
Une vibration mécanique d’un système est
un petit mouvement de ce système au voisinage
de l’une de ses positions d’équilibre stables,
lorsqu’elle existe.



VIBRATIONS-CHAPITRE I:

EQUILIBRE  ET  STABILITE.
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2. à 2 conjuguées pures simaginaire

sont  tiquecaractériséquation l' de solutions les doncent amortissemd' pas f,conservati systèmeun Pour 

solution la de reoscillatoi partie la à correspond eet  ent amortisseml' représente  e   partie la

0)Re(roù       e e ) t (P                                        

:forme la de slinéarisée équations des systèmeredu particulièsolution  une correspond 

tiquecaractéris polynomedu  rsolution  chaquepour système,un d' stable équilibred'position  uned' geAu voisina-2

R(z). de racine aussiest   z      R(z) de racine uneest  z si   réels; tscoefficien à R(z) polynomeun  IC, dansSoit  -1

:/Remarques*
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