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II

(Muud kui seadusandlikud aktid)

MAARUSED

KOMISJONI MAARUS (EL) 2017/2400,
12. detsember 2017,

millega rakendatakse Euroopa Parlamendi ja ndukogu mdirust (EU) nr 595/2009 seoses
raskeveokite CO, heitkoguste ja kiitusekulu kindlaksmiiramisega ning muudetakse Euroopa
Parlamendi ja ndukogu direktiivi 2007/46/EU ning komisjoni méirust (EL) nr 582/2011

(EMPs kohaldatav tekst)

EUROOPA KOMISJON,
vottes arvesse Euroopa Liidu toimimise lepingut,

vottes arvesse Euroopa Parlamendi ja ndukogu 18. juuni 2009. aasta médrust (EU) nr 595/2009, mis kisitleb
mootorsdidukite ja mootorite tiiibikinnitust seoses raskeveokite heitmetega (Euro VI) ning soéidukite remondi- ja
hooldusteabe kittesaadavust ning millega muudetakse madrust (EU) nr 715/2007 ja direktiivi 2007/46/EU ning
tunnistatakse kehtetuks direktiivid 80/1269/EMU, 2005/55/EU ja 2005/78[EU, (') eriti selle artikli 4 1diget 3 ja artikli 5
16ike 4 punkti e,

vottes arvesse Euroopa Parlamendi ja ndukogu 5. septembri 2007. aasta direktiivi 2007/46/EU, millega kehtestatakse
raamistik mootorsdidukite ja nende haagiste ning selliste sdidukite jaoks mdeldud siisteemide, osade ja eraldi
seadmestike kinnituse kohta (raamdirektiiv), (3 eriti selle artikli 39 1diget 7,

ning arvestades jargmist:

(1)  Madrus (EU) nr 595/2009 on iiks eraldiseisvatest digusaktidest direktiivi 2007/46/EU kohases tiiiibikinnitus-
menetluse raamistikus. Sellega antakse komisjonile volitused vdtta vastu raskeveokite CO, heitkoguste ja
kiitusekuluga seotud meetmeid. Kdesoleva mairuse eesmirk on kehtestada meetmed tdpse teabe saamiseks liidu
turule lastavate uute raskeveokite CO, heitkoguste ja kiitusekulu kohta.

(2)  Direktiivis 2007/46/EU on sitestatud kogu sdiduki tiiiibikinnituseks vajalikud nduded.

(3)  Komisjoni mdairuses (EL) nr 582/2011 (%) on sitestatud raskeveokite titiibikinnituse nduded seoses heitkogustega
ning sdidukite remondi- ja hooldusteabe kittesaadavusega. Uute raskeveokite CO, heitkoguste ja kiitusekulu
kindlaksméddramise meetmed peaksid olema osa konealuse mdairusega kehtestatud tiiiibikinnitussiisteemist.
Eespool nimetatud tiiiibikinnituste saamisel muutub kohustuslikuks luba, mille alusel saab teha sdiduki CO,
heitkoguste ja kiitusekulu kindlaksmairamiseks modelleerimist.

() ELTL188,18.7.2009, Ik 1.

(¥ ELTL263,9.10.2007,1k 1.

(®) Komisjoni 25. mai 2011. aasta madrus (EL) nr 582/2011, millega rakendatakse ja muudetakse Euroopa Parlamendi ja ndukogu méirust
(EU) nr 595/2009 seoses raskeveokite heidetega (Euro VI) ja millega muudetakse Euroopa Parlamendi ja ndukogu direktiivi 2007/46/EU
ljallllisa (ELTL 167, 25.6.2011, 1k 1).
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(11)

(14)

Enim esindatud raskeveokite kategooriate ehk veoautode ja busside heitkogused moodustavad praegu umbes
25 % maanteetranspordi CO, heitkogustest ning suurenevad eelduste kohaselt tulevikus veelgi. Selleks, et
saavutada 2050. aastaks transpordisektori CO, heitkoguste 60 %-lise vihendamise eesmirk, tuleb kehtestada
tulemuslikud raskeveokite heitkoguste vihendamise meetmed.

Seni ei ole liidu digusaktidega kehtestatud iihtset meetodit raskeveokite CO, heitkoguste ja kiitusekulu kindlaks-
madramiseks, mistdttu on voimatu sdidukite tdhusust objektiivselt vorrelda voi kehtestada liidu voi siseriiklikul
tasandil meetmeid, mis soodustaksid energiatShusamate sdidukite kasutuselevdttu. Selle tagajirjel puudub turul
raskeveokite energiatdhususe osas labipaistvus.

Raskeveokite sektor on mitmekesine, markimisvadrselt paljude eri sdidukitiiiipide ja -mudelitega ning suure
kasutajaspetsiifika osakaaluga sektor. Komisjon on analiiiisinud p&hjalikult nende sdidukite CO, heitkoguste ja
kiitusekulu kindlaksmairamiseks olemasolevaid v&imalusi ning jireldanud, et vdhimate kuludega iga toodetud
soiduki kohta kordumatute andmete saamiseks tuleks raskeveokite CO, heitkoguste ja kiitusekulu kindlaksmaa-
ramiseks kasutada modelleerimistarkvara.

Sektori mitmekesisuse arvessevotmiseks tuleks jagada raskeveokid soidukite rithmadesse sarnase telgede
konfiguratsiooni, Sassii konfiguratsiooni ja suurima tehniliselt lubatud tdismassi alusel. Need parameetrid
midratlevad sdiduki otstarbe ja peaksid seega mddrama ka modelleerimisel kasutatava katsetsiiklite komplekti.

Kuna turul puudub tarkvara, mis vastaks raskeveokite CO, heitkoguste ja kiitusekulu hindamiseks vajalikele
nduetele, peaks komisjon tootama vilja spetsiaalse sel otstarbel kasutatava tarkvara.

Konealune tarkvara peaks olema avalikult kittesaadav, avatud lihtekoodiga, allalaaditav ja kasutusvalmis. See
peaks sisaldama modelleerimisvahendit konkreetsete raskeveokite CO, heitkoguste ja kiitusekulu arvutamiseks.
Vahend tuleks luua nii, et see kasutaks sisendina andmeid, mis kajastavad osade, eraldi seadmestike ja stisteemide
omadusi, millel on oluline md&ju raskeveokite CO, heitkogustele ja kiitusekulule — mootor, kiigukast ja
tilekandeseadme lisaosad, teljed, rehvid, aerodiinaamika ja abiseadmed. Samuti peaks tarkvara sisaldama
eeltootlusvahendeid modelleerimisvahendi mootori ja sdiduki Shutakistusega seotud sisendandmete kontrolliks ja
eeltootluseks ning rdsimisvahendit, mida kasutatakse modelleerimisvahendi sisend- ja véljundfailide
kriipteerimiseks.

Realistliku hinnangu vdimaldamiseks peaks modelleerimisvahend olema varustatud mitme funktsiooniga, mis
voimaldab modelleerida eri kandevoimete ja kiitustega sdidukeid konkreetsetes katsetsiiklites, mis médratakse
soidukile olenevalt selle rakendusest.

Maistes, kui tdhtis on tarkvara dige toimimine sdidukite CO, heitkoguste ja kiitusekulu dige kindlaksmairamise
seisukohast ning kaasaskdimine tehnoloogia arenguga, peaks komisjon tarkvara hooldama ning seda vajaduse
korral virskendama.

Soiduki tootjad peaksid tegema modelleerimise enne uue sdiduki registreerimist, miiiiki voi kasutuselevottu liidus.
Samuti tuleks kehtestada sitted lubade kohta seoses sdidukitootjate menetlustega sdidukite CO, heitkoguste ja
kiitusekulu arvutamiseks. Tuiibikinnitusasutused peaksid hindama ja jilgima hoolega andmete kiitlemise ja
rakendamise protsesse, mida sdidukitootjad modelleerimisvahendi abil sdidukite CO, heitkoguste ja kiitusekulu
arvutamisel kasutatavad, et tagada modelleerimise nduetekohasus. Seetdttu tuleks kehtestada sitted, millega
ndutakse sdidukitootjatelt modelleerimisvahendi kasutusloa omandamist.

Modelleerimisvahendi sisendandmetena tuleks kasutada raskeveokite CO, heitkogustele ja kiitusekulule olulist
moju avaldavate osade, eraldi seadmestike ja siisteemide CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omadusi.

Et votta arvesse iiksikute osade, eraldi seadmestike ja siisteemide eripirasid ning et oleks voimalik maarata tapselt
kindlaks nende CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omadused, tuleks kehtestada sitted kdnealuste omaduste
sertifitseerimiseks lahtuvalt katsetamisest.
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(15)  Sertifitseerimise kulude piiramiseks peaks tootjatel olema vdimalik rithmitada sarnase ehitusega ning sarnaste CO,
heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omadustega osi, eraldi seadmestikke ja siisteeme tiiiipkondadesse. Katsetada
tuleks tiiipkonna iiht osa, eraldi seadmestikku vdi stisteemi, millel on seoses CO, heitkoguste ja kiitusekuluga
selle tiiipkonna kodige vahem soodsad omadused, ning selle tulemusi tuleks rakendada kogu tiiiipkonna suhtes.

(16) Katsetamisega seotud kulud voivad eriti osi, eraldi seadmestikke voi siisteeme vidikeses koguses tootvate
ariithingute puhul saada oluliseks takistuseks. Et pakkuda sertifitseerimisele majanduslikult méttekat alternatiivi,
tuleks sitestada teatud osade, eraldi seadmestike ja siisteemide standardviirtused koos vimalusega kasutada neid
katsetamise alusel kindlaks mairatud sertifitseeritud vairtuste asemel. Standardvairtused tuleks siiski sitestada
viisil, mis innustaks osade, eraldi seadmestike ja siisteemide tarnijaid taotlema sertifitseerimist.

(17) Tagamaks, et osade, eraldi seadmestike ja siisteemide tarnijate ning sodidukitootjate deklareeritavad CO,
heitkoguste ja kiitusekuluga seotud tulemused oleksid diged, tuleks kehtestada sitted modelleerimisvahendi
kasutamise ning asjaomaste osade, eraldi seadmestike ja siisteemide CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud
omaduste kontrollimiseks ja nduetelevastavuse tagamiseks.

(18) Tagamaks riigisisestele ametiasutustele ja toostusharu ettevdtjatele piisavalt ettevalmistusaega, tuleks rakendada
uute sdidukite CO, heitkoguste ja kiitusekulu kindlaksmadramise ja deklareerimise kohustust eri sdidukirithmade
puhul jark-jdrgult, alustades sdidukitest, mille CO, heitkogused on raskeveokite sektoris suurimad.

(19) Kéesoleva mairuse sitted moodustavad osa direktiiviga 2007/46/EU kehtestatud raamistikust ning tdiendavad
médruse (EL) nr 582/2011 tadbikinnitust kisitlevaid sitteid seoses heitkoguste ning sdiduki remondi- ja
hooldusteabega. Uheselt mdistetava suhte loomiseks kdnealuste sitete ning kiesoleva méiruse vahel tuleks muuta
vastavalt ka direktiivi 2007/46/EU ja méérust (EL) nr 582/2011.

(20)  Kdaesolevas mairuses sitestatud meetmed on kooskdlas mootorsdidukite tehnilise komitee arvamusega,

ON VASTU VOTNUD KAESOLEVA MAARUSE:
1. PEATUKK

ULDSATTED
Artikkel 1
Sisu

Kéesolev madrus tiiendab médrusega (EL) nr 582/2011 sitestatud mootorsdidukite ja mootorite tiiiibikinnituse digusraa-
mistikku seoses heitkoguste ning sdiduki remondi- ja hooldusteabega, sitestades eeskirjad modelleerimisvahendi
kasutuslubade viljastamiseks eesmdrgiga mdarata kindlaks uute liidus miiidavate, registreeritavate voi kasutusele
vOetavate sdidukite CO, heitkogused ja kiitusekulu ning konealuse modelleerimisvahendi kasutamiseks ja selliselt
kindlaks méédratud CO, heitkoguste ja kiitusekulu véddrtuste deklareerimiseks.

Artikkel 2

Reguleerimisala

1. Vbttes arvesse artikli 4 teist 1diku, kohaldatakse kiesolevat maarust direktiivi 2007/46/EU 1I lisas madratletud N2-
kategooria sdidukite suhtes, mille suurim tehniliselt lubatud tdismass iiletab 7 500 kg, ning koigi kdnealuses lisas
midratletud N3-kategooria sdidukite suhtes.

2. Loikes 1 osutatud sdidukite mitmeastmeliste tiiiibikinnituste puhul kohaldatakse kiesolevat mdirust ainult
baassdidukite suhtes, mis on varustatud vihemalt Sassii, mootori, jouiilekande, telgede ja rehvidega.

3. Kéesolevat méirust ei kohaldata maastikusdidukite, eriotstarbeliste sdidukite ja eriotstarbeliste maastikusdidukite
suhtes, mis on médratletud vastavalt direktiivi 2007/46/EU II lisa A osa punktides 2.1, 2.2 ja 2.3.
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Artikkel 3

Maisted

Kéesolevas miiruses kasutatakse jargmisi mdisteid:

1) ,CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omadused“ — osa, eraldi seadmestiku voi siisteemi kohta tuletatud
spetsiifilised omadused, mis méddravad selle moju sdiduki CO, heitkogustele ja kiitusekulule;

N
—

,sisendandmed“ — andmed osa, eraldi seadmestiku vdi siisteemi CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste
kohta, mida modelleerimisvahend kasutab sdiduki CO, heitkoguste ja kiitusekulu kindlaksmairamiseks;

N
~

,sisendteave — sdiduki omadustega seotud teave, mida modelleerimisvahend kasutab sdiduki CO, heitkoguste ja
kiitusekulu kindlaksmadramiseks ja mis ei kuulu sisendandmete hulka;

4) ,tootja“ — isik voi asutus, kes vastutab tutibikinnitusasutuse ees kdigi sertifitseerimisprotsessi aspektide eest ning
osade, eraldi seadmestike ja siisteemide CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste nduetele vastavuse
tagamise eest. See isik vOi asutus ei tarvitse olla otseselt seotud sertifitseerimisele kuuluva osa, eraldi seadmestiku
voi siisteemi valmistamise koigi etappidega;

U1
~

yvolitatud iksus“ — riiklik ametiasutus, mida lilkmesrilk on volitanud ndudma tootjatelt ja sdidukitootjatelt
asjakohast teavet vastavalt konkreetse osa, konkreetse eraldi seadmestiku voi konkreetse siisteemi CO, heitkoguste ja
kiitusekuluga seotud omaduste voi uute sdidukite CO, heitkoguste ja kiitusekulu kohta;

=)
=

,jouiilekanne* — seade, mis koosneb vihemalt kahest vahetatavast kdigust, mis muudavad ettendhtud suhete piires
poordemomenti ja kiirust;

7) .poordemomendi muundur® — hiidrodiinaamiline kiivitusosa kas jadatoitevooga iilekandeseadme voi jouiilekande
eraldi osana, mis kohandab kiirust mootori ja rooli vahel ning muudab po6rdemomendi kordajat;

8) ,muu poordemomenti ilekandev osa“ — ilekandeseadme kiilge kinnitatud poorlev osa, mis tekitab kadu
poordemomendis olenevalt oma poordekiirusest;

=)
~

yulekandeseadme lisaosa“ — ilekandeseadme poorlev osa, mis kannab joudu ile vdi jaotab seda teistele
tilekandeseadme osadele ning tekitab kadu poordemomendis olenevalt oma poordekiirusest;

10

~

Jtelg® — poorleva ratta voi kdigu keskne voll sdiduki vedava teljena;

11

~

,Ohutakistus“ — sdiduki  konfiguratsiooni omadus seoses sdidukile GShuvooluga vastassuunas mojuva
aerodiinaamilise jouga, mis midratakse kindlaks takistuskoefitsiendi ning ristldike pindala korrutisena kiilgtuule
puudumise tingimustes;

12

—

,abiseadmed“ — sdiduki osad, sealhulgas mootoriventilaator, roolisiisteem, elektrisiisteem, pneumaatiline siisteem ja
dhu konditsioneerimise siisteem, mille CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omadused on madratletud IX lisas;

13

~

yosatiiiipkond, ,eraldi seadmestike tiiiipkond* vdi ,siisteemitiiiipkond“ — tootja koostatud osade, eraldi seadmestike
voi siisteemide rithm, millel on oma ehituse tottu sarnased CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omadused;

14

=

Lalgosa“, ,algne eraldi seadmestik®, ,algsiisteem“ — vastavalt osade, eraldi seadmestike v&i siisteemitiiipkonnast
sellisel moel valitud osa, eraldi seadmestik voi siisteem, mille CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omadused on
selle osade, eraldi seadmestike voi siisteemitiiiipkonna halvimad.
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Artikkel 4
Soidukirithmad
Kiesoleva miiruse kohaldamisel on mootorsdidukid klassifitseeritud sdidukirithmadesse vastavalt I lisa tabelile 1.

Artikleid 5 kuni 22 ei kohaldata sdidukirithmadesse 0, 6, 7, 8, 13, 14, 15 ja 17 kuuluvate mootorsdidukite suhtes.

Artikkel 5
Elektroonilised vahendid

1.  Komisjon teeb tasuta allalaaditava ja kasutusvalmis tarkvara kujul kittesaadavaks jirgmised elektroonilised
vahendid:

a) modelleerimisvahend;
b) eeltootlusvahendid;
¢) rdsimisvahend.

Komisjon hooldab elektroonilisi vahendeid ja pakub neile modifikatsioone ja virskendusi.

2. Komisjon teeb 1dikes 1 osutatud elektroonilised vahendid kittesaadavaks avalikult kittesaadava elektroonilise
leviplatvormi kaudu.

3. Modelleerimisvahendit kasutatakse uute sdidukite CO, heitkoguste ja kiitusekulu kindlaksmadramiseks. See
disainitakse to6tama III lisas sitestatud sisendteabe ja artikli 12 1ikes 1 osutatud sisendandmete alusel.

4. Eeltootlusvahendeid kasutatakse katsetulemuste kontrollimiseks ja kompileerimiseks ning lisaarvutuste tegemiseks
seoses teatud osade, eraldi seadmestike voi siisteemide CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omadustega ning nende
teisendamiseks modelleerimisvahendi kasutatavasse vormingusse. Eeltootlusvahendeid kasutab tootja pirast V lisa
punktis 4 osutatud katsete tegemist mootorite puhul ja VIII lisa punktis 3 osutatud katsete tegemist Shutakistuse puhul.

5. Risimisvahendeid kasutatakse ithemottelise seose kehtestamiseks osa, eraldi seadmestiku voi siisteemi sertifit-
seeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste ning tema sertifitseerimisdokumendi vahel ja themdttelise
seose kehtestamiseks sdiduki ja tema tootja arvepidamisfaili vahel, millele osutatakse IV lisa punktis 1.

2. PEATUKK

LUBA MODELLEERIMISVAHENDI KASUTAMISEKS TUUBIKINNITUSE OTSTARBEL SEOSES HEITKOGUSTE
NING SOIDUKI REMONDI- JA HOOLDUSTEABEGA

Artikkel 6

Loa taotlemine modelleerimisvahendi kasutamiseks uute sdidukite CO, heitkoguste ja kiitusekulu
kindlaksmairamiseks

1. Soidukitootja esitab tiitibikinnitusasutusele taotluse loa saamiseks artikli 5 16ikes 3 osutatud modelleerimisvahendi
kasutamiseks iihte voi mitmesse sdidukirithma kuuluvate uute sdidukite CO, heitkoguste ja kiitusekulu kindlaksmaa-
ramiseks (edaspidi ,luba®).

2. Loataotlus koostatakse I lisa 1. liites sdtestatud ndidise kohase teabedokumendina.

3. Loataotlusele lisatakse piisav II lisa punktis 1 sitestatud kirjeldus tootja kehtestatud protsessidest CO, heitkoguste
ja kiitusekulu kindlaksméddramiseks seoses kdigi asjaomaste sdidukiriihmadega.
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Samuti lisab tiitibikinnitusasutus taotlusele hindamisaruande, mis on koostatud pirast II lisa punkti 2 kohast hindamist.

4. Soidukitootja esitab 1digete 2 ja 3 kohaselt koostatud loataotluse tiiiibikinnitusasutusele hiljemalt koos mairuse
(EL) nr 582/2011 artikli 7 kohase taotlusega EU tiiiibikinnituse saamiseks heakskiidetud mootorisiisteemiga sdidukile
seoses heitkoguste ning sodiduki remondi- ja hooldusteabe kittesaadavusega voi konealuse miiruse artikli 9 kohase
taotlusega sdiduki EU tiiiibikinnituse saamiseks seoses heitkoguste ning sdiduki remondi- ja hooldusteabe kittesaa-
davusega. Loataotlus peab kisitlema sdidukirithma, mis hélmab EU tiiiibikinnituse taotluses ksitletavat sdidukitiiiipi.

Artikkel 7

Loa andmisel kohaldatavad haldussitted

1. Tuadbikinnitusasutus annab loa juhul, kui tootja esitab artikli 6 kohase taotluse ja tdendab, et II lisas sdtestatud
nduded on asjaomaste sdidukirithmade puhul tiidetud.

Kui II lisas sitestatud nduded on tdidetud ainult mdne loataotluses nimetatud sdidukirithma puhul, antakse luba ainult
seoses nende sdidukirithmadega.

2. Luba viljastatakse II lisa 2. liites esitatud naidise alusel.

Artikkel 8

Hilisemad muudatused sdidukite CO, heitkoguste ja kiitusekulu kindlaksmiiramiseks kasutatavates
menetlustes

1. Luba laiendatakse teistele sdidukirithmadele peale nende, millele on antud artikli 7 1dikes 1 osutatud luba, kui
soidukitootja tdendab, et loaga hdolmatud sdidukiriihmade CO, heitkoguste ja kiitusekulu kindlaksmidramiseks
kehtestatud menetlused vastavad téielikult II lisa nduetele ka teiste sdidukirithmade puhul.

2. Saidukitootja taotleb loa laiendamist kooskdlas artikli 6 18igetega 1, 2 ja 3.

3. Pdrast loa saamist teatab sdidukitootja tutibikinnitusasutusele viivitamatult kdigist muudatustest loaga hdlmatud
soidukirthmade CO, heitkoguste ja kiitusekulu kindlaksmédaramiseks kehtestatud menetlustes, mis vdivad mdjutada
nende menetluste tdpsust, usaldusvairsust ja stabiilsust.

4. Loikes 3 osutatud teatise saamisel teatab tiitibikinnitusasutus sdidukitootjale, kas muudatustest mdjutatud
menetlused on antud loaga jitkuvalt holmatud, kas luba tuleb kooskdlas 1igetega 1 ja 2 laiendada voi kas tuleks
taotleda uut luba, jargides artiklit 6.

5. Kui luba muudatusi ei hdlma, taotleb tootja ithe kuu jooksul I6ikes 4 osutatud teabe saamisest loa laiendamist voi
uut luba. Kui tootja ei taotle nimetatud tihtaja jooksul loa laiendamist voi uut luba voi kui taotlus likatakse tagasi, luba
tithistatakse.

3. PEATUKK

MODELLEERIMISVAHENDI KASUTAMINE CO, HEITKOGUSTE JA KUTUSEKULU KINDLAKSMAA-
RAMISEKS UUTE SOIDUKITE REGISTREERIMISEL, MUUGIL JA KASUTUSELEVOTUL

Artikkel 9
Uute sdidukite CO, heitkoguste ja kiitusekulu kindlaksmiiramise ja deklareerimise kohustus

1.  Soidukitootja mairab iga liidus miiiidava, registreeritava vdi kasutusele vdetava uue sdiduki CO, heitkogused ja
kiitusekulu kindlaks artikli 5 16ikes 3 osutatud modelleerimisvahendi uusima kittesaadava versiooniga.
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Soidukitootja voib kasutada modelleerimisvahendit kdesoleva artikli kohaldamisel ainult juhul, kui tal on artikli 7
kohaselt asjaomase soidukirithma jaoks antud voi artikli 8 16ike 1 kohaselt asjaomasele sdidukirithmale laiendatud luba.

2. Soidukitootja kannab 16ike 1 esimese 16igu kohaselt tehtud modelleerimise tulemused IV lisa I osas antud néidise
alusel koostatud tootja arvepidamisfaili.

Peale artikli 21 1dike 3 teises 16igus ning artikli 23 16ikes 6 osutatud juhtudel on igasuguste hilisemate muudatuste
tegemine tootja arvepidamisfailis keelatud.

3. Tootja koostab tootja arvepidamisfailist kriiptograafilise rasi, kasutades artikli 5 16ikes 5 osutatud rasimisvahendit.

4. Igal registreeritaval, miitidaval voi kasutusele voetaval sdidukil peab olema kaasas kliendi teabefail, mille tootja on
koostanud IV lisa II osas antud niidise kohaselt.

Iga kliendi teabefail peab sisaldama I6ikes 3 osutatud tootja arvepidamisfaili kriiptograafilise risi jiljendit.

5. Igal registreeritaval, miiiidaval voi kasutusele vdetaval sdidukil peab olema kaasas vastavussertifikaat, mis sisaldab
1dikes 3 osutatud tootja arvepidamisfaili kriiptograafilise rasi jaljendit.

Esimest 16iku ei kohaldata direktiivi 2007/46/EU artikli 24 kohaselt tiiiibikinnituse saanud sdidukite puhul.

Artikkel 10
Elektrooniliste vahendite muudatused, virskendused ja torked

1. Modelleerimisvahendi muutmise vdi virskendamise korral peab sdidukitootja hakkama kasutama muudetud voi
virskendatud modelleerimisvahendit hiljemalt kolme kuu jooksul pirast muudatuste voi virskenduste kittesaadavaks
tegemist spetsiaalsel elektroonilisel leviplatvormil.

2. Kui uute sdidukite CO, heitkoguseid ja kiitusekulu ei saa artikli 9 16ike 1 kohaselt kindlaks mairata modelleeri-
misvahendi torke tottu, teatab sdidukitootja sellest spetsiaalse elektroonilise leviplatvormi kaudu viivitamatult
komisjonile.

3. Kui uute sdidukite CO, heitkoguseid ja kiitusekulu ei saa artikli 9 1dike 1 kohaselt kindlaks médrata modelleeri-
misvahendi tdrke tottu, teeb sdidukitootja nende sdidukite modelleerimise hiljemalt seitsme kalendripdeva jooksul parast
punktis 1 osutatud kuupieva. Selle ajani on artiklist 9 tulenevad kohustused nende sdidukite osas, mille puhul
kiitusekulu ja CO, heitkoguste kindlaksmédramine on voimatu, peatatud.

Artikkel 11

Modelleerimisvahendi sisendite ja viljundteabe juurdepiisetavus

1. Tootja sdilitab tootja arvepidamisfaili koos sertifikaatidega osade, siisteemide ja eraldi seadmestike CO, heitkoguste
ja kiitusekuluga seotud omaduste kohta vihemalt 20 aasta jooksul pérast sdiduki tootmist ning see peab olema tiiiibikin-
nitusasutuse ja komisjoni jaoks ndudmisel kittesaadav.

2. Tootja esitab tootja arvepidamisfaili litkmesriigi volitatud iiksuse vdi komisjoni ndudmisel 15 toopideva jooksul.

3. Liikmesriigi volitatud tiksuse vdi komisjoni ndudmisel esitab tiitibikinnitusasutus, mis on andnud artikli 7 kohase
loa voi sertifitseerinud osa, eraldi seadmestiku voi siisteemi CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omadused artikli 17
kohaselt, 15 toopdeva jooksul vastavalt artikli 6 16ikes 2 voi artikli 16 16ikes 2 esitatud teabedokumendi.
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4. PEATUKK

OSADE, ERALDI SEADMESTIKE JA SUSTEEMIDE CO, HEITKOGUSTE JA KUTUSEKULUGA SEOTUD
OMADUSED

Artikkel 12

CO, heitkoguste ja kiitusekulu kindlaksmiiramise seisukohast olulised osad, eraldi seadmestikud ja
siisteemid

1. Artikli 5 Idikes 3 osutatud modelleerimisvahendi sisendandmed sisaldavad teavet alljargnevate osade, eraldi
seadmestike ja siisteemide CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste kohta:

a) mootorid;

b) jouiilekanded;

¢) poordemomendi muundurid;

d) muud pé6rdemomenti muundavad osad;

e) iilekandeseadme lisaosad;

f) teljed;

g) kere voi haagise dhutakistus;

h) abiseadmed;

i) rehvid.

2. Loike 1 punktides b, g ja i osutatud osade, eraldi seadmestike ja siisteemide CO, heitkoguste ja kiitusekuluga
seotud omadused pohinevad kas iga osatiiiipkonna, eraldi seadmestike tiitipkonna voi siisteemitiitipkonna kohta artikli

14 kohaselt kindlaks mairatud ja artikli 17 kohaselt sertifitseeritud vaartustel (,sertifitseeritud vaartused) voi sertifit-
seeritud vairtuste puudumise korral artikli 13 kohaselt kindlaks médratud standardvidartustel.

3. Mootorite CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omadused pohinevad iga mootoritiiiipkonna kohta artikli 14
kohaselt kindlaks maaratud ja artikli 17 kohaselt sertifitseeritud vdartustel.

4. Abiseadmete CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omadused pohinevad artikli 13 kohaselt kindlaks mairatud
standardvaartustel.

5. Artikli 2 Idikes 2 osutatud baassdiduki puhul pohinevad 16ike 1 punktides g ja h osutatud osade, eraldi
seadmestike ja siisteemide CO, ja kiitusekuluga seotud omadused, mida ei saa baassoidukil kindlaks médrata, standard-
vadrtustel. Punktis h osutatud osade, eraldi seadmestike ja stisteemide puhul valib séiduki tootja suurimate jou kadudega
tehnoloogia.
Artikkel 13

Standardviirtused
1.  Jouiilekande standardviirtused maaratakse kindlaks vastavalt VI lisa 8. liitele.
2. Poo6rdemomendi muundurite standardvidrtused méiratakse kindlaks vastavalt VI lisa 9. liitele.
3. Muude poordemomenti iilekandvate osade standardvairtused méddratakse kindlaks vastavalt VI lisa 10. liitele.

4.  Ulekandeseadme lisaosade standardviirtused midratakse kindlaks vastavalt VI lisa 11. liitele.

5.  Telgede standardvédrtused méiratakse kindlaks vastavalt VII lisa 3. liitele.
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6.  Kere voi haagise 6hutakistuse standardvairtused mairatakse kindlaks vastavalt VIII lisa 7. liitele.
7. Abiseadmete standardvidirtused mairatakse kindlaks vastavalt IX lisale.
8.  Rehvide standardviirtus on rehvide puhul see, mis on sitestatud Euroopa Parlamendi ja ndukogu miiruse (EU)
nr 661/2009 (") I lisa B osa tabelis 2 C3 rehvide kohta.
Artikkel 14
Sertifitseeritud viirtused

1. Soiduki tootja vdib kasutada ldigete 2 kuni 9 kohaselt kindlaks mairatud vaartuseid modelleerimisvahendi
sisendandmetena, kui need on artikli 17 kohaselt sertifitseeritud.

2. Mootorite sertifitseeritud vddrtused méidratakse kindlaks vastavalt V lisa punktile 4.
3. Jouilekannete sertifitseeritud vadrtused maaratakse kindlaks vastavalt VI lisa punktile 3.
4. Poordemomendi muundurite sertifitseeritud vaartused méadratakse kindlaks vastavalt VI lisa punktile 4.

5. Muude podrdemomenti iilekandvate osade sertifitseeritud vadrtused mdaratakse kindlaks vastavalt VI lisa
punktile 5.

6.  Ulekandeseadme lisaosade sertifitseeritud védrtused madratakse kindlaks vastavalt VI lisa punktile 6.
7. Telgede sertifitseeritud vairtused mairatakse kindlaks vastavalt VII lisa punktile 4.
8. Kere voi haagise 6hutakistuse sertifitseeritud véirtused mairatakse kindlaks vastavalt VIII lisa punktile 3.

9.  Rehvide sertifitseeritud vdirtused maaratakse kindlaks vastavalt X lisale.

Artikkel 15

Osade, eraldi tehniliste seadmestike ja siisteemitiiiipkonna mdiste sertifitseeritud véirtuste
kasutamisel

1. Kui loigetes 3-6 ei ole sitestatud teisiti, on algosa, algse eraldi seadmestiku vdi algsiisteemi puhul kindlaks
médratud  sertifitseeritud vairtused lisakatsetamiseta kehtivad koigi tuiipkonna litkmete puhul ldhtuvalt tiiipkonna
médratlusest, mis on sitestatud alljargnevalt:

— jouiilekannete, poordemomendi muundurite, muude poordemomenti iilekandvate osade ja iilekandeseadme lisaosade
tiiiipkonna maiste VI lisa 6. liites;

— teljetiiiipkonna mdiste VII lisa 4. liites;
— tiliipkonna mdiste Shutakistuse kindlaksmédramiseks VIII lisa 5. liites.

2. Ima et see piiraks 16ike 1 kohaldamist, tuletatakse mootorite puhul kdigi V lisa 3. liites sdtestatud tiiiipkonna
mdiste kohaselt koostatud tiitipkonna litkmete sertifitseeritud vaartused kooskdlas V lisa punktidega 4, 5 ja 6.

Rehvide puhul koosneb tiiipkond ainult ithest rehvitiitibist.

3. Algosa, algse eraldi seadmestiku voi algsiisteemi CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omadused ei tohi olla
paremad kui iihegi sama tiitipkonna liikme omadused.

() Euroopa Parlamendi ja ndukogu 13. juuli 2009. aasta médérus (EU) nr 661/2009, mis kisitleb mootorsdidukite, nende haagiste ning
nende jaoks ette nihtud siisteemide, osade ja eraldi tehniliste seadmestike iildise ohutusega seotud tiiiibikinnituse ndudeid (ELT L 200,
31.7.2009, Ik 1).
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4. Tootja esitab tuiibikinnitusasutusele tdendid selle kohta, et algosa, algne eraldi seadmestik voi algsiisteem esindab
taielikult osatiiiipkonda, eraldi seadmestike tiitipkonda voi siisteemitiiiipkonda.

Kui tuitibikinnitusasutus teeb artikli 16 16ike 3 teise 1digu kohase katsetamise raames kindlaks, et valitud algosa, algne
eraldi seadmestik voi algsiisteem ei esinda téielikult osatiiiipkonda, eraldi seadmestike tiitipkonda vdi siisteemitiiiipkonda,
voib tuibikinnitusasutus valida alternatiivse etalonosa, eraldi seadmestiku etaloni voi etalonsiisteemi ja seda katsetada
ning sellest saab algosa, algne eraldi seadmestik voi algsiisteem.

5.  Tootja taotlusel ning kokkuleppel tiiiibikinnitusasutusega voib osatiiiipkonna, eraldi seadmestike tiitipkonna voi
stisteemitiitipkonna CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste sertifikaadile mérkida mone konkreetse osa, eraldi
seadmestiku voi siisteemi, mis ei ole algosa, algne eraldi seadmestik vi algsiisteem, CO, heitkoguste ja kiitusekuluga
seotud omadused.

Konealuse konkreetse osa, eraldi seadmestiku voi siisteemi CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omadused
médratakse kindlaks artikli 14 alusel.

6.  Kui selle konkreetse osa, eraldi seadmestiku voi siisteemi eripirad seoses 16ike 5 kohaselt kindlaks maaratud CO,
heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omadustega annavad tulemuseks suuremad CO, heitkoguste ja kiitusekulu vaartused
kui vastava algosa, algse eraldi seadmestiku vi algsiisteemi vairtused, jatab tootja selle olemasolevast tiiiipkonnast vilja,
médrab selle uude tiiiipkonda ja miiratleb selle uue tiiipkonna algosana, algse eraldi seadmestikuna voi algsiisteemina
voi taotleb artikli 18 kohaselt sertifitseerimise laiendamist.

Artikkel 16

Osade, eraldi seadmestike ja siisteemide CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste sertifit-
seerimise taotlus

1. Osatiiipkonna, eraldi seadmestike ttiipkonna voi siisteemitiiipkonna CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud
omaduste sertifitseerimise taotlus esitatakse titibikinnitusasutusele.

2. Sertifitseerimise taotlus esitatakse teabedokumendina, mis koostatakse jargmiselt:
— mootorite puhul V lisa 2. liite néidise alusel;

— jouiilekannete puhul VI lisa 2. liite néidise alusel;

— poordemomendi muundurite puhul VI lisa 3. liite néidise alusel;

— muude péordemomenti iilekandvate osade puhul VI lisa 4. liite néidise alusel;

— tlekandeseadme lisaosade puhul VI lisa 5. liite néidise alusel;

— telgede puhul VII lisa 2. liite ndidise alusel;

— OShutakistuse puhul VIII lisa 2. liite ndidise alusel;

— rehvide puhul X lisa 2. liite ndidise alusel.

3. Sertifitseerimise taotlusega peab kaasas olema selgitus asjaomase osatiiiipkonna, eraldi seadmestike tiitipkonna voi
susteemitiiipkonna ehituslike elementide kohta, millel on asjaomaste osade, eraldi seadmestike voi siisteemide CO,
heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omadustele oluline mdju.

Samuti peavad selle taotlusega kaasas olema asjakohased tiiiibikinnitusasutuse valjastatud katsearuanded, katsetulemused
ning tiitibikinnitusasutuse vastavusavaldus, mille see on viljastanud direktiivi 2007/46/EU X lisa punkti 1 kohaselt.
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Artikkel 17

Osade, eraldi seadmestike ja siisteemide CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste sertifit-
seerimisel kohaldatavad haldussitted

1.  Kui kohaldatavad noéuded on tdidetud, sertifitseerib tiiiibikinnitusasutus asjaomase osatiiiipkonna, eraldi
seadmestike tiiiipkonna voi siisteemitiiiipkonna CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omadustega seonduvad
vairtused.

2. Loikes 1 osutatud juhul viljastab tuibikinnitusasutus CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste
sertifikaadi, mis koostatakse jargmiselt:

— mootorite puhul V lisa 1. liite néidise alusel;

— jouiilekannete, poordemomendi muundurite, muude podrdemomenti iilekandvate osade ja tilekandeseadme lisaosade
puhul VI lisa 1. liite niidise alusel;

— telgede puhul VII lisa 1. liite ndidise alusel;

— oOhutakistuse puhul VIII lisa 1. liite ndidise alusel;

— rehvide puhul X lisa 1. liite néidise alusel.

3. Tadbikinnitusasutus méddrab sertifitseerimisnumbri kooskdlas nummerdamissiisteemiga, mis on sitestatud:
— mootorite puhul V lisa 6. liites;

— jouiilekannete, poordemomendi muundurite, muude podrdemomenti tilekandvate osade ja tilekandeseadme lisaosade
puhul VI lisa 7. liites;

— telgede puhul VII lisa 5. liites;
— Ohutakistuse puhul VIII lisa 8. liites;
— rehvide puhul X lisa 1. liites.

Tuubikinnitusasutus ei méddra sama numbrit thelegi teisele osatiiiipkonnale, eraldi seadmestike tiilipkonnale ega
susteemitiiipkonnale. Sertifitseerimisnumbrit kasutatakse katsearuande tunnuskoodina.

4. Tuubikinnitusasutus koostab katsetulemusi sisaldavast failist kriiptograafilise rdsi, mis sisaldab sertifitseeri-
misnumbrit, kasutades artikli 5 loikes 5 osutatud rdsimisvahendit. Kdnealune rdsimine tehakse vahetult parast
katsetulemuste esitamist. Tttibikinnitusasutus kannab selle risi jdljendi koos sertifitseerimisnumbriga CO, heitkoguste ja
kiitusekuluga seotud omaduste sertifikaadile.

Artikkel 18

Laiendus uue osa, eraldi seadmestiku voi siisteemi lisamiseks osatiiiipkonda, eraldi seadmestike
tiliipkonda véi siisteemitiiiipkonda

1. Tootja taotlusel ning tuiibikinnitusasutuse heakskiidul voib sertifitseeritud osatiiiipkonda, eraldi seadmestike
tiiipkonda voi siisteemitiiiipkonda lisada uue osa, eraldi seadmestiku voi siisteemi, kui see vastab tiiiipkonna mairatluse
kriteeriumidele, mis on sitestatud alljargnevalt:

— seoses mootoritiiiipkonna mdistega V lisa 3. liites;

— seoses jouillekannete, poérdemomendi muundurite, muude podrdemomenti iillekandvate osade ja tilekandeseadme
lisaosade tiitipkonna mdistega VI lisa 6. liites;

— seoses teljetiiiipkonna moistega VII lisa 4. liites;
— seoses tiitipkonna mdistega Shutakistuse kindlaksméddramiseks VIII lisa 5. liites.

Sellistel juhtudel viljastab tutibikinnitusasutus muudetud sertifikaadi, millele on margitud laienduse number.

Tootja muudab artikli 16 16ikes 2 osutatud teabedokumenti ja esitab selle tiitibikinnitusasutusele.
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2. Kui selle konkreetse osa, eraldi seadmestiku voi siisteemi omadused seoses 16ike 1 kohaselt kindlaks médratud CO,
heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omadustega annavad tulemuseks suuremad CO, heitkoguste ja kiitusekulu védrtused
kui vastavalt algosa, algse eraldi seadmestiku voi algsiisteemi véddrtused, saab uuest osast, eraldi seadmestikust voi
siisteemist uus algosa, algne eraldi seadmestik voi algsiisteem.

Artikkel 19

Osade, eraldi seadmestike ja siisteemide CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste sertifit-
seerimise seisukohast olulised hilisemad muudatused

1. Tootja teatab tutibikinnitusasutusele koigist asjaomaste osade, eraldi seadmestike voi siisteemide ehituse voi
tootmisprotsessi muudatustest, mis toimuvad pdrast asjaomase osatiliipkonna, eraldi seadmestike tiiiipkonna voi
stisteemitiiiipkonna CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste artikli 17 kohast sertifitseerimist ning millel voib
olla oluline m&ju nende osade, eraldi seadmestike voi siisteemide CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omadustele.

2. Loikes 1 osutatud teatise saamisel teatab tuiibikinnitusasutus tootjale, kas muudatustest mdjutatud osad, eraldi
seadmestikud voi siisteemid on sertifikaadiga jatkuvalt holmatud voi kas asjaomaste osade, eraldi seadmestike voi
siisteemide CO, heitkoguste voi kiitusekuluga seotud omadustele muudatustest avalduva moju kontrollimiseks on vaja

artikli 14 kohaseid lisakatseid.

3. Kui muudatustest mdjutatud osad, eraldi seadmestikud vdi siisteemid ei ole sertifikaadiga hdlmatud, taotleb tootja
ithe kuu jooksul selle teate saamisest tiiiibikinnitusasutuselt uut sertifikaati voi sertifikaadi laiendamist vastavalt artiklile
18. Kui tootja ei taotle nimetatud tihtaja jooksul uut sertifikaati voi sertifikaadi laiendamist voi kui taotlus litkatakse

tagasi, sertifikaat tithistatakse.

5. PEATUKK

MODELLEERIMISVAHENDI KASUTAMISE, SISENDTEABE JA SISENDANDMETE NOUETELEVASTAVUS
Artikkel 20

Soiduki tootja ja tiiiibikinnitusasutuse kohustused seoses modelleerimisvahendi kasutamise
nduetelevastavusega

1.  Soidukitootja votab koik vajalikud meetmed, mida on vaja selle tagamiseks, et kdigi artikli 7 kohaselt antud loaga
voi artikli 8 16ike 1 kohaselt antud loa laiendusega holmatud séidukirithmade CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud
omaduste kindlaksmairamiseks kehtestatud menetlused on sel otstarbel jatkuvalt sobivad.

2. Tuibikinnitusasutus teeb neli korda aastas II lisa punktis 2 osutatud hindamise kontrollimaks, kas tootja kdigi
loaga holmatud soidukirihmade CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste kindlaksmédaramiseks kehtestatud
menetlused on jitkuvalt sobivad. Kdnealuse hindamise raames kontrollitakse ka sisendteabe ja sisendandmete valikut
ning tootja tehtavate modelleeringute kordamist.

Artikkel 21
Modelleerimisvahendi kasutamise nduetelevastavusega seotud parandusmeetmed

1. Kui tadbikinnitusasutus leiab artikli 20 1diget 2 kohaldades, et sdidukitootja asjaomaste sdidukiriihmade CO,
heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste kindlaksmairamiseks kehtestatud menetlused ei ole kooskdlas loa vdi
kdesoleva méidrusega vdi voivad pohjustada asjaomaste sdidukite CO, heitkoguste voi kiitusekuluga seotud omaduste
ebadige kindlaksmadramise, nduab tiiibikinnitusasutus, et tootja esitaks hiljemalt 30 kalendripdeva jooksul tiiibikinnitu-
sasutuse ndudmisest parandusmeetmete kava.
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Kui sdidukitootja tdendab, et parandusmeetmete kava esitamiseks on vaja lisaaega, voib titibikinnitusasutus anda kuni
30 kalendripdeva ajapikendust.

2. Parandusmeetmete kava rakendatakse kdigi sdidukirithmade suhtes, mida tiitibikinnitusasutus on oma ndudmises
nimetanud.

3. Tudbikinnitusasutus kiidab parandusmeetmete kava heaks voi liikkkab selle tagasi 30 kalendripdeva jooksul alates
selle kittesaamisest. Tttibikinnitusasutus teatab tootjale ja koigile teistele litkmesriikidele oma otsusest parandusmeetmete
kava heaks kiita voi tagasi likata.

Tiiibikinnitusasutus voib nduda, et séidukitootja viljastaks CO, heitkoguste ja kiitusekulu uue kindlaksmédramise alusel
uue tootja arvepidamisfaili, kliendi teabefaili ja vastavussertifikaadi, mis kajastaks heakskiidetud parandusmeetmete kava
kohaselt rakendatavaid muudatusi.

4. Tootja vastutab heakskiidetud parandusmeetmete kava ellurakendamise eest.

5. Kui tiiibikinnitusasutus on parandusmeetmete kava tagasi likkanud vdi teeb kindlaks, et parandusmeetmeid ei
rakendata Oigesti, votab ta vajalikud meetmed, et tagada modelleerimisvahendi kasutamise nduetelevastavus, voi tithistab
loa.

Artikkel 22

Tootja ja tiiiibikinnitusasutuse kohustused seoses osade, eraldi seadmestike ja siisteemide CO,
heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste nduetelevastavusega

1. Tootja vdtab direktiivi 2007/46/EU X lisa kohaselt kdik vajalikud meetmed tagamaks, et artikli 12 1dikes 1
loetletud osade, eraldi seadmestike ja siisteemide CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omadused, mis on artikli 17
kohaselt sertifitseeritud, ei kaldu sertifitseeritud vaartustest korvale.

Konealuste meetmete hulka kuuluvad ka jargmised:

— mootorite puhul V lisa 4. liites sdtestatud menetlused;

— jouiilekannete puhul VI lisa punktis 7 sitestatud menetlused;

— telgede puhul VII lisa punktides 5 ja 6 sitestatud menetlused;

— kere v6i haagise dhutakistuse puhul VIII lisa 6. liites sitestatud menetlused;

— rehvide puhul X lisa punktis 4 sitestatud menetlused.

Kui mone osatiiiipkonna, eraldi seadmestike tiiiipkonna vdi siisteemitiiiipkonna CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud

omadused on artikli 15 1dike 5 kohaselt sertifitseeritud, on CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste
kontrollimisel etalonvaartuseks tiitipkonna selle litkme puhul sertifitseeritud vaartus.

Kui esimeses ja teises 16igus osutatud meetmete tulemusel tuvastatakse kdrvalekalle sertifitseeritud vaartustest, teatab
tootja sellest kohe tiiiibikinnitusasutusele.

2. Tootja esitab 15ike 1 teises 1digus osutatud menetluste tulemusi sisaldava katsearuande igal aastal tiitibikinnitusa-
sutusele, kes on sertifitseerinud asjaomase osatiiiipkonna, eraldi seadmestike tiitipkonna voi stisteemitiiiipkonna CO,
heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omadused. Tootja teeb katsearuanded ndudmise korral kittesaadavaks komisjonile.

3. Tootja tagab, et vihemalt ithe puhul igast 25st 16ike 1 teises 16igus osutatud menetlusest seoses osatiiiipkonna,
eraldi seadmestike tiiiipkonnaga voi siisteemitiiiipkonnaga voi rehvidega seotud juhtudel erandina vihemalt ithe
menetluse puhul aastas teeb selle iile jirelevalvet muu tiiiibikinnitusasutus kui see, kes osales asjaomase osatiiiipkonna,
eraldi seadmestike tiiiipkonna voi siisteemitiiiipkonna CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste sertifitseerimisel
artikli 16 kohaselt.
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4. Mis tahes tiiiibikinnitusasutus voib teha igal ajal osade, eraldi seadmestike ja siisteemidega seotud kontrolle kdigis
tootja ja sdidukitootja iiksustes eesmirgiga kontrollida, et nende osade, eraldi seadmestike voi siisteemide CO,
heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omadused ei kaldu sertifitseeritud vaartustest kdrvale.

Tootja ja sdidukitootja esitavad tiitibikinnitusasutusele 15 toopdeva jooksul tiitibikinnitusasutuse ndudmisest kdik
asjakohased dokumendid, ndidised ja muud tema valduses olevad materjalid, mis on osa, eraldi seadmestiku voi
siisteemiga seotud kontrollimiseks vajalikud.

Artikkel 23

Osade, eraldi seadmestike ja siisteemide CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste
nduetelevastavusega seotud parandusmeetmed

1. Kui tiibikinnitusasutus jireldab artiklit 22 kohaldades, et tootja voetud meetmed, mille eesmirk on tagada, et
artikli 12 1dikes 1 loetletud osade, eraldi seadmestike ja siisteemide CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omadused,
mis on labinud artikli 17 kohase sertifitseerimise, ei kalduks sertifitseeritud vddrtustest korvale, ei ole piisavad, nduab
tiiibikinnitusasutus, et tootja esitaks hiljemalt 30 kalendripdeva jooksul tiiibikinnitusasutuse ndudmisest parandus-
meetmete kava.

Kui tootja tdendab, et parandusmeetmete kava esitamiseks on vaja lisaaega, voib tiitibikinnitusasutus anda kuni 30
kalendripdeva ajapikendust.

2. Parandusmeetmete kava rakendatakse koigi osatiiipkondade, eraldi seadmestike tiiipkondade ja siisteemi-
tiiiipkondade suhtes, mida titibikinnitusasutus on oma ndudmises nimetanud.

3. Taibikinnitusasutus kiidab parandusmeetmete kava heaks voi likkab selle tagasi 30 kalendripdeva jooksul alates
selle kittesaamisest. Tiiibikinnitusasutus teatab tootjale ja kdigile teistele liitkmesriikidele oma otsusest parandusmeetmete
kava heaks kiita voi tagasi liikata.

Taibikinnitusasutus voib nduda, et sdidukitootjad, kes on asjaomaseid osi, eraldi seadmestikke vdi siisteeme oma
soidukitesse paigaldanud, viljastaksid uue tootja arvepidamisfaili, kliendi teabefaili ja vastavussertifikaadi, mille aluseks
on asjaomaste osade, eraldi seadmestike ja siisteemide suhtes artikli 22 16ikes 1 osutatud meetmete tulemusel saadud
CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omadused.

4. Tootja vastutab heakskiidetud parandusmeetmete kava ellurakendamise eest.

5. Tootja peab arvestust kdigi tagasi voetud ja remonditud v6i muudetud osade, eraldi seadmestike voi siisteemide
ning remondi teinud tookodade kohta. Tuibikinnitusasutusel peab olema juurdepdids konealusele arvepidamisele
parandusmeetmete kava ellurakendamise viltel ning viie aasta jooksul parast selle ellurakendamise 15ppu.

6. Kui taibikinnitusasutus on parandusmeetmete kava tagasi likanud vdi teeb kindlaks, et parandusmeetmeid ei
rakendata Bigesti, votab ta vajalikud meetmed, et tagada osatiiipkonna, eraldi seadmestike tiitipkonna voi siisteemi-
tiuiipkonna CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste nduetelevastavus, voi tithistab CO, heitkoguste ja
kiitusekuluga seotud omaduste sertifikaadi.

6. PEATUKK

LOPPSATTED
Artikkel 24
Uleminekusitted

1. Ima et see piiraks artikli 10 16ike 3 kohaldamist, keelavad liikmesriigid juhul, kui artiklis 9 osutatud kohustused ei
ole tdidetud, alljargnevalt loetletu registreerimise, miliigi ja kasutuselevdtmise:

a) Ilisa tabelis 1 maaratletud rithmadesse 4, 5, 9 ja 10 kuuluvad sdidukid — alates 1. juulist 2019;
b) Ilisa tabelis 1 mairatletud rithmadesse 1, 2 ja 3 kuuluvad sdidukid — alates 1. jaanuarist 2020;

¢) Ilisa tabelis 1 maaratletud rithmadesse 11, 12 ja 16 kuuluvad sdidukid — alates 1. juulist 2020.
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2. Ilma et see piiraks 1ike 1 punkti a kohaldamist, kohaldatakse artiklis 9 osutatud kohustusi alates 1. jaanuarist
2019 koigi rithmadesse 4, 5, 9 ja 10 kuuluvate sdidukite suhtes, mille tootmiskuupdev on 1. jaanuaril 2019 vdi hiljem.
Tootmiskuupdevaks on vastavussertifikaadi allkirjastamise kuupdev vdi individuaalse tiitibikinnitussertifikaadi
viljastamise kuupiev.

Artikkel 25
Direktiivi 2007/46/EU muutmine

Direktiivi 2007/46/EU 1, 111, IV, IX ja XV lisa muudetakse vastavalt kiesoleva méiruse XI lisale.

Artikkel 26
Miiruse (EL) nr 582/2011 muutmine

Mairust (EL) nr 582/2011 muudetakse jirgmiselt:
1) artikli 3 15ikele 1 lisatakse jargmine 16ik:

LEU tiiiibikinnituse saamiseks heakskiidetud mootorisiisteemiga sdidukile seoses heitkoguste ning sdiduki remondi- ja
hooldusteabega vdi EU tiiiibikinnituse saamiseks sdidukile seoses heitkoguste ning sdiduki remondi- ja
hooldusteabega peab tootja tdendama ka seda, et vastava sdidukirithmaga seoses on tdidetud komisjoni méaruse (EL)
2017/2400 (*) 1I lisa artiklis 6 sitestatud nduded. Seda nouet ei kohaldata siiski juhul, kui tootja mirgib, et
kinnitatava tiitibi uusi sdidukeid ei registreerita, miiiida ega vdeta liidus kasutusele mairuse (EL) 2017/2400 artikli 24
16ike 1 punktides a, b ja c vastava sdidukirithma kohta sitestatud kuupdevadel voi parast neid kuupievi.

(*) Komisjoni 12. detsembri 2017. aasta mddrus (EL) 2017/2400, millega rakendatakse Euroopa Parlamendi ja
ndukogu madrust (EU) nr 595/2009 seoses raskeveokite CO, heitkoguste ja kiitusekulu kindlaksmaéramisega ning
muudetakse Euroopa Parlamendi ja noukogu direktiivi 2007/46/EU ning komisjoni méarust (EL) nr 582/2011
(ELT L 349, 29.12.2017, 1k 1).5

>

artiklit 8 muudetakse jargmiselt:
a) loike 1a punkt d asendatakse jirgmisega:

,d) kehtivad kéik @ilejadnud kdesoleva maidruse VII lisa punktis 3.1, X lisa punktides 2.1 ja 6.1, XIII lisa punktides
2.1,4.1,5.1, 7.1, 8.1 ja 10.1 ning XIII lisa 6. liite punktis 1.1 kehtestatud erandid;*;

b) ldikele 1a lisatakse jargmine punkt:

,€) madruse (EL) 2017/2400 artiklis 6 ja II lisas satestatud nduded on seoses asjaomase sdidukirithmaga tdidetud,
vilja arvatud juhul, kui tootja mirgib, et kinnitatava tiiibi uusi sdidukeid ei registreerita, miiida ega vdeta
liidus kasutusele konealuse méidruse artikli 24 18ike 1 punktides a, b ja ¢ vastava sdidukiriihma kohta
satestatud kuupidevadel voi parast neid kuupdevi.”;

o
~

artiklit 10 muudetakse jargmiselt:
a) loike 1a punkt d asendatakse jirgmisega:

,d) kehtivad koik tilejadnud kidesoleva mairuse VII lisa punktis 3.1, X lisa punktides 2.1 ja 6.1, XIII lisa punktides
2.1, 4.1, 5.1, 7.1, 8.1 ja 10.1.1 ning XIII lisa 6. liite punktis 1.1 kehtestatud erandid;*;

b) 1dikele 1a lisatakse jirgmine punkt:

,€) mdiruse (EL) 2017/2400 artiklis 6 ja II lisas sitestatud nduded on seoses asjaomase sdidukirithmaga tdidetud,
vilja arvatud juhul, kui tootja mirgib, et kinnitatava tiiibi uusi sdidukeid ei registreerita, miiida ega vdeta
liidus kasutusele konealuse mairuse artikli 24 15ike 1 punktides a, b ja ¢ vastava sdidukiriihma kohta
sdtestatud kuupievadel voi parast neid kuupdevi.”.
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Artikkel 27
Joustumine

Kiesolev maddrus joustub kahekiimnendal paeval parast selle avaldamist Euroopa Liidu Teatajas.

Kiesolev madrus on tervikuna siduv ja vahetult kohaldatav koikides liikmesriikides.

Briissel, 12. detsember 2017

Komisjoni nimel
president
Jean-Claude JUNCKER
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I LISA
SOIDUKITE KLASSIFITSEERIMINE SOIDUKIRUHMADESSE
1. Soidukite klassifitseerimine kiesoleva mairuse kohaldamisel

1.1 N-kategooria soidukite klassifitseerimine

Tabel 1

N-kategooria sdidukite sdidukirithmad

Sdidukirithmadesse klassifitseerimise seisu-

kohast oluliste elementide kirjeldus

Kasutusotstarbe ja sdiduki konfiguratsiooni mdaramine

£
=)
g =] Fg =) 2 :g
2 g g7 z = 3 i
=1 < - ~ O s
£ E T g 8 £ 5 E = 2| E|E Z
v o S 3 = < ) S < g <
) =4 E g r g - = E g s
3 & £ 2 a S £ £ z | 8 g
S 2 = = = < 2 3
= e E‘) =
Jaik >3,5-<7,5 (0)
Jiiik (vosi B
vedak (+ 7,5-10 1 R R B1
Jiiik (vosi -
vedak (+ >10 - 12 2 | R+TI R R B2
4x2
Jiiik (voi ~
vedaly (= >12-16 3 R R B3
Jaik >16 4 R+ T2 R R B4
Veduk >16 5 T+ST |T+ST+T2 | T+ST | T+ST+T2
Jaik 7,5-16 (6)
4 x 4 | Jaik >16 (7)
Veduk >16 (8)
Jaik koik massid 9 R+T2 | R+D+ST R R+ D+ ST R B5
6 x2
Veduk koik massid 10 | T+ST |T+ST+T2 | T+ST | T+ST+T2
Jaik koik massid 11 |R+T2 | R+D+ ST R R+ D+ ST R R B5
6 x 4
Veduk koik massid 12 | T+ST | T+ST+T2 | T+ST | T+ST+T2 R
Jaik koik massid (13)
6x6
Veduk koik massid (14)
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Soidukirithmadesse klassifitseerimise seisu- e ) o
. L Kasutusotstarbe ja sdiduki konfiguratsiooni mdaramine
kohast oluliste elementide kirjeldus
=
- g
=} —_ =
g g g - E a g = | 3 -
Z =3 2 . > g 8 g | 2 £
g g = & = ks = s 3 > 8 g
50 5 o = =] > =] e 151 ) = 12} v
s ) 2 8 = 8 5 = > 54 3 Z Q
= & = £ & < 1 = i 3 =i = 5
= =] wv g =] = B =) = s
2 g < 2 g 3 3 = 2 Z3) g
B = - E : g E 3 | E 2
= = g 2 < = o 17}
2 A =} S
S g £ 8 = A~ = < v 3
[} [9)) g &
= v
8 x 2 | Jaik koik massid (15)
. . (ildmass +
8 x 4 | Jaik kdik massid 16 R CdxA)
8x6| .. .
Jaik koik massid (17)
8 x8

(*) EMS - Euroopa moodulsiisteem
(**) neis sdidukiklassides kisitletakse vedukeid jdigana, kuid veduki spetsiifilise tithimassiga

T = Veduk

R = Jiik ja standardne kere
T1, T2 = Standardsed haagised
ST = Standardne poolhaagis

D Standardne eelik
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II LISA

MODELLEERIMISVAHENDI KASUTAMISEGA SEOTUD NOUDED JA MENETLUSED

1. Tootja kehtestatavad protsessid modelleerimisvahendi kasutamiseks

1.1.  Tootja kehtestab vahemalt jirgmised protsessid:

1.1.1 Andmehaldussiisteem, mis hdlmab modelleerimisvahendi jaoks sisendteabe ja sisendandmete hankimist,
salvestamist, tootlemist ja otsitavaks tegemist ning osatiiiipkondade, eraldi seadmestike tiiipkondade ja siisteemi-
tiiiipkondade CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste sertifikaatide haldamist. Andmehaldussiisteem
peab tagama vihemalt jargmise:

a) Oige sisendteabe ja digete sisendandmete rakendamise konkreetsete sdiduki konfiguratsioonide puhul
b) standardviddrtuste dige arvutamise ja rakendamise;

¢) kriiptograafiliste raside vordluse teel selle kontrollimise, et osatiiiipkondade, eraldi seadmestike tiiiipkondade ja
stisteemitiiiipkondade sisendfailid, mida modelleerimisel kasutatakse, vastaksid nende osatiiiipkondade, eraldi
seadmestike tiiipkondade ja siisteemitiiiipkondade sisendandmetele, mille jaoks on sertifikaat viljastatud;

d) kaitstud andmebaasi osatiiiipkondade, eraldi seadmestike tiiiipkondade ja siisteemitiiiipkondadega seotud
sisendandmete ning vastavate CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste sertifikaatide siilitamiseks;

e) osade, eraldi seadmestike ja siisteemide spetsifikatsioonide muudatuste ja uuenduste ige haldamise;
f) osade, eraldi seadmestike ja siisteemide piritolu kindlakstegemise véimaldamine parast sdiduki tootmist.

1.1.2  Andmehaldussiisteem, mis hdlmab sisendteabe ja sisendandmete ning arvutuste otsimist modelleerimisvahendi
abil ning viljundandmete sdilitamist. Andmehaldussiisteem peab tagama vihemalt jargmise:

a) kriiptograafiliste riside dige rakendamise;
b) kaitstud andmebaasi viljundandmete siilitamiseks.

1.1.3 Artikli 5 1dikes 2 ning artikli 10 1digetes 1 ja 2 osutatud spetsiaalse elektroonilise leviplatvormi kasutamise
protsess ning modelleerimisvahendi uusimate versioonide allalaadimine ja paigaldamine.

1.1.4 Modelleerimisvahendiga to6tavate to6tajate asjakohane koolitamine.

2. Tuiibikinnitusasutuse poolne hindamine

2.1.  Taibikinnitusasutus kontrollib, kas punktis 1 sitestatud protsessid seoses modelleerimisvahendi kasutamisega on
kehtestatud.

Samuti kontrollib tiiibikinnitusasutus jargmist:

a) punktides 1.1.1, 1.1.2 ja 1.1.3 sitestatud protsesside toimimist ning punktis 1.1.4 sitestatud noude
rakendamist;

b) et tdendamisetapis rakendatud protsesse rakendataks samamoodi kdigis asjaomast sdidukirithma tootvates
tootmisrajatistes;

c) sdidukite CO, heitkoguste ja kiitusekulu kindlaksmédramisega seotud toimingute andme- ja protsessivoogude
kirjelduse taielikkust.

Teise 16ike punkti a kohaldamisel hdlmab kontroll vihemalt iihe sdiduki CO, heitkoguste ja kiitusekulu kindlaks-
mairamist igast sdidukirithmast, mille jaoks luba taotletakse.
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1. liide

MODELLEERIMISVAHENDI KASUTAMISE =~ TEABEDOKUMENDI __I:IAIDIS UUTE SOIDUKITE
CO, HEITKOGUSTE JA KUTUSEKULU KINDLAKSMAARAMISEKS

1JAGU
1 Tootja nimi ja aadress:

2 Koostetehased, mille jaoks on kehtestatud komisjoni médruse (EL) 2017/2400 II lisa punktis 1 osutatud protsessid
modelleerimisvahendi kasutamiseks.

3 Holmatud sdidukirithmad:

4 Tootja esindaja (olemasolu korral) nimi ja aadress

11 JAGU

1.  Lisateave

1.1. Andmete ja protsesside kulgemise korralduse kirjeldus (nt vooskeem)

1.2 Kvaliteedijuhtimise protsessi kirjeldus

1.3 Tiiendavad kvaliteedijuhtimise sertifikaadid (vajaduse korral)

1.4 Modelleerimisvahendi andmete hankimise, to6tlemise ja salvestamise kirjeldus

1.5 Lisadokumendid (vajaduse korral)

2o KUUPEACY: Lo e et

B AILKIL: oo,
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2. liide

NAIDIS: MODELLEERIMISVAHENDI KASUTAMISE LUBA UUTE SOIDUKITE CO, HEITKOGUSTE JA
KUTUSEKULU KINDLAKSMAARAMISEKS
Suurim formaat: A4 (210 x 297 mm)

MODELLEERIMISVAHENDI KASUTAMISE LUBA UU'I:.E_.S()IDUKITE CO, HEITKOGUSTE JA KUTUSEKULU
KINDLAKSMAARAMISEKS

Teatis:

— loa andmise (') Asutuse tempel

— loa laiendamise ()

— loataotluse tagasilitkkkamise (1)
— loa tithistamise ()

kohta modelleerimisvahendi kasutamiseks seoses mairusega (EU) nr 595/2009, mida rakendatakse miirusega (EL)
2017/2400.

Loa number:

LaIendaIMUSE POIUS: ...vovrtieiie ettt ettt ettt h ettt

0.1 Tootja nimi ja aadress:

0.2 Koostetehased, mille jaoks on kehtestatud komisjoni maaruse (EL) 2017/2400 1I lisa punktis 1 osutatud protsessid
modelleerimisvahendi kasutamiseks.

0.3 Holmatud séidukirithmad:

11 JAGU

1. Lisateave

1.1 Tudbikinnitusasutuse teostatud hindamise aruanne

1.2. Andmete ja protsesside kulgemise korralduse kirjeldus (nt vooskeem)
1.3. Kvaliteedijuhtimise protsessi kirjeldus

1.4. Taiendavad kvaliteedijuhtimise sertifikaadid

1.5. Modelleerimisvahendi andmete hankimise, too6tlemise ja salvestamise kirjeldus
1.6 Lisadokumendid (vajaduse korral)

2. Hindamise ldbiviimise eest vastutav tiiiibikinnitusasutus
Hindamisaruande kuupdev

Hindamisaruande number

Mirkused (vajaduse korral): vt addendum

Koht

Kuupaev

Allkiri

O N N 1 B WwW

() Mittevajalik maha tommata (v6ib olla juhtumeid, kus ei ole vaja midagi maha tdmmata, kui sobib rohkem kui iiks vastus)
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1.  Sissejuhatus

I

LISA

SOIDUKI OMADUSEGA SEONDUV SISENDTEAVE

Kiesolevas lisas kirjeldatakse parameetrite loendit, mille sdidukitootja peab esitama modelleerimisvahendi sisendina.
Rakendatav XML skeem ning niidisandmed on kittesaadavad spetsiaalsel elektroonilisel leviplatvormil.

2.  Moisted

(1) ,Parameter ID*: ,S&iduki energiakulu arvestamise vahendi poolt konkreetse sisendparameetri voi sisendandmete
kogumi kohta kasutatav kordumatu tunnus

(2) ,Type“: Parameetri andmete litk

integer ............

double, X .........

mirgijada ISO8859-1 kodeeringus
mirgijada 1ISO8859-1 kodeeringus ilma tithemiketa alguses voi 16pus

kuupdev ja kellaaeg UTC-ajas, vormingus AAAA-KK-PPTTT:MM:SSZ kaldkirjas

kirjatdhtedega, mis tahistavad konkreetseid mirke, nt ,2002-05-30T09:30:10Z¢

tdisarvu andmetiiiibiga vaartus ilma eesnullideta, nditeks , 1800

murdarv, millel on pérast kiimnendkohtade eraldusmarki (,.“) tipselt kaks kohta ega ole

eesnulle, naiteks ,double, 2“ puhul: ,2345.67 ,double, 4 puhul: ,45.6780"

(3) ,Unit* ... parameetri fiiiisiline ithik

(4) ,sbiduki korrigeeritud tegelik mass“ — soiduki tegelik mass, nagu see on sitestatud komisjoni mairuses (EL)

nr 1230/2012 (') , selle erinevusega, et paak peab (paagid peavad) olema tdidetud vihemalt 50 % ulatuses
nende kogumahutavusest; ilma pealisehitiseta ja korrigeeritud punktis 4.3 sitestatud paigaldamata standard-
varustuse lisakaaluga ning standardse kere, standardse poolhaagise voi standardhaagise massiga, et modelleerida
taielik sdiduk voi tdielik sdiduki ja (pool)haagise kombinatsioon.

Koik osad, mis on paigaldatud peamisele raamile voi selle kohale, loetakse pealisehitise osadeks, kui need on

paigaldatud ainult pealisehitise vdimaldamiseks, olenemata sdidukorras vajalikest osadest.

3.  Sisendparameetrite kogum

Tabel 1

Sisendparameetrid ,,Vehicle/General“

Parameter name ParaIrSeter Type Unit Kirjeldus/viide
Manufacturer P235 token [-]
ManufacturerAd- P252 token [-]
dress
Model P236 token [-]
VIN P238 token [-]

() Komisjoni méérus (EL) nr 1230/2012, 12. detsember 2012, millega rakendatakse Euroopa Parlamendi ja ndukogu méérust (EU)
nr 661/2009 seoses mootorsdidukite ja nende haagiste masside ja modtmete tiriibikinnitusnduetega ning millega muudetakse Euroopa
Parlamendi ja ndukogu direktiivi 200746 /EU (ELT L 353, 21.12.2012, 1k 31).
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Parameter name ParaIrSeter Type Unit Kirjeldus/viide

Date P239 dateTime [-] Risiosa loomise kuupdev ja kellaaeg

LegislativeClass P251 string [-] Lubatud vairtused: ,N3*

VehicleCategory P036 string [-] Lubatud véirtused: ,Rigid Truck®, ,Tractor”

AxleConfiguration P037 string [-] Lubatud viirtused: ,4x2¢ ,6x2%, ,6x4“ ,8x4“

CurbMassChassis P038 int (kg]

GrossVehicleMass P041 int (ke]

IdlingSpeed P198 int [1/min]

RetarderType P052 string [-] Lubatud vairtused: ,None“, ,Losses included in Gear-
box*, ,Engine Retarder”, ,Transmission Input Retarder*,
,Transmission Output Retarder*

RetarderRatio P053 double, 3 [-]

AngledriveType P180 string [-] Lubatud vairtused: ,None“, ,Losses included in Gear-
box", ,Separate Angledrive"

PTOShaftsGearW- P247 string [-] Lubatud viirtused: ,none”, ,only the drive shaft of the

heels PTO* ,drive shaft andfor up to 2 gear wheels®, ,drive
shaft and/or more than 2 gear wheels®, ,only one enga-
ged gearwheel above oil level“

PTOOtherElements P248 string [] Lubatud véirtused: ,none*, ,shift claw, synchronizer, sli-
ding gearwheel”, ,multi-disc clutch®, ,multi-disc clutch,
oil pump*

CertificationNumbe- P261 token []

rEngine

CertificationNum- P262 token [-]

berGearbox

CertificationNum- P263 token [-]

berTorqueconverter

CertificationNumbe- P264 sdne []

rAxlegear

CertificationNumbe- P265 token [-]

rAngledrive

CertificationNum- P266 sdne []

berRetarder

CertificationNum- P267 token [-]

berTyre

CertificationNumbe- P268 token [-]

rAirdrag
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Tabel 2

Sisendparameetrid ,,Vehicle/AxleConfiguration” rattatelje kohta

Parameter name ParaIrSeter Type Unit Kirjeldus/viide

TwinTyres P045 boolean []

AxleType P154 string [-] Lubatud véirtused: ,VehicleNonDriven®, ,VehicleDriven*

Steered P195 boolean

Tabel 3

Sisendparameetrid ,,Vehicle/Auxiliaries“

Parameter name Paralr];eter Type Unit Kirjeldus/viide

Fan/Technology P181 string [-] Lubatud vidirtused: ,Crankshaft mounted - Electroni-
cally controlled visco clutch®, ,Crankshaft mounted - Bi-
metallic controlled visco clutch®, ,Crankshaft mounted -
Discrete step clutch®, ,Crankshaft mounted - On/off
clutch®, ,Belt driven or driven via transm. - Electroni-
cally controlled visco clutch®, ,Belt driven or driven via
transm. - Bimetallic controlled visco clutch®, ,Belt dri-
ven or driven via transm. - Discrete step clutch®, ,Belt
driven or driven via transm. - On/off clutch®, ,Hydraulic
driven - Variable displacement pump*, ,Hydraulic dri-
ven - Constant displacement pump®, ,Electrically driven
- Electronically controlled”

SteeringPump/Tech- P182 string [-] Lubatud véirtused: ,Fixed displacement®, ,Fixed displa-
nology cement with elec. control®, ,Dual displacement®, ,Varia-
ble displacement mech. controlled, ,Variable displace-
ment elec. controlled®, ,Electric“

Noutav eraldi sissekanne iga roolitava rattatelje
kohta

ElectricSystem/Tech- | P183 string [-] Lubatud vairtused: ,Standard technology“, ,Standard
nology technology - LED headlights, all*

PneumaticSys- P184 string [] Lubatud viirtused: ,Small“, ,Small + ESS* ,Small +
tem/Technology visco clutch® , ,Small + mech. clutch®, ,Small + ESS +
AMS*, ,Small + visco clutch + AMS*, ,Small + mech.
clutch + AMS*, ,Medium Supply 1-stage®, ,Medium
Supply 1-stage + ESS®, ,Medium Supply 1-stage + visco
clutch®, ,Medium Supply 1-stage + mech. clutch®, ,Me-
dium Supply 1-stage + ESS + AMS®, ,Medium Supply
1-stage + visco clutch + AMS*, ,Medium Supply 1-stage
+ mech. clutch + AMS*, ,Medium Supply 2-stage®, ,Me-
dium Supply 2-stage + ESS*, ,Medium Supply 2-stage +
visco clutch”, ,Medium Supply 2-stage + mech. clutch®,
,Medium Supply 2-stage + ESS + AMS*, ,Medium Sup-
ply 2-stage + visco clutch + AMS*, ,Medium Supply 2-
stage + mech. clutch + AMS®, ,Large Supply*, ,Large
Supply + ESS*, ,Large Supply + visco clutch“ , ,Large
Supply + mech. clutch, ,Large Supply + ESS + AMS*,
,Large Supply + visco clutch + AMS*, ,Large Supply +
mech. clutch + AMS* ,Vacuum pump”

HVAC|Technology P185 string [-] Lubatud viirtused: ,Default
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Tabel 4.

Sisendparameetrid ,,Vehicle/EngineTorqueLimits“ kiigu kohta (valikuline)

Parameter name Paralr]r)leter Type Unit Kirjeldus/viide
Gear P196 integer [-] mirkida tuleb ainult nende kiikude numbrid, mille pu-
hul kohaldatakse sdidukiga seotud mootori poordemo-
mendi piirvaartuseid punkti 6 kohaselt
MaxTorque P197 integer [Nm]

4. Sdiduki mass
4.1 Modelleerimisvahendi sisendina kasutatav sdiduki mass peab olema sdiduki korrigeeritud tegelik mass.

Korrigeeritud tegelik mass pohineb sdidukil, mis on varustatud nii, et see on kooskélas kdigi vastava sdidukiklassi
suhtes kohaldatavate direktiivi 2007/46/EU IV ja XI lisas loetletud digusaktidega.

4.2 Kui kogu standardvarustus ei ole paigaldatud, lisab tootja séiduki korrigeeritud tegelikule massile jargmiste
konstruktsioonielementide kaalu:

a) Euroopa Parlamendi ja ndukogu mééruse (EU) nr 661/2009 (') kohane eesmine allasdidutdke
b) Euroopa Parlamendi ja ndukogu madruse (EU) nr 661/2009 kohane tagumine allasdidutdke
¢) Euroopa Parlamendi ja ndukogu miiruse (EU) nr 661/2009 kohane kiilgmine allasdidutdke
d) Euroopa Parlamendi ja ndukogu méiruse (EU) nr 661/2009 kohane sadulhaakeseade

4.3 Punktis 4.2 osutatud konstruktsioonielementide kaalud on jirgmised:
Rithmade 1, 2 ja 3 sdidukite puhul
a) Eesmine allasdidutdke 45 kg
b) Tagumine allasdidutdke 40 kg
¢) Kilgmine allasdidutdoke 8,5 kg/m x teljevahe [m] - 2,5 kg
d) Sadulhaakeseade 210 kg

Rithmade 4, 5, 9-12 ja 16 soidukite puhul

a) Eesmine allasdidutdke 50 kg

b) Tagumine allasdidutdke 45 kg

¢) Kiilgmine allasdidutéke 14 kg/m x teljevahe [m] — 17 kg
d) Sadulhaakeseade 210 kg

5. Hidrauliliselt ja mehaaniliselt kaitatavad teljed

Soidukite puhul, mis on varustatud:

a) hidrauliliselt kiitatavate telgedega, tuleb telge kisitleda mittejuhitavana ning tootja ei vdta seda arvesse sdiduki
telgede konfiguratsiooni madramisel;

b) mehaaniliselt kiitatavate telgedega, tuleb telge kisitleda juhitavana ning tootja votab seda arvesse sdiduki telgede
konfiguratsiooni madramisel;

() Euroopa Parlamendi ja ndukogu 13. juuli 2009. aasta médérus (EU) nr 661/2009, mis kisitleb mootorsdidukite, nende haagiste ning
nende jaoks ette nihtud siisteemide, osade ja eraldi tehniliste seadmestike iildise ohutusega seotud tiiiibikinnituse ndudeid (ELT L 200,
31.7.2009, Ik 1).
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6.  Soiduki juhtseadme maaratud kaigust sdltuvad mootori poordemomendi piirvaartused

50 % korgemate kdikude puhul (nditeks 12-kdigulise jouiilekande puhul kaigud 7-12) véib soidukitootja
deklareerida kiigust soltuva maksimaalse mootori poordemomendi piirvddrtuse, mis ei iileta 95 % mootori
maksimaalsest poordemomendist.

7. Soidukispetsiifiline mootori poorlemissagedus tithikaigul

7.1. Mootori podrlemissagedus tithikdigul tuleb deklareerida VECTOs iga iiksiku sdiduki kohta. Konealune deklareeritud
sdiduki mootori poorlemissagedus tithikdigul peab olema vidhemalt sama suur kui mootori sisendandmete
kinnituses nimetatu.
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Tootja arvepidamisfaili koostab modelleerimisvahend ja see peab sisaldama vihemalt jargmist teavet:

1.

1.1.

1.2.

1.2.1.

1.2.2.

1.2.3.

1.2.4.

1.2.5.

1.2.6.

1.2.7.

1.2.8.

1.3.

IV LISA

TOOTJA ARVEPIDAMISFAILI JA KLIENDI TEABEFAILI NAIDIS

I OSA

So6iduki CO, heitkogused ja kiitusekulu — tootja arvepidamisfail

Andmed sdiduki, osa, eraldi seadmestiku ja siisteemi kohta
Andmed soiduki kohta
Tootja nimi ja aadress

Soiduki mudel

Saiduki valmistajatehase tahis (VIN-KOOd) .......ccoooooviiiiiiiiiiiiicccee
Soiduki kategooria (N1 N2, N3, M1, M2, M3) ...ocooiiiiiiiiiiiieieecce e
Telgede KONfIGUIASIOON ........oiiiiiiiiiiiiiieiiie et
Soiduki maksimaalne tdiSmass (£) ..........oooveeevieiiieiiieeiee e
Soiduki rithm vastavalt tabelile 1 ..............ccoocoiiiiiii e

Korrigeeritud tegelik tithimass (K@) ..........ccoooviriiiiiiiii i

Mootori peamised néitajad

Mootori mudel

Mootori sertifitseerimisnumbEr ...........ccooiiiiiiiiiiii i
Mootori nimivEIMSUs (KW) .....cc.oiiiiiiieiieeee e
Mootori poorlemissagedus tithikdigul (1/min) .......cocooioiiiiiiiiii e
Mootori nimipoorlemissagedus (1/min) .......oocooiiiiiiiiiiiiiiiiiiee e
Mootori td0maht (Itr) .........c..oooiiiiiie e
Mootori etalonkiituse tiiiip (diisel/LPG/CNG ...) ..ccooviiiiiiiiiiiiciecec e

Kiitusekaardi faili/dokumendi rési ...........cocooooiiiiiiiii i

Jouiilekande peamised nditajad

Jouiilekande mudel

Jouiilekande sertifitseerimiSnUMDBEr ............occooiiiiiiiiiiiiii
Kadude kaartide genereerimisel kasutatud pohivariant (variant 1 [ variant 2 | variant 3 | standardvdirtused)
Jouiilekande tiiiip (SMT, AMT, APT-S,APT-P) ..cooviiiiiiiiiiiiiiiceee e
KAIKUAE IV ..ot
Jouiilekande arv viimasel Kigul ............ccooiiiiiiiiii

ACGIUSEL tHUIP .ot
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1.3.8.  JOUSHIAEVBIL (JAR[EI) ....ooviiiiieiiii ettt
1.3.9. Tohususkaardi faili/dokumendi FAST ............ccooiiiiiiiiii e
1.4, Acglusti niitajad
1.4.1.  Aeglusti mudel
1.4.2.  Aeglusti sertifitSeerimiSIUMDET ..........coiiiiiiii ittt
1.4.3. Kadude kaardi genereerimisel kasutatud sertifitseerimisvariant (standardvairtused/modtmine) ...............ccceevennee.
1.4.4. Tohususkaardi faili/doKumendi FAST ........cooiiiiiiiii i
1.5.  Poordemomendi muunduri niitajad
1.5.1. Poordemomendi muunduri mudel
1.5.2. Poordemomendi muunduri sertifitSeerimiSNUIMIDET .........ooviiiiiiiiiiiiiie e
1.5.3. Kadude kaardi genereerimisel kasutatud sertifitseerimisvariant (standardvaartused/modtmine) ..............cccocceueniee
1.5.4. Tohususkaardi faili/dOKUMENdI TAST .......coiiiiiiiiiiie s
1.6.  Nurkiilekande nitajad
1.6.1. Nurkiilekande mudel
1.6.2. Nurkiilekande sertifitSeerimiSIUMDET .........c.coiiiiiiiiiiiii e
1.6.3. Kadude kaardi genereerimisel kasutatud sertifitseerimisvariant (standardvaartused/mddtmine) ..............ccccceeuenine
1.6.4.  INUTKTLEKANAE AUV ....oiiiiiiii ettt ettt ettt
1.6.5. Tohususkaardi faili/dokumendl FAST .........oocoriiiiiiii e
1.7.  Telje nditajad
1.7.10 Telje MUAEL ..ot
1.7.2.  Telje SertifitSeerimMISIIUIMBET ........iiuiiitiitt ittt ettt ettt ettt et e et et e ettt e bt e ee e
1.7.3. Kadude kaardi genereerimisel kasutatud sertifitseerimisvariant (standardvaartused/médtmine) ..............cccocevneniee
1.7.4. Telje tiiiip (nt standardne tithekordne juhitav telg .............ccccooiiiiiiiiiii
1.7.5. Telje TleKANACAIY .....c..iiiiiiiiiii e
1.7.6. Tohususkaardi faili/doKumendi FAST ........c.ocooiiiiiiiii e
1.8.  Aecrodiinaamika
1.8.1. Mudel
1.8.2. (CdxA genereerimisel kasutatud sertifitseerimisvariant (standardvairtused/madtmine) ............ccocooeevriierninnnns
1.8.3.  CdxA sertifitseerimisnumber (vajaduse KOrral) ...........oooooiiiiiiiiiii
1.8.4.  CAXA VHAITUS ...euviviiiietttestete ettt ettt ettt ettt ettt ettt ettt e e e et e et ettt s ettt s bttt n ettt
1.8.5. Tohususkaardi faili/doKumendi FAST ........c.oooiiiiiiiii e
1.9.  Rehvi peamised niitajad
1.9.1. RehVi SUULUS TEHEL T .ooiiiiiiiiiiiiii ettt ettt ettt ettt ee ettt ettt ettt eaeene e
1.9.2.  Rehvi SertifitseerimiSIUMDBET ..........coiiiiiiiiii s
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1.9.3.

1.9.4.

1.9.5.

1.9.6.

1.9.7.

1.9.8.

1.9.9.

1.9.10.

1.9.11.

1.9.12.

1.9.13.

1.9.14.

1.9.15.

1.10.

1.10.1.

1.10.2.

1.10.3.

1.10.4.

1.11.1.

1.11.2.

1.11.3.

1.11.4.

2.2,

2.2.1.

2.2.2.

2.2.3.

Spetsiifiline veeretakistuskoefitsient kdigil telje 1 rehvidel ..............ccoceeinies
Rehvi mddtmed teljel 2 ....ooooiiiiiiiiiiic
Paaristelg (jah/ei), telg 2 ..o
Rehvi sertifitseerimisnumber ...
Spetsiifiline veeretakistuskoefitsient kdigil telje 2 rehvidel ...............ccccoeinn.
Rehvi modtmed teljel 3 ...ooooiiiiiiiiii
Paaristelg (jah/ei), telg 3 ....oooooiiiiiiii
Rehvi sertifitseerimisnumber ...
Spetsiifiline veeretakistuskoefitsient kdigil telje 3 rehvidel ................ccccoeiene.
Rehvi mootmed teljel 4 ..o
Paaristelg (jah/ei), telg 4 .......ooooiiiiiiii
Rehvi sertifitseerimisnumber ...........coocooiiiiiiiiiii e

Spetsiifiline veeretakistuskoefitsient kdigil telje 4 rehvidel ...............ccccoeie.

Abiseadmete peamised niitajad

Mootori jahutusventilaatori tehnoloogia ..............cccooeeviiiiiiiiiiii i
Roolipumba tehnoloogia ..............ccooiiiiiiiiiiii i
Elektrististeemi tehnoloogia .............ccooiiiiiiiiiiii

Pneumosiisteemi tehnoloogia .............cooooiiiiiiiiiiiie e

Mootori poordemomendi piirvédartused

Mootori poordemomendi piirvddrtus kdigul 1 (% mootori maksimaalsest pd6rdemomendist)
Mootori poordemomendi piirvddrtus kdigul 2 (% mootori maksimaalsest pd6rdemomendist)
Mootori poordemomendi piirvddrtus kdigul 3 (% mootori maksimaalsest pdordemomendist)

Mootori poordemomendi piirvédidrtus kiigul ... (% mootori maksimaalsest pd6rdemomendist)

Kasutusotstarbest ja koormusest sdltuvad vairtused

Modelleerimisparameetrid (iga kasutusotstarbe/koormuse/ kiitusekombinatsiooni kohta)
Kasutusotstarve (pikamaavedu/piirkondlik/asulasisene/kommunaalteenus/ehitus)
Koormus (vastavalt modelleerimisvahendile) (kg) .........ccccooiviiiiiiiiiiis
Kutus (diisel/bensiin/LPG/CNG/...) .oooveiiiriiiiiiiiiiie e
Modelleerimisel kasutatav sdiduki kogumass (Kg) ........cocooveiririirniiniiias
Soiduki sdiduomadused ja teave modelleerimiskvaliteedi kontrolliks

Keskmine kiirus (Km/h) ........oocoooiiiiiiiii
Minimaalne hetkkiirus (kmjh) ..o

Maksimaalne hetkkiirus (kmjh) .........ccooooiiiiiiiii
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2.2.4.

2.25.

2.2.6.

227

2.2.8.

2.3.

2.3.10.

2.3.11.

2.3.12.

2.3.13.

2.3.14.

2.3.15.

2.3.16.

Maksimaalne aeglustus (IN/S2) ........cooiiiiiiiiieeee e
Maksimaalne Kiirendus (IN[S2) .......ocooiiiiiiiriiiiie e
Taiskoormusel s3iduaja ProtSEnt ..........ccoeviriiiiiiiiiiiiii it
Kaikude KOGUATV .....ooiiiiiii i

Libisdidetud vahemaa kokku (Km) .........ooooiiiiiiiiiie e,

Kituse ja CO, tulemused

Kiitusekulu (Z/Rm) ..o
Kiitusekulu (g/t-Kim) .....oooiiii
Kirtusekulu (g/p-KIm) ..oo.ooiiiiie
Kirtusekulu (g/m>3-Km) .....coooiiiiiiii
Kiitusekulu (I/T00KM) ......oooiiiiiiiiiii e
Kirtusekulu ([[t=Km) .ooooeeiiiic
Kirtusekulu (I/p-Km) ..oo.ooiiiii
Kiitusekulu ([/m3-Km) ...
Kirtusekult (MJ/KIT) ..ooviiiiiiiii e
Kiitusekulu (MJJE-KIM) ©..ooiiiiiiii

Kittusekult (MJ/P-KIM) ..oovviiiiiiiiit e

Tarkvara ja kasutajateave

Tarkvara ja kasutajateave

Modelleerimisvahendi versioon (X.X.X) ....c.ccoooviiiiiiiiiiiiieeieeee e

Modelleerimise kuupiev ja kellaaeg

Modelleerimisvahendi sisendteabe ja sisendandmete rési

Modelleerimisvahendi tulemuse TAST ........oooouviiiiieee e,

1I OSA

Soiduki CO, heitkogused ja kiitusekulu - kliendi teabefail

Andmed sdiduki, osa, eraldi seadmestiku ja siisteemi kohta

Andmed sdiduki kohta

. Sdiduki valmistajatehase tdhis (VIN-KOO) .....c.ooviiiiiiiiiiiiiiicicie e

. Soiduki kategooria (N; N,, Nu, My, My, M) oo
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1.1.3. Telgede KONfIGUIALSIOON ......oiiiiiiiiiiii ettt
1.1.4. SOiduki maksimaalne tAISINASS (L) ......c..eeiriiisieieee ot e ettt
11,5, SOIAUKI TTRIM ..ottt
1.1.6. TOOtJA NMIMI J& BAATESS ....viviiiietiiie ettt ettt ettt ettt ettt ettt et e e ettt et et et eee et e st et e eaeeaeeeeeneeeens
1.1.7. Mark (t00tja KQUDAMIIMI) .....ooviiiiiiiii ettt ettt
1.1.8. Korrigeeritud tegelik tHhimass (KQ) ........eoiiiiiriiiiiiii oot
1.2.  Andmed osa, eraldi seadmestiku ja siisteemi kohta
1.2.1. Mootori NIMIVOIMSUS (KW) ....cviiiiiiiiiiieit ettt
1.2.2. MoOtori tOOMANE (IEX) ......oooviiiit it
1.2.3. Mootori etalonkiituse tiiip (diSEl/LPG/CNG ...) .iouiiiiiiiiiiiiei ittt
1.2.4. Jouiilekande vaidrtused (mdddetud/standardvaartused) ...........oooeiiiiiiiiiii e
1.2.5. Jouiilekande tiiip (SMT, AMT, AT-S, AT-S) ..cueiiiiiiiiieiieiieie ettt ettt ettt ettt ettt
12206, KEIKUAE AV ..ottt ettt
1.2.7. ACGIUSEL (JARJEI) ...t
1.2.8. Telje GIEKANACATV .......iiiiiiiiieiie ettt ettt ettt bttt ettt
1.2.9. Koigi rehvide keskmine veeretakistuskoefitsient:
III OSA
S6iduki CO, heitkogused ja kiitusekulu (iga kasuliku koormuse/kiituse kombinatsiooni kohta)
Viike kasulik koormus [kg]:
Soiduld kesk- €O, heitkogused Kitusekulu
Pikamaavedu | ... kmfh | ... kmfh | ... gftkm | ... g/m*km | ... [/100 km | .......... l/tkm | ....... 1/m?-km
Pikamaavedu (EMS) | ............ km/h | ........... kmfh | ... gftkm | ....... g/m*km | ....1/100 km | .......... lft-km | ....... 1/m3-km
Piirkondlik vedu | ............ km/h | ..o km/h | ......... gftkm | ........ g/mi-km | ... 1[/100 km | .......... l/tkm | ...... 1/m3-km
féﬁ;‘;“dhk vedu kmfh | oo kmfh | oo gfikm | oo gfmickm | ... 1100 km | ... lekm | ...... |fmikm
Asulasisene vedu | ............ km/h | .......... kmfh | ... gft-km | ....... g/m*km | ....1/100 km | .......... l/t-km | ....... 1/m3-km
Kommunaalteenus | ............ km/h | .......... kmfh | ... gltkm | ........ g/m*km | ....1/100 km | .......... lft-km | ....... 1/m3-km
Ehitus | . km/h | ........... km/h | ......... gftkm | ........ g/mi-km | ... 1[/100 km | .......... l/tkm | ....... 1/m3-km
Representatiivne kasulik koormus [kg]:
Soiduld kesk- €O, heitkogused Kitusekulu
Pikamaavedu | ... kmfh | ... glkm | ......... gftkm | ....... g/m3-km | ..... 1/100km | .......... lft-km | ...... 1/m3-km
Pikamaavedu (EMS) | ............ km/h | ............ glkm | ......... glt-km | ....... g/m*-km | ..... 1/100km | .......... lftkm | ...... 1/m3-km
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Soiduki kesk- CO, heitkogused Kiitusekulu
mine kiirus
Piirkondlik vedu | ............ km/fh | .o glkm | ......... gftkm | ....... g/mikm | ..... 1/100km | .......... l/tkm | ...... 1/m3-km
féiﬁ;‘;“dhk vedu kmfh | oo glkm | oo gfekm | ... gfmickm | ... 100km | ... lJekm | ...... ljmkm
Asulasisene vedu | ............ km/h | ............ glkm | ......... glt-km | ....... g/m*km | ... 1/100km | .......... lt-km | ...... 1/m3-km
Kommunaalteenus | ............ km/h | ... glkm | ......... gltkm | ....... g/m*km | ..... 1/100km | .......... lft-km | ...... 1/m3-km
Ehitus | ... kmfh | ... glkm | ......... gftkm | ....... g/mi-km | ..... 1/100km | .......... lft-km | ...... 1/m3-km
Tarkvara ja kasutajateave Modelleerimisvahendi versioon XXX
Modelleerimise kuupiev ja kellaaeg [-]

Viljundfaili kriiptograafiline rasi:
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V LISA

MOOTORI ANDMETE KONTROLLIMINE
1. Sissejuhatus

Kéesolevas lisas kirjeldatud mootori katsemenetlus peab andma modelleerimisvahendile mootoritega seotud
sisendandmed.

2. Moisted

Kédesolevas lisas kasutatakse mdisteid URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 tihenduses
ning lisaks nendele jargmisi moisteid:

1) ,mootorite CO,-tiiipkond“ — tootja koostatud rithm mootoritest 3. liite punkti 1 mairatluse kohaselt;
2) ,CO,-tiitipkonna algmootor* — mootorite CO,-tiiiipkonnast 3. liite kohaselt valitud mootor;

3) ,alumine kiittevadrtus“ — kiituse alumine kiittevddrtus punkti 3.2 kohaselt;

4) ,eriheitkogus“ — kogu heitkogus jagatuna mootori kogutodga mairatletud perioodil, g/kWh;

5) kiituse erikulu“ — kogu kiitusekulu jagatuna mootori kogutooga mairatletud perioodil, g/kWh;

6) ,FCMC“ — kiitusekulu kaardistamise tsiikkel;

7) qtdiskoormus® — mootori tegelik poordemoment/voimsus mootori teatud kiirusel, kui mootorit
kiitatakse kasutaja maksimaalse ndude juures.

URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punktides 3.1.5 ja 3.1.6 esitatud madratlusi
ei kohaldata.

3. Uldnéuded

Kalibreerimislabori ruumid peavad vastama kas standardi ISO/TS 16949, ISO 9000 seeria vdi ISO/IEC
17025 nduetele. Koik kalibreerimisel ja/voi kontrollimisel kasutatavad laboratoorsed etalonmddteseadmed
peavad vastama siseriiklikele v&i rahvusvahelistele standarditele.

Mootorid tuleb rithmitada CO,-tiiiipkondadesse kooskdlas 3. liitega. Punktis 4.1 selgitatakse, millised
katsesdidud tuleb konkreetse mootorite CO,-titiipkonna sertifitseerimiseks teha.

3.1 Katsetingimused

Koik kdesoleva lisa 3. liite kohaselt mddratletud mootorite CO,-tiiipkonna sertifitseerimiseks tehtavad
katsesdidud tuleb teha samal fuiisilisel mootoril ning tegemata muudatusi mootori diinamomeetris ja
mootorisiisteemis, vilja arvatud 3. liite punkti 4.2 kohaste erandite puhul.

3.1.1 Laborikatse tingimused

Katsed viiakse 14bi keskkonnatingimustel, mis vastavad kogu katsesdidu véltel jargmistele tingimustele:

(1) Laborikatse tingimusi kirjeldav parameeter f,, mis méératakse kindlaks vastavalt URO Euroopa Majandus-
komisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punktile 6.1, peab olema jargmises vahemikus: 0,96 < f, < 1,04.
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(2) Kelvinites viljendatud mootori sisselaskedhu absoluutne temperatuur (T)), mis mddratakse kindlaks

vastavalt URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punktile 6.1, peab olema
jargmises vahemikus: 283 K < T, < 303 K.

(3) kPa-s viljendatud atmosfidrirdhk, mis mairatakse kindlaks vastavalt URO Euroopa Majanduskomisjoni
eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punktile 6.1, peab olema jirgmises vahemikus: 90 kPa < p, < 102 kPa.

Kui katseid tehakse katsekambrites, mis suudavad simuleerida muid rShutingimusi, kui need, mis
konkreetses katsekohas esinevad, méidratakse rakendatav f vairtus kindlaks konditsioneerimissiisteemi
atmosfadrirchu simuleeritud vaartuste alusel. Simuleeritud atmosfaarirohu sama etalonvéirtust kasutatakse
sisselaskedhu ja viljalasketoru ning koigi asjakohaste mootorisiisteemide puhul.  Sisselaskedhu ja
viljalasketoru ning kdigi asjakohaste mootorisiisteemide simuleeritud atmosfddrirdhu véddrtus peab olema
alapunktis 3 sdtestatud vahemikus.

Juhul, kui atmosfiirirdhk konkreetses katsekohas iiletab iilemise piirmédra 102 kPa, voib kiesoleva lisa
kohaseid katseid siiski teostada. Sellisel juhul teostatakse katsed konkreetse atmosfdari vilisdhu rdhuga.

Kui katsekambris on atmosfddritingimustest sdltumatu mootori sisselaskedhu temperatuuri, réhu ja/voi
niiskuse juhtimise v®imalus, kasutatakse nende parameetrite puhul kigil kdesoleva lisa 3. liite kohaselt
médratletud mootorite CO,-tiiiipkonna konkreetse mootori sertifitseerimiseks tehtavatel katsesditudel samu
seadistusi.

3.1.2 Mootori paigaldamine

Mootor paigaldatakse kooskdlas URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punktidega
6.3-6.6.

Kui abiseadmed | mootori kiitamiseks vajalikud seadmed ei ole paigaldatud vastavalt URO Euroopa
Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punkti 6.3 nduetele, korrigeeritakse koiki moddetud
mootori podrdemomendi védrtuseid nende osade kiesoleva lisa kohaseks kiitamiseks vajaliku vooluga
kooskdlas URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punktiga 6.3.

Jargmiste mootoriosade voolutarve, mis toob kaasa nende kiitamiseks vajaliku mootori p66rdemomendi,
médratakse kindlaks kooskdlas kiesoleva lisa 5. liitega:

(1) ventilaator

(2) elektritoitega abiseadmed | mootorisiisteemi kditamiseks vajalikud seadmed

3.1.3 Karteri heitkogused

Tootja peab tagama, et suletud karteri puhul ei vdimalda mootori ventilatsioonisiisteem karterigaaside
paiskumist atmosfadri. Kui tegemist on avatud karteriga, siis heitkogused moddetakse ja lisatakse vastavalt
URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punktile 6.10 summutitoru heitkogustele.

3.1.4 Vahejahutiga mootorid

Katsestendil kasutatavat vahejahutit tuleb kiitada koigi katsesditude viltel tingimustel, mis on sdidukisisesel
rakendusel keskkonna vordlustingimustes tidpilised. Keskkonna vordlustingimusteks on kehtestatud
Shutemperatuur 293 K ja rohk 101,3 kPa.

Kiesoleva miiruse kohasteks katseteks laboris kasutatav vahejahuti peab vastama URO Euroopa Majandus-
komisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punkti 6.2 sitetele.
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3.1.5 Mootori jahutussiisteem

(1) Katsestendil kasutatavat mootori jahutussiisteemi tuleb kiitada kdigi katsesditude viltel tingimustel, mis
on sodidukisisesel rakendusel keskkonna vordlustingimustes tiiiipilised. Keskkonna vordlustingimusteks
on kehtestatud Shutemperatuur 293 K ja réhk 101,3 kPa.

(2) Mootori jahutussiisteem peab olema varustatud termostaatidega vastavalt tootja nduetele nende sdidukile
paigaldamise kohta. Kui paigaldatud on mittetoimiv termostaat vi termostaati ei kasutata, kohaldatakse
alapunkti 3. Jahutussiisteemi seadistus teostatakse kooskdlas alapunktiga 4.

(3) Kui termostaati ei kasutata vdi paigaldatud on mittetoimiv termostaat, peab katsestend peegeldama kaigil
katsetingimustel termostaadi toimimist. Jahutussiisteemi seadistus teostatakse kooskdlas alapunktiga 4.

(4) Mootori jahutusvedeliku voolukiirus (vdi alternatiivse variandina rShudiferentsiaal soojusvaheti
mootoripoolel) ning mootori jahutusvedeliku temperatuur tuleb seadistada véirtustele, mis on
soidukisisesel rakendusel keskkonna vordlustingimustes tiitipilised, kui sdidukit kiitatakse nimikiirusel ja
tdiskoormusega ning sdiduki termostaat on tdielikult avatud asendis. See seadistus méédrab
jahutusvedeliku vordlustemperatuuri. Kéigil mootorite CO,-tiitipkonda kuuluva konkreetse mootori
sertifitseerimiseks tehtavatel katsesditudel peab jahutussiisteemi seadistus jddma muutumatuks nii
mootoripoolel kui ka jahutussiisteemi katsestendi poolel. Katsestendi poolse jahutusagendi temperatuur
tuleb hoida hea inseneritava kohaselt mdistlikult konstantsena. Soojusvaheti jahutusagent katsestendi
poolel ei tohi soojusvahetist allavoolu iiletada termostaadi avamistemperatuuri nimivaartust.

(5) Koigil mootorite CO,-titiipkonda kuuluva konkreetse mootori sertifitseerimiseks tehtavatel katsesditudel
tuleb hoida mootori jahutusvedeliku temperatuur vahemikus tootja poolt deklareeritud termostaadi
avamise nimivddrtusest kuni alapunkti 4 kohase jahutusvedeliku vordlustemperatuurini niipea, kui
mootori jahutusvedelik on joudnud parast mootori kiilmkaivitust deklareeritud termostaadi avamistem-
peratuurini.

(6) Punkti 4.3.3 kohase WHTC kiilmkdivituse katse jaoks on konkreetsed algtingimused sitestatud URO
Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punktides 7.6.1 ja 7.6.2. Alapunkti 3 kohase
termostaadi kditumise simulatsiooni rakendamisel ei tohi esineda jahutusvedeliku voolu ile soojusvaheti
niikaua, kui mootori jahutusvedelik ei ole joudnud parast kitlmkéivitust termostaadi avamise nimitempe-
ratuurini.

3.2 Kiitused

Katsetatavate mootorite vastavad etalonkiitused valitakse tabelis 1 loetletud kiitusetiiiipide hulgast. Tabelis 1
loetletud etalonkiituste omadused peavad olema need, mis on sitestatud komisjoni mdairuse (EL)
nr 582/2011 IX lisas.

Tagamaks, et kdigil mootorite CO,-tiiiipkonda kuuluva konkreetse mootori sertifitseerimiseks tehtavatel
katsesditudel kasutataks sama kiitust, ei tohi paaki tdita ega liilituda teisele mootorisiisteemi varustavale
paagile. Erandkorras voib tditmist voi iimberliilitust lubada, kui on vdimalik tagada, et asenduskiitusel on
tapselt samad omadused kui enne kasutatud kiitusel (sama tootmispartii).

Kasutatava kiituse alumine kiittevdartus madratakse kindlaks kahe eraldi mddtmisega vastavalt iga
kiitusetiitibi jaoks tabelis 1 madratletud standarditele. Kaks eraldi mootmist tuleb teostada kahel erineval
laboratooriumil, mis on sertifitseerimist taotlevast tootjast sdltumatud. Mdtmisi teostav laboratoorium peab
vastama standardi ISO/IEC 17025 nduetele. Tiiibikinnitusasutus peab tagama, et alumise kiittevédrtuse
kindlaksmadramisel kasutatav kiituseproov vdetakse koigil katsesditudel kasutatavast kiitusepartiist.

Kui kaks eraldi saadud alumist kiittevdirtust erinevad teineteisest rohkem kui 440 dzauli vorra
kiitusegrammi kohta, on kindlaksmiiratud véirtused kehtetud ning médtmisi tuleb korrata.
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Mitte ile 440 dzauli vorra kiitusegrammi kohta erineva kahe alumise kittevdirtuse keskvairtus
dokumenteeritakse viljendatuna ithikutes MJ/kg timardatuna kolme komakohani vastavalt standardile
ASTM E 29-06.

Gaaskiituste puhul sisaldavad tabeli 1 kohased alumise kiittevddrtuse kindlaksmddramise standardid
kiittevddrtuse arvutamist kiitusekulu alusel. Gaaskiituse koostis alumise kiittevddrtuse kindlaksmaaramiseks
voetakse sertifitseerimiskatsetel kasutatud etalongaaskiituse partii analiiiisist. Alumise kiittevaartuse kindlaks-
médramisel kasutatud gaaskiituse koostise kindlaksmédramisel teostatakse ainult iiks analiiiis sertifitseerimist
taotlevast tootjast sdltumatu laboratooriumi poolt. Gaaskiituste puhul méiratakse alumine kiittevéirtus
kindlaks kahe eraldi mootmise keskvdartuse asemel selle itheainsa analiiiisi pohjal.

Tabel 1

Katsetamisel kasutatavad etalonkiitused

Kiituse tiip | mootori tiitip Eralonkituse tiitip Alumise kiittevairtuse kindl(ziifrscrlnééramiseks kasutatav stan-
) B vihemalt ASTM D240 v6i DIN 59100-1
Diisel | survesiiiide B7 )
(soovitatav on ASTM D4809)
vihemalt ASTM D240 vo6i DIN 59100-1
Etanool | survesiiiide ED95 .
(soovitatav on ASTM D4809)
vihemalt ASTM D240 voi DIN 59100-1
Bensiin | ottomootor E10 i
(soovitatav on ASTM D4809)
vihemalt ASTM D240 voi DIN 59100-1
Etanool [ ottomootor E85
(soovitatav on ASTM D4809)
LPG | ottomootor LPG kiitus B ASTM 3588 voi DIN 51612
Maagaas | ottomootor G,; ISO 6976 voi ASTM 3588
3.3 Miirdeained

Koigil kdesoleva lisa kohaselt teostatavatel katsesditudel kasutatav méddrdedli peab olema kaubandusvdrgus
kittesaadav 6li tootjapoolse piiramatu heakskiiduga URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06
8. lisa punktis 4.2 madiratletud tavapirastes kasutustingimustes. Kdesoleva lisa kohastel katsesditudel ei tohi
kasutada mdirdeaineid, mille kasutamine on piiratud teatavate spetsiaalsete mootorisiisteemi kasutustin-
gimustega vdi millel on ebatavaliselt lithike 6livahetuse intervall. Kaubandusvorgus kittesaadavat 6li ei tohi
ithelgi moel modifitseerida ega lisada sellele lisaaineid.

Koigil mootorite CO,-tiliipkonda kuuluva konkreetse mootori sertifitseerimiseks tehtavatel katsesditudel
tuleb kasutada sama tlitipi madrdedli.

3.4 Kiitusevoolu moddtesiisteem

Kiitusevoolu mddtesiisteem peab hdlmama koiki kogu mootorisiisteemis tarbitavaid kiitusevoogusid. Lisaks
tuleb koigil teostatavatel katsesditudel hdlmata kiitusevoolu signaaliga kiitusevood, millega ei varustata
otseselt mootori silindrites toimuvat pdlemisprotsessi. Koigi teostatavate katsesditude ajal peavad olema
kiitusevoolikust  lahti ithendatud lisakiitusepihustid (nditeks kiilmkdivitusseadmed), mis ei ole
mootorisiisteemi kditamiseks vajalikud.
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3.5 Modteseadmete tehnilised nduded
Modteseadmed peavad vastama URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 REV.06 4. lisa punkti 9
nduetele.
llma et see piiraks URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 REV.06 4. lisa punktis 9 méératletud
nduete kohaldamist, peavad tabelis 2 loetletud modtesiisteemid vastama tabelis 2 mairatletud piirméaradele.
Tabel 2
Maodotesiisteemidele esitatavad nduded
Lineaarsus
Telgloik Tous Hinnangu stan- Determinat- Tousu-
Mootesiisteem | X X (@, = 1) a dar dviia SEF sioonikordaja Tapsus (1) acg ()
+a, | 1 2
Mootori <02% 0,999 - 1,001 <01% > 0,9985 0,2 % ndidust voi 0,1 % <1s
poorlemissagedus | maksimaalsest maksimaalsest kiiruse maksimaalsest
kalibreerimisva- kalibreerimisva- kalibreerimisvdartusest (3)
artusest (%) artusest (%) olenevalt sellest, kumb on
suurem
Mootori <0,5% 0,995-1,005 |<0,5% 20,995 0,6 % naidust voi 0,3 % <1ls
poordemoment maksimaalsest maksimaalsest poordemomendi
kalibreerimisva- kalibreerimisva- maksimaalsest
artusest (%) artusest (%) kalibreerimisvaartusest (3)
olenevalt sellest, kumb on
suurem
Kiitusemassi vool <0,5% 0,995 - 1,005 <0,5% > 0,995 0,6 % naidust voi 0,3 % <2s
vedelkiituste maksimaalsest maksimaalsest voo maksimaalsest
puhul kalibreerimisva- kalibreerimisva- kalibreerimisvdartusest (3)
artusest (%) artusest (%) olenevalt sellest, kumb on
suurem
Kiitusemassi vool | <1 % 0,99 - 1,01 <1% > 0,995 1 % ndidust voi 0,5 % voo <2s
gaaskiituste puhul | maksimaalsest maksimaalsest maksimaalsest
kalibreerimisva- kalibreerimisva- kalibreerimisvairtusest (%)
artusest (%) drtusest (%) olenevalt sellest, kumb on
suurem
Elektrivdéimsus <1% 0,98 - 1,02 <2% > 0,990 — <1s
maksimaalsest maksimaalsest
kalibreerimisva- kalibreerimisva-
artusest (%) artusest (?)
Vool <1% 0,98 — 1,02 <2% > 0,990 — <1ls
maksimaalsest maksimaalsest
kalibreerimisva- kalibreerimisva-
artusest (%) artusest (?)
Pinge <1% 0,98 - 1,02 <2% 20,990 — <1ls
maksimaalsest maksimaalsest
kalibreerimisva- kalibreerimisva-
artusest (%) artusest (°)

(") ,Tapsus“ — analiisaatori ndidu korvalekalle siseriiklikule vdi rahvusvahelisele standardile omistatavast etalonvaartusest.
(® ,Tousuaeg” — aeg, mis kulub analiisaatori ndidu joudmiseks 10 protsendist 90 protsendini 16ppnaidust (t,, — t,,).
(}) ,Maksimaalsed kalibreerimisvaartused“ — 1,1 korda maksimaalne eeldatav vaartus koigil vastava modtesiisteemi katsesditudel.

»4¥\min 2

“«

vastava modtesiisteemi koigil katsesditudel.

mida kasutatakse tabeli 2 kohase telgldigu arvutamisel — 0,9 korda minimaalne eeldatav viirtus

Tabelis 2 loetletud mddtesiisteemide, vélja arvatud kiitusemassi voolu mddtesiisteemi, signaali esitamise
sagedus peab olema vihemalt 5 Hz (soovitatav on > 10 Hz). Kiitusemassi voolu mddtesiisteemi signaali
esitamise sagedus peab olema vihemalt 2 Hz.

Koik modteandmed registreeritakse proovisagedusega vahemalt 5 Hz (soovitatav on > 10 Hz).
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3.5.1 Mddteseadmete kontrollimine

Iga modtesiisteemi suhtes teostatakse tabelis 2 esitatavate nduete kontroll. Mddtesiisteemile esitatakse
vihemalt 10 kontrollvédartust vahemikus x_,, kuni ,maksimaalne kalibreerimisvédrtus” vastavalt punktile 3.5
ning modtesiisteemi vastus registreeritakse moddetud vairtusena.

Lineaarsuse kontrollil vorreldakse moddetud véartusi kontrollvairtustega, kasutades vahimruutude lineaarre-
gressiooni vastavalt URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa 3. liite punktile A.3.2.

4, Katsemenetlus

K&ik mddteandmed miiratakse kindlaks vastavalt URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06
4. lisale, kui kiesolevas lisas ei ole teisiti ette nihtud.

4.1 Teostatavate katsesditude iilevaade

Tabel 3 annab iilevaate kdigist 3. liite kohaselt méiratletud mootorite CO,-tiitipkonna konkreetse mootori
sertifitseerimiseks tehtavatest katsesditudest.

Punkti 4.3.5 kohane kiitusekulu kaardistamise tsiikkel ning punkti 4.3.2 kohane mootori kiitamise kdvera
registreerimine jaetakse vilja koigi teiste mootorite puhul peale mootorite CO,-tiiiipkonna algmootori.

Juhul, kui tootja taotlusel kohaldatakse kiesoleva médruse artikli 15 15ike 5 stteid, teostatakse konkreetse
mootori puhul tdiendavalt ka punkti 4.3.5 kohane kiitusekulu kaardistamise tsiikkel ning punkti 4.3.2
kohane mootori kditamise kdvera registreerimine.

Tabel 3

Teostatavate katsesditude iilevaade

Mootori tiiskoormuse kdver 4.3.1 jah jah

Mootori kditamise kdver 4.3.2 jah ei

WHTC katse 433 jah jah

WHSC katse 43.4 jah jah

Kiitusekulu kaardistamise tsiikkel 435 jah ei
4.2 Mootorisiisteemis lubatud muudatused

Mootori tithikdigukiiruse juhtseadme sihtvddrtuse muutmine mootori elektroonilises juhtseadmes
madalamaks on lubatud koigil katsesditudel, mis sisaldavad tiihikdigul t6od, et viltida hiireid mootori
tithikdigukiiruse juhtseadme ja katsestendi kiiruse juhtseadme vahel.

4.3 Katsesoidud
4.3.1 Mootori tiiskoormuse kdver

Mootori tdiskoormuse kdver registreeritakse kooskdlas URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49
Rev.06 4. lisa punktidega 7.4.1-7.4.5.
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432 Mootoritod kover

Kiesoleva punkti kohane mootoritdo kdvera registreerimine jietakse vilja kdigi teiste mootorite puhul peale
3. liite kohaselt médratletud mootorite CO,-tiiiipkonna algmootori. Punkti 6.1.3 kohaselt kohaldatakse
mootorite CO,-tiiiipkonna algmootori kohta registreeritud mootorito6 kdverat ka koigi teiste samasse
mootorite CO,-titiipkonda kuuluvate mootorite suhtes.

Juhul, kui tootja taotlusel kohaldatakse kiesoleva médruse artikli 15 15ike 5 sitteid, teostatakse konkreetse
mootori puhul tiiendavalt ka mootoritoo kdvera registreerimine.

Mootoritdd kdver registreeritakse kooskdlas URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa
punkti 7.4.7 variandiga b. Kédesoleva katsega miiratakse kindlaks negatiivne poordemoment, mida on vaja
mootori kditamiseks maksimaalse ja minimaalse kaardistamiskiiruse vahel kditaja minimaalse ndudega.

Katse teostatakse vahetult parast punkti 4.3.1 kohast tdiskoormuse kdvera kaardistamist. Tootja taotlusel
vOib registreerida mootoritod kdvera eraldi. Sellisel juhul registreeritakse punkti 4.3.1 kohaselt teostatud
tdiskoormuse kdvera katsesdidu 16pul mootoridli temperatuur ning tootja tdestab tiibikinnitusasutusele, et
mootoridli temperatuur mootoritdoé kdvera katse alguses vastab eespool nimetatud temperatuurile * 2K
piires.

Mootoritéd kdvera katsesdidu alguses kiitatakse mootorit kiitaja minimaalse ndudega URO Euroopa
Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punktis 7.4.3 sitestatud maksimaalsel kaardistamiskiirusel.
Niipea kui mootoritoé poordemoment on stabiliseerunud vdhemalt 10 sekundiks £ 5 % piires oma
keskvddrtuse iimber, algab andmete registreerimine ning mootori poorlemissagedust vahendatakse
keskmiselt 8 + 1 min~![s aeglustusega URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punkti
7.4.3 kohaselt maaratletud maksimaalselt kaardistamiskiiruselt minimaalsele.

433 WHTC katse

WHTC Katse teostatakse kooskolas URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisaga.
Heitmekatsete kaalutud tulemused peavad vastama mairuses (EU) nr 595/2009 mdiratletud kohaldatavatele
piirmdaradele.

Punkti 4.3.1 kohaselt registreeritud mootori tiiskoormuse koverat kasutatakse etalontsiikli denormalisee-
rimiseks ning koik etalonvéidrtuste arvutused teostatakse kooskdlas URO Euroopa Majanduskomisjoni
eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punktidega 7.4.6, 7.4.7 ja 7.4.8.

4.3.3.1 M&dtesignaalid ja andmete registreerimine

Lisaks URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa sitetele registreeritakse punkti 3.4
kohaselt tegelik mootori tarbitud kiitusemassi voog.

4.3.4 WHSC katse

WHSC Kkatse teostatakse kooskdlas URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisaga.
Heitmekatsete tulemused peavad vastama mdidruses (EU) nr 595/2009 maddratletud kohaldatavatele
piirmaaradele.

Punkti 4.3.1 kohaselt registreeritud mootori tiiskoormuse koverat kasutatakse etalontsiikli denormalisee-
rimiseks ning koik etalonvéidrtuste arvutused teostatakse kooskdlas URO Euroopa Majanduskomisjoni
eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punktidega 7.4.6, 7.4.7 ja 7.4.8.

43.4.1 Modtesignaalid ja andmete registreerimine

Lisaks URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa sitetele registreeritakse punkti 3.4
kohaselt tegelik mootori tarbitud kiitusemassi voog.
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4.3.5.1

4.3.5.1.1

Kiitusekulu kaardistamise tsitkkel (FCMC)

Kiesoleva punkti kohane kiitusekulu kaardistamise tsiikkel jdetakse vilja koigi teiste mootorite puhul peale
mootorite CO,-tiiipkonna algmootori. Mootorite CO,-tiiiipkonna algmootori kohta registreeritud
kiitusekaarti kohaldatakse ka koigi teiste samasse mootorite CO,-tiiiipkonda kuuluvate mootorite suhtes.

Juhul, kui tootja taotlusel kohaldatakse kiesoleva médruse artikli 15 16ike 5 stteid, teostatakse konkreetse
mootori puhul tdiendavalt ka kiitusekulu kaardistamise tsiikkel.

Kutusekaart moddetakse reas mootori stabiilse kditamise punktides, nagu on mddaratletud punktis 4.3.5.2.
Kitusekulu viljendatakse kaardil grammides tunni kohta (g/h) olenevalt mootori poorlemissagedusest (min-
1) ning mootori podrdemomendist (Nm).

Katkestuste kisitlemine FCMC kdigus

Kui URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punktis 6.6 mdératletud perioodilise
regenereerimisega heitgaaside jireltootlussiisteemiga varustatud mootorite puhul toimub FCMC kiigus
jareltootluse regenereerimine, on koik sellel mootori poorlemissagedusel tehtud modtmised kehtetud.
Regenereerimine viiakse 16pule ning pirast seda jitkatakse menetlust vastavalt punktile 4.3.5.1.1.

Kui kiitusekulu kaardistamise tsiikli valtel esineb ootamatu katkestus, rike vdi viga, on kdik sellel mootori
poorlemissagedusel tehtud mddtmised kehtetud ning tootja valib jatkamiseks ithe jirgmistest variantidest:

(1) menetlust jatkatakse vastavalt punktis 4.3.5.1.1 kirjeldatule

(2) kogu kiitusekulu kaardistamise tsiiklit korratakse vastavalt punktidele 4.3.5.4 ja 4.3.5.5.

Satted kiitusekulu kaardistamise tsiikli jatkamiseks

Mootor kiivitatakse ja soojendatakse iiles koosk&las URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06
4. lisa punktiga 7.4.1. Pirast soojendamist eelkonditsioneeritakse mootor, kiitades seda 20 minuti valtel
URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punkti 7.2.2 tabelis 1 méiratletud reZiimis 9.

Punkti 4.3.1 kohaselt registreeritud mootori tdiskoormuse kdverat kasutatakse URO Euroopa Majandus-
komisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punktide 7.4.6, 7.4.7 ja 7.4.8 kohaselt rakendatud reziimi 9
etalonviidrtuste denormaliseerimiseks.

Vahetult pirast eelkonditsioneerimist muudetakse mootori poorlemissageduse ja po6rdemomendi
sihtvdidrtuseid lineaarselt 20-46 sekundi viltel korgeima poordemomendi sihtseadeni jargmisel kdrgemal
mootori poorlemissageduse sihtseadel kui see mootori pdodrlemissageduse sihtseadeviirtus, mille juures
toimus kiitusekulu kaardistamise tsiikli katkestus. Kui sihtseadevaartus saavutatakse vahem kui 46 sekundiga,
kasutatakse allesjddvat aega 46. sekundini stabiliseerimiseks.

Stabiliseerimiseks jatkatakse mootori kiditamist sellest punktist alates kooskdlas punktis 4.3.5.5 sitestatud
katsejdrjestusele ilma modtevairtusi registreerimata.

Kui saavutatakse kdrgeim poordemomendi sihtseadeviidrtus sellel mootori poorlemissageduse sihtseadel,
mille juures toimus kiitusekulu kaardistamise tsiikli hiire, jitkatakse sellest punktist modtevairtuste
registreerimist kooskolas punktis 4.3.5.5 sitestatud katsejirjestusega.
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4.3.5.2 Sihtseadeviirtuste ruudustik

Sihtseadeviirtuste ruudustik fikseeritakse normaliseeritud meetodil ja see koosneb 10 mootori poorlemis-
sageduse seadevdirtusest ja 11 poordemomendi seadeviidrtusest. Normaliseeritud seadevddrtuse madratluse
teisendamisel  konkreetse katsetatava mootori poorlemissageduse ja  poordemomendi  tegelikeks
seadeviidrtusteks voetakse aluseks kdesoleva lisa 3. liite kohaselt mdiratletud mootorite CO,-tiiipkonna
algmootori punkti 4.3.1 kohaselt registreeritud mootori tiiskoormuse kdver.

4.3.5.2.1 Mootori poorlemissageduse sihtseadevdirtuste midratlemine

10 mootori poorlemissageduse sihtseadeviddrtus madratakse 4 pohilise mootori poorlemissageduse sihtseade-
vddrtuste ning 6 tdiendava mootori poorlemissageduse sihtseadevaartuste abil.

Mootori poorlemissagedused ny,, 1y, 0, Ny ja 0, madratakse kindlaks kéesoleva lisa 3. liite kohaselt
madratletud mootorite CO,-tiiiipkonna algmootori tdiskoormuse kdverast ning registreeritakse vastavalt
punktile 4.3.1, kasutades iseloomulike mootori podrlemissageduste méiratlusi kooskdlas URO Euroopa
Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punktiga 7.4.6.

Mootori poorlemissagedus ny, mairatakse kindlaks jirgmise vorrandi abil:
ng; = 0,565 x (0,45 x ny, + 0,45 x n_+ 0,1 x n; — ny) x 2,0327 + ny,

4 pdhilist mootori poorlemissageduse sihtseadevairtust méadratletakse jargmiselt:
(1) Mootori pdhiline poorlemissagedus 1: ny,

(2) Mootori pdhiline podrlemissagedus 2: n, = ny, — 0,05 x (g5, — Ny

(3) Mootori pohiline poorlemissagedus 3: n, = ny, — 0,08 x (ngs, — n,y.)

(4) Mootori podhiline poorlemissagedus 4: ny,

Potentsiaalsed kaugused poorlemissageduse seadevdirtuste vahel médratakse kindlaks jirgmiste vorrandite
alusel:

(1) dnjges 4 = (ny = 1) [ 4
(2) dngys, 4 = (g5, — 1) [ 4
(3) dnjges 55 = (ny — 1) [ 3
(4) dngys, 55 = (5, — 1) [ 5
(5) dnjges 53 = (ny = nyg) [ 5
(6) dngys, 5, = (g5, —11y) [ 3

Kahe 16igu vaheliste potentsiaalsete hdlvete absoluutviddrtused mdaratakse kindlaks jargmiste vérrandite
alusel:

(1) dn,, = ABS(dnidleA_44 - dntsh_44)
(2) dny, = ABS(dnidleA_‘$5 - dntsh_zs)

(3) dng, = ABS(dnidleA_53 - dntsh_s;)
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6 tiiendavat mootori poorlemissageduse sihtseadevddrtust mairatakse kindlaks kolmest véirtusest dn,,, dn;
ja dny; vihima alusel ldhtuvalt jargmistest tingimustest:

(1) Kui kolmest véirtusest vihim on dn,, mairatakse 6 tiiendavat mootori sihtpoorlemissagedust, jagades
kummagi kahest vahemikust, ithe alates n, kuni n, ja teise alates n, kuni n,,, neljaks vordseks 16iguks.

(2) Kui kolmest véirtusest vihim on dn,,, mairatakse 6 tdiendavat mootori sihtpo6rlemissagedust, jagades
vahemiku alates n, kuni n, kolmeks vordseks 16iguks ja vahemiku alates n, kuni n,s, viieks vordseks
16iguks.

(3) Kui kolmest vaartusest vahim on dn,;, mairatakse 6 tdiendavat mootori sihtpoorlemissagedust, jagades
vahemiku alates n,y, kuni n, viieks vordseks 16iguks ja vahemiku alates n, kuni ny,, kolmeks vordseks
16iguks.

Joonis 1 illustreerib nditlikult mootori poorlemissageduse sihtseadevairtuste maaratlemist punkti 1 alusel.

Joonis 1

Poorlemissageduse seadeviirtuste miiratlemine
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4.3.5.2.2 Poordemomendi sihtseadeviirtuste mairatlemine

11 poordemomendi sihtseadevairtus médratletakse kahe pohilise pdordemomendi sihtseadevairtuse ning 9
tiiendava poordemomendi sihtseadeviirtuse abil. Kaks pohilist poordemomendi sihtseadeviirtus
madratletakse mootorite CO,-tiipkonna algmootori nullpéérdemomendina ja punkti 4.3.1 kohaselt
madratletud maksimaalse mootori tdiskoormusena. (iildine maksimaalne péordemoment T, . ..)- Uheksa
tdiendavat poordemomendi sihtseadevidrtust médratakse kindlaks, jagades vahemiku nullpéérdemomendist
kuni iildise maksimaalse poordemomendini T kiimneks vordseks 16iguks.

max_overall

Koik poordemomendi sihtseadeviirtused mootori poorlemissageduse konkreetse sihtseadevairtuse juures,
mis iiletavad piirvdartust, mis on mdéératletud kui tdiskoormuse poordemomendi véddrtus vastava mootori
poorlemissageduse  sihtseadevdirtuse juures miinus 5 % T, ..a-St. asendatakse tdiskoormuse
podrdemomendi véirtusega vastava mootori poorlemissageduse sihtseadevddrtuse juures. Joonis 2
illustreerib nditlikult p66rdemomendi sihtseadevaartuste méaaratlemist.
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Joonis 2

Poordemomendi seadeviirtuste miiratlemine
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4.3.5.3 Modtesignaalid ja andmete registreerimine

Registreeritakse jirgmised modteandmed:

(1) mootori poorlemissagedus

(2) mootori poordemoment korrigeerituna vastavalt punktile 3.1.2

(3) kogu mootorisiisteemi poolt tarbitud kiitusemassi voog vastavalt punktile 3.4

(4) gaasilised saasteained vastavalt URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 mddratlustele
Kitbemelisi saasteaineid ja ammoniaagiheitmeid ei pea kiitusekulu kaardistamise tsiikli katsesdidul
jalgima.

Gaasiliste saasteainete mddtmine teostatakse kooskdlas URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49
Rev.06 4. lisa punktidega 7.5.1, 7.5.2, 7.5.3, 7.5.5, 7.7.4, 7.8.1, 7.8.2, 7.8.4 ja 7.8.5.

URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punkti 7.8.4 kohaldamisel tihendab termin
Jkatsetsitkkel“ tdielikku toimingute jirjestust alates punkti 4.3.5.4 kohasest eclkonditsioneerimisest kuni
katsejdrjestuse 1opetamiseni vastavalt punktile 4.3.5.5.

4.3.54 Mootori eelkonditsioneerimine

Lahjendussiisteem, vastavalt vajadusele, ning mootor kiivitatakse ja soojendatakse iiles kooskdlas URO
Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punktiga 7.4.1.

Pirast soojendamise 1dpetamist eelkonditsioneeritakse mootor ja proovivotusiisteem, kiitades mootorit 20
minuti véltel URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punkti 7.2.2 tabelis 1
médratletud reziimis 9 ja rakendades samaaegselt lahjendussiisteemi.
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Punkti 4.3.1 kohaselt registreeritud mootorite CO,-tiiiipkonna algmootori tdiskoormuse kdverat kasutatakse
URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punktide 7.4.6, 7.4.7 ja 7.4.8 kohaselt
rakendatud reziimi 9 etalonvaartuste denormaliseerimiseks.

Vahetult pdrast eelkonditsioneerimise 16petamist muudetakse mootori podrlemissageduse ja pé6rdemomendi
sihtvéirtuseid lineaarselt 2046 sekundi viltel kuni punkti 4.3.5.5 kohase katsejirjestuse esimese sihtseade-
védrtuseni. Kui esimene sihtseadevéirtus saavutatakse vihem kui 46 sekundiga, kasutatakse allesjddvat aega
46. sekundini stabiliseerimiseks.

4.3.5.5 Katsejarjestus

Katsejdrjestus koosneb stabiilse kiitamise sihtseadevairtustest ettendhtud mootori poorlemissageduse ja
poordemomendiga iga punkti 4.3.5.2 kohase sihtseadeviirtuse juures ning ettendhtud astmetest ithelt
sihtseadeviirtuselt jargmisele liikumiseks.

Iga mootori poorlemissageduse suurimat poordemomendi sihtseadevidrtust kaitatakse maksimaalse kitaja
ndudega.

Esimene sihtseadevddrtus méiratletakse suurima mootori poorlemissageduse sihtseadevdirtuse ja suurima
poordemomendi sihtseadevairtuse juures.

K&igi sihtseadevairtuste holmamiseks ldbitakse jargmised etapid:

(1) Mootor peab iga sihtseadevairtuse juures todtama 95 + 3 sekundit. Esimesed 55 + 1 sekundit iga
sihtseadeviirtuse juures loetakse stabiliseerimisperioodiks. Jirgmise 30 + 1 sekundi viltel kontrollitakse
mootori poorlemissageduse keskvddrtust jargmiselt:

(@) mootori poorlemissageduse keskvédrtust hoitakse mootori poodrlemissageduse sihtseadeviirtuse
juures + 1 % piires suurima mootori poorlemissageduse timber.

Muudel juhtudel peale tiiskoormuse punktide hoitakse mootori poordemomendi keskvairtus
J p p p
poordemomendi sihtseadevddrtuse juures kas + 20 Nm vdi * 2 % ulatuses iildise maksimaalse
poordemomendi T, ...y iimber olenevalt sellest, kumb on suurem.

Punkti 4.3.5.3 kohaselt registreeritud vddrtused salvestatakse keskmise véirtusena 30 * 1 sekundi viltel.
Allesjadnud aega 10 + 1 vdib kasutada vajadusel andmete jireltootlemiseks ja salvestamiseks. Selle aja
viltel siilitatakse mootori poordemomendi sihtseadevértus.

(2) Kui ithe sihtseadeviirtuse juures on modtmine l6pule viidud, hoitakse mootori poorlemissageduse
sihtvddrtus konstantsena + 20 min~ ' vahemikus mootori poorlemissageduse sihtseadevairtuse iimber
ning poordemomendi sihtvddrtust vahendatakse lineaarselt 20 + 1 sekundi viltel kuni jdrgmise
madalama poordemomendi sihtseadevéirtuseni. Seejirel teostatakse modtmine vastavalt alapunktile 1.

(3) Parast nullpoordemomendi mddtmist alapunktis 1 vihendatakse mootori poorlemissageduse sihtvaartust
20-46 sekundi jooksul lineaarselt jirgmise madalama mootori poorlemissageduse sihtseadevddrtuseni,
suurendades samal ajal poordemomendi sihtvéirtust lineaarselt suurima podrdemomendi sihtseade-
vddrtuseni jargmise madalama mootori poorlemissageduse sihtseadevddrtuse juures. Kui jirgmine
sihtseadevéddrtus saavutatakse vihem kui 46 sekundiga, kasutatakse allesjidvat aega 46. sekundini
stabiliseerimiseks. Seejdrel teostatakse modtmine, alustades alapunkti 1 kohase stabiliseerimismenetlusega
ning kohandades pirast seda poordemomendi sihtseadeviirtusi konstantsel mootori sihtpdorlemis-
sagedusel vastavalt alapunktile 2.

Joonis 3 illustreerib kolme erinevat etappi, mis tuleb iga mddtmise sihtseadevddrtuse juures alapunkti 1
kohase katse jaoks labida.
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Joonis 3

Iga modtmise sihtseadeviirtuse juures libitavad etapid
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Joonis 4 illustreerib niitlikult katse puhul jérgitavat stabiilse kiditamise modtmise sihtseadevdirtuste
jarjestust.

Joonis 4

Stabiilse kditamise mddtmise sihtseadeviirtuste jirjestus
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4.3.5.6 Andmete hindamine heitkoguste jalgimiseks

Kiitusekulu kaardistamise tsiikli ajal tuleb jalgida punkti 4.3.5.3 kohaseid gaasilisi saasteaineid. Kohaldatakse
URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punkti 7.4.6 kohaseid iseloomulike mootori
poorlemissageduste madratlusi.

4.3.5.6.1 Kontrollipiirkonna méairatlus

Heitkoguste jdlgimise kontrollipiirkond kiitusekulu kaardistamise tsiikli valtel mairatakse kindlaks kooskolas
punktidega 4.3.5.6.1.1 ja 4.3.5.6.1.2.

4.3.5.6.1.1 Mootori podrlemissageduse vahemik kontrollipiirkonnas

(1) Mootori poorlemissageduse vahemik kontrollipiirkonnas médratletakse kdesoleva lisa 3. liite kohaselt
madratletud mootorite CO,-tiiipkonna algmootori punkti 4.3.1 kohaselt registreeritud mootori
tdiskoormuse kovera alusel.
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(2) Kontrollipiirkond peab hdlmama koiki mootori poorlemissagedusi, mis on vdhemalt vordsed 30.
protsentiiliga kumulatiivsest poo6rlemissageduse jaotusest, mis médratakse kindlaks kdigi mootori
poorlemissageduste alusel tusvas jarjestuses alates tithikdigu poorlemissagedusest kuumkaivituse WHTC
katsetsiikli valtel, mis teostatakse kooskdlas punktiga 4.3.3 (n,,) alapunktis 1 osutatud mootori
tdiskoormuse kdvera suhtes.

(3) Kontrollipiitkond peab hélmama koiki mootori poorlemissagedusi suurusega n,, voi alla selle, mis
médratakse kindlaks alapunktis 1 osutatud mootori tiiskoormuse kdvera alusel.

4.3.5.6.1.2 Mootori po6rdemomentide ja véimsuse vahemik kontrollipiirkonnas

(1) Kontrollipiirkonna mootori poordemomentide vahemiku alumine piir médratakse mootorite CO,-
tiiipkonna madalaima reitinguga mootori punkti 4.3.1 kohaselt médratletud ja registreeritud
tdiskoormuse kovera alusel.

(2) Kontrollipiirkond peab hdlmama koiki mootori koormuspunkte, mille poordemomendi véirtus on
vihemalt 30 % alapunktis 1 osutatud mootori tdiskoormuse kdverast.

(3) Ima et see piiraks alapunkti 2 kohaldamist, jietakse kontrollipiirkonnast vilja poorlemissageduse ja
poordemomendi punktid alla 30 % maksimumvdimsuse vdartusest, mis médratakse kindlaks alapunktis
1 osutatud mootori tdiskoormuse kdvera alusel.

(4) Ima et see piiraks alapunktide 2 ja 3 kohaldamist, mddratakse kontrollipiirkonna iilemine piir kdesoleva
lisa 3. liite kohaselt mdiratletud mootorite CO,-tiiiipkonna algmootori punkti 4.3.1 kohaselt
registreeritud mootori tdiskoormuse kovera alusel. Iga mootori poorlemissageduse podrdemomendi
védrtus médratakse kindlaks mootorite CO,-titiipkonna algmootori tdiskoormuse kdvera alusel ning seda
suurendatakse 5 % vorra tildisest maksimaalsest poordemomendist T, ..., Mis médratletakse vastavalt

punktile 4.3.5.2.2. Kontrollipiirkonna tilemise piirina kasutatakse mootorite CO,-tiiiipkonna algmootori
modifitseeritud suuremat tdiskoormuse kdverat.

Joonis 5 illustreerib nditlikult kontrollipiirkonna mootori poorlemissageduse, poordemomendi ja vdimsuse
vahemiku maaramist.

Joonis 5

Kontrollipiirkonna mootori péorlemissageduse, p6ordemomendi ja vdimsuse vahemiku

méiramine.
Ulemine piir (méiratud
suurendatud tiiskoormuse
kévera alusel)
Tmax_iildine _--goonas e —
L4 E - - - /
# o £
s § !
F : w
ra 1 N
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z 1
5 , :
(] i ¥
= e : *~
© CO, titiipkonna algmootori Kontrolli \\
=i algne tiiskoormuse kgver : piirkond A
s P
< 5 AN
S Alumine piir (CO, AW
He) tiitipkonna madalaima ! ;
== reitingu tiiskoormuse g
kdvera alausel \;\f
0
ns3o Npi

Poorlemiskiirus
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4.3.5.6.2 Ruudustiku lahtrite miiratlemine

Punkti 4.3.5.6.1 kohaselt mddratletud kontrollipiirkond jagatakse kiitusekulu kaardistamise tsiikli véltel
heitkoguste jalgimiseks mitmesse lahtrisse.

Mootorite puhul, mille nimip66rlemissagedus on alla 3 000 poorde minutis, koosneb ruudustik 9 lahtrist, ja
mootorite puhul, mille nimipoorlemissagedus on 3 000 pooret minutis voi suurem, 12 lahtrist. Ruudustikud
koostatakse jargmiste nduete kohaselt:

(1) Ruudustike valispiirid langevad kokku punkti 4.3.5.6.1 kohaselt mairatletud kontrollipiirkonnaga.

(2) 9 lahtriga ruudustiku korral paiknevad 2 vertikaaljoont vordsetel kaugustel mootori poorlemissageduste
vahemikus n,, kuni 1,1 korda n,,, 12 lahtriga ruudustiku korral paiknevad 3 vertikaaljoont vordsetel
kaugustel mootori poorlemissageduste vahemikus n,, kuni 1,1 korda ng;.

(3) 2 joont vordsetel kaugustel mootori poordemomendist (nt 1/3) igal alapunktide 1 ja 2 kohaselt
médratletud mootori podrlemissageduste vertikaaljoonel.

Koik mootori poorlemissageduse védrtused (min- 1) ja koik poordemomendi védrtused (Nm), mis
madratlevad ruudustiku lahtrite piire, imardatakse kahe komakohani vastavalt standardile ASTM E 29-06.

Joonis 6 illustreerib nditlikult kontrollipiirkonna ruudustiku lahtrite maaratlemist 9 lahtriga ruudustiku

puhul.
Joonis 6
Kontrollipiirkonna ruudustiku lahtrite mairatlemine 9 lahtriga ruudustiku puhul
Ulemine piir (mddratud
suurendatud tiiskoormuse
kdvera alusel)
Tmax_iildine . 3
i
. :
# .
s :
# _—
= P d i
= :
3} \ :
g CO, titiipkonna algmootori
E algne tiiskoormuse kdver
U
-E Alumine piir (CO,
Q tiitipkonna madalaima
h? reitingu tiiskoormuse
kovera alausel
0 i
A3 ’ 43 ' A3
n3o hi

P6orlemiskiirus
4.3.5.6.3  Eriheitkoguste arvutamine

Gaasiliste saasteainete eriheitkogused maddratakse kindlaks iga punkti 4.3.5.6.2 kohaselt médratletud
ruudustiku lahtri keskmise viartusena. Iga ruudustiku lahtri keskmine véidrtus mdairatakse kindlaks koigi
samas ruudustiku lahtris asuvate mootori poorlemissageduse ja poordemomendi punktide kitusekulu
kaardistamise tsiikli valte] méddetud eriheitkoguste aritmeetilise keskmisena.
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Kiitusekulu kaardistamise tsiikli valte] moodetud tihe mootori poorlemissageduse ja poordemomendi punkti
eriheitkogused médratakse kindlaks 30 * 1 sekundi pikkuse modteperioodi keskviddrtusena vastavalt punkti
4.3.5.5 alapunktile 1.

Kui moéni mootori poorlemissageduse ja podrdemomendi punkt asub tdpselt erinevaid ruudustiku lahtreid
teineteisest eraldaval joonel, vdetakse see mootori poorlemissageduse ja koormuse punkt arvesse kdigi
kiilgnevate ruudustiku lahtrite keskvairtustes.

Iga gaasilise saasteaine heite kogumassi my; (g) arvutamine kiitusekulu kaardistamise tsiikli kdigus punkti
4.3.5.5 alapunkti 1 kohaselt 30 £ 1 sekundi pikkuse mddteperioodi viltel mdddetud mootori iga poorlemis-
sageduse ja podrdemomendi punktis teostatakse vastavalt URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49
Rev.06 4. lisa punktile 8.

Mootori tegelik t66 Wyq; (kWh) igas kiitusekulu kaardistamise tsiikli kdigus punkti 4.3.5.5 alapunkti 1
kohase 30 % 1 sekundi pikkuse mdodteperioodi viltel moddetud mootori iga poodrlemissageduse ja
poordemomendi punktis midratakse kindlaks punkti 4.3.5.3 kohaselt registreeritud mootori poorlemis-
sageduse ja poordemomendi vddrtuste alusel.

Gaasiliste saasteainete eriheitkogused eqyc; (g/kWh) kiitusekulu kaardistamise tsiikli kadigus moodetud
mootori iga poorlemissageduse ja poordemomendi punktis médratakse kindlaks jargmise vorrandi abil:

Cremci — MEcme, / Weencs

4.3.5.7 Andmete valiidsus
4.3.5.7.1 Kiitusekulu kaardistamise tsiikli statistilisele valideerimisele esitatavad nduded

Kiitusekulu kaardistamise tsiikli suhtes teostatakse tegelike mootori podrlemissageduse (n,), mootori
poordemomendi (M,,) ja mootori vdimsuse (P,,) vddrtuste lineaarne regressioonanaliiiis vastavate
etalonvadrtuste (n., M, P.) alusel. Tegelikud viddrtused n,, M, ja P, mairatakse kindlaks punkti 4.3.5.3

alusel registreeritud véirtuste alusel.

act?

Konealusest regressioonanaliliisist jdetakse vélja iilleminekud tihelt sihtseadevdartuselt jargmisele liikumiseks.

Tegelike ja etalontsiikli vairtuste vahelisest viiteajast tuleneva nihke minimeerimiseks vdib kogu mootori
poorlemissageduse ja poordemomendi signaalide jrjestust vordluskiiruse ja poordemomendi jirjestuse
suhtes ajaliselt nihutada ette- voi tahapoole. Kui tagasisidesignaale nihutatakse, tuleb nii poorlemissagedust
kui ka poordemomenti nihutada samal médral ning samas suunas.

URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa 3. liite punktide A.3.1 ja A.3.2 kohasel
regressioonanaliiiisil kasutatakse vdhimruutude meetodit URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49
Rev.06 4. lisa punktis 7.8.7 mdiratletud koige sobivama vdrrandiga. Seda analiiiisi soovitatakse teha
sagedusel 1 Hz.

Ainult selle regressioonanaliiiisi tegemisel on lubatud URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49
Rev.06 4. lisa tabelis 4 (,Punktid, mille véljajitmine regressioonanaliiiisist on lubatud“) margitud punktide
viljajatmine enne regressioonarvutust. Lisaks jietakse ainult selle regressioonanaliiiisi tegemisel vilja kdik
maksimaalse kiitaja ndude juures saadud mootori péérdemomendi ja vdimsuse véidrtused. Regressioona-
naliiiisist vélja jaetud punkte ei tohi siiski vilja jatta tihestki teisest kdesoleva lisa kohasest arvutusest. Punkti
viljajatmist v6ib rakendada kogu tsiiklile voi tsiikli mis tahes osale.

Selleks, et lugeda andmed valiidseks, peavad URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa
tabeli 3 (Regressioonisirge tolerantsid WHSC puhul) kriteeriumid olema tdidetud.

4.3.5.7.2  Heitkoguste jalgimisele esitatavad nduded

Kiitusekulu kaardistamise tsiikli katsetel saadud andmed on valiidsed, kui iga ruudustiku lahtri kohta punkti
4.3.5.6.3 kohaselt kindlaks madratud reguleeritud gaasiliste saasteainete eriheitkogused vastavad URO
Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 10. lisa punktis 5.2.2 maddratletud kohaldatavatele
gaasiliste saasteainete piirmairadele. Kui mootori poorlemissageduse ja poordemomendi punktide arv samas
ruudustiku lahtris on alla 3, siis kdesolevat punkti selle lahtri suhtes ei kohaldata.
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5. Médteandmete jareltootlus

Kaik kdesolevas punktis sitestatud arvutused teostatakse konkreetselt iga mootorite CO,-tiiiipkonna mootori

kohta.

5.1 Mootori t00 arvutamine

Mootori kogu t66 tsiikli vdi mdiratletud perioodi viltel midratakse kindlaks punkti 3.1.2 ning URO
Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punktide 6.3.5 ja 7.4.8 alusel kindlaks maaratud
mootori vdimsuse registreeritud vaartuste alusel.

Mootori t66 tdieliku katsetsiikli voi iga WHTC alatsiikli valtel madratakse kindlaks, integreerides mootori
voimsuse registreeritud vdirtused vastavalt jargmisele valemile:

Wiy = <1Po AP AP Py 4P +1Pn>h

2 2
kus
Wi = mootori kogu t66 perioodil t, kuni t,
t, = kellaaeg perioodi alguses
t, = kellaaeg perioodi 16pus
n = registreeritud vaartuste arv perioodil t, kuni t,
Pion = registreeritud mootori vdimsuse véirtused perioodil t, kuni t, kronoloogilises jirjekorras,
kus k on hetkel t, 0 ja hetkel t, n.

L1 e . . . 1 —t

h = Intervalli laius kahe jirjestikuse registreeritud véértuse vahel, mille méératleb h = -—=2
n
5.2 Integreeritud kiitusekulu arvutamine

Integreeritud vairtuse arvutustes kasutatakse koiki registreeritud negatiivseid kiitusekulu véartusi vahetult
ega médrata neid nulliks.

Mootori poolt kulutatud kogu kiitusemass kogu katsetsiikli voi iga WHTC alatsiikli valtel méddratakse
kindlaks, integreerides kiitusemassi voo registreeritud véirtused vastavalt jargmisele valemile:

1 1
Z cheax,i = (2 mffuel,o + mffuel,l + mffuel,z + ...+ mffuel,n* )+ mffuel,n*l + E mffuel,n) h

kus
2 FCeas = mootori poolt kulutatud kogu kiitusemass perioodil t, kuni t,
t, = kellaaeg perioodi alguses
t = kellaaeg perioodi 16pus
. kellaaeg perioodi 16p
n = registreeritud véirtuste arv perioodil t, kuni t,
M0 = registreeritud kiitusemassi voo vairtused perioodil t, kuni t, kronoloogilises
jarjekorras, kus k on hetkel t, 0 ja hetkel t, n
= intervalli laius kahe jirjestikuse registreeritud vidrtuse vahel, mille médratle
h i i laius kahe jirjestik i itud vai hel, mill ddratleb

h t — 1o

n



L 349/50 Euroopa Liidu Teataja 29.12.2017

5.3 Erikiitusekulu néitajate arvutamine

Korrektsiooni- ja tasakaalutegurid, mis tuleb esitada modelleerimisvahendi sisenditena, arvutab mootori
eeltootluse vahend mootori mdddetud erikiitusekulu naitajate alusel, mis méiratakse kindlaks punktide 5.3.1
ja 5.3.2 alusel.

53.1 Erikiitusekulu niitajad WHTC korrektsiooniteguri jaoks

WHTC korrektsiooniteguri jaoks vajalikud erikiitusekulu niitajad arvutatakse WHTC kuumkaivituse kohta
punkti 4.3.3 kohaselt registreeritud tegelike mddtevaartuste alusel jargmiselt:

SFConeas, trtan = = FCreas witrc-unban | Wace, whirc-urban
SFC e, rurat = = FCneas, witre: rurat | Waer, wirc. rura
SFCneas, wow = 2 FCoreag wrirenw | Waet, wrired)
kus
SFC,eas. i = erikiitusekulu WHTC alatsiikli i viltel [g/kWh]
2 FC e i = mootori poolt kulutatud kogu kiitusemass WHTC alatsiikli i valtel [g], mis mairatakse
kindlaks punkti 5.2 alusel

W, i = Kogu mootori t66 WHTC alatsiikli i véltel [kWh], mis médratakse kindlaks kooskolas

punktiga 5.1

WTHC 3 erinevat alatsiiklit — linn, asulavéline ja kiirtee — on mairatletud jargmiselt:
(1) linn: tstikli algusest kuni < 900 sekundit tsiikli algusest
(2) asulaviline: alates > 900 sekundit kuni < 1 380 sekundit tsiikli algusest

(3) maantee: alates > 1 380 sekundit tsiikli algusest kuni tsikli 16puni

5.3.2 Erikiitusekulu néitajad heitmete kiilm-/kuumkdivituse tasakaaluteguri jaoks

Heitmete kiillm-/kuumkaivituse tasakaaluteguri jaoks vajalikud erikiitusekulu niitajad arvutatakse WHTC
kuum- ja kilmkiivituse katsetes punkti 4.3.3 kohaselt registreeritud tegelike modtevairtuste alusel.
Arvutused teostatakse nii kuum- kui ka kiilmkéivituse WHTC jaoks eraldi jargmiselt:

SEC =X FC W,

‘meas, hot /

meas, hot act, hot
SFConeas cold = = FCrneas,cold | Waer, cold
kus
SFC, s = erikiitusekulu (g/kWh)
2 FCe = kogu kiitusekulu WHTC viltel [g], mis mdairatakse kindlaks kooskolas kiesoleva lisa
punktiga 5.2
W = kogu mootori t66 WHTC viltel [kWh], mis mairatakse kindlaks kooskolas kiesoleva lisa

punktiga 5.1
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5.3.3 Erikiitusekulu nditajad WHSC valtel
Erikiitusekulu naitajad WHSC viltel arvutatakse WHSC kohta punkti 4.3.4 kohaselt registreeritud tegelike
modtevadrtuste alusel jargmiselt:
SFCymsc = (& FCypisd) | (Wymso)
kus
SFCyypsc = erikiitusekulu WHSC viltel (g/kWh)
% FCypse = kogu kiitusekulu WHSC wviltel [g], mis mddratakse kindlaks kooskdlas kiesoleva lisa
punktiga 5.2
Wmsc = kogu mootori t66 WHSC viltel [kWh], mis madratakse kindlaks kooskolas kdesoleva lisa
punktiga 5.1
5.3.3.1 Korrigeeritud erikiitusekulu niditajad WHSC viltel
Punkti 5.3.3 kohaselt kindlaks mdiratud arvestuslik erikiitusekulu WHSC viltel SFC,, . kohandatakse
korrigeeritud véirtuseks SFCypccor € VOtta arvesse erinevust katsetamisel kasutatud kiituse alumise
kiittevddrtuse ning vastava mootorikiituse tehnoloogia standardse alumise kiittevddrtuse vahel, kasutades
jargmist vorrandit:
NCV,
SFCywhscor = SFC —
WHSC, WHSC chnd
kus
SFCymsc.corr = korrigeeritud erikiitusekulu WHSC viltel [g/kWh]
SFCyypsc = erikiitusekulu WHSC viltel (g/kWh)
NCV,_.. = katsetamisel kasutatud kiituse alumine kiittevdartus, mis on kindlaks maédratud
kooskdlas punktiga 3.2 [MJ/kg]
NCV,, = standardne alumine kiittevéirtus vastavalt tabelile 4 [M]/kg]
Tabel 4
Kiituseliikide standardsed alumised kiitteviirtused
Kid o . . Standardne alumine kiittevaartus
Gituse tiiiip [ mootori tiiiip Etalonkiituse tiitip
[M]/kg]
Diisel | survesiiiide B7 42,7
Etanool | survesiiiide ED95 25,7
Bensiin | ottomootor E10 41,5
Etanool [ ottomootor E85 29,1
LPG | ottomootor LPG kiitus B 46,0
Maagaas | ottomootor Gy 45,1
5.3.3.2 Erisitted etalonkiituse B7 kohta

Kui katsetamisel on kooskdlas punktiga 3.2 kasutatud etalonkiitust B7 (diisel/survesiiiide), ei teostata punkti
5.3.3.1 kohast standardiseerivat korrektsiooni ning korrigeeritud védrtuseks SFCyyqc,, madratakse
korrigeerimata védrtus SFCyyc.
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5.4 Korrektsioonitegur perioodilise regenereerimisega heitgaaside jdreltootlussiisteemiga varustatud mootorite
puhul

URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punktis 6.6.1 mddratletud perioodilise
regenereerimisega heitgaaside jdreltootlussiisteemiga varustatud mootorite puhul kohandatakse kiitusekulu,
et votta korrektsiooniteguri abil arvesse regenereerimistoiminguid.

See korrektsioonitegur CFy,,, méiratakse kindlaks kooskdlas URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr
49 Rev.06 4. lisa punktiga 6.6.2.

URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punktis 6.6 madratletud pideva regeneree-
rimisega heitgaaside jareltootlussiisteemidega varustatud mootorite puhul korrektsioonitegurit ei miidrata

ning teguri CFy,,,, vddrtuseks maaratakse 1.

Punkti 4.3.1 kohaselt registreeritud mootori tdiskoormuse koverat kasutatakse WHTC etalontsiikli
denormaliseerimiseks ning koik etalonviirtuste arvutused teostatakse kooskdlas URO Euroopa Majandus-
komisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punktidega 7.4.6, 7.4.7 ja 7.4.8.

Lisaks URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa sitetele registreeritakse iga URO
Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punkti 6.6.2 kohaselt teostatud WHTC kuumkdivi-
tuskatse kohta mootori kulutatud tegelik kiitusemassi voog vastavalt punktile 3.4.

Iga teostatud WHTC kuumkdivituskatse erikiitusekulu arvutatakse jirgmise vorrandi alusel:

SFCmeas,m = (2 cheas, m) / (W )

act, my

kus

SFCeas. m = erikiitusekulu [g/kWh]

2 FCeasm = kogu kiitusekulu WHTC viltel [g], mis mddratakse kindlaks kooskdlas kiesoleva lisa
punktiga 5.2

Wt m = kogu mootori t66 WHTC viltel [kWh], mis mairatakse kindlaks kooskdlas kdesoleva lisa
punktiga 5.1

m = iga tiksiku WHTC kuumbkiivituskatse indeks

Iga iiksiku WHTC katse erikiitusekulu kaalutakse jirgmise vorrandi alusel:

1 X SFCag + 1y X SFCyyg,

SEC, = nin
kus
n = regenereerimiseta WHTC kuumkdivituskatsete arv
n, = regenereerimisega WHTC kuumbkiivituskatsete arv (minimaalne arv on 1 katse)
SFC,,, = koigi regenereerimiseta WHTC kuumkiivituskatsete keskmine erikiitusekulu [g/kWh]
SFC,,,, = koigi regenereerimisega WHTC kuumkdivituskatsete keskmine erikiitusekulu [g/kWh]

Korrektsioonitegur CF,_,,, arvutatakse jargmise vorrandi alusel

RegPer

SFC,

SFCyrg

CF RegPer =
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6. Mootori eeltdotlusvahendi kasutamine

Mootori eeltootlusvahend kiivitatakse iga ithte mootorite CO,-tiitipkonda kuuluva mootori puhul, kasutades
punktis 6.1 madratletud andmeid.

Mootori  eeltootlusvahendi  viljundandmed on  mootori  katsemenetluse  16pptulemused  ning
dokumenteeritakse.

6.1 Mootori eeltodtlusvahendi sisendandmed

Jargmised sisendandmed genereeritakse kiesolevas lisas sitestatud katsemenetlustega ning need on mootori
eeltootlusvahendi sisendiks.

6.1.1 CO,-tittipkonna algmootori tdiskoormuse kdver

Sisendandmeteks on kdesoleva lisa 3. liite kohaselt méddratletud mootorite CO,-tiiiipkonna algmootori punkti
4.3.1 kohaselt registreeritud mootori tiiskoormuse kdver.

Juhul, kui tootja taotlusel kohaldatakse kiesoleva maidruse artikli 15 16ike 5 sdtteid, kasutatakse
sisendandmetena punkti 4.3.1 kohaselt konkreetse mootori kohta registreeritud tdiskoormuse koverat.

Sisendandmed esitatakse vormingus ,komaeraldusega vairtused”, kus eraldusmirgiks on Unicode mirk
,COMMA*® (U+002C) (,,). Faili esimest rida kasutatakse paisena ning see ei sisalda registreeritud andmeid.
Registreeritud andmed algavad faili teisest reast.

Faili esimene tulp on mootori poorlemissagedus (min~!) imardatuna kahe komakohani vastavalt standardile
ASTM E 29-06. Faili teine tulp on pé6rdemoment (Nm) timardatuna kahe komakohani vastavalt standardile
ASTM E 29-06.

6.1.2 Taiskoormuse kover
Sisendandmeteks on punkti 4.3.1 kohaselt registreeritud mootori tiiskoormuse kver.

Sisendandmed esitatakse vormingus ,komaeraldusega vdirtused“, kus eraldusmirgiks on Unicode mark
,COMMA*® (U+002C) (,,). Faili esimest rida kasutatakse pdisena ning see ei sisalda registreeritud andmeid.
Registreeritud andmed algavad faili teisest reast.

Faili esimene tulp on mootori poorlemissagedus (min-') imardatuna kahe komakohani vastavalt standardile
ASTM E 29-06. Faili teine tulp on pé6rdemoment (Nm) timardatuna kahe komakohani vastavalt standardile
ASTM E 29-06.

6.1.3 CO,-tiitipkonna algmootori kiitamise kdver

Sisendandmeteks on kdesoleva lisa 3. liite kohaselt méddratletud mootorite CO,-tiiipkonna algmootori punkti
4.3.2 kohaselt registreeritud mootori kditamise kover.

Juhul, kui tootja taotlusel kohaldatakse kiesoleva maidruse artikli 15 1dike 5 sdtteid, kasutatakse
sisendandmetena punkti 4.3.2 kohaselt konkreetse mootori kohta registreeritud kaitamise kdverat.

Sisendandmed esitatakse vormingus ,komaeraldusega vairtused”, kus eraldusmargiks on Unicode mirk
,COMMA*® (U+002C) (,,). Faili esimest rida kasutatakse paisena ning see ei sisalda registreeritud andmeid.
Registreeritud andmed algavad faili teisest reast.
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Faili esimene tulp on mootori poorlemissagedus (min~!) imardatuna kahe komakohani vastavalt standardile
ASTM E 29-06. Faili teine tulp on pé6rdemoment (Nm) timardatuna kahe komakohani vastavalt standardile
ASTM E 29-06.

6.1.4 CO,-tiiiipkonna algmootori kittusekulu kaart

Sisendandmeteks on kdesoleva lisa 3. liite kohaselt maaratletud mootorite CO,-tiitipkonna algmootori punkti
4.3.5 kohaselt kindlaks médratud mootori pé6rdemoment ja kiitusemassi voog.

Juhul, kui tootja taotlusel kohaldatakse kiesoleva maidruse artikli 15 16ike 5 sdtteid, kasutatakse
sisendandmetena punkti 4.3.5 kohaselt konkreetse mootori kohta kindlaks mdairatud poorlemissagedust,
poordemomenti ja kiitusemassi voogu.

Sisendandmed koosnevad ainult mootori po6rlemissageduse, mootori pddrdemomendi ja kiitusemassi voo
keskmistest modtevadrtustest 30 * 1 sekundi pikkuse modteperioodi viltel kooskdlas punkti 4.3.5.5
alapunktiga 1.

Sisendandmed esitatakse vormingus ,komaeraldusega vdartused“, kus eraldusmirgiks on Unicode mark
,COMMA® (U+002C) (,,). Faili esimest rida kasutatakse pdisena ning see ei sisalda registreeritud andmeid.
Registreeritud andmed algavad faili teisest reast.

Faili esimene tulp on mootori poorlemissagedus (min-!) imardatuna kahe komakohani vastavalt standardile
ASTM E 29-06. Faili teine tulp on pé6rdemoment (Nm) timardatuna kahe komakohani vastavalt standardile
ASTM E 29-06. Faili kolmas tulp on kiitusemassi voog (g/h) timardatuna kahe komakohani vastavalt
standardile ASTM E 29-06.

6.1.5 Erikiitusekulu niitajad WHTC korrektsiooniteguri jaoks

Sisendandmeteks on kolm punkti 5.3.1 kohaselt kindlaks miiratud erikiitusekulu véirtust (g/kWh)
erinevatel WHTC tsiiklitel - linn, asulaviline ja kiirtee.

Viirtused iimardatakse kahe komakohani vastavalt standardile ASTM E 29-06.

6.1.6 Erikiitusekulu néitajad heitmete kiilm-/kuumkdivituse tasakaaluteguri jaoks

Sisendandmeteks on kaks punkti 5.3.2 kohaselt kindlaks mairatud erikiitusekulu véirtust (g/kWh) WHTC
kuumkdivitus- ja killmkiivituskatsel.

Viirtused iimardatakse kahe komakohani vastavalt standardile ASTM E 29-06.

6.1.7 Korrektsioonitegur perioodilise regenereerimisega heitgaaside jareltootlussiisteemiga varustatud mootorite

puhul

Sisendteabeks on punkti 5.4 kohaselt kindlaks méiratud korrektsioonitegur CFy,p,,-

URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punktis 6.6.1 madratletud pideva regeneree-
rimisega heitgaaside jareltootlussiisteemidega varustatud mootorite puhul médratakse punkti 5.4 kohaselt
selle teguri vddrtuseks 1.

Viirtus iimardatakse kahe komakohani vastavalt standardile ASTM E 29-06.
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6.1.8 Katsekiituse alumine kiittevaartus
Sisendteabeks on punkti 3.2 kohaselt kindlaks maaratud katsekiituse alumine kiittevdartus (MJ/kg).

Viirtus iimardatakse kolme komakohani vastavalt standardile ASTM E 29-06.

6.1.9 Katsekiituse tiiiip

Sisendandmeteks on punkti 3.2 kohaselt valitud katsekiituse tiiiip.

6.1.10 CO,-tittipkonna algmootori tithikdigu podrlemissagedus

Sisendteabeks on kiesoleva lisa 3. liite kohaselt maaratletud mootorite CO,-tiiiipkonna algmootori tithikdigu
poorlemissagedus n,y, (min- '), nagu selle on deklareerinud tootja sertifitseerimise taotluses 2. liites antud
ndidise kohaselt koostatud teabedokumendis.

Juhul, kui tootja taotlusel kohaldatakse kiesoleva maidruse artikli 15 16ike 5 sdtteid, kasutatakse
sisendteabena konkreetse mootori tithikdigu poorlemissagedust.

Viirtus iimardatakse lihima tdisarvuni vastavalt standardile ASTM E 29-06.

6.1.11 Mootori tithikdigu poorlemissagedus

Sisendteabeks on mootori tithikdigu poodrlemissagedus n, (min- '), nagu selle on deklareerinud tootja
sertifitseerimise taotluses kdesoleva lisa 2. liites antud ndidise kohaselt koostatud teabedokumendis.

Viirtus imardatakse ldhima tdisarvuni vastavalt standardile ASTM E 29-06.

6.1.12 Mootori todmaht

Sisendteabeks on mootori toomaht (cm?), nagu selle on deklareerinud tootja sertifitseerimise taotluses
kiesoleva lisa 2. liites antud niidise kohaselt koostatud teabedokumendis.

Viirtus iimardatakse lihima tdisarvuni vastavalt standardile ASTM E 29-06.

6.1.13 Mootori nimipodrlemissagedus

Sisendteabeks on mootori nimipoorlemissagedus (min-1), nagu selle on deklareerinud tootja sertifitseerimise
taotluses kdesoleva lisa 2. liites antud ndidise kohaselt koostatud teabedokumendi punktis 3.2.1.8.

Viirtus imardatakse ldhima tdisarvuni vastavalt standardile ASTM E 29-06.

6.1.14 Mootori nimivoimsus

Sisendteabeks on mootori nimivoimsus (kW), nagu selle on deklareerinud tootja sertifitseerimise taotluses
kiesoleva lisa 2. liites antud niidise kohaselt koostatud teabedokumendi punktis 3.2.1.8.

Viirtus iimardatakse lihima tdisarvuni vastavalt standardile ASTM E 29-06.
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6.1.15 Tootja
Sisendteabeks on mootori tootja nimi ISO8859-1 kodeeringus mirkide jadana.

6.1.16 Mudel

Sisendteabeks on mootori mudeli nimi ISO8859-1 kodeeringus mirkide jadana.

6.1.17 Tehnilise aruande tunnuskood

Sisendteabeks on konkreetse mootori tiiiibikinnitusel koostatud tehnilise aruande kordumatu tunnuskood.
Tunnuskood esitatakse I08859-1 kodeeringus markide jadana.
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1. liide

OSA, ERALDI SEADMESTIKU VOI SUSTEEMI SERTIFIKAADI NAIDIS

Suurim formaat: A4 (210 x 297 mm)
MOOTORITUUPKONNA CO, HEITKOGUSTE JA KUTUSEKULUGA SEOTUD OMADUSTE SERTIFIKAAT

Teatis:

— loa andmise (1)

— loa laiendamise (1)

— loataotluse tagasilikkamise (')

— loa tithistamise (!)

Asutuse tempel

kohta seoses mootoritiitipkonna CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud andmetega kooskdlas komisjoni mairusega (EL)

2017/2400.

Komisjoni méirus (EL) 2017/2400, mida on viimati muudetud ................ccociiiiiiiiii

Sertifitseerimisnumber:
Rasi:

Laiendamise pohjus:

1JAGU
0.1.  Mark (tootja kaubanimi):
0.2.  Tiiip:
0.3.  Tiibi identifitseerimisandmed
0.3.1. Sertifitseerimismargi asukoht:
0.3.2 Sertifitseerimismargi kinnitamise meetod:
0.5.  Tootja nimi ja aadress:
0.6.  Koostetehas(t)e nimi (nimed) ja aadress(id):
0.7.  Tootja esindaja (olemasolu korral) nimi ja aadress

1 JAGU

Lisateave (vajaduse korral): vt lisaleht

Katsete labiviimise eest vastutav tiiiibikinnitusasutus
Katsearuande kuupiev:

Katsearuande number:

Mirkused (kui on): vt lisaleht

Koht:

Kuupéev:

Allkiri:

O N N VT AW N =

Lisatud dokumendid:

Teabepakett. Katsearuanne.



2. liide

Mootori teabedokument

Selgitus tabeli taitmise kohta

Mootorite CO,-titiipkonna liikmetele vastavad tihed A, B, C, D ja E asendatakse mootorite CO,-tiiiipkonna lilkmete tegelike nimetustega.

Kui mootori teatava karakteristiku puhul kehtib mootorite CO,-tiiiipkonna kdigi lilkmete puhul sama vaartus/kirjeldus, siis lahtrid A—E tthendatakse.

Kui mootorite CO,-tiitipkonda kuulub {ile viie liikme, vdidakse lisada uusi veerge.

,Teabedokumendi liide“ kopeeritakse ja tdidetakse iga CO,-perekonna mootori kohta eraldi.

Selgitavad mirkused on antud kidesoleva liite 16pus.

Mootorite CO,-titiipkonna lilkmed

Co,

algmootor A B C D
0. Uldised mirkused
0.l Mark (tootja kaubanimi)
0.2. Tiiip
0.2.1. Kaubanimi (-nimed) (vajaduse korral)
0.5. Tootja nimi ja aadress
0.8. Koostetehas(t)e nimi (nimed) ja aadress(id)
0.9. Vajaduse korral tootja esindaja nimi ja aadress

1. OSA
(Alg)mootori ja mootoritiiiipkonna mootoritiiiipide olulised karakteristikud
Algmootor vdi mootori Mootorite CO,-titiipkonna liikmed
titiip B C D

3.2. Sisepdlemismootor
3.2.1. Eriandmed mootori kohta

86/6t¢ T
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Algmootor v3i mootori

Mootorite CO,-titiipkonna liikmed

titiip B C D
3.2.1.1. Toopdhimdte: ottomootor/survesiiiide ()
neljataktiline/kahetaktiline/rootor (')
3.2.1.2. Silindrite arv ja paigutus
3.2.1.2.1. Silindri 1abimaot (3): ... mm
3.2.1.2.2. Kolvi kiik (): ... mm
3.2.1.2.3. Toojdrjekord
3.2.1.3. Mootori toomaht (¥ cm?
3.2.1.4. Surveaste (°)
3.2.1.5. Polemiskambri, kolvipea ja ottomootoritel kolvirdngaste joonised:
3.2.1.6. Mootori tavapdrane poorlemissagedus tithikdigul (°) min-!
3.2.1.6.1. Mootori suurendatud poérlemissagedus tithikdigul (°) min-!
3.2.1.7. Siisinikmonooksiidi mahuline sisaldus heitgaasis mootori tithikaigul (5): % vas-
tavalt tootja andmetele (ainult ottomootorid)
3.2.1.8. Maksimaalne kasulik véimsus (°) ......... kW poorlemissagedusel .......... min-!
(tootja poolt esitatud vairtus)
3.2.1.9. Tootja poolt ettendhtud suurim lubatud mootori poérlemissagedus (min-!)
3.2.1.10. Maksimaalne kasulik po6rdemoment () (Nm) poorlemissagedusel min~ !

(tootja deklareeritud andmetel)

£10T°CT6C
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Algmootor v3i mootori

Mootorite CO,-titiipkonna liikmed

tiiip B C D

3.2.1.11. URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 punktides 3.1, 3.2 ja
3.3 noutud dokumendipakett, mis vdimaldab tiiiibikinnitusasutusel hinnata
NO, kontrollimeetmete nduetekohase toimimise tagamiseks heitekontrollistra-
teegiaid ja pardadiagnostikasiisteeme

3.2.2. Kiitus

3.2.2.2. Raskeveokid diislikiitus/bensiin/veeldatud naftagaas/H-riihma maagaas| L-
rithma maagaas| HL-rithma maagaas/etanool (ED95)/etanool (E85) (1)

3.2.2.2.1. Tootja deklaratsiooni kohaselt mootori puhul kasutamiseks sobivad kiitused
vastavalt URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 punktile
4.6.2 (kui seda kohaldatakse)

3.2.4. Kiituse etteanne

3.2.4.2. Sissepritsega (ainult diiselmootorid): Jah/Ei (*)

3.2.4.2.1. Siisteemi kirjeldus

3.2.4.2.2. ToopShimdte: otsepritse/eelkamber/keeriskamber (*)

3.2.4.2.3. Sissepritsepump

3.2.4.2.3.1. Mark (margid)

3.2.4.2.3.2. Tiiiip (tiriibid)

3.2.4.2.3.3. Suurim sissepritsemaht () ) ............ mm?® to6kdigu voi tsiikli kohta mootori
poorlemissagedusel ............... min-' voi alternatiivse vdimalusena selle epiiiir
(Ulelaadimisrdhu regulaatori kasutamise korral esitada kiituse etteande karak-
teristik ja tilelaadimisrdhu séltuvus mootori podrlemissagedusest)

3.2.4.2.3.4. Sissepritse piisiajastus (°)

09/6+¢€ T
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Algmootor v3i mootori

Mootorite CO,-titiipkonna liikmed

titiip B C D
3.2.4.2.3.5. Eelsissepritse kdver (°)
3.2.4.2.3.6. Kalibreerimismenetlus: katsestend/mootor (1)
3.2.4.2.4. Regulaator
3.2.4.24.1. Tiiiip
3.2.4.2.4.2. Katkestuspunkt
3.2.4.2.4.2.1. Poorlemissagedus, mille korral rakendub mootoritoite katkestuspunkt koor-
musega tootamisel (min-?)
3.2.4.2.4.2.2. Maksimaalne poorlemissagedus tithikdigul (min-1)
3.2.4.2.4.2.3. Poorlemissagedus tithikdigul (min-1)
3.2.4.2.5. Sissepritsetorustik
3.2.4.2.5.1. Pikkus (mm)
3.2.4.2.5.2. Sisediameeter (mm)
3.2.4.2.5.3. Uhisanumpritsega toitesiisteem, mark ja tiiiip
3.2.4.2.6. Sissepritsepihusti(d)
3.2.4.2.6.1. Mark (margid)
3.2.4.2.6.2. Tiiip (tiiiibid)
3.2.4.2.6.3. Avanemisrohk (): kPa voi epiiiir (°):
3.2.4.2.7. Kulmkiivitussiisteem
3.2.4.2.7.1. Mark (margid)
3.2.4.2.7.2. Tiiiip (tiiiibid)
3.2.4.2.7.3. Kirjeldus

£10T°CT6C
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Algmootor v3i mootori

Mootorite CO,-titiipkonna liikmed

titiip B C D
3.2.4.2.8. Lisakdivitusseade
3.2.4.2.8.1. Mark (margid)
3.2.4.2.8.2. Tiiiip (tiiiibid)
3.2.4.2.8.3. Siisteemi kirjeldus
3.2.4.2.9. Elektrooniliselt juhitav sissepritse: Jah/Ei (!)
3.2.4.2.9.1. Mark (margid)
3.2.42.9.2. Tiiip (tiiiibid)
3.2.4.2.9.3. Siisteemi kirjeldus (muude kui pidevsissepritsesiisteemide korral esitada vasta-
vad samaviirsed andmed)
3.2.4.2.9.3.1. Elektroonilise kontrollploki mark ja tiiiip
3.2.4.2.9.3.2. Kiituseregulaatori mark ja tiiiip
3.2.4.2.9.3.3. Ohuvooluanduri mark ja tixiip
3.2.4.2.9.3.4. Kiitusejaoturi mark ja tiiiip
3.2.4.2.9.3.5. Seguklapikoja mark ja tiiiip
3.2.4.2.9.3.6. Veetemperatuuri anduri mark ja tiiiip
3.2.4.2.9.3.7. Ohutemperatuuri anduri mark ja tiiiip
3.2.4.2.9.3.8. Ohurdhuanduri mark ja tiiiip
3.2.4.2.9.3.9. Tarkvara kalibreerimise number (numbrid):

79/6t€ 1
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Algmootor v3i mootori

Mootorite CO,-titiipkonna liikmed

titiip B C D
3.2.4.3. Sissepritsega (ainult ottomootor): Jah/Ei (1)
3.2.4.3.1. Toopdhimate: sisselasketorustik (160r/harg/otsepritse (!)/muu (tdpsustada))
3.2.4.3.2. Mark (margid)
3.2.4.33. Tiiip (tisiibid)
3.2.4.3.4. Siisteemi kirjeldus (muude kui pidevsissepritsesiisteemide korral tuleb esitada
vastavad samaviirsed andmed)
3.2.4.3.4.1. Elektroonilise kontrollploki mark ja tiiiip
3.2.4.3.4.2. Kiituseregulaatori mark ja tuitip
3.2.4.3.4.3. Ohuvooluanduri mark ja tiiiip
3.2.4.3.4.4. Kiitusejaoturi mark ja tiiiip
3.2.4.3.4.5. Rohuregulaatori mark ja tiiiip
3.2.4.3.4.6. Mikrolilliti mark ja tiitip
3.2.4.3.4.7. Tithikidigu seadekruvi mark ja tiiiip
3.2.4.3.4.8. Seguklapikoja mark ja tiiiip
3.2.43.4.9. Veetemperatuuri anduri mark ja tiiiip
3.2.4.3.4.10. Ohutemperatuuri anduri mark ja tiiiip
3.2.4.3.4.11. Ohurdhuanduri mark ja tiiiip
3.2.4.3.4.12. Tarkvara kalibreerimise number (numbrid)
3.2.4.3.5. Kitusepihustid: avanemisrdhk (°): ... kPa voi selle epiiiir ()
3.2.4.3.5.1. Mark

£10T°CT6C
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Algmootor v3i mootori

Mootorite CO,-titiipkonna liikmed

tiiip B C D
3.2.4.3.5.2. Tutp
3.2.4.3.6. Sissepritse ajastus
3.2.4.3.7. Kiilmkdivitussiisteem
3.2.43.7.1. To0pohimdote/-pdhimdtted
3.2.4.3.7.2. Kiitamispiirangud/seadistus: () (%)
3.2.4.4. Kiitusepump
3.2.4.4.1. rohk (%): ... kPa vdi selle epiiiir ()
3.2.5. Elektrisiisteem
3.2.5.1. Nimipinge (V), maandatud plussiga/miinusega (')
3.2.5.2. Generaator
3.2.5.2.1. Tiiip
3.2.5.2.2. Nimivoimsus (VA)
3.2.6. Stiiitesiisteem (ainult sddesiiiitemootorite puhul)
3.2.6.1. Mark (margid)
3.2.6.2. Tiiiip (tiiiibid)
3.2.6.3. Toopdhimdte
3.2.6.4. Varase siiiite kover voi skeem (%)
3.2.6.5. Staatiline siiiite ajastus (°) (kraadi enne tilemist surnud seisu)
3.2.6.6. Suititekiriinlad
3.2.6.6.1. Mark

v9/6v¢ 1
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Algmootor v3i mootori

Mootorite CO,-titiipkonna liikmed

titiip B C D
3.2.6.6.2. Tiiiip
3.2.6.6.3. Vahe seadistus (mm)
3.2.6.7. Siiiitepool(id)
3.2.6.7.1. Mark
3.2.6.7.2. Tiiiip
3.2.7. Jahutussiisteem: vedelik-/Ghkjahutus (1)
3.2.7.2. Vedelikjahutus
3.2.7.2.1. Vedeliku laad
3.2.7.2.2. Ringluspump/-pumbad: Jah/Ei (?)
3.2.7.2.3. Omadused
3.2.7.2.3.1. Mark (margid)
3.2.7.23.. Tiiiip (tiiiibid)
3.2.7.2.4, Ulekandesuhe (-suhted)
3.2.7.3. Ohkjahutus
3.2.7.3.1. Ventilaator: Jah/Ei (1)
3.2.7.3.2. Omadused
3.2.7.3.2.1. Mark (margid)
3.2.7.3.2.2. Tiiiip (tiiiibid)
3.2.7.3.3. Ulekandesuhe (-suhted)

£10T°CT6C
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Algmootor v3i mootori

Mootorite CO,-titiipkonna liikmed

titiip B C D

3.2.8. Sisselaskesiisteem

3.2.8.1. Ulelaadur: Jah/Ei ()

3.2.8.1.1. Mark (margid)

3.2.8.1.2. Tiiip (tisiibid)

3.2.8.1.3. Stisteemi kirjeldus (nt suurim iilelaaderdhk (kPa), vajaduse korral piirdeklapp)

3.2.8.2. Vahejahuti: Jah/Ei ()

3.2.8.2.1. Tittip: Shk-5hk/ohk-vesi ()

3.2.8.3. Sisselaskesiisteemi hdrendus mootori nominaalsel poorlemissagedusel tiis-
koormuse korral (ainult diiselmootoritel)

3.2.8.3.1. Minimaalne lubatud viirtus (kPa)

3.2.8.3.2. Maksimaalne lubatud vairtus (kPa)

3.2.8.4. Sisselasketorude ja nende manuste (rShuiihtlustuskamber, soojendusseade,
tdiendavad ohu sisselaskeseadised jms) kirjeldus ja joonised

3.2.8.4.1. Sisselaskekollektori kirjeldus (koos jooniste ja/vdi fotodega)

3.2.9. Viljalaskesiisteem

3.2.9.1. Viljalaskekollektori kirjeldus ja/voi joonis

3.2.9.2. Heitgaasisiisteemi kirjeldus ja/voi joonis

3.2.9.2.1. Mootorisiisteemi osaks olevate heitgaasisiisteemi osade kirjeldus ja/vdi joonis

99/6t¢ T
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Algmootor v3i mootori

Mootorite CO,-titiipkonna liikmed

tiiip B C D

3.2.9.3. Viljalaske maksimaalne lubatud vasturdhk mootori nimipoorlemissagedusel
tdiskoormuse korral (ainult diiselmootoritel) (kPa) (7)

3.2.9.7. Heitgaasisiisteemi maht (dm?)

3.2.9.7.1. Vastuvdetav heitgaasisiisteemi maht: (dm?)

3.2.10. Sisse- ja viljalaskeavade minimaalne ristldikepindala ja avade paigutus

3.2.11. Gaasijaotusfaasid voi samavéidrsed andmed

3.2.11.1. Maksimaalne klapitdusukérgus ning avanemis- ja sulgemisfaasid surnud punk-
tide suhtes voi jaotusajad alternatiivsete gaasijaotusmehhanismide korral.
Muutuva ajastussiisteemi korral minimaalne ja maksimaalne ajastus

3.2.11.2. Laviltk ja/voi seadistusvahemikud ()

3.2.12. Ohusaastevastased meetmed

3.2.12.1.1. Karterigaaside tagasijuhtimisseade: Jah/ei ()
Kui jah, siis kirjeldus ja joonised.
Kui ei, siis tuleb tdita URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06
4. lisa punkti 6.10 ndudeid

3.2.12.2. Taiendavad saastetdrjeseadmed (kui need on olemas ja kui neid ei ole kirjelda-
tud muus punktis)

3.2.12.2.1. Kataliiismuundur: Jah/Ei ()

3.2.12.2.1.1. Kataltiismuundurite ja nende elementide arv (esitada allpool nimetatud teave
iga eraldi seadme kohta)

3.2.12.2.1.2. Kataltismuunduri(te) mdotmed, kuju ja maht
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Algmootor v3i mootori

Mootorite CO,-titiipkonna liikmed

titiip B C D
3.2.12.2.1.3. Kataluitisreaktsiooni tiiiip
3.2.12.2.1.4. Vidrismetallide koguhulk
3.2.12.2.1.5. Suhteline kontsentratsioon
3.2.12.2.1.6. Substraat (struktuur ja materjal)
3.2.12.2.1.7. Elemendi tihedus
3.2.12.2.1.8. Kataluismuunduri(te) korpuse tiiiip
3.2.12.2.1.9. Kataltitismuunduri(te) paigutus (asukoht ja suhteline kaugus viljalasketorusti-
kus)
3.2.12.2.1.10. Kuumakaitsekilp: Jah/Ei (')
3.2.12.2.1.11. Heitgaaside jireltootlussiisteemide regenereerimissiisteemid/meetod, kirjeldus
3.2.12.2.1.11.5. | Normaalsete tootemperatuuride vahemik (K)
3.2.12.2.1.11.6. | Tarbitavad reaktiivid: Jah/Ei ()
3.2.12.2.1.11.7. | Kataliiiisreaktsiooniks vajaliku reaktiivi tiitip ja kontsentratsioon
3.2.12.2.1.11.8. | Reaktiivi normaalne to6temperatuurivahemik K
3.2.12.2.1.11.9. | Rahvusvaheline standard

3.2.12.2.1.11.10.

Reaktiivi lisamise sagedus: pidevalt/hoolduse ajal (')

3.2.12.2.1.12. Kataltiismuunduri mark
3.2.12.2.1.13. Identifitseerimiseks vajalik osanumber
3.2.12.2.2. Hapnikusensor: Jah/Ei (1)

3.2.12.2.2.1. Mark
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Algmootor v3i mootori

Mootorite CO,-titiipkonna liikmed

titiip B C D
3.2.12.2.2.2. Asukoht
3.2.12.2.2.3. Mddteulatus
3.2.12.2.2.4. Tiiiip
3.2.12.2.2.5. Identifitseerimiseks vajalik osanumber
3.2.12.2.3. Ohu sissepuhe: Jah/Ei (1)
3.2.12.2.3.1. Tiiip (muutuv dhuvool, Shupump jne)
3.2.12.2.4. Heitgaasitagastus (EGR): Jah/Ei ()
3.2.12.2.4.1. Tehnilised omadused (mark, tiitip, vooluhulk jne)
3.2.12.2.6. Osakeste pitiidur: Jah/Ei (1)
3.2.12.2.6.1. Osakeste pitiiduri médtmed, kuju ja maht
3.2.12.2.6.2. Tahkete osakeste piitiduri ehitus
3.2.12.2.6.3. Asukoht (suhteline kaugus viljalasketorustikus)
3.2.12.2.6.4. Regenereerimisviis vi -siisteem, kirjeldus ja/voi joonis
3.2.12.2.6.5. Tahkete osakeste ptitiduri mark
3.2.12.2.6.6. Identifitseerimiseks vajalik osanumber
3.2.12.2.6.7. Tavaline to6temperatuuri (K) ja -réhu (kPa) vahemik
3.2.12.2.6.8. Perioodilise regeneratsiooni puhul
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Algmootor v&i mootori Mootorite CO,-tiiiipkonna litkmed

tiitip A B C D E

3.2.12.2.6.8.1.1. | Ilma regeneratsioonita WHTC katsetsiiklite arv (n)
3.2.12.2.6.8.2.1. | Regeneratsiooniga WHTC katsetsiiklite arv (ng):
3.2.12.2.6.9. Muud siisteemid: Jah/Ei (1)
3.2.12.2.6.9.1. Kirjeldus ja talitlus
3.2.12.2.7. Pardadiagnostikasiisteem (OBD):
3.2.12.2.7.0.1. Pardadiagnostika mootoritiiiipkondade arv mootoritiiiipkonnas
3.2.12.2.7.0.2. Pardadiagnostika mootoritiiiipkondade loetelu (vajaduse korral) Pardadiagnostika mootorititiipkond 1: .........ccoocoiiiiiiiiiiiii
Pardadiagnostika mootoritiitipkond 2: ...
jne ...
3.2.12.2.7.0.3. Nende OBD mootoritiiiipkondade arv, kuhu kuulub algmootor | mootori-
tiiipkonna liige:
3.2.12.2.7.0.4. Tootja viited URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 punkti
3.1.4 alapunktis c ja punktis 3.3.4 ndutud ja URO Euroopa Majanduskomis-
joni eeskirja nr 49 Rev.06 9.A lisas tdpsustatud dokumentidele pardadiagnos-
tika kohta pardadiagnostikasiisteemile tiiiibikinnituse andmiseks
3.2.12.2.7.0.5. Vajaduse korral tootja viide dokumentidele, milles kisitletakse pardadiagnosti-
kasiisteemiga varustatud mootorisiisteemi paigaldamist sdidukile
3.2.12.2.7.2. Kdigi pardadiagnostikasiisteemi abil kontrollitavate osade loetelu ja otstarve (3)
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Algmootor v3i mootori

Mootorite CO,-titiipkonna liikmed

titiip B C D
3.2.12.2.7.3. Jargmiste seadmete ja toimingute kirjalik kirjeldus (iildised t66p&himétted):
3.2.12.2.7.3.1. Ottomootorid (8)
3.2.12.2.7.3.1.1. | Kataliisaatori seire (3):
3.2.12.2.7.3.1.2. | Siiiitetdrgete avastamine (%):
3.2.12.2.7.3.1.3. | Hapnikuanduri seire (%)
3.2.12.2.7.3.1.4. | Muud pardadiagnostikasiisteemi abil kontrollitavad osad:
3.2.12.2.7.3.2. Survesiiiitemootorid (3)
3.2.12.2.7.3.2.1. | Kataliisaatori seire (%)
3.2.12.2.7.3.2.2. | Osakeste piiiiduri seire (%)
3.2.12.2.7.3.2.3. | Elektroonilise kiitusesiisteemi seire (8)
3.2.12.2.7.3.2.4. | DeNO_-siisteemi seire (%)
3.2.12.2.7.3.2.5. | Muud pardadiagnostikasiisteemi abil kontrollitavad osad ()
3.2.12.2.7.4. Rikkeindikaatori aktiveerimise kriteeriumid (kindlaksmaidratud soidutsiiklite
arv voi statistiline meetod) (8)

3.2.12.2.7.5. Koigi kasutatavate pardadiagnostika viljundkoodide ja vormingute loetelu
(koos selgitustega) (%)

3.2.12.2.7.6.5. Pardadiagnostika sideprotokolli standard (%)

3.2.12.2.7.7. Tootja viited URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 punkti

3.1.4 alapunktis d ja punktis 3.3.4 ndutud teabele pardadiagnostika kohta, et
tagada vastavus sdiduki pardadiagnostikaandmetele juurdepddsu tagamist ka-
sitlevatele sitetele voi
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Algmootor v3i mootori

tiitip

Mootorite CO,-titiipkonna liikmed

B

C

D

3.2.12.2.7.7.1.

alternatiivina punktis 3.2.12.2.7.7 ndutud tootja viitele, vdib esitada viite
kiesoleva lisa juurde kuuluvale lisale, mis sisaldab jargmist tabelit tdidetuna
esitatud niite kohaselt:

Osa — veakood — seirestrateegia — vea avastamise kriteeriumid — rikkeindikaa-
tori aktiveerumise kriteeriumid — teisesed parameetrid — eelkonditsioneerimine
— toendamiskatse

Valikulise kataltiitilise redutseerimise kataliisaator — veakood P20EE — NO, an-
durite 1 ja 2 signaalid — andurite 1 ja 2 signaalide erinevus — teine tsitkkel —
mootori poorlemissagedus, mootori koormus, kataliisaatori temperatuur, re-
aktiivi toime, heitgaasi massivoolukiirus — iiks pardadiagnostika katsetsiikkel
(WHTC kuumkiivituskatse) — pardadiagnostika katsetsiikkel (WHTC kuumkii-
vituskatse)

3.2.12.2.8.

Muud siisteemid (kirjeldus ja talitlus)

3.2.12.2.8.1.

NO, kontrollimeetmete nduetekohase toimimise tagamise siisteemid

3.2.12.2.8.2.

Mootor, mille puhul saab juhi meeldetuletussiisteemi alaliselt vilja liilitada,
mdeldud kasutamiseks pddsteteenistuses voi sdidukites, mis on konstrueeritud
ja valmistatud kasutamiseks relvajoududes, kodanikukaitse- ja tuletdrjeteenis-
tustes ning korrakaitsejoududes: Jah/Ei ()

3.2.12.2.8.3.

Pardadiagnostika mootorititiipkondade arv vaatlusaluses mootoritiiiipkonnas
seoses NO, kontrollimeetmete nduetekohase toimimise tagamisega.

3.2.12.2.8.4.

Pardadiagnostika mootoritiiiipkondade loetelu (vajaduse korral)

Pardadiagnostika mootoritiipkond 1: ..........cocooiiiiiiiiiiiii e
Pardadiagnostika mootoritiiipkond 2: ............ccoiiiiiiiii i

jne ...

3.2.12.2.8.5.

Nende OBD mootorititiipkondade arv, kuhu kuulub algmootor | mootori-
tiiipkonna liige:

3.2.12.2.8.6.

Toimeaine madalaim sisaldus reaktiivis, mis ei aktiveeri meeldetuletussiisteemi
(CD,_.) (% vol)

min

3.2.12.2.8.7.

Asjakohastel puhkudel tootja viide dokumentidele, milles kisitletakse NO,
kontrollimeetmete nduetekohase toimimise tagamiseks vajalike siisteemide
paigaldamist sdidukisse

TLl6ve
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Algmootor v3i mootori
tiiiip

Mootorite CO,-titiipkonna liikmed

B C D

3.2.17. Eriteave raskeveokite gaasikiittega mootorite kohta (kui siisteemid on muul
viisil {iles ehitatud, esitada vastav teave)

3.2.17.1. Kiitus: veeldatud naftagaas | H-rithma maagaas | L-rithma maagaas | HL-
rithma maagaas (')

3.2.17.2. Rohuregulaator(id) voi aurusti-rohuregulaator(id) (')

3.2.17.2.1. Mark (margid)

3.2.17.2.2. Tiiiip (tiriibid)

3.2.17.2.3. Rohualandusastmete arv

3.2.17.2.4. Rohk [6ppastmes minimaalselt, maksimaalselt (kPa)

3.2.17.2.5. Pohireguleerimispunktide arv

3.2.17.2.6. Tithikadigu reguleerimispunktide arv

3.2.17.2.7. Tiiiibikinnituse number

3.2.17.3. Kiitusesiisteem: segamisplokk/gaasipritse/vedelikupritse/otsepritse (1)

3.2.17.3.1. Seguvahekorra reguleerimine

3.2.17.3.2. Siisteemi kirjeldus ja/vdi epiiiir ning joonised

3.2.17.3.3. Tuubikinnituse number

3.2.17.4. Segamisseade

3.2.17.4.1. Number

3.2.17.4.2. Mark (margid)

3.2.17.4.3. Titiip (tisiibid)
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Algmootor v3i mootori

Mootorite CO,-titiipkonna liikmed

titiip B C D
3.2.17.4.4. Asukoht
3.2.17.4.5. Reguleerimisvoimalused
3.2.17.4.6. Tiiiibikinnituse number
3.2.17.5. Sissepritse sisselaskekollektorisse
3.2.17.5.1. Sissepritse: ithepunktipritse/mitmepunktipritse (')
3.2.17.5.2. Sissepritse: pidev/samaaegne/jirjestikune (1)
3.2.17.5.3. Sissepritseseadmed
3.2.17.5.3.1. Mark (margid)
3.2.17.5.3.2. Tisiip (tiiiibid)
3.2.17.5.3.3. Reguleerimisvdimalused
3.2.17.5.3.4. Tuubikinnituse number
3.2.17.5.4. Toitepump (kui on olemas)
3.2.17.5.4.1. Mark (margid)
3.2.17.5.4.2. Tiiip (tiiiibid)
3.2.17.5.4.3. Tiiiibikinnituse number
3.2.17.5.5. Sissepritsepihusti(d)
3.2.17.5.5.1. Mark (margid)
3.2.17.5.5.2. Titiip (tisiibid)
3.2.17.5.5.3. Tiibikinnituse number

v/l6ve 1
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Algmootor v3i mootori

Mootorite CO,-titiipkonna liikmed

titiip B C D
3.2.17.6. Otsesissepritse
3.2.17.6.1. Sissepritsepump/rdhuregulaator ()
3.2.17.6.1.1. Mark (margid)
3.2.17.6.1.2. Tisiip (tiiiibid)
3.2.17.6.1.3. Sissepritse ajastus
3.2.17.6.1.4. Tiiiibikinnituse number
3.2.17.6.2. Sissepritsepihusti(d)
3.2.17.6.2.1. Mark (margid)
3.2.17.6.2.2. Tiiiip (tiiiibid)
3.2.17.6.2.3. Avanemisrohk voi selle epiiiir (1)
3.2.17.6.2.4. Taiibikinnituse number
3.2.17.7. Elektrooniline juhtseadis (ECU)
3.2.17.7.1. Mark (margid)
3.2.17.7.2. Tiiip (tiiiibid)
3.2.17.7.3. Reguleerimisvoimalused
3.2.17.7.4. Tarkvara kalibreerimise number (numbrid)
3.2.17.8. Maagaasi eriseade
3.2.17.8.1. Variant 1 (ainult juhul, kui mootorile tuleb anda tiiibikinnitus mitme kiituse-
koostise jaoks)
3.2.17.8.1.0.1. Isekohastumise funktsioon? Jah/Ei (')
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Algmootor v&i mootori Mootorite CO,-tiiiipkonna litkmed
titiip A B C D
3.2.17.8.1.0.2. Kalibreerimine erikoostisega gaasisegu jaoks H-rithma maagaas | L-rithma
maagaas [ HL-rithma maagaas (')
Kohandamine erikoostisega gaasisegu jaoks H-rithma maagaas | L-rithma
maagaas | HL-rithma maagaas (1)
3.2.17.8.1.1. metaan (CH,) baassisaldus ..................... (mooliprotsenti) miinimumsisaldus ... maksimumsisaldus ... (mooliprotsenti)
etaan (C,H,) baassisaldus ....................... (mooliprotsenti) (mooliprotsenti) maksimumsisaldus ... (mooliprotsenti)
propaan (C,;H,) baassisaldus .................. (mooliprotsenti) mnmrpumsmaldus maksimumsisaldus ... (mooliprotsenti)
(mooliprotsenti)
butaan (C,H,,) baassisaldus ................... (mooliprotsenti) . : maksimumsisaldus ... (mooliprotsenti)
miinimumsisaldus ...
C,/C,,, baassisaldus ...........ccceeirininnine (mooliprotsenti) (mooliprotsenti) maksimumsisaldus ... (mooliprotsenti)
hapnik (O,) baassisaldus ........................ (mooliprotsenti) miinimumsisaldus ... maksimumsisaldus ... (mooliprotsenti)
inertgaasid (N,, He jne) baassisaldus ....... (mooliprotsenti) (mooliprotsenti) maksimumsisaldus ... (mooliprotsenti)
miinimumsisaldus ...
(mooliprotsenti)
miinimumsisaldus ...
(mooliprotsenti)
miinimumsisaldus ...
(mooliprotsenti)
3.5.5. Erikiitusekulu ja korrektsioonitegurid
3.5.5.1. Erikiitusekulu WHSC viltel , SFCypysc vastavalt punktile 5.3.3 (g/kWh)
3.5.5.2. Korrigeeritud erikiitusekulu WHSC viltel ,SFCy o corr” vastavalt punktile
5.3.3.1 (g/kWh)
3.5.5.3. Korrektsioonitegur WHTC linna osa jaoks (mootori eeltootlusvahendi viljun-
dist)
3.5.5.4. Korrektsioonitegur WHTC asulavilise osa jaoks (mootori eelto6tlusvahendi
viljundist)
3.5.5.5. Korrektsioonitegur WHTC kiirtee osa jaoks (mootori eeltootlusvahendi véljun-
dist)
3.5.5.6. Kiilm-/kuumkiivituse tasakaalutegur (mootori eeltoétlusvahendi valjundist)
3.5.5.7. Korrektsioonitegur perioodilise regenereerimisega heitgaaside jareltootlussiis-
teemiga varustatud mootorite jaoks CFy,,,, (mootori eeltéotlusvahendi véljun-
dist)
3.5.5.8. Korrektsioonitegur standardse alumise kiittevdartuse puhul (mootori eeltdot-

lusvahendi valjundist)
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Algmootor v3i mootori

Mootorite CO,-titiipkonna liikmed

titiip B C D

3.6. Tootja poolt lubatud temperatuurid

3.6.1. Jahutussiisteem

3.6.1.1. Vedelikjahutus: maksimaalne temperatuur valjundil (K)

3.6.1.2. Ohkjahutus

3.6.1.2.1. Vordluspunkt

3.6.1.2.2. Maksimaalne temperatuur vordluspunktis (K)

3.6.2. Maksimaalne temperatuur sisselaske vahejahutis (K)

3.6.3. Maksimaalne heitgaasi temperatuur viljalasketorustiku vilisdariku(te) voi tur-
boiilelaaduri(te) juures (K)

3.6.4. Kiituse temperatuur: minimaalne (K) — maksimaalne (K)
Diiselmootorite puhul pritsepumba sisselaskeava juures, gaasimootorite puhul
rohuregulaatori viimasel astmel

3.6.5. Miirdedli temperatuur
minimaalne (K) — maksimaalne (K)

3.8. Méirdesiisteem

3.8.1. Siisteemi kirjeldus

3.8.1.1. Olipaagi asukoht

3.8.1.2. Toitesiisteem (pumbaga | sissepritse sissevotukohas | kiituse hulka segamine
jne) ()

3.8.2. Méirdepump

3.8.2.1. Mark (margid)

3.8.2.2. Tiiiip (tiiiibid)
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Algmootor vdi mootori Mootorite CO,-titiipkonna liikmed
tiiip B C D
3.8.3. Kiituse hulka segamine
3.8.3.1. Protsent
3.8.4. Olijahuti: Jah/Ei (1)
3.8.4.1. Joonis(ed)
3.8.4.1.1. Mark (margid)
3.8.4.1.2. Tiiiip (tiiiibid)
Markused:

() Mittevajalik maha tdmmata (vdib olla juhtumeid, kus ei ole vaja midagi maha tdmmata, kui sobib rohkem kui iiks vastus).
(®)  Umardatakse lihima kiimnendikmillimeetrini.

() Arvutatakse ja timardatakse ldhima kuupsentimeetrini.

(®) Mirkida lubatud halve.

(6) Madratud vastavalt eeskirja nr 85 nduetele.

() Mirkida iga variandi jaoks suurimad ja vdhimad vaartused.

()

dokumendipaketis.

Tdidetakse iiheainsa pardadiagnostika mootoritiiiipkonna korral ja juhul, kui andmeid ei ole veel dokumenteeritud kdesoleva liite 1. osa punktis 3.2.12.2.7.0.4 osutatud
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29.12.2017

Euroopa Liidu Teataja

L 349/79

Teatise liide

Teave katsetingimuste kohta

1.

1.1.
1.2

1.3.

2.1.

2.2.

3.1.
3.2

3.3.

4.1.
4.2.

4.3.

5.1.

5.2.
5.3.

Suiiitekiiinlad

Mark

Tiip

Sddevahemik
Stititepool

Mark

Titp

Kasutatud médrdesli
Mark

Tiitip (8li ja kiituse segu korral mérkida 6li osakaal segus)
Miirdedli néitajad

Kasutatud katsekiitus

Kiituse tiiiip (vastavalt komisjoni maaruse (EL) 2017/2400 V lisa punktile 6.1.9)

Kasutatud kiituse kordumatu tunnuskood (tootepartii number)

Kiituse alumine kiittevéirtus (vastavalt komisjoni mairuse (EL) 2017/2400 V lisa punktile 6.1.8)

Mootori kiitatavad lisaseadmed

Seadmete ja lisaseadmete energiatarve mairatakse ainult juhul, kui

(a) ndutavad seadmed ja lisaseadmed ei ole monteeritud mootori kiilge; ja/voi

(b) mootori kiilge on monteeritud mittendutavaid seadmeid ja lisaseadmeid.

Markus: mootori kiitatavatele seadmetele ja lisaseadmetele esitatavad nduded on heitekatse ja vdimsuskatse

puhul erinevad.

Loetelu ja identifitseerimisandmed

Heitekatses mootori podrlemissagedusel tarbitav vdimsus

Tabel 1

Heitekatses mootori poorlemissagedusel tarbitav vdimsus

Seadmed

Tithikiik IVéh.im poor-
emissagedus

Suurim poor-
lemissagedus

Eelistatav
sagedus (2)

Nysp,

P

a

URO Euroopa Majanduskomisjoni ees-
kirja nr 49 Rev.06 4. lisa 6. liite koha-
selt ndutavad seadmed ja lisaseadmed

P,
URO Euroopa Majanduskomisjoni ees-
kirja nr 49 Rev.06 4. lisa 6. liite koha-

selt mittendutavad seadmed ja lisasead-
med
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5.4. Kdesoleva lisa 5. liite kohaselt kindlaks maaratud ventilaatorikonstant (vajaduse korral)

5.4.1. C,yp, (vajaduse korral)
5.4.2. Cup. (Vajaduse korral)
Tabel 2
Ventilaatorikonstandi C, ., véirtus erinevatel mootori po6rlemissagedustel
Moot- | Moot- | Moot- | Moot- | Moot- | Moot- | Moot- | Moot- | Moot- | Mooto-
ori ori ori ori ori ori ori ori ori ri
Vidirtus poorle- | poorle- | poorle- | poorle- | poorle- | poorle- | poorle- | poorle- | poorle- | poorle-
missa- | missa- | missa- | missa- | missa- | missa- | missa- | missa- | missa- | missa-
gedus | gedus | gedus | gedus | gedus | gedus | gedus | gedus | gedus | gedus
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
mootori
poorlemissagedus
[min-1]
ventilaatorikonstant
Cind—fan,i
6. Mootori joudlus (tootja deklaratsiooni kohaselt)

6.1.  Mootori poodrlemissagedus heitekatsel vastavalt URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4.
lisale (1)

Minimaalne poorlemissagedus (NI0)  ....ooiiiiiiiiii e min~!
Maksimaalne poorlemissagedus (hi):  .......coooiiiiiiiiii e min~!
Tithikdigu poorlemissagedus oo min~!
Eelistatav poOrlemissageds oo min~!
Dlggh e min~!

6.2.  Voimsuskatse deklareeritud vaartused vastavalt eeskirjale nr 85

6.2.1. Tihikdigu poorlemissagedus e min-!
6.2.2. Poorlemissagedus maksimumvoimsusel L min-!
6.2.3. Suurim VOIMSUS e kw
6.2.4. Poorlemissagedus maksimaalse poordemomendi korral ..o min-~!
6.2.5. Maksimaalne podrdemoment e Nm

(") Tapsustada halve: halve vaib olla £ 3 % tootja poolt kindlaks médratud vaartusest.
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3. liide

Mootorite CO,-tiiiippkond

1. Mootorite CO,-tiiiipkonda mdiratlevad parameetrid

Mootori tootja poolt mairatletud mootorite CO,-tiiiipkond vastab URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr
49 Rev.06 4. lisa punktis 5.2.3. madratletud litkmesuse kriteeriumidele. Mootorite CO,-tiiiipkond v&ib koosneda
ainult {thest mootorist.

Lisaks nimetatud lilkmesuse kriteeriumidele peab tootja poolt mdiiratletud mootorite CO,-tiiiipkond vastama
kéesoleva liite punktides 1.1-1.9 loetletud litkmesuse kriteeriumidele.

Lisaks eespool loetletud parameetritele voib tootja kehtestada lisakriteeriumid, mis vdimaldavad mdiratleda
kitsamaid tiiipkondi. Need ei pea tingimata olema parameetrid, mis avaldavad mdju kiitusekulule.

1.1.  Polemise seisukohast olulised skemaatilised andmed

1.1.1. T66maht silindri kohta

1.1.2. Silindrite arv

1.1.3. Andmed silindri 1abimd6du ja kolvi kdigu kohta

1.1.4. Polemiskambri geomeetria ja surveaste

1.1.5. Ventiilide labimoddud ja avade paigutus

1.1.6. Kiitusepihustid (ehitus ja paigutus)

1.1.7. Silindripea ehitus

1.1.8. Kolvi ja kolvirdnga ehitus

1.2.  Ohukiitluse seisukohast olulised osad

1.2.1. Ulelaadeseadme tiiiip (piirdeklapp, VTG 2-astmeline, muu) ning termodiinaamilised omadused

1.2.2. Vahejahutuse t66pShimdte

1.2.3. Klapiajastuse t66pdhimote (fikseeritud, osaliselt paindlik, paindlik)

1.2.4. Heitgaasitagastuse t66pohimdte (jahutamata/jahutatav, suure|viikese rdhuga, heitgaasitagastuse kontroll)

1.3, Sissepritsesiisteem

1.4. Seadmete ja lisaseadmete kditamise to0pShiméte (mehaaniline, elektriline, muu)

1.5. Jadksoojuse taaskasutus (jah/ei; to0pShimdte ja stisteem)

1.6. Jareltootlussiisteem

1.6.1. Reaktiivi doseerimissiisteem (reaktiiv ja doseerimisp&himote)

1.6.2. Kataliisaator ja DPF (skeem, materjal ja kate)

1.6.3. HC doseerimissiisteem (iilesehitus ja doseerimispshimdte)

1.7.  Taiskoormuse kdver

1.7.1. Punkti 4.3.1. kohaselt kindlaks miidratud mootorite CO,-tiiiipkonna algmootori tdiskoormuse kdvera
po6rdemomendi véidrtused igal mootori poorlemissagedusel peavad olema kogu registreeritud mootori podrlemis-

sageduse vahemikus vordsed voi suuremad kui kdigi teiste mootorite CO,-perekonna mootorite vairtused samal
poorlemissagedusel.
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1.7.2. Punkti 4.3.1. kohaselt kindlaks médratud mootorite CO,-titiipkonna kdigist mootoritest vihima vimsusreitinguga
mootori tdiskoormuse kdvera podrdemomendi vairtused igal mootori poorlemissagedusel peavad olema kogu
registreeritud mootori poorlemissageduse vahemikus vordsed voi viiksemad kui koigi teiste mootorite CO,-
perekonna mootorite vdirtused samal poorlemissagedusel.

1.8.  Iseloomulikud mootori podrlemissagedused katsetamisel

1.8.1. Tootja poolt sertifitseerimise taotlemisel kdesoleva lisa 2. liite kohases teabedokumendis deklareeritud mootorite
CO,-tiiiipkonna algmootori poorlemissagedus tithikdigul peab olema vdrdne voi vidiksem kui koigil teistel sama
CO,-tiiiipkonna mootoritel.

1.8.2. Sama mootorite CO,-tiiiipkonna kdigil teistel mootoritel peale algmootori ei tohi mootori poorlemissagedus nys,
mis on mdiratud kindlaks punkti 4.3.1 kohaselt registreeritud mootori tiiskoormuse kdvera alusel, rakendades
URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punkti 7.4.6 kohaseid iseloomulike mootori
poorlemissageduste médratlusi, kalduda CO,-tiiiipkonna algmootori poorlemissagedusest n,, kdrvale rohkem kui
+3 % vorra.

1.8.3. Sama mootorite CO,-titiipkonna kdigil teistel mootoritel peale algmootori ei tohi mootori podrlemissagedus ns,,
mis on mdiratud kindlaks punkti 4.3.1 kohaselt registreeritud mootori tiiskoormuse kdvera alusel, rakendades
punkti 4.3.5.2.1 kohaseid mddratlusi, kalduda CO,-tiiiipkonna algmootori poorlemissagedusest ny, korvale
rohkem kui £3 % vorra.

1.9. Kitusekulu kaardi minimaalne punktide arv

1.9.1. Koigil sama CO,-tiiipkonna mootoritel peab kiitusekulu kaardil olema vihemalt 54 kaardipunkti, mis asuvad
vastavast punkti 4.3.1 kohaselt kindlaks mairatud tdiskoormuse kdverast allpool.

2. CO,-tiiipkonna algmootori valik
Mootorite CO,-titiipkonna algmootor valitakse jirgmiste kriteeriumide alusel:

2.1.  suurim vdimsusreiting mootorite CO,-tlitipkonna kdigi mootorite seas.
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4. liide

CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste nduetelevastavus

1. Uldsitted

1.1 CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste nduetelevastavust kontrollitakse kiesoleva lisa 1. liites esitatud
sertifikaatides antud kirjelduse ning kdesoleva lisa 2. liites esitatud teabedokumendis antud kirjelduse alusel.

1.2 Kui mootori sertifikaati on iiks vdi mitu korda laiendatud, tehakse katsed asjaomase laiendamisega kaasnevas
infopaketis kirjeldatud mootoritel.

1.3 Koik katsetes kasutatavad mootorid valitakse seeriatootmisest juhuslikkuse alusel, jargides kdesoleva liite 3. punkti
kohaseid valikukriteeriume.

1.4 Katsed voib viia ldbi miitigilolevate kiitustega. Tootja taotluse korral voib aga kasutada punktis 3.2 mdiratletud
etalonkiituseid.

1.5 Kui gaasimootorite (maagaas, LPG) CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste nduetelevastavuse katsed
viiakse ldbi miiiigilolevate kiitustega, peab mootori tootja tdestama tiiiibikinnitusasutusele gaaskiituse koostise
sobivat kindlaksmédramist kiesoleva liite punkti 4 kohaseks alumise kiittevddrtuse kindlaksmadramiseks hea
inseneritava alusel.

2. Katsetatavate mootorite ja mootori CO,-tiiiipkondade arv

2.1 0,05 % koigist eelmisel tootmisaastal toodetud kiesoleva midruse reguleerimisalasse kuuluvatest mootoritest
moodustab baasi, millest tuletatakse mootorite CO,-tiiipkondade arv ning mootorite arv nendes CO,-
tiiiipkondades, mida tuleb igal aastal katsetada, et kontrollida sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga
seotud omaduste nduetelevastavust. Saadud 0,05 % koigist asjakohastest mootoritest {imardatakse lihima
taisarvuni. Seda tulemust nimetatakse ncqppq-

2.2 Ilma et see piiraks punkti 2.1 kohaldamist, kasutatakse ngqpy,, miinimumarvuna 30.

2.3 Kiesoleva liite punktide 2.1 ja 2.2 alusel saadud ncgp,, tulemus jagatakse kiimnega ning timardatakse tulemus
lahima tdisarvuni, et maarata kindlaks mootorite CO,-titiipkondade arv ngy,.., mida tuleb igal aastal katsetada, et
kontrollida sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste nduetelevastavust.

2.4 Kui tootjal on vihem mootorite CO,-tiiipkondi kui punkti 2.3 kohaselt kindlaks miiratud katsetatavate CO,-
tiitipkondade arv, médrab katsetatavate CO,-tiliipkondade arvu ng,,,, tootja CO,-tiliipkondade koguarv.

3. Katsetatavate mootorite CO,-tiitipkondade valik

Kéesoleva liite punkti 2 kohaselt kindlaks mairatud mootorite CO,-tiiipkondade arvust on kaks esimest CO,-
tiiiipkonda need, mille tootmismahud on suurimad.

Ulejddnud arv katsetatavaid mootorite CO,-tiiiipkondi valitakse juhuslikult kdigi olemasolevate mootorite CO,-
tiiipkondade seast ning lepitakse tootja ja tiiibikinnitusasutuse vahel kokku.

4. Teostatav katsesdit

Iga mootorite CO,-tiiiipkonna puhul katsetatav minimaalne arv mootoreid ncqp,, médratakse kindlaks, jagades
punkti 2 kohaselt maaratud arv ngqpp,, arvuga negpg,,.. Kui nii saadud neq,p,, vdartus on viiksem kui 4, mairatakse
véidrtuseks 4.

Iga kiesoleva liite punkti 3 kohaselt mairatud mootorite CO,-tiiiipkonna puhul katsetatakse kdesoleva liite punkti 9
kohase otsuse tegemiseks sellest tiiiipkonnast vahemalt n,, .., mootorit.
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5.1

5.2

53

5.4

Mootorite CO,-tiiiipkonnaga tehtavate katsesditude arv mddratakse CO, -tiiiipkonna erinevatele mootoritele
juhuslikult ning see mairatlus lepitakse tootja ja tiitibikinnitusasutuse vahel kokku.

Sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud andmete nduetelevastavust kontrollitakse mootorite
katsetamisega punkti 4.3.4 kohasel WHSC katsel.

Kohaldatakse koiki kidesolevas lisas sdtestatud sertifitseerimise piirtingimusi, vilja arvatud jargmisi:

(1) kéesoleva lisa punkti 3.1.1 kohased laboratooriumikatse tingimused. Punkti 3.1.1 tingimused on soovitatavad,
kuid ei ole kohustuslikud. Katsetamiskohas voib teatud keskkonnatingimustel esineda kdrvalekaldeid, mida
tuleb hea inseneritava kasutades minimeerida.

(2) Kédesoleva lisa punkti 3.2 kohase B7 tiiiipi etalonkiituse (diisel/survesiiide) kasutamise korral ei ole alumise
kiittevaartuse kindlaksmadramine kdesoleva lisa punkti 3.2 alusel ndutav.

(3) Miitigiloleva kiituse vdi muu etalonkiituse kui B7 kasutamisel (diisel/survesiiiide) mairatakse kiituse alumine
kiittevddrtus kindlaks kooskolas kdesoleva lisa tabelis 1 nimetatud kohaldatavate standarditega. Muudel
mootoritel peale gaasimootorite teostatakse alumise kiittevddrtuse modtmine ainult ithes mootori tootjast
soltumatus laboratooriumis erinevalt kidesoleva lisa punkti 3.2 alusel ndutavast kahest. Etalongaaskiituste (G,s,
LPG kiitus B) alumine kiittevddrtus arvutatakse kooskolas kiesoleva lisa tabelis 1 nimetatud kohaldatavate
standarditega etalongaaskiituse tarnija esitatud kiituse analiiiisi alusel.

(4) Médrdedli on see, millega mootor tiidetakse tootmisel ning seda ei tohi CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud
omaduste nduetelevastavuse katsetamisel muuta.

Uute mootorite katsesdidud

Testid viiakse ldbi uute seeriatootmisest voetud mootoritega, mida on enne kiesoleva liite punkti 4 kohast sertifit-
seeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste nduetelevastavuse kontrollimise katsesdidu algust sisse
tootatud maksimaalselt 15 tundi.

Katseid voib tootja taotluse korral teha mootoritega, mida on sisse tootatud kuni 125 tundi. Sel juhul on mootori
sissetootamine valmistaja tilesanne, kes ei tohi kdnealuseid mootoreid mingil viisil kohandada.

Kui tootja esitab taotluse mootori sissetootamiseks kdesoleva liite punktis 5.2 ettendhtud korras, voib sisse tootada:
a. koik katsetatavad mootorid
b. uue mootori ja madrata heitetaseme muutumisteguri jirgmiselt.

A. Erikiitusekulu moddetakse WHSC katsel iiks kord uuel mootoril, mida on sisse tootatud kooskolas kiesoleva
liite punktiga 5.1 maksimaalselt 15 tundi ning teisel katsel enne kdesoleva liite punkti 5.2 kohase
maksimaalse 125 tunni moddumist esimesel katsetataval mootoril.

B. Molema katse erikiitusekulu véirtusi kohandatakse korrigeeritud véirtusega kooskolas kiesoleva liite
punktidega 7.2 ja 7.3, arvestades vastavalt kummalgi katsel kasutatud kiitust.

C. Kitusekulu muutumistegur arvutatakse, jagades teise katse korrigeeritud erikiitusekulu esimese katse
korrigeeritud erikiitusekuluga. Heitetaseme muutumistegur voib olla alla ihe.

Kéesoleva liite punkti 5.3 alapunkti b sitete kohaldamisel ei rakendata jargmistele CO, heitkoguste ja kiitusekuluga
seotud omaduste nouetelevastavuse katseteks valitud mootoritele sissetdotamismenetlust, vaid nende erikiitusekulu,
mis mairatakse kindlaks WHSC katsel uuel mootoril, mida on sisse tootatud kiesoleva liite punkti 5.1 kohaselt
maksimaalselt 15 tundi, korrutatakse muutumisteguriga.
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5.5 Kdesoleva liite punktis 5.4 kirjeldatud juhtumil on kasutatavad erikiitusekulu véirtused WHSC katsel jargmised:

a. kdesoleva liite punkti 5.3 alapunkti b kohaseks muutumisteguri kindlaksmairamiseks kasutatud mootori puhul
teise katse vairtus

b. teiste mootorite puhul uue mootori puhul, mida on kdesoleva liite punkti 5.1 kohaselt sisse tootatud
maksimaalselt 15 tundi, kindlaks maaratud vairtus korrutatuna kdesoleva liite punkti 5.3 alapunkti b alapunkti
C kohaselt kindlaks mairatud muutumisteguriga

5.6. Kdesoleva liite punktide 5.2-5.5 kohase sissetootamismenetluse kasutamise asemel voib tootja taotlusel kasutada
iildist muutumistegurit 0,99. Sel juhul korrutatakse uuel mootoril, mida on kiesoleva liite punkti 5.1 kohaselt sisse
tootatud maksimaalselt 15 tundi, WHSC katsel kindlaks maaratud erikiitusekulu tildise muutumisteguriga 0,99.

5.7 Kui kdesoleva liite punkti 5.3 alapunkti b kohane muutumistegur méératakse kindlaks URO Euroopa Majandus-
komisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punktide 5.2.3 ja 5.2.4 alusel mootoritiiiipkonna algmootorit kasutades,
voib kanda selle iile kdigile URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punkti 5.2.3 kohaselt
samasse mootoritiiiipkonda kuuluvatele CO,-tiiiipkonna liikmetele.

6. Sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste hindamisel kasutatav sihtvairtus

Sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste hindamisel kasutatav sihtvaartus on korrigeeritud
erikiitusekulu WHSC valtel SFCyyysc o (€(kWh), mis méddratakse iga konkreetse katsetatava mootori puhul kindlaks
punkti 5.3.3 alusel ning dokumenteeritakse kdesoleva lisa 2. liites sitestatud sertifikaatide osana teabedokumendis.

7. Sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste hindamisel kasutatav tegelik vaartus

7.1 Erikiitusekulu WHSC viltel SFC,,, . mairatakse kindlaks vastavalt kdesoleva lisa punktile 5.3.3 kdesoleva liite
punkti 4 kohaselt teostatud katsesditude alusel. Tootja taotlusel muudetakse kindlaks médratud erikiitusekulu
védrtust, kohaldades kiesoleva liite punktides 5.3—5.6 kehtestatud sitteid.

7.2 Kui kdesoleva liite punkti 1.4 kohase katsetamise kiigus kasutati miitigilolevat kiitust, kohandatakse kiesoleva liite
punktis 7.1 kindlaks méidratud erikiitusekulu WHSC viltel SFCy,. kéesoleva lisa punkti 5.3.3.1 kohaselt
korrigeeritud vaartuseks SFCyyysc conr

7.3 Kui kdesoleva liite punkti 1.4 kohase katsetamise kdigus kasutati etalonkiitust, kohaldatakse kiesoleva liite punkti
7.1 kohaselt kindlaks maaratud védrtuse suhtes kdesoleva lisa punkti 5.3.3.2 erisitteid.

7.4 Loike 4 kohaselt teostatud WHSC viltel moddetud gaasiliste saasteainete heitkoguseid kohandatakse, rakendades
mootori suhtes vastavaid halvendustegureid, mis on esitatud komisjoni maaruse (EL) nr 582/2011 kohaselt antava
EU taiibikinnitustunnistuse lisandis.

8.  Uhe iiksikkatse nduetelevastavuse piirméar

Diiselmootorite puhul on iihe iiksiku katsetatud mootori nduetelevastavuse piirvddrtuseks punkti 6 kohaselt
kindlaks mairatud sihtvairtus + 3 %.

Gaasimootorite puhul on iihe iksiku katsetatud mootori nduetelevastavuse piirvdartuseks punkti 6 kohaselt
kindlaks maéiratud sihtvéirtus + 4 %.

9.  Sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste nduetelevastavuse hindamine

9.1 Kdesoleva liite punkti 7.4 kohaselt kindlaks méaratud heitekatsete tulemused WHSC viltel peavad vastama maaruse
(EU) nr 595/2009 1 lisas madratletud piirvairtustele kdigi gaasiliste saasteainete puhul peale ammoniaagi, vastasel
korral loetakse katse sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste nduetelevastavuse hindamise
seisukohast kehtetuks.
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9.2 Uhe kiesoleva liite punkti 4 kohaselt katsetatud mootori iiks katse loetakse nduetele mittevastavaks, kui kiesoleva
liite punkti 7 kohane tegelik véartus on kiesoleva liite punkti 8 kohaselt méératletud piirvéirtustest kdrgem.

9.3 Kiesoleva liite punkti 4 kohaselt ithes mootorite CO,-tiiiipkonnas katsetatava mootorite valimi puhul maaratakse
kindlaks katse statistiline vaartus, mis maarab kdesoleva liite punkti 9.2 kohaselt mittevastavate katsete kumulatiivse
arvu n-das katses.

a. Kui kiesoleva liite punkti 9.3 kohaselt kindlaks mairatud katse statistiline védrtus on URO Euroopa Majandus-
komisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 3. liite tabelis 4 valimi suuruse kohta antud positiivsete otsuste arvust viiksem
voi sellega vordne, tehakse positiivne otsus.

b. Kui kiesoleva liite punkti 9.3 kohaselt kindlaks mairatud katse statistiline vididrtus on URO Euroopa Majandus-
komisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 3. liite tabelis 4 valimi suuruse kohta antud negatiivsete otsuste arvust suurem
voi sellega vordne, tehakse negatiivne otsus.

c. Vastasel korral katsetatakse kdesoleva liite punkti 4 kohaselt veel itht mootorit ning kiesoleva liite punkti 9.3
kohast arvutusmenetlust rakendatakse iihe ithiku vorra suurendatud valimi suhtes.

9.4 Kui positiivsele ega negatiivsele otsusele ei jouta, siis voib tootja otsustada katsetamise igal ajal 16petada. Sellisel
juhul registreeritakse otsus katsete mitteldbimise kohta.
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5. liide

Mootori osade kiitusekulu kindlaksmiiramine

1. Ventilaator

Mootori poordemomenti mdddetakse mootori kiitamisel sisselulitatud ja valjaliilitatud ventilaatoriga jirgmise
menetluse abil:

ii.

iii.

iv.

Vi.

Vii.

viii.

ix.

Ventilaator paigaldatakse enne katse algust vastavalt toote juhendile.

Soojendusfaas: mootor soojendatakse vastavalt tootja soovitusele ning rakendades head inseneritava (naiteks
kiitades mootorit 20 minuti viltel URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 49 Rev.06 4. lisa punkti 7.2.2
tabelis 1 madratletud reZiimis 9).

Stabiliseerimisfaas: parast soojendamise voi alapunkti v kohase valikulise soojendamise 16ppu kiitatakse
mootorit minimaalse kiitaja ndudega (kditamine) mootori poorlemissagedusel n ., 130 = 2 sekundi viltel
ventilaatori véljaliilitatud olekus (ng,, gongge < 0-25* Ny, Tp,,)- Esimesed 60 + 1 sekundit sellest perioodist
loetakse stabiliseerimisperioodiks, mille valtel hoitakse mootori tegelik podrlemissagedus + 5 min~! piires n ¢
timber.

Médtmisfaas: jirgmise 60+1 sekundi pikkuse perioodi viltel hoitakse mootori tegelik poorlemissagedus + 2
min- ! piires n, timber ning jahutusvedeliku temperatuur *5 °C piires, kuna mootori kaitamise
poordemoment ventilaatori viljaliilitatud olekus, ventilaatori kiirus ning mootori podrlemissagedus
registreeritakse keskmiste vairtustena 601 sekundi viltel. Allesjddnud aeg 10%1 kasutatakse vajadusel
andmete jdreltootlemiseks ja salvestamiseks.

Valikuline soojendusfaas: tootja taotlusel ja head inseneritava jirgides voib punkti (i) korrata (niditeks juhul, kui
temperatuur on langenud rohkem kui 5 °C).

Stabiliseerimisfaas: parast valikulise soojendamise 1dppu kditatakse mootorit minimaalse kiitaja ndudega
(kditamine) mootori poorlemissagedusel n, . 130 + 2 sekundi viltel ventilaatori sisselilitatud olekus (N, g
> 0.9%N pgine *Tr,)- Esimesed 60 * 1 sekundit sellest perioodist loetakse stabiliseerimisperioodiks, mille valtel
hoitakse mootori tegelik po6rlemissagedus + 5 min-! piires n, iimber.

Modtmisfaas: jargmise 60 + 1 sekundi pikkuse perioodi viltel hoitakse mootori tegelik podrlemissagedus + 2
min~ ! piires n, . timber ning jahutusvedeliku temperatuur + 5 °C piires, kuna mootori kéitamise
poordemoment ventilaatori sisselillitatud olekus, ventilaatori kiirus ning mootori poo6rlemissagedus
registreeritakse keskmiste vairtustena 60+1 sekundi viltel. Allesjddnud aeg 10 = 1 kasutatakse vajadusel
andmete jdreltootlemiseks ja salvestamiseks.

Punkte iii kuni vii korratakse mootori p6orlemissageduse n, ¢ asemel podrlemissagedustel n,, ja ny;, kasutades
enne iga stabiliseerimisfaasi valikulist soojendamist (v), kui seda on vaja jahutusvedeliku stabiilse temperatuuri
hoidmiseks (+ 5 °C), arvestades head inseneritava.

Kui koigi alljargnevalt esitatud vorrandi alusel arvutatud tulemuste C, standardhilve kolmel poorlemissagedusel
N Ngs, ja Ny, on 3 % voi rohkem, teostatakse mddtmine kdigil mootori péorlemissagedustel, mis madravad
punkti 4.3.5.2.1 kohase kiitusekulu kaardistamise menetluse.

Tegelik ventilaatorikonstant arvutatakse modteandmetest jirgmise vorrandi abil:

MD
MD
nfanien gage

nfan_disengage

Ton

fan_disengage

fan_engage

_ MD 'fan_disengage — MD 'fan_engage 1 06

G

- 2 _ 2
(nfanicngage Nan_disengage )

ventilaatorikonstant teatud mootori poorlemissagedusel

mdddetud mootori poorlemissagedus kiitamisel ventilaatori valjaliilitatud olekus (Nm)
mdddetud mootori poérlemissagedus kiitamisel ventilaatori sisseliilitatud olekus (Nm)
ventilaatori kiirus ventilaatori sisseliilitatud olekus (min-1)

ventilaatori kiirus ventilaatori viljaliilitatud olekus (min-")

ventilaatori suhtarv
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Kui koigi kolmel kiirusel n, ., nys, ja n, arvutatud tulemuste C; standardhalve on vdhem kui 3 %, kasutatakse
konstandina kolmel kiirusel n,,, nys, ja ny, kindlaks méaratud keskmist vartust C,,, .

Kui koigi kolmel kiirusel n ., ny, ja n, arvutatud tulemuste C; standardhilve on 3 % vdi rohkem, kasutatakse
ventilaatori konstandina lp<6igi1 mootori poorlemissagedustel vastavalt alapunktile ix kindlaks mairatud
iiksikvéddrtuseid C, ... Tegeliku ventilaatorikonstandi vaartus C;,, mootori podrlemissagedustel méiratakse kindlaks
lineaarse interpolatsiooni teel ventilaatorikonstandi iiksikvaartuste vahel Cyy. .
Mootori poordemoment ventilaatori kditamiseks arvutatakse jirgmise vorrandi alusel:
Mﬁm = Cfan ’ nfan2 -10-¢

kus
M,, mootori poordemoment ventilaatori kditamiseks (Nm)
Cp,, ventilaatorikonstant C, ;. v6i Cy 4y, , mis vastab néitajale n,,,
Ventilaatori poolt tarbitava mehaanilise jou arvutamise aluseks on mootori péordemoment ventilaatori kditamiseks
ning tegelik mootori poorlemissagedus. Mehaanilist joudu ja mootori podrdemomenti voetakse arvesse vastavalt
punktile 3.1.2.

2. Elektrilised osad/seadmed

Méddetakse elektrivool, millega toidetakse mootori elektrilisi osi viljastpoolt. Seda mddtevddrtust korrigeeritakse
mehaanilise jouga, jagades selle iildise tShususvéirtusega 0,65. Seda mehaanilist jdudu ja vastavat mootori
poordemomenti vdetakse arvesse vastavalt punktile 3.1.2.
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6. liide

1. Mirgised
Mootori sertifitseerimisel kdesoleva lisa alusel peavad mootoril olema jargmised margised:
1.1  Tootja nimi voi kaubamirk
1.2 Mark ja tadpi identifitseeriv marge kdesoleva lisa 2. liite punktides 0.1 ja 0.2 osutatud teabes registreeritud kujul

1.3 Sertifitseerimismirk ristkiilikuga timbritsetud viikese e-tihena, millele jargneb sertifikaadi andnud litkmesriigi

eraldusnumber:

1 — Saksamaa; 19 — Rumeenia;
2 — Prantsusmaa; 20 - Poola;

3 — Itaalia; 21 — Portugal;
4 — Madalmaad; 23 — Kreeka;

5 — Rootsi; 24 — lirimaa;

6 — Belgia; 25 — Horvaatia;
7 — Ungari; 26 — Sloveenia;
8 — Tsehhi Vabariik 27 — Slovakkia;
9 — Hispaania; 29 — Eesti;

11 — Uhendkuningriik; 32 — Liti;

12 - Austria; 34 — Bulgaaria;
13 — Luksemburg; 36 — Leedu;

17 — Soome; 49 - Kiipros;
18 — Taani; 50 — Malta.

1.4 Sertifitseerimismark sisaldab ristkiiliku ldhedal ka direktiivi 2007/46/EU VII lisa 4. osas sitestatud tiiiibikinnitus-
numbrile vastavat baaskinnitusnumbrit, mille ees on kaks numbrit tihistamaks kiesoleva midruse viimasele
tehnilisele muudatusele omistatud jarjekorranumbrit ning ,E*, mis iitleb, et kinnitus on antud mootorile.

Kéesoleva mddruse puhul on jirjekorranumber on 00.

1.4.1 Sertifitseerimismargi ndidis ja mddtmed (eraldi mérgis)

:EZO 2a  a>3mm
OOE 0004 :

Kui mootorile on kinnitatud eespool kujutatud sertifitseerimismark, naitab see, et tiiiip on kinnitatud Poolas (¢20)
kidesoleva madiruse kohaselt. Esimesed kaks kohta (00) nditavad kdesoleva mdidruse viimasele tehnilisele
muudatusele omistatud jarjekorranumbrit. Jirgmine taht niitab, et sertifikaat on antud mootorile (E). Viimased
neli kohta (0004) moodustavad tiitibikinnitusasutuse poolt mootorile antud baaskinnitusnumbri.

1.5  Juhul, kui kdesoleva mairuse kohane sertifikaat antakse samaaegselt médruse (EL) nr 582/2011 kohase tiiiibikin-
nitusega, vdivad punktis 1.4 ndutavad margised jargneda mirgiga ,/“ eraldatuna pérast médruse (EL) nr 582/2011
I lisa 8. liites ndutavatele margistele.
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1.5.1 Sertifitseerimismirgi ndidis (ithine margis)

EEZO T a>3mm

D C 00 0004/00E 0004 _:

Kui mootorile on kinnitatud eespool kujutatud sertifitseerimismark, niitab see, et tiiiip on sertifitseeritud Poolas
(e20) madiruse (EL) 582/2011 kohaselt (mddrus (EL) nr 133/2014). ,D“ tdhistab diislit, millele jirgneb ,C*
heitenormide etapi kohta. Jirgmised kaks kohta (00) niitavad eespool nimetatud mdairuse viimasele tehnilisele
muudatusele omistatud jirjekorranumbrit, millele jirgnevad neli kohta (0004) moodustavad tiiiibikinnitusasutuse
poolt mootorile antud mdairuse (EL) 582/2011 kohase baaskinnitusnumbri. Pirast kaldkriipsu niitavad kaks
esimest kohta kiesoleva mairuse viimasele tehnilisele muudatusele omistatud jarjekorranumbrit, millele jargnevad
taht ,E“ mootori kohta ning neli numbrikohta, mille tiiiibikinnitusasutus annab kiesoleva médruse kohasel sertifit-
seerimisel (kdesoleva mairuse kohane ,baaskinnitusnumber®).

1.6. Sertifitseerimise taotleja taotlusel ning eelneval kokkuleppel tiiiibikinnitusasutusega voib kasutada muid
kirjasuuruseid peale punktides 1.4.1 ja 1.5.1 nimetatu. Kdnealused teised kirjasuurused peavad jddma selgelt
loetavaks.

1.7. Mirgised, sildid, plaadid vdi kleepsud peavad olema mootori kasuliku tooea viltel vastupidavad ning selgelt

loetavad ja kustutamatud. Tootja tagab, et margiseid, silte, plaate voi kleepse ei ole voimalik ilma neid havitamata
voi rikkumata eemaldada.

2 Nummerdamine
2.1 Mootori sertifitseerimisnumber koosneb jargmisest:

eX*YYY|YYYY*ZZZ|ZZZZ*E*0000*00

1. 1oik 2. loik 3. 15ik 3. loigu tifendav 4. loik 5. 15ik
téht
Sertifikaadi Co, Viimane E — mootor Algne Laiendus
viljastanud riigi | sertifitseerimise | muutmisakt sertifitseerimisn- | ¢
tahis digusakt (zzz[2227) umber
(...[2017) 0000
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Sissejuhatus

7. liide

Sisendandmed modelleerimisvahendi jaoks

Kiesolevas liites kirjeldatakse parameetrite loendit, mille osa tootja peab esitama modelleerimisvahendi sisendina.
Rakendatav XML skeem ning ndidisandmed on kittesaadavad spetsiaalsel elektroonilisel leviplatvormil.

XML-i loob automaatselt mootori eeltootlusvahend.

Moisted

(1) ,Parameter ID“ ,Soiduki energiakulu arvestamise vahendi“ poolt konkreetse sisendparameetri voi sisendandmete

kogumi kohta kasutatav kordumatu tunnus

(2) ,Type*: Parameetri andmete liik

integer ...................

double, X ..............

mirgijada ISO8859-1 kodeeringus

mirgijada 1ISO8859-1 kodeeringus ilma tithemiketa alguses voi 16pus

kuupidev ja kellaaeg UTC-ajas, vormingus AAAA-KK-PPTTT:MM:SSZ kaldkirjas

kirjatahtedega, mis tdhistavad konkreetseid marke ,2002-05-30T09:30:10Z*

tdisarvu andmetiiiibiga vddrtus ilma eesnullideta, niiteks ,,1800“

murdarv, millel on parast kiimnendkohtade eraldusmarki (,.“) tapselt kaks kohta ega

ole eesnulle, nditeks ,double, 2“ puhul: ,2345.67% ,double, 4“ puhul: ,45.6780"

(3) ,Unit“ ... parameetri faisiline ithik

Sisendparameetrite kogum

Tabel 1

Sisendparameetrid ,,Mootor/Uldist*

Parameter name Parameter 1D Type Unit Kirjeldus|viide
Manufacturer P200 token [-]

Model P201 token [-]

TechnicalReportld P202 token [-]

Date P203 dateTime [-] Risiosa loomise kuupiev ja kellaaeg
AppVersion P204 token [] xlon(ig)erri eeltootlusvahendi  versiooni-
Displacement P061 int [cm?]

IdlingSpeed P063 int [1/min]

RatedSpeed P249 int [1/min]

RatedPower P250 int [W]

MaxEngineTorque P259 int [Nm]
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Parameter name Parameter ID Type Unit Kirjeldus/viide
WHTCUrban P109 double, 4 [-]
WHTCRural P110 double, 4 [-]
WHTCMotorway P111 double, 4 [-]
BFColdHot P159 double, 4 [-]
CFRegPer P192 double, 4 [-]
CENCV P260 double, 4 [-]
Lubatud viirtused: ,Diesel CI“ ,Etha-
FuelType P193 string [-] nol CI%, ,Petrol PI%, ,Ethanol PI, ,LPG*,
NG
Tabel 2

Sisendparameetrid ,,Engine/FullloadCurve“ iga tiiskoormuse kdvera punkti jaoks

Parameter name Parameter ID Type Unit Kirjeldus/viide
EngineSpeed P068 double, 2 [1/min]
MaxTorque P069 double, 2 [Nm]
DragTorque P070 double, 2 [Nm]

Tabel 3

Sisendparameetrid ,,Engine/FuelMap“ iga kiitusekulu kaardi ruudustiku punkti jaoks

Parameter name Parameter ID Type Unit Kirjeldus/viide
EngineSpeed P072 double, 2 [1/min]
Torque P073 double, 2 [Nm]
FuelConsumption P074 double, 2 [g/h]




29.12.2017 Euroopa Liidu Teataja L 349/93

8. liide

Mootori eeltootlusvahendi olulised hindamisetapid ja vérrandid

Kéesolevas liites kirjeldatakse olulisimaid hindamisetappe ja alusvdrrandeid, mida rakendab mootori eeltéotlusvahend.
Jargmised etapid teostatakse sisendandmete hindamise kiigus alltoodud jdrjekorras:

1.  Sisendfailide lugemine ja sisendandmete automaatne kontroll
1.1 Sisendandmetele esitatavate nduete kontroll kdesoleva lisa punkti 6.1 médratluste alusel

1.2 Registreeritud kiitusekulu kaardistamise tsiikli andmetele esitatavate nduete kontroll kiesoleva lisa punkti 4.5.3.2 ja
punkti 4.3.5.5 alapunkti 1 madratluste alusel

2. Mootori iseloomulike poorlemissageduste arvutamine algmootori ja tegeliku sertifitseeritava mootori tdiskoormuse
kdveratest kiesoleva lisa punkti 4.3.5.2.1 médratluste alusel

3. Kiitusekulu kaardi (FC) t66tlemine

3.1 Kitusekulu vairtused poorlemissagedusel n,,, kopeeritakse mootori poorlemissagedusele (n,, — 100 min- 1) kaardil

3.2 Kiitusekulu vddrtused poorlemissagedusel nyy, kopeeritakse mootori poorlemissagedusele (nys, + 500 min-1) kaardil

3.3 Kbdigi mootori poorlemissageduse sihtseadete kiitusekulu viartuste ekstrapoleerimine poordemomendi véirtusele
(1,1 korda T, ,.) Kkasutades vahimruutude lineaarset regressiooni lahtuvalt 3-st moodetud suurima

poordemomendi vairtusega kiitusekulu punktist kaardil mootori podrlemissageduse iga sihtseadeviirtuse juures

3.4 Kitusekulu = 0 lisamine interpoleeritud mootori poordemomendi vairtustele kaardi kdigil mootori poorlemis-
sageduse sihtseadevdartustel

3.5 Kitusekulu = 0 lisamine minimaalsele interpoleeritud mootori pdérdemomendi véirtustest alapunktist 3.4 miinus
100 Nm kaardi kdigil mootori poorlemissageduse sihtseadevidrtustel

4. Kitusekulu ja tsikli t66 modelleerimine WHTC katsel ning vastavad alaosad tegeliku sertifitseeritava mootori
suhtes

4.1. WHTC etalonpunktid denormaliseeritakse, kasutades tdiskoormuse kovera sisendit algselt registreeritud
resolutsioonis

4.2. Kitusekulu arvutatakse WHTC denormaliseeritud etalonvairtuste kohta alapunkti 4.1 kohaste mootori poorlemis-
sageduse ja poordemomendi juures

4.3. Kiitusekulu arvutatakse mootori inertsimomendi seadega 0

4.4. Kiitusekulu arvutatakse standardse PT1-funktsiooniga (nagu pohisdiduki modelleerimisel) mootori poérdemomendi
reaktsiooni aktiveeritud olekus

4.5. Kitusekulu koigi jalgimispunktide puhul seatakse 0-le

4.6. Kutusekulu koigi mittejilgitavate mootori kditamispunktide jaoks arvutatakse kiitusekulu kaardilt Delaunay
interpolatsioonimeetodi alusel (nagu p&hisdiduki modelleerimisel)

4.7. Tsiikli t66 ja kitusekulu arvutatakse vastavalt kdesoleva lisa punktides 5.1 ja 5.2 esitatud vorranditele

4.8. Modelleeritud konkreetsed kiitusekulu viartused arvutatakse analoogiliselt kdesoleva lisa punktide 5.3.1 ja 5.3.2
esitatud vérranditele mootevaartuste suhtes

5. 'WHTC korrektsioonitegurite arvutamine

5.1. Eeltootlusvahendi sisendandmetest saadavaid modtevairtuseid ning punktist 4 saadavad modelleeritud vairtuseid
kasutatakse vastavalt punktide 5.2-5.4 vdrranditele

5.2. CFyy4,, = SFCmeas, . [ SFCsimu, -

5.3. CFy,. = SFCmeas,y, ., | SFCsimu

Rural ’Rural
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5.4.

5.5.

6.1.

6.2.

6.3.

7.1.

7.2.

7.3.

7.4.

7.5.

8.1.

CFyw = SFCmeas,,, | SFCsimu,

Kui korrektsiooniteguri arvutatud vddrtus on viiksem kui 1, mairatakse vastavaks korrektsiooniteguriks 1
Killm-/kuumkiivituse heitkoguste tasakaaluteguri arvutamine

See tegur arvutatakse vastavalt punkti 6.2 vorrandile

BFcold»hot =1+ 0’1 x (SFC SFCmeas,hot) / SFC

meas,cold ‘meas,hot

Kui selle teguri arvutatud vddrtus on vaiksem kui 1, médratakse teguriks 1
Kiitusekulu kaardi kiitusekulu védartuste korrigeerimine standardse alumise kiittevaartuse alusel
See korrektsioon teostatakse vastavalt punkti 7.2 vorrandile

Fccorrected = cheasured,map X NCVmeas / chstd

FC on kiitusekulu vdartus punkti 3 kohaselt toodeldud kitusekulu kaardi sisendandmetest

measured,map

NCV,.... ja NVC,, mairatakse vastavalt kidesoleva lisa punktile 5.3.3.1

Kui katsetamisel on kasutatud kiesoleva lisa punkti 3.2 kohase B7 tiiiipi etalonkiitust (diisel/survesiiiide), ei teostata
punktide 7.1-7.4 kohast korrektsiooni.

Tegeliku sertifitseeritava mootori tdiskoormuse ja kiitamise poordemomendi vddrtuste teisendamine mootori
poorlemissageduse andmesalvestussagedusele 8 min-!

See teisendus teostatakse viljundandmete antud sihtseadevdirtuse aritmeetiliste keskmiste arvutamise teel
intervallidega * 4 min-" tdiskoormuse kdvera sisendi alusel algselt registreeritud resolutsioonis
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VI LISA
JOUULEKANDE, POORDEMOMENDI MUUNDURI, MUU POORDEMOMENTI ULEKANDVA OSA JA
ULEKANDESEADME LISAOSADE ANDMETE KONTROLLIMINE

1. Sissejuhatus
Kéesolevas lisas kirjeldatakse sertifitseerimissitteid seoses poordemomendi kadudega raskeveokite
joutilekannetes, poordemomendi muundurites, teistes poordemomenti iilekandvates osades ning
iilekandeseadme lisaosades. Lisaks mdéiratletakse selles standardsete poordemomendi kadudega seotud
arvutusmenetlused.
Poordemomendi muundurit, muid poordemomenti ilekandvat osi ning ilekandeseadme lisaosi voib
katsetada kombinatsioonis jouiilekandega voi eraldi seadmena. Kui neid osi katsetatakse eraldi, kohaldatakse
punktide 4, 5 ja 6 sdtteid. Po6rdemomendi kaod, mis tekivad iilekandemehhanismist jouiilekande ja nende
osade vahel, voib arvestamata jtta.

2. Maisted

Kéesolevas lisas kasutatakse jargmisi moisteid:

1) ,jaotuskast* — seade, mis jaotab sdiduki mootori joudu ja suunab seda eesmistele ja tagumistele
veotelgedele. See on paigaldatud jouiilekande taha ning sellega on iihendatud nii eesmised kui ka
tagumised veovdllid. See koosneb kas hammasrataste komplektist voi kettillekande siisteemist, milles
jaotatakse joudu jouilekandelt telgedele. Tiitipjuhul on jaotuskast voimeline lulituma standardse
veoreZiimi (esi- vOi tagarattavedu), kdrgintensiivse veoreZiimi (esi- ja tagarattavedu), madalintensiivse
veoreZiimi ja neutraalse reziimi vahel;

2) ,ulekandearv — edasikdigu kiiruse suhtarv sisendvolli kiiruse (jdumasina suunas) ja viljundvolli kiiruse
(veorataste suunas) vahel ilma libisemiseta (i = n,/n_);

3) ,ilekandearvude katvus“ — jouiilekande suurima ja vdhima edasikdigu tlekandearvu suhe; ¢, =

imax/ imin;

4) ,mitmeastmeline jouiilekanne* — suure arvu edasikdikudega ja/vdi suure iilekandearvude katvusega
jouiilekanne, mis koosneb jouiilekande alaosadest, mida kombineeritakse, et kasutada enamikku joudu
tilekandvaid osi mitmel edasikaigul;

5) ,peasektsioon” — alljduiilekanne, millel on mitmeastmelise jouiilekande suurim edasikdikude arv;

6) ,ahelsektsioon“ — alljuiilekanne, mis ildjuhul on jadaithenduses peasektsiooniga. Tavaliselt on
ahelsektsioonil kaks vahetatavat kidiku. Kogu jouiilekande madalamad edasikdigud kaetakse madala
ahelkidiguga. Korgemad kdigud kaetakse korge ahelkdiguga.

7) sjaotur* — lahendus, mis jaotab peasektsiooni kdigud (tavaliselt) kaheks variandiks, madala ja korge
jaotuse kaikudeks, mille iilekandearvud on lihedased vorreldes jouiilekande iilekandearvude katvusega.
Jaotur voib olla omaette alljduillekanne, lisaseade, integreeritud peasektsiooniga v&i nende
kombinatsioon;

8) ,hammassidur® - sidur, milles poordemomenti kantakse iile peamiselt haakuvate hammaste vaheliste
tavapiraste jdudude kaudu. Hammassidur voib olla rakendatud voi rakendamata. Seda kasutatakse
ainult koormuseta tingimustes (niiteks manuaalkdigukasti kdiguvahetustel);

9) ,nurkiilekanne — seade, mis edastab poorlemisjdudu mitteparalleelsete vollide vahel ning mida sageli
kasutatakse ristiasetseva mootori ja veotelje pikisuunalise sisendjou puhul;

10) ,hodrdesidur® — sidur veomomendi iilekandmiseks, kui poordemomenti kantakse pidevalt iile
hdordejoudude abil. Hddrdesidur voib edastada podrdemomenti libisedes ning seetdttu saab seda (kuid
ei pruugi) kasutada paigaltvotul ja koormusega kiiguvahetustel (jou iilekandmise siilitamine
kiiguvahetusel);

11) ,siinkronisaator* — hammassiduri tiiiip, milles kasutatakse hddrdeseadet, et vdrdsustada rakendatavate
poorlevate osade kiiruseid;
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12) ,hammasratastiku tdhusus“ — viljundvdimsuse ja sisendvdimsuse suhe edastamisel suhtelise
lifkumisega edasisuunalises hammasratastikus;

13) ,roomamiskdik® — madal edasikdik (poorlemiskiiruse redutseerimise suhtega, mis ei ileta mitte-
roomamiskdikude omi), mis on mdeldud harva kasutamiseks, niiteks madalal kiirusel manéover-
damiseks vdi episoodiliseks iilesmage paigaltvotmiseks;

14) ,jouvotuseade” — seade jouillekandel voi mootoril, millega on vdimalik ithendada tdiendavat kiitatavat
osa, nditeks hiidropumpa;

15) ,jouvdtumehhanism“ — seade jouiilekandes, mis vdimaldab jouvdtuseadme paigaldamist;

16) ,lukustussidur* — hddrdesidur hiidrodiinaamilises poordemomendi muunduris; see suudab iithendada
sisendi ja valjundi poolt, kdrvaldades seeldbi libisemise;

17) ,paigaltvétusidur” — sidur, mis kohandab poorlemiskiirust mootori ja veorataste vahel sodiduki

paigaltvatul. Paigaltvotusidur asub tavaliselt mootori ja jouiilekande vahel;

18) ,siinkroniseeritav manuaalkdigukast (SMT)“ — manuaalselt juhitav jouiillekanne kahe voi enama valitava
kiiruse suhtarvuga, mis saavutatakse siinkronisaatoreid kasutades. Ulekandearvu muutumine
saavutatakse iildjuhul jouiilekande ajutise lahtiithendamise teel mootorist, kasutades sidurit (tavaliselt
soiduki paigaltvitusidurit);

19) ,automatiseeritud manuaalkdigukast v0i automaatne mehaaniliselt rakendatav kaigukast (AMT)“ —
automaatselt kiike vahetav jouiilekanne kahe v&i enama valitava iilekandesuhtega, mis saavutatakse
hammassidurite abil (sinkroniseeritav/siinkroniseerimata). Suhte muutumine saavutatakse jouiilekande
ajutise lahtitthendamise ajal mootorist. Suhte vahetused teeb elektrooniliselt juhitav siisteem, mis
haldab vahetuse ajastamist, siduri rakendamist mootori ja kaigukasti vahel ning mootori
poorlemiskiirust ja poordemomenti. Stisteem valib ja rakendab sobivaima edasikdigu automaatselt, kuid
juht voib selle manuaalreZiimis tithistada;

20

=

,kaksiksiduriga jouiilekanne (DCT)“ — automaatselt kiike vahetav jouiilekanne, millel on kaks
hdordesidurit ja mitu valitavat iilekandesuhet, mis saavutatakse hammassidurite kasutamisega. Suhte
vahetused teeb elektrooniliselt juhitav siisteem, mis haldab vahetuse ajastamist, sidurite rakendamist
ning mootori poodrlemiskiirust ja pdérdemomenti. Siisteem valib sobivaima kdigu automaatselt, kuid
juht v&ib selle manuaalreziimis tithistada;

21

—

yaeglusti — lisapidurdusseade sdiduki jouseadmes; mdeldud piisivaks pidurdamiseks;
22) ,juhtum S$“ — poordemomendi muunduri ja ithendatud jduiilekande mehaaniliste osade jadapaigutus,

23) ,juhtum P - poordemomendi muunduri ja ithendatud jbuiilekande mehaaniliste osade paralleel-
paigutus (nditeks jaotatud toitega paigaldistel),

24

=

,automaatse jouliilitusega jouillekanne“ — automaatselt kiike vahetav jouiilekanne, millel on rohkem
kui kaks hoordesidurit ja mitu valitavat {ilekandesuhet, mis saavutatakse peamiselt nende
hodrdesidurite kasutamisega. Suhte vahetused teeb elektrooniliselt juhitav siisteem, mis haldab vahetuse
ajastamist, sidurite rakendamist ning mootori poorlemiskiirust ja poordemomenti. Siisteem valib
sobivaima kiigu automaatselt, kuid juht vdib selle manuaalreziimis tithistada; Tavajuhul tehakse
vahetused ilma veojoudu hiirimata (hddrdesidur vastu hddrdesidurit);

25

~

,0li konditsioneerimissiisteem* — viline siisteem, mis konditsioneerib katsetamisel jouiilekande oli.
Stisteem tsirkuleerib 6li jouiilekandesse ja sealt vilja. Seelabi filtreeritakse 6li ja/voi konditsioneeritakse
selle temperatuuri;

26) ,arukas mdéidrdesiisteem” — siisteem, mis mdjutab jduiillekande koormusest sdltumatuid kadusid
(nimetatakse ka takistuskadudeks) olenevalt sisendpoordemomendist ja/voi ldbi jouiilekande likkuva jou
voost. Selle ndidete hulka kuuluvad kontrollitavad hiidraulilised survepumbad pidurite ja APT sidurite
jaoks, kontrollitav muutuv 0litase jouiilekandes, kontrollitav muutuv 8livoog/-surve jouiilekande
miirdeks ja jahutuseks. Arukas maardesiisteem v6ib holmata ka jouiilekande 6litemperatuuri kontrolli,
kuid arukaid mairdesiisteeme, mis on kavandatud ainult temperatuuri kontrollimiseks, siin ei kasitleta,
kuna jduiilekande katsemenetlusel on fikseeritud katsetemperatuurid;
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27) ,jouiillekande elektriline abiseade“ — elektriline abiseade, mida kasutatakse jouiilekande toimimiseks
stabiilse kaitamise tingimustes. Tiitipiline ndide on elektriline jahutus-/madirdepump (kuid mitte
elektrilised kaiguvahetuste aktivaatorid ega elektroonilised juhtsiisteemid, sealhulgas elektrilised
solenoidklapid, kuna need on viiksed energiatarbijad, eriti stabiilsel kditamisel);

28

=

,Olitiiiibi viskoossusaste® — standardis SAE J306 madratletud viskoossusaste;

29) ,tehasedli“ — dlitiiiibi viskoossusaste, mida kasutatakse Oli sisselaskmisel tehases ja mis on mdeldud
jadma jouiilekandesse, poordemomendi muundurisse, muusse pédrdemomenti iilekandvasse osasse voi
tilekandestisteemi lisaosasse esimeseks hooldusintervalliks;

30) ,ilekande skeem“ — vdllide, hammasrataste ja sidurite paigutus jouiilekandes;

31) ,jouvoog“ — jou iilekandmise tee jouiilekande sisendist valjundini labi vollide, hammasrataste ja
sidurite;
3. Jouiilekannete katsemenetlus

Jouiilekande kadude katsetamiseks moddetakse iga iiksiku jouiilekande tiiibi po6rdemomendi kadude
kaarti. Jouillekandeid voib rithmitada sarnaste vdi vordsete CO, seisukohast oluliste andmetega
tiiiipkondadesse, jirgides kiesoleva lisa 6. liite sitteid.

Jouiilekande poordemomendi kadude kindlaksmairamiseks taotleb sertifikaadi taotleja iga tiksiku edasikdigu
jaoks iiht alljirgnevatest meetoditest (roomamiskiigud jaetakse vilja).

(1) Variant 1. Poordemomendist soltumatute kadude mddtmine, pddrdemomendist sdltuvate kadude
arvutamine.

(2) Variant 2. Poordemomendist soltumatute kadude mddtmine, poordemomendi kao mddtmine
maksimaalse poordemomendi juures ja poordemomendist sdltumatute kadude interpoleerimine
lineaarse mudeli alusel.

(3) Variant 3. Kogu poordemomendi kao mddtmine.

3.1 Variant 1. Po6rdemomendist sdltumatute kadude modtmine, poordemomentist soltuvate kadude
arvutamine.

Poordemomendi kadu jouiilekande sisendvollil T, arvutatakse jargmiselt:

— * * *
Tl,in (nin’ Tin’ gear) - Tl,in’miniloss + f:I' Tin +flossicorr Tin + Tl,in,miniel +felicorr Tin

Poordemomendist sdltuvate hiidrauliliste po6rdemomendi kadude korrektsioonitegur arvutatakse jirgmiselt:

f (Tl,in,mux_[osx - Tl,in,min_[osx)
loss_corr —
Tmmx,in

Poordemomendist soltuvate elektriliste poordemomendi kadude korrektsioonitegur arvutatakse jargmiselt:

(Tl,in,mzzx_el - T[,in,min_el)
Tmax, in

fel_:arr =

joutilekande elektrilise abiseadme voolutarbimisest pdhjustatud poordemomendi kadu jouillekande
sisendvollil arvutatakse jargmiselt:

P

el

Tiine = 7 N
0,7 X ny,, X =

kus

Tiin Sisendvdlliga seotud poordemomendi kadu [Nm]

Poordemomendist séltumatu péérdemomendi kadu minimaalse hiidraulilise kao tasemel
(minimaalne toiterdhk, jahutus- ja médrdevoog jne), mis mdddetakse vabalt poorleval
véljundvdllil ilma koormuseta katsetamisel [Nm)]

Lin,min_loss
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3.1.1.1.

3.1.1.2.

3.1.1.3.

3.1.1.4.

3.1.1.5.

3.1.1.6.

= Poordemomendist soltumatu poordemomendi kadu maksimaalse hiidraulilise kao
tasemel (maksimaalne toiterdhk, jahutus- ja midrdevoog jne), mis mdddetakse vabalt
poorleval valjundvollil ilma koormuseta katsetamisel [Nm]

1in,max_loss

= Kao korrektsioon hiidraulilise kao vdrra olenevalt sisendpoordemomendist [-]

loss_corr

n, = Poorlemiskiirus jouiilekande sisendvollil (vajaduse korral podrdemomendi muundurist
allavoolu) [p/min]

f; = Poordemomendi kao koefitsient = 1 — n;
T, = Poordemoment sisendvollil [Nm]
N = Poordemomendist sdltuv tShusus (arvutatakse); otsekdigu puhul f. = 0,007 (1, = 0,993)

[-]
= Kao korrektsioon elektrilise vdimsuse kao vorra olenevalt sisendpoordemomendist [-]
Tiin o = Elektrit tarbivatest seadmetest pdhjustatud pé6rdemomendi lisakadu sisendvallil [Nm]

= Minimaalsele elektritarbimisele vastav elektrit tarbivatest seadmetest pd&hjustatud

1in,min_el
poordemomendi lisakadu sisendvollil [Nm]
— = Maksimaalsele elektritarbimisele vastav elektrit tarbivatest seadmetest pdhjustatud
- poordemomendi lisakadu sisendvollil [Nm]
P, = Elektrit tarbivate seadmete elektrikulu jouiilekandes mdoddetuna jduiilekande kadude
katsetamisel [W]
T axin = Jouillekande mis tahes edasikdigu puhul lubatav maksimaalne sisendpo6rdemoment

[Nm]
Poordemomendist soltuvad kaod jouiilekande siisteemis méiratakse kindlaks alljargnevalt kirjeldatud viisil:

Mitme paralleelse ja vOrdse nimivéddrtusega jouvoo puhul, niiteks kaksikristvollide voi mitme planetaarse
hammasratta puhul planetaarses hammasajamis, voib seda kisitleda kdesolevas punktis ithe jouvoona.

Iga iithise kordistamata jduvooga jouiillekande ning tavalise mitteplanetaarse hammasajami kaudkidigu g
puhul labitakse jirgmised etapid:

Iga aktiivse hammasratastiku puhul mairatakse poordemomendist sdltuvaks tdhususeks konstantsed nm
véddrtused:

viline-viline hammasratastikud: 7, = 0,986
viline-sisemine hammasratastikud: 7, = 0,993

nurkilekande hammasratastikud: 1, = 0,97

(Nurkiilekande kadusid voib alternatiivse voimalusena kindlaks maarata eraldi katsetamise teel kdesoleva lisa
punkti 6 kirjelduse alusel)

Konealuste poordemomendist sdltuvate tdhususte tulemus aktiivsetes hammasratastikes korrutatakse
poordemomendist soltuva laagrite tdhususega nb = 99,5 %.

Kéigu g kogu poérdemomendist sdltuv tdhusus 1, arvutatakse jargmiselt:
M = M ™ M ™ M ™ L] ¥
Kéigu g poordemomendist s6ltuva kao koefitsient f;, arvutatakse jargmiselt:
fg= 11y

Kéigu g pordemomendist s6ltuv kadu sisendvollil T;,;, arvutatakse jargmiselt:

- *
Tl,inTg - f:l' g Tin
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3.1.1.7. Planetaarse ahelsektsiooni poordemomendist sltuva tShususe madalas ahela olekus erijuhul, kui
jouiilekanne koosneb ristvolli tiiipi peasektsioonist jadas planetaarse ahelsektsiooniga (mittepddrleva
rdngas-hammasrattaga ja planetaarse kandjaga, mis on ithendatud viljundvdlliga), voib alternatiivina punktis
3.1.1.8 kirjeldatule arvutada jargmiselt:

Zrin,
1+ Nm,ring X Mm,sun X g
Zsun

Nlowrange = 1+ Zring
Zsun
kus
Mo ring = rongas-planeet hammasratastiku poordemomendist sdltuv tdhusus = 99,3 % [-]
Nrnsun = planeet-piike hammasratastiku poordemomendist sdltuv tdhusus = 98,6 % [-]
Zon = Piike-hammasratta hammaste arv ahelsektsioonis [-]
Zying = Rongas-hammasratta hammaste arv ahelsektsioonis [-]

Planetaarset ahelsektsiooni kasitletakse tdiendava hammasratastikuna ristvolli peasektsioonis, ning selle
podrdemomendist soltuv tdhusus 1, tuleb arvesse votta madalate ahelkdikude kogu po6rdemomendist
sdltuvate tohususte 1, kindlaksmadramisel punkti 3.1.1.4 kohasel arvutusel.

3.1.1.8. Koigi teiste keerukamate jaotatud jduvoogudega ja/vdi planetaarsete hammasajamitega jouiilekande tiitipide
puhul (nt tavapidrane automaatne planetaarne jouiilekanne) kasutatakse poérdemomendist sdltuva tohususe
kindlaksméddramiseks jargmist lihtsustatud meetodit. Meetod hdlmab jduiilekande siisteeme, mis koosnevad
tavalistest, mitteplanetaarsetest hammasajamitest ja/vdi rongas-planeet-piike tiitipi planetaarsetest
hammasajamitest. Alternatiivina voib poordemomendist sdltuva tdhususe arvutada VDI eeskirja nr 2157
alusel. Mdlemas arvutuses tuleb kasutada samu konstantseid punktis 3.1.1.2 mddratletud hammasratastiku
tShususe vairtuseid.

Sellisel juhul labitakse iga kaudkiigu g suhtes jargmised etapid:

3.1.1.9. Eeldades sisendpoorlemiskiirust 1 radfs ja sisendpoordemomenti 1 Nm, tuleb luua tabel koigi poorleva
teljega hammasrataste (pdike-hammasrattad, rdngas-hammasrattad ja tavalised hammasrattad) ning planeet-
kandjate védrtuste poorlemiskiiruste (N,) ja podrdemomentidega (T). Poorlemiskiiruse ja po6rdemomendi
véidrtused peavad jirgima parema kde reeglit, nii et mootori pédrlemine on positiivne suund.

3.1.1.10. Igal planetaarsel hammasajamil arvutatakse suhtelised kiirused piikeselt-kandjale ja rongalt-kandjale

jargmiselt:
an-carier = Naun ™ Neaier
Niig-carrier = Niing = Nearrir
kus
wn = Piike-hammasratta poorlemiskiirus [rad/s]
ring = Rongas-hammasratta poorlemiskiirus [rad/s]

carrier = Kandja poorlemiskiirus [rad/s]
3.1.1.11.  Kadu tekitavad vdimsused hammasratastikes arvutatakse jirgmiselt:
Iga tavalise, mitteplanetaarse hammasajami puhul arvutatakse vdimsus P jirgmiselt:
P =N, T,
P,=N, T,

kus

= Hammasratastiku voimsus [W]

N = Hammasratta poorlemiskiirus [rad/s]

Hammasratta poordemoment [Nm)]
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3.1.1.12.

3.1.1.13.

Iga planetaarse hammasajami puhul arvutatakse piike- ja rdngas-hammasrataste virtuaalsed véimsused P,
ja P, jargmiselt:

P = Tow* (N = N = Ti® Nouwjearrier
Prring = Thing * (Nn'ng = Neied) = Ting " Nuingjearrer

kus

P = Pidike-hammasratta virtuaalne véimsus [W]

P, e = Rongas-hammasratta virtuaalne vdimsus [W]

T.. = Piike-hammasratta poordemoment [Nm]

Teorier = Kandja p66rdemoment [Nm)]

Tiing = Rongas-hammasratta poordemoment [Nm]

Negatiivsed virtuaalse vdimsuse tulemused niitavad vdimsuse lahkumist hammasajamist, positiivsed
virtuaalse vdimsuse tulemused aga vdimsuse sisenemist hammasajamisse.

Hammasratastike kaoga korrigeeritud voimsused P, arvutatakse jargmiselt:

Iga tavalise mitteplanetaarse hammasajami puhul korrutatakse negatiivne vdimsus sobiva poordemomendist
soltuva tdhususega 1,:

P,>0= P, =P

i i

Pi<03P',adj:Pi'r|mi

i

kus
P = Hammasratastike kaoga korrigeeritud vdimsused [W]
N, = Poordemomendist sdltuv tdhusus (hammasratastikule sobiv; vt 3.1.1.2.) [-]

Iga planetaarse hammasajami puhul korrutatakse negatiivne virtuaalne vdimsus piike-planeet ja rdngas-
planeet p6drdemomendist sdltuvate tohusustega ,,,, ja Myuing:

P,20=P, =P,

iadj — i

Pv,i <0= Pi,ad}' = Pi " MNinsun r]mn’ng

kus
Nonsun = Piike-planeet poordemomendist sdltuv tdhusus [-]
Mrnring = Rongas-planeet poordemomendist sdltuv téhusus [-]

Koik kaoga korrigeeritud vdimsuse védrtused liidetakse jouiilekande siisteemi hammasratastikuga seotud
poordemomendist sdltuvaks vdimsuse kaoks P, , - sisendvoimsuse suhtes:

m,loss

Pm,losx = 2:Pi,adj
kus
i = Koik fikseeritud poorleva teljega hammasrattad [-]
P s = Jouiilekande siisteemi hammasratastikuga seotud poordemomendist sdltuv vdimsuse kadu [W]

Laagrite poordemomendist sdltuva kao koefitsient
Frpew = 1 = M = 1= 0,995 = 0,005
ning hammasratastiku po6rdemomendist sdltuva kao koefitsient

P P

~ Pmloss m,loss

f T,gearmesh — P, - ( i d)

1Nmx1—
N
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liidetakse, et saada jouiilekande siisteemi kogu poordemomendist sdltuva kao koefitsient f:

fT = f:ﬂgearmesh + fT,bear

kus

f; = Jouiilekande kogu poordemomendist sdltuva kao koefitsient [-]
frbear = Laagrite po6rdemomendist s6ltuva kao koefitsient [-]

£ gearmesh = Hammasratastike poordemomendist séltuva kao koefitsient [-]
P, = jouiilekande fikseeritud sisendvdimsus; P, = (1 Nm * 1 rad/s) [W]

3.1.1.14.  Konkreetse kdigu poordemomendist sdltuv kadu sisendvollil arvutatakse jargmiselt:

Tyr = * Ty
kus
Tr = Sisendvolliga seotud pdordemomendist sdltuv kadu [Nm]
T, = Poordemoment sisendvollil [Nm]
3.1.2. Poordemomendist sdltumatud kaod mdddetakse vastavalt alljargnevalt kirjeldatud menetlusele.

3.1.2.1. Uldnduded

Mootmistel kasutatav jouillekanne peab olema kooskdlas seeriatootmise jduiilekannete joonistel ettendhtuga
ning uus.

Jouiilekande modifikatsioonid kiesoleva lisa katsenduete tditmiseks, niditeks modteandurite lisamiseks voi
vilise 6li konditsioneerimise siisteemi kasutuselevott on lubatud.

Kéesoleva punkti tolerantsi piirmairad seonduvad modtevaartustega ilma anduri mddtemadramatuseta.

Konkreetse jouiilekande seadme ja kiigu katsetamise koguaeg ei tohi kesta tile 2,5 korra kdigu katsetamise
tegelikust ajast (vdimaldades jouiilekande katse kordamist, kui seda on vaja modte- voi stendivea tdttu).

Sama konkreetset jouiilekande seadet voib kasutada maksimaalselt 10 erineval katsel, niiteks aeglustiga voi
aeglustita lahenduste poordemomendi kao katsetel (erinevate temperatuurinduetega) vdi erinevate olidega
katsetel. Kui sama konkreetset jouiilekande seadet kasutatakse erinevate olidega katsetamisel, katsetatakse
esimesena soovitatavat tehasedli.

Sama katset ei ole lubatud teha mitu korda, et valida madalaimate tulemustega katseseeria.

Tidbikinnitusasutuse ndudmisel peab sertifikaadi taotleja tdpsustama ja tdestama vastavust kdesolevas lisas
sitestatud nduetele.

3.1.2.2. Diferentsiaali m&6tmised

Et lahutada moddetud poordemomendi kadudest katsestendi siisteemi (nt laagrid, sidurid) mdjud, on
lubatud diferentsiaali mddtmised nende parasiitsete poordemomentide kindlaksméddramiseks. Modtmised
tehakse samadel kiirusastmetel ja sama(de)l katsestendi laagrite temperatuuri(de)l £ 3 K, mida kasutatakse
katsetamisel. P66rdemomendi anduri mddtemairamatus peab olema alla 0,3 Nm.

3.1.2.3. SissetoO0tamine

Taotleja taotlusel voib rakendada jouiilekande suhtes sissetootamise menetlust. Sissetootamise menetluse
suhtes kohaldatakse jargmisi sitteid.

3.1.2.3.1.  Menetlus ei tohi kesta kauem kui 30 tundi kiigu kohta ja 100 tundi kokku.

3.1.2.3.2.  Sisendpddrdemomendi rakendamine on piiratud 100 % maksimaalse sisendpdérdemomendiga.
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3.1.2.3.3.  Maksimaalne sisendpddrlemiskiirus on piiratud jouiilekande ettendhtud maksimaalse poorlemiskiirusega.
3.1.2.3.4.  Sissetootamismenetluse poorlemiskiiruse ja poordemomendi profiili néeb ette tootja.

3.1.2.3.5. Tootja dokumenteerib sissetootamismenetluse seoses tO60aja, poorlemiskiiruse, podrdemomendi ja 6li
temperatuuriga ning see tuleb esitada tiiiibikinnitusasutusele.

3.1.2.3.6.  Keskkonnatemperatuurile esitatavad nouded (3.1.2.5.1), modtetdpsus (3.1.4), katse skeem (3.1.8) ja
paigaldusnurk (3.1.3.2) ei kehti sissetootamismenetluse ajal.

3.1.2.4. Eelkonditsioneerimine

3.1.2.4.1.  Jouiilekande ja katsestendi seadmete eelkonditsioneerimine ige ja stabiilse temperatuuri saavutamiseks enne
katsesoitu ja katsemenetlusi on lubatud.

3.1.2.4.2.  Eelkonditsioneerimine tehakse otseajami kiiguga ilma viljundvollile poordemomenti rakendamata. Kui
jouiilekanne ei ole otseajami kdiguga varustatud, kasutatakse kaiku, mille tilekandearv on ldhim 1:1 -le.

3.1.2.4.3. Maksimaalne sisendpoorlemiskiirus on piiratud jouiilekande ettendhtud maksimaalse poorlemiskiirusega.

3.1.2.4.4. Eelkonditsioneerimise maksimaalne koguaeg ei tohi iiletada 50 tundi tihe jduiilekande kohta. Kuna
joutilekande taieliku katsetamise voib jagada mitmeks katsejdrjestuseks (nditeks iga kdigu katsetamine eraldi
jarjestusega), voib jagada eelkonditsioneerimise mitmeks jdrjestuseks. Iga iiksik eelkonditsioneerimisjdrjestus
voib kesta kuni 60 minutit.

3.1.2.4.5.  Eelkonditsioneerimise aega ei vdeta arvesse katsesdidule voi katsemenetlustele eraldatud ajana.

3.1.2.5. Katsetingimused

3.1.2.5.1.  Keskkonnatemperatuur
Keskkonnatemperatuur peab katse ajal olema vahemikus 25 °C + 10 K.
Keskkonnatemperatuuri mdddetakse jouiilekandest 1 m kaugusel kiilgsuunas.

Keskkonnatemperatuuri piirméira ei kohaldata sisseto6tamise menetluse suhtes.

3.1.2.5.2.  Oli temperatuur
Viline kuumutamine ei ole lubatud, vilja arvatud 6li puhul.
Mootmisel (vilja arvatud stabiliseerimisel) kehtivad jargmised temperatuuri piirmairad:
SMT/AMT/DCT jduiilekannete puhul ei tohi &dravooludli temperatuur iiletada 83°C moddetuna ilma
aeglustita ja 87°C, kui jbuiilekandele on paigaldatud aeglusti. Kui jouiilekande aeglustita modtmisi tuleb
kombineerida aeglusti eraldi mddtmistega, kohaldatakse madalamat temperatuuri piirmdaira, et votta arvesse

aeglusti ajami mehhanismi ja kiirendavat hammasiilekannet ning lahtitthendatava aeglusti puhul sidurit.

Poordemomendi muunduriga planetaarsete jouiilekannete ning rohkem kui kahe hddrdesiduriga
jouiilekannete puhul ei tohi dravooludli temperatuur iiletada ilma aeglustita 93 °C ja aeglustiga 97 °C.

Eespool madratletud aeglustiga katsetamise suuremate temperatuuripiiride kohaldamiseks peab aeglusti
olema jouiilekandesse integreeritud vdi peab aeglustil olema jduillekandega integreeritud jahutus- vdi
olisiisteem.

Sissetootamisel kehtivad samad olitemperatuuri nduded kui tavaparasel katsetamisel.
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Erandlikud 8litemperatuuri tdusud kuni 110 °C on lubatud jargmistel tingimustel:
(1) sissetootamise menetluse ajal kuni 10 % rakendatavast sissetootamise ajast,
(2) stabiliseerimise ajal.
Oli temperatuuri mdddetakse dravoolukorgi juures voi dlivannis.

3.1.2.5.3. Ol kvaliteet
Katsetamisel tuleb kasutada uut, Euroopa turul soovitatavat esimese tditmise Oli. Sama dli vdib kasutada
sissetootamisel ja podrdemomendi mddtmisel.

3.1.2.5.4.  Oli viskoossus
Kui esimeseks tditmiseks on mitu soovitatavat 6li, loetakse neid vordvaarseks, kui &lide kinemaatiline
viskoossus on samal temperatuuril iksteisest 10 % piires (KV100 jaoks ettendhtud tolerantsi piires).
Kiesoleva valikuvdimaluse raames tehtavate katsete puhul arvestatakse, et katsel kasutatavast 6list viiksema
viskoossusega Oli annaks tulemuseks viiksema po6rdemomendi kao. Tdiendav esimese tditmise 6li peab
jadma kas 10 % tolerantsi piiresse vdi olema katsel kasutatavast dlist vdiksema viskoossusega, et olla sama
sertifikaadiga holmatud.

3.1.2.5.5.  Oli tase ja konditsioneerimine
Olitase peab vastama jduiilekandele ette ndhtud nimivéértustele.
Vilise oli konditsioneerimissiisteemi kasutamise korral hoitakse jouiilekandes olev oli ettendhtud tasemel,
mis vastab ettendhtud olitasemele.
Tagamaks, et viline oli konditsioneerimissiisteem ei mojuta katset, mdddetakse iiks katsepunkt nii
konditsioneerimissiisteemi sisse- kui ka viljalillitatud olekus. Kahe poordemomendi kao (=sisendpoor-
demoment) mddtmise vaheline erinevus peab olema alla 5 %. Katsepunkt mairatakse jargmiselt:
(1) kaik = korgeim kaudkaik,
(2) sisendpoorlemiskiirus = 1 600 p/min,
(3) temperatuurid vastavalt punktis 3.1.2.5 sitestatule.
Hiidraulilise rohu kontrolli v&i aruka mdirdesiisteemiga jouiilekannete puhul tehakse poordemomendist
sOltumatute kadude mddtmine kahe erineva seadistusega: esiteks jouiilekande siisteemi rdhu seatuna
vihemalt rakendatud kiigu miinimumvéirtusele ja teiseks maksimaalse voimaliku hiidraulilise réhuga (vt
3.1.6.3.1).

3.1.3. Paigaldamine

3.1.3.1. Elektrimasin ja po6rdemomendi andur paigaldatakse jouiilekande sisendpoolele. Viljundvoll peab poorlema
vabalt.

3.1.3.2. Jouiilekande paigaldus tehakse sdidukisse paigaldamise kaldenurgaga vastavalt homologeerimisjoonisele + 1°
voi nurgaga 0° = 1°.

3.1.3.3. Sisemine Slipump peab jouiilekandes sees olema.

3.1.3.4. Kui olijahuti on jouiilekande puhul valitav voi ndutav, voib dlijahuti katsest vilja jatta voi kasutada katsel
mis tahes teist Slijahutit.

3.1.3.5 Jouiilekande katsed voib teostada jouvotu veomehhanismi ja/vdi juvdtuseadmega voi ilma selleta.
Jouvdtuseadme ja/voi jouvdtu veomehhanismi jou kadude kindlaksméddramiseks rakendatakse kiesoleva
madruse VII lisas sitestatud védrtuseid. Need vdirtused eeldavad, et jouiilekannet katsetatakse ilma jouvdtu
veomehhanismi ja/vai jouvtuseadmeta.

3.1.3.6. Jouiilekande mdo6tmise voib teostada ithe paigaldatud kuivsiduriga (ithe voi kahe kettaga) voi ilma selleta.

Mis tahes muud tiitipi sidurid peavad katse ajal paigaldatud olema.
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3.1.3.7. Parasiitsete koormuste individuaalsed mojud arvutatakse iga konkreetse katsestendi paigaldise ja
poordemomendi anduri kohta vastavalt punkti 3.1.8 kirjeldusele.

3.1.4. Mooteseadmed
Kalibreerimislabori ruumid peavad vastama kas standardi ISOJTS 16949, ISO 9000 seeria v&i ISO/IEC

17025 nouetele. Kdik kalibreerimisel ja/vdi kontrollimisel kasutatavad laboratoorsed etalonmddteseadmed
peavad olema riiklike (rahvusvaheliste) standardite alusel jalgitavad.

3.1.4.1. Poordemoment

Poordemomendi anduri mddtemddramatus peab olema alla 0,3 Nm.

Suurema mddteméddramatusega poordemomendi andurite kasutamine on lubatud juhul, kui 0,3 Nm iletav
médramatuse osa on arvutatav ja see lisatakse vastavalt punkti 3.1.8 kirjeldusele mdddetud po6rdemomendi
kaole (Mdotemadramatus).

3.1.4.2. Poorlemiskiirus

Poorlemiskiiruse andurite madramatus ei tohi {iletada = 1 p/min.

3.1.4.3. Temperatuur

Keskkonnatemperatuuri médtmise temperatuuriandurite méadramatus ei tohi iiletada + 1,5 K.

Oli temperatuuri modtmise temperatuuriandurite madramatus ei tohi iiletada + 1,5 K.

3.1.4.4. Rohk

Rohuandurite maaramatus ei tohi iiletada 1 % maksimaalsest mdddetavast rohust.

3.1.4.5. Pinge

Voltmeetri madramatus ei tohi iiletada 1 % maksimaalsest mdddetavast pingest.

3.1.4.6. Elektrivoolu tugevus

Ampermeetri maddramatus ei tohi iletada 1 % maksimaalsest mdddetavast voolust.

3.1.5. Modtesignaalid ja andmete registreerimine
Modtmisel tuleb registreerida vihemalt jirgmised signaalid:
(1) sisendpoordemomendid [Nm)]
(2) sisendpoorlemiskiirused [p/min]
(3) keskkonnatemperatuur [°C]
(4) olitemperatuur [°C]

Kui jouiillekanne on varustatud hidraulilise rohu abil juhitava kaiguvahetus- javoi sidurisiisteemiga voi
mehaaniliselt kiditatava aruka mairdesiisteemiga, tuleb registreerida tdiendavalt:

(5) olirdhk [kPa]
Kui jouiilekanne on varustatud jouiilekande elektrilise abiseadmega, tuleb registreerida tiiendavalt:
(6) jouiilekande elektrilise abiseadme pinge [V]

(7) jouiilekande elektrilise abiseadme vool [A]
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Diferentsiaali mddtmistel katsestendi paigaldusest pdhjustatud mdjude arvessevotmiseks tuleb registreerida
tdiendavalt:

(8) katsestendi laagri temperatuur [°C]

Votte- ja registreerimissagedus peab olema vihemalt 100Hz.

Modtevigade vahendamiseks tuleb rakendada madalpaasfiltrit.

3.1.6. Katsemenetlus

3.1.6.1. Nullpéérdemomendi signaali arvessevotmine:

Moddetakse poordemomendi anduri(te) nullsignaal(id). Mootmiseks paigaldatakse andurid katsestendile.
Katsestendi iilekandeseade (sisend ja viljund) peab olema koormuseta. Moddetud signaali koérvalekallet
nullist tuleb arvesse votta.

3.1.6.2. Poorlemiskiiruste vahemik:

Poordemomendi kadu mdddetakse jargmistel poorlemiskiiruse sammudel (sisendvolli poorlemiskiirus): 600,
900, 1 200, 1 600, 2 000, 2 500, 3 000, [...] p/min kuni kdigu maksimaalse poorlemiskiiruseni vastavalt
jouiilekande spetsifikatsioonile vdi viimase poorlemiskiiruse sammuni enne ettenihtud maksimaalset
poorlemiskiirust.

Poorlemiskiiruse iileminek (aeg kahe poorlemiskiiruse sammu vaheliseks vahetuseks) ei tohi kesta iile 20
sekundi.

3.1.6.3. Maodtejarjestus

3.1.6.3.1.  Kui jouiilekanne on varustatud arukate miirdesiisteemidega ja/voi jouiilekande elektriliste abiseadmetega,
viiakse mddtmised 1dbi nende siisteemide kahe modteseadistusega:

Esimene modtejirjestus (3.1.6.3.2. kuni 3.1.6.3.4.) tehakse hiidraulika- ja elektrisiisteemide vdhima
voolutarbega sdidukis kasutamisel (viikese kao tase).

Teine modtmisjarjestus tehakse siisteemide seadistatuna toole suurima voolutarbimisega sdidukis
kasutamisel (suure kao tase).

3.1.6.3.2. MOodtmised tehakse alates madalaimast ja 10petades suurima poorlemiskiirusega.

3.1.6.3.3. Igal poorlemiskiiruse sammul on ndutav vihemalt 5 sekundit stabiliseerimisaega punktis 3.1.2.5
médratletud temperatuuri piirméirade piires. Vajaduse korral voib tootja pikendada stabiliseerimisaega
maksimaalselt 60 sekundini. Stabiliseerimise ajal registreeritakse dli ja keskkonna temperatuur.

3.1.6.3.4. Pdrast stabiliseerimist registreeritakse katsepunktis 5-15 sekundi jooksul punktis 3.1.5 loetletud
mddtesignaalid.

3.1.6.3.5. Iga modtmine tehakse kaks korda méoteseadistuse kohta.

3.1.7. Modtmise valideerimine

3.1.7.1. Kummagi modtmise puhul arvutatakse poordemomendi, poorlemiskiiruse, (vajaduse korral) pinge ja voolu
5-15-sekundilise mddtmise aritmeetilised keskmised.

3.1.7.2. Keskmine poorlemiskiiruse korvalekalle peab jadma £ 5 p/min piiresse tdieliku poordemomendi kao seeria
iga modtmispunkti jaoks madratud poorlemiskiirusest.

3.1.7.3. Mehaanilised po6rdemomendi kaod ja (vajaduse korral) elektrivoolu tarbimine arvutatakse igal modtmisel
jargmiselt:
Tloxs = Tin
P,=1*U

poordemomendi kadudest on lubatud lahutada katsestendi paigaldusest pdhjustatud méjud (3.1.2.2).
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3.1.7.4.

3.1.7.5.

3.1.7.6.

3.1.7.7.

3.1.7.8.

Kahe komplekti mehaanilistest poordemomendi kadudest ja (vajaduse korral) elektrivoolu tarbimistest
arvutatakse (aritmeetilised) keskmised.

Iga seadistuse kahe mootmispunkti keskmiste poordemomendi kadude vaheline hilve peab jddma alla £ 5 %
keskmisest voi * 1 Nm olenevalt sellest, kumb vddrtus on suurem. Seejirel vdetakse kahest keskmisest jou
vairtusest aritmeetiline keskmine.

Kui hilve on suurem, vdetakse suurim keskmine poordemomendi kadu vdi korratakse selle kdigu puhul
katset.

Iga seadistuse kahe mddtmispunkti keskmiste elektrivoolu tarbimiste (pinge*vool) vaheline hilve peab jiima
alla £ 10 % keskmisest vdi £ 5 W olenevalt sellest, kumb véirtus on suurem. Seejdrel vdetakse kahest
keskmisest jou vaartusest aritmeetiline keskmine.

Kui hilve on suurem, vdetakse suurima keskmise voolutarbimise andev keskmiste pinge- ja vooluviirtuste
komplekt v&i korratakse selle kdigu puhul katset.

Moodtemadramatus

Kogu mddtemadramatuse 0,3 Nm iiletav osa lisatakse nditajale T;,, po6rdemomendi kao T, . teatamiseks.
Kui Uy, on véiksem kui 0,3 Nm, siis T, T,

loss loss,rep = Llosse

Tloss,rep = Tloss + MAX (O, (UT, - 0’3 Nm))

loss

P6rdemomendi kao kogu mddtemadramatus Uy, arvutatakse jargmiste parameetrite alusel:

loss
(1) temperatuuri méju

(2) parasiitsed koormused

(3) kalibreerimisviga (sh tundlikkuse tolerants, lineaarsus, hiisterees ja korratavus)

Po6rdemomendi kao kogu mairamatus (Ur,,) pohineb andurite méiiramatustel 95 % usaldusvaarsuse
tasemel. Arvutus tehakse ruutude summa ruutjuurena (,Gaussi vea leviku seadus®).

— — 2 2 2 2
UT,loss - UT,in =2x \/uTKC + uTKO + ucal tu

para

><M><AK><TC

_ L
Urge = \/§ Kref

Wiko

1
Ugg =—=X — X AK x T,
\/§ Kref
W
g =1x"2xT,
kcul
Upgrg = L W x T,
ara ﬁ para n
Wpum = senspam * ipam
kus
loss = mdddetud po6rdemomendi kadu (korrigeerimata) [Nm)]
Tiossrep = teatatav poordemomendi kadu (parast middramatusega korrigeerimist) [Nm]
Tloss = Poordemomendi kao mootmise kogu laiendatud médramatus 95 % usaldusviirsuse tasemel
[Nm]
Upy, = Sisendpoordemomendi kao mddtemadramatus [Nmy]
Upee = Madramatus, mis tuleneb temperatuuri méjust jooksvale poordemomendi signaalile [Nm]
Wy = Temperatuuri mdju jooksvale poordemomendi signaalile K, kohta, nagu selle on maaratlenud

anduri tootja [ %]

29.12.2017
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Upgo = Mddramatus, mis tuleneb temperatuuri mdjust nullpdérdemomendi signaalile (nimip66r-
demomendi suhtes) [Nm]

Wo = Temperatuuri mdju nullpé6rdemomendi signaalile X, kohta (nimipoordemomendi suhtes),
nagu selle on médratlenud anduri tootja [ %]

K. = Vordlustemperatuuri vahemik upc ja g, Wy, ning w, puhul, nagu selle on deklareerinud
anduri tootja [K]

AK = Temperatuuri erinevus kalibreerimise ja modtmise vahel [K] Kui anduri temperatuuri ei saa
modta, kasutatakse vaikevédrtust AK = 15 K.

T, = Jooksev/mdddetud poordemomendi véirtus poordemomendi anduril [Nm]

T, = Po6rdemomendi anduri nimipé6rdemomendi véddrtus [Nm)]

u, = Poordemomendi anduri kalibreerimisest tulenev madramatus [Nm)]

W, = Suhteline kalibreerimise méidramatus (nimipoordemomendi suhtes) [Nm]

k., = Kalibreerimise arenemise tegur (kui anduri tootja on selle deklareerinud; vastasel korral =1)

Ui = Parasiitsetest koormustest tulenev méddramatus [Nm)]

wpara = Senspara * ipara
Mitte-kohakuti asetusest pdhjustatud jdudude ja viindemomentide suhteline moju

sens = Anduri tootja deklareeritud parasiitsete koormuste maksimaalne mdju konkreetsele

para

para

poordemomendi andurile [ %]; kui anduri tootja ei ole konkreetset parasiitsete koormuste
vairtust deklareerinud, méaratakse vairtuseks 1,0 %

Parasiitsete koormuste maksimaalne moju konkreetse poordemomendi anduri puhul olenevalt
katse seadetest (A/B/C nagu allpool miiratletud).

A) 10 % juhul, kui laagrid isoleerivad parasiitseid joude anduri ees ja taga ning andurist
funktsionaalselt jargmisena (alla- v&i iilesvoolu) on paigaldatud painduv ithendus (voi
kardaanivoll); samuti vdivad need laagrid olla integreeritud veo- voi pidurdusmasinasse (nt
elektrimasin) ja/vdi jouiilekandesse, kui mootoris ja/vdéi mootoris toimivad jdud on andurist
isoleeritud. Vt joonis 1.

Joonis 1.
Katse seadistus A variandi 1 puhul
Katse skeem A
I SISEND

EDE {=}

E: Elektrimootor

T: Poordemomendi andur
F: Paindluv tthendus

B: Laager

TM: Jéuiilekanne
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3.2.

= B) 50 % juhul, kui laagrid isoleerivad parasiitseid jéude anduri ees ja taga ning andurist
funktsionaalselt jirgmisena ei ole paigaldatud painduv iihendus; samuti vdivad need laagrid
olla integreeritud veo- vdi pidurdusmasinasse (nt elektrimasin) ja/voi jouiillekandesse, kui
mootoris ja/vdi mootoris toimivad joud on andurist isoleeritud. Vt joonis 2.

Joonis 2.

Katse seadistus B variandi 1 puhul

Katse skeem B

| SISEND

[zl {w]
I 1

E: Elektrimootor

T: Poordemomendi andur
B: Laager

TM: Jéutilekanne

= C) kdigi teiste seadistuste puhul 100 %

Variant 2. P66rdemomendist soltumatute kadude mootmine, poordemomendi kao mddtmine maksimaalse
po6rdemomendi juures ja poordemomendist sdltumatute kadude interpoleerimine lineaarse mudeli alusel.

Variant 2 kirjeldab po6rdemomendi kao kindlaksméddramist mddtmiste ja lineaarse interpolatsiooni
kombineerimise teel. Mootmised tehakse jouiilekande pé6rdemomendist sdltumatute kadude suhtes ning
ithes poordemomendist soltuvate kadude koormuspunktis (maksimaalne sisendpoordemoment). Vattes
aluseks poordemomendi kaod koormuse puudumisel ja maksimaalse sisendpo6rdemomendi puhul,
arvutatakse vahepealsete sisendpoordemomentide jaoks poordemomendi kaod poordemomendi kao
koefitsiendi f;;;,, abil.

Poordemomendi kadu jouiilekande sisendvollil T,,;, arvutatakse jargmiselt:

= * *
Tl,in (nin’ Tin’ gear) - Tl,in,miniloxs +f:r limo Tin + Tl,in’miniel +f;liam Tin

Lineaarsel mudelil pShinev poordemomendi kao koefitsient f,;,, arvutatakse jirgmiselt:

kus
Tl,in

1,in,min_loss

in,maxT

_ Tl,maxT - TI,in,minﬁloss
fTIima

Tin, maxT

Sisendvolliga seotud poordemomendi kadu [Nm]

Poordemomendi takistuskadu jouiilekande sisendil moddetuna vabalt poorleval
véljundvollil ilma koormuseta katsetamisel [Nm)]

Poorlemiskiirus sisendvollil [p/min]
Lineaarsel mudelil pohinev p66rdemomendi kao koefitsient [-]
Poordemoment sisendvollil [Nm)]

Maksimaalne katsetatav poordemoment sisendvollil (tavajuhul 100 % sisendpoorde-
momendist, vt punkte 3.2.5.2 ja 3.4.4) [Nm]
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3.2.1.

3.2.1.1.

3.2.1.2.

3.2.1.3.

3.2.1.4.

3.2.1.5.
3.2.1.5.1.

3.2.1.5.2.

3.2.1.5.3.

3.2.1.5.4.

3.2.2

3.2.3.

3.2.4.

—
I

Sisendvdlliga seotud poordemomendi kadu, kui T, = T

I,maxT in,maxT

—
1l

Kao korrektsioon elektrilise jdu kao vorra olenevalt sisendpoordemomendist [-]

el_corr

Lin,el

-

Lin,min_el

po6rdemomendi lisa kadu sisendvollil [Nm]

Korrektsioonitegur podrdemomendist sdltuvate elektriliste pd6rdemomendi kadude arvessevotmiseks f,

Elektrit tarbivatest seadmetest pdhjustatud pé6rdemomendi lisakadu sisendvollil [Nm)]

Minimaalsele elektritarbimisele vastav elektrit tarbivatest seadmetest pdohjustatud

el_corr

ning jouiilekande elektriliste abiseadmete voolutarbimisest pohjustatud poordemomendi kadu sisendvallil T,

me arvutatakse vastavalt punkti 3.1 kirjeldusele.

Poordemomendi kaod mdddetakse vastavalt alljargnevalt kirjeldatud menetlusele.

Uldnduded

Nagu punktis 3.1.2.1 variandi 1 kohta sitestatud.

Diferentsiaali modtmised:

Nagu punktis 3.1.2.2 variandi 1 kohta sitestatud.

SissetoOtamine

Nagu punktis 3.1.2.3 variandi 1 kohta sitestatud.

Eelkonditsioneerimine

Nagu punktis 3.3.2.1 variandi 3 kohta sitestatud.

Katsetingimused

Keskkonnatemperatuur

Nagu punktis 3.1.2.5.1 variandi 1 kohta sitestatud.

Oli temperatuur

Nagu punktis 3.1.2.5.2 variandi 1 kohta sitestatud.

Oli kvaliteet | 8li viskoossus

Nagu punktides 3.1.2.5.3 ja 3.1.2.5.4 variandi 1 kohta sitestatud.

Oli tase ja konditsioneerimine

Nagu punktis 3.3.3.4 variandi 3 kohta sitestatud.

Paigaldamine

Nagu punktis 3.1.3 variandi 1 puhul poordemomendist sdltumatute kadude mddtmise kohta sitestatud.

Nagu punktis 3.3.4 variandi 3 puhul poordemomendist séltuvate kadude mddtmise kohta sitestatud.

Mooteseadmed

Nagu punktis 3.1.4 varjandi 1 puhul po6rdemomendist sdltumatute kadude modtmise kohta sitestatud.

Nagu punktis 3.3.5 variandi 3 puhul pé6rdemomendist sdltuvate kadude mddtmise kohta sitestatud.

Modtesignaalid ja andmete registreerimine

Nagu punktis 3.1.5 variandi 1 puhul pé6rdemomendist sdltumatute kadude modtmise kohta sitestatud.

Nagu punktis 3.3.7 variandi 3 puhul poordemomendist séltuvate kadude mddtmise kohta sitestatud.
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3.2.5. Katsemenetlus
Modelleerimisvahendil rakendatav poordemomendi kadude kaart sisaldab jouiilekande poordemomendi
kadusid olenevalt sisendpoorlemiskiirusest ja sisendp66rdemomendist.
Jouiilekande poordemomendi kadude kaardi kindlaks tegemiseks tuleb mddta ja arvutada podrdemomendi
kadude baaskaart vastavalt kdesolevas punktis sitestatule. Poordemomendi kadude tulemusi tdiendatakse
kooskdlas punktiga 3.4 ning vormindatakse kooskdlas 12. liitega edasiseks tootlemiseks modelleerimis-
vahendis.

3.2.5.1. Poordemomendist soltumatud kaod médratakse kindlaks punktis 3.1.1 kirjeldatud menetlusega variandi 1
poordemomendist sdltumatute kadude osas ainult elektrit ja hiidraulikat tarbivate seadmete viikese kaoga
seadete puhul.

3.2.5.2. Mairake iga kdigu kohta kindlaks poordemomendist sdltuvad kaod variandi 3 jaoks punktis 3.3.6
kirjeldatud menetluse abil, hdlmates kohaldatavat poordemomentide vahemikku:
Poordemomentide vahemik:
Iga kdigu poordemomendi kaod moddetakse 100 % maksimaalse jouiilekande sisendpoérdemomendi juures
kaigu kohta.
Kui viljundpoordemoment iiletab 10 kNm (teoreetilise kadudeta j6uiilekande puhul) v6i kui sisendvoimsus
iiletab ettendhtud maksimaalset sisendvdimsust, kohaldatakse punkti 3.4.4.

3.2.6. Mo6tmise valideerimine
Nagu punktis 3.3.8 variandi 3 kohta sitestatud.

3.2.7. Modtemadramatus
Nagu punktis 3.1.8 variandi 1 puhul podrdemomendist sdltumatute kadude mddtmise kohta sitestatud.
Nagu punktis 3.3.9 variandi 3 puhul p66rdemomendist sdltuva kao mddtmise kohta sitestatud.

3.3. Variant 3. Kogu po6rdemomendi kao mddtmine.
Variant 3 kirjeldab poordemomendi kao kindlaksmairamist poordemomendist sdltuvate kadude, sealhulgas
jouiilekande po6rdemomendist sdltumatute kadude tiieliku modtmise teel.

3.3.1. Uldnduded
Nagu punktis 3.1.2.1 variandi 1 kohta sitestatud.

3.3.1.1 Diferentsiaali mddtmised:
Nagu punktis 3.1.2.2 variandi 1 kohta sitestatud.

3.3.2. SissetdOtamine
Nagu punktis 3.1.2.3 variandi 1 kohta sitestatud.

3.3.2.1 Eelkonditsioneerimine

Nagu punktis 3.1.2.4 variandi 1 kohta sitestatud, arvestades jirgmist erandit:

Eelkonditsioneerimine tehakse otseajami kdiguga ilma viljundvollile poordemomenti rakendamata voi
viljundvolli poordemomendi sihtseadega null. Kui jouiilekanne ei ole otseajami kiiguga varustatud,
kasutatakse kaiku, mille iilekandearv on ldhim 1:1 -le.

vOi

Kohaldatakse punktis 3.1.2.4 sitestatud noudeid, arvestades jargmist erandit:

Eelkonditsioneerimine tehakse otseajami kdigul ilma viljundvollile po6rdemomenti rakendamata vdi
viljundvolli poordemomendiga +/- 50 Nm. Kui jouiilekanne ei ole otseajami kiiguga varustatud,
kasutatakse kdiku, mille iilekandearv on lihim 1:1 -le.

voi, kui katsestendil on sisendvollil (peahddrd)sidur:
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Kohaldatakse punktis 3.1.2.4 sitestatud ndudeid, arvestades jargmist erandit:

Eelkonditsioneerimine tehakse otseajami kdiguga ilma viljundvollile po6rdemomenti rakendamata voi ilma
sisendvollile po6rdemomenti rakendamata. Kui jouiilekanne ei ole otseajami kdiguga varustatud, kasutatakse
kiiku, mille iilekandearv on ldhim 1:1 -le.

Sellisel juhul kiitataks joutilekannet valjundi poolelt. Kiesolevaid soovitusi vdib ka kombineerida.

3.3.3. Katsetingimused

3.3.3.1. Keskkonnatemperatuur

Nagu punktis 3.1.2.5.1 variandi 1 kohta sitestatud.

3.3.3.2.  Oli temperatuur

Nagu punktis 3.1.2.5.2 variandi 1 kohta sitestatud.

3.3.3.3.  Oli kvaliteet | 8li viskoossus

Nagu punktides 3.1.2.5.3 ja 3.1.2.5.4 variandi 1 kohta sitestatud.

3.3.3.4.  Oli tase ja konditsioneerimine
Kohaldatakse punktis 3.1.2.5.5 sitestatud noudeid, kaldudes neist kdrvale jargmises:
Vilise oli konditsioneerimissiisteemi katsepunkt on méératletud jargmiselt:
(1) korgeim kaudkiik,
(2) sisendpdorlemiskiirus = 1 600 p/min,

(3) sisendpodrdemoment = korgeima kaudkiigu maksimaalne sisendpoordemoment

3.3.4. Paigaldamine

Katsestendi kiitatakse elektrimasinate abil (sisend ja valjund).
Poordemomendi andurid paigaldatakse jouiilekande sisendi ja viljundi poolele.

Kohaldatakse teisi punktis 3.1.3 sitestatud ndudeid.

3.3.5. Modteseadmed

Poordemomendist soltumatute kadude modtmisel kohaldatakse punktis 3.1.4 variandi 1 kohta sitestatud
modteseadmete ndudeid.

Poordemomendist sdltuvate kadude mddtmisel kohaldatakse jargmisi ndudeid:

Poordemomendi anduri médtemadramatus peab olema alla 5 % mdddetud poordemomendi kaost voi alla 1
Nm (olenevalt sellest, kumb vdirtus on suurem).

Suurema modtemadramatusega pddrdemomendi andurite kasutamine on lubatud juhul, kui 5 % voi 1 Nm
iiletavad méddramatuse osad on arvutatavad ja neist vdiksem lisatakse moddetud poordemomendi kaole.

Poordemomendi mddtemadramatus arvutatakse ja voetakse arvesse vastavalt punktis 3.3.9 kirjeldatule.

Kohaldatakse teisi punktis 3.1.4 variandi 1 puhul mddteseadmetele sitestatud ndudeid.

3.3.6. Katsemenetlus

3.3.6.1. Nullp66rdemomendi signaali arvessevtmine:

Vastavalt punktile 3.1.6.1.
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3.3.6.2. Poorlemiskiiruse vahemik

Poordemomendi kadu moddetakse jargmistel poorlemiskiiruse sammudel (sisendvolli poorlemiskiirus): 600,
900, 1 200, 1 600, 2 000, 2 500, 3 000, [...] p/min kuni kiigu maksimaalse poorlemiskiiruseni vastavalt
joutilekande spetsifikatsioonile vdi viimase poorlemiskiiruse sammuni enne ettendhtud maksimaalset
poorlemiskiirust.

Poorlemiskiiruse iileminek (aeg kahe poorlemiskiiruse sammu vaheliseks vahetuseks) ei tohi kesta iile 20
sekundi.

3.3.6.3. Poordemomentide vahemik

Igal poorlemiskiiruse sammul mdddetakse poordemomendi kadu jargmiste sisendpoordemomentidega: 0
(vabalt poorlev viljundvoll), 200, 400, 600, 900, 1 200, 1 600, 2 000, 2 500, 3 000, 3 500, 4 000, [...]
p/min kuni kdigu maksimaalse poorlemiskiiruseni vastavalt jouiilekande spetsifikatsioonile voi viimase
poordemomendi sammuni enne ettendhtud maksimaalset poordemomenti ja/vdi viimase poordemomendi
sammuni enne viljundpéordemomenti 10 kNm.

Kui viljundpo6rdemoment iiletab 10 kNm (teoreetilise kadudeta jouiilekande puhul) v6i kui sisendvdimsus
iiletab ettenahtud maksimaalset sisendvimsust, kohaldatakse punkti 3.4.4.

Poordemomendi iileminek (aeg kahe poordemomendi sammu vaheliseks vahetuseks) ei tohi kesta iile 15
sekundi (variandi 2 puhul iile 180 sekundi).

Jouiilekande po6rdemomentide tdieliku vahemiku katmiseks eespool médratletud kaardil voib kasutada
sisendifvéljundi poolel erinevaid piiratud mddtevahemikega podrdemomendi andureid. Seega vdib jagada
modtmise erinevatesse 1dikudesse, kasutades sama poordemomendi andurite komplekti. Poordemomendi
kadude tildkaart koostatakse konealustest mooteldikudest.

3.3.6.4. Modtejarjestus

3.3.6.4.1. Modtmised tehakse alates madalaimast ja 16petades suurima poorlemiskiirusega.

3.3.6.4.2.  Sisendpoordemomenti muudetakse vastavalt eespool mdiratletud poordemomendi sammudele alates
madalaimast kuni korgeima podrdemomendini, mis on igal poorlemiskiiruse sammul jooksva
poordemomendi anduritega hdlmatud.

3.3.6.4.3. Igal poorlemiskiiruse ja poordemomendi sammul on ndutav vihemalt 5 sekundit stabiliseerimisaega
punktis 3.3.3 médratletud temperatuuri piirmairade piires. Vajaduse korral voib tootja pikendada stabilisee-
rimisaega maksimaalselt 60 sekundini (variandi 2 puhul kuni 180 sekundini). Stabiliseerimise ajal
registreeritakse 0li ja keskkonna temperatuur.

3.3.6.4.4. Modtmine tehakse kokku kaks korda. Sel otstarbel on lubatud 16ikude jdrjestikune kordamine, kasutades
sama poordemomendi andurite komplekti.

3.3.7. Modtesignaalid ja andmete registreerimine
Modtmisel tuleb registreerida vihemalt jirgmised signaalid
(1) sisend- ja viljundpoordemoment [Nm)],
(2) sisend- viljundpoorlemiskiirus [p/min],
(3) keskkonnatemperatuur [°C],
(4) olitemperatuur [°C].

Kui jouiilekanne on varustatud hiidraulilise rdhu abil juhitava kiiguvahetus- jafvoi sidurisiisteemiga voi
mehaaniliselt kditatava aruka mairdesiisteemiga, tuleb registreerida tdiendavalt:

(5) olirohk [kPa].
Kui jouiilekanne on varustatud jouiilekande elektrilise abiseadmega, tuleb registreerida tdiendavalt:
(6) joutilekande elektrilise abiseadme pinge [V]

(7) jouiilekande elektrilise abiseadme vool [A]
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Diferentsiaali mddtmistel katsestendi paigalduse mdjude arvessevotmiseks tuleb registreerida tdiendavalt:
(8) katsestendi laagri temperatuur [°C].

Votte- ja registreerimissagedus peab olema vihemalt 100Hz.

Maatevigade viltimiseks tuleb rakendada madalpidsfiltrit.

3.3.8. Mootmise valideerimine

3.3.8.1. Kummagi modtmise puhul arvutatakse poordemomendi, poorlemiskiiruse, vajaduse korral pinge ja voolu
5-15-sekundilise moddtmise aritmeetilised keskmised.

3.3.8.2. Moddetud ja keskmine poorlemiskiirus sisendvdllil peab jadma + 5 p/min piiresse tdieliku poordemomendi
kao seeria iga mdddetava kiitamispunkti jaoks mddratud poorlemiskiirusest. Moddetud ja keskmine
poordemoment sisendvdllil peab jddma + 5 Nm voi £ 5 % piiresse tdieliku poordemomendi kao seeria iga
mdddetava kaitamispunkti jaoks méddratud poordemomendist olenevalt sellest, kumb vairtus on suurem.

3.3.8.3. Mehaanilised po6rdemomendi kaod ja (vajaduse korral) elektrivoolu tarbimine arvutatakse igal modtmisel
jargmiselt:
Tioss = Tin = ’.]@
Locar
P,=1*U

poordemomendi kadudest on lubatud lahutada katsestendi paigaldusest pShjustatud m&jud (3.3.2.2).

3.3.8.4. Kahe komplekti mehaanilistest poordemomendi kadudest ja (vajaduse korral) elektrivoolu tarbimistest
arvutatakse (aritmeetilised) keskmised.

3.3.8.5. Kahe m&6tmise keskmiste poordemomendi kadude vaheline hilve peab jddma alla = 5 % keskmisest voi + 1
Nm (olenevalt sellest, kumb vairtus on suurem). Kahest keskmisest poordemomendi kao véirtusest
voetakse aritmeetiline keskmine. Kui hilve on suurem, vdetakse suurim keskmine poordemomendi kadu voi
korratakse selle kdigu puhul katset.

3.3.8.6. Kahe mootmise keskmiste elektrivoolu tarbimiste (pinge*vool) vaheline hilve peab jidma alla + 10 %
keskmisest voi + 5 W olenevalt sellest, kumb vdirtus on suurem. Seejdrel voetakse kahest keskmisest jou
védrtusest aritmeetiline keskmine.

3.3.8.7. Kui hilve on suurem, vdetakse suurima keskmise voolutarbimise andev keskmiste pinge- ja vooluviartuste
komplekt voi korratakse selle kdigu puhul katset.

3.3.9. Modtemadramatus
Arvutatud kogu modteméddramatuse Uy, osa, mis iiletab 5 % T -st v6i 1 Nm (AU;,,.), olenevalt sellest,
kumb AU, vddrtus on vaiksem, lisatakse nitajale T, pooremomendi kao T, teatamiseks. KuU 1, . on
viiksem kui 5 % T, -ist voi 1 Nm, siis T

loss

loss,rep T,loss

loss,rep = Llosse

Tloxs,rep = Tloss + MAX (Ol AUTJDSS)

AU

T loss

= MIN ((UT,IOSS -5%* Tloss)’ (UT,IOSS -1 Nm))

loss

Igal mootevddrtuste komplekti jaoks arvutatakse poordemomendi kao kogu méodtemadramatus Uy
jargmiste parameetrite alusel:

(1) temperatuuri méju
(2) parasiitsed koormused

(3) kalibreerimisviga (sh tundlikkuse tolerants, lineaarsus, hiisterees ja korratavus)
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Poordemomendi kao kogu madramatus (Uy,) pohineb andurite méddramatustel 95 % usaldusvidrsuse
tasemel. Arvutus tehakse ruutude summa ruutjuurena (,Gaussi vea leviku seadus®).

_ 2 2 2 2
UT,in/ﬂul =2x \/ Uge T+ Ui + Uy T U

para

x Wik o AK % T.

_ 1
Urgc = \/§ Kref

x V0 AKX T,

_ 1
Urgo = \/§ Kref

W,
g =1x"4xT,
kcal

_ 1
upam - X Wpam X Tn

V3

wpam = senspam * ipam
kus
loss = mdddetud po6rdemomendi kadu (korrigeerimata) [Nm)]
ossrep = teatatav po6rdemomendi kadu (pirast mairamatusega korrigeerimist) [Nm]
Tloss = Po6rdemomendi kao modtmise kogu laiendatud méddramatus 95 % usaldusvddrsuse tasemel
[Nm]
U out = Sisend- ja viljundpoordemomendi kao moddtemadramatused sisend- ja viljundpoor-
demomendi anduritel eraldi [Nm]
year = Ulekandearv [-]
Upge = Mddramatus, mis tuleneb temperatuuri méjust jooksvale poordemomendi signaalile [Nm]
Wy = Temperatuuri mdju jooksvale péérdemomendi signaalile K kohta, nagu selle on mairatlenud
anduri tootja [ %]
u = Maddramatus, mis tuleneb temperatuuri mojust nullpoordemomendi signaalile (nimip66r-
X0 p J p g p
demomendi suhtes) [Nm]
Wio = Temperatuuri mdju nullpéérdemomendi signaalile K, kohta (nimip66rdemomendi suhtes),
nagu selle on maaratlenud anduri tootja [ %]
K. = Vordlustemperatuuri vahemik up ja ug,, Wy, ning w,. puhul, nagu selle on deklareerinud
anduri tootja [K]
AK = Anduri temperatuuri erinevus kalibreerimise ja mddtmise vahel [K] Kui anduri temperatuuri
ei saa moota, kasutatakse vaikeviirtust AK = 15 K.
T, = Jooksev/mdddetud poordemomendi vairtus poordemomendi anduril [Nm]
T, = Poordemomendi anduril nimip66rdemomendi vaartus [Nm)]
u, = Poordemomendi anduri kalibreerimisest tulenev méddramatus [Nm]
W, = Suhteline kalibreerimise madramatus (nimipo6rdemomendi suhtes) [Nm]
k., = Kalibreerimise arenemise tegur (kui anduri tootja on selle deklareerinud; vastasel korral =1)
Upara = Parasiitsetest koormustest tulenev madramatus [Nm]
Wpara = Senspara * ipara

mitte-kohakuti paigutusest pdhjustatud joudude ja vadndemomentide suhteline méju [ %]
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sens,,, = Anduri tootja deklareeritud parasiitsete koormuste maksimaalne moju  konkreetsele
poordemomendi andurile [ %]; kui anduri tootja ei ole konkreetset parasiitsete koormuste
vadrtust deklareerinud, médratakse véirtuseks 1,0 %

Lara = Parasiitsete koormuste maksimaalne moju konkreetse po6rdemomendi anduri puhul olenevalt
katse seadetest (A/B/C nagu allpool méiratletud).

= A) 10 % juhul, kui laagrid isoleerivad parasiitseid jdude anduri ees ja taga ning andurist
funktsionaalselt jirgmisena (alla- v6i iilesvoolu) on paigaldatud painduv ihendus (vi
kardaanivoll); samuti vdivad need laagrid olla integreeritud veo- véi pidurdusmasinasse (nt
elektrimasin) ja/vdi jouiilekandesse, kui mootoris ja/vdi mootoris toimivad jdud on andurist
isoleeritud. Vt joonis 3.

Joonis 3.

Katse seadistus A variandi 3 puhul

Katse skeem A

VALJUND

E: Elektrimootor

T: Poordemomendi andur
F: Paindlik ithendus

B: Laager

TM: Jouiilekanne

= B) 50 % juhul, kui laagrid isoleerivad parasiitseid joude anduri ees ja taga ning andurist
funktsionaalselt jargmisena ei ole paigaldatud painduv ithendus; samuti vdivad need laagrid
olla integreeritud veo- vdi pidurdusmasinasse (nt elektrimasin) ja/vdi jouiilekandesse, kui
mootoris ja/vdi mootoris toimivad joud on andurist isoleeritud. Vt joonis 4.

Joonis 4.

Katse seadistus B variandi 3 puhul
Katse skeem B

| SISEND ! |VALJUND
I

E: Elektrimootor

T: Podrdemomendi andur
B: Laager

TM: Jouiilekanne

= C) koigi teiste seadistuste puhul 100 %
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3.4. Sisendfailide tdiend modelleerimisvahendi jaoks

Iga kiigu jaoks médratakse kindlaks poordemomendi kadude kaart, mis hdlmab mdiratletud sisendpoorle-
miskiiruse ja sisendpoordemomendi samme, kasutades iiht sdtestatud katsetamisvariantidest voi
standardseid po6rdemomendi kao véirtuseid. Modelleerimisvahendi sisendfaili jaoks tdiendatakse seda
poordemomendi kadude baaskaarti vastavalt alljargnevale kirjeldusele:

3.4.1. Juhtudel, kui suurim katsetatud sisendpoorlemiskiirus oli viimane poorlemiskiiruse samm enne méaratletud
maksimaalset lubatud jouillekande poorlemiskiirust, rakendatakse poordemomendi kao ekstrapoleerimist
kuni maksimaalse poorlemiskiiruseni, kasutades lineaarset regressiooni ldhtuvalt kahest viimasest moddetud
poorlemiskiiruse sammust.

3.4.2. Juhtudel, kui suurim katsetatud sisendpoordemoment oli viimane pé6rdemomendi samm enne maaratletud
maksimaalset lubatud jouiilekande poordemomenti, rakendatakse poordemomendi kao ekstrapoleerimist
kuni maksimaalse poordemomendini, kasutades lineaarset regressiooni lahtuvalt kahest viimasest moddetud
poordemomendi sammust vastavatel poorlemiskiiruse sammudel. Selleks, et kisitleda mootori
poordemomendi tolerantse jmt, teeb modelleerimisvahend vajaduse korral poordemomendi kao ekstrapo-
leerimise sisendpodrdemomentide puhul kuni 10 %-ni ile kdnealuse mairatletud maksimaalse lubatud
jouiilekande poordemomendi.

3.4.3. Kui poordemomendi kao viddrtused ekstrapoleeritakse maksimaalse sisendpoorlemiskiiruse ja maksimaalse
sisendpoordemomendi  kohta  samaaegselt, arvutatakse suurima poorlemiskiiruse ja  suurima
poordemomendi kombineeritud punkti poordemomendi kadu kahemodtmelise lineaarse ekstrapoleerimise
teel.

3.4.4. Kui maksimaalne viljundpoordemoment iletab 10 kNm (teoreetilise kadudeta jouiillekande puhul) ja/voi
koigil poorlemiskiiruse ja podrdemomendi punktide puhul, mille sisendvdimsus on suurem kui ettendhtud
maksimaalne sisendvdimsus, vOib tootja otsustada, et vOtab vastavalt koigi 10kNm-ist suuremate
poordemomentide ja/voi kdigi ettendhtud sisendvdimsusest suurema sisendvoimsusega poorlemiskiiruse ja
poordemomendi punktide poordemomendi kao vddrtused tihest jargmiste valikute seast:

(1) arvutatud varuvéirtused (8. liide),
(2) variant 1,

(3) variant 2 vdi 3 kombineerituna suuremate viljundp66rdemomentide puhul pé6rdemomendi anduriga
(vajaduse korral).

Variandi 2 juhtudel i ja ii mdddetakse poordemomendi kaod koormusel sisendpoordemomendi kohta, mis
vastab viljundpoordemomendile 10 kNm ja/vdi ettendhtud maksimaalsele sisendvdimsusele.

3.4.5. Poorlemiskiirustel alla ettendhtud minimaalse poorlemiskiiruse ning tiiendava sisendpodrlemiskiiruse
sammu 0 p/min puhul kopeeritakse minimaalse poorlemiskiiruse sammu kohta kindlaks médratud
teatatavad poordemomendi kaod.

3.4.6. Negatiivsete sisendpoordemomentide vahemiku holmamiseks sdiduki vabakdiguga séidul kopeeritakse
seonduvate  negatiivsete  sisendpoordemomentide  juurde  positiivsete  sisendpé6rdemomentide
poordemomendi kao vairtused.

3.4.7. Tadbikinnitusasutuse ndusolekul voib alla 1 000 p/min jddvate sisendpodrlemiskiiruste po6rdemomendi
kaod asendada 1 000 p/min poordemomendi kadudega, kui mo6tmine ei ole tehniliselt voimalik.

3.4.8. Kui poorlemiskiiruse punktide modtmine ei ole (nt loomuliku sageduse tdttu) tehniliselt voimalik, voib
tootja tiiiibikinnitusasutuse ndusolekul arvutada poordemomendi kaod interpoleerimise v&i ekstrapo-
leerimise teel (maksimaalselt 1 poorlemiskiiruse sammul kdigu kohta).

3.4.9. Poordemomendi kadude kaardi andmed vormindatakse ja salvestatakse vastavalt kdesoleva lisa 12. liites
sitestatule.
4. Poordemomendi muundur (TC)

Poordemomendi muunduri karakteristikud, mis tuleb modelleerimisvahendi sisendi jaoks kindlaks maiirata,
on T,,.100 (etalonpddrdemoment sisendpoérlemiskiirusel 1 000 p/min) ja p (pddrdemomendi muunduri
poordemomendi suhtarv). Mdlemad sdltuvad poordemomendi muunduri podrlemiskiiruse suhtarvust v (=

poordemomendi muunduri véljundi (turbiini) poorlemiskiirus | sisendi (pumba) poorlemiskiirus).

Poordemomendi muunduri karakteristikute kindlaksméddramiseks rakendab sertifikaadi taotleja jargmist
meetodit olenemata jouiilekande poordemomendi kadude hindamiseks valitud variandist.



29.12.2017 Euroopa Liidu Teataja L 349/117
Poordemomendi muunduri ja jouiilekande mehaaniliste osade kahe vdimaliku paigutuse arvessevotmiseks
rakendatakse juhtumite S ja P puhul jargmist eristust:

Juhtum S.: podrdemomendi muundur ja jduiilekande mehaanilised osad jadapaigutuses
Juhtum P podrdemomendi muundur ja mehaanilised osad paralleelpaigutuses (jaotatud toitega paigaldus)
Juhtumi S paigutuste puhul voib poérdemomendi muunduri karakteristikuid hinnata kas mehaanilisest
jouiilekandest eraldi voi kombinatsioonis mehaanilise jouiilekandega. Juhtumi P paigutuste puhul on
poordemomendi muunduri karakteristiku hindamine voéimalik ainult kombinatsioonis mehaanilise
jouiilekandega. Sel juhul ning mdddetavate hiiddromehaaniliste kdikude puhul kisitletakse siiski kogu
paigutust, po6rdemomendi muundurit ja mehaanilist jduiilekannet pé6rdemomendi muundurina, millel on
iiksiku poordemomendi muunduriga sarnased karakteristikute kdverad.
Po6rdemomendi muunduri karakteristikute kindlaks méddramiseks voib kasutada kaht modtmisvarianti:
i) Variant A. mddtmine konstantsel sisendpo6rlemiskiirusel
i) Variant B. mddtmine konstantse sisendpoordemomendiga vastavalt standardile SAE J643
Tootja voib valida juhtumi S ja juhtumi P paigutuste puhul variandi A voi B.
Modelleerimisvahendi sisendi jaoks mdddetakse poordemomendi muunduri poordemomendi suhtarv p ja
etalonpodrdemoment T, vahemikus v < 0,95 (= sdiduki kditamisreziim). Vahemiku v > 1,00 (= sdiduki
vabakdigureziim) voib kas moota voi katta tabeli 1 standardvaartuseid kasutades.
Mootmistel koos mehaanilise jouiilekandega voib vabajooksupunkt olla muu kui v = 1,00 ning seetdttu
tuleb moddetavate poorlemiskiiruse suhete vahemikku vastavalt kohandada.
Standardvadrtuste kasutamise korral peavad modelleerimisvahendile antavad péérdemomendi muunduri
karakteristikud katma ainult vahemikku v < 0,95 (voi kohandatud poorlemiskiiruse suhtarvu). Modelleeri-
misvahend lisab vabajooksu tingimuste véidrtused automaatselt.
Tabel 1
Vaikeviirused v > 1,00 puhul
v H TpumlOOO

1,000 1,0000 0,00

1,100 0,9999 - 40,34

1,222 0,9998 - 80,34

1,375 0,9997 -136,11

1,571 0,9996 - 216,52

1,833 0,9995 -335,19

2,200 0,9994 - 528,77

2,500 0,9993 -721,00

3,000 0,9992 -1122,00

3,500 0,9991 -1 648,00

4,000 0,9990 -2 326,00

4,500 0,9989 -3 182,00

5,000 0,9988 -4 242,00

4.1. Variant A. P66rdemomendi muunduri mdddetud véirtused konstantsel poorlemiskiirusel
4.1.1. Uldnduded

Modtmistel kasutatav poordemomendi muundur peab olema kooskélas seeriatootmise poordemomendi
muundurite joonistel ettendhtuga.
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4.1.6.1.

4.1.6.2.

4.1.6.3.

4.1.7.

4.1.7.1.

Poordemomendi muunduri modifikatsioonid kiesoleva lisa katsenduete tditmiseks, niiteks modteandurite
lisamiseks on lubatud.

Tiiiibikinnitusasutuse ndudmisel peab sertifikaadi taotleja tdpsustama ja tdendama vastavust kiesolevas lisas
sitestatud nduetele.

Oli temperatuur
Poordemomendi muunduri 8li sisenemistemperatuur peab vastama jirgmistele nduetele:

Oli temperatuur podérdemomendi muunduri mddtmisel jouiilekandest eraldi peab olema 90 °C + 7 [ - 3 K.

Oli temperatuur pdédrdemomendi muunduri mddtmisel koos jduiilekandega (juhtumid S ja P) peab olema
90 °C + 20 [ - 3 K.

Oli temperatuuri mdddetakse dravoolukorgi juures voi dlivannis.

Kui poordemomendi muunduri karakteristikuid moddetakse jouiilekandest eraldi, moddetakse 6li
temperatuur enne muunduri katsetrumlisse/katsepinki sisenemist.

Olivoo kiirus ja rohk

Poordemomendi muunduri 6li sissevotu kiirus ja viljamineva ©oli réhk hoitakse poordemomendi
muundurile ettendhtud kasutusvahemikus olenevalt seonduvast jouiilekande tiitibist ja maksimaalsest
katsetatavast sisendpoorlemiskiirusest.

Oli kvaliteet | 8li viskoossus

Nagu punktides 3.1.2.5.3 ja 3.1.2.5.4 jduiilekande katsetamise kohta sitestatud.

Paigaldamine

Poordemomendi muundur paigaldatakse katsesiisteemile, millel on poordemomendi sisend- ja viljundvéllile
paigaldatud poérdemomendi andur, poorlemiskiiruse andur ja elektrimasin.

Modteseadmed

Kalibreerimislabori ruumid peavad vastama kas standardi ISOJTS 16949, ISO 9000 seeria v&i ISO/IEC
17025 nouetele. Kdik kalibreerimisel ja/vdi kontrollimisel kasutatavad laboratoorsed etalonmddteseadmed
peavad olema riiklike (rahvusvaheliste) standardite alusel jalgitavad.

Poordemoment

Poordemomendi anduri mddtemaidramatus peab olema alla 1 % moddetud poordemomendi véirtusest.
Suurema mddtemairamatusega poordemomendi andurite kasutamine on lubatud juhul, kui moddetavast

poordemomendist 1 % iletav mddramatuse osa on arvutatav ja see lisatakse vastavalt punkti 4.1.7
kirjeldusele mdddetud poordemomendi kaole.

Poorlemiskiirus

Poorlemiskiiruse andurite madramatus ei tohi iiletada + 1 p/min.

Temperatuur

Keskkonnatemperatuuri médtmise temperatuuriandurite madramatus ei tohi iiletada + 1,5 K.

Olitemperatuuri mddtmise temperatuuriandurite médramatus ei tohi iiletada * 1,5 K.

Katsemenetlus

Nullpoérdemomendi signaali arvessevdtmine

Vastavalt punktile 3.1.6.1.
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4.1.7.2. Modtejarjestus

4.1.7.2.1.  Poérdemomendi muunduri sisendpdérlemiskiirus n,,,, seotakse konstantse pddrlemiskiirusega vahemikus
1 000 p/min < n,, <2 000 p/min

4.1.7.2.2.  Poorlemiskiiruse suhtarvu v kohandatakse viljundpoorlemiskiiruse n,,, suurendamise teel vadrtusest O p/min
kuni maératud véartuseni n,,,.

4.1.7.2.3.  Sammu laius peab poorlemiskiiruse suhtarvude vahemikus 0-0,6 olema 0,1 ning vahemikus 0,6-0,95 peab
see olema 0,05.

4.1.7.2.4.  Tootja vdib mdirata poorlemiskiiruse suhtarvu iilempiiri viiksemale véirtusele kui 0,95. Sellisel juhul tuleb
mddtmisega katta vihemalt seitse vordselt jaotatud punkti vahemikus v = 0 kuni v < 0,95.

4.1.7.2.5. Igal sammul on ndutav vdhemalt 3 sekundit stabiliseerimisaega punktis 4.1.2 madratletud temperatuuri
piirméidrade piires. Vajaduse korral voib tootja pikendada stabiliseerimisaega maksimaalselt 60 sekundini.
Stabiliseerimise ajal registreeritakse 6li temperatuur.

4.1.7.2.6. Iga punktis 4.1.8 nimetatud sammu kohta registreeritakse katsepunktis 3—-15 sekundi jooksul punktis 4.1.8
nimetatud signaalid.

4.1.7.2.7. Mobtejarjestus (4.1.7.2.1. kuni 4.1.7.2.6.) tehakse kokku kaks korda.

4.1.8. Modtesignaalid ja andmete registreerimine
Modtmisel tuleb registreerida vihemalt jirgmised signaalid.
(1) Sisendpodrdemoment (pump) T, ,,, [Nm]
(2) Viljundpoordemoment (turbiin) T, [Nm]
(3) Sisendpoorlemiskiirus (pump) n,,,, [p/min]
(4) Viljundpoorlemiskiirus (turbiin) n,,,, [p/min]
(5) Poordemomendi muunduri 6li sisenemistemperatuur K, [°C]

Votte- ja registreerimissagedus peab olema vihemalt 100Hz.

Mbdtevigade viltimiseks tuleb rakendada madalpadsfiltrit.

4.1.9. Mootmise valideerimine

4.1.9.1. Kummagi méotmise puhul arvutatakse poordemomendi ja poorlemiskiiruse 3-15-sekundilise modtmise
aritmeetilised keskmised.

4.1.9.2. Kahe komplekti mdddetud poordemomentidest ja poorlemiskiirustest arvutatakse (aritmeetilised) keskmised.

4.1.9.3. Kahe modtmise keskmiste pdordemomentide vaheline hilve peab jadma alla = 5 % keskmisest voi + 1 Nm
(olenevalt sellest, kumb vaidrtus on suurem). Kahest keskmisest poordemomendi vairtusest vdetakse
aritmeetiline keskmine. Kui hilve on suurem, vdetakse punktide 4.1.10 ja 4.1.11 jaoks jargmised vaartused
voi korratakse po6rdemomendi muunduriga katset.

arvutamiseks: T

¢,pum/tur

— AU e vihim keskmine poordemomendi vddrtus

— poordemomendi suhtarvu p arvutamiseks: T, suurim keskmine pd6rdemomendi vddrtus

¢,pum

— poordemomendi suhtarvu p arvutamiseks: T,

c,tur

vihim keskmine poérdemomendi vddrtus

— etalonpoordemomendi T o arvutamiseks: T vdhim keskmine po6rdemomendi vdirtus

pum100 ,pum

4.1.9.4. Moddetud ja keskmine poorlemiskiirus ja poordemoment sisendvollil peab jddma £ 5 p/min ja £ 5 Nm
piiresse tdieliku poorlemiskiiruse suhtarvu seeria iga mdddetava kditamispunkti jaoks médratud poorlemis-
kiirusest ja poordemomendist.
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4.1.10. Mootemadramatus

Arvutatavat modtemadramatuse osa Up,,.., mis iletab 1 9% mdddetud podrdemomendist T,
kasutatakse poordemomendi muunduri karakteristiku véirtuse korrigeerimiseks jargmiselt.

= MAX (0, (U = 0.01*T_ye)

T,pum/tur c,pum

pum/tur

AU

T,pum/tur

Poordemomendi modtemadramatus Uy arvutatakse jargmise parameetri alusel:

pum/tur

i) kalibreerimisviga (sh tundlikkuse tolerants, lineaarsus, hiisterees ja korratavus)
Podrdemomendi madramatus Uy, pohineb andurite médramatustel 95 % usaldusvdérsuse tasemel.

Ur,

— x
pumftur 2 Ui

1%
Uy =1x—94xT,

cal

kus

T, purmjour = Jooksev/mdddetud poordemomendi védrtus  sisend-|viljundpoordemomendi  anduril
(korrigeerimata) [Nm]

pum = Sisendpddrdemoment (pump) (pirast médtemadramatusega korrigeerimist) [Nmy]

U pumtar = Sisend-|viljundpoordemomendi modtemddramatused 95 % usaldusviirsuse tasemel sisend-
ja véljundpo6rdemomendi anduritel eraldi [Nm]

T, = Poordemomendi anduri nimip66rdemomendi vdirtus [Nm)]

u,, = Poordemomendi anduri kalibreerimisest tulenev madramatus [Nm]

W, = Suhteline kalibreerimise mddramatus (nimipoordemomendi suhtes) [Nm]

k. = Kalibreerimise arenemise tegur (kui anduri tootja on selle deklareerinud; vastasel
korral = 1)

4.1.11. Poordemomendi muunduri karakteristikute arvutamine

Igas mdotmispunktis kohaldatakse moddetud andmete suhtes jargmisi arvutusi.

Poordemomendi muunduri poordemomendi suhtarv arvutatakse jargmiselt:

Tc,tur - AUT,rur

p - Tc,pum + Ale,pum

Poordemomendi muunduri poorlemiskiiruse suhtarv arvutatakse jargmiselt:

ntur

npum

Etalonpdordemoment 1 000 p/min juures arvutatakse jargmiselt:

2
1000 rpm
TpumlOOO = (Tc,pum _AUT,pum) X (%)
pum
kus
n = Poordemomendi muunduri pé6rdemomendi suhtarv [-]
v = Poordemomendi muunduri poorlemiskiiruse suhtarv [-]
To pum = Sisendpddrdemoment (pump) (korrigeeritud) [Nmy]
0 = Sisendp6orlemiskiirus (pump) [p/min]
n,, = Viljundpoorlemiskiirus (turbiin) [p/min]

Toum1000 Etalonpoordemoment poodrlemiskiirusel 1 000 p/min [Nm]
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4.2. Variant B. Mo&tmine konstantse sisendpé6rdemomendiga (vastavalt standardile SAE J643)

4.2.1. Uldnduded

Nagu punktis 4.1.1 ette nihtud.

4.2.2. Oli temperatuur

Nagu punktis 4.1.2 ette ndhtud.

4.2.3. Olivoo kiirus ja rohk
Nagu punktis 4.1.3 ette nihtud.

4.2.4. Oli kvaliteet
Nagu punktis 4.1.4 ette nihtud.

4.2.5. Paigaldamine
Nagu punktis 4.1.5 ette ndhtud.

4.2.6. Mooteseadmed
Nagu punktis 4.1.6 ette nihtud.

4.2.7. Katsemenetlus

4.2.7.1. Nullpoérdemomendi signaali arvessevdtmine

Vastavalt punktile 3.1.6.1.

4.1.7.2. Modtejdrjestus

4.2.7.2.1.  Sisendpoordemoment T, seatakse positiivsele tasemele poorlemiskiirusel n,,, = 1 000 p/min, hoides
poordemomendi muunduri vdljundvolli mitte-poorlevana (vljundpoorlemiskiirus n,, = 0 p/min).

4.2.7.2.2.  Poorlemiskiiruse suhtarvu v reguleeritakse, suurendades véljundpéorlemiskiirust n,, alates 0 p/min kuni n,,
véidrtuseni, mis hdlmab v kasutatava vahemiku vahemalt seitsmel vordselt jaotatud poorlemiskiiruse punktil.

4.2.7.2.3.  Sammu laius peab poorlemiskiiruse suhtarvude vahemikus 0-0,6 olema 0,1 ning vahemikus 0,6-0,95 peab
see olema 0,05.

4.2.7.2.4. Tootja vdib méidrata poorlemiskiiruse suhtarvu tilempiiri viiksemale véirtusele kui 0,95.

4.2.7.2.5. Igal sammul on ndutav vihemalt 5 sekundit stabiliseerimisaega punktis 4.2.2 mddratletud temperatuuri
piirméidrade piires. Vajaduse korral voib tootja pikendada stabiliseerimisaega maksimaalselt 60 sekundini.
Stabiliseerimise ajal registreeritakse 8li temperatuur.

4.2.7.2.6. Iga sammu kohta registreeritakse katsepunktis 5-15 sekundi jooksul punktis 4.2.8 nimetatud vaartused.

4.2.7.2.7. Mobtejirjestus (4.2.7.2.1. kuni 4.2.7.2.6.) tehakse kokku kaks korda.

4.2.8. Modtesignaalid ja andmete registreerimine

Nagu punktis 4.1.8 ette nihtud.

4.2.9. Mootmise valideerimine

Nagu punktis 4.1.9 ette nahtud.

4.2.10. Mootemaaramatus

Nagu punktis 4.1.9 ette nihtud.

4.2.11. Poordemomendi muunduri karakteristikute arvutamine

Nagu punktis 4.1.11 ette nihtud.
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5. Muud p6é6rdemomenti iilekandvad osad (OTTC)
Kéesoleva punkti reguleerimisalasse kuuluvad mootori aeglustid, jouiilekande aeglustid, iilekandeseadme

aeglustid ning osad, mida kasitletakse modelleerimisvahendis aeglustina. Nende osade hulka kuuluvad
soiduki kiivitamisseadmed nagu iiksik margsidur joutilekande sisendil v6i hitdrodiinaamiline sidur.

5.1. Aeglusti takistuskadude kindlaksmairamise meetodid
Aeglustiga seotud poordemomendi takistuskadu on aeglusti rootori poorlemiskiiruse funktsioon. Kuna
aeglustit on vdimalik integreerida sdiduki tilekandeseadme erinevatesse osadesse, sdltub aeglusti rootori

poorlemiskiirus tilekandeseadme osast (= poorlemiskiiruse etalon) ja kiirendussuhtest iilekandeseadme osa ja
aeglusti rootori poorlemiskiiruse vahel, mis on esitatud tabelis 2.

Tabel 2

Aeglusti rootori poorlemiskiirused

. . 1t Aeglusti rootori poorlemiskiiruse
Konfiguratsioon Poorlemiskiiruse etalon 8 p
arvutus
A. Motoori aeglusti Mootori poorlemiskiirus Meaer = Mengine ™ bseprap
< L . - . T _ :
B. Jouiilekande sisendi aeglusti Jouiilekanne SlS(irldVOHl poor- Mectarder = Moransmimput ™ Jstep-up
lemiskiirus _ « « :
- nrmnsm,oulpul Viransm lslep—up
C. J(iut'llekande' véljundi aeglusti vdi veo- Jouule.l?nne Yal']}lndvolll Marder = Mransmoutput  stepaup
volli aeglusti poorlemiskiirus

kus
{ep-up = Kiirendussuhe = aeglusti rootori poorlemiskiirus | iilekandeseadme osa poorlemiskiirus
{iranem = Ulekandesuhe = jduiilekande sisendpdérlemiskiirus | jduiilekande valjundpéérlemiskiirus

Aecglusti konfiguratsioone, mis on integreeritud mootorisse ega ole mootorist eraldatavad, tuleb katsetada
koos mootoriga. Kdesolev punkt selliseid eraldamatuid mootorisse integreeritud aeglusteid ei kasitle.

Aecglustitel, mida saab mis tahes laadi siduriga iilekandeseadmest vdi mootorist lahti ithendada, loetakse
lahtiithendatud olekus rootori poorlemiskiiruseks null ning seetdttu ei arvestata neil olevat ka vdimsuse
kadu.

Aeglusti takistuskadusid moddetakse tihel jargmistest meetoditest:

(1) Aeglusti mootmine eraldi seadmena

(2) Mddtmine kombinatsioonis jouiilekandega

5.1.1. Uldnduded

Kui kadusid mdddetakse aeglustil eraldi iiksusena, mdjutavad tulemusi pdérdemomendi kaod katsesiisteemi
laagritel. Neid laagritega seotud kadusid on lubatud modta ning aeglusti takistuskao mddtmistulemustest
lahutada.

Tootja peab tagama, et mddtmistel kasutatav aeglusti on kooskdlas seeriatootmise aeglustite jaoks joonistel
ettendhtuga.

Aeglusti modifikatsioonid kdesoleva lisa katsenduete tditmiseks, nditeks mddteandurite lisamiseks voi valiste
oli konditsioneerimise siisteemide kasutuselevott on lubatud.

Kiesoleva lisa 6. liites kirjeldatud tiiipkonna alusel voib aeglustiga jouiilekannetel moddetud takistuskadusid
kasutada samal (samavidrsel) jouiilekandel ilma aeglustita.



29.12.2017 Euroopa Liidu Teataja L 349/123
Sama jouillekande seadme kasutamine aeglustiga ja ilma aeglustita lahenduste poordemomendi kadude
mdodtmiseks on lubatud.

Tuibikinnitusasutuse ndudmisel peab sertifikaadi taotleja tipsustama ja tdendama vastavust kdesolevas lisas
sdtestatud nouetele.

5.1.2. Sissetdotamine
Taotleja taotlusel voib rakendada aeglusti suhtes sissetootamise menetlust. Sissetdotamise menetluse suhtes
kohaldatakse jargmisi sitteid:

5.1.2.1 Kui tootja rakendab aeglustil sissetoGtamise menetlust, ei tohi aeglusti sissetootamise aeg iiletada 100 tundi
aeglustile rakendatava nullpoordemomendiga. Valikuliselt voib lisada 6 tunni pikkuse osa aeglustile
rakendatava po6rdemomendiga.

5.1.3. Katsetingimused

5.1.3.1. Keskkonnatemperatuur
Keskkonnatemperatuur peab katse ajal olema vahemikus 25 °C + 10 K.
Keskkonnatemperatuuri mddetakse aeglustist 1 m kaugusel kiilgsuunas.

5.1.3.2. Umbritseva 8hu rohk
Magnetiliste aeglustite puhul on minimaalne timbritseva Shtu réhk 899 hPa vastavalt rahvusvahelisele
standardatmosfdarile (ISA) ISO 2533.

5.1.3.3.  Oli vdi vee temperatuur
Hiidrodiinaamiliste aeglustite puhul:
Viline kuumutamine ei ole lubatud, vilja arvatud vedeliku osas.
Eraldi seadmena katsetamise korral ei tohi aeglusti vedeliku (5li voi vee) temperatuur iiletada 87 °C.
Kombinatsioonis jouiilekandega katsetamise korral kohaldatakse jouiilekande katsetamisel kehtivaid 6li
temperatuuri piirméarasid.

5.1.3.4.  Oli vdi vee kvaliteet
Katsetamisel tuleb kasutada uut, Euroopa turul soovitatavat esimese tditmise Oli.
Vesiaeglustite puhul peab vee kvaliteet vastama spetsifikatsioonidele, mis tootja on aeglustitele kehtestatud.
Vee rohuks miidratakse fikseeritud vddrtus, mis on ldhedane sdiduki tingimustele (1 + 0,2 baari suhtelist
rohku aeglusti sisendvoolikus).

5.1.3.5. Ol viskoossus
Kui esimeseks tditmiseks on mitu soovitatavat oli, loetakse neid vordvddrseks, kui olide kinemaatiline
viskoossus on samal temperatuuril iiksteisest 50 % piires (KV100 jaoks ettendhtud tolerantsi piires).

5.1.3.6.  Oli vdi vee tase
Oli ja vee tase peab vastama aeglustile ette nahtud nimivaartustele.

5.1.4. Paigaldamine

Elektrimasin, poordemomendi andur ja poodrlemiskiiruse andur paigaldatakse aeglusti voi jduiilekande
sisendpoolele.

Aeglusti (ja jouiilekande) paigaldus tehakse sdidukisse paigaldamise kaldenurgaga vastavalt homologeerimis-
joonisele * 1° vdi nurgaga 0° + 1°.
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5.1.5. Moodteseadmed

Nagu punktis 3.1.4 jouillekande katsetamise kohta sitestatud.

5.1.6. Katsemenetlus

5.1.6.1. Nullpéérdemomendi signaali arvessevotmine:

Nagu punktis 3.1.6.1 jouiilekande katsetamise kohta sitestatud.

5.1.6.2. Modtejdrjestus

Poordemomendi kao modtejirjestus aeglusti katsetamisel peab jirgima punktides 3.1.6.3.2. kuni 3.1.6.3.5
jouiilekande katsetamiseks sitestatud ndudeid.

5.1.6.2.1.  Aeglusti mddtmine eraldi seadmena

Kui aeglustit katsetatakse eraldi seadmena, viiakse poordemomendi kao modtmised ldbi jirgmiseid
poorlemiskiiruse punkte kasutades:

200, 400, 600, 900, 1 200, 1 600, 2 000, 2 500, 3 000, 3 500, 4 000, 4 500, 5 000, kuni aeglusti
rootori maksimumpdérlemiskiiruseni.

5.1.6.2.2. Modtmine kombinatsioonis jouiilekandega

5.1.6.2.2.1. Kui aeglustit katsetatakse kombinatsioonis jouiilekandega, peab valitav jouiilekande kiik vdimaldama
aeglustil oma maksimumpo6rlemiskiirusel tootada.

5.1.6.2.2.  Poordemomendi kadu moddetakse seonduva jouiilekande katsetamise jaoks antud t66poorlemiskiirustel.

5.1.6.2.2.3. Tootja taotlusel vdib lisada mddtmispunkte jduiilekande sisendpdorlemiskiirustel alla 600 p/min.

5.1.6.2.2.4. Tootja vdib eraldada aeglusti kaod kogu jouilekande kadudest, katsetades alljargnevalt kirjeldatud
jarjekorras:

(1) Kogu jouiilekande, sealhulgas aeglusti koormusest soltumatu poordemomendi kadu mdddetakse
vastavalt punktis 3.1.2 jouiilekande katsetamiseks sitestatule iihel jouiilekande kdrgemal kaigul

- Tl,in,withret

(2) Aeglusti ja seotud osad asendatakse osadega, mida on vaja samaviirse jouiilekande lahenduse jaoks ilma
aeglustita. Punkti 1 mddtmist korratakse.

- Tl,in,withoutrct

(3) Aeglustisiisteemi koormusest sdltumatu pddrdemomendi kadu mdidratakse kindlaks, arvutades kahe
katse andmekomplektide erinevused

Lin,retsys - Tl,in,wilhrct - Tl,in,withoutrct

5.1.7. Modtesignaalid ja andmete registreerimine

Nagu punktis 3.1.5 jouillekande katsetamise kohta sitestatud.

5.1.8. Modtmise valideerimine

Kaiki registreeritud andmeid kontrollitakse ja toodeldakse vastavalt punktis 3.1.7 jduiilekande katsetamiseks

sdtestatule.
5.2 Sisendfailide tdiend modelleerimisvahendi jaoks
5.2.1 Acglusti poordemomendi kaod poorlemiskiirustel alla vdhima poorlemiskiiruse médratakse vordseks

mdddetud poordemomendi kaoga kdnealusel vahimal poo6rlemiskiirusel.
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5.2.2 Kui aeglusti kaod on eraldatud kogukadudest aeglustiga ja aeglustita katsetamise andmekomplektide
erinevuste arvutamise teel (vt punkt 5.1.6.2.2.4), soltuvad tegelikud aeglusti rootori poorlemiskiirused
aeglusti asukohast ning[vdi valitud {ilekandesuhtest ja aeglusti kiirendussuhtest ja voivad seetdttu erineda
moddetud jduillekande sisendvolli poorlemiskiirustest. Tegelikud aeglusti rootori poorlemiskiirused seoses
mdoddetud takistuskao andmetega arvutatakse vastavalt punkti 5.1 tabelile 2.

5.2.3 Poordemomendi kadude kaardi andmed vormindatakse ja salvestatakse vastavalt kdesoleva lisa 12. liites
sitestatule.

6. Ulekandeseadme lisaosad (ADC) | nurkiilekanne

6.1 Nurkiilekandega seotud kadude kindlaksméddramise meetodid

Kaod nurkiilekandes maaratakse kindlaks iiht jirgmist vdimalust kasutades:

6.1.1. Juhtum A. M&6tmine eraldi nurkiilekandel

Poordemomendi kao modtmiseks eraldi nurkiilekandel rakendatakse kolme valikuvarianti, mis on sitestatud
jouiilekandega seotud kadude kindlaksmairamiseks:

Variant 1.: Mdodetud poordemomendist sdltumatud kaod ja arvutatud poordemomendist sdltuvad kaod
(jouiilekande katsevariant 1)

Variant 2.: Mdddetud poordemomendist sdltumatud kaod ja mdddetud pé6rdemomendist sdltuvad kaod
tdiskoormusel (juiilekande katsevariant 2)

Variant 3.: Md6tmine tdiskoormuse punktidel (jouiilekande katsevariant 3)

Nurkiilekande kadude mddtmine jirgib seonduva jouiilekande katsevariandi jaoks punktis 3 kirjeldatud
menetlust, erinedes sellest jargmiste nduete poolest:
6.1.1.1 Rakendatav poorlemiskiiruste vahemik:

Alates 200 p/min (vollil, millega nurkiilekanne on ithendatud) kuni maksimaalse po6rlemiskiiruseni
vastavalt nurkiillekande spetsifikatsioonile voi viimase poorlemiskiiruse sammuni enne ettendhtud

maksimumkiirust.
6.1.1.2 Poorlemiskiiruse sammu suurus: 200 p/min
6.1.2. Juhtum B. Jduiilekandega ithendatud nurkiilekande individuaalne modtmine

Kui nurkiilekannet katsetatakse kombinatsioonis jouiilekandega, peab katsetamisel jargima iiht jduiilekande
katsetamiseks sdtestatud variantidest:

Variant 1.: M&ddetud podrdemomendist soltumatud kaod ja arvutatud poordemomendist sdltuvad kaod
(jouiilekande katsevariant 1)

Variant 2.: Mdddetud poordemomendist sdltumatud kaod ja mdddetud pé6rdemomendist sdltuvad kaod
taiskoormusel (jouiilekande katsevariant 2)

Variant 3.: Mdo6tmine tdiskoormuse punktidel (jouiilekande katsevariant 3)

6.1.2.1 Tootja voib eraldada nurkilekande kaod kogu jouiilekande kadudest, katsetades alljargnevalt kirjeldatud
jarjekorras:

(1) Kogu jouiilekande, sealhulgas nurkiilekande poordemomendi kadu mdddetakse nii, nagu on sitestatud
kohaldatavas jouiilekande katsetamise variandis
=T

Lin,withad

(2) Nurkiillekanne ja seotud osad asendatakse osadega, mida on vaja samaviirse jouillekande lahenduse
jaoks ilma nurkiilekandeta. Punkti 1 md&tmist korratakse.

= Tl,in,withoutad

(3) Nurkiilekande siisteemi poordemomendi kadu miidratakse kindlaks, arvutades kahe katse andmekom-
plektide erinevused

= Tl,in,adsys = Tl,in,wilhad - Tl,in,wirhou[ad
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6.2. Sisendfailide tdiend modelleerimisvahendi jaoks

6.2.1. Poordemomendi kaod poodrlemiskiirustel alla eespool mairatletud miinimumpdodrlemiskiiruse maaratakse
vordseks poordemomendi kaoga miinimump66rlemiskiirusel.

6.2.2. Juhtudel, kui suurim katsetatud nurkiilekande sisendpoorlemiskiirus oli viimane poorlemiskiiruse samm
enne mddratletud maksimaalset lubatud nurkillekande poorlemiskiirust, rakendatakse poordemomendi kao
ekstrapoleerimist kuni maksimaalse poo6rlemiskiiruseni, kasutades lineaarset regressiooni lihtuvalt kahest
viimasest moddetud poorlemiskiiruse sammust.

6.2.3. Poordemomendi kao andmete arvutamiseks selle jouiilekande sisendvollil, millega nurkiilekannet
kavatsetakse kombineerida, tuleb kasutada lineaarset interpoleerimist ja ekstrapoleerimist.

7. Sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste nduetelevastavus

7.1. Iga jouiillekanne, poordemomendi muundur (TC), muu pddrdemomenti ilekandev osa (OTTC) ja
iilekandeseadme lisaosa (ADC) tuleb ka toota selliselt, et see vastaks kinnitatud tiiiibile seoses sertifikaadil ja
selle lisades antud kirjeldusega. Sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste nouetele-
vastavuse menetlused peavad olema kooskdlas direktiivi 2007/46/EU artiklis 12 sitestatutega.

7.2 Poordemomendi muundurid, muud pooérdemomenti iilekandvad osad ja tilekandeseadme lisaosad on
vabastatud kéesoleva lisa punkti 8 toodangu nduetelevastavuse katsenduetest.

7.3 Sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste nduetelevastavust kontrollitakse kdesoleva
lisa 1. liites sitestatud sertifikaatides esitatud kirjelduse pdhjal.

7.4 Sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste nduetelevastavust hinnatakse kooskdlas
kiesolevas punktis sdtestatud eritingimustega.

7.5 Tootja katsetab igal aastal vihemalt tabelis 3 antud arvu jouiillekandeid ldhtuvalt tootja jouiilekannete
aastatoodangu koguarvust. Toodanguarvude kindlaksmairamisel voetakse arvesse ainult kidesoleva médruse
nouete alla kuuluvaid jéuiilekandeid.

7.6 Iga tootja katsetatav jouiillekanne peab olema konkreetse tiiiipkonna suhtes esinduslik. Ilma et see piiraks
punkti 7.10 kohaldamist, katsetatakse ainult iiht jouiilekannet tiiiipkonna kohta.

7.7 Aasta kogutoodangu puhul vahemikus 1 001 kuni 10 000 jouiilekannet lepitakse tiiipkond, millega katseid
tehakse, kokku tootja ja tiiibikinnitusasutuse vahel.

7.8 10 000 jouiilekannet iiletava aastatoodangu puhul katsetatakse alati suurima tootmismahuga jouiilekannete
tiiipkonda. Tootja pdhjendab (niiteks miiiigiarvude esitamise teel) tiiibikinnitusasutusele tehtud katsete
arvu ning tiiiipkondade valikuid. Ulejadnud tiitipkonnad, millega tuleb katseid libi viia, lepitakse kokku
tootja ja titiibikinnitusasutuse vahel.

Tabel 3

Valimi suurus nouetelevastavuse katsetel

Jouiilekannete aastane kogutoodang Katsete arv
0-1 000 0
>1 000-10 000 1
> 10 000-30 000 2
> 30 000 3
> 100 000 4
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7.9. Sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste nduetelevastavuse katsetamisel
identifitseerib tiiibikinnitusasutus koos tootjaga katsetatava(d) jouiilekannete tiiiipkonna(d). Tiiiibikinni-
tusasutus tagab, et valitud jouiilekannete tiitipkonda (tiiiipkondi) toodetakse samade standardite alusel, mida
rakendatakse seeriatootmises.

7.10 Kui punkti 8 kohaselt tehtud katse tulemus on kdrgem kui punktis 8.1.3 ette ndhtud, katsetatakse samast
tiiiipkonnast veel kolme jouiilekannet. Kui vihemalt iiks neist 1abi kukub, kohaldatakse artikli 23 sitteid.

8. Toodangu nduetelevastavuse katsetamine

Sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste nduetelevastavuse katsetamisel
rakendatakse tiitibikinnitusasutuse ja sertifikaadi taotleja eelneval kokkuleppel jargmist meetodit:

8.1 Jouiilekannete nduetelevastavuse katsetamine

8.1.1 Jouiilekande tShusus médratakse kindlaks jargmise kdesolevas punktis kirjeldatud lihtsustatud menetluse
abil.

8.1.2.1 Kohaldatakse kdiki kdesolevas lisas sitestatud sertifitseerimise piirtingimusi.

Oli tiiiibi, 8li temperatuuri ja kaldenurgaga seotud piirtingimuste kasutamisel kirjeldab tootja selgelt nende
tingimuste ja sertifitseerimisel kasutatud tingimuste mdju seoses tdhususega.

8.1.2.2 Modtmisel kasutatakse sama katsevarianti kui sertifitseerimiskatsetel, piirdudes kiesolevas punktis
nimetatavate toopunktidega.

8.1.2.2.1. Kui sertifitseerimiskatsetel on kasutatud varianti 1, siis moddetakse kahe punkti 8.1.2.2.2 alapunktis 3
médratletud poorlemiskiiruse poordemomendist sdltumatud kaod ning neid kasutatakse poordemomendi
kadude arvutamisel kolmel suurimal p66rdemomendi sammul.

Kui sertifitseerimiskatsetel on kasutatud varianti 2, siis mdddetakse kahe punkti 8.1.2.2.2 alapunktis 3
médratletud poorlemiskiiruse poordemomendist sdltumatud kaod. Po6rdemomendist soltuvad kaod
maksimaalse poordemomendi juures modddetakse samal kahel poorlemiskiirusel. Poordemomendi kaod
kolmel suurimal poordemomendi sammul interpoleeritakse vastavalt sertifitseerimismenetluses kirjeldatule.

Kui sertifitseerimiskatsetel on kasutatud varianti 3, siis moodetakse 18 punktis 8.1.2.2.2 mdiratletud
poorlemiskiiruse poordemomendi kaod.

8.1.2.2.2.  Jduiilekande tdhusus mairatakse kindlaks 18 to6punktis, mis mairatletakse jirgmiste nduete alusel:
(1) Kasutatavad kdigud:
Katsetamisel kasutatakse 3 kdrgeimat kiiku.
(2) Poordemomentide vahemik:
Katsetatakse 3 suurimat sertifitseerimisel teatatud poordemomendi sammu.
(3) Poorlemiskiiruste vahemik:

Katsetatakse kaht jouiilekande sisendpoorlemiskiirust 1 200 p/min ja 1 600 p/min.

8.1.2.3 Igas 18 toopunktis arvutatakse jouiilekande tShusus jargmiselt:
_ Tout * Mout
L Tiy - iy
kus
n; = Iga toopunkti 1-18 tdhusus

—~
1]

Viljundpoordemoment [Nm]
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T, = Sisendpo6rdemoment [Nm]
n, = Sisendpoorlemiskiirus [p/min]
n, = Viljundpoorlemiskiirus [p/min]

8.1.2.4 Kogu tdhusus sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste nduetelevastavuse
katsetamise viltel 17, ., arvutatakse koigi 18 to6punkti tohususte aritmeetilise keskvadrtusena.

Mt me ]+ s
Na,cop = 18

8.1.3 Sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste nduetelevastavuse katse on edukalt
labitud, kui kehtib jirgmine tingimus:

Sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste nouetelevastavuse katsetamisel katsetatud
jouiilekande tohusus 1], p ei tohi olla viiksem kui X % jouiilekande kinnitatud tiiiibi tdhususest 1, 1.

Nata = Nacor S X

X asendatakse MT/AMT/DCT jduiilekannete puhul 1,5 %-ga ning AT jduiilekannete ja enam kui 2
hoéordesiduriga jouiilekannete puhul 3 %-ga.
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1. liide

OSA, ERALDI SEADMESTIKU VOI SUSTEEMI SERTIFIKAADI NAIDIS

Suurim formaat: A4 (210 x 297 mm)

JOUULEKANNETE | POORDEMOMENDI MUUNDURITE | MUUDE POORDEMOMENTI ULEKANDVATE
OSADE | ULEKANDESEADME LISAOSADE TUUPKONNA () CO, HEITKOGUSTE JA KUTUSEKULUGA

SEOTUD OMADUSTE SERTIFIKAAT

Teabedokument:

— sertifikaadi andmine (*)

— sertifikaadi laiendamine (1)

— sertifikaaditaotluse tagasilitkkamine (*)

— sertifikaadi tithistamine (?)

Ametiasutuse tempel

seoses madrusega (EU) nr 595/2009, nagu seda rakendatakse maarusega (EL) 2017/2400.

Midrus (EU) nr XXXXX ja médrus (EL) 2017/2400, viimati muudetud ...............cocoiiiiiiiiiiiiiiiiceeec

Sertifitseerimisnumber:
Rasi:

Laiendamise pdhjus:

1JAGU
0.1  Mark (tootja kaubanimi):

0.2  Taip:

0.3  Tuibi identifitseerimisandmed, kui need on margitud osale:
0.3.1 Mirgistuse asukoht:

0.4  Tootja nimi ja aadress:

0.5 Osade ja eraldi seadmestike puhul EU tiiiibikinnitusmérgi asukoht ja kinnitusviis:

0.6  Koostetehas(t)e nimi (nimed) ja aadress(id):

0.7 Tootja esindaja (kui on) nimi ja aadress

11 JAGU
1. Lisateave (vajaduse korral): vt lisaleht

1.1. Poordemomendi kadude kindlaksmairamiseks kasutatud variant

1.1.1 Jduillekande puhul: mirkige molema viljundpo6rdemomentide vahemiku 0-10 kNm ja > 10 kNm ja eraldi

jouiilekande iga kiigu kohta

2. Katsete labiviimise eest vastutav tiiiibikinnitusasutus
3. Katsearuande kuupdev
4. Katsearuande number

5. Markused (kui on): vt lisaleht

(') Mittevajalik maha tdmmata (vdib olla juhtumeid, kus ei ole vaja midagi maha tdmmata, kui sobib rohkem kui ks vastus)
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6.  Koht
7. Kuupdev
8. Allkiri

Lisatud dokumendid:
1. Teabedokument

2. Katsearuanne



29.12.2017 Euroopa Liidu Teataja L 349/131

2. liide

Jouiilekande teabedokument

Teabedokument nr: Viljaandmine:
Viljaandmise kuupdev:

Muudatuse kuupdev:

vastavalt ...

Jouiilekande tiiiip
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0.  ULDTEAVE
0.1. Tootja nimi ja aadress
0.2. Mark (tootja kaubanimi):
0.3. Jouiilekande tiiiip:
0.4. Jouillekannete tiiiipkond:
0.5. Jouiilekande tiiiip eraldi seadmestikuna | Jouiilekannete tiiiipkond eraldi seadmestikuna
0.6. Kaubanimi (-nimed) (vajaduse korral):
0.7.  Mudeli identifitseerimisandmed, kui need on mirgitud jéuiilekandele:
0.8. Osade ja eraldi seadmestike puhul EU tiiiibikinnitusmargi asukoht ja kinnitusviis:
0.9. Koostetehas(t)e nimi (nimed) ja aadress(id):

0.10. Tootja esindaja nimi ja aadress:
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OSA 1

(TUUPKONNA ALG)JOUULEKANDE JA JOUULEKANNETE TUUPKONDA KUULUVATE JOUULEKANDE
TUUPIDE OLULISED KARAKTERISTIKUD

| Algjduiilekanne | Tiiiipkonna liikmed
| voi jouiilekande tiiiip |
| |#1 |#2 |#3 |

0.0 ULDTEAVE

0.1 Mark (tootja kaubanimi)

0.2 Taip

0.3 Kaubanimi (-nimed) (vajaduse korral)

0.4 Tiiibi identifitseerimisandmed

0.5 Margistuse asukoht

0.6 Tootja nimi ja aadress

0.7 Tuibikinnitustdhise asukoht ja kinnitusviis
0.8 Koostetehas(t)e nimi (nimed) ja aadress(id)

0.9 Tootja esindaja (kui on) nimi ja aadress

1.0 KONKREETSE JOUULEKANDE | JOUULEKANNETE TUUPKONNA TEAVE

1.1  Ulekandearv. Ulekande skeem ja jduvoog
1.2 Ristvolliga jouiilekannete puhul keskvahemaa
1.3 Laagrite tiiiip vastavatel positsioonidel (kui on paigaldatud)

1.4 Kiiguvahetuselementide tiitip (hammassidurid, sealhulgas siinkronisaatorid v&i hdodrdesidurid) vastavatel
positsioonidel (kui on paigaldatud).

1.5 Uhe kiigu laius variandi 1 puhul vdi iihe kiigu laius + 1 mm variandi 2 vdi variandi 3 puhul;
1.6  Edasikiikude koguarv

1.7 Hammassidurite arv

1.8 Siinkronisaatorite arv

1.9 Hoordesiduri ketaste arv (vélja arvatud tiksiku 1 voi 2 kettaga kuivsiduri puhul)

1.10 Hoodrdesiduri ketaste vilisdiameeter (vilja arvatud tiksiku 1 voi 2 kettaga kuivsiduri puhul)
1.11 Hammaste pinna karedus (sh joonised)

1.12 Dimnaamiliste vollitihendite arv

1.13 Olivoog maarimiseks ja jahutuseks jouiilekande sisendvélli podrde kohta

1.14 Oli viskoossus temperatuuril 100 °C (+ 10 %)

1.15 Siisteemi rohk hiidrauliliselt juhitavate kaigukastide puhul

1.16 Ettendhtud olitase kesktelje suhtes ning kooskdlas joonisel ettendhtuga (alumise ja {ilemise piirméddra keskmise

alusel) seisu- ja tootingimustes. Olitase loetakse vordseks, kui koik poorlevad jduiilekande osad (vilja arvatud
lipump ja selle ajam) asuvad ettendhtud Slitasemest korgemal
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1.17 Ettendhtud olitase (+ 1mm)

1.18 Ulekandearvud [-] ning maksimaalne sisendpdérdemoment [Nm], maksimaalne sisendvdimsus (kW) ja
maksimaalne sisendpoorlemiskiirus [rpm)]

1. kaik
2. kiik
3. kaik
4. kaik
5. kaik
6. kaik
7. kaik
8. kiik
9. kaik
10. kiik
11. kaik
12. kaik

n. kaik
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LISADE LOEND

Nr: Kirjeldus: Viljaandmise kuupiev:

1 Teave jouiilekande katsetingimuste kohta
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Lisa 1 jouiilekande teabedokumendi juurde

Teave katsetingimuste kohta (vajaduse korral)

1.1 Modtmine aeglustiga jah/ei
1.2 Modtmine nurkiilekandega jah/ei
1.3 Maksimaalne katsetatud sisendpddrlemiskiirus (p/min)

1.4 Maksimaalne katsetatud sisendpoordemoment (p/min)
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3. liide

Hiidrodiinaamilise p66rdemomendi muunduri (TC) teabedokument

Teabedokument nr:

Viljaandmine:
Viljaandmise kuupdev:

Muudatuse kuupdev:

vastavalt ...

Péordemomendi muunduri tiiiip:
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0. ULDTEAVE

0.1 Tootja nimi ja aadress

0.2 Mark (tootja kaubanimi):

0.3  Poordemomendi muunduri tiiip:

0.4 Poordemomendi muundurite tiitipkond:

0.5 Poordemomendi muunduri tiiip eraldi seadmestikuna | Poordemomendi muundurite tiiipkond eraldi
seadmestikuna |

0.6  Kaubanimi (-nimed) (vajaduse korral):

0.7  Mudeli identifitseerimisandmed, kui need on mirgitud pé6rdemomendi muundurile:
0.8  Osade ja eraldi seadmestike puhul EU tiiiibikinnitusmargi asukoht ja kinnitusviis:
0.9  Koostetehas(t)e nimi (nimed) ja aadress(id):

0.10 Tootja esindaja nimi ja aadress:
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OSA 1

POORDEMOMENDI MUUNDURITE TUUPKONNA ALGOSA JA POORDEMOMENDI MUUNDURITE

TUUPKONDA KUULUVATE TUUPIDE OLULISED KARAKTERISTIKUD

| Tisiipkonna algosa voi | Titiipkonna liikmed |

| Poordemomendi muunduri tiiiip | #1 | #2

| #3

0.0

0.1

0.2

0.3

0.4

0.5

0.6

0.7

0.8.

0.9.

1.2

1.21

1.2.2

1.2.3

1.2.4

1.2.5

1.2.6

1.2.7

1.2.8

1.2.9

1.2.10

1.2.11

ULDTEAVE

Mark (tootja kaubanimi)

Tiip

Kaubanimi (-nimed) (vajaduse korral)

Tiitibi identifitseerimisandmed

Mirgistuse asukoht

Tootja nimi ja aadress

Tiiiibikinnitustihise asukoht ja kinnitusviis

Koostetehas(t)e nimi (nimed) ja aadress(id)

Tootja esindaja (kui on) nimi ja aadress

KONKREETSE POORDEMOMENDI MUUNDURI | POORDEMOMENDI MUUNDURITE TUUPKONNA TEAVE
IIma mehaanilise jouiilekandeta hiidrodiinaamilise po6rdemomendi muunduri puhul (jadapaigutus)
Vilisronga diameeter

Siserdnga diameeter

Pumba (P), turbiini (T) ja staatori (S) paigutus voo suunas

Rénga laius

Oli tiiiip vastavalt katse spetsifikatsioonile

Laba ehitus

Mehaanilise jouiilekandega hiidrodiinaamilise p66rdemomendi muunduri puhul (paralleelpaigutus)
Vilisronga diameeter

Siserdnga diameeter

Pumba (P), turbiini (T) ja staatori (S) paigutus voo suunas

Ronga laius

Oli tiiiip vastavalt katse spetsifikatsioonile

Laba ehitus

Ulekande skeem ja jduvoog podrdemomendi muunduri reZiimis

Laagrite tlitip vastavatel positsioonidel (kui on paigaldatud)

Jahutus-/mairdepumba tiilip (seoses osade loendiga)

Kdiguvahetuselementide tiiiip (hammassidurid (sealhulgas siinkronisaatorid) VOI hodrdesidurid) vastavatel

positsioonidel, kui on paigaldatud

Olitase vastavalt joonisele kesktelje suhtes
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L 349/140

LISADE LOEND

Viljaandmise kuupiev:

Nr: Kirjeldus:
1 Teave poordemomendi muunduri katsetingimuste
kohta
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Lisa 1 poordemomendi muunduri teabedokumendi juurde

Teave katsetingimuste kohta (vajaduse korral)
1. Moddtemeetod
1.1 Poordemomendi muundur koos mehaanilise jouiilekandega jahfei

1.2 Poordemomendi muundur eraldi seadmestikuna jah/ei
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4. liide

Muu péordemomenti iilekandva osa (OTTC) teabedokument

Teabedokument nr:

Viljaandmine:
Viljaandmise kuupdev:

Muudatuse kuupdev:

vastavalt ...

Muu poordemomenti iilekandva osa tiiiip:
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0. ULDTEAVE

0.1 Tootja nimi ja aadress

0.2 Mark (tootja kaubanimi):

0.3  Muu podrdemomenti iilekandva osa tiiiip:

0.4 Muude poordemomenti iilekandvate osade tiitipkond:

0.5 Muu podrdemomenti iilekandva osa tiiiip eraldi seadmestikuna | Muude péordemomenti iilekandvate osade
tiiiipkond eraldi seadmestikuna |

0.6  Kaubanimi (-nimed) (vajaduse korral):

0.7  Mudeli identifitseerimisandmed, kui need on mirgitud muule p66rdemomenti iilekandvale osale:
0.8  Osade ja eraldi seadmestike puhul EU tiiiibikinnitusmargi asukoht ja kinnitusviis:

0.9  Koostetehas(t)e nimi (nimed) ja aadress(id):

0.10 Tootja esindaja nimi ja aadress:
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OSA 1

MUUDE POORDEMOMENTI ULEKANDVATE OSADE TUUPKONNA ALGOSA JA MUUDE
POORDEMOMENTI ULEKANDVATE OSADE TUUPKONDA KUULUVATE TUUPIDE OLULISED

KARAKTERISTIKUD

| Muude podrdemomenti iilekandvate osade tiiiipkonna algosa | Tiiiipkonna liige |

| #1 | #2 | #3 |

0.0
0.1
0.2
0.3
0.4
0.5
0.6
0.7
0.8.
0.9.
1.0
1.1
1.1.1
1.1.2
1.1.3
1.1.4
1.1.5
1.1.6
1.1.7
1.2
1.21
1.2.2
1.2.3
1.2.4
1.2.5
1.2.6
1.2.7
1.2.8
1.2.9
1.2.10
1.3
1.3.1
1.3.2
1.3.3
1.3.4
1.3.5
1.3.6

ULDTEAVE

Mark (tootja kaubanimi)

Tutp

Kaubanimi (-nimed) (vajaduse korral)

Tiiiibi identifitseerimisandmed

Mirgistuse asukoht

Tootja nimi ja aadress

Tuubikinnitustdhise asukoht ja kinnitusviis

Koostetehas(t)e nimi (nimed) ja aadress(id)

Tootja esindaja (kui on) nimi ja aadress

KONKREETSE MUU POORDEMOMENTI ULEKANDVA OSA TEAVE
Hiidrodiinaamilised p66rdemomenti iilekandvad osad (OTTC) | aeglusti
Vilisronga diameeter

Ronga laius

Laba ehitus

Toovedelik

Vilisrdnga diameeter — siserdnga diameeter (OD-ID)

Labade arv

Toovedeliku viskoossus

Magnetilised po6rdemomenti iillekandvad osad (OTTC) | aeglusti
Trumli ehitus (elektromagnetiline aeglusti voi alaline magnetiline aeglusti)
Rootori vilisdiameeter

Jahutuslaba ehitus

Laba ehitus

Toovedelik

Rootori vilisdiameeter — rootori sisediameeter (OD-ID)
Rootorite arv

Jahutuslabade | labade arv

Toovedeliku viskoossus

Varraste arv

Poordemomenti iilekandvad osad (OTTC) | hiidrodiinaamiline sidur
Vilisronga diameeter

Ronga laius

Laba ehitus

Toovedeliku viskoossus

Vilisrdnga diameeter — siserdnga diameeter (OD-ID)

Labade arv
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LISADE LOEND

Nr: Kirjeldus: Viljaandmise kuupiev:

1 Teave muu poordemomenti iilekandva osa katse-
tingimuste kohta
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Lisa 1 muu poordemomenti iilekandva osa teabedokumendi juurde

Teave katsetingimuste kohta (vajaduse korral)

1. Modtemeetod

jouiilekandega jah/ei
mootoriga jah/ei
kditusmehhanism jah/ei
otsene jah/ei

2. Muu podrdemomenti iilekandva osa peamise poordemomenti neelava elemendi, nt aeglusti rootori maksimaalne
katsetamiskiirus [p/min]
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5. liide

Ulekandeseadme lisaosa (ADC) teabedokument

Teabedokument nr: Viljaandmine:
Viljaandmise kuupdev:

Muudatuse kuupdev:

vastavalt ...

Ulekandeseadme lisaosa tiiiip:



L 349/148 Euroopa Liidu Teataja 29.12.2017

0. ULDTEAVE

0.1 Tootja nimi ja aadress

0.2 Mark (tootja kaubanimi):

0.3  Ulekandeseadme lisaosa tiiiip:

0.4  Ulekandeseadme lisaosade tiiiipkond:

0.5  Ulekandeseadme lisaosa tiiiip eraldi seadmestikuna | Ulekandeseadmete lisaosade tiiiipkond eraldi seadmestikuna
0.6  Kaubanimi (-nimed) (vajaduse korral):

0.7  Mudeli identifitseerimisandmed, kui need on margitud iilekandeseadme lisaosale:

0.8  Osade ja eraldi seadmestike puhul EU tiiiibikinnitusmargi asukoht ja kinnitusviis:

0.9  Koostetehas(t)e nimi (nimed) ja aadress(id):

0.10 Tootja esindaja nimi ja aadress:
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OSA 1

ULEKANDESEADME  LISAOSADE TUUPKONNA ALGOSA JA ULEKANDESEADME LISAOSADE
TUUPKONDA KUULUVATE TUUPIDE OLULISED KARAKTERISTIKUD

| Ulekandeseadme lisaosade tiiiipkonna algosa | Tiiiipkonna liige |

| | #1 | #2 | #3 |

0.0 ULDTEAVE

0.1 Mark (tootja kaubanimi)

0.2 Tiiip

0.3 Kaubanimi (-nimed) (vajaduse korral)

0.4 Tiibi identifitseerimisandmed

0.5 Mirgistuse asukoht

0.6 Tootja nimi ja aadress

0.7 Tuubikinnitustdhise asukoht ja kinnitusviis
0.8. Koostetehas(t)e nimi (nimed) ja aadress(id)
0.9. Tootja esindaja (kui on) nimi ja aadress
1.0 KONKREETSE ULEKANDESEADME LISAOSA | NURKULEKANDE TEAVE
1.1 Ulekandearv ja iilekande skeem

1.2 Sisend- ja vdljundvolli vaheline nurk

1.3 Laagrite tiliip vastavatel positsioonidel

1.4 Hammaste arv hammasratta kohta

1.5 Uhe kiigu laius

1.6 Diinaamiliste vollitihendite arv

1.7 Ol viskoossus (+ 10 %)

1.8 Hammaste pinna karedus

1.9 Ettendhtud olitase kesktelje suhtes ning kooskolas joonisel ettendhtuga (alumise ja iilemise piirmaara keskmise
alusel) seisu- ja too6tingimustes. Olitase loetakse vordseks, kui koik poorlevad jouiilekande osad (vilja arvatud
Slipump ja selle ajam) asuvad ettendhtud &litasemest kdrgemal

1.10 Olitase (+ 1mm) piires.
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L 349150

LISADE LOEND

Viljaandmise kuupiev:

Nr: Kirjeldus:
1 Teave ilekandeseadme lisaosa katsetingimuste
kohta
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Lisa 1 iilekandeseadme lisaosa teabedokumendi juurde

Teave katsetingimuste kohta (vajaduse korral)

1. Modtemeetod

jouiilekandega jah/ei
kditusmehhanism jah/ei
otsene jah/ei

2. Maksimaalne katsekiirus iilekandeseadme lisaosa sisendis [p/min]
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6. liide

Tiiiipkonna mdiste

1. Uldteave

Jouiilekannete, poordemomendi muundurite, teiste poordemomenti ilekandvad osade vdi iilekandeseadme
lisaosade tiiipkonda iseloomustavad ehituse ja tdhususe parameetrid. Need peavad olema kdigil tuiipkonna
liikmetel samad. Tootja voib otsustada, millised jouiilekanded, poordemomendi muundurid, teised
poordemomenti iilekandvad osad voi iilekandeseadme lisaosad tiitipkonda kuuluvad, tingimusel, et peetakse kinni
kidesolevas liites loetletud litkmesuse kriteeriumidest. Taiibikinnitusasutus peab seotud tiiipkonna kinnitama.
Tootja esitab tiiiibikinnitusasutusele asjakohase teabe tiiiipkonna liikmete kohta.

1.1 Erijuhud
Monel juhul voivad parameetrid avaldada vastastikust moju. Seda vdetakse arvesse, et tagada, et samasse
tiipkonda kuuluksid ainult sarnaste karakteristikutega jouilekanded, poordemomendi muundurid, teised
poordemomenti iilekandvad osad voi iilekandeseadme lisaosad. Tootja peab need juhud kindlaks tegema ja neist

tiibikinnitusasutusele teatama. Seda vdetakse arvesse uue jouiilekannete, poordemomendi muundurite, teiste
poordemomenti iilekandvate osade voi tilekandeseadme lisaosade tiitipkonna loomise kriteeriumina.

Valmistaja peab heade inseneritavade alusel kindlaks tegema sellised punktis 9 loetlemata seadmed voi tunnused,
mis avaldavad suurt mdju tShususele, ning teatama nendest tiiibikinnitusasutusele. Seda vOetakse arvesse uue
jouiilekannete, poordemomendi muundurite, teiste poordemomenti ilekandvate osade vdi iilekandeseadme
lisaosade tiitipkonna loomise kriteeriumina.

1.2 Tiipkonna mdistes mdiiratletakse kriteeriumid ja parameetrid, mis vdimaldavad tootjal jouiilekandeid,
poordemomendi muundureid, teisi po6rdemomenti iilekandvaid osi voi {ilekandeseadme lisaosi sarnaste voi
vordsete CO,-ga seotud andmetega tiiiipkondadesse ja tiiiipidesse madrata.

2. Tadbikinnitusasutus voib jireldada, et jouilekannete, poordemomendi muundurite, teiste poordemomenti
iilekandvate osade voi tilekandeseadme lisaosade tiiipkonna suurimat poordemomendi kadu on kéige parem
iseloomustada tdiendava katsetamise abil. Sellisel juhul esitab tootja asjakohase teabe tiiiipkonna selle jouiilekande,
poordemomendi muunduri, muu podrdemomenti iilekandva osa voi ilekandeseadme lisaosa kohta, millel on
tdendoliselt suurim poordemomendi kadu.

Kui tiiipkonna litkmetel on muid tunnuseid, mis vdivad poordemomendi kadu méjutada, tuleb ka need tunnused
kindlaks maiirata ja nendega algosa valimisel arvestada.

3. Jouiilekannete tiiipkonda mairatlevad parameetrid

3.1 Jargmised kriteeriumid peavad olema koigil jouiilekannete tiiiipkonna liikmetel samad.
a) Ulekandearv, iilekande skeem ja jouvoog (ainult edasikiikudel, v.a roomamiskdigud);
b) Ristvolliga jouiilekannete puhul keskvahemaa;
c) Laagrite tiiiip vastavatel positsioonidel (kui on paigaldatud);

d) Kiiguvahetuselementide tiiiip (hammassidurid, sealhulgas siinkronisaatorid voi hddrdesidurid) vastavatel
positsioonidel (kui on paigaldatud).

3.2 Jargmised kriteeriumid peavad olema kdigil jouiilekannete tiiipkonna liikmetel thised. Konkreetse vahemiku
rakendamine alljargnevalt loetletud parameetrite suhtes on lubatud tiiiibikinnitusasutuse heakskiidul

a) Uhe kiigu laius + Tmm;
b) Edasikdikude koguarv;
¢) Hammassidurite arv;

d) Siinkronisaatorite arv;
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¢) Hodrdesiduri ketaste arv (vdlja arvatud tiksiku 1 voi 2 kettaga kuivsiduri puhul);

f) Hoordesiduri ketaste vilisdiameeter (vilja arvatud iiksiku 1 vi 2 kettaga kuivsiduri puhul);

g) Hammaste pinna karedus;

h) Diinaamiliste vollitihendite arv;

i) Olivoog mairimiseks ja jahutuseks sisendvélli podrde kohta;

j) Ol viskoossus (+ 10 %);

k) Sisteemi rohk hiidrauliliselt juhitavate kdigukastide puhul;

I)  Ettendhtud olitase kesktelje suhtes ning kooskélas joonisel ettendhtuga (alumise ja iilemise piirméara keskmise
alusel) seisu- ja to6tingimustes. Olitase loetakse vordseks, kui kdik poorlevad jouiilekande osad (vilja arvatud

olipump ja selle ajam) asuvad ettendhtud dlitasemest kdrgemal;

m) Ettendhtud dlitase (+ 1mm).

4. Algjouiilekande valik

Algjduiilekanne valitakse alljargnevalt loetletud kriteeriumide alusel.

a) Suurim ithe kdigu laius variandi 1 puhul voi suurim iihe kdigu laius + 1 mm variandi 2 voi variandi 3 puhul;

b) Suurim kiikude koguarv;

¢) Suurim hammassidurite arv;

d) Suurim siinkronisaatorite arv;

e) Suurim hodrdesiduri ketaste arv (vilja arvatud tiksiku 1 v&i 2 kettaga kuivsiduri puhul);

f) Suurim hoordesiduri ketaste valisdiameetri vddrtus (vilja arvatud tiksiku 1 voi 2 kettaga kuivsiduri puhul);

g) Suurim hammaste pinna kareduse vairtus;

h) Suurim diinaamiliste vollitihendite arv;

i) Suurim 8livoog médrimiseks ja jahutuseks sisendvolli poorde kohta;

j)  Suurim 6li viskoossus;

k) Suurim siisteemi rohk hiidrauliliselt juhitavate kdigukastide puhul;

) Suurim ettendhtud Olitase kesktelje suhtes ning kooskdlas joonisel ettendhtuga (alumise ja iilemise piirmaara
keskmise alusel) seisu- ja tootingimustes. Olitase loetakse vordseks, kui kdik poorlevad jduiilekande osad (vilja
arvatud olipump ja selle ajam) asuvad ettendhtud olitasemest kdrgemal;

m) Suurim ettendhtud olitase (* 1mm).

5. Poordemomendi muundurite tiiiipkonda mairatlevad parameetrid

5.1 Jargmised kriteeriumid peavad olema koigil p66rdemomendi muundurite tiiiipkonna lilkmetel samad.

5.1.1 Ilma mehaanilise jouiilekandeta hiiddrodinaamilise p6ordemomendi muunduri puhul (jadapaigutus)
a) Vilisronga diameeter;
b) Siserdnga diameeter;
¢) Pumba (P), turbiini (T) ja staatori (S) paigutus voo suunas;
d) Ronga laius;
e) Oli tiiiip vastavalt katse spetsifikatsioonile;

f) Laba ehitus;
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5.1.2 Mehaanilise jouiilekandega hiidrodiinaamilise p66rdemomendi muunduri puhul (paralleelpaigutus)
a) Vilisronga diameeter;
b) Siserdnga diameeter;
¢) Pumba (P), turbiini (T) ja staatori (S) paigutus voo suunas;
d) Ronga laius;
e) Oli tiiiip vastavalt katse spetsifikatsioonile;
f) Laba ehitus
g) Ulekande skeem ja jouvoog pédrdemomendi muunduri reziimis
h) Laagrite tiitip vastavatel positsioonidel (kui on paigaldatud)
i) Jahutus-/méirdepumba tiiiip (seoses osade loendiga)

j) Kdaiguvahetuselementide tiiiip (hammassidurid (sealhulgas siinkronisaatorid voi hodrdesidurid) vastavatel
positsioonidel (kui on paigaldatud).

5.1.3 Jargmised kriteeriumid peavad olema kdigil mehaanilise jSuiilekandega hiidrodiinaamiliste poordemomendi
muundurite (paralleelpaigutus) tiiiipkonna litkmetel ithised. Konkreetse vahemiku rakendamine alljirgnevalt
loetletud parameetrite suhtes on lubatud tiitibikinnitusasutuse heakskiidul

a) Olitase vastavalt joonisele kesktelje suhtes.

6.  Algse poordemomendi muunduri valik

6.1 Ima mehaanilise jouiilekandeta hiidrodiinaamilise po6rdemomendi muunduri puhul (jadapaigutus).

Kui kaik punktis 5.1.1 loetletud kriteeriumid on identsed, vdib ilma mehaanilise jouiilekandeta hiidrodiinaamiliste
po6rdemomendi muundurite tiiipkonnast valida algosaks iikskdik millise litkme.

6.2  Mehaanilise jouiilekandega hiidrodiinaamilise po6rdemomendi muunduri puhul.

Mehaanilise jouiilekandega hiidrodiinaamiliste poordemomendi muundurite puhul (paralleelpaigutus) valitakse
algosa jargmiste kriteeriumide alusel.

a) Suurim Olitase vastavalt joonisele kesktelje suhtes.

7. Muude poordemomenti iilekandvate osade tiiiipkonda maaratlevad parameetrid

7.1 Jargmised kriteeriumid peavad olema koigil hiidrodiinaamiliste p66rdemomendi muundurite | aeglustite
tiiiipkonna liikmetel samad.

a) Vilisrdnga diameeter;
b) Ronga laius;
¢) Laba ehitus;
d) Toovedelik.

7.2 Jargmised kriteeriumid peavad olema koigil magnetiliste po6rdemomendi muundurite | aeglustite tiiiipkonna
liikmetel samad.

a) Trumli ehitus (elektromagnetiline aeglusti voi alaline magnetiline aeglusti);
b) Rootori vilisdiameeter;
¢) Jahutuslaba ehitus;

d) Laba ehitus
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7.3 Jargmised kriteeriumid peavad olema kdigil podrdemomenti iilekandvate osade | hiidrodiinaamiliste sidurite

7.4

7.5

7.6

8.1

8.2

8.3

tiilipkonna liikmetel samad.

a) Vilisronga diameeter;

b) Ronga laius;

¢) Laba ehitus.

Jargmised kriteeriumid peavad olema koigil hiidrodiinaamiliste poordemomendi muundurite | aeglustite
tiilipkonna liikmetel iihised. Konkreetse vahemiku rakendamine alljirgnevalt loetletud parameetrite suhtes on
lubatud tiibikinnitusasutuse heakskiidul.

a) Vilisronga diameeter — siserdnga diameeter (OD-ID);

b) Labade arv;

¢) Toovedeliku viskoossus (+ 50 %).

Jargmised kriteeriumid peavad olema koigil magnetiliste poordemomendi muundurite | aeglustite tiiipkonna
liikkmetel iihised. Konkreetse vahemiku rakendamine alljargnevalt loetletud parameetrite suhtes on lubatud
tiiibikinnitusasutuse heakskiidul.

a) Rootori vilisdiameeter — rootori sisediameeter (OD-ID);

b) Rootorite arv;

¢) Jahutuslabade | labade arv;

d) Varraste arv.

Jargmised kriteeriumid peavad olema koigil poordemomenti iilekandvate osade | hiidrodiinaamiliste sidurite
tiilipkonna liikmetel iihised. Konkreetse vahemiku rakendamine alljirgnevalt loetletud parameetrite suhtes on
lubatud tiiibikinnitusasutuse heakskiidul.

a) Toovedeliku viskoossus (£ 10 %);

b) Vilisronga diameeter — siserdnga diameeter (OD-ID);

¢) Labade arv.

Algse poordemomenti iilekandva osa valik

Hidrodiinaamiliste poordemomenti iilekandvate osade | aeglustite puhul valitakse algosa jirgmiste kriteeriumide
alusel.

a) Suurim vddrtus: Vilisronga diameeter — siserdnga diameeter (OD-ID);

b) Suurim labade arv;

¢) Suurim toovedeliku viskoossus.

Magnetiliste po6rdemomenti iilekandvate osade | aeglustite puhul valitakse algosa jargmiste kriteeriumide alusel.
a) Suurim rootori vilisdiameeter — suurim rootori sisediameeter (OD-ID);

b) Suurim rootorite arv;

¢) Suurim jahutuslabade [ labade arv;

d) Suurim varraste ary

Poordemomenti {ilekandvate osade | hiidrodiinaamiliste sidurite puhul valitakse algosa jirgmiste kriteeriumide
alusel.

a) Suurim toovedeliku viskoossus (+ 10 %);
b) Suurim vilisronga diameeter — suurim siserdnga diameeter (OD-ID);

¢) Suurim labade arv.
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9.

9.1

9.2

10.

10.1

Ulekandeseadme lisaosade titiipkonda médératlevad parameetrid

Jargmised kriteeriumid peavad olema koigil iilekandeseadme lisaosade | nurkiilekannete tiiipkonna litkmetel
samad.

a) Ulekandearv ja iilekande skeem;

(b) Sisend- ja viljundvolli vaheline nurk;

(c) Laagrite tiiip vastavatel positsioonidel

Jargmised kriteeriumid peavad olema koigil ilekandeseadme lisaosade | nurkiilekannete tiiiipkonna liikmetel
ithised. Konkreetse vahemiku rakendamine alljirgnevalt loetletud parameetrite suhtes on lubatud tadibikinnitu-
sasutuse heakskiidul.

(@) Uhe kiigu laius;

(b) Diinaamiliste vollitihendite arv;

(c) Oli viskoossus (+ 10 %);

(d) Hammaste pinna karedus;

(e) Ettendhtud olitase kesktelje suhtes ning kooskdlas joonisel ettenihtuga (alumise ja iilemise piirméddra keskmise

alusel) seisu- ja tootingimustes. Olitase loetakse vordseks, kui kdik poodrlevad jouiilekande osad (vélja arvatud
dlipump ja selle ajam) asuvad ettendhtud dlitasemest korgemal.

Algse iilekandeseadme lisaosa valik

Ulekandeseadme lisaosade | nurkiilekannete puhul valitakse algosa jargmiste kriteeriumide alusel.

a) Suurim the kidigu laius;

b) Suurim diinaamiliste vollitihendite arv;

¢) Suurim oli viskoossus (+ 10 %);

d) Suurim hammaste pinna karedus;

€) Suurim ettendhtud olitase kesktelje suhtes ning kooskdlas joonisel ettendhtuga (alumise ja tlemise piirméddra

keskmise alusel) seisu- ja to6tingimustes. Olitase loetakse vordseks, kui kdik poodrlevad jduiilekande osad (vilja
arvatud olipump ja selle ajam) asuvad ettendhtud 6litasemest kdrgemal.
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7. liide
Mirgised ja nummerdamine

1. Mairgised
Osa sertifitseerimisel kdesoleva lisa alusel peavad osal olema jirgmised margised:
1.1 Tootja nimi ja kaubamairk

1.2 Mark ja tiiiipi identifitseeriv miérge kdesoleva lisa 1. liidete 2.-5. punktides 0.2 ja 0.3 osutatud teabelehes
registreeritud kujul

1.3 Sertifitseerimismirk (vajaduse korral) ristkiilikuga timbritsetud viikese e-tihena, millele jargneb sertifikaadi andnud
litkmesriigi eraldusnumber:

1 — Saksamaa; 19 — Rumeenia;
2 — Prantsusmaa; 20 - Poola;

3 — Itaalia; 21 - Portugal;
4 — Madalmaad; 23 — Kreeka;

5 — Rootsi; 24 - lirimaa;

6 — Belgia; 25 — Horvaatia;
7 — Ungari; 26 — Sloveenia;
8 — TSehhi Vabariik 27 — Slovakkia;
9 — Hispaania; 29 — Eesti;

11 — Uhendkuningriik; 32 — Liti;

12 — Austria; 34 — Bulgaaria;
13 — Luksemburg; 36 — Leedu;

17 — Soome; 49 — Kiipros;
18 — Taani; 50 — Malta.

1.4 Sertifitseerimismark sisaldab ristkiiliku lihedal ka direktiivi 2007/46/EU VII lisa 4. osas sitestatud tiiiibikinnitus-
numbrile vastavat baaskinnitusnumbrit, mille ees on kaks numbrit tdhistamaks kdesoleva médruse viimasele
tehnilisele muudatusele omistatud jarjekorranumbrit ning tihte, mis tihistab osa, millele kinnitus on antud.

Kiesoleva mairuse jirjekorranumber on 00.

Kiesoleva miiruse kohaldamisel kasutatakse tabelis 1 osutatud tihemarke.

Tabel 1
T Jouiilekanne
C Poordemomendi muundur (TC)
0 Muu péordemomenti iilekandev osa (OTTC)
D Ulekandeseadme lisaosa (ADC)
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1.5

1.6

1.7

1.8

1.9.

1.10

2.1.

Sertifitseerimismargi ndidis

EE 2 O Zia a>3mm

00T 0004 :

Kui jouiilekandele, pé6rdemomendi muundurile (TC), muule poérdemomenti tlekandvale osale (OTTC) vdi
tilekandeseadme lisaosale (ADC) on kinnitatud eespool kujutatud sertifitseerimismirk, nditab see, et vastav tiiiip on
sertifitseeritud kiesoleva miiruse kohaselt Poolas (€20). Esimesed kaks kohta (00) niitavad kiesoleva mairuse
viimasele tehnilisele muudatusele omistatud jarjekorranumbrit. Jargmine koht nditab, et sertifikaat on antud
jouillekandele (T). Neli viimast numbrit (0004) moodustavad titibikinnitusasutuse poolt juiilekandele antud
baaskinnitusnumbri.

Sertifitseerimise taotleja taotlusel ning eelneval kokkuleppel tiiibikinnitusasutusega voib kasutada muid
kirjasuuruseid peale punktis 1.5 nimetatu. Kdnealused teised kirjasuurused peavad jadma selgelt loetavaks.

Mirgised, sildid, plaadid voi kleepsud peavad olema jduillekande, poordemomendi muunduri (TC), muu
poordemomenti iilekandva osa (OTTC) voi iilekandeseadme lisaosa (ADC) kasuliku tooea viltel vastupidavad ning
selgelt loetavad ja kustutamatud. Tootja tagab, et madrgiseid, silte, plaate voi kleepse ei ole vdimalik ilma neid
hdvitamata voi rikkumata eemaldada.

Kui sama tuiibikinnitusasutus on andnud eraldi sertifikaadid jouiilekandele, poordemomendi muundurile, muule
poordemomenti iilekandvale osale ja iilekandeseadme lisaosale ning need osad on paigaldatud kombineerituna,
piisab tthe punktis 1.3 osutatud sertifitseerimismargi kujutamisest. Sertifitseerimismargile jirgnevad kohaldatavad
punktis 1.4 sitestatud margistused vastava jouilekande, poordemomendi muunduri, muu poSrdemomenti
iilekandva osa voi iilekandeseadme lisaosa kohta eraldatuna margiga ,./“.

Sertifitseerimisnumber peab olema nihtav, kui jouillekanne, pé6rdemomendi muundur, muu podrdemomenti
tilekandev osa vdi ilekandeseadme lisaosa on paigaldatud sdidukile, ning kinnitatakse tavapidrase too jaoks
vajalikule osale, mis ei vaja osa tooaja jooksul harilikult asendamist.

Kui poordemomendi muundur voi muu poordemomenti iilekandev osa on konstrueeritud selliselt, et see ei ole
pirast jouiilekandele monteerimist ligipddsetav ja/vdi nihtav, tuleb poordemomendi muunduri voi muu
poordemomenti iilekandva osa sertifitseerimismark paigutada jouiilekandele.

Kui esimeses 16igus kirjeldatud juhul on po6remomendi muundur v8i muu poordemomenti iilekandev osa sertifit-
seerimata, esitatakse jouiilekandel pérast punktis 1.4 osutatud tahemarki sertifitseerimisnumbri asemel ,—.

Nummerdamine

Jouiilekande, poordemomendi muunduri, muu poérdemomenti iilekandva osa voi iilekandeseadme lisaosa sertifit-
seerimisnumber koosneb jirgmisest:

eX*YYY|YYYY*ZZZ|ZZZZ*X*0000*00

1. laik 2. 1oik 3. loik 3. 1digu lisakoht 4. 1oik 5. loik
Sertifikaadi co, Viimane vt kdesoleva liite | Algne Laiendus 00
viljastanud riigi | sertifitseerimise | muutmisakt tabel 1 sertifitseerimisn-
tahis digusakt (zzz[2227) umber 0000

(...[2017)
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8. liide

Poordemomendi kao standardviirtused — jouiilekanne

Jouiilekande maksimaalsel nimipdérdemomendil péhinevad arvutatud varuvéirtused:

Jouiilekande sisendvolliga seotud péordemomendi kadu T, arvutatakse jargmiselt:

Tiin = (Tao + Tatio) + (Taro00 + Taadroon) X 10;% + (fr + frau) x Ti
kus
T = Sisendvdlliga seotud p66rdemomendi kadu [Nm]
T,, = Takistuspoordemoment poorlemiskiirusel x p/min [Nm)]
T = Nurkiilekande lisakidigu takistuspoérdemoment poorlemiskiirusel x p/min [Nm]
(vajaduse korral)
1, = Poorlemiskiirus sisendvollil [p/min]
f; = 1-7
n = tohusus
f; = otsekaigu puhul 0,01, kaudkiigu puhul 0,04
£ i = nurkiilekande lisakdigu puhul 0,04 (vajaduse korral)
T, = Poordemoment sisendvollil [Nm]

Hammassiduritega jouiilekannete puhul (siinkroniseeritavad manuaalkdigukastid (SMT), automatiseeritud manuaalkai-
gukastid ehk automaatsed mehaaniliselt rakendatavad kaigukastid (AMT) ja kaksiksiduriga jouiilekanded (DCT))
arvutatakse takistuspoordemoment T, jargmiselt:

Ti = Tio = Tunooo = 10 Nim x — B8 — 0,005 x Ty

2000 Nm
kus
Taxin = Jouiilekande mis tahes edasikdigu puhul lubatav maksimaalne sisendpoordemoment [Nm]
= maX(Tmax,in,gear)
Thasinger = Kdigu maksimaalne lubatud sisendpéordemoment, kui kéik = 1, 2, 3,...kdrgeim kiik. Hiidrodiinaamilise

po6rdemomendi muunduriga jouiilekannete puhul on selleks sisendpoordemomendiks po6rdemoment
jouiilekande sisendil enne po6rdemomendi muundurit.

Hoordesiduritega (> 2 hddrdesidurit) jouiilekannete puhul arvutatakse takistuspoordemoment T, jirgmiselt:

Tmax in

Ty =Ty =T = 30N —_—
dx do 41000 m X 2000 Nm

- 01015 X Tmaxin

Sona ,hoodrdesidur” kasutatakse siin seoses siduri voi piduriga, mis toimib hddrdumise teel ja mida on vaja pidevaks
poordemomendi edastamiseks vihemalt tthe kdigu puhul.
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Nurkiilekannet holmavatel jouiillekannetel (nt koonushammasrattaga) lisatakse T,arvutusse tdiendava nurkiilekande
takistuspoordemoment T, :

Tmax in

AN ANA N 0,005 Tmaxin
2000 Nm .

Taisx = Tatdo = Tagarooo = 10 Nm x

(ainult vajaduse korral)
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9. liide
Uldine mudel - poérdemomendi muundur
Standardsel tehnoloogial pdhinev po6rdemomendi muunduri tildmudel:

Poordemomendi muunduri karakteristikute kindlaksmédidramiseks voib kasutada poérdemomendi muunduri tildmudelit
olenevalt konkreetse mootori karakteristikutest.

Poordemomendi muunduri iildmudel p&hineb jargmistel mootorit iseloomulikel andmetel:

n,, = Mootori maksimaalne poorlemiskiirus maksimaalsel vdimsusel (méddratakse kindlalt mootori
eeltootlusvahendi arvutatud mootori tiiskoormuse kdverast) [p/min]
T.. = Mootori maksimaalne podrdemoment (mis on mddratud kindlaks mootori eeltd6tlusvahendi arvutatud

mootori tdiskoormuse kdvera alusel) [Nm]

Seega on poordemomendi muunduri omadused kehtivad ainult pé6rdemomendi muunduri kombinatsioonil samade
iseloomulike mootoriandmetega mootoriga.

Poordemomendi muunduri péérdemomendi voimekuse neljapunktilise mudeli kirjeldus:

Uldise pédrdemomendi muunduri iildine péérdemomendi voimekus

Joonis 1.

Uldine poordemomendi voimekus

To1o
P1000 | goiskamis-
1 punk Vahepunk Ulejooksu-
Tp1000(Vvo) ounkt
TP 1000 ( Vi ) e - ]ahutus-
I unkt
|
|
) |
TPluou(Vc}- ———————————— R
|
|
|
|
|
|
|
! 1
vp =10 Vin Ve Vg v
Joonis 2.
Uldine poordemomendi suhtarv
[T |
. Seiskamis- )
) = 110 k Ulejooksu-
pilvy) = unkt :
Vg .. punkt
’ Uhendus- .
unkt i
DA% P | |
Hlve) = s st ot et e e e
- e

o o o o
-

ji{vs) = 0,0 -
v =0 e % v
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kus
2
1000 rpm
Tr1000 = Pumba etalonpodrdemoment Tpigoo = Tp X (%) [Nm]
P
v = Poorlemiskiiruse suhtarv; v = =2 [-]
ny
e e . T2
B = Poordemomendi suhtarv; p=— []
T,
v, = Poorlemiskiiruse suhtarv vabajooksu punktis: v, = = [-]
m
Poorleva korpusega poordemomendi muunduri puhul (Trilock-tiiip) on v, tadpiliselt 1. Teiste
poordemomendi muunduri t66pohimdtete korral, eriti vdimsuse jaotuse puhul, voib v, omada 1-st
erinevaid vaartuseid.
v, = Poorlemiskiiruse suhtarv ithenduspunktis; v, = == [-]
m
v, = Seiskumispunkt; [p/min]
v, = Vahepoérlemiskiiruse suhtarv; v, === [-]
1

Mudel vajab iildise poordemomendi vdimekuse arvutamiseks jargmiseid mairatlusi:
Seiskumispunkt

— Seiskumispunkt 70 % mootori nimipdorlemiskiiruse juures.

— Mootori péérdemoment seiskumispunktis 80 % mootori poorlemiskiiruse juures.
— Mootori/pumba etalonpodrdemoment seiskumispunktis:

1000 rpm) :

T = Ty X 0,80
p1000 (Vo) X X <0,70  n

Vahepunkt
— Vahepo6rlemiskiiruse suhtarv v, =0.6 * v

— Mootori/pumba etalonpoordemoment vahepunktis 80 % etalonpoordemomendi juures seiskumispunktis:
Tr1000 (Vi) = 0,8 X Tp1000 (Vo)

Uhenduspunkt
— Uhenduspunkt 90 % vabajooksu tingimuste juures: v, = 0,90 * v,

— Mootori/pumba etalonpé6rdemoment siduripunktis 50 % etalonpoordemomendi juures seiskumispunktis:
Te1000(Ve) = 0,5 X Tp1000(¥o)
Vabajooksu punkt
— Etalonpoordemoment vabajooksu tingimustes = v;:
Tr1000(vs) = 0
Mudel vajab uildise poordemomendi suhtarvu arvutamiseks jargmiseid méaratlusi:

Seiskumispunkt

— Poo6rdemomendi suhtarv seiskumispunktis v, = v, = 0:
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Vahepunkt
— Lineaarne interpolatsioon seiskumispunkti ja ithenduspunkti vahel
Uhenduspunkt

— Poordemomendi suhtarv thenduspunktis v, = 0,9 * v

0,95
plv) ==
Vabajooksu punkt:
— Poordemomendi suhtarv vabajooksu tingimustes = v;;
0,95
plw) ==
Tohusus
n=p*v

Kasutatakse lineaarset interpolatsiooni arvutatud konkreetsete punktide vahel.
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10. liide

Poordemomendi kao standardviirtused - muud po6rdemomenti iilekandvad osad

Arvutatud poordemomendi kao vddrtused muudel pd6rdemomenti iilekandvatel osadel

Hiidrodiinaamiliste aeglustite puhul (3li v&i vesi) arvutatakse aeglusti takistuspoordemoment jirgmiselt:

2
10 2 Mretarder
Tre arder = + X X ( >
’ step-up ((1mp_up)3) 1000

Magnetiliste aeglustite puhul (piisivad voi elektromagnetilised) arvutatakse aeglusti takistuspoérdemoment jargmiselt:

3
15 2 Mretarder
Tre arder — + X
wrd lxlep-up <(istep-up ) 4) ( 1 00 0)

kus

= Aeglusti takistuskadu [Nm]

retarder

n Aeglusti rootori podrlemiskiirus [p/min] (vt kdesoleva lisa punkt 5.1)

retarder

{tepup = Kiirendussuhe = aeglusti rootori poorlemiskiirus | veoosa poorlemiskiirus (vt kdesoleva lisa punkt 5.1)
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11. liide

Péordemomendi kao standardviirtused - kiikudega nurkiilekanne

Kooskdlas 8. liites antud juiillekande ja kiikudega nurkilekande kombinatsiooni poérdemomendi kao standard-
védrtustega arvutatakse ilma jouiilekandeta kiikudega nurkiilekande standardsed po6rdemomendi kaod jargmiselt:

nin
+ f 7 add X Tin

Tiagin = Taato + Taaanooo X 1000 pm
kus
T = Jouiilekande sisendvdlliga seotud poordemomendi kadu [Nm]
Toaax = Nurkiilekande lisakiigu takistuspoordemoment poorlemiskiirusel x p/min [Nm]
(vajaduse korral)
1, = Poorlemiskiirus jouiilekande sisendvdllil [p/min]
f; =1-n
n = tdhusus
f ¢ = nurkiilekande lisakdigu puhul 0,04
T, = Poordemoment jduiilekande sisendvollil [Nm)]
T axin = Jouiilekande mis tahes edasikdigu puhul lubatav maksimaalne sisendpoordemoment [Nm)]
= max(T, )
mavingear = Kaigu maksimaalne lubatud sisendpodrdemoment, kui kiik = 1, 2, 3,...kdrgeim kaik.

Tmax in

Toiix = Toaao =T, =10Nm x ————
ddx ddo 4d1000 m 2000 Nm

= 0,005 X Tmaxin

Eespool esitatud arvutuste teel saadud standardsed poordemomendi kaod voib lisada variantide 1-3 jirgi saadud
jouillekande poordemomendi kadudele, et saada konkreetse jouiillekande ja nurkiilekande kombinatsiooni
poordemomendi kaod.
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12. liide

Sisendparameetrid modelleerimisvahendi jaoks

Sissejuhatus

Kiesolevas liites esitatakse loend parameetritest, mille kohta jouiilekande, po6rdemomendi muunduri, muu
poordemomenti iilekandva osa voi ilekandeseadme lisaosa tootja on modelleerimisvahendile sisendina andnud.
Rakendatav XML skeem ning ndidisandmed on kittesaadavad spetsiaalsel elektroonilisel leviplatvormil.

Moisted

(1) ,Parameter ID“; ,Modelleerimisvahendis“ konkreetse sisendparameetri voi sisendandmete kogumi kohta kasutatav
kordumatu tunnus

(2) ,Type*: Parameetri andmete liik

SIHNG ..o mirgijada 1ISO8859-1 kodeeringus

tOKEM oo margijada ISO8859-1 kodeeringus ilma tithemiketa alguses voi 16pus

date ..o kuupdev ja kellaaeg UTC-ajas vormingus AAAA-KK-PPTTT:MM:SSZ kaldkirjas
kirjatahtedega, mis tdhistavad konkreetseid marke nt ,2002-05-30T09:30:10Z"

INLEGEr .vvvviviiiiiiiieiee, tdisarvu andmetiiiibiga véirtus ilma eesnullidega, néiteks ,1800¢

double, X ..o murdarv, millel on parast koma (,.) tdpselt kaks kohta ega ole eesnulle, nditeks

,double, 2 puhul: ,2345.67% ,double, 4“ puhul: ,45.6780“

(3) ,Unit“ ... parameetri fiiiisiline tthik
Sisendparameetrite kogum

Tabel 1

Sisendparameetrid , Transmission/General“

Parameter name Parameter ID Type Unit Kirjeldus/viide

Manufacturer P205 token [-]

Model P206 token [-]

TechnicalReportld P207 token [

Date P208 dateTime [] Risiosa loomise kuupiev ja kellaaeg

AppVersion P209 token [-]

TransmissionType PO76 string [ II;}‘Jbatud vdirtused: ,SMT*, ,AMT*, ,APT-S%, ,APT-
MainCertificationMethod P254 string [] L.Ubauid vairtused: "OPEI on 1% ,Option 2% ,Op-

tion 3%, ,Standard values
Tabel 2

Sisendparameetrid , Transmission/Gears“ kiigu kohta

Parameter name Parameter ID Type Unit Kirjeldus/viide

GearNumber P199 integer [-]

Ratio P078 double, 3 [-]
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Parameter name Parameter ID Type Unit Kirjeldus/viide
MaxTorque P157 integer [Nm] vabatahtlik
MaxSpeed P194 integer [1/min] | vabatahtlik
Tabel 3

Sisendparameetrid , Transmission/LossMap* kiigu ning iga kadude kaardi ruudustiku punkti kohta

Parameter name Parameter ID Type Unit Kirjeldus/viide
InputSpeed P096 double, 2 [1/min]
InputTorque P097 double, 2 [Nm]
TorqueLoss P098 double, 2 [Nm]
Tabel 4
Sisendparameetrid , TorqueConverter/General“
Parameter name Parameter ID Type Unit Kirjeldus/viide
Manufacturer P210 token [
Model P211 token [
TechnicalReportld P212 token [-]
Date P213 dateTime [] Risiosa loomise kuupiev ja kellaaeg
AppVersion P214 string [-]
CertificationMethod P257 string [-] Lubatud viirtused: ,Measured®, ,Standard values*
Tabel 5
Sisendparameetrid ,TorqueConverter/Characteristics“ iga karakteristikute kovera ruudustiku
punkti jaoks
Parameter name Parameter ID Type Unit Kirjeldus/viide
SpeedRatio P099 double, 4 []
TorqueRatio P100 double, 4 [-]
InputTorqueRef P101 double, 2 [Nm]
Tabel 6

Sisendparameetrid ,,Angledrive/General” (ndutav ainult juhul, kui selline osa on kasutatav)

Parameter name Parameter ID Type Unit Kirjeldus/viide
Manufacturer P220 token [-]
Model P221 token []
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Parameter name Parameter ID Type Unit Kirjeldus/viide

TechnicalReportld P222 token [-]

Date P223 dateTime [] Risiosa loomise kuupiev ja kellaaeg

AppVersion P224 string [-]

Ratio P176 double, 3 [-]

CertificationMethod P258 string [-] L.Ubauid vaartused: ”Op? on 1% ,Option 2%, ,Op-

tion 3% ,Standard values
Tabel 7

Sisendparameetrid ,, Angledrive/LossMap“ kadude kaardi iga ruudustiku punkti kohta (ndutav
ainult juhul, kui selline osa on kasutatav)

Parameter name Parameter ID Type Unit Kirjeldus/viide
InputSpeed P173 double, 2 [1/min]
InputTorque P174 double, 2 [Nm]
TorqueLoss P175 double, 2 [Nm]
Tabel 8

Sisendparameetrid ,Retarder/General” (ndutav ainult juhul, kui selline osa on kasutatav)

Parameter name Parameter ID Type Unit Kirjeldus/viide

Manufacturer P225 token [-]

Model P226 token [-]

TechnicalReportld P227 token [-]

Date P228 dateTime [] Risiosa loomise kuupiev ja kellaaeg

AppVersion P229 string [-]

CertificationMethod P255 string [-] Lubatud vdirtused: ,Measured*, ,Standard values*

Tabel 9

Sisendparameetrid ,Retarder/LossMap“ kadude kaardi iga ruudustiku punkti kohta (ndutav ainult
juhul, kui selline osa on kasutatav)

Parameter name Parameter ID Type Unit Kirjeldus/viide
RetarderSpeed P057 double, 2 [1/min]
TorqueLoss P058 double, 2 [Nm]
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VII LISA

TELJEANDMETE KONTROLLIMINE

1. Sissejuhatus

Kiesolevas lisas kirjeldatakse raskeveokite jduseadmega telgede poordemomendi kadusid kisitlevaid sertifitseeri-
missdtteid. Alternatiivina telgede sertifitseerimisele voib kéesoleva lisa 3. liites mdéératletud standardse
poordemomendi kadude arvutusprotsessi kohaldada séidukispetsiifiliste CO, heitkoguste kindlaks madramiseks.

2. Moisted

Kiesolevas lisas kasutatakse alljargnevaid moisteid jargmises tdhenduses:

1. ,Uheastmelise reduktoriga telg (SR)“ — ainult ithe kiiguvahetuse reduktsiooniga telg, mis on tavaliselt
hiipoidiilekande nihkega (voi ilma selleta) koonusratasiilekandemehhanism.

2. ,Uksik portaaltelg (SP)* — telg, mis on tavaliselt kroonhammasratta pdordtelje ja ratta poodrdtelje vaheline
vertikaalne nihe korgema kliirensi voi madalamaks lastud autopdhja tottu, et vdimaldada linnaliinibusside
madalate sdidukipdhjade kontseptsiooni. Tavaliselt on esimene reduktsioon koonusiilekandemehhanismil,
teisena silinderiilekandemehhanismil vertikaalse nihkega sdiduki rataste lihedalt.

3. ,Rummureduktoriga telg (HR)“ — kahe kidigureduktori ajamiga telg. Esimene on tavaliselt hiipoidiilekande
nihkega (v8i ilma selleta) koonusiilekandemehhanism. Teine on satelliitillekandemehhanism, mis tavaliselt
paikneb rattarummude juures.

4. ,Uheastmelise reduktoriga paaristelg (SRT)“ — ajamiga telg, mis on pdhimdtteliselt iiksiku ajamiga teljega
sarnane, kuid mille eesmirgiks on iileminek poordemomendi sisendéirikust dle valjundddriku jargmisele
teljele. Po6rdemomenti saab iile kanda silinderhammasrataste abil sisendddriku ldhedale, et tekitada
viljunddidriku vertikaalne nihe. Teiseks vdimaluseks on kasutada koonusiilekandemehhanismi teist
hammasratast, mis eemaldab poérdemomendi koonushammasratastelt.

5. ,Rummureduktoriga paaristelg (HRT)“ — rummu reduktorajamiga telg, mille abil saab viia po6rdemomendi
soiduki tagumisele osale, nagu kirjeldatud iiksiku reduktorajamiga paaristeljel (SRT).

6. ,Teljekorpus“ — korpuse osad, mis on vajalikud nii struktuuri hoidmiseks kui ka telje veojou osade, laagrite
ja tihendite kandmiseks.

7. ,Hammasratas“ — koonusiilekandemehhanismi osa, mis tavaliselt koosneb kahest kaiguiilekandest.
Hammasratas on kiitusseade, mis on ithendatud sisendddrikuga. SRT/HRT esinemisel vdib paigaldada teise
hammasratta koonushammasrataste poordemomendi eemaldamiseks.

8. ,Koonushammasrattad“ — koonusiilekandemehhanismi osa, mis tavaliselt koosneb kahest kaiguiilekandest.
Koonushammasrattad on kaitusseade, mis on ithendatud diferentsiaaliga.

9. ,Rummureduktsioon” — satelliitiilekandemehhanism, mis on paigaldatud satelliitiilekandemehhanismist
viljapoole rummureduktoriga telgedele. Ulekandemehhanism koosneb kolmest erinevast kiiguiilekandest.
Taldrik, satelliitiilekanded ja hammasvoo. Taldrik on mehhanismi keskmine osa, satellithammasrattad
poorlevad iimber taldriku ja on kinnitatud rummu kiiljes paiknevale satelliitkandurile. Tavaliselt on satelliit-
hammasrataste arv vahemikus kolm kuni viis. Hammasvo ei poorle ja on teljetala kiiljes fikseeritult.

10. ,Satelliithammasrattad“ — kiiguiilekanded, mis poorlevad iimber taldriku satelliitiilekandemehhanismi
hammasv66s. Need on satelliitkanduril kokku pandud laagritega, mis ithendatakse rummu kiilge.

11. ,Olititiibi viskoossusaste” — SAE J306 mairatletud viskoossusaste.

12. ,Tehasedli“ — olitutibi viskoossusaste, mida kasutatakse tditedlina tehases ja mis on ette nihtud jidma
teljele esimese tehnilise tilevaatuseni.

13. ,Teljerihm“ — telgede rithm, millel on sama pdhiline teljefunktsioon, nagu on defineeritud teljetiiipkonna
maoistes.

14. ,Teljetiiiipkond — tootjapoolne telgede rithmitamine, mille aluseks on (nagu on madratletud kdesoleva lisa
4. liites) sarnased disaini- ja CO, heitkoguste ning kiitusekulu omadused.
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15. ,Takistusmoment“ — vajalik poordemoment telje sisemise hodrdumise iletamiseks, kui rattaotsad
poorlevad vabalt 0 Nm viljundmomendiga.

16. ,Peegeldatud iileminekuga teljekorpus® — teljekoormus on peegeldatud vertikaaltasapinna suhtes.
17. ,Teljesisend — telje kiilg, millelt p6rdemoment teljele jouab.

18. ,Teljevaljund“ — telje kiilg/kiiljed, kust poordemoment jouab ratastele.

3. Uldn&uded

Mootmiste jaoks ei kasutata telje tilekandemehhanisme ja koiki laagreid (vélja arvatud rattaotsa laagreid).

Taotleja taotlusel voib erinevate iilekandemehhanismide iilekandearvusid katsetada iihes teljekorpuses, kasutades
samu rattaotsasid.

Rummureduktsiooniga telgede ja tiksikute portaaltelgede (HR, HRT, SP) erinevaid iilekandearvusid saab modta
ainult rummu reduktori vahetamise teel. Kohaldatakse kiesoleva lisa 4. liites sitestatud sitteid.

Uksiku telje (vilja arvatud teljekorpus ja rattad) kogu kasutusaeg koos valikulise sissetd6tamise ja mddtmisega ei
tohi tiletada 120 tundi.

Teljekao katsetamiseks tuleb modta iksiku telje iga iilekandearvu poordemomendi kadu, kuid telge voib
rithmitada teljetiiiipkondadesse vastavalt kiesoleva lisa 4. liite sitetele.

3.1. Sisset00tamine

Taotleja taotlusel voib teljele rakendada telje sisseto6tamist. Telje sissetdotamisele kohaldatakse jargmisi sitteid:

3.1.1.  Telje sissetootamise korral tuleb kasutada ainult tehasedli. Telje sissetootamisel kasutatavat dli ei tohi kasutada
punktis 4 kirjeldatud katsete tegemiseks.

3.1.2.  Telje sissetootamise kiiruse ja poordemomendi profiili méidrab tootja.

3.1.3.  Telje sissetootamise kestuse, kiiruse, poordemomendi ja 6litemperatuuri peab tootja dokumenteerima ja teatama
sellest kinnitusasutusele.

3.1.4. Telgede sissetootamisel ei kohaldata 8li temperatuuri (4.3.1), modte tipsuse (4.4.7) ja katseseadistuse (4.2)

noéudeid.
4. Telgede katsemenetlus
4.1. Katse tingimused

4.1.1. Keskkonna temperatuur

Katsekambri sisetemperatuuri hoitakse vahemikus 25 °C + 10 °C. Vilisdhu temperatuuri moddetakse 1 m
kaugusel teljekorpusest. Telje sundsoojendust v6ib rakendada iiksnes vilise 6likonditsioneerimissiisteemiga,
nagu on kirjeldatud punktis 4.1.5.

4.1.2.  Olitemperatuur
Olitemperatuuri mdddetakse dlivanni keskel vdi mdnes muus sobivas punktis vastavalt heale inseneritavale. Oli

viliskonditsioneerimise korral saab 6li temperatuuri modta ka teljekorpusest jahutussiisteemi minevas
viljalasketorus (kuni 5 cm viljalaskeavast allavoolu). Kummalgi juhul ei tohi élitemperatuur iiletada 70 °C.

4.1.3. Ol kvaliteet

Modtmiseks kasutatakse ainult tootja soovitatud tehasedlisid. Uhe teljekorpuse erinevate iilekandearvude puhul
tuleb iga tiksiku md6tmise puhul kasutada uut tiitedli.
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4.1.4. Ol viskoossus

Kui tehasedlina on maddratletud mitu eri viskoossusastmega 6li, valib tootja algtelje mootmiste tegemiseks
korgeima viskoossusega Oli.

Kui ithele teljetiiiipkonnale on tehasedliks maaratud rohkem kui iiks sama viskoossusastmega 6li, voib taotleja
valida sertifitseerimisega seotud mddtmiseks neist ithe Sli.

4.1.5. Olitase ja konditsioneerimine

Olitase voi tiitemaht tuleb seada maksimaalsele tasemele, mis on mairatletud tootja tehnilises hooldusjuhendis.

Oli viliskonditsioneerimis- ja filtreerimissiisteem on lubatud. Oli konditsioneerimissiisteemi lisamiseks v&ib
teljekorpust muuta.

Oli konditsioneerimissiisteemi ei tohi vastavalt heale inseneritavale paigaldada viisil, mis voimaldab muuta telje
Olitaset eesmirgiga suurendada tShusust vdi genereerida kdivitusmomenti.

4.2 Katse seadistamine

Po6rdemomendi kao modtmiseks on lubatud eri katseseadistused vastavalt punktidele 4.2.3 ja 4.2.4.

4.2.1. Telje paigaldamine

Paaristelje korral tehakse iga telje mdotmised eraldi. Esimene, pikisuunalise diferentsiaaliga telg tuleb lukustada.
Mitte-veotelgede valjundvdll tuleb paigaldada viisil, et see saab vabalt poorelda.

4.2.2. Poordemomendi mdddikute paigaldamine

4.2.2.1. Kahe elektrimootoriga katse seadistamiseks paigaldatakse poordemomentide moddikud sisendéarikusse ja iihele
rattaotsale samal ajal kui teine rattaots on lukustatud.

4.2.2.2. Kolme elektrimootoriga katse seadistamiseks paigaldatakse poordemomendi moddikud sisendddrikusse ja igasse
rattaotsa.

4.2.2.3. Erinevate pikkustega poolvdllid on lubatud kahe masina seadistuses, et lukustada diferentsiaal ja tagada mdlema
rattaotsa poorlemine.

4.2.3.  A-tiiipi katseseadistus

A-tlitipi katse iilesehitus koosneb diinamomeetrist telje sisendpoolel ja vihemalt ithest diinamomeetrist telje
viljundpool(te)l. Poordemomendi moddikud paigaldatakse telje sisend- ja viljundpooltele. A-tiitipi katsesea-
distuste puhul, millel telje viljundpoolel on ainult iiks diinamomeeter, lukustatakse telje vaba, poorlev ots.

Parasiitkoormuse kadude viltimiseks tuleb poordemomendi mdddikud asetada sobilike toetavate laagritega telje
sisend- ja viljundpoolele vdimalikult lihedale.

Lisaks voib rakendada poordemomendi andurite mehaanilist eraldamist vollide parasiitkoormustest, naiteks
paigaldades tdiendavaid laagreid ja painduva haakeseadme vdi kergekaalulise kardaanvélli andurite ja the sellise
laagri vahele. Joonisel 1 on kujutatud niide A-tiiiipi katseseadistusest kahe diinamomeetriga.

Tootja esitab A-tiilipi katseseadistuse konfiguratsioonide kohta parasiitkoormuste analiiiisi. Selle analiiiisi pdhjal
teeb kinnitusasutus kindlaks parasiitkoormuste maksimaalse mdju. Samal ajal aga ei tohi i,, viirtus olla
véiksem kui 10 %.
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Joonis 1

A-tiiiipi katse seadistamise niide

Katse skeemi A niide

1 SISEND I

I s s

=

E: Elektrimootor (valikulise jouiileckandega)
T: Péordemomendi andur

F: Paindlik ithendus [ kerge kardaanivall

B: Laager

A:Telg

4.2.4.  B-tiiiipi katseseadistus

Mis tahes muud katseseadistused on nn B-tiiiipi katseseadistused. Parasiitkoormuste maksimummaju i, on
nende konfiguratsioonide puhul 100 %.

Kokkuleppel tiiiibikinnitusasutusega voib kasutada i, vdiksemaid véartusi.

4.3. Katsemenetlus

Telje poordemomendi kao kaardistamiseks moddetakse ja arvutatakse peamised poordemomendi kao
kaardistamise andmed vastavalt punktile 4.4. Po6rdemomendi kao tulemusi tiiendatakse kooskolas punktiga
4.4.8 ja vormistatakse vastavalt 6. liitele andmete edasiseks to6tlemiseks sdiduki energiatarbimise arvutamise
vahendiga.

4.3.1. MOootmisvarustus

Kalibreerimise laboratoorsed asutused peavad vastama kas ISO/TS 16949, ISO 9000 seeria nduetele voi
ISO/IEC 17025 nduetele. Koik kalibreerimiseks ja/vdi kontrollimiseks kasutatavad labori vordlusmoddikud
peavad olema jalgitavad riiklike (rahvusvaheliste) standarditega.

4.3.1.1. Poordemomendi modtmine

Poordemomendi modtemadramatus arvutatakse ja lisatakse punktis 4.4.7 kirjeldatud viisil.

Poordemomendi andurite proovisagedus peab vastama punktile 4.3.2.1.
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4.3.1.2. Poordekiirus

Poordekiiruse andurite mddtemairamatus sisend- ja viljundkiiruse mddtmiseks ei tohi iiletada + 2 p/min.

4.3.1.3. Temperatuurid

Temperatuuriandurite médtemadramatus iimbritseva dhu temperatuuri mddtmiseks ei tohi iiletada £ 1 °C.

Temperatuuriandurite médtemadramatus Slitemperatuuri modtmiseks ei tohi iiletada £ 0,5 °C.

4.3.2.  Mootmissignaalid ja andmete salvestamine
Poordemomendi kadude arvutamiseks moddetakse jargmised signaalid:
i. Sisendi ja viljundi po6rdemomendid [Nm]
ii. Sisend- ja/vdi viljundpoorlemiskiirus [p/min]
iii. Umbritseva dhu temperatuur [°C]
iv. Olitemperatuur [°C]
v. Poordemomendi anduri temperatuur
4.3.2.1. Andurite minimaalsed diskreetimissagedused peavad olema jargmised:
Poordemoment: 1 kHz
Poorlemiskiirus: 200 Hz
Temperatuurid: 10 Hz

4.3.2.2. Iga vorgupunkti aritmeetilise keskmise mairamiseks on kasutatud andmete salvestusmiir 10 Hz vdi suurem.
Toorandmeid ei pea esitama.

Signaalide filtreerimist v6ib kohaldada kokkuleppel tiiiibikinnitusasutusega. Igasugust andmete moonutamist
tuleb valtida.

4.3.3. Poordemomendi vahemik:
Moddetava podrdemomendi kao kaardistamise ulatus on piiratud jargmisega:
— viljundmoment 10 kNm,
— sisendmoment 5 kNm

— v0i tootja mddratud maksimaalne mootorivdimsus konkreetse telje suhtes voi mitme veotelje puhul
vastavalt nimivéimsusele.

4.3.3.1. Tootja vdib laiendada modtmist kuni poérdemomendi viljundvairtuseni 20 kNm poodrdemomendi kadude
lineaarse ekstrapoleerimise abil vdi teha modtmisi poordemomendi vddrtuseni 20 kNm 2 000 Nm sammudega.
Selle tiiendava poordemomendi vahemiku jaoks tuleb viljundpoolel kasutada lisa poordemomendi andurit
maksimaalse po6rdemomendiga 20 kNm (kahe masinaga katseseadistus) voi kahte 10 kNm andurit (3 masinaga
katse korral).

Kui vdikseima rehvi raadius viheneb (nt tootearenduse kaigus) parast telje mootmist voi katsestendi futisikaliste
piiride saavutamisel (nt tootearenduse muutuste tdttu), vdib tootja puuduvad punktid ekstrapoleerida
olemasoleva kaardialusel. Ekstrapoleeritud punktid ei tohi iiletada 10 % kdigist kaardistamisel saadud punktidest
ja nende punktide eest lisatakse ekstrapoleeritud punktidele 5 % poordemomendi kadu.

4.3.3.2. Mdddetavad viljundmomendi sammud:

250 Nm <T , <1000 Nm: 250 Nm sammud
1000Nm=<T, <2000 Nm: 500 Nm sammud
2000 Nm < T, <10 000 Nm: 1 000 Nm sammud

out =

T >10 000 Nm: 2 000 Nm sammud

out
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Kui tootja on piiranud maksimaalse sisendmomendi, on viimane mdddetav poordemomendi samm sellele
maksimumile eelnev vdartus ilma igasuguseid kadusid arvestamata. Sellisel juhul rakendatakse p66rdemomendi
kao ekstrapoleerimist kuni tootja piirangutele vastava poordemomendini lineaarse regressiooni alusel, mis
pohineb vastava kiirusastme pé6rdemomendi astmel.

4.3.4. Kiirusvahemik

Katse kiirusvahemik on alates ratta poorlemiskiirusest 50 p/min kuni maksimaalse kiiruseni. M&ddetav
maksimaalne katsekiirus madratakse kas maksimaalse telje sisendkiiruse vdi maksimaalse ratta kiirusega,
olenevalt sellest, kumb jirgnevatest tingimustest on esimesena tdidetud:

4.3.4.1. Maksimaalne kohaldatav telje sisendkiirus vdib olla piiratud telje tehnilise kirjeldusega.

4.3.4.2. Ratta maksimumkiirus moddetakse, vottes arvesse vdikseimat rehvi labimddtu, lilkumiskiirusel 90 km/h veokite
puhul ja 110 km/h busside puhul. Kui rehvi vdikseim 1abimddt ei ole méadratletud, kohaldatakse punkti 4.3.4.1.

4.3.5. Moddetavad ratta kiirusastmed

Ratta kiirusastmete vahemik katsetamiseks on 50 p/min.

4.4. Telgede poordemomendi kao kaardistamise mddtmine

4.4.1. Poordemomendi kao kaardistamise katseseeria

Iga poorlemiskiiruse astme puhul mdddetakse poordemomendi kadu iga viljundmomendi sammu kohta alates
250 Nm iilespoole maksimumini ja allapoole miinimumini. Kiirusastmeid saab labida mis tahes jirjekorras.

Jahutuse voi kiitmise eesmargil on jirjestuse katkestused lubatud.

4.4.2. Modtmise kestus

Iga tiksiku vorgupunkti modtmise kestus on 5-15 sekundit.

4.4.3.  Vorgupunktide keskmistamine

Iga vorgupunkti punkti 4.4.2 kohaselt 5-15 sekundi vahemikus salvestatud véirtustest arvutatakse aritmeetiline
keskmine.

Koik neli vastavate kiiruste keskmist intervalli ja molema jirjestuse poordemomendi vOrgupunkti, mida
md&ddetakse médratud vddrtusest iilespoole ja allapoole vastavalt maksimumi ja miinimumini, tuleb keskmistada

aritmeetilise keskmiseni ja mairata saadud tulemus iitheks poordemomendi kao vaartuseks.

4.4.4. Telje po6rdemomendi kadu (sisendpoolel) arvutatakse jirgmiselt

Tloss = Ti - Zh

igear
kus:
o = Telje poordemomendi kadu sisendpoolel [Nm]
T, = Sisendmoment [Nm]
Har = Telje tilekandesuhe [-]
T, = Viljundmoment [Nm]

4.4.5. MOodtmiste valideerimine

4.4.5.1. Kiiruse keskmised véirtused vdrgupunkti kohta (20 s intervall) ei tohi maidratud véirtustest korvale kalduda
rohkem kui # 5 rpm viljundkiiruse puhul.

4.4.5.2. Punktis 4.4.3 kirjeldatud keskmised viljundmomendi viartused iga vorgupunkti kohta ei tohi korvale kalduda
rohkem kui + 20 Nm voi = 1 % po6rdemomendi mdairatud punktist vastava vorgupunkti puhul olenevalt
sellest, kumb vairtus on suurem.

4.4.5.3. Mootmine on tithine, kui eespool nimetatud kriteeriumid ei ole tdidetud. Sellisel juhul korratakse kogu
asjaomase kiirusastme modtmist. Parast korduvm&dtmisi andmed konsolideeritakse.
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4.4.6. Modtemidiramatuse arvutused

Summaarne pé6rdemomendi kao mddtemadramatus Uy, arvutatakse jargmiste parameetrite alusel:

loss
i. Temperatuuri moju

ii. Parasiitkoormused

iii. Modtemadramatus (sh mddtetundlikkuse hilve, lineaarsus, hiisterees ja korratavus)

Summaarne poérdemomendi  kao modStemddramatus  (Up,) pohineb andurite modtemadramatusel
usaldusvéddrsuse tasemel 95 %. Arvutatakse iga kasutatud anduri kohta (nt kolme masinaga katseseadistuse
korral: Uy, U Upy») Tuutude summa ruutjuurena (,Gaussi modtevea leviku seadus®)

T,out,1? 0

2

Urou
UT,loss = U12",in + Z %

gear

UT'i”/ o = 2% \/U'IZ'KC + UTZ'KO + Uczal + U;,m

1 Wike

UTKC:_X_XAKXT
\/§ Kre_f ‘
w
UTKOZLXﬂXAKXTn
V3 Ky
W,
Ug=1x al x T,
kcal
1
Upam = ﬁ X Whpara X Tn
Wpam = SenSPﬂTﬂ * ipam
kus:
U injout = Sisend-/viljundmomendi kao modtemadramatus eraldi sisend- ja viljundmomendi puhul; [Nm]
{gear = Telje tilekandesuhe; [-]
Urge = Modtemadramatus, mis tuleneb temperatuuri mojust jooksvale poordemomendi signaalile; [Nm]
Wy = Anduri tootja esitatud temperatuuri mdju jooksvale poordemomendi signaalile K ; kohta; [%]
Urxo = Madramatus, mis tuleneb temperatuuri méjust nullpéordemomendi signaalile (seotud nominaalse
po6rdemomendiga); [Nm]
Wyo = Andurite tootja esitatud temperatuuri mdju nullmomendile Kref kohta (seotud nominaalse
po6rdemomendiga); [%)]
K = Andurite tootja deklareeritud vddrtuste tkc ja tkO vordlustemperatuuri vahemik; [°C]
AK = Poordemomendi anduril moddetud temperatuuri absoluutne erinevus kalibreerimise ja mddtmise
vahel; kui anduri temperatuuri ei saa moota, tuleb kasutada vaikeviddrtust AK = 15K; [°C]
T, = Jooksev/mdddetud poordemomendi véirtus poordemomendi anduril; [Nm]
T, = Poordemomendi anduri nominaalne pé6rdemomendi vaartus; [Nm]
U, = Poordemomendi anduri kalibreerimisest tingitud mddteméadramatus; [Nm)]
W = Suhteline kalibreerimismairamatus (seotud nominaalse pé6rdemomendiga); [%]
k., = Kalibreerimise tdusutegur (kui anduri tootja on selle esitanud, vastasel juhul = 1);
Upara = Parasiitkoormustest tulenev mdéddemairamatus; [Nm)|
Wpara = Senspara X ipara

Mittevastavusest pShjustatud joudude ja vidndemomentide suhteline mju;
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Sens,,, = Anduritootja esitatud konkreetse poordemomendi anduri parasiitkoormuse maksimaalne maju
[ %]; kui anduri tootja ei esita parasiitkoormuse jaoks konkreetset vairtust, midratakse
védrtuseks 1,0 %;

Parasiitkoormuste maksimaalne mdju konkreetsele poordemomendi andurile séltuvalt katsesea-
distusest, nagu on margitud kdesoleva lisa punktides 4.2.3 ja 4.2.4;

lpara

4.4.7. Podrdemomendi kao summaarse modtemairamatuse hindamine

Juhul, kui arvutatud modteméddramatused Uy
poordemomendi kadu T,

wow 0N Vdiksemad jirgmistest piirvadrtustest, loetakse teatatud
vordseks moddetud poordemomendi kaoga T,

0ss,rep oss*

Up;, — 7,5 Nm vdi 0,25 % moddetud poordemomendist, olenevalt sellest, kumb lubatud mddtemidramatuse
vaartus on suurem

Up,w — 15 Nm vdi 0,25 % moddetud pordemomendist, olenevalt sellest, kumb lubatud mddtemadramatuse
vaartus on suurem

Suuremate arvutatud modtemadramatuste korral lisatakse arvutatud mdodtemidramatuse iilalmainitud
piirvddrtusi tiletanud osa véidrtusele T, esitatud poordemomendi kadude T, arvutamiseks jargmiselt:

oss oss,rep

Kui Uy, piirvdartus on tiletatud:

Tloss, rep = Tl

+ AUTin

oss

AUy, = MIN(Uy,, — 0,25 % * T)) vdi (Uy,, — 7.5 Nm))

Kui Uy, piirvdartus on iiletatud:
Tiossrep = Tiosss ¥ AUrout [lgear
AUy, = MIN((Uy,,, — 0,25 % * T ) v6i (Uy,,, - 15Nm))
kus:
Tinjout = Sisend-/viljundmomendi kao mddteméddramatus eraldi sisend- ja valjundmomendi puhul; [Nm]
{year = Telje tilekandesuhe [-]
AU; = Arvutatud mddtemadramatuse osa, mis iiletab kindlaksmaaratud piirvéartusi.

4.4.8. Poordemomendikao kaardi andmete tdiendamine
4.4.8.1. Kui poordemomendi vdirtused diletavad tlemise piirvédirtuse, rakendatakse lineaarset ekstrapoleerimist.

Ekstrapoleerimise korral rakendatakse lineaarset regressiooni kallet, mis p&hineb vastava kiirusastme koigil
mdddetud poordemomentidel.

4.4.8.2. Viljundmomendi vddrtuste korral alla 250 Nm arvestatakse poordemomendi kao vddrtusi punktis 250 Nm.
4.4.8.3. Rataste poorlemiskiirusel 0 p/min rakendatakse po6rdemomendi kao vaartusi kiiruse 50 p/min juures.

4.4.8.4. Negatiivsete sisendmomentide puhul (nt iilekoormus, vaba veeremine) rakendatakse poordemomendi kadude
vadrtust, mis on mdddetud seotud positiivse sisendmomendi suhtes.

4.4.8.5. Paaristelje puhul arvutatakse molema telje kombineeritud poordemomendi kao kaart iiksikute telgede
katsetulemuste pohjal.

Tloss,rcp,ldm = Tlﬂss,rep,l + Tloss,rep,z

5. Sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste vastavus

5.1. Iga kiesoleva lisa kohaselt kinnitatud teljetiiiip peab olema valmistatud nii, et see vastaks sertifitseerimisvormi
ja selle lisade kirjelduses kinnitatud teljetiiiibile. Sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud
omaduste protseduuride vastavus peab olema kooskdlas direktiivi 2007/46/EU artiklis 12 sitestatud nduetega.

5.2. Sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste vastavust kontrollitakse kdesoleva lisa 1. liites
sdtestatud sertifikaadi ja kdesolevas loikes sitestatud eritingimuste kirjelduse alusel.
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5.3. Tootja katsetab igal aastal vihemalt tabelis 1 nédidatud arvu telgi, tuginedes iga-aastasele tootmismahule.
Tootmismahu kindlaksmairamiseks vdetakse arvesse ainult telgesid, mis vastavad kiesoleva méddruse nduetele.

5.4. Iga tootja katsetatav telg peab olema konkreetse teljetiiiipkonna suhtes esinduslik.
5.5. Tabelis 1 on esitatud tiksikreduktoriga (SR) telgede ja muude teljetiiiipkondade arv, mille suhtes tuleb katsed ldbi
viia.
Tabel 1

Vastavuskatsete valimi suurus

Tootmismaht SR telgede katsearv Muude kui SR telgede katsearv
0-40 000 2 1
40 001-50 000 2 2
50 001-60 000 3 2
60 001-70 000 4 2
70 001-80 000 5 2
80 001 ja rohkem 5 3

5.6. Katsetada tuleb alati kahte suurima tootmismahuga teljetiiiipkonda. Tootja pdhjendab (nt miiiigitulemuste

esitamisega) tutibikinnitusasutusele labiviidud katsete arvu ja teljetiiipkonna valikut. Tootja ja tuitibikinni-
tusasutus lepivad kokku iilejadnud teljetiiiipkonnad, millega katseid tehakse.

5.7. Sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste nduetele vastavuse katsetamiseks peab
tiiibikinnitusasutus koos tootjaga kindlaks midrama katsetatava(te) telje/telgede tuitibi/titibid. Tiiibikinni-
tusasutus peab tagama, et valitud teljetiiip/tiiiibid on valmistatud samade standardite alusel kui seeriatootmises.

5.8. Kui punkti 6 kohaselt tehtud katse tulemus on punktis 6.4 nimetatust suurem, tuleb katsetada samast
teljetiitipkonnast veel kolm telge. Kui vahemalt {iks neist katset ei 1dbi, kohaldatakse artikli 23 sitteid.

6. Toodangu nduetelevastavuse katsed

6.1. Sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste nduetele vastavuse kindlakstegemiseks
kasutatakse iihte tuibikinnitusasutuse ja sertifikaadi taotleja poolt eelnevalt kokkulepitud jirgmistest
meetoditest:

a) Poordemomendi kao mddtmine vastavalt kdesolevale lisale, jirgides tdieliku menetlust, mis on piiratud
punktis 6.2 kirjeldatud vorgupunktidega.

b) Poordemomendi kao mddtmine vastavalt kdesolevale lisale, jargides tdieliku menetlust, mis on piiratud
punktis 6.2 kirjeldatud vorgupunktidega, vilja arvatud sissetootamine. Telje sisset6Otamisega seotud
omaduste arvesse vOtmiseks vOib rakendada parandustegurit. See tegur maidratakse vastavalt heale
inseneritavale tiiibikinnitusasutuse ndusolekul.

¢) Takistusmomendi mddtmine vastavalt punktile 6.3. Tootja vdib valida kuni 100 tunni pikkuse telje sisset66-
tamismenetluse vastavalt heale inseneritavale.
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6.2. Kui sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste hindamine viiakse 1abi vastavalt punkti
6.1. alapunktile a vdi b on selle mddtmise vorgupunktid piiratud heakskiidetud poordemomendi kadu
kaardistatud tulemuse 4 vorguelemendiga.

6.2.1.  Selleks tuleb sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste vastavuse kontrollimiseks jagada
kontrollitava telje poordemomendi kadu kaardistamise tulemus kolmeks samavdirse vahemaa ja
poordemomendiga vahemikuks 9 kontrollala defineerimiseks (nagu on niidatud joonisel 2).

Joonis 2

Kiiruse ja péordemomentide ulatus sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste
katsetamiseks.

| | 1 = viike po6rlemiskiirus [ suur po6rdemoment

2 = madal pdérlemiskiirus [ keskmine péérdemoment

3 = madal péérlemiskiirus | viike poérdemoment

\ 4 = keskmine po6rlemiskiirus | suur péérdemoment

\ 5 = keskmine p66rlemiskiirus [ keskmine
e poordemoment

\ = 6 = keskmine péorlemiskiirus | viike péordemoment
E‘ ,,a*-k""( sy 7 = suur poorlemiskiirus | suur podrdemoment

! } Ll 8 = suur poorlemiskiirus | keskmine poordemoment
\\ ml 9 = suur poorlemiskiirus | viike poordemoment

suur poordeoment

keskmine,
o
=

Viike,

3
-

Viike, keskmine, suur pootlemiskiirus

6.2.2. Nelja kontrollala jaoks valitakse, m&ddetakse ja hinnatakse iiks punkt vastavalt punktis 4.4 kirjeldatud
protseduurile. Iga kontrollpunkt valitakse jargmisel viisil:

i) Kontrollala valitakse soltuvalt teljejoonest:
— SR-teljed, sealhulgas telje tandemkombinatsioonid: kontrollalad 5, 6, 8 ja 9
— HR teljed, sealhulgas tandemkombinatsioonid: kontrollalad 2, 3, 4 ja 5
i) Valitud punkt asub kiirusevahemiku ja poordemomendi vastava kiirusevahemiku keskel.

iif) Selleks et saada vastav punkt sertifitseerimiseks moddetud poordemomendi kadu kaardistamiste
vordlemiseks, viiakse valitud punkt heakskiidetud kaardistamisel mdddetud punktile kdige ldhemale.

6.2.3. Iga sertifitseeritud CO, vastavus mdddetud punkti heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste katse ja sellega
seotud kinnitatud kaardistamise tulemuse vastava punkti efektiivsus arvutatakse jargmiselt:

- Tout
= iaxle X Tin
kus:
1, = Vorgupunkti tdhusus iihest kontrollalast 1 kuni 9
'« = Viljundmoment [Nm]
T, = Sisendmoment [Nm]

—_
1

Telje iilekandearv [-]

axle
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6.2.4.  Kontrollkatse keskmine tdhusus arvutatakse jargmiselt:

SR telge puhul:

5 4 1s
Navrmid speed — 7
Navr, high speed 2
o navr,midspced + r]uvr,high speed
navr,total - )
HR telgede puhul:
UERaall/E;
Navrlow speed — 7
MNa +15
Navrmid speed — 7

r’avr,lows eed + qavr,mids eed
1 4 P!
avr,total —
2

arvestades:

Mo low secd = keskmist tdhusust madala kiiruse korral

Navemid specd = keskmist tdhusust keskmise kiiruse korral

M high sped = keskmist tdhusust suure kiiruse korral

Navrtotal telje lihtsustatud keskmist tShusust

6.2.5. Kui sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste hindamine viiakse labi vastavalt punkti
6.1 alapunktile ¢, mairatakse sertifitseerimise kaigus teljetitipkonna algtelje (kuhu katsetatav telg kuulub)
poordemoment. Seda saab teha enne voi pirast telje testimise protseduuri vastavalt punktile 3.1 voi koikide
poordemomendi modtmiste kaardistamise véirtuste lineaarse ekstrapoleerimisega iga kiiruseméira kohta, mis
jadb allapoole 0 Nm.

6.3. Pidurdusmomendi kindlaksmaidramine

6.3.1. Telje pidurdusmomendi kindlakstegemiseks on ndutav lihtsustatud katseseade koos ithe elektrimootori ja ithe
poordemomendi anduriga sisendpoolel.

6.3.2.  Kohaldatakse punkti 4.1 kohaseid katsetingimusi. Pidurdusmomendi md&dteméddramatuse arvutused voib vilja
jatta.

6.3.3. Pidurdusmomenti mdddetakse kinnitatud teljetiitibi kiirusvahemikus vastavalt punktile 4.3.4 arvestades
kiirussamme vastavalt punktile 4.3.5.

6.4. Kinnitatud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste katsehindamise vastavus

6.4.1.  Sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste testi vastavus tehakse juhul, kui kehtib iiks
jargmistest tingimustest:

a) Kui poordemomendi kadu mdddetakse vastavalt punkti 6.1. alapunktile a v&i alapunkti b kohaselt ei tohi
katsetatud telje keskmine tbhususe sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste
protseduuri vastavuse hilve olla rohkem kui 1,5 % SR-telgede ja 2,0 % koigi teiste teljejoonte puhul, vastav
keskmine tShusus aga kinnitatud teljetiiiibi puhul.

b) Kui tehakse punkti 6.1 alapunkti ¢ kohase pidurdusmomendi md6tmine, ei tohi katsetatud telje pidurdusjou
poordemomendi korvalekalle sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste protseduuri
vastavuse korral olla suurem tabelis 2 ndidatud védrtusest.
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Tabel 2

Telgede hilbed mdddetuna CoP alusel parast telje
testimise protseduuri
Vordlus Td0-vddrtusega

CoP-siisteemis mdddetud telgede hilbed (ilma kiivi-

tuseta)
Vordlus Td0-vairtusega

Teljejoon
hilve hilve hilve hilve
iga i korral | TdO_sisend | iga i korral | TdO_sisend | iga i korral | TdO_sisend | iga i korral | TdO_sisend

[Nm] [Nm] [Nm] [Nm]
SR <3 15 >3 12 <3 25 >3 20
SRT <3 16 >3 13 <3 27 >3 21
Sp <6 11 >6 10 <6 18 >6 16
HR <7 10 >7 9 <7 16 >7 15
HRT <7 11 >7 10 <7 18 >7 16

i = iilekandearv
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1. liide

KOMPONENDI, ERALDI SEADMESTIKU VOI SUSTEEMI SERTIFIKAADI NAIDIS

Maksimaalse suurusega formaat: A4 (210 x 297 mm)

TELJETUUPKONNA CO2 HEITKOGUSTE JA KUTUSEKULU OMADUSTE SERTIFIKAAT

Teatis, mis puudutab:

— andmist ()

— pikendamist ()
— keeldumist (%)

— taganemist (')

Ametiasutuse tempel

Vastavalt komisjoni mdirusele (EL) 2017/2400 teljetiiiipkonna CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste
sertifikaadi kohta.

Komisjoni méirus (EL) 2017/2400, viimati muudetud

Sertifikaadi number:

Rasi:

Pikendamise pdhjus:

I PEATUKK
0.1  Mark (tootja drinimi):
0.2 Tuaip:
0.3  Teljetiiiibi identifitseerimisandmed, kui need on teljele mérgistatud
0.3.1 Tiahise asukoht:
0.4 Tootja nimi ja aadress:
0.5  EU sertifitseerimismargi asukoht ja kinnitusviis (komponentide ja eraldiseisvate tehniliste itksuste puhul):
0.6  Koostetehas(t)e nimi/nimed ja aadress(id):
0.7 Tootja esindaja nimi ja aadress (kui on olemas)
I PEATUKK
1 Lisateave (vajaduse korral): vt lisa
2 Katsete tegemise eest vastutav kinnitusasutus:
3 Katsearuande kuupiev
4 Katsearuande number
5 Mirkused (vajaduse korral): vt lisa
6 Koht
7 Kuupdev
8 Allkiri
Manused:
1. Teabedokument
2. Katsearuanne

(") Mittevajalik maha tdmmata (on juhtumeid, kus midagi ei pea kustutama, kui on kohaldatav rohkem kui iiks sissekanne)



L 349182

Euroopa Liidu Teataja

29.12.2017

2. liide

Telje teabedokument

Teabedokumendi nr:

Viljaanne:

Viljaandmise kuupdev:

Muudatuse kuupdev:

vastavalt ...

Teljetiiiip:
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0. ULDSATTED

0.1 Tootja nimi ja aadress

0.2 Mark (tootja drinimi):

0.3  Teljetitiip:

0.4  Teljetiiiipkond (kui see on asjakohane):

0.5  Teljetiiiip eraldi seadmestikuna | teljetitiipkond eraldi seadmestikuna

0.6  Arinimi/drinimed (kui see on asjakohane):

0.7  Teljetiiiibi identifitseerimisandmed, kui need on teljele mérgistatud:

0.8  Osade ja eraldiseisvate tehnilise iiksuste puhul nende sertifitseerimismargi asukoht ja kinnitusviis:
0.9  Koostetehas(t)e nimi/nimed ja aadress(id):

0.10 Tootja esindaja nimi ja aadress:
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1. 0SA
(ALG)TELJE JA TELJETUUPKONNA TELJETUUPIDE POHIOMADUSED

| Algtelg | Tiiiipkonnaliige |
| voi teljetisiip | #1 | #2 | #3 |

0.0 ULDSATTED

0.1  Mark (tootja drinimi)

0.2 Tiiip

0.3  Arinimi/nimed (kui see on asjakohane)

0.4  Teljetaiibi identifitseerimisandmed

0.5  Tahist asukoht

0.6  Tootja nimi ja aadress

0.7  Sertifitseerimismargi asukoht ja kinnitusviis
0.8.  Koostetehas(t)e nimi/nimed ja aadress(id)

0.9.  Tootja esindaja nimi ja aadress, kui ta on mairatud

1.0 SPETSIIFILINE TELJETEAVE

1.1 Teljejoon (SR, HR, SP, SRT, HRT)

1.2 Telje tilekandesuhe

1.3 Teljekorpus (number/ID/joonis)

1.4 Ulekande spetsifikatsioonid

1.4.1 Koonushammasrataste diameeter; [mm]

1.4.2 Hammasratta/koonushammasratta vertikaalne nihe; [mm)]

1.4.3 Hammasratta nurk horisontaaltasapinna suhtes; [°]
1.4.4  Ainult portaaltelgedele:
Hammasratta telje ja koonushammasratta telje vaheline nurk; [°]
1.4.5 Hammasratta hammaste arv
1.4.6 Koonushammasratta hammaste arv
1.4.7 Hammasratta horisontaalne nihe; [mm]
1.4.8 Koonushammasratta horisontaalne nihe; [mm]
1.5  Olimaht; [cm’]
1.6 Olitase; [mm]
1.7 Oli spetsifikatsioonid
1.8 Laagritiiip (number/ID/joonis)
1.9 Kinnituse tiitip (peamine 14bimdot, huulenumber); [mm]
1.10. Rattaotsad (number/ID/joonis)
1.10.1 Laagritiiiip (number/ID/joonis)
1.10.2 Kinnituse tiiiip (peamine libimd3t, huulenumber); [mm)]
1.10.3 Mddrdetiiiip
1.11. Satelliit-/silinderiilekannete arv
1.12  Satelliit-/silinderiilekannete vdikseim laius; [mm]

1.13 Rummu reduktori iilekandearv
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LISATUD DOKUMENTIDE LOETELU

Nr: Kirjeldus: Viljaandmise kuupiev:
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3. liide

Standardse po6rdemomendi kadu arvutamine

Standardse poordemomendi kadu telgede kohta on esitatud tabelis 1. Tavalised tabelivddrtused koosnevad koormusest
soltuvaid kadusid viljendava iildise konstantse tdhususe viddrtuse ja iildise takistusmomendi kao summast, et hdlmata

viikesest koormusest tingitud takistuskadusid.

Paaristelgede viiruste arvutamiseks kasutatakse vastava telje kombineeritud efektiivsust (kaasa arvatud paaristelje (SRT,

HRT) ja vastava iiksiktelje (SR, HR)).

Tabel 1
Uldefektiivsus ja pidurduse kadu

. . Pidurdusmoment
Peafunktsioon Uldefektitvsus (rattakiilg)
1 TdU = TO + Tl * igear
.. T,=70 Nm
Uksik reduktortelg (SR) 0,98 o
T, =20 Nm
Uksiku reduktorajamiga paaristelg (SRT) | 0.96 T, = 80 Nm
itksik portaaltelg (SP) ’ T, = 20 Nm
L T,=70 Nm
Rummureduktsiooniga telg (HR) 0,97
T, =20 Nm
o ) T, =90 Nm
Rummureduktsiooniga paaristelg (HRT) 0,95
T, = 20 Nm
Peamine pidurdusmoment (ratta kiiljel) T,, arvutatakse:
TdO = TO + TI X igear
Kasutades tabelis 1 toodud vaartusi.
Standardne pidurdusmoment T, telje ratta kiiljel arvutatakse
TOLL
Tloss,std - TdO + L - Tout
n
arvestades:
Tioss.d = Standardne p66rdemomendi kadu ratta poolel [Nm]
Ty = Alus-poordemoment kogu kiirusvahemikus [Nm]
{gear = Telje tilekandearv [-]
n = Koormusest soltuvate kadude iildefektiivsus [-]
T, = Viljundmoment [Nm]
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4. liide

Tiiiipkonna mdiste

1. Sertifikaadi taotleja esitab kinnitusasutusele sertifikaadi taotluse, mis vastab 18ikes 3 nimetatud kriteeriumidele.

Teljetiiiipkonda kirjeldavad disaini ja jéudluse parameetrid. Need peavad olema ithised koigi tiiiipkonna telgede
puhul. Telje tootja voib otsustada, milline telg kuulub tiiiipkonda jirgides 16ike 4 kohaseid kriteeriume. Lisaks 16ikes
4 loetletud parameetritele voib tiitipkonnale kehtestada tdiendavad kriteeriumid, mis vdimaldavad médratleda
piiratud suurusega tiiipkondi. Need parameetrid ei pruugi olla need, mis mdjutavad tulemuslikkuse taset.
Teljetitiipkonna kinnitab tiiiibikinnitusasutus. Tootja esitab tiiiibikinnitusasutusele asjakohase teabe tiiiipkonna
liikmete joudluse kohta.

2. Erijjuhtumid
Ménel juhul voib esineda parameetrite vaheline interaktsioon. Seda tuleb arvestada tagamaks, et samasse

teljetiiiipkonda kuuluvad ainult samalaadsete omadustega teljed. Need juhtumid mdirab kindlaks tootja ja neist
teavitatakse tiiiibikinnitusasutust. Seda vGetakse uue teljetiitipkonna loomise kriteeriumina arvesse.

Parameetrite puhul, mis ei ole loetletud 16ikes 3 ja millel on tulemuslikkuse tasemele tugev moju, tuvastab tootja
heade inseneritavade pdhjal ning sellest teavitatakse tiiiibikinnitusasutust.

3. Teljetiiiipkonda mairavad parameetrid

3.1 Teljekategooria

a) Uheastmelise reduktoriga telg (SR)

b) Rummureduktoriga telg (HR)

¢) Uksik portaaltelg (SP)

d) Uheastmelise reduktoriga tandemtelg (SRT)

¢) Rummureduktoriga paaristelg (HRT)

f) Sama sisetelje kere geomeetria diferentsiaalide laagrite ja hammasrataste keskpunkti horisontaalse tasandi vahel
vastavalt joonise spetsifikatsioonile (Erand kehtib iiksikule portaalteljele (SP)). Geomeetrilised muutused tinu
diferentslukustuse valikulisele integreerimisele on lubatud sama teljetiitipkonna piires. Umberpooratud
peegeltelgede korpused voivad iimberpooratud peegelteljed tthendada algsete telgedega samas teljetiiipkonnas
eeldusel, et koonushammasratasiilekannete mehhanismid on kohandatud teises suunas (spiraali suuna
muutmine).

g) Koonushammasratta 1labimdot (+1,5 [ — 8 % viidates suurimale joonise labimoddule)

h) Hammasratta/koonushammasratta vertikaalne hiipoidne nihe + 2 mm

i) Uksiku portaaltelje puhul (SP): Hammasratta horisontaaltasapinna suhtes * 5°

j)  Uksiku portaaltelje puhul (SP): Nurk hammasratta ja koonustelje vahel + 3,5°

k) Rummu reduktsiooni ja iiksiku portaaltelje (HR, HRT, FHR, SP) korral: Sama palju satelliit- ja silinderiilekandeid

1) Iga telje tilekandearvu vahemikus 1 tingimusel, et muutub ainult tiks iilekanne

m) Olitase + 10 mm voi 8li maht + 0,5 liitrit, viidates joonise spetsifikatsioonile ja paigaldusasendile sdidukis

n) Sama olitiiiibi viskoossusaste (soovitatav tditedli)

o) Koigi laagrite puhul: sama kandva rull-/libisemisronga 14bimdot (sisemine/viline) ja laius * 2 mm vastavalt
viidatud joonisele

p) Sama tihendi tiitip (peamised 1dbim&ddud, 8li hddrdumisnumber) + 0,5 mm vastavalt viidatud joonisele
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4. Algtelje valik:

4.1. Teljetiipkonna algteljeks mairatakse suurima ilekandearvuga telg. Kui sama iilekandearv on rohkem kui kahel
teljel, esitab tootja analiiiisi, et madrata halvima vddrtusega telg algteljeks.

4.2. Kinnitusasutus voib jireldada, et tiiiipkonna keerulisemat poordemomendi kadu saab kdige paremini iseloomustada
tdiendavate telgede testimisega. Sel juhul esitab telje tootja asjakohase teabe selle telje kindlaksméddramiseks suurima
poordemomendi kadu tasemega tiitipkonnas.

4.3. Kui tiiipkonna teljed sisaldavad muid funktsioone, mille alusel voib arvata, et need mdjutavad p66rdemomendi
kadusid, tuleb need funktsioonid kindlaks madrata ja arvesse votta ka algtelje valimisel.
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5. liide

Mirgistamine ja nummerdamine

1. Mirgistused

Kui kéesoleva lisa kohane teljetiiiip on kinnitatud, on teljel tdhistatud:
1.1 Tootja nimi vdi kaubamirk;
1.2.  Kdiesoleva lisa 2. liite punktides 0.2 ja 0.3 osutatud teabes mirgitud markide ja identifitseerimistiiiipide tdhised

1.3. Ristkilikukujuline sertifitseerimismark, mis imbritseb véikest e-tdhte, millele jirgneb sertifikaadi vilja andnud
litkmesriigi eraldusnumber:

1 Saksamaa; 19 Rumeenia;
2 Prantsusmaa; 20 Poola;

3 Itaalia; 21 Portugal;
4 Madalmaad; 23 Kreeka;

5 Rootsi; 24 lirimaa;

6 Belgia; 25 Horvaatia;
7 Ungari; 26 Sloveenia;
8 Tsehhi Vabariik; 27 Slovakkia;
9 Hispaania; 29 Eesti;

11 Uhendkuningriik; 32 Liti;

12 Austria; 34 Bulgaaria;
13 Luksemburg; 36 Leedy;

17 Soome; 49 Kiipros;
18 Taani; 50 Malta

1.4.  Sertifitseerimismark paikneb ka ristkiiliku ehk baassertifikaadi numbri laheduses, nagu on satestatud direktiivi
2007/46/EU VII lisas sitestatud kinnitusnumbri 4. jaos, millele eelneb kaks numbrit, mis niitavad kiesoleva
eeskirja uusimale tehnilisele muudatusele viitavat jirjekorranumbrit ja tahist ,L“, mis niitab, et teljele on antud
sertifikaat.

Selle méddruse puhul on jdrjekorranumber 00.

1.4.1. Sertifitseerimismargi naidis ja md6tmed

T

T
a é 2 O 2a a>3mm
T |

OOL 0004 :

Teljega kinnitatud iilaltoodud sertifitseerimismark nditab, et asjassepuutuv tiiiip on kiesoleva eeskirja kohaselt
Poolas (e20) heaks kiidetud. Esimesed kaks numbrit (00) niitavad kiesoleva eeskirja uusimatele tehnilistele
muudatustele viidatud jdrjekorranumbrit. Jirgmine tiht nditab, et sertifikaat anti teljele (L). Viimased neli numbrit
(0004) on kinnitusasutus teljele madranud baassertifikaadi numbrina.
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1.5.  Sertifikaadi taotleja taotlusel ja parast kinnitusasutuse eelnevat ndusolekut voib kasutada punktis 1.4.1 viidatud

1.6.

1.7.

2.1.

tiiipidest erinevaid titiipide suuruseid. Need teist tiiiipi suurused peavad olema selgesti loetavad.
Mirgised, sildid, plaadid voi kleebised peavad olema telje kasuliku eluea jooksul vastupidavad ja selgesti loetavad
ning kustumatud. Tootja tagab, et margiseid, silte, plaate vdi kleebist ei saa eemaldada ilma neid havitamata ega

purustamata.

Sertifitseerimisnumber peab olema nihtav, kui telg on sdidukile paigaldatud ja kinnitatakse normaalseks
toimimiseks vajalikule komponendile, mis tavaliselt ei vaja selle kasutusaja jooksul asendamist.

Numbriline tihis:

Telgede sertifitseerimisnumber koosneb jargmisest:

eX*YYY|YYYY*ZZZ|ZZZZ*1*0000*00

1. jaotis 2. jaotis 3. jaotis > jaoti:ieihttéiiendav 4. jaotis 5. jaotis
Sertifikaadi Co, Viimane L = Telg Baassertifitseeri- | Pikendus
viljastanud riigi | sertifitseerimise | muutmisakt misnumber 00
tunnus seadus (zzz[2227) 0000

(...]2017)
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6. liide

Modelleerimisvahendi sisendparameetrid

Sissejuhatus

Kiesolevas liites  kirjeldatakse komponentide tootja pakutavate parameetrite loendit modelleerimisvahendi
sisendandmeteks. Kohaldatav XML-skeem ja niiteandmed on saadaval spetsiaalses elektroonilises jagamisplatvormis.

Modisted

(1) ,Parameter ID* — ainulaadne identifikaator, mida on kasutatud sdiduki energiatarbimise arvutusvahendis konkreetse
sisendparameetri voi sisendandmete kogumi puhul.

(2) ,Type“ — parameetri andmetiiiip

SEIING ©vovviireiieieeee e tahemdrkide jarjestus 1ISO8859-1 kodeeringus

tOKEN ..o siimbolite jdrjestus kodeeringus ISO8859-1, puudub 16pus voi alguses olev tithimark

date oo kuupéev ja kellaaeg UTC aja jirgi: AAAA-KK-PPTTT:MM:SSZ tihistatud kaldkirjas
tihtedega, mis tahistavad fikseeritud tihemirke, nt ,2002-05-30T09: 30: 10Z“

INEEGET ovviviieiiiecec vadrtus integreeritud andmetiiiibiga, alguses nulle pole, nt ,1800¢

double, X oo murdarv tipselt X numbriga pirast kiimnendit (,.), juhtivad nullid puuduvad, nt

,<double, 2“ puhul: ,2345.67 ,double, 4“ puhul: ,45.6780“

(3) ,Unit ... parameetri fiiiisiline tthik

Sisendparameetrite kogum
Tabel 1

Sisendparameetrid , Axlegear/General”

Parameter name Param 1D Type Unit Kirjeldus/Viide
Manufacturer P215 token [-]
Model P216 token [-]
TechnicalReportld P217 token [-]
Date P218 dateTime [-] Komponent-risi loomise kuupiev ja kellaaeg
AppVersion P219 token [-]

Lubatud vdirtused: ,Single reduction axle®, ,Single portal
LineType P253 string [-] axle®, ,Hub reduction axle®, ,Single reduction tandem axle*,
,Hub reduction tandem axle"

Ratio P150 double, 3 [-]

CertificationMethod P256 string [-] Lubatud viirtused: ,Measured®, ,Standard values*
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Kao kaardistamise vérgupunkti sisendparameetrid , TAxlegear/LossMap*

Tabel 2

Parameter name Param ID Type Unit Kirjeldus/Viide
InputSpeed P151 double, 2 | [1/min]
InputTorque P152 double, 2 | [Nm]
TorqueLoss P153 double, 2 [Nm]
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VIII LISA
OHUTAKISTUSE ANDMETE KONTROLLIMINE
1. Sissejuhatus
Kiesolevas lisas on sitestatud dhutakistuse andmete kontrollimise katseprotseduur.
2. Moisted
Kiesolevas lisas kasutatakse alljirgnevaid mdisteid jirgmises tdhenduses:
1. ,Aktiivne Ohuseade” — meetmed, mida juhtimismoodul aktiveerib, et vihendada tervele sdidukile
rakenduvat Shutakistust.
2. ,Ohutarvikud* — lisavarustus, mille eesmirk on mdjutada dhuvoolu terve sdiduki iimber.
3. ,A-sammas“ — salongi katusest ja eesmisest vaheseinast koosnev tugistruktuur.
4. ,Valge geomeetriaga kere“ — kandekonstruktsioon koos salongi esiklaasiga.
5. ,B-sammas“ — salongi keskel olev tugistruktuur, mis ithendab salongi poranda ja katuse.
6. ,Salongi pdhi“ - salongi poranda tugistruktuur.
7. ,Salongi tilemine raam“ — raami ja salongi vordluspunkti kaugus vertikaalsel Z-teljel. Kaugus mdddetakse
horisontaalraami iilaosast salongi vordluspunktini vertikaalsel Z-teljel.
8. ,Salongi vordluspunkt“ — salongi CAD-koordinaatsiisteemi voi selgelt maaratletud salongi vordluspunkt
(X/Y/Z = 0/0/0), nt kannapunkt.
9. ,Salongi laius“ — salongi vasaku ja parema B-samba horisontaalne kaugus.
10. ,Pisiva kiirusega katse“ — modtmisprotseduur Shutakistuse madramiseks, mis viiakse 14bi katserajal.
11. ,Andmebaas“ — ithekordsel mooteldigu libimisel salvestatud andmed.
12. ,EMS* — Euroopa moodulsiisteem (EMS) vastavalt ndukogu direktiivile 96/53/EU.
13. ,Raami kdrgus“ — ratta keskme kaugus horisontaalse raami iilaosast Z-teljel.
14. ,Kannapunkt“ — punkt, mis kujutab pdrandakattele surutud jalandu kanna asukohta, kui jalatsi pdhi on
kontaktis vabastatud gaasipedaaliga ja pahkluunurk on 87°. (ISO 20176: 2011)
15. ,Mddtepiirkond/-piirkonnad“ — katseraja méiratud osa(d), mis koosnevad vihemalt ithest mooteldigust ja
sellele eclnevast stabiliseerimisribast.
16. ,Mootmisloik“ — katseraja kindlaksmadratud osa, mis on oluline andmete salvestamiseks ja andmete
hindamiseks.
17. ,Lae korgus“ — salongi vordluspunkti vertikaalkaugus Z-teljest kuni katuseluugi koige korgema punktini
3. Ohutakistuse médramine

Ohutakistuse madramiseks kasutatakse piisiva kiirusega katset. Piisiva kiirusega katse ajal mdddetakse
peamised aktiivse poordemomendi, sdiduki kiiruse, dhuvoolu kiiruse ja poordenurga mddtesignaalid, mis
mdddetakse katserajal kindlaksmaaratud tingimustel kahel erineval piisival soidukiirusel (madalal ja suurel
kiirusel). Piisiva kiirusega katse ajal salvestatud mootmistulemused sisestatakse Shutakistuse eeltootlemise
tooriista, mis madrab takistuskordaja tulemi olematu risttuule tingimustes ristldikepinna vairtuse C, A, (0)
modelleerimisvahendi sisendiks. Sertifikaadi taotleja esitab vairtuse C, - A,,,.; vahemiku C, - A (0) vordse voi

maksimaalselt + 0,2 m? kdrgema véddrtusega. Vairtus C, - A

edoreg O Modelleerimisvahendi CO, modelleeri-

misvahendi sisendvéirtus ja sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste katsetamise
kontrollvaartus.
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Soidukid, mida ei mdddeta piisiva kiirusega katse jooksul, peavad kasutama kdesoleva lisa 7. liites kirjeldatud
C; * Apym Standardvdirtusi. Sellisel juhul ei tohi sisestada Shutakistuse sisendandmeid. Standardvédrtuste
saamine toimub modelleerimisvahendi abil automaatselt.

3.1. Katseraja nduded
3.1.1. Katseraja geomeetria on kas:
i. Ringrada (sdidetakse iihes suunas (*)):

Kahe m&6tmispiirkonnaga, tiks igast sirgest osast, maksimaalne kdrvalekalle on alla 20 kraadi);

(*) vdhemalt mobiilse anemomeetri joonisvea korrektsiooniks (vt punkt 3.6) tuleb katserajal sdita molemas
suunas

vOi
ii. Ringrada voi sirge rada (mdlemas suunas sdites):

ithe modtmisalaga (vOi kahe eespool nimetatud maksimaalse hilbega) ja kahe valikuga: vahelduva
sOidusuunaga pdrast iga katseosa voi parast valitud komplekti katseldiku, nt kiimme korda sdidusuunal 1,
millele jirgneb kiimme korda sdidusuunal 2.

3.1.2.  Mootmisldigud

Médratleda tuleb katseraja mootmisloik/-16igud, mille pikkus on 250 m ja hilve on + 3 m.

3.1.3.  Modtepiirkonnad
M&étepiirkond peab koosnema vihemalt ithest mddteldigust ja stabiliseerimisribast. M&dtepiirkonna esimeseks
mddteldiguks peab eelnema stabiliseerimisldik kiiruse ja poordemomendi stabiliseerimiseks. Stabiliseerimisloik

peab olema vihemalt 25 m pikkune. Katserajatise paigutus peab vdimaldama séidukil siseneda stabiliseeri-
misldiku juba katsetatava sdiduki suurima kiirusega.

Iga moStmisldigu algus- ja 10pp-punkti laius- ja pikkuskraad maaratakse tdpsusega, mis on suurem voi vordne
0,15 m 95 % tdendolise vea ringi juures (DGPS tdpsus).

3.1.4. Mdotmisldigu kuju

M&6tmis- ja stabiliseerimisldik peavad olema sirgjoonelised.

3.1.5.  MOodtmisldikude pikisuunaline kalle

Iga modStmis- ja stabiliseerimisldigu keskmine pikisuunaline kalle ei tohi olla suurem kui + 1 %. M&6tmisldigu
kallaku erinevused ei tohi pdhjustada kiiruse ja po6rdemomendi erinevusi, mis on suuremad kdesoleva lisa
punkti 3.10.1.1 alapunktides vii ja viii madratletud kiinnisvartustest.

3.1.6.  Raja pind

Katserada koosneb asfaldist vdi betoonist. Mootmisldikudel peab olema iks pinnakate. Erinevatel
mootmisldikudel on lubatud erinevad pinnakatted.

3.1.7. Seisakuala

Katserajal peab olema seisakuala, kus sdidukit saab peatada tdieliku seiskumiseni ja podrdemomendi mddtmise
siisteemi triivi kontrolliks.

3.1.8.  Kaugus teedirsete takistuste ja vertikaalse kliirensini

5 m kaugusel sdiduki mdlemast kiiljest ei tohi olla takistusi. Lubatud on kuni 1 m kdrguseid turvapiirdeid, mis
on sdidukist ile 2,5 m eemal. Mddtmisldikudel ei tohi olla sildasid ega samalaadsed konstruktsioone.
Katserajal peab olema piisavalt vertikaalset kliirensit, et vdimaldada anemomeetri paigaldamist sdidukile
vastavalt kdesoleva lisa punktile 3.4.7.



29.12.2017 Euroopa Liidu Teataja L 349/195

3.1.9.  Korgusprofiil
Tootja mdarab kindlaks, kas katse hindamisel kohaldatakse korguse korrektsiooni. Kui kasutatakse kdrguse
korrektsiooni, tehakse iga mootmisldigus jaoks kittesaadavaks korgusprofiil. Andmed peavad vastama

jargmistele nduetele:

i. Korgusprofiili moddetakse sdidusuunas vorgupunkti kaugusega vordsel kaugusel voi sellest vaiksemal kui
50 m.

ii. Iga vorgupunkti puhul moddetakse katsetee keskjoone molemal kiiljel vdhemalt iiht punkti (korguse
modtmise punkt®) ja seejdrel toodeldakse vorgupunkti keskmiseks vaartuseks.

iii. Ohutakistuse eeltddlemise tooriistale ettendhtud vorgupunktid peavad olema lihemal, kui 1 meetri
kaugusel mdoteldigu keskjoonest.

iv. Korguse mootmise punktide asetamist sdiduraja keskjoonele (perpendikulaarne vahemaa, punktide arv)
tuleb valida nii, et sellest tulenev kdrgusprofiil on representatiivne katsesdiduki juhitud gradiendile.

v. Korgusprofiili tdpsus peab olema * 1 cm voi viiksem.

vi. Modtmisandmed ei tohi olla vanemad kui 10 aastat. Mddteala pinna uuendamiseks on vaja uut
kdrgusprofiili médtmist.

3.2. Nouded keskkonnatingimustele
3.2.1.  Keskkonnatingimusi mdddetakse punktis 3.4 nimetatud seadmetega.
3.2.2.  Keskkonna temperatuur peab olema vahemikus 0 °C kuni 25 °C. Seda kriteeriumi kontrollib Shutakistuse

eeltootlemise tooriist, mis pdhineb sdidukist mdddetud timbritseva Shu temperatuuri signaalil. See kriteerium
kehtib ainult madala kiiruse — suure kiiruse — madala kiiruse katsejadas salvestatud andmekogumite kohta,
mitte aga korvalekaldekatsele ja soojendusfaasidele.

3.2.3.  Maapinna temperatuur ei tohi illetada 40 °C. Seda kriteeriumi kontrollitakse Ghutakistuse eeltootlemise
tooriista abil, mis pohineb IR-anduril sdidukist moddetud maapinna temperatuuri signaalil. See kriteerium
kehtib ainult madala kiiruse — suure kiiruse — madala kiiruse katsejadas salvestatud andmekogumite kohta,
mitte aga korvalekaldekatsele ja soojendusfaasidele.

3.2.4.  Raja pinnakatted peavad olema madala kiiruse — suure kiiruse — madala kiiruse katsejadas kuivad, et tagada
vorreldavad veeretakistusjou koefitsiendid.

3.2.5.  Tuule tingimused peavad olema jargmises vahemikus:
i. Keskmine tuulekiirus: < 5 m/s
ii. Tuulepuhangute kiirus (1s keskmine liikuv keskmine): < 8 m/s

Kirjed i. ja ii. on kohaldatavad suure kiirusega ja korvalekalde kalibreerimise katses registreeritud
andmekogumite suhtes, kuid mitte madala kiirusega katsete puhul.

iii. Keskmine lengerdusnurk (f):
< 3 kraadi suure kiirusega katses registreeritud andmekogumite puhul
Joonduse kalibreerimiskatse ajal registreeritud andmekogumite puhul < 5 kraadi
Tuuletingimuste kehtivust kontrollitakse dhutakistuse eeltootlemisega, vottes aluseks signaalid, mis on sdidukil

salvestatud pdrast piirkihi korrigeerimise rakendamist. Nimetatud piiride tletamise tingimustes kogutud
mddtmistulemused arvatakse automaatselt vilja.

3.3. Soiduki paigaldamine
3.3.1.  Soiduki Sassii peab vastama kdesoleva lisa 5. liites méératletud standardseadme vdi poolhaagise mddtmetele.
3.3.2.  Soiduki kdrgus, mis on médratud vastavalt punkti 3.5.3.1 alapunktile vii peab jdima kiesoleva lisa 4. liites

sdtestatud piiridesse.
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3.3.3.

3.3.10.

3.3.11.

3.3.12.

3.3.13.

3.4.

3.4.1.

3.4.1.1.

3.4.1.2.

Salongi ja kasti voi poolhaagise minimaalne kaugus peab vastama tootja nduetele ja tootjapoolsetele sdiduki
kere ehitaja juhenditele.

Salongi ja Shuliikumise lisasid (nt spoilerid) tuleb kohandada standardsele kerele vdi poolhaagisele koige
paremini sobivaks.

Soiduk peab vastama kogu soidukitiiiibi kinnituse seaduslikele nduetele. Piisiva kiirusega katse labiviimiseks
vajalikud seadmed (nt sdiduki iildine kdrgus, sealhulgas anemomeetrid, ei kuulu selle sitte kohaldamisalasse).

Poolhaagise seadistamine toimub kéesoleva lisa 4. liites maaratletud viisil.

Sdiduk peab olema varustatud rehvidega, mis vastavad jirgmistele nouetele:

i. Parima vdi paremuselt jirgmise veeretakistusjou sildiga rehv, mis on kittesaadav katse tegemise ajal
il. Turvisemustri maksimaalne siigavus 10 mm koigi sdiduki osadel, kaasa arvatud haagisel

iii. Rehvid on tdidetud rehvi tootja kérgeimale lubatud réhul

Teljekoormus peab vastama tootja spetsifikatsioonidega.

Madala kiiruse — suure kiiruse — madala kiiruse katsete mootmisel ei tohi kasutada aktiivseid rehvirohu
kontrollsiisteeme.

Kui sdiduk on varustatud aktiivse Shusoojusega, tuleb kinnitusasutusele tdendada, et
i. Seade on alati aktiveeritud ja tdhus dhutakistuse vihendamiseks sdidukiirusel iile 60 km/h
ii. Seade on paigaldatud ja efektiivne sarnaselt koikidele teljetiiiipkonna liikkmetele.

Kui kirjed i. ja ii. ei ole kohaldatavad, peab aktiivse Shusoojustuse piisiva kiirusega katse ajal téielikult vilja
lilitama.

Soidukil ei tohi olla ajutisi funktsioone, modifikatsioone ega seadmeid, mis on mdeldud ainult dhutakistuse
viadrtuse viahendamiseks, nt suletud avad. Muudatused, mille eesmirk on testitava sdiduki aerodiinaamilised
parameetrid vastavusse viia algsdiduki médratletud tingimustega (nt paikesekatete paigaldusava), on lubatud.

Kdigi erinevate eemaldatavate osade lisamiseks, nagu piikesesirmid, autosignaalid, lisatule laternad,
signaaltuled voi kdngururauad, ei arvestata ohutakistusega CO, heitkoguste sitestamisel. Enne ohutakistuse
modtmist eemaldatakse sdidukist sellised eemaldatavad lisavarustuse osad

Soidukit moddetakse ilma koormata.

Méétevahendid
Kalibreerimislabor vastab ISO[TS 16949, ISO 9000 seeria v6i ISO/IEC 17025 nduetele. Koik kalibreerimiseks

jalvoi kontrollimiseks kasutatavad labori vordlusmoddikud peavad olema jilgitavad riiklike (rahvusvaheliste)
standarditega.

Po6rdemoment

Koigi vedavate telgede otsest poordemomenti mdddetakse ithe jirgmise modtesiisteemiga:
a. Rummu podrdemomendi moddik

b. Velje poordemomendi mdddik

¢. Rattavolli poordemomendi moddik

Kalibreerimisel peab iihe p66rdemomendi arvutamiseks jargima jirgmisi siisteemindudeid:
i. Mittelineaarsus: < + 6 Nm

ii. Korratavus: < £ 6 Nm
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iii. Ristsignaal: <¢ 1 % FSO (rakendub ainult velje pé6rdemomendi puhul)
iv. MoOtmismaar: > 20 Hz

kus:

,Mittelineaarsus“ — maksimaalne erinevus ideaalsete ja tegelike viljundsignaali parameetrite vahel moddetava
suuruse suhtes konkreetse mddtepiirkonna piires.

,Korratavus“ — amade mddtmistingimuste alusel tehtud samade mddtetulemuste jirjestikuste mddtmiste
tulemuste kokkuleppeline sarnasus.

JRistsignaal” — anduri (M,) peamist véljundsignaali, mille tekitab andurile mdjuv mddtevéartus (F,), mis erineb
selle véljundi moddetavast vaartusest. Koordinaatsiisteemide madramine on madratletud vastavalt 1SO 4130
standardile.

,FSO“ — kalibreeritud vahemiku tiielik skaala.

Salvestatud poordemomendi andmeid korrigeeritakse tarnija maaratud vea ulatuses.

3.4.2. Soidukiirus

Soidukiirus méddratakse CAN-kaabli esitelje signaaliga, mis on kalibreeritud kas:

Variant a): vordluskiirusel, mis on arvutatud deltaaja abil kahest fikseeritud optoelektroonilisest tdkkest (vt
kidesoleva lisa punkti 3.4.4) ja mooteldigu/-1dikude teatud pikkus(t)el voi

Variant b): DGPSi koordinaatide pohjal saadud DGPS positsiooni deltaaja kindlaksmiiratud kiirusignaalist ja
mddteldigu/-1dikude teatud pikkus(t)el.

Soiduki kiiruse kalibreerimiseks kasutatakse kiire kiiruskatse ajal salvestatud andmeid.

3.43.  Referentssignaal ratta poorlemiskiiruse arvutamiseks ajamiga

Vedaval teljel asuvate rataste poorlemiskiiruse arvutamiseks tehakse kittesaadavaks CAN-mootori poorlemis-
sageduse signaal koos ilekandearvudega (aeglane ja kiire kiiruskatse, telje ilekandearv). CAN-mootori
poorlemissageduse signaali jaoks tuleb niidata, et Shutakistuse tooriistale antud signaal on identne teenuse
katsetuste jaoks kasutatava signaaliga, nagu on sitestatud médruse (EL) 5822011 I lisas.

Poordemomentide muunduriga séidukite puhul, mida ei suuda suletud lukustussiduriga aeglasel kiiruskatsel
juhtida, tuleb lisaks ohutakistuse eeltootlemise tooriista sisestada kardaanvolli kiiruse signaal ja telje
tilekandearv vdi vedava telje keskmine rataste kiirussignaal. Tuleb niidata, et selle tiiendava signaali pdhjal
arvutatud mootori poorlemiskiirus on CAN-mootori poorlemiskiirusega vorreldes 1 % suurem. Seda
tdendatakse poordemomendiseadme lukustatud reziimis madalaimal vdimalikul sdidukiirusel sdidetud
modtmisldigu keskmise vddrtuse suhtes ja kiires kiiruskatse sdidukiiruse korral.

3.4.4.  Optoelektrilised tokked

Tokete signaal on saadaval Shutakistuse eeltootlemise tooriista jaoks, et kiivitada modtmisldigu algus ja lopp
ning sdiduki kiiruse signaali kalibreerimine. Pdidstiku signaali mdotmismidr peab olema suurem voi vordne
100 Hz-ga. Alternatiivina saab kasutada DGPS-siisteemi.

3.4.5. (D)GPS-siisteem

Variant a) ainult positsioneerimiseks: GPS
Noutud tdpsus:

i. Asukoht: <3 m 95 % Tdendolise vea ring

ii. Uuendussagedus: > 4 Hz
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Variant b) sdiduki kiiruse kalibreerimine ja positsioneerimine: Diferentsiaal-GPS-siisteem (DGPS)
Noutud tdpsus:
i. Asukoht: 0.15 m 95 % Tdendolise vea ring
ii. Uuendussagedus: > 100 Hz
3.4.6.  Statsionaarne ilmastikukamber
Vilisdhu iimbritsev rdhk ja Shuniiskus mairatakse statsionaarses ilmastikukambris. See meteoroloogiline
modteriist paigutatakse mddtealast vahem kui 2 000 m kaugusele ja mddtmisaladega vordsel voi kdrgemal
korgusel.
Vajalik tipsus:
i. Temperatuur: +1°C
ii. Niiskus: + 5 %RH
iii. Réhk: t 1 mbar
iv. Uuendussagedus: < 6 minutit
3.4.7.  Mobiilne anemomeeter
Mootori anemomeetrit kasutatakse OShuvoolu tingimuste, st ohuvoolu kiiruse ja lengerdusnurga (f)
mddtmiseks kogu Shuvoolu ja sdiduki pikiteljel.
3.4.7.1. Tapsusnduded
Anemomeetrit kalibreeritakse asutuses vastavalt standardile ISO 16622. Tdpsusnduded vastavalt tabelile 1
peavad olema tdidetud:
Tabel 1
Anemomeetri tipsusnduded
Ohukiiruse vahemik Ohu kiiruse tipsus Lengerdusnurga tapsus lengerdusnurk
P vahemikus 180 # 7 kraadi
[m/s] [m]s] [kraadi]
201 £ 0,7 £1,0
27 + 1 +0,9 + 1,0
35+1 1,2 +1,0
3.4.7.2. Paigalduse asend

Mobiilne anemomeeter paigaldatakse sdidukisse ettendhtud asendisse:
i. X positsioon:
Veoauto: esikiilg * 0,3 m poolhaagis voi kasti korpus
ii. Y-positsioon: simmeetriatasand hilbega + 0,1 m
iii. Z-positsioon:

Paigalduskorgus sdiduki kohal peab olema iiks kolmandik kogu sdiduki kdrgusest lubatud hilbega 0,0 m
kuni 0,2 m.
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3.4.7.3.

3.4.8.

3.4.9.

3.5.

3.5.3.1.

Modteseadmed  tehakse vdimalikult tdpselt, kasutades geomeetrilisifoptilisi abivahendeid. Jirelejaanud
kdrvalekalde jaoks rakendatakse vastavalt kdesoleva lisa punktile 3.6 kdrvalekalde kalibreerimist.

Anemomeetri uuendussagedus on 4 Hz vdi suurem.

Soiduki imbritseva keskkonna temperatuuriandur

Vilisdhu temperatuuri mdddetakse mobiilse anemomeetri poolusel. Paigalduskdrgus peab olema
maksimaalselt 600 mm allpool litkuvat anemomeetrit. Andur peab olema kaitstud paikese eest.

Noutud tapsus: + 1°C

Uuendussagedus: > 1 Hz

Maapinna temperatuuri mootmine

Maapinna temperatuur moddetakse sdiduki kontaktivaba IR-anduri lairiba (8-14 pm) abil. Mustkatte ja
betooni puhul kasutatakse emissioonitegurit 0,90. IR-andur tuleb kalibreerida vastavalt ASTM E2847
standardile.

Noutav kalibreerimistdpsus: Temperatuur: + 2,5 °C

Uuendussagedus: = 1 Hz

Piisiva kiirusega katse protseduur

Modtmisloigu ja sdidusuuna iga kohaldatava kombinatsiooni puhul tehakse piisiva kiirusega katse protseduur,
mis koosneb allpool méiratletud madala kiiruse — suure kiiruse — madala kiiruse katsetamise jirjestusest samal
soidusuunal.

Acglase kiiruskatse mootmisloigu keskmine kiirus peab olema vahemikus 10 kuni 15 km/h.

Kiiruskatse mootmisldigu keskmine kiirus peab olema jargmises vahemikus:
maksimaalne kiirus: 95 kmj/h;

minimaalne kiirus: 85 km/h v&8i 3 km/h vihem kui sdiduki maksimaalne kiirus, mida saab katsesdidul
kasutada (olenevalt sellest, kumb védartus on madalam).

Katse tehakse rangelt vastavalt kdesoleva lisa punktidele 3.5.3.1 kuni 3.5.3.9.

Saiduki ja mddtesiisteemide ettevalmistamine

i.  Diinamomeetri seadistamine katsesdiduki vedaval teljel ning paigaldise ja signaaliandmete kontrollimine
vastavalt tootja spetsifikatsioonile.

ii. Vastava ildise sdidukiandmete dokumenteerimine ametliku katse malli jaoks vastavalt kidesoleva lisa
punktile 3.7.

iii. ~Kiirenduskorrektsiooni arvutamiseks o6hutakistuse eeltootlemise tooriistade abil médratakse tegelik
veeremikiiruse vddrtuseks enne katset + 500 kg.

iv. Rehvide kontroll maksimaalse lubatud rdhu all ja rehvirohu vdartuste dokumenteerimine.

v.  Optoelektriliste tdkete ettevalmistamine mo6tmisldigus/-16ikudes voi DGPS-siisteemi nduetekohase
toimimise kontrollimine.
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vi  Mobiilse anemomeetri paigaldamine sdidukile ja/vdi paigalduskontroll, paigutus ja suund. Kdrvalekalde
kalibreerimise katse tuleb labi viia iga kord, kui anemomeeter on paigaldatud uuele sdidukile.

vii. Soiduki seadistuse kontroll to6tava mootoriga arvestades maksimaalset kdrgust ja geomeetriat. Sdiduki
maksimumkdrgus médratakse kindlaks karbi/poolhaagise nelja nurga modtmisel.

viii. Poolhaagise korguse reguleerimine sihtvddrtuseni ja vajaduse korral séiduki maksimaalse korguse
korduvmaédramine.

ix. Peeglid voi optilised stisteemid, katuseraamid jm aerodiinaamilised seadmed peavad olema nende tavalises
soiduasendis.

3.5.3.2.  Soojendusfaas

Soiduki soojendamiseks soitke kiiruskatsel soiduki = sihtkiirusega minimaalselt 90 minutit. Korduv
soojenduskatse (nt parast konfiguratsiooni muutmist, kehtetu test jne) peab olema vihemalt sama pikk kui
seisakuaeg. Soojendusfaasi saab kasutada kiesoleva lisa punktis 3.6 sitestatud korvalekalde kalibreerimise
katsetamiseks.

3.5.3.3. Diinamomeetri nullimine
Diinamomeetri nullimine toimub jargmiselt:
i. Soitke sdiduk platvormile seisma
ii. Tostke seadmele kinnitatud rattad maapinnalt
iii. Nullige poordemomendi vdimendi lugemine

Platvormi faas ei tohi iiletada 10 minutit.

3.5.3.4. Soitke veel itks 10 minuti pikkune soojendusfaas korge kiirusega katse sihtkiirusel.

3.5.3.5. [Esimene madala kiiruskatse
Tehke madalal kiirusel esimene mdtmine. Kindlustage, et
i.  soiduk juhitakse 1abi modteisa piki sirget hoides sdidukit nii sirgelt kui voimalik

ii. keskmine sdidustiil mddtekambri ja eelmise stabiliseerimisseadise jaoks on kooskdlas kiesoleva lisa punkti
3.5.1 kohaselt

ili. soidukiiruse stabiilsus modtmis- ja stabiliseerimisosades vastab kaesoleva lisa punkti 3.10.1.1 kirjele vii

iv. moddetud poordemomendi stabiilsus modtmisosade sees ja stabiliseerimisosad vastavad kdesoleva lisa
punkti 3.10.1.1 kirjele viii

v. modtmisloikude algus ja 16pp on modtmisandmetes selgelt tuvastatud salvestatud kdivitussignaaliga
(optoelektrilised tokked ja registreeritud GPS-andmed) vdi DGPS-siisteemi abil

vi. sditmine viljaspool katseraja modtmisldike ja sellele eelnevaid stabiliseerimisldike tehakse viivitamatult.
Nende etappide viltel tuleb viltida ebavajalikke mand6vreid (nt sditmine sinusoidsel joonel)

vii. Aeglase kiiruskatse maksimaalne aeg ei tohi iilletada 20 minutit, et valtida rehvide jahtumist.

3.5.3.6. Soitke veel ks 5 minuti pikkune soojendusfaas kiire kiiruskatse sihtkiirusel.
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3.5.3.7. Kiire kiiruskatse
tehke mootmine suurel kiirusel. Kindlustage, et
i.  soiduk juhitakse labi modteisa piki sirget hoides sdidukit nii sirgelt kui voimalik

ii. keskmine soidustiil mddtekambri ja eelmise stabiliseerimisseadise jaoks on kooskdlas kiesoleva lisa
punkti 3.5.2 kohaselt

iii. sdidukiiruse stabiilsus modtmis- ja stabiliseerimisldikudes on kooskolas kiesoleva lisa punkti 3.10.1.1
kirjega vii

iv. moddetud poordemomendi stabiilsus mddtmis- ja stabiliseerimisldikudes on kooskdlas kiesoleva lisa
punkti 3.10.1.1 kirjega viii

v.  mootmisloikude algus ja 10pp on modtmisandmetes selgelt tuvastatud salvestatud kiivitussignaaliga
(optoelektrilised tokked ja registreeritud GPS-andmed) voi DGPS-siisteemi abil

vi. viljaspool modtmis- ja eelmisi stabiliseerimisldike tuleb mittevajalikke manodvreid (nt sditmine
sinusoidselt, mittevajalikud kiirendused voi aeglustused) valtida.

vii. mdddetud séiduki vahekaugus teise katseraja sdidukiga peab olema vahemalt 500 m.
viii. registreeritakse vahemalt 10 kehtivat moodumist sdiduki kohta

Kiiret kiiruskatset saab kasutada anemomeetri korvalekalde kindlaksmaidramiseks, kui punkti 3.6 sitted on
tdidetud.

3.5.3.8. Teine aeglane kiiruskatse

Teise mddtmise tegemine aeglase kiiruskatsega vahetult peale kiiret kiiruskatset. Sarnased sitted, nagu esimese
aeglase kiiruskatse puhul, peavad olema tdidetud.

3.5.3.9. Diinamomeetri triivikontroll
Vahetult pirast teise aeglase kiiruskatse 1dpetamist tuleb poérdemomendi triivikontroll l4bi viia jargmisel viisil:
1. Soitke sdiduk platvormile seisma
2. Tostke seadmele kinnitatud rattad maapinnalt

3. Iga dinamomeetri triiv, arvutatuna minimaalse, 10 sekundi jirjestuse, keskmisest, peab olema viiksem kui
25 Nm.

Piiri iiletamine viib kehtetu testini.

3.6. Ebaiihtlase kalibreerimise katse

Anemomeetri kdrvalekalle peab olema kindlaks mairatud katseraja kdrvalekalde kalibreerimiskatsega.

3.6.1.  Tehakse vihemalt 5 kehtivat moodumist 250 + 3 m sirgel 16igul, kus sdidukit juhitakse suurel kiirusel
molemas suunas.

3.6.2.  Kdesoleva lisa punktis 3.2.5 médratletud tuuletingimuste kehtivuskriteeriumid ja kéesoleva lisa punktis 3.1
madratletud katserajal kehtivad kriteeriumid on kohaldatavad.

3.6.3. Korvalekalde kalibreerimiskatse ajal salvestatud andmeid kasutab Shutakistuse eeltootlemise tooriist, et
arvutada vilja korvalekalde veamidir ja sooritada vastav korrektsioon. Rattamomendi ja mootori
poorlemiskiiruse signaale hindamisel ei kasutata.
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3.6.4.  Korvalekalde kalibreerimiskatset saab teha piisiva kiirusega katse protseduurist sdltumatult. Eraldiseisva
korvalekalde kalibreerimiskatse ldbiviimisel tehakse see jargmiselt:
i Valmistatakse ette optoelektroonilised tokked 250 m * 3 m Idigus vdi kontrollitakse DGPSi siisteemi diget
funktsiooni.
ii. Kontrollitakse sdiduki seadistust kdrguse ja geomeetria osas vastavalt kdesoleva lisa punktile 3.5.3.1.
Vajaduse korral kohandatakse poolhaagise kdrgust vastavalt kdesoleva lisa 4. liites esitatud nduetele.
iii. Ei ole lubatud soojendamise ettekirjutused
iv. Korvalekalde kalibreerimiskatse tehakse vihemalt viie kehtiva moodasdiduga, nagu eespool kirjeldatud.
3.6.5.  Uus korvalekalde test tuleb ldbi viia jargmistel juhtudel:
a) anemomeeter on sdidukist eemaldatud
b) anemomeeter on teisaldatud
c) kasutatakse teistsugust traktorit vdi veokit
d) salongitiiiipkond on muutunud
3.7. Testimismall
Lisaks modaalsete modtmisandmete salvestamisele peab dokumentatsioon olema vilja toodud mallis, mis
sisaldab vahemalt jargmisi andmeid:
i.  Soiduki iildkirjeldus (kirjeldused on esitatud 2. liites — teabedokumendis)
ii. Soiduki tegelik maksimaalne kérgus, nagu on kindlaks maaratud vastavalt punkti 3.5.3.1 kirjele vii
iii. Katse algusaeg ja kuupdev
iv. Soiduki mass vahemikus + 500 kg
v.  Rehvirohud
vi Mddteandmete failinimed
vii. Erakorraliste siindmuste (koos aja ja modtmisldikudega) dokumenteerimine, nt
— teisest sdidukist ldhedalt méodumine
— Onnetuste viltimise manodvrid, sditmisvead
— tehnilised vead
— modtmisvead
3.8. Andmet66tlus
3.8.1.  Salvestatud andmed siinkroniseeritakse ja iihtlustatakse 100 Hz temporaalse resolutsioonini kas aritmeetilise
keskmise, lahima naabri voi lineaarse interpoleerimise teel.
3.8.2.  Koiki salvestatud andmeid kontrollitakse vGimalike vigade osas. Mdotmisandmed jdetakse tdiendavaks
arutamiseks vilja jargmistel juhtudel:
— Andmekogumid muutusid médtmise ajal tekkinud siindmuste tottu kehtetuks (vt punkti 3.7 kirjet vii)
— Moodteseadmete kiillastumine mddtmisldikudes (nt tuule tugevus, mis vdis pohjustada anemomeetri
signaali kiillastamist)
— Mootmised, milles iiletatakse poordemomendi arvutamise lubatud piirvédrtusi
3.8.3.  Pisiva kiirusega katsete hindamiseks on Shutakistuse eeltootlemise tooriista viimane olemasolev versioon

kohustuslik. Lisaks {ilalnimetatud andmetootlusele tehakse kdik hindamisetapid, kaasa arvatud joustamise
kontrollid (vélja arvatud iilaltoodud loend) Shutakistuse eeltootlemise tooriistaga.
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3.9. Soiduki energiatarbimise arvutamise Shutakistuse tooriist

Jargmistes tabelites on esitatud mddteandmete salvestamise ja andmete eelto6tlemine nduded Shutakistuse
eeltootlemise tooriista sisendandmete jaoks.

soiduki andmefail — tabel 2

keskkonnatingimuste fail — tabel 3

mddteosa konfiguratsioonifail — tabel 4

Table 5mdoteandmete fail — tabel 5

korgusprofiili failid (valikulised sisendandmed) — tabel 6

Taotletud andmevormingute, sisendfailide ja hindamisprintsiipide iiksikasjalik kirjeldus on esitatud sdiduki

energiatarbimise arvutusvahendi Ghutakistuse tooriista tehnilises dokumentatsioonis. Andmetootlust
rakendatakse vastavalt kdesoleva lisa jaotises 3.8.

Tabel 2

Ohutakistuse eeltootlemise tooriista sisendandmed - sdiduki andmefail

Sisendandmed Uhik Mirkused

Soidukigrupi kood [-] 1 - 17 veoautod
soiduki konfiguratsioon haagi- Kui sdidukit .rnééii.eti haag.isega (siser}d JEi) voi hgagigega, st
seon [-] veoautofhaagise voi traktori poolhaagise kombinatsioonina (si-

8 send ,Jah)
Soiduki testmass (ke] Soiduki tegelik mass modtmisel
Soiduki tiismass (ke] Veoki ja traktori tdismass (ilma haagise v3i poolhaagisega)
Telje iilekandearv [] telje tilekandearv (1) (?)
Ulekandearv suurel kiirusel [] Ulekandearv suure kiiruskaitse ajal (1)
Ulekandearv madalal kiirusel [] Ulekandearv madala kiiruskaitse ajal (1)
Anemomeetri kdrgus (m) Paigaldatud anemomeetri mdo6tepunkti kdrgus maapinnast
Soiduki korgus (m) Maksimaalne sdiduki kdrgus vastavalt 3.5.3.1 punktile vii.

o manuaalne voi automaatne iilekanne: ,MU_AMU*
Kaigukasti liik [-] . . i ) .

automaatne iilekanne poordemomendi muunduriga: , AU

SGiduki maksimumkiirus [ken/h] i?éiu(lj)l maksimaalset kiirust saab katsesdidul kasutada prakti-

(1) tlekandearvude tipsus, millel on vahemalt kolm numbrit parast kiimnendkohtade eraldajat

(3 kui rataste kiirussignaal on ette ndhtud Shutakistuse eeltodtlemise tooriistale, (poordemomendi muunduritega sdidukite
puhul vt. jaotist 3.4.3), tuleb teljekoormus seada véirtusele , 1000

(}) sisendit noutakse ainult juhul, kui vddrtus on madalam, kui 88 km/h
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Tabel 3

Ohutakistuse eeltootlemise tooriista sisendandmed — keskkonnatingimuste fail

Signaal Veeru 1dent1f.11.<aator Uhik Modtmismair Markused
sisendfailis
Acg <> [s] alates alguspie- . .
vast (esimene paev)
Umbritseva Statsionaarne
keskkonna <t_amb_stat> [°C] ; .
ilmastikukamber
temperatuur
Vihemalt 1 kesk-
o mistatud vaartus Statsionaarne
< >
Keskkonnarohk p_amb_stat [mbar] iga 6 minuti kohta | ilmastikukamber
Suhteline dhuniiskus | <rh_stat> [%] Statspnaarne
ilmastikukamber

Tabel 4

Soiduki energiatarbimise arvutamise dhutakistuse tooriista sisendandmed — md6tmisldigu konfigurat-

sioonifail
Sisendandmed Uhik Mirkused
Kasutatud kaivitussignaal [-] 111aazli E?ﬁssﬁaiulééivitussignaali; 0 = kivitussig-
Mootmisosa ID [-] Kasutaja ID number
Sdidusuuna ID [] Kasutaja ID number
Pealkiri [] Modteosa pealkiri
Modteosa pikkus [m] —

Mobteosa  alguspunkti  laius- Standardne GPS, ithikuks kiimnendkraad:

kraad minimaalselt 5 kohta pérast kiimnendkoha eral-
dajat

Modteosa alguspunkti pikkus- Standardne GPS, ithikuks kiimnendminut:

kraad minimaalselt 3 kohta pirast kiimnendkoha eral-
kiimnendkraadid vai | 932t
Médteosa  1opp-punkti  laius- kiimnendminutid DGPS, ithikuks kiimnendkraad:

kraad minimaalselt 7 kohta pérast kiimnendkoha eral-
dajat

DGPS, ithikuks kiimnendminut:
Mddteosa 18pp-punkti pikkus-

kraad minimaalselt 5 kohta pirast kiimnendkoha eral-
dajat

on vajalik ainult pusiva kiirusega katsete jaoks
Korgusfaili tee ja/voi failinimi [-] (mitte joonduskatse) ja kui kdrguse korrektsioon
on lubatud.
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Tabel 5

Ohutakistuse eeltodtlemise todriista sisendandmed — mddteandmete fail

Veergude identi-

Signaal fikaator sise- Uhik Modtemadr Mirkused
ndfailis
[s] alates fikseeritud sagedus 100 Hz,
Aeg <> péeva algusest 100 Hz mida kasutatakse 1lmast1kua_mq-
(esimesest mete ja sageduse kontrollimi-
péevast) seks

Standardne GPS, iihikuks kiim-

(D)GPS laiuskraad <lat> nendkraad:
minimaalselt 5 kohta pdrast
kiimnendkoha eraldajat

Standardne GPS, iithikuks kiim-
nendminut:

kiimnendkraa- GPS: > 4 Hz minimaalselt 3 kohta pérast

it}igﬁ;l;l;iﬂi DGPS: > 100 Hz kiimnendkoha eraldajat
. DGPS, ithikuks kiimnendkraad:
(D)GPS pikkuskraad | <long> o .
minimaalselt 7 kohta pérast
kiimnendkoha eraldajat
DGPS, iihikuks kiimnendminut:
minimaalselt 5 kohta pdrast
kiimnendkoha eraldajat
(D)GPS sihtkoht <hdg> [] > 4Hz
DGPS kiirus <v_veh_GPS> (km/h] > 20 Hz
Soiduki kiirus <v_veh_CAN> (km/h] > 20 Hz Té'dtlemata CAN-kaabliesitelje
- = signaal
Ohukiirus <y_air> [m/s] >4 Hz Toorandmed (seadme niit)

Toorandmed (seadme ndit);

Sissevoolu nurk <beta> [] > 4 Hz ,180° tdhistab Shuvoolu sdi-

(beeta) duki esiosast
Kardaani kiirus  soidukitele,
Mootori voi <n_eng> voi [p/m] » 20 Hz mille poorlemiskiiruse muun-
kardaani kiirus <n_card> P - dur ei lukustunud aeglase kii-
ruskatse ajal
Péordemomendi
moddik (vasak <tq_l> [Nm] > 20 Hz
ratas)
P6ordemomendi
mdddik (parem <tq_r> [Nm] > 20 Hz
ratas)
Soiduki salongi <t_amb_veh> [°C] >1Hz
temperatuur
Valikuline signaal, mis on vaja-
Kiivitussignaal <trigger> [] 100 Hz lik, kui mooteloigud on tuvas-

tatud optoelektrooniliste tokete
(variant ,trigger_used = 1%)
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Veergude identi-
Signaal fikaator sise- Uhik Modtemadr Mirkused
ndfailis

Maapinna

temperatuuri <t_ground> [°C] >1Hz

médramine

Kehtivus <valid> [ . \_/ah'kuhnc'e .51gnaa1 (1 = kehtiv; 0

= ei kehti);
Tabel 6
Ohutakistuse eeltootlemise tooriista sisendandmed — kdrgusprofiili fail
Sisendandmed Uhik Mirkused
A1 tihikuks kiimnendkraad:
Pohjalaius
wimnendkraadid véi minimaalselt 7 kohta pirast kiimnendkoha eraldajat
L kimnendminutid | 4pikyks kiimnendarv:
Ladnepikkus o ) ) )
minimaalselt 5 kohta parast kiimnendkoha eraldajat

Korgus [m] Vahemalt kaks numbrit parast kiimnendkohtade eraldajat
3.10. Kehtivuskriteeriumid

Selles osas kirjeldatakse kriteeriumeid saamaks Shutakistuse eeltootlemise tooriista jaoks kehtivaid tulemusi.
3.10.1. Piisiva kiirusega katse kehtivuskriteeriumid
3.10.1.1. Ohutakistuse eeltodtlemise tooriist aktsepteerib piisiva kiirusega katse ajal salvestatud andmeid ainult juhul,

kui on tdidetud jargmised kehtivuskriteeriumid:

i

ii.

iii.

iv.

vi.

vii.

soiduki keskmine kiirus on vastavalt punktis 3.5.2 maaratletud kriteeriumitele

timbritsev temperatuur jadb vahemikku, mis on kirjeldatud punktis 3.2.2. Seda kriteeriumit kontrollitakse
Shutakistuse eeltootlemise tooriista abil sdiduki moddetud vilisdhu temperatuuriga.

kontrollitav maapinna temperatuur jaib vahemikku, mis on kirjeldatud punktis 3.2.3
kehtivad keskmised tuulekiiruse tingimused punkti 3.2.5 kirje i kohaselt

kehtivad tuulekiiruse tingimused vastavalt punkti 3.2.5 kirjele ii

punkti 3.2.5 kirje iii kohaselt kehtivad keskmised lengerdusnurga tingimused

soiduki kiiruse stabiilsuskriteeriumid olid jargmised:

Aeglane kiiruskatse:

(vlms,avrg - 015 km/h) S v[m,avrg < (v[ms,avrg + 075 km/h)

kus:

Vimsang = soiduki keskmine kiirus mo6tmisldigus [km/h]

Vimang = soiduki kiiruse liikuv keskmine koos Xms sekundiga ajatthikus [kmj/h]
X, = aeg, kus kulub s6idukil 25 m liabimiseks tema tegelikul séidukiirusel [s]
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viii.

ix.

Xi.

Kiire kiiruskatse:

(vhms,uvrg - 0)3 km/h) S th,avrg < (vhmx,avrg + 013 km/h)

kus:
Vimsang = soiduki keskmine kiirus moo6tmisldigus [km/h]
Vimang = 1 s keskmise sdiduki kiiruse liikuv keskmine [km/h]

soiduki poordemomendi stabiilsuskriteeriumid vastavad:
Aeglane kiiruskatse:

(Tlmx,avrg - Tgrd) X 0!7 S (Tlm,avrg - Tgrd) S (Tlms,avrg - Tgrd) X 113

Tg‘r F grd,avrg X Tdyn,avrg

kus:

s ang = T, keskmine vddrtus mootmisldigu kohta

T = gradientjdu keskmine poordemoment

Fot g = keskmine gradientjoud mo6tmisldigu kohta

Timang = Keskmine efektiivne veereraadius iile mdotmisldigu (valem vt punkti ix) [m]

T = T, +Ty vasaku ja parema ratta parandatud poordemomentide summa [Nm]
Imang = T, keskne liikuv keskmine koos X, sekundi kohta

X, = aeg, kus kulub sdidukil 25 m ldbimiseks tema tegelikul séidukiirusel [s]

Kiire kiiruskatse

(Thms,avrg —Tgrd) X 078 S (Thm,avrg —Tgrd) S (Thms,avrg _Tgrd) X 1:2

kus:
A = keskmine T, mdotmisldigu kohta [Nm]
Ty = keskmine p66rdemoment gradientjdust (vt aeglast kiiruskatset) [Nm)]
T = T, +Tg vasaku ja parema ratta parandatud poordemomentide summa [Nm]
T ang = 1 s keskmise sdiduki kiiruse liikkuv keskmine T, [Nm]

Mootmisldigu kehtivuspiirkond mé6dumise ajal (< 100 kdrvalekalle sihtotstarbelistest kehtivuspiirkonnast,
mis kehtivad aeglase kiiruskatse, kiire kiiruskatse ja kdrvalekalde katse puhul)

sdidetud vahemaa mddtmisldigus, mis arvutatakse sdiduki kalibreeritud kiirusest, ei erine sihtvahemaast
rohkem kui 3 meetrit (kasutatakse aeglase ja kiire kiiruskatse puhul)

mootori poorlemiskiiruse voi kardaani kiiruse usaldusvéirsus, olenevalt sellest, kumb on kohaldatay

Kiire kiiruskatse mootorikiiruse kontroll

(ths,avrg B 013)

. (ths,avrg + 013)
axle 36

30 - igeqr - 1
gear 36

30 - igear “ igye -

'(1_2%)§neng,ls§ (14+2%)

TdynrefHS T TdynrefHS = T

ths,avrg
3,6

30 - igear * igye -

T4 =
yr.avg Neng,avrg * T

n
1
rdyn,ref,HS - rdyn,avrg,j
n =1

kus:

gear

kiire kiiruskatse iilekandearv [-]

telje tilekandearv [-]

-
1

axle
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Vimsang = keskmine sdidukikiirus (suure kiirusega mootmisldigus) [km/h]
Mg 15 = 1 s keskmine mootori litkumiskiirus (suure kiirusega mddtmisldigus) [rpm]
Timang = keskmine efektiivne veereraadius iithe kiire kiiruskatse jaoks moo6tmisloigus [m]
Ty refis = vordlustav veereraadius koigist kehtivatest véirtustest suure kiirusega modteldigus

(number = n) [m]
Aeglase kiiruskatse mootori kiiruse kontroll:

(Vlms,avrg -0, 5)
3,6

(Vlms,avrg + OvS)

30 - o,
gear * baxle 36

30 - igear “ igyle -

'(1_2%)Sneng,ﬂoat§ '(1+2%)
Tdynref,LS1/L52 * T TdynrefLS1/L52 ° T
. C Vimg
30- lgear * Yaxle * n::rg
Ty = ;
ymag Neng,avrg = T
1 n
TiynrefLS1/152 = ; Z Tiyn,avrg,j
j=1
kus:
ar = valitud iilekandearv aeglases kiiruskatses [-]
Toe = telje tilekandearv [-]
Vimsang = keskmine soiduki kiirus (aeglase kiirusega mootmisloigus) [km/h]
Mo flot = mootori poorlemissageduse keskmine liikumissagedus koos X, sekundiga ajatihikus
(aeglase kiirusega moomisloik) [rpm]
X, = aeg, mis kulub 25 m vahemaa sditmiseks aeglasel kiirusel [s]
T imang = keskmine efektiivne veereraadius ithe aeglase kiiruskatse vairtuse korral
modtmisldigus [m]
T omrefLs1/Ls2 = referents veereraadius koigist kehtivatest aeglase kiiruskatse 1 voi aeglase kiiruskatse

2 mootmisloigud (number = n) [m]

Kardaani kiiruse usutavuse kontroll tehakse analoogselt n,,, ,, mis asendatakse n,,,, (1 s kardaani kiiruse
keskmine e kiire kiiruskatsega modteldigus) ja n,,,q,, asendatud n,,,, (kardaan kiiruse keskmine koos

X, sekunditega ajaiihikus aeglase kiirusega modtmisldigus) ja iy, vddrtusega 1.

xii. modteandmete konkreetne osa ei ole mirgistatud ,kehtetuks® ohutakistuse eeltdotlemisvahendi
sisendfailis.

Ohutakistuse eeltodtluse tooriist vilistab iiksikandmete valimi hindamist, kui mdne esimese ja teise aeglase
kiiruskatse mootmisldigu ja sdidusuuna konkreetse kombinatsiooni puhul esineb ebavordse arv

andmekogumeid. Sellisel juhul vilistatakse aeglaste kiiruskatsete esimesed andmekogumite komplektid, mille
andmekogumite arv on korge.

Ohutakistuse eeltddtlemise  tooriist vilistab modtmisldikude ja  sdidusuundade hindamise iiksikud
kombinatsioonid, kui:

i. aeglane kiiruskatse 1 ja/vdi aeglane kiiruskatse 2 tulemustest ei ole saadaval iihtegi kehtivat andmekogumit
ii. saadaval on vahem kui kaks kehtivat andmekogumit kiire kiiruskatse tulemusest
Ohutakistuse eeltéotlemise todriist peab taieliku piisiva kiirusega katset kehtetuks jargmistel juhtudel:

i. katseraja nduded, nagu kirjeldatud punktis 3.1.1, ei ole tdidetud
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ii. vdhem kui 10 andmekogumit ithe kehtivuspiirkonna kohta (kiire kiiruskatse)
iii. vahem kui 5 kehtivat andmekogumit ithe kehtivuspiirkonna kohta (tasakaalustamata kalibreerimiskatse)
iv. esimese ja teise aeglase kiiruskatse veeretakistusjou koefitsiendid (RRC) erinevad rohkem kui 0,40 kg/t.
Seda kriteeriumit kontrollitakse iga mo6tmisldigu ja sdidusuuna kombinatsiooni puhul eraldi.
3.10.2.  Korvalekalde katse kehtivuskriteeriumid
3.10.2.1. Ohutakistuse eeltodtluse tooriist aktsepteerib andmekogumeid, mis salvestati kdrvalekaldekatse ajal, juhul kui
on tdidetud jargmised kehtivuskriteeriumid:
i. sdiduki keskmine kiirus on osa kriteeriumist, mis on madaratletud punkti 3.5.2 alusel kiire kiiruskatse
puhul
ii. kehtivad keskmised tuulekiiruse tingimused punkti 3.2.5 kirje i kohaselt
iii. kehtivad tuulekiiruse tingimused punkti 3.2.5 kirje ii kohaselt
iv. kehtivad keskmised lengerdusnurga tingimused punkti 3.2.5 kirje iii kohaselt
v. soiduki kiiruse stabiilsuskriteeriumid vastavad:
Vimsang = 1 RM/B) < Vg < (Vimgamg + 1 km/h)
kus:
Vimsang = soiduki keskmine kiirus modteosas [km/h]
Vimang = 1 s keskmise sdiduki kiiruse liikkuv keskmine [km/h]
3.10.2.2. Ohutakistuse eeltootlemise todriista ithe mddtmisldigu andmed on kehtetud jargmistel juhtudel:
i. koigi sdidusuundade koikide kehtivate andmekogumite keskmised soidukiirused erinevad rohkem kui 2
km/h.
ii. vahem kui 5 andmekogumit ithe kehtivuspiirkonna kohta
3.10.2.3. Ohutakistuse eeltootlemise tooriista terve kdrvalekalde test on kehtetu, kui iiksiku mddtmisldigu kohta pole
kehtivaid tulemusi saadaval.
3.11. Ohutakistuse viirtuse kinnitamine

Ohutakistuse véartuse esitamise alusvddrtus on C, - A, (0) ldpptulemus, mida arvutatakse Shutakistuse
eeltootlemise tooriista abil. Sertifikaadi taotleja esitab védrtuse C; = Ay, vahemiku C, - A, (0) vOrdse voi
maksimaalselt + 0,2 m? kdrgema viirtusega. See hilve arvestab algsdidukite valiku ebakindlust halvima
stsenaariumi korral koigi testitavate tiliipkonnaliikmete seas. Vairtus C; - A,,,.; on modelleerimisvahendi
sisend ja sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste katsetamise kontrollvéirtus.

Rohkem erineva esitatud vaartusega C, - A,,,.; tiiipkondi saab luua ithe méddetud C, - A, (0) alusel, kui 5.
liite punkti 4 kohased tiliipkonnasitted on tdidetud.
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Teatis, mis puudutab:
— andmist (1) Ametiasutuse tempel

— pikendamist (')

1. liide
KOMPONENDI, ERALDI SEADMESTIKU VOI SUSTEEMI SERTIFIKAADI NAIDIS

Maksimaalse suurusega formaat: A4 (210 x 297 mm)

OHUTAKISTUSE TUUPKONNA CO, HEITKOGUSTE JA KUTUSE TARBIMISE OMADUSTE SERTIFIKAAT

— keeldumist ()

— taganemine (')

Ohutakistuse titiipkonna CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste sertifikaat vastavalt komisjoni méirusele (EL)
2017/2400.

Komisjoni méirus (EL) 2017/2400, viimati muudetud .............cocooiiiiiiiiiii e

Sertifikaadi number:

Rasi:

Pikendamise pdhjus:

I PEATUKK
0.1 Mark (tootja drinimi):
0.2 Soiduki kere ja Shutakistuse tiiip/tiiiipkond (kui see on asjakohane):
0.3  Soiduki kere ja Shutakistuse tiitipkonna liige (tiitipkonna olemasolu korral)
0.3.1 Soiduki kere ja algne Shutakistus
0.3.2 Soiduki kere ja Shutakistuse tiiiibid tiiiipkonnas
0.4 Tubi identifitseerimisandmed, kui need on tdhistatud
0.4.1 Mirgistuse asukoht:
0.5 Tootja nimi ja aadress:
0.6 Komponentide ja eraldiseisvate tehniliste iiksuste puhul EU sertifitseerimismargi asukoht ja kinnitusviis:
0.7  Koostetehas(t)e nimi/nimed ja aadress(id):
0.9 Tootja esindaja nimi ja aadress, kui ta on mairatud:

I PEATUKK

1 Lisateave (vajaduse korral): vt lisa alaosa
2 Katsete tegemise eest vastutav kinnitusasutus:
3 Katsearuande kuupdev
4 Katsearuande number
5 Mirkused (vajaduse korral): vt lisa alaosa
6 Koht:
7 Kuupdev:
8 Allkiri:
Manused:

Teabepakk. Katsearuanne.
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2. liide

So6iduki kere ja Shutakistuse teabedokument

Kirjelduslehe nr: Viljaanne:
kellelt:

Muudatusettepanek

vastavalt ...

Soiduki kere ja dhutakistuse tiiiip voi tiiiipkond (kui see on asjakohane):

Uldmirkused: Siduki energiatarbimise arvutamise tooriista sisendandmete jaoks tuleb miiratleda elektroo-
niline failivorming, mida saab kasutada andmete sisestamiseks sdiduki energiatarbimise arvutusvahendisse.
Soiduki energiatarbimise arvutamise tooriista sisendandmed vdivad ndutavatest teabedokumendi andmetest
erineda ja vastupidi (tipsustus on vajalik). Andmefail on eriti vajalik kdikjal, kus tuleb kisitleda suuri andme-
mahte, nagu efektiivsuskaarte (kisitsi iilekandmine/sisestamine pole vajalik).

0.0. ULDSATTED

0.1. Tootja nimi ja aadress

0.2. Mark (tootja drinimi):

0.3. Soiduki kere ja Shutakistuse titip (tiiipkond, kui see on asjakohane):

0.4. Arinimi/-nimed (kui on saadaval):

0.5. Tiiibi identifitseerimisandmed, kui need on mirgitud sdidukile:

0.6. Sertifitseerimismargi asukoht ja kinnitusviis sdiduki komponentide ja eraldiseisvate tehnilise tiksuste puhul:

0.7. Koostetehas(t)e nimi/nimed ja aadress(id):

0.8. Tootja esindaja nimi ja aadress;
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1. OSA

ALGSOIDUKI TOIMIMISE JA OHUTAKISTUSE OLULISED KARAKTERISTIKUD

Soiduki kere ja Shutakistuse tiiiipkonna tiiiibid

Algsdiduki konfiguratsioon

1.0. OHUTAKISTUSE ERITEAVE

1.1.0 SOIDUK

1.1.1. HDV-tiiiipkond vastavalt HDV CO, skeemile

1.2.0. Soiduki mudel

1.2.1. Teljekonfiguratsioon

1.2.2. Maksimaalne siduki tdismass

1.2.3. Salongi tiitip

1.2.4. Salongi laius (maksimaalne vaartus Y-suunal)

1.2.5. Salongi pikkus (maksimaalne véirtus X-suunal)

1.2.6. Katuse korgus

1.2.7. Rattalaas

1.2.8. Salongi korgus iile raami

1.2.9. Raami kdrgus

1.2.10. | Aerodiinaamilised voi tavapirased lisaseadmed (nt katusespoiler, kiilje-
peegel, killgmised seibid, nurgaldikurid)

1.2.11. | Rehvimdotude esitelg

1.2.12. | Rehvimootude vedavad telgfteljed

1.3. Kere tehnilised andmed (vastavalt standardkere méaratlusele)

1.4. (Pool-)haagise spetsifikatsioonid (vastavalt poolhaagise standardi spetsi-
fikatsioonile)

1.5. Parameeter, mis médratleb tiitipkonna vastavalt taotleja kirjeldusele (alg-

kriteeriumid ja neist kdrvalekalduvad titipkonnakriteeriumid)
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LISATUD DOKUMENTIDE LOETELU

Nr Kirjeldus Viljaandmise kuupiev

1 Katsetingimuste teave

Teabedokumendi 1. lisa

Teave katsetingimuste kohta (vajaduse korral)

Katse libiviimise katserada:

Soiduki kogumass médtmise ajal [kg]:

Suurim sdiduki kdrgus mdotmise ajal [m):

Keskmised iimbritseva keskkonna tingimused esimene aeglase kiirusekatse ajal [°C]:

Soiduki keskmine kiirus kiirete kiiruskatsete ajal [km/h]:

Takistuskordaja tulem (C,) katseraja 16igu ristldikepindala (A,) olematu risttuule tingimustes C,A_(0) [m2]:

Takistuskordaja toode (C,) keskmine ristldikepindala (A,) risttuule tingimusega piisiva kiirusega katsel
CA,(B) [m2]:

Keskmine lengerdusnurk piisiva kiirusega katsel f§ [°]:

Esitatud Shutakistuse viirtus C, A,, .. [m?]:
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3. liide
Soiduki kdrguse nouded

1. Kdesoleva lisa jaotises 3 esitatud piisiva kiirusega katsel mdddetud sdidukid peavad vastama sdiduki kdrguse nduetele,
nagu on niidatud tabelis 7.

2. Soiduki kdrgus maaratakse kindlaks vastavalt punkti 3.5.3.1 kirjele vii

3. Soidukigrupid, mida ei ole ndidatud tabelis 7, ei allu piisiva kiirusega katsetamisele.

Tabel 7
Soiduki korguse nouded
Soiduki grupp soiduki minimaalne kdrgus [m] soiduki maksimaalne korgus [m]
1 3,40 3,60
2 3,50 3,75
3 3,70 3,90
4 3,85 4,00
5 3,90 4,00
9 Samaviirsed vddrtused kui veokil sama suurima tdismassi korral
(rithmad 1, 2, 3 voi 4)
10 3,90 4,00
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4. liide

Standardkere ja poolhaagise konfiguratsioonid

1. Kdesoleva lisa punkti 3 kohase piisiva kiirusega katsel mdddetud sdidukid peavad vastama kdesolevas liites kirjeldatud
standardseadistele ja standardseadmele esitatavatele nduetele.

2. Kohaldatav standardkere v8i poolhaagis madratakse kindlaks tabeli 8 alusel.

Tabel 8

Standardkerede ja poolhaagiste jaotamine piisiva kiirusega katseteks

Soiduki grupp Standardne kere voi haagis

1 Bl

2 B2

3 B3

4 B4

5 ST1
soltuvalt maksimaalsest tdismassist:
7,5-10 t: B1

9 >10-121t: B2
>12-16 t: B3
>16 t: B5

10 ST1

3. Tavalised korpused B1, B2, B3, B4 ja B5 tuleb konstrueerida kuivakast disainiga kdva timbrisega kereks. Neil peavad
olema kaks tagumist ust ja puuduma kiilguksed. Standardkere ei tohi aerodiinaamilise takistuse vihendamiseks
varustada tagaluuktdstukitega, eesmiste spoileritega ega kiilgvoolunditega. Standardkerede spetsifikatsioonid on vilja

toodud:

Tabel 9 standardse kere ,B1“ kohta

Tabel 10 standardse kere ,B2“ kohta
Tabel 11 standardse kere ,B3“ kohta

Tabel 12 standardse kere ,B4“ kohta

Tabel 13 standardse kere ,B5“ kohtaMassiniitajad, mis on esitatud tabelites 9 kuni 13, ei arvestata Shutakistuse

katsetustel.

4. Standardse poolhaagise ST1 tiiiibi ja Sassii nduded on loetletud tabelis 14. Spetsifikatsioonid on esitatud tabelis 15.

5. Kéik moddud ja massid ilma hilveteta on selgesdnaliselt kooskdlas méddruse (EU) nr 1230/2012 1. lisa 2. liitega (st

vahemikus + 3 % sihtvairtusest).
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Tabel 9
Standardkere ,,B1“ spetsifikatsioonid
Spetsifikaat Uhik Valismoodud Mirkused
(hilve)
Pikkus [mm] 6 200
Laius [mm] 2 550 (-10)
Ko (mm] 2680 (+ 10) Kaigukast: valiskorgus: 2 560
drgus mm t
g pikikandurid: 120
{?ﬁlje nurgaraadius ja esipanee- [mm] 50 - 80
iga katus
Ft’il)e nurgaraadius katusepanee- [mm] 50 — 80
iga
R— < 10 raadiusega
Ulejddnud nurgad [mm] murd
Mass [ke] 1 600 Ohutakistuse katsete ajal ei ole tdendatud
Tabel 10
Standardkere ,,B2“ spetsifikatsioonid
Spetsifikaat Uhik Valised f‘n()f)tmed Mirkused
(hilve)
Pikkus [mm] 7 400
Laius [mm] 2 550 (-10)
Kaigukast: viliskdrgus: 2 640
Korgus [mm] 2 760 (£ 10) o .
pikikandurid: 120
Kiilje nurgaraadius ja esipanee-
i [mm] 50 - 80
iga katus
Fﬁlje nurgaraadius katusepanee- [mm] 50 - 80
iga
RO < 10 raadiusega
Ulejadanud nurgad [mm] praak
Mass [ke] 1900 Ohutakistuse katsete ajal ei ole tdendatud
Tabel 11
Standardkere ,,B3“ spetsifikatsioonid
Spetsifikaat Uhik Valismédud Mirkused
(hilve)
Pikkus [mm] 7 450
seaduslik piir (96/53/EU),
Laius [mm)] 2 550 (- 10)

sisemine > 2 480
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Spetsifikaat Uhik Valismoodud Mirkused
(hilve)
N Kaigukast: valiskdrgus: 2 760
Korgus [mm] 2 880 (x 10) L )
pikikandurid: 120
Kilje nurgaraadius ja esipanee-
K [mm] 50 - 80
iga katus
Ft‘ilje nurgaraadius katusepanee- [mm] 50 - 80
iga
— < 10 raadiusega
Ulejddnud nurgad [mm] murd
Mass [ke] 2 000 Ohutakistuse katsete ajal ei ole tdendatud
Tabel 12
Standardkere ,,B4“ spetsifikatsioonid
Spetsifikaat Uhik Valismoodud Mirkused
(hilve)
Pikkus [mm] 7 450
Laius [mm] 2 550 (- 10)
Kaigukast: viliskorgus: 2 860
Korgus [mm] 2 980 (£ 10) o .
pikikandurid: 120
Kilje nurgaraadius ja esipanee-
K [mm] 50 - 80
iga katus
Fiﬂje nurgaraadius katusepanee- [mm] 50 — 80
iga
— < 10 raadiusega
Ulejaanud nurgad [mm] murd
Mass [ke] 2100 Ohutakistuse katsete ajal ei ole tdendatud
Tabel 13
Standardkere ,,B5“ spetsifikatsioonid
Spetsifikaat Uhik Valismodud Mirkused
(hilve)
Pikkus [mm] 7 820 sisemine > 7 650
seaduslik piir (96/53/EU),
Laius [mm] 2 550 (-10)
sisemine = 2 460
Kaigukast: viliskorgus: 2 860
Korgus [mm)] 2 980 (£ 10) o .
pikikandurid: 120
Fiﬂje nurgaraadius ja esipanee- [mm] 50 — 80
iga katus
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Uhik Vilismoddud

(hilve) Mirkused

Spetsifikaat

Kilje nurgaraadius katusepanee-

liga [mm] 50 — 80

< 10 raadiusega

Ulejaanud nurgad [mm] murd

Mass [ke] 2 200 Ohutakistuse katsete ajal ei ole tdendatud

Tabel 14

Standardse poolhaagise ,,ST1“ tiiiip ja $assii konfiguratsioon

Haagise tiiiip 3-teljeline poolhaagis ilma juhtteljeta (-telgedeta)

Sassii konfiguratsioon — Otsast otsani redeliraam

— Raam ilma pdrandakatteta

— Alumised kaitsed (2 ribad mdlema kiilje)
— Tagumine allasdidutdke (UPS)

— Tagumise lambi hoidiku plaat

— ilma kaubaaluseta

— Kaks varurattast parast 3. telge

— Uks tooriistakast kere otsas enne UPSi (vasakul vdi paremal kiiljel)
— Poriklapid telgede ees ja taga

— Ohkvedrustus

— Ketaspidurid

— Rehvitiiiip: 385/65 R 22.5

— Kaks tagaust

— Ilma kiiljeukseta/-usteta

— Ima luuktdstukita

— Ilma esispoilerita

— Ilma kilgmiste hutuulutusavadeta

Tabel 15

Standardhaagise ,,ST1“ spetsifikatsioonid

Vilismoodud

(halve) Mirkused

Spetsifikaat Uhik

Kogupikkus [mm] 13 685

Kogulaius (kere laius) [mm] 2 550 (- 10)

Kere kdrgus [mm] 2 850 (£ 10) Maksimaalne kogukdrgus: 4 000 (96/53/EU)

Korgus iile kogupikkuse poolhaagise spetsifi-
Maksimaalne kdrgus (tithjana) [mm] 4000 (- 10) katsioon, mis ei ole sdiduki kallakute kontrol-
limisel piisiva kiirusega katse ajal asjakohane

Poolhaagise spetsifikatsioon, mida ei kontrol-

Haagise haakekdrgus, tithjana [mm] 1150 lita piisiva kiirusega katsel
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Spetsifikaat Uhik Valismoodud Mirkused
(hilve)
Teljevahe [mm] 7 700
Teljekaugus [mm] 1310 3-teljeline komplekt, 24t (96/53/EU)
Esiiilend [mm] 1685 raadius: 2 040 (seaduslik piir, 96/53/E0)
Esisein Surudhu ja elektri lisaseadmetega lame sein
Esi/kiilgpaneeli nurk [mm] Riba ja servaraadiu- | Ringi keskmise seekansi ja raadiuse vddrtusega
&P segamurd < 5 | 2 040 (seaduslik limiit 96/53/EU)

Ulejéénud nurgad [mm] Murru rae(l)dlusega :
iiﬁ;ki 0riistakasti modtmete [mm] 655 Tolerants: £ 10 % sihtvairtusest
)S,iie(};ki t0rifstakasti modtude [mm] 445 Tolerants: £ 5 % sihtvaartusest
i?tﬁ;kl t0riistakasti modtude [mm] 495 Tolerants: £ 5 % sihtvaartusest

2 riba igal kiiljel, vastavalt ECE-R 73, muuda-
Killje kaitseseadme pikkus [mm] 3045 tusettepanekule 01 (2010), +/- 100 sdltuvalt

teljevahest
Ribaprofiil [mm?2] 100 = 30 ECE-R 73, muudatusettepanek 01 (2010)
Soiduki tehniline tdismass [ke] 39 000 seaduslik GVWR 24 000 (96/53/EU)
Sdiduki kandevdime [ke] 7 500 Ohutakistuse katsete ajal ei ole tdendatud
Lubatud teljekoormus [ke] 24 000 seaduslik piir (96/53/EU)
Tehniline teljekoormus [ke] 27 000 3 x 9000
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5. liide

Veokite dhutakistuste tiiiipkond

1. Uldteave

Ohutakistuse titiipkonda iseloomustavad disaini ja joudluse parameetrid. Need peavad olema iihised koikidele
tiiiipkonna litkmetele. Tootja voib otsustada, millised sdidukid kuuluvad Shutakistuse tutipkonda, kui on tdidetud
1ikes 4 loetletud lifkmesuskriteeriumid. Ohutakistuse tiiiipkonna kiidab heaks kinnitusasutus. Tootja esitab
kinnitusasutusele asjakohase teabe Shutakistuse tiitipkonna liikmete kohta.

2. Erijuhtumid
Ménel juhul voib esineda parameetrite vaheline interaktsioon. Seda tuleb arvesse votta tagamaks selle, et samasse
Shutakistuse tiiiipkonda kaasatakse ainult sarnaste omadustega sdidukid. Need juhtumid médrab kindlaks tootja ja

neist teavitatakse tiiibikinnitusasutust. Seejdrel vdetakse seda arvesse uue Ohutakistuse tiiiipkonna loomise
kriteeriumina.

Lisaks jaotises 4 loetletud parameetritele voib tootja kehtestada tdiendavad kriteeriumid, mis vdimaldavad
maédratleda piiratud suurusega tiitiipkondi.

3. Koikidele tuiipkonna liikmetele mairatakse sama oOhutakistuse vadrtus kui on tuiipkonnaliikmete vastaval
Lalgtitibil“. Seda dhutakistuse vaartust tuleb modta algsdidukil vastavalt kiesoleva lisa pohiosa punktis 3 kirjeldatud
piisiva kiirusega katse protseduurile.

4.  Parameeter, mis maidrab Shutakistuse tiiiipkonna:
4.1. Sdidukeid voib tiiiipkonna sees rithmitada jirgmiste kriteeriumite tditmisel:

a) Sama salongi laius ja kere valge geomeetria alusel kuni B-samba ja kapoti tilemise punktiga, vilja arvatud kabiini
pohi (nt mootori tunnel). Kaik tiitipkonnalitkmed jddvad algsdiduki vddrtusest + 10 mm piiresse.

b) Samasugune katuse korgus vertikaalsel Z-teljel. Koik tuitipkonnaliikmed jddvad algsdiduki védrtusest £ 10 mm
piiresse.

¢) Sama salongi raami korgus. See kriteerium on tdidetud, kui salongi kdrguse erinevus iile raami jiib Z-teljel <
175 mm.

Tuiiipkonna kontseptsiooni nduete tditmist tdendavad CAD-andmed (arvutipohised projekteerimisandmed).
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Joonis 1
Tiiiipkonna definitsioon
- Fikseeritud
Fikseeritud K&
valge orgus
kere
Lae kdrgus
Slaongi geomeetria B-sambani
Salongi grupi maarab salongi raami
korgus
fcab over chassis
Sassii erinevad konfiguratsioonid
| Fitnwneel |
Ride height
Tire Size .  a o Tire Size
Tire Tolerance Tire Tolerance
4.2. Ohutakistuse tiiiipkond koosneb testitavatest titiipkonnaliikmetest ja sdiduki konfiguratsioonidest, mida ei saa

4.3.

5.1.

5.2.

5.3.

testida vastavalt kidesolevale mairusele.

Katsetatavad tiiipkonnalilkmed on sdiduki konfiguratsioonid, mis tdidavad paigaldusndudeid, mis on mairatletud
kiesoleva lisa pdhiosa punktis 3.3.

Ohutakistuse algsdiduki valik

Iga tiiiipkonna algsdiduk valitakse vastavalt jargmistele kriteeriumitele.
Soiduki 3assii peab vastama kiesoleva lisa 4. liites méadratletud standardseadme v&i poolhaagise mddtmetele.

Kaik testitavatel tiitipkonnalitkmetel on algsdiduki esitatud Cy + Ay ,q Vadrtusega vordne voi vdiksem Shutakistuse
vadrtus.
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5.4. Sertifikaadi taotleja peab suutma tdestada, et algsdiduki valik vastab teaduslikel meetoditel pShinevate punkti 5.3
sitetele, nt CFD, tuuletunneli tulemused voi hea inseneritava. See site kehtib koigi sdiduki versioonide kohta,
millega saab katsetada kdesolevas lisas kirjeldatud piisiva kiirusega katsel. Muude sdidukikonfiguratsioonid (nt
soiduki korgused, mis ei vasta 4. liite sitetele, 5. liite standardsete keremddtmetega mittevastavuses olevad
rattapinnad) peavad olema sama Shutakistuse vddrtusega kui tiitipkonna katsetatav algsdiduk ilma edasiste katseteta.
Kuna rehvid loetakse mddteseadmete osaks, vilistatakse nende mdju halvima stsenaariumi koostamisel.

5.5.

Ohutakistuse védrtusi saab kasutada teiste sdidukiklasside tiiiipkondade loomiseks, kui kiesoleva liite punkti 5
kohased tiitipkonna kriteeriumid on téidetud, lihtudes tabelis 16 esitatud sitetest.

Sitted ohutakistuse viirtuste iillekandmiseks teistele sdidukiklassidele

Soiduki grupp Ulekandevalem Mirkused
No1d. Lubatud on ainult juhul, kui méddetakse véir-
— 2 3
1 Soidukigrupp 2 = 0,2 m tus 2. rithma seotud tiitipkonna kohta
11 Lubatud on ainult juhul, kui mdddetakse vaar-
— 2 3
2 Soidukigrupp 3 - 0,2 m tus 2. rithma seotud ttitipkonna kohta
3 Soidukigrupp 4 - 0,2 m?
4 Ulekanne on keelatud
5 Ulekanne on keelatud
Oidukigru ,2,3,4+0,1m ohaldatav iilekande gru eab vastama soi-
9 Soidukigrupp 1,2,3,4 + 0,1 m? Kohald lekande grupp peab i
duki tdismassile. Juba dlekantud vidirtuste
10 Séidukigrupp 1,2,3,5 + 0,1 m? iilekandmine on lubatud.
N1 Juba iilekantud vairtuste ilekandmine on lu-
11 Soidukigrupp 9 batud.
12 Ssidukigrupp 10 Juba tlekantud véirtuste tilekandmine on lu-

batud.

16

Ulekanne on keelatud

Kehtib ainult tabeli vdirtus
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6. liide

Sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste vastavus

1. Kinnitatud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste vastavust kontrollitakse kiesoleva lisa pohiosa 15ikes 3
sdtestatud piisiva kiirusega katsetega. Heakskiidetud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste vastavuse
suhtes kohaldatakse jargmisi tdiendavaid satteid:

i. Keskkonnatemperatuur piisiva kiirusega katsel peab olema sertifitseeritud modtevairtuse piires £ 5 °C. Seda
kriteeriumi tdestatakse keskmise temperatuuri pohjal esimeste aeglaste kiiruskatsete pdhjal, nagu arvutati ka
ohutakistuse eeltootlemise tooriista abil.

ii. Kiire kiiruskatse tehakse sdiduki kiirusvahemikus + 2 km/h sertifitseeritud modtevaartusest.

Koigi  sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste katsete vastavust peab kontrollima
kinnitusasutus.

2. Soiduk ei vasta sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste katse nduetele, kui mdddetud C, A,
(0) vaartus on suurem kui C; - A,,,., algsdidukite esitatud vairtus pluss 7,5 % hilbemarginaal. Kui esimene katse
ebadnnestub, voib sama sdidukiga ldbi viia kuni kaks tdiendavat katset erinevatel pievadel. Kui kéikide sooritatud
katsetuste keskmine moddetud C; A, (0) vddrtus on kdrgem kui C; - A, algsdiduki esitatud vaartus pluss 7,5 %
hilbemarginaal, kohaldatakse kidesoleva médruse artiklit 23.

3. Soidukite arv, mida katsetatakse sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste vastavuse osas
aastas, madratakse kindlaks tabeli 17 alusel.
Tabel 17

Soidukite arv, mida katsetatakse sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste vastavuse
kontrollimiseks tootmisaasta kohta

Néuetele vastavuse suhtes katsetatud sdidukite arv Eelneval aastal toodetud sfzidukite arv, mida vastavuskatsed
holmavad
2 < 25000
3 < 50 000
4 < 75 000
5 < 100 000
6 100 001 ja rohkem

Tootmisnumbrite kindlaksmiiramiseks kaalutakse ainult kiesoleva lisa nduete alla kuuluvaid ohutakistuseandmeid,
millele ei omistatud kiesoleva lisa 8. liite kohaselt standardset ohutakistuse vaartust.

4. Sdidukite valimisel sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste katsetamiseks kehtivad
jargmised sitted:

4.1. Testitakse ainult tootmisliini sdidukeid.

4.2. Valitakse ainult sdidukid, mis vastavad kdesoleva lisa pShiosa jaotises 3.3 sitestatud piisiva kiirusega katse
sitetele.

4.3. Rehvid loetakse modteseadmete osaks ja neid saab valida tootja.
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4.4. Soidukid tiiipkonnas, kus dhutakistuse vaidrtus on kindlaks mairatud teiste sdidukite iilekandevairtuse alusel
vastavalt 5. liite punktile 5, ei kehti sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste
katsetamine.

4.5. Soidukitele, mis kasutavad 8. liites toodud ohutakistuse standardvéirtusi, ei kohaldata sertifitseeritud CO,
heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste katsetamist.

4.6. Tootja esimesed kaks soidukit, mida katsetatakse sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud
omadustega vastavuse kontrollimiseks, valitakse kahe suurima tootmismahuga sdidukitiiipkondade hulgast.
Tiiiibikinnitusasutus valib tdiendavad sdidukid.

5. Pirast seda, kui séiduk valiti sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste vastavuse jaoks, peab
tootja sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste vastavust kontrollima 12-kuulise ajaperioodi
jooksul. Tootja voib taotleda kinnitusasutusest kdnealuse ajaperioodi pikendamist kuni kuue kuu vérra, kui ta suudab
tdestada, et ilmastikutingimuste tdttu ei olnud kontrollimine nimetatud ajaperioodil voimalik.
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7. liide

Standardviirtused

1. Esitatud Ohutakistuse vairtuse C; - A, standardvdirtused on mdédratletud vastavalt tabelile 18. Juhul, kui
kohaldatakse standardvéirtusi, ei tohi modelleerimisvahendile anda 6hutakistuse sisendandmeid. Sellisel juhul
pannakse standardvdirtused modelleerimisvahendisse automaatselt.

Tabel 18

Standardviirtused C; - Ay,

S e )
1 7.1
2 7,2
3 7.4
4 8,4
> 8,7
9 8,5
10 5.3
11 55
12 53
16 9.0

2. Sdiduki konfiguratsioonide puhul ,veok + haagis“ arvutatakse iildine dhutakistuse vaddrtus modelleerimisvahendi abil,
lisades haagise mdju tottu standardsed deltavairtused, nagu on sitestatud tabelis 19 veoki véirtuse C, - A, kohta.

Tabel 19

Haagise moju tavalisele delta Ghutakistuse viirtusele

Haagis Haagise mdju standardne delta Shutakistuse vaartus [m?]
T1 1,3
T2 1,5

3. EMS soiduki konfiguratsioonide jaoks arvutatakse sdiduki ildise konfiguratsiooni Shutakistuse vddrtus modelleeri-
misvahendi abil, lisades EMSi mdjude jaoks standardsed deltavddrtused, nagu on maddratletud tabelis 20 sdiduki
algseadme konfiguratsioonis, Shutakistuse véirtuse jaoks.

Tabel 20

EMS méju standard delta C; A, (0) viirtustele

EMS konfiguratsioon EMSi mdju standardsed delta Shutakistuse vddrtused [m?]
(Klass 5 traktor + ST1) + T2 1,5
(Klass 9 [ 11 veok) + laadurkiru + ST 1 2,1
(Klass 10/12 traktor + ST1) + T2 1,5
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Kui kéesolevas lisa kohaselt on sdiduk saanud kinnituse, peab salongis olema:

1.1
1.2.
1.3.

1.4.

Tootja nimi vdi kaubamark;

8. liide

Mirgistused

Kiesoleva lisa 2. liite punktides 0.2 ja 0.3 osutatud teabes margitud maérkide ja identifitseerimistiitipide tahised

Ristkiilikukujuline sertifitseerimismérk, mis Gimbritseb viikest e-tihte, millele jargneb sertifikaadi vilja andnud

litkmesriigi eraldusnumber:

1 Saksamaa;

2 Prantsusmaa;
3 Ttaalia;

4 Madalmaad;

5 Rootsi;

6 Belgia;

7 Ungari;

8 Tsehhi Vabariik;
9 Hispaania;

11 Uhendkuningriik;
12 Austria;

13 Luksemburg;
17 Soome;

18 Taani;

19 Rumeenia;
20 Poola;

21 Portugal;

23 Kreeka;

24 lirimaa;

25 Horvaatia;
26 Sloveenia;
27 Slovakkia;
29 Eesti;

32 Lati;

34 Bulgaaria;
36 Leedu;

49 Kiipros;

50 Malta

Sertifitseerimismirgi juurde kuulub ristkilliku liheduses paiknev baassertifikaadi numbrit, nagu on sitestatud
direktiivi 2007/46/EU VII lisas sitestatud tiiiibi kinnitusnumber, mis on sitestatud 4. jaos ja millele eelneb kaks
numbrit, mis nditavad kdesoleva eeskirja uusimale tehnilisele parandusele viidatud jarjekorranumbrit ja tdhis ,P<
mis nditab, et 6hutakistuse jaoks on antud kinnitus.

Selle médruse puhul on jirjekorranumber 00.
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1.4.1. Sertifitseerimismargi néidis ja mé6tmed

5
a
Ea

€20

O0P 0004 :

Salongile kinnitatud iilaltoodud sertifitseerimismark nditab, et asjassepuutuv tiiiip on kéesoleva eeskirja kohaselt
Poolas (€20) heaks kiidetud. Esimesed kaks numbrit (00) niitavad kiesoleva eeskirja uusimatele tehnilistele
muudatustele maaratud jirjekorranumbrit. Jirgmine tdht nditab, et sertifikaat anti Shutakistusele (p). Viimased
neli numbrit (0004) on need, mille tiiiibikinnitusasutus eraldab mootorile baassertifikaadi numbrina.

Sertifitseerimismark kinnitatakse salongi nii, et seda ei oleks voimalik kustutada ja oleks selgesti loetav. See peab

olema nihtav, kui salong on sdidukile paigaldatud ja kinnitatakse selle osa jaoks, mis on vajalik tavapiraseks
salongi tooks ja mis tavapiraselt ei vaja asendamist salongi eluea jooksul. Mirgised, sildid, plaadid voi kleebised
peavad olema Shutakistuse kasuliku to6ea jooksul vastupidavad, selgesti loetavad ja kustumatud. Tootja tagab, et
margiseid, silte, plaate voi kleebist ei saa eemaldada ilma neid hivitamata ega purustamata.

1.5.
2. Nummerdamine
2.1.  Ohutakistuse sertifitseerimisnumber s

isaldab jargmist:

eX*YYY|YYYY*ZZZ|ZZZZ*P*0000*00

1. jaotis 2. jaotis 3. jaotis 3. jao“i;ﬁfhend” 4. jaotis 5. jaotis
Sertifikaadi Co, Viimane P = Ohutakistus | Baassertifitseeri- | Pikendus
viljastanud riigi | sertifitseerimise | muutmisakt misnumber 00
tunnus seadus (zzz[z2227) 0000

(...]2017)
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Sissejuhatus

9. liide

Soiduki energiatarbimise arvutusvahendi sisendparameetrid

Kiesolevas liites kirjeldatakse parameetrite loetelu, mida sdiduki tootja esitab modelleerimisvahendi sisendiks. Kohaldatav
XML-skeem ja nditeandmed on saadaval spetsiaalses elektroonilises jagamisplatvormis.

Ohutakistuse tooriist ,Sdiduki energiatarbimise arvutusvahend“ genereerib XML-i automaatselt.

Moisted

(1) ,Parameter ID“ — ainulaadne identifikaator, mida on kasutatud sdiduki energiatarbimise arvutusvahendis konkreetse
sisendparameetri voi sisendandmete kogumi puhul.

(2) ,Type“ — parameetri andmetiiiip

SEIING vvvviereiieiie e tihemdrkide jarjestus ISO8859-1 kodeeringus

tOKEN .o koodide jirjestus ISO8859-1 kodeeringus, puudub juhtiv/tithine tithimark

date ..o kuupéev ja kellaaeg UTC aja jirgi: AAAA-KK-PPTTT:MM:SSZ tihistatud kaldkirjas
tahtedega, mis tdhistavad fikseeritud tihemarke, nt ,2002-05-30T09: 30: 10Z*

INteger .vvvvvivviiiiiiieieie, vadrtus integreeritud andmetiiiibiga, alguses nulle pole, nt , 1800

double, X ..o murdarv tdpselt X numbriga parast kiimnendit (,.“), ees nullid puuduvad, nt ,double,
2“ puhul: ,2345.67% ,double, 4 puhul: ,45.6780"

(3) ,Unit“ ... parameetri fiiiisiline thik

Sisendparameetrite kogum

Tabel 1
~AirDrag“ sisendparameetrid
Parameter name Param ID Type Unit Kirtjeldus/Viide
Manufacturer P240 token
Model P241 token
TechnicalReportld P242 token Sertifitseerimisprotsessis kasutatava komponendi tunnus
Date P243 date Komponendi risi loomise kuupiev ja kellaaeg
AppVersion P244 token Ohutakistuse eeltodtlusvahendi versiooni identifitseerimis-
number
CdxA_0 P245 double, 2 [m?] | Ohutakistuse eeltodtlusvahendi 1dpptulemus
TransferredCdxA P246 double, 2 [m2] | CdxA_0 on iile antud teiste sdidukirithmade seotud tiiiip-
kondadele vastavalt 5. liite tabelile 18. Juhul, kui edastus-
reegleid ei kohaldata, tuleb esitada CdxA_0.
DeclaredCdxA P146 double, 2 [m2] | Ohutakistuse tiiiipkonna deklareeritud vaartus

Juhul kui sdiduki energiatarbimise arvutusvahendis kasutatakse vastavalt 7. liite kohaselt standardvéirtusi, ei sisestata
ohutakistuse komponendi sisendandmeid. Standardvaartused sisestatakse automaatselt vastavalt sdidukigrupi skeemile.
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IX LISA
VEOAUTODE ABIANDMETE KONTROLLIMINE
1. Sissejuhatus

Kéesolevas lisas kirjeldatakse sitteid, mis kisitlevad raskeveokite abisecadmete energiatarbimist sdiduki CO,
eriheitmekoguste madramiseks.

Soiduki energiatarbimise arvutusvahendis vdetakse arvesse jirgmiste abiseadmete energiatarbimist, kasutades
tehnoloogiliselt spetsiifilisi keskmisi standardtoite vaartusi:

a) ventilaator

b

roolimehhanism

=

c) elektrisiisteem

d) pneumaatiline siisteem

e) ohukonditsioneerimissiisteem (AC)
f) jouvotuvoll (PTO)

Standardvdirtused integreeritakse sdiduki energiatarbimise arvutusvahendisse ja kasutatakse automaatselt vastava
tehnoloogia valimisel.

2. Moisted
Kéesolevas lisas kasutatakse alljargnevaid mdisteid jirgmises tahenduses:

1. ,Vantvolli killge kinnitatud ventilaator” — paigaldatud ventilaator, kus ventilaator kaivitub vintvolli
pikendamisel, sageli dariku abil;

2. ,V60 voi jouillekandega kiitatav ventilaator” — ventilaator, mis on paigaldatud asendisse, kus on vaja
tdiendavat vo6d, pingutussiisteemi voi iilekannet;

3. ,Hiidrauliline ajam“ - ventilaator, mille kéivitatakse mootorist tihti eemale paigaldatud hiidraulikadli abil.
Olisiisteemi, pumba ja ventiilidega hiidraulikasiisteem mdjutab siisteemi kadusid ja efektiivsust;

4. Elektriliselt ~juhitav  ventilaator — elektrimootoriga kiivitatav ~ ventilaator. ~ Arvestatakse tidisenergia
muundamise efektiivsust, nagu sisse/vilja lilitatud aku puhul;

5. ,Elektrooniliselt juhitav viskoossidur“ — sidur, milles kasutatakse viskoossiduri vedeliku voolu elektrooniliseks
kédivitamiseks mitut sensori sisendit koos SW-loogikaga;

6. ,Bimetalliliselt kontrollitud viskoossidur* — sidur, milles kasutatakse temperatuuri mehaaniliseks nihkeks
muundumiseks bimetalliithendust. Seejirel t66tab mehaaniline nihe viskoossilindri ajamina;

7. ,Diskreetne astmesidur® — mehaaniline seade, mille puhul tditmisetappi saab teha ainult erinevate astmetega
(mitte pideva muutujaga).

8. ,Sissefvilja sidur“ — mehaaniline sidur, mis on kas téielikult sisse liilitatud voi téielikult lahti vdetud;

9. Muutuv nihkepump - seade, mis teisendab mehaanilise energia hiidraulilise vedelikuga energiasse. Pumbatava
vedeliku kogust voib pumba tootamise ajal muuta;
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10. Pidev nihkepump — seade, mis teisendab mehaanilise energia hiidraulilise vedelikuga energiaks. Pumbatava
vedeliku kogust ei v6i pumba to6tamise ajal muuta;

11. ,Elektrimootori juhtimine* — ventilaatori kdivitamiseks kasutatakse elektrimootorit. Elektrimasin muudab
elektrienergia mehaaniliseks energiaks. Voimsust ja kiirust juhitakse tavaliste elektrimootorite tehnoloogia abil;

12. ,Paigaldatud mahtpump (vaikimisi tehnoloogia)* — pump, millel on voolukiirusel sisemine piirang;

13. ,Elektroonilise juhtimisega piisipump*“ — pump, mis kasutab voolukiiruse juhtimiseks elektroonilist lahendust;

14. ,Kahesuunalise nihkega pump“ — kahe kambriga (sama voi erineva nihkega) pump, mida saab kombineerida
voi kasutada ainult iihte kambrit. Seda iseloomustab voolukiiruse sisemine piirang;

15. ,Mehhaaniliselt juhitav muutuva nihkega pump“ — pump, mille puhul nihe on sisemiselt mehaaniliselt juhitav
(siserdhkkaalud);

16. ,Elektrooniliselt juhitav muutuva nihkega pump“ — pump, mille puhul nihe on sisemiselt mehaaniliselt juhitav
(siserdhkkaalud). Lisaks on voolukiirus kontrollitavelektroonilise ventiili abil;

17. ,Elektriline roolipump® — pump, mis to6tab ilma vedelikuta elektrisiisteemis;

18. ,Algne dhukompressor* — tavapdrane Shukompressor ilma igasuguse kiituse kokkuhoiu tehnoloogiata;

19. ,Energiasadistu siisteemi (ESS) Shukompressor“ — kompressor, mis vihendab 166kide ajal energiatarbimist, nt
sisselaskeava sulgemisel kontrollib ESS siisteemi hurdhku;

20. ,Kompressorsidur (viskoosne)* — lahutatav kompressor, kus sidurit kontrollib siisteemi Shurdhk (ilma nutika
strateegiata), mille korral esineb lahutatud olekus viskoossiduri pohjustatud vihene kadu;

21. ,Kompressor-sidur (mehaaniline) — eemaldatav kompressor, kus sidurit kontrollib siisteemi 6hurdhk (nutikas
strateegia puudub);

22. ,Optimaalse regenereerimisega Shu juhtimissiisteem (AMS)“ — elektrooniline Shutodtlusseade, mis ithendab
elektrooniliselt juhitava Shukuivati Shukvaliteedi optimeerimiseks ja eelistatavaks Shuvarustuseks iilevotmise
tingimustes (vajab sidurit voi ESSi).

23. ,Valgusdioodid (LED)* — pooljuhtseadised, mis viljastavad nihtavat valgust, kui nendest liigub libi elektrivool.

24. Kliimaseadme“ — siisteem, mis koosneb kompressori ja soojusvahetitega kiilmutusahelast veoki vdi bussikere
sisemuse jahutamiseks.

25. ,Jouvotuvdll (PTO) — jduiilekandes voi mootoris olev seade, mille kiilge on vdimalik ithendada ajutine ajam,
nditeks hiidropump. Jouvdtuvdll on tavaliselt vabatahtlik seade sdidukis;

26. ,Jouvotuvolli ajami mehhanism“ — edastusseade, mis vdimaldab paigaldada jouvotuvolli (PTO);

27. ,Hammasratastega sidur” — manooverdatud sidur, kus pé6rdemoment suunatakse peamiselt tavaliste jdudude
abil hammasrataste paaritamiseks. Hammasratastega sidur voib olla kas integreeritud voi eemaldatud. Seda
kasutatakse ainult koormusvabades tingimustes (nt kdiguvahetus manuaalse kdigukastiga);

28. ,Sunkroniseerija“ — hammasratas, mille puhul hdordeseadet kasutatakse sdidukisse paigaldatud poorlevate
osade kiiruste vordsustamiseks.
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3.1.

29. ,Lamellsidur® - sidur, kus on mitu hodrdkatet paralleelselt paigutatud, kusjuures koik hddrdumiskatete
paaridele rakendub sama survejoud. Lamellsidurid on kompaktsed ning neid saab koorma korral kasutada voi
eemaldada. Need voivad olla konstrueeritud nii kuivade vdi niiskete sidurite jaoks;

30. ,Lohisev ratas“ — kaiguvahetuselemendina kasutatav hammasratas, mille puhul kdiguvahetus rakendub, kui
hammasratas liigub kidiguvahetuselemendi paarduvale hammasrattale voi sellest vilja.

Tehnoloogilistelt spetsiifiliste keskmiste standardtoite vairtuste kindlaksmadramine

Ventilaator

Ventilaatori vdimsuse korral kasutatakse tabelis 1 niidatud standardvéirtusi soltuvalt tegevuskava profiilist ja

tehnoloogiast:

Tabel 1

Ventilaatori mehaaniline voimsus

Ventilaatori energiatarbimine [W]

g £
g g -
ko] Q 2
£ £ =
Ventilaatorite klastrid Ventilaatori juhtimine £ £ 3= 8 2
=y = E s £
> 2 g
= 3 g
= -2 S
E :
B=! g
A —
Elrle(l;goomhselt juhitav viskoossi- 618 671 516 566 1037
Bimetalliline juhitav viskoossilin-
Vintvoll on paigalda- | ger ] 818 871 676 766 1277
tud
Diskreetne astmesidur 668 721 616 616 1157
Sisse-[viljaliilitusega sidur 718 771 666 666 1237
Elektrooniline juhitav viskoossidur | 989 1 044 833 933 1478
Bimetalliline juhitav viskoossidur 1189 1244 993 1133 1718
V66 voi tilekandega
ajam ) )
Diskreetne astmesidur 1039 1094 983 983 1598
Sisse-[valjaliilitusega sidur 1089 1144 1033 1033 1678
Muutuv mahtpump 938 1155 832 917 1872
Hidrauliliselt juhitav
Piisiv mahtpump 1 200 1 400 1 000 1 100 2 300
Elektriliselt juhitav Elektroonne 700 800 600 600 1 400

Kui loendist ei leita ventilaatori sdiduklastri (nt vantvolli) uut tehnoloogiat, voetakse arvesse selle klastri suurimad
voimsuse vairtused. Kui ithestki klastrist ei leita uut tehnoloogiat, vdetakse kdige halvema tehnoloogia vairtused
(hiidrauliliselt juhitav piisiv mahtpump)
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3.2. Roolisiisteem

Roolipumba voimsuse korral kasutatakse soltuvalt rakendusest tabelis 2 esitatud standardvéirtusi [W] koos
parandusteguritega:

Tabel 2

Roolipumba mehaaniline véimsuse ndudlus

S6iduki konfiguratsiooni tuvastamine

Rooliseadme energiatarbimine P [W]

g § - Kaugsihtkoht Piirkondlik koha- | Linnasisene koha- | Kommunaaltee- Ehitus
: .% % lf) é 2 é letoimetamine letoimetamine nused
=2 = TES |8
5 E 23 U+F | B |S|U+F | B | S |U+F| B | S |U+F| B | S |U+F| B | S
4 x2 Veok + (traktor) 7,5t =10t 1 240 | 20 | 20 | 220 | 20 | 30
Veok + (traktor) >10t—-12¢| 2 | 340 | 30 [ 0| 290 | 30 | 20 | 260 | 20 | 30
Veok + (traktor) >12t-16t | 3 310 | 30 | 30 | 280 | 30 | 40
Veok >16t 4 | 510 [ 100 | O | 490 | 40 | 40 430 | 30 | 50
2
Traktor >16t 5 (600|120 [ 0| 540 | 90 | 40 | 480 | 80 | 60
4 x4 Veok 7,5-16t 6 —
Veok > 16t 7 —
Traktor >16t 8 —
2/62:‘_ Veok koik 9 | 600|120 |0 | 490 | 60 | 40 430 | 30 | 50
Traktor koik 10 | 450 | 120 | 0 | 440 | 90 | 40
3 6 x 4 Veok koik 11 | 600 | 120 | 0 | 490 | 60 | 40 430 | 30 | 50 [ 640 | 50 | 80
Traktor koik 12 | 450 | 120 | 0 | 440 | 90 | 40 640 | 50 | 80
6 x6 Veok koik 13
Traktor koik 14 B
8§ x2 Veok koik 15 —
4 8§ x4 Veok koik 16 640 | 50 | 80
88 N 68/ Veok koik 17 —
kus:
U = Mahalaadimine — 8li pumpamine ilma roolirdhu ndudeta
F = Hoodrdumine — pumba hddrdumine
B = Tous — juhtimiskorrektsioon maantee tdusu voi kiiljetuule tottu
S = Roolimine — roolirattapumba vdimsuse ndudlus poorde ja mandoverdamise tdttu
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Erinevate tehnoloogiate mdju arvessevotmiseks tuleb kasutada tabelis 3 ja tabelis 4 ndidatud tehnoloogiast s6ltuvaid

suurustegureid.
Tabel 3
Modtkavategurid séltuvad tehnoloogiast
Factor c1 depending on technology

Technology Clusr Cip Cis
Fixed displacement 1 1 1
Fixed displacement with electronical control 0,95 1 1
Dual displacement 0,85 0,85 0,85
Variable displacement, mech. controlled 0,75 0,75 0,75
Variable displacement, elec. controlled 0,6 0,6 0,6
Electric 0 L5, 10,

vahelduvvoolugeneraatori téhusus = konst. = 0,7

Kui uut tehnoloogiat ei ole loetletud, kaalutakse sdiduki energiatarbimise arvutusvahendis tehnoloogia ,fikseeritud

nihe®.
Tabel 4
Suurendustegur sdltuvalt juhitavate telgede arvust
Faktor ¢2 soltuvalt juhttelgede arvust
Kaugsihtkoht Piirkgndlik kghale— Linnasisene kphale— Kommunaaltee- Ehitus
Vedavate toimetamine toimetamine nused
telgede arv

Cour | Cap Cus | Cour | G Cos | Cousr | CaB Cos | Cour | CaB Cos | Cousr | Cap Cas
1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
2 1 071(0741101(07¢(07|10)071]6071|101|07 107 |10]|07] 07
3 1 050511005 (05|10)05]05]|10]05|05]|10]|05] 05
4 100505 10|05|05|10|05|05]|10]|05]|05]|101{05]|0)5

Loppvoimsuse ndudlus arvutatakse jargmiselt:

Kui mitmesuunaliste telgede puhul kasutatakse erinevaid tehnoloogiaid, tuleb kasutada vastavate tegurite cl
keskmisi vaartusi.

Loppvdimsuse ndudlus arvutatakse jargmiselt:

P = (P, x keskmine(c, ) X (Cyy.p)) + Zi(Py x keskmine(c, ;) * (c,p)) + Z(Pgxkeskmine(c, o) x (cy;4))
kus:
P, = Kogu elektrindudlus [W]
P = Elektrindudlus [W]
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3.3.

¢ =
Cz =

U+F = Laadimata + hddrdumine
B = Tous [-]

S = Roolimine [-]

i = Juhttelgede arv [-]
Elektrisiisteem

[-]

Korrektsioonitegur, séltuvalt tehnoloogiast

Korrektsioonitegur, soltuvalt juhttelgede arvust

Elektrisiisteemi vdimsuse puhul kasutatakse tabelis 5 niidatud standardvéirtusi [W] soltuvalt rakendusest ja
tehnoloogiast koos generaatori vdimsusega:

Tabel 5

Elektrisiisteemi elektrienergia noudlus

Elektrienergia tarbimine [W]

Elektrilist mdju avaldavad tehno-

loogiad elektritarve Piirkondlik Linnasisene Kommunaaltee-
8 Kaugsihtkoht | kohaletoimeta- | kohaletoimeta- q Ehitus
mine mine nuse
Standflrdtehnoloogla elektri- 1200 1 000 1000 1000 1000
energia [W]
LED peamised esituled -50 -50 -50 -50 -50

Mehaanilise vdimsuse saamiseks tuleb kasutada generaatori tehnoloogiast soltuvat efektiivsuskordaja, nagu on

niidatud tabelis 6.

Tabel 6

Alternatiivne efektiivsusfaktor

Generaatori (vdimsuse konversi-

Efektiivsus 1,

oon) tehnoloogiad

S Piirkondlik Linnasisene
Konkreetset.e_ tehnols)_(‘) giate iildised Kaugsihtkoht | kohaletoimeta- | kohaletoimeta- Kommunaaltee- Ehitus
efektiivsuse vaartused . . nused
mine mine
Standardgeneraator 0,7 0,7 0,7 0,7 0,7

Kui sdidukis kasutatud tehnoloogiat ei ole loetletud, vdetakse arvesse sdiduki energiatarbimise arvutusvahendis
tehnoloogiat nimega ,standardgeneraator®.

Loppvdimsuse ndudlus arvutatakse jargmiselt:

kus:
P, = Kogu elektrindudlus [W]
P, = Elektrienergia ndudlus [W]

N = Generaatori efektiivsus [-]
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3.4. Pneumaatiline siisteem

Ulerdhuga todtavate pneumaatiliste siisteemide puhul kasutatakse olenevalt rakendusest ja tehnoloogiast

standardenergiat [W], nagu on ndidatud tabelis 7.

Pneumaatiliste siisteemide mehaaniline véimsus (iilerdhk)

Tabel 7

Kauosiht- Piirkondlik Linnasisene Kommunaal-
S kittetoime- | kittetoime- Ehitus
koht . . teenused
N tamine tamine
Ohuvoolu maht Tehnoloogia
Pmean Pmean Pmean Pmean Pmean
(W] W] (W] W] (W]
Léihtejoon 1 400 1 300 1200 1 200 1 300
+ ESS - 500 - 500 - 400 - 400 - 500
vilke + viskoosne - 600 - 600 - 500 - 500 - 600
nihe < 250 cm? sidur
1 tsiikkel | 2 tsiikl. il
* mehaaniline | _ g ~ 700 - 550 - 550 ~ 700
sidur
+ AMS - 400 - 400 - 300 - 300 - 400
Léihtejoon 1 600 1 400 1 350 1 350 1 500
+ ESS - 600 - 500 - 450 - 450 - 600
kese _
250 cm? < nihe < 500 cm? ;dvéikoosne - 750 - 600 - 550 - 550 - 750
1 tsitkl. | 2 tsiikl. 1-etapi-
line 1
+ mehaaniline | _ 4 ~ 850 - 800 - 800 - 900
sidur
+ AMS - 400 - 200 - 200 - 200 - 400
Léihtejoon 2 100 1750 1700 1700 2 100
+ ESS -1 000 - 700 - 700 - 700 -1100
kese _
250cm’ < nihe < 500 cm? ;J&ikoosne -1 100 - 900 - 900 - 900 ~ 1200
1 tsitkl. | 2 tsiikl. 2-etapi-
line P
+ mehaaniline | 300 | 900 | 1100 | —1100 | -1 300
sidur
+ AMS - 400 - 200 - 200 - 200 - 500
Léihtejoon 4 300 3 600 3 500 3 500 4100
+ ESS -2700 -2 300 -2 300 -2 300 -2 600
suur
nihe > 500 cm? + viskoosne ~3000 | -2500 | —2500 | —2500 | -2900
sidur
1 tsiikL [ 2 tsiikl.
1-etapiline | 2-etapiline * mehaaniline | 3500 800 7 300 7 300 3200
sidur
+ AMS - 500 - 300 - 200 - 200 - 500
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Vaakumis tO6tavate pneumaatiliste siisteemide puhul (negatiivne rohk) tuleb kasutada standardseid voimsuse

védrtusi [W], nagu on ndidatud tabelis 8.

Tabel 8

Pneumaatiliste siisteemide mehhaaniline véimsus (vaakumrdhk)

Piirkondlik Linnasisene Kommunaal-
Kaugsihtkoht kittetoimeta- kittetoimeta- teenused Ehitus
mine mine eenuse
Pmean Pmean Pmean Pmean Pmean
(W] W] W] (W] (W]
Vaakumpump 190 160 130 130 130

Kiituse sddstmise tehnoloogiaid saab arvestada, eemaldades vastava energiavajaduse baaskompressori véimsuse

ndudest.
Jargmisi tehnoloogia kombinatsioone ei arvestata:
a) ESS ja sidurid

b) Viskoossidur ja mehaaniline sidur

Kaheastmelise kompressori puhul kasutatakse esimese etapi nihutust, et kirjeldada Shukompressorite siisteemi

suurust

3.5 Ohukonditsioneerimissiisteem

Konditsioneerimissiisteemiga sdidukite puhul kasutatakse olenevalt kasutusotstarbest tabelis 9 esitatud véimsuse

standardvéartusi [W].

Tabel 9

Vahelduvvoolu siisteemi mehaaniline véimsus

Soiduki konfiguratsiooni tuvastamine Vahelduvvoolutarbimine [W]
£ £
5 5 55| 5
) = 154 |5} 9
g 7 2 g 2 = £ 5 g
g E s 2 g & 2 < 3 3 5
g 3 s 2 3 = ] g S E 2
Q =) = 5 T | = —_ — — =1
3 R & 2 = g = = = = E =
2l 3 5 ERER S| | 8|2 | &g | =
= = = 5 & 3 N = g g
= g 5 3 = g g
2 : 5= I
0 _M;-‘ g
= =)
A s
4 x2 Veok + (traktor) 7,5t—-10t 1 150 | 150
Veok + (traktor) >10t-12t 2 200 | 200 | 150
Veok + (traktor) > 12t - 16t 3 200 | 150
Veos >16t 4 350 200 300
2
Traktor >16t 5 350 | 200
4 x 4 Veok 7,5-16t 6 —
Veok >16t 7 —
Traktor >16t 8 —
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Soiduki konfiguratsiooni tuvastamine Vahelduvvoolutarbimine [W]
£ £
§ § . RN
= §Z) g 7 v = =) R 2
L = : T E 2| & | 5|2 | g |4
= 4 - E§E° 8| 2 | 2 | g | E
=X 7 3 3 S 2
[i‘) )L;)‘g i - g .;) Q
= 2
= £
A~ —
6 x 2/2-4 Veok koik 9 350 200 300
Traktor koik 10 350 | 200
6 x4 Veok koik 11 350 200 300 200
3
Traktor koik 12 350 200 200
6 %6 Veok koik 13
Traktor koik 14
8 x 2 Veok koik 15 —
4 8 x 4 Veok koik 16 200
8 x6 | ~.
3 x8 Veok koik 17

3.6. Jouvdtuvoll (PTO)

PTO ja/vdi PTO ajamiga sdidukite puhul arvestatakse energiatarbimist kindlaksmairatud standardviirtustega.
Vastavad standardvéidrtused kujutavad neid energiakadusid tavalises sdidureziimis, kui PTO on vilja liilitatud/lahti
voetud. Aktiveeritud PTO korral lisatakse rakendusega seotud energiatarbimine sdiduki energiatarbimise
arvutusvahendile ja seda ei kirjeldata jargmiselt.

Tabel 10

Viljaliilitatud/eemaldatud jouvotuvolli mehaaniline véimsus

Varuandmete variandid seoses energiakadude (vorreldes ilma ja/voi koos ajami

PTOga)

Tiiendavad takistuskao asjassepuutuvad osad

PTO koos ajamiga

ainult PTO ajam

Vollid/hammasrattad

Teised elemendid

Energiakadu [W]

Energiakadu [W]

ainult iiks todtav hammasratas, mis
asub korgemal kindlaksmédratud Slita-

semest (tdiendavaid hammasrattaid ei o o 0
ole)
hammasratastega sidur (sh siin-
ainult PTO ajamiga veovoll kroniseerija) voi libisev ham- 50 50
masratas
ainult PTO ajamiga veovdll lamellsidur 1 000 1 000
ainult PTO ajamiga veovoll lamellsidur ja lipump 2 000 2 000
A1 e . hammasratastega sidur (sh siin-
veovoll jajvoi kuni 2 seotud hammas- kroniseerija) voi libisev ham- 300 300

ratast

masratas
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Varuandmete variandid seoses energiakadude (vorreldes ilma ja/vdi koos ajami

PTOga)

Tiiendavad takistuskao asjassepuutuvad osad

PTO koos ajamiga

ainult PTO ajam

Vollid/hammasrattad

Teised elemendid

Energiakadu [W]

Energiakadu [W]

veovoll ja/vai kuni 2 seotud hammas-

lamellsidur 1500 1 500
ratast
:;g;?n jalvoi kuni 2 seotud hammas- lamellsidur ja 8lipump 3 000 3 000
AT1 . hammasratastega sidur (sh siin-
‘rljt?i :?H jafvol kuni 2 seotud hammas- kroniseerija) voi libisev ham- 600 600
masratas
veovdll ja/vdi kuni 2 seotud hammas- lamellsidur 5 000 5 000
ratast
veovoll ja/vei kuni 2 seotud hammas- lamellsidur ja dlipump 4000 4000

ratast
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X LISA
PNEUMAATILISTE REHVIDE SERTIFITSEERIMISPROTSEDUUR
1. Sissejuhatus

3.1.

3.2.

3.3.

3.4.

3.4.1.

Kiesolevas lisas kirjeldatakse rehvi = sertifitseerimisndudeid seoses veeretakistuse koefitsiendiga. Soiduki
veeretakistusjou arvutamiseks, mida kasutatakse modelleerimisvahendi sisendina, peab taotleja esitama
pneumaatilise rehvitiiiibi taotluse jaoks originaalvarustuse tootja tarnitud rehvi veeretakistuse koefitsiendi C, iga
rehvi kohta ja sellega seotud rehvikatse koormuse F, .

Mbisted

Kédesolevas lisas kasutatakse lisaks URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirja nr 54 ja URO Euroopa Majandus-
komisjoni eeskirja nr 117 mairatlustele jargmisi mdisteid:

1. Veeretakistuse koefitsient C, — veeretakistusjou suhe rehvi koormusele
2. ,Rehvi koormus“ — FZTYRE - rehvi koormus veeretakistusjdu katse ajal.
3. ,Rehvitiiiip“ — rehvid, mis ei erine selliste omaduste poolest nagu:

a) tootja nimj;

b) drinimi voi kaubamirk;

c) rehviklass (vastavalt maarusele (EU) nr 661/2009);

d) rehvimoddu tihistus;

e) rehvitiilip (diagonaal (diagonaalne), radiaalne);

f) URO Euroopa Majanduskomisjoni eeskirjaga nr 117 mddratletud kasutusliik (tavapirane rehv, lume rehvid,
eriotstarbelised rehvid);

g) kiiruse kategooria (kategooriad);
h) kandevdime indeks (indeksid);
i) kaubanimi/kaubanduslik nimetus;

j) rehvi veeretakistuse deklareeritud koefitsient

Uldnéuded

Rehvi tootja tehas peab olema sertifitseeritud ISO[TS 16949 alusel.

Rehvi veeretakistusjou koefitsient

Rehvi veeretakistuse koefitsient on méddetud ja joondatud viirtus vastavalt mdiruse (EU) 1222/2009 I lisa
A osale, vastavalt standardi ISO 80000-1, jaotise B.3 reeglile B (ndide 1).

Mddtmiseeskirjad

Rehvi tootja katsetab kas direktiivi 2007/46/EU artiklis 41 maéératletud tehniliste teenuse laboratooriumis, kes
teeb oma rajatises punktis 3.2 nimetatud katset vdi oma asutuses puhul jargmistel juhtumitel:

i. kinnitusasutuse mairatud tehnilise teenuse esindaja kohaloleku ja vastutuse olemasolul voi

ii. rehvitootja on maaratud direktiivi 2007/46/EU artikli 41 kohaselt A kategooria tehnilise teenusega.

Mirgistus ja jalgitavus

Rehv peab olema selgesti eristatav vastava veeretakistusjdu koefitsienti sisaldava sertifikaadi puhul kiesoleva lisa
1. liites kirjeldatud rehvi kiilgseinale kinnitatud tavaparaste rehvimargiste abil.
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3.4.2. Kui punktis 3.4.1 nimetatud margi puhul ei ole veeretakistuse koefitsiendi kordumatu identifitseerimine vdimalik,
lisab rehvi tootja rehvile tdiendava tunnuse. Tdiendav identifitseerimine tagab rehvi ja selle veeretakistuse
koefitsiendi unikaalse seose. See vdib olla kujul:

— QR-kood,

— triipkood,

— raadiosagedustuvastus (RFID),

— lisamirgistus voi

— muu to0riist, mis vastab punkti 3.4.1 nduetele.

3.4.3. Tdiendava identifikaatori kasutamisel peab see olema loetav kuni sdiduki miiiigihetkeni.

3.4.4. Kooskdlas direktiivi 2007/46/EU artikli 19 1dikega 2 ei nduta titiibikinnitusmérki kéesoleva méiruse kohaselt
sertifitseeritud rehvidel.

4. Sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste vastavus

4.1. Kdiesoleva eeskirja kohaselt sertifitseeritud rehv peab vastama kdesoleva lisa punktis 3.2 esitatud veeretakistusjou
védrtusele.

4.2.  Selleks, et kontrollida sertifitseeritud CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste vastavust, vdetakse
tootmisproovid juhuslikult seeriatoodangust ja katsetatakse vastavalt punktis 3.2 sitestatule.

4.3, Katsete sagedus

4.3.1. Vihemalt t@ht konkreetse rehvide veeretakistusjdud tiitipi, mis on ette nihtud originaalseadmete tootjatele
miiimiseks, katsetatakse iga 20 000 iihiku kohta (nt kaks vastavuskontrolli aastas tiiiibi puhul, mille aastane
miiligimaht originaalseadmete tootjale on 20 001 kuni 40 000 ithikut).

4.3.2. Kui originaalseadmete tootjatele mdeldud miitigi jaoks ettendhtud rehvitiiiipide tarnitav kogus on 500 kuni
20 000 iihikut aastas, tehakse vahemalt iiks tiitibi vastavuskontroll iga-aastaselt.

4.3.3. Kui originaalseadmete tootjatele miiimiseks ettendhtud rehvitiiiipide tarned on viiksemad kui 500 ihikut,
rakendatakse vahemalt kahte punktis 4.4 kirjeldatud vastavuskontrolli igal teisel aastal.

4.3.4. Kui punktis 4.3.1 nimetatud originaalseadmete valmistajate tarnitud rehvide maht on tiidetud 31 kalendripdeva
jooksul, on punktis 4.3 kirjeldatud maksimaalne vastavuskontrolli arv piiratud iihele kontrollile 31 kalendripdeva
jooksul.

4.3.5. Tootja pohjendab (niiteks miitiginumbreid niidates) kinnitusasutusele tehtud katsetuste arvu.

4.4,  Kontrollimenetlus

4.4.1. Uhte rehvi tuleb katsetada vastavalt punktile 3.2. Vaikimisi peab masina joondusvdrrand olema see, mis kehtis
kontrollkatsetamise kuupieval. Rehvitootja voib taotleda sertifitseerimiskatsetes kasutatud ja teabedokumendis
vilja toodud joondusvdrrandi rakendamist.

4.4.2. Kui mdddetud vaidrtus on viiksem vdi vordne esitatud védrtusest pluss 0,3 N/KN, peetakse rehvi nduetele
vastavaks.

4.4.3. Kui mdddetud vairtus iiletab esitatud vaadrtust rohkem kui 0,3 N/kN, tuleb katsetada kolme tdiendavat rehvi. Kui
vihemalt tihe rehvi veeretakistusjoud iletab esitatud vaartust rohkem kui 0,4 NJkN, kohaldatakse artikli 23
satteid.
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1. liide
KOMPONENDI, ERALDI SEADMESTIKU VOI SUSTEEMI SERTIFIKAADI NAIDIS

Maksimaalse suurusega formaat: A4 (210 x 297 mm)

REHVITUUPKONNA CO, HEITKOGUSTE JA KUTUSEKULU OMADUSTE SERTIFIKAAT

Teatis, mis puudutab:
— andmist (') Ametiasutuse tempel

— pikendamine (?)

— keeldumine (1)

— taganemist (')
(1) ebavajalik kustutada.

Vastavalt komisjoni méédrusele (EL) 2017/2400 rehvitiiiipkonna CO, heitkoguste ja kiitusekuluga seotud omaduste
sertifikaadi kohta.

Sertifikaadl MUMDET: ..ot
PIKENdAmISe PORJUS: ...eiuiiiiiii i
1. ToOtja MM J& QAATESS: ..e.vitiiiiiiiet ettt ettt ettt ettt ettt et et eb ettt et et ene et
2. Vajaduse korral tootja esindaja nimi ja adress: .........oocooiiiiiiiiiiiiii e
3. Arinimi/Kaubamiarks ..ot
4, Rehvitiibi KIGEIAUS: ...o.oiiiiiii i

Q) TOOUJA MUITIT L.ttt ettt et ettt et

b) Arinimi v&i kaubamirk

) Rehviklass (vastavalt madrusele (EU) nr 661/2009) ..........o.oovovoviviriiiiieieeeeeeeeeeee e,
d) ReNVIMOOAU TARISTUS. ... ..ottt
e) Rehvistruktuur (diagonaalne (kahepoolselt), radiaalne).............ooociririiiiiiiiiii i
f) Kasutuskategooria (tavarchv, lumerehv, erikasutusrehv) ...
2) Kiiruskategooria (Kate@OOTIad) ...........cooiiiiiiiiiiiiit et
h) Kandevdime indeks (Indeksid) ............occoiiiiiiiii i
i) Toote Kirjeldus [ ATINITI ..o.oooviiiiiiii ittt ettt ettt ettt bt ese et be e e
j) Rehvi deklareeritud veeretakistuse KOEfIESIENT .........c.ooiiiiiiiiiiiiiiiiiie e

5. Rehvi identifitseerimiskood(id) ja tehnoloogia(d), mida kasutatakse identifitseerimiskoodi(de) jaoks, kui see on
kohaldatav:

Tehnoloogia: Kood:

6.  Tehniline teenus ja vajaduse korral heakskiitmiseks voi vastavuskatsete kontrollimiseks heakskiidetud katselabor: .
7. Esitatud vadrtus:

7.1.  rehvi veeretakistusjou tase (N/kN timardatuna esimese kiimnendkohani vastavalt standardi ISO 80000-1 jaotise
B.3 reeglile B (ndide 1))
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7.2.  rehvi katsekoormus vastavalt EL 1222/2009 standardile I lisa A osa (85 % iithekordsest koormusest voi 85 %
maksimaalsest koormusest ithekordseks kasutamiseks, mis on kindlaks mairatud rehvi standardi kisiraamatus, kui
seda rehvile ei margita)

FoJ Iy eeeeeeeeeeeseeeeeeeee e eee e e ettt ettt e [N]
7.3. JOOMAUSVOITANA: ....oiiiiiiiti ittt ettt ettt ettt e ettt et et et eb ekttt et et ekttt ettt aeeee e
8. MATKUSEA: .ottt

9. Koht: ...

10.  Kuupdev: ...

TTo ATLKETE oottt bbbtttk ettt ettt
12.  Kiesoleva teatise lisad 0N JArgmised: ............ocoiiiiiiiiiii s
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2. liide
Rehvi veeretakistusjou koefitsiendi teabedokument
I PEATUKK
0.1. Tootja nimi ja aadress

0.2
0.3
0.4
0.5
0.6
0.7
0.8
0.9
0.10
0.11
0.12
0.13
0.14

0.15
0.16

6.1
6.2
6.3

7.1
7.2
7.3
7.4
7.5
7.6
7.7
7.8

Mark (tootja drinimi):

Taotleja nimi ja aadress:

Kaubamirk/toote kirjeldus:

Rehviklass (vastavalt médrusele (EU) nr 661/2009)
Rehviméddu tahistus;

Rehvistruktuur (diagonaalne (kahekihiline); radiaalne);
Kasutuskategooria (tavarehv, lumerehv, eritiiiipi rehv);
Kiiruse kategooria (kategooriad);

Kandevoime indeks (indeksid);

Kaubanimi/drinimi;

Esitatud veeretakistuse koefitsient;

Vahend(id) madramaks veeretakistuse koefitsiendi tdiendavat identifitseerimiskoodi (kui on olemas);

Rehvi veeretakistusjoud (N/KN iimardatuna esimese kiimnendkohani vastavalt ISO 80000-1 B lisa jaotise B.3

reeglile B (NAIAE 1)) €I, covoviiiiiiiii it
KOOTEIM Fryppt oveeeioiiiii i

JOONAUSYOITAN: .......oiiiiiii i
11 PEATUKK

Kinnitusasutus voi tehniline teenistus [vi akrediteeritud labor]:

Katsearuanne nr
Kommentaarid (kui on olemas):

Katse kuupdev:

Katsemasina identifitseerimine ja trumli libimddt/pinnalaotus:

Katserehvi detailid:
Rehvimdddu tahistuse ja teeninduse kirjeldus:

Rehvi kaubamirgi voi kaubanime kirjeldus:

Vordlusrohk: kPa

Katseandmed:

Modtmismeetod:

Katsekiirus: km/h

Koorem Fpyps N

Inflatsioonirdhu katse, esialgne: kPa

Kaugus rehvi teljest trumli valispinnani seisvas asendis, r;:

Katseraami laius ja materjal:
Vilistemperatuur: °C

Libisemiskatse koormus (va aeglustusmeetod): N

INJKN]
....................................... IN]
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8 Veeretakistuse koefitsient:

8.1  Algvidirtus (vdi keskmine, kui see on suurem kui 1): N/kN

8.2 KOITIGEeritud LEIMPEIALUULT .....iiiiiiiitiiietiete ettt ettt ettt ettt ettt N/kN
8.3  Korrigeeritud temperatuur ja drumli diameeter: N/kN

8.4  Temperatuur ja trumli labimd&t korrigeeritakse ja vilakse vastavusse ELi vorgustiku laboratooriumidega
Cry N/kN

9 Katsekuupiev:
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3. liide

Soiduki energiatarbimise arvutusvahendi sisendparameetrid

Sissejuhatus

Kiesolevas liites kirjeldatakse komponentide tootja pakutavate parameetrite loendit modelleerimisvahendi
sisendandmeteks. Kohaldatav XML-skeem ja niiteandmed on saadaval spetsiaalses elektroonilises jagamisplatvormis.
Mbisted

(1) ,Parameter ID“ — Ainulaadne identifikaator, mida on kasutatud sdiduki energiatarbimise arvutusvahendis konkreetse
sisendparameetri voi sisendandmete kogumi puhul.

(2) ,Type“ — Parameetri andmetiiiip

SEIING o tihemarkide jarjestus ISO8859-1 kodeeringus

token ... koodide jarjestus ISO8859-1 kodeeringus, puudub tithimark

date oo kuupiev ja kellaaeg UTC aja jdrgi: AAAA-KK-PPTTT:MM:SSZ tihistatud kaldkirjas
tihtedega, mis tahistavad fikseeritud tdhemdrke, nt ,2002-05-30T09:30:10Z¢

integer .......cccoceveviiiiinenn védrtus integreeritud andmetiiiibiga, alguses nulle pole, nt ,1800*

double, X ... murdarv tapselt X numbriga parast kiimnendit (,.”), ees nullid puuduvad, nt ,double,

2“ puhul: ,2345,67% ,double, 4“ puhul: ,45,6780"

(3) ,Unit“ ... parameetri fiiisiline {ihik

Sisendparameetrite kogum
Tabel 1

»Tyre” sisendparameetrid

Parameter name Param ID Type Unit Kirjeldus/Viide
Manufacturer P230 token
Model P231 token Tootja drinimi
TechnicalReportld P232 token
Date P233 date Komponendi rdsi loomise kuupéev ja kellaaeg
AppVersion P234 token Hindamisvahendi identifitseerimise versiooni number
RRCDeclared P046 double, 4 | [N/N]
FzISO P047 integer [N]
Dimension P108 string [] Lubatud viirtused: ,9.00 R20% ,9 R22.5¢ ,9.5 R17.5%

,10 R17.5% ,10 R22.5% ,10.00 R20%, ,11 R22.5% ,11.00
R20% ,11.00 R22.5%, ,12 R22.5% ,12.00 R20%, ,12.00
R24% ,12.5 R20%, ,13 R22.5%, ,14.00 R20%, ,14.5 R20",
,16.00 R20¢, ,205/75 R17.5% ,21575 R17.5% ,225/70
R17.5% ,225/75 R17.5% ,235/75 R17.5% ,245/70 R17.5",
,245/70 R19.5%, ,255/70 R22.5% ,265/70 R17.5%,
,265/70 R19.5%, ,275/70 R22.5, ,275/80 R22.5%,
,285/60 R22.5%, ,285/70 R19.5 ,295/55 R22.5%,
,295/60 R22.5%, ,295/80 R22.5% ,305/60 R22.5%,
,305/70 R19.5%, ,305/70 R22.5% ,305/75 R24.5%,
,315/45 R22.5%, ,315/60 R22.5% ,315/70 R22.5%,
,315/80 R22.5% ,325/95 R24“ ,335/80 R20%, ,355/50
. ,365/70 R22.5 ,365/80 R20% ,365/85 R20
,375/45 R22.5%, ,375/50 R22.5% ,375/90 R22.5%,
,385/55 R22.5% ,385/65 R22.5% ,395/85 R20", ,425/65
R22.5% ,495/45 R22.5%, ,525/65 R20.5*

=~
N
N
w1
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4. liide
Nummerdamine
1. Nummerdamine:

. Rehvide sertifitseerimisnumber peab sisaldama jargmist:

eX*YYY(|YYYY*ZZZ|ZZZZ*T*0000*00

1. jaotis 2. jaotis 3. jaotis > Jaotlstzﬁfhendav 4. jaotis 5. jaotis
Sertifikaadi Co, Viimane T = Rehv Baassertifitseeri- | Pikendus
véljastanud riigi | sertifitseerimise | muutmisakt misnumber 00
tunnus seadus (zzz[z227) 0000

(...[2017)
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XI LISA

DIREKTIIVI 2007/46/E0 MUUDATUSED

1) Ilisasse lisatakse jirgmine punkt 3.5.7:

,3.5.7.  CO, heitkoguste ja kiitusekulu sertifitseerimine (raskeveokite puhul, nagu on tdpsustatud komisjoni mairuse
(EL) 2017/2400 artiklis 6)

3.5.7.1. Modelleerimisvahendi litsentsi number:*“
2) I lisa T osa punkti A (M ja N kategooria) lisatakse jirgmised punktid 3.5.7 ja 3.5.7.1:

»3.5.7.  CO, heitkogused ja kiitusekulu sertifitseerimine (raskeveokite puhul, nagu on tipsustatud komisjoni mairuse
(EL) 2017/2400 artiklis 6 )

3.5.7.1. Modelleerimisvahendi litsentsi number:*

3) IV lisa I osa muudetakse jargmiselt:

a) rida 41A asendatakse jargmisega:

,41A | Heitkogused (Euro VI) Ras- | Méirus (EU) XO[IXO|X|XO X0 ]| X
keveokid/juurdepédis  tea- | nr 595/2009

bele Miirus (EL)
nr 582/2011

b) lisatakse 41B rida:

,41B | CO, modelleerimisvahendi lit- | mérus (EU) X (1) | X*
sents (raskeveok) nr 595/2009
Madrus (EL)
2017/2400

¢) lisatakse jargmine selgitav markus 16:
»(1)  Suurima tehniliselt lubatud tdismassiga sdidukite puhul alates kaaluga 7 500 kg*
4) IX lisa muudetakse jargmiselt:
a) 1 osa niidises B, KULG 2, SOIDUKIKATEGOORIA N,, lisatakse jirgnev punkt 49:
,49. Tootja salvestusfaili krilptograafiline Fasi .............ccooiiiiiiiiiiiii i
b) 1 osa niidises B, KULG 2, SOIDUKIKATEGOORIA N, lisatakse jérgnev punkt 49:
»49. Tootja salvestusfaili kriiptograafiline rasi “

5. V lisa punkti 2 lisatakse jargmine rida:

,46B | Veeretakistusjou madramine Miirus (EL) 2017/2400, X lisa“
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