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PIDURITE KONTROLLIMISE JUHEND

1. KASITLUSALA

1.1. Juhend Kkésitleb auto ja selle haagise (edaspidi sdiduk) sdidu- ja seisupidurite kontrollimist
rullstendil tehnoiilevaatusel. Kontrollitakse pidurite tohusust, kusjuures mdddetakse iga ratta
pidurdusjoudu ja pidurdusjoudude suhet sdiduki massist pohjustatud rattakoormusele ning
pidurdusjoudude erinevust.

2. NORMATIIVVIITED
2.1. Kehtiv, asjakohane seadusandlus, maarused ja direktiivid.

3. MAARATLUSED
3.1. Juhendis on kasutatud :

1. RK Ms § 2 “Maisted”
TSMm 50 § 3 “Liithendid ja moisted”;
MKMm 170 § 2 “Maisted”;
MKMm 112 § 2 “M0disted”;
71/320/EMU Kogu ulatuses.
R13/09 v6i R13H § 2 “Maéératlused”
96/96EU. Kogu ulatuses.

Nk

4. MOOTEMEETOD

4.1. Objekti vastuvotmine mootmiseks

4.1.1. Tootaja identifitseerib sdiduki esitatava registreerimistunnistusega

4.1.2. Pidurite kontrollimiseks peab td6taja sditma kontrollitava sdidukiga rullstendile.

4.1.3. Rehvid peavad olema puhtad ja nende siserdhk nouetele vastav.

4.1.4. Tehnoiilevaatusele esitatav autorong peab olema komplektne ja selle koosseisus olev haagis/
haagised peavad olema ette ndhtud soitmiseks haakes autorongi vedukautoga.

4.2. Kasutatavad seadmed

4.2.1 Soiduki rataste pidurdusjoudude kontrollimise rullstend koos teljekaaluga ning protsessori ja
printeriga. Rullstendi minimaalsed tépsusparameetrid: kaal- tdpsusklassiga III EN 45501 jérgi. Rullide
katted peavad olema valmistaja nduetele vastava haardeteguriga.

4.2.2. Modtevahendid peavad olema kalibreeritud ja perioodiliselt hooldatud ning nende ndouetekohane
seisukord enne kasutamist tdendatud.

4.3. Objekti viline vaatlus ja proovimine

1. Tootaja kontrollib vilise vaatlusega ja proovimisega:
* Pidurisiisteemi iildrohu vastavust valmistaja nouetele kontrollitakse rdhuregulaatori
kontrollotsakuga voi haagise pidurisiisteemi ithendamise toiteharu otsakuga (punane)
ithendatud kontrollmanomeetriga.



Ohkpidurite korral, et ei toimuks surudhu pihkumist siisteemis (s.h pidurikraanidest,
klappidest, rohuregulaatorist, rattapidurikambritest, torustikust, dhupaakidest jne);
Vedelikpidurite korral, et ei toimuks pidurivedeliku lekkimist silisteemist (s.h
piduripeapumbast, koormusregulaatoritest, rattapidurisilindritest, torustikust jne);
Mehhaaniliste pidurite hoovastiku ja/voi trosside t60- ja vabakéigu olemasolu ning 16tkusid;
Kas on muudetud valmistaja poolt ettendhtud ehitust ja/voi on kasutatud valmistaja poolt mitte
ettendhtud osi vOi s6lmi;

Piduriseadmed ei tohi olla korrodeerunud;

Pedaali vaba- ja to0kédigu vastavust valmistaja juhendis ette ndhtule;

ABS pidurisiisteemi olemasolu (sdidukitel millel on ndutud).

Haagisel, millel on sdidupidur ndutav, peab olema véljast liilitatav seisupidur. Sditjate
veohaagise seisupidur peab olema liilitatav ka seest. Noue ei kehti haagistele, millel on
vedruakud;

1994.a. vai hiljem valmistatud autol peab pidurisiisteemi rikke korral siittima histi mérgatav
punane mirgulamp;

1994.a. voi hiljem valmistatud autol peab olema pidurivedeliku tase pidurivedeliku paagis
kergelt kontrollitav, voi tasapinna alanemisest juhti hoiatav signaalseade;

Ohkpiduritega (salvestatud energia) autol peab olema peale manomeetri hoiatav optiline vdi
akustiline signaalseade;

Seisupiduri hooba lukustav seade peab toimima.

4.4.Mo0o6tmise jada
4.4.1. Rullstendil sdiduki pidurite kontrollimisel peab tddtaja sdiduki rooliga hoidma sdidukit stendi
rullidel ja ei tohi hetkekski lasta rooli kdest ega kaotada silmsidet tookohale paigutatud peeglitega, mis
nditava soiduki asendit stendi ja pidurite kontrollimise téokoha suhtes. Pidurite kontrollimisel
rullstendil peab mootorsdiduki taha jddma vdhemalt auto pikkuse jagu vaba ruumi. Autorongi korral
piisab kui on vélditud inimeste minek haagise tagaosa ja ukse vahelisse alasse ning vedukauto ette.
2. Esitelje pidurite kontrollimine toimub jargneva korra kohaselt:
1. Soita esitelje ratastega piduristendi rullidele;
2. Kaivitada piduristendi rullid;
3. Sodidupiduri kontrollimiseks vajutatakse aeglaselt piduripedaalile, kuni:
* Piduristendi rullid seiskuvad
Saavutatakse kiillaldane piduriefektiivsus
Maksimaalne pidurdusjoud
Mooddetakse sdidupiduri tdhusust ja iihel teljel paiknevate rataste pidurdusjoude erinevust. Lubatud
piirvdirtused vaadata kdesoleva lisas 1 toodud tabelist.
4. Kaivitada piduristendi rullid;
5.Seisupiduri kontrollimiseks (kui seisupidur toimib esitelje ratastele) tdmmata aeglaselt
seisupiduri hooba, kuni:
* Piduristendi rullid seiskuvad
* Saavutatakse kiillaldane piduriefektiivsus
* Maksimaalne pidurdusjoud . Moddetakse seisupiduri tdhusust ja iihel teljel paiknevate
rataste pidurdusjoude erinevust. Lubatud piirvéértused on toodud kdesoleva lisas 1
esitatud tabelis.
6. Soita esitelje ratastega piduristendi rullidelt maha. Mahasdidu kergendamiseks kéivitada
rullid.



3. Tagatelje pidurite kontrollimine toimub jidrgneva korra kohaselt:
1. Soita tagatelje ratastega piduristendi rullidele;
2. Kéivitada piduristendi rullid;
3. Sodidupiduri kontrollimiseks vajutatakse aeglaselt piduripedaalile, kuni:
*  Piduristendi rullid seiskuvad
Saavutatakse kiillaldane piduriefektiivsus
Maksimaalne pidurdusjoud
4. Moddetakse soidupiduri tdhusust ja iihel teljel paiknevate rataste pidurdusjoude erinevust.
Lubatud piirvadartused vaadata kdesoleva lisas 1 toodud tabelist.
5.Kdéivitada piduristendi rullid,;
6.Seisupiduri kontrollimiseks (kui seisupidur toimib tagatelje ratastele) tdmmata aeglaselt
seisupiduri hooba,kuni:
* Piduristendi rullid seiskuvad
Saavutatakse kiillaldane piduriefektiivsus
Maksimaalne pidurdusjoud
Moddetakse seisupiduri tdhusust ja iihel teljel paiknevate rataste pidurdusjoude erinevust. Lubatud
piirvddrtused on toodud kéesoleva lisas 1esitatud tabelis;
Soita tagatelje ratastega piduristendi rullidelt maha. Mahasdidu kergendamiseks kéivitada
rullid.
4. Tulemuse valjatriikk:
Tootaja  sisestab ndutavad sdiduki andmed arvutisse voi kirjutab vajalikud andmed hiljem,
peale triikkimist kasitsi véljatriikitud blanketile.

5. Mododiste tootlemine
4.5.1. Modtevahendite tulemused kantakse otseselt protokolli voi arvuti méllu.
4.5.2. Tulemused arvutatakse automatiseeritult jargmiselt:
- modtetulemuste erinevus leitakse valemiga:
AF = (F1 — F2) Fmax [%],
kusjuures Fmax valitakse suurem arv ratta pidurdusjoududest F'; vOi F2;
- soiduki kogupidurdustShusus leitakse valemiga*:

So6iduki kogupidurdusjoud Fsum [N] - 100
F= [%]
g * s0iduki kogumass M [kg]

Markus: *) Sama valemiga voib arvutada ka sdiduki telje- voi rattapidurdustdhusust, kui asendada
soiduki kogupidurdusjoud telje- voi rattapidurdusjouga ja sdiduki kogumass teljele - vai rattale mojuva
massiga, g = 9,81 m/s2.

6. Mootemairamatuse hindamine

4.6.1 Modtemadramatuse arvutuse aluseks on EA 4-16 pohimotted.

Liitmooteméédramatus u koosneb statistiliste meetoditega saadud liitmddteméaaramatusest 14 ja muude
meetoditega leitud liitmodtemadramatusest up ning leitav valemiga

[, .2
u= Vg tlUy

Mooteméddramatus u4 leidmiseks on paljudel juhtudel rakendatav iildtuntud valem:



1 N2
o = \/n(n_l)E(xi_x)

kus n on korduste arv, x; on kogumi tliksikvéartus, ¥ on kogumi keskmine viirtus.
Liitstandardméédramatuse # moodustavad jairgmised méadramatust pdhjustavad grupid:
A) Modtevahendi poolt pohjustatud méadramatus umr. Aluseks voib votta mootevahendi lubatud

2

veapiiri A max taatlemisel vdi kalibreerija poolt antud mddteméiramatuse U. Suurused tuleb iile viia
standardmdidramatuse tasemele, s.t. £ = 1. Reeglipéraselt on taatlemisel ja kalibreerimisel rakendatud
katteteguri k viirtust 2, sel juhul umr = A max / 2 voi umr = U/2.
Kui sama modtevahendiga mdddetakse mitu erinevat moddet, siis tuleb arvestada korrelatsiooni
modtetulemuste vahel 14bi kasutatud modtevahendi.
B) Kordusmdotmiste mddramatus ur , mis on leitav viheste, alla 5 kordamise korral jargmiselt. Kui
modtmistulemuseks on x;, siis tuleb votta aluseks modtetulemuste erinevuspiir Xr =Xmax - Xmin ja
eeldades tulemuste ristkiilikjagunemist on standardméaaramatus:
Ur=x:/ 2\/5 .
C) Lugemi vOtmise mddramatuse ure (s.h. resolutsiooni ja parallaksi viga) hinnangu aluseks voib votta
analoogndituri juhul vdiksema skaalajaotise védrtuse (1 jaotis) ja digitaalndituri juhul viiksema vahe
numbernditude vahel ja arvestades ristkiilikjagunemist:
a. analoogndituril ug =1 jaotis/ 243 ;
b) digitaalngituril  ux = 1 jaotis / V3.

D) Mdoteprotsessi/- meetodi poolt pohjustatud médramatus ur
E) Keskkonnast pdohjustatud méddramatus ug, mis on pdhjustatud temperatuuri mojust modtesiisteemile
ja objektile.
4.6.2 Konkreetselt pidurduse parameetrite mdotmisel on komponentideks liitmaddramatuse ug tasemel k&
=1 jargmised mojurid:

modtevahendi hédlbed kalibreerimisel (ca 1 % nididust);

ndidu votmine/lugemine (ca 1 % niidust);

erinevustest meetodi nduete tditmisel (vajutamise kiirus ja sujuvus, juhtimisseadmele rakendatava

jou kdikumine, rehvi haardetegur, staatilise kaaluga kaalumine ratta pdorlemisel, ratta viskumine,

haardumine rullidega, arvutused jne) (kuni 5 % néidust);

modtevahendi hdlbed konkreetsetel keskkonnatingimustel (ca 1 % ndidust);

modtevahendi nédidu triiv (sOltuvalt kasutamise ajast, saadakse hooldusandmetest).
Mooteprotseduuri jargimisel on mddteprotsessi liitmédramatus iihele mddtmisele on ideaalsel juhul u =
8 % ndidust, kusjuures komponendi ruudud on summeeritud ruutjuure all.
4.6.3 Laiendmiiramatus £ = 2 ja normaaljaotuse puhul: U=2"8=16 %.

4.7. Tulemus
4.7.1. Konkreetse soiduki mootetulemus loetakse nouetele vastavaks mootemddramatuse piirides.

4.7.2 Modtemadramatus tuleb arvutada igale konkreetsele mdotekohale eraldi tdendosustasemel 95 %

Kehtetu: 01.07.2017.

4.7.1. Konkreetse sdiduki modtetulemus loetakse nduetele vastavaks vastavalt lugemi néidule.

Kehtetu: 15.03.2015.
4.7.1. Konkreetse soiduki mootetulemus loetakse nouetele vastavaks mootemddramatuse piirides.




4.7.2 Mootemddramatus tuleb arvutada igale konkreetsele mootekohale eraldi toendosustasemel 95 %

Lisa I Pidurite mootmise juhendi juurde

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

Soiduki kategooria Vihim lubatud rataste Soiduki esmaregistreerimine
pidurdusjdudude summa suhe
soiduki massist teepinnale
pOhjustatud koormusesse

M2 ja M3 48 % Enne 1. jaanuarit 1992. a

M2 ja M3 50 % (48 % — ABS piduriteta Alates 1. jaanuarist 1992. a
soidukil)

N2 ja N3 43 % Enne 1. jaanuarit 1988. a

N2 jaN3 45 % Alates 1. jaanuarist 1992. a kuni

29.07.2010. a
N2 jaN3 50 % Alates 29.07.2010. a
M1 50 % Enne 29.07.2010. a

M1 58 % Alates 29.07.2010. a



N1
N1

03 ja 04
03 ja 04

03 ja 04

45 %
50 %
40 %
43 %

a) poolhaagised 45 %
b) tdis- ja kesktelghaagised 50 %

Enne 1. jaanuarit 1988. a
Alates 1. jaanuarist 1992. a
Enne 1. jaanuarit 1988. a

Alates 1. jaanuarist 1992. a kuni
29.07.2010. a

Alates 29.07.2010. a

Soidupidur peab toimima koikidele ratastele. Soidupiduriga pidurdamisel ei tohi iihel teljel paiknevate rataste
pidurdusjdud erineda omavahel rohkem kui 30%;
rikkepidur peab todtama sujuvalt ja pidurdusjoudude erinevused iihe ja sama telje ratastel ei tohi iiletada 70 %;

seisupiduriga pidurdamisel ei tohi rataste pidurdusjdudude suhe sdiduki massist teepinnale pdhjustatud koormusesse

(njuutonites) olla viiksem kui:
koigil sdidukitel — 16 %;
autorongil — 12 %.

Mdrkus: * Kui piduripedaalile ei ole vajutatud, méodab rullstend ratta veeretekistust N —s.




