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EessoOna

ISO (Rahvusvaheline Standardiorganisatsioon) on riiklike standardiorganisatsioonide (ISO liikmesorganisatsioonid)
ulemaailmne liit. Rahvusvaheliste standardite koostamine toimub tavaliselt ISO tehniliste komiteede kaudu. Igal
likmesorganisatsioonil, kes on huvitatud teemast, mille jaoks on loodud tehniline komitee, on digus olla selles
komitees esindatud. Too0s osalevad ka 1SOga koost6dd tegevad rahvusvahelised valitsus- ja valitsusvalised
organisatsioonid. ISO teeb tihedat koost66d Rahvusvahelise Elektrotehnika Komisjoniga (IEC) kdigis elektrotehnika
standardimise kusimustes.

Rahvusvahelised standardid koostatakse vastavalt ISO/IEC direktiivide 2. osas satestatud eeskirjadele.
Tehniliste komiteede peamine Ulesanne on rahvusvaheliste standardite koostamine. Tehniliste komiteede poolt
vastu vOetud rahvusvaheliste standardite eelndud edastatakse likmesorganisatsioonidele haaletamiseks.

Rahvusvahelise standardina avaldamiseks on vaja vahemalt 75 % haéletanud liikmesorganisatsioonide heakskiitu.

Tahelepanu juhitakse asjaolule, et mdned kaesoleva dokumendi osad vdivad olla patendiga kaitstud. ISO ei vastuta
selliste patendidiguste tuvastamise eest.

ISO 21069-1 koostas tehniline komitee ISO/TC 22, Maanteesbidukid, allkomitee SC 2, Pidurisiisteemid ja -
seadmed.

ISO 21069 koosneb jargmistest osadest, mille Gldpealkiri on ,Maanteesbidukid — Rullpiduritestiga pidurisiisteemide
katsetamine soéidukitel, mille lubatud tdismass on (lile 3,5 t’:

— 1. osa: Pneumaatilised pidurisiisteemid

Hldraulilised ja hudraulilised pidurisisteemid on tulevaste osade 2 ja 3 teemaks.
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Sissejuhatus

Kaesolev ECE maarus nr 13 hdlmab ainult méningaid kasutusel olevate séidukite perioodilise tehnilise Ulevaatuse
aspekte. Maaruse 13 punkti 5.1.4 noéuete tditmiseks on ISO 21069 koostatud kasutusel olevate sdidukite
pidurdusvdime perioodilise médtmise hdlmamiseks.
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RAHVUSVAHELINE 1ISO 21069-1:2004(E)
STANDARD.

Maanteesoidukid — Maksimaalse lubatud taismassiga lle 3,5 t
soidukite pidurisusteemide katsetamine rullpidurite
katseseadmel

1. osa:
Pneumaatilised pidurististeemid

1 Kohaldamisala

Kaesolevas osas ISO 21069 on satestatud rullpiduritest, millega maaratakse kindlaks maanteesdidukite
pidurdustéhusus, mille lubatud tdismass (kood 1ISO-MOS8) on ISO 1176 maaratluse kohaselt tle 3,5 t ja mis
kuuluvad kategooriatesse M2, M3, N2, N3, O3 ja O4, mis on maaratletud UNECE R.E.3 standardis ja mis on
varustatud taisvoimsusega O&hkpidurisisteemidega (pneumaatilised pidurisiisteemid). Standard kehtib ka
elektrooniliste piduristiisteemide (EBS) kohta ja selle eesmark on tagada erinevate testijate vorreldavad
mddtmistulemused, mis vdimaldavad usaldusvaarselt hinnata pidurisisteemide tdhusust kdikjal, kus tehakse
rullpiduritesti.

2 Normatiivsed viited

Jargmised viidatud dokumendid on k&esoleva dokumendi kohaldamiseks hadavajalikud. Kuupaevaga viidete puhul
kehtib ainult viidatud valjaanne. Kuupaevata viidete puhul kehtib viidatud dokumendi viimane valjaanne (sh koéik
muudatused).

ISO 611, Maanteesbidukid — Mootorsdidukite ja nende haagiste pidurdamine — Sénavara

ISO 1176, Maanteesbidukid — Massid — Sénavara ja koodid

ISO 3833, Maanteesbidukid — Tlitibid — Terminid ja mbisted

ECE maarus nr 13:1996, Uhtsed sétted kategooriate M, N ja O séidukite heakskiitmise kohta pidurite osas,
sisaldades 09. muudatuste seeria taiendusi 1-5

UNECE V) R.E.3:1997, konsolideeritud resolutsioon séidukite ehituse kohta

3 Moisted ja maaratiused ()

Kaesolevas dokumendis kasutatakse I1ISO 611, ISO 1176, ISO 3833 ja jargmistes standardites esitatud termineid ja
mdisteid.

31

pidurdusjoéud

joud rehvi ja poorleva rulli vahel, mis tekib rehvi imbermdddu suunas pidurdamisel ja mis vastandub rulli piduritestri
poolt sellel liidesel tekitatud joule, et pohjustada ratta p6orlemist.

1) Uhinenud Rahvaste Organisatsiooni Euroopa Majanduskomisjon.
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3.2
viitepidurdusjoud
Uhe telje pidurdusjéud, mis tekitatakse rehvi imberm&6dul rullpiduritestil, suhteline piduriaktori réhku

MARKUS 1 Etalonpidurdusjéud on tootja poolt tehnilise (ilevaatuse eesmérgil kindlaks méaaratud sdiduki pidurite jdudlus ja
deklareeritud tadbikinnituse ajal.

MARKUS 2 See teave esitatakse tabelina voi graafikuna, alustades piduriaktuaatori réhust 100 kPa (1 bar) ja suurendades
seda kuni 100 kPa kaupa kuni réhuni, mis vastab tiilibi O koormustingimustele iga telje puhul.

3.3
pidurdusjou tasakaalustamatus
pidurdusjdudude erinevus, méoddetuna sditvate ratastega, telje pidurite vahel

MARKUS  Seda valjendatakse protsendina suuremast joust.

34

pidurdusjéu kéikumine

erinevus pidurdusjou maksimaalse ja minimaalse vaartuse vahel, méddetuna Uhe ratta pddrde jooksul konstantse
rakendamisjouga.

MARKUS  See viljendatakse protsendina keskmisest pidurdusjéust.

35
rullpidurite tester
modteseade, mis koosneb kahest paari mootoriga rullist ja mida kasutatakse sdiduki pidurdusvdime hindamiseks

MARKUS Hindamine toimub, mddtes pidurdusjdudu rehvide ja veorullide vahel iga ratta/kaksikratta puhul kas samaaegselt voi
eraldi, samal ajal kui sdiduki telje rattad veavad ja toetavad rullid.

4 Sumbolid
Siimbol Tihendus Uhik
FBi Ekstrapoleeritud pidurdusjéud piduriaktuaatori rohul pajag; N
JFg; | Kdigi telgede Fg; summa N
FHi Pidurdusjoud telje i rehvide Umberm&ddul pidurite aktuaatori réhul pap; N
F; Pidurdusjoud telje irehvide tmberm&odul N
FLi Pidurdusjoud telje i rehvide Umberm&dodul pidurite aktuaatori réhul pay; N
Fu Teepinna normaalne staatiline reaktsioon kdikidele mootorséiduki ratastele voi Fyy N
vastab F;
FMmax | Maksimaalne lubatud Fy N
Fr Teepinna normaalne staatiline reaktsioon kdéikidele Uksiku haagissdiduki ratastele kokku N
FRmax | Taielikult koormatud haagisséiduki maksimaalne lubatud normaalne staatiline reaktsioon. N
pdi Piduriaktuaatori rohk teljel i kPa @
PpAHi Kdrge rakendatav piduriaktuaatori réhk teljel i kPa @
pAladi | Minimaalne piduriaktuaatori réhk koormatud sdiduki teljel i (ekstrapoleerimise eesmargil) kPa @
pALi | Madal piduriaktuaatori rohk teljel i kPa @
z Pidurduskiirus —
zMlad | Koormatud mootorséiduki pidurduskiirus —
zRlad | Koormatud haagissoéiduki pidurduskiirus —
MARKUS 1  Kbik mddtmised tehakse sdiduki seisva asendi juures.
MARKUS 2  Indeks i téhistab telgede numbreid 1, 2, 3, ... n.
@ 1kPa=0,01bar; 1 bar=0,1 MPa =195 pa; 1 MPa = 1 N'mm2,
2 © 1SO 2004 — Kdik digused
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5 Katsetingimused ja hindamised

5.1 Uldine
Rullpidurite testijate omadused on maaratletud lisas A.

Pidurislsteemide tdhususe test tuleb Iabi viia jargmiste nduete alusel
— Oiguslikud néuded,
— soiduki tootja andmed ja

— rullpidurite testeri kasutusjuhend.

5.2 Soéiduki ja rullpiduri i ettevalmistamine

5.21 Rullid ja rehvid peavad olema puhtad.
5.2.2 Rehvide rohk peab olema reguleeritud vastavalt sdiduki tootja soovitustele.
5.2.3 Rullide to6tamata olekus voib staatilise teliekoormuse mddtmiseks kasutada lisaseadmeid.

5.24 Ametliku soiduki Ulevaatuse eesmargil tuleb pidurite katsetamine labi viia tehniliste teenistuste poolt
sertifitseeritud rullpidurite testijaga. Soiduki andmed ja m6odetud vaartused tuleb registreerida rataste poorlemisel
edasi.

5.2.5 Pisiva mitme teljega veoslisteeme tuleb hinnata spetsiaalsetel rullpidurite testijatel, mis on varustatud
selliste slisteemide telgede testimiseks vajalike funktsioonidega.

5.3 Katsetuse andmete arvutamine ja hindamine

5.3.1 Pidurdustohususe arvutamine

Salvestatud pidurdusjou mootmisi kasutatakse soiduki pidurduskiiruse arvutamiseks, vottes arvesse soiduki
parameetreid ja maksimaalset lubatud koormust.

Pidurdustesti voib teha taislaadungiga vdi kerge laadungiga madalamal rakendusréhul, eeldades, et pidurdusjéud
suurenevad prognoositavalt réhu suurenemisel.

Aktuaatori réhk ja pidurdusjoud maaratakse kindlaks samaaegselt ja reaalajas.

Pidurdusjou ekstrapoleerimist véib kasutada koormatud pidurduskiiruse ennustamiseks. Seda voib teha, jargides
Uhte punktis 5.3.3 esitatud ekstrapoleerimismeetoditest.

Kdige usaldusvaarsem viis pidurdusjoudude mddtmiseks on sdiduki taielikult koormatud seisundis. Kui see ei ole
praktiline, vdib koormatud seisundi prognoosi teha mitmepunktilise, kahepunktilise vdi Uhepunktilise
mootmismeetodi abil. Sellistel juhtudel tuleb arvesse votta jargmisi olulisi eeltingimusi.

— Vahemalt 30 % piduriaktori kavandatud réhust tuleb saavutada sobiva koormuse, telje omakaalu v6i koormuse
simulatsiooni abil.

— M@ootepunktid (esimene punkt alguses ja 16pp-punkt) peaksid olema Uksteisest vdimalikult kaugel
(mitmepunktiline ja kahepunktiline meetod), et tagada graafiku funktsiooni (réhk vs. joud) dige kalle.

— Kui Uks neist meetoditest ei ole rakendatav, on lubatud kasutada Uhepunktimeetodit jargmise taiendava
eeltingimusega: alguspunkt, mis on fikseeritud 40 kPa juures, ei tohi kdrgemate vaartuste suunas korvale
kalduda, kuna see eeldaks veaallika suurenemist; see alguspunkt tuleb enne mddtmist kontrollida.

Kui asjaomastes riiklikes nduetes on nii ette nahtud, voib veeretakistust vastavalt kasitleda.

© ISO 2004 — Koik digused 3
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5.3.2 Pidurdusjou véi pidurduskiiruse maaramine
Pidurdusjéud vdi alternatiivselt pidurduskiirus (maksimaalne pidurdusjdud/vertikaalne rattakoormus) tuleb maarata
— iga ratta puhul eraldi voi

— iga telje puhul eraldi.
5.3.3 Maaramise meetodid

5.3.31 Vordluspidurdusjéudude meetod

Mdddetud pidurdusjéud ja vastavad aktuaatori rohud vorreldakse hindamise eesmargil vordluspidurdusjdududega.

5.3.3.2 Koormatud mootmise meetod

Pidurduskiirust maaratakse otseselt, mo&otes soiduki pidurdusjdbudu koormatud seisundis. Koormatud
pidurduskiiruse arvutamiseks ei ole vaja ekstrapoleerimist, see saadakse lihtsalt jargmiste valemite abil:

Y

FM max

M
lad

mootorsdiduki puhul;

DY

F Rmax

z
R lad

pukseeritava sdiduki puhul.

5.3.3.3 Uhepunktiline méétmismeetod

See on ekstrapoleerimismeetod, mis nduab ainult Ghe pidurdusjou modtmist iga ratta/telje kohta. Katse tuleb labi
viia suurima saavutatava pidurdusjduga ja vastava piduriaktuaatori rdhuga, mis on alla rataste lukustumispiiri.

See tekitab suurima pidurdusjou ilma liiga suure rataste libisemiseta rullidel ja rehvide kahjustamiseta.

Iga telje katsetamise ajal peab normaalne teljekoormus vdi sobiv sdiduki koormus vdi koormuse simulatsioon
saavutama vahemalt 30 % piduriaktuaatori kavandatud rohust. See on oluline arvutatud pidurdusjou
usaldusvaarsuse tagamiseks. Méned riiklikud nduded véivad néuda suurema protsendi saavutamist. Uhepunktiline
mddtmine on voimalik, kuna algpunkt on standardiseeritud 40 kPa juures ja see eeldab kdigi pidurduslave réhkude
puhul kindlat vaartust. Seejarel ekstrapoleeritakse iga telje moéddetud pidurdusjdud minimaalseks projekteeritud
rohuks pajaq; - SOiduki pidurduskiirus koormaga on antud jargmiste vorranditega

jargmiste valemitega:

“Mied = Ty

max

mootorsdiduki puhul;

4 © I1SO 2004 — Koik digused
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>

FBi FR
max

ZRlad =

pukseeritava sdiduki puhul.

Nendes vorrandites

FBi = Fi Rpi
kus
Roi — PAladi— 40
Pp; —40

5.3.3.4 Kahepunktiline méotmismeetod

Lahtupunkt ei ole standardiseeritud. Pidurdusjoudu moddetakse madala pidurisilindri réhu juures, veidi Ule
piirmaara, kus pidurdusjdudu on vdimalik mdodta. Teine (peamine) modtmine tehakse suurima rakendatava
pidurdusjdu juures, vastava pidurisilindri rohuga, mis on alla rataste lukustumispiirangu. Vt 5.4 b).

Ka siin tuleb méddetud pidurdusjdud iga telje puhul ekstrapoleerida minimaalseks projekteeritud réhuks. Oige
arvutuse saamiseks saavutatakse vahemalt 30 % pidurite projekteeritud réhust telje sobiva koormamise voi
koormuse simulatsiooni abil.

Koormatud pidurdusmaar on esitatud z,q VOi zrj5q abil, kasutades valemeid punktis 5.3.3.3, kus

FBi= FHi t RFi (PA lad i ~ PAHi )

kus

_ _FHi~ FLi
Rpj = ————
PAHi ~ PALi

5.3.3.5  Alternatiivsed mitmepunktilised mdéétmismeetodid ja arvutused

Koormatud pidurdusmaara voib saavutada ka pidurdusjdudude ja aktuaatorirdhkude mitme mddtmise
ekstrapoleerimise teel, kasutades vahimruutude numbrilisi meetodeid.

5.4 itulemuste esitamine
Katseprotokoll peab sisaldama jargmisi andmeid:
a) Uldine teave:

1) so6iduki tootja voi kaubamark;

2) soiduki kategooria;

3) soiduki mudel ja rehvid;

4) sbdiduki identifitseerimisnumber (VIN);

5) telgede arv;

© ISO 2004 — Koik digused 5
kaitstud



Normen-Download-Beuth-MAHA Maschinenbau Haldenwang GmbH & Co. KG-KdNr.4787384-LfNr.4426702001-2009-04-17 12:22

ISO 21069-1:2004(E)

6) teljekonfiguratsioon (mitme teljega kokkupanek, teljepaar);
7) maksimaalne lubatud kogumass;

8) maksimaalne staatiline teliekoormus;

9) tdopidurislisteem.

b) katse
tulemused:

1) moddetud pidurdusjoud kokku;

2) vordluspidurdusjdud voi pidurduskiirus;
3) piduriaktuaatori réhk iga ratta/telje kohta;
4) juhtimistoru réhk;

5) pidurdusjéudude tasakaalustamatus iga telje puhul;
6) pidurdusjéu muutus iga ratta/telje puhul;
7) rullpidurite testeri lilevaade;

8) rullpidurite testeri tootja;

9) mudel;

10) tarkvara versioon;

11) seerianumber.

Katsetulemused loetakse ,edukateks”, kui minimaalne ettendhtud t66pidurdusvéime, mis on satestatud ECE
maaruses nr 13:1996, lisa 4 punktis 2.1.1 mootorsdidukite ja punktis 3.1.2.1 haagiste puhul, on 6igustatult
ennustatav koormatud soiduki puhul minimaalse konstruktsioonilise réhuga (vt ECE maarus nr 13:1996, punkt
5.1.4.5.2.). Rullpidurite katsetamisel on lubatud palju madalam Kkiirus.

6 © I1SO 2004 — Koik digused
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Lisa A
(normatiivne)

Rullpidurite testeri tehnilised néuded

A.1 Tehnilised omadused

A1.1 Vottes aluseks maksimaalse teljekoormuse, mida saab taluda, vdib rullpidurite testereid valmistada mitmes
suuruses, millest suurim on mdéeldud telgedele, mille mass on kuni 13 000 kg. Maksimaalne teljekoormus maarab
maksimaalse pidurdusjbu mobtmise nduded, arvestades taielikult koormatud seisundi testimise voimet.
Maksimaalne pidurdusjdud (F, ), valjendatuna newtonites, igal rullil on antud valemiga

Vorrand (A.1):

1
Froll =Em><gxll (A1)

kus
m  on maksimaalne teljekoormus kilogrammides;
g =10 m-s—2;
u on rehvi ja rulli vaheline kuivhaardumise koefitsient.

A1.2 Rullide 1abimdét peab olema vahemalt 200 mm, valja arvatud maapinnal asuva rullpidurite testeri puhul,
mille rullide 1abimd6t peab olema vahemalt 150 mm.

A1.3 Iga rulli pikkus peab olema vahemalt 900 mm.

A.1.4 Rullide vaheline kaugus peab olema selline, et oleks véimalik testida sdidukeid, mille rehvide |abim&6t on
530 mm kuni 1 300 mm.

A1.5 Etsaavutada lukustuspunkt suurema pidurdusjéu/aktuaatori rohuga testitaval teljel, voib tagumise rulli
Ulemise pinna korgust suurendada 40 mm vdrra, kuid mitte rohkem kui 100 mm esirulli suhtes.

Mitme teljega soiduki (teljepaar) katsetamiseks voib méningaid rulli tdsta. Tagumiste rullide Ulemist pinda ja
soovitavalt ka esirulli Glemist pinda voib tdsta 40 mm, kuid mitte rohkem kui 100 mm (le katsepinna.

A.1.6 Ajamirulli pinnal peab olema kleepuvuskoefitsient vahemalt 0,7 kuival ja 0,5 marjal pinnal, kui katsetatakse
tavaliste kasutatud sdidukirehvidega.

Tohus haarduvus voib kahe rulli eraldumise tottu olla vaiksem kui need vaartused.

A1.7 Katseseade peab olema vdimeline t66tama Uimbritseva 8hu temperatuuril véhemalt + 5 °C kuni + 40 °C
(vdimaluse korral ka alla + 5 °C).

A.1.8 Kuion vaja téotada valjaspool seda vahemikku, tuleb reguleerida kohalikku Gimbritsevat temperatuuri voi
kasutada katseseadet, mis on konstrueeritud ekstreemsemate tingimuste jaoks.

A1.9 paigaldus ja kasutavad rull  pidur testimine seadmed peavad vastama riiklikele
té6ohutuse standarditele. Selliste standardite puudumisel kehtivad vahemalt jargmised néuded.
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Kui katseseade on varustatud automaatse rullide kaivitamise funktsiooniga, peaksid rullid kaivituma alles
parast 3 sekundi voi pikema ajalise viivitusega, kui telg on asetatud rullide katseseadmele.

Rehvide kahjustuste véltimiseks peab olema olemas automaatne katkestusfunktsioon.
Katsetamine peab automaatselt peatuma, kui rehvi ja rulli vahel tuvastatakse lle 27 % + 3 % libisemine.
Rullide ajam peab automaatselt peatuma, kui séiduki telg lahkub rullitestist.

Peab olema olemas ohutusfunktsioon, mis tagab, et mélemad rullipaarid saavad kaivituda ainult siis, kui need
on mdlemad samaaegselt koormatud katsetatava sdiduki ratastega.

Rullikupidurite testijate paigalduskohtades peab olema ohutussisteem.

Kui rullpiduritester on paigaldatud kaevu kohale, peab sellel olema automaatne seiskamisfunktsioon, mis
peatab rullide ajami, kui keegi siseneb kaevu ohtlikku alasse (kogu kaevu pikkus voi vahemalt 2,5 m rullidest
mis tahes suunas).

Hadaseiskamisfunktsioon on kohustuslik, kusjuures seiskamisklahvid peavad asuma strateegilistes kohtades.

Elektrilised/elektroonilised juhtimisseadmed ja lGlekanded peavad olema kaitstud elektromagnetiliste hairete ja
muude hairivate mdjude eest.

Tuleb votta meetmed, et valtida rullimootorite tahtmatut kaivitumist.

A.2 Mootesiisteemid, mooteulatus ja eraldusvoime

Pidurdusjou moodtevahemik ratta kohta peab olema vastavalt valemile A.1. Naited on esitatud tabelis A.1.

Tabel A.1 — Naited pidurdusjoududest

Koormused tonnides

Teljekoormus Kavandatud maksimaalne pidurdusjéud
t N
3 10 500
5 17 500
7 24 500
10 35000
13 45 500

Naidik peab olema tapsusega 100 N v&i parem vahemikus kuni 5 000 N ja 500 N vdi parem (le selle piiri. Naidik
peab olema tavalisest katseseisundist hasti loetav. Kui seade on varustatud analoogskaalaga, peab selle 1abimoot
olema vahemalt 280 mm.

Pidurdusjéu naidik tuleb seada nullile, kui rullidel ei ole séidukit. Sdiduki ratta ja rulli veeretakistust, mis méodetakse
rullidel asuva katsesdidukiga, tuleb naidata jduna, mis on seotud tegeliku mehaanilise nullpunktiga, ning see ei tohi
olla aluseks nullpunkti uue seadistamise jaoks.

Pidurdusjéu moodteslsteeme peab olema vdimalik kalibreerida kogu mddtevahemiku ulatuses, sealhulgas nullnait.
Selleks tuleb anda juhised ja vahendid.
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Tooratta kiirus peaks olema vahemikus 2 km/h kuni 6 km/h rehvi perifeersest kiirusest. Kogu pidurdusjou
mobdtevahemiku jooksul ei tohi rulli kiirus langeda alla 75 % vabakaigu kiirusest.

A.3 Mooteseadmete tiapsus

A.3.1 Pidurdusjoud

Alla 5 000 N peab pidurdusjou mddtmise tapsus olema = 100 N; Gle 5 000 N peab see olema + 2 % mdddetud
vaartusest.

Parema ja vasaku pidurdusjdu mddtmiste vaheline erinevus ei tohi Uletada 2,5 %, kui mdlemale poolele
rakendatakse sama pidurdusjéudu.

A.3.2 Vertikaalne koormus

Alla 10 000 N moddetakse vertikaalset joudu tolerantsiga + 300 N; tle 10 000 N on tolerants £ 3 % md&ddetud
vaartusest.

A.3.3 Surudhu rohk
Piduriaktuaatori ja sisselaskedhu rohku méddetakse kalibreeritud mébteriistadega.

Alla 500 kPa on lubatud halve + 10 kPa; tle 500 kPa on lubatud halve + 2 % mdddetud vaartusest.

A.4 Andmete kogumine
Moddetakse/registreeritakse jargmised parameetrid:

a) iga ratta pidurdusjoud;

b) iga ratta ja rulli veeretakistus;

c) pidurdusjéu muutus iga ratta podrde jooksul;

d) pidurdusjdudude tasakaalustamatus iga telje puhul;
e) piduriaktuaatori(te) réhk(ud);

f)  kontrollida haagiste torude réhku.

MARKUS Seadmete perioodilise kontrolli ja sellega seotud dokumentatsiooni kord on esitatud lisas B. Alternatiivina voib
kasutada asjakohastes riiklikes voi rahvusvahelistes eeskirjades satestatud kontrolli- ja dokumenteerimiskorda.
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Lisa B
(informatiivne)

Seadmete perioodiline kontroll ja selle dokumenteerimine

B.1 Ud

Kontrollkatsed tuleb labi viia rulli pidurite testeri esmakordsel kasutuselevdtul ja seejarel vahemalt iga 2 aasta jarel.

B.2 Visuaalne kontroll

B.2.1 Rulli pinna seisukord

Kontrollige rullide pinda ebatapsuste (lamedad kohad, karedus, kulumine) suhtes, mis vbivad vahendada haardetegurit
vastavalt punktile A.1.6.

B.2.2 Rulli 1abimoot

Kontrollige, et rullide 1abimd6t jaab masina tootja poolt maaratud tolerantside piiresse.

B.2.3 Indikaatorite seisukord

Kontrollige analoog- ja digitaalsete naidikute, ekraanide, lampide, helisignaalide ja helisignaalseadmete seisukorda.

B.2.4 Survejuhtme juhtmestik ja iihendused

Veenduge, et need on kdik heas seisukorras ega kujuta endast ohtu ohutusele.

B.2.5 Rullpidurite katsestendi vundament

Kontrollige rulli pidurite katsestendi kinnitusi ja aluseid ning puhtust.

B.2.6 Liikuvate osade kontroll
B.2.6.1 Kontrollige liikuvate osade vahekaugust.

B.2.6.2 Kontrollige kulumist (ketid, laagrid jne).

B.3 Koigi ohutusseadmete kontrollimine

B.3.1 Kontrollige, kas médterullid tédtavad korrektselt.

B.3.2 Kontrollige automaatse libisemise katkestamise funktsiooni to6tamist.
B.3.3 Kontrollige hadaseiskamise funktsiooni td6tamist.

B.3.4 Kontrollige kaevu ohutusslisteemi korrektset toGtamist.

—

© I1SO 2004 — Koik digused
0 kaitstud



Normen-Download-Beuth-MAHA Maschinenbau Haldenwang GmbH & Co. KG-KdNr.4787384-LfNr.4426702001-2009-04-17 12:22

ISO 21069-1:2004(E)

B.4 Moo6tmise tapsus

B.4.1 Uldine

Kalibreerimine tuleb teostada punktis A.3 maaratud tdpsusastmetega.

B.4.2 Pidurdusjoéud

Kalibreerige pidurdusjou mdodteslisteem uuesti.

B.4.3 Vertikaalne koormus

Kalibreerige vertikaalse jou modtesiisteem uuesti.

B.4.4 Surudhuseade(d)

Kalibreerige 6hurbhu mooétesisteem uuesti.

B.5 Dokumentatsioon

Tuleb valjastada katse- ja kontrollitulemusi sisaldav katseprotokoll, mille allkirjastab katse labiviija.
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