a un autre dans un but d’analyse:

du systéme sis-
ce domaine de

étre substitué

NOTE — On rencontre un grand_nombre d'équivalencps dans la tech-

nologie des vibrations et dans_celle des chocs:
a) raideur équivalente;

b) amortissement équivalent;

c) systéme de\torsion équivalent & un systéme dg translation;

d) systéme électrique ou acoustique équivalenf & un systéme

mécanique, etc.

1.26-" degrés de liberté : Le nombre de degrés

de liberté d'un

systéme mécanique est égal au nombre minimgl de coordon-
nées généralisées indépendantes qui sont négessaires pour

définir complétement et a tout instant I'état du

1.27 systéme a un seul degré de liberté:

bystéme.

$ystéme n’exi-

geant qu’une coordonnée pour définir complétement son état a

un instant donné quelconque.

1.28 systéme 3 plusieurs degrés de liberté
geant deux coordonnées ou davantage pour déf
ment son état & un instant donné quelconque.

Systéme exi-
inir compléte-

1.29 systéme continu; systéme a constanrts réparties:

Systéme ayant un nombre infini de configuratio
tes possibles.

NOTE — L’état d'un systéme continu est déterminé
d’une ou de plusieurs variables spatiales continues co
systéme a parametres discrets ou localisés qui n’exig

number of coordifates to specity Its configuratiorn.

1.30 centre of gravity: That point through which passes
the resultant of the weights of its component particles 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 (1.31).

1.31 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 cor-
responding first moment of the system.

indépendan-

ar une fonction
htrairement & un
P qu'un nombre

1.30 centre de gravité : Point par lequel passe la résultante
des forces de gravité de ses composantes particulaires pour
toute orientation du corps dans un champ de gravité.

NOTE — Sile champ est uniforme, le centre de gravité
centre de masse (1.31).

1.31

coincide avec le

centre de masse: Point d'un systeme tel que le

moment par rapport a un plan quelconque d’une particule ima-
ginaire, située en ce point, de masse égale a la masse du
systéme, soit égal au moment du premier ordre correspondant

du systéme.
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1.32 principal axes of inertia: For each set of Cartesian
coordinates at a given point, the values of the six moments of
inertia of a body Iyx; (i, j = 1, 2, 3) are in general unequal; for
one such coordinate system, the products of inertia Ix;x; (i )
vanish. The values of Iyy; (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 Loy = | xpdmfor iz

ISO 2041 : 1990 (E/F)

1.32 axes principaux d‘inertie: A chaque repére de coor-
données cartésiennes, d’origine donnée quelconque, corres-
pondent six moments d‘inertie d'un corps Inx; (i, j = 1, 2, 3)
dont les valeurs sont généralement inégales; pour un certain
repére de coordonnées, les produits d’inertie Ix;y; (i # j) s'annu-
lent. Les moments Ixy; (i=j) avec ce repére de coordonnées
particulier sont les moments principaux d’inertie et les axes
de ce repére sont appelés axes principaux d’inertie.

NOTES

1 Ixgx; = | x;x;dm pouri#j

Iyxj = | r2=x2 dmfori=j

3

where r2 = 2 xl.2 and x; and x; are Cartesian coordinates.

i=1

2 If the ppint is the centre of mass of the body, the axes and
moments afe called central principal axes and central principal
moments ¢f inertia.

3 In balanging, the term “‘principal inertia axis” is used to designate
the one central principal axis (of the three such axes) most nearly coin-

cident with [the shaft axis of the rotor and is sometimes referred to as
the “’balanck axis’ or the * mass axis"’.

1.33 stiffness, k: The ratio of change of force (or torque) to
the corregponding change in translational (or rotational)
displacemént of an elastic element.

1.34 compliance: The reciprocal of stiffness.

1.35 neditral surface (of a beam in simple flexure) : That'sur-
face in whiich there is no longitudinal stress.

NOTE — It|should be stated whether or not the neutral“surface is a
result of the flexure alone, or whether it is a result\of the flexure and
other superjmposed loads.

1.36 neutral axis (of a beam in simple flexure) : The trace of
the neutra surface on any cross-section of the beam.

1.37 trapsfer function~{of/a system): A mathematical re-
lation betwWeen the output{or response) and the input {or exci-
tation) of the system!

NOTE — It |s usually-given as a function of frequency, and is usually a
complex fuction\[See response (1.17), transmissibility (1.18), transfer
impedance |1:44) and frequency response (B.13).1

Iy = S (r2 = x;2) dm pour i = j
3

our? = Z x2 et x;, x; sont des coordonnées gartésiennes.
i=1
2 Sil'origine est le centre de masse du corps, les pxes et les moments

s’appellent axes principaux centraux et momerjts principaux cen-
traux d’inertie.

3 En équilibrage, I'expression «axe d’inertie prjncipal» est utilisée
pour désigner I'un des’trois axes principaux centrgux, proche de I'axe
du rotor et quel’on désigne parfois par « axe d'équllibrage » ou «axe de
masse ».

1.33¢% raideur, k: Rapport entre une variatipn de force (ou de
couple) et la variation correspondante du| déplacement en
translation (ou en rotation) d’un élément élastique.

1.34 souplesse: Inverse de la raideur.

1.35 surface neutre (d'une poutre en flexion simple) : Sur-
face au niveau de laquelle il n'y a pas de coptrainte longitudi-
nale.

NOTE — On devrait indiquer si la surface neutre [résulte de la flexion
seule ou de la flexion et d'autres charges superpdsées.

1.36 fibre neutre (d’une poutre en flexion imple) : Trace sur
la surface neutre de toute section transversdle de la poutre.

1.37 fonction de transfert (d'un systéme) : Relation mathé-
matique entre la grandeur de sortie (ou réporse) et la grandeur
d’entrée (ou excitation) du systéme.

NOTE — Elle est généralement donnée en fonction de la fréquence et
c’est habituellement une fonction complexe. [Voir|réponse (1.17), fac-
teur de transmission (1.18), impédance de transfert (1.44) et réponse

1.38 complex excitation: An excitation having real and
imaginary parts.

NOTES

1 The concepts of complex excitations and responses were evolved
historically in order to simplify calculations. The actual excitation and
response are the real parts of the complex excitation and response. If
the system is linear, the concept is valid because superposition holds in
such a situation.

2 This term should not be confused with excitation by a complex
vibration, or vibration of complex waveform. The use of the term
““complex vibration” in this sense is deprecated.

en fréquence (B.13].]

1.38 excitation complexe: Excitation comportant une
partie réelle et une partie imaginaire.

NOTES

1 Les concepts de réponses et d’excitations complexes proviennent a
I'origine de la simplification des méthodes de calcul. Les excitations et
réponses réelles sont les parties réelles des excitations et des réponses
complexes. Si le systéme est linéaire, la validité de ce concept tient au
principe de superposition.

2 Ce terme ne devrait pas étre confondu avec I'excitation par une
vibration complexe ou vibration de forme complexe. L'usage du
terme « vibration complexe » dans cette acception est déconseillé.
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1.39 complex response: The response of a linear system to
a complex excitation. [See the notes under complex excitation
(1.38).]

1.40 complex system parameter: A complex quantity that
is, or is derived from, the ratio of complex excitation to
complex response.

NOTE — Electrical and mechanical impedances are examples of
complex system parameters.

1.41 impedance: The ratio of a harmonic_excitation of a

1.39 réponse complexe: Réponse d’'un systéme linéaire 2
une excitation complexe. [Voir les notes sous excitation com-
plexe (1.38).]

1.40 paramétre complexe d’un systéme: Grandeur com-
plexe qui est le rapport d'une excitation complexe a une
réponse complexe ou qui en est dérivé.

NOTE — Des impédances électriques et mécaniques sont des exem-
ples de parameétres complexes d'un systéme.

1.41 impédance: Rapport d‘une excitation harmonique

system to its response (in consistent units), both of which are

complex qua
linearly with ti
only to linear {
NOTES

1 The concept

ities and both of whose arguments increase
e at the same rate. The term generally applies
ystems. [See mechanical impedance (1.42).]

is extended to non-linear systems where the term

incremental impedance is used to describe a similar quantity.

2 The terms af

d definitions relating to impedance apply to systems

undergoing sinugoidal vibrations only.

system, the ¢

mplex ratio of force to velocity where the force

1.42 mech?{-ical impedance: At a point in a mechanical

and velocity m
same system g

y be taken at the same or different points in the
uring simple harmonic motion.

b case of torsional mechanical impedance, the words

“force’’ and ““velocity’’ should be replaced by ‘““torque’” and “‘angular

NOTE — For th
velocity”’.
1.43 direct

impedance; driving-point impedance: In a

d'un systéme a sa réponse (en unités cohéren
étant des grandeurs complexes dont les argum

es), les deux
bnts sont des

fonctions linéaires croissantes du temps, ‘dé méme pente. En

général ce terme est utilisé uniquement’ dans
linéaires. [Voir impédance mécanigue.(1.42).]

NOTES

les systémes

1 Ce concept s’étend aux,systémes non linéaires| pour lesquels

I'expression impédance inecrémentale est utilisée p
grandeur similaire.

bur décrire une

2 Les termes et définitions relatifs a I'impédance ne sEppliquent que

dans le cas de systemes soumis a des vibrations sinus|

1.42 impédance mécanique: En un point

idales.

H'un systeme

mécanique, Tapport complexe de la force a la vitesse, la force et
la vitesse pouvant étre mesurées au méme poin{ ou dans des
points® différents du méme systéme animé d’u mouvement

harmonique simple.
NOTE — Dans le cas d’'une impédance mécanique en t

«force» et « vitesse » devraient étre remplacés par « cou
angulaire ».

1.43

brsion, les mots
ble » et « vitesse

impédance directe; impédance au point d'applica-

mechanical sepse, the complex ratio of the force to velocity
taken at the sgme point in a mechanical system during simple
harmonic motipn. [See the notes under impedance (1.41) and
mechanical impedance (1.42).]

1.44 transfer impedance: In a mechanical sense, the com-
plex ratio of th¢ force taken at one-point in a mechanical system
to the velocity taken at another point in the same system during
simple harmonic motions. {See the notes under /impedance
(1.41) and meg¢hanical impedance (1.42).]

tion: En mécanique, rapport complexe de la forg¢e a la vitesse
mesurées au méme point dans un systéme méganique animé
d’'un mouvement harmonique simple. [Voir lef notes sous
impédance (1.41) et impédance mécanique (1.42).]

1.44 impédance de transfert: En mécanique,rapport com-
plexe de la force mesurée en un point d’un systérne mécanique
a la vitesse prise en un autre point dans le méme systéme animé
de mouvements harmoniques simples. [Voir II notes sous
impédance (1.41) et impédance mécanique (1.42).]

145 free i

pedance: The ratio of the applied excitation

force phasor t¢ the resulting velocity phasor with all other con-
nection points of the system free, i.e.
forces. Free impedance is the arithmetic reciprocal of a single
element of the mobility matrix.

NOTES

1 Historically, often no distinction has been made between blocked
impedance and free impedance. Caution should, therefore, be exer-
cised in interpreting published data.

2 While experimentally determined free impedances could be
assembled into a matrix, this matrix would be quite different from the
blocked impedance matrix resulting from mathematical modelling of
the structure and, therefore, would not conform to the requirements
for using mechanical impedance in an overall theoretical analysis of the
system.

1.45
force d’excitation au vecteur tournant de la vite

impédance libre: Rapport du vecteur tpurnant de la

se résultante,

OUS 1es autres points de connexion du systeme étant libres,
c’est-a-dire ayant des forces de contrainte nulle. L'impédance
libre est l'inverse arithmétique d'un élément unique de la
matrice de mobilité.

NOTES

1 Parle passé, on a rarement fait la distinction entre impédance blo-
quée et impédance libre. Il faudrait donc faire attention lorsqu’on inter-
préte les données publiées.

2 Alors que les impédances libres déterminées expérimentalement
pourraient étre regroupées en une matrice, celle-ci serait tout a fait dif-
férente de la matrice d'impédance bloquée résultant de la modélisation
mathématique de la structure et ne serait donc pas conforme aux exi-
gences portant sur l'utilisation de I'impédance mécanique dans une
analyse théorique globale du systéme.
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1.46 loaded impedance: The loaded electrical impedance
of a transducer, or the loaded driving-point mechanical
impedance of a structure, is the impedance at the input when
the output is connected to its normal load or structure.

1.47 blocked impedance, Z;: The blocked electrical im-
pedance of a transducer, or the blocked driving-point mech-
anical impedance of a structure, is the impedance at the input
when the output is connected to a load of infinite mechanical
impedance.

1ISO 2041 : 1990 (E/F)

1.46 impédance de charge: L'impédance de charge électri-
que d'un transducteur ou I'impédance de charge mécanique
d’'un point d‘application d'une structure est I'impédance
d’entrée lorsqu’on relie la sortie & sa charge normale ou a sa
structure.

1.47 impédance bloquée, Z;: L'impédance bloguée électri-
que d’un transducteur ou I'impédance bloquée mécanique d'un
point d’application d'une structure est I'impédance d’entrée,
lorsque |’on relie la sortie & une charge d’'impédance mécanique
infinie.

NOTES

1 Blocked jmpedance is the frequency-response function formed by
the ratio of the phasor of the blocking or driving-point force response
at point i to the phasor of the applied excitation velocity at point j, with
all other mjeasurement points on the structure “blocked”, i.e.
constrained [to have zero velocity. All forces and moments required to
constrain fdlly all points of interest on the structure have to be
measured in] order to obtain a valid blocked impedance matrix.

2 Any chafges in the number of measurement points or their location
will change the blocked impedances at all measurement points.

3 The prinary usefulness of blocked impedance is in the
mathematicgl modelling of a structure using lumped mass, stiffness
and damping elements or finite element techniques. When combining
or comparirlg such mathematical models with experimental mobility
data, it is nefessary to convert the analytical blocked impedance matrix
into a mobilfty matrix or vice versa.

1.48 frequency-response function: The frequency-depen-
dent ratio pf the motion-response phasor to the phasor of the
excitation force.

NOTES

1 Frequengy-response functions are properties of linear dynamic
systems whHich do not depend on_the)type of excitation function.
Excitation cen be harmonic, randém)or transient functions of time.
The test results obtained with ofe\type of excitation can thus be used
for predictifg the response of.thé system to any other type of exci-
tation.

2 Linearity| of the systemy/is a condition which, in practice, will be met
only approfimately,. depending on the type of system and on the
magnitude pf tHe input. Care has to be taken to avoid non-linear
effects, pa 1|cularly when applymg lmpulse excnta'non Structures
which are kn
tures) should not be tested with lmpulse exc:tatlon and great care is re-
quired when using random excitation for testing such structures.

3 Motion may be expressed in terms of either velocity, acceleration or
displacement; the corresponding frequency-response function desig-
nations are mobility, accelerance and dynamic compliance or impedance,
effective mass and dynamic stiffness, respectively (see table 1).

1.49 frequency range of interest: Span, in hertz, from the
lowest frequency to the highest frequency at which, say,
mobility data are to be obtained in a given test series.

NOTES

1 Limpédance bloquée est la fonction de réponse|en fréquence cons-
tituée par le rapport du vecteur tournant 'de la r¢ponse en force au
point d’application ou de blocage auypoint i, au vegteur tournant de la
vitesse d’excitation appliquée au(point j, tous lgs autres points de
mesurage sur la structure étant «bloqués», c’est-a-dire contraints

d’avoir une vitesse nulle. Toutes les forces et m

bments requis pour

contraindre entiérement (fous”les points concerrjés de la structure

devraient étre mesurés afin‘d’obtenir une matrice d
valable.

impédance bloquée

2 Toute modification du nombre de points de njesurage ou de leur
emplacement.modifiera les impédances bloguées de tous les points de

mesurage,

3 Une.mpédance bloquée est principalement uti
tion-mathématique utilisant des éléments de massg
dité. ‘et d’amortissement ou des techniques d’élén
"on combine ou que I'on compare ces modéles n
des données expérimentales de mobilité, il est nég
la matrice analytique d'impédance bloquée en une
ou vice versa.

1.48 fonction de réponse en fréquencef:

entre le vecteur tournant de réponse au mou
teur tournant de la force d’excitation.

NOTES

1 Les fonctions de réponse en fréquence sont

e dans la modélisa-
ponctuelle, de rigi-
hents finis. Lorsque
hathématiques avec
lessaire de convertir
matrice de mobilité,

Rapport sélectif
vement et le vec-

des propriétés des

tion d’excitation. L'excitation peut étre une foncti

n du temps harmo-

systémes dynamiques linéaires qui ne dépendent s3::5 du type de fonc-

nique, aléatoire ou transitoire. Les résultats d'e
type d’excitation peuvent donc étre utilisés pour p
systéme & tout autre type d’excitation.

2 Lalinéarité du systéme est une condition qui, d3
respectée que de facon approximative selon le

I'amplitude de I'entrée. Il faudrait prendre soin d’
linéaires, surtout lorsqu’on appllque une excutatlon

i obtenus avec un
révoir la réponse du

ns la pratique, n’est
lype de systéme et
Bviter les effets non
impulsionnelle. Les

s (par exemple cer-

taines structures rivetées) ne devraient pas étre soumises a des essais
avec une excitation impulsionnelle et il convient de faire trés attention
lorsqu’on utilise une excitation aléatoire pour essayer ces structures.

3 Le mouvement peut s’exprimer en termes de vitesse, d’accélération
ou de déplacement. Les désignations correspondantes de la fonction
de réponse en fréquence sont respectivement la mobilité, I'accélérance
et la souplesse dynamique ou |'impédance, la masse effective et la rai-
deur dynamique (voir tableau 1).

1.49 domaine de fréquence représentatif: Intervalle en
hertz partant de la fréquence la plus basse pour aller a la fré-
quence la plus haute auxquelles, par exemple, on doit obtenir
les données de mobilité dans une série d'essais donnée.
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Table 1 — Equivalent definitions to be used for various kinds of measured output/input ratios
Tableau 1 — Définitions équivalentes a utiliser pour différentes sortes de rapports entrée/sortie mesurés

Motion expressed
as displacement
Mouvement exprimé
sous forme de déplacement

Motion expressed
as velocity
Mouvement exprimé
sous forme de vitesse

Motion expressed
as acceleration
Mouvement exprimé
sous forme d'accélération

Conditions agx limites

Comment
Commentairg

Term Dynamic compliance!) Mobility2) Accelerance3
Terme Souplesse dynamique " Mobilité2) Accélérance3
Symbol —
Symbole xi/Fj Yj = vilEj a/Fj
Unit
. .g2) = kg-!
Unité m/N m/(N-s) m/(N-s2) = kg
Boundary copditions _n. . . . ™\ .
Conditions alix limites Fe=0ik=J Fre=0:k =) Fie 507K # J
S.ee figure 3 1 2
Figure de réf¢rence
Comment ) Boundary conditions are easy to achieve experimentally.
Commentairg Il est facile d’atteindre les conditions aux limites expérimentalement.
Term Dynamic stiffness Blocked impedance Blocked effectjve mass
Terme Raideur dynamique Impédance bloquée Masse effectivg bloquée
Symbol -
Symbole F,-/xj ZU = Fi/vj F,-/aj
Unit
N . . g2 3
Unité /m (N-s)im (N-s2)/m F kg
Boundary conditions . . .
=0k # =0; =0; k|#
Conditions aIx limites Xk J Vg =05k #J G =0:k=*J
Comment Boundary conditions are very difficult or impossible to achieve experimentally.
Commentaire Il est trés difficile ou impossible d’atteindre les conditions aux limites expérimentalement.
Term Free dynamic stiffness Free impedance Effective npass
: (free effectivd mass)
Terme Raideur dynamique libre Impédance libre Masse effeftive
(masse effectiye libre)
Symbol 1
/X Fi/v: = —— Ja;
Symbole Fj/x; Vi Y, Fjla
Unit
N- .82 +
Unité NZm (N-s)/m (N-s2)/m F kg
Boundary conditions ) IP . N, . N, .
I Fp=0;k = Fpr=0;k#j Fp=0; k=

Boundary conditions are easy to achieve, but results shall be used with great caution in systgm modelling.
[Lest facile d'atteindre les conditions aux limites mais il faut utiliser les résultats avec beaucoup fle précaution

dans la modélisation du systéme.

because it is in

«inertance ».

1) “’Dynamic|compliance” is-called “‘receptance’” by several authors.
La «souplgsse dynamique» est appelée « réceptance » par plusieurs auteurs.

2) ‘*Mobility"|is sometimes called ““mechanical admittance”. A typical plot is given in figure 1.
La « mobilité » est'\parfois appelée « admittance mécanique ». La figure 1 donne un graphique type.

3) ‘““Accelerance’~has unfortunately been called “inertance” in some publications. Inertance is not a standard term and is n¢t acceptable

“inertance”’.

L'« accélérance » a malheureusement été appelée «inertance » dans certaines publications. L'inertance n’est pas un terme normalisé et n’est
pas acceptable car il va a I'encontre de la définition générale de I'inertance acoustique et est généralement contraire & ce qu‘implique le mot
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1.50 (mechanical) mobility, Y;;: The complex ratio of the
velocity, taken at a point in a mechanical system, to the force,
taken at the same or another point in the system, during simple
harmonic motion.

NOTES
1 Mechanical mobility is the inverse of mechanical impedance.

2 Mobility is the frequency-response function formed by the ratio of
the velocity-response phasor at point i to the excitation force phasor at
point j with all other measurement points on the structure allowed to
respond freely without any constraints other than those constraints
which represent the normal support of the structure in its intended

application A-typicat-plotis-given—in-figure—-

ISO 2041 : 1990 (E/F)

1.50 mobilité (mécanique), Y;: Rapport complexe de la
vitesse, mesurée en un point d’'un systétme mécanique, a la
force mesurée en ce méme point ou en un autre point du
systéme pendant un mouvement harmonique simple.

NOTES
1 La mobilité mécanique est l'inverse de 'impédance mécanique.

2 La mobilité est la fonction de réponse en fréquence constituée par
le rapport du vecteur tournant de la réponse en vitesse au point /, au
vecteur tournant de I’excitation au point j, tous les autres points de
mesure de la structure pouvant répondre librement sans aucune autre
contrainte que celle que représente le support normal de la structure

3 The velgcity response can be either translational or rotational, and
the excitatipn force can be either a rectilinear force or a moment.

4 If the vglocity response measured is a translational one and if the
excitation fprce applied is a rectilinear one, the units of the mobility
term will bg m/(N-s) in the S| system.

180

dans-tapplication-prévue-pourcette-structure—Lg figure 1 représente
un graphique type.
3 Laréponse en vitesse peut étre soit ungTéponse en translation, soit
une réponse en rotation, et la force d’excitation pelt étre soit une force
rectiligne, soit un moment.

4 Sila réponse en vitesse mesurée €st une réponse en translation et si
la force d’excitation appliquée' est rectiligne, les|unités du terme de
mobilité seront des metres par newton seconde dans le systéme Sl.

[72]
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Figure 1 — Mobility plot
Figure 1 — Graphique de mobilité
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Figure 2 — Accelerance magnitude plot corresponding. to‘the mobility graph plotted in figure 1
Figure 2 — Graphique de I'amplitude d’accélérance correspondant au graphique de mobilité de la figure 1
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Figure 3 — Dynamic compliance magnitude plot corresponding to the mobility graph plotted in figure 1
Figure 3 — Graphique de I'amplitude de souplesse dynamique correspondant au graphique de mobilité de la figure 1
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1.51 direct (mechanicall mobility; driving-point
(mechanical) mobility, Y};: The complex ratio of velocity and
force taken at the same point in a mechanical system during
simple harmonic motion.

NOTES

1 Driving-point mobility is the frequency-response function formed
by the ratio, in metres per newton second, of the velocity-response
phasor at point j to the excitation force phasor applied at the same
point with all other measurement points on the structure allowed to
respond freely without any constraints other than those constraints
which represent the normal support of the structure in its intended
application.

1ISO 2041 : 1990 (E/F)

1.51 mobilité (mécanique) directe; mobilité (mécani-
que) au point d'application, Y;;: Rapport complexe d'une
vitesse et d‘une force mesurées au méme point dans un
systtme mécanique pendant un mouvement harmonique
simple.

NOTES

1 La mobilité du point d’application est la fonction de réponse en fré-
quence constituée par le rapport, en métres par newton seconde, du
vecteur tournant de la réponse en vitesse au point j, au vecteur tour-
nant de la force d’excitation appliquée au méme point, tous les autres
points de mesure de la structure pouvant répondre librement sans
aucune autre contrainte que celle que représente le support normal de

2 The terj “point’’ designates a location and a direction. The term
“coordinatel’ has also been used with the same meaning as “point”.

1.52 frefjuency-averaged mobility magnitude: The
r.m.s. valde of the ratio, in metres per newton second, of the
magnitude of the velocity response at point i to the magnitude
of the exciting force at the same point, averaged over specified
frequency jbands.

1.63 trapsfer (mechanical) mobility : The complex ratio of
the velocitly, taken at one point in a mechanical system, to the
force, taken at another point in the same system, during simple
harmonic motion.

NOTE — Tiansfer mobility is the frequency-response function formed
by the ratid, in metres per newton second, of the velocity-response
phasor at pgint i to the excitation force phasor applied at point j with all
points othef than j allowed to respond freely without any constraints
other than those constraints which represent the normal support 6fthe
structure inlits intended application.

1.564 dynamic stiffness; dynamic elastic constant;
dynamic §pring constant, &, :

(1) The rfatio of change of force to_change of displacement
under dynpmic conditions.

(2) The domplex ratio of forceto displacement during simple
harmonic fnotion.

NOTES

1 The dyrlamic stiffnés§ may be dependent upon strain (amplitude
and/or speg¢trum),\strain-rate, temperature or other conditions.

2 The dynpmiic.stiffness, k,, of a linear translational single-degree-of-
freedom s;ftem.;ha:aued.ze.d.m/_maequaﬁnn

Ta structure dans I'application prévue pour cetie sfructure.

2 Le terme «point» désigne un emplacement-¢t une direction. Le
terme « coordonnée » a également été utilisé-avec Ia méme signification
que « pointy.

1.62 amplitude de la mobilité moyenng en fréquence:
Valeur quadratique moyenne du rapport, en meétres par newton
seconde, de I'amplitude.de la réponse en vilesse au point i, &
I'amplitude de la force.d’excitation au méme point, moyennée
sur des bandes de fréquences spécifiées.

1.63 mobilité (mécanique) de transfent: Rapport com-
plexe de\la vitesse prise en un point d’un systéme mécanique a
la force 'mesurée en un autre point dans le mgme systéme pen-
dant un mouvement harmonique simple.

NOTE — La mobilité de transfert est la fonction| de réponse en fré-
quence constituée par le rapport, exprimé en meétres par newton
seconde, du vecteur tournant de la réponse en vitesse au point i, au
vecteur tournant de la force d’excitation appliqué¢ au point j, tous les
points autres que j pouvant répondre librement spns autre contrainte
que celle que représente le support normal de la sfructure dans I'appli-
cation prévue pour cette structure.

1.54 raideur dynamique; constante dynamique d’élasti-
cité; constante dynamique du ressort, £:

(1) Rapport de la variation de force a la vatfliation de déplace-
ment dans des conditions dynamiques.

(2) Rapport complexe de la force au déplacement dans un
mouvement harmonique.

NOTES

1 La raideur dynamique peut dépendre de I'effo[t exercé (amplitude
et/ou spectre), du taux de contrainte, de la température et d’autres
conditions.

2 | araideur dynamique k _d'un mouvement lingaire en translation a

un seul degré de liberté dont I'équation de mouvement est

2
m 9 c—+ kx=F
dr2 t
where F = Fpel®!, is equal to ol F = Fyelwt, est égale 3
Fo
k,=— = k-mw? + iw
X0 0 o

In these equations,
m is the mass;
X is the displacement;

t is the time;

Dans ces équations,
m  est la masse;
X est le déplacement;

t est le temps;

n
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is the linear (viscous) damping coefficient;
k is the elastic (spring) constant;
Fy is the force amplitude;
e is the base of natural logarithms;
i =41
w is the angular frequency;
wg is the undamped natural frequency;

Xxo is the displacement amplitude.

1.55 apparept-mass;-effective-mass+The
force to accelefation during simple harmonic motion.

NOTE — The ratio of force to acceleration, when the acceleration is
given in terms of|g, is sometimes called effective weight or effective
load.

1.56 spectl";Jam: A description of a quantity as a function of
frequency or wavelength.

NOTE — The tefm “‘spectrum’ may be used to signify a continuous
range of comporjents, usually wide in extent, which have some com-
mon characterist|cs, for example audio-frequency spectrum.

1.57 level (of a quantity): The logarithm of the ratio of the
quantity to a feference of the same kind. The base of the
logarithm, the feference quantity and the kind of level shall be
specified.

NOTES

1 Examples of Kinds of levels in common use are electric-power level,
sound-pressure l¢vel, voltage-squared level.

2 The level as defined in this International Standard is measured in
units of the logafithm of a reference ratio that is equal to the base of
the logarithms.

3 The definitior] is expressed symbolically as

h
I

where

L is the level of the kind_determined by the kind of quantity
under ixnsideration, measured in units of log,r;

is the biase of the-logarithms and the reference ratio;
q is the guantity 'under consideration;

go is the rgference quantity of the same kind.

log a4

est le coefficient d’amortissement visqueux linéaire;
k est la raideur statique;
Fy est'amplitude de la force;
e est la base des logarithmes naturels;
i = \/———1 ;
w  est la pulsation;
wq est la pulsation propre;

xop est I'amplitude du déplacement.

I"accélération pour un mouvgment harmo-

plexe de la force a
nique.

NOTE — Lorsque I'accélération est donnée.en.nombre fe g, le rapport
de la force a l'accélération est appelé_masse effect{ve ou charge
effective.

1.56 spectre: Description.d“dne grandeur en fpnction de la
fréquence ou de la longueur-d’onde.

NOTE — Le terme «s$pectre» peut étre employé pouf désigner une
gamme continue d’éléments généralement assez étendus qui ont cer-
taines caractéristiques communes, par exemple spectre|de fréquences
audibles.

1.57 niveau (d’'une grandeur) : Logarithme du fapport d'une
grandeur a la grandeur de méme espéce prise comme réfé-
rence. La base du logarithme, la valeur de référenge et la nature
du niveau doivent étre spécifiées.

NOTES

1 Le niveau de puissance électrique, le niveau du carrg de la pression
acoustique, le niveau du carré de la tension électrique jsont différents
exemples de niveaux utilisés couramment.

2 Le niveau tel qu’il est défini dans la présente Normg internationale
est mesuré en unités du logarithme d'un rapport de réféfence, égal a la
base des logarithmes.

3 A laide de symboles, la définition s’exprime commé suit:

ou

L est le niveau de la grandeur étudiée, mesuré|en nombre de
log,r;

r est la base des logarithmes et le rapport de r¢férence;
q est la grandeur étudiée;

go est la valeur de référence de cette méme nattrre.

4 A difference in the levels of two like quantities gq and g3 is
described by the same formula because, by the rules of logarithms, the
reference quantity is automatically divided out as follows:

91
log,{ — | — log

5 In vibration terminology, the term “level” may sometimes be used
to denote amplitude, average value, root-mean-square value, or ratios
of these values. These uses are deprecated.

1.58 bel: A unit of level when the base of the logarithm is 10.

Use of the bel is restricted to levels of quantities proportional to
power. [See the notes under /eve/ (1.57) and decibe/ (1.59).]

12

4 La différence des niveaux de deux grandeurs semblables comme
g1 et go est donnée dans une seule formule, car |'utilisation des loga-
rithmes élimine la valeur de référence comme suit:

92 = log, ﬂ
q0 q2

5 Dans la terminologie des vibrations, on utilise quelquefois le terme
«niveau » pour signifier une amplitude, une valeur moyenne quadrati-
que, ou des rapports de ces valeurs, etc. Cet usage est déconseillé.

1.58 bel: Unité de niveau lorsque la base des logarithmes
est 10. L'usage du bel est limité a des niveaux de grandeurs
proportionnelles a la puissance. [Voir les notes sous niveau
(1.57) et décibel (1.59).]
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1.59 decibel (dB): One tenth of a bel.

NOTES

1 The magnitude of a level in decibels is ten times the logarithm to the
base 10 of the ratio of power-like quantities, i.e.

ISO 2041 : 1990 (E/F)

1.59 décibel (dB): Le dixieme d’un bel.

NOTES

1 La grandeur d’un niveau en décibels est dix fois le logarithme de
base 10 du rapport des grandeurs homogenes a des puissances, c’est-
a-dire :

X2 X
L, = 10lo —— ]=201lo L
D 9d10 (on ) 910 ( XO )

2 Examples of quantities that qualify as power-like quantities are
sound-pressure squared, particle-velocity squared, sound intensity,
sound-energy density, voltage squared. Thus the bel is a unit of sound-
pressure-squared level; itis common practice, however, to shorten this

2 Des exemples de grandeurs considérées comme des puissances
sont le carré de la pression acoustique, le carré de la vitesse de particu-
les, Vintensité acoustique, la densité de I'énergie acoustique, le carré
de la tension. Ainsi, le bel est une unité de niveau du carré de la pres-

to sound-pfessure level because ordinarily no ambiguity results from so
doing.

2 Vibrption

2.1 vibfation: The variation with time of the magnitude of a
quantity Wwhich is descriptive of the motion or position of a
mechanicgl system, when the magnitude is alternately greater
and smallpr than some average value or reference. [See oscil-
lation (1.9).]

2.2 perfodic vibration: A periodic quantity the values of
which requr for certain equal increments of the independent
variable.

NOTES

1 A peri¢dic quantity, y, which is a function of time, ¢, can be
expressed @s

where
n is ajwhole number;
T is a|constant;
t is ap independent variable.

2 A quasi-periodic vibration is a vibration_which deviates only
slightly fropn a periodic vibration.

periodic vibration that is a sinusoidal-function of the indepen-

2.3 sirIIe harmonic vibration;-sintsoidal vibration: A
dent varigdble. Thus

where ou
y is the simple harmonic vibration;
A is the-amplitude;
w is frequency:

y = flt)= flt £ nt)

y = A sin (wt + D)

sion acoustique; cependant, dans la pratique, oh parle de niveau de
pression acoustique car il n'en résulte pas d‘ambiguité.

2 Vibrations

2.1 vibration: Variationavec le temps de l'intensité d'une
grandeur caractéristique.du mouvement ou (de la position d’'un
systéme mécanique, lorsque I'intensité est aJIternativement plus
grande et plus petite_qu’une certaine valeyr moyenne ou de
référence. [Voir oscillation (1.8).]

2.2 vibration périodique: Grandeur péripdique prenant les
mémes valeurs a intervalles de variation égaux de la variable
indépendante.

NOTES

1. *Une grandeur périodique y, fonction du tenps ¢, peut s’exprimer
comme suit:

ou
n est un nombre entier;
T une constante;
t une variable indépendante.

2 Une vibration quasi-périodique est une vibfation qui ne s’écarte
que légérement d’une vibration périodique.

2.3 vibration harmonique simple; vibration sinusoidale :

Vibration périodique qui est une fonction| sinusoidale de la
variable indépendante. D'ou :

N

est la vibration harmonique simple;

y
A est I'amplitude;

t is the independent variable;

@ is the phase angle of the vibration.

NOTES

1 The maximum value of the simple harmonic vibration is the
amplitude A4.

2 A periodic vibration consisting of the sum of more than one sinus-
oid, each having a frequency which is a multiple of the fundamental
frequency, is often referred to as a complex vibration or multi-
sinusoidal vibration. The use of the term ““complex vibration” in this
context is deprecated.

3 A quasi-sinusoidal vibration has the appearance of a sinusoid,
but varies relatively slowly in frequency and/or in amplitude.

@ I tsation-{fré taire):
t est la variable indépendante;

@ est I'angle de phase de la vibration.

NOTES

1 La valeur maximale de la vibration harmonique simple est
I'amplitude A.

2 Une vibration périodique constituée de la somme de plusieurs
sinusoides, dont chacune a une fréquence qui est un multiple de la fré-
quence fondamentale, est souvent appelée vibration complexe ou
vibration multisinusoidale. L'utilisation du terme «vibration com-
plexe » dans ce contexte est 3 déconseiller.

3 Une vibration quasi sinusoidale a I'apparence d’une sinusoide,
mais varie relativement lentement en fréquence et/ou en amplitude.

13


https://standardsiso.com/api/?name=86abc1cafd07ea42597587d44cdc0b9a

1ISO 2041 : 1990 (E/F)

2.4

random vibration: A vibration the magnitude of which

cannot be precisely predicted for any given instant of time.
[See random noise (2.7).]

NOTE — The probability that the magnitude of a random vibration is
within a given range can be specified by a probability distribution

function.

2.5 non-stationary vibration: A random vibratior that is

not stationary.

2.6 noise:

2.4 vibration aléatoire: Vibration dont I'amplitude ne peut
atre prévue a tout instant donné. [Voir bruit aléatoire (2.7).]

NOTE — La probabilité pour que I'amplitude d’une vibration aléatoire
soit comprise dans un intervalle donné peut étre précisée par une fonc-
tion de distribution des probabilités.

2.5 vibration non stationnaire: Vibration aléatoire qui
n’est pas stationnaire.

(1) Any disagfeeable or undesired sound.

(2) Sound, gg
which does not

nerally of a random nature, the spectrum of
exhibit clearly defined frequency components.

NOTE — By ext

nsion of the above definitions, noise may consist of

electrical oscillatipns of an undesired or random nature. If ambiguity
exists as to the nhture of the noise, a term such as acoustic noise or

electrical noise

2.7 random
be precisely prg
dom vibration

should be used.

hoise : A noise the magnitude of which cannot
dicted for any given instant of time. [See ran-
D.4) and the accompanying note.]

stantaneous mpgnitudes have a Gaussian distribution. [See

2.8 Gaussia} random noise: A random noise whose in-

Gaussian distril

has equal ener

ution (A.32).]

y for any frequency band of constant width (or

2.9 white rH»ise; white random vibration: White“noise

per unit band

NOTE — Whiter

dth) over the spectrum of interest:

bndom vibration has a constant mean-square acceler-

ation spectral density over the frequency spectrum of interest. [See

power spectral df

ensity (5.1).]

2.10 pink ndise; pink random vibration: A noise which

has a constant

energy within a bandwidth proportional to the

centre frequengy of, the-band.

NOTE — The ehergy spectrum of pink noise as determined by an

octave bandwidth {or any fractional part of an octave bandwidth] Tilter
will have a constant value.

2.1

narrow-band random vibration: Random vibration

having its frequency components within a narrow band only.
[See random vibration (2.4).]

NOTES
1 The defining

of what is meant by “narrow’’ is a relative matter

depending upon the problem involved. Itis usually equal to or less than

1/3 octave.

2 The waveform of a narrow-band random vibration has the appear-
ance of a sine wave the amplitude and phase of which vary in an

unpredictable ma

14

nner.

2.6 bruit:
(1) Tout son désagréable ou parasite.

(2) Son, généralement de nature aléatoire, dont|le spectre ne
présente pas de fréquences remarquables.

NOTE — Par extension de ces deux définitions, le tefme bruit peut
s’appliquer a des oscillations électriques parasites ou aléptoires. S'ily a
une ambiguité sur la nature du.bruit, des expressions tEIIes que bruit
acoustique ou bruit électrique devraient étre utiliséep.

2.7 bruit aléatoire: Bruit dont l'intensité a|tout instant
donné ne peut-étre prévue avec précision. [Voir wbration aléa-
toire (2.4)“ainsi que la note s’y rapportant.]

2.8\ bruit gaussien: Bruit aléatoire dont les amplitudes ins-
tantanées se répartissent suivant une distributign de Gauss.
[Voir distribution de Gauss (A.32).]

2.9 bruit blanc; vibration aléatoire a spectre de bruit
blanc: Un bruit blanc a la méme énergie dans tolte bande de
fréquences de largeur constante (ou par unité de largeur de
bande) a I'intérieur du spectre représentatif.

NOTE — Une vibration aléatoire a spectre de bruit blang conserve une
méme valeur moyenne de densité spectrale d'accélération moyenne
quadratique dans tout le spectre de fréquences étudid. [Voir densité
spectrale de puissance (5.1).]

2.10 bruit rose; vibration aléatoire a spectre de bruit
rose: Bruit dont I'énergie est constante dans toute bande de
largeur proportionnelle a sa fréquence centrale.

NOTE — Le spectre d’énergie d'un bruit rose, lorsqu’i] est déterminé
avecurfitredoctavetoude-fractiond-octavelaurathe valeur cons-
tante.

2.11 vibration aléatoire en bande étroite: Vibration aléa-
toire dont le spectre de fréquences n’intéresse qu’une bande
étroite. [Voir vibration aléatoire (2.4).]

NOTES

1 Ce que I'on entend par « étroite » est relatif au probléeme considéré.
Elle est généralement égale ou inférieure a un tiers d"octave.

2 Laforme d’onde d'une vibration aléatoire en bande étroite ressem-
ble & une vibration sinusoidale dont I'amplitude et la phase varient de
fagon imprévisible.
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2.12 broad-band random vibration: Random vibration
having its frequency components distributed over a broad fre-
quency band. [See random vibration (2.4).]

NOTE — The definition of what is meant by ’broad” is a relative matter
depending upon the problem involved. It is usually one octave or

greater.

2.13 dominant frequency: A frequency at which a maxi-
mum value occurs in a spectral density curve.

2.14 steady-state vibration: A steady-state vibration exists

1ISO 2041 : 1990 (E/F)

2.12 vibration aléatoire en bande large: Vibration aléa-
toire dont le spectre de fréquences recouvre une large bande de
fréquences. [Voir vibration aléatoire (2.4).]

NOTE — Ce que I'on entend par «large » est relatif au probléme consi-
déré. Elle est généralement d'une octave ou plus.

2.13 fréquence dominante: Fréquence pour laquelle la
courbe de densité spectrale présente un maximum.

2.14 vibration entretenue: Il y a vibration entretenue si la

if the vibratien-is-a-eentinding-perodie-vibratien:

2.15 trgnsient vibration: The vibratory motion of a system
other than steady-state or random.

NOTE — This term is basically associated with mechanical shock (3.1).

2.16 forced vibration [oscillation]: The steady-state
vibration Joscillation] caused by a steady-state excitation.

NOTES
1 The viblation (for linear systems) has the same frequencies as the
excitation.

2 Transient vibrations [oscillations] are not considered.

2.17 frde vibration; free oscillation: Vibration that occurs
after the removal of excitation or restraint.

NOTE — Tlhe system vibrates at natural frequencies of the system!)

2.18 se|f-induced vibration; self-excited -‘vibration:
Vibration |of a mechanical system resulting from.conversion,
within thel system, of non-oscillatory energy to oscillatory exci-
tation.

2.19 ampbient vibration: The allencompassing vibration
associated with a given environment, being usually a com-
posite of yibration from many-sources near and far.

2.20 extraneous vibration: The total vibration other than
the vibratjon of principal interest.

NOTE — | Ambient\ vibration contributes to the magnitude of
extraneous|vibration.

vibration-est-une-vibration-périedique-continue.

2.15 vibration transitoire: Mouvement vibratoire d’un
systéme autre qu’entretenu ou aléatoire.

NOTE — Ce terme est en général associé au ferme choc mécani-
que (3.1).

2.16 vibration [oscillation] forcée: Vibration entretenue
causée par une excitation extérieure.

NOTES

1 La vibration’(pour un systéme linéaire) est aux mémes fréquences
que I'excitation.

2 Leswibrations (oscillations) transitoires ne son} pas prises en consi-
dération.

2.17 vibration [oscillation] libre: Vibra£on se produisant
aprés arrét de I'excitation ou de la contrain

NOTE — Le systéme vibre sur ses fréquences prppres.

2.18 vibration auto-induite; vibrati auto-excitée:
Vibration d’un systéme mécanique résultant de la conversion
d’une énergie interne non oscillatoire en ung excitation oscilla-
toire.

2.19 ambiance vibratoire : Vibration glopale associée a un
environnement donné; c’est habituellement line vibration com-
posite résultant de nombreuses sources proches et lointaines.

2.20 vibrations parasites: Ensemble de$ vibrations autres
que les vibrations de caractere essentiel.

NOTE — L'ambiance vibratoire contribue 3 I'intgnsité des vibrations
parasites.

2.21 aperiodic motion: A vibration that is not periodic.

2.22 cycle (noun): The complete range of states or values
through which a periodic phenomenon or function passes
before repeating itself identically. [See cycle (verb) (2.101).]

2.23 fundamental period; period: The smallest increment
of the independent variable of a periodic quantity for which the
function repeats itself. [See periodic vibration (2.2).]

NOTE — If no ambiguity is likely, the fundamental period is called the
period.

2.21 mouvement apériodique: Mouvement vibratoire qui
n’est pas périodique.

2.22 cycle: Ensemble des états ou des valeurs par lesquels
passe un phénomeéne ou une fonction périodique, avant de se
reproduire identiquement. [Voir cycler (2.101).]

2.23 période fondamentale; période: Accroissement le
plus faible de la variable indépendante d’une grandeur périodi-
que pour lequel la fonction reprend les mémes valeurs. [Voir
vibration périodique (2.2).]

NOTE — Si aucune ambiguité n’est & craindre, la période fondamen-
tale est simplement appelée la période.

15
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2.24 (cyclic) frequency: The reciprocal of the fundamental
period.

NOTE — The unit of frequency is the hertz (Hz), which corresponds to
one cycle per second.
2.25 fundamental frequency:

(1) Of a periodic quantity, the reciprocal of the fundamental
period.

(2) Of an osc:llatmg system the Iowest natural frequency
The normal maqd v W
known as the fundamental mode

2.26 harmonic (of a periodic quantity): A sinusoid the
frequency of which is an integral multiple of the fundamental
frequency.

NOTES

1 The term ovgrtone has frequently been used in place of harmonic,
the nth harmonid being called the (n — 1)th overtone.

2 In English, the first overtone and the second harmonic are each
twice the frequgncy of the fundamental. In French, the distinction
between harmorjic and overtone does not exist, and the second har-
monic is twice the frequency of the fundamental. The term ““overtone”
is now deprecated to reduce ambiguity in the numbering of the com-
ponents of a perjodic quantity.

2.27 subharmonic: A sinusoidal quantity the period of
which is an infegral submultiple of the fundamental period of
the quantity to| which it is related.

2.28 beats: |Periodic variations in the amplitude'of ‘an oscil-

lation resulting
slightly differer]
frequency.

from the combination of two “oscillations of
t frequencies. The beats occlr at the difference

2.29 beat frequency: The absolute value of the difference

in frequency of|

2.30 angulaf

of the frequen

two oscillations of slightly different frequencies.

frequency; circular frequency : The product
by-of a sinusoidal quantity and the factor 27.

2.24 fréquence: Inverse de la période fondamentale.

NOTE — L'unité de fréquence est le hertz (Hz), qui correspond & un
cycle par seconde.

2.25 fréquence fondamentale:

(1) Pour une grandeur périodique, inverse de la période fon-
damentale.

(2) Pour un systeme oscﬂlant frequence propre la plus basse.
- . v S ence est dési-
gné sous Ie nom de mode fondamental.

2.26 harmonique (d'un phénomeéne périodiglie): Compo-
sante sinusoidale dont la fréquence.est un multipje entier de la
fréquence fondamentale.

NOTES

1 Onafréquemment utili$é en anglais le terme overtone a la place du
terme harmonic, le n®me «harmonic» étant appel¢ le (n — 1)ieme
«overtone».

2 En anglais, le“premier « overtone» et le second harmonique sont
chacun égal au double de la fréquence du fondamental| En frangais, la
distinction entre' « harmonic » et « overtone» n’existe pas et le second
harmonique.ést égal au double de la fréquence du fgndamental. Le
terme anglais « overtone » est aujourd’hui & déconseillerj afin de réduire
I'ambiguité dans la numérotation des composantes ¢’une grandeur
périodique.

2.27 sous-harmonique: Composante sinusojdale dont la
période est un sous-multiple entier de la période fondamentale
d’une fonction périodique a laquelle elle se rappgrte.

2.28 battement: Variation périodique de I'amplitude d'une
oscillation résultant de la combinaison de deux gscillations de
fréquences légeérement différentes. La fréquenge des batte-
ments est égale a la différence des fréquences dep oscillations.

2.29 fréquence de battement: Valeur absolye de la diffé-
rence de fréquence de deux oscillations de fréquences légeére-
ment différentes.

2.30 pulsation; fréquence angulaire: Prodjit de la fré-
quence d’une grandeur sinusoidale par le facteurl 2n.

NOTE — The unit of angular frequency is the radian per unit of time.

2.31 phase angle; phase (of a sinusoidal vibration): The
fractional part of a period through which a sinusoidal vibration
has advanced as measured from a value of the independent
variable as a reference.

2.32 phase difference; phase angle difference: Between
two periodic vibrations of the same frequency, the difference
between their respective phases or, in the case of sinusoidal
vibrations, between their phase angles measured from the
same origin.

16

NOTE — La pulsation s’exprime en radians par unité de temps.

2.31 angle de phase; phase (d'une vibration sinusoidale):
Fraction de période dont une vibration sinusoidale a avancé,
mesurée a partir de la valeur d’origine de la variable indépen-
dante.

2.32 déphasage; différence de phase: Entre deux vibra-
tions périodiques de méme fréquence, différence entre leurs
phases respectives ou, dans le cas de vibrations sinusoidales,
entre leurs angles de phase mesurés avec la méme origine.
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2.33 amplitude: The maximum value of a sinusoidal
vibration.

NOTES

1 This is sometimes called vector amplitude to distinguish it from
other senses of the term ““amplitude’’, and it is sometimes called single
amplitude, or peak amplitude, to distinguish it from double
amplitude, which for a simple harmonic vibration is the same as the
total excursion (a displacement concept) or peak-to-peak value. The
use of the terms ‘‘double amplitude”” and ‘‘single amplitude’ is
deprecated.

2 In the vibration theory, the use of ““‘amplitude’’, for purposes other
than to describe the maximum value of a sinusoid, is deprecated.

1ISO 2041 : 1990 (E/F)

2.33 amplitude: Valeur maximale d’une vibration sinu-
soidale.

NOTES

1 On I'appelle quelquefois amplitude vectorielle pour la distinguer
des autres sens du terme amplitude et on I'appelle quelquefois ampli-
tude simple ou amplitude de créte pour la distinguer de I'ampli-
tude double qui, pour une vibration harmonique simple, est la méme
que la course totale (idée de déplacement) ou la valeur de créte a créte.
L'utilisation des termes « ampiitude doubie » et «amplitude simpie » est
déconseillée.

2 Dans la théorie des vibrations, 1'usage du terme «amplitude» pour
désigner autre chose que le maximum de la valeur de la sinusoide est

234 ka value; peak magnitude; positive (negative)
peak valyie : The maximum value of a vibration during a given

interval. [Bee also maximum value (2.40).]

NOTE — A peak value vibration is usually taken as the maximum devi-
ation of thgt vibration from the mean value. A positive peak value is the
maximum positive deviation and a negative peak value is the maximum
negative dgviation.

2.35 pédak-to-peak value (of a vibration) : The algebraic dif-
ference between the extreme values of the vibration.

2.36 exlcursion; total excursion (of a vibration) : The peak-
to-peak d|splacement.

2.37 crest factor (of a vibration); peak-to-r.m.s. ratio:
The ratio jof the peak value to the r.m.s. value.

NOTE — The value of the crest factor of a sine wave is /2.

2.38 fofm factor (of a vibration): The ratio of the r.m.s
value to Jhe mean value for one-half cycle between two suc-
cessive zgro crossings.

NOTE — The form factor for a sinusoid is n/2+/2 = 1,111.

2.39 in$tantaneous value; value: The value of a variable
quantity gt a given instant.

2.40 mEximum value’;.The value of a function when any
small chahge in the independent variable causes a decrease in
the value|of the furiction.

2.41 mpximax: The maximum value that is of greatest

déconseillé.

positive (négative) : Valeur maximale d'ung vibration dans un

2.34 valeur de créte; intensité de crét}; valeur de créte
certain intervalle. [Voir égalemént maximunp (2.40).]

NOTE — On prend habituellement comme valeur|de créte d’une vibra-
tion, le maximum de I'écart de cette vibration par rapport a la valeur
moyenne. Une valeur de.eréte positive est le maxﬁwum de I'écart positif
et la valeur de créte hégative est le maximum del I’écart négatif.

2.35 valeur'de créte a créte (d'une vibfation) : Différence
algébriqueentre les valeurs extrémes de la Vibration.

2.36.- ‘course; course totale (d’'une vibratjon) : Déplacement

de-créte a créte.

2.37 facteur de créte (d'une vibratior)):

Rapport de la

valeur de créte a la valeur efficace (moyeane quadratique).

NOTE — La valeur du facteur de créte d'une ond|

sinusoidale est+/ 2.

2.38 facteur de forme (d'une vibration): Rapport de la

valeur quadratique moyenne a la valeur moy

Enne sur une demi-

période entre deux passages successifs a I] valeur nulle.

NOTE — La valeur du facteur de forme d’une gr.
n/2y2 = 1,111,

2.39 valeur instantanée; valeur: Vale
variable a un instant donné.

2.40 maximum (d’une fonction): Valeur

ndeur sinusoidale est

ir d’'une grandeur

H’une fonction lors-

que l'incidence de toute petite variation de la variable indépen-

dante entraine une diminution de la valeur d

2.41 maximax: Le maximum qui a la
quand une fonction présente plusieurs

e cette fonction.

lus grande valeur
ximums dans un

2.42 vibration severity: A generic term that designates a
value, or set of values, such as a maximum value, average or
r.m.s. value, or other parameter that is descriptive of the
vibration. It may refer to instantaneous values or to average
values.

NOTES

1 The vibration severity of a machine is defined by the maximum
r.m.s. value of the vibration velocities measured at significant points of
a machine, such as bearings or mountings.

2 The duration of a vibration is sometimes included as a parameter
descriptive of vibration severity. This usage is deprecated.

2.42 sévérité vibratoire: Terme général qui désigne une
valeur ou un ensemble de valeurs, tels que valeur maximale,
valeur moyenne ou moyenne quadratique, ou d'autres parame-
tres descriptifs de la vibration. La sévérité vibratoire peut se
rapporter a des valeurs instantanées ou des valeurs moyennes.

NOTES

1 La sévérité vibratoire d’'une machine est définie par la valeur
moyenne quadratique des vitesses vibratoires mesurées en des empla-
cements représentatifs du fonctionnement de la machine, tels que les
paliers ou les fixations.

2 La durée de la vibration est parfois considérée comme parametre
descriptif de la sévérité vibratoire. Cet usage est déconseillé.
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2.43 elliptical vibration: A vibration in which the locus of a
vibrating point is elliptical in form.

2.44 rectilinear vibration; linear vibration: A vibration in
which the locus of a vibration point is a straight line.

2.45 circular vibration: A vibration in which the locus of a
vibrating point is circular in form. This is a special case of ellip-
tical vibration.

2.43 vibration elliptique : Vibration selon laquelle le lieu de
déplacement d’un point en vibration est une ellipse.

2.44 vibration rectiligne; vibration linéaire: Vibration
selon laquelle le lieu de déplacement d’un point en vibration est
une ligne droite.

2.45 vibration circulaire : Vibration selon laquelle le lieu de
déplacement d’un point en vibration est un cercle. C’est un cas
particulier de vibration elliptique.

2.46 node: A point, line or surface in a standing wave where
some charactgristic of the wave field has essentially zero
amplitude.

NOTE — If the [nature of the node is not apparent, an appropriate
modifier should |be used, for example displacement node, pressure
node, etc.

2.47 antinode; loop: A point, line or surface in a standing
wave where sdme characteristic of the wave field has a maxi-
mum value.

NOTE — If the rjature of the antinode is not apparent, an appropriate
modifier should Be used, for example displacement antinode, pressure
antinode, etc.

2.48 mode 9f vibration: In a system undergoing vibration,
a mode of vibration designates the characteristic pattern of

nodes and an
motion of eve
harmonic (for
patterns.

NOTE — Two or

inodes assumed by the system in which the
particle, for a particular frequency, is simple
linear systems) or has corresponding decay

Imore modes may exist concurrently in a multi-degree-

of-freedom systgm.

2.49 naturall mode of vibration: A mode of vibration

assumed by a

NOTES
1 If the system

tystem when vibrating freely.

has zero damping;)the natural modes are the same as

the normal modgs. [See normal-mode (2.55).]

2 A natural mo

e of vibration exists for each degree of freedom of the

system.

2,50 fundamental natural mode of vibration: The mode

2.46 nceud; point nodal; ligne nodale; surﬁce nodale:
Point, ligne ou surface d’un systéme d’ondés)stdtionnaires ol
une grandeur caractéristique du champ a une amplitude nulle.

NOTE — Si la nature du noeud n’est pas.évidente, on|devrait utiliser
un qualificatif, par exemple nceud dé déplacement, moeud de pres-
sion, etc.

2.47 antinceud; ventre: Point, ligne ou sgurface d'un
systéme d’ondes stationnaires ou une grandeur caractéristique
du champ a sa valéur maximale.

NOTE — Si la.nature de I'antinceud n’est pas évidente, pn devrait utili-
ser un qualificatif, par exemple antinceud de déplacement, antinceud
de pression, ‘etc.

2.48 " mode de vibration : Dans un systéme en|vibration, un
mode de vibration indique la disposition caractéristique des
noeuds et des ventres accusée par le systéeme lorgque les mou-
vements de chacune de ses parties élémentaires, [pour une fré-
quence donnée, sont harmoniques (cas des systémes linéaires)
ou présentent des types de décroissance correspondants.

NOTE — Dans un systéme & plusieurs degrés de libertd, il peut exister
simultanément deux ou plusieurs modes de vibration.

2.49 mode naturel de vibration: Mode de vibration d'un
systéme lorsqu’il vibre librement.

NOTES

1 Sile systtme a un amortissement nul, les modes npturels sont les
mémes que les modes propres. [Voir mode propre (2.95).]

2 Il existe un mode de vibration naturel pour chaque dlegré de liberté
du systéme.

2.50 mode fondamental propre de vibrati¢n: Mode de

of vibration of a system having the lowest natural frequency.
[See fundamental frequency (2.25).]

2.51 mode shape: The mode shape of a given mode of
vibration of a mechanical system is given by the maximum
change in position, usually normalized to a specified deflection
magnitude at a specified point, of its neutral surface (or neutral
axis) from its mean value. The mean value is the mean for the
given mode of vibration only.

2.52 modal numbers: When the normal modes of a system
are identified by sets of integers, these integers are called
modal numbers.

18

vibration d’un systeme qui a la plus petite frequence propre.
[Voir fréquence fondamentale (2.25).]

2.51 forme d'un mode: La forme d’'un mode donné de
vibration d’'un systéme mécanique est donnée par la variation
maximale de position, habillement normalisée par rapport a une
intensité de déflection specifiée en un point donné, de sa sur-
face neutre (ou de son axe neutre). La valeur moyenne est la
moyenne correspondant au mode de vibration considéré.

2.52 rangs des modes: Quand les modes normaux d’'un
systéme sont identifiés par des séries de nombres entiers, ces
nombres entiers sont les rangs des modes.
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2.53 coupled modes: Modes of vibration that are not
independent but which influence one another because of

anarayv trancfar fram ona maode ta another
€nergy wansier iréim one moGe 1C andner.

254 uncoupled modes: Modes of vibration that can exist

in a system concurrently with and independently of other
modes, no energy being transferred from one mode to another.

2.55 ormal mode: A natural mode of an undamped

1SO 2041 : 1990 (E/F)

2.53 modes couplés: Modes de vibration qui ne sont pas
indépendants mais se caractérisent par des interactions produi-

annt daa tranafarte A’Anaraio Alvin mada A Vanitra
Saiit GTS wransdicis G eincirgic G urn moluc a 1 auuc.

28B4 modes non counlés: Modes de vibration qui peuvent

E e OGS N0 COLpes . (VIOCGCs U Vioiglont PewVer

exister dans un systéme concurremment avec d'autres modes
et indépendamment d’eux, sans transfert d’énergie de I'un a

I'autre
rautre,

255 mode propre; mode normal: Mode naturel d'un

PN R

1 The m¢tion of a system consists of the summation of the contri-
bution of gach of the participating normal modes.

2 The terns natural mode, characteristic mode and eigen mode
are synonymous with normal mode for undamped systems.

2.56 whve: A modification of the physicai state of a
medium, which is propagated through the medium by virtue of
the physigal characteristics of the medium.

NOTE — At any point in the medium the quantity serving as a measure
of the distyrbances is a function of time and at any instant the quantity
is a functign of position.

2.57 vae train: A succession of a limited number of
waves, ugually nearly periodic, travelling at the same (or nearly.
the same] velocity.

258 wavelength (of a periodic wave): The'distance
measured| perpendicular to the wave front in the direction of
propagatipn, between two successive points’ on the wave,
which arg separated by one period.

2.59 cdmpressional wave: A wave of compressive or ten-
sile stresses propagated in an elastic’medium.

NOTE — A compressional wave'isThormally a longitudinal wave. [See
longitudind/ wave (2.60).]

2.60 longitudinal*'wave: A wave in which the direction of
displacement.caused by the wave motion is parallel to the direc-
tion of prppagation.

uyﬁeﬁﬂe-ﬁﬂeeﬂﬁiq\.-u ROR—GOft

NOTES

1 Le mouvement d’un systéme est donné par la superposition de la
contribution de chacun des modes normaux y participant.

2 Les expressions mode naturel, mode cara¢téristique et mode
propre, sont synonymes dans le’cas des systémnes non amortis.

2.56 onde: Moddification de I'état physique d’un milieu,
laquelle se propage'a travers ce milieu en veftu des caractéristi-
ques physiques de celui-ci.

NOTE —_En.chaque point du milieu, la grandeur servant & mesurer les
perturbations est une fonction du temps et, a ¢haque instant, cette
grandedr est une fonction de la position.

2.57 train d’onde: Succession d’un nombre limité d’ondes
généralement presque périodiques, se déplagant a la méme (ou
sensiblement la méme) vitesse.

2.58 longueur d'onde (d’'une onde péfiodique): Dans la
direction de propagation, distance mesurde perpendiculaire-
ment a la surface d’'onde entre deux poipts successifs sur
I'onde séparés par une période.

2.59 onde de compression: Onde d’efforts de compres-
sion ou d’extension se propageant dans un|milieu élastique.

NOTE — Une onde de compression est normalemgnt une onde longitu-
dinale. [Voir onde longitudinale (2.60).]

2.60 onde longitudinale : Onde pour lagielle la direction de
déplacement causée par le mouvement de I'pnde est paralléle a
sa direction de propagation.

2.61 shear wave: A wave of shear stresses propagated in
an elastic medium.

NOTES

1 A shear wave is normally a transverse wave. [See transverse wave
(2.62).]

2 A shear wave causes no changes in volume.

2.62 transverse wave : A wave of displacement of elements
of the medium propagated perpendicular to the wave front.

2.61 onde de cisaillement: Onde d’efforts de cisaillement
se propageant dans un milieu élastique.

NOTES

1 Une onde de cisaillement est généralement une onde transversale.
[Voir onde transversale (2.62).]

2 Une onde de cisaillement n‘occasionne pas de variations volu-
miques.

2.62 onde transversale: Onde pour laquelle la direction de
déplacement des éléments du milieu est perpendiculaire 2 la
surface d’onde.
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2.63 wave front:

(1) Of a progressive wave in space, the continuous surface
which is a locus of points where the phase is the same at a
given instant.

(2) Of a progressive surface wave, the continuous line which
is a locus of points where the phase is the same at a given
instant.

2.64 plane wave: A wave in which the wave fronts are
parallel planes.

2.63 surface d’onde:

(1) Dans le cas d'une onde progressive dans I'espace, la sur-
face continue qui est le lieu des points d'égale phase a un ins-
tant donné.

(2) Dans le cas d’'une onde de surface se déplacant, la ligne
continue qui est le lieu des points ou la phase est la méme a un
instant donné.

2.64 onde plane: Onde pour laquelle les fronts d'onde sont
des plans paralléles.

2.65 spherical wave: A wave in which the wave fronts are

concentric spngres.

2.66 standing wave: A periodic wave having a fixed
amplitude distripution in space, i.e. the result of interference of
progressive wayes of the same frequency and kind.

NOTES

1 A standing wgve can be considered to be the result of superposition
of opposing progfessive waves of the same frequency and kind.

2 Standing wavps are characterized by nodes and antinodes that are
fixed in position.

2.67 audio filequency: Any frequency of a normally audible
sound wave.

NOTE — Audip frequencies generally lie between 20 Hz and
20 000 Hz.

2.68 ultrasonic frequency; ultrasonic: A frequency lying
above the audi¢ frequency range.

NOTE — The terrh “‘ultrasonic’’ may be used as a meodifier to indicate a
device intended to operate in association with ultrasonic vibrations.

2.69 infrasonic frequency; infrasonic: A frequency lying
below the audip frequency. range.

NOTE — The terth “infrasonic’’ may be used as a modifier to indicate a
device intended fo opérate in association with infrasonic vibrations.

2.66 onde sphérique: Onde pour laquelle-les fronts d’onde

=3
C
@
»
»

o
@
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2.66 onde stationnaire: Onde-périodique ayant une réparti-
tion d’amplitude fixe dans I'espacé, c'est-a-dire|résultant de
I'interférence d’ondes progressives, de méme fréquence et de
méme nature.

NOTES

1 Une onde stationnaire peut étre considérée comme I résultat de la
superposition d’ondes progressives opposées, de méme fréquence et
de méme nature,

2 Les ondes stationnaires sont caractérisées par des [nceuds et des

2.67 fréquence audible: Toute fréquence |d'une onde
sonore normalement audible.

NOTE — Les fréquences audibles sont généralement cpmprises entre
20 Hz et 20 000 Hz.

2.68 fréquence ultrasonore; ultrason: Fréguence située
au-dela du domaine des fréquences audibles.

NOTE — Le terme «ultrasonore» peut étre employé|pour indiquer
qu’un dispositif est prévu pour fonctionner avec des vibfations ultraso-
nores.

2.69 fréquence infrasonore; infrason: Fréquence située
en deca du domaine des fréquences audibles.

NOTE — Le terme «infrasonore» peut étre employé|pour indiquer
qu’un dispositif est prévu pour fonctionner avec des vibfations infraso-
nores.

2.70 reverberation: The sound that persists in an enclosed
space, as a result of repeated reflection or scattering, after the
source of the sound has stopped.

2.71 echo: A wave that has been reflected or returned with
sufficient magnitude and delay to be detected as a wave
distinct from that directly transmitted and distinguishable as a
repetition of it.

2.72 resonance: Resonance of a system in forced oscil-
lation exists when any change, however small, in the frequency
of excitation causes a decrease in a response of the system.

2.70 réverbération: Persistance du son dans un espace clos
a la suite de réflexions ou de dispersions répétées apres arrét de
la source sonore.

2.71 écho: Onde qui a été réfléchie ou renvoyée, avec une
intensité et un retard suffisants pour étre détectée comme une
onde distincte de I'onde directe et qui est percue comme la
répétition de I'onde directe.

2.72 résonance: Un systéme en oscillations forcées est en
résonance lorsque toute variation, si petite soit-elle, de la fré-
quence d’excitation provoque une diminution de la réponse du
systéme.
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2.73 resonance frequency: A frequency at which reson-
ance exists.

NOTES

1 Resonance frequencies may depend upon the measured variables,
for example velocity resonance may occur at a different frequency
from that of displacement resonance. (See table 2.)

2 In case of possible confusion, the type of resonance shall be
indicated, for example velocity resonance frequency. (See table 2).

1ISO 2041 : 1990 (E/F)

2.73 fréquence de résonance: Fréquence a laquelle une
résonance se produit.

NOTES

1 Les fréquences de résonance peuvent dépendre des variables
mesurées, par exemple une résonance de vitesse peut se produire a
une fréquence différente de celle d’une résonance de déplacement.
(Voir tableau 2.)

2 Dans le cas o une confusion serait possible, on doit indiquer le
type de résonance, par exemple : fréquence de résonance de vitesse.
(Voir tableau 2.)

Table 2 — Resonance relations
Tableau 2 — Relations de résonance

Amplitugle de la vitesse _—'2—
c]/1+—E
4mk — 2c2

Amk
—=2
¢2

Phase of displacement with
referencg to applied force

Déphasi?e du déplacement

tan~!

par rappprt a la force
appliqu

Displacement Velocity Damped natural
Characteristic resonance resonance fréquency
Caractéristique Résonance Résonance Fréquence propre
de déplacement de vitesse amortie
Frequenty, Hz 11/k _ 2 14/k 1 l/i _c?
Fréquenfe, Hz 2nf m 2m2 2ty m 2n f|m m2
Amplitugle of displacement A A A
Amplitugle du déplacement . k o2 ] & . l/— - 302
m 4m2 m n  16m2
Amplitugle of velocity A A A
¢ —
2
c 1 H _C—
I/ 16mk — 4c2

tan‘1l 16mk _ 4
c2

B

NOTES

1 In tHe case of a linear single degree-of-freedom system, the
motion ¢f which can be described.by the equation

2
mﬂ-}-c
dr2

where

the-angular frequency;

x i a displacement;
w q

dx
dr

+ kx = A coswt

NOTES

1 Dans le cas d'un systéme linéaire & un seul degré de liberté dont le
mouvement peut étre représenté par I'équation

ou
x est un déplacement;

w est la pulsation;

m, ¢ and k are constants;

the characteristics of the different kinds of resonance in terms of the
constants of the above equation are as given in the table.

2 For values of ¢ which are small compared with+/ mk, there is little
difference between the three cases. The frequency at velocity reson-
ance is equal to the undamped natural frequency of the system.
Other symbols are employed for electrical resonance.

m, c et k sont des constantes;

les caractéristiques des différentes espéces de résonance en fonction
des constantes de I'équation ci-dessus sont données au tableau 2.

2 Pour des valeurs de ¢ petites par rapport &~/ mk, il y a peu d’écart
entre les trois colonnes du tableau. La fréquence de résonance de la
vitesse est égale & la fréquence propre non amortie du systéme.
D’autres symboles sont utilisés pour la résonance électrique.

2.74 antiresonance: Antiresonance of a system in forced
oscillation exists at a point when any change, however small, in
the frequency of excitation causes an increase in a response at
this point.

2.74 antirésonance: Un systéme en oscillation forcée est
en antirésonance en un point lorsque toute variation, si petite
soit-elle, de la fréquence d’excitation provoque une augmen-
tation de la réponse en ce point.
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2.75 antiresonance frequency: A frequency at which an-
tiresonance occurs.

NOTES

1 Antiresonance frequencies may depend upon the measured
variable, for example velocity antiresonance may occur at a different
frequency from that of displacement antiresonance.

2 In cases of possible confusion, the type of antiresonance shall be
indicated, for example velocity antiresonance frequency.

2.75 fréquence d’antirésonance: Fréguence a laquelle une
antirésonance se produit.

NOTES

1 Les fréquences d'antirésonance peuvent dépendre des variables
mesurées, par exemple une antirésonance de vitesse peut se produire a
une fréquence différente de celle d'une antirésonance de déplacement.

2 Dans le cas ol une confusion serait possible, on devrait indiquer le
type d’antirésonance, par exemple fréquence d’antirésonance du
déplacement.

2.76 fixed-base natural frequency: A natural frequency

that a system
ment is attache

NOTE — The eq|
shown are for fix

2.77 critical
ances of a syst

NOTES
1 Critical speed

uld have if the foundation to which the equip-
were rigid and of infinite mass.

ation given in table 2 and the natural frequencies
pd-base conditions.

peed : A characteristic speed at which reson-
m are excited.

bf a rotating system is a speed of the rotating system

that correspondq to a resonance frequency (it may also include

multiples and sub)
for example speeq
quency in cycles

multiples of the resonance frequency) of the system,
in revolutions per unit time equals the resonance fre-
ber unit time.

2 Where there are several rotating systems, there will be several cor-

responding sets (
system.

2.78 subharn

of the charact

f critical speeds, one for each mode of the overall

honic response; subharmonic resonance

ristics of resonance at a frequency *having a

response: A r{ponse of a mechanical system exhibiting some

period which is

2.79 dampin
distance.

NOTE — In the
gressive reductiof

2.80 undamg
system): A fre

n integral multiple of the period«ef\excitation.

j: The dissipation of _énergy with time or

ontext of vibration\and shock, damping is the pro-
of the amplitude/with time.

ed _natural frequency (of a mechanical
guency of free vibration resulting from only

elastic and inertlial forces of the system.

2.76 fréquence propre avec encastrement parfait fixe:
Fréquence propre d’'un systéme lorsque la fondatipn a laquelle
le montage est fixé est parfaitement rigide et)de npasse infinie.

NOTE — Les équations données au tableau 2 et les fréquences propres
indiquées correspondent a des conditions, d’encastremept parfait fixe.

2.77 Vvitesse critique ; Vitesse caractéristique a laquelle sont
excitées les résonances-du systéme.

NOTES

1 Une vitesse critique de rotor est une vitesse de rotatign du rotor qui
correspond a une de ses fréquences de résonance (elle peut également
correspondre '@ des multiples ou des sous-multiples de ITfréquence de
résonancge); par exemple une vitesse en nombre de toufs par unité de
temps ‘est égale a la fréquence de résonance en cycle$ par unité de
temps.

2°) Dans le cas de plusieurs rotors, il y aura plusieurs sérjes correspon-
dantes de vitesses critiques pour chaque mode du syst¢gme global.

sous-harmonique: Réponse d'un systéme médanique, pré-
sentant certaines des caractéristiques de la résongnce, dont la
période est un multiple entier de la période d’excitation.

2.78 réponse sous-harmonique; réponse d%résonance

2.79 amortissement: Dissipation de I'énergie dans le temps
ou suivant la distance.

NOTE — Dans le contexte des vibrations et des chocs, I'gmortissement
est la réduction progressive de |'amplitude dans le temps.

2.80 fréquence propre non amortie (d'un systéme méca-
nique): Fréquence de vibration libre résultant srjulement des
forces élastiques et des forces d’inertie du systéme.

NOTE — For the
natural frequency

equation of motion given in table 2, the undamped

is (1/2n)/ k/m Hz.

2.81 damped natural frequency: The frequency of free

vibration of a damped linear system. (See table 2.)

2.82 viscous damping; linear viscous damping: The
dissipation of energy that occurs when an element or a part of a
vibration system is resisted by a force the magnitude of which
is proportional to the velocity of the element and the direction
of which is opposite to the direction of the velocity.

NOTE — Pour I'équation du mouvement donnée dans le tableau, la fré-
quence propre non amortie est (1/2n)/k/m Hz.

2.81 fréquence propre amortie: Fréquence de vibration
libre d’un systéme linéaire amorti. (Voir tableau 2.)

2.82 amortissement visqueux; amortissement visqueux
linéaire : Dissipation d’énergie qui se produit lorsqu’un élément
ou une partie d'un systéme en vibration est soumis a une force
résistive dont l'intensité est proportionnelle a la vitesse de I'élé-
ment et la direction est opposée a la direction de la vitesse.
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2.83 equivalent viscous damping: A value of linear

viscous damping, assumed for the purpose of analysis of a
vibratory motion such that the dissipation of energy per cycle

QO W0L0N, Sull Lissipaliol

at resonance is the same for the assumed as weII as for the
actual damping force.

2.84 linear viscous damping coefficient; viscous damp-

ing coefficient: For linear viscous damping, the ratio of
10 rl:mnn?n 2 Q‘)\ ]

force to velogity. [See linear viscol
0 VEICCRY. (S€e /near VISCous gampl!

Amnina
aliipiiy ivive

2.85 critical damping; critical viscous damping: For a
single dedree-o € amount of VISCous damp-
ing which corresponds to the limiting condition between an
oscillatory and a non-oscillatory transient state of free
vibration, :

NOTE — The critical linear viscous damping coefficient, c, is equal to

for the single degree-of-freedom system represented by the equation
given in lable 2, where wq is the undamped natural frequency

(angular). [[See undamped natural frequency (2.80).]

2.86 damping ratio; fraction of critical damping: For a
system with linear viscous damping, the ratio of the actual
damping |coefficient to the critical damping coefficient. [See
linear visgous damping coefficient (2.84) and critical damping
(2.85).]

NOTE — [The fraction of critical damping may also be expressed in
terms of ger cent of critical damping.

ratio of apy two successive amplitudes of like sign inthe decay

2.87 IoEarithmic decrement: The natural logarithm of the
of a single-frequency oscillation.

2.88 nén-linear damping: Phenomenen, \associated with
the enerdy loss of a system whereby the motion of the system
cannot He characterized by a linear, differential, integral or
integro-djfferential equation with ¢onstant coefficients.

2.89 Q factor: A _duantity which is a measure of the
sharpnesk of resonance, or frequency selectivity, of a resonant
oscillatory system having a single degree of freedom, either
mechanigal or electrieal.

NOTE — [Thefquantity Q is equal to one-half the reciprocal of the
damping rptio-
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2.83 amortissement visqueux équivalent: Valeur d’amor-
tissement visqueux linéaire considérée pour I'analyse d'un mou-
vement vibratoire, telle que la dissipation d'énergie par cycle a la

résonance soit la méme pour les forces d’amortissement suppo-
sées que celle correspondant aux forces d’amortissement réelles.

2.84 coefficient d’amortissement visqueux linéaire;

coefficient d’amortissement visqueux: Pour les amortisse-
ments visqueux linéaires, rapport de la force d’amortissement a

THICTIWS

la vitesse. [Voir amortissement visqueux linéaire (2.82).]

2.85 amortissement critique; amortissement visqueux
critique : Pour un systeme a un seul degre gle liberté, valeur de
I'amortissement visqueux qui correspond._3 la condition limite
entre un état oscillant et un état apériodiqlie transitoire d'une
vibration libre.

NOTE — Le coefficient d’amortissement visqueuk critique, ¢, dans un

mouvement lindaire, est égal &

OQUVer estega &

= 2mwq
pour un systéme 3 yn sgdl degré de liberté, reptésenté par I'équation
donnée au tableau2;'ol wyq est la pulsation progre non amortie. [Voir

fréquence propfe non amortie (2.80).]

2.86 taux d'amortissement; facteur d’amortissement:
Dans un'systéme linéaire & amortissement visqueux, rapport du
coefficient d'amortissement réel au coefficient d’amortisse-
ment critique. [Voir coefficient d‘amortissement visqueux
linéaire (2.84) et amortissement critique (2.85).]

NOTE — Le facteur d’amortissement peut également étre exprimé en
pourcentage de |'amortissement critique.

2.87 décrément logarithmique: Logarfjthme népérien du
rapport de deux amplitudes successives quelconques de méme
signe, dans la décroissance d’une oscillation g fréquence unique.

2.88 amortissement non linéaire : Phéfomeéne associé a la
perte d’énergie d'un systéme et ol le mouyement du systéme
ne peut étre caractérisé par une équation|différentielle, inté-
grale ou intégrale-différentielle non linéairg¢, avec des coeffi-
cients constants.

2.89 facteur d’amplification dynamiqde, Q: Grandeur qui
est une mesure de I'acuité d'une résonance|ou de la sélectivité
en fréquence d’'un systéme vibratoire résorfant (mécanique ou
électrique) @ un seul degré de liberté.

NOTE — La grandeur Q est égale a la moitié de I'inverse du facteur
d’amortissement :

Q:

2.90 vibration generator; vibration machine: A machine
that is specifically designed for and is capable of generating
vibrations and of imparting these vibrations to other structures
or devices.

NOTE — Equipment to be tested may be attached to a table on the
generator or the generator may be used to excite equipment by means
of studs without the use of a table.

2.91 vibration generator system: The vibration generator
and associated equipment necessary for its operation.

1

2c/c,

2.90 générateur de vibrations; machine 3 vibrations:
Machine spécialement concue pour créer des vibrations et
communiquer ces vibrations a d’autres structures ou disposi-
tifs.

NOTE — Le matériel a soumettre aux essais peut étre fixé sur la table
d’un générateur de vibrations ou bien étre attelé & un excitateur (sans
table) par ses prises de forces.

2.91 ensemble générateur de vibrations: Générateur de
vibrations avec le matériel associé nécessaire pour assurer son
fonctionnement.
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2.92 electrodynamic vibration generator; electro-
dynamic vibration machine: A vibration generator which
derives its vibratory force from the interaction of a magnetic
field of constant value, and a coil of wire contained in it which
is excited by a suitable alternating current.

NOTE — The moving element of an electrodynamic vibration
generator includes the vibration table, the moving coil, and all the parts
of the generator that are intended to participate in the vibration.

2.93 electromagnetlc wbrat:on generator: A vibration
generator whic i i
of electromagndts and magnetic materials.

2.94 mechanjcal direct-drive vibration generator; direct-
drive vibration| generator: A vibration machine in which the
vibration table & forced, by a positive linkage, to undergo a
displacement amplitude of vibration that remains essentially
constant regardjess of the load or frequency of operation.

2.95 hydraulic vibration generator: A vibration generator
which derives it$ vibratory force from the application of a liquid
pressure through a suitable drive arrangement.

2.96 mechaniical reaction type vibration generator; un-
balanced masg vibration generator: A vibration machine in
which the fordes exciting the vibration are generated by
rotating or recigrocating unbalanced masses.

2.97 resonarice vibration generator: A vibration
generator which contains a vibration system which is excited-at
its resonance frequency.

2.98 piezoelégctric vibration generator: A vibration gener-
ator which has [a piezoelectric transducer as it§ force-generat-
ing element.

2.99 magnetpstrictive vibration.génerator: A vibration
generator which has a magnetostrictive'transducer as its force-
generating elenjent.

2.100 deadweight; pure)ymass; lumped mass: A mass
having the characteristics»of a perfectly rigid mass over the
frequency regign of/cancern.

2.101 cycle verbl-A-devieeis-s 5 e
ated repetitively through a range of a controlled variable such
as frequency. [See cycle (noun) (2.22).]

2.102 cycle period: The time required to cycle a device
through all the controlled variables in the control range.

2.103 cycle range: Cycle range is defined by the minimum
and maximum values of the controlled variable, such as fre-
quency, between which the device is cycled.

24

2.92 générateur électrodynamique de vibrations;
machine électrodynamique de vibrations: Générateur de
vibrations dont la force vibratoire résulte de I'interaction d’un
champ magnétique de valeur constante et d’une bobine excitée
par un courant alternatif convenable.

NOTE — La partie mobile d'un générateur électrodynamique de
vibrations comprend sa table vibrante, I'induit et tous les éléments du
générateur qui suivent le mouvement de vibrations ou peuvent étre
considérés comme tels.

2.93 générateur electromagnethue de vibrations:
Ené i ire résulte de
Iinteraction d'éléments électromagnétiques et magnétiques.

2.94 générateur de vibrations a action [mécanique
directe; générateur de vibrations\ @ action directe:
Machine 3 vibrations dont la table vibrante, par yn accouple-
ment direct, engendre un déplacement vibratoire|d’amplitude
sensiblement constante en foriction de la charge pu de la fré-

quence de fonctionnement

2.95 générateur hydraulique de vibrations: Générateur
de vibrations dont-la\force vibratoire résulte de lfaction de la
pression d'un liquide par I'intermédiaire d'un dispopitif de com-
mande approprié:

2.96 _dgénérateur de vibrations du type a fgrce centri-
fugei générateur de vibrations a balourd : Machine dont les
forces excitatrices de vibrations sont engendrées ppr des rotors
fon équilibrés en rotation uniforme ou alternative

2.97 générateur de vibrations a résonance] Générateur
de vibrations qui comporte un dispositif vibrant excité a sa fré-
quence de résonance.

2.98 générateur piézo-électrique de vibrations: Généra-
teur de vibrations qui comporte un transdu¢teur piézo-
électrique pour dispositif générateur de force.

2.99 générateur magnétostrictif de vibratio‘rs: Généra-
teur de vibrations qui comporte un transductefir magnéto-
strictif pour dispositif générateur de force.

2.100 masse pure: Masse ayant les caractéristiques d'une
masse parfaitement rigide dans une gamme dg fréquences
donnée.

¢ br des cycles
répetmfs d operatlons aun dlsposmf pour dlfferentes gammes
de variables commandées, la fréquence par exemple, on dit que
I'appareil est commandé pour fonctionner en cycles. [Voir cycle
(2.22).]

2.102 durée de cycle: Temps nécessaire au déroulement
d'un cycle d‘opération pour toutes les variables commandées
dans la gamme d’exploration.

2.103 gamme d’exploration d'un cycle: La gamme
d’exploration d'un cycle est définie par les valeurs minimale et
maximale de la variable commandée telle que la fréquence a
laquelle se déroule le cycle.
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2.104 sweep (as applied to the operation of a vibration
generator) : The process of traversing continuously through a
range of values of an independent variable, usually frequency.

2.105 sweep rate: The rate of change of the independent
variable, usually frequency, for example df/d: where f is fre-
quency and ¢ is time.

2.106 uniform sweep rate; linear sweep rate: A sweep
rate for which the rate of change of the independent variable
for a sweep, usually frequency, is constant, i.e. df/d¢ = con-

1ISO 2041 : 1990 (E/F)

2.104 balayage (dans le cas de fonctionnement des généra-
teurs de vibrations): Processus d’exploration continue d'un
domaine de valeurs d'une variable indépendante, généralement
la fréquence.

2.105 Vvitesse de balayage: Taux de variation de la variable
indépendante, habituellement la fréquence, par exemple df/dt¢
ou f est la fréquence et ¢ le temps.

2.106 vitesse de balayage uniforme: Vitesse de balayage
dont le taux de variation de la variable indépendante pour un
balayage, habituellement la fréquence, est constant, c’est-a-

stant. [See sweep rate (2.105).]

2.107 garithmic frequency sweep rate: A sweep rate
for whicH the rate of change of frequency per unit of frequency
is constant, i.e. (df/f)/dt = constant. [See sweep rate
(2.105).1

NOTES

1 For a Ipgarithmic sweep rate, the time to sweep between any two
frequencigs of fixed ratio is constant.

2 It is rgcommended that logarithmic sweep rate be expressed in
octaves per minute.

2.108 ¢ross-over frequency (in vibration environmental
testing) : [That frequency at which a characteristic of a vibration
changes [from one relationship to another.

NOTE — For example, a cross-over frequency may be that frequency
at which the vibration amplitude, or r.m.s. value, changes from acon-
stant displacement value versus frequency to a constant acceleration
value versEs frequency.

2.109 olator: A support, usually resilient, the function of
which id to attenuate the transmission) of shock and/or
vibration

NOTE — An isolator may include collapsible parts, servo-mechanisms
or other devices in lieu of, or in addition to, the resilient member.

2.110 vibration isolator: An isolator designed to attenuate
the transmission of vibration in a frequency range.

2.111 ghock isolator: An isolator designed to protect a

dire df/d¢ = constante. [Voir vitesse de-bglayage (2.105).]

2.107 vitesse de balayage logarithmidque en fréquence:
Vitesse de balayage dont le taux.de variation de la fréquence
par unité de fréquence demeure corfstant, c’est-a-dire
(df/f)/dt = constante. [VQir-vitesse de bajayage (2.105).]

NOTES

1 Pour une vitesse_de balayage en progressfon logarithmique, le
temps de balayade)entre deux fréquences d¢ rapport donné est
constant.

2 |l est réecommandé d’exprimer la vitesse de balayage logarithmique
en octaves ‘par minute.

2108 fréquence de transfert (dans les fessais d'environne-
ment vibratoire) : Fréquence a laquelle la cgractéristique d'une
vibration passe d’une relation a une autre.

NOTE — Par exemple, une fréquence de trangfert peut étre la fré-
quence a laquelle la valeur de I'amplitude d’urfe vibration ou de sa
valeur moyenne quadratique passe d’'une valeur ge déplacement cons-
tante en fonction de la fréquence, & une valeuf d’accélération cons-
tante en fonction de la fréquence.

2.109 isolateur: Support, habituellement élastique, qui a
pour rble d'atténuer la transmission des chocs ou des vibra-
tions.

NOTE — Un isolateur peut se composer d'élénints démontables, de
servo-mécanismes ou d’autres dispositifs 3 la place ou en plus de I'élé-
ment élastique.

2.110 isolateur de vibrations: Isolateur concu pour atté-
nuer la transmission des vibrations dans uhe certaine gamme
de fréquences.

2.111 isolateur de chocs: Isolateur cong¢u pour protéger un

system from a range of shock motions or forces.

2.112 centre-of-gravity mounting system: A centre-of-
gravity mounting system exists if, when the mounted equip-
ment is displaced by translation from its neutral position, there
is no resultant moment about any axis through the centre of
mass.

NOTE — In an ideal case, if an equipment is supported by a centre-of-
gravity mounting system, then all natural (rigid-body) modes of vi-
bration of the equipment on its mounts are decoupled. Translational
motions of excitation will not excite rotational modes of vibration and
vice versa. In practice, this is very difficult to achieve.

appareil d’'une certaine catégorie d'impulsions ou de forces.

2.112 dispositif de montage astatique: On dit qu’un dis-
positif de montage est astatique si, lorsqu’on déplace en trans-
lation ce montage de sa position de repos, il n'y a aucun
moment résultant par rapport aux axes passant par le centre de
masse.

NOTE — Dans I'absolu, si un appareil est monté de fagon astatique, il
en résulte que tous les modes de vibration propres (corps rigide) de
I'appareil avec ce dispositif de montage sont isolés. Des mouvements
d’excitation en translation ne peuvent engendrer des modes de vibra-
tion en rotation et vice versa. En pratique, cela est trés difficile a
réaliser.
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2.113 shock absorber: A device for the dissipation of
energy in order to reduce the response of a mechanical system
to applied shock.

2.114 damper; absorber: In vibration applications, a device
used for reducing the magnitude of a shock or vibration by
energy dissipation methods.

2.115 snubber: A device used to restrict the relative
displacement of a mechanical system by increasing the stiff-
ness of an elastic element in the system (usually abruptly and

2.113 absorbeur d‘énergie: Dispositif de dissipation
d’énergie pour réduire la réponse d'un systeme mécanique a un
choc.

2.114 amortisseur: Dans le domaine des vibrations, disposi-
tif utilisé pour réduire I'ampleur d’un choc ou des vibrations par
des méthodes de dissipation d’énergie.

2.115 limitateur de débattement: Elément utilisé pour limi-
ter le déplacement relatif d'un systéme mécanique par accrois-
sement de la raideur d’un dispositif élastique (habituellement de

by a large factgTWhenever the aispiacement becomes farger——Tacon Soudaing eT impoTTante) chaque To1s que e

than a specified amount.

2.116 dynamiic vibration absorber: A device for reducing
vibrations of a primary system over a desired frequency range
by the transfer ¢f energy to an auxiliary system in resonance so
tuned that the fprce exerted by the auxiliary system is opposite
in phase to thelforce acting on the primary system.

NOTE — Dynamig vibration absorbers may be damped or undamped,
but damping is npt the primary purpose.

2.117 detungr: An auxiliary vibratory system with an ampli-
tude-dependent frequency characteristic which modifies the
vibration charafteristics of the main system to which it is
attached.

NOTE — An example is an auxiliary mass controlled by a non-linear
spring.

3 Mechanical shock

3.1 mechanital shock; shock: A sudden ¢hange of force,
position, velocity or acceleration that excites transient disturb-
ances in a syst¢m.

NOTE — The chdnge is normally considered-sudden if it takes place in
a time that is short compared with thefundamental periods of concern.

3.2 shock puylse: A form’ of shock excitation characterized
by a sudden ri$e and/or sudden decay of a time-dependent
parameter (such as’motion, force or velocity).

devient supérieur a une valeur spécifiée.

2.116 absorbeur dynamique de vibrations:

déplacement

Dispositif qui

réduit les vibrations d'un systéme primaire dans urre gamme de

fréquences désirée en transférant 'de |'énergie a
auxiliaire en résonance qui est accordé de facon
exercée par le systéme auxiligire soit en oppositi
avec la force agissant sur le’Systéme primaire.

NOTE — L'absorbeur dynamique de vibrations peut §
non, mais I'amortiséeent n’est pas |'objet principal.

fonctionde variation de I'amplitude en fonction d

un systéme
que la force
pn de phase

tre amorti ou

la fréquence

2.117 désaccordeur: Systdéme vibrant auxi;rire dont la

modifie les caractéristiques de la vibration du syst
auguel il est relié.

NOTE — Un exemple de désaccordeur est une masse a(
un ressort non linéaire.

3 Chocs mécaniques

3.1 choc mécanique; choc: Variation brusqué
d’une position, d'une vitesse ou d’une accélération
perturbations transitoires dans le systéme consid§

NOTE — La modification est normalement considérée c(
si elle se produit en un temps qui est court vis-a-vis de la
mentale concernée.

3.2 signal de choc: Type d’excitation de cho
par une brusque augmentation et/ou une brusqul
d’un parametre fonction du temps (tel que le m
force ou la vitesse).

me principal

xiliaire reliée a

d’une force,
qui crée des
ré.

bmme brusque
bériode fonda-

C caractérisé
e diminution
buvement, la

NOTE — A descriptive mechanical term should be used, for example
acceleration shock pulse.

3.3 applied shock; shock excitation: An excitation,
applied to a system, that produces a mechanical shock.

3.4 shock motion: A transient motion causing, or resulting
from, a shock excitation.

3.5 impact: A single collision of one mass with a second
mass.

NOTE — Un terme mécanique descriptif (par exemple signal de choc

d’accélération) devrait étre utilisé.

3.3 choc appliqué; excitation par choc: Excitation qui,
appliquée a un sytéme, produit un choc mécanique.

3.4 mouvement de choc: Mouvement transitoire causé par

un choc ou produisant un choc.

3.5 impact: Collision unique de deux masses entre elles.
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3.6 impulse:

(1) The integral with respect to time of a force taken over the
time during which the force is applied.

(2) Fora constant force, the product of the force and the time
during which the force is applied.

NOTE — In shock usage, the time interval is relatively short.

3.7 bump: A form of shock which is repeated many times
for test purposes.

ISO 2041 : 1990 (E/F)

3.6 impulsion:

(1) Intégrale d'une force par rapport au temps pendant la
durée d’application.

(2) Pour une force constante, produit de la force par sa durée
d’application.

NOTE — Dans le cas de choc, l'intervalle de temps est relativement
court (percussion.)

3.7 secousse: Type de choc répété de nombreuses fois pour
des essais.

3.9 hallf-sine shock pulse: An ideal shock pulse for which
the timg-history curve has the shape of the positive (or
negative) section of one cycle of a sine wave.

3.10 final peak sawtooth shock pulse; terminal peak
sawtooth shock pulse: An ideal shock pulse for which the
time-hisfory curve has a triangular shape for which the motion
linearly to a maximum value and then drops instan-
to zero.

itial peak sawtooth shock pulse: An ideal shock
pulse fol which the motion rises instantaneously to a maximum
value, affter which it decreases linearly to zero.

3.12 symmetrical triangular shock pulse: An ideal shock
pulse foy which the time-history curve has the shape of an
isosceleq triangle.

3.13 rsine shock pulse; haversine shock \pulse: An
ideal shock pulse for which the time-history cdrve has the
shape of one full cycle of a versine curyetbeginning at zero
(sine-squared curve).

3.14 rectangular shock pulse™An ideal shock pulse for
which the motion rises instantaheously to a given value, re-
mains cpnstant for the duratienn of the pulse, then instan-

mains cqnstant-for a period of time after which it decreases to
zero in g linéar manner.

3.8 choc parfait: Choc qui est décrit J)ar une fonction de
temps simple, par exemple celles définies fe 3.9 a 3.15.

3.9 choc hémi-sinusoidal’. Choc parfait pour lequel la
courbe de variation temporelle a la forme [de la partie positive
(ou négative) d'un cycle.d'dne onde sinuspidale.

3.10 choc en dentde scie a front lent: Choc parfait pour
lequel la courbe de'variation temporelle a Id forme d’un triangle
ol le mouvement croit linéairement jusqufa une valeur maxi-
male et retombe a zéro de facon instantangée.

3.11" choc en dent de scie a front raide : Choc parfait pour
lequel le mouvement croit instantanément jusqu’a une valeur
maximale puis décroit linéairement jusqu’al zéro.

3.12 choc en triangle isocéle: Choc parfait pour lequel la
courbe de variation temporelle a la forme d’un triangle isocéle.

courbe de variation temporelle a la forme [d'une période de la

3.13 choc en sinus carré: Choc paIait pour lequel la
courbe en sinus carré commencant a la valeur zéro.

3.14 choc en rectangle: Choc parfait ppur lequel le mouve-
ment croit de fagcon instantanée jusqu’a hine valeur donnée,
reste constant pendant la durée du signpl puis retombe de
facon instantanée a zéro.

3.15 choc en trapéze: Choc parfait paur lequel le mouve-
ment croit linéairement jusqu’a une valeur Honnée, reste cons-
tant pendant un certain temps aprés lequel il décroit linéaire-
ment jusqu’a zéro.

3.16 nominal shock pulse; nominal pulse: A specified
shock pulse that is given with specified tolerances.

NOTES

1 “Nominal shock pulse” is a generic term. It requires an additional
modifier to make its meaning specific, for example nominal half-sine
shock pulse, or nominal sawtooth shock pulse.

2 The tolerances of the nominal pulse from the ideal may be
expressed in terms of pulse shapes (including area), or corresponding
spectra.

3.17 nominal value of a shock pulse: A specified value
(for example peak value or duration) given with specified
tolerances.

3.16 choc nominal: Choc spécifié donné avec des toléran-
ces spécifiées.

NOTES

1 «Choc nominal» est un terme générique. Il nécessite un qualificatif
pour avoir un sens, par exemple choc nominal hémi-sinusoidal ou choc
nominal en dent de scie.

2 Les tolérances d’'un choc nominal par rapport a un choc parfait peu-
vent étre exprimées par des enveloppes de signaux de choc (y compris
leur surface) ou par les spectres correspondants.

3.17 valeur nominale d‘un signal de choc (d'un choc):

Valeur prescrite (par exemple valeur créte ou durée) donnée
avec des tolérances prescrites.
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3.18 duration of shock pulse: The time-interval between
the instant the motion rises above some stated fraction of the

maximum value

=)
T

and the instant it decays to this fraction.

2 For measured pulses, the “‘stated fraction” is usually taken as 1/10.
For ideal puises, it is taken as zero.

3.19

small fraction o

rise tlmvE;-puise—nst-ﬁmt-—rhe—mfervai—orﬁme re
quired for the vplue of the pulse to rise from some specified

3.18 durée d'un signal de choc: Intervalle de temps com-
pris entre I'instant ot le mouvement dépasse une fraction pres-
crite de sa valeur maximale, et celui ou il revient 3 cette
fraction.

NOTES

1 Cette définition ne s’applique qu’a des signaux de choc de forme
simple.

2 Pour des chocs mesurés, la fraction prescrite usuelle est de 1/10.
Pour des chocs parfaits, elle est choisie égale a zéro.

the maximum value to some specified large

fraction of the maximum vaiue.

NOTE — For meagured pulses the “‘specified small fraction” is usually

taken as 1/10 an
pulses, the fractio|

3.20 pulse dr|
of time required
specified large fr

[P R VS SLE b Mo Lo st o QAN o

j ue bpeum:u iarge I[dbllUll as U/IIU ror erdl
hs are taken as 0 and 1,0.

bp-off time; pulse decay time: The interval
for the value of the pulse to drop from some
Bction of the maximum value to some specified

small fraction of] the maximum value.

NOTE — See the

and associated

hote to 3.19.

ir or water motion resulting from an explosion

3.21 blast; aiiblast; underwater blast: The pressure pulse

or other sudde
water.

change of pressure in the atmosphere or

3.22 shock wave: A shock time history (displacement,

pressure or oth
the shock throu

r variable) associated with the propagation of
h a medium or structure.

NOTE — In liquiddand gases, a shock wave is usually characterized by

a wave front in w
value.

hich the pressure rises suddenly toa relatively large

3.23 shock teésting machine; shock machine: A device

for subjecting

a system to_‘controlled and reproducible

mechanical shodk.

3.24 shock rgsponse spectrum: 3.24 spectre de réponses au choc:
(1) The descﬁlhmmmmmm, d’une série

series of systems of a specified type as a function of their
natural frequencies.

(2) As used in

the field of mechanical shock, an expression

that approximates the maximum responses (displacement, vel-
ocity or acceleration) to an applied shock of an assembly of
linear single degree-of-freedom systems, as a function of their
natural frequencies.

NOTES

1 “Shock response spectrum’’ is a generic term. It requires an ad-
ditional modifier to make its measuring specific, for example acceler-
ation or velocity or displacement shock response spectrum.

319 ;emps—de—rrrumee—du—ﬂm—n'e—ehucltemps de
montée: Intervalle de temps nécessaire a la montée du signal

de choc depuis une fraction prescrite (faiblehjusqu’a une frac-
tion prescrite (forte) de sa vaieur maximaie.

NOTE — Pour les chocs mesurés, on prend’généralement 1/10 pour la

« H'dl.[lull preacrlte IdIDIe » et Y/ 1u pour Ia « TfaCIIOn pfﬂSCflIe Tor(e ».
Pour les chocs parfaits, les fractions,sont 0 et 1,0.

3.20 temps de descente du signal de choc| temps de
descente: Intervalle’,de "temps nécessaire a la dlescente du
signal de choc depuis‘une fraction prescrite (forte)|jusqu’a une
fraction prescrite/faible) de sa valeur maximale.

NOTE — Vaéirla note en 3.19.

3.21 ‘déflagration; déflagration aérienne; déflagration
subaquatique : Déplacement d'air ou d’eau associ¢ a I'onde de
pression produite par une explosion ou toute autre variation
brusque de pression atmosphérique ou aquatique.

3.22 onde de choc: Variation temporelle du chpc (déplace-
ment, pression ou autre variable), associée a la propagation du
choc a travers un milieu ou une structure.

NOTE — Dans les liquides ou les gaz, une onde de choc|est générale-
ment caractérisée par un front d'onde dans lequel la pression croit
brusquement jusqu’a une valeur relativement importantsg.

3.23 machine d’essai au choc; machine a chﬁcs: Dispo-
sitif pour soumettre un systéme a des chocs mécanhiques com-
mandés et reproductibles.

de systémes de type prescrit en fonction de leurs fréquences
naturelles.

(2) Telle qu'elle est utilisée dans le domaine des chocs méca-
niques, expression approchée des réponses maximales (dépla-
cement, vitesse ou accélération) & un choc appliqué sur un
ensemble de systémes linéaires a un seul degré de liberté, en
fonction de leurs fréquences naturelles.

NOTES

1« Spectre de réponse au choc » est un terme générique. Pour que sa
signification soit spécifique, il est nécessaire d'ajouter un qualificatif,
par exemple spectre de réponse au choc en accélération, en vitesse ou
en déplacement.
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2 If the amount and type of damping of the systems are not given,
they are assumed to be zero. Unless otherwise indicated, the
responses are maximum absolute values irrespective of sign and the
time at which the maximum occurs. This is often referred to as maxi-
max shock response spectrum. If reference is made to other types of
shock response spectra, this shall be stated.

3 Itshould be noted that the concept of a shock response spectrum is
not fully consistent with the definition of spectrum (see 1.56).

4 Transducers for shock and vibration

1ISO 2041 : 1990 (E/F)

2 Si la valeur et le type d’amortissement des systémes ne sont pas
donnés, on suppose qu'ils sont égaux a zéro. Sauf spécification con-
traire, les réponses sont des valeurs absolues maximales sans tenir
compte du signe ni de la position temporelle du maximum. Cela est
souvent appelé «spectre de réponse au choc maximax». Si I'on fait
référence a d'autres types de spectres de réponse au choc, il convient
de l'indiquer.

3 Iy a lieu de noter que le concept de spectre de réponse au choc
n‘est pas entiérement compatible avec la définition d’'un spectre
(voir 1.56).

4 Transducteurs pour le mesurage des chocs

measurement

4.1 transfucer: A device designed to receive energy from
one system|and supply energy, of either the same or of a dif-
ferent kind| to another in such a manner that the desired
characterist{cs of the input energy appear at the output.

4.2 electiomechanical pick-up: A transducer which is
actuated byl energy from a mechanical system (strain, force,
motion, etc}), and supplies energy to an electrical system, or
vice versa.

NOTE — The|principal types of transducers used in vibration and shock
are

a) piezoglectric accelerometer;

b) piezofesistive accelerometer;

c) strainfgauge type accelerometer;

d) varialjle-resistance transducer;

e) electrpstatic (capacitor) (condenser) transducer;
f) bondgd-wire (foil) strain-gauge;

g) variajle-reluctance transducer;

h) magnketostriction transducer;
i) movigg-conductor transducer;
j)  moving-coil transducer;

k) inducftion transducer;

1) electrpnic transducer.

4.3 seismic pick-up:/A transducer consisting of a seismic
system in which the differential movement between the mass
and the basg of’the system produces an electrical output.

et des vibrations

4.1 transducteur: Dispositif concu pour rdcevoir de I'éner-
gie de la part d’'un systéme et en_fournir, sojt sous la méme
forme, soit sous une forme différente, & un gutre systéme de
telle facon que les caractéristiques recherchges de I'énergie
recue apparaissent a la sortie.

4.2 capteur électromécanique; transdycteur électro-
magnétique: Transducteur qui fonctionne [sous l'effet de
I'énergie mécanique d’un systéme (contrainte| force, déplace-
ment, etc.)‘et qui fournit de I'énergie & un systéme électrique,
ou vice versa.

NOTE’s~ Les principaux types de transducteurs utilisés dans les vibra-
tions'et les chocs sont les suivants :
a) accélérometre piézo-électrique;
b) accélérometre piézo-résistif;
c) accélérometre du type 3 extensomeétre;
d) capteur & résistance variable;
e) capteur électrostatique (& capacité) (4 condpnsateur);
f) extensometre a fil attaché (lame);
g) capteur a reluctance variable;
h) capteur a magnétostriction;
i) capteur a conducteur mobile;
j)  capteur a bobine mobile;
k) capteur a induction;

1) capteur électronique.

4.3 capteur sismique: Transducteur ¢omportant un
systeme sismique dans lequel le déplacement relatif entre la

NOTE — Acc
significant natural frequency of the seismic system. Velocity and
displacement pick-ups operate in a frequency range above the natural
frequency of the seismic system.

4.4 linear transducer: A transducer for which the output
quantity and the input quantity are linearly related within a
specified frequency and amplitude range.

4.5  unilateral transducer: A transducer that cannot be
actuated by signals at its outputs in such a manner as to supply
related signals at its inputs.

pieurs d acceleration fonctionnent dans une gamme de
fréquences située au-dessous des fréquences propres remarquables du
systéme sismique. Les capteurs de vitesse et de déplacement fonction-

.nent dans des gammes de fréquences situées au-dessus des fréquen-

ces propres du systéme sismique.

4.4 transducteur linéaire: Transducteur pour lequel les
signaux d’entrée et de sortie sont reliés linéairement dans une
gamme de fréquences et d’amplitudes prescrite.

4.5 transducteur non réversible: Capteur qui ne peut pas
étre actionné par des signaux a ses bornes de sortie de telle
maniére qu’il puisse fournir des signaux correspondants & ses
bornes d’entrée.
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4.6 bilateral transducer: A transducer capable of transmis-
sion in either direction between its terminations.

‘NOTE —. A bilateral transducer usually satisfies the principle of
reciprocity.

4.7 sensing element: That part of a transducer that is
activated by the input excitation and supplies the output signal.

4.8 rectilinear transducer: A transducer designed to be
sensitive to some characteristic of a translational motion.

4.6 transducteur réversible: Transducteur qui peut trans-
mettre des signaux dans I'un ou l'autre sens.

NOTE — Un transducteur réversible satisfait habituellement au prin-
cipe de réversibilité.

4.7 élément sensible: Partie d'un transducteur sur laquelle
agit I'excitation d’entrée et qui produit le signal de sortie.

4.8 transducteur de translation rectiligne: Transducteur
concu pour étre sensible & une certaine caractéristique d'un
mouvement de translation.

NOTE — The mptifier~rectitimear-isused-onty-when-itisnecessary-to
distinguish this [type of transducer from those sensitive to rotational
motions.

4.9 angular transducer: A transducer designed to measure
some charactgristic of rotational motion.

4.10 accelll'ometer; acceleration pick-up: A pick-up
which converts an input acceleration to an output (usually elec-
trical) that is groportional to the input acceleration.

4.11 velocity pick-up: A pick-up that converts an input vel-
ocity to an oufput (usually electrical) that is proportional to the
input velocity

4.12 displagement pick-up: A pick-up that converts an
input displacement to an output (usually electrical) that is pro-
portional to the input displacement.

4.13 .vibrograph: An instrument, usually self-contained and
mechanical ‘il operation, that can present anoscillographic
recording of g vibration waveform.

4.14 vibrometer: An instrument capable of indicating on a

scale some m
peak velocity,

pasure of the maghitude of a vibration, such as
r.m.s. acceleration, etc.

NOTE — Le qualificatif « rectiligne » est employé sedlement quand il est
nécessaire de distinguer ce type de transducteur.de)celix qui sont sen-
sibles aux rotations.

4.9 transducteur d'angle: Transducteur con¢u pour mesu-
rer une caractéristique quelconque d’'un mouvement de rota-
tion.

4.10 accélérométre; capteur d’accélération: Capteur qui
transforme des accélérations d’entrée en signaux de sortie (en
général électriques): proportionnels aux valeurs|des accéléra-
tions des signauxd’entrée.

4.11 capteur de vitesse: Capteur qui transfgrme des vites-
ses d‘entrée en signaux de sortie (en général élgctriques) pro-
portionnels aux valeurs des vitesses des signauX d’entrée.

4.12 capteur de déplacement: Capteur qui fransforme des
déplacements d’entrée en signaux de sortie (en Iénéral électri-
ques) proportionnels aux valeurs des déplacemerits des signaux
d’entrée.

4.13 vibrographe: Instrument en général constitué d'une
chaine compléte de mesurage et fonctionnant mé¢caniquement,
qui peut donner un enregistrement oscillographidue de la forme
d’une onde vibratoire.

4.14 vibrométre: Instrument capable d’indiguer, sur une

échelle, certaines mesures d'une grandeur vibra
vitesse de créte, valeur moyenne quadratique

oire telles que
de l'accéléra-

4.15 sensitjvity (of.a transducer): The ratio of a specified

tion, etc.

4.15 sensibilité (d'un transducteur): Quotieft d'une gran-

output quantity t6'a specified input quantity. deur de sortie prescrite par une grandeur d’entrge prescrite.
NOTE — The sensiivity of a transducer is usually determined for NOTE — On determine habituellement Ia sensibilite d un capteur pour

sinusoidal excitation.

4.16 calibration factor (of a transducer) : The average sen-
sitivity within a specified frequency range. [See sensitivity
(4.15).]

4.17 sensitive axis (of a rectilinear transducer): The
nominal direction for which a rectilinear transducer has the
greatest sensitivity.

4.18 transverse axis (of a transducer): Any nominal direc-
tion perpendicular to the sensitive axis.

des excitations de forme sinusoidale.

4.16 constante d’étalonnage (d’un transducteur) : Sensibi-
litt moyenne dans une gamme de fréquences prescrite. [Voir
sensibilité (4.15).]

4.17 axe de sensibilité maximale (d'un transducteur de
translation rectiligne) : Direction nominale dans laquelle le cap-
teur a la plus grande sensibilité maximale.

4.18 axe transverse de sensibilité (d'un transducteur):
Toute direction perpendiculaire a I'axe de sensibilité maximale.
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4.19 transverse sensitivity (of a rectilinear transducer);
cross-sensitivity : The sensitivity of a transducer to excitation
in a nominal direction perpendicular to its sensitive axis.

NOTE — The transverse sensitivity is usually a function of the nominal
direction of the axis chosen.

4.20 transverse sensitivity ratio (of a rectilinear transducer);
cross-sensitivity ratio : The ratio of the transverse sensitivity of
a transducer to its sensitivity along its sensitive axis.

4.21 transducer phase shift: The phase angle between the
transducer output and input for sinusoidal excitation.

ISO 2041 : 1990 (E/F)

4.19 sensibilité transverse rectiligne (d’un transducteur
rectiligne) : Sensibilité pour une excitation dans une direction
perpendiculaire a I'axe de sensibilité maximale du transducteur.

NOTE — La sensibilité transverse est habituellement fonction de Ia
direction nominale de |’axe choisi.

4.20 rapport transverse de sensibilité (d’un transducteur
linéaire) : Rapport de la sensibilité transverse du transducteur
sa sensibilité suivant son axe de sensibilité maximale.

4.21 déphasage du capteur: Différence entre les phases de
i i ‘entré itation sinusoidale.

4.22 trallsducer distortion : Distortion which occurs when
the output|of the transducer is not proportional to the input.

4.23 amplitude distortion (of a transducer): Distortion
occurring when the ratio of the output of a transducer to its
input at a given frequency varies with the input amplitude.

4.24 freq
tion or re
when the
amplitude ¢

uency distortion; frequency response: Distor-
onse occurring within a given frequency range
mplitude sensitivity of the transducer for a given
f excitation is not constant over that range.

4.25 phase distortion: Distortion occurring when the phase
angle between the output of a transducer and its input is not a
linear functjon of frequency.

5 Data processing

5.1 powgr spectral density; auto-spectral density; auto-
spectrum ;| The power spectral density G (f)«of.a quantity &(z)
is the meanrsquare value of that part of thé quantity passed by
a narrow-b3nd filter of centre frequency'f, per unit bandwidth,
in the limit|as the bandwidth approachés zero and the aver-
aging time gpproaches infinity.

NOTES
1 Power spectral density cande expressed as

G\ =

4.22 distorsion du transducteur: Distor
que le signal de sortie du transductetr. n’est
au signal d’entrée.

on produite lors-
as proportionnel

4.23 distorsion d’amplitGde’ (d’'un transglucteur): Distor-
sion produite lorsque le rapport du signal de sortie d’un trans-
ducteur & son signal d’entrée dépend, pour une fréquence
donnée, de I'amplitude du signal d’entrée.

4.24 distorsion de fréquence; réponse

ces donnéey lorsque la sensiblité en amplitu

en fréquence:

d’un transduc-

Distorsion ounréponse produite, dans une g¥me de fréquen-

teur pour\une amplitude donnée d’entrée n’
dans cette gamme.

t pas constante

4.25 distorsion de phase (d'un transducteur): Distorsion
produite lorsque le déphasage entre les signalix d’entrée et de

sortie d'un transducteur n’est pas une fonct
fréquence.

5 Traitement des données

5.1 densité spectrale de puissance;

on linéaire de la

densité auto-

spectrale; auto-spectre: La densité spectr:

le de puissance

G (f) d'une grandeur &(¢) est la valeur limite de la valeur moyenne
quadratique de la fraction de la grandeur résultgnt du passage au
travers d'un filtre & bande étroite, lorsque la largeur de bande

tend vers zéro et que la durée d’intégration tend vers I'infini.

NOTES

1 La densité spectrale de puissance peut s’exprimler comme suit :

1 T
so E2f, 1, B) dt

lim ——
B— oo BT
T—
where ol
E2(f,t,B) is the result of passing &(¢) through a narrow-band-pass £2(f,1,B) estle résultat du passage de &(¢) au

filter of bandwidth B centred at f, and then squaring the
output;

T

In terms of Fourier transforms, G (f) can be expressed as

is the averaging time.

G(f) = lim

T—

where
f>0;

T
FU, T) = | ewe-2nft o

bande étroite, de largeur de bande B centrée su
vation au carré a la sortie;

T est la durée d'intégration.

travers d'un filtre 3
r f, suivi d'une élé-

En terme de transformées de Fourier, G (f) peut s’exprimer comme suit :

2

F(f, T)|2

ou
f>0;

T
F(f, T) = 50 Elt)e—i2nft dt

31
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2 Power spectral density is a generic term used regardless of the
physical process represented by the time-history. The physical process
involved is indicated in referring to particular data.

For example, the term acceleration power spectral density or
acceleration spectral density is used instead of power spectral
density when the acceleration spectrum is to be described.

3 For stationary processes, the power spectral density is twice the
Fourier transform [see Fourier spectrum (A.21)] of the autocorrelation
function, and may be expressed as

2 La densité spectrale de puissance est un terme générique utilisé
quel que soit le processus physique que représente la variation tempo-
relle. Le processus physique concerné est indiqué par référence aux
données pertinentes.

Par exemple, le terme de densité spectrale de puissance d'accélé-
ration ou de densité spectrale d’accélération est utilisé a la place de
densité spectrale de puissance lorsqu’on doit décrire le spectre d'accé-
lération.

3 Pour des régimes stationnaires, la densité spectrale de puissance
est égale & deux fois la transformée de Fourier [voir spectre de Fourier
(A.21)] de la fonction d’autocorrélation et peut étre exprimée comme
suit:

cn=2{

5.2 power spectrum: A spectrum of mean-squared spectral
density values.

5.3 cross-sp
valued function

betral density; cross-spectrum: Complex-
of frequency f, of two quantities £4(z) and &,(¢)

R(t)e—i2nft dt
o<}

(o]
=4 jo R(f)cos(2nft) dt (f > 0)

5.2 puissance spectrale:(Spectre des valeuls moyennes
quadratiques de la densité spectrale.

é: Fonction
htités &, (7) et

5.3 densité spectrale croisée; spectre crois
de valeur complexe’de la fréquence f, de deux qua

defined by &,(¢) définies\par:
Gy,2N) = Cy 20N = 1Q4, 5t/
where ol
the real par{ C; ,(f), called the coincident spectral density la partie réelle C; ,{f), appelée fonction de dengité spectrale

co- spectrum) is the average product of &4(¢)
and &;(¢) at|frequency f per unit bandwidth, for an appro-
priate bandwidth B and averaging time 7. The real.paft,
C;.2(/, is thus given by the following equation:

function (or

lim L
B—-0 BT

T—

Ciptf) =

where

de coincidence (ou co- -spectre), est le produi{ moyen, par
unité de largeur de bande, de &;(¢) et de &,(¢) &lla fréquence
f, pour une largeur de bande B appropriée ¢t une durée
d'intégration 7. La partie réelle, C; ,(f), est pinsi donnée
par I’équation suivante :

T
551(ftB)§2(ftB)dt

ou

&i(f.t, B

and &,(f, ¢, B)-are the results of passing £;(z)

and fz(f

, respectively, through identical narrow-band-
rs of bandwidth B centred at f;

E1(f. 1, B) et &,(f, ¢, B) sont les résultats du pa
et de &,(¢) respectivement au travers des filtr

ge de &,(¢)
identiques a

bande étroite, de largeur de bande B centrée sur f;

ectrum), is also an average

la partie imaginaire Q; »(f), appelée fonction de densité
spectrale de quadrature {ou spectre de quadrature), est éga-

product of & (¢) and &,(¢) at frequency f per unit bandwidth,
except that &,(¢) is shifted in phase to produce a 90° phase
lag. The imaginary part, Q; ,(f), is thus given by the
following equation:

1
Q12() = lim —
B-0 BT

T—

where

&1(f, ¢, B) is the result of passing £, (¢) through a narrow-
band-pass filter of bandwidth B centred at f;

lement un produit moyen, par unité de largeur de bande, de
&1(2) et &,(¢) a la fréquence f, mais dans lequel &5(¢) est
déphasé pour un retard de phase de 90°. La partie imagi-
naire, Q1,2(}‘), est ainsi donnée par I'équation suivante:

T

5 &4(f,t,B) EYf,2,B) dt
0

ou

&1(f, 1, B) est le résultat du passage de &;(¢) au travers d'un
filtre 4 bande étroite, de largeur de bande B centrée sur f;
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E9(f, ¢, B) denotes a 90° phase lag from &,(f, #, B) which
is the result of passing &, (¢) through a narrow-band-pass
filter of bandwidth B centred at f.

NOTES

1 For the definitions of the function G (f), see the notes under power
spectral density (5.1).

2 The functions Cq »(f) and Q1 2(/) can be expressed in terms of
Fourier transforms as follows :

ISO 2041 : 1990 (E/F)

E9(f, ¢, B) désigne la quantité en retard de phase de 90°
par rapport a &,(f,¢, B), qui est le résultat du passage
&,(¢) au travers d’un filtre & bande étroite, de largeur de
bande B centrée sur f.

NOTES

1 Pour les définitions de la fonction G (f), voir les notes sous densité
spectrale de puissance (5.1).

2 Les fonctions Cq (/) et 01, 2(/) peuvent étre exprimées en termes
de transformées de Fourier comme suit :

C1,2(0 = lim % Re [F.(f, T)- Fy(f, T]
01200 = lim 2 m[F|(.T)-F,\. 7]
! T— T
where ou
f>0; f>0;
. T . T
Fiv, ) = | et ar FiV,T) = | &ne2e o
T , T .
Folf, T) = 50 Eylt)e—i2nft dt; R, T) = 50 &Sty e—i2nft d;

Re[...] dnd Im [...] are the real and imaginary parts, respectively, of
the function in the brackets.

3 In terms|of finite Fourier transforms, G1 2(f) can be expressed as
G1'2(f) = lim
T— ©
4 In terms|of the Fourier transform of the cross-correlation function
(Rq 2, Gq 4(f) can be expressed as
G =2
5.4 cohgrence function: The ratio of the\square of the

absolute vdlue of the cross-spectral density function to the pro-
duct of thg spectral density functions{of the two quantities
&4(2) and &p(2).

The cohergnce function is given by the following expression :

y%z(ﬂ =
At any frequency~ f, the coherence function satisfies
0<y2,N<T

+0 .
Ry plt)e~i2nft d
-

Re [...] etdm)[...] sont respectivement les part
naires deda fonction entre crochets.

es réelles et imagi-

3 En termes de transformées de Fourier finies Gy,
comme,suit :

b () peut s’exprimer

% [FI, T) Faf,T)]

4 En termes de transformée de Fourier de la fonftion de corrélation
croisée (Rq 5}, G1 2(/) peut s’exprimer comme suit :

5.4 fonction de cohérence: Rapport du tarré de la valeur
absolue de la fonction de densité spectrale droisée au produit
des fonctions de densité spectrale des deux grandeurs, £;(¢) et
fz(t).

La fonction de cohérence est donnée par I'exgression suivante :

Pour toute fréquence f, la fonction de cohgrence satisfait a

0<y3,(N<1.

NOTE — For definitions of the terms G {71, G1{f/Tand G {/], see the
notes under power spectral density (5.1) and cross-spectral density
(5.3).

5.5 statistical degrees of freedom: The number of
independent variables in an estimate of some quantity.

NOTES

1 The number of degrees of freedom determines the statistical
accuracy of an estimate.

2 When time-averaging is used in the analysis of random data, the
effective number of statistical degrees of freedomis n = 2BT, where B
is the effective filter bandwidth and T is the effective averaging time.

NOTE — Pour Tes définitions des termes G ,(f1, G1(/) et G (/), voir
les notes sous densité spectrale de puissance (5.1) et densité spectrale
croisée (5.3).

5.5 degrés de liberté statistiques: Nombre de variables
indépendantes dans I'estimation d'une grandeur.

NOTES

1 Le nombre de degrés de liberté détermine I’exactitude statistique
d’une évaluation.

2 Lorsqu’on utilise une intégration temporelle pour |'analyse de don-
nées aléatoires, le nombre effectif de degrés de liberté statistiques est
n = 2BT, B étant la bande passante effective du filtre et 7T, la durée
d’intégration.
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5.6 equivalent (static) acceleration (for a single degree-of-
freedom system) : For a dynamic excitation, the steadily applied
acceleration required to produce the same maximum relative
displacement as the excitation does.

5.7 pseudovelocity: The product of the maximum relative
displacement of an undamped single degree-of-freedom
system and the angular natural frequency 2nf,,.

5.8 aliasing error: An erroneous result in digital analysis of
signals cause i i i

greater than dne-half the value of the sampling frequency (see
5.15) (which s sometimes referred to as the ““Shannon fre-
quency”). -

5.9 data blck: The ordered collection of data points stored
in the memory of a digital computer.

5.6 accélération (statique) équivalente (pour un systétme
a un seul degré de liberté): Pour une excitation dynamique,
accélération appliquée de facon constante, nécessaire pour
obtenir le méme déplacement relatif maximal qu’avec I'exci-
tation considérée.

5.7 pseudo-vitesse: Produit du déplacement relatif maximal
d’un systéme non amorti a un seul degré de liberté et de la fré-
quence angulaire propre 2nf,,.

5.8 erreur de repliement: Résultat erroné dans I'analyse

et i 3 : e maximale du
signal est supérieure a la moitié de la valeur d¢ la fréquence
d’échantillonnage (voir 5.15) (que I'on appelld parfois «fré-
quence de Shannony.

5.9 bloc de données: Ensemble ordonnél de données

5.10 block

size; block length: The number of records,

words or characters in a block.

5.11 data points: The digital values obtained as a result of

converting an

analog signal.

5.12 frequency resolution: The reciprocal of the total time

(see 5.13).

5.13 total time (in data processing) : The time needed to fill
a data block.

5.14 samplijng; sample (verb): To obtain the values of a
function for rg¢gularly or irregularly spaced distinct'values from
its domain.

NOTE — Other|meanings of this term may b€"used in particular fields,

for example in $tatistics.

5.15 sampl
one second.

5.16 sampl
samples.

5.17
block is shifte

NOTE — For e

Ing frequency :~The number of samples taken in

jng interval: The time interval between two

stockées dans la mémoire d/un calculateur num

5.10 longueur de bloc: Nombre d’archives,
caractéeres dans up’ bloc.

Erique.

e mots ou de

5.11 points\Valeurs numériques obtenues er| convertissant

un signal analogique.

5.12> résolution en fréquence: Inverse de |
(voir 5.13).

B durée totale

5.13 durée totale (en traitement de donmées): Temps

nécessaire pour remplir un bloc de données.

5.14 échantillonnage;
valeurs d’une fonction pour des valeurs distin

échantillonner: QObtention des

ctes espacées

réguliérement ou irréguliérement du domaine de ¢ette fonction.

NOTE — On peut utiliser d’autres acceptions de ce
domaines particuliers, par exemple en statistique.

5.15 fréquence d’échantillonnage : Nombre
prélevés en une seconde.

5.16
entre deux d'échantillons.

terme dans des

d’échantillons

intervalle d’échantillonnage: Intervalle de temps

smoothing: An averaging process in which a data

d and averaged.

xample, smoothing over three data points is charac-

terized by the relationship

5.17 lissage: Processus de moyennage dans
de données est décalé et moyenné.

lequel un bloc

NOTE — Par exemple le lissage sur trois points se caractérise par la

relation suivante :

)_Ck = ('xk—'l + X t+ Xk+1)/3

Smoothing can be done in the time domain, the frequency domain and
in histograms.

5.18 truncation (in vibration analysis) : The application of a
record length which is too short to define the signal accurately.

Le lissage peut étre effectué dans les domaines temporel, fréquentiel et
dans des histogrammes.

5.18 troncature (dans I'analyse des vibrations) : Application
d'une longueur d’enregistrement trop courte pour définir le
signal avec exactitude.
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5.19 data processing: A general term for the electronic or
mechanical processing of original information.

5.20 data handling: Data processing which introduces no
change in the original information, for example card sorting,
tabuiation, storage, retrievai, coordinate transformation, etc.

5.21 data reduction: Data processing which causes
changes in the original information, for example conversion
from analogue to digital or vice versa, inversion of a function,

P

ISO 2041 : 1990 (E/F)

5.19 traitement de données: Terme général pour le traite-
ment électronique ou mécanique des informations de base.

5.20 manipulation de données: Traitement de données
qui n'introduit aucune modification dans I'information de base,
par exempie tri des cartes, tabulation, mise en mémoire, extrac-
tion, transformation des coordonnées, etc.

5.21 réduction de données: Traitement de données provo-
quant des modifications des informations de base, par exemple
conversion d'analogique en numérique ou vice versa, inversion

Y PP ST e

averaging, gte-

5.22 reaé‘-time analysis: Signal processing to analyse
parameters|in real time.

B 2 Eact Ennriar Tranafarm [EET): A nranncc whara +tha
Ly <V LI 4 P VUIIGH FTQIIOIVEIIIT \J 1 § ] .. ™ PIUUUOO VWIHICIT uUIc
computing[ times of complex multiplications/additions are
greatly redficed.

5.24 quantizing: An analog-to-digital conversion where
sampling glantizes every data point.

5.25 window function: A truncated function that is used
for reducinf the errors in processing weighted data points.

5.26 dettjrministic vibration: A vibration the instan-
taneous value of which at a certain time can be predicted from
knowledge|of its time history at an earlier time.

NOTE — In nathematical terms, if f() for ¢ > g can be predictedfrom
f(2) for ¢t < ¢, then the vibration represented by f(z) is deterministic.

5.27 time history: The magnitude of a"quantity expressed
as a functign of time.

such that their statistical properties'are invariant with respect to

5.28 stajionary process: An ‘ensemble of time histories
translationg in time.

5.29 strgngly self<stationary: Term used to describe a
random sighal if allstatistical properties determined by averag-
ing a sampje over a-finite time interval are independent of the
time at which-the sample occurs.

5.22 analyse en temps réel: Traitément du signal permet-
tant d’analyser les parameétres en temps réel.

= 2 Sumrmanfanmendioam da Brbialone cnweide AEETY. Demmncc::a
J.£0 Uansiormauon ae rouiier rapiae (rrij. rrocessus

dans lequel les durées de-calcll de multiplications/d’additions
de nombres complexessont fortement réduites.

5.24 quantification: Conversion analofjique/numérique
dans laquelle~J‘échantillonnage quantifie chaque point de
données.

5.25 *fonction fenétre : Fonction de troncgture utilisée pour
réd@ire les erreurs lors du traitement de données pondérées.

5.26 vibration déterministe: Vibration dpnt on peut pré-
voir la valeur instantanée a un moment précis ¢n connaissant sa
variation temporelle un moment auparavant.

NOTE — En termes mathématiques, si I'on peut prioir f(t) pourt > tg
& partir de f() pour ¢ < g, la vibration représentée par f(¢) est alors
déterministe.

5.27 variation temporelle: Intensité d’'ung grandeur expri-
mée en fonction du temps.

5.28 régime stationnaire: Ensemble de vVariations tempo-
relles dont les propriétés statistiques sont invariantes par rap-
port aux translations dans le temps.

5.29 fortement stationnaire: Terme utilisg pour décrire un
signal aléatoire si toutes les propriétés statistijues déterminées
par moyennage d'un échantillon sur un intervglle de temps fini
sont indépendantes du moment ou I'échantillon est effectué.

5.30 weakly self-stationary: Term used to describe a
random signal if the mean value and autocorrelation function
determined by averaging a sample over a finite time interval is
independent of the time at which the sample occurs.

5.31 ergodic process: A stationary process containing an
ensemble of time histories where time averages are the same
for every time-history.

NOTE — It follows that these time averages from any time history will
then be equal to corresponding statistical averages over the ensemble.

5.30 faiblement stationnaire: Terme utilisé pour décrire un
signal aléatoire si la valeur moyenne et la fonction d’auto-
corrélation déterminées par moyennage d'un échantillon sur un
intervalle de temps fini sont indépendantes du moment ol
I"échantillon est effectué.

5.31 processus ergodique: Processus stationnaire conte-
nant un ensemble de variations temporelles dans lesquelles les
moyennes temporelles sont les mémes pour chaque variation
temporelle.

NOTE — Il s’ensuit que ces moyennes temporelles prises sur toute

variation temporelle seront égales aux moyennes statistiques corres-
pondantes calculées sur I'ensemble.

35
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5.32 random process; stochastic process: A set (ensem-
ble) of time functions that can be characterized through
statistical properties.

5.33 ensemble; set: A collection of signals.

5.34 autocorrelation function: For a quantity x(z), the
mean of the product of the value of the quantity at time ¢ with
its value at time (¢ + 7).

NOTES

1 The autacorrelation function can be expressed mathematically as

5.32 processus aléatoire; processus stochastique:
Ensemble de fonctions du temps qui peut étre caractérisé par
des propriétés statistiques.

5.33 ensemble: Groupe de plusieurs signaux.

5.34 fonction d'autocorrélation: Pour une grandeur x(z),
moyenne du produit de la valeur de cette grandeur au temps ¢
par sa valeur au temps (¢ + 7).

NOTES

1 La fonction d’autocorrélation peut étre exprimée mathématique-

ment de la facon suivante

ry random quantity x(¢) which persists for all time, T
ity, that is

2 For a station
approaches: infi

R(7) = lim
T—

finite and the formula given in note 1 only gives an
certain statistical uncertainty which increases as T

In practice, T i
estimate with 3
decreases.

torrelation function: For two quantities x(z)
hean of the product of the value of one function
the value of the other function at a time (¢ + 7).

5.35 cross-
and y(z), the n
at a time.7 and

NOTES

1 The cross-cqrrelation function can be expressed mathematically as

2 See note 2 Ynder autocorrelation function (5.34).

5.36 autocclrrelation coefficient: For a gquantity x(¢), the
ratio of the aufocorrelation function to the(mean-square value
of the quantity.

— T
Rt = GOT G+ 0 = & | xlo) xte + ) ot
T J0

— T
Ry o) = BN+ = — | xto) yle+7) o

2 Pour une grandeur aléatoire stationnaire'x(¢) de dur
T tendant a l'infini, on a

Pe permanente,

1 sTx(t) x(t +7) det
T

En pratique, T est limité etla.formule donnée dans la ndte 1 donne seu-
lement une estimation, affectée d’une certaine incertifude statistique
qui augmente lorsque“T" diminue.

5.35 fonction de corrélation croisée: Poyr deux gran-
deurs x(£) et y(t), moyenne du produit de la valpur d’'une des
fonctions a I'instant ¢ avec la valeur de I'autre a |z + 7).

NOTES

7 La fonction de corrélation croisée peut étre exprir]
quement de la fagon suivante :

hée mathémati-

2 Voir note 2 sous fonction d’autocorrélation (5.34).

5.36 coefficient d’autocorrélation: Pour line grandeur
x(t), rapport de la fonction d’autocorrélation a la valeur
moyenne quadratique de la grandeur.

NOTE — L'expression mathématique du coefficient d{autocorrélation

est

= Do) [x(e + 7)]

NOTE — The:-ay tof:orrelation coefficient can be expressed mathemat-
ically as
R(7)
() =
@ R(0)
5.37 cross-¢orrelation coefficient: For two quantities x(¢)

and y(z), the
square root of
quantities.

ratio ‘of the cross-correlation function to the

NOTE — This can be expressed mathematically as

x,yl7) =
where
R, (0) = x2(2);
R,(0) = y2(r);
Ry ,(7) is as defined in 5.35.
At any delay 7, the cross-correlation coefficient satisfies
-1<

x2(t)

5.37 coefficient de corrélation croisée: Pour deux gran-
deurs x(¢) et y(¢), rapport de la fonction de corrélation croisée a
i ée-d it des-vale ennes quadratiques

des grandeurs.

NOTE — Ceci peut s’exprimer mathématiquement par

Ry y(7)
JROR, 01
ol
R,(0) = X2(z);
Ry(0) = y2(0);

Ry, y(7) sont tels que définis en 5.35.
A chaque instant, 7, le coefficient d’autocorrélation satisfait 3
Oy ylt) <1
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5.38 effective bandwidth (of a specified band-pass filter) :
The bandwidth of an ideal filter which has flat response in its
passband and transmits the same power as the specified filter
when the two filters receive the same white-noise input signal.

NOTE — The effective bandwidth may be measured by dividing the
mean-square response of the filter to white-noise excitation by the pro-
duct of the excitation spectral density and the square of the maximum
transmission.

5.39 effective averaging time: The time required for an

ISO 2041 : 1990 (E/F)

5.38 largeur de bande effective (d'un filtre passe-bande
spécifié) : Largeur de bande d’un filtre idéal qui a une réponse
plate dans sa bande passante et transmet la méme puissance
que le filtre spécifié lorsque les deux filtres recoivent le méme
signal d’entrée de bruit blanc.

NOTE — On peut mesurer la largeur de bande effective en divisant la
réponse quadratique moyenne du filtre 3 une excitation en bruit blanc
par le produit de la densité spectrale de I’excitation et du carré de la
transmission maximale.

5.39 durée d'intégration effective : Temps nécessaire 3 un

ideal integrator to yield the same parameter estimate as the
averaging device employed.

5.40 con idence interval: For a normal distribution of
measured data points, the range within which one value will lie
with a giver| degree of probability.

intégrateur idéal pour donner la méme évaluatipn du parameétre
que le systtme de moyennage employé.

5.40 intervalle de confiance! Pour une distribution nor-
male des points de mesure, plage dans laquelld se trouvera une
valeur avec un degré de probabilité donné.
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Annex A
(informative)

Mathematical terms"

A.1 reference: A quantity associated with a point in an
element or system from which, or with respect to which, other
similar quantmes are measured If the same reference is used
generally thrg ySten A

reference.

A.2 variable: A quantity that can assume a (finite or infinite)
succession of |values.

A.3 indepe'rdent variable: A variable, such as time, the
value of which is not determined by other variables.

A.4 dependent variable: A variable the values of which are
determined by| values of independent variables and parameters.

A.5 parameter: In a mathematical relationship, a quantity
that describei a system characteristic. A parameter may be a
variable in an lequation, or it may be a ““constant’ that can be
assigned different values.

A.6 functign: The expression of a relationship betyeen one
dependent vatiable (the value of the function) and one-er more
independent \Jariables and constants. For examplé:a function of
¥y, zandt.

iable

Annexe A
(informative)

Termes mathématiques”

A.1 référence; référence commune: Grandeur associée a
un point dans un élément ou dans un systéme a partir duquel
ouen fonctlon duquel d’autres grandeurs similaires sont mesu-

: R ilisée dans tout
un systeme elle est appelee reference comm

A.2 variable: Quantité qui peut préndre une spite de valeurs
(finie ou infinie).

A.3 variable indépendante: Variable, telle gue le temps,
dont la valeur n’est pas déterminée par d’autres|variables.

A.4 variable'dépendante: Variable dont leg valeurs sont
déterminées par les valeurs de variables ou de pafamétres indé-
pendants.

A.5.' paramétre: Dans une relation mathémat

ique, quantité

qui décrit la caractéristique d'un systéeme. Un Tramétre peut

étre une variable d'une équation ou peut étre u
laquelle on donne différentes valeurs.

e constante a

A.6 fonction mathématique : Expression d'yine relation de
dépendance entre une variable dépendante (val¢ur de la fonc-

tion) et une ou plusieurs variables indépendantes
Par exemple une fonction de y, z et ¢.

A.7 proportionnelle: Une variable est dite
proportionnelle a une autre si le rapport de leurs

et constantes.

directement
valeurs corres-

pondantes est constant, et inversement propdrtionnelle si le

produit de leurs valeurs correspondantes est co

A.8 fonction linéaire: On dit qu’une variabl
linéaire d’une autre variable si a une variation

hstant.

e est fonction
le la premiére

varable correspond-une variation directement proportionnelle

A.9 generalized coordinates: Quantities independent of
one another, and necessary and sufficient for describing the
configuration of a system.

1) The definitions included in this annex are essential to those work-
ing in the field of vibration and shock. However, as the formulations
are also the concern of others, these definitions are not considered part
of this International Standard.

de la seconde.

A.9 coordonnées généralisées: Quantités indépendantes
qui sont nécessaires et suffisantes pour décrire la configuration
d’un systéme.

1) Les termes et définitions donnés dans la présente annexe sont
essentiels pour ceux qui travaillent dans le domaine des vibrations et
des chocs. Cependant, comme elles concernent également d‘autres
domaines, elles ne sont pas considérées comme faisant partie de la pré-
sente Norme internationale.
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A.10 vector: A quantity that is completely determined by its
magnitude and direction.

A.11 scalar: Any quantity that is completely determined by
its magnitude.

A.12 imaginary number: The product of a real number and
A/ —1. The i/ — 1 is normally represented by j or i.

NOTES

1 The positive value of the square root is implied.

1SO 2041 : 1990 (E/F)

A.10 vecteur: Etre mathématique qui est déterminé com-
plétement par sa grandeur et sa direction.

A.11 scalaire: Etre mathématique qui est déterminé com-
plétement par son module.

A.12 nombre imaginaire: Produit d'un nombre réel par
A/ —1. Le terme 4/ — 1 est habituellement noté par j ou i.

NOTES

1 La valeur positive de la racine carrée est sous-entendue.

2 In the vegtor, or geometric, interpretation, the multiplication of any
complex nunjber by i rotates it 90° counterclockwise about the origin,
and multiplyihg it by — i rotates it 90° clockwise about the origin.

A.13 complex number:
(1) A number that contains both a real and an imaginary part.

(2) A numper which represents a vector from the origin in a
two-dimens|onal coordinate system.

NOTE — If p complex number is given as z = x + iy, where the
imaginary paft is given as iy, then x and y represent the component
parts of the vector along the two orthogonal x and iy axes. The magni-
tude of the yector (or absolute value of the complex number) is
Z = (x2 + y2)1/2 and the direction of the vector (or the argument of
the complex jumber) is @ = arc tan y/x. The complex number can also
be expressed|as

A.14 phafor: A complex number the magnitude of which is
the amplitude of the oscillation and the angle of which is the
phase. For [example, if it is desired to express. a~harmonic
oscillation Y(¢#) = Y, coslwt + @) in complex notation, it
would be expressed as follows:

where

Y; is a omplex quantity‘called the phasor, the magnitude
of whichlequals Y, and the-angle (or argument) of which is
the phas¢ angle (®);

Re means “real_part of”’, but this is usually omitted as
understopd.

z=2Z(cosd™+ isind) = Zei®

Y(¢) = Re(Y;eiwr)

2 Dans le plan complexe, le produit d'un nambre complexe par i
revient & effectuer une rotation de 90° autour(de I"drigine dans le sens
inverse des aiguilles d’'une montre et la multiplication par — i une rota-
tion de 90° autour de I'origine dans le sens des aiguflles d’une montre.

A.13 nombre complexe:

(1) Nombre formé d'une-partie réelle et d'yne partie imagi-
naire.

(2) Nombre représentant un vecteur dont lorigine est celle
d’un systémedde coordonnées 3 deux dimensipns.

NOTE — Si¥on se donne un nombre complexe tel qlie z = x + iy, ot iy
est la partie imaginaire, en ce cas x et y sont les projections du vecteur
sur les deux axes de coordonnées rectangulaires. L3 longueur du vec-
teur(ou module du nombre complexe) est Z = [x2 + y2)1/2 ¢t |a
direction du vecteur (ou argument du nombre complexe) est @ = arc
tan y/x. Le nombre complexe peut aussi étre exprifné sous la forme

A.14 vecteur tournant: Nombre complexq dont le module
est I'amplitude de I'oscillation et dont I'argumegnt est la phase.
Par exemple, si I'on veut exprimer une oscillaTion harmonique
Y(t) = Y, coslwt + &) en notation complexe, elle sera expri-

mée comme suit:

ou

Y; est une grandeur complexe appelée le Yecteur tournant
dont le module est égal & Y, et dont I’angl¢ (ou argument)
est I'angle de phase &;

Re signifie « partie réelle de » mais on I'omet souvent comme
allant de soi.

Y, is expressed-as
Yo<o

or
Yocos® +i Yy singd

where i = 1/ — 1.

Y1 may also be written Y; = Y ei®.

A.15 argument (of a complex number) : The angle that fixes

the direction of the complex number (vector). [See the note
under complex number (A.13).]

Y ESTEXPIIME en @ant que
Yo < &
ou
Yocos® +i Yysin®d
oli=+/—1.
On peut également écrire que Y, = Yy ei®.
A.15 argument (d’un nombre complexe) : Angle qui fixe la

direction du nombre complexe (vecteur). [Voir la note sous
nombre complexe (A.13).]
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A.16 modulus (of a complex number): The absolute value
of the complex number. (See the note under complex number
(A.13).]

A.17 absolute value:

(1) Of a real number, a positive number that has the same
numerical value as a real number which may be of either sign.

(2) Ofa complex number, the positive square root of the sum
of the squares of the real and imaginary parts. [See the note
under complex number (A.13).]

A.16 module (d’'un nombre complexe): Valeur absolue du
nombre complexe. [Voir la note sous nombre complexe
(A.13).]

A.17 valeur absolue:

(1) Pour un nombre réel, nombre positif qui a la méme valeur
numérique que ce nombre réel (qui peut &tre positif ou négatif).

(2) Pour un nombre complexe, valeur positive de la racine car-
rée de la somme des carrés des parties réelle et imaginaire. [Voir
la note sous nombre complexe (A.13).]

A.18 Fouriefr series: A series which expresses the values of
a periodic fundtion in terms of discrete frequency components
that are‘harmdnically related to each other.

NOTES

1 A non-periodic function can be represented by a Fourier series if the
interval over which the function is defined is taken as the fundamental
period of:the sefies.

2 A Fourier expansion of f(¢) into a Fourier series is given by

n=1

A Fourier_expankion of f(¢) into a complex Fourier series is given as

<}

n =4
where
a, and- b, are Fourier coefficients;

¢, isacomplex Fourier coefficient;

w is:ithe ampgular frequency and is equal to 2n/7, where 7 is the
fundamenta| period;

n is assigngd only integral values.

The values:of the Fourier coefficient are

o
flt) = ag + Z la,, cos nwt + by, sin nat)

fior =Y gt

A.18 série de Fourier: Développement@én-série d'une fonc-
tion périodique en fonction de ses harmoniques.
NOTES

1 Une fonction non périodique peut étre représentée par une série de
Fourier si l'intervalle dans lequél ¢ette fonction est fléfinie est pris
comme période fondamentalé-de la série.

2 Un développement en.série de Fourier de f(z) est donné par:

Un développement en série de Fourier de f(¢) peut s’édrire en notation
complexe’:

ou
a, et b, sont les coefficients de la série de Foufier;

¢, estle coefficient de la série de Fourier en potation com-
plexe;

w est la pulsation et est égale a 2n/7, ou 7 est I période fonda-
mentale;

n est un nombre entier.

Les valeurs des coefficients des séries de Fourier sont]

2 (T
a = 2 jof(t) cosnwtdt (n=1,23,...)
2 (T .
by= 2| fio)sinnwtdr (n=1,2,3,..)
T Y0
1 (T .
= L[ St eminotdr (n = £1,£2,£3,...)
7T Y70
It can be shown that On peut montrer que
a,, — ib

The amplitude of each Fourier discrete frequency is

The Fourier phase angle is

L’'amplitude de chaque fréquence discréte est

An=\/a%+b%

Leur angle de phase est

bn
®, = arctan{ —
an
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A.19 Fourier coefficients: The coefficients of the discrete
harmonic components of a Fourier series. [See note 2 under
Fourier series (A.18).]

A.20 Fourier transform; Fourier integral equation:

(1) Direct Fourier transform: The transformation of a non-
periodic function of time (or other variable such as distance)
into a continuous function of frequency (or other variable such
as wave number).

(2) Inverse Fourier transform: The transformation of a
continuous function of frequency (or other variable such as

1ISO 2041 : 1990 (E/F)

A.19 coefficients des séries de Fourier: Coefficients des
harmoniques d’une série de Fourier. [Voir note 2 sous série de
Fourier (A.18).]

A.20 transformation de Fourier; intégrale de Fourier:

(1) Transformation directe de Fourier: La transformation
d’une fonction non périodique du temps (ou d’une autre varia-
ble, comme la distance) en une fonction continue de la fré-
quence (ou d’une autre variable, comme le nombre d’ondes).

(2) Transformation inverse de Fourier: La transformation
d’une fonction continue de la fréquence (ou d'une autre varia-

wave numbgr] into its corresponding function of time (or other
variable such as distance).

NOTE — If f
the direct Fo!

7) is a non-periodic function of time, the complex form of
irier transform equation is:

Flo) = |

The time fun
gration (the i

ction f(¢) is obtained from F(w) by the following inte-
hverse Fourier transform equation) :

flo) = %j

(The use of the factor 1/2x represents one formulation of the pair of
transforms. Ih other formulations 1/2n appears in the direct rather
than the invere transform, or 1/\/ 27 may appear in each.)

Since Flw) i
real and an in

in general in complex form, it can be written in terms of a
haginary part:

+o R
flt)e~lwt dt
(<]

Flw) = RelFlw)] + i Im[F(w)]

ble comme Te nombre d’ondes) en une fonction]’correspondante
du temps (ou d'une autre variable commeyla’distance).
NOTE — Si f(¢) est une fonction non périodique du temps, la forme

complexe de I'équation d’une transformation directe de Fourier est:

La fonction du temps f(rhest.obtenue 3 partir de F(d
suivante (équation de transformation inverse de Fo

b) par I'intégration
irier) :

+o .
Flw)ew! dw

(L"utilisation\du facteur 1/2n représente une fagon d
transformations. Dans d'autres expressions, 1/27
danscles transformations directes que dans les iny
figare dans chacune d’entre elles).

‘exprimer les deux
intervient plutot
ferses, ou 1//2n

Puisque F(w) est en général complexe, on peut I'écflire en termes réels

et imaginaires :

where ou
+ o0
RelF(w)] = [ f(t) cos wr dt
—c
+ 0
ImFlw)] = 5 fl2) sin wt dt
-~
Alternatively, | the Fourier spectrum can ‘bel defined in terms of its De méme, le spectre de Fourier peut étre défini en tgrmes de sa valeur
absolute valu¢ and phase angle, |[F(w)|'ahd & (w), respectively : absolue et de son angle de phase, respectivement |f(w)| et & (w):
Flw) = |Flw)| eiPw
where ou
IF(w)] = \/Re2[F(w)] + Im2[F(w)]
Plw) = arc‘(an{—lﬂlfM
RelF(w)]
A.21 Fourier spectrum: A description of Fourier A.21 spectre de Fourier: Représentation des amplitudes de

amplitudes as a function of frequency.

NOTE — Two Fourier spectra are required to define a function. These
can either be spectra of the amplitudes of the real and imaginary parts
of a Fourier spectrum or they can be a spectrum of the absolute
amplitude values and a spectrum of the Fourier phase angles. [See
note 2 under Fourier series (A.18) and the note under Fourier transform
(A.20).]

A.22 Fourier phase spectrum; phase spectrum: The de-
scription of Fourier phase angle as a function of frequency.
[See note 2 under Fourier series (A.18) and the note under
Fourier transform (A.20).]

Fourier en fonction de la fréquence.

NOTE — Deux spectres de Fourier sont nécessaires pour définir une
fonction. lls peuvent étre soit des spectres des amplitudes des élé-
ments réels et imaginaires d’un spectre de Fourier, soit le spectre des
valeurs absolues de I'amplitude et le spectre de Fourier des angles de
phase. [Voir la note 2 sous série de Fourier (A.18) ainsi que la note sous
transformation de Fourier (A.20).]

A.22 spectre de phase de Fourier; spectre de phase:
Représentation des angles de phase de la série de Fourier en
fonction de la fréquence. [Voir la note 2 sous série de Fourier
(A.18) et la note sous transformation de Fourier (A.20).]

41


https://standardsiso.com/api/?name=86abc1cafd07ea42597587d44cdc0b9a

ISO 2041 : 1990 (E/F)

A.23 line spectrum: A spectrum the components of which
occur at one or more discrete frequencies.

A.24 continuous spectrum: A spectrum the components
of which are continuously distributed over a frequency range.

A.25 orthogonal functions: A set of functions, &,(x),
defined in an interval 0 < x < X, is orthogonal in the interval if

A.23 spectre des raies: Spectre dont les composantes se
trouvent a une ou plusieurs fréquences discrétes.

A.24 spectre continu: Spectre dont les composantes sont
réparties d'une facon continue dans une gamme de fréquences.

A.25 fonctions orthogonales: Un ensemble de fonctions
®,(x), défini dans un intervalle 0 < x < X, est orthogonal dans
cet intervalle si
X
g ¢,,¢* dx = 0, lorsque n#m
0 m

ou

X
S @,0 dx =0, forn#m
0 m
where
@ is the of -

A.26 deterministic function: A function the value of
which can bq predicted from knowledge of its behaviour at
previous ti :

A.27 supeitposition principle: A principle which states
that the respgnses of a system to different excitations are ad-
ditive. The .quperposition principle is valid only for linear
systems.

A.28 procéss: A collection of signals. The term “process”’
rather than-the term ““ensemble’” ordinarily is used when it is
desired to-emphasize the properties the signals have or do not
have as a-grpup. Thus, one speaks of a stationary process
rather than-of a stationary ensemble.

A.29 probability: An expression of the likelihood of occur-
rence of an eyent. The probability of occurrence of a particular
event is generplly estimated as the ratio of the number of occur-
rences of the particular event to the total number of occur-
rences of all fypes of events considered.

For a statiorfary random vibration, the probability that-the
maghnitude wi|l be within a given magnitude range is taken to be
equal to-the fatio of the time that the vibrations within that
range to‘the fotal time of observation.

NOTES

1 It is requirefl that a large number of events or a long observation
time be involved in the probability determinations.

2 A unitprobability means that the.occurrence of a particular event is
certain. Zero pfobability means that, it will not occur.

3 The-probabljlity that the maghitude of a vibration will be within a
given range is efual to the integral of the probability density function of
that vibration irjtegrated.over'the given range. (See probability density
(A.30).]

A.30 proba
a specified vnbratlon magmtude the ratio of the probability that
the vibration magnitude will be within a given incremental
range, to the size of the incremental range, as the increment
size approaches zero.

NOTES
1 The probability density can be expressed mathematically as

plxy,) =

or

¢; est I'ensemble de conjugués complexes J!e D,

A.26 fonction déterministe: Fonction dont|la valeur peut
étre prévue a chaque instant a partirde'ces valeurs aux instants
précédents.

les réponses d'un systeme-a” différentes excitdtions peuvent
s'ajouter. Le principe de ‘superposition n’est valable que pour
les systémes linéaires(

A.27 principe de superposition: Principe %wi définit que

A.28 processus: Groupe de signaux. Habituellement, on
utilise le terme’ « processus» plutét que le terme «ensemble»
quand on désire souligner les propriétés qu’ont} ou que n’ont
pas, les‘sighaux dans un groupe. Ainsi, on parl¢ de processus
stationnaire plutdt que d’ensemble stationnaire.

A.29 probabilité : Expression de la vraisemblgnce de réalisa-

tion d’un événement. On estime généralement Ig
réalisation d’'un événement par le rapport du norj
cet événement particulier s’est réalisé au nombr
sations de tous les types d'événements considé

Pour une vibration stationnaire aléatoire, la p
qu’une caractéristique soit comprise dans un dd
sité donné est prise égale au rapport de la durg

probabilité de
hbre de fois ol
b total de réali-
rés.

obabilité pour
maine d’inten-
e au cours de

laquelle cette vibration est a I'intérieur de ce domjaine a la durée

totale d’'observation.

NOTES

1 Pour les déterminations de probabilités, il est nécesssaire d’avoir un

grand nombre d’événements ou une longue durée d’¢

bservation.

2 Une probabilité unitaire signifie qu’un événement pprticulier est cer-

tain. Une probabilité nulle signifie qu’il ne se produirg

3 La probabilité pour que l'intensité d’une vibratig
dans un domaine donné est égale a I'intégrale de la for]
de probabilité de cette vibration dans le domaine don
de probabilité (A.30).]

pas.

n soit comprise
ction de densité
hé. [Voir densité

domaine des

vnbratlons pour une mtensnte wbratonre donnee rapport de la
probabilité pour que I'intensité soit comprise a I'intérieur d'une
bande élémentaire donnée, a la largeur de la bande élémentaire,

lorsque la largeur de cette bande devient infinitésimale.

NOTES

1 Ladensité de probabilité peut s’exprimer mathématiquement de la

facon suivante :
P(Ax,,)


https://standardsiso.com/api/?name=86abc1cafd07ea42597587d44cdc0b9a

where
plxy,)

Ax,, is anincremental range of magnitude beginning at a magni-
tude x,,,;

plAx,,) is the probability that the vibration magnitude will have a
value between x,, and x,,, + Ax,,.
2 The probability density p (x) is the derivative of the cumulative pro-
bability distribution function, P(x), with respect to x. (See A.34.)

is the probability density at x,,,;

A.31 probability density function; probability density
distribution curve: The probability density function, for vi-

bration theqns

G uOor

is an exnrecsion of the 'nrnh:\hunhh': rlnnls'-h':

ISO 2041 : 1990 (E/F)

ou
plx,,;) estla densité de probabilité de x,,;
Ax,, est un accroissement de |'amplitude 3 partir d’'une ampli-
tude x,,;

plAx,,) est la probabilité pour que Vintensité vibratoire ait une
valeur comprise entre Xx,,, et x,,, + Ax,,.

2 La densité de probabilité p(x) est la dérivée de la fonction de
distribution de probabilité cumulée P(x) en fonction de x. (Voir A.34.)

A.31 fonction de densité de probabilité; courbe de répar-
tition de la densité de probabilité : La fonction de densité de

nrahahilitd  Aane In $hfavia Ao sibaomdioe oo Voo 5
=

associated With a stated vibration.

The probab)
resentation

lity density distribution curve is a graphical rep-
bf the probability density function.

NOTES

1 The functons p(x) given under probability density (A.30) normal
distribution (A4.32) and Rayleigh distribution (A.33) are probability den-
sity functions}|

2 The total grea under the probability density curve is equal to unity.

A.32 normal distribution; Gaussian distribution; normal
probability | density distribution: A normal, or Gaussian,
distribution has a probability density function equal to

plx,) =
g
where

o is thgr.m.s. value of, for instance, vibration magnittide
[see standard deviation (A.37)];

X, s the instantaneous vibration magnitude.

The mean value of the vibration is assumed to ‘be zero.

A.33 Rayleigh distribution: A Rayleigh distribution has a
probability density function equal to
plxp) =
where
g is the r.m.s, value;
X, is thg magnitude of positive maxima.

*p

1

V2r

2 /(262
—xp/(206%)
e P

HOSELHS, G354 IE0HE-G8s vipaHBRs—e5t cxplcss;uu de la
densité de probabilité associée a une vibration, fonnée.

La courbe de répartition de densité de probabilité est une repré-
sentation graphique de la fonction de densité [de probabilité.

NOTES

1 Les fonctions p(x) données sous densité de proHabilité (A.30), dis-
tribution de Gauss (A.32) et distribution de Rayleigh (A.33) sont des
fonctions de densité de probabilité.

2) Lasurface totale limitée par la courbe de densitd de probabilité est
égale a l'unité.

A.32 distribution de Gauss: Une distribu
une fonction de densité de probabilité égale &

tion de Gauss a

~x5H202)
ex P

ou

o est la valeur efficace, par exemple de |intensité vibra-

toire [voir écart-type (A.37)];
X, est la valeur instantanée de l'intensité yibratoire.

On suppose que la valeur moyenne de l'intensjté vibratoire est
nulle.

A.33 distribution de Rayleigh: Une [distribution de
Rayleigh a une densité de probabilité de la forme

ou
o est la valeur efficace;

X, estl'amplitude des maxima positifs.

The maximatpeak values)of @ narrow-band Gaussian random LS maxima (valeurs de crete] d'une bande etroite de vibrations

vibration have a Rayleigh distribution.

A.34 cumulative probability distribution function;
probability distribution function: The cumulative probability
distribution function, P(x), represents the probability that the
magnitude of the variable x (magnitude of the random vi-
bration) will not be exceeded. It is the probability that the value
of the variable x will be less than a specified value, X.

NOTE — The cumulative probability distribution function is equal to

aléatoires a distribution de Gauss ont une distribution de Rayleigh.

A.34 fonction de répartition cumulative de probabilité :
La fonction de répartition cumulative de probabilité P(x) repré-
sente la probabilité que I'intensité de la variable x (intensité de la
vibration aléatoire) ne sera pas dépassée. C'est la probabilité
que la valeur de la variable x sera plus petite qu’une valeur spé-
cifiée X.

NOTE — Lafonctionde distribution cumulative de probabilité est égale &

X
P = [ pludu
)

where u is a dummy variable of integration for x.

ou u est une variable muette d’intégration pour x.
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A.35 mean value; arithmetic mean:

(1) Of a number of discrete quantities, the algebraic sum of
the quantities divided by the number of quantities.

NOTE — The mean value, X, is given by

where

X, is the value of the nth quantity;

A.35 valeur moyenne; moyenne arithmétique:

(1) Pour plusieurs grandeurs discrétes, somme algébrique de
ces grandeurs divisée par leur nombre.

NOTE — La valeur moyenne, X, est donnée par

X, estla valeur de la niéme grandeur;

N is the tdtal number of discrete quantities.

(2) Of a funftion, x(z), over an interval between #; and f;,
the mean valug, X, is given by

X =

A.36 geometric mean (of two quantities) : The square root
of the product of two quantities.

A.37 root-mmean-square value; r.m.s. value:

(1) Of a set|of numbers, the square root of the average of
their squared [values.

NOTE — The r|m.s. value of a set of numbers can be represented as

ZX% 1/2

r.m.svalue = | 2 —
N

where' the:subgcript n refers to the nth number of which there are a
total of N.

(2) Of-a.sindle-valued function, f(¢), over an interval between
t1 and ¢,,'the square root of the average.of the squared values
of the-functidn over the interval.

NOTES

1 The r.m.s. yalue of a single>valued function, f(¢), over an interval
between ¢1 and 75 is

1) 1/2
J rozar
r/m.s. value = LI

7]
j x{t) dt
t:

-1

N est le nombre total des grandeurs discrétes.

(2) Pour une fonction x(¢) dans un intervalle|de ¢; & 5, la
valeur moyenne, x, est donnée par

A.36 moyenne/géométrique (de deux quantités) : Racine
carrée du produit'de deux quantités.

A.37 valeur moyenne quadratique; valeur|efficace:

(1)»‘Pour une série de nombres, racine carrée ¢le la moyenne
de leurs carrés.

NOTE — La valeur efficace d’une série de nombres pelt étre représen-
tée comme suit:

2 X% 1/2

n

N

valeur efficace =

ou I'indice n se rapporte au ni¢Mme nombre dont le nombre total est V.

(2) Pour une fonction univoque f(¢) dans un infervalle entre ¢,
et ¢, racine carrée de la moyenne des carrés de|cette fonction
dans cet intervalle.
NOTES

1 La valeur efficace d’une fonction univoque f(¢) dans un intervalle
entre ¢4 et ¢ est égale &

1/2
Szfuﬂdﬁ

t
" n
valeur efficace =

L 27 ]

2 Invibration theory, the mean value of the vibration is equal to zero.
In this case, the r.m.s. value is equal to the standard deviation, and the
mean-square value is equal to the variance (02). [See standard devi-
ation (A:38)-and variance (A.39).]

A.38 standard deviation: The root-mean-square (r.m.s.)
value of the deviation of a function (or a set of numbers) from a
mean value.

NOTES

1 The symbol ¢ is commonly used to represent the standard devi-
ation.

C 2T J
2) Dans le domaine des vibrations, la valeur moyenne des vibrations
est nulle. Dans ce cas, la valeur efficace est égale a |'écart-type et la

moyenne des carrés est égale 2 la variance (a2). [Voir écart-type (A.38)
et variance (A.39).]

A.38 écart-type: Valeur moyenne quadratique des différen-
ces d'une fonction (ou d’une série de nombres) par rapport a
une valeur moyenne.

NOTES

1 On utilise habituellement le symbole o pour représenter I'écart-
type.
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2 For a set

where

of numbers, the standard deviation is

g

the subscript n refers to the nth number;

N
x isthe
3

4
the standard

In vibratio]

is the total number of numbers in the set;

mean value of the set. [See mean value (A.35).]

If x is a single-valued function of ¢, its standard deviation over an
interval betwg

2en-{4-and-fo-is

1ISO 2041

2 Pour une série de nombres, I'écart-type est

Y -2 |2
_ n

N
ou
n est un indice désignant le ni¢me nombre;

N est le total des nombres de la série;

: 1990 (E/F)

X est la valeur moyenne de la série. [Voir valeur moyenne (A.35).]

3 Si x est une fonction univoque de ¢, son écart-type dans un inter-

g =

h theory, if the mean value, x, is taken to be zero, then
Heviation is equal to the r.m.s. value.

A.39 varipnce: The square of the standard deviation.

NOTE — In

variance is t|

magnitude o
(A.40).]

A.40 me

vibration theory, where the mean value is zero, the
he mean-square value of a variable representing the
a vibration. [See note 3 under mean-square value

n-square value: The mean-square value of a

function (or|set of numbers) over an interval is equal to the
mean of the[squared values of the function (or set of numbers)

over that in

NOTES
1 The mean

2 In vibratio
value is the v.

3

If the mea

rval.

square value is the square of the r.m.s. value.

h theory, when the mean value is zero, the mean-square
Lriance. [See variance (A.39).]

value is not zero, then

where
¥2 s th¢ mean-square value;
02 is thd variance;
X is the mean value.

1)
[ e-m2ar
4]

w2 = g2 4 32

valle-entre-t-et-#yest

1/2

=1

4 Dans le domaine des vibrations; ‘si.la valeur moy
rée comme égale a zéro, I'écart-typé€ est alors égal a

A.39 variance: Carré.de I'écart-type.

nne x est considé-
la valeur efficace.

NOTE — Dans le‘domaine des vibrations, ou la vTeur moyenne est

nulle, la variance est la moyenne des carrés de la va
I'intensité vibratoire. [Voir la note 3 sous valeur d
carrés (A.40).]

A.400 valeur de la moyenne des carrés:
moyenne des carrés d’une fonction (ou d’une s¢

iable représentant
b Ja moyenne des

La valeur de la
brie de nombres)

dans un intervalle donné est la moyenne des carTEs de cette fonc-

tion (ou de cette série de nombres) dans cet in

NOTES

ervalle.

1 La valeur de la moyenne des carrés est le carré de la valeur

moyenne quadratique.

2 Dans le domaine des vibrations, lorsque la valeur
la valeur de la moyenne des carrés est la variance. [Vol

3 Si la valeur moyenne n’est pas nulle, alors

ol
Y2 est la valeur de la moyenne des carrés;
02 est la variance;

X est la valeur moyenne.

hoyenne est nulle,
r variance (A.39).]
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Annex B
(informative)

Auxiliary terminology"

B.1 signal:

(1) A disturbance variation of a physical quantity used to
convey information

Annexe B
(informative)

Terminologie annexe"”

B.1 signal:

(1)

mettre une information

Perturbation d'une grandeur physique utilisée pour trans-

(2) The information to be conveyed over a communication
system.

B.2 distortion (of a signal): An undesired change in the
waveform.

NOTE — For ah acceleration, for example, the distortion, d, is usually
expressed in pgrcentage terms as

(2)
tion.

Information a transmettre par un systéme-q

B.2 distorsion (d'un signal)’: |Changement in
forme d’une onde.

NOTE — Pour une accélération, par exemple, la d|
généralement exprimée (€h ‘pourcentage comme suit :

e communica-

désirable de la

storsion, d, est

d = x 100
a

where ol

aq is the rjm.s. value of the acceleration at the driving frequency; '\ est la valeur efficace de I'accélération a la fréqlience d'attaque;

@yt is thetotal r.m.s. value of the acceleration applied (including a,,; est la valeur efficace totale de I'accélérationfappliquée (com-

the value of a4). prenant la valeur de aq).
B.3 resolution: The resolution of a system for measuring B.3 pouvoir de résolution: La résolution|d'un systéme
motions is the smallest change in input (displacement~velocity, pour la mesure de mouvement est le plus petit ghangement du
acceleration, ptrain, or other input quantity) for which'a-change signal d’entrée (déplacement, vitesse, accélération, force, ou
in output is discernible. toute autre quantité d’entrée) pour lequel un changement du

signal de sortie est perceptible.
B.4 time donstant; relaxation time: The time taken by an B.4 constante de temps; temps de relaxation: Temps
exponentially|decaying quantity to-decrease in magnitude by a mis par une quantité exponentielle décroissantg pour diminuer
factor of 1/e|= 0,367 9. en intensité selon un facteur de 1/e = 0,367 9
NOTE — Thg discharge .of\“an electrical capacitance through a NOTE — La décharge d’une capacité électrique a tfavers une résis-
resistance is proportionalte tance est proportionnelle 2
e—t/RC

where ou

t is time; t estle temps;

R is resistance in ohms; R est la résistance, en ohms;

C is capacitance in farads; C est la capacité, en farads;

e is the base of natural logarithms; e est la base des logarithmes népériens;

and the product, RC, is the time constant or relaxation time.

1) The definitions included in this annex are essential to those work-
ing in the field of vibration and shock. However, as the formulations
are also the concern of others, these definitions are not considered part
of this International Standard.

RC est la constante de temps ou le temps de relaxation.

1) Les termes et définitions donnés dans la présente annexe sont

essentiels pour ceux qui travaillent dans le domaine des vibrations et
des chocs. Cependant, comme ils concernent également d’autres
domaines, ils ne sont pas considérés comme faisant partie de la pré-
sente Norme internationale.
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B.5 ground; earth:

(1) The conducting mass of the Earth, or a conductor con-
nected to it through a very small impedance.

(2) A conductor that is considered to have zero electrical
potential. The electrical potential of the Earth is usually taken to
be zero.

B.6 ground wire; earth wire: A wire connected to a
ground terminal.

1ISO 2041 : 1990 (E/F)

B.5 masse; terre:

(1) Masse conductrice du sol, ou bien conducteur qui lui est
relié avec une tres faible impédance.

(2) Conducteur qui est considéré comme ayant un potentiel
électrique nul. Le potentiel électrique du sol est généralement
pris comme nul.

B.6 conducteur de masse; conducteur de terre: Con-
ducteur relié a une borne de masse.

B.7 ground loop; earth loop: The closed electrical circuit
formed by tie connection of a ground wire to several ground
terminals at different locations.

B.8 input|impedance (of an electronic amplifier) : The elec-
trical impedgnce between the input terminals.

NOTE — Thelinput impedance may be affected by the output load; if
so, the outpuf load should be specified.

B.9 outpyt impedance (of an electronic amplifier): The
electrical impedance between its output terminals.

NOTE — The|output impedance may be affected by the source im-
pedance at th¢ input; if so, the source impedance should be specified.

feedback loop which maintains a specific relationship between

B.10 ope(;tional amplifier: An amplifier which includes a
the output terminals and the input terminals.

NOTE — Depgnding upon the type of feedback and other auxiliary-cir-
cuitry, the amplifier can be used to perform various functions;\such as
integration, differentiation, charge amplification, etc.

B.11 charge amplifier: An amplifier whichpresents an out-
put that is pfoportional to the total electrical.charge presented
to the input.

B.12 crosg-talk: The signal observed in one channel due to
a signal in arjother channel.

B.13 frequiency response: The output signal expressed as
a function of| the frequeney of the input signal. The frequency
response is Qisually-~given graphically by curves showing the
relationship ¢f the output signal and, where applicable, phase
shift or phasg arigle as a function of frequency.

B.7 boucle de masse; boucle de terre:Jircuit électrique
fermé, formé par la connexion d’un condu¢teur|de masse a plu-
sieurs bornes de masse, a différents emplacements.

B.8 impédance d’entrée (d’un amplificateur électronique) :
Impédance électrique entre lesbornes d’entrég.

NOTE — L'impédance d’entrée-peut étre affectée pat la charge de sor-
tie; dans ce cas, la charge'de’sortie devrait &tre pregcrite.

B.9 impédance de sortie (d’'un amplificatedr électronique) :
Impédance électrique entre les bornes de sortig.

NOTE — Limpédance de sortie peut étre affectée par 'impédance de
source d'lentrée; dans ce cas, I'impédance de source devrait étre pres-
crite,

B.10 amplificateur asservi: Amplificateur gomportant une
boucle d'asservissement qui maintient une relation spécifique
entre les bornes de sortie et les bornes d’entrége.

NOTE — Selon le type d'asservissement et les autres circuits auxiliai-
res, I'amplificateur peut étre utilisé pour diverses fopctions telles que
l'intégration, la différenciation, I'amplification de chdrge, etc.

B.11 amplificateur de charge: Amplificat¢ur dont la ten-
sion de sortie est proportionnelle a la charge ¢lectrique totale
recue a |'entrée.

B.12 diaphonie: Signal observé dans un capal, d{i a la pré-
sence d’un signal d’un autre canal.

B.13 réponse en fréquence: Signal de softie exprimé en
fonction de la fréquence du signal d’entrée. La[réponse en fré-
quence est généralement donnée graphiquement par des cour-
bes indiquant la variation du signal de sortie, et| s’il y a lieu, du
déphasage ou de I'angle de phase en fonction de la fréquence.

B.14 filter; wave filter: A device for separating oscillations
on the basis of their frequency. It introduces relatively small
attenuation to wave oscillations in one or more frequency
bands and relatively large attenuation to oscillations of other
frequencies.

NOTE — Electrical filters, and some mechanical filters employing
resonances, may amplify selective frequency bands and thus provide
filter action.

B.15 pass-band (of a band-pass filter) : The frequency band
between the upper and lower cut-off frequencies.

B.14 filtre; filtre d'onde: Dispositif utilisé pour séparer les
oscillations en fonction de leur fréquence. Il introduit une atté-
nuation relativement faible pour les oscillations sur une ou plu-
sieurs bandes de fréquences et relativement importante pour
les oscillations de fréquences.

NOTE — Les filtres électriques, et certains filtres mécaniques 2 réso-
nance, peuvent amplifier des bandes de fréquences sélectionnées et
provoquer ainsi un filtrage.

B.15 bande passante (d'un filtre passe-bande): Bande de
fréquences comprise entre les fréquences de coupures supé-
rieure et inférieure.
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