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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 
approval by at least 75 % of the member bodies casting a vote. 

International Standard IS0 8855 was prepared by Technical Committee ISO/TC 22, 
Road vehicles, Sub-Committee SC 9, Vehicle dynamics and road holding ablity. 

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

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

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

La Norme internationale IS0 8855 a ete elaboree par le comite technique ISO/TC 22, 
Whicules routiers, sous-comite SC 9, Dynamique des v&icules et tenue de route. 

Les annexes A et B de la 
titre d’information. 

presente Norme internationale sont don&es uniquement a 
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INTERNATIONAL STANDARD 
IS0 8855 : 1991 (E/F) 

NORME INTERNATIONALE 

Road vehicles - Vehicle Whicules routiers - 
dynamics and road-holding Dynamique des vehicules et 
ability - Vocabulary tenue de route - 

Vocabulaire 

Scope Domaine d’application 

This International Standard defines the principal terms of 
vehicle dynamics. The terms defined apply to road vehicles 
such as passenger cars and commercial vehicles. 

La presente Norme internationale definit les principaux termes 
utilises dans la dynamique des vehicules. Les termes ainsi defi- 
nis s’appliquent aux vehicules routiers tels que les voitures par- 
ticulieres et les vehicules utilitaires. 

NOTE - This International Standard recognizes the possibility of 
steering more than one axle, but at present does not define terms in- 
eluding this possibility. 

NOTE - La presente Norme internationale admet la possibilite d’utili- 
ser plus d’un essieu directeur mais ne definit pas dans l’immediat les 
termes applicables a cette solution. 

1 Axis systems 
1.1 earth-fixed axis system (X,, YE, 2,) : Right-hand 
orthogonal axis system fixed on the earth. The X,- and YE-axis 
are in a horizontal plane (the ground plane) and the +axis 
points upwards. 

1 SystGmes de refbrence 

1.1 rkfbrentiel sol, (X,, YE, 2,) : Triedre orthogonal direct 
lie au sol; les axes X, et YE definissent le plan horizontal du sol, 
I’axe 2, est dirige vers le haut. 

1.2 vehicle axis system (Xv, Yv, 2,) : Right-hand orthogo- 
nal axis system fixed at some point in the vehicle (usually the 
centre of gravity), so that the Xv-axis is substantially horizontal 
and forwards, and is in the vehicle’s longitudinal plane of 
symmetry, the Yv-axis is perpendicular to the vehicle’s longi- 
tudinal plane of symmetry and points towards the driver’s left, 
and the &-axis points upwards. 

1.2 rkferentiel khicule, (Xv, Yv, 2,): Triedre orthogonal 
direct lie ti un point du vehicule (generalement le centre de gra- 
vite), et tel que I’axe Xv soit sensiblement horizontal et dirige 
vers l’avant dans le plan longitudinal de symetrie du vehicule, 
I’axe Yv soit perpendiculaire au plan longitudinal de symetrie et 
dirige vers la gauche du conducteur, et I’axe 2, soit dirige vers 
le haut. 

NOTE - The orientation of the vehicle axis system (Xv, Yv, 2,) 
relative to the earth-fixed axis system (X,, YE, 2,) is given by the se- 
quence of three rotations shown in table 1. 

NOTE - L’orientation du referentiel vehicule, (Xv, Yv, Zv), est 
donnee par rapport au referentiel sol, (X,, Y,, Z,), par la sequence de 
rotations figurant dans le tableau 1. 

1.3 intermediate axis system (X, Y, 2): Right-hand 
orthogonal axis system in which the XY-plane coincides with 
the XEYE-plane, the X-axis being the projection of the Xv-axis 
on to the XEYE-plane, and the Z-axis points upwards. 

1.3 Gfkrentiel intermediaire, (X, Y, 2): Triedre orthogo- 
nal direct dans lequel le plan XY coincide avec le plan XEYE, 
I’axe X etant la projection orthogonale de I’axe Xv sur le plan 
X,Y, et I’axe 2 etant dirige vers le haut. 

1.4 wheel axis system, CXW, YW, ZW): (See 7.7.7 .I 1.4 kferentiel roue, !Xw, Yw, 2,) : Weir 7.7.7 .I 

2 Kinematics of sprung mass 2 Cinematique de la masse suspendue 

2.1 Linear motion variables 2.1 Paramhtres du mouvement lin6aire 

2.1.1 vehicle velocity v”: Vector quantity expressing the 
velocity of the origin of the vehicle axis system in the earth- 
fixed axis system. 

2.1.1 vecteur vitesse du vehicule, v”: Vecteur representant 
la vitesse de I’origine du referentiel vehicule dans le referentiel 
sol. 
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2.1.1.1 longitudinal velocity vx: Compo 
velocity in the directio n of the X-axis. 

nent of the 2.1.1.1 V itesse longitudinale, 
vitesse du vehicu le sur I’axe X. 

vx: Projection du vecteur 

2.1.1.2 lateral velocity vy: Component of the vehicle 2.1 .I .2 vitesse transversale, vy: Projection du vecteur 
velocity in the direction of the Y-axis. vitesse du vehicule sur I’axe Y. 

2.1.1.3 V ,ertical velocity vz: Component 
velocity in the direction of the Z- .axis. 

of the vehicle 

2.1.1.4 horizontal velocity vh: Resultant of the longitudinal 
velocity vx and the lateral velocity vF 

2.1 .I .3 vitesse verticale, vz: 
du vehicule sur I’axe 2. 

Projection du vecteur vitesse 

2.1.1.4 vitesse horizontale, vh: Resultante de la vitesse 
longitudinale, vx, et de la vitesse transversale, V~ 

2.1.2 vehicle acceleration a’ Vector quantity expressing the 
acceleration of the origin of the vehicle axis system in the eat-th- 
fixed system. 

2.1.2 acceleration du vehicule, a’ Vecteur representant 
I’acceleration de I’origine du referentiel vehicule dans le referen- 
tiel sol. 

2.1.2.1 longitudinal acceleration ax: Component 
vehicle acceleration in the direction o f the X-axis. 

of the 

2.1.2.2 lateral acceleration ay: Component of the vehicle 
acceleration in the direction of the Y-axis. 

2.1.2.3 vertical acceleration aZ: Component of the vehicle 
acceleration in the direction of the Z-axis. 

2.1.2.1 acceleration longitudinale, 
I’acceleration du vehicule sur I’axe X. 

ax: Projection de 

2.1.2.2 acceleration transversale, a y: Projection de 
I’acceleration du vehicule sur I’axe Y. 

2.1.2.3 acceleration verticale, aZ: Projection de l’accelera- 
tion du vehicule sur I’axe 2. 

2.1.2.4 centripetal acceleration a,: Component of the 
vehicle acceleration in the direction of the horizontal normal to 
the horizontal velocity vh. 

2.1.2.4 acceleration centripete, a,: Projection de I’accele- 
ration du vehicule sur la normale horizontale a la trajectoire. 

2.1.2.5 tangential acceleration a,: Component of the ve- 
hicle acceleration in the direction of the horizontal velocity Vh. 

2.1.2.5 acceleration tangentielle, a,: Projection de I’acce- 
Ieration du vehicule sur la tangente a la trajectoire. 

2.1.2.6 horizontal acceleration ah: Resultant of the 
longitudinal acceleration ax and the lateral acceleration ay or 
the centripetal acceleration a, and the tangential acceler- 
ation a,. 

2.1.2.6 acceleration horizontale, ah : Resultante de 
I’acceleration longitudinale, ax, et de I’acceleration transver- 
sale, ay, ou de I’acceleration centripete, a,, et de I’acceleration 
tangentielle, a,. 

NOTE - It is also possible to resolve velocity and acceleration in the 
Xv-, YV-, +-directions, to produce vxv, VQ,, vzv and ax,,, ay,, az,,. 

NOTE - II est egalement possible d’effectuer les projections de la 
vitesse et de I’acceleration selon les directions Xv, YV, Zv, obtenant 
ainsi les composantes vxv, vyv, vzv et axv, aYv, aZv. 

2.2 Angular motion variables 

2.2.1 Angles 

2.2 Paramhres du mouvement angulaire 

2.2.1 Angles 

See figure B.1 which shows positive angles. Voir figure B.1, a laquelle des angles positifs sont represent&s. 

2.2.1.1 yaw angle I,K Angle (X,, X) about the ZE-axis. 2.2.1.1 angle de lacet, I+E Angle (X,, XI autour de I’axe ZE. 

2.2.1.2 pitch angle 8: Angle (X, Xv) about the Y-axis. 2.2.1.2 angle de tangage, 0: Angle (X, Xv) autour de 
I’axe Y. 

2.2.1.3 roll angle ~3: Angle (Y, Yv) about the Xv-axis. 2.2.1.3 angle de roulis, ~3: Angle ( Y, Yv) autour de I’axe Xv- 

NOTE - Vehicle roll angle (see 4.4.1) is 
defined here. 

different from the roll angle NOTE - L’angle de roulis du vehicule (voir 4.4.1) est different de 
I’angle defini ici. 
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Angle Axis Axis 
Rotation produced Rotation defined defined by 

order bY nature’) bY successive 
rotation rotation rotations 

First ix,, x) 

rotation yaw (~1 about the x y x,, yp z, 

&-axis x, y, z 

Second ix, Xv) x,, YE’ z, 

rotation 
pitch (8) about the XV x, y, z 

Y-axis & 

Third (Y, Y”) x,, yp z, 

rotation roll (p) about the yvf Zv x, y, z 
Xv-axis X//f q/f qf 

I) Angle (X,, X), for example, denotes the angle from the 
XE-axis to the X-axis. 

2.2.1.4 sideslip angle p: Angle from the X-axis to the direc- 
tion of the horizontal velocity about the Z-axis (annex B, 
figure 8.2 shows a positive angle). It can be calculated from 
the longitudinal velocity vx and the lateral velocity vy: 

P 
VY 

= arctan - 
VX 

2.2.2 Angular velocities 

NOTE - Angular velocities may be defined about both the vehicle axis 
system and the intermediate axis system, but the preferred definitions 
are as given in 2.2.2.1 to 2.2.2.3. 

2.2.2.1 yaw velocity: 

Ordre de 
rotation 

Angle 
rksultant 

de la 
rotation 

Nature 
de la 

rotation’) 

Axes 
Axes dbfinis 

definis par la 
par la succession 

rotation des 
rotations 

Premiere (X,, Xl 

rotation lacet (w) autour de x y 
x,, y,, z, 

I’axe Z, x, y, z 

Deuxieme w, Xv) x,, YE’ z, 

rotation tangage (0) autour de XV x y, z 
I’axe Y XV 

Troisieme (Y, Y,) x,, yp z, 

rotation 
roulis (q) autour de YVf Zv x y, z 

I’axe Xv xv, yvf z, 

1) La notation (X,, X), par exemple, signifie : angle entre I’axe XE 
et I’axe X. 

2.2.1.4 angle de derive, p: Angle (X, vh) autour de I’axe Z 
(I’angle p represente a la figure B.2 est positif). Cet angle peut 
etre calcule a partir de la vitesse longitudinale, vx, et de la 
vitesse transversale, vy: 

P 
VY 

= arctan - 
VX 

2.2.2 Vitesses angulaires 

NOTE - Les vitesses angulaires peuvent etre definies dans le referen- 
tiel vehicule et dans le referentiel intermediaire, mais les definitions 
donnees en 2.2.2.1 a 2.2.2.3 sont preferables. 

2.2.2.1 vitesse de lacet: 

2.2.2.2 pitch velocity: 

d0 

dt 

dt dt 

2.2,2.3 roll velocity: 

dt 

2.2.3 Angular accelerations 

NOTE - Angular acceleration may be defined about both the vehicle 
axis system and the intermediate axis system, but the preferred defi- 
nitions are as given in 2.2.3.1 to 2.2.3.3. 

2.2.2.2 vitesse de tangage: 

de 

dt 

2.2.2.3 vitesse de roulis: 

dP 
dt 

2.2.3 Acceleration angulaires 

NOTE - Les accelerations angulaires peuvent etre definies dans le 
referentiel vehicule et dans le referentiel intermediaire, mais les defini- 
tions donnees en 2.2.3.1 a 2.2.3.3 sont preferables. 

2.2.3.1 yaw acceleration : 

d2W 

2.2.3.1 acceleration de lacet : 

d2W 

dt2 dt2 
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2.2.3.2 pitch acceleration : 2.2.3.2 acceleration de tangage : 

d20 

dt2 

d2e 

dt2 

2.2.3.3 roll acceleration : 2.2.3.3 acceleration de roulis: 

d2u3 d2P 

dt2 dt2 

2.3 Vehicle trajectory dimensions 2.3 ParamGtres de la trajectoire 

2.3.1 trajectory: Path of the origin of the vehicle axis system 
projected on to the XEYE-plane. 

2.3.1 trajectoire : Lieu geometrique de I’origine du referentiel 
vehicule projete sur le plan X,YE. 

2.3.2 rayon de courbure de la trajectoire, R: Distance 
2.3.2 path radius R: Distance between a point of the trajec- entre un point don& de la trajectoire et le centre de courbure 
tory and the inherent instantaneous centre. To be calculated as instantane correspondant. A calculer comme suit: 

2 
Vh R=-- 

a, 

2 
Vh R=--- 

a, 

2.3.3 curvature of trajectory K: 

K 
=i- 

2.3.3 courbure de la trajectoire, K: 

1 
K 

=R 

2.3.4 course angle v: Angle from the XE-axis to the direc- 
tion of the horizontal velocity about the Z-axis (annex B, figure 
8.2 shows a positive angle). It can be calculated from the yaw 
angle w and the sideslip angle p: 

2.3.4 angle de route, v: Angle (X,, vh) autour de l’axe Z 
(I’angle v represente a la figure B.2 est positif). II peut etre 
calcule a partir de I’angle de lacet, v/, et de I’angle de derive, p: 

V= w+P V =w+P 

3 Forces and moments 

External forces acting on the vehicle at any instant can be 
summed into one force vecto&and one moment vector-I% 

3 Forces et moments 

L’ensemble des forces exterieures agissant sur le vehicule a 
I’instant t se reduit a une force, E et un moment, 2. 

3.1 Components of force F’ 3.1 Composantes de la force F’ 

3.1.1 longitudinal force F,: Component of the force in the 
direction of the X-axis. 

3.1.1 force longitudinale, Fx: Projection de la force &ur 
I’axe X. 

3.1.2 lateral force Fy: Component of the force in the direc- 
tion of the Y-axis. 

3.1.2 force transversale, F,: Projection de la force psur 
I’axe Y. 

3.1.3 vertical force F,: Component of the force in the direc- 
tion of the Z-axis. 

3.1.3 force verticale, Fz: Projection de la force F‘ sur 
I’axe 2. 

3.2 Components of moment G 3.2 Composantes du moment 2 

3.2.1 yawing moment Mz: 
the direction of the Z-axis. 

Component of the moment in 

3.2.2 pitching moment My: Component of the moment in 
the direction of the Y-axis. 

3.2.1 mom 
I’axe 2. 

ent de lacet, Mz: Projection du moment G sur 

3.2.2 moment de tangage, 
sur I’axe Y. 

My: Projection du moment 2 
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