«Recherche scientifique fondamentale»

Les termes «recherche scientifique fondamentale» désignent

des travaux expérimentaux théoriques entrepris principalement

en vue -de I'acquisition d’une connaissance nouvelle des prin-
cipes fondamentaux des phénomnes ou des faits observables,
qui ne sont pas essentiellement orientés vers un but ou un ob-
jectif pratique.

«Renforcement d’image»

Les termes «renforcement d’image» désignent le traitement d’i-

mages extérieures porteuses d’informations au moyen d’algori-

thmes tels que la compression de temps, le filtrage,

I’extraction, la sélection, la corrélation, la convolution ou les

transformations entre domaines (par exemple, Transformée de

Fourier rapide ou Transformée de Walsh). Les algorithmes n'u-

tilisant que la transformation linéaire ou angulaire d’une

image simple, tels que la translation, 1’extraction de parame-

tres, I'enregistrement ou la fausse coloration ne sont pas consi-

dérés comme entrant dans le cadre de la présente définition.
«Réseau local»

Les termes «réseau local» désignent un systtme de communi-

cations de données qui :

a. assure la communication directe entre un certain nombre de
«dispositifs de données» indépendants ; et

b. est limité a un local d’une superficie moyenne (par exemple,
immeuble administratif, usine, campus ou entrepdt).

N.B.: :

Les termes «dispositif de données» désignent un équipement capa-

ble d’émettre ou de recevoir des séquences d’informations numé-

riques.
«Réseau numérique 2 intégration des services» (RNIS)

Les termes «réseau numérique a intégration des services

(RNIS)» désignent un réseau numérique unifi€ de bout en

bout, dans lequel des données provenant de tous types de com-

munications (par exemple voix, texte, données, images fixes

et mobiles) sont acheminés d’un port (terminal) dans le cen-

tral (commutateur) sur une seule ligne d’acces, vers 1'abonné

et a partir de celui-ci.
«Réseau optique synchrone (SONET)»

Les termes «réseau optique synchrone (SONET)» désignent

un réseau procurant un moyen de gérer, de multiplexer et d’ac-

céder 2 diverses formes de trafic numérique utilisant une struc-

ture de transmission synchrone sur fibres optiques. La

structure est la version nord-américaine de la «hiérarchie nu-

mérique synchrone» (SDH) et utilise également le module de

transport synchrone (STM). Toutefois, il utilise le signal de
transport synchrone (STS) en tant que module de transport de
base avec un débit de premier niveau de 51,81 Mbits/s. Les
normes du SONET sont en cours d’intégration a celles de la

«SDH».

«Résolution»

Le terme «résolution» désigne le plus petit incrément d’un dis-

positif de mesure et le bit le moins important sur un instru-

ment numérique (cf. ANSI B-89.1.12).
«Robot»

Le terme «robot» désigne un mécanisme de manipulation pou-

vant étre du type 2 trajectoire continue ou du type point par

point, pouvant utiliser des capteurs et présentant toutes les ca-
ractéristiques suivantes :

a. a fonctions multiples ;

b. capable de positionner ou d’orienter des matériaux, des
pieces, des outils ou des dispositifs spéciaux par des
mouvements variables dans un espace tridimensionnel ;

c. comportant trois ou plus de trois dispositifs d’asservissement
a boucle ouverte ou fermée pouvant inclure des moteurs pas
apas;et

d. doté d’une «programmabilité accessible a I'utilisateur» par la
méthode de I’apprentissage ou par un calculateur électronique
qui peut étre une unité de programmation logique, c’est-a-dire
sans intervention mécanique.

N.B.:

La définition ci-dessus n’englobe pas les dispositifs suivants :

1. mécanismes de manipulation exclusivement & commande
manuelle ou commandés par téléopérateur ;

2. mécanismes de manipulation 2 séquence fixe constituant
des dispositifs mobiles automatisés dont les mouvements
sont programmés et délimités par des moyens mécani-
ques. Les mouvements programmés sont délimités
mécaniquement par des butées fixes telles que tiges ou
cames. La séquence des mouvements et la sélection des
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trajectoires ou des angles ne sont pas variables ou
modifiables par des moyens mécaniques, électroniques ou
électriques ;

3. mécanismes de manipulation & séquence variable et a
commande mécanique constituant des dispositifs mobiles
automatisés, dont les mouvements sont programmés et
délimités par des moyens mécaniques. Les mouvements
programmés sont délimités mécaniquement par des butées
fixes mais réglables telles que tiges ou cames. La
séquence des mouvements et la sélection des trajectoires
ou des angles sont variables dans le cadre de la
configuration programmée. Les variations ou modifica-
tions de la configuration programmée (par exemple, le
changement de tiges ou de cames) selon un ou plusieurs
axes de mouvement sont effectuées uniquement par des
opérations mécaniques ;

4. mécanismes de manipulation a séquence variable, a
commande non asservie, constituant- des dispositifs
mobiles automatisés, dont les mouvements sont program-
més et délimités par des moyens mécaniques. Le
programme est variable, mais la séquence ne progresse
qu’en fonction du signal binaire provenant des dispositifs
binaires électriques ou d'arréts réglables délimités
mécaniquement ;

5. gerbeurs définis comme des systtmes manipulateurs
fonctionnant en coordonnées cartésiennes, fabriqués en
tant que parties intégrantes d’un ensemble vertical de
casiers de stockage et congus pour I’acces a ces casiers
en vue du stockage et du déstockage.

«Routage adaptatif dynamique»

Les termes «routage adaptatif dynamique» désignent le réache-
minement automatique du trafic fondé sur la détection et I'ana-
lyse des conditions présentes et réelles du réseau.

N.B.

Cette définition ne porte pas sur les cas ol le routage est décidé sur
la base d’informations préalablement définies.

«Sécurité de 1'information»

Les termes «sécurité de I'information» désignent tous les
moyens et fonctions-assurant 1’accessibilité, la confiance, ou
P'intégrité de I'information ou des télécommunications, a I'ex-
clusion des moyens et fonctions prévus pour la protection
contre les défaillances. Cela comprend notamment la «crypto-
logie», la «crypto-analyse», la protection contre les émana-
tions compromettantes et la sécurité du calculateur.

NB:

Le terme ’crypto-analyse’ désigne 1’analyse d’un systéme crypto-
logique ou de ses entrées et sorties pour dériver des variables
confidentielles ou des données sensibles comprenant du texte en
clair. (ISO 7498-2-1988(E) (paragraphe .3.18))

«Sécurité multiniveau»

Les termes «sécurité multiniveau» désignent une catégorie de
systémes 2 sensibilités différentes qui permettent I'acces simul-
tané a des utilisateurs ayant des habilitations et des besoins de
connaissances différents, mais qui empéchent les utilisateurs
d’accéder aux informations pour lesquelles ils ne disposent

pas d’autorisation.

NB.:

La «sécurité multiniveau» est une sécurité informatique et non une
fiabilité informatique touchant a la prévention des défauts de I'é-
quipement ou a la prévention des erreurs humaines en général.

«Sélection rapide»

Les termes «sélection rapide» désignent un service applicable
aux communications virtuelles, qui permet 2 un équipement
terminal de traitement de données d’étendre la possibilité de
transmission des données dans des «paquets» d'établissement
et de libération de communication, au-dela des possibilités
fondamentales d’une communication virtuelle.

NB.:

Le terme «paquet» désigne un groupe d'éléments binaires compor-
tant des données et des signaux de commande des appels et
commuté en bloc. Les données, les signaux de commande des
appels et, éventuellement I'information de protection contre les
erreurs, sont présentés selon un format spécifié.

«Signalisation sur voie commune»

Les termes «signalisation sur voie commune» désignent une
méthode de signalisation entre centraux dans laquelle un canal
véhicule, au moyen de messages munis d’une étiquette, 1'infor-
mation de signalisation relative 2 une pluralité de circuits ou




