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II.4.2.1. Système Linéaire Libre à amortissement sous critique (ζ<1)  

Ce cas correspond à ζ<1 et C<2Mω. La solution de l'équation (II.27) conduit aux deux 

solutions : 

s = −ζω∓ iω ඥ1 −  𝜁²          II.29 

Ce retour à l'équilibre s'effectue d'autant plus rapidement, et avec moins d'oscillations, que le 

pourcentage d'amortissement critique ξ est élevé (figure II.7). 
  

II.30 

II.31 

II.32 

Fig. II.6 

II.6 



13 
 

 
La quantité δ est appelée décrément logarithmique. La mesure expérimentale de ce décrément 

logarithmique permet d'accéder au pourcentage d'amortissement critique d'un système, sans 

nécessairement connaître la valeur de la constante d'amortisseur c. Alliée à la définition du 

pourcentage d'amortissement critique équivalent d'un système, tel qu'il a été défini aux 

paragraphes II.2 (eq II.3), on dispose ainsi d'une méthode expérimentale pour caractériser 

globalement la dissipation d'énergie dans une structure sans en connaître nécessairement 

l'origine physique. 

Pour conclure sur l'oscillateur à amortissement sous-critique, on notera que pour les faibles 

valeurs de ξ (typiquement inférieures à 20%) telles qu'on les rencontre dans la pratique, on peut 
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sans préjudice confondre ω avec ωD. La figure II.8 présente la variation ω/ωD en fonction de ξ 

qui est représentée par un cercle de rayon unité. 

II.4.2.2. Système Linéaire Libre à amortissement critique (ζ=1)  
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II.4.2.3. Système Linéaire Libre à amortissement sur-critique (ζ>1) 
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