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Foreword 

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

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

International Standard IS0 2041 was prepared by Technical Committee ISO/TC 108, 
Mechanical vibration and shock. 

This second edition cancels and replaces the first edition (IS0 2041 : 19751, 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 federation mondiale 
d’organismes nationaux de normalisation (comites membres de I’ISO). L’elaboration 
des Normes internationales est en general confide aux comites techniques de I’ISO. 
Chaque comite membre interesse par une etude a le droit de faire pat-tie du comite 
technique tree a cet effet. Les organisations internationales, gouvernementales et non 
gouvernementales, en liaison avec I’ISO participent egalement aux travaux. L’ISO col- 
labore etroitement avec la Commission electrotechnique internationale (CEI) en ce qui 
concerne la normalisation electrotechnique. 

Les projets de Normes internationales adopt& par les comites techniques sont soumis 
aux comites membres pour vote. Leur publication comme Normes internationales re- 
quiert I’approbation de 75 % au moins des comites membres votants. 

La Norme internationale IS0 2041 a et6 elaboree par le comite technique ISO/TC 108, 
Vibrations et chocs m&caniques. 

Cette deuxieme edition annule er remplace la premiere edition (IS0 2041 : 1975), dont 
elle constitue une revision technique. 

Les annexes A a C 
titre d’information. 

de la presente Norme internationale sont donnees uniquement a 

. . . 
III 
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INTERNATIONAL STANDARD 
NORME INTERNATIONALE 

IS0 2041 : 1990 (E/F) 

Vibration and shock - 
Vocabulary 

Scope 

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

1 General 

1 .I displacement; relative displacement : A vector quan- 
tity that specifies the change of position of a body, or particle, 
with respect 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 displacement is designated as relative displacement if it is 
measured with respect to a reference frame other than the primary 
reference frame designated in the given case. The relative displace- 
ment between two points is the vector difference between the 
displacements of the two points. 

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

NOTES 

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

2 A velocity is designated as relative velocity if it is measured with 
respect to a reference frame other than the primary reference frame 
designated in a given case. The relative velocity between two points 
is the vector difference between the velocities of the two points. 

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. 

Vibrations et chocs - 
Vocabulaire 

Domaine d’application 

La presente Norme internationale definit, en anglais et en fran- 
cais, les termes relatifs aux vibrations et aux chocs. Un index 
alphabetique est don& dans les deux langues. 

1 Ghkalit6s 

1 .I deplacement; deplacement relatif : Grandeur vecto- 
rielle qui definit le changement de position d’un corps ou d’un 
point materiel par rapport a un systeme de reference. 

NOTES 

1 Le systeme de reference est habituellement un systeme d’axes se 
rapportant a une position moyenne ou a une position de repos. En 
general, le deplacement peut 6tre represent6 par un vecteur rotation, 
un vecteur translation ou les deux. 

2 Un deplacement est dit dbplacement relatif s’il est mesure par 
rapport 8 un systeme de reference autre que le systeme de reference 
absolu que I’on a choisi. Le deplacement relatif entre deux points est 
la difference vectorielle entre les deplacements de ces deux points. 

1.2 vitesse; vitesse relative : Vecteur qui represente la deri- 
vee du deplacement par rapport au temps. 

NOTES 

1 Le systeme de reference est habituellement un systeme d’axes se 
rapportant 51 une position moyenne ou a une position de repos. En 
general, la vitesse peut etre representee par un vecteur rotation, un 
vecteur translation ou les deux. 

2 Une vitesse est dite vitesse relative, si elle est mesuree dans un 
systeme de reference autre que le systeme de reference absolu que I’on 
a choisi. La vitesse relative entre deux points est la difference vecto- 
rielle entre les vitesses de ces deux points. 

1.3 accekration: Vecteur qui represente la d&i&e d’une 
vitesse par rapport au temps. 

NOTES 

1 Le systeme de reference est habituellement un systeme d’axes se 
rapportant 8 une position moyenne ou a une position de repos. En 
general, I’acceleration peut etre representhe par un vecteur rotation, un 
vecteur translation ou les deux. 

2 Une acceleration est dite accbkation relative si elle est mesuree 
par rapport 8 un systeme de reference autre que le systeme de refe- 
rence d’inertie que I’on a choisi. L’acc6lbation relative entre deux 
points est la difference vectorielle entre les accelerations de ces deux 
points. 

1 
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IS0 2041 : 1990 (E/F) 

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- 
memes tels que Crete, moyenne, valeur efficace (valeur moyenne 
quadratique). Les intervalles de temps pendant lesquels on prend les 
valeurs moyennes ou les valeurs quadratiques devraient etre indiques 
ou implicitement connus. 

4 L’acceleration peut etre periodique, auquel cas on peut definir les 
harmoniques par des amplitudes d’acceleration (et des frequences), ou 
bien aleatoire, auquel cas on peut utiliser la valeur efficace de 
I’acceleration (ainsi que la largeur de bande et la distribution statistique 
de la densite spectrale) afin de definir quelle probabilite il y a pour que 
les valeurs de I’acceleration se situent dans une gamme don&e. Les 
accelerations de courte duree sont definies comme accelerations tran- 
sitoires. Les accelerations non periodiques, si elles sont de courte 
duree, se definissent de la meme man&e que des accelerations d’im- 
pulsion et, si elles sont de longue duree, de la meme maniere que des 
acc&M-ations entretenues. 

1.4 acceleration of gravity, g: The acceleration produced 
by the force of gravity at the surface of the Earth. It varies with 
the latitude and elevation of the point of observation. 

1.4 acc6lhation due 3 la pesanteur, g : Acceleration due a 
la force de gravite a la surface de la terre. Elle varie avec la lati- 
tude et la hauteur du point d’observation. 

NOTES 
1 Par accord international, la valeur 9,806 65 m/s2 
( = 980,665 cm/s* = 386,089 in/s* = 32,174 0 ft/s*) a 6te choisie 
pour I’acceleration normale due a la pesanteur (9). 

2 L’intensite d’une acceleration est souvent exprimee par un multiple 
de g. 

NOTES 

1 BY international agreement, the value 9,806 65 m/s* 
(= 980,665 cm/s* = 386,089 in/s2 = 32,174 0 ft/s*) has been chosen 
as the standard acceleration due to gravity (9). 
2 Acceleration magnitude is frequently expressed as a multiple of g. 

1.5 jerk: A 
acceleration. 

vector that specifies the time-derivative of 1.5 saccade; jerk : Vecteur qui 
Port au temps de I’acceleration. 

rep&en te la derivee par rap- 

1.6 inertial reference system; inertial reference frame: 
A coordinate system in which the laws of inertia (classical 
mechanics) are valid. 

1.6 tri&dre de r6fGrence d’inertie; syst&me de r6fhrence 
d’inertie: Systeme de coordonnees dans lequel les lois de 
I’inertie sont applicables (mecanique classique). 

NOTE - An inertial reference system signifies a 
which is fixed in space and, thus, not accelerating 

coordinate system NOTE - Un triedre de reference d’inertie est un systeme de coordon- 
nees qui est fixe dans I’espace et, par consequent, ne subit pas d’acce- 
Ieration. 

1.7 inertia force; inertia I force: The 
bY a mass when it is being accelerated. 

reaction force exerted 1.7 force d’inertie 
lorsq u’elle est soumise 

Force de reaction 
une acceleration. 

d’une masse 
8 

1.8 oscillation : Variation, habituellement en fonction du 
temps, de I’intensite par rapport a une valeur de reference pres- 
trite, lorsque I’intensite varie autour d’une certaine valeur 
moyenne. 

1.8 oscillation : The variation, usually with time, of the 
magnitude of a quantity with respect to a specified reference 
when the magnitude is alternately greater and smaller than 
some mean value. 

1.9 1.9 son: 

(1) The 
lation. 

sensation of hearing excited by an acoustic oscil- (1) Sensation auditive engendree par une onde acoustique. 

(2) Vibration 
auditive. 

acoustique capable d’eveiller une sensation 
(2) Acoustic oscillation of such a 
exciting the sensation of hearing. 

character as to be ca of 

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

de 
(3) An oscillation in pressure, 
a medium with internal forces. 

stress, particle velocity, etc., in 

1. IO acoustics : The science and technology 
including its production, transmission and effects. 

of sound, 1 .I0 acoustique : Pat-tie de la science et de la technique 
relative a I’etude des sons et concernant leur production, leur 
propagation et leurs effets. 

1 .I1 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 

1.11 environnement: Ensemble, a un moment donne, de 
toutes les conditions et influences exterieures auxquelles un 
systeme est soumis. [Voir environnement induit (1.12) et envi- 
ronnemen t na turel ( 1.13) .I 
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IS0 2041 : 1990 (E/F) 

1.12 induced environment: Those conditions external to a 
system generated as a result of the operation of the system. 

1 .I3 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 .I4 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. 

I .I5 conditioning : The climatic and/or mechanical and/or 
electrical conditions to which a system is subjected in order to 
determine the effect of such conditions upon it. 

1 .I6 excitation; stimulus: An external force (or other 
input) applied to a system that causes the system to respond in 
some way. 

I .I7 response (of a system) 
the output of the system. 

:Aq uantitative expression of 

1 .I8 transmissibility: The non-dimensional ratio of the 
response amplitude of a system in steady-state forced vibration 
to the excitation amplitude. The ratio may be one of forces, 
displacements, velocities or accelerations. 

1.19 overshoot (undershoot) : If the output of a system is 
changed from a steady value A to a steady value B by varying 
the input, such that value B is greater (less) than A, then the 
response is 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 system : An aggregate 
stituent parts of a device. 

of the relevant and/or con- 

1.21 linear system : A system in which the 
portional to the magnitude of the excitation. 

response is pro- 

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. 

1.12 environnement induit : Conditions externes 
systeme et engendrees par son fonctionnement. 

B un 

1 .I3 environnement nature1 : Conditions engendrees par 
les phenomenes naturels et dont les effets sont ressentis par le 
systeme, qu’il soit au repos ou en fonctionnement. 

1 .I4 preconditionnement : Procede de traitement climati- 
que et/au mecanique et/au electrique qui peut etre specific 
pour un certain systeme afin qu’il atteigne un certain &at 
defini. 

1 .I5 conditionnement : Conditions climatiques et/au 
mecaniques et/au electriques auxquelles un systeme est sou- 
mis dans le but de determiner l’effet produit. 

1 .I6 excitation : Sollicitation exterieure (ou autre impulsion) 
appliquee a un systeme qui amene celui-ci a repondre d’une 
certaine facon. 

1.17 reponse (d’un systeme) : Expression quantitative de la 
sortie d’un systeme. 

1 .I8 facteur de transmission : Rapport sans dimension du 
module de la reponse d’un systeme en regime stabilise de vibra- 
tion for&e au module d’excitation. Ce peut etre un rapport de 
forces, de deplacements, de vitesses ou d’accelerations. 

1 .I9 sur-depassement (sous-depassement) : Si, pour une 
variation de I’entree, la sortie d’un systeme est modifiee, apres 
stabilisation, d’une valeur A a une valeur B, la valeur B &ant 
plus grande (petite) que la valeur A, on dit que la reponse sur- 
depasse (sous-depasse) lorsque la reponse transitoire maximale 
(minimale) est plus grande (petite) que la valeur B. 

NOTE - La d ifference entre la reponse maximale (minimale) transitoire 
et la valeur B est la valeur du sur-depassement (sous-depassement). 

1.20 systeme: Ensemble des 
constitutifs d’un meme dispositif. 

elements pertinents et/au 

1.21 systeme lineaire : Systeme pour 
proportionnelle a la valeur de I’excita tion . 

lequel la reponse est 

NOTE - Cette definition implique que le comportement dynamique de 
chaque element du systeme peut etre represent6 par un ensemble 
d’equations differentielles lineaires a coefficients constants, et que I’on 
peut appliquer le principe de superposition a ce systeme. 

1.22 systeme mecanique: Ensemble materiel defini par 
une configuration de masse, de raideur et d’amortissement. 

1.23 fondation; assise: Structure qui supporte un systeme 
mecanique. Elle peut etre fixe par rapport a un systeme de refe- 
rence prescrit ou en mouvement et de ce fait imposer une exci- 
tation au systeme supporte. 

3 
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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. 
Damping is normally included. 

1.24 systeme sismique: Systeme constitue par une masse 
reliee a une base de reference par un ou plusieurs elements 
flexibles. L’amortissement est generalement compris. 

NOTES NOTES 

1 Habituellement, on schematise un systeme sismique en I’assimilant 
3 un systeme 8 un degre de liberte avec un amortissement visqueux. 

1 Seismic systems are usually 
systems with viscous damping. 

idealized as single degree-of-freedom 

2 Les frequences propres des systemes sismiques associes aux cap- 
teurs de deplacement ou de vitesse sont relativement basses en com- 
paraison des frequences a mesurer; elles sont relativement elevees 
pour les capteurs d’acceleration. 

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. 3 Lorsque la frequence propre du systeme sismique est basse par rap- 

port au domaine de frequences representatif, la masse du systeme sis- 
mique peut 6tre consideree comme etant en repos dans ce domaine de 
frequences. 

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

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

be substituted 1.25 systgme equivalent: Systeme 
B un a utre dans un but d’analyse. 

qui peut etre su bstitue 

NOTE - On rencontre un grand nombre d’equivalences 
nologie des vibrations et dans celle des chocs : 

dans la tech- NOTE - Many types of equivalence are common in vibration and 
shock technology : 

a) equivalent stiffness; 

b) equivalent damping; 

c) torsional system equivalent to a translational system; 

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

a) raideur equivalente; 

b) amottissement equivalent; 

c) systeme de torsion equivalent a un systeme de translation; 

d) systeme electrique 
mecanique, etc. 

ou acoustique equivalent 3 un systeme 

1.26 degrees of freedom : The number of degrees of 
freedom of a mechanical system is equal to the minimum 
number of independent generalized coordinates required to 
define completely the configuration of the system at any 
instant of time. 

1.26 degrh de libert6 : Le nombre de degres de liberte d’un 
systeme mecanique est egal au nombre minimal de coordon- 
nees generalisees independantes qui sont necessaires pour 
definir completement et a tout instant I’etat du systeme. 

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

1.27 systeme ;3r un seul degrh de libert6: Systeme n’exi- 
geant qu’une coordonnee pour definir completement son &at a 
un instant donne quelconque. 

1.28 syst&me 3 plusieurs degrh de libertk : Systeme exi- 
geant deux coordonnees ou davantage pour definir complete- 
ment son &at a un instant don& quelconque. 

1.28 multi-degree-of-freedom system : A system for 
which two or more coordinates are required to define com- 
pletely the configuration of the system at any instant. 

1.29 systeme continu; syst&me a constantes &parties: 
Systeme ayant un nombre infini de configurations independan- 
tes possibles. 

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

NOTE - The configuration of a continuous system is specified by a 
function of a continuous spatial variable, or variables, in contrast to a 
discrete or lumped parameter system which requires only a finite 
number of coordinates to specify its configuration. 

NOTE - L’etat d’un systeme continu est determine par une fonction 
d’une ou de plusieurs variables spatiales continues contrairement a un 
systeme a parametres discrets ou localises qui n’exige qu’un nombre 
limit6 de coordonnees pour determiner son &at. 

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. 

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

NOTE - If the field is 
centre of mass (1.31). 

uniform, the centre of gravity coincides with the NOTE - Si le champ est 
centre de masse (1.31). 

uniforme, le centre de gravite coincide avec le 

1.31 centre de masse: Point d’un systeme tel que le 
moment par rapport a un plan quelconque d’une particule ima- 
ginaire, situee en ce point, de masse egale a la masse du 
systeme, soit egal au moment du premier ordre correspondant 
du systeme. 

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. 
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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 r,,,. (i, j = 1,2, 3) are in general unequal; for 
one such coordinate system, the products of inertia Ixixi (+j) 
vanish. The values of I xixj (i=j) for this particular coordinate 
system are called the principal moments of inertia and the 
corresponding coordinate directions are called the principal 
axes of inertia. 

1.32 axes principaux d’inertie: A chaque rep&e de coor- 
donnees cartesiennes, d’origine donnee quelconque, corres- 
pondent six moments d’inertie d’un corps Ixixj (i, j = 1, 2, 3) 
dont les valeurs sont generalement inegales; pour un certain 
rep&e de coordonnees, les produits d’inertie Ixixj (i#j) s’annu- 
lent. Les moments I xixj (i= j) avec ce rep&e de coordonnees 
particulier sont les moments principaux d’inertie et les axes 
de ce rep&e sont appeles axes principaux d’inertie. 

NOTES NOTES 

1 IXiXj = s XiXj dm for i#j 1 IXiXj = s XiXj dm pour i#j 

&iXj = s (r 2 - Xi2) dm for i = j I XiXj = 
s (2 - Xi’) dm pour i = j 

- 3 
where r2 = c Xi’ and Xi and Xj are Cartesian coordinates. 

. z= 1 

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

3 In balancing, 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 “balance axis” or the “ mass axis”. 

3 
oti r2 = c xi2 et Xi, xj sont des coordonnees cartesiennes. 

. z= 1 

2 Si I’origine est le centre de masse du corps, les axes et les moments 
s’appellent axes principaux centraux et moments principaux cen- 
traux d’inertie. 

3 En equilibrage, I’expression ((axe d’inertie principal )) est utilisee 
pour designer I’un des trois axes principaux centraux, proche de I’axe 
du rotor et que I’on designe parfois par ((axe d’equilibrage 1) ou ((axe de 
masse 1). 

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

1.33 raideur, k: Rapport entre une variation de force (ou de 
couple) et la variation correspondante du deplacement en 
translation (ou en rotation) d’un element elastique. 

1.34 compliance : The reciprocal of stiffness. 

1.35 neutral surface (of a beam in simple flexure) : That sur- 
face in which 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 superimposed loads. 

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

1.37 transfer function (of a system) : A mathematical re- 
lation between the output (or response) and the input (or exci- 
tation) of the system. 

NOTE - It is usually given as a function of frequency, and is usually a 
complex function. [See response (1.17), transmissibility (1.18), transfer 
impedance ( 1.44) and frequency response ( B. 13). I 

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

NOTES 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. 

1 Les concepts de reponses et d’excitations complexes proviennent 8 
I’origine de la simplification des methodes de calcul. Les excitations et 
reponses reelles sont les parties reelles des excitations et des reponses 
complexes. Si le systeme est lineaire, la validite de ce concept tient au 
principe de superposition. 

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. 

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 contrainte longitudi- 
nale. 

NOTE - On devrait indiquer si la surface neutre resulte 
seule ou de la flexion et d’autres charges superposees. 

de la f lexion 

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

I .37 fonction de transfer-t (d’un systeme) : Relation mathe- 
matique entre la grandeur de sortie (ou reponse) et la grandeur 
d’entree (ou excitation) du systeme. 

NOTE - Elle est generalement don&e en fonction de la frequence et 
c’est habituellement une fonction complexe. [Voir rgponse (1.17), fac- 
teur de transmission (1.18), imp&dance de transfert (1.44) et rgponse 
en frhquence (B.13).] 

1.38 excitation complexe : Excitation 
par-tie reelle et une partie imaginaire. 

comportant une 

2 Ce terme ne devrait pas 6tre confondu avec I’excitation par une 
vibration complexe ou vibration de forme complexe. L’usage du 
terme (( vibration complexe )) dans cette acception est deconseilk 
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1.39 complex resp onse : The response of a linear system to 
a complex excita tion. [See the notes under complex excitation 

1.39 reponse complexe: R eponse d’ ‘un systeme lineaire a 
une excitation complexe. [Voir les notes sous excitation com- 

(1.38).1 p/exe (1.38Ll 

1.40 complex system parameter: A complex quantity that 1.40 parametre complexe d’un systeme: Grandeur com- 
is, or is derived from, the ratio of complex excitation to plexe qui est le rapport d’une excitation complexe a une 
complex response. reponse complexe ou qui en est derive. 

NOTE - Electrical and mechanical 
complex system parameters. 

impedances are examples of NOTE - Des impedances electriques et mecaniques 
ples de parametres complexes d’un systeme. 

sont des exem- 

1.41 impedance: The ratio of a harmonic excitation of a 
system to its response (in consistent units), both of which are 
complex quantities and both of whose arguments increase 
linearly with time at the same rate. The term generally applies 
only to linear systems. [See mechanical impedance (1.421.1 

1.41 impedance : Rapport d’une excitation harmonique 
d’un systeme a sa reponse (en unites coherentes), les deux 
etant des grandeurs complexes dont les arguments sont des 
fonctions lineaires croissantes du temps, de meme pente. En 
general ce terme est utilise uniquement dans les systemes 
lineaires. [Voir impe’dance mkcanique ( 1.42). I 

NOTES 

1 The concept is extended to non-linear systems where the term 
incremental impedance is used to describe a similar quantity. 

2 The terms and definitions relating to impedance apply to systems 
undergoing sinusoidal vibrations only. 

NOTES 

1 Ce concept s’etend aux systemes non lineaires pour lesquels 
I’expression imp6dance incr6mentale est utilisee pour decrire une 
grandeur similaire. 

2 Les termes et definitions relatifs a I’impedance ne s’appliquent que 
dans le cas de systemes soumis 8 des vibrations sinusoi’dales. 

1.42 mechanical impedance: At a point in a mechanical 
system, the complex ratio of force to velocity where the force 
and velocity may be taken at the same or different points in the 
same system during simple harmonic motion. 

1.42 impedance mecanique: En un point d’un systeme 
mecanique, rapport complexe de la force a la vitesse, la force et 
la vitesse pouvant etre mesurees au meme point ou dans des 
points differents du meme systeme anime d’un mouvement 
harmonique simple. 

NOTE - For the case of torsional mechanical impedance, the words 
“force” and “velocity” should be replaced by “torque” and “angular 
velocity”. 

NOTE - Dans le cas d’une impedance mecanique en torsion, les mots 
((force 1) et G vitesse )) devraient etre remplaces par (( couple )) et (( vitesse 
angulaire )). 

1.43 direct impedance; driving-point impedance: In a 
mechanical sense, the complex ratio of the force to velocity 
taken at the same point in a mechanical system during simple 
harmonic motion. [See the notes under impedance (1.41) and 
mechanical impedance ( 1.42) .I 

1.43 impedance directe; impedance au point d’applica- 
tion : En mecanique, rapport complexe de la force a la vitesse 
mesurees au meme point dans un systeme mecanique anime 
d’un mouvement harmonique simple. [Voir les notes sous 
imp&dance (1.41) et imp&dance mkcanique (1.42).] 

1 A4 transfer impedance : In a mechanical sense, the com- 
plex ratio of the 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 mechanical impedance (1.42) .I 

1 A4 impedance de transfer-t: En mecanique, rapport com- 
plexe de la force mesuree en un point d’un systeme mecanique 
a la vitesse prise en un autre point dans le meme systeme anime 
de mouvements harmoniques simples. [Voir les notes sous 
imp&dance (1.41) et imp&dance mtkanique (1.42) .I 

1.45 free impedance: The ratio of the applied excitation 
force phasor to the resulting velocity phasor with all other con- 
nection points of the system free, i.e. having zero restraining 
forces. Free impedance is the arithmetic reciprocal of a single 
element of the mobility matrix. 

1.45 impedance libre: Rapport du vecteur tournant de la 
force d’excitation au vecteur tournant de la vitesse resultante, 
tous les autres points de connexion du systeme &ant libres, 
c’est-a-dire ayant des forces de contrainte nulle. L’impedance 
libre est l’inverse arithmetique d’un element unique de la 
matrice de mobilite. 

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. 

NOTES 
1 Par le passe, on a rarement fait la distinction entre impedance blo- 
quee et impedance libre. II faudrait done faire attention lorsqu’on inter- 
prete les donnees publiees. 
2 Alors que les impedances libres determinees experimentalement 
pourraient 6tre regroupees en une matrice, celle-ci serait tout a fait dif- 
ferente de la matrice d’impedance bloquee resultant de la modelisation 
mathematique de la structure et ne serait done pas conforme aux exi- 
gences portant sur I’utilisation de I’impedance mecanique dans une 
analyse theorique globale du systeme. 
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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, Zii: 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. 

NOTES 

1 Blocked impedance 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 measurement points on the structure “blocked”, i.e. 
constrained to have zero velocity. All forces and moments required to 
constrain fully all points of interest on the structure have to be 
measured in order to obtain a valid blocked impedance matrix. 

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

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

1 A8 frequency-response function : The frequency-depen- 
dent ratio of the motion-response phasor to the phasor of the 
excitation force. 

NOTES 

1 Frequency-response functions are properties of linear dynamic 
systems which do not depend on the type of excitation function. 
Excitation can be harmonic, random, or transient functions of time. 
The test results obtained with one type of excitation can thus be used 
for predicting the response of the system to any other type of exci- 
tation. 

2 Linearity of the system is a condition which, in practice, will be met 
only approximately, depending on the type of system and on the 
magnitude of the input. Care has to be taken to avoid non-linear 
effects, particularly when applying impulse excitation. Structures 
which are known to be non-linear (for example certain riveted struc- 
tures) should not be tested with impulse excitation 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 A9 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. 

1.46 impedance de charge : L’impedance de charge electri- 
que d’un transducteur ou I’impedance de charge mecanique 
d’un point d’application d’une structure est I’impedance 
d’entree lorsqu’on relie la sortie a sa charge normale ou a sa 
structure. 

1.47 impedance bloquee, Zij: L’impedance bloquee electri- 
que d’un transducteur ou I’impedance bloquee mecanique d’un 
point d’application d’une structure est I’impedance d’entree, 
lorsque I’on relie la sortie a une charge d’impedance mecanique 
infinie. 

NOTES 

1 L’impedance bloquee est la fonction de reponse en frequence cons- 
tituee par le rapport du vecteur tournant de la reponse en force au 
point d’application ou de blocage au point i, au vecteur tournant de la 
vitesse d’excitation appliquee au point j, tous les autres points de 
mesurage sur la structure &ant (( bloques D, c’est-a-dire contraints 
d’avoir une vitesse nulle. Toutes les forces et moments requis pour 
contraindre entierement tous les points concern& de la structure 
devraient etre mesures afin d’obtenir une matrice d’impedance bloquee 
valable. 

2 Toute modification du nombre de points de mesurage ou de leur 
emplacement modifiera les impedances bloquees de tous les points de 
mesurage. 

3 Une impedance bloquee est principalement utile dans la modelisa- 
tion mathematique utilisant des elements de masse ponctuelle, de rigi- 
dite et d’amortissement ou des techniques d’elements finis. Lorsque 
I’on combine ou que I’on compare ces modeles mathematiques avec 
des donnees experimentales de mobilite, il est necessaire de convertir 
la matrice analytique d’impedance bloquee en une matrice de mobilite, 
ou vice versa. 

1.48 fonction de Gponse en frequence: Rapport selectif 
entre le vecteur tournant de reponse au mouvement et le vec- 
teur tournant de la force d’excitation. 

NOTES 

1 Les fonctions de reponse en frequence sont des proprietes des 
systemes dynamiques lineaires qui ne dependent pas du type de fonc- 
tion d’excitation. L’excitation peut etre une fonction du temps harmo- 
nique, aleatoire ou transitoire. Les resultats d’essai obtenus avec un 
type d’excitation peuvent done etre utilises pour prevoir la reponse du 
systeme 8 tout autre type d’excitation. 

2 La linearite du systeme est une condition qui, dans la pratique, n’est 
respectee que de facon approximative selon le type de systeme et 
I’amplitude de I’entree. II faudrait prendre soin d’eviter les effets non 
lineaires, surtout lorsqu’on applique une excitation impulsionnelle. Les 
structures qui sont reconnues comme non lineaires (par exemple cer- 
taines structures rivetees) ne devraient pas etre soumises 8 des essais 
avec une excitation impulsionnelle et il convient de faire tres attention 
lorsqu’on utilise une excitation aleatoire pour essayer ces structures. 

3 Le mouvement peut s’exprimer en termes de vitesse, d’acceleration 
ou de deplacement. Les designations correspondantes de la fonction 
de reponse en frequence sont respectivement la mobIlit& I’acc&rance 
et la souplesse dynamique ou I’imp6dance, la masse effective et la rai- 
dew dynamique (voir tableau 1). 

1.49 domaine de frbquence representatif : Intervalle en 
hertz partant de la frequence la plus basse pour aller a la fre- 
quence la plus haute auxquelles, par exemple, on doit obtenir 
les donnees de mobilite dans une serie d’essais don&e. 
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Table 1 - Equivalent definitions to be used for various kinds of measured output/input ratios 
Tableau 1 - Dhfinitions equivalentes 4 utiliser pour diffhrentes sortes de rapports entrGe/sortie mesur& 

Motion expressed 
as displacement 

Mouvement exprim6 
sous forme de deplacement 

Motion expressed Motion expressed 
as velocity as acceleration 

Mouvement exprime Mouvement exprim6 
sous forme de vitesse sous forme d’acc6kration 

Term 
Terme 

Dynamic compliance 1) 
Souplesse dynamique 1) 

Mobility2) 
Mobilit@) 

Symbol 
Symbole 

Xi/Fj 5j = Vi/Fj 

Unit 
Unit6 I 

m/N m/(N l s) 

Boundary conditions 
Conditions aux limites 

See figure 
Figure de rhfhence 

Comment - 
Commentaire 

Term 
Terme 

Symbol 
Symbole 

Unit 
Unite 

Boundary conditions 
Conditions aux limites 

Fk =O;k#j Fk =O;k#j Fk = O;k+j 

3 1 

Boundary conditions are easy to achieve experimentally. 
II est facile d’atteindre les conditions aux limites experimentalement. 

Dynamic stiffness Blocked impedance Blocked effective mass 
Raideur dynamique Impedance bloquee Masse effective bloquee 

Fi/Xj 2z-j = Fi/Vj Fi/aj 

N/m (N-Urn (N 4)/m = kg 

xk =O;k#j vk =O;k+j ak =O;k+j 

Accelerancea) 
Accelerance3) 

ai/Fj 

2 

Comment 
Commentaire I 

Boundary conditions are very difficult or impossible to achieve experimentally. 
II est tres difficile ou impossible d’atteindre les conditions aux limites experimentalement. 

Term Free dynamic stiffness Free impedance 

Terme Raideur dynamique libre Impedance libre 

Symbol 
Symbole 

Unit 
Unit4 

Boundary conditions 
Conditions aux limites 

Comment 
Commentaire 

Fj/Xi 

N/m 

Fk =O;k#j 

Fj/Vi = t 
ij 

Fj/ai 

(N-Urn (N-s2)/m = kg 

Fk =O;k+j Fk =O;k#j 

Effective mass 
(free effective mass) 

Masse effective 
(masse effective libre) 

Boundary conditions are easy to achieve, but results shall be used with great caution in system modelling. 
II est facile d’atteindre les conditions aux limites mais il faut utiliser les resultats avec beaucoup de precaution 
dans la modelisation du systeme. 

1) “Dynamic compliance” is called “receptance” by several authors. 
La (( souplesse dynamique )) est appelee (( receptance 1) par plusieurs auteurs. 

2) “Mobility” is sometimes called “mechanical admittance”. A typical plot is given in figure 1. 
La (( mobilite )) est parfois appelee ((admittance mecanique)). La figure 1 donne un graphique type. 

3) “Accelerance” has unfortunately been called “inertance” in some publications. lnertance is not a standard term and is not acceptable 
because it is in conflict with the common definition of acoustic inertance and also contrary to the implication carried by the word “inertance”. 

L’G accelerance )) a malheureusement et6 appelee (( inertance 1) dans certaines publications. L’inertance n’est pas un terme normalise et n’est 
pas acceptable car il va a I’encontre de la definition generale de I’inertance acoustique et est generalement contraire 8 ce qu’implique le mot 
(( inertance )). 

8 
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1.50 (mechanical) mobility, Yv: The complex ratio of the 1.50 mobilit (mkanique), Y+ Rapport complexe de la 
velocity, taken at a point in a mechanical system, to the force, vitesse, mesuree en un point d’un systeme mecanique, a la 
taken at the same or another point in the system, during simple force mesuree en ce meme point ou en un autre point du 
harmonic motion. systeme pendant un mouvement harmonique simple. 

NOTES 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 typical plot is given in figure 1. 

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

1 La mobilite mecanique est I’inverse de I’impedance mecanique. 

2 La mobilite est la fonction de reponse en frequence constituee par 
le rapport du vecteur tournant de la reponse en vitesse au point i, au 
vecteur tournant de I’excitation au point j, tous les autres points de 
mesure de la structure pouvant repondre librement sans aucune autre 
contrainte que celle que represente le support normal de la structure 
dans I’application prevue pour cette structure. La figure 1 represente 
un graphique type. 

4 If the velocity resionse measured is a translational one and if the 
excitation force applied is a rectilinear one, the units of the mobility 
term will be m/(N-•s) in the SI system. 

3 La reponse en vitesse peut etre soit une reponse en translation, soit 
une reponse en rotation, et la force d’excitation peut 6tre soit une force 
rectiligne, soit un moment. 

4 Si la reponse en vitesse mesuree est une reponse en translation et si 
la force d’excitation appliquee est rectiligne, les unites du terme de 
mobilite seront des metres par newton seconde dans le systeme SI. 

-60 

-80 

Frequency, Hz 
Frequence, Hz 

Figure 1 - Mobility plot 
Figure 1 - Graphique de mobilit 
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10 20 50 100 200 500 1000 2 000 
Frequency, Hz 
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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’accelerance correspondant au graphique de mobilite de la figure 1 

-60 

-80 

-160 

-180 

Stiffness 
Raideur 

Frequency, Hz 
Frequence, Hz 

Figure 3 - Dynamic compliance magnitude plot corresponding to the mobility graph plotted in figure 3 
Figure 3 - Graphique de I’amplitude de souplesse dynamique correspondant au graphique de mobilite de la figure 1 

10 
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1.51 mobilite (mecanique) directe; mobilite (mecani- 
que) au point d’application, Yjj: Rapport complexe d’une 
vitesse et d’une force mesurees au meme point dans un 
systeme mecanique pendant un mouvement harmonique 
simple. 

1.51 direct (mechanical) mobility; driving-point 
(mechanical) mobility, yjj: The complex ratio of velocity and 
force taken at the same point in a mechanical system during 
simple harmonic motion. 

NOTES 
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. 

1 La mobilit du point d’application est la fonction de reponse en fre- 
quence constituee par le rapport, en metres par newton seconde, du 
vecteur tournant de la reponse en vitesse au point j, au vecteur tour- 
nant de la force d’excitation appliquee au mQme point, tous les autres 
points de mesure de la structure pouvant repondre librement sans 
aucune autre contrainte que celle que represente le support normal de 
la structure dans I’application prevue pour cette structure. 

2 Le terme ((point)) designe un emplacement et une direction. Le 
terme (( coordonnee )) a Bgalement et6 utilise avec la m$me signification 
que (( point )). 

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

1.52 frequency-averaged mobility magnitude : The 
r.m.s. value 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 bands. 

1.52 amplitude de la mobilit moyenne en frequence: 
Valeur quadratique moyenne du rapport, en metres par newton 
seconde, de I’amplitude de la reponse en vitesse au point i, ZI 
I’amplitude de la force d’excitation au meme point, moyennee 
sur des bandes de frequences specifiees. 

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

1.53 mobilite (mecanique) de transfer-t : Rapport com- 
plexe de la vitesse prise en un point d’un systeme mecanique a 
la force mesuree en un autre point dans le meme systeme pen- 
dant un mouvement harmonique simple. 

NOTE - La mobilite de transfert est la fonction de reponse en fre- 
quence constituee par le rapport, exprime en metres par newton 
seconde, du vecteur tournant de la reponse en vitesse au point i, au 
vecteur tournant de la force d’excitation appliquee au point j, tous les 
points autres que j pouvant repondre librement sans autre contrainte 
que celle que represente le support normal de la structure dans I’appli- 
cation prevue pour cette structure. 

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

1.54 dynamic stiffness; 
dynamic spring constant, k 

dynamic constant; 1.54 raideur dynamique; constante dynami 
cite; constante dynamique du ressort, k,: 

que d’elasti- 

(I) The ratio of change of 
under dynamic conditions. 

force to change of displacement (1) Rapport de la variatio n de force a 
ment dans des conditions dyna miques 

la variation de deplace- 

(2) The complex 
harmonic motion. 

ratio of force to displacement during simple (2) Rapport complexe 
mouvement harmonique 

de la force au deplacement dans un 

NOTES NOTES 

1 The dynamic stiffness may be dependent upon strain (amplitude 
and/or spectrum), strain-rate, temperature or other conditions. 

2 The dynamic stiffness, k,, of a linear translational single-degree-of- 
freedom system characterized by the equation 

1 La raideur dynamique peut dependre de I’effoti exerce (amplitude 
et/au spectre), du taux de contrainte, de la temperature et d’autres 
conditions. 

2 La raideur dynamique, k,, d’un mouvement lineaire en translation a 
un seul degre de liberte dont I’equation de mouvemen t est 

where F = Fgeiat, is equal to 

In these equations, 

m  is the mass; 

X is the displacement; 

t is the time; 

d2, + c Iu. ffY 

m dt* z 
+kx=F 

air F = Fgeiot, est egale 8 

k* 
FO cm= 
xO 

k-mug + icL’$ 

Dans ces equations, 

m  est la masse; 

X est le deplacement; 

t est le temps; 
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C is the linear (viscous) damping coefficient; c est le coefficient d’amortissement visqueux lineaire; 

k is the elastic (spring) constant; k est la raideur statique; 

is the force amplitude; FO est l’amplitude de la force; 

is the base of natural logarithms; e est la base des logarithmes naturels; 

i = J-‘i; 

cc) est la pulsation; 

i = +-I; 

co is the angular frequency; 

is the undamped natural frequency; "0 est la pulsation propre; 

is the displacement amplitude. xO est I’amplitude du deplacement. 

1.55 a pparent mass; effective mass : The complex 
force to acceleration during simple harmonic motion. 

ratio of 1.55 masse apparente; masse effective: Rapport com- 
plexe de la force a I’acceleration pour un mouvement harmo- 
nique. 

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

NOTE - Lorsque I’acceleration est don&e en nombre de g, le rapport 
de la force a I’acceleration est appele masse effective ou charge 
effective. 

1.56 spectrum : A description 
frequency or wavelength. 

of a quantity as a function of 1.56 spectre: Description d’une grandeur en fonction de la 
frequence ou de la longueur d’onde. 

NOTE - The term “spectrum” may be used to signify a continuous 
range of components, usually wide in extent, which have some com- 
mon characteristics, for example audio-frequency spectrum. 

NOTE - Le terme ((spectre)) peut etre employ6 pour designer une 
gamme continue d’elements generalement assez etendus qui ont cer- 
taines caracteristiques communes, par exemple spectre de frequences 
audibles. 

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

1.57 niveau (d’une grandeur) : Logarithme du rapport d’une 
grandeur a la grandeur de meme espece prise comme refe- 
rence. La base du logarithme, la valeur de reference et la nature 
du niveau doivent etre specifiees. 

NOTES 

1 Examples of kinds of levels in common use 
sound-pressure level, voltage-squared level. 

are electric- ,power level, 1 Le niveau de puissance electrique, le niveau du carre de la pression 
acoustique, le niveau du car6 de la tension electrique sont differents 
exemples de niveaux utilises couramment. 2 The level as defined in this International Standard is measured in 

units of the logarithm of a reference ratio that is equal to the base of 
the logarithms. 

2 Le niveau tel qu’il est defini dans la presente Norme internationale 
est mesure en unites du logarithme d’un rapport de reference, egal a la 
base des logarithmes. 3 The definition is expressed symbolically as 
3 A I’aide de symboles, la definition s’exprime comme suit: 

log, 4 

0 40 

Oli 

L= 

L est le niveau de la grandeur etudiee, mesure en nombre de 
log,r; 

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

is the base of the logarithms and the reference ratio; 

is the quantity under consideration; 
is the reference quantity of the same kind. 

est la base des logarithmes et le rapport de reference; 

4 

40 

4 est la grandeur etudiee; 
est la valeur de reference de cette meme nature. 40 

4 A difference in the levels of two like quantities q1 and q2 is 4 La difference des niveaux de deux grandeurs semblables comme 
described by the same formula because, by the rules of logarithms, the q1 et q2 est donnee dans une seule formule, car I’utilisation des loga- 
reference quantity is automatically divided out as follows : rithmes elimine la valeur de reference comme suit: 

log(Z) - logr(Z) = log(Z) 

5 In vibration terminology, the term “level” may sometimes be used 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 deconseille. 

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. 1.58 bel: Unite de niveau lorsque la base des logarithmes 
est 10. L’usage du bel est limit6 a des niveaux de grandeurs 
proportionnelles a la puissance. [Voir les notes sous niveau 
(1.57) et d&ibel (1.59).] 

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

12 

STANDARDSISO.C
OM : C

lick
 to

 vi
ew

 th
e f

ull
 PDF of

 IS
O 20

41
:19

90

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


IS0 2041 : 1990 (E/F) 

I.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. 

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

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

Lp = 10l.,,,($= 2olo~,o(-g) 

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; it is common practice, however, to shorten this 
to sound-pressure level because ordinarily no ambiguity results from so 
doing. 

2 Des exemples de grandeurs considerees comme des puissances 
sont le carre de la pression acoustique, le carre de la vitesse de particu- 
les, I’intensite acoustique, la densite de I’energie acoustique, le carre 
de la tension. Ainsi, le bel est une unite de niveau du carre de la pres- . 
sion acoustique; cependant, dans la pratique, on parle de niveau de 
pression acoustique car il n’en resulte pas d’ambiguite. 

2 Vibration - 2 Vibrations 

21 vibration-: The variation with time of the magnitude of a 
quantity which is descriptive of the motion or position of a 
mechanical system, when the magnitude is alternately greater 
and smaller than some average value or reference. [See OS& 
lation (1.8).] 

21 vibration: Variation avec le temps de I’intensite d’une 
g;andeur caracteristique du mouvement ou de la position d’un 
systeme mecanique, lorsque I’intensite est alternativement plus 
grande et plus petite qu’une certaine valeur moyenne ou de 
reference. [Voir osch’llation (1.8).] 

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

22 vibration periodique : Grandeur periodique prenant les 
memes valeurs a intervalles de variation egaux de la variable 
independante. 

NOTES 
1 A periodic quantity, y, which is a function of time, t, can be 
expressed as 

1 Une grandeur periodiquey, fonction du temps t, peut s’exprimer 
comme suit: 

Y = f(t) = f(t z!I nr) 

where 
n is a whole number; 

5 is a constant; 
t is an independent variable. 

n est un nombre entier; 

t une constante; 
t une variable independante. 

2 A quasi- #periodic vibration 
slightly from a periodic vibration. 

is a vibration which deviates only 2 Une vibration quasi-pbriodique est une 
que legerement d’une vibration periodique. 

vibration qui ne s&a rte 

2.3 simple harmonic vibration; sinusoidal vibration: A 
periodic vibration that is a sinusoidal function of the indepen- 
dent variable. Thus 

2.3 vibration harmonique simple; vibration sinusoi’dale : 
Vibration periodique qui est une fonction sinusoi’dale de la 
variable independante. D’ou : 

Y = A sin (at + @) 

where Oir 

Y is the simple harmonic vibration; Y est la vibration harmonique simple; 

A is the amplitude; A est I’amplitude; 

ct) is the angular frequency; cc) est la pulsation (frequence angulaire); 

t is the independent variable; f est la variable independante; 

@ is the phase angle of the vibration. Q) est I’angle de phase de la vibration. 

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

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

2 Une vibration periodique constituee de la somme de plusieurs 
sinusoi’des, dont chacune a une frequence qui est un multiple de la fre- 
quence fondamentale, est souvent appelee vibration complexe ou 
vibration multisinusoi’dale. L’utilisation du terme ((vibration com- 
plexe)) dans ce contexte est a deconseiller. 

3 Une vi bration quasi sinusoi’dale a I’apparence d’une sinusor’de, 
mais varie relativement lentement en frequence et/au en amplitude. 
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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).] 

2.4 vibration aleatoire: Vibration dont I’amplitude ne peut 
etre prevue a tout instant don&. [Voir bruit alhatoire (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. 

NOTE - La probabilite pour que I’amplitude d’une vibration aleatoire 
soit comprise dans un intervalle don& peut &re p&see par une fonc- 
tion de distribution des probabilites. 

25 . 
not 

non-stationary 
stationary. 

vibration: A random vibration that is 25 . 
nest 

vibration non 
pas stationnaire. 

26 . noise : 2.6 bruit: 

(1) Any disagreeable or undesired sound. 

(2) Sound I  generally of a random nature, the spectrum of 
which does not exhibit clearly defined frequency components. 

stationnaire : Vibration aleatoire qui 

(1) Tout son desagreable ou parasite. 

(2) Son, generalement de nature aleatoire, 
presente pas de frequences remarquables. 

dont le spectre ne 

NOTE - By extension of the above definitions, noise may consist of NOTE - Par extension de ces deux definitions, le terme bruit peut 
electrical oscillations of an undesired or random nature. If ambiguity s’appliquer 9 des oscillations electriques parasites ou aleatoires. S’il y a 
exists as to the nature of the noise, a term such as acoustic noise or une ambiguite sur la nature du bruit, des expressions telles que bruit 
electrical noise should be used. acoustique ou bruit hlectrique devraient etre utilisees. 

2.7 random noise: A noise the magnitude of which cannot 
be precisely predicted for any given instant of time. [See ran- 
dorn vibration (2.4) and the accompanying note.] 

2.7 bruit aleatoire : Bruit dont I’intensite a tout instant 
don& ne peut etre prevue avec precision. [Voir vibration a/&a- 
toire (2.4) ainsi que la note s’y rapportant.] 

2.8 Gaussian random noise: A random noise whose in- 
stantaneous magnitudes have a Gaussian distribution. [See 
Gaussian distribution (A.321 .I 

2.8 bruit gaussien: Bruit aleatoire dont les amplitudes ins- 
tantanees se repartissent suivant une distribution de Gauss. 
[Voir distribution de Gauss (A.32).] 

2.9 white noise; white random vibration: White noise 
has equal energy for any frequency band of constant width (or 
per unit bandwidth) over the spectrum of interest. 

2.9 bruit blanc; vibration aleatoire a spectre de bruit 
blanc: Un bruit blanc a la meme energie dans toute bande de 
frequences de largeur constante (ou par unite de largeur de 
bande) a I’interieur du spectre representatif. 

NOTE - White random vibration has a constant mean-square acceler- 
ation spectral density over the frequency spectrum of interest. [See 
power spectral density (5.1). 1 

NOTE - Une vibration aleatoire 8 spectre de bruit blanc conserve une 
meme valeur moyenne de densite spectrale d’acceleration moyenne 
quadratique dans tout le spectre de frequences etudie. [Voir densitb 
spectra/e de puissance (5.1) .I 

2.10 pink noise; pink random vibration: A noise which 
has a constant energy within a bandwidth proportional to the 
centre frequency of the band. 

2.10 bruit rose; vibration aleatoire 6 spectre de bruit 
rose: Bruit dont I’energie est constante dans toute bande de 
largeur proportionnelle a sa frequence centrale. 

NOTE - The energy spectrum of pink noise as determined by an 
octave bandwidth (or any fractional part of an octave bandwidth) filter 
will have a constant value. 

NOTE - Le spectre d’energie d’un bruit rose, lorsqu’il est determine 
avec un filtre d’octave (ou de fraction d’octave), aura une valeur cons- 
tante. 

2.11 narrow-band random vibration: Random vibration 
having its frequency components within a narrow band only. 
[See random vibration (2.4). I 

2.11 vibration aleatoire en bande etroite: Vibration alea- 
toire dont le spectre de frequences n’interesse qu’une bande 
etroite. [Voir vibration aldatoire (2.4).] 

NOTES 

1 The defining of what is meant by “narrow” is a relative matter 
depending upon the problem involved. It is usually equal to or less than 
1 I3 octave. 

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

NOTES 

1 Ce que I’on entend par (( etroite )) est relatif au probleme consider& 
Elle est generalement egale ou inferieure a un tiers d’octave. 

2 La forme d’onde d’une vibration al&to& en bande etroite ressem- 
ble 8 une vibration sinusoi’dale dont I’amplitude et la phase varient de 
facon imprevisible. 
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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 (2.41.1 

2.12 vibration akatoire en bande large: Vibration alea- 
toire dont le spectre de frequences recouvre une large bande de 
frequences. [Voir vibration alkatoire (2.41.1 

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. 

NOTE - Ce que I’on entend par (( large )) est relatif 
d&e. Elle est generalement d’une octave ou plus. 

au probleme consi- 

2.13 dominant frequency : A frequency at 
mum value occurs l in a spectral density curve. 

which a maxi- 2.13 frbquence dominante : Frequence pour 
courbe de densite spectrale presente un maximum 

laquelle la 

2.14 steady-state vibration : A steady-state vibra 
if the vibration is a continuing periodic vibration. 

tion 2.14 vibration entretenue : II y a vibration entretenue 
vibration est une vibration period ique continue. 

si la 

2.15 transient vibration : The vibratory 
other than steady-state or ra ndom. 

motion of a system 2.15 vibration transitoire : Mouvement 
systeme autre qu’entretenu ou aleatoire. 

vibratoire d’un 

NOTE - This term is basically associated with mechanic&shock (3.1). NOTE - Ce terme est en general associe au terme choc m&anl- 
gue (3.1). 

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

2.16 vibration [oscillation] for&e : Vibration entretenue 
causee par une excitation exterieure. 

NOTES 

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

2 Transient vibrations [oscillations] are not considered. 

NOTES 

1 La vibration (pour un systeme lineaire) est aux memes frequences 
que l’excitation. 

2 Les vibrations (oscillations) transitoires ne sont pas prises en consi- 
deration. 

2.17 free vibra tio n; free oscil lation: Vibration 
after the removal of excitation or restraint. 

that occurs 2.17 vibration [oscillation] libre : Vibration se produisant 
apres arret de I’excitation ou de la contrainte. 

NOTE - The system vibrates at natural frequencies of the system. NOTE - Le systeme vibre sur ses frequences propres. 

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

2.18 vibration auto-induite; vibration auto-excithe : 
Vibration d’un systeme mecanique resultant de la conversion 
d’une energie interne non oscillatoire en une excitation oscilla- 
toire. 

2.19 ambient vibration : The all-encompassing vibration 
associated with a given environment, being usually a com- 
posite of vibration from many sources near and far. 

2.19 ambiance vibratoire: Vibration globale associee a un 
environnement donne; c’est habituellement une vibration com- 
posite resultant de nombreuses sources proches et lointaines. 

2.20 extraneous vibration : The 
the vibration of principal interest. 

total vibration other than 2.20 vibrations parasites : Ensemble 
que les vibrations de caractere essentiel. 

des vibrations 

NOTE - Ambient 
extraneous vibration. 

vibration contributes to the magnitude of NOTE - 
parasites. 

L’ambiance vibratoire contribue 8 I’intensite des vibrations 

2.21 aperiodic motion : A vibration that is not periodic. 2.21 mouvement aperiodique : Mouvement vibratoire qui 
n’est pas periodique. 

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

2.22 cycle: Ensemble des etats ou des valeurs par lesquels 
passe un phenomene ou une fonction periodique, avant de se 
reproduire identiquement. [Voir cycler (2.101 ).I 

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).] 

2.23 phiode fondamentale; phriode : Accroissement le 
plus faible de la variable independante d’une grandeur periodi- 
que pour lequel la fonction reprend les memes valeurs. [Voir 
vibration pkiodique (2.2) .I 

NOTE - If no ambiguity is likely, the fundamental period is called the 
period. NOTE - Si aucune ambigui’te n’est 9 craindre, 

tale est si mplement appelee la periode. 
la periode fondamen- 
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2.24 
period. 

(cyclic) frequency : The reciprocal of the fundamental 2.24 frequence : Inverse de la periode fondamentale. 

NOTE - L’unite de 
cycle par seconde. 

frequence est le (Hz), qui correspond 51 un 
NOTE - The unit of frequency 
one cycle per second. 

is the (Hz), which corresponds to 

2.25 frequence fondamentale : 2.25 fundamental frequency : 

(1) Pour une 
damentale. 

grandeur periodique, inverse de la periode fon- (1) Of 
period. 

a periodic quantity, the reciprocal of the fundamental 

(2) Of an oscillating system, the lowest natural frequency. 
The normal mode of vibration associated with this frequency is 
known as the fundamental mode. 

(2) Pour un systeme oscillant, frequence propre la plus basse. 
Le mode normal de vibration associe 3 cette frequence est desi- 
gne sous le nom de mode fondamental. 

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

2.26 harmonique (d’un phenomene periodique) : Compo- 
Sante sinusoi’dale dont la frequence est un multiple entier de la 
frequence fondamentale. 

NOTES NOTES 

1 The term overtone has frequently been used in place 
the nfh harmonic being called the (n - 1 )th overtone. 

of ha rmonic, 1 On a frequemment utilise en anglais le terme overtone a la place du 
terme harmonic, le n i&me (( harmonic )) &ant appele le (n - 1 Ii&me 
(( overtone )). 2 In English, the first overtone and the second harmonic are each 

twice the frequency of the fundamental. In French, the distinction 
between harmonic 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 periodic quantity. 

2 En anglais, le premier ((overtone)) et le second harmonique sont 
chacun egal au double de la frequence du fondamental. En francais, la 
distinction entre (( harmonic )) et (( overtone )) n’existe pas et le second 
harmonique est egal au double de la frequence du fondamental. Le 
terme anglais (( overtone)) est aujourd’hui 8 deconseiller afin de reduire 
I’ambigui’te dans la numerotation des composantes d’une grandeur 
periodique. 

2.27 sous-harmonique : Composante sinusoi’dale dont la 
periode est un sous-multiple entier de la periode fondamentale 
d’une fonction periodique a laquelle elle se rapporte. 

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

2.26 beats: Periodic variations in the amplitude of an oscil- 
lation resulting from the combination of two oscillations of 
slightly different frequencies. The beats occur at the difference 
frequency. 

2.26 battement : Variation periodique de I’amplitude d’une 
oscillation resultant de la combinaison de deux oscillations de 
frequences legerement differentes. La frequence des batte- 
ments est egale a la difference des frequences des oscillations. 

2.26 beat frequency: The absolute value of the difference 
in frequency of two oscillations of slightly different frequencies. 

2.29 frequence de battement: Valeur absolue de la diffe- 
rence de frequence de deux oscillations de frequences legere- 
ment differentes. 

2.36 pulsation; frequence angulaire: Produit de la fre- 
quence d’une grandeur sinusoi’dale par le facteur 2~. 

2.30 angular frequency; circ ular frequency : The product 
of the frequency of a sinusoidal quantity and the factor 2~. 

NOTE - The unit of angular frequency is the radian per unit of time. NOTE - La pulsation s’exprime en radians par unite de temps. 

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. 

2.31 angle de phase; phase (d’une vibration sinusoi’dale): 
Fraction de periode dont une vibration sinusoidale a avance, 
mesuree a partir de la valeur d’origine de la variable indepen- 
dante. 

2.32 dephasage; difference de phase: Entre deux vibra- 
tions periodiques de meme frequence, difference entre leurs 
phases respectives ou, dans le cas de vibrations sinusdidales, 
entre leurs angles de phase mesures avec la meme origine. 

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. 
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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 1 On I’appelle quelquefois amplitude vectorielle pour la distinguer 
other senses of the term “amplitude”, and it is sometimes called single des autres sens du terme amplitude et on I’appelle quelquefois ampli- 
amplitude, or peak amplitude, to distinguish it from double tude simple ou amplitude de crQte pour la distinguer de I’ampli- 
amplitude, which for a simple harmonic vibration is the same as the tude double qui, pour une vibration harmonique simple, est la meme 
total excursion (a displacement concept) or peak-to-peak value. The que la course totale (idee de deplacement) ou la valeur de Crete a c&e. 
use of the terms “double amplitude” and “single amplitude” is L’utilisation des termes (( amplitude double 1) et ((amplitude simple )) est 
deprecated. deconseillee. 

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

2 Dans la theorie des vibrations, I’usage du terme ((amplitude 1) pour 
designer autre chose que le maximum de la valeur de la sinusoi’de est 
deconseille. 

2.34 peak value; peak magnitude; positive (negative) 
peak value: The maximum value of a vibration during a given 
interval. [See also maximum value (2.40).] 

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

NOTES 

2.34 valeur de c&e; intensith de Crete; valeur de cr&e 
positive (negative) : Valeur maximale d’une vibration dans un 
certain intefvalle. [Voir egalement maximum (2.40).1 

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

NOTE - On prend habituellement comme valeur de Crete d’une vibra- 
tion, le maximum de I’ecart de cette vibration par rapport a la valeur 
moyenne. Une valeur de c&e positive est le maximum de I’ecart positif 
et la valeur de Crete negative est le maximum de I’ecatt negatif. 

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

2.35 valeur de c&e 6 crQte (d’une vibration) : Difference 
algebrique entre les valeurs extremes de la vibration. 

2.36 excursion; tota 
to-peak displacement. 

I excursion (of a vibration) : The peak- 2.36 course; course totale (d’une vibration) : Deplacement 
de c&e a c&e. 

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

2.37 facteur de c&e (d’une vibration) : Rapport de la 
valeur de Crete a la valeur efficace (moyenne quadratique). 

NOTE - The value of the crest factor of a sine wave is 1/2T NOTE - La valeur du facteur de Crete d’une onde sinusoi’dale est J?: 

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

NOTE - The form factor for a sinusoid is 7t/2 fi = 1,111. 

2.39 instantaneous value; 
quantity at a given instant. 

: The value of a va ria ble 

2.40 maximum value: The value of a function when any 
small change in the independent variable causes a decrease in 
the value of the function. 

2.41 maximax: The maximum value that is of greatest 
magnitude when a function contains more than one maximum 
value within a given inten/al of the independent variable. 

NOTE - La valeur du facteur de forme d’une grandeur sinusoi’dale est 
z/2*= 1,111. 

2.39 va leur instantanee 
variable a un instant don&. 

; valeur: Valeur d’une grandeur 

2.40 maximum (d’une fonction) : Valeur d’une fonction lors- 
que I’incidence de toute petite variation de la variable indepen- 
dante entrarne une diminution de la valeur de cette fonction. 

2.41 maximax: Le maximum qui a la plus grande valeur 
quand une fonction presente plusieurs maximums dans un 
intervalle donne de la variable independante. 

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. 

2.42 s&&rite% vibratoire: Terme general qui designe 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 s&&rite vibratoire peut se 
rapporter a des valeurs instantanees ou des valeurs moyennes. 

STANDARDSISO.C
OM : C

lick
 to

 vi
ew

 th
e f

ull
 PDF of

 IS
O 20

41
:19

90

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


IS02041 :1990 (E/F) 

2.43 elliptical vibration : A vibration in which the locus of a 
vibrating point is elliptical in form. 

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

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

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

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

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. 

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

2.46 nceud; point nodal; ligne nodale; surface nodale: 
Point, ligne ou surface d’un systeme d’ondes stationnaires oti 
une grandeur caracteristique du champ a une amplitude nulle. 

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

NOTE - Si la nature du nceud n’est pas evidente, on devrait utiliser 
un qualificatif, par exemple nceud de deplacement, nceud de pres- 
sion, etc. 

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

2.47 antinceud; ventre : Point, ligne ou surface d’un 
systeme d’ondes stationnaires oti une grandeur caracteristique 
du champ a sa valeur maximale. 

NOTE - If the nature of the antinode is not apparent, an appropriate 
modifier should be used, for example displacement antinode, pressure 
antinode, etc. 

NOTE - Si la nature de I’antinoeud n’est pas evidente, on devrait utili- 
ser un qualificatif, par exemple antinceud de deplacement, antinceud 
de pression, etc. 

2.48 mode of vibration: In a system undergoing vibration, 
a mode of vibration designates the characteristic pattern of 
nodes and antinodes assumed by the system in which the 
motion of every particle, for a particular frequency, is simple 
harmonic (for linear systems) or has corresponding decay 
patterns. 

2.48 mode de vibration : Dans un systeme en vibration, un 
mode de vibration indique la disposition caracteristique des 
nceuds et des ventres accusee par le systeme lorsque les mou- 
vements de chacune de ses parties elementaires, pour une fre- 
quence don&e, sont harmoniques (cas des systemes lineaires) 
ou presentent des types de decroissance correspondants. 

NOTE - Two or more 
of-freedom system. 

modes may exist concurrently in a multi-degree- NOTE - Dans un systeme a plusieurs degres de liberte, 
simultanement deux ou plusieurs modes de vibration. 

il peut exister 

2.49 natural mode of vibration: A mode 
assumed by a system when vibrating freely. 

of vibration 2.49 mode nature1 de vibrati 
systeme lorsqu’il vibre librement. 

on: Mode de vibration d’un 

NOTES NOTES 

1 If the system has zero damping, the natural modes are the same as 
the normal modes. [See normalmode (2.551.1 

2 A natural mode of vibration exists for each degree of freedom of the 
system. 

1 Si le systeme a un amortissement nul, les modes naturels sont les 
memes que les modes propres. [Voir mode propre (2.551.1 

2 II existe un mode de vibration nature1 pour chaque degre de liberte 
du systeme. 

2.50 fundamental natural mode of vibration: The mode 
of vibration of a system having the lowest natural frequency. 
[See fundamental frequency (2.25). I 

2.50 mode fondamental propre de vibration: Mode de 
vibration d’un systeme qui a la plus petite frequence propre. 
[Voir fre’quence fondamentale (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. 

2.51 forme d’un mode: La forme d’un mode donne de 
vibration d’un systeme mecanique est don&e par la variation 
maximale de position, habillement normalisee par rapport a une 
intensite de deflection specifiee en un point don& de sa sur- 
face neutre (ou de son axe neutre). La valeur moyenne est la 
moyenne correspondant au mode de vibration consider-e. 

2.52 rangs des modes: Quand les modes normaux d’un 
systeme sont identifies par des series de nombres entiers, ces 
nombres entiers sont les rangs des modes. 

2.52 modal numbers: When the normal modes of a system 
are identified by sets of integers, these integers are called 
modal numbers. 
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2.53 coupled modes: Modes of vibration that are not 
independent but which influence one another because of 
energy transfer from one mode to another. 

2.53 modes couples: Modes de vibration qui ne sont pas 
independants mais se caracterisent par des interactions produi- 
sant des transfer& d’energie d’un mode a l’autre. 

2.54 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. 

2.54 modes non couples : Modes de vibration qui peuvent 
exister dans un systeme concurremment avec d’autres modes 
et independamment d’eux, sans transfert d’energie de I’un a 
l’autre. 

2.55 normal mode: A 
mechanical system. 

natural mode of an undamped 2.55 mode propre; mode 
systeme mecanique non amorti 

normal: Mode nature1 d’un 

NOTES 

1 The motion of a system consists of the summation of the contri- 
bution of each of the participating normal modes. 

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

NOTES 

1 Le mouvement d’un systeme est don& par la superposition 
contribution de chacun des modes normaux y participant. 

de la 

2 Les expressions mode naturel, mode caractbristique et mode 
propre, sont synonymes dans le cas des systemes non amortis. 

2.56 wave: A modification of the physical state of a 
medium, which is propagated through the medium by virtue of 
the physical characteristics of the medium. 

2.56 onde: Modification de I’etat physique d’un milieu, 
laquelle se propage a travers ce milieu en vertu des caracteristi- 
ques physiques de celui-ci. 

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

NOTE - En chaque point du milieu, la grandeur servant a mesurer les 
perturbations est une fonction du temps et, a chaque instant, cette 
grandeur est une fonction de la position. 

2.57 wave train: A succession of a limited number of 
waves, usually nearly periodic, travelling at the same (or nearly 
the same) velocity. 

2.57 train d’onde: Succession d’un nombre limit6 d’ondes 
generalement presque periodiques, se deplacant a la meme (ou , 
sensiblement la meme) vitesse. 

2.56 wavelength (of a periodic wave): The distance 
measured perpendicular to the wave front in the direction of 
propagation, between two successive points on the wave, 
which are separated by one period. 

2.56 longueur d’onde (d’une onde periodique): Dans la 
direction de propagation, distance mesuree perpendiculaire- 
ment a la surface d’onde entre deux points successifs sur 
I’onde &pares par une periode. 

2.59 compressional wave : A wave of compressive 
sile stresses propagated in an elastic medium. 

or ten- 2.59 onde de co mpression: Onde d’efforts de compres- 
sion ou d’extension se propagea nt dans un milieu elastique. 

NOTE - A compressional 
longitudinal wave (2.60). I 

wave is normally a longitudinal wave. [See NOTE - Une onde de compression est normalement une onde longitu- 
dinale. [Voir onde longitudinaie (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 propagation. 

2.66 onde longitudinale: Onde pour laquelle la direction de 
deplacement causee par le mouvement de I’onde est parallele a 
sa direction de propagation. 

2.61 shear wave 
an elastic medium. 

:A wave of shear stresses propagated 2.61 onde de cisaillement: Onde d’efforts de cisaillement 
se propageant dans un milieu elastique. 

NOTES 

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

2 A shear wave causes no changes in volume. 

NOTES 

1 Une onde de cisaillement est generalement une onde transversale. 
[Voir onde transversale (2.62) .I 

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

2.62 
of th 

transverse wave : A wave of displacement of elements 
medium propagated perpen dicular to the wave front. 

2.62 onde transversale: Onde pour laquelle la direction de 
deplacement des elements du milieu est perpendiculaire a la 
surface d’onde. 

19 

STANDARDSISO.C
OM : C

lick
 to

 vi
ew

 th
e f

ull
 PDF of

 IS
O 20

41
:19

90

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


IS0 2041 : 1990 (E/F) 

2.63 wave front: 2.63 surface d’onde: 

(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. 

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

(2) Dans le cas d’une onde de surface se deplacant, la ligne 
continue qui est le lieu des points ou la phase est la meme a un 
instant don&. 

(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 
parallel planes. 

wave in which the wave fronts are 2.64 onde plane: Onde pour laquelle les fronts d’onde sont 
des plans paralleles. 

2.65 spherical wave 
concentric spheres. 

:A wave in which the wave fronts are 2.65 onde spherique: Onde pour laquelle les fronts d’onde 
sont des spheres concentriques. 

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

2.66 onde stationnaire : Onde periodique ayant une reparti- 
tion d’amplitude fixe dans I’espace, c’est-a-dire resultant de 
I’intetference d’ondes progressives, de meme frequence et de 
meme nature. 

NOTES 

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

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

NOTES 

1 Une onde stationnaire peut etre consideree comme le resultat de la 
superposition d’ondes progressives opposees, de meme frequence et 
de meme nature. 

2 Les ondes stationnaires sont caracterisees par des nceuds et des 
ventres de position fixe. 

2.67 audio 
sound wave. 

frequency : Any frequency of a normally audible 2.67 frequence audible : Toute frequence d’une onde 
sonore normalement audible. 

NOTE - Audio frequencies generally lie between 20 Hz and 
20 000 Hz. 

NOTE - Les frequences audibles sont generalement comprises entre 
20 Hz et 20 000 Hz. 

2.66 ultrasonic frequency; ultrasonic 
above the audio frequency range. 

:A frequency lying 2.66 frequence ultrasonore; ultrason : 
au-dela du domaine des frequences audibles 

Frequence situee 

NOTE - Le terme (( ultrasonore)) peut etre employ6 pour indiquer 
qu’un dispositif est p&vu pour fonctionner avec des vibrations ultraso- 
nores. 

NOTE - The term “ultrasonic” may be used as a modifier to indicate a 
device intended to operate in association with ultrasonic vibrations. 

2.69 infrasoni c frequency; infrasonic 
below the audio frequency range. 

:A frequency lying 2.69 frequence infrasonore; infrason : Freq 
en deca du domaine des frequences audibles. 

uence 

NOTE - The term “infrasonic” may be used as a modifier to indicate a 
device intended to operate in association with infrasonic vibrations. 

NOTE 
qu’un 
nores. 

- Le terme (( infrasonore )) peut etre employ6 pour indiquer 
dispositif est p r&u pour fonctionner avec des vibrations infraso- 

2.70 reverberation : Persistance du son dans un espace clos 
a la suite de reflexions ou de dispersions rep&es apres arret de 
la source sonore. 

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. 

2.71 echo: Onde qui a ete reflechie ou renvoyee, avec une 
intensite et un retard suffisants pour etre detectee comme une 
onde distincte de I’onde directe et qui est percue comme la 
repetition de I’onde directe. 

2.72 resonance: Un systeme en oscillations for&es est en 
resonance lorsque toute variation, si petite soit-elle, de la fre- 
quence d’excitation provoque une diminution de la reponse du 
systeme. 

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. 
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2.73 resonance frequency: A frequency at which reson- 
ante exists. 

2.73 fkquence de Gsonance: Frequence a laquelle une 
resonance se produit. 

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 

NOTES 

1 Les frequences de resonance peuvent dependre des variables 
mesurees, par exemple une resonance de vitesse peut se produire a 
une frequence differente de celle d’une resonance de deplacement. 
(Voir tableau 2.) 

indicated, for example velocity resonance frequency. (See table 2). 2 Dans le cas oti une confusion serait possible, on doit indiquer le 
type de resonance, par exemple : frequence de resonance de vitesse. 
Weir tableau 2.) 

Table 2 - Resonance relations 
Tableau 2 - Relations de rhsonance 

Characteristic 
Caracteristique 

Frequency, Hz 
Frequence, Hz 

Displacement 
resonance 
Rbonance 

de dkplacement 

Velocity 
resonance 
Rkonance 
de vitesse 

Damped natural 
frequency 

Frequence propre 
amortie 

Amplitude of displacement 
Amplitude du deplacement 

Amplitude of velocity 
Amplitude de la vitesse 

Phase of displacement with 
reference to applied force 
Dephasage du deplacement 
par rapport 8 la force 
appliquee 

tan --I 
x 

2 tan-l 

NOTES NOTES 

1 In the case of a linear single degree-of-freedom system, the 1 Dans le cas d’un systeme lineaire a un seul degre de liberte dont le 
motion of which can be described by the equation mouvement peut etre represente par I’equation 

d2,+p 
m dt2 dt 

+ kx = A coscot 

where Oil 

x is a displacement; x est un deplacement; 

ct) is the angular frequency; u est la pulsation; 

m, c and k are constants; m, c et k sont des constantes; 

the characteristics of the different kinds of resonance in terms of the les caracteristiques des differentes especes de resonance en fonction 
constants of the above equation are as given in the table. des constantes de I’equation ci-dessus sont donnees au tableau 2. 

2 For values of c which are small compared with da, there is little 2 Pour des valeurs de c petites par rapport 8 Jmk, il y a peu d’ecart 
difference between the three cases. The frequency at velocity reson- entre les trois colonnes du tableau. La frequence de resonance de la 
ante is equal to the undamped natural frequency of the system. vitesse est egale 8 la frequence propre non amortie du systeme. 
Other symbols are employed for electrical resonance. D’autres symboles sont utili& pour la resonance electrique. 

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 antirhsonance: Un systeme en oscillation for&e est 
en antiresonance en un point lorsque toute variation, si petite 
soit-elle, de la frequence d’excitation provoque une augmen- 
tation de la reponse en ce point. 
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2.75 antiresonance frequency: A frequency at which an- 
tiresonance occurs. 

2.75 frequence d’antiresonance : Frequence a laquelle une 
antiresonance se produit. 

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. 

NOTES 

1 Les frequences d’antiresonance peuvent dependre des variables 
mesurees, par exemple une antiresonance de vitesse peut se produire a 
une frequence differente de celle d’une antiresonance de deplacement. 

2 Dans le cas oti une confusion serait possible, on devrait indiquer le 
type d’antiresonance, par exemple frequence d’antiresonance du 
deplacement . 

2.76 fixed-base natural frequency: A natural frequency 2.76 frequence propre avec encastrement parfait fixe: 
that a system would have if the foundation to which the equip- Frequence propre d’un systeme lorsque la fondation a laquelle 
ment is attached were rigid and of infinite mass. le montage est fix6 est parfaitement rigide et de masse infinie. 

NOTE - The equation given in table 
shown are for fixed-base conditions. 

2.77 critical speed : A characteristic 
antes of a system are excited. 

NOTES 

2 and the natural frequencies 

speed at which reson- 

1 Critical speed of a rotating system is a speed of the rotating system 
that corresponds to a resonance frequency (it may also include 
multiples and submultiples of the resonance frequency) of the system, 
for example speed in revolutions per unit time equals the resonance fre- 
quency in cycles per unit time. 

2 Where there are several rotating systems, there will be several cor- 
responding sets of critical speeds, one for each mode of the overall 
system. 

NOTE - Les equations donnees au tableau 2 et les frequences propres 
indiquees correspondent a des conditions d’encastrement parfait fixe. 

2.77 vitesse critique 
excitees les resonances d 

Vitesse caracteristiq 
u systeme. 

ue a laquelle sont 

1 Une vitesse critique de rotor est une vitesse de rotation du rotor qui 
correspond a une de ses frequences de resonance (elle peut egalement 
correspondre 8 des multiples ou des sous-multiples de la frequence de 
resonance), par exemple une vitesse en nombre de tours par unite de 
temps est egale a la frequence de resonance en cycles par unite de 
temps. 

2 Dans le cas de plusieurs rotors, il y au ra plusieurs series correspon- 
dantes de vitesses critiques pour chaq ue mode du systeme global. 

2.78 subharmonic response; subharmonic resonance 
response : A response of a mechanical system exhibiting some 
of the characteristics of resonance at a frequency having a 
period which is an integral multiple of the period of excitation. 

2.78 reponse sous-harmonique; reponse de resonance 
sous-harmonique : Reponse d’un systeme mecanique, pre- 
sentant certaines des caracteristiques de la resonance, dont la 
periode est un multiple entier de la periode d’excitation. 

2.79 damping : The dissipation of energy with time or 2.79 amot-tissement: Dissipation de I’energie dans le temps 
distance. ou suivant la distance. 

NOTE - In the context of vibration and shock, 
gressive reduction of the amplitude with time. 

damping is the pro- NOTE - Dans le contexte des vibrations et des chocs, I’amot-tissement 
est la reduction progressive de I’amplitude dans le temps. 

2.80 undamped natural frequency (of a mechanical 
system): A frequency of free vibration resulting from only 
elastic and inertial forces of the system. 

2.80 frequence propre non amortie (d’un systeme meca- 
nique): Frequence de vibration libre resultant seulement des 
forces elastiques et des forces d’inertie du systeme. 

NOTE - For the equation of motion given in table 2, the undamped 
natural frequency is (1/27t) &%GK 

2.81 damped natu ral frequency The frequency 
vibration of a damped linear system. See table 2.) 

of free 

NOTE - Pour I’equation du mouvement donnee dans le tableau, la fre- 
quence propre non amot-tie est (I /21&/~ 

2.81 
libre d’ 

frequence propre amortie : Frequence de vibration 
un systeme lineaire amorti. (Voir tableau 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. 

2.82 amortissement visqueux; amortissement visqueux 
lineaire : Dissipation d’energie qui se produit lorsqu’un element 
ou une partie d’un systeme en vibration est soumis a une force 
resistive dont I’intensite est propottionnelle a la vitesse de Me- 
ment et la direction est opposee 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 
at resonance is the same for the assumed as well as for the 
actual damping force. 

2.84 linear viscous damping coefficient; viscous damp- 
ing coefficient : For linear viscous damping, the ratio of 
damping force to velocity. [See linear viscous damping (2.82).1 

2.85 critical damping; critical viscous damping: For a 2.85 amortissement critique; amortissement visqueux 
single degree-of-freedom system, the amount of viscous damp- critique: Pour un systeme a un seul degre de liberte, valeur de 
ing which corresponds to the limiting condition between an I’amortissement visqueux qui correspond a la condition limite 
oscillatory and a non-oscillatory transient state of free entre un etat oscillant et un &at aperiodique transitoire d’une 
vibration-. vibration libre. 

NOTE - The critical linear viscous damping coefficient, c,, is equal to nt NOTE - Le coefficient d’amortisseme 
mouvement lineaire, est egal a 

visqueux critique, %f un 

2.83 amortissement visqueux equivalent: Valeur d’amor- 
tissement visqueux lineaire consideree pour I’analyse d’un mou- 
vement vibratoire, telle que la dissipation d’energie par cycle a la 
resonance soit la meme pour les forces d’amortissement suppo- 
sees que celle correspondant aux forces d’amottissement reelles. 

2.84 coefficient d’amortissement visqueux lineaire; 
coefficient d’amortissement visqueux : Pour les amortisse- 
ments visqueux lineaires, rapport de la force d’amortissement a 
la vitesse. [Voir amotfksement visqueux lintSake (2.821.1 

c, = 24X= 2mq 

for the single degree-of-freedom system represented by the equation 
given in table 2, where cc’0 is the undamped natural frequency 
(angular). [See undamped natural frequency (2.80).1 

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 viscous damping coefficient (2.84) and critical damping 
(2.85).1 

NOTE - The fraction of critical damping may also be expressed in 
terms of per cent of critical damping. 

2.87 logarithmic decrement: The natural logarithm of the 
ratio of any two successive amplitudes of like sign in the decay 
of a single-frequency oscillation. 

2.88 non-linear damping: Phenomenon associated with 
the energy loss of a system whereby the motion of the system 
cannot be characterized by a linear differential, integral or 
integro-differential equation with constant coefficients. 

2.89 Q; Q factor: A quantity which is a measure of the 
sharpness of resonance, or frequency selectivity, of a resonant 
oscillatory system having a single degree of freedom, either 
mechanical or electrical. 

NOTE - The quantity Q is equal to one-half the reciprocal of the 
damping ratio : 

pour un systeme a un seul degre de liberte, represent6 par I’equation 
donnee au tableau 2, oti ~0 est la pulsation propre non amortie. [Voir 
frhquence propre non amort/‘e (2.80). I 

2.86 taux d’amortissement; facteur d’amortissement : 
Dans un systeme lineaire a amortissement visqueux, rapport du 
coefficient d’amortissement reel au coefficient d’amortisse- 
ment critique. [Voir coefficient d’amoflissement visqueux 
linbaire (2.84) et amohssement critique (2.851.1 

NOTE - Le facteur d’amortissement peut egalement etre exprime en 
pourcentage de I’amortissement critique. 

2.87 decrement logarithmique : Logarithme nep&ien du 
rapport de deux amplitudes successives quelconques de meme 
signe, dans la decroissance d’une oscillation a frequence unique. 

2.88 amortissement non lineaire: Phenomene associe a la 
perte d’energie d’un systeme et oti le mouvement du systeme 
ne peut etre caracterise par une equation differentielle, inte- 
grale ou integrale-differentielle non lineaire, avec des coeffi- 
cients constants. 

2.89 facteur d’amplification dynamique, Q : Grandeur qui 
est une mesure de I’acuite d’une resonance ou de la selectivite 
en frequence d’un systeme vibratoire resonant (mecanique ou 
electrique) a un seul degre de Iiberte. 

NOTE - La grandeur Q est egale 21 la moitie de I’inverse du facteur 
d’amortissement : 

2.99 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. 

2.99 generateur de vibrations; machine B vibrations: 
Machine specialement concue pour creer des vibrations et 
communiquer ces vibrations a d’autres structures ou disposi- 
tifs. 

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. 

NOTE - Le materiel ZI soumettre aux essais peut etre fix6 sur la table 
d’un generateur de vibrations ou bien etre attele a un excitateur (sans 
table) par ses prises de forces. 

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

2.91 ensemble generateur de vibrations: Generateur de 
vibrations avec le materiel associe necessaire 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 electromagnetic vibration generator: A vibration 
generator which derives its vibratory force from the interaction 
of electromagnets and magnetic materials. 

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

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

2.96 mechanical reaction type vibration generator; un- 
balanced mass vibration generator: A vibration machine in 
which the forces exciting the vibration are generated by 
rotating or reciprocating unbalanced masses. 

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

2.98 piezoelectric vibration generator: A vibration gener- 
ator which has a piezoelectric transducer as its force-generat- 
ing element. 

2.99 magnetostrictive vibration generator: A vibration 
generator which has a magnetostrictive transducer as its force- 
generating element. 

2.100 deadweight; pure mass; lumped mass: A mass 
having the characteristics of a perfectly rigid mass over the 
frequency region of concern. 

2.401 cycle (verb) : A device is said to be cycled if it is oper- 
ated repetitively through a range of a controlled variable such 
as frequency. [See cycle (noun) W2Ll 

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. 

2.92 generateur electrodynamique de vibrations; 
machine electrodynamique de vibrations : Generateur de 
vibrations dont la force vibratoire resulte de I’interaction d’un 
champ magnetique de valeur constante et d’une bobine excitee 
par un courant alternatif convenable. 

NOTE - La partie mobile d’un generateur electrodynamique de 
vibrations comprend sa table vibrante, I’induit et tous les elements du 
generateur qui suivent le mouvement de vibrations ou peuvent etre 
consider& comme tels. 

2.93 generateur electromagnetique de vibrations : 
Generateur de vibrations dont la force vibratoire resulte de 
I’interaction d’elements electromagnetiques et magnetiques. 

2.94 generateur de vibrations 6 action mecanique 
directe; generateur de vibrations 5 action directe: 
Machine a vibrations dont la table vibrante, par un accouple- 
ment direct, engendre un deplacement vibratoire d’amplitude 
sensiblement constante en fonction de la charge ou de la fre- 
quence de fonctionnement. 

2.95 generateur hydraulique de vibrations : Generateur 
de vibrations dont la force vibratoire resulte de I’action de la 
pression d’un liquide par I’intermediaire d’un dispositif de com- 
mande approprie. 

2.96 generateur de vibrations du type A force centri- 
fuge; generateur de vibrations 6 balourd : Machine dont les 
forces excitatrices de vibrations sont engendrees par des rotors 
non equilibres en rotation uniforme ou alternative. 

2.97 generateur de vibrations 5 resonance: Generateur 
de vibrations qui comporte un dispositif vibrant excite a sa fre- 
quence de resonance. 

2.98 generateur pi&o-electrique de vibrations : Genera- 
teur de vibrations qui comporte un transducteur piezo- 
electrique pour dispositif generateur de force. 

2.99 generateur magnetostrictif de vibrations : Genera- 
teur de vibrations qui comporte un transducteur magneto- 
strictif pour dispositif generateur de force. 

2.100 masse pure: Masse ayant les caracteristiques d’une 
masse parfaitement rigide dans une gamme de frequences 
donnee. 

2.101 cycler (verbe): Lorsque I’on fait effectuer des cycles 
repetitifs d’operations a un dispositif pour differentes gammes 
de variables commandees, la frequence par exemple, on dit que 
I’appareil est command6 pour fonctionner en cycles. [Voir cycle 
(2-z)ml 

2.102 duke de cycle: Temps necessaire au deroulement 
d’un cycle d’operation pour toutes les variables commandees 
dans la gamme d’exploration. 

2.103 gamme d’exploration d’un cycle: La gamme 
d’exploration d’un cycle est definie par les valeurs minimale et 
maximale de la variable commandee telle que la frequence a 
laquelle se deroule le cycle. 
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2.104 balayage (dans le cas de fonctionnement des genera- 
teurs de vibrations) : Processus d’exploration continue d’un 
domaine de valeurs d’une variable independante, generalement 
la frequence. 

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 vitesse de balayage : Taux de variation de la variable 
independante, habituellement la frequence, par exemple dfldt 
oti f est la frequence et t le temps. 

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

2.106 vitesse de balayage uniforme: Vitesse de balayage 
dont le taux de variation de la variable independante pour un 
balayage, habituellement la frequence, est constant, c’est-a- 
dire dfldt = constante. [Voir vitesse de balayage (2.105Ll 

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. dfldt = con- 
stant. [See sweep rate (2.105).] 

2.107 logarithmic frequency sweep rate : A sweep rate 
for which the rate of change of frequency per unit of frequency 
is constant, i.e. (dflf)ldt = constant. [See sweep rate 
(2.1051.1 

2.107 vitesse de balayage logarithmique en frequence : 
Vitesse de balayage dont le taux de variation de la frequence 
par unite de frequence demeure constant, c’est-a-dire 
(dflf)ldt = constante. [Voir vitesse de balayage (2.105).1 

NOTES 

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

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

1 Pour une vitesse de balayage en progression logarithmique, le 
temps de balayage entre deux frequences de rapport don& est 
constant. 

2 II est recommande 
en octaves par minute 

‘exprimer la vitesse de balayage logarithmique 

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

2.108 frequence de transfer? (dans les essais d’environne- 
ment vibratoire) : Frequence a laquelle la caracteristique d’une 
vibration passe d’une relation 8 une autre. 

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

NOTE - Par exemple, une frequence de transfert peut etre la fre- 
quence a laquelle la valeur de I’amplitude d’une vibration ou de sa 
valeur moyenne quadratique passe d’une valeur de deplacement cons- 
tante en fonction de la frequence, a une valeur d’acceleration cons- 
tante en fonction de la frequence. 

2.109 isolator: A support, usually resilient, the function of 
which is to attenuate the transmission of shock and/or 
vibration. 

2.109 isolateur : Support, habituellement elastique, qui a 
pour role d’attenuer la transmission des chocs ou des vibra- 
tions. 

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

NOTE - Un isolateur peut se composer d’elements demontables, de 
servo-mecanismes ou d’autres dispositifs 9 la place ou en plus de I’ele- 
ment elastique. 

2.110 isolateur de vibrations: lsolateur concu pour atte- 
nuer la transmission des vibrations dans une certaine gamme 
de frequences. 

2.110 vibration isolator: 
the transmission of vibration 

An I isolator designed to 
a frequency range. 

attenuate 
in 

2.111 isolateur de chocs : lsolateur concu pou r proteger un 
appareil d’une certaine categoric d’impulsions ou de forces. 

2.111 shock isola tor: An isolator designed 
system from a range of shock motions or forces. 

to protect a 

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

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. 

NOTE - Dans I’absolu, si un appareil est month de facon astatique, il 
en resulte que tous les modes de vibration propres (corps rigide) de 
I’appareil avec ce dispositif de montage sont isoles. Des mouvements 
d’excitation en translation ne peuvent engendrer des modes de vibra- 
tion en rotation et vice versa. En pratique, cela est t&s difficile B 
realiser. 
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2.113 absorbeur d’energie : Dispositif de dissipation 
d’energie pour reduire la reponse d’un systeme mecanique a un 
choc. 

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

2.114 amortisseur : Dans le domaine des vibrations, disposi- 
tif utilise pour reduire I’ampleur d’un choc ou des vibrations par 
des methodes de dissipation d’energie. 

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 
by a large factor) whenever the displacement becomes larger 
than a specified amount. 

2.115 limitateur de debattement : clement utilise pour limi- 
ter le deplacement relatif d’un systeme mecanique par accrois- 
sement de la raideur d’un dispositif elastique (habituellement de 
facon soudaine et importante) chaque fois que le deplacement 
devient superieur a une valeur specifiee. 

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

2.116 absorbeur dynamique de vibrations : Dispositif qui 
reduit les vibrations d’un systeme primaire dans une gamme de 
frequences desiree en transferant de I’energie a un systeme 
auxiliaire en resonance qui est accord6 de facon que la force 
exercee par le systeme auxiliaire soit en opposition de phase 
avec la force agissant sur le systeme primaire. 

NOTE - Dynamic vibration absorbers ma 
but damping is not the primary purpose. 

Y be damped or undamped, 
NOT ‘E - L’absorbeur dynamique de vibra tions peut etre a 
non, mais I’amortissement n’est pas I’objet principal. 

ou 

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

2.117 desaccordeur: Systeme vibrant auxiliaire dont la 
fonction de variation de I’amplitude en fonction de la frequence 
modifie les caracteristiques de la vibration du systeme principal 
auquel il est relic. 

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

NOTE - Un exemple de 
un ressort non lineaire. 

desaccordeur est une masse auxiliaire reliee a 

3 Mechanical shock 3 Chocs mecaniques 

3.1 mechanical shock; shock: A sudden change of force, 3.1 choc mecanique; choc : Variation brusque d’une force, 
position, velocity or acceleration that excites transient disturb- d’une position, d’une vitesse ou d’une acceleration qui tree des 
ances in a system. perturbations transitoires dans le systeme consider& 

NOTE - The change is normally considered sudden if it takes place in 
a time that is short compared with the fundamental periods of concern. 

NOTE - La modification est normalement consideree comme brusque 
si elle se produit en un temps qui est court vis-a-vis de la periode fonda- 
mentale concernee. 

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

3.2 signal de choc: Type d’excitation de choc caracterise 
par une brusque augmentation et/au une brusque diminution 
d’un parametre fonction du temps (tel que le mouvement, la 
force ou la vitesse). 

NOTE - A descriptive mechanical 
acceleration shock pulse. 

term should be used, for example 
NOTE - Un terme mecanique descri 
d’acceleration) devrait etre utilis& 

ptif (par exemple signal de choc 

3.3 applied shock; shock excitation : An excitatio 
applied to a system, that produ ces a mecha nical shock. 

n, 3.3 choc applique; excitati on par choc : Excitatio 
appliquee a un syteme, produit un choc mecanique. 

In qui, 

34 
from, 

shock motion: A 
a shock excitation 

tra nsient motion causing, or resulting 34 mouvement de choc : Mouvement tra 
un choc ou produisant un choc. 

nsitoire cause par 

35 . impact: A 
mass. 

single collision of one mass with a second 35 . impact: Collision unique de deux masses entre elles. 
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3.6 impulse : 36 . impulsion: 

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

(2) For a constant force, the product 
during which the force is applied. 

of the force and the time 

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

37 
for 

bump: A form 
test purposes. 

of shock which is repeated many times 

3.8 ideal shock pulse: A shock pulse that is described by a 
simple time function, for example those defined in 3.9 to 3.15. 

3.9 half-sine shock pulse: An ideal shock pulse for which 
the time-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-history curve has a triangular shape for which the motion 
increases linearly to a maximum value and then drops instan- 
taneously to zero. 

(1) Integrale d’une force par rapport au temps pendant la 
duree d’application. 

(2) Pour une 
d’application. 

force consta nte, produit de la force par sa duree 

NOTE - Dans le 
court ( percussion. 

cas de choc, I’intervalle de temps est relativement 

37 
des 

secou 
essais. 

sse : Type de choc rep& de nombreuses fois pour 

3.8 choc parfait: Choc qui est decrit par une fonction de 
temps simple, par exemple celles definies de 3.9 a 3.15. 

3.9 choc hemi-sinusoi’dal: .Choc parfait pour lequel la 
courbe de variation temporelle a la forme de la partie positive 
(ou negative) d’un cycle d’une onde sinusoi’dale. 

3.10 choc en dent de scie B front lent: Choc parfait pour 
lequel la courbe de variation temporelle a la forme d’un triangle 
ou le mouvement croit lineairement jusqu’a une valeur maxi- 
male et retombe 8 zero de facon instantanee. 

3.11 initial peak sawtooth shock pulse: An ideal shock 3.11 choc en dent de scie i front raide: Choc parfait pour 
pulse for which the motion rises instantaneously to a maximum lequel le mouvement croE instantanement jusqu’a une valeur 
value, after which it decreases linearly to zero. maximale puis decroit lineairement jusqu’a zero. 1 

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

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

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

3.13 choc en sinus carre: Choc parfait pour lequel la 
courbe de variation temporelle a la forme d’une periode de la 
courbe en sinus carre commencant a lavaleur zero. 

3.14 rectangular shock pulse: An ideal shock pulse for 
which the motion rises instantaneously to a given value, re- 
mains constant for the duration of the pulse, then instan- 
taneously drops to zero. 

3.14 choc en rectangle: Choc parfait pour lequel le mouve- 
ment croit de facon instantanee jusqu’a une valeur don&e, 
reste constant pendant la duree du signal puis retombe de 
facon instantanee a zero. , 

3.15 trapezoidal shock pulse: An ideal shock pulse for 
which the motion rises linearly to a given value, which then re- 
mains constant for a period of time after which it decreases to 
zero in a linear manner. 

3.15 choc en trapeze: Choc parfait pour lequel le mouve- 
ment cro7t lineairement jusqu’a une valeur don&e, reste cons- 
tant pendant un certain temps apres lequel il decro7t lineaire- 
ment jusqu’a zero. 

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

NOTES 

specified 3.16 choc nominal: Choc specific don6 avec des toleran- 
ces specif ices. 

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. 

1 (( Choc nominal)) est un terme generique. II necessite un qualificatif 
pour avoir un sens, par exemple choc nominal hemi-sinusoi’dal ou choc 
nominal en dent de scie. 

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

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

3.17 valeur nominale d’un signal de choc (d’un choc): 
Valeur prescrite (par exemple valeur c&e ou duree) don&e 
avec des tolerances prescrites. 
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3.18 duration of shock pulse: The time-inten/aI between 
the instant the motion rises above some stated fraction of the 
maximum value and the instant it decays to this fraction. 

3.18 duree d’un signal de choc: lntervalle de temps com- 
pris entre I’instant ou le mouvement depasse une fraction pres- 
trite de sa valeur maximale, et celui ou il revient a cette 
fraction. 

NOTES 

1 This definition is limited to pulses of simple shape. NOTES 

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

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

2 Pour des chocs mesures, la fraction prescrite usuelle est de 1 /IO. 
Pour des chocs parfaits, elle est choisie egale 8 zero. 

3.19 rise time; pulse rise time: The interval of time re- 3.19 temps de montee du signal de choc; temps de 
quired for the value of the pulse to rise from some specified montee: Intetvalle de temps necessaire a la montee du signal 
small fraction of the maximum value to some specified large de choc depuis une fraction prescrite (faible) jusqu’a une frac- 
fraction of the maximum value. tion prescrite (forte) de sa valeur maximale. 

NOTE - For measured p-ulses, the “specified small fraction” is usually 
taken as 1 /IO and the “specified large fraction” as g/IO. For ideal 
pulses, the fractions are taken as 0 and 1,O. 

NOTE - Pour les chocs mesures, on prend generalement 1 /IO pour la 
((fraction prescrite faible)) et 9/10 pour la ((fraction prescrite forte)). 
Pour les chocs parfaits, les fractions sont 0 et 1,O. 

3.20 pulse drop-off time; pulse decay time: The interval 
of time required for the value of the pulse to drop from some 
specified large fraction of the maximum value to some specified 
small fraction of the maximum value. 

3.20 temps de descente du signal de choc; temps de 
descente: lntervalle de temps necessaire a la descente du 
signal de choc depuis une fraction prescrite (forte) jusqu’a une 
fraction prescrite (faible) de sa valeur maximale. 

NOTE - See the note to 3.19. NOTE - Voir la note en 3.19. 

3.21 blast; air blast; underwater blast: The pressure pulse 
and associated air or water motion resulting from an explosion 
or other sudden change of pressure in the atmosphere or 
water. 

3.21 deflagration; deflagration aerienne; deflagration 
subaquatique : Deplacement d’air ou d’eau associe a I’onde de 
pression produite par une explosion ou toute autre variation 
brusque de pression atmospherique ou aquatique. 

3.22 shock wave: A shock time history (displacement, 
pressure or other variable) associated with the propagation of 
the shock through a medium or structure. 

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

NOTE - In liquids and gases, a shock wave is usually characterized by 
a wave front in which the pressure rises suddenly to a relatively large 
value. 

NOTE - Dans les liquides ou les gaz, une onde de choc est generale- 
ment caracterisee par un front d’onde dans lequel la pression cro7t 
brusquement jusqu’a une valeur relativement importante. 

3.23 shock testing machine; shock machine: A device 
for subjecting a system to controlled and reproducible 
mechanical shock. 

3.23 machine d’essai au choc; machine 5 chocs: Dispo- 
sitif pour soumettre un systeme a des chocs mecaniques com- 
mandes et reproductibles. 

3.24 shock response spectrum : 3.24 spectre de reponses au choc: 

(1) The description of the responses to an applied shock of a 
series of systems of a specified type as a function of their 
natural frequencies. 

(1) Description des reponses, a un choc applique, d’une serie 
de systemes de type prescrit en fonction de leurs frequences 
natu relles. 

(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. 

(2) Telle qu’elle est utilisee dans le domaine des chocs meca- 
niques, expression approchee des reponses maximales (depla- 
cement, vitesse ou acceleration) a un choc applique sur un 
ensemble de systemes lineaires a un seul degre de liberte, en 
fonction de leurs frequences naturelles. 

NOTES 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. 

1 (( Spectre de reponse au choc )) est un terme generique. Pour que sa 
signification soit specifique, il est necessaire d’ajouter un qualificatif, 
par exemple spectre de reponse au choc en acceleration, en vitesse ou 
en deplacement. 
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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 othemise 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 It shoutd be noted that the concept of a shock response spectru 
not fully consistent with the definition of spectrum (see 1.56). 

4 Transducers for shock and vibration 
measurement 

m is 

4.1 transducer: 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 
characteristics of the input energy appear at the output. 

4.2 electromechanical pick-up: A transducer which is 
actuated by 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) piezoelectric accelerometer; 

b) piezoresistive accelerometer; 

c) strain-gauge type accelerometer; 

d) variable-resistance transducer; 

e) electrostatic (capacitor) (condenser) transducer; 

f) bonded-wire (foil) strain-gauge; 

g) variable-reluctance transducer; 

h) magnetostriction transducer; 

i) moving-conductor transducer; 

j) moving-coil transducer; 

k) induction transducer; 

I) electronic transducer. 

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

NOTE - Acceleration pick-ups operate in a frequency range below the 
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. 

2 Si la valeur et le type d’amortissement des systemes ne sont pas 
don&s, on suppose qu’ils sont egaux 8 zero. Sauf specification con- 
traire, les reponses sont des valeurs absolues maximales sans tenir 
compte du signe ni de la position temporelle du maximum. Cela est 
souvent appele ((spectre de reponse au choc maximax)). Si I’on fait 
reference a d’autres types de spectres de reponse au choc, il convient 
de I’indiquer. 

3 II y a lieu de noter que le concept de spectre de r6ponse au choc 
n’est pas entierement compatible avec la definition d’un spectre 
(voir 1.56). 

4 Transducteurs pour le mesurage des chocs 
et des vibrations 

4.1 transducteur: Dispositif concu pour recevoir de I’ener- 
gie de la part d’un systeme et en fournir, soit sous la meme 
forme, soit sous une forme differente, a un autre systeme de 
telle facon que les caracteristiques recherchees de I’energie 
recue apparaissent a la sortie. 

4.2 capteur 6lectrom6canique; transducteur Glectro- 
magnbtique : Transducteur qui fonctionne sous I’effet de 
I’energie mecanique d’un systeme (contrainte, force, deplace- 
ment, etc.) et qui fournit de I’energie a un systeme electrique, 
ou vice versa. 

NOTE - Les principaux types de transducteurs utilis& dans les vibra- 
tions et les chocs sont les suivants: 

a) accelerometre piezo-electrique; 

b) accelerometre piezo-resistif; 

c) accelerometre du type a extensometre; 

d) capteur 8 resistance variable; 

e) capteur electrostatique (a 

f) extensometre a fil attach6 (lame); 

capacit6) condensateu r); 

g) capteur a reluctance variable; 

h) capteu r a magnetostriction; 

i) capteur a conducteur mobile; 

i) capteur 8 bobine mobile; 

k) 
1) 

capteur 8 induction; 

capteu r Qlectronique. 

4.3 capteur sismique : Transducteur comportant un 
systeme sismique dans lequel le deplacement relatif entre la 
masse et la base du systeme produit un signal electrique. 

NOTE - Les capteurs d’acceleration fonctionnent dans une gamme de 
frequences situee au-dessous des frequences propres remarquables du 
systeme sismique. Les capteurs de vitesse et de deplacement fonction- 

.nent dans des gammes de frequences sit&es au-dessus des frequen- 
ces propres du systeme sismique. 

4.4 transducteur lineaire : Transducteur pour lequel les 
signaux d’entree et de sortie sont relies lineairement dans une 
gamme de frequences et d’amplitudes prescrite. 

4.5 transducteur non r6versible: Capteur qui ne peut pas 
etre action& par des signaux a ses bornes de sortie de telle 
man&e qu’il puisse fournir des signaux correspondants a ses 
bornes d’entree. 
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4.6 bilateral transducer: A transducer capable 
sion in either direction between its terminations. 

of transmis- 4.6 transducteur reversible : Transducteur 
mettre des signaux dans I’un ou I’autre sens. 

qui peut 

.NOTE -. A 
reciprocity. 

bilateral transducer usually satisfies the principle of NOTE - Un transducteur 
cipe de reversibilite. 

reversible habituellement au prin- 

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

4.7 element sensible : Partie d’un transducteur sur laquelle 
agit I’excitation d’en tree et qui produit le signal de sortie. 

4.8 transducteur de translation rectiligne : Transducteur 
concu pour etre sensible a une certaine caracteristique d’un 
mouvement de translation. 

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

to be 

NOTE 2 The modifier “rectilinear” is used only when it is necessary to 
distinguish this type of transducer from those sensitive to rotational 
motions. 

NOTE - Le qualificatif (( rectiligne )) est employ6 seulement quand il est 
necessaire de distinguer ce type de transducteur de ceux qui sont sen- 
sibles aux rotations. 

4.9 angular transducer: A transducer 
some characteristic of rotational motion. 

designed to measure 4.9 transducteur d’angle : Transducteur concu pour mesu- 
rer une caracteristique quelconque d’un mouvement de rota- 
tion. 

4.10 accelerometer; acceleration pick-up : A pick-up 
which converts an input acceleration to an output (usually elec- 
trical) that is proportional to the input acceleration. 

4.10 accelerometre; capteur d’acceleration : Capteur qui 
transforme des accelerations d’entree en signaux de sortie (en 
general electriques) proportionnels aux valeurs des accelera- 
tions des signaux d’entree. 

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

4.11 capteur de vitesse: Capteur qui transforme des vites- 
ses d’entree en signaux de sortie (en general electriques) pro- 
portionnels aux valeurs des vitesses des signaux d’entree. 

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

4.12 capteur de deplacement : Capteur qui transforme des 
deplacements d’entree en signaux de sortie (en general electri- 
ques) proportionnels aux valeurs des deplacements des signaux 
d’entree. 

4.13 vibrograph : An instrument, usually self-contained and 
mechanical in operation, that can present an oscillographic 
recording of .a vibration waveform. 

4.13 vibrographe : Instrument en general constitue d’une 
charne complete de mesurage et fonctionnant mecaniquement, 
qui peut donner un enregistrement oscillographique de la forme 
d’une onde vibratoire. 

4.14 vibrometre : Instrument capable d’indiquer, sur une 
echelle, certaines mesures d’une grandeur vibratoire telles que 
vitesse de Crete, valeur moyenne quadratique de I’accelera- 
tion, etc. 

4.14 vibrometer: An instrument capable of indicating on a 
scale some measure of the magnitude of a vibration, such as 
peak velocity, r.m.s. acceleration, etc. 

4.15 sensitivity (of a transducer) : The ratio of a specified 
output quantity to a specified input quantity. 

4.15 sensibilite (d’un transducteur) : Quotient d’une gran- 
deur de sortie prescrite par une grandeur d’entree prescrite. 

NOTE - The sensitivity 
sinusoidal excitation. 

of a transducer is usually determined for NOTE - On determine habituellement 
des excitations de forme sinusoi’dale. 

la sensibilite d’un capteur pour 

4.16 constante d’etalonnage (d’un transducteur) : Sensibi- 
lit6 moyenne dans une gamme de frequences prescrite. [Voir 
sensibIit& (4.15). I 

4.16 calibration factor (of a transducer) : The average sen- 
sitivity within a specified frequency range. [See sensitivity 
(4.151.1 

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

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

4.18 axe transverse de sensibilite (d’un transducteur) : 
Toute direction perpendiculaire a I’axe de sensibilite maximale. 

4.18 transverse axis ( of a transducer) 
tion perpendicular to the sensitive axis. 

: Any nominal direc- 
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4.19 transverse sensitivity (of a rectilinear transducer); 
cross-sensitivity: The sensitivity of a transducer to excitation 

4.19 sensibilite transverse rectiligne (d’un transducteur 

in a nominal direction perpendicular to its sensitive axis. 
rectiligne) : Sensibilite pour une excitation dans une direction 
perpendiculaire a I’axe de sensibilite maximale du transducteur. 

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

est habituellement fonction de la NOTE - La sensibilite transverse 
direction nominale de I’axe choisi. 

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 
transducer output and input for sinusoidal excitation. 

the 

4.22 transducer 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 frequency distortion; frequency response : Distor- 
tion or response occurring within a given frequency range 
when the amplitude sensitivity of the transducer for a given 
amplitude of 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 function of frequency. 

5 Data processing 

5.1 power spectral density; auto-spectral density; auto- 
spectrum : The power spectral density G(f) of a quantity r(t) 
is the mean-square value of that part of the quantity passed by 
a narrow-band filter of centre frequencyf, per unit bandwidth, 
in the limit as the bandwidth approaches zero and the aver- 
aging time approaches infinity. 

NOTES 
1 Power spectral density can be expressed as 

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

4.21 dep hasag e du capteur: Difference entre les phases de 
signaux de sortie et d’entree pour une excitation sinuso’idale. 

4.22 distorsion du transducteur : Distorsion produite lors- 
que le signal de sortie du transducteur n’est pas proportionnel 
au signal d’entree. 

4.23 distorsion d’amplitude (d’un transducteur) : Distor- 
sion produite lorsque le rapport du signal de sortie d’un trans- 
ducteur a son signal d’entree depend, pour une frequence 
donnee, de I’amplitude du signal d’entree. 

4.24 distorsion de frequence; reponse en frequence: 
Distorsion ou reponse produite, dans une gamme de frequen- 
ces don&e, lorsque la sensiblite en amplitude d’un transduc- 
teur pour une amplitude don&e d’entree n’est pas constante 
dans cette gamme. 

4.25 distorsion de phase (d’un transducteur) : Distorsion 
produite lorsque le dephasage entre les signaux d’entree et de 
sortie d’un transducteur n’est pas une fonction lineaire de la 
frequence. 

5 Traitement des don&es 

5.1 densite spectrale de puissance; densite auto- 
spectrale; auto-spectre : La densite spectrale de puissance 
G(f) d’une grandeur r(t) est la valeur limite de la valeur moyenne 
quadratique de la fraction de la grandeur resultant du passage au 
travers d’un filtre a bande etroite, lorsque la largeur de bande 
tend vers zero et que la duree d’integration tend vers I’infini. 

La densite spectrale de puissance peut s’exprimer comme suit : 

G(f) = lim 1 1’ 2 
B-0 B= 

oC V,O)dt 

T-+ 03 

<*(fi t,B) is the result of passing c(t) through a narrow-band-pass 
filter of bandwidth B centred at f, and then squaring the 
output; 

<*(f, l, B) est le resultat du passage de c(t) au travers d’un filtre 8 
bande etroite, de largeur de bande B centree surf, suivi d’une ele- 
vation au carre B la sortie; 

T is the averaging time. T est la duke d’integration. 

In terms of Fourier transforms, G(f) can be expressed as En terme de transformees de Fourier, G(f) peut s’exprimer comme suit : 

G(f)= lim 2 F(f,T) * 
T-, co T I I 

where OCl 

f>O; f >o; 

F(f, T) = s 
T 
o <(t)e-i*5Cft dt F(f, T) = s 

T 
o <(t) e -i*xft dt 
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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 )I of the autocorrelation 
function, and may be expressed as 

5.2 power spectrum 
density values. 

:A spectrum of mean-squ; 

5.3 cross-spectral density; cross-spectrum 
valued function of frequencyf, of two quantities <, 
defined by 

co 
G(f) = 2s RMe -co 

- i27rft dt 

2 La densite spectrale de puissance est un terme generique utilise 
quel que soit le processus physique que represente la variation tempo- 
relle. Le processus physique concern6 est indique par reference aux 
donnees pertinentes. 

Par exemple, le terme de densite spectrale de puissance d’ac&l& 
ration ou de densite spectrale d’acc6Eration est utilise a la place de 
densite spectrale de puissance lorsqu’on doit decrire le spectre d’acce- 
Ieration. 

3 Pour des regimes stationnaires, la densite spectrale de puissance 
est egale 8 deux fois la transformee de Fourier [voir spectre de Fourier 
(A.21 )] de la fonction d’autocorrelation et peut etre exprimee comme 
suit : 

R(t)cos(2nft) dt (f> 0) 

d spectral 5.2 puissa nce spectrale : Spectre 
quad ratiques de la densite spectrale. 

des valeu rs nes 

Complex- 
and (2(t) 

5.3 densit spectrale croisee; spectre crois6 : Fonction 
de valeur complexe de la frequencef, de deux quantites <, (t) et 
c2(t) definies par: 

c,*(f) = G,*(f) - iQ1,20 

the real part C, *1f), called the coincident spectral density 
function (or co-kpectrum), is the average product of <,(r) 
and <2(t) at frequencyfper unit bandwidth, for an appro- 
priate bandwidth B and averaging time 7’. The real part, 
C,,2m,-is thus given by the following equation : 

la pat-tie reelle C, *(f), appelee fonction de densite spectrale 
de co’incidence (bu co-spectre), est le produit moyen, par 
unite de largeur de bande, de <, (t) et de c*(t) a la frequence 
f, pour une largeur de bande B appropriee et une duree 
d’integration T. La pat-tie reelle, C, *v3, est ainsi donnee I 
par I’equation suivante : 

C,,* (f> = lim A- j~~,(f.t.B) ~*(fJJ3) dt 
B4O BT 0 

<,(fit,B) and <2V;t,B) are the results of passing &(t) 
and -5*(t), respectively, through identical narrow-band- 
pass filters of bandwidth B centred atf; 

<, v,t,B) et r2V; t,B) sont les resultats du passage de <,(t) 
et de <2(t) respectivement au travers des filtres identiques a 
bande etroite, de largeur de bande B centree surf; 

the imaginary part Q,,*(f), called the quadrature spectral 
density function (or quad-spectrum), is also an average 
product of,<, (t) and (2(t) at frequencyfper unit bandwidth, 
except.that <2(t) is shifted in phase to produce a 90° phase 
lag. ‘The imaginary part, Q, 2(f), is thus given by the # 
following equation : 

la partie imaginaire Q, *v), appelee fonction de densite 
spectrale de quadrature IOU spectre de quadrature), est ega- 
lement un produit moyen, par unite de largeur de bande, de 
<+t) et c2(t) a la frequence fi mais dans lequel <2(t) est 
dephase pour un retard de phase de 90°. La partie imagi- 
naire, Q, *(fl, est ainsi don&e par I’equation suivante: I 

where 

&(f,t,B) is the result of passing c, (t) through 
band-pass filter of bandwidth B centred at f; 

a 

Oir 

narrow- WL B) est le resultat d u passage de <, (t .) au travers d’un 
filtre a bande etroite, de largeur de bande B centree surf; 
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[!@., t, B 1 denotes a 90’ phase lag from &V; t, B 1 which 
is the result of passing &(t) through a narrow-band-pass 
filter of bandwidth B centred at J 

<gK t, B) designe la quantite en retard de phase de 90° 
par rapport a <#, t,B), qui est le resultat du passage 
<z(t) au travers d’un filtre 5 bande etroite, de largeur de 
bande B centree surf. 

NOTES NOTES 

1 For the definitions of the function G(f), see the notes under power 1 Pour les definitions de la fonction G(f), voir les notes sous den&& 
spectra/ density (5.1). spectra/e de puissance (5.1). 

2 The functions CJ,#) and QJ,J(~) can be expressed in terms of 2 Les fonctions Cl, 2(f) et Q1,2V) peuvent etre exprimees en termes 
Fourier transforms as follows : de transformees de Fourier comme suit : 

Cl,20 = lim ’ Re [F;Cf, T) l  F;!v; T)] 
T-,oo T 

Q1,20 = Iim T ’ Im [F;Cf, T) l  F2(f, T)] 
T-boo 

where 

f >o; 

Oti 

f > 0; 

F;V; T) = s 
T 
o cl (t) eiznft dt* I F”V, T) = s 

T 
o {I it) ei2xft dt* I 

s 
T 

F2(f, T) = o <2(t) e -i2nff dt; Q(f, T) = s T< (t)e-i2xft dt; 0 2 
Re 1.. .I and lm 1.. .I are the real and imaginary parts, respectively, of Re [...I et Im [...I sont respectivement les parties reelles et imagi- 
the function in the brackets. naires de la fonction entre crochets. 

3 In terms of finite Fourier transforms, G~,2(f) can be expressed as 3 En termes de transformees de Fourier finies G1,2 m peut s’exprimer 
comme suit : 

GJ,~V) = lim 
T-C= 

$ [F;V, T) F$‘T)] 

4 In terms of the Fourier transform 
52) I G,2V3 can be expressed as 

of the cross-correlation function 4 En termes de transformee de Fourier de la fonction 
croisee (R,,,), G 1,2(f) peut s’exprimer comme suit : 

correlation 

+CO 
Q,2V) = 2s -co 

R,,$)e-i2xft dt 

5.4 coherence function: The ratio of the square of the 
absolute value of the cross-spectral density function to the pro- 
duct of the spectral density functions of the two quantities 
&(t) and &(tL 

5.4 fonction de coherence: Rapport du carre de la valeur 
absolue de la fonction de densite spectrale croisee au produit 
des fonctions de densite spectrale des deux grandeurs, & (t) et 
<2(t) . 

The coherence function is given by the following expression : La fonction de coherence est donnee par I’expression suivante : 

Ygf-) = 

lG1,2012 
I 

wnG2V3 

At any frequency f, the coherence function satisfies 
o<y:,(fM. I 

Pour toute frequence f, la fonction de coherence satisfait a 
o<y;2(fk1. I 

NOTE - For definitions of the terms Gj,~(f), GJ v) and Gz(f), see the 
notes under power spectral density (5.1) and cross-spectra/ density 
(5.3). 

NOTE - Pour les definitions des termes GJ,J(~), GJ (f) et Gz(f), voir 
les notes sous den&& spectrale de puissance (5.1) et densit& spectra/e 
croiske (5.3). 

5.5 statistical degrees of freedom: The number of 
independent variables in an estimate of some quantity. 

5.5 degks de libert6 statistiques: Nombre de variables 
independantes dans I’estimation d’une grandeur. 

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 freedom is n = ZBT, where B 
is the effective filter bandwidth and T is the effective averaging time. 

NOTES 

1 Le nombre de degres de liberte determine l’exactitude statistique 
d’une evaluation. 

2 Lorsqu’on utilise une integration temporelle pour I’analyse de don- 
nees aleatoires, le nombre effectif de degres de liberte statistiques est 
n = ZBT, B etant la bande passante effective du filtre et T, la duree 
d’integration. 
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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 5.7 pseudo-vitesse : Produit du deplacement relatif maximal 
displacement of an undamped single degree-of-freedom d’un systeme non amorti a un seul degre de libet-te et de la fre- 
system and the angular natural frequency 277&. quence angulaire propre 2z&. 

5.8 aliasing error: An erroneous result in digital analysis of 
signals caused by having the maximum frequency of the signal 
greater than one-half the value of the sampling frequency (see 
5.15) (which is sometimes referred to as the “Shannon fre- 
quency”). - 

5.9 data block : The ordered collection 
in the memory of a digital computer. 

of data points stored 

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 sampling; sample (verb): To obtain the values of a 
function for regularly or irregularly spaced distinct values from 
its domain. 

NOTE - Other meanings 
for example in statistics. 

of this term may be used in pat-tic ular fields, 

5.15 sampling frequency: The number of samples taken in 
one second. 

5.16 sampling interval: The time interval between two 
samples. 

5.17 smooth ing : An avera 
block is shifted and averaged. 

giw process in which a data 

NOTE - For example, smoothing over three data points is charac- 
terized by the relationship 

- I 

NOTE - Par exemple le lissage sur trois points se caracterise par la 
relation suivante : 

xk = ixk-1 + xk + xk+1)/3 

Smoothing can be done in the time domain, the frequency domain and Le lissage peut etre effect& dans les domaines temporel, frequentiel et 
in histograms. dans des histogrammes. 

5.6 acceleration (statique) equivalente (pour un systeme 
a un seul degre de liberte): Pour une excitation dynamique, 
acceleration appliquee de facon constante, necessaire pour 
obtenir le meme deplacement relatif maximal qu’avec I’exci- 
tation consideree. 

5.8 erreur de repliement: Resultat errone dans I’analyse 
numerique de signaux due a ce que la frequence maximale du 
signal est superieure a la moitie de la valeur de la frequence 
d’echantillonnage (voir 5.15) (que I’on appelle parfois ((fre- 
quence de Shannon )). 

5.9 bloc de donnees: Ensemble ordonne de donnees 
stockees dans la memoire d’un calculateur numerique. 

5.10 longueur de bloc: Nombre d’archives, de mots ou de 
caracteres dans un bloc. 

5.11 points : Valeurs numeriques obtenues en convertissant 
un signal analogique. 

5.12 resolution en frequence: Inverse de la duree totale 
(voir 5.13). 

5.13 duree totale (en traitement de donnees): Temps 
necessaire pour remplir un bloc de donnees. 

5.14 echantillonnage; echantillonner : Obtention des 
valeurs d’une fonction pour des valeurs distinctes espacees 
regulierement ou irregulierement du domaine de cette fonction. 

NOTE - On peut utiliser d’autres acceptions de ce terme dans des 
domaines particuliers, par exemple en statistique. 

5.15 frequence d’echantillonnage : Nombre d’echantillons 
preleves en une seconde. 

5.16 intervalle d’echantillonnage : Intervalle de temps 
entre deux d’echantillons. 

5.17 lissage: Processus de moyennage dans lequel un bloc 
de donnees est d&ale et moyenne. 

5.18 truncation (in vibration analysis) : The application of a 
record length which is too short to define the signal accurately. 

5.18 troncature (dans I’analyse des vibrations) : Application 
d’une longueur d’enregistrement trop courte pour definir le 
signal avec exactitude. 
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5.19 data processing : A general term for the 
mechanical processing of original information. 

electronic or 5.19 traitement de donnees : Terme general pour le traite- 
ment electronique ou mecanique des informations de base. 

5.20 data handling: Data processing which introduces no 
change in the original information, for example card sorting, 
tabulation, storage, retrieval, coordinate transformation, etc. 

5.20 manipulation de donnees: Traitement de donnees 
qui n’introduit aucune modification dans I’information de base, 
par exemple tri des cartes, tabulation, mise en memoire, extrac- 
tion, transformation des coordonnees, 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, 
averaging, etc. 

5.21 reduction de donnees : Traitement de don&es provo- 
quant des modifications des informations de base, par exemple 
conversion d’analogique en numerique ou vice versa, inversion 
d’une fonction, moyennage, etc. 

5.22 real-time analysis : Signal processing to analyse 
parameters in real time. 

5.22 analyse en temps reel: Traitement du 
tant d’analyser les parametres en temps reel. 

signal permet- 

5.23 Fast Fourier Transform (FFT): A process where the 
computing times of complex multiplications/additions are 
greatly reduced. 

5.23 transformation de Fourier rapide (FFT): Processus 
dans lequel les durees de calcul de muItiplications/d’additions 
de nombres complexes sont fottement reduites. 

5.24 quantizing : An analog-to-digital 
sampling quantizes every data point. 

conversion where 5.24 quantification : Conversion analogique/numerique 
dans laquelle I’echantillonnage quantifie chaque point de 
donnees. 

5.25 window function : A truncated function that is used 
for reducing the errors in processing weighted da ta poin Its. 

5.25 fonction fenetre : Fonction de troncature utilisee pour 
reduire les erreurs lors du traitement de don&es pond&es. 

5.26 deterministic 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. 

5.26 vibration deterministe: Vibration dont on peut pre- 
voir la valeur instantanee a un moment p&is en connaissant sa 
variation temporelle un moment auparavant. 

NOTE - In mathematical terms, iff(t) for t > to can be predicted from 
f(t) for t < to, then the vibration represented byf(t) is deterministic. 

NOTE - En termes mathematiques, si I’on peut prevoirf(t) pour t > to 
9 partir de f(t) pour t < to, la vibration representhe par f(t) est alors 
deterministe. 

5.27 time history: 
as a function of time. 

The magnitude of a quantity expressed 5.27 variation temporelle : Intensite d’une grandeur expri- 
mee en fonction du temps. 

5.28 stationary process : An ensemble of time histories 
such that their statistical properties are invariant with respect to 
translations in time. 

5.28 regime stationnaire: Ensemble de variations tempo- 
relles dont les proprietes statistiques sont invariantes par rap- 
port aux translations dans le temps. 

5.29 strongly self-stationary: Term used to describe a 
random signal if all statistical properties determined by averag- 
ing a sample over a finite time interval are independent of the 
time at which the sample occurs. 

5.29 fortement stationnaire: Terme utilise pour decrire un 
signal aleatoire si toutes les proprietes statistiques determinees 
par moyennage d’un echantillon sur un intervalle de temps fini 
sont independantes du moment air I’echantillon est effectue. 

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. 

5.30 faiblement stationnaire : Terme utilise pour decrire un 
signal aleatoire si la valeur moyenne et la fonction d’auto- 
correlation determinees par moyennage d’un echantillon sur un 
intervalle de temps fini sont independantes du moment air 
I’echantillon est effectue. 

5.31 ergodic process: A stationary process containing an 
ensemble of time histories where time averages are the same 
for every time-history. 

5.31 processus ergodique : Processus stationnaire conte- 
nant un ensemble de variations temporelles dans lesquelles les 
moyennes temporelles sont les memes pour chaque variation 
temporelle. 

NOTE - It follows that these time averages from any time history will 
then be equal to corresponding sta tistical averages over the ensemble. NOTE - II s’ensuit que ces moyennes temporelles prises sur toute 

variation temporelle seront egales aux moyennes statistiques corres- 
pondantes calculees sur I’ensemble. 
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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(t), the 
mean of the product of the value of the quantity at time t with 
its value at time (t + z). 

NOTES 

1 The autocorrelation function can be expressed mathematically as 

R (7’ = [x(t)1 [x(t + 7)l = 

2 For a stationary random 
approaches, infinity, that is 

quantity x(t) which for all time, T 

5.32 processus aleatoire; processus stochastique : 
Ensemble de fonctions du temps qui peut etre caracterise par 
des proprietes statistiques. 

5.33 ensemble : Groupe de plusieurs signaux. 

5.34 fonction d’autocorrelation: Pour une grandeur x(t), 
moyenne du produit de la valeur de cette grandeur au temps t 
par sa valeur au temps (t + t). 

NOTES 

1 La fonction d’autocorrelation peut etre 
ment de la facon suivante : 

1 
s TO 

x(t) x(t + 7) dt 

2 Pour une grandeur aleatoire stationnaire 
T tendant a I’infini, on a 

exprimee mathematique- 

x(t) de duree perma nente, 

T R (7) = lim 1 1 x(t) xtt + 7) dt 
T-+coT o 

In practice, .T is finite and the formula given in note 1 only gives an 
estimate with a certain statistical uncertainty which increases as T 
decreases. 

En pratique, Test limit6 et la formule don&e dans la note 1 donne seu- 
lement une estimation affectee d’une certaine incertitude statistique 
qui augmente lorsque T diminue. 

5.35 cross-correlation function: For two quantities x(t) 
and y(t), the mean of the product of the value of one function 
at a time. t and the value of the other function at a time (t + 7). 

5.35 fonction de correlation croisee: Pour deux gran- 
deurs x(t) et u(t), moyenne du produit de la valeur d’une des 
fonctions a l’instant t avec la valeur de I’autre a (t + 7). 

NOTES 

1 The crosscorrelation function can be expressed mathematically as 

NOTES 

1 La fonction de correlation croisee peut etre exprimee mathemati- 
quement de la facon suivante : 

T 
Rx,y(7) = [x(t)] lj(t + 711 = + 1, x(t) y(t + 7) dt 

2 See note 2 under autocorrelation function (5.34). 2 Voir note 2 sous fonction d%utocorr&lation (5.34). 

5.36 autocorrelation coefficient: For a quantity x(t), the 
ratio of the autocorrelation function to the mean-square value 
of the quantity. 

5.36 coefficient d’autocorrelation : Pour une grandeur 
x(t), rapport de la fonction d’autocorrelation a la valeur 
moyenne quadratique de la grandeur. 

NOTE - 
ically as 

The.?autocorrelation coefficient can be expressed mathemat- NOTE - 
est 

L’expression mathematique du coefficient d’autocorrelation 

e(7) = R(7) = [x(t)1 [x(t + 7)l 
R (0) x2(t) 

5.37 cross-correlation coefficient : For two quantities x(t) 
and y(t), the ratio of the cross-correlation function to the 
square root of the product of the mean-square values of the 
quantities. 

5.37 coefficient de correlation croisee: Pour deux gran- 
deurs x(t) et y(t), rapport de la fonction de correlation croisee a 
la racine carree du produit des valeurs moyennes quadratiques 
des grandeurs. 

NOTE - This can be expressed mathematically as NOTE - Ceci peut s’exprimer mathematiquement par 

Rx,, (7’ 
exry(7) = dTJ6ixp 

where 

R,(O) = x2(t); 

Ry(0) = yw; 

Otl 

R,(O) = x2(t); 

Ry(O’ = y2(t’; 

Rx,,(r) is as defined in 5.35. Rx,y(7) sont tels que definis en 5.35. 

At any delay 7, the cross-correlation coefficient satisfies A chaque instant, 7, le coefficient d’autocorrelation satisfait 8 

-1 < exy(5) < 1 I 

STANDARDSISO.C
OM : C

lick
 to

 vi
ew

 th
e f

ull
 PDF of

 IS
O 20

41
:19

90

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


IS0 2041 : 1990 (E/F) 

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 
ideal integrator to yield the same parameter estimate as the 
averaging device employed. 

5.40 confidence interval: For a normal distribution of 
measured data points, the range within which one value will lie 
with a given degree of probability. 

5.38 largeur de bande effective (d’un filtre passe-bande 
specific) : Largeur de bande d’un filtre ideal qui a une reponse 
plate dans sa bande passante et transmet la meme puissance 
que le filtre specific lorsque les deux filtres recoivent le meme , 
signal d’entree de bruit blanc. 

NOTE - On peut mesurer la largeur de bande effective en divisant la 
reponse quadratique moyenne du filtre 8 une excitation en bruit blanc 
par le produit de la densite spectrale de I’excitation et du carre de la 
transmission maximale. 

5.39 dur6e d’intbgration effective : Temps necessaire a un 
integrateur ideal pour donner la meme evaluation du parametre 
que le systeme de moyennage employ& 

5.40 intervalle de confiance: Pour une distribution nor- 
male des points de mesure, plage dans laquelle se trouvera une 
valeur avec un degre de probabilite donne. 
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Annex A 
(informative) 

Annexe A 
(informative) 

Mathematical termsl) 

A.1 r.eference : A quantity associated with a point in an 
element or system from which, or with respect to which, other 
similar .quantities are measured. If the same reference is used 
generally throughout a system, it is called a common 
reference. 

A.2 variable : A quantity 
succession of values. 

that can assume a (finite or infinite) 

A.3 independent 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 describes a system characteristic. A parameter may be a 
variable in an equation, or it may be a “constant” that can be 
assigned different values. 

A.6 function : The expression of a relationship between one 
dependent variable (the value of the function) and one or more 
independent variables and constants. For example a function of 
y, z and f. 

A.7 proportional: One variable is said to be directly pro- 
portional-to another variable if the ratio of the corresponding 
values of the variables is constant, and inversely proportional 
to another variable if the ratio of the reciprocal of one variable 
to the corresponding value of the other variable is constant. 

A.8 linear function: One variable is said to be a linear 
function of another variable if changes in the first variable are 
directly proportional to changes in the second variable. 

A.9 generalized coordinates : Quantities independent of 
one another, and necessary and sufficient for describing the 
configuration of a system. 

Termes math6matiqued) 

A.1 reference; reference commune : Grandeur associee St 
un point dans un element ou dans un systeme a partir duquel 
ou en fonction duquel d’autres grandeurs similaires sont mesu- 
&es. Si la meme reference est normalement utilisee dans tout 
un systeme, elle est appelee reference commune. 

A.2 variable : Quantite qui peut prendre une suite de valeurs 
(finie ou infinie). 

A.3 variable independante : Variable, telle que le temps, 
dont la valeur n’est pas determinee par d’a utres variables. 

A.4 variable dependante: Variable dont les valeurs sont 
determinees par les valeurs de variables ou de parametres inde- 
pendants. 

A.5 parametre : Dans une relation mathematique, quantite 
qui decrit la caracteristique d’un systeme. Un parametre peut 
etre une variable d’une equation ou peut etre une constante a 
laquelle on donne differentes valeurs. 

A.6 fonction mathematique : Expression d’une relation de 
dependance entre une variable dependante (valeur de la fonc- 
tion) et une ou plusieurs variables independantes et constantes. 
Par exemple une fonction de y, z et t. 

A.7 proportionnelle : Une variable est dite directement 
proportionnelle a une autre si le rapport de leurs valeurs corres- 
pondantes est constant, et inversement propottionnelle si le 
produit de leurs valeurs correspondantes est constant. 

A.8 fonction lineaire: On dit qu’une variable est fonction 
lineaire d’une autre variable si a une variation de la premiere 
variable correspond une variation directement proportionnelle 
de la seconde. 

A.9 coordonnees generalisees : Quantites independantes 
qui sont necessaires et suffisantes pour decrire la configuration 
d’un systeme. 

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. 

1) Les termes et definitions don& dans la presente annexe sont 
essentiels pour ceux qui travaillent dans le domaine des vibrations et 
des chocs. Cependant, comme elles concernent egalement d’autres 
domaines, elles ne sont pas considerees comme faisant partie de la pre- 
sente Norme internationale. 
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A.10 vector : A quantity 
magnitude and direction. 

that is completely determined by its A.10 vecteur: kre mathematique qui 
pletement par sa grandeur et sa direction. 

est determine com- 

A. 11 scalar 
its magnitude. 

: Any quantity that is completely determined bY A.11 scalaire : Etre mathematique 
pletement par son module. 

qui est determine com- 

A.12 imaginary number: The product of a real number and 
dq. The J-i is normally represented by j or i. 

A.12 nombre imaginaire : Produit d’un nombre reel par 
JT. Le terme dq est habituellement note par j ou i. 

NOTES 

1 The positive value of the square root is implied. 

2 In the vector, or geometric, interpretation, the multiplication of any 
complex number by i rotates it 90° counterclockwise about the origin, 
and multiplying it by - i rotates it 90° clockwise about the origin. 

NOTES 

1 La valeur positive de la racine carree est sous-entendue. 

2 Dans le plan complexe, le produit d’un nombre complexe par i 
revient 3 effectuer une rotation de 90° autour de I’origine 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 aiguilles d’une montre. 

A.13 complex number: A.13 nombre complexe : 

(1) A number that contains both a real and an imaginary part. (1) Nombre forme d’une pat-tie reelle et d’une partie imagi- 
naire. 

(2) A number which represents a vector 
two-dimensional coordinate system. 

from the origin in a 
(2) 
d’un 

Nombre 
systeme 

representant un 
de coordonnees 

vecteur 
3 deux 

n dont I’origine 
dimensions. 

est celle 

NOTE - If a complex number is given as z = x + iy, where the 
imaginary part 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 vector (or absolute value of the complex number) is 
2 = (x2 + y2)1/2 and the direction of the vector (or the argument of 
the complex number) is @ = arc tan y/x. The complex number can also 
be expressed as 

NOTE - Si I’on se donne un nombre complexe tel que z = x + iy, oti iy 
est la partie imaginaire, en ce cas x et y sont les projections du vecteur 
sur les deux axes de coordonnees rectangulaires. La longueur du vec- 
teur (ou module du nombre complexe) est 2 = (x2 + y211/2 et la 
direction du vecteur (ou argument du nombre complexe) est Q> = arc 
tan y/x. Le nombre complexe peut aussi etre exprime sous la forme 

- i sin@) = 2 ei@ z = Zkos@ 

A.14 phasor : 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(t) = Y. cosk0t + @) in complex notation, it 
would be expressed as follows : 

A.14 vecteur tournant : Nombre complexe dont le module 
est l’amplitude de I’oscillation et dont I’argument est la phase. 
Par exemple, si I’on veut exprimer une oscillation harmonique 
Y(t) = YO cos(c0t + @) en notation complexe, elle sera expri- 
mee comme suit: 

Y(t) = Re(Y eimt) 1 

where 

Yl is a complex quantity called the phasor, the magnitude 
of which equals Yo and the angle (or argument) of which is 
the phase angle (@); 

Re means “real part of”, but this is usually omitted as 
understood. 

Yl is expressed as 

Yo < Qi 

or 

YO cod + i YO sin@ 

Oir 

YI est une grandeur complexe appelee le vecteur tournant 
dont le module est egal a Yo et dont I’angle (ou argument) 
est I’angle de phase @; 

Re signifie (( partie reelle de)) mais on I’omet souvent comme 
allant de soi. 

YI est exprime en tant que 

Yo < @ 

ou 

Y. cos@ + i YO sin@ 

oti i = 47. 

On peut egalement ecrire que Yl = YO eW 

A.15 argument (d’un nombre complexe) : Angle qui fixe la 
direction du nombre complexe (vecteur). Weir la note sous 
nombre complexe (A. 13). 1 

where i =4-l. 

Yl may also be written Y1 = 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).] 
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A.16 modulus (of a complex number): The absolute value A.16 module (d’un nombre complexe): Valeur absolue du 
of the complex number. (See the note under complex number nombre complexe. [Voir la note sous nombre complexe 
(A.131.1 (A.131.1 

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. 

A.17 valeur absolue : 

(1) Pour un nombre reel, nombre positif qui a la meme valeur 
numerique que ce nombre reel (qui peut etre positif ou negatif). 

(2) Of a.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.18 Fourier series : A series which expresses the values of 
a periodic function in terms of discrete frequency components 
that are:harmonicaliy related to each other. 

NOTES 

1 A non-periodic function can be represented by a Fourier series if the 
interval ov.er which the function is defined is taken as the fundamental 
period off the series. 

2 A Fourier expansion of f(t) into a Fourier series is given by 

(2) Pour un nombre complexe, valeur positive de la racine car- 
ree de la somme des car& des parties reelle et imaginaire. [Voir 
la note sous nombre complexe (A.13).] 

A.18 shie de Fourier : Developpement en serie d’une fonc- 
tion periodique en fonction de ses harmoniques. 

NOTES 

1 Une fonction non periodique peut etre representee par une serie de 
Fourier si I’intetvalle dans lequel cette fonction est definie est pris 
comme periode fondamentale de la serie. 

2 Un developpement en serie de Fourier def(t) est donne par : 

W  

f(t) = a0 + c (a, cos mot + b, sin no&) 

n 1 = 

A Fourier-expansion off(t) into a complex Fourier series is given as Un developpement 
complexe : 

co 
f(t) = c c,einot 

en serie de Fourier de f (t) peut s’ecrire en notation 

where OCJ 

a, and? b, are Fourier coefficients; 

c, :is;a.complex Fourier coefficient; 

ct) listhe angular frequency and is equal to 27c/z, where z is the 
fundamental period; 

a, et b, sont les coefficients de la s6rie de Fourier; 

c, est le coefficient de la sbrie de Fourier en notation com- 
plexe; 

cc) est la pulsation et est egale 8 27t/5, oti r est la periode fonda- 

n is assigned only integral values. mentale; 

The values :of the Fourier coefficient are 

It can be shown that 

n est un nombre entier. 

Les valeurs des coefficients des series de Fourier sont 

1 
s 

1. 
a0 = - ~ of(t) dt 

2 T 
an = T s 0 

f(t) cosnmt dt (n = 1, 2, 3,...) 

2 = b, = - t s of(t) sin ncot dt (n = 1, 2, 3, . ..I 

1 
cn = T s ‘f(t) e -inwtdt (n = + 1, +2, +3,...) 

0 

On peut montrer que 

an - ib, an - ib, 
C+n= - 

2 
Co = a0 C-n = - 

2 

The amplitude of each Fourier discrete frequency is L’amplitude de chaque frequence discrete est 

The Fourier phase angle is 

A,=&$YF+ 

Leur angle de phase est 

STANDARDSISO.C
OM : C

lick
 to

 vi
ew

 th
e f

ull
 PDF of

 IS
O 20

41
:19

90

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


IS0 2041 : 1990 (E/F) 

A. 19 Fourier coefficients : The coefficients of the discrete A.19 coefficients des skies de Fourier : Coefficients des 
harmonic components of a Fourier series. [See note 2 under harmoniques d’une s&ie de Fourier. [Voir note 2 sous s&e de 
Fourier series (A. 18). ] Fourier (A. 18) .I 

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). 

A.20 transformation de Fourier; integrale de Fourier: 

(1) Transformation directe de Fourier : La transformation 
d’une fonction non periodique du temps (ou d’une autre varia- 
ble, comme la distance) en une fonction continue de la fr& 
quence (ou d’une autre variable, comme le nombre d’ondes). 

(2) Inverse Fourier transform: The transformation of a 
continuous function of frequency (or other variable such as 
wave number) into its corresponding function of time (or other 
variable such as distance). 

(2) Transformation inverse de Fourier: La transformation 
d’une fonction continue de la frhquence (ou d’une autre varia- 
ble comme le nombre d’ondes) en une fonction correspondante 
du temps (ou d’une autre variable comme la distance). 

NOTE - If f (t) is a non-periodic function of time, the complex form of 
the direct Fourier transform equation is : 

NOTE - Si f (t) est une fonction non pkiodique du temps, la forme 
complexe de I%quation d’une transformation directe de Fourier est : 

s 

+oO 
F(cc,) = f(t)eaimt dt 

--a 

The time function f(t) is obtained from F(cc,) by the following inte- La fonction du temps f (t) est obtenue 8 partir de F(o ) par I’intkgration 
gration (the inverse Fourier transform equation) : suivante (6quation de transformation inverse de Fourier) : 

f(t) 1 
s 

+cO 

= 27t Fko 1 eiwt da 
-co 

(The use of the factor 1/2z represents one formulation of the pair of 
transforms. In other formulations 1/2z appears in the direct rather 
than the inverse transform, or l/d211 may appear in each.) 

Since F(U) is in general in complex form, it can be written in terms of a 
real and an imaginary part: 

(L’utilisation du facteur 1/2n repkente une faGon d’exprimer les deux 
transformations. Dans d’autres expressions, l/211 intetvient plut6t 
dans les transformations directes que dans les inverses, ou l/e 
figure dans chacune d’entre elles). 

Puisque F(cc, ) est en g&&al complexe, on peut I’krire en termes r6els 
et imaginaires : 

where 

FM = Re[Fkdl + i Im[Fkdl 

Oh 

Re[FWl = s 
+CO 

f(t) cos cot dt 
-co 

Im[Fkdl = s 
+CO 

f(t) sin cot dt 
--co 

Alternatively, the Fourier spectrum can be defined in terms of its De mQme, le spectre de Fourier peut 6tre dbfini en termes de sa valeur 
absolute value and phase angle, IF(o)l and @(cr,), respectively : absolue et de son angle de phase, respectivement lF(o >I et @(cc, ) : 

Fko) = IFCw)l ei@o 

where Oti 

IF( = JRe2[F(w)l + Im2[Fkdl 

@(cc,) = arctan Im[Fb)l 
Re[Fkdl > 

A.21 Fourier spectrum: A description of Fourier 
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) .3 

A.21 spectre de Fourier: Repr6sentation des amplitudes de 
Fourier en fonction de la frequence. 

NOTE - Deux spectres de Fourier sont nkcessaires pour dkfinir une 
fonction. Ils peuvent Gtre soit des spectres des amplitudes des 6I6- 
ments rkels 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 shrie de Fourier (A. 18) ainsi que la note sous 
transformation de Fourier (A. 20). 1 

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.181 and the note under 
Fourier transform (A.201 .I 

A.22 spectre de phase de Fourier; spectre de phase: 
Representation des angles de phase de la skrie de Fourier en 
fonction de la fkquence. [Voir la note 2 sous s&k de Fourier 
(A.181 et la note sous transformation de Fourier (A.201.1 
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A.23 line spectrum : A spectrum the components 
occur at one or more discrete frequencies. 

of which A.23 spectre des raies: Spectre dont les composantes 
trouvent B une ou plusieurs frequences disc&es. 

se 

A.24 spectre con tinu : Spectre dont les composantes sont 
reparties d’une facon continue dans une gamme de frequences. 

A.24 continuous spectrum : A spectru m the components 
of whit :h are continuously distributed over a freq uency range. 

A.25 fonctions orthogonales: Un ensemble de fonctions 
@&I, defini dans un intetvalle 0 < x < X, est orthogonal dans 
cet intervalle si 

A.25 orthogonal functions: A set of functions, C&(X), 
defined in an interval 0 < x < X, is orthogonal in the interval if 

s 

X 
an@* dX = 0, lorsque n *m 

0 m 

Oti @* is the complex conjugate of @,. m 
@* est I’ensemble de conjugues complexes de @,. m 

A.26 deterministic -function: A function the value of 
which can be predicted from knowledge of its behaviour at 
previous times. - 

A.26 fonction deterministe: Fonction dont la valeur peut 
etre prevue a chaque instant a partir de ces valeurs aux instants 
precedents. 

A.27 superposition principle: A principle which states 
that the responses of a system to different excitations are ad- 
ditive. The superposition principle is valid only for linear 
systems. 

A.27 principe de superposition: Principe qui definit que 
les reponses d’un systeme a differentes excitations peuvent 
s’ajouter. Le principe de superposition n’est valable que pour 
les systemes lineaires. 

A.28 process: A collection of signals. The term “process” 
rather thanthe term “ensemble” ordinarily is used when it is 
desired to emphasize the properties the signals have or do not 
have as a.-group. Thus, one speaks of a stationary process 
rather thanof a stationary ensemble. 

A.28 processus: Groupe de signaux. Habituellement, on 
utilise le terme ((processus)) plutot que le terme ((ensemble)) 
quand on desire souligner les proprietes qu’ont, ou que n’ont 
pas, les signaux dans un groupe. Ainsi, on parle de processus 
stationnaire plutot que d’ensemble stationnaire. 

A.29 pro’bability : An expression of the likelihood of occur- 
rence of an-event. The probability of occurrence of a particular 
event is generally estimated as the ratio of the number of occur- 
rences of the particular event to the total number of occur- 
rences of all types of events considered. 

A.29 probabilite : Expression de la vraisemblance de realisa- 
tion d’un evenement. On estime generalement la probabilite de 
realisation d’un evenement par le rapport du nombre de fois oti 
cet evenement particulier s’est realise au nombre total de reali- 
sations de tous les types d’evenements consider&. 

For a stationary random vibration, the probability that the 
magnitude will be within a given magnitude range is taken to be 
equal to-the ratio of the time that the vibration is within that 
range totthe total time of observation. 

Pour une vibration stationnaire aleatoire, la probabilite pour 
qu’une caracteristique soit comprise dans un domaine d’inten- 
site don& est prise egale au rapport de la duree au tours de 
laquelle cette vibration est a I’interieur de ce domaine a la duree 
totale d’obsetvation. 

NOTES 
NOTES 1 Itis required that a large number of events or 

time be involved in the probability determinations. 
a long observation 

1 Pour les determinations de probabilites, il est necessaire d’avoir 
grand nombre d’evenements ou une longue duree d’observation. 

un 
2 A unitprobability means that the occurrence of a particular event is 
certain.,Zero probability means that it will not occur. 
3 The:probability that the magnitude of a vibration will be within a 
given range is equal to the integral of the probability density function of 
that vibration integrated over the given range. (See probab2Z-y density 
(A.301.1 

2 u ne probabilite unitaire signifie 
tain. Une probabilite nulle signifie 

u’un evenement pat-ticulier 
u’il ne se produira pas. 

est cer- 

3 La probabilite pour que I’intensite d’une vibration soit comprise 
dans un domaine don& est egale a I’integrale de la fonction de densite 
de probabilite de cette vibration dans le domaine don& [Voir densith 
de probablit~ (A. 30) . ] 

A.30 :probability density: As applied to vibration theory, at 
a specified vibration magnitude, 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. 

A.30 densite de probabilite: Appliquee au domaine des 
vibrations, pour une intensite vibratoire donnee, rapport de la 
probabilite pour que I’intensite soit comprise a I’interieur d’une 
bande elementaire donnee, a la largeur de la bande elementaire, 
lorsque la largeur de cette bande devient infinitesimale. 

NOTES NOTES 
1 The probability density can be expressed mathematically as 1 La densite de 

facon suivante : 
probabilite peut s’exprimer mathematiquement de la 

P(hm) 
lim - p(X,) = 

AXm*0 &rn 
ou 

dP(x) p(x) = - 
dx 

or 
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where 

p(Xm) is the probability density at xm; 

&rn is an incremental range of magnitude beginning at a magni- 
tude xm; 

p (Axm) is the probability that the vibration magnitude will have a 
value between xm and xm + Axm. 

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.) 

A.31 probability density function; probability density 
distribution curve: The probability density function, for vi- 
bration theory, is an expression of the probability density 
associated with a stated vibration. 

The probability density distribution curve is a graphical rep- 
resentation -of the probability density function. 

NOTES 
1 The functions p(x) given under probablity density (A.30) normal 
distribution (A.32) and Rayleigh distribution (AX) are probability den- 
sity functions. 
2 The total area 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 

p(xm) est la densite de probabilite de xm; 

&rn est un accroissement de I’amplitude a partir d’une ampli- 
tude Xm; 
p(AXm) est la probabilite pour que I’intensite vibratoire ait une 
valeur comprise entre xm et xm + Ax,. 

2 La densite de probabilite p(x) est la d&i&e de la fonction de 
distribution de probabilite cumulee P(x) en fonction de x. (Voir A.34.) 

A.31 fonction de densite de probabilite; courbe de repar- 
tition de la densite de probabilite : La fonction de densite de 
probabilite, dans la theorie des vibrations, est I’expression de la 
densite de probabilite associee B une vibration donnee. 

La courbe de repartition de densite de probabilite est une repre- 
sentation graphique de la fonction de densite de probabilite. 

NOTES 
1 Les fonctions p (x) donnees sous densit de probabilitti (A.30), dis- 
tribution de Gauss (A.32) et distribution de Rayleigh (A.33) sont des 
fonctions de densite de probabilite. 
2) La surface totale limitee par la courbe de densite de probabilite est 
egale a I’unite. 

A.32 distribution de Gauss: Une distribution de Gauss a 
une fonction de densite de probabilite egale a 

2 2 
p (X,, = 1 emxP’(2a ) 

0 27t d- 

where Oti 

0 is the r.m.s. value of, for instance, vibration magnitude CT est la valeur efficace, par exemple de I’intensite vibra- 
[see standard deviation (A.3711; toire [voir &cart-type (A.3711; 

xP is the instantaneous vibration magnitude. xP est la valeur instantanee de I’intensite vibratoire. 

The mean value of the vibration is assumed to be zero. On suppose que la valeur moyenne de I’intensite vibratoire est 
nulle. 

A.33 Rayleigh distribution: A Rayleigh distribution has a A.33 distribution de Rayleigh: Une distribution de 
probability density function equal to Rayleigh a une densite de probabilite de la forme 

p&J = *e 
-x3(2,2) 

02 

where Oir 

0 is the r.m.s. value; 0 est !a valeur efficace; 

xP is the magnitude of positive maxima. xP est I’amplitude des maxima positifs. 

The maxima (peak values) of a narrow-band Gaussian random Les maxima (valeurs de Crete) d’une bande etroite de vibrations 
vibration have a Rayleigh distribution. aleatoires B distribution de Gauss ont une distribution de Rayleigh. 

A.34 cumulative probability distribution function; A.34 fonction de repartition cumulative de probabilite: 
probability distribution function : The cumulative probability La fonction de repartition cumulative de probabilite P(x) repre- 
distribution function, P(x), represents the probability that the sente la probabilite que l’intensite de la variablex (intensite de la 
magnitude of the variable x (magnitude of the random vi- vibration aleatoire) ne sera pas depassee. C’est la probabilite 
bration) will not be exceeded. It is the probability that the value que la valeur de la variable x sera plus petite qu’une valeur spe- 
of the variable x will be less than a specified value, X. cifiee X. 

NOTE - The cumulative probability distribution function is equal to NOTE - La fonction de distribution cumulative de probabilite est egale a 

X 
P(x) = s p(u) du 

-co 

where u is a dummy variable of integration for x. oti u est une variable muette d’integration pour x. 
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A.36 mean value; arithmetic mean: A.35 valeur moyenne; moyenne arithmhtique : 

(1) Of a number of discrete quantities, the algebraic sum of (1) Pour plusieurs grandeurs discretes, somme algebrique de 
the quantities divided by the number of quantities. ces grandeurs divisee par leur nombre. 

NOTE - The mean value, X, is given by NOTE - La valeur moyenne, X, est donnee par 

c xn 
n x= - 

N 

where Oh 

xn is the value of the nth quantity; xn est la valeur de la &me grandeur; 

N is the total number of discrete quantities. N est le nombre total des grandeurs disc&es. 

(2) Of a fu nc ion, x(t), over an interval between tt and t2, t (2) Pour une fonction x(t) dans un intervalle de tl a t2, la 
the mean value, X, is given by valeur moyenne, X, est donnee par 

s 
f2 

x(t) dt 
4 y= - 
t2-h 

A.36 m oyenne geometrique (de 
carree du produit de deux quantites. 

deux quantites) : Racine A.36 geometric mean (of two 
of the product of two quantities. 

quantities) : The square root 

A.37 valeur moyenne quadratique; valeur efficace : A.37 rob*-mean-square value; r.m.s. value : 

(1) Pour une serie de nombres, racine car&e de la moyenne 
de leurs car&. 

(1) 
their 

Of a set 
squared 

of numbers, 
values. 

the square root of the average of 

NOTE - The r.m.s. value of a set of numbers can be represented as c 2 l/2 
xn I 1 r.m.s value = n 

N 

NOTE - La valeur 
tee comme suit : 

eff icace nombres peut etre represen- 

c 2 l/2 
xn 

[ 1 valeur efficace = n 
N 

where’ thesu bscript 
total of N. 

n to the nth 
oti I’indice n se rapporte au n i&me nombre dont le nombre total est N. 

(2) Pour une fonction univoquefk) dans un intervalle entre tl 
et t2, racine carree de la moyenne des car& de cette fonction 
dans cet intervalle. 

(2) Of:a.single-valued function, f(t), over an interval between 
tl and t2,the square root of the average of the squared values 
of the-function over the interval. 

NOTES 

1 The r.m.s. value of a single-valued function, f (t), over an interval 
between tl and t2 is 

NOTES 

1 La valeur efficace d’une 
entre tl et t2 est egale 8 

fonction univoque f(t) dans un intervalle 

l/2 - f2 s t, fW2 dt 

t2-t1 J 
2) Dans le domaine des vibrations, la valeur moyenne des vibrations 
est nulle. Dans ce cas, la valeur efficace est egale 8 I’ecart-type et la 
moyenne des car&s est egale a la variance (6). [Voir &cart-type (A.381 
et variance (A.391.1 

r.m.s. value = 

2 In vibration 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 (A138) and variance (A.391.1 

A.36 &art-type : Valeur moyenne quadratique des differen- 
ces d’une fonction (ou d’une serie de nombres) par rapport a 
une valeur moyenne. 

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 NOTES 

symbol 0 is commonly used to represent the standard devi- l The 
ation. 

1 On 
type* 

habituellement le symbole 0 pour rep&enter 
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2 For a set of numbers, the standard deviation is 

o= 

where 

the subscript n refers to the nth number; 

N is the total number of numbers in the set; 

X is the mean value of the set. [See mean value (A.351.1 

3 If x is a single-valued function of t, its standard deviation over an 
interval between tl and t;! is 

2 Pour une serie de nombres, I%cart-type est 

c (x, - Xl2 1 1’2 
n 

N - 

Oir 

n est un indice designant le nieme nombre; 

N est le total des nombres de la serie; 

X est la valeur moyenne de la serie. [Voir valeur mo yenne (A .35) .I 

3 Si x est une fonction univoque de t, son &art-type dans un inter- 
valle entre tl et t;l est 

4 In vibration theory, if the mean value, X, is taken to be zero, then 
the standard deviation is equal to the r.m.s. value. 

A.39 variance: The square of the standard deviation. 

NOTE - In vibration theory, where the mean value is zero, the 
variance is the mean-square value of a variable representing the 
magnitude of a vibration. [See note 3 under mean-square value 
WW.1 

A.40 mean-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 interval. 

NOTES 

1 The mean-square value is the square of the r.m.s. value. 

2 In vibration theory, when the mean value is zero, the mean-square 
value is the variance. [See variance (A.391.1 

3 If the mean value is not zero, then 

I -I 

4 Dans le domaine des vibrations, si la valeur moyenne xest conside- 
ree comme egale a zero, I’ecart-type est alors egal 8 la valeur efficace. 

A.39 variance: Carre de I’ecart-type. 

NOTE - Dans le domaine des vibrations, ou la valeur moyenne est 
nulle, la variance est la moyenne des car& de la variable representant 
I’intensite vibratoire. [Voir la note 3 sous valeur de la moyenne des 
cam% (AM) .I 

A.40 valeur de la moyenne des car&: La valeur de la 
moyenne des cart=& d’une fonction (ou d’une serie de nombres) 
dans un intervalle donne est la moyenne des carres de cette fonc- 
tion (ou de cette serie de nombres) dans cet intetvalle. 

NOTES 

1 La valeur de la moyenne des car&s est le carre de la valeur 
moyenne quadratique. 

2 Dans le domaine des vibrations, lorsque la valeur moyenne est nulle, 
la valeur de la moyenne des car& est la variance. [Voir variance (A.391 .I 

3 Si la valeur moyenne n’est pas nulle, alors 

y/2 is the mean-square value; 

~2 is the variance; 

y/2 est la valeur de la moyenne des car&s; 

02 est la variance; 

X est la valeur moyenne. 
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Annex B 
i [informative) 

Annexe B 
(informative) 

Auxiliary terminology” Terminologie annexelI 

B.l signal : 

(1) A disturbance variation of a physical quantity used to 
convey information. 

(2) The information to be conveyed over a communication 
system. - 

B.l signal : 

(1) Perturbation d’une grandeur physique utilisee pour trans- 
mettre une information. 

(2) Information a transmettre par un systeme de communica- 
tion. 

B.2 distortion (of a signal): An undesired change in the B.2 distorsion (d’un signal) : Changement indesirable de la 
waveform. forme d’une onde. 

NOTE - For an acceleration, for example, the distortion, d, is usually NOTE - Pour une acceleration, par exemple, la distorsion, d, est 
expressed in percentage terms as generalement exprimee en pourcentage comme suit : 

d -x,00 = 
a1 

where 

al is the r.m.s. value of the acceleration at the driving frequency; 

at,, is the total r.m.s. value of the acceleration applied (including 
the value of al 1. 

I  

Otl 

B.3 resolution: The resolution of a system for measuring 
motions is the smallest change in input (displacement, velocity, 
acceleration, strain, or other input quantity) for which a change 
in output is discernible. 

B.4 time constant; relaxation time: The time taken by an 
exponentially decaying quantity to decrease in magnitude by a 
factor of l/e = 0,367 9. 

NOTE - The discharge of an electrical capacitance through a 
resistance is proportional to 

t is time; 

R is resistance in ohms; 

C is capacitance in farads; 

e is the base of natural logarithms; 

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. 

Ql est la valeur efficace de I’acceleration 3 la frequence d’attaque; 

atot est la valeur efficace totale de I’acceleration appliquee (com- 
prenant la valeur de a1 1. 

B.3 pouvoir de rbsolution: La resolution d’un systeme 
pour la mesure de mouvement est le plus petit changement du 
signal d’entree (deplacement, vitesse, acceleration, force, ou 
toute autre quantite d’entree) pour lequel un changement du 
signal de sortie est perceptible. 

B.4 constante de temps; temps de relaxation: Temps 
mis par une quantite exponentielle decroissante pour diminuer 
en intensite selon un facteur de 1 /e = 0,367 9. 

NOTE - La decharge d’une capacite electrique 8 travers une resis- 
tance est proportionnelle 8 

e-tIRC 

t est le temps; 

R est la resistance, en ohms; 

C est la capacite, en farads; 

e est la base des Iogarithmes neperiens; 

RC est la constante de temps ou le temps de relaxation. 

1) Les termes et definitions don&s dans la presente annexe sont 
essentiels pour ceux qui travaillent dans le domaine des vibrations et 
des chocs. Cependant, comme ils concernent egalement d’autres 
domaines, ils ne sont pas consider& comme faisant partie de la pre- 
sente Norme internationale. 
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B.5 ground; earth: B.5 masse; terre: 

(1) The conducting mass of the Earth, or a 
netted to it through a very small impeda rice. 

conductor con- (1) Masse conductrice du sol, ou bien 
rel ie avec u ne tres faible impedance. 

conducteur qui lui est 

(2) A conductor that is considered to have zero electrical 
potential. The electrical potential of the Earth is usually taken to 
be zero. 

(2) Conducteur qui est consider6 comme ayant un potentiel 
electrique nul. Le potentiel electrique du sol est generalement 
pris comme nul. 

B.6 ground wire; 
ground terminal. 

wire: A wire connected to a B.6 conducteur de masse; con 
ducteur relic a une borne de masse. 

ducteur de terre : Con- 

B.7 ground loop; earth loop: The closed electrical circuit 
formed by the connection of a ground wire to several ground 
terminals at different locations. 

B.7 boucle de masse; boucle de terre: Circuit electrique 
ferme, form6 par la connexion d’un conducteur de masse 8 plu- 
sieurs bornes de masse, a differents emplacements. 

8.8 input impedance (of an electronic amplifier) : The 
trical impeda nce between the input terminals. 

elec- B.8 impedance d’entree (d’un amplificateur electronique) : 
Impedance electrique entre les bornes d’entree. 

NOTE - The input impedance may be 
so, the output load should be specified 

affected by the output load; if NOTE - L’impedance d’entree peut etre affectee par la charge 
tie; dans ce cas, la charge de sortie devrait etre prescrite. 

de sor- 

B.9 output impedance (of an electronic amplifier) 
electrical impedance between its output terminals. 

: The B.9 impedance de sorti e (d’un amplificateur electroniq 
Impedance electrique entre les bornes de sortie. 

lue) : 

NOTE - The output 
pedance at the input; 

impedance may 
if so, the source 

be affected by the source im- 
impedance should be specified. 

NOTE - L’impedance de sortie peut etre affectee par I’impedance de 
source 8 I’entree; dans ce cas, I’impedance de source devrait etre pres- 
trite. 

B.10 operational amplifier: An amplifier which includes a 
feedback loop which maintains a specific relationship between 
the output terminals and the input terminals. 

B.10 amplificateur asservi : Amplificateur comportant une 
boucle d’asservissement qui maintient une relation specifique 
entre les bornes de sortie et les bornes d’entree. 

NOTE - Depending 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. 

NOTE - Selon le type d’asservissement et les autres circuits auxiliai- 
res, I’amplificateur peut etre utilise pour diverses fonctions telles que 
I’integration, la differentiation, I’amplification de charge, etc. 

B.ll charge amplifier: An amplifier which presents an out- 
put that is proportional to the total electrical charge presented 
to the input. 

B.11 amplificateur de charge : Amplificateur dont la ten- 
sion de sortie est propottionnelle a la charge electrique totale 
reque 3 I’entree. 

B.12 cross-talk: The signal observed in one channel due to 
a signal in another channel. 

B.12 diaphonie : Signal observe dans un canal, du a la pre- 
sence d’un signal d’un autre canal. 

B.13 frequency response : The output signal expressed as 
a function of the frequency of the input signal. The frequency 
response is usually given graphically by curves showing the 
relationship of the output signal and, where applicable, phase 
shift or phase angle as a function of frequency. 

B.13 reponse en frequence : Signal de sortie exprime en 
fonction de la frequence du signal d’entree. La reponse en fre- 
quence est generalement donnee graphiquement par des cour- 
bes indiquant la variation du signal de sortie, et, s’il y a lieu, du 
dephasage ou de I’angle de phase en fonction de la frequence. 

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. 

B.14 filtre; filtre d’onde : Dispositif utilise pour &parer les 
oscillations en fonction de leur frequence. II introduit une atte- 
nuation relativement faible pour les oscillations sur une ou plu- 
sieurs bandes de frequences et relativement importante pour 
les oscillations de frequences. 

NOTE - Electrical filters, and some mechanical filters employing 
resonances, may amplify selective frequency bands and thus provide 
filter action. 

NOTE - Les filtres electriques, et certains filtres mecaniques a reso- 
nance, peuvent amplifier des bandes de frequences Aectionnees et 
provoquer ainsi un filtrage. 

8.15 pass-band (of a band-pass filter) : The frequency band 
between the upper and lower cut-off frequencies. 

B.15 bande passante (d’un filtre passe-bande) : Bande de 
frequences comprise entre les frequences de coupures supe- 
rieure et inferieure. 
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