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1. KASITLUSALA
Kiesoleva juhend kasitleb mitmikveotelejega sdiduki, mille veotelgesid ei ole vdimalik lahutada
jouiilekandest, sdidu- ja seisupidurite kontrollimise tehnoiilevaatusel.

2. NORMATIIVVIITED

2.1.Teede- ja sideministri 18.05.2001.a. middrus nr 50 “Mootorsdiduki ja selle haagise
tehnoseisundile ja varustusele esitatavad nduded” (RTL 2001. 69, 941; 135, 1953; 118, 1724;
2003, 23, 335; 89, 1252; 115, 1825; 2004, 45, 770; 82, 1309; 130, 2018; 2005, 12, 100)
(edaspidi TSMm 50).

2.2 .Majandus- ja kommunikatsiooniministri 10.08.2004.a. mazrus nr 170 “Mootorsdiduki ja selle
haagise tehnoseisundi kontrollimise eeskiri” (RTL 2004, 112, 1759) (edaspidi MKMm170).

2.3. Riigikogu 16.06.1999.a. Tootervishoiu ja tddohutuse seaduse (RT 1 1999, 60, 616; 2000, 55,

362; 2001, 17, 78; 2002, 47, 297; 63, 387; 2003, 20, 120; 2004, 54, 369; 86,584; 89, 612).

2.4. Pidurite moormise juhend. Modtemetoodika MM 01-2005. (edaspidi PNJ MM 01-2005)

3. MAARATLUSED

3.1. Mitmikveoteljega sdiduki pidurite kontrollimise juhendis on kasutatud :
TSMm 50 § 3 lithendeid ja mdisteid;

MKMm 170 § 2 “Liihendid ja mdisteid”;

RK TTTOs. Kogu ulatuses.

PNJ MM 01-2005. Kogu ulatuses

b S

4.M60tmise jada
4..1. Rullstendil sdiduki pidurite kontrollimisel peab iilevaataja sdiduki rooliga hoidma sdidukit
stendi rullidel ja ei tohi hetkekski lasta rooli kdest ega kaotada silmsidet tookohale paigutatud
peeglitega, mis nditava sdiduki asendit stendi ja pidurite kontrollimise tookoha suhtes. Pidurite
kontrollimisel rullstendil peab mootorsdiduki taha jidma vihemalt auto pikkuse jagu vaba ruumi.
4.4.2. Esitelje pidurite kontrollimine toimub jérgneva korra kohaselt:

1 Valitakse spetsialne nelikveo testimis reiim

2 kinnitatakse jala kiilge pedaali jou moddik

3sdita esitelje ratastega piduristendi rullidele;

4kaivitada piduristendi rullid eraldi iihekaupa

5s0idupiduri kontrollimiseks vajutatakse aeglaselt piduripedaalile, kuni piduristendi

rullid seiskuvad. Mdddetakse dra piduripedaalile rakendatud joud (sellega kindlustatakse

et iga vajutuse rakendatakse pedaalile sama jouga)ja ratta pidurdusjoud

7saama mooteprotsses korratakse ka telje teise rattaga

seejarel  saadake kitte sOidupiduri tohusust ja Tiihel teljel paiknevate rataste

pidurdusjoude erinevust. Lubatud piirvdirtused vaadata kéesoleva lisas 1 toodud tabelist.

4.2 seisupiduri kontrollimiseks (kui seisupidur toimib esitelje ratastele) kéivitada piduristendi
rullid ihekaupa tdmmata aeglaselt seisupiduri hooba, kuni rullid seiskuvad. Moddetakse
seisupiduri tohusust ja Tthel teljel paiknevate rataste pidurdusjoude erinevust. Lubatud
piirvdértused on toodud kdesoleva lisas 1 esitatud tabelis;
soita esitelje ratastega piduristendi rullidelt maha. Mahasoidu kergendamiseks kéivitada
rullid.
4.4.3. Tagatelje pidurite kontrollimine toimub jargneva korra kohaselt:
1 Valitakse spetsialne nelikveo testimis reiim



2 kinnitatakse jala kiilge pedaali jou moddik

3 soOita taga ratastega piduristendi rullidele;

4 kiivitada piduristendi rullid eraldi tihekaupa

5 soidupiduri kontrollimiseks vajutatakse aeglaselt piduripedaalile, kuni piduristendi
rullid seiskuvad. Mdddetakse dra piduripedaalile rakendatud joud (sellega kindlustatakse
et iga vajutuse rakendatakse pedaalile sama jouga)ja ratta pidurdusjoud

7 saama mdodteprotsses korratakse ka telje teise rattaga

seejdrel ~ saadakse kitte sOidupiduri tohusust ja iihel teljel paiknevate rataste
pidurdusjoude erinevust. Lubatud piirvéadrtused vaadata kdesoleva lisas 1 toodud tabelist.

4.2 seisupiduri kontrollimiseks (kui seisupidur toimib taga ratastele) kdivitada piduristendi rullid
ithekaupa ,tdmmata aeglaselt seisupiduri hooba, kuni rullid seiskuvad. Moddetakse seisupiduri
tohusust ja tihel teljel paiknevate rataste pidurdusjoude erinevust. Lubatud piirvddrtused on
toodud kéesoleva lisas 1 esitatud tabelis;
sOita tagatelje ratastega piduristendi rullidelt maha. Mahasdidu kergendamiseks
kaivitada rullid.

4.4.4. Tulemuse véljatriikk:
1. tehnoiilevaataja sisestab noutavad sdiduki andmed arvutisse voi kirjutab vajalikud
andmed hiljem, peale triikkimist késitsi véljatriikitud planketile;
2. tehnoiilevaataja teeb otsuse pidurite korrasoleku kohta ja teeb kande tehnoiilevaatuse
aktile.
4.4.5. Sodidukitel, millel on enam kui iiks esi- ja tagatelg, tuleb pidurite kontrollimine viia 14bi igale
teljele eraldi nii nagu see on kirjeldatud punktides 4.4.2. ja 4.4.3.

4.5. Moodiste tootlemine
4.5.1. Modtevahendite tulemused kantakse otseselt protokolli voi arvuti méllu, kust tehakse
valjatriikk, mis antakse peale tehnoiilevaatust, ekspertiisi voi kontrollimist sdiduki omanikule voi1
tema esindajale.
4.5.2. Tulemused arvutatakse automatiseeritult jirgmiselt:

- modtetulemuste erinevus leitakse valemiga:

AF = (F\ = F>) Foux [%],
kusjuures F.x valitakse suurem arv ratta pidurdusjoududest F vOi F5;
5. sodiduki kogupidurdustdhusus leitakse valemiga*:

Soiduki kogupidurdusjoud Fym [N] - 100
F= [%]
g - sdiduki kogumass M [kg]

Mairkus: *) Sama valemiga voib arvutada ka soiduki telje- voi rattapidurdustdhusust, kui asendada
soiduki kogupidurdusjoud telje- voi rattapidurdusjouga ja sdiduki kogumass teljele - voi rattale
mdjuva massiga, g = 9,81 m/s?.

4.6. Mootemairamatuse hindamine

4.6.1 Modtemadramatuse arvutuse aluseks on EA 4-16 pShimotted.

Liitmddtemédramatus u koosneb statistiliste meetoditega saadud liitmddtemadramatusest u, ja
muude meetoditega leitud liitmodteméddramatusest u; ning leitav valemiga

— 2 2
u= Nuy +up

Modteméidramatus u, leidmiseks on paljudel juhtudel rakendatav {ildtuntud valem:

— 1 2
U, = \/n(n_l)z(xi_x) )




kus n on korduste arv, x; on kogumi iiksikvédrtus, on kogumi keskmine véértus.
Liitstandardmédramatuse # moodustavad jargmised madramatust pohjustavad grupid:
A) Moodtevahendi poolt pohjustatud médramatus uvg. Aluseks voib votta modtevahendi lubatud
veapiiri  max taatlemisel voi kalibreerija poolt antud mddteméddramatuse U. Suurused tuleb iile viia
standardmdidramatuse tasemele, s.t. k = 1. Reeglipdraselt on taatlemisel ja kalibreerimisel
rakendatud katteteguri k vdirtust 2, sel juhul uygr = max / 2 VO1 unr = U/2.
Kui sama mddtevahendiga mdddetakse mitu erinevat moddet, siis tuleb arvestada korrelatsiooni
modtetulemuste vahel 14bi kasutatud modtevahendi.
B) Kordusmodtmiste madramatus ug , mis on leitav vdheste, alla 5 kordamise korral jargmiselt. Kui
modtmistulemuseks on x;, siis tuleb votta aluseks mddtetulemuste erinevuspiir X, =Xya - Xmin ja
eeldades tulemuste ristkiilikjagunemist on standardméédramatus:
U R— X;/ 2

C) Lugemi votmise midramatuse ugz (s.h. resolutsiooni ja parallaksi viga) hinnangu aluseks vdib
votta analoogndituri juhul védiksema skaalajaotise véértuse (1 jaotis) ja digitaalndituri juhul
viiksema vahe numbernditude vahel ja arvestades ristkiilikjagunemist:
4. analoogndituril uz=1jaotis/2 ;

b) digitaalnéituril ur =1 jaotis /
D) Mddteprotsessi/- meetodi poolt pdhjustatud méadramatus ur
E) Keskkonnast pohjustatud médramatus uz, mis on pohjustatud temperatuuri mojust
modtesiisteemile ja objektile.
4.6.2 Konkreetselt pidurduse parameetrite modtmisel on komponentideks liitmédramatuse wug
tasemel k£ = 1 jirgmised mojurid:

6. modtevahendi hilbed kalibreerimisel (ca 1 % néidust);

7. ndidu votmine/lugemine (ca 1 % niidust);

8. erinevustest meetodi nduete tditmisel (vajutamise kiirus ja sujuvus, juhtimisseadmele
rakendatava jou koikumine, rehvi haardetegur, staatilise kaaluga kaalumine ratta
poorlemisel, ratta viskumine, haardumine rullidega, arvutused jne) (kuni 5 % néidust);

9. modtevahendi hilbed konkreetsetel keskkonnatingimustel (ca 1 % ndidust);

10. mddtevahendi nédidu triiv (sdltuvalt kasutamise ajast, saadakse hooldusandmetest).
Maodteprotseduuri jargimisel on mddteprotsessi liitmiddramatus iihele modtmisele on ideaalsel juhul
u = 8 % néidust, kusjuures komponendi ruudud on summeeritud ruutjuure all.

4.6.3 Laiendmiéramatus k = 2 ja normaaljaotuse puhul: U=2"8 =16 %.

4.7. Tulemus

4.7.1. Konkreetse sdiduki modtetulemus loetakse nduetele vastavaks modtemadramatuse piirides.

4.7.2 Modtemadramatus tuleb arvutada igale konkreetsele mdodtekohale eraldi toendosustasemel 95
%

Lisa 1 Pidurite mootmise juhendi juurde

Soidupiduriga pidurdamisel ei tohi rataste pidurdusjdudude summa suhe séiduki massist teepinnale
pohjustatud koormusesse (N) olla vdiksem, kui alljargnevas tabelis toodud:

Soiduki Viahim lubatud rataste pidurdusjéudude summa suhe So6iduki valmistamisaasta
kategooria soiduki massist teepinnale pdhjustatud koormusesse
M, ja M, 48% Enne 1992.a
M, ja M, 50% (ABS piduritega sdidukil — 48%) 1992.a v4i hiljem
Ny jaN; 43% Enne 1988.a
N jaN; 45% 1988.a v4i hiljem
M, 50% Soltumata valmistamisaastast
Taksod ja 50% Soltumata valmistamisaastast
kiirabiautod
N, 45% Enne 1988.a
N, 50% 1988.a vai hiljem




0;ja Oy 40% Enne 1988.a

0O5ja Oy 43% 1988.a voi hiljem

Soidupidur peab toimima koikidele ratastele. Soidupiduriga pidurdamisel ei tohi {iihel teljel
paiknevate rataste pidurdusjoud erineda omavahel rohkem kui 30%;

Seisupiduriga pidurdamisel ei tohi rataste pidurdusjoudude summa suhe sdiduki massist teepinnale
pOhjustatud koormusesse (N) olla véiksem, kui 16%. Pidurdusjoudude erinevus tihe ja sama telje
ratastel ei tohi tiletada 70%
ratta pidurdusjoud, soiduki pidurdusteekond ja sdiduki aeglustus peavad olema saavutatud
piduripedaalile vajutamisel jouga, mis ei iileta:

* M, kategooria sdidukil — 490 N;

*M,, M;, N, N, ja N ; kategooria sdidukil — 687 N;



