30/1/2002 tarih ve 24656 sayili1 RG,
Degisiklik :15/7/2003 tarihli ve 25169 sayili RG
Degisiklik : 9/2/2005 tarihli ve 25722 sayili RG

Sanayi ve Ticaret Bakanligindan:

Belirli Motorlu Arac .Sml'ﬂarlnln ve Romorklarinin Frenleme Diizenekleri
Ile Ilgili Tip Onay1 Yonetmeligi
(71/320/AT)

BIiRINCi BOLUM
Amag, Kapsam, Hukuki Dayanak ve Tanimlar

Amag

Madde 1- Bu Yonetmeligin amaci, 2918 sayili Karayollar1 Trafik Kanunu hiikiimleri
uyarinca, araglarin yapim ve kullanim bakimindan karayolu yapisina ve trafik giivenligine uyma
zorunlulugunu yerine getirmek {lizere, motorlu araglarin ve romorklarinin frenleme diizenekleri
ile ilgili olarak araglara AT Ara¢ Tip Onay1 Belgesi ve degistirilebilen fren balatas1 komplesine
(grubuna) ayri teknik iinite olarak AT Tip Onayr verilmesine iligkin hiikiimleri ve bunlarin
uygulanmasina ait usul ve esaslar1 belirlemektir.

Kapsam

Madde 2- Bu Yonetmelik, MARTOY kapsaminda yer alan belirli motorlu arag
simiflarinin ve romorklarimin frenleme diizenekleri bakimindan araglara AT Ara¢ Tip Onay1
Belgesi ve degistirilebilen fren balatasi komplesine ayri teknik iinite olarak AT Tip Onay1
verilmesine iligkin hususlar1 kapsar.

Hukuki Dayanak
Madde 3- Bu Yonetmelik, 2918 sayili Karayollar1 Trafik Kanununun degisik 29 uncu
maddesine dayanilarak hazirlanmstir.

Tanimlar

Madde 4 - Bu Yonetmelikte gecen;

a) Bakanlik : Sanayi ve Ticaret Bakanligini,

b) MARTOY : Avrupa Toplulugunun 70/156/AT Motorlu Araglar ve Romorklar1 Tip
Onay1 Yonetmeliginin Resmi Gazete’de yayimlanan sekliyle son seviyesini,

c) R-13: Motorlu araglarin frenlerinin onayina iliskin 13 numarali Birlesmis
Milletler/Avrupa Ekonomik Komisyonu (BM/AEK) Teknik Diizenlemesini (Regiilasyonu),

d) R-90: Motorlu araglarin ve romorklarinin degistirilebilen fren balatasi gruplart ve
kampanal1 fren balatalariin onayina iligkin 90 numarali Birlesmis Milletler/Avrupa Ekonomik
Komisyonu (BM/AEK) Teknik Diizenlemesini (Regiilasyonu),

e) Ara¢ : MARTOY kapsaminda yer alan, bu Yonetmeligin uygulanmasi bakimindan
asagida smiflar belirtilen motorlu araglari; M siift eklemli araglar birbirlerinden ayrilamayan
ama birbirlerine eklemlenmis tek bir ara¢ olarak, N sinif araglarda yolcularin taginmasi icin
kullanilmayan bazi 6zel araglarin montaj ve diizeneklerinin (6rnegin ving, gezici servis ve yayin
araclari) yiik olarak diistiniilmesini,

f) M Sinifi Arag : En az dort tekerlegi olan, yolcu tasimaya yonelik motorlu araglari,

1) M, Smmifi Arag: Siiriicli disinda en fazla sekiz kisilik oturma yeri olan, yolcu tasimaya

yonelik motorlu araglari,
2) My Smmf Arac: Siiriici disinda sekizden fazla oturma yeri olan, yolcu tagimaya
yonelik ve azami kiitlesi 5 tonu agsmayan motorlu araclari,
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3) M, Smif Arag: Siiriicli disinda sekizden fazla oturma yeri olan, yolcu tasimaya
yonelik ve azami kiitlesi 5 ton'u asan motorlu araglari,

g) N Sinifi Arac : En az dort tekerlekli, motorlu yiik tasima araglarini;

1) N, Smfi:Azami kiitlesi 3,5 tonu agmayan, motorlu yiik tagima araglarinu,

2) Ny Simf Arag: Azami kiitlesi 3,5 ton'u asan, 12 ton'u asmayan motorlu yiik tasima
araclarini,

3) N3 Smif Arag: Azami kiitlesi 12 ton'u asan motorlu yiik tagima araglarini,

h) Roémork: Yar1 romorklar hari¢ olmak {izere, motorlu araca baglanacak sekilde
tasarlanmig, mallarin taginmasi i¢in imal edilmis ve donatilmis olan ve bu Yonetmeligin
uygulanmasi bakimindan asagida smiflari belirtilen bir araci,

1) O3 Smif Arag¢: Azami kiitlesi 3,5 ton'u asan, 10 ton'u agmayan romorklari,

2) O, Smf Arag: Azami kiitlesi 10 ton'u asan romorklari,

i) Fren Balatas1 Komplesi (Grubu): Siirtiinme kuvvetini olusturmak i¢in bir disk veya
kampanaya kars1 bastirilan siirtlinme freninin bir aksamini,

j) Tip Onay1 Belgesi: Bu Yonetmelik kapsaminda yer alan bir aracin bu Yonetmelik
eklerinde belirtilen sartlara gére imal edildigini gosteren belgeyi,

k) Imalatci: Tip Onay: islemlerinin biitiin unsurlarindan ve imalatin uygunlugunun
saglanmasindan Onay Kurulusuna kargt sorumlu olan motorlu araglarin veya fren balatasi
gruplarinin ticari isim veya markasinin sahibini,

[) AT : Avrupa Toplulugunu,

m) Onay Kurulusu : Teknik Hizmetler Kuruluslarini gérevlendiren, aksam tip onayi
belgesi ve arag tip onayr belgeleri veren ve gerektiginde geri alan, diger onay kuruluslariyla
muhatap olan ve bunlarla temaslar1 yiirliten, imalat¢inin iiretim uygunluk diizenlemelerine uyup
uymadigini belirleyen, yetkili kurulus olan Bakanlig,

n) Teknik Hizmetler Kurulusu (Teknik Servis): Onay Kurulusunca deneyleri ve
kontrolleri yapmak tizere gorevlendirilen kurum veya kurulusu,

0) Tamitim Dosyasi : Bagvuru sahibi tarafindan Teknik Hizmetler Kurulusuna veya Onay
Kurulusuna Tanitim Bildirimi geregince verilen bilgi, ¢izim, fotograf ve bunun gibi belgeleri
iceren dosyayi,

p) Tamitim Paketi : Tanitim Dosyas: ile Teknik Hizmetler Kurulusunun veya Onay
Kurulusunun gorevlerini yerine getirmeleri slirecinde tanitim dosyasina eklemis olduklar1 deney
raporlar1 ve diger belgeleri,

r) Tamitim Paketi Fihristi : Tanitim Paketi icinde bulunan belgelerin uygun bir sekilde
numaralandirilarak veya biitiin sayfalarin tanimlanabilmesine imkan verecek sekilde isaretlenerek
bir liste halinde yazilmasini,

s) e isareti: Degistirilebilen fren balatasi gruplarmmin bu Yonetmelik hiikiimlerine
uygunlugunu gdsteren isareti,

t) E isareti: Motorlu araglarin ve romorklarinin frenlerinin, degistirilebilen fren balatasi
gruplarimin  ve kampanali fren balatalarin  R-13 ve R-90 sayili teknik diizenlemelere
uygunlugunu gosteren isareti,

ifade eder.

IKINCI BOLUM
Uygulama Usul ve Esaslar

Tip Onay1 Basvurusu
Madde 5- Tip Onay1 Belgesi bagvurusuna iliskin hususlar asagida belirtilmistir.

a) Tip Onay1 Belgesi bagvurulari, tanitim paketi iginde tanitim fihristine uygun olarak
diizenlenmis tanitim dosyasiyla birlikte Ek I’de belirtildigi sekilde imalat¢1 tarafindan Onay
Kurulusu’na yapilir. Tanitim dosyasi bagvurudan itibaren onayin verildigi veya reddedildigi tarihe
kadar onay kurulusunun incelemesine agiktir.



b) Belirli bir tipe ait tip onayr basvurulari, ancak bir onay kurulusuna yapilabilir.
Basvuru sahibi, baska bir iilkenin onay kurulusuna bagvuruda bulunmadigini bir yazi ile Onay
Kurulusu’na bildirir.

¢) Onaylanacak her tip i¢in ayr1 bir bagvuru yapilir.

Tip Onayi islemleri

Madde 6- Onay Kurulusu, bu Yonetmeligin ilgili eklerinde belirtilen teknik 6zellikleri
saglayan araglara frenleme diizenekleri bakimindan Ek IX’daki 6rnege uygun AT Arag¢ Tip Onay1
Belgesi ve AT Arag¢ Tip Onayr Numaras:1 ve degistirilebilen fren balatasi komplesine (grubuna)
ayr1 teknik iinite olarak Ek XV’de belirtilen islemlere uygun olarak 6rnegi EK XVI’da bulunan
AT Tip Onay1 Belgesini verir.

Yonetmeligin Uygulamasi
Madde 7- MARTOY’a gore Ulusal Tip Onay1 Belgesi alacak yeni bir tip arag, bu
Yonetmelige uymak zorundadir. Aksi takdirde Ulusal Tip Onay1 Belgesi verilemez.

Esdeger Belgeler

“Madde 8- (Degisik:15/7/2003 tarihli ve 25169 sayih RG/1.md) Motorlu araglarin ve
romorklarinin frenlerinin, degistirilebilen fren balatas1 gruplarinin ve kampanali fren balatalarinin
onay1l konusunda R-13 ve R-90 sayili teknik diizenlemelerin son versiyonlarina gore verilen
belgeler ve “E” isareti bu Yonetmeligin ilgili kisimlarina esdeger olarak kabul edilir.”

Yetkili Kuruluslar

“Madde 9- (Degisik:15/7/2003 tarihli ve 25169 sayili RG/2.md) Onay Kurulusu olarak
Bakanlik bu Yonetmeligin uygulanmasindan sorumludur Deneyleri yapmaya veya yaptirmaya
Teknik Hizmetler Kurulusu olarak Tiirk Standartlar1 Enstitiisii (TSE), Istanbul Teknik Universitesi
(ITU) ve Fren Teknik Otomotiv Sanayi ve Ticaret Limited Sirketi yetkili kilmmustir.”

UCUNCU BOLUM
Tedbirler, Bildirimler ve Muafiyetler

Tedbirler

Madde 10- Tedbirlere iligkin hususlar asagida belirtilmistir.

a) Onay Kurulusu bir arag ilgili olan eklerde belirtilen fren diizeneklerle donatilmis ise
ve bu diizenekler o eklerde verilen sartlar1 sagliyorsa, bu aracin fren diizeneklerinden dolayr AT
tip onaymi veya ulusal tip onayini reddedemez ve bu aracin satimini, tescilini, isletmeye
alinmasini veya kullanimini reddedemez veya engelleyemez.

b) Onay Kurulusu, Ek I, madde 1.1°de belirtilen parca veya ozelligi ile ilgili her
degisiklik hakkinda bilgilendirmeyi saglamak amaciyla tiim gerekli tedbirleri alir. Onay Kurulusu,
degistirilmis prototipin yeniden deneylerden ge¢mesinin ve yeni bir deney raporunun
hazirlanmasinin gerekip gerekmedigine karar verir. Bu deneyler bu Yonetmeligin gereklerine
uyulmadiginmi gosterirse, degisiklikler onaylanmaz.

¢) Bu Yonetmelikteki eklerin sartlarinin teknik ilerlemelere uyarlanmasi igin gereken
biitlin degisiklikler, MARTOY un 15 inci maddesinde belirtilen isleme gore yapilmalidir.

“d) (Ek: 9/2/2005 tarihli ve 25722 sayih RG/1.md) Bu Yonetmeligin (2002/78/AT)
yayimi tarihinden itibaren, degistirilebilir fren balatalarinin bu Yonetmeligin sartlarina uygun
olmasi halinde, tasit frenleme sistemleri ile ilgili gerekcelere dayanilarak degistirilebilir fren
balatalarinin satig1 veya kullanimi yasaklanmaz.”



“g) (Ek: 9/2/2005 tarihli ve 25722 sayih RG/1.md) 1/6/2005 tarihinden itibaren,
degistirilebilir fren balatalarinin bu Yonetmelikle degistirilen 71/320/AT YOonetmeliginin
sartlarina uygun olmamasi halinde, tasit frenleme sistemlerinden dolayr degistirilebilir fren
balatalarinin satis1 veya kullanimi yasaktir.”

“f) (Ek: 9/2/2005 tarihli ve 25722 sayih RG/1.md) Bu maddenin (e) bendinin
hiikiimlerine ragmen, yedek parcalar agisindan 98/12/AT seviyesindeki 71/320/AT
Yonetmeliginin ylriirliige girmesinden Once tip onayl verilmis ara¢ tiplerine takilacak
degistirilebilir fren balatalarinin satigina veya hizmete girmesine, bu araglar hizmete girdigi tarihte
gecerli olan 98/12/AT seviyesindeki 71/320/AT Yonetmeliginin  Onceki  versiyonunun
hiikiimlerini ihlal etmemeleri kaydiyla izin verilir. Bu fren balatalar1 hicbir sekilde asbest
igermemelidir.”

Bildirimler

Madde 11- Onay Kurulusunca yapilan bildirimlere iligskin hususlar asagida belirtilmistir.

a) 74/132/EEC, 75/524/EEC, 79/489/EEC, 85/647/EEC, 88/194/EEC,91/422/EEC ve
98/12/EC sayili direktif ile degisik 71/320/EEC sayili AT direktifine gore hazirlanan bu
Yonetmeligin uygulamaya konuldugu, AT iiyesi iilkelerin onay kuruluslarina, Giimriik Birligi
Ortaklik Komitesine ve AT Komisyonuna bildirilir. Bu Yonetmeligin terciimesi konusunda
olabilecek ihtilaf halinde, AT tarafindan yayimlanan metin esas alinir.

b) Onaylanan veya reddedilen Tip Onay1 Belgelerinin bir niishasi bir ay igerisinde AT
iiyesi iilkelerin onay kuruluslarina, Glimriik Birligi Ortaklik Komitesine ve AT Komisyonuna

bildirilir.

Muafiyetler

Madde 12- Muafiyetlere ait esaslar agsagida belirtilmistir.

a) Teknolojik olarak gelismis motorlu araglarin ve romorklarinin frenleme diizeneklerine
iliskin Tip Onay1 Belgesi talep edilmesi halinde, AT Komisyonuna ve diger iilkelerin onay
kuruluslarina bilgi verilerek, Ulusal Tip Onay1 Belgesi verilebilir.

b) Bu Yonetmeligin yiiriirlik tarihinden Once trafige ¢ikmig motorlu araglara ve
romorklarina bu Yo6netmelik hiikiimleri uygulanmaz.

DORDUNCU BOLUM
Gegici ve Son Hiikiimler

Gecici Madde 1 — Yeni Tip Onay Belgesi alinacak M; sinifi araglar, bu Yonetmeligin
yayimu tarihinden 6 ay sonra bu Yo6netmelige uymak zorundadir.

Gegici Madde 2 — Bu Yonetmelik yiiriirliige girmeden 6nce veya yayimindan itibaren 6
ay icinde Ulusal Tip Onay Belgesi alinmis M; sinifi araglar, bu Yonetmeligin yayimindan itibaren
9 ay i¢inde bu Yonetmelige uymak zorundadir.

“Gecici Madde 3- (Degisik:15/7/2003 tarihli ve 25169 sayih RG/3.md) Yeni tip onay
belgesi alinacak N sinifi araglar, bu Yonetmeligin yayimi tarihinden 12 ay sonra bu Yonetmelige
uymak zorundadir.”

“Gecici Madde 4- (Degisik:15/7/2003 tarihli ve 25169 sayili RG/3.md) Bu Y 6netmelik
yiiriirliige girmeden 6nce veya yayimi tarihinden itibaren 12 ay i¢inde ulusal tip onay1 belgesi
alinmig olan N smifi araglar, bu Yonetmeligin yayimindan itibaren 24 ay i¢inde bu Yonetmelige
uymak zorundadir.”



Gecici Madde 5 — Yeni Tip Onay Belgesi alinacak Azami Yukli Agirhig 12 ton’un
iizerinde olan M3 smifi araglar, bu Yonetmeligin yayimi tarihinden 18 ay sonra bu Yonetmelige
uymak zorundadir.

“Gegici Madde 6- (Degisik:15/7/2003 tarihli ve 25169 sayih RG/3.md) Bu Y&netmelik
yiirlirliige girmeden 6nce veya yayimi tarihinden itibaren 18 ay i¢inde ulusal tip onayr belgesi
almmis olan azami yiikli agirligit 12 tonun iizerinde olan M3 sinifi araglar, bu Yonetmeligin
yayimindan itibaren 30 ay i¢inde bu Yonetmelige uymak zorundadir.”

Gecici Madde 7 — Nj, M, sinifi araclar, Azami Yiklii Agirligr 12 ton ve asagisinda olan
M3 smifi araglar, azami yikli agirligi 16 ton ve asagisinda olan N3 sinifi araglar ile O, O3, O3
smifi romorklar bu Yonetmeligin yayimindan itibaren 24 ay icinde bu YoOnetmelige uymak
zorundadir.

“Gecici Madde 8- (Ek:15/7/2003 tarihli ve 25169 sayih RG/3.md)Yeni tip onayi
belgesi alinacak azami yiiklii agirlig1 16 tonun iizerinde olan N3 sinifi araglar ile O4 sinifi romork
ve yar1 romorklar, bu YoOnetmeligin yayimmi tarihinden 24 ay sonra bu Yonetmelige uymak
zorundadir.”

“Gecici Madde 9- (Ek:15/7/2003 tarihli ve 25169 sayih RG/3.md) Bu Yonetmelik
yiirlirliige girmeden 6nce veya yayimi tarihinden itibaren 24 ay icinde ulusal tip onay1 belgesi
alinmis olan azami yiikli agirligi 16 tonun iizerinde olan N3 sinifi araglar ile O4 sinift romork ve
yart romorklar, bu Yonetmeligin yayimindan itibaren 30 ay i¢inde bu YoOnetmelige uymak
zorundadir.”

Yiirirlik
Madde 13- Bu Yo6netmelik yayimi tarihinde yiiriirliige girer.

Yiiriitme
Madde 14- Bu Yonetmelik hiikiimlerini Sanayi ve Ticaret Bakan1 yiiriitiir.



EK I

TARIFLER, YAPIM VE MONTAJ SARTLARI, AT TiP ONAY BASVURUSU, AT TIP ONAYI VERILMESI, TiPIN
VE ONAYIN DEGISTIRILMESI, IMALATIN UYGUNLUGU

1-TARIFLER

Bu Yonetmelik uyarinca, asagidaki tarifler gegerlidir:

1.1-Fren Sistemi Bakimindan Arag Tipi

Asagidaki bazi temel 6zellikler bakimindan énemli élgiide farklilik géstermeyen araglardir.

1.1.1-Motorlu ara¢ olmasi durumunda;

1.1.1.1- Bu Ydnetmeligin 4 Gincu maddesinin (f) ve (g) bentlerinde tarif edilen arag sinifi,

1.1.1.2- Bu Ekin madde 1.14’de tarif edildigi gibi azami kitle,

1.1.1.3- Arac dingilleri arasinda kitle dagilimi,

1.1.1.4- Azami tasarim hizi,

1.1.1.5- Rémork frenleme igin kullanilan bir donanima sahip olup olmamasina dayanan farkh bir fren tipi,
1.1.1.6- Dingillerin sayisi ve diizeni,

1.1.1.7- Motor tipi,

1.1.1.8- Vites sayisI ve oranl,

1.1.1.9- Dingilin/dingillerin son gevrim orani/oranlari,

1.1.1.10- Lastik olguleri.

1.1.2- Romork olmasi durumunda;

1.1.2.1- Bu Yonetmeligin 4 nci maddesinin ve (h) bendinde tarif edildigi gibi arag sinifi,

1.1.2.2- Bu Ekin madde 1.14’de tarif edildigi gibi azami kiitle,

1.1.2.3- Dingiller arasinda kutle dagilimi,

1.1.2.4-Farkh bir fren donanim tipi,

1.1.2.5- Dingillerin sayisi ve diizeni,

1.1.2.6- Lastik olgtileri.

1.2-Fren Sistemi

Hareket halindeki bir aracin hizini kademeli olarak azaltmak veya tamamen durdurmak veya hareketsiz bir
aracin hareket etmesini 6nlemek igin kullanilan kisimlarin kombinasyonudur. Bu islevler, bu Ekin madde 2.1.2'de
tarif edilmistir. Sistem; fren kumandasi, aktarma ve tekerlek freninden olusmaktadir.

1.3- Kademelendirilebilir Frenleme
Tertibatin normal kullanim sinirlari igerisinde, frene basiimasi ya da birakilmasi esnasindaki frenlemedir,

- Sirtcu istedigi anda kumanda tertibati ile fren kuvvetini artirip azaltabilmelidir,
- Kumanda tertibatina yapilan etki oraninda fren kuvveti degistirilebilmeli (monotonik islem),

- Fren kuvveti yeterince hassasiyette ve kolayca ayarlanabilmelidir.



1.4- Kumanda

Araci durdurmak veya kumanda etmek igin gereken enerjiyi fren sisteminin aktarma organina saglamak igin,
dogrudan sirlict (bazi romork tiplerinde bir yardimci) tarafindan kumanda edilen kisimdir. Bu eneriji, stricinin
kas enerjisinden veya surlcu tarafindan kumanda edilen baska bir kaynaktan veya uygun durumlarda rémorkun
kinetik enerjisinden veya bunlarin bilegsiminden saglanir.

1.5- Aktarma Organi

Kumanda ve fren arasinda kalan ve bu kisimlari birbirlerine islevsel bir bicimde baglayan aksamlar bilesimidir.
Aktarma, mekanik, hidrolik, havali, elektrikli veya bunlarin bir bilesimi olabilir. Fren guclnin sdrtcindn
kumandasinda fakat suriciden bagimsiz bir enerji kaynagindan beslendigi veya temin edildigi durumlarda,
tertibattaki enerjinin depolandidi (rezervi) kisim aktarma organinin bir pargasi olarak kabul edilmelidir.

1.6-Fren

Aracin hareketine karsi koyan kuvvetlerin olusturuldugu bélimdir. Bu bir, strtinme freni (fren kuvvetinin aracin
birbirine goreceli olarak hareket eden iki kismi arasinda sirtinmeden dolayi olusmasi durumunda), elektrik freni
(fren kuvvetinin aracin birbirine temas etmeyen fakat yine birbirine goreceli olarak hareket eden iki kismi
arasinda elektro-manyetik etki sayesinde olusmasi durumunda), hidrolik fren (fren kuvvetinin aracin birbirine
goreceli olarak hareket eden iki kismi arasindaki sivinin hareketiyle olusmasi durumunda) veya motor freni (fren
kuvvetinin motorun fren islemindeki kontrolli bir artistan tlretiimesi ve tekerleklere aktariimasi durumunda)
olabilir.

1.7- Frenleme Tertibatinin Farkh Tipleri
Asagidaki temel 6zellikler bakimindan farklilik goésteren donanimdir:

1.7.1.1- Aksamlari farkli 6zelliklere sahip,
1.7.1.2-Farkl 6zellikte bir maddeden yapilmis aksami veya bicim veya ebat acisindan farkli bir aksami bulunan,
1.7.1.3- Aksamlari farkh bicimde monte edilmis.

1.8- Fren Sistemi Aksami
Birlestirildiginde fren sistemini olusturan pargalarin her birisidir.

1.9- Dogrudan Frenleme
Birbirine bagli araglarin (katarin) asagidaki 6zelliklere sahip bir donanim vasitasiyla frenlenmesidir.

1.9.1- Sdricinun oturdugu yerden tek bir hareketle kademelendirilebilir olarak ¢alistirdigi tek bir
kumanda tertibatidir,

1.9.2- Katan frenlemek igin kullanilan enerji ayni kaynaktan saglanmalidir (bu enerji kaynagi suricinin kas
enerjisi de olabilir),

1.9.3- Fren sistemi katardaki her bir aracin (birbirlerine géreceli durumlari ne olursa olsun) ayni anda ve uygun
sirada frenlenmesini saglamaldir.

1.10- Yari Dogrudan Frenleme
Arag katarinin agagidaki 6zellikleri saglayacak sekilde frenlenmesidir,

1.10.1- Sdrtcundn oturdugu yerden tek bir hareketle kademelendirilebilir olarak galistirdidi tek bir kumanda
tertibatidir,

1.10.2- Araglar frenlemek igin kullanilan eneriji iki degisik kaynaktan saglanmalidir, (bu enerji kaynaklarindan biri
sUrtcunidn kas enerjisi olabilir)

1.10.3- Fren sistemi katardaki her bir aracin (birbirlerine goéreceli durumlari ne olursa olsun) ayni anda ve uygun
sirada frenlenmesini saglamalidir.

1.11-Otomatik Frenleme
Roémorklarin kopmasi durumunda, katarin diger kisimlarinin frenleme yetenegini etkilemeden, rémork veya
romorklarin frenlerinin kendiliginden ¢alismasidir.

1.12- Atalet (yi1gilma) Freni
Roémorkun gekiciye yaklasmasindan dogan kuvvetlerin kullanildigi frenlemedir.



1.13-Yiikli Arag
Baska sekilde belirtildigi durumlar harig, tasiyabilecegi azami yiku tasiyan araclardir.

1.14- Azami Kiitle
Arag imalatgisinin belirttigi teknik olarak izin verilen kutledir (Bu kutle, izin verilen azami kitleden daha fazla
olabilir.)

1.14.1-Dingiller arasinda kutle dagilimi
Aracin kitlesinin ve/veya yukinun dingiller arasindaki agirlik merkezinin etkisinin dagilimidir.

1.14.2-Tekerlek/dingil yiki
Dingil tekerlek/tekerleklerinin yolun yiizeyine temas alanindaki disey statik tepkisi (kuvveti) dir.

1.14.3- Azami hareketsiz tekerlek/dingil yiku
Arag yUkli durumda elde edilen hareketsiz tekerlek/dingil yikadar.

1.15- Enerji Depolayan Hidrolik Fren Sistemi
Enerijisini, her biri, basingli azami bir degere sinirlayan bir donanimla donatilmis bir veya daha fazla basingl
pompasindan beslenen, bir veya daha fazla bataryada depolanan hidrolik bir sividan saglayan fren sistemidir. Bu
basing degeri imalatgi tarafindan belirtiimelidir.

1.16- O3 ve O4 Sinifi Romork Tipleri

1.16.1-Yari rdomork
Dingil/dingilleri aracin (homojen bir sekilde yukliyken) agirlik merkezinin arkasinda yer alan ve yatay ve dusey
kuvvetleri gekici araca aktarabilecek bir baglanti ekipmanina sahip ¢ekilen aractir.

1.16.2-Tam rémork

En az iki dingili bulunan ve disey olarak (romorkla baglantili olarak) hareket edebilen bir gekme tertibatiyla
donatiimis ve 6n dingil/dingillerin dogrultusunu kumanda eden fakat ¢ekici araca énemli bir statik yik aktarmayan
cekilen aragtir.

1.16.3- Merkezi dingilli rémork

Disey olarak (rémorkla baglantili olarak) hareket etmeyen bir ¢ekme tertibatiyla donatiimis dingil/dingilleri,
romorkun azami yukinin % 10’'unu asmayan bir statik dusey yuki veya 1000 daN (az da olabilir) degerindeki
yukU gekici araca aktarabilecek sekilde, aracin (homojen bir sekilde yUkliyken) dingilin/dingillerin aracin agirlik
merkezinin yakinina yerlestiriimis oldugu c¢ekilen aragtir.

1.17- Yavaslatici (retarder)™”)
Performansinda 6nemli bir azalma olmadan uzun bir sire fren etkisi saglayan ve bu etkiyi koruyan ilave frenleme
sistemidir. ‘Yavaslatic’ terimi kumanda tertibati dahil bitlin sistemi kapsar.

1.17.1- Bagimsiz Yavaglatici
Kumanda tertibati aracin ana ve diger fren sistemlerinden ayri olan yavaslaticidir.

1.17.2 Yekpare (Entegre) Yavaslatici®

Kumanda ekipmani, yavaslaticinin ve aracin ana fren sisteminin bilesik bir kumanda tertibatinin galismasiyla
ayni anda ve uygun araliklarla uygulanmasini saglayacak sekilde ana fren sistemine entegre edilmis
yavaslaticidir.

1.17.3- Bilesik Yavaslatici
Bilesik kumandanin sadece ana fren sistemine uygulanmasini saglayan ek bir devreden-gikarma ekipmani
iceren entegre yavaslaticidir.

1.18- Kisa Yol Sehirlerarasi Otobiis
Ozellikle yolcu igin ayakta amacglanmis yeri olmayan fakat koridorda ayakta duran yolculari kisa mesafeler igin
tasiyabilen orta mesafe tasima igin donatilmis ve tasarimlanmis aragtir.

@ Yavaslaticilarin etkilerini hesaplamak igin Ek II, maddel.1.4.2’sinde belirtilen Ilavesinin sartlar1 uyarinca tek tip usuller
kabul edilene kadar, bu tarif, yenilemeli fren sistemleriyle donatilmis araglar1 kapsamaz.

@ Yavaslaticilarin etkilerini hesaplamak i¢in Ek II, maddel.1.4.2’sinde belirtilen Ilavesinin sartlar1 uyarinca tek tip usuller
kabul edilene kadar, , entegre yavaslatici ile donatilmig tasitlar, en az yavaslaticinin kumanda ettigi dingilin ana frenlerine
etki eden, Ek X daki sartlar1 saglayan ve yavaslatici ilizerinde olan bir anti-blokaj sistemi ile de donatilmalidir.
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1.19- Uzun Yol Sehirlerarasi Otobiis
Uzun yol yolculuklari icin donatilmis ve tasarimlanmis, oturan yolcularin rahatini saglayabilecek sekilde
dizenlenmis ve ayakta yolcu tagimayan aractir.

1.20- Anti-blokaj Sistemi
Ek X, madde 2.1’e bakiniz.

2- YAPIM VE MONTAJ SARTLARI
2.1- Genel
2.1.1- Fren tertibati

2.1.1.1- Fren tertibati, aracin normal kullaniminda maruz kalabilecegi titresimler ne olursa olsun, ara¢ asagida
bahsedilen sartlari yerine getirecek sekilde tasarimlanmali, imal edilmeli ve takiimalidir.

2.1.1.2- Fren tertibati, ozellikle maruz kalabilecegi korozyon ve yorulma etkilerine dayanabilecek sekilde
tasarimlanmali, imal edilmeli ve takilmalidir.

2.1.1.3- Fren balatalarinda asbest bulunmamalidir.

2.1.2- Fren sisteminin fonksiyonlari
Fren sisteminin fonksiyonlari bu Ekin madde 1.2’de tanimlanan fren sistemi asagidaki fonksiyonlari yerine
getirmelidir:

2.1.2.1- Ana fren sistemi

Ana fren sistemi, aracin hizi, yuki ne olursa olsun, asagi ya da yukari edimde, aracin hareketlerinin
kumandasini ve aracin guvenilir, hizli ve etkin bir sekilde durdurulmasini saglamalidir. Etkisi kademelendirilebilir
olmalidir. Suricu bu fren sistemini oturdugu yerden ve direksiyondan ellerini gekmeden kullanabilmelidir.

2.1.2.2- ikincil fren sistemi

ikincil fren sistemi, ana fren sistemindeki bir ariza durumunda araci yeterli bir uzakhkta durdurabilmelidir.
Frenleme isini kademelendirmek mimkun olmalidir. Sirtict bu fren performansini, sirticu koltugundan ve en az
tek eli direksiyondayken elde edebilmelidir. Bu sartlarin amaci geregince, ayni anda ana fren sisteminde birden
fazla ariza olmayacagi kabul edilir.

2.1.2.3- Tespit (Park) fren sistemi

Tespit fren sistemi, slrtcunin olmadigi durumlar dahil, araci yokus yukari ve asagi egimlerde hareketsiz
tutabilmelidir. Fren yalniz mekanik baglantilarla basiimis halde tutulabilmelidir. Stricl bu freni oturdugu yerden
kumanda edebilmelidir. Rdmork s6z konusuysa, surtci bu frenleme etkisini, strtict koltugundan, bu Ekin madde
2.2.2.10’daki sartlara uygun olarak elde edebilmelidir.

Roémorkun havali freni ve gekici aracin tespit fren sistemi, ancak surticu, tespit fren sisteminin yalniz mekanik
fonksiyonu ile elde edilen katarin tespit freni performansinin yeterli oldugunu her zaman icin denetleyebiliyorsa
birlikte caligtirilabilirler.

2.1.3- Motorlu araglar ve romorklar arasindaki hava baglantilari

Hava ile calisan fren sistemlerinde, réomorkla hava baglantisi iki ya da daha ¢ok hath tipte olmalidir. Bununla
birlikte, her turli durumlarda, bu Yénetmeligin bittn sartlari yalniz iki hat kullanimiyla saglanmalidir. Otomatik
olarak faaliyete gegmeyen devre kesme dlzeneklerine izin veriimemelidir. Yari romork katarlarinda esnek
hortumlar gekici aracin bir pargcasi olmalidir. Diger biatin durumlarda, esnek hortumlar rdmorkun bir pargasi
olmalidir.

2.2- Fren Sistemlerinin Ozellikleri
2.2.1- M ve N sinifi araglar

2.2.1.1- Aracin bitin fren sistemleri asagida belirtlen ana, ikincil ve tespit frenleri icin istenen sartlari
saglamalidir.

2.2.1.2- Araglarin ana, ikincil ve tespit fren sistemleri asagidaki sartlara uymak sartiyla ortak aksamlara sahip
olabilirler.



2.2.1.2.1- Slrtcuntn normal oturma durumunda da rahatca ulasabilecedi en az iki bagimsiz kumanda olmalidir.
M, ve M; sinifi digindaki tim araglar igin, tim fren kumandalari (yavaslaticili fren sistemi kumandasi harig)
birakildiklarinda tamamen baslangi¢ konumuna geri dénecek bigimde tasarimlanmalidir. Bu sart, kullanildiginda
mekanik olarak kilittenmis olan tespit fren sistemi (veya birlesik kumandanin bir pargasi olarak) icin gecerli
degildir.

2.2.1.2.2 - Ana fren sisteminin kumandasi tespit fren sisteminin kumandasindan bagimsiz olmalidir.

2.2.1.2.3 - Ana ve ikincil fren sistemleri ortak bir kumandaya sahipse, kumanda ve aktarma sisteminin farkli
parcalari arasindaki baglantinin etkinligi belli bir kullanim stiresinden sonra da guvenilir olmalidir.

2.2.1.2.4- Ana ve ikincil fren sistemleri ortak bir kumandaya sahipse, tespit fren sistemi aracin hareketi
esnasinda da kullanilabilecek sekilde tasarimlanmalidir.

Aracin ana fren sistemi kismi olarak da olsa ikincil bir kumanda ile galistirihyorsa, Ek I, madde 2.1.3.6'da
belirtildigi gibi, bu sart gegerli degildir.

2.2.1.2.5 - Frenler haricindeki diger bélimlerdeki pargalarin (bu Ekin madde 1.6’da tanimlandidi gibi) veya bu
Ekin madde 2.2.1.2.7'de belirtilen pargalarin, herhangi birinin kiriimasi (kopmasi) veya ana fren sisteminde
olabilecek bir ariza durumunda (hatal ¢alisma, ya da enerji deposunun tamamen ya da kismen tikenmesi),
ikincil ya da ana fren sisteminin arizadan etkilenmeyen kismi ikincil fren igin 6nceden belirlenen performansta
araci durdurabilmelidir.

2.2.1.2.6 - Ozellikle, ikincil fren ve ana fren sistemlerinin ortak bir kumanda ve aktarmaya sahip oldugu
durumlarda:

2.2.1.2.6.1 - Ana fren sistemi, slricinin bir ya da birden ¢ok enerji depolama tertibatiyla desteklenen kas
kuvveti ile saglaniyorsa, bu destek kuvvetteki bir aksaklik durumunda, arizadan etkilenmeyen tertibatlar var ise,
enerji depolama tertibatlari ile desteklenen sirtcunin kas kuvveti ile birlikte ikincil fren etkinligi saglanmali, bu
arada, kumandaya etki eden kuvvet dnceden belirlenen azami degeri gegmemelidir.

2.2.1.2.6.2- Ana fren kuvveti ve aktarma, tamamen sirici tarafindan kumanda edilen bir enerji depolama
dizenegiyle yapiliyorsa, en az iki tamamen bagimsiz enerji depolama diizenegi bulunmali, her birinin ayri
aktarmalari olmalidir. Bunlarin her biri ikincil frenin énceden belirlenen performansini saglayabilecek sekilde
yalniz iki ya da daha fazla tekerlek Gzerine etki edebilirler, fakat bu frenleme sirasinda aracin kararlilgi tehlikeye
girmemelidir. Her bir enerji stogu, bu Ekin madde 2.2.1.13'de belirtilen ikaz dizenekleriyle donatiimistir.

2.2.1.2.7- Belirli pargalar, 6rnegin pedal ve yataklari, merkez silindiri ve igindeki piston ya da pistonlari (hidrolik
sistemlerde), kumanda valfi, (hidrolik ve/veya havali sistemlerde), pedal ve merkez silindir veya kumanda valfi
arasindaki baglanti, frenin kol ve kam birlesimleri, yeterince boyutlandiriimig ve bakim igin kolay ulagilabilirlerse
ve en azindan diger onemli pargalar gibi glivenlik o6zelliklerini gosteriyorlarsa, arizalanabilir pargalardan
sayllmazlar.

Yukarida bahsedilen pargalarin her birisinin arizasi durumunda, arag, ikincil fren sistemi i¢in 6nceden belirlenmis
etkiyi saglamiyorsa, bu parga, metal ya da esdeger 6zellikte malzemeden yapilmali ve normal frenleme sirasinda
g6zle gordlir bir bozulma olmamalidir.

2.2.1.3- Ana ve ikincil fren kumandalarinin ayri olmasi durumunda, her ikisi de ya da biri bozuldugunda digeri
calisiyor durumdayken iki kumandanin ayni anda kullanimi her iki sistemin de ¢alismasini engellememelidir.

2.2.1.4- Ana fren sisteminin aktarma bolimindeki bir ariza durumunda, asagdidaki sartlar yerine getirilmelidir:
Aracin yiki ne olursa olsun, ana fren sisteminin galismasi ile, yeterli sayida tekerlek frenlenmelidir.
2.2.1.4.2- Bu tekerlekler Ek II, madde 2.1.4'de belirtilen ana fren sisteminin etkisine gore segilmelidir.

2.2.1.4.3- Bununla beraber yari-romorkun ana fren aktarma sistemi g¢ekicinin aktarma sisteminden bagimsizsa,
daha 6nce s6zu gecgen sartlar yari-romorklar igin olan ¢ekiciler icin gecerli degildir.

2.2.1.5- Surtcindn kas enerjisinin disinda bir enerji kullaniyorsa, tek bir enerji kaynagi (hidrolik pompa,

kompresor ve benzeri) yeterlidir. Ancak bu enerji kaynagini saglayan tertibat pratikte gerceklestirilebilecegi kadar
guvenli olmaldir.
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2.2.1.5.1- Aracin fren sisteminin aktarma kisminin herhangi bir pargasindaki bir arizada, gerekiyorsa, arizadan
etkilenmeyen diger kisminin beslemesi, araci kalan ve/veya ikincil fren sistemi i¢in dnceden belirlenmis bir etki
derecesiyle durdurmayi garantileyecek sekilde devam etmelidir. Bu, ara¢ hareketsizken, kolaylikla galistirilabilen
veya otomatik olarak devreye giren dizeneklerle saglanmalidir.

2.2.1.5.2- Ayrica, bu duzenegin arkasinda bulunan enerji depolama tertibatlari, enerji kaynaginin devre disi
olmasi durumunda ana fren sistemi kumandasini 4 kere tam basilip birakildiktan sonra, 5 inci frende araci Ek
IV’in A ve B bélimlerinin madde 1.2’sinin énceden belilenmis sartlar altinda ikincil fren sisteminden beklenen
performansta durdurabilmektir.

2.2.1.5.3- Bununla birlikte, depo edilen enerijili hidrolik fren sistemleri igin, Ek [V'in C bdéliminin madde
1.2.2’sinde belirtilen sartlar yerine getiriliyorsa, bu sartlar saglanmis kabul edilir.

2.2.1.6- Bu Ekin madde 2.2.1.2, madde 2.2.1.4 ve madde 2.2.1.5’deki sartlar, fren sisteminde ariza olmadigi
durumda, hareketsiz duran ve ariza durumunda ise, arizanin fark edilmesini engelleyecek otomatik bir tertibat
kullanilmadan yerine getirilmelidir.

2.2.1.7- Ana fren sistemi aracin tim tekerleklerine etki etmelidir.

2.2.1.8- Ana fren sisteminin etkisi dingillere uygun bir sekilde dagitiimalidir. Aracin ikiden fazla dingili bulunmasi
durumunda, tekerleklerin kilittenmesini ve fren balatalarinin camlagsmasini 6nlemek icin aracin yiki
azaltildiginda bazi dingillerdeki fren kuvveti kendiliginden sifira disurilebilir. Ancak bu durumda aracin Ek II'deki
Onceden belirlenmis performans sartlarini sagliyor olmasi gerekmektedir.

2.2.1.9- Ana fren sisteminin etkisi ayni dingilin tekerlekleri arasinda ara¢ boyuna orta dizlemine (ABOD) gore
simetrik olarak dagitiimalidir.

2.2.1.10- Ana fren sistemi ile tespit fren sistemi, uygun mukavemetteki aksamlarla tekerleklere bagh fren
yluzeylerine surekli olarak etki etmelidir. Higbir fren ylizeyinin tekerleklerden baglantisi kesilemez; bununla birlikte
ana fren ve ikincil fren sistemi durumunda, fren ylzeylerindeki ¢ok kisa baglanti kesintisine, 6rnegin vites
degistirirken, izin verilir. Bu sirada ana ve ikincil fren sistemleri daha 6nce belirtilen performansta galismaya
devam ederler. Ayrica, tespit fren sistemi igin yukarida bahsedilen baglanti ayirmalara yalnizca suricu tarafindan
sUrUci(Jl)koItugundan kumanda edilen ve bir hava kacagi sonucu etkisiz kalmayacak bir tertibat olmasi sartiyla izin
verilir.

2.2.1.11- Frenlerin aginmasi elle ya da otomatik ¢aligsan ayar tertibatlari yardimiyla kolaylikla dengelenebilmelidir.
Ayrica frenler isinmis ve frenler belli bir asinmaya ulagsmis ise, kumanda tertibati, aktarma ve fren parcalarinda
derhal bir ayarlama gerektirmeden etkili bir frenleme yapacak sekilde ilave hareket yedekleri olmalidir.

2.2.1.11.1- Asinma ayarlari, ana fren sistemi frenleri i¢in otomatik olmalidir. Bununla beraber N, ve N3 sinif yol
disi araclar ve M; ve N, sinif aracglarin arka frenleri icin otomatik ayar tertibatlari istege baglidir. Otomatik aginma
ayar dizeneklerinin kullanimi ile frenler 6nce isitiip ardindan sogutulduklarinda bile verimli bir frenleme
saglanmalidir. Ozellikle arag Ek Il, madde 1.3 (Tip | deneyi), Ek I, madde 1.4 (Tip Il deneyi) veya madde 1.6’ya
(Tip Il deneyi) gore yapilan deneylerden sonra da normal frenleme performansini verebilmelidir.

2.2.1.11.2- Ana fren balatalarindaki asinmayi aracin altindan ya da digindan, yalnizca aracla birlikte saglanan
takim veya donanimlarla, 6rnegin muayene deliklerini kullanarak, mimkin olmalidir. Balatalarin degismesinin
gerektigini suriict koltugunda oturan surlclye haber veren sesli ya da optik tertibatlarda bunun yerine kabul
edilebilir. Sadece, M;ve N; sinif araglarin bu amag icin 6n ve/veya arka tekerleklerinin sékilmesine izin verilir.

2.2.1.12- Hidrolik fren sistemlerinde:

2.2.1.12.1- Sivi kaplarinin dolum yerleri kolayca ulasilabilir olmalidir; ayrica, sivi kaplarinin seviyelerini kaplari
acmadan denetlemek mimkun olmalidir. Son sart saglanmiyorsa, bir ikaz sinyali ile kaptaki sivi seviyesi frenin
devre disi kalmasina neden olabilecek kadar distigl durumda, sirict ikaz edilmelidir. Sirlci ikaz 1s1§inin
dogdru ¢alisip ¢calismadigini kolaylikla kontrol edebilmelidir.

2.2.1.12.2- Hidrolik fren sisteminin arizasi, suricuye, kirmizi bir lambadan olusan, en ge¢ kumandanin
calistinimasindan sonra yanacak, ariza devam ederse yanmaya devam edecek ve kontak anahtari acikken
uyaracak bir dizenekle ikaz edilmelidir.

@ Bu nokta su sekilde yorumlanmalidir: anlik baglanti kesilme durumlarinda dahi,ana ve ikincil fren sistemlerinin

performansi bu direktifte 6nceden belirtilen limitler dahilinde olmalidir
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Bununla beraber, sivi kaplarindaki sivi seviyesi imalatgi tarafindan belirlenen seviyenin altina indigi zaman
yanacak kirmizi bir lambadan olusan ikaz diizenegine izin verilir. ikaz lambasi giin 1s1ginda da gorilebilir
olmalidir; lamba suricinin suriclt koltugundan kolaylikla saptanabilmelidir. Dizenegin bir pargasinin arizasi
fren sistemi verimliliginin tamamen kaybolmasiyla ilgili olmamalidir.

2.2.1.12.3- Hidrolik fren sistemlerinde kullanilacak sivinin tipi ISO 9128:1987'e gobre belirlenmelidir. Sekil 1 ve
Sekil 2’ye goére uygun sembol, sivi kaplarinin doldurma yerlerinin 100 mm mesafe yakininda silinmez olarak
gorulebilir bir konumda ilistirilmis olmalidir, istenirse ilave bilgiler imalatgi tarafindan verilebilir.

2.2.1.13- Bir enerji depolama tertibatindan beslenen ana fren sistemi olan ve bu depolanan enerji olmadan ana
fren sisteminden dnceden belirlenen ikincil fren performansinin alinamadigi bitin araglarda, basing gdstergesi
varsa buna ek olarak sistemin herhangi bir béliminde depo edilen enerji seviyesi, depolama tertibati yeniden
doldurulmadan ve aracin yuk durumuna bakilmaksizin ana fren kumandasina 4 kere basilip birakilmasindan
sonra 5 inci frende 6nceden belirlenmis olan ikincil fren performansinin alindigi seviyeye dustigiinde optik ya da
sesli ikaz sinyali veren bir ikaz diizenegi olmalidir. (Fren sistemin aktarma kisminda ariza olmamasi ve frenlerin
mimkin olan en siki sekilde ayarli olmasi gerekir.) Bu ikaz diizenegi devreye sirekli ve dogrudan baglanmis
olmalidir. Motorun normal galisma sartlarinda calistiyi ve frende arizanin olmadigi durumlarda, ikaz dizenegi,
motorun yeniden ¢alistirimasindan sonra depolama tertibatlarinin yeniden doldurulmasi igin gereken sirenin
disinda sinyal vermemelidir.

2.2.1.13.1- Bununla beraber, Ek IV’in C boliminiun madde 1.2.2’sinde istenen sartlardan dolayi, sadece bu
Ekin madde 2.2.1.5.1’deki sartlari sagladigi kabul edilen araglar, uyari diizenegi optik sinyale ilave olarak sesli
sinyalde icermelidir. Bu duzenekler, yukaridaki her bir sarti sagladigi ve sesli optik sinyalden 6nce c¢alistiriimadigi
surece, ayni anda galismak zorunda degildir.

2.2.1.13.2- El freni gekildiginde ve/veya imalat¢inin segimine gore, otomatik vitesli araglarda, otomatik vites
segici “Park” (P) konumuna getirildiginde bu sesli ikaz diizenegi devre disi kalabilir.

2.2.1.14- Bu Ekin madde 2.1.2.3'deki sartlara bakilmaksizin fren sisteminin galismasi igin bir destek kuvveti
gerekliyse, enerji depolama tertibati, motor durursa veya enerji kaynagdi aktarimindaki dizeneklerde bir ariza
olmasi durumunda, araci istenen sartlarda durduracak yeterli fren etkisi kalmayacak sekilde boyutlandiriimalidir.
Sirtcinin kas kuvveti tespit fren sisteminin c¢aligtirimasi esnasinda destek bir kuvvet tarafindan
glclendiriliyorsa, destek kuvvetin devre digi kalmasi durumunda ikincil fren sisteminin ¢alistiriimasi gerektiginde,
gerekirse normalde destek kuvvet tarafindan kullanilmayan bagimsiz bir saklama tertibati yardimiyla
olabilmelidir. Bu enerji depolama tertibati ana fren sistemi igin ayriimis olabilir. ‘Calistirma’ ifadesi birakma
islemini de igerir.

2.2.1.15- Freni ¢ekici aracin sirlcusu tarafindan kumanda edilen fren kumandali bir rémorku ¢ekme izni olan
motorlu araglarda g¢ekici aracin fren sistemi, romorkun fren sistemi arizalandiginda veya rémorkla gekici arag
arasindaki besleme borusunda bir kesinti oldugunda (diger tipte baglantilar igin de gegerli olabilir), ¢ekici aracin
ikincil frenin etkinligine denk bir performansta frenlenmesini saglayacak sekilde tasarimlanmali ve
diizenlenmelidir; dnceden belirlendigi gibi 6zellikle bu tertibat, cekici aracta yer almalidir.®”

2.2.1.16- Yardimci donanimlari, yardimci donanimlar isler durumdayken énceden belirlenmis fren ivmelerine
ulagilabilecek ve enerji kaynaginda bir sorun olsa bile yardimci ¢ézme tertibatinin islemesi fren sistemini
besleyen enerji kaynaklarinin bu Ekin madde 2.2.1.13’de belirtilen seviyenin altina inmesine neden olmayacak
sekilde enerji depolamalidir.

2.2.1.17- O3 ve O, sinif romorklarin ana fren sistemleri dogrudan ya da yari-dogrudan tipinde olmalidir.

2.2.1.18- O3 ve O, sinif bir rdomorku ¢ekme yetkisi olan bir aracin fren sisteminin asagidaki sartlari yerine
getirmesi gerekmektedir:

2.2.1.18.1- Cekici aracin ikincil fren sistemi devreye girdiginde rémorkun freni kademelendirilebilmelidir.

2.2.1.18.2- En az iki bagimsiz bolimden olusan ana fren sistemine sahip ¢ekici ara¢ durumunda; ¢ekici aracin
ana fren sistemi arizalandiginda sistem en az iki bagimsiz bélimden olusuyorsa, arizadan kismen ya da
tamamen etkilenmeyen pargalar réomorkun frenini tam olarak ya da kismen c¢alistirabilmelidir. Bu fren
kademelendirilebilir olmaldir. Bu fren islemi normalde calismayan bir valf ile yapiliyorsa, valf ancak iglevin

@ Bu nokta su sekilde yorumlanmalidir: biitiin durumlarda, ana fren sisteminin, aracin hala ana fren sistemi ile fakat ikincil
fren sistemi i¢in 6nceden belirlenmis bir performansta frenlenebilecegini bir tertibatla (6rnegin sinirlayici bir valf)
donatilmasi sarttir.
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dogrulugu slrtct tarafindan slrtcli kabininden ya da aracin digindan higbir takim kullaniimadan
denetlenebilecek sekilde takilmalidir.

2.2.1.18.3- Havali baglanti devrelerinin (ya da yerine gecgebilecek diger tur baglanti devrelerinin) birinde bir ariza
olmasi, ariza Ek Il, madde 2.2.3'de belirtilen etkiyle en azindan otomatik olarak frenlenmesine neden olmadikga,
surdcinun rémorkun frenlerini ana veya ikincil, ya da tespit fren sistemi kumandasini kullanarak galistirabilmesi
tamamen veya kismen miamkuin olmalidir.

2.2.1.18.4- iki-devreli havali baglanti sistemlerinde, asagidaki sartlar yerine getiriliyorsa, bu Ekin madde
2.2.1.18.3'deki sart yerine getirilmis olarak dustnulmelidir:

2.2.1.18.4.1- Bu Ekin madde 2.2.1.18.3'de belirtilen kumandalardaki tarif edilmis fren kumandasi tamamen
calistinldiginda, besleme hattindaki basing bunu izleyen iki saniye icinde 1,5 bar seviyesine diusmelidir.

2. 2.1.18.4.2- Besleme devresi en azindan 1 bar/s hiziyla bosaldiginda rédmorkun otomatik freni, besleme
hattindaki basing 2 bar seviyesinin altina dismeden 6nce ¢alismak zorundadir.

2.2.1.19- Asagida belirtilen araglar, Ek I, madde 1,5'de belirtilen Tip-lIA deneyini saglar, ayni Ekin madde
1.4’Unde belirtilen Tip Il deneyini saglamaz.

- M; sinifi kisa yol sehirlerarasi ve uzun yol sehirlerarasi otobus,
- ve O, sinifi romorklari gekmeye izin verilen Nj tipi motorlu araglar.

Aracin azami kitlesi 26000 kilogrami gegiyorsa, deney kutlesi 26000 kilogramla sinirlanmali veya yukslz aracin
kitlesinin 26000 kilogrami gegctigi durumlarda, hesaplamalarda bu kutle dikkate alinmalidir.

2.2.1.20- Elektrikli fren sistemli bir romorku ¢ekecek sekilde donatiimis bir motorlu arag, asagidaki sartlari yerine
getirmelidir;

2.2.1.20.1- Motorlu aracin gi¢ temini (alternatér ve aku) elektrikli fren sistemi icin gerekli olan akimi verebilecek
yeterli kapasiteye sahip olmalidir. Motor, imalat¢i tarafindan 6nceden belirlenmis bosta calisma devresinde
calisirken ve tim standart elektriksel donanimlar agikken, elektrik devrelerindeki gerilim 9,6 V seviyesinin altina
dusmemelidir. Elektrik fren sistemi icin maksimum akim 15 Amper seviyesindedir. Fazla yiklemede dahi elektrik
devreleri kisa devre olmamalidir.

2.2.1.20.2- En az iki bagimsiz bolimden olusan ana fren sistemine sahip gekici durumunda, gekici aracin ana
fren sisteminin arizalanmasi halinde, arizali olmayan parga ya da pargalar kismen ya da tamamen rémorkun
frenlerini galistirabilmelidir.

2.2.1.20.3- Stop lambasi anahtari ve devresinin elektrik fren sistemini ¢alistirmak icin kullaniimasina ancak bu
calisma devresi stop lambasiyla paralel bagliysa ve stop lambasi anahtari ile devresi ek yUkl tasimaya uygunsa
izin verilir.

2.2.1.21- iki ya da daha fazla bagimsiz bélimden olugan havali ana fren sistemlerinde, iki bélim arasindaki veya
kumandanin asagisindaki herhangi bir hava kagagi surekli olarak atmosfere verilmelidir.

2.2.1.22- M,, M3, N, ve N3 sinifi dortten daha fazla dingili olmayan motorlu araglarin Ek X’da yer alan sartlara
gore, Kategori 1 anti-blokaj sistemlerinin olmasi gerekmektedir.

2.2.1.23- Bu Ekin madde 2.2.1.22'de bahsedilmeyen bir motorlu arag, anti-blokaj sistemine sahip ise, Ek X'daki
sartlari yerine getirmelidir.

2.2.1.24- O3 veya O, sinifi bir romork ¢ekme yetkisi olan motorlu aragta, romorkun ana fren sistemi yalnizca
cekici aracin ana, ikincil veya tespit fren sistemiyle birlikte ¢alisabilir.

2.2.1.25- Anti-blokaj sistemli bir romorku gekme yetkisi olan motorlu araglar, M; ve M, sinif araglar harig,
romorkun anti-blokaj sistemi icin Ek X'un madde 4.1, madde 4.2. ve madde 4.3'deki sartlar saglayan ayr bir
optik ikaz dizenegiyle donatiimalidir. Ayrica, bu araclar bu Yénetmeligin Ek X, madde 4.4’de bulunan sartlara
uygun olarak ayri bir elektrik baglantisi ile donatiimalidir.

2.2.1.26- M; sinif motorlu araglar, Ek XllI'deki sartlari yerine getirmek Uzere, gecici kullanim igin yedek
tekerlek/lastik ile donatilabilirler.

2.2.2- O sinif araglar
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2.2.2.1- O, sinif araglarin ana fren sistemleri olmak zorunda degildir. Bununla birlikte, bu sinifa ait bir romork ana
fren sistemine sahipse, O, sinif romorklar icin gerekli olan sartlari yerine getirmelidir.

2.2.2.2- O, sinif romorklar dogrudan, yari-dogrudan veya atalet (yigima) tipi bir ana fren sistemi ile
donatiimalidirlar. Bununla birlikte, Ek XI'deki sartlari yerine getiren elektrikli fren sistemlerine de izin verilir.

2.2.2.3- O3 ve O, sinif romorklar, dogrudan veya yari-dogrudan tipinde bir ana fren sistemi ile donatilmaldir.
2.2.2.4- Ana fren sistemi rémorkun tim tekerleklerine etki etmelidir.
2.2.2.5- Ana fren sisteminin etkisi dingiller arasinda orantili olarak dagitilmalidir.

2.2.2.6- Her fren sisteminin etkisi aracin her dingillinin tekerlekleri arasinda ABOD’a goére simetrik olarak
dagitilmahdir.

2.2.2.7- Onceden belirlenmis fren etkinligine ulagsmak icin, gereken fren yiizeyleri tekerleklerle, rijit olarak veya
arizaya meydan vermeyecek parcalar vasitasiyla sabit baglantili olmalidir.

2.2.2.8- Frenlerin asinmasi elle veya otomatik olarak c¢alisan ayar tertibatlari yardimiyla kolaylikla
dengelenebilmelidir. Ek olarak aktarma ve fren aksamlari ve kumanda tertibati ek hareket yetenegine sahip
olmali, ve gerekirse, frenler i1sinmig veya fren balatalari belli bir asinma seviyesine ulasmis ise, aninda
ayarlamaya gerek olmadan etkili frenlemeyi saglayabilecek uygun dengeleme araglarina sahip olmalidir.

2.2.2.8.1- Asinma ayarlari ana fren sistemleri igcin otomatik olmalidir. Bununla beraber, O; ve O, sinif araglarin
arka frenleri icin, otomatik ayar tertibatlari istege baghdir. Otomatik asinma ayar dizenekleri, frenler dnce 1sitilip,
ardindan sogutulduklarinda bile verimli bir frenleme giivencesi saglayacak sekilde olmahdir.

Ozellikle arag, Ek Il, madde 1.3 (Tip | deneyi) ve madde 1.6’ne (Tip lll deneyi) uygun deneylerden sonra da
normal frenleme performansini verebilmelidir.

2.2.2.8.2- Ana fren balatalarindaki aginmayi aracin altindan ya da disindan, yalnizca aragla birlikte saglanan
takim ya da donatimlarla, 6rnegin muayene deliklerini kullanarak mamkdn olmalidir.

2.2.2.9- Fren sistemi romork hareket halindeyken cekici baglantisi ayrildiginda romorku otomatik olarak
durdurmalidir. Bu sart, azami kutlesi 1,5 metrik tonu gegmeyen romorklarda rémork baglanma pargasina ek
olarak, bu baglantinin kopmasi halinde geki kolunun yere degmesini engelleyecek ve kopma sonrasi belli bir
yonlendirmeyi saglayacak bir ikinci baglanti (zincir, kablo vb.) bulunuyorsa, gegerli degildir.

2.2.2.10- Ana fren sisteminin olmasi gereken her rémorkta, romork gekici aragtan ayrildiginda da tespit freni
calistirabilir durumda olmalidir. Tespit frenini aracin yaninda yerde duran bir kisi ¢alistirabilmelidir. Bununla
birlikte, yolcu tagimak igin kullanilan romorklarda tespit fren sistemi aracin iginden galigtirilabilmelidir. ‘Calistirma’
ifadesi birakma islemini de kapsar.

2.2.2.11- Rémork tespit fren sistemi disindaki havali fren sistemini devre disi birakan bir diizenekle donatiimis
ise, ilk bahsedilen tertibat, en geg, romorka basingli hava verildikten sonra zorunlu olarak gézme durumuna geri
dénmeyecek sekilde tasarimlanmali ve yapilmalidir.

2.2.2.12- iki devreli havali besleme sistemi ile donatiimig O; ve O, sinif rdmorklar bu Ekin madde 2.2.1.18.3’de
belirtilen sartlari saglamalidir.

2.2.2.13- O3 ve O, sinif romorklar, Ek X’'da belirtilen sartlara uygun olan Anti-blokaj fren sistemiyle donatiimalidir.

2.2.2.14- Bu Ekin madde 2.2.2.13'de belirtiimeyen rémorklar Anti-blokaj fren sistemi ile donatiimissa, Ek X'daki
sartlari yerine getirmelidir.

2.2.2.15- Yardimci donanimlar, calistiklari sirada ana fren sistemi enerji depolama tertibati/tertibatlari Ek II'nin
llavesi madde 3.1.2.2°de belirlenen cekici aracin asgari besleme basincinin degerinin en az % 80’i kadar bir
basinci koruyacak sekilde beslenmelidir.

2.2.2.15.1- Yardimci ¢b6zme tertibatinin veya ilgili borularin kirilmasi veya hava kagagi yapmasi halinde,
frenlenmis tekerleklerin toplam ¢evresel fren kuvvetleri romork icin Ek II, madde 2.2.1.2.1'de 6nceden belirlenen
degerin en az %80'i kadar olmahdir. Bununla birlikte, bu tip kirilma ya da hava kagaklarinin Ek Inin ilavesinin
madde 6’sinda belirtilen 6zel bir dizenegine gonderilen kumanda sinyalini etkilemesi halinde bu maddedeki
performans sartlari uygulanmalidir.
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“2.3 (Ek: 9/2/2005 tarihli ve 25722 sayili RG/1.md) Fren balatalari ve fren balata takimlari

2.3.1 Calisma omdirleri sonundaki elemanlari degistirmek icin kullanilan fren balata takimlari Ek XV Madde
1.1’de belirtilen tasit kategorileri igin Ek XV'in sartlarina uymalidir.

2.3.2  Bununla beraber, fren balata takiminin Ek IX'un Lahikasinin madde 1.2’sinde yer alan ve ilgili tip onay
dokiimaninin atif yaptigi bir tasit/dingil/frene takilmasi tasarlanan tipte olmasi halinde, bu fren balatalar ve fren
balata takimlari madde 2.3.2.1 ild madde 2.3.2.2’nin sartlarini karsilamasi kaydiyla Ek XV’in sartlarina uygun
olmasi gerekmez.

2.3.2.1 lsaretleme
Fren balatasi takimlari en azindan asagidaki bilgileri Gzerinde bulundurmalidir.

2.3.2.1.1 Tasit ve/veya aksam imalatgisinin adi veya ticari markasi,

2.3.2.1.2 Madde 2.3.4'de belirtilen bilgide kaydedildigi gibi fren balata takiminin markasi ve tanitici parca
numarasi.

2.3.2.2 Ambalajlama
Fren balata takimlari asagidaki sartlara uygun ve bir dingil icin gerekli balata takimlarini ihtiva edecek sekilde
ambalajlanmalidir.

2.3.2.2.1 Her ambaldj sizdirmaz olmali ve daha 6nce aciimig olmasi hélinde, acildigini gosterecek sekilde
yapiimalidir.

2.3.2.2.2 Her ambaljin tizerinde en azindan asagidakiler bulunmaldir.
2.3.2.2.2.1 Ambalgj iginde bulunan fren balata takimi miktari,
2.3.2.2.2.2 Taslit ve/veya parga imalatgisinin adi veya ticari markasi,

2.3.2.2.2.3 Madde 2.3.4’te belirtilen bilgide kayit edildigi gibi fren balata takiminin (takimlarinin) markasi ve
tanitici parga numarasi (numaralart),

2.3.2.2.2.4 Madde 2.3.4’te belirtilen bilgilerde kaydedilen dingil setinin parga numarasi (numaralar),
2.3.2.2.2.5 Hangi pargalarin hangi tasitlar/dingiller/frenler igin onaylanmis oldugunun belirtildigi bilgi.

2.3.2.2.3 Her bir ambalijda, fren balatasi takimlarinin dingil setlerinde takilmasi gerekenler belirtiimeli ve
yardimci pargalarda 6zel referanslarla birlikte talimatlar bulundurulmalidir.

2.3.2.2.3.1 Fren balata takimi ambalaji ile birlikte ayri bir seffaf kutu igerisinde alternatifli olarak takilma talimatlari
bulundurulmaldir.

2.3.3 Sadece tasit montaji esnasinda tasit imalatgilarina sunulan fren balata takimlarinin madde 2.3.2.1 ve
madde 2.3.2.2°deki sartlara uygun olmasina gerek yoktur.

2.3.4  Tasit imalatgisi, teknik servise ve/veya onay makamina, tip onay dokimani ile ilgili parga numaralari
arasindaki iligkiyi saglayan gerekli bilgiyi elektronik ortamda saglamalidir.

Bu bilgi asagidakileri icermelidir:

- Tasitin markasi (markalari) ve tipi (tipleri),

- Fren balatasinin markasi (markalar) ve tipi (tipleri),

- Fren balata takimlarinin parga numarasi (numaralari) ve miktari,
- Dingil setinin par¢ca numarasi (numaralari),

- ligili tagit tipinin (tiplerinin) fren sisteminin tip onay numarasi.”
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3- AT TiP ONAYI BASVURUSU

3.1- Fren konusunda, 70/156/AT Y&netmeliginin madde 3(4)'Gne (MARTOY’un 5 inci maddesine) uygun olarak,
AT arag tipi onayi igin basvuru arag imalatgisi tarafindan yapilmalidir.

3.2- Bilgi dokimaninin bir 6rnegi, motorlu araglar i¢cin Ek XliI'de, atalet (atalet) freni disinda frenleri olan
romorklar icin, Ek XIX'da verilmistir.

3.3- Onaylanacak arag tipinin bir numunesi, onay deneylerini yapmaktan sorumlu teknik servise sunulmalidir.
4- AT TiP ONAYININ VERILMESI

4.1- llgili dokiimanlar uygunsa, 70/156/AT Yénetmeliginin madde 3(4)i (MARTOY’un 5 inci maddesi) uyarinca
AT tip onayi verilmelidir.

4.2- Tip onayi belgesi érnegi, Ek IX, ilave 1’de verilmistir.

4.3- 70/156/AT Yonetmeliginin (MARTOY’un) Ek VIl'ine uygun olarak onaylanan her tip araca bir onay numarasi
verilmelidir. Ayni tye Ulke, ayni numarayi farkl tip bir arag igin veremez.

5- TiP DEGISIKLIKLERI VE ONAY KAPSAMININ GENISLETILMESI

5.1- Bu Yo6netmelige gore tip onayi alan araglarin degisimleri durumunda, 70/156/AT Ydnetmeliginin madde
5’inin (MARTOY’un 7 nci maddesinin) hikimleri uygulanmalidir.

6- IMALATIN UYGUNLUGU

6.1- imalatin uygunlugunu saglamak icin gerekli tedbirler, 70/156/AT Yénetmeliginin (MARTOY’un) Ek X'unda
yer alan sartlara gére alinmalidir.
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EK I
FREN DENEYLERI VE FREN SISTEMLERININ PERFORMANSLARI
1- FREN DENEYLERI
1.1- Genel

1.1.1- Fren sistemleri icin dnceden belirlenen performans, durma uzakhgina ve/veya ortalama azami negatif
ivmeye baglidir. Fren sisteminin performansi, aracin ilk hizina da bakilarak durma uzakhgi ve/veya deney
siresince ortalama azami negatif ivme belirlenerek bulunur.

1.1.2- Durma uzakhigi aracin, surtci fren kumandasini galistirdidi andan aracin tamamen durdugu ana kadar
gecen slrede aldigi mesafedir; ilk hiz (v;) slricunin fren sistemi kumandasini galistirdigi andaki hizidir; ilk hiz
s6z konusu deney icin 6nceden belirlenmis hizin %98’'inden daha az olmamalidir. Ortalama azami negatif ivme
dm, Vp, h1zindan v, hizina gelene kadar alinan mesafeye gore asagidaki formulle hesaplanmalidir;

2 (2 :
d, = Vb ~ Ve m/s®
25,92(s, -s,) '

Burada;
v, =Yukarida tarif edildigi gibi aracin ilk hizi

Vp = 0,8.v,’deki arag hizi (km/h)

Ve =0,1v,’deki arag hizi (km/h)

Sp =V, ile vy, arasinda alinan mesafe (m)

Se =V, ile v, arasinda alinan mesafe (m)

Hiz ve mesafeler belirli 6icim aletleriyle deney i¢in 6nceden belirlenen hizda + % 1 kesinlikte belirlenmelidir.
Ortalama azami negatif ivme d,, hiz ve mesafenin belirlendigi yontemlerden farkli yontemler kullanarak
belirlenebilir; bu durumda, ortalama azami negatif ivme degerinin d,,, kesinligi £ % 3 olmalidir.

1.1.3- Her aracin tip onayi igin, fren performanslari asagidaki sartlar altinda yapilan yol deneylerinde 6lgiimelidir:

1.1.3.1- Aracin kitlesine gore, her tip deney igin aracin durumu onceden belirlenen sekilde olmali ve deney
raporunda belirtiimelidir (Ek IX, llave 2).

1.1.3.2- Deney, her arag tipi i¢cin 6nceden belirlenen hizlarda gergeklestiriimelidir. aracin tasarimlanmis azami
hizi deney igin dnceden belirlenen hizdan daha az ise, deney, aracin azami hizinda gergeklestiriimelidir.

1.1.3.3- Deney suresince fren sisteminden 6nceden belirlenen performansi elde edebilmek icin fren sistemi
kumandasina uygulanacak kuvvet, aracin sinifina gére belirlenen azami kuvveti gegmemelidir.

1.1.3.4- Bu Ekin madde 1.1.4.2'de yer alan sartlara bakilmaksizin, yol, kuvvet baglanti katsayisi yliksek olan bir
yuzeye sahip olmaldir.

1.1.3.5- Deney suresince sonuglari etkileyebilecek siddette rizgar olmamalidir.

1.1.3.6- Deneyin baslangicinda lastikler, soguk olmali ve arag hareketsizken 6nceden belirlenen yiike uygun
basingta olmalidir.

1.1.3.7- Onceden belirlenen performans tekerleklerde kilitenme olmaksizin, ara¢ yéniinden sapmadan ve
anormal titresimler olusmadan saglanmis olmalidir (6zel olarak belirtiimis durumlarda tekerlek kilittenmesine izin
verilir).

1.1.4- Frenleme esnasinda aracin davranisi

1.1.4.1- Fren deneylerinde ve ozellikle yiksek hizlarda, frenleme esnasindaki aracin genel davranigi kontrol
edilmelidir.
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1.1.4.2- Kuvvet baglanti katsayisi distk olan bir yolda, M, N O3 ve O, sinif araglarin frenleme davraniglari bu
Ekin ilavesinde yer alan sartlari yerine getirmelidir.

1.2-Tip-O Deneyi (soguk frenlerle normal performans deneyi)
1.2.1-Genel

1.2.1.1- Frenler soguk olmaldir. Disk Uzerinde ya da kampana disinda oélgulen sicaklik 100 °C’nin altindaysa,
frenler soguk kabul edilir.

1.2.1.2- Deney asagidaki sartlar altinda gerceklestiriimelidir;

1.2.1.2.1- Arag, yukli olmali, kutlenin dingiller arasindaki dagilimi imalatgi tarafindan belirlenen olmalidir; bu
dagilim belirlenirken, her dingil tGzerindeki azami yuk her dingil igin izin verilen azami yikle orantili olmalidir.
Yari-romork c¢ekici Unitelerinde, yik, yukaridaki yikleme sartlarindan sonuglanan besinci tekerin (king-pin)
konumu ile arka dingilin/dingillerin merkez dogrusunun ortasinda yeniden konumlandiriimalidir.

1.2.1.2.2- Her deney yuksilz ara¢ Uzerinde tekrar edilmelidir. Motorlu arag olmasi durumunda, suriiciiye ek
olarak, on koltukta deney sonuglarini not etmekten sorumlu bir kisi bulunabilir. Yari-romork ¢cekme yetkisi olan
motorlu araglarda, yukslizken yapilan deneyler besinci tekeri temsil eden bir kitleyle beraber arag tek
basinayken, rémorku olmadan, yapilmalidir. Aracin standart dzelliklerinde yedek tekerlek de varsa, bunu temsil
eden de bir kitle bulunmalidir. Sadece stirlicti kabininden olusan araclarda, karoseri kitlesinin benzetimi icin,
Ek XVIII'de imalatgi tarafindan belirlenmis asgari yiki agsmayan ilave bir yik konulabilir.

1.2.1.2.3- Onceden belirlenen asgari performansin sinirlari, hem yiikli hem de yiiksiiz araglar igin olan
deneylerde her sinif arag igin, ilgili aracin sinifi igin, arag hem 6nceden belirlenen durma mesafesini hem de
onceden belirlenen ortalama azami negatif ivmeyi verecek sekilde olmalidir, fakat bu parametreyi birlikte lgmek
gerekmeyebilir.

1.2.1.2.4-Yol yatay olmalidir.
1.2.2- Motor devrede degil iken Tip-O deneyi

1.2.2.1- Deney, aracin dahil oldugu sinif igin 6nceden belirlenmis hizlarda gergeklestiriimelidir, bu baglanti igin
onceden belirlenen degerler belirli tolerans sinirlarina tabidir. Her arag tipinde asgari performans degerleri elde
edilmelidir.

1.2.3- Motor devrede degilken Tip-O deneyi

1.2.3.1- Bu Ekin madde 1.2.2'de 6nceden belirlenen deneylerden ayri olarak, motor devrede iken, en disugu
aracin azami hizinin %30’una, en yiksegdi ise %80’ine esit olmak Ulzere farkli hiz degerlerinde ek deneyler
gerceklestiriimelidir. Azami uygulanabilir performans degerler olgllmeli ve aracin davranisi deney raporuna
kaydedilmelidir. YUkIU yari-romorkun etkilerini benzetim igin yapay olarak ytklenmis yari-romork gekici Uniteleri
80 km/h’nin Ustundeki hizlarda deneye tabi tutulmaz.

1.2.3.2- Motor devrede iken aracin dahil oldugu tip icin 6nceden belirlenen hizlardan farkli hizlarda da deneyler
yapilir. Her sinif arag igin belirlenen asgari degerlere ulasiimalidir. YUklG yari-romorkun etkilerini benzetim igin
yapay olarak yuklenmis yari-romork ¢ekici Uniteleri 80 km/h’nin Gstlindeki hizlarda deneye tabi tutulmaz.

1.2.4- Havali fren sistemleri ile donatiimis O sinifi araglar igin Tip O deneyi

1.2.4.1- Romorkun fren etkinligi, ¢ekici arag ve romork katarinin frenleme degerinden ve olglilen baglant
itkisinden hesaplanabilir. Belirli durumlarda yalniz rdmork frenlenmisken, c¢ekici aragla rémorkun frenleme
degerinden faydalanarak olgultr. Deney boyunca gekici aracin motoru devre digi olmalidir. Yalniz rémorkun
frenlendigi durumlarda, yavaglatilan ek kltleyi hesaba katmak icin, performans ortalama azami negatif ivme
olacak sekilde alinir.

1.2.4.2- Bu Ekin madde 1.2.4.3. ve madde 1.2.4.4'de belirtilen durumlar disinda, rémorkun frenleme oranini
belirlemek igin, ¢ekici arag ve romork katarinin frenleme orani ve baglanti itkisinin dlgtilmesi gerekir. Cekici

™M

PM
arag,

orani ile p, basinci arasindaki iliski bakimindan, Ek Il, madde 1.1.4.2'de atifta bulunulan ilavede belirtilen
sartlari yerine getirmelidir. Romorkun frenleme orani agagidaki formille bulunabilir.
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Ly =Z5 + M+ D
R

Zr =R6morkun frenleme orani

Zgr+m = Cekici arag ve rémork katarinin frenleme orani

D= Baglanti itkisi

(cekme kuvveti: D>0)

(bastirma kuvveti: D<0)

Pr = Romorkun tekerlekleri ile yol ylizeyi arasindaki toplam normal statik kuvvet
1.2.4.3- Frenleme esnasinda fren kortklerindeki basincin, dingil yiki degisimine ragmen degismedigi, dogrudan

ya da yari-dogrudan fren sistemine sahip romorklarda ve romorkun tek basina frenlendigi yari-romorklar
durumunda. Romorkun frenleme orani asagida verilen formdlle hesaplanir:

~ ®, Py o
e

R = Yuvarlanma direnci = 0,01
Pn = Rémorkun tekerlekleri ile yol ylzeyi arasindaki toplam normal statik kuvvet.

1.2.4.4- Bir bagka sekilde romorkun frenleme orani, romorkun tek basina frenlenmesiyle de hesaplanabilir. Bu
durumda kullanilan basing, katarin frenlenmesi esnasinda fren koriklerinde 6lgilen basingla ayni degerde
olmalidir.

1.3- Tip | Deneyi (Performans Kaybi Deneyi)

1.3.1- Art arda frenleme ile

1.3.1.1- Tum motorlu araglarin ana fren sistemleri, ara¢ yUkliyken, defalarca freni artarda uygulayip birakarak
deneye tabi tutulmali ve asagida verilen Cizelgedeki sartlar yerine getiriimelidir:

Sartlar
Aracin sinifi Vv, V, At
km/h km/h (s) n
%80 Vmax
M, < 1203 2V, 45 15
%80 V ax
M, <100 2V, 55 15
)
M; 48<06\(/)max %2V, 60 20
%80 Vmax
N, < 1ZOa 2V, 55 15
)
N, 1080 e A 60 20
0,
N, 1080 e A 60 20

Burada;
V, = Bu Ekin madde 1.12'ye bakiniz.

V,= Frenlemenin sonundaki hiz
Vimax= Aracin azami hizi
n = Fren uygulamalari sayisi

At = Bir frenleme ¢evrimi (bir fren uygulamasi ile bir sonraki arasinda kalan zaman)
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1.3.1.2- Aracin ozellikleri, At igin dnceden belirlenen sureye baglh kalmaya imkan vermiyorsa, sure uzatilabilir;
her durumda aracin frenlenmesi ve ivmelenmesi igin gereken zamana ayrica, V; hizinin sabitlestiriimesi icin her
fren gevrimine 10 saniye eklenebilir.

1.3.1.3- Bu deneylerde kumandaya uygulanan kuvvet ilk frenlemede 3 m/s® ortalama azami negatif ivmeyi
verecek sekilde olmalidir; bu kuvvet bunu izleyen frenlemelerde ayni kalmalidir.

1.3.1.4- Frenlemeler boyunca en ylksek vites (overdrive diginda vb.) kullaniimalidir.

1.3.1.5- Frenlemeden sonra tekrar hiz kazanmak igin vites kutusu, v; hizina en kisa sirede gelecek sekilde
ayarlanmalidir (motor ve vites kutusunun izin verdigi azami ivme degeri ).

1.3.2- Siirekli Frenleme ile

1.3.2.1- O, ve Oz sinifi ana fren sistemleri, arag yUkliyken araca verilen enerji dederi , ayni zaman siiresinde %
7 yokus asagi egimli 1,7 km'lik mesafeyi 40 km/h hizla giden yUklu bir aragta 6lcilen enerji degeriyle ayni olacak
sekilde deneye tabi tutulmaldir.

1.3.2.2- Deney, romork bir ¢ekici tarafindan c¢ekilerek yatay yolda gerceklestirilir; deney boyunca, kumandaya
uygulanan kuvvet, romorkun direncini ayni tutacak sekilde olmalidir (rémorkun azami toplam statik dingil
yukinin % 7’si kadar). Cekis gucu yeterli degilse, deneyler daha dislk hizlarda fakat asagidaki Cizelgede
verilen uzaklik degerlerinden daha uzun degerlerde yapiimalidir:

Hiz Mesafe
(km/h) (metre)
40 1700
30 1950
20 2 500
15 3100

1.3.3- Sicak fren performansi

1.3.3.1- Tip | deneyinin sonunda (bu Ekin madde 1.3.1 veya madde 1.3.2’sinde tanimlanan deneyler) ana fren
sisteminin sicak performansi motor devrede degilken yapilan Tip O deneyiyle ayni sartlarda (ve 6zellikle kullanilan
ortalama kuvvetten daha buyik olmayan sabit bir kumanda kuvvetinde) yapilmalidir (sicaklik sartlar farkli olabilir).
Motorlu araclar igin bu fren performansi o sinif icin énceden belirlenmis performans degerinin %80’inden ve motor
devrede degilken gergeklestirilen Tip O deneyinin sonucunun %60’iIndan daha az olmamalidir. Bununla beraber,
romorklarda sicak fren durumunda tekerlek cevresel kuvvetleri 40 km/h hizinda deneye tabi tutulurken, azami
tekerlek yUkinin %36’sindan ve ayni hizda gergeklestirilen Tip O deneyinde elde edilen degerin %60’indan az
olmamalidir.

1.3.3.2- Bu Ekin madde 1.3.3.1’de belirtilen % 60 sartini saglayan fakat ayni maddede belirtilen % 80 sartini
saglayamayan motorlu araglarda, aracin dahil oldugu sinifa gore belirlenmis ve bu Ekin madde 2.1.1.1’inde belirtilen
degerden daha yuksek olmayan bir kumanda kuvveti kullanarak ek bir deney daha yapilmalidir. Her iki deneyin
sonuglari da raporda yer almalidir.

1.4. Tip Il Deneyi (Yokus Asagi Davranig Deneyi)

1.4.1- YUklG motorlu araglar, arag yikliyken frenlerin talep ettigi enerji, ayni zaman stiresinde 30 km/h sabit hizla 6
km’lik yokus asagi yolu uygun viteste ve varsa, yavaslatici ile inen bir yukli aracin frenlerinin talep ettigi enerjiyle
ayni olacak sekilde deneye tabi tutulmalidir. Kullanilan vites arag imalatgisi tarafindan motorun devri igin belirlenen
azami devri ge¢cmeyecek sekilde olmalidir.

1.4.2- Enerjinin sadece motorun frenleme fonksiyonu tarafindan soguruldugu araglarda, ortalama hizin = 5 km/h
araliginda degismesine izin verilir ve vites, %6 egimli yokus asagi yolda 30 km/h sabit hizla harekete izin verecek
sekilde olmalidir. Motorun fren fonksiyonunun performansi negatif ivme olgulerek belirleniyorsa, élgilen ivmenin en
az 0,5 m/s® olmasi yeterlidir.

1.4.3- Deneyin sonunda, ana fren sisteminin sicak etkinligi motor devrede degil iken gergeklestirilen Tip O deneyi ile
ayni sartlarda olgulmelidir (sicaklik degerler farkh olabilir). Bu sicak performans, 700 N degerini gecmeyen bir
kumanda kuvveti kullanarak, asagida verilen degerleri gegmeyen bir durma mesafesi ve ortalama negatif azami
ivme deg@erlerini vermelidir:
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M; sinif araglarda:
1,33v?

s=015v +
130

(ikinci terim 3,75 m/s”lik ortalama azami negatif ivme degerine karsilik gelir);

N; sinif araglarda:

2
s = 015y 4 233V~

(ikinci terim 3,3 m/s”lik ortalama azami negatif ivme degerine karsilik gelir);
1.5- Tip IIA Deneyi

1.5.1- YUklIG araglar su sekilde denenmelidir; araca verilen enerji, ayni zaman suresinde % 7 yokus asagi 6 km
uzunlugundaki yolu 30 km/h hizla giden yukli aracinkiyle ayni olmalidir. Deney boyunca ana, ikincil ve yardimci
fren sistemleri uygulanmamalidir. Vites, motor devri imalatginin belirledigi azami degerin Ustine ¢ikmayacak
sekilde olmalidir. Bu Ekin madde 1.2.1.1'sinde tanimlandi@i gibi, frenlerin soguk kalip kalmadigi kontrol edilerek ve
ana fren sistemini uygulamadan, uygun sirada olmasi sartiyla, entegre edilmis yavaslaticili fren sistemleri de
kullanilabilir.

1.5.2- Enerjinin yalniz motorun fren fonksiyonu ile soguruldudu araglarda, ortalama hizdan + 5 km/h kadar
sapmalara izin verilir ve vites, %7 yokus asagdi egimli yolda hizi 30 km/h degerine yakin bir degerde
sabitleyebilecek kademede olmalidir. Motor freninin performansi negatif ivmenin élgimuyle tespit ediliyor ise, bu
durumda en az 0.6 m/s? ortalama azami ivme yeterlidir.

1.6- Tip lll Deneyi (O, sinif araglar icin performans kaybi deneyi)
1.6.1- Yol deneyi

Yol deneyi icin sartlar agagidaki gibi olmaldir:

Fren uygulamalarinin sayisi: 20

Bir fren gevrimi stresi: 60 s

Frenlemenin baslangicindaki hiz:60 km/h

Fren uygulamalari:3 m/s”lik rémorkun negatif ivmesine karsilik gelir.

Rémorkun frenleme orani bu Ekin madde1.2.4.3’sine gére hesaplanmalidir:

Z.= 4., _R\XMﬁLR
I P,

Frenlemenin sonundaki hiz (Ek Il, ilave 1’in madde 3.1.5'):

P, +PR+ &

PI\/I +P1+ P2

V, =V,

Burada;

Zr = ROmorkun frenleme orani

Zr .= Arag katarinin frenleme orani (motorlu arag ve romork)

R = Yuvarlanma direng degeri = 0,01

Pyw = Romork i¢in ¢ekici aracin tekerlekleri ile yol yuzeyi arasindaki toplam normal statik kuvvet(kg)
Pr= Cekici aracin tekerlekleri ile yol yuzeyi arasindaki toplam statik normal kuvvet (kg)

P;= Roémorkun frenlenmemis dingil/dingiller tarafindan tasinan kutlesi (kg)

P, = Romorkun frenlenmis dingil/dingiller tarafindan taginan kitlesi (kg)

vy = ik hiz (km/h)

v, = Son hiz (km/h)
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1.6.2- Sicak Fren Performansi

Bu Ekin madde 1.6.1'deki deneyin sonunda ana freninin sicak etkinligi Tip O deneyiyle ayni sartlarda
olctlmelidir. Ancak, farkh sicaklik degerleri kullaniimali ve ilk hiz 60 km/h olmalidir. Tekerleklerin gevresindeki
sicak fren kuvveti azami statik tekerlek yiikiiniin %40’'indan ve ayni hizda Tip O deneyinde kaydedilen dederin %
60’indan az olmamalidir.

2- FREN SiSTEMLERININ PERFORMANSLARI

2.1- M ve N sinif araglar

2.1.1- Ana Fren Sistemleri

2.1.1.1- Deneylerle ilgili sartlar

2.1.1.1.1- M ve N sinif araglarin ana fren sistemleri asagidaki Cizelgede verilen sartlar altinda deney edilmelidir:

Lo M; M, M; N1 N, N3
Deneyin tipi o-l X O-I-I1/IA X ol O-I-II-IIA
Motor bagl Onceden 80 km/h 60kmh |60kmnh | 80km/h | 60km/h |60 kmih
degil iken belirlenen hiz
Tip O deneyi V2 v2
s< 0.1Iv+—— 0.15v+
150 130
dmZ 5,8 mS'Z 5 ms'z
q =0 =
Wiotor bagli | V=% v=60 160 km/h 100km/h | 90km/h | 120km/h | 100 km/h | 90 km/h
max
' ' ancak, <: v2 ,
Tip O deneyi s< 0.1v + 130 0.15 v +
103 .5
d. > 5ms™ 4 ms™
F< 500 N 700 N
Burada;
\ = km/h cinsinden deney hizi
S = m cinsinden durma mesafesi
dnm = normal motor devrinde ortalama azami negatif ivme
F = ayak kumandasina uygulanan kuvvet
Vimax = aracin azami hizi

2.1.1.1.2- Frensiz rébmorklari gekme yetkisi olan motorlu araclar, imalatci tarafindan bildirilmis azami yikle yuklu
frensiz romorklarla bagl iken, kendi sinifi igin (motor devrede degdilken Tip O deneyi) 6nceden belirlenmis asgari
etkinligi vermelidir. Bununla beraber M, sinif araglarda, hem yukli hem de yukslz durumda, katarin asgari
etkinligi 5,4 m/s® degerinden az olmamalidir.

Katarin etkinligi motor devrede degilken gergeklestirilen Tip O deneyinde motorlu aracin (ylkli) tek basina
verdigi azami fren etkinligine gore, asagidaki formal kullanilarak hesaplanip dogrulanabilir. (frensiz bir romorkla
birlestigi bir deneye gerek yoktur.)

PM

—d,, X
PM + PR

dM+R

Burada;
dw + r = Frensiz bir rémorkla bagdli durumdaki motorlu aracin hesaplanmis ortalama azami negatif ivmesi (m/s®)

dw = Motor devrede degilken yapilan Tip O deneyinde tek basina olan motorlu aracin ortalama azami negatif
ivmesi(m/s?)
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PM = Motorlu aracin kitlesi, yUkli (ve M;durumunda yikstiz)
PR = Motorlu arag imalat¢isi tarafindan bildirilen degere gére baglanabilen frensiz rémorkun azami kutlesi.
2.1.2- ikincil Fren Sistemi

2.1.2.1- Ikincil fren sistemi, sistemi harekete geciren kumanda baska fren fonksiyonlari igin kullaniliyor olsa da
asagida verilen degerleri gegmeyecek dizeyde durma mesafeleri vermelidir ve ortalama azami negatif ivmesi
asagida verilen degerlerin altinda olmamalidir:
M; sinif araglar.
2v~?
150

(Ikinci terim 2,9 m/s?lik ortalama azami negatif ivme degerine denk gelir);

s —0,1v +

M, ve M; sinif araglar:

2
s —0,15v + 2v
130

(ikinci terim 2,5 m/s”lik ortalama azami negatif ivme degerine denk gelir);

N sinif araglar:

2
s —015v + 2Y
115

(Ikinci terim 2,2 m/s?lik ortalama azami negatif ivme degerine denk gelir);
2.1.2.2- Ikincil fren sistemi elle kumanda ediliyorsa, énceden belirlenmis performans M, sinif araglarda 400 N,
diger sinif araglarda ise 600 N degerinin Ustiinde olmayan kumanda kuvvetleri kullanilarak elde edilmelidir.
Kumanda sirucu tarafindan kolayca ve hizh bir sekilde kullanilabilmelidir.
2.1.2.3- ikincil fren sistemi ayakla kumanda ediliyorsa, dnceden belirlenmis performans M, sinif araglarda 500
N, diger sinif araglarda ise 700 N degerinin Ustiinde olmayan kumanda kuvvetleri kullanilarak elde edilmelidir.
Kumanda sirucu tarafindan kolayca ve hizl bir sekilde kullanilabilmelidir.

2.1.2.4- ikincil fren sisteminin etkinligi, asagida aracin sinifina gére belirtilen ilk hizlarla ve motor devrede
degilken yapilan Tip O deneyi ile denenmelidir.

M, = 80 km/h M, = 60 km/h M, = 60 km/h
N, =70 km/h N, =50 km/h N5 = 40 km/h

2.1.2.5-ikincil fren sistemi etkinligi deneyi, ana fren sisteminde olasi bir ariza benzetimi yapilarak
gerceklestiriimelidir.

2.1.3- Tespit Fren Sistemi

2.1.3.1- Tespit fren sistemi diger fren sistemlerinin biriyle birlesik halde olsa bile, ylUkli araci % 18 egimli yokus
yukari veya asag! bir yolda hareketsiz tutabilmelidir.

2.1.3.2- Rémork ¢ekme yetkisi olan araglarda, ¢ekici aracin tespit fren sistemi, ara¢ katarini % 12 egimli yokus
yukari veya asag! yolda hareketsiz tutabilmelidir.

2.1.3.3- Tespiti fren sistemi, elle kumanda ediliyorsa, uygulanan kuvvet degerleri M, sinif araglarda 400 N, diger
sinif araglarda ise 600 N degerlerinin Ustliinde olmamalidir.

2.1.3.4- Ayakla kumanda ediliyorsa, kumandaya uygulanan kuvvet degerleri M; sinif araglarda 500 N, diger sinif
araglarda ise 700 N degerlerinin Ustiinde olmamalidir.

2.1.3.5- Onceden belirlenmis etkinligine ulasabilmek icin birden fazla kez uygulanmasi gereken tespit fren
sistemlerine izin verilebilir.
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2.1.3.6- Ek |, madde 2.2.1.2.4'de belirtilen istege uygunlugunu kontrol etmek igin motor devrede degilken 30
km/h ilk hiz deg@eriyle Tip O deneyi yapilir. Tespit fren sistemi uygulanirken ki ortalama azami negatif ivmesi ve
ara¢ durmadan hemen dnceki ortalama azami negatif ivmesi 1.5 m/s? degerinden az olmamalidir. Deney yiklii
aragla yapilmalhdir. Fren kumanda tertibatina uygulanan kuvvetler belirtilen degerleri gegcmemelidir.

2.1.4- Aktarma Arizasi Sonrasi Kalan Ana Fren Sistemi Fren Performansi

2.1.4.1- Aktarmanin bir pargasindaki ariza sonrasi ana fren sisteminin kalan performansi, aracin tipine goére
belirlenen ilk hizlarda, motor devrede degilken yapilan ve 700 N degerini gegmeyen kumanda kuvvetleri
kullanilan Tip O deneyleriyle kontrol edilirken, asagida belirtilen degerleri gegmeyen durma mesafelerini ve
asagidaki degerlerden daha az olmayan ortalama azami negatif ivmeleri vermelidir.

Durma mesafesi (m) ve azami ortalama negatif ivme (m/s?)

Tip km/h Y iklii m/s’ Yiiksiiz m/s’
M; 80 100 V2 1,7 100 V2 1,5
0.1v + X 0.1v+ —x —
30 150 25 150
M; 60 100 vz | 15 100 v? 13
0.15v + X —— 0.15v + X —
130 25 130
M 60 100 v2| 15 100 v?2 15
0.15v + x - 0.15v + x
130 130
N 70 100 V2 1,3 100 v?2 1,1
0.15v+ —x 0.15v + X
30 115 115
N2 50 100 V2 1,3 100 V2 1,1
0.15v + X 0.15v + ——x
115 25 115
N3 40 1,3 1,3
100 v? 100 v?
0.15v + x - 0.15v + X
115 30 115

2.1.4.2- Kalan fren sisteminin etkinligi deneyi, ana fren sisteminde olasi bir ariza benzetimi yapilarak
gerceklestiriimelidir.

2.2- O sinif araglar
2.2.1- Ana Fren Sistemleri
2.2.1.1- O, sinif araglarin deneyleriyle ilgili sartlar

2.2.1.1.1- Ana fren sisteminin sartlarinin zorunlu oldugu yerlerde, sistemin performansi O, sinif araglar igin
belirlenmig sartlari yerine getirmelidir.

2.2.1.2- O, sinif araglarin deneyleriyle ilgili sartlar

2.2.1.2.1- Ana fren sistemi dogrudan ya da yari-dogrudan tipindeyse, frenlenmis tekerleklerin ¢evresine etki
eden kuvvetler toplami azami statik tekerlek yukinin % x'i kadar olmaldir, x asagidaki degerleri alabilir;

Tam rémork, yukll ve yiksuiz : 50
Yari-romork, yikli ve yiksiz 145
Merkez-dingilli rdmork, yikli ve yiksiz : 50
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Roémork havali fren sistemiyle donatiimigsa, deney slresince, kumanda devresindeki basing 6,5(1) bar degerini
ve besleme devresindeki basing 7,0" bar degerini gegmemelidir. Deney hizi 60 km/h’dir.

2.2.1.2.2- Fren sisteminin atalet tipinden olmasi halinde, fren sistemi, Ek VIII'de belirtilen sartlara uygun
olmalidir.

2.2.1.2.3- Ayrica, bu araclar Tip | deneyine tabi tutulmalidir.

2.2.1.2.4- Yari rémorklarla ilgili Tip | deneyinde, yari rémork dingili (dingilleri) tarafindan frenlenen kiitle,
maksimum dingil yikine (ylklerine) (king pin yiku dahil olmadan) karsilik gelmelidir.

2.2.1.3- O sinif araglarin deneyi ile ilgili sartlar

2.2.1.3.1- Ayni sartlar, O, sinif araglarinda oldugu gibi uygulanir

2.2.1.4- O, sinif araglarin deneyi ile ilgili sartlar

2.2.1.4.1- Ana fren sistemi, dogrudan veya yari dogrudan (dolayh) tipindeyse, frenlenmis tekerleklerin

cevresine etki eden kuvvetlerin toplami, azami statik tekerlek yikinin en az % x'ine esit olmali, x,
asagidaki degerleri alabilir;

Tam rémork, yukli ve yikstiz 150
Yari rémork, yukli ve yiksiz 145
Merkezi dingilli rémork, yukli ve ylksiz 150

Rémork, havali fren sistemiyle donatiimigsa, deney siiresince, kumanda devresindeki basing 6,5% bar
degerini ve besleme devresindeki basing 7,0% bar degerini gegmemelidir. Deney hizi 60 km/h’dir.

2.2.1.4.2- Ayrica, araglar Tip lll deneyinden de gegmelidir.

2.2.1.4.3- Yari-réomorkun Tip lll deneyinde, son dingil tarafindan frenlenen kiitle azami dingil yik ya da yiklerine
denk olmalidir.

2.2.2- Tespit fren sistemleri

2.2.2.1- Rémorkun donatildigi tespiti fren sistemi, ¢ekici aragtan ayrildiginda yukli rémorku % 18 edimde yokus
asagl veya yukari yolda hareketsiz tutabilmelidir. kumanda tertibatina uygulanan kuvvet 600 N degerini
gecmemelidir.

2.2.3- Otomatik fren sistemleri

2.2.3.1- Hava besleme devresindeki toplam basincin tamamen kaybedilmesi durumunda otomatik fren
performansi, 40 km/h hizindaki yuklu bir ara¢ denenirken, azami statik tekerlek yikunin % 13,5’inden daha az
olmamalidir. % 13,5' in Uzerindeki performans degerlerinde tekerlek kilittenmesine izin verilir.

2.3 Cevap Verme Siiresi
Bir arag tamamen ya da kismen surlclnin kas gicinden bagka bir enerji kaynagina bagh bir ana fren
sistemine sahipse, asagidaki sartlar yerine getirilmelidir:

2.3.1- Ani/acil bir frenlemede kumanda tertibatina basilmasiyla, fren kuvvetinin en elverigsiz konumdaki dingilde
onceden belirlenen etkinlige denk bir seviyeye ulagsmasina kadar gegen siire 0,6 saniye degerini gegmemelidir.

2.3.2- Havali fren sistemi olan araglar Ek lII'deki sartlara uyuyorsa, bu Ekin madde 2.3.1’deki sartlari da yerine
getirdigi kabul edilir.

2.3.3- Hidrolik fren sistemi olan araglarin ani/acil bir frenlemede, aracin negatif ivmesi ya da en elverissiz fren
silindirindeki basing, 0,6 saniye icinde 6nceden belirlenen performans degerlerine ulasabiliyorsa, bu Ekin madde
2.3.1°deki sartlari yerine getirdigi kabul edilir.

™ Burada ve sonraki eklerde belirtilen basinglar bar cinsinden dl¢iilen goreli basinglardir.
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EK I/ILAVE 1
FREN KUVVETININ ARACIN DINGILLERI ARASINDA DAGILIMI

(Ek I, madde 1.1.4.2’ye bakiniz)
1- GENEL SARTLAR .
Ek X’da belirtilen anti-blokaj sistemi olmayan M, N O;ve O, sinifi araglar bu llavedeki sartlar yerine getirmelidir.
Ozel bir tertibat kullanihyorsa, bu kendiliginden c¢alismaldir. Bununla beraber Ek X' da belirtilen anti-blokaj
sistemine sahip olan araclar, M, sinifi digindakiler,ilave olarak frenlemenin dingiller arasindaki dagilimini
kumanda eden 6zel otomatik bir cihaza sahipse, bu llavenin madde 7 ve madde 8'indeki sartlari saglamalidir. Bu
kumandanin arizasi durumunda bu ilavenin madde 6'sinda sart gibi araci durdurmak mimkin olmalidir.
2- SEMBOLLER
i = Dingil dizini (i =1 6n dingil, i =2 arka dingil; vb.)
P; = Statik sartlardaki i dingilinin Gzerindeki yol ylzeyinin normal tepkisi
N; = Frenlenmis durumdaki i dingilinin Gzerindeki yol ylzeyinin normal tepkisi
T, = i dingiline frenler tarafindan fren sirasinda uygulanan ve yola etki eden kuvvet
f, = T,/N;, i dingili tarafindan kullanilan kuvvet baglant katsayisi ®
J = Aracin negatif ivmesi

G = Yergekimi ivmesi: g = 10 m/s”

Z = Aracin frenleme orani = J/g @
P = Aracin kutlesi

H = Imalatg tarafindan belirlenmis ve onay deneyini yapan teknik servis tarafindan uygun gériilen aracin agirlik
merkezinin yerden ylksekligi

E = Dingil acikligi

K = Lastikle yol arasindaki teorik kuvvet baglanti katsayisi

K. = Dlizeltme faktora: yari romork yikli

K, = Dizeltme faktorl: yari romork yuksuiz

TM = Rdmork veya yari romork gekicisi araglarin batiin tekerlek gevresel kuvvetlerinin toplami

PM = Sirasiyla bu ilavenin madde 3.1.4 ve madde 3.1.5'de belirtilen rémork veya yari rémork gekicisi araglarin
tekerlekleri ve yol ylizeyi arasindaki toplam normal statik tepki

pm= Kumanda baglanti kafasindaki basing

TR = Rdmork veya yari rémorkun butin tekerleklerinin gevresel fren kuvvetleri toplami

PR = Rdmork veya yari romorkun butin tekerlekleri Gzerindeki yol yizeyinin toplam normal statik tepkisi
PR ax = Yari romorkun azami kitlesindeki PR degeri

Er = Yari romorkun arka dingil veya dingillerinin merkezi ile king pin arasi uzakhgi

hg = imalatgi tarafindan belirlenen ve onay deneyini yapan teknik servis tarafindan uygun goriilen yari rémorkun
agirhk merkezinin yerden ylksekligi

@ Bir aracin “Kuvvet baglant1 katsayis1 egrileri”, aracin, dzel yiik kosullarinda, her dingilin kuvvet baglant1 katsayisinin
aracin frenleme degerine gore ¢izilmesini ifade etmektedir.
@ Yari rémorklar igin, z, yar1 romorkun dingilleri lizerindeki statik yiikiin fren kuvvetine oranidir.
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3- MOTORLU ARAGLAR iGiN SARTLAR

3.1- ki dingilli araglar

3.1.1%- Bitiin sinif araglar igin 0,2 ile 0,8 degerleri arasindaki k degerleri igin:
z>0,1+085(k-0,2)

Aracin butin yuk durumlari igin, 6n dingilin kuvvet baglanti egrisi arka dingil kuvvet baglanti egrisinin Uzerinde
olmalidir.

- My sinifi araglar igin 0,15 ve 0,8 arasindaki bitiin frenleme degerleri.

Bununla beraber, z degerleri 0,3 ve 0,45 araliginda olan bu sinif araglar igin, arka dingilin kuvvet baglantisi  k =z
formullyle bulunan dogruyu 0,05 degerinden fazla agsmadigi sirece, kuvvet baglanti egrisinin tersine izin verilir
(ideal kuvvet baglanti egrisi - Diyagram 1A)

- Ny sinifi araglar igin frenleme oranlarinin 0,15 ve 0,50 arasindaki degerlerinde.(z))

0,15 ile 0,30 frenleme oranlari degerleri arasinda; kuvvet baglanti egrilerinin bu Ekte Diyagram 1C’de gosterildigi
Uzere, her dingil icin Diyagram 1C’ye gore ideal kuvvet baglanti dogrusuna paralel iki dogru k = z + 0,08 ve
k = z — 0,08 arasinda kalmasi sarttir ve bu sirada arka dingil kuvvet baglanti egrisinin k= z — 0,08 dogrusunu
kesmesine izin verilebilir ve 0,30 ile 0,50 frenleme orani degerleri arasinda, z > k — 0.08 saglanmali ve 0,50 ve
0,61 frenleme degerleri arasinda; z > 0,5 k + 0,21 saglanmalidir.

- Diger sinif araglarda 0,15 ile 0,30 arasindaki butin frenleme oranlari igin. 0,15 ile 0,30 arasindaki butin
frenleme oranlarinda, her dingil i¢in kuvvet baglantisi egrileri, Diyagram 1B'de gosterildidi gibi k = z + 0,08 ve
k = z — 0,08 baglantilari ile verilen ideal kuvvet baglantisi dogrusuna paralel iki dogru arasinda bulunuyorsa ve
z > 0,3 degerlerindeki frenleme oranlar i¢in arka dingil kuvvet baglantisi egrisi, z > 0,3 + 0,74 (k — 0,38)
baglantisini sagliyorsa, bu durumun uygun oldugu kabul edilir.

3.1.2- Havali fren sistemi olan O;veya O, sinif bir romorku ¢ekmek Uzere izin verilen motorlu araglarda;

3.1.2.1- Durdurulmus enerji kaynagi ile deney yapilirken, besleme hatti kapatiimali ve kumanda devresine 0,5
litre kapasiteli bir depo eklenmis ve devreye girme ve devreden c¢ikma basinglar aracin yik durumundan
bagimsiz, ana fren sistemi kumandasinin tam uygulanmasindaki besleme hatti baglanti kafasindaki ve kumanda
hattindaki basinglar, 6,5 ila 8,5 bar de@erleri arasinda olmalidir. Bu degerler, bir rémorkla birlestiriimemis motorlu
araglarda belirgin bir sekilde bulunmalidir. Ek II'nin ilavesinde bulunan Diyagram 2, Diyagram 3 ve Diyagram
4A’daki uyumluluk bantlari, 7,5 barin Gzerinde olmamalidir.

3.1.2.2- Sistem devreye girme basincindayken, besleme hatti baglanti kafasindaki basincin en az 7 bar olmasi
saglanmalidir; bu basing ana fren sistemi uygulamadan gosterilebilmelidir.

3.1.3- Bu ilavenin Madde 3.1.1’nin Sartlarinin Dogrulanmasi

LA LA T, L&

flz—— ;f2: e

- h
P1+ZEP><g

h

Bu ilavenin madde 3.1.1'de belirtilen sartlari dogrulamak igin imalatgi, asagida verilen formiillerle hesaplanmis
on ve arka dingillerin kuvvet baglantisi egrilerini sunmalidir.

Egriler asagidaki yuk sartlarina gore cizilecektir.

- Yuksuz, suricu ile birlikte galisirken.

@ Bu flavenin madde 3.1.1’in hiikiimleri, fren verimliligi ile ilgili olarak Ek II’nin sartlarini etkilemez. Bununla birlikte,
madde 3.1.1’in hiikiimleri dogrulandiginda, Ek II’de belirtilenlerden daha yiiksek olan fren verimlilikleri elde edilirse,
kuvvet baglant1 egrisi ile ilgili hiikiimler, k = 0,8 ve z = 0,8 dogru hatlariyla belirtilen Diyagram 1A ve 1B alanlar i¢inde
u;/gulamr.

@ Yiklil/yiiksiiz arka dingil yiikleme orani 1,5 degerini agsmayan veya azami kiitlesi 2 tondan az N; sinif araglar, bu
maddenin M, siif araglar igin belirlenmis sartlarina 1 Ekim 1990 tarihinden itibaren uymalidir.
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Yiksuz isletme sartlarinda stirlctu ile ¢iplak sasi araglar durumunda, aracin kitlesini benzetmek icin Ek XVIII'de
verilen imalat¢inin bildirdigi asgari yukl agsmamak sartiyla ek bir yuk konulabilir.

- YUKkIU.
Degisik yuk dagilimi intimalleri varsa, 6n dingildeki yukun en agir oldugu ihtimali diguntlmelidir.
3.1.4- Yari romork cekici birimleri digindaki ¢ekici araclar

3.1.4.1- Haval fren sistemi olan O; veya O, sinif bir rdmorku ¢ekmek Uzere izin verilen motorlu araglarda,
frenleme orani

T M

PM
ile basing p,, degeri arasinda izin verilen iligki Diyagram 2'de verilen alanlar iginde olmalidir.
3.1.5- Yari rémork ¢ekici birimleri
3.1.5.1- YuksUz yari romorklu gekici birimleri.
Yuksuz katar, yuksiz bir yari romorka baglanmis surlcullu yurlr vaziyette bir gekici birimi seklinde anlagilir.
Cekici birimin tGzerindeki yari romorkun dinamik yikd, 5 inci tekerlege baglanmis statik bir kitle Py ile temsil edilir
ve bu da 5inci tekerlege baglantisina gelebilecek azami kutlenin %15’ine esittir. Fren kuvvetleri yari rémork ¢ekici
birimi (ylkslz) ile yalniz g¢ekici birimi (yari rémork olmadan) arasinda ayarlanmaya devam edilmelidir; yalniz
cekici birimi durumundaki fren kuvvetleri dogrulanmalidir.
3.1.5.2- YUKIU yari rdmorklu ¢ekici Uniteleri.
YUkIG katar, yUkli bir yari romorka baglanmig, sirliculu yartr vaziyette gekici birimi seklinde anlasilir. Cekici
birimin Gzerindeki yari rémorkun dinamik yikd 5 inci tekere baglanmig statik bir kitle P ile temsil edilir ve

asagidaki formulle hesaplanir:

Pso, Gekici birimin yikli ile ylksuz kitleleri arasindaki farki temsil eder.
Py =P, #+0,45z
h icin, asagidaki deger alinabilir:

_ hoPy +h Py
N P

h

hy ¢ekicinin agirhk merkezinin yerden yuksekligidir.
hs yari rébmorkun baglanti yerinin ylksekligidir.
P, yalniz gekicinin yiksiz kutlesidir.
P=Py+Ps=P;+ P,
3.1.5.3- Haval fren sistemi olan motorlu araglarda, frenleme orani

™
P M

ile basing p,, degeri arasinda izin verilen iligki Diyagram 3'de verilen alanlar iginde olmalidir.

3.2- ikiden fazla dingili olan araglar

Bu ilavenin madde 3.1. indeki sartlar, iki dingilden fazla dingili olan araglara uygulanir. Bu ilavenin madde
3.1.1’indeki tekerlek kilittenme sirasiyla ilgili sartlar frenleme degerinin 0,15 ile 0,30 arasinda olan degerlerde 6n

dingillerin en az birisinin kuvvet baglanti katsayisinin kullanimi, arka dingillerden en az birisinin kuvvet baglanti
katsayisi kullanimindan biylk olmasi durumunda yerine getirilmis sayilir.
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4- YARI ROMORKLAR IGIN SARTLAR
4.1- Havali fren sistemi olan yari rémorklar

Frenleme orani
TR

PR

ile basing py, arasindaki izin verilen iligki, Diyagram 4A ve Diyagram 4B'den turetilen iki alan icinde yer almalidirlar.
Bu sart yari romork dingillerinin butin sartlari igin yerine getirilmelidir.

4.2- K, faktorin degerinin 0,8 degerinden az oldugu yari rémorklarda bu ilavenin madde 4.1'deki sartlar, EK II' nin
madde 2.2.1.2.1° indeki sartlarla beraber saglanamiyorsa, yari romork, Ek X, madde 1'de verilen uyumluluk geregi
disinda, Ek Il, madde 2.2.1.2.1 de belirtilen asgari fren performansini saglamali ve Ek X'a uygun anti-blokaj fren
sistemiyle donatilmahdir.

5-TAM VE MERKEZi DINGILLi ROMORKLAR iGiN iSTENENLER

5.1- Havali fren sistemi olan tam romorklar:

5.1.1- Bu llavenin madde 3.1'inde yer alan sartlar, iki dingilli rémorklar igin uygulanabilir (dingil agikhginin 2
metreden az oldugu durumlar disinda).

5.1.2- ikiden fazla dingili olan tam rémorklar bu ilavenin madde 3.2'deki sartlara tabidir.
5.1.3- Frenleme orani

TR

PR

ile basing p,, arasindaki izin verilen iligki, yukli ve ylksuz durumlar igin, Diyagram 2’de turetilen iki alan iginde yer
almalidirlar.

5.2- Havali fren sistemi olan merkezi dingilli romorklar:

5.2.1- Frenleme orani arasindaki kabul edilebilir iligki
TR

PR

ile basing p,, arasindaki izin verilen iligki, dusey Olgegi 0,95 ile carparak hem yukli hem ylksuz araclar igin,
Diyagram 2’de verilen iki alan igcinde yer almalidirlar.

5.2.2- Ek Il, madde 2.2.1.2.1’de yer alan sartlar kuvvet baglantisi olmadidi icin yerine getirilemezse, bu tip
romorklar bu teknik diizenlemenin Ek X’na uygun anti-blokaj fren sistemiyle donatiimalidir.

6- FREN KUVVET AYAR VALFININ ARIZASI DURUMUNDA YERINE GETIRILMESI GEREKEN SARTLAR

Bu Ilavedeki sartlar 6zel bir tertibatla yerine getiriliyorsa (aracin siispansiyonu tarafindan mekanik olarak kumanda
edilen vb.), bu tertibatin ya da kumandasinin arizalanmasi durumunda, motorlu araglar igin yardimci fren etkinligi
igin belirlenmis sartlar dahilinde araci durdurmak mimkin olmalidir; havali fren sistemi olan bir rémorku ¢gekmek
Uzere izin verilen motorlu araglar igin kumanda devresinin baglanti kafasindaki basing degerinin bu ilavenin madde
3.1.2.’sinde belirtilen araliktaki degere gelmesi mumkun olmalidir. Rémork veya yari romork Uzerindeki kumanda
tertibatindaki bir arizada, arag¢ icin 6nceden belirlenen ana fren sistemi frenleme degerinin en az % 30'u
saglanabilmelidir.

7- ISARETLEME
7.1- Aracin slspansiyonu tarafindan mekanik olarak kumanda edilen bir cihazla, bu ilavede belirtilen sartlari

yerine getiren M, sinif digsindaki araglar, bu tertibatin ayarinin kontroli igin gerekli ilave bitin bilgileri ve aracin bos
ile dolu durumlari arasindaki, kullanilabilen strok gibi bilgileri gdstermek Uzere isaretlenmelidir.
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7.1.1- Yike duyarh (fren kuvvet ayarlayici) tertibatin, aracin stispansiyonu tarafindan mekanik tertibattan baska bir
sekilde kumanda edildiginde, arag, incelenmesi imkani verecek sekilde tertibatin ayarlamalariyla ilgili bilgilerle
isaretlenmelidir.

7.2- Bu ilavenin sartlari, fren aktarmasindaki hava basincini ayarlayan bir tertibatla saglaniyorsa, asagidaki yuk
durumlari igin arag; dingillerinin yuklerini, tertibatin anma c¢ikis basing degerleri ve azami tasarlanmis girig
basincinin % 80’'inden az olmayan giris basing degerini (ara¢ imalatgisi tarafindan belirlenir) gésterecek sekilde
isaretlenmelidir.

7.2.1- Tertibatin kumanda ettigi dingil/dingiller igin teknik olarak izin verilen azami dingil yuku;

7.2.2- 70/156/AT Yonetmeliginin (MARTOY’un) Ek |, madde 2.6'da tarif edildigi gibi harekete hazir aracin
kutlesine karsilik gelen dingil yuku/ytkleri.

7.2.3- Bu ilavenin madde 7.2.2'de belirtilen dingil yiku(yikleri), kabinli ara¢ sasi ile ilgili oldugunda, caligir
durumundaki 6ngdriilen gévdeli aracin yaklasik dingil yuki/yukleri;

7.2.4- Dingil yiiki/yikleri, bu llavenin madde 7.2.1, madde 7.2.2 ve madde 7.2.3’de belirtilen yiiklerden farkli ise,
kontrol edilen tertibatin serviste ayarlanmasini saglayan imalat¢i tarafindan gosterilen dingil yikua/yukleri.

7.3- Tip onayi belgesinin ilavesinin madde 1.7.2’si, kontrol etmek (izere bu Ilavenin madde 7.1 ve madde 7.2'nin
sartlarinin uyumluluguna imkan verecek bilgileri ihtiva etmelidir.

7.4- Bu llavenin madde 7.1 ve madde 7.2'de belirtilen isaretlemeler, gériinir ve silinmez bir sekilde
yerlestirilmelidir. Mekanik olarak kumanda edilen ve havali fren sistemi olan bir aragta bulunan bir tertibata ait
ornek bir isaretleme bu llavenin Diyagram 5 ‘inde gosterilmistir.

8- BASING DENEY BAGLANTILARI

8.1- Bu ilavenin madde 7.2'de belirtilen tertibatla donatiimis fren sistemlerinde, basing deney baglantilari
(noktalar), tertibatin giris ve c¢ikis basing devrelerine en yakin ve kolay ulasilabilecek vyerlerde
konumlandinimalidir. Ek 1ll, madde 4.1'inde istenen baglanti noktasinda bu basing kontrol edilebiliyorsa gikistaki
baglanti istenmemelidir.

8.2- Basing deney baglantilari, ISO Standardi 3583:1984’iin madde 4’ (ine uygun olmalidir.

9- ARACIN MUAYENESI

Aracin AT tip onayi deneyi boyunca, teknik muayene yetkilileri, mevcut ilavede yer alan sartlarla uygunlugunu

dogrulamali ve buraya kadar olan gerekli gorulen ilave deneyleri gergeklestirmis olmalidir. ilave deneylerle ilgili
rapor, AT TIP ONAYI| BELGESI'ne eklenmelidir.
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Diyagram 1A

M, sinif araglar ve 1 Ekim 1990 tarihinden sonra bazi N, sinif araglar
Ek Il, ilave1’in madde 3.1.1’e bakiniz
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Diyagram 1B

Motorlu araglar (M1 ve N1sinif araglar digindakiler) ve tam romorklar

Ek Il, ilave1’in madde 3.1.1’e bakiniz

Not: Koridorun alt siniri arka dingilin kuvvet baglantisi kullanimi igin uygulanmaz.
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Diyagram 1C

N, Sinif Araglar igin (1 Ekim 1990 tarihinden sonraki 6zel istisnalarla)
Ek II, ilave?’in madde 3.1.1’e bakiniz

Not: Koridorun alt siniri arka dingilin kuvvet baglantisi kullanimi i¢in uygulanmaz.
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Diyagram 2
Cekici Araglar ve Romorklar
(EK II, ilave1, madde 3.1.4 ve 3.1.5’e bakiniz)
Notlar:
1. Asagida belirtilen;
™ ™
—— =0ve——=01
PM PM
veya
TR TR
— =0ve — =01
PR PR

degerleri arasinda frenleme orani ile baglanti noktasinda dlgulen kumanda devresi basinci arasinda bir

M eyvalR

oran olmasinin gerekli olmadigi anlasilmistir.

2. Bu semada gerekli olan baglantilar, yiukli ve ylksUz durumlar arasindaki ara durumlari igin kademeli olarak
uygulanir ve otomatik olarak yerine getirilir.
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Diyagram 3
Yari romork Cekicileri

(EK II, ilave1, madde 3.1.4 ve 3.1.5’e bakiniz)

Notlar:

1.Asagida belirtilen;

™ TM
—— =0 ve
PM PM

=01

degerleri arasinda frenleme orani

™
PM

ile baglanti noktasinda olgllen kumanda devresi basinci arasinda bir oran olmasina gerek olmadigi anlagiimistir.

2.Bu Diyagramda gerekli olan baglantilar, yikli ve ylkstz durumlar arasindaki ara durumlari igin kademeli
olarak uygulanir ve otomatik olarak yerine getirilir.
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Diyagram 4A

) Yari romorklar
(Ek 11, llave 1, madde 4’e bakiniz)

Notlar:

1. Asagida belirtilen;

TR —Ov TR — 01
PR PR
degerleri arasinda frenleme orani
TR
PR

ile fren baglanti noktasindaki kumanda devresi basinci arasinda bir oran olmasina gerek olmadigi anlasgiimistir.

2. YUKIU ve yuksuz durumlar igin

TR
PR
frenleme orani ile kumanda devresi basinci arasindaki iliski asagidaki gibi belirlenir:
K¢ (Yukll), K, (yuksiz) faktorleri, Diyagram 4B'ye dayanarak elde edilir. YUkIU ve yuksiz durumlara denk gelen

alanlari belirlemek i¢in Diyagram 4A'daki tarali alanlarin alt ve Ust ordinat degerleri sirayla K. ve K, faktorleri ile
carpiliriar.
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(Ek Il, ilave I, madde 4’e bakiniz)
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4B GRAFIGININ KULLANIMININ AGIKLANMASI

1- Diyagram 4B’den tiretilen formdil;

PRyax En, “PR

K :[1,7 0,7PR J[1,35-0’—96(1,0+ . -1,2*&)}-[1,0-

2- Pratik agiklamal kullanim metodunun tarifi

PR

PRmax

P

2.1- Diyagram 4B’deki kirik gizgiler asagida verilen arag igin K. ve K, faktorlerinin belirlenmesi igindir.

Yukla Yikslz
P 24 ton 4,2 ton
PR 15 ton 3ton
PRmax 15 ton 15 ton
Hr 1,8m 1,4m
Er 6,0m 6,0m

Asagidaki maddelerde yer alan parantez igindeki degerler Diyagram 4B’nin kullanim yontemini gostermek igin

sadece kullanilan araci ilgilendirir.

2.2- Oranlarin hesaplanmasi

(a) P yikId (=1.6)
PR
(b) [ P] yiiksiiz (=1,4)
| PR |
©) [ PR yiiksiiz (=0,2)
PR max }

2.3- K. yukli faktordnin belirlenmesi:
(a) uygun bir hg degerinden baglanir (hg= 1,8 m)
(b) uygun gP/PR dogrusuna yatay olarak hareket edilir (gP/PR = 1,6)

(c) uygun Eg dogrusuna disey olarak hareket edilir (Eg = 6,0 m)

(d) K, 6lcegine yatay olarak hareket edilir; K. istenen ylkliyken duzeltme faktéradur (K. = 1,04)

2.4- K, yuksUz faktoriinun belirlenmesi:
2.4.1- K, faktortinin belirlenmesi

(a) uygun bir hg degerinden baglayarak (hg = 1,4 m)

(b) Dusey eksene en yakin egri grubundaki uygun PR/PR ., dogrusuna yatay olarak hareket ederek. (PR/PR pax

=0,2)

(c) Dusey olarak yatay eksene hareketle K, degeri okunur (K, = 0,13 m)
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2.4.2- K; faktorinin belirlenmesi:

(a) uygun bir hg degerinden baglayarak (hg= 1,4 m)

(b) uygun gP/PR dogrususuna yatay olarak hareket ederek (gP/PR = 1,4)

(c) uygun Eg dogrusuna digsey olarak hareket ederek (Eg = 6,0 m)

(d) Dusey eksene en uzak egri grubundaki uygun PR/PR,,,x dodrusuna yatay olarak hareket ederek.

(PR/PRmax = 0,2)

(e) Dusey olarak yatay eksene hareketle K, degeri okunur (K, = 1,79 m)

2.4.3- K, faktorinin belirlenmesi:

Yiksuz dizeltme faktori, K, asagidaki formdalle elde edilebilir:

Yike Duyarh Tertibat (Fren Kuvvet Ayarlayicisi)

(Ek Il, llave 1, madde 7.4 ‘e bakiniz)

39

KV = Kl - K2 (Kv = 1,66)
Kontrol edilecek bilgiler Aracg Dingil No:2 Girig Anma cikis
yuklemesi yerdeki yuk basinci basinci (bar)
(daN) (bar)
ikl YUklu 10 000 6 6
7 / F
Yiksiz 1500 6 2,4
F=100mm
L= 150 mm Yiiksiiz
Diyagram 5




EK I

HAVALI FREN SISTEMi OLAN ARAGLARIN CEVAP VERME SURELERINi OLGME YONTEMI
1- GENEL SARTLAR

1.1- Bir fren sisteminin cevap verme suresi, ara¢ hareketsiz ve en az elverisli yerde konumlanmig fren kériginin
hava girisindeki basincin Olgllmesiyle belirlenmelidir. Birlesik havali/hidrolik fren sistemleri ile donatiimis
araglarda, basing, en az elverigli yerde konumlanmis havali birimin girisinde 6lgtlmelidir. Yike duyarh (fren
kuvvet ayarlayici valflerle) tertibatlarla donatiimis araclar icin, bu tertibatlar, “yikli” konuma goére ayarlanmalidir.

1.2- Deneyler boyunca, ayri ayri (munferit) dingillerin fren kériklerinin stroku, mumkin olan en siki sekilde
ayarlanmis frenlerin sahip oldugu degere karsilik gelmelidir.

1.3- Bu Ekin sartlarinin yerine getirilmesine gore belirlenen sireler, saniyenin onda birine kadar yuvarlanmaldir.
Yizde birlik basamaktaki rakam 5 veya 5'den fazlaysa, cevap verme siiresi bir sonraki onda birlik basamaga
yuvarlatiimalidir.

2- MOTORLU ARAGCLAR

2.1- Her deneyin baslangicinda, depolardaki basing, basing ayarlayici valfin sisteme yeniden hava besledigi en
az basing degerinde olmaldir. Basing ayarlayici valfi olmayan sistemlerde (6rnegin basing sinirlamall
kompresérlerde), her deneyin baslangicinda, depodaki basing imalatgi tarafindan belirlenen basincin %90’
kadar olmali ve Ek IV, madde 1.2.2.1°de tarif edildigi gibi bu Ekte 6nceden belirlenen deneyler igin kullaniimalidir.

2.2- Galistirma suresi bakimindan cevap verme sureleri (t;), mimkin olan en kisa hareket suresi kademelerinde
yaklasik 0,4 saniyeye kadar, tam basma basincinda calistirma suresine bagli olarak elde edilmelidir. Olgulen
degerler bir Diyagramdan verilmelidir.

2.3- 0,2 saniyelik galistirma suresine karsilik gelen cevap verme siresi, bu deneyin belirleyici degeri olmalidir.
Bu cevap verme suresi, interpolasyonla Diyagramdan elde edilebilir.

2.4- 0,2 saniyelik bir ¢calistirma siresi igin fren kumanda sisteminin harekete gectigi andan, fren silindirindeki
basincin kendi asimptotik degerinin % 75'ine ulastigi ana kadar gecgen sure 0,6 saniyeyi gegmemelidir.

2.5- Romorklar igin fren baglantisi olan motorlu araglarda, bu Ekin madde 1.1°deki sartlara ilave olarak cevap
verme slresi, ana fren sisteminin kumanda baglanti kafasina eklenmis 13 mm i¢ c¢apindaki ve 2,5 m
uzunlugundaki borunun sonunda él¢iilmelidir. Deneme boyunca (385 + 5) cm® hacim (13 mm i ¢capinda, 2,5
m uzunlugunda ve 6,5 barlik basingtaki bir borunun hacmine esit hacimde oldugu dustinulerek), fren besleme
devresinin baglanti kafasina baglanir.

Yari rdmork cekicileri, yari romorklarla baglanti saglamak igin esnek borularla donatiimalidir. Fren baglanti
kafalari bu esnek borularin sonuna takiimalidir. Borularin uzunlugu ve i¢ ¢api, deney raporunun bu Ekin madde
2.6.3'inde belirtiimelidir. (Ek IX., llave 2)

2.6-Fren pedalinin basiimasindan kumanda devresinin baglanti kafasinda olglilen basincin kendi asimptotik
degerinin % Xine ulastiginda, gegcen zaman degeri asagidaki gizelgede listelenmis degerleri asmamalidir.

X (%) t (sn)
10 0,2
75 0,4

2.7- Havali fren sistemi olan O; ve O, sinif romorklari gekmek Uzere izin verilen motorlu araglarin yukarida
belirtilen sartlara ilave olarak, Ek |, madde 2.2.1.18.4.1’deki sartlari, asagidaki deneyi gergeklestirerek yerine
getirdigi dogrulanmalidir.

(a) Romork fren besleme hattinin baglanti kafasina takilan i¢ ¢apt 13 mm olan 2,5 metre uzunlugundaki borunun
en ucundaki basinci dlgerek;
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(b) Baglanti kafasindaki kumanda devresinin ariza durumu canlandirilarak;

(c) 0,2 saniye iginde bu Ekin madde 2.3’de belirtildigi gibi ana fren sistemi kumandasini harekete gegirerek.

3- ROMORKLAR (yari rdmorklar dahil)

3.1- Rémorklarin cevap verme sireleri motorlu ara¢ olmadan 6lgilir. Ceken araci benzestirmek (simule etmek)
icin, kumanda devresinin ve besleme devresinin rdmork baglanti kafalarinin baglandigi bir simulatorin
saglanmasi gereklidir.

3.2- Besleme devresindeki basing 6,5 bar olmalidir.

3.3- Simulator asagidaki 6zelliklere sahip olmalidir;

3.3.1- Her deneyden once, basinci 6,5 bara tamamlanan ve her deneme boyunca doldurulmasina izin
verilmeyen 30 litre kapasiteli bir tipe sahip olmalidir. Simulator fren kumanda devresinin ¢ikisina, ¢api 4,0
mm’den 4,3 mm’ye(dahil) olan bir kisiciyla (orifisle) birlestiriimelidir.

Borunun kisicidan baglanti kafasina kadar olan kisminin hacmi (385 + 5) cm?® olmalidir. ( 6,5 bar basincinda ig
¢apl 13 mm uzunlugu 2,5 m olan bir borunun hacmine esit oldugu disunuldr.) bu Ekin madde 3.3.3'de verilen

kumanda devresi basinglari kisicinin hemen arkasindan ol¢ulmelidir.

3.3.2-Fren sisteminin kumandasi, kullanma esnasindaki performansi, deneyi yapan kisi tarafindan
etkilenmeyecek sekilde tasarimlanmalidir.

3.3.3- Simulatér, bu Ekin madde 3.3.1’e gore segilmis bir kisicidan gegerek, (385 + 5) cm® hacmindeki tiipe
baglandiginda, basinci 0,.65 bar degerinden 4,9 bar degerine (bunlar 6,5 barlik isletme basincinin % 10 ve %
75’idir) gikarmak igin gereken zaman (0,2 £+ 0,01) saniye olacak sekilde ayarlanmalidir. Yukarida belirtilen tipiin

yerine (1155 + 15) cm® hacmindeki bir tiip takildiginda, basinci 0,65 bar degerinden 4,9 bar degerine gikarmak
icin gereken zaman ilave ayarlar gerektirmeden (0,38 + 0,02) saniye olmalidir.

Bu iki basing degeri arasinda basing yaklasik olarak dogrusal bir bigimde artmalidir. Bu tipler bagdlanti kafalarina
araya esnek borular takilmadan baglanmali ve bu borularin i¢ gapi 10 mm degerinden az olmamalidir.

3.3.4- Bu Ekin ilavesindeki diyagramlarda, simulatérin dogru kullanimina ve yapimina dair érnek verilmistir.

3.4- Simulatér tarafindan kumanda devresinde olusturulan basincin 0,65 bar degerine ulastiginda, romorkun fren
koéraglindeki basincin asimptotik degerinin % 75’ine ulasmasi arasinda kalan zaman 0,4 saniyeyi gegmemelidir.

4- BASING DENEY BAGLANTILARI

4.1- Fren sisteminin her bagimsiz devresinde, cevap alma suresine gore en az elverigli yerde konumlanmis fren
kortuglne en yakin ulasilabilir yerine, bir basing deney baglantisi yerlestiriimelidir.

4.2- Basing deney baglantilari, ISO Standard 3583:1984’Gn madde 4’Une uygun olmalidir.
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EK II/ILAVE 1

SIMULATOR ORNEGI
(Ek 11, madde 3’e bakiniz)

1- SIMULATORUN AYARLANMASI

RA
C DL T
A
- L »|
LT
v )
o ke 0.65 bar REES
1 4.9 bar

Elektrik kronometresine

2- SIMULATOR iLE ROMORK FREN SISTEMININ DENEYE TABI TUTULMASI

Nenave tahi titilan ramarkiin fren cictami

R1

Elektrik kronometresine
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A = Ac¢ma-kapama valfli besleme baglantisi
C1 = Simulatordeki basing anahtari, 0,65 ve 4,9 bar degerlerine ayarlanmis.

Cc2 = CF fren koriginde, asimptotik basing degerinin % 75 degerinde calisan romorkun fren
koérigune baglanacak basing anahtari

CF = Fren koéragu

L = Kisicinin (Orifis) O basindan itibaren baglanti kafasi TC ile birlikte, 6,5 bar basinca sahip
(385 + 5) cm®ic hacimli devre

M = Basing gostergesi (manometre)

(@] = Kisicl, 4,0 mm < ¢api < 4,3 mm

PP = Basing deneyi baglantisi

R1 = Su bosaltma valfli 30 litre hacimli hava tipu

R2 = Baglanti kafasi TC ile birlikte kalibrasyon tiipii, hacmi (385 + 5) cm®

R3 = Baglanti kafasi TC ile birlikte kalibrasyon tiipii, hacmi (1155 + 15) cm®

RA = Ac¢ma-kapama valfi

TA = Baglanti kafasi, besleme hatti

TC = Baglanti kafasi, kumanda hatti

\% = Fren sistemi kumanda tertibat

VRU = Acil yedek valf
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EK IV
ENERJI DEPOLARI VE ENERJI KAYNAKLARI
A- HAVALI FREN SISTEMLERI
1- DEPOLARIN KAPASITELERI
1.1 Genel sartlar

1.1.1- Fren sistemlerinin ¢alismasi i¢in havali sistem kullanimini gerektiren araclar, bu Ekin bu bd&liminin
madde 1.2. ve madde 1.3'deki sartlari saglayabilen depolarla donatiimalidir.

1.1.2- Bununla beraber, fren sistemi, enerji yedeginin olmadigi durumda en az ikincil fren sistemi igin 6nceden
belirlenmis etkinligi saglayabiliyorsa, deponun énceden belirlenmis kapasitede olmasi gerekli degildir.

1.1.3- Bu Ekin bu bdliminin madde 1.2. ve madde 1.3’Un sartlarinin uygunlugu dogrulanirken, frenler miimkun
oldugunca siki ayarlanmalidir.

1.2- Motorlu araglar

1.2.1- Motorlu araglarin depolari, ana fren kumandasinin 8 kez tam basilip birakiimasindan sonra,
depoda/depolarda kalan basing, belirlenmis ikincil fren performansini verebilecek basing degerinin altina
dismeyecek sekilde olmalidir.

1.2.2- Deney boyunca, agagida belirtilen sartlar yerine getirilmelidir:

1.2.2.1- Deponun baslangi¢ enerji seviyesi imalatgi tarafindan belirlenmelidir.” Bu baslangi¢ enerji seviyesi
Odnceden verilmis ana fren sisteminin performansini sadlayabilecek durumda olmalidir.

1.2.2.2- Depo/depolar beslenmemeli; ayrica yardimci donanimlar igin olan depo/depolar ayriimalidir.

1.2.2.3- Romork gekmek Uzere izin verilen motorlu araglarda, besleme hatti kapatiimali ve kumanda devresine
0,5 litre hacimli bir depo baglanmalidir. Depodaki basing, her fren uygulamasindan 6nce sifira indirilmelidir. Bu
Ekin bu boliminin madde 1.2.1'de verilen deneyden sonra, kumanda devresindeki basing ilk fren
uygulamasindan sonra elde edilen basing degerinin yarisindan az olmamalidir.

1.3- Romorklar (Yari romorklar dahil)

1.3.1- Romorklara takilan enerji depolari, g¢ekici aracin ana fren sisteminin tam olarak 8 kere basilip
birakilmasindan sonra, kullanilan galisan pargalari besleyen basinci, rdmorkun otomatik veya tespit fren
sistemini galistirmadan ve ilk fren uygulamasinda elde edilen degerin yarisina esdeger enerji seviyesi altina
dusurilmeyecek sekilde olmahdir.

1.3.2- Deney boyunca, asagida belirtilen sartlar yerine getirilmelidir:

1.3.2.1- Deney baslangicinda enerji depolarindaki basing 8,5 bar olmalidir.

1.3.2.2- Besleme devresi kapatilmalidir; ayrica yardimci donanimlarin enerji depolari ayri tutulmalidir.

1.3.2.3- Deney boyunca enerji depolari doldurulmamalidir.

1.3.2.4- Her fren uygulamasi i¢in, kumanda devresindeki basing 7,5 bar olmalidir.

2- ENERJi KAYNAKLARININ KAPASITESI

2.1- Genel sartlar

Kompresorler agagdida verilen sartlari yerine getirmelidir:
2.2- Tarifler

2.2.1- py, bu Ekin bu béliminin madde 2.2.2’de tanimlanan p, basincinin %65’ine karsilik gelen basingtir.

@ Baslangi¢ enerji seviyesi tanitim dokiimaninda belirtilmelidir.
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2.2.2- p,, imalatgi tarafindan belirlenen ve bu Ekin bu béliminin madde 1.2.2.1°de agiklanmis de@erdir.

2.2.3- T4, efektif basincin sifirdan p; dederine ylkselmesi icin gereken sure; T,, efektif basincin sifirdan p,
degerine yukselmesi i¢in gereken suredir.

2.3- Olgme sartlarn

2.3.1- Buttin durumlarda, kompresorin devri, motorun azami gucteki devri veya devir sinirlayicisinin izin verdigi
motor devri olmalidir.

2.3.2- Deneyler suresince, T, ve T, surelerini belirlerken yardimci donanimlarin saklama tertibatlari ayriimalidir.
2.3.3- Romork g¢ekmek igin imal edilen motorlu araglarda, azami efektif basinci p (bar cinsinden) olan, cekici
aracin besleme devresi Uzerinden saglanan ve hacmi litre cinsinden pxV = 20 R (R, rdmorkun veya yari
romorkun dingilleri Gzerinde izin verilen ton cinsinden azami kutledir.) formiliyle hesaplanan enerji depolari ile
temsil edilmelidir.

2.4- Sonuglarin Yorumlanmasi

2.4.1- En elverigsiz konumdaki enerji depolama tertibati icin elde edilen T, slresi asagidaki sureleri
gecmemelidir:

- Rémork ya da yari romork baglama yetkisi olmayan aracglarda 3 dakika.

- Rémork ya da yari rémork baglama yetkisi olan aracglarda 6 dakika.

2.4.2- En elverigsiz konumdaki enerji depolama cihazi igin T, slresi asagidaki sureleri gegmemelidir:

- Rémork ya da yari rdomork baglama yetkisi olmayan araclarda 6 dakika.

- Rémork ya da yari romork baglama yetkisi olan araclarda 9 dakika.

2.5- llave Deneyler

2.5.1- Motorlu arag, yardimci donanimlarin enerji depolama tertibatinin/tertibatlarinin kapasitesinin %20’sinden
fazla kapasitesi olan enerji depolama tertibatina sahipse, ilave bir deney yapiimalidir ve bu deney boyunca
yardimci donanimlarin enerji depolama tertibatlarinin dolumunu kontrol eden valflerin islemesinde bir plriz
olmamalidir. Bu deney boyunca, depolama tertibatindaki basinci sifirdan p, degerine gikarmak igin gereken T;
suresinin agagida verilen surelerden daha az olmadigi kontrol edilmelidir.

- Roémork ya da yari romork baglama yetkisi olmayan aracglarda 8 dakika.

- Romork ya da yari romork baglama yetkisi olan araglarda 11 dakika.

2.5.2- Deney, bu Ekin bu bdliminin madde 2.3.1 ve madde 2.3.3'de onceden belirlenen sartlarda
gerceklestiriimelidir.

2.6- Cekici Araclar

2.6.1- O sinif romork ¢gekme izni olan araglar, romork gekme izni olmayan araglar i¢in olan yukaridaki sartlara
uymalidir. Bu durumda, bu Ekin bu boliminin madde 2.4.1.,madde 2.4.2. (ve madde 2.5.1.) deki deneyler, bu
Ekin bu béliminin madde 2.3.3'inde bahsedilen depolama tertibati olmadan yapiimalidir.

3- BASING DENEY BAGLANTILARI

3.1- Bir basing deney noktasi, bu Ekin bu béliminin madde 2.4'indeki amaglari gergevesinde, en elverigsiz
konumdaki enerji depolama tertibatinin en yakin ulagilabilir yerine monte edilmelidir.

3.2- Basing Deney noktalari, ISO Standard 3583:1984°n madde 4’ e uygun olmalidir.

45



B- VAKUM FREN SISTEMLERI
1- DEPOLARIN KAPASITELERI
1.1- Genel

1.1.1- Fren sistemlerinin ¢aligmasi igin vakum fren sistemi kullanimini gerektiren araglar, bu Ekin bu béliminin
madde 1.2. ve madde 1.3’deki sartlari saglayabilen tiplerle donatiimaldir.

1.1.2- Bununla beraber, fren sistemi, enerji yedeginin olmadigi durumda, en az ikincil fren sistemi igin 6nceden
belirlenen etkinligi verebiliyorsa, deponun 6énceden belirlenen kapasitede olmasi istenmez.

1.1.3- Bu Ekin bu boéliminin madde 1.2 ve madde 1.3'e uygun olarak, frenler mimkiin olan en siki sekilde
ayarlanmalidir.

1.2- Motorlu araglar

1.2.1- Motorlu aracin depolar; asagidaki durumlarda ikincil fren sistemi icin 6nceden belirlenen performansa
ulasmasi hala miimkiin olacak sekilde olmalidir,

1.2.1.1- Enerji kaynagi bir vakum pompasi ise, ana fren sistemi kumandasinin 8 kere tam basilip
birakilmasindan sonra; ve

1.2.1.2- Enerji kaynadi motor ise, ana fren sistemi kumandasinin 4 kere tam basilip birakilmasindan sonra.
1.2.2- Deney asagidaki sartlara uygun olarak gerceklestirilmelidir:

1.2.2.1- Depodaki/ depolardaki ilk enerji seviyesi imalatci tarafindan belirlenmelidir. Bu seviye ana fren sistemi
icin dnceden belirlenen performansi verebilecek durumda olmali ve enerji kaynagi tarafindan verilebilecek azami
vakumun %90’In1 asmayan bir vakuma karsilik gelmelidir. @

1.2.2.2- Depo/depolar beslenmemelidir; ayrica yardimci donanimlarin depo/depolar ayrilmalidir.

1.2.2.3- Rémork gekme izni olan motorlu araglarda, besleme devresi kapatiimali ve kumanda devresine 0,5 litre
kapasiteli bir tip baglanmalidir. Bu Ekin madde 1.2.1'de agiklanan deneyden sonra, kumanda devresindeki
vakum seviyesi ilk fren uygulamasindan sonra elde edilen degerin yarisinin altina digsmemelidir.

1.3- Romorklar (sadece O; ve O, sinif)

1.3.1- Rémorklarin donatildigi depo/depolar, kullanilan noktalarda sadlanan vakum seviyesi rémorkun ana fren
sisteminin 4 kere tam basilip birakilmasindan olusan deneyden sonraki ilk fren uygulamasinda elde edilen
seviyenin yarisina dismeyecek sekilde olmalidir.

1.3.2- Deney asagidaki sartlara uygun olarak gerceklestiriimelidir:

1.3.2.1- Depodaki/depolardaki ilk enerji seviyesi imalat¢i tarafindan belirlenmelidir. Bu seviye ana fren sistemi
icin 6nceden belirlenen performansi verebilecek durumda olmalidir.®

1.2.2.2- Depol/depolar beslenmemelidir; ayrica yardimci donanimlarin depo/depolari izole edilmelidir.

2- ENERJI KAYNAKLARININ KAPASITELERI

2.1- Genel

2.1.1- Enerji kaynagi, ortamin atmosferik basincindan baslayarak depo/depolarda, 3 dakika iginde bu Ekin bu
bélimunin madde 1.2.2.1'de belirtilen ilk seviyeye ulasabilmelidir. Romork ¢ekme yetkisi olan motorlu aracin bu

Ekin bu boliminin madde 2.2'de belirtilen sartlardaki seviyeye ulasmasi icin gereken sire 6 dakikayi
gecmemelidir.

@

o [lk enerji seviyesi bilgi dokiimaninda belirtilmelidir.
3

flk enerji seviyesi bilgi dokiimaninda belirtilecektir.
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2.2- Olgme Sartlan
2.2.1- Vakum kaynaginin devri asagidaki sekilde olmalidir:

2.2.1.1- Vakum kaynaginin motor oldugu durumda, motorun ara¢ hareketsizken, vites kutusu bostayken ve
bosta galisma devri;

2.2.1.2- Vakum kaynaginin pompa oldugu durumda, motorun maksimum gucteki devrinin % 65’'ine denk gelen
devir; ve

2.2.1.3- Vakum kaynaginin pompa oldugu ve motorun bir devir sinirlayiciyla donatildigi durumda, devir
sinirlayici tarafindan izin verilen azami devrin % 65’ine denk gelen devir.

2.2.2- Ana fren sistemi vakumla g¢alisan bir rémork bir motorlu araca baglanmak istendiginde rémork hacmi V
olan bir enerji depolama tertibati ile temsil edilmelidir. Hacim

V=15xR

formiluyle hesaplanabilir. R, ton cinsinden rémork dingillerinin tGzerindeki izin verilen azami kitle miktaridir.
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C- DEPOLANMIS ENERJILI HIDROLIK FREN SiSTEMLERI
1- TUPLERIN (DEPOLAMA TERTIBATLARININ) KAPASITELERI (ENERJIi AKUMULATORLERI)
1.1- Genel

1.1.1- Fren sistemleri, basing altindaki hidrolik sivi tarafindan saglanan depolanmis enerjiyle ¢aligsan araglar, bu
Ekin bu béliminun madde 1.2 de belirtilen kapasitede bir tlp ile donatilmalidirlar.

1.1.2- Bununla beraber ana fren sistemi enerji yedegi olmadan, ana fren sistemi kumandasi ile en azindan
onceden belirlenen yardimci fren etkinligine esit bir fren etkinligi verebiliyorsa, tiplerin énceden belirlenen bir
kapasiteye sahip olmasi gerekmez.

1.1.3- Bu Ekin bu boéliminin madde 1.2.1, madde 1.2.2 ve madde 2.1'inde belirtilen sartlari sagladigini
dogrulamak igin frenler mimkin oldugunca siki ayarlanmali ve bu Ekin bu béliminin madde 1.2.1 igin,
frenleme deneyleri frenlerin her tam olarak basilip birakilma iglemleri arasinda en az 1 dakika birakacak sekilde
yapiimalidir.

1.2- Motorlu Araglar

1.2.1- Depolanmis enerijili hidrolik fren sistemi olan motorlu araglar, asagidaki sartlari saglamalidirlar:

1.2.1.1- Ana fren sistemi kumandasinin tam olarak 8 kere basilip birakiimasindan sonra 9 uncu fren
uygulamasinda, yardimci fren sisteminin etkinligi alinabilmelidir.

1.2.1.2- Deneyler agagida belirtilen sartlar altinda gerceklestiriimelidir:

1.2.1.2.1- Deneyler imalatcinin belirledigi bir basingta baglamali ama bu basing devreye girme basincindan daha
yuksek olmamali;

1.2.1.2.2- AkUmulatér/akimulatorler beslenmemelidir; ayrica yardimci donanimlarin akimdalatér/akimalatorler
ayrilmahdir.

1.2.2- Depolanmis enerijili hidrolik fren sistemi olan motorlu araglar, Ek |, madde 2.2.1.5.1’de belirtilen sartlari
yerine getiremiyorsa, asagidaki sartlari saglamalidir:

1.2.2.1- Tek bir aktarma arizasindan sonra ana fren sistemi kumandasinin tam olarak 8 kere basilip
birakilmasindan sonraki 9 uncu fren uygulamasinda en azindan yardimci fren sisteminin énceden belirlenen
etkinligi saglanmali veya depolanmis enerjiyle ¢alisan yardimci fren sistemi ayri bir kumandaya sahipse, 8 kere
tam basilip birakilmadan sonra 9 uncu frende Ek |, madde 2.2.1.4. de belirtilen kalan performans saglanmalidir.
1.2.2.2- Deneyler asagidaki sartlara uygun olarak gergeklestiriimelidir:

1.2.2.2.1- Galismayan veya motorun bosta calisma hizina uygun bir hizda ¢alisan enerji kaynag: ile aktarma
bélimunde, bir arizaya neden olunabilir. Boyle bir arizaya sebebiyet vermeden 6nce depo/depolar imalatgi
tarafindan belirlenen bir basingta olmali, ancak bu basing devreye girme basincini gegmemelidir.

1.2.2.2.2- Yardimci donanimlar ve varsa bunlarin akiimulatorleri sistemden ayrilmalidir.
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2- HIDROLIK SIVI ENERJi KAYNAKLARININ KAPASITESI
2.1- Enerji kaynaklari agsagida belirtilen sartlari saglamalidir;
2.1.1- Tarifler

2.1.1.1- “p,” imalatci tarafindan belirlenen akimulatérdeki/akimulatérlerdeki azami isletme basinci (devreden
cikma basinci) degeridir.

2.1.1.2- “p,” p, basincindan baglayarak akimidilatér/akiimulatorler beslenmeden ana fren sistemi kumandasinin
tam olarak 4 kere basilip birakilmasindan sonraki basing degeridir.

2.1.1- " akumulatérdeki/akimulatorlerdeki basincin, ana fren sistemi kumandasini uygulamadan p;
degerinden p, degerine yikselmesi igin gereken zamandir.

2.1.2- Olgme sartlari

2.1.2.1- Deney boyunca t degerini belirlemek icin enerji kaynadinin besleme devri motorun azami gucundeki
devrine ya da devir sinirlayici tarafindan izin verilen azami devrine esit olmaldir.

2.1.2.2- Deney boyunca t degerini belirlemek icin otomatik olarak devre disi birakma hari¢, yardimci
donanimlarin tiip/tipleri otomatik olanlar disinda sistemden ayriimamalidir.

2.1.3- Sonuglarin yorumlanmasi

2.1.3.1- M3, N, ve N3 sinif araglarin digindaki bitln araglarda t suresi 20 saniyeyi asmamalidir.
2.1.3.2- M3, N, ve N3 sinif araglarda t siiresi 30 saniyeyi agsmamalidir.

3- UYARI TERTIBATLARININ OZELLIKLERI

Motor galismazken ve imalatgi tarafindan verilecek olan ama devreye girme basincini agmayan bir basingta ikaz
tertibatlari ana fren sistemi kumandasinin tam olarak 2 kere basilip birakilmasindan sonra ¢alismamalidir.
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EKV
KURULU YAYLI FREN SISTEMLERI
1- TARIFLER

1.1- "Kurulu yayh fren sistemleri" fren sisteminin ¢alismasi igin gereken enerjiyi, enerji akimulatéri olarak
gOrev yapan bir ya da birden ¢ok yayin hareketinden saglayan fren sistemleridir.

1.1.1- Freni birakmak amaciyla yayin sikistirlmasi icin gereken enerji, slriici tarafindan harekete gegirilen
"kumanda" bolimi tarafindan saglanir ve siriict tarafindan kumanda edilir (tanim igin Ek I, madde 1.4 2’'ye
bakiniz).

1.2- Yayin sikistiriimasi i¢in gereken enerjinin basing degisimleriyle olusturuldugu odaya "yay sikigtirma odasi"
adi verilir.

1.3- Yayi sikistirmak igin bir vakum cihazi kullanilirsa, "basing" bu Ekin her yerinde negatif basing anlamina
gelecektir.

2- GENEL SARTLAR

2.1- Kurulu yayl fren sistemi ana fren sistemi olarak kullanilamaz. Bununla beraber, ana fren sisteminin aktarma
bélimiindeki herhangi bir ariza durumunda, kurulu yayli fren sistemi siricu tarafindan kademelendirilebiliyorsa,
Ek I, madde 2.2.1.4'de 6nceden belirlenen kalan fren etkinligi vermesi icin kullanilabilir. Motorlu araglarda, Ek I,
madde 2.2.1.4.3'deki sartlari saglayan yari romork cekicileri disinda, kalan frenlemenin tek kaynagi kurulu yayli
fren sistemi degildir. Vakumla kurulu yayli fren sistemleri romorklar igin kullaniimaz.

2.2- Yay sikistirma odasi besleme devresinde olusabilecek basing sinirlarindaki kiguk bir degisim, fren
kuvvetinde dnemli bir degisiklige yol agmamalidir.

2.3- Yay sikistirma odasi besleme devresi ya kendine 6zgl enerji yedegini icermeli veya en az iki bagimsiz
enerji yedeginden beslenmelidir. RGmork besleme hatti basincindaki bir dusts kurulu yayli fren koérdklerinin
calismasina neden olmadigi siirece, romork besleme hatti bu besleme hattindan beslenebilir. Yardimci donanim
ancak; enerji kaynaginda bir ariza olsa bile, kurulu yayli fren sistemlerinin yedek enerjisi en az kurulu yayli fren
koruklerini bir kere ¢ozebilecek ( yayi kurabilecek) seviyenin altina dismeyecek sekildeyse, kurulu yayli fren
koriklerinin beslendigi besleme hattindan enerji kullanabilir. Her durumda sifir basingtan baslayip fren sisteminin
yeniden doldurulmasi sirasinda kurulu yayh frenleri; ana fren sistemindeki basing yukli aracin yardimci fren
sisteminin ana fren sistemi kumandasini kullanarak, en azindan énceden belirlenen etkinligi verecek seviyeye
cikincaya kadar c¢ozulmemelidir (birakilmamalidir). Benzer bir sekilde bir kere uygulandiginda kurulu yayli
frenler, ana fren sistemindeki basing yuklu aracin ana fren kumandasini kullanarak en az 6nceden belirlenen
kalan fren performansini verebilecek seviyede oluncaya kadar ¢dzilmemelidir.

Bu madde romorklar igin uygulanmaz.

2.4- Motorlu araclarda sistem, yay sikistirma odasindaki ilk basing tasarlanan azami basing ise, frenleri en az 3
defa uygulayip birakmak mimkin olacak sekilde tasarlanmalidir. Rémorklarda ise, ayrildiktan sonra frenleri 3
defa ¢ozmek mimkin olabilmeli ve ayrilmadan 6nce besleme hattindaki basing 6,5 bar olmalidir. Bu sartlar,
frenler mimkin olabildigince siki ayarlandiginda saglanmalidir. Ayrica rémork ¢ekici araca bagliyken, Ek |,
madde 2.2.2.10’da belirtildigi gibi tespit fren sisteminin uygulanmasi ve birakilmasi mimkun olmalidir.

2.5- Motorlu aragclar i¢in kurulu yaylarin frenleri ¢alistirmaya basladiklar andaki yay sikistirma odasindaki basing,
frenler mimkun oldugunca siki ayarlanmig olarak normal mevcut basincin asgari seviyesinin % 80’'inden
daha fazla olmamalidir. Rémorklarda kurulu yaylarin frenleri calistirdiktan sonraki kurulu yayli sikistirma
odalarindaki basing, Ek IV, madde 1.3.e uygun olarak ana fren sisteminin tam olarak 4 defa basilip
birakilmasindan sonraki basingtan daha fazla olmamalidir. Baglangi¢ basinci 6,5 barda sabitlenmelidir.

2.6- Kurulu yayli sikistirma odalarini -basingh sivi kullanan yardimci ¢ézme tertibatlari diginda- enerjiyle
besleyen devredeki basing, fren pargalarinin harekete basladidi seviyeye diserse, optik ya da akustik bir uyari
cihazi devreye girmelidir. Bu sart saglandidi suirece, uyari cihazi Ek I, madde 2.2.1.13'de belirtilen tertibat olabilir.
Bu sart rdmorklara uygulanmaz.

2.7- Dogrudan ya da yari-dogrudan fren sistemi olan rémorklari izni olan motorlu araglar kurulu yayl fren sistemi
ile donatilmislarsa, belirtilen sistemin otomatik uygulanmasi rémorkun frenlerinin galismasina neden olmalidir.
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3- COZME SISTEMI

3.1- Kurulu yayl fren sistemi; sistemde bir ariza olsa bile frenleri ¢bézmek mumkin olacak sekilde
tasarimlanmalidir. Bu yardimci bir donanim (havali, mekanik vb.) kullanarak mimkun olabilir. C6zmek igin eneriji
yedegdi kullanan yardimci donanim tertibatlari, normalde kurulu yayh fren sisteminin kullandigindan farkl bir
enerji yedeginden enerji kullanmalidir.

Boyle bir yardimci ¢bzme tertibatinda yer alan havali ya da hidrolik sivi, yardimci tertibatin ayri bir devre
kullanmasi sartiyla, normal kurulu yayli fren sistemi i¢in kullanilan kurulu yayh sikistirma odasi ile ayni piston
yuzeyini kullanabilir. Kumanda tertibatini fren kortklerine baglayan normal devre ile bu devrenin birlesme yeri,
her bir fren kortginde kurulu yayl sikistirma odasindan hemen 6nce ( koriklerin iginde bir yerde degilse) bir
yerde olmalidir. Bu birlesme yeri, bir devrenin digerini etkilemesini engelleyen bir dlizenege sahiptir. Ek |, madde
2.2.1.6’deki sartlar bu tertibat icin gegerlidir.

3.1.1- Bu Ekin madde 3.1’deki sartlari yerine getirmek igin, fren sistemi aktarim pargalari, Ek |, madde
2.2.1.2.7’ye uygun sekilde metal ya da metal dengi bir maddeden yapilmis olmalidir, normal frenlemede 6nemli
bir sekil degisikligi gostermemeleri sartiyla arizalanabilir ve kirilabilir pargalardan sayilamazlar.

3.2- Bu Ekin madde 3.1’de belirtilen yardimci tertibatin ¢calismasi bir takim ya da anahtari gerektiriyorsa, bunlar
aracta bulundurulmalidir.
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EK VI

FREN SILINDIRININ MEKANIK KILITLENMESIYLE GALISAN TESPIT FREN SISTEMLERI

1- TARIFLER

"Mekanik fren-silindir kilitleme cihazi" tespit fren sisteminin frenleme islemini, mekanik olarak fren piston
kolunu kilitleyerek elde eden tertibattir.

Mekanik kilitteme, kilitteme odasinda tutulan sikistirlmig havanin bosaltiimasiyla etki eder; kilidin ¢ézulmesi
ancak kilitteme odasina tekrar basincin verilmesiyle olacak sekilde tasarimlanmistir.

2- OZEL SARTLAR

2.1- Kilitteme odasindaki basing mekanik kilittemenin olacagi seviyeye yaklastigi zaman optik ya da akustik bir
ikaz cihazi devreye girer.

Bu sart romorklara uygulanmaz. Rémorklarda mekanik kilitteme icin basing degeri 4 bar degerini gegmemelidir.
Romorkun ana fren sistemindeki en ufak bir ariza durumunda bile tespit fren etkinligi alinabilmelidir. Ayrica,
romork ayrildiktan sonra en az 4 defa frenleri gozmek muimkin olmalidir. Ayrilmadan 6nce besleme hattindaki
basing 6,5 bar olmalidir. Bu sartlar, frenler mimkiin olabildigince siki ayarlandiginda saglanmalidir. Ek |, madde
2.2.2.10’da belirtilenlere gore romork cekici aragla birlestirildiginde tespit fren sistemini uygulamak ve ¢6zmek
mumkun olmalidir.

2.2- Mekanik kilitteme cihazi ile donanmis silindirlerde fren pistonu iki farkli enerji yedeginden biriyle
calistirilabilecek sekilde olmalidir.

2.3- Kilitlenmis fren silindiri, yalnizca ¢ézildukten sonra fren sistemi galisabilecegi kesinse, ¢ozllebilir.
2.4- Kilitteme odasini besleyen enerji kaynaginin arizasi durumunda, yardimci bir ¢ézme cihazi (6rnegin,
mekanik veya havali) 6rnegin, aracin tekerleklerinin birinde bulunan havayi kullanan bir tertibat, saglanmalidir.

2.5- Kumanda harekete gegcirildiginde, islemleri su sirayla gergeklestirmelidir; frenler tespit freninden istenen

etkinligi verecek sekilde uygulanmali, bu konumda frenler kilittenmeli ve sonra fren uygulama kuvvetleri iptal
edilmelidir.
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EK VII

TIP | VE/VEYA TiP Il (VEYA TiP IA) VEYA TiP Ill DENEYLERININ
ONAYA SUNULAN ARAG UZERINDE YAPILMASINA GEREK OLMAYAN DURUMLAR

1- Tip | ve/veya Tip Il (veya IIA) veya Tip Il deneylerinin tip onayi igin sunulan bir ara¢ i¢in yapiimasinin sart
olmadidi1 durumlar agagida verilmigtir;

1.1- ligili arag bir motorlu arag veya bir rémork veya yari rémork ise, lastiklerine, her dingilin sogurdugu frenleme
enerjisine, lastiklerinin ve freninin takiligina gore;

1.1.1- Tip | ve/veya Tip Il (veya lIA) veya lll deneylerini basaran; ve

1.1.2- Sogurdugu frenleme enerjisine bakilarak tip onayi almis, dingil basina disen kitle miktari ilgili aragtan
daha az olmayan bir motorlu arag, romork veya yari romorkla ayni ise, bu deneylerin ilgili ara¢ Uzerinde
yapilmasi zorunlu degildir.

1.2- llgili aracin dingil ya da dingilleri lastiklerine, dingil basina tiketilen frenleme eneriisine, lastiklerinin ve
freninin takiligina gére Tip | ve/veya Tip Il (veya Tip 1IA) veya Tip Il deneylerinden gegen ve dingil basina disen
kitle miktar ilgili aracinkinden daha az olmayan bir motorlu arag, romork ya da yari romorkun dingil ya da
dingilleri ayni ise, dingil basina tiiketilen enerji tek basina dingil Uzerinde yapilan referans deney ya da
deneylerindeki dingil bagina sogurulan enerji degerini gegmemesi sartiyla ilgili aracin bu deneylerden ge¢gmesi
gerekli degildir.

1.3- llgili arag, motor freninden baska bir yavaslaticili fren sistemiyle donatiimigsa ve bu sistem asagida belirtilen
sartlar altinda daha 6nce denenmis olan bir sistemle ayni ise;

1.3.1- Yavaslaticili fren sistemi, tek basina en az % 6’lik bir egimde (Tip Il deneyi) veya en az % 7’lik bir e§imde
(Tip IA deneyi) deney esnasindaki azami kutlesi onay igin sunulan aracin azami kitlesinden daha blylk olan
aracin hizini sabitleyebilmisse;

1.3.2- Onay icin bagvuran aracin yol hizi 30 km/h’a ulastiginda yukaridaki deney boyunca yavaslaticilh fren
sisteminin dénen pargalarinin devri 6yle olmalidir ki, yavaslatma momenti en az madde 1.3.1. deki deneyde elde
edilen yavasglatma momenti degerine esit olmalidir.

1.4- ligili arag S-kamli havali frenle donatilmig bir romork™ ise ve bunun frenleri bu Ekin ilave 1’indeki referans
dingil deneyi raporunu kullanarak bu Ekin llave II'sindeki sartlarin dogrulugunu kanitliyorsa, bu deneylerin
gerceklestiriimesi zorunlu degildir.

2- Bu Ekin madde 1.1, madde 1.2 ve madde 1.3'de kullanilan “ayni” terimi aracin ilgili maddelerdeki aksamlari
icin kullanilan malzemeler, geometrik ve mekanik 6zelliklere gére ayni oldugu anlamina gelir.

3- Yukarida sézii edilen sartlar uygulandiginda, onayla ilgili haberlesme (Ek IX, ilave 2) agagidaki 6zellikleri
ihtiva etmelidir;

3.1- Bu Ekin madde 1.1'i gegerli ise, Tip | ve/veya Tip Il (veya IIA) veya Tip Ill referans deneylerine tabi olan
aracin onay numarasi girilmelidir (Ek IX,llave 2, madde 2.7.1).

3.2- Bu Ekin madde 1.2’si gegerli ise, Ek IX,ilave 2, madde 2.7.2'deki Cizelge doldurulmalidir.
3.3- Bu Ekin madde 1.3'0i gecerli ise, Ek IX,ilave 2, madde 2.7.3'deki Cizelge doldurulmalidir.
3.4- Bu Ekin madde 1.4’(i gecerli ise, Ek IX,ilave 2madde 2.7.4’deki Cizelge doldurulmalidir.

4- Anlasmaya taraf olan ulke, onay igin bagvuran kisi, bir bagka Anlasmaya taraf lGlkede verilen bir onaya atifta
bulunuyorsa, bu onayla ilgili bitiin belgeleri sunmalidir.

o Diger fren tasarimlari esdeger bir bilginin sunumuyla birlikte onaylanabilir.
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1- GENEL

EK VIIILAVE 1

ROMORK FRENLERINE AIT TiP | VE TiP Ill DENEYLERI iGiN ALTERNATIF YONTEMLER

1.1- Ek VIPnin madde 1.4‘ine uygun olarak aracin fren sistemi aksamlari bu ilavedeki sartlara uyuyorsa ve
sonugta, beklenen fren performansi, uygun arag sinifi igin bu Yénetmeligin sartlarini yerine getiriyorsa, aracin tip
onayl esnasinda, Tip | ve Tip Il performans kaybi deneylerinden vazgegilebilir.

1.2- Bu ilavede detayl olarak agiklanan yontemlere uygun olarak yapilan deneyler, yukaridaki sartlari sagliyor
kabul edilmelidir.

2- SEMBOLLER VE TARIFLER (Referans frenin sembolleri "e" ekini alirlar.)

P
C
Cmax

Co

Tha

—

Piston kuvveti-Ty

Statik sartlar altinda yol ylzeyine dingilin normal etkisi
Kam mili giris (torku) momenti
teknik olarak izin verilen azami kam mili giris dondirme momenti

Kam mili giris momenti esigi, ornegin, dl¢llebilir bir fren momenti olusturmak igin gereken asgari
kam mili momenti

Lastik yuvarlanma yarigapi (dinamik)

Lastik/yol ara ylzeyindeki fren kuvveti

Fren momenti =T xR

Frenleme degeri = T/P = M/RP

Koruk stroku ( galigma stroku arti bos strok)

Kullanilabilen strok- ¢ikti strok’'unun ortalama strok’un (Th,) % 90't oldugu strok degeri

Ortalama piston kuvveti- ortalama piston kuvveti, toplam strok degerinin (s,) Ucte ikisi ile Ugte
biri arasindaki degerlerin entegre edilmesiyle belirlenir.

90% Thy

'y
Thy \
I
i
13

5e Smay
—n Piston Stroku- S

Circir (levye) kolu uzunlugu
Fren kampanalarinin yarigapi
Fren koérigu basinci
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3- DENEY YONTEMLERI
3.1- Yol deneyleri
3.1.1- Fren performans deneyleri, tercihen, tek dingil Gzerinde yapilmalidir.

3.1.2- Dingil gruplari Gzerindeki deneylerin sonuglari, direng ve sicak fren deneyleri boyunca her dingil esit fren
enerji girdisine sahipse, bu Ekin madde 1.1.2 ’ye uygun olarak kullanilabilir.

3.1.2.1- Fren geometrisi (Sekil 2), balata, tekerlek montaiji, lastikler, kériik ve koruklerdeki basing dagiliminin her
dingil igin ayni oldugundan emin olunmalidir.

3.1.2.2- Dingil grubu igin kaydedilmis sonug, dingillerden alinan ortalama degerdir.

3.1.3- Dingil/dingiller tercihen azami statik dingil ylkiine kadar yiklenmeli, deney dingilindeki/dingillerindeki farkli
yuklenmelerinden kaynaklanan yuvarlanma direncindeki farkin dikkate alinmasi durumunda, bu o kadar énemli
degildir.

3.1.4- Deneyleri gergeklestirmek icin kullanilan arag katarlarindan kaynaklanan ylkselmis yuvarlanma direncinin
etkileri goz 6ntine alinmalidir.

3.1.5- Deneyin ilk hizi 6nceden belirtildigi gibi olmalidir. Son hiz asagidaki formulle hesaplanabilir:

P~ + P
Vo =Vi\ [P 2p P
ot tr2
Burada;
v; = ilk hiz (km/h)
vV, = son hiz (km/h)
P, = deney sartlarina gore gekici aracin kutlesi (kg)
P, = frenlenmemis dingil/dingiller Uzerindeki rémork kutlesi (kg)
P, = frenlenmis dingil/dingiller Gzerindeki romork kutlesi (kg)

3.2- Atalet dinamometre deneyleri

3.2.1- Deney makinasi, soguk ve sicak performans deneyleri igin gerekli olan bir tekerlek Uzerine etkileyen
aracin katlesinin dogrusal atalet kismini benzegstiren bir donel atalet kitlesine sahip olmali ve bu Ekin madde
3.5.2 ve madde 3.5.3'de tarif edilen deneyin amacina uygun olarak sabit hizda ¢aligsabilmelidir.

3.2.2- Deney, arag¢ Uzerinde oldugu gibi frenin hareketli kismina takilmis lastikli tam bir tekerlekle
gerceklestiriimelidir. Atalet kitlesi frenlere dogrudan veya lastik ve tekerlekler vasitasiyla baglanabilir.

3.2.3- Isitma iglemleri boyunca, gergek sartlara benzetmek igin hizi 10 km/h'den ylksek olmayan hava
sogutmasi ve hava akimi yonu kullanilabilir. Sogutma havasi sicakligi ortamin sicakhigiyla ayni olmalidir.

3.2.4- Deneyde, lastik yuvarlanma direnci otomatik olarak dengelenmiyorsa, frene uygulanan moment, 0,01'lik
yuvarlanma direng katsayisina esit moment farki dustlerek duzeltiimelidir.

3.3- Yol Yuvarlanma Dinamometre (Doner silindirli fren deney tertibatindaki) Deneyleri

3.3.1- Dingil mimkin oldugunca azami statik dingil yikine kadar ylklenmeli, deney dingilindeki farkl bir
kitleden kaynaklanan yuvarlanma direncindeki farkin dikkate alinmasi durumunda, bu o kadar 6nemli degildir.

3.3.2- Isitma devirleri boyunca gergek sartlara benzetmek icin hizi 10 km/h'den yiksek olmayan hava sogutmasi
ve hava akimi yonu kullanilabilir. Sogutma havasi sicaklhigi ortamin sicakhgi olmahdir.

3.3.3- Azami 0,6 saniyelik tam etki stiresinden sonra, fren slresi 1 saniye olmalidir.
3.4- Deney $Sartlar

3.4.1- Denenecek fren/frenler, asagidaki olgcmeleri vyapilabilecek sekilde gerekli o6lgcme tertibatlariyla
donatilmalidirlar:
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3.4.1.1- Lastiklerin gevresindeki moment ve kuvveti belirlemeyi saglayacak surekli kayit,
3.4.1.2- Fren korugundeki hava basincinin surekli kaydi,

3.4.1.3- Deney boyunca hiz,

3.1.4.1.4-Fren kampanasinin disindaki ilk sicaklik,

3.4.1.5-Tip O, Tip | ve Tip Il deneyleri boyunca kullanilan fren kéruk stroku

3.5-Deney Yontemleri

3.5.1- Soguk Fren Performansi igin ilave Deney

3.5.1.1- Bu deney, Tip | ve Tip lll deneylerinin sonunda sicak fren performanslarini bulmak igin, Tip | deneyinde
40 km/h, Tip lll deneyinde 60 km/h ilk hizlarla gerceklestirilir.

3.5.1.2-- Ug fren uygulamasi ayni basingta (p) 40 km/h'lik (Tip | deneyinde) veya 60 km/h'lik (Tip Il deneyinde)
ilk hizlarda, kampanalarin dis yuzeyinde olgtlen 100 °C degerini agsmayacak ilk fren sicakligina yaklasik olarak
esit sicaklikta yapilir. Uygulamalar, frenleme oraninin (z) en az 0,5’ine esit bir fren momenti veya kuvveti vermesi
istenen fren korik basincinda yapilmalidir. Fren kérigu basinci 6,5 bari asmamali ve kam mili giris momenti (C)
teknik olarak izin verilen azami kam mili giris momenti (Cay) degerini asmamalidir. Ug sonucun ortalamasi soguk
fren performansi olarak alinir.

3.5.2- Tip | Deneyi

3.5.2.1- Bu deney 40 km/h degerindeki ilk hizda, 100 °C degerini asmayan kampananin dis ytzeyinde olgulen ilk
fren sicakhigi ile gergeklestirilir.

3.5.2.2- Frenleme orani, yuvarlanma direnci ile birlikte 0,07 olarak muhafaza edilmelidir. (bu Ekin madde 3.2.4’e
bakiniz).

3.5.2.3- Deney siresi, 2 dakika 33 saniye olmali veya 40 km/h'lik hizda 1,7 km’'de yapiimalidir. Deney hizina
ulagilamiyorsa, deneyin suresi Ek Il, madde 1.3.2.2’e gdre uzatilabilir.

3.5.2.4- Tip | performans kaybi deneyinin bitiminden 60 saniye gegmemek sartiyla, Ek Il, madde 1.3.3’e uygun
olarak, 40 km/h'lik ilk hizda sicak performans deneyi yapilmalidir. Fren korigu basinci Tip O deneyindeki gibi
olmalidir.

3.5.3- Tip lll Deneyi (Performans kaybi deneyi)

3.5.3.1-Tekrarl frenleme igin deney yontemleri

3.5.3.1.1- Pist Deneyleri (bakiniz Ek Il,madde 1.6)

3.5.3.1.2- Atalet dinamometre deneyi

Ek VII, ilave 1'in madde 3.2’sinde belirtilen deney tertibatindaki deney igin sartlar Ek |l, madde 1.6.1’e gére olan
yol deneyindeki gibi olabilir, burada :

3.5.3.1.3- Yol yuvarlanma dinamometre deneyi
Ek VI, ilave 1'in madde 3.3’linde belirtilen deney tertibati igin, deney,asagidaki sartlarda olmalidir;
Fren uygulamasi sayisi 20

Fren gevrim siresi 60 saniye
(fren slresi 25 s ve dinlenme suresi 35 s)

Deney hizi 30 km/h
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Frenleme orani 0,06
Yuvarlanma direnci 0,01

3.5.3.2- Tip lll deneyinin bitiminden 60 saniyeden ¢ok gegmemek sartiyla, bu Yonetmelik Ek I, madde 1.6.2’ e
uygun olarak sicak performans deneyi yapilir. Fren kéraga basinci Tip O deneyindeki gibi olmalidir.

3.6- Deney raporu

3.6.1- Bu Ekin madde 3.5‘e uygun olarak gerceklestirilen deneyin sonuglari, bu Ekin ilave 2'sinde 6rnegi
gOsterilen formla bildirilmelidir.

3.6.2- Fren ve dingiller taninmalidir. Frenlerin ve dingilin 6zellikleri, teknik olarak izin verilen kitle ve ilgili deney
raporlarinin numaralari dingil Gzerine isaretlenmelidir.

4- DOGRULAMA
4.1-Fren Aksamlarinin Dogrulanmasi

Tip onayi verilecek aracin fren 6zellikleri, asagidaki kriterlerin her birini saglamasina goére dogrulanmalidir:

Parca Kriter
(@) Fren kampanasi gapi (silindirik kismi) Degisiklige izin verilmez
4.1.1- (b) Fren kampanasi malzemesi Degisiklige izin veriimez
(c) Fren kampanasi kitlesi Referans fren kampanasi kiitlesinin 0 ile %20’si
arasinda degisebilir.
4.1.2-

(a) Fren kampanasinin dis yuzeyi ile tekerlek | Toleranslar, onay deneylerini yapan teknik servis
arasindaki bosluk (E boyutu) tarafindan belirlenecektir.

(b) Fren kampanasinin tekerlegin disinda
kalan bolimi (F boyutu)

4.1.3- (a) Fren balatasi malzemesi
(b) Fren balatasi genigligi
(c) Fren balatasi kalinhgi Degisiklige izin veriimez
(d) Fren balatasi etkin ylizey alani
(e) Fren balatasi baglama yontemi
4.1.4- Fren geometrisi (Sekil 2) Degisiklige izin verilmez.
4.1.5- Lastik yuvarlanma yaricapi (R) Bu ilavenin madde 4.3.1.4'deki sartlara bagl
olarak degisebilir.
4.1.6- (a) Ortalama (piston kuvveti) etki (TH,) Tahmini performansi bu ilavenin madde 4.3’deki
(b) Koruk stroku (s) sartlari yerine getirmesi sartiyla degisebilir.
(c) Kol uzunlugu (1)

(d) Fren kéragu basinci (p)

Statik kdtle (P) P, P. degerini gegmemelidir (bu ilavenin madde

4.1.r- 2’ye bakiniz)

4.2- Sogurulan fren enerjisinin (olusturulan fren kuvvetlerinin) dogrulanmasi
4.2.1- Hem Tip I, hem de Tip lll deney sartlari i¢in belirlenen diren¢ kuvvetlerini olusturmak igin her bagli fren igin

(ayn1 kumanda devresi basinci p,,) sarth olan fren kuvvetleri referans frenin deneyi igin temel alinan bu Ekin ilave
2 madde 2’sindeki deney sonuglarinin kayitlarinda belirtilen T, degerlerini agsmamalidir.
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4.3- Sicak performansin dogrulanmasi

4.3.1-Tip-0 deneyi boyunca kullanilan kériklerdeki belli bir basing (p) ve belli bir kumanda devresi basinci (p.,)
icin fren kuvveti (T), bu llavenin madde 4.3.1.1 ve madde 4.3.1.4’'te tanimlanan yontemlerle belirlenmelidir.

4.3.1.1- Bagl frenin tahmini kérik stroku asagidaki formulle hesaplanir:

S
S= 1 x—&

e

s, efektif strok (s,) degerini agmamaldir.

4.3.1.2- Bagh frenin koérGginiin ortalama piston kuvveti (Th,), bu ilavenin madde 4.3.1'de belirtilen basingta
olctlmelidir.

4.3.1.3- Kam mili giris momenti (C) asagidaki formdlle bulunmalidir;
C=THaxI
C degeri C,5x degerini agsmamalidir.

4.3.1.4- S6zkonusu fren igin tahmini fren performansi asagidaki formille bulunur.

T=4,-001P, x €-Co R o0mp
~C R

e Oe

R degeri 0,8R.’den daha az olmamalidir.
4.3.2- S6zkonusu romork igin tahmini fren performansi asagidaki formulle bulunur:

TR _2T
PR P

4.3.3- Tip | ve Tip Ill deneylerini izleyen sicak fren performanslari, bu ilavenin madde 4.3.1.1, madde 4.3.1.2,
madde 4.3.1.3. ve madde 4.3.1.4 ‘e uygun olarak belirlenmelidir. madde 4.3.2’de verilen tahmini sonuglar ilgili
romork i¢in bu Yonetmeligin sartlarini yerine getirmelidir. Ek 1I, madde 1.3.3. veya madde 1.6.2'de, dnceden
belirtildigi gibi “Tip-0 deneyinde kaydedilen deger” icin kullanilan deger, s6z konusu rémorkun Tip-0 deneyinde
kaydedilen deger olmalidir.
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EK VII / ILAVE 2

ILAVE 1 MADDE 3.6’DA BELIRTILEN ORNEK REFERANS DINGIL DENEY RAPOR FORMU

Deney rapor numarasi

1- TANITIM
1.1- Dingil
imalatci (adi ve adresi)
Marka
Tip
Model
daN cinsinden teknik olarak izin verilen dingil yuki (P.)
1.2- Fren
imalatgi (adi ve adresi)
Marka
Tip
Model
daN cinsinden teknik olarak izin verilen kam mili giris momenti (C.y)
Fren kampanasi: i ¢ yaricap
Kitle
Malzeme (sekil 1'deki gibi dlgtlendirilmis gizimler eklenmeli.)
Fren balatasi: imalatgi
Tip
Tanitim (fren balatasi, fren pabucunun Uzerine monte edildiginde gorulebilir
olmali)
Genislik
Kalinlik
Yizey alani

Baglanti yontemi
Fren geometrisi (Sekil 2’deki gibi élgilendirilmis gizimler eklenmeli)

1.3- Tekerlek/tekerlekler
Tek/cift(ikili)™
Jant ¢api (D)
(Sekil 1'deki gibi dlgtlendirilmis gizimler eklenmeli)

1.4- Lastikler
Referans dingil yukunde (P,) referans yuvarlanma yarigapi (R¢)

1.5- Fren koriigii
imalatgl
Tip (silindir/diyafram)
Ornek
Circir kolu uzunlugu (1)

o Uygulanmayani ¢iziniz.
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2.1- O, ve O sinif araglarda

2- DENEY SONUGLARININ KAYDI (yuvarlanma direncini, 0,01xP,, hesaba katmak igin diizeltilir)®

- O
Deney tipi f
i Ek VI, llave 1 "Ei v, Tlave 1 !
Ek VI, llave 1 madde 3.5.1.2 madde Ek VI, llave 1
3.529/3 madde 3.5.2.4
Deney hizi (km/h) 40 40 40
Fren koragu basinci P, (bar) - -
Fren suresi (min) - 2,55 -
Elde edilen fren kuvveti T, (daN)
Fren verimi T/P, -
Koruk strogu s, (mm) -
Kam mili giris torku C, (Nm) -
Co,e (Nm) -
2.2- O, sinif araglarda
- (0] 1
Deney tipi f
Ek VI, ilave 1, rﬁ'gd\é'é' g%"f ; EK VII, llave 1 | Ek VII, llave 1
7 | madde 3.5.3.1 | madde 3.5.3.2.
ilk deney hizi (km/h) 60 60
Son deney hizi (km/h)
Fren koragu basinci P, (bar) -
Fren sayisi - 20 -
Fren gevriminin siresi (s) - 60 -
Elde edilen fren kuvveti T, (daN)
Fren verimi T./P, -
Koruk strogu s, (mm) -
Kam mili giris torku C, (Nm) -
Co,e (Nm) -
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3- DENEYi YAPAN TEKNIK SERVISIN ADI
4- DENEY TARIHi

5- Bu deney, en son 98/12/AT Yénetmelik ile degistirilen 71/320/AT Yénetmeliginin  Ek VII, llave 1’e uygun
olarak yapilmis ve sonuglari raporlandiriimigtir.

Deneyi yapan teknik servis/onay mercii:)

@ Uygulanamayani ¢iziniz.
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Fren Geometrisi
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EK VIII

ATALET (YIGILMA) FREN SISTEMi OLAN ARAGLARI DENEYLERINi BELIRLEYEN SARTLAR

1- GENEL HUKUMLER

1.1- Bir romorkun atalet fren sistemi, bu Ekin madde 1.4’de tarif edildigi gibi kumanda tertibati, aktarma ve
frenden olusur.

1.2- Kumanda tertibati, baglanti kafasina entegre olan pargalarin bittinadur.

1.3- Aktarma, baglanti kafasiyla frenin ilk pargasi arasindaki pargalarin birlesimidir.

1.4- “Fren”, aracin hareketine karsi kuvvetlerin olusturuldugu bolimdur. Frenin ilk pargasi ya fren kamini
harekete geciren kol veya benzer pargalar (mekanik-aktarmali atalet fren sistemi) veya fren silindiridir (hidrolik-

aktarimli atalet fren sistemi).

1.5- Depolanmis enerijiyi (elektrik, havali veya hidrolik enerji) gekici ara¢ tarafindan rémorka aktaran ve baglanti
kuvvetiyle kumanda edilen fren sistemleri bu Yonetmelidin anlami iginde atalet fren sistemi olarak sayilmazlar.

1.6- Deneyler
1.6.1- Frenin Ana Ozelliklerinin Belirlenmesi

1.6.2- Kumanda tertibatinin ana 6zelliklerinin belirlenmesi ve aracin bu Yénetmeligin sartlarina uyup uymadiginin
deney edilmesi.

1.6.3- Aracin Uzerinde deney:

(a) Kumanda tertibati ve frenin uyumlulugu;

(b) Aktarma.

2- SEMBOLLER VE TARIFLER

2.1- Kullanilan Birimler

2.1.1- Kitle : kg;

2.1.2- Kuvvet : N;

2.1.3- D6ndirme momenti ve momentler : Nm;

2.1.4- Alanlar :cm?

2.1.5- Basinglar : bar;

2.1.6- Uzunluklar : Her durum igin ayrica belirlenen birimler.

2.1.7- Yer cekimi ivmesi : g = 10 m/s?

2.2- Biitiin Fren Tipleri igin Gegerli Semboller (ilave 1, Diyagram 1’e bakiniz)

2.2.1- G, : Teknik olarak izin verilen, imalatci tarafindan beyan edilen rémorkun “azami kitlesi”
2.2.2- G'5: imalatginin beyanina gére, rémorkun kumanda tertibati tarafindan frenlenebilen “azami kiitlesi”
2.2.3- Gg: Rémorkun butin romork frenlerinin birlikte calismasiyla frenlenebilen “azami kitlesi”

2.2.4- Ggo: imalatgi tarafindan beyan edilen rémorkun yalniz bir fren tarafindan frenlenebilen izin verilen “azami
kutlesi”

Gg=n X Gg,
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2.2.5- B": istenen fren kuvveti;

2.2.6- B : Yuvarlanma direncini hesaba katan istenen fren kuvveti;

2.2.7- D": izin verilen baglanti itkisi;

2.2.8 - D : Baglanti Uzerindeki yuk;

2.2.9- P’ : Kumanda tertibati ¢ikis kuvveti;

2.2.10- K : Kumanda tertibatinin ilave kuvveti; D cinsinden P" ile gosterilen ekstrapole edilmis egrinin x ekseniyle
kesistigi noktaya karsilik gelen D kuvveti olarak tarif edilir ve yarim-yol konumundaki tertibatla olguldr. (llave 1,
Diyagram 2 ve Diyagram 3’e bakiniz).

2.2.11- K,: Kumanda tertibatinin kuvvet baglangici — bu kumanda tertibatinin ¢ikig tarafina higbir etki yapmadan
kisa slre igin uygulanabilen baglanti kafasindaki maksimum kuvvettir. K, semboli kumanda tertibati aktarima
bagl degilken baglanti kafasi 10 mm/s ile 15 mm/s’lik bir hizla yerine itiimeye basladiginda dlgilen kuvvet igin

kullanilir;

2.2.12- D;: Baglanti kafasi aktarmaya bagli degilken s mm/s = % 10 degerinde bir hizla yerine dogru itilirken
kendisine etkiyen azami kuvvet;

2.2.13- D, :Baglanti kafasi aktarmaya bagl degilken azami sikisma durumundan s mm/s + %10 degerinde bir
hizla ¢ekilirken kendisine etkiyen azami kuvvet;

2.2.14- nHO : Atalet kumanda tertibatinin verimi;

2.2.15- nH1 : Aktarma sisteminin verimi;

2.2.16- nH : Aktarma ve kumanda tertibatinin toplam verimi:
MH = MHo X MH1;

2.2.17- s :Kumandanin yolu (milimetre cinsinden);

2.2.18- s: Bu Ekin madde 9.4.1’deki sartlara uygun olarak belirlenen, milimetre cinsinden kumandanin efektif
(kullanilabilen) yolu;

2.2.19- s': Baglanti kafasinda milimetre cinsinden élgiilen merkez silindirin yedek yolu;

2.2.20- sq :Kayip yol, érnegin aktarma sabit kalirken, baglanti kafasinin, milimetre cinsinden yatayin 300 mm
ustinden 300 mm altina hareket ettigi yol;

2.2.21- 2sg: Fren pabucu hareketi mm cinsinden uygulayan diizenege paralel olan ¢apta olgulur, frenler deney
boyunca ayarlanmaz.

2.2.22- 2sg«: Asgari fren pabucu hareketi, mm cinsinden, kampanali tekerlek frenleri igin:

4

2s,. =2,4+
1000

= 2r

2r Fren kampanasinin milimetre cinsinden capidir (ilave 1, Diyagram 4’e bakiniz) hidrolik aktarmali disk tekerlek
frenleri igin:

10 x Ve, 1

2sg. =11 x
Fey 1000

2r,

Burada;
Vg =1,2 B* = 0.6 X Ggq degerinde fren kuvvetine ve azami lastik gapina denk bir basingtaki bir tekerlek freninin
kullandigi sivi hacmi,

2r, =fren diskinin dis ¢api
(Vso cm? cinsinden, Fr; cm? cinsinden ve r, mm cinsinden)
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2.2.23- M : Frenleme momenti
2.2.24- R : En yakin santimetreye yuvarlanmig dinamik lastik yuvarlanma ¢api,
2.2.25- n : Fren sayisi

2.2.26- D, : Asin yuklenmeye karsi koruyucunun cgalismaya bagladigi anda kumanda tertibatinin girisindeki
uygulama kuvveti

2.2.27- M4 : Asiri yuklenmeye karsi koruyucunun galistirildigi andaki fren torku;
2.3- Mekanik aktarmali fren sistemleri igin semboller (ilave I, Diyagram 5’e bakiniz)
2.3.1- iy : Kumanda tertibatinin gikis tarafindaki kol yolu ile baglanti kafasi yolunun ¢evrim orani;

2.3.2- iy : Kumanda tertibatinin ¢ikis tarafindaki kol yolu ile kol yolunun gevrim orani; (Aktarma tertibatinin yol
cinsinden g¢evrim orani)

2.3.3- iy: Fren kolu yolu ile baglanti kafasi yolunun ¢evrim orani
in = iho X ipy

2.3.4- ig: Fren kolu yolu ile fren pabucunun merkezdeki boslugu arasindaki gevrim orani (ilave 1, Diyagram 4’e
bakiniz)

2.3.5- P : Fren kumanda koluna uygulanan kuvvet;

2.3.6- Po: Fren geri gekme kuvveti; bu M=f(P) grafiginde yatay eksenle bu fonksiyonun (uzatiimis dogrunun)
ekstrapolasyonunun kesisme maddesindeki P kuvveti degeridir (llave 1, Diyagram 6’ya bakiniz)

2.3.7- p : Asagidaki formille belirtilen frenin 6zelligi;
m=p (P - Py)
2.4- Hidrolik Aktarmali Fren Sistemleri igin Semboller; (ilave 1, Diyagram 8 )
2.4.1- i, :Merkez silindirindeki piston yoluyla baglanti kafasi yolu arasindaki ¢evrim orani;
2.4.2- iy : Silindirin galigtirma noktasi yolu ile fren pabucu ortasindaki balata boglugu arasindaki gevrim orani;

2.4.3- Fgrz: Fren kampanasi/kampanalari igin bir tekerlek silindirinin pistonunun alani; fren diski/diskleri igin, diskin
bir tarafindaki gene pistonunun/pistonlarinin toplam ytizey alani.

2.4.4- Fyz : Merkez silindirin pistonunun alani
2.4.5- p :Fren silindirindeki hidrolik basing;
2.4.6- po : Fren silindirindeki geri cekme basinci; ornegin M=f(p) grafiginde, yatay eksenle bu fonksiyonun
(uzatilmis dogrusunun) ekstrapolasyonunun kesisme maddesindeki p basinci degeri (llave 1, Diyagram 7’ye
bakiniz)
2.4.7- p ' : Agagidaki formille belirtilen frenin 6zelligi;

M=’ (p - Po)
3- GENEL SARTLAR
3.1- Baglanti kafasindan rdmorkun frenlerine fren giiciiniin aktarimi ya hareket kolu baglantisi veya bir veya
birden fazla sivi tUzerinden yapilmahdir. Bununla beraber, kilifli bir kablo (Bowden kablosu) aktarmanin bir

kismini saglayabilir. Bu kisim olabildigince kisa olmalidir.

3.2- Birlesme yerlerindeki civatalar yeterince korunuyor olmalidir. Ek olarak bu eklem (mafsal) yerleri kendinden
yaglamali veya yaglama icin kolay ulagilabilir olmalidir.
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3.3- Atalet fren sistemleri, baglanti kafasi bittin yolunu kullandiginda, aktarma pargalarinin hi¢ bir kisminda kalici
yapisma, bozulma veya kirilma olmayacak sekilde diizenlenmelidir. Bu, ilk aktarma elemaninin fren kumanda
kollarindan ayrilmasindan sonra kontrol edilmelidir.

3.4- Atalet fren sistemi, 0,08 x g x G, direng degeri gecgilmeden rémorkun cekici ile geri gitmesine izin vermelidir.
Bu amag icin kullanilan tertibatlar otomatik olarak caligsmali ve romork 6ne dogru hareket ettiginde otomatik
olarak bosalmalidir.

3.5- Bu Ekin madde 3.4’'in amacina uygun olarak dahil edilmis her 6zel tertibat, tespit fren sistemi etkinligi
yokusta duruldugunda olumsuz yonde etkilenmeyecek sekilde olmalidir.

3.6- Fren diskli atalet fren sistemleri, sadece asiri yuklenmeye karsi koruyucularla donatilabilir. Bunlar,
baglantida B = 0,5 x g x Ggo degerine karsilik gelen 1,2P kuvvetinde veya 1,2p kuvvetinden az bir basincta
(tekerlek frenine takilmigsa) veya 1,2D etki kuvvetinden (kumanda tertibatina takilmigsa) disik degerlerde
calistirllamamalidir.

4- KUMANDA TERTIBATLARI iGIN ISTENEN SARTLAR

4.1- Kumanda tertibatinin kayar pargalari, romork bagh olsa da, frenin tamamen uygulanabilmesine yeterince
uzunlukta olmaldir.

4.2- Kayar pargalar kortkler veya buna esdeger pargalarla korunmalidir. Bunlar, yaglanmis veya kendinden
yaglanmig malzemeden yapilmis olmalidir. Surtinen ylzey, elektro-kimyasal elementler olusturmayacak ve
kayar pargalarin yapismasina neden olabilecek mekanik bir uyumsuzluk olmayacak malzemeden yapiimalidir.

4.3- Kumanda tertibatinin baski esigi (K), 0,02 x g x G'5 de@erinden daha az ve 0,04 x g x G’, degerinden daha
fazla olmamalidir.

4.4- Romorklarda, azami sonimleme kuvveti; tek dingilli eklemsiz c¢eki demiri (gubugu) rémorklarda D,,
0,10 x g x G' degerini, eklemli geki demiri gok-dingilli rdmorklarda da 0,067xgxG’, degerini gegmemelidir.

4.5- Azami geki kuvveti D,, 0,1x g x G, ile 0,5 x g X G', arasinda olmalidir.
5- KUMANDA TERTIBATINDA GERCEKLESTIRILECEK DENEY VE OLCMELER

5.1- Onay deneylerini yapmaktan sorumlu teknik servise sunulan kumanda tertibatlarinin bu Ekin madde 3 ve
madde 4’de belirtilen sartlarla uyumlulugu dogrulanacaktir.

5.2- Asagidakiler bitin fren turlerine gore olgiimelidir;

5.2.1- Yidilma yolu s, etkin ( yararl) yigiima yolu s’;

5.2.2- llave kuvvet K;

5.2.3- Baski esigi Ky;

5.2.4- Sonimleme kuvveti Dy;

5.2.5- Ceki kuvveti Dy;

5.3- Mekanik aktarmali atalet fren sistemleri igin, asagidaki hususlar belirlenmelidir:
5.3.1-Kumandanin yarim-yol konumunda 6lgtlen ¢evrim orani iyg.

5.3.2- Ceki demirinde, ¢eki kolu kuvvetine (D) bagh olarak kumanda kolundaki kuvvet. ilave kuvvet K ve
verimlilik, élgtimlerden elde edilen temsili egriden elde edilir.

1 P

(llave 1, Diyagram 2’ye bakiniz)
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5.4- Hidrolik aktarmali atalet fren sistemleri igin asagidaki hususlar belirlenmelidir:
5.4.1- Kumandanin yarim-yol konumunda dl¢ilen ¢evrim orant iy,.

5.4.2- Ceki demirinde, ceki kuvvetin!n ve imalat¢inin verecegi merkez silindir pistonunun alanina, F.z, bagl
olarak merkez silindirindeki basing p. llave kuvvet K ve verim, dlgiimlerden elde edilen temsili egriden ¢ikarilir.

1 pxky,
_-  x — <
77H0 iH D_K

(llave 1, Diyagram 3’e bakiniz)

5.4.3- Merkez silindirin yedek yolu s”, bu Ekin madde 2.2.19'de belirtilmigtir.

5.5- Eklemli geki demiri ¢ok dingilli rémorklarda bulunan atalet fren sistemleri durumunda, madde 9.4.1°de
belirtilen yol kaybi sy 6lgtimelidir.

6- FRENLER ICIN SARTLAR

6.1- imalatgi, deneye tabi tutulacak frenlere ek olarak, frenlerin tipini, boyutlarini ve temel parcalarin yapildigi
malzemeyi ve balatalarin tip ve markasini gosteren cizimleri, deneyleri yapmaktan sorumlu teknik servise
sunmalidir. Bu gizimlerde hidrolik frenlerde, fren silindirlerinin yiizey alani Fr, gosterilmelidir. imalatg, izin verilen
fren azami momentini M., ve bu Ekin madde 2.2.4’de belirtilen kiitleyi de (Gg) belirtmelidir.

6.2- imalatci tarafindan belirlenen fren momenti M.y, B'=0.5 x g X Ggo degerindeki fren kuvvetini vermesi igin
gerekli kuvvet (P) degerinin 1,2 katindan veya basing (p) degerinin 1,2 katina karsilik gelen dondirme
momentinden daha az olmamalidir.

6.2.1- Asin yuk Onleyici tertibatin monte edilmedigi ve monte edilmesinin dusindlmedigi atalet fren
sistemlerinde, tekerlek freni, B" = 0.5xgxGg, dederindeki fren kuvvetini vermesi igin gereken kuvvetin (P) 1,8
katinda veya basincin (p) 1,8 katinda deneye tabi tutulmalidir.

6.2.2- Asin yUk onleyici tertibatin monte edildigi ve monte edilmesinin disunuldigu atalet fren sistemlerinde,
tekerlek freni kuvveti, asin yik onleyicinin (imalat¢i tarafindan saptanan) bitln toleranslari igeren kuvvetin P
veya P'ax 1,1 katinda veya basincin pnax Veya p’max 1,1 katinda deneye tabi tutulmalidir.

7- FRENLER UZERINDE GERGEKLESTIRILECEK DENEYLER VE OLGUMLER

7.1- Deneyleri yapmaktan sorumlu teknik servise sunulan frenler ve pargalarin bu Ekin madde 6’sindaki sartlarla
uyumlu olup olmadigini kontrol etmek igin deneye tabi tutulmaldir.

7.2. Asagidaki hususlar belirlenmelidir:
7.2.1- Asgari fren pabucu hareketi (asgari fren pabucu uygulama yolu) 2sg.;
7.2.2- Fren pabucu hareketi (fren pabucu uygulama yolu) 2sg (2sg* degerinden buyuk olmasi sarttir);

7.2.3- Mekanik-aktarmali sistemlerde kumanda koluna uygulanan kuvvetin (P) ve hidrolik-aktarmal fren
silindirindeki basincin (p) bir fonksiyonu olan fren momenti (M).

Frenleme vyuzeylerinin gevresel hizi 60 km/h degerindeki arag ilk hizina karsilik gelmelidir. Asagidakiler
olgiimlerden elde edilen egriden gikarilir:

7.2.3.1- Mekanik olarak calistirilan frenlerde geri-cekme kuvveti P, ve tanimlama katsayisi p (ilave 1, Diyagram
6’ya bakiniz).

7.2.3.2- Hidrolik olarak caligtirilan frenlerde geri-cekme kuvveti p, ve tanimlama katsayisi p’ (ilave 1 Diyagram
7’ye bakiniz).

8- DENEY RAPORLARI

Atalet fren sistemi ile donatilmis rémorklarin onay basvurularina; kumanda tertibati ve frenlerle ilgili deney
raporlari ve atalet tipi kumanda tertibatinin uyumu, aktarma cihazi ve rémork frenleri ile ilgili deney raporlari
eklenmelidir. Bu raporlar,en azinda, bu Ekin ilave 2, ilave 3 ve ilave 4’'de belirtilen 6zellikleri ihtiva etmelidir.
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9- KUMANDA TERTIBATI iLE ARACIN FRENLERI ARASINDAKI UYUMLULUK

9_.1- llave 4, madde 4’te belirtilen romorkun &zellikleri ile birlikte, kumanda tertibatinin (ilave 2) ve frenlerin
(lave 3) ozellikleri de dikkate alinarak, romorkun atalet fren sisteminin 6nceden belirlenen sartlarina uyup
uymadigi dogrulamak icin arag Uzerinde, kontrol yapiimalidir.

9.2- Biitiin Fren Tipleri igin Genel Deneyler

9.2.1- Kumanda tertibati veya frenlerle ayni anda kontrol edilmeyen aktarmanin her kismi, aracin Uzerinde
deneye tabi tutulmalidir. Deneylerin sonuglari, ilave 4’e islenmelidir. (6rnegin, iy, ve Myy).

9.2.2- Kiitle
9.2.2.1- Rémorkun azami kitlesi G, , kumanda tertibati igin izin verilen azami kitle G', degerini agsmamalidir.

9.2.2.2- Romorkun azami kitlesi G,, bltin rémorkun frenlerinin ortak calismasi ile frenlenebilen azami kitle Gg
degerini agsmamalidir.

9.2.3- Kuvvetler
9.2.3.1- Baski esigi K,, 0,02 x g X G, degerinin altinda ve 0,04 x g x G, degerinin izerinde olmamalidir.

9.2.3.2- Azami s6nimleme kuvveti D;, rémorklarda, eklemsiz ¢eki demiri ile 0,10 x g x G, ve c¢ok-dingilli
romorklarda eklemli geki demiri ile 0,067 x g x G, degerini agsmamalidir.

9.2.3.3- Azami gekis kuvveti D, , 0,1 x g x G, ve 0,5 x g X G, arasinda olmalidir.
9.3- Frenleme Performansinin ( Oraninin ) Deneyi
9.3.1- Rémorkun tgkerleklerinin cevresine etkiyen toplam fren kuvvetleri, 0,01 x g x G, degerindeki yuvarlanma
direncini igeren, B = 0,50 x g x G, degerinden daha az olmamalidir; Bu, 0,49 x g x G, deg@erinde bir B fren
kuvvetine karsilik gelir. Bu durumda, izin verilmis azami baglant itkisi (etkisi):
D = 0,067 x g x G, doner tablali geki demirli gok-dingilli rémork durumunda, ve
D" =0,10 x g x G, eklemsiz ¢eki demirli rémork durumunda.
Bu sartlara uyuldugunu kontrol etmek i¢in asagidaki esitsizlikler uygulanmalhdir;
9.3.1.1- Mekanik olarak aktarmali atalet fren sistemlerinde:

- 1 i

BLPR +nP, = <l
“D*-K xn,

9.3.1.2- Hidrolik aktarmali atalet fren sistemlerinde:

M+P0J ! <

[ nxp' O*-K xn, F

9.4- Kumanda yolunun deneyi

9.4.1- Fren kolunun ¢ekme tertibatinin konumuna bagli oldugu eklemli ¢eki demirli ¢ok-dingilli rémorklar igin,
kumanda tertibatinda kumanda yolu s, efektif kumanda yolundan daha uzun olmalidir, uzunlukga fark ise en az
kaybedilen yol s, kadar olmalidir. s, efektif yolun s’ %10’'unu gegmemelidir.

9.4.2- Kumandanin efektif yolu asagidaki yontemle belirlenecektir:

9.4.2.1- Fren kolu baglantisi gekme tertibatinin agisal konumundan etkileniyorsa, o zaman:

s’=s-—5
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9.4.2.2- Yol kayb! yok ise:

9.4.3- Kumanda yolunun yeterli olup olmadigini sinamak igin asagidaki esitsizlikler uygulanir:

9.4.3.1- Mekanik aktarmali atalet fren sistemlerinde:

S

<—
Sg« X

Iy
9.4.3.2- Hidrolik aktarmali atalet fren sistemlerinde:
i s'
h :
Faz  2Sg. x kg, <1,

9.5- llave Deneyler

9.5.1- Mekanik-aktarmali atalet fren sistemlerinde kuvvetlerin kumanda tertibatindan frenlere aktarildigi fren
kolunun montajinin dogru yapilip yapilmadiginin gérilmesi i¢in sinama yapilir.

9.5.2- Hidrolik-aktarmal atalet fren sistemlerinde merkez silindirin yolunun s/i, degerinden az olmadigini
kanitlamak igin bir kontrol yapilmahdir.

Daha az yola izin verilmemelidir.

9.5.3- Frenleme sirasindaki aracin genel davranisi, farkli seviyelerdeki fren kuvvetlerinde farkh yol hizlarinda
ve uygulama sekillerinde yapilan yol deneyleriyle denetlenir. Kendinden uyarilan sénimlenmemis titregsimlere izin
verilmez.

10- GENEL YORUMLAR

Yukaridaki sartlar, 6zellikle, butin réomork tekerleklerinin ayni tip fren ve lastikle donatildigi hidrolik-aktarmali
veya mekanik-aktarmali atalet fren sistemlerinin en glincel seri Gretim drneklerine uygulanir.

Ozel modeller deneye tabi tutuldugunda, yukaridaki sartlar uyarlanmalidir.
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EK VIIILAVE 1

AGIKLAYICI SEKILLER

B*

Diyagram 1

Her Tip Fren Sistemi icin Gegerli Olan Semboller
(Ek VIIl, madde 2.2'ye bakiniz)

P A

I e I

»D

Diyagram 2

Mekanik Aktarma
(Ek VIII, madde 2.2.10 ve madde 5.3.2’ye bakiniz)
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P A

Diyagram 3

Hidrolik aktarma
(Ek VIII, madde 2.2.10 ve madde 5.4.2’ye bakiniz)
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A

Kam ve rodu baglayan

Fren-pabucu merkezi hareketi fren pabucu hareketi (yolu)
(Uygulama yolu)

Fren-pabucu uygulama yolu: sg'=1,2 + 0,2% x 2r mm

Cekici:

Diyagram 4

Fren Sinamalari
(Ek VIII, madde 2.2.22. ve madde 2.3.4’e bakiniz)
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1.2. Kumanda tertibati 1.3. Aktarma 1.4. Frenler
Lo _d-1 .22
H - ' H, — '
° 2—2 3—3
Diyagram 5
Mekanik Aktarmali Frenler
(Ek VIII, madde 2.3’e bakiniz)
Ma
My
/ - P
P
o P.Lt— ?

Diyagram 6

Mekanik Fren
(Ek VIII, madde 2.3.6. ve 7.2.3.1°e bakiniz)
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M4
My
/ »P
S - £
. M,
p =
P -P,
Diyagram 7
Hidrolik Fren

(Ek VIII, madde 2.4.6. ve madde 7.2.3.2’ye bakiniz)
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Hampanl fren

i'g=die=3-3"14-4'

dizk fren
ig=reffireff=3-2"/4-4'=1

Disk fren
i_1—1‘ . Fe  3-3
o o r, 2.(4-4)

Diyagram 8

Hidrolik-Aktarmali Fren Sistemi
(Ek VIII, madde 2.4’e bakiniz)
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EK VII/ILAVE 2
KUMANDA TERTIBATININ DENEY RAPORU
Lo TMIAICT e ettt ettt et e et e et et et e ettt e et e e e e et e e e et e e e e e

P Y, =15 = 1= (TR

4- Kumanda sistemi imalatgi tarafindan tasarlanan rémorklarin 6zellikleri:

4.1-KUtle G'a = woeeiieiiiie e kg
4.2- Cekme tertibatinin basinda izin verilen statik disey kuvvet..........ccccccooiiiiiiieeieniinns N

4.3- Eklemsiz ceki demirli rémork® veya eklemli geki demirli gok-dingilli rémork®

5- Kisa agiklama
(eklenmis planlarin ve 6lgilendirilmis gizimlerin listesi)

6- Kumanda tertibatinin ana cizimi

8- Kumanda tertibatinin ¢evrim orani:

8.1- Mekanik aktarmali tertibatlar durumunda®

(O™ v vevee et DNttt ‘a kadar®
7 Sttt ettt ettt cm?
merkez silindir strokunun yolu.............c.cccuveeeee.n. mm

9- Deney sonuglari:

9.1- Verim
mekanik aktarmali tertibatlarda My =
hidrolik aktarmali tertibatlarda My =
9.2-llave KUWet K = ..o N
9.3- Azami sikistirma kuvveti D; =................. N
9.4- Azami gekis kuvveti Dy=iiiii, N
9.5- Baski esigi Ka =i N

9.6- Yol kaybi ve bos yol:

cekme tertibati konumunun bir etkisi olduFUNAa Se™=.........coovoioiieeeeeeeeeeeeeeeeeeee s
hidrolik aktarmali bir tertibatta S D= e,
9.7- Efektif kumanda yol 8 Tt e

o Uygulanmayani ¢iziniz.
iy veya iy degerlerini belirlemek igin kullanilan uzunluklarin oranlari belirtilmelidir.
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9.8- Bu Ekin madde 3.6’sinde belirtilen asiri yukten koruyucu tertibat , saglanmig/saglanmamis
9.8.1- Asin yukten koruyucu tertibat, kumanda tertibatinin aktarma kolundan 6nce takiimis ise

9.8.1.1- Asiri yukten koruyucu tertibatin esik kuvveti
DA =i N
9.8.1.2- Asiri yiikten koruyucu tertibat mekanik ise™
atalet kumanda tertibatinin olusturdugu azami kuvvet P’ .4
P imadifo = coreereeeneeeiens N/em?

9.8.2- Agiri yukten koruyucu tertibat, kumanda tertibatinin aktarma kolundan sonra takilmig ise

9.8.2.1- Asiri yukten koruyucu tertibatin esik kuvveti
asiri yiikten koruyucu tertibat mekanik ise ) Dy ipo = ovovvvevereenne. N
asir yiikten koruyucu tertibat hidrolik ise® D, i, =
9.8.2.2- Asini yiikten koruyucu tertibat mekanik ise™
atalet kumanda tertibatinin olusturdugu azami kuvvet P’ .«
P nax = ceveeerreees ettt N/cm?

9.8.2.3- Asiri yiikten koruyucu tertibat hidrolik ise/"
atalet kumanda tertibatinin olusturdugu azami hidrolik basing
Plrax = ceeveeeeennnns N/cm?

10- Deneyleri yapan teknik servis

11- Yukarida tanimlanan kumanda tertibati, atalet kumanda tertibati ile donatiimis araglarin deney sartlarinin
madde 3, madde 4 ve madde 5’deki sartlarina uyuyor/uymuyor.®

..................................................... Imza
EK VIII/ILAVE 3
FRENLERLE iLGILI DENEY RAPORU
1P =Y (o PR
P - 14 ¢ F PO
G I o SRR
4- Her bir teker igin teknik olarak izin verilen azami KUtle Ggg =.....oocvviiiiiiiii e kg
5- AZami fren MOMENT Mijay = «evvrrrrnniiiiiiiiii e e e e e e e e e e e e aan Nm

(imalat¢i tarafindan Ek VII'in madde 6.2’sine gore belirtilen)

5.1- Deneye tabi tutulmus frenleme momenti = ..o Nm
(sirasiyla Ek VIII'in madde 6.2.1 ve madde 6.2.2’sine gore)

6- Dinamik lastik ddnme yarigapi:

7- Kisa agiklama
(planlar ve boyutlandiriimis gizimlerin listesi)

@ Uygulanmayant ¢iziniz
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8- Frenin ana gizimi
9- Deney sonuglari
Mekanik fren®

9.1- Cevrim orani

g et e @
9.2- Yarim pabu¢ merkez yolu

OB Teeeuteeanteeatee et e et e e e e e e e e e nteeeannee s teenreean mm
9.3- Yarim asgari pabug merkez yolu

SB* Teuuteeautee ekt e ettt e et e b s teabeean mm
9.4- Geri gekme kuvveti

PO it ttressarrr s N
9.5- KatSayl.....ooovvviiiiee e ceeeaees

D tr et e et e e a e et e e e snes sreeesnrees m

9.6- Ek VIII'in madde 3.6’sina gore agiri ylkten
koruyucu saglanmis/saglanmamis®

9.6.1- Agsir yukten koruyucu cihazi harekete geciren
fren momenti
M S .Nm

9.7- Myax icin izin verilen azami kuvvet

10- Deneyi gergeklestiren teknik servis

Hidrolik fren @

9.1.a- Gevrim orani "
Y 2
g T

9.2.a- Yarim pabu¢ merkez yolu

PO =, bar
9.5.a- KatSayl..coooooieiiiiiiiiiiiei e
D e e m cm®

9.6.a- Ek VIII'in madde 3.6’sina gore asir yukten
koruyucu saglanmis/saglanmamis )

9.6.1.a- Asiri yukten koruyucu cihazi harekete
gegciren fren momenti

M=, Nm
9.7.a- My iCin izin verilen azami basing

Pinax Seeeeeeeeeeeeeeeeseeeeeeeeeeeeeeenens N/cm?
9.8.a- Tekerlek silindirinin ylizey alani

Rz Sttt eeee e eee et et e e cm?
9.9.a- (Disk frenleri igin)

Sogurulan sivi hacim

V0 Seeeerereeeeeeeee ettt cm?

11-Yukarida belirtilen fren bu Ekte (Ek VIII) tarif edilen atalet fren sistemleri ile donatiimis araglar icin olan deney
sartlarinin Ek VI, madde 3 ve madde 6 daki sartlari sagliyor/saglamiyor.”) Fren bir asir vyiikle

kullanilabilir/kullanilamaz. ©

o Uygulanmayant ¢iziniz
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EK VII/ILAVE 4

KUMANDA AKSAMI, AKTARMA VE FRENLERIN UYUMLULUGU UZERINE DENEY RAPORU

1- KUMANDA TERTIBATI )
Ekteki deney raporunda tarif edilmistir (Ek VIII, llave 2’ye bakiniz)

Segilen gevrim orani:
o= ... PSP @veyain @ =, @
(Ek VIII, llave 2, madde 8.1 ve madde 8.2°de belirtilen limitler arasinda olmalidir)

2- FRENLER )
Ekteki deney raporunda tarif edilmistir (Ek VIII, llave3’e bakiniz)

3- ROMORK UZERINDEKiI AKTARMA TERTIBATLARI
3.1-Ana ¢izimin kisa tanimi

3.2-Cevrim orani ve romork Uzerindeki mekanik aktarma tertibatinin verimi

4- ROMORK
4.1- imalatg!:
4.2- Marka:
4.3- Tipi:

4.4- Ceki kolu baglantisinin tipi:
Eklemsiz geki demirli rémork/eklemli ceki demirli rémork @

4.5- Fren sayiSI N=.....eeivniiiiieeee e

4.6- Teknik olarak izin verilen azami Kitle Ga =.....coooiiiiiiiiiiiiic e kg

4.7- Dinamik lastik dénme yarigapi R = m

4.8- Baglantida izin verilen kuvvet D* =010 X g X Ga T rereriieieiier e N

veya

) D* = 0.067 X g X GA Teeeeereeeeeieeieieeieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeenees N
Istenen fren kuvveti B* = 0.5 X g X Ga T i N
Fren kuvveti B=0.49 X g X GA Tt N

5- DENEY SONUGLARININ UYUMLULUGU

5.1- Baskil €Si0i T00.KA/G X Ga = curreieiiiie ittt ettt ettt e
(2 ile 4 arasinda olmali)

5.2- Azami siKistirma Kuvveti 100.D1/g X G S .uuiiieie ettt e et e e e e e e e e e e e
(Eklemsiz g¢eki demirli romork icin 10’u veya eklemli gok dingilli geki demirli rémork igin 6,7’yi asmamalidir)

5.3- Azami gekme kuvveti 100.D2/g X Ga =eevvieeeeriiiiiiiiiiieeee e (10 ile 50 arasinda olmalidir.)

5.4- Atalet kumanda aksami icin teknik olarak izin verilen azami kiitle
Gl A T kg (G degerinden daha az olmamalidir)

(

@

Y Uygulanmayant ¢iziniz
2o in veya iy, degerlerini belirleme igin kullanilan uzunluklari belirtiniz.
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5.5- Butin réomork frenleri icin teknik olarak izin verilen azami kitle
(T 1 1 C T = PTTRR kg
(Ga degerinden daha az olmamalidir)

5.6- Frenlerin azami fren momenti n. Mo /(B X R) =i (1,2'ye esit ya da buyuk olmalidir)

5.6.1- Bu Ekin madde 3.6’sindaki anlami dahilindeki bir asiri yiikten koruyucu,

atalet kumanda tertibatina /frenler'® {izerine monte edilmis /edilmemis.®

5.6.1.1- Atalet kumanda tertibatindaki asiri yiikten koruyucu, mekanik ise®”
N X Praxd (51X NHL X P/nax) Seeeeeeeeemmniiiiiee e eeneiieeeeseeen (1,0'e esit ya da buyuk olmal)

5.6.1.2- Atalet kumanda tertibatindaki asiri yiikten koruyucu, hidrolik ise™
P s P max Seeereeneeeieieiieseeeiereriee e e e st e e aaees (1,0’a esit ya da biylk olmalidir)

5.6.1.3- Asiri yuk 6nleyici atalet kumanda tertibatinin, Gzerindeyse:
ESIK KUVVEL DA/D’ = ..ottt ettt ettt et ettt et et nen e enane
(1.2'a esit ya da biylk olmalidir.)

5.6.1.4- Asiri yuk 6nleyici frenlerin Gzerindeyse:
Esik momenti N X Ma/(B X R) St
(1,2'ye esit ya da buyuk olmahdir.)

5.7- Mekanik-aktarma tertibatl atalet fren sistemi®

(i degerinden daha buytk olmamalidir).

BxR nxp, s e s e s
D*-K x7,
5.7.4- s'
Sge X mm—

@ Uygulanmayani ¢iziniz.
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(in/Fuz degerinden daha buyik olmamalidir)

SR I s TP PP TP
(llave 2, madde 8.2'de belirtilen merkez silindir kériigiiniin yolundan daha fazla olmamalidir)

6- DENEYLERI YAPAN TEKNIK SERVIS

7- Yukarida tarif edilen atalet fren sistemi, atalet fren sistemleri ile donatilmis araglarin deney sartlarinin
belirtildigi madde 3 ve madde 9'daki sartlari saglyor/saglamiyor.®

@ Uygulanmayani ¢iziniz.
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(Degisik: 9/2/2005 tarihli ve 25722 sayili RG/3.md) .
) ] “Ek IX/ llave 1
TIP ONAYININ BELGELENMESI

ORNEK

) i . ..I.. . ..h .
(azami format. A4 (210 x 297 mm)) dari boltmin muhrd

AT TiP ONAYI BELGESI

Arac/aksam/ayri bir teknik tnite® tipinin, son olarak 98/12/AT Yonetmeligine gore degistirilen 71/320/AT
Yonetmeligine gore;

- tip onay1

- tip onayi kapsaminin geni§letilmesi(1
- tip onayinin reddi®

- tip onayinin geri ¢cekilmesi®
ile ilgili bildirim” .

TiP ONAYI NUMAIASI .ttt et

Tip onayi kapsaminin genigletme nedeni: ............cccccceeiviiiinnen.

BOLUM |

0.1- Marka (imalatginin ticari Gnvani):

0.2- Tipi:

0.3- Aracin/aksamin/ayri bir teknik Gnitenin Gzerine isaretlenmis ise, tipi teshis vasitalar
0.3.1- igaretin yeri

0.4- Aracin sinifi®™)®:

0.5- Imalatginin adi ve adresi:

0.7- Aksam ve ayri bir teknik Gnite durumunda, AT onay isaretinin takilma yontemi ve yeri:
0.8- Montaj fabrikalarinin adresi/adresleri:

BOLUM II

1- Ek bilgi ( gegerli ise): Lahikaya bakiniz

2- Deneyleri gergeklestirmekten sorumlu teknik servis

3- Deney raporunun tarihi:

4- Deney raporunun numarasi:

5- isaretler ( varsa): Eke bakiniz

6- Yer:

7- Tarih:

8- imza:

9- istek (izerine alinabilecek onay merciinde bulunan bilgi paketinin indeksi, ekte verilmistir.

)

)

)

@ Uygulanmayani giziniz.

7 71/320/AT sayili Yoénetmeligin Ek XV’ine gére bir onay igin basvuru sahibinin (sahiplerinin) istegi dogrultusunda,
71/320/AT sayili Yénetmeligin Ek IX, llave 3’(inde belirtilen bilgiler, Tip Onay Kurulusu tarafindan saglanmahdir. Ayrica
bu bilgiler, 71/320/AT sayili Yonetmeligin Ek XV’ine gore verilen onaylar digindaki amaglar igin verilmemelidir.

@ Eger tip isareti araci tanimlamaya iliskin karakterleri icermiyorsa, parga veya ayri teknik birimlerin tiplerini iceren tip
onay! belgelerinde bu tir karakterler ? sembollyle temsil edilecektir. (6rnegin ABC? 1237?)

®) 70/156/AT Yonetmeliginin (MARTOY’un) Ek IIA’sinda tanimlandigi gibidir.
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LAHIKA
En son 98/12/AT Yonetmeligi ile degistirilen 71/320/AT Yonetmeligi konusunda
bir aracin tip onayi ile ilgili
AT Tip Onayi Belgesinin numarasl..........c.cccoeeeiieniienennnnes
1- ILAVE BILGILER
1.1- Aracin kiitlesi

O N = ol = T F= T N (=T RS
1.1.3- Dingil bagina disen Kkutle (azami deJEr): ......cccuviiiiiiiiiiiiiiee e e
1.2 - Fren balatalari

1.2.1 - Ek Inin ilgili butin talimatlarina gére deneye tabi tutulacak olan fren balatalari

1.2.1.1 - Fren balatalarinin markasi (markalari) ve tipi (tipleri),

1.2.2 - Ek XlII’de deneye tabi tutulacak alternatif fren balatalar

1.2.2.1 - Fren balatalarinin markasi (markalari) ve tipi.

G R o3 Lo [ - 1 - T - SRR
0 I |V o) o U0 ] PPNt
1.3.2- Baglanabilen rémorkun azami Kitlesi, varsa®: ............ccocooioioioioioeeeeeeeeeee e
70 e 1= Yo N ) 2T PSPPIt
G 2 - 1 T o]0 T PR
1.3.2.3- Merkezi dingilli rémork: rémork baglanti uzantisinin dingil araligina azami oranini da belirtiniz.®
1.3.2.4- Katarin @zami KULIESI: ......vviiiiiiiiiiiiiieiceeeeeeeeeee ettt e e e e ee e e eeeeeeeeeeeeeeneennnnnnes
1.3.2.5- O, romork: frenlenmisAreniENmMEMIS™Y.........o.ov ettt

1.3.2.6- Arag elektrik fren sistemi olan rémorklari gekmek igin donatiimis/donatiimamis™®

1.3.2.7- Arag anti-blokaj sistemi olan rémorklari cekmek icin donatiimis/donatiimamig®

1.4- Lastik boyutlar::

1.4.1- Yedek tekerlek/lastik DOYULIAIT: .......couvviiiiiiiiie e
1.4.2- Arag, Ek XIII'Gin sartlarini saglyor: evet/hayirt™ .............c.coovevioeeeeeeeeeeeeeeeeeee e,
1.5- DINgillerin dliZENi V& SAYISI:.........cooiiiiiiiiiiie ettt e e e e e e e e e e s e e e e e e s s nnsnbeeees
1.6- Fren tertibatinin Kisa tanimi: ...
1.7- Aracin dingilleri arasinda frenlemenin dagilimi:...............ccociiiiiiiii
1.7.1- Arag, Ek II'nin ilavesinde bulunan sartlari saglyor mu: evet/hayir™®

1.8- Anti-blokaj fren sistemi ile donatilmig araglar

1.8.1- Motorlu araglar

1.8.1.1- Arag, Ek X'da belirtilen sartlari sagliyor mu: evet/hayir®

1.8.1.2- Anti-blokaj fren sisteminin kategorisi: kategori 1/2 /3 @

1.8.2- Rémorklar

1.8.2.1- Arag, Ek X'da belirtilen sartlari sagliyor mu: evet/hayir®

1.8.2.2- Anti-blokaj frenleme sisteminin kategorisi: kategori A / B

1.8.2.3- Ek XIV’ deki deney raporu kullaniliyorsa, deney raporu belirtiimelidir: .............c.cccocoeeninn.
1.9- Elektrik fren sistemleri olan romorklar

1.9.1- Arag Ek XI'de belirtilen sartlari saglyor mu: evet/hayir®..............cccooooevoveveceeeeeeeeeeeeens

2- ACTKLAMALARE: ...ttt et e st s et e s e e e s

@ Rémork baglanti uzantisi, merkezi dingilli romorklarinin baglantisi ile arka dingillerin merkez dogrultusu arasindaki
atay farktir.
Y Uygulanmayani ciziniz.”
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DENEY RAPORU

1- DENEY ESNASINDA ASAGIDAKILERIN UZERINDEKI ARACIN KUTLESI:

EK IX/ ILAVE 2

Yiksiz (kg) Yiklu (kg)
King-pin destek yiiki™
Dingil no 1)
Dingil no 2
Dingil no 3
Dingil no 4
Toplam
2- DENEYLERIN SONUGLARI
A Kumandaya
Deney hizi Olgulen
Deney Km/h Performans uygulanan

Olgulen kuvvet(N)

2.1-Tip O deneyleri motor devrede degil iken
ana frenleme ve ikincil frenleme

2.2-Tip O deneyi motor devredeyken EK II,
madde 2.1.1.1.1% e gbre ana frenleme

2.3- Tip | deneyleri art arda frenleme @ ile

surekli frenleme ile @

2.4-Tip Il veya Tip lIA deneyleri, uygunsa

2.4.1-Tip Il deneyi ¥

(
(
(
(

Y Yari rémork ve merkezi aksli romorklarda, baglant1 tertibatindaki yiike karsilik gelen kiitleyi giriniz.

2) Uygulanmayamni ¢iziniz
) Yalniz motorlu araglar i¢in gecerlidir.

3
“ Yalniz rémorklar icin gegerlidir.
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2.5- Tip II/IIA veya Tip Il deneyleri ®boyunca kullanilan fren sistemi/sistemleri:

2.6- Tepki slresi ve esnek borularin boyutlari

2.6.1- Fren korGgundeki tepki SUMeSi ........covviuviiieereeeiiiie e S.

2.6.2- Kumanda devresi baglanti kafasindaki tepki SUresi ...........oooceeieiiiiiiniee e e, s.

2.6.3- Yari romorklara ait ¢ekici Unitelerin esnek borulart:

2.7- Tip | ve/veya Il (veya IIA) deneylerinin gergeklestiriimesine gerek olmayan durumlar (EK VII):

2.7.1- Referans aracin tip onayl numarasi

2.7.2-
Aracin dingilleri Referans dingilleri
Dingil Kutlesi | Tekerleklerde Hiz Dingil Kutlesi | Tekerleklerde Hiz
*) istenen fren * istenen fren
kuvveti kuvveti
Kg N Km/h Kg N Km/h
Dingil 1
Dingil 2
Dingil 3
Dingil 4
(*) Dingil basina teknik olarak izin verilen azami kitledir.
2.7.3-
Tip onay1 igin sunulan aracin azami kitlesi
....... Kg
Tekerleklerde istenen fren kuvvett | .. N
Frenin ana saftinda istenen yavaglama momenti (torku) | ... Nm
Frenin ana saftinda yavaglama momenti (¢izime gére) | ... Nm

@ Uygulanmayani ¢iziniz.
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2.7.4-

Referans dingili

Rapor No

Tarih (kopyasi ektedir)

Tip | Tip Il
Her dingilin fren kuvvetleri
(EkVII, ilave1, madde 4.2'ye
bakiniz)
Dingil 1 Ty =.. %P, T1=..%P,
Dingil 2 T, =.. %P, T, =..%P,
Dingil 3 T3 =.. %P, T3 =. %P,
Tahmini koruk stroku (mm)
(EkVII, ilave1, madde 4.3.1.1°e
bakiniz)
Dingil 1 S, = S, =
Dlngll 2 S, = S, =
Dingil 3 S;= S3
Ortalama giktl itkisi (N)
(EkVII, ilave1, madde 4.3.1.2'ye
bakiniz)
Dingil 1 Thay = oo That = e,
D|ng|l 2 ThAz e ThAZ .
Dingil 3 Thas = oo Thas = e,
Fren Performansi
(EkVII, ilave1, madde 4.3.1.4%¢
bakiniz)
Dingil 1 T, = Ty
D|ng|l 2 T2 = T2 =
D|ng|l 3 T3 = T3
Tip O deneyine Tip | Tip
tabi tutulan (tahmini) (tahmini)
réomorkun sicak sicak
deney sonuglari
(E)
Aracin frenleme performansi
(Ek VI, ilave1, madde 4.3.2’ye bakiniz)
Sicak frenleme performansi >0.36 >0.40
(EkIl, madde 1.3.3. ve madde 1.6.2’ye ve ve
bakiniz) >06E >06E




3- BASINGLI HAVA KULLANAN TUPLER VE ENERJI KAYNAKLARI

3.1-Fren depolarinin toplam NaCMi............uu s
3.2- imalatgi tarafindan DIldifIEN Pp AEFEN ........c.cueiveveeceieecieee ettt et ee et eee et reeeene s
3.3- 8 fren uygulamasi deneyinin sonrasindaki depolardaki basing............ccccccviiiiieiiiiiiiiiiee e
R R B o) o [V 14 g a b= 1= Ta =1 a1 I IO UUTUTRTIN
ISRl B o) (o [U14 g a b= 1= Ta =1 a1 I 1T TP
3.6- Yardimci sistemlerin depolarinin toplam hacmi .............oooiiiiiii e
3.7- DOIAUIMIA ZAMANT Tguuuuniiiiiiiiiiiiie et e e ettt e e e e e e e eet e e e e e e e e eatba e eeeeeeeesbaanaeeeseessbaansaeeeseestrannsaeeeseesreen
4- HAVALI FREN SISTEMi OLAN ROMORKLAR UZERINDEKI OTOMATIK FRENLEME

4.1- Ulasilan frenleme orani

5- ELEKTRIKLI FREN SISTEMi OLAN ROMORKLAR

5.1- Ulasian frenIemeE GEGEIT .......eiiiiiiiii ettt
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EK XV UYARINCA ONAYLARIN AMAGLARI iGIN ARAG BILGI LISTESI

1- ARAG TIPININ TARIFI

1.1- Aracin markasi veya ticari ismi, mevcut ise:

1.2- Aracin sinifi:

1.3- Ek IX, ilavet’e gOre aracin tipi:

1.4- Arag tipini olusturan araclarin modelleri veya ticari isimleri, mevcut ise:
1.5- imalatcinin adi ve adresi:

2- FREN BALATALARININ TiPi VE MARKASI

2.1- Ek IPnin ilgili talimatlarina gore deneye tabi tutulan fren balatalar::
2.2- Ek XlIl'ye gore deneye tabi tutulan fren balatalari:

3- ARACIN ASGARI KUTLESI:

3.1- Her dingilin kitle dagihmi (asgari kitle):

4- ARACIN AZAMi KUTLESI:

4.1-Her dingilin kitle dagilimi (azami kutle):

5- AZAMi ARAG HIZI:

6- LASTIK VE TEKERLEK OLGULERI:

7- FREN DEVRESI YAPISI (ORNEGIN ON/ARKA VEYA YAN KESIT):
8- HANGI SISTEMIN IKINCIL FREN SISTEMi OLDUGUNUN BILDIRIMi:
9- FREN VALFLERININ OZELLIKLERI (UYGULANABILIYORSA)
9.1-YUke duyarh valfin ayar 6zellikleri:

9.2- Basing valfinin ayarlanmasit:

10- TASARIMLANAN FREN KUVVETI DAGILIMI:

11- FREN OZELLIKLERI

11.1- Disk freni tipi (6rnegin caplariyla beraber piston sayisi, ....):

11.2- Kampana fren tipi (6rnegin Simplex/Duplex, piston buyukligu ve kampana boyutlari
ile beraber):

11.3- Havali fren sistemlerinde, 6érnegin kortklerin tipi ve baylkliugu, cir-cir kollart, vs.:
12- MERKEZ SILINDIRIN TiPi VE BUYUKLUGU:

13- KUVVETLENDIRICI TiPi VE BUYUKLUGU:
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EK X

ANTI-BLOKAJ FREN SISTEMI TAKILI OLAN ARAGLARIN
DENEY SARTLARI

1- GENEL

1.1- Bu Ek, Anti-blokaj fren sistemi olan yol araglari igin gereken frenleme performansini tarif eder. Ayrica,
romork cekmesine izin verilen motorlu araglar ve havali fren sistemi olan romorklar yikli iken, Ek II'nin
madde 1.1.4.2'sinde atifta bulunulan llavesinde belirtilen uyumluluk sartlarini saglamaldir.

1.2- Hali hazirda, Anti-blokaj fren sistemleri olarak bilinen, devir algilayici veya devir algilayicilar, elektronik
kumanda unitesi veya elektronik kumanda Uniteleri ve ayarlayici (degistirici) veya ayarlayicilardan ibarettir.
lleride karsilasilabilecek farkli tasarimlanmis bir Anti-blokaj fren sistem, bu Ekte belirtilen performansa esit
bir fren performansi saglhyorsa, Ek Il, madde 1.1.4.2'inde belirtilen ilavesinin ve bu Ekin kapsaminda anti-
blokaj fren sistemi olarak kabul edilmelidir.

2- TARIFLER
2.1- “Anti-blokaj fren sistemi”, frenleme esnasinda aracin bir veya birden fazla tekerleginin Uzerinde
teker/tekerleklerin donme yoniinde kayma oranini otomatik olarak kumanda eden ana fren sisteminin bir

pargasidir.

2.2- “Devir algilayici” aracin dinamik durumunu veya tekerlegin/tekerleklerin dénme durumunu tanimak ve
elektronik kumanda Unitesine aktarmak i¢in tasarimlanmis aksamdir.

2.3- “Elektronik kumanda unitesi ”, devir algilayici/algilayicilar tarafindan aktarilan bilgiyi yorumlamak ve
ayarlayiciya sinyal aktarmak i¢in tasarimlanmig aksamdir.

2.4- “Ayarlayicr”, elektronik kumanda Unitesinden alinan sinyale gére fren kuvvetini/kuvvetlerini degistirmek
icin tasarimlanan aksamdir.

2.5- “Dogrudan kumanda edilen tekerlek”, frenleme kuvveti en azindan bir kendi devir algilayicisi tarafindan
saglanan bilgiye gére ayarlanan tekerlektir.

2.6- “Dolayh kumanda edilen tekerlek”, diger tekerleklerin devir algilayici veya algilayicilari tarafindan
saglanan bilgiye gore frenleme kuvveti ayarlanan tekerlektir.

3- ANTI-BLOKAJ FREN SISTEMLERININ TiPLERI

3.1- Bir motorlu arag, asagidaki sistemlerden biriyle donatildiginda, EK Il, madde 1.1.4.2'de belirtilen
llavesinin madde 1’nin anlami dahilinde bir Anti-blokaj sistemiyle donatildigi kabul edilmelidir.

3.1.1- Kategori 1 anti-blokaj fren sistemi:
Kategori 1 anti-blokaj fren sistemi olan arag, bu Ekin ilgili butln sartlarini yerine getirmelidir.
3.1.2- Kategori 2 anti-blokaj fren sistemi:

Kategori 2 anti-blokaj fren sistemi olan ara¢ bu Ekin madde 5.3.5’in disindaki araglar harig, bu Ekin ilgili
bitun sartlarini yerine getirmelidir.

3.1.3- Kategori 3 anti-blokaj fren sistemi:

Kategori 3 anti-blokaj fren sistemi ile donatilmis bir arag, bu Ekin madde 5.3.4. ve madde 5.3.5’in disindaki
araglar hari¢, bu Ekin ilgili batiin sartlarini yerine getirmelidir. Bu tir araglarda, en azindan dogrudan
kumanda edilen tekerlek icermeyen bireysel dingil (veya dingil grubu), bu Ekin madde 5.2’sinde 6nceden
belirlenen kuvvet baglanti katsayisi sartlar yerine, Ek Il, madde 1.1.4.2°de belirtilen ilavenin kuvvet baglanti
katsayisi sartlarini, tekerlek kilittenme sirasini saglamalidir.

@ Yiiksek olani segen Anti-blokaj sistemleri hem dolayli, hem de dogrudan kumanda edilen tekerlekleri i¢eriyor kabul
edilir; diisiik olan1 segen sistemlerde biitiin ayarlanan tekerlekler dogrudan kumanda edilen tekerlekler olarak kabul
edilir.
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Bununla beraber, kuvvet baglanti katsayilarinin egrilerinin birbirlerine goreli konumlari Ek I, madde
1.1.4.2°de belirtilen ilavenin madde 3.1.1’inde belirtilen sartlari saglamiyorsa, sirayla frenleme orani ve yiike
bakarak Ek Il madde 1.1.4.2'de belirtilen ilavenin madde 3.1.1 ve madde 3.1.4'de énceden belirlenen
sartlara gore arka dingillerin en az birisindeki tekerleklerin 6n dingil ya da dingillerdekilerden &6nce
kilittenmediginden emin olmak amaciyla bir kontrol yapilmaldir. Bu sartlar, yliksek ve dusuk tutunmal
(kuvvet baglantili) yol yuzeylerinde (yaklasik 0,8 ve 0,3 azami) ana fren sistemi kumanda kuvveti
ayarlanmasi yardimiyla kontrol edilmelidir.

3.2- Aracin karsilikli bulunan en az iki tekerledi dogrudan kumanda edildiginde ve kalan tekerlekler de anti-
blokaj fren sistemi tarafindan dogrudan ya da dolayli ayarlandiginda, bir romorkun Ek Il, madde 1.1.4.2'de
belirtilen ilavesinin madde 1’inin anlami dahilinde bir anti-blokaj fren sistemiyle donatildigi kabul edilmelidir.
Tam-rémorklarda bir 6n dingildeki en az iki tekerlek ve bir arka dingildeki de en az iki tekerlek dogrudan
ayarlanmali, bu dingillerin her birinde en az bir tane ayarlayici olmali ve diger tekerlekler de dolayli veya
dogrudan kumanda edilmelidir. Ayrica, anti-blokaj sistemi ile donatilmis bir romork asagidaki sartlarin
birisini yerine getirmelidir:

3.2.1- Kategori A, anti-blokaj fren sistemi

Kategori A, anti-blokaj fren sistemi olan arag, bu Ekin ilgili butiin sartlarini yerine getirmelidir.

3.2.2- Kategori B anti-blokaj fren sistemi

Kategori B anti-blokaj sistemi olan romork, bu Ekin madde 6.3.2 disindaki bitin sartlari yerine getirmelidir.
4- GENEL SARTLAR

4.1-Anti-blokaj sisteminin bu Ekte belirtilen fonksiyon ve performans sartlarini etkileyebilecek her turli
elektrik arizasi veya devir algilayicilarinin yanlis calismasi, elektrik temin devrelerindeki hatalar ve
elektronik kumanda (nitelerine™ giden devrelerindeki hatalar, 6zel ve optik ikaz sinyali ile siriicliye ikaz

edilmelidir.

4.1.1- Anti-blokaj fren sistemine enerji verildiginde ikaz sinyali yanar ve ara¢ hareketsizken lamba
sdnmeden yukarida belirtilen arizalarin hig birisinin olmadigi dogrulanmalidir.

4.1.2- Devir algilayicinin statik kontroli, son olarak ara¢ 10 km/h’den bulyuk bir hizdayken bir devir
algilayicinin iglemedigini dogrulayabilir.(z) Ayrica bu dogrulama sirasinda elektrik kumandali havall
ayarlayici/ayarlayicilar en az bir kere galistiriimahdir.

4.2- M; ve N; sinif araglar hari¢, Anti-blokaj fren sistemi olan ve Anti-blokaj fren sistemi olan bir rémorku
¢cekme izni olan motorlu araclar, bu Ekin madde 4.1’deki sartlari saglayan rémorkun anti-blokaj fren sistemi
icin ayri bir optik ikaz sinyali ile donatilmalidir.

4.2.1- Bu ikaz sinyali, anti-blokaj fren sistemi olmayan romork takili degilken veya bir rémork takili degilken
yanmamalidir. Bu fonksiyon otomatik olmalidir.

4.3- Yukarida belirtilen optik ikaz sinyali/sinyalleri giin 1s1ginda da goérilir olmali ve sirtci igin bu sinyallerin
calisip calismadigi kolayca kontrol edilmelidir.

4.4- O; ve O,, M; ve N; sinif araglar harig, cekici araglarin ve romorklarin anti-blokaj fren sistemleri igin
kullanilan elektrik baglantilari ISO 7638-1985 no’lu standardi veya I1SO/DIS 7638-1996® no'lu standardina
uygun bir 6zel baglanti ile sonuglandiriimalidir.

@ Tek tip deney islemleri kabul edilene kadar, imalatgi, elektronik kumanda iinitesindeki olasi arizalarin ve bunlarin
etkilerinin bir incelemesini teknik servise sunmalidir. Bu bilgi, ara¢ imalatgis1 ve teknik servis arasinda olan bir
?érﬁsme ve uzlagmaya baglidir.

? Arag hareketsiz haldeyken, bir ariza yokken aracin hizi 10 km/h degerine ulasmadan once ikaz sinyali sonerse, ikaz
sinyali tekrar yanabilir.

® Rémorka ait madde 6.2°deki ISO 7638-1985’¢ veya madde 5.4’deki ISO/DIS 7639-1996’ya uygun kablolama
ozellikleri, yalnizca romork kendisine ait bagimsiz bir sigorta kullaniyorsa, azaltilabilir. Sigortanin akim degeri,
iletkenlerin akim degerini gegmeyecek sekilde olmalidir.

N; ve O4 smif araglarin diginda, ve tek tip uluslararasi standartlar uygulanmaya baslayana kadar, c¢ekici araglar 12
voltluk elektrik sistemiyle donatilmis réomorklar arasindaki elektrik baglantisi, DIN 72570 standard1 Boliim 4’e uygun
olmalidir.
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4.5- Anti-blokaj fren sistemindeki bir arizada kalan fren etkinligi, s6z konusu arag igin ana fren sisteminin
aktarma boélimindeki bir ariza durumunda 6nceden belirlenmis fren etkinligi kadar olmalidir. (Ek madde
2.12.1.4). Bu sart ikincil frenlemeyle ilgili sartlardan ayri olarak degerlendiriimemelidir. R6morklarda bu Ekin
madde 4.1’ine gore, anti-blokaj fren sistemindeki bir arizadaki kalan fren etkinligi ilgili rdmorkun ana fren
sisteminin 6nceden belirlenen yikli performansinin en az % 80’inini saglamalidir.

4.6- Anti-blokaj sisteminin calismasi manyetik ya da elektrik alanlardan olumsuz etkilenmemelidir®.

4.7- N, ve N3 sinif arazi motorlu araglari diginda, anti-blokaj fren sisteminin ¢calisma ayarlar|n|(2) degistirmek
veya devre digi birakmak icin elle kumandali bir tertibat kullanilamaz. N, ve Nj sinif araglarinda bdyle bir
tertibat varsa, agagidaki sartlar yerine getirilmelidir;

4.7.1- Anti-blokaj fren sisteminin devre disi birakildigi veya bu Ekin madde 4.7’de belirtilen tertibat
yardimiyla degistirilen kumanda modlu motorlu arag, Ek I, madde 1.1.4.2'de belirtilen ilavedeki butin
sartlar yerine getirmelidir;

4.7.2- Optik bir ikaz sinyali, anti-blokaj fren sisteminin devre disi birakildigini ya da galisma ayarlarinin
degistirildigini slrtclye bildirmelidir; anti-blokaj arizasi durumunda kullanilan ikaz sinyali bunun igin
kullanilabilir.

4.7.3- Kontak anahtari "galistirma" konumuna getirildiginde, anti-blokaj fren sistemi kendiliginden devreye
girmeli/yol-Usti konumuna gelmelidir.

4.7.4- imalatg tarafindan verilen ara¢ kullanicisinin el kitabi anti-blokaj fren sisteminin devre dig
birakiimasi veya calisma ayarlarinin degistiriimesinin ne gibi sonuglar oldugu konusunda slrucuyu
aydinlatmahdir.

4.7.5- Bu Ekin madde 4.5'te belirtilen tertibat ¢ekici aragla birlikte romorkun anti-blokaj sistemini devre digi
birakabilir veya ¢alisma ayarini degistirebilir. Rdmork icin ayri bir dizenege izin verilmez.

5- MOTORLU ARAGLARLA iLGILI OZEL SARTLAR
5.1- Enerji Tuketimi

Anti-blokaj frenleme sistemi olan motorlu araglar performanslarini ana fren sisteminin kumanda tertibati
uzun sure tam olarak uygulandiginda korumalidir. Bu sarta uyma asagidaki deneylerle kanittanmalidir:

5.1.1- Deney Yontemi

5.1.1.1- Enerji depolama tertibati veya dizeneklerindeki ilk enerji seviyesi imalatgi tarafindan belirlenen
seviyede olmalidir. Bu seviye, arag yukliyken en azindan Onceden belirlenen ana fren sistemi
performansini glvenceye alan seviye olmalidir. Havali destek donanimlarinin enerji depolama
dizenegi/tertibatlar ayrilmalidir.

5.1.1.2- 50 km/h degerinden az olmayan bir ilk hizdan, kuvvet baglanti katsayisi 0,3® veya bu degerden az
olan ylzeylerde, t zamani boyunca yukli aracin frenleri tam olarak uygulandiginda, dolayl kumanda edilen
tekerlekler tarafindan tlketilen enerji goéz onine alinacaktir ve tim dogrudan kumanda edilen tekerlekler
anti-blokaj sisteminin kumandasi altinda kalacaktir.

5.1.1.3- Aracin motoru daha sonra durdurulmali veya enerji aktarim saklama tertibatlari besleme devreleri
kesilmelidir.

5.1.1.4- Ana fren sistemi kumanda tertibati ara¢ hareketsizken art arda 4 kere tam olarak
calistirilabilmelidir.

@ Bu, son olarak 95/54/EC (OJ L 266, 3.11.1995, p-1) Yonetmeligi ile degistirilmis olan 72/245/AT (OJ L, 152,
6.7.1972, p.15) Yonetmeliginde verilen teknik sartlara uyumlulugu gostermelidir

@ Eger degistirilen kumanda mod kosullar1 aracin anti-blokaj sisteminin sinifina gore tiim sartlar1 sagliyorsa, anti-
blokaj sisteminin kumanda modunu degistirmek i¢in kullanilan cihazlarin bu ekin madde 4.7'sine baghh olmadig:
anlagilir. Bununla beraber, bu durumda, madde 4.7.2, madde 4.7.3 ve madde 4.7.4 yerine getirilmelidir.

® Bu tiir deney ylizeyleri genel olarak erisilebilir olana kadar, asinma sinirina gelmis lastikler, 0,4 kadar olan degerler
teknik servisin onayiyla kullanilabilir. Elde edilen gergek deger, lastiklerin tipi ve yiizey kaydedilecektir.
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5.1.1.5- Kumandanin 5 inci uygulaniginda, aracin yukliu arag igin énceden belirlenen en az yardimci fren
sistemi etkinliginde frenlenmesi gerekir.

5.1.1.6- Havali frenle donatilmis romork ¢ekme izni olan motorlu araglarda deney sirasinda, besleme
devresi kapatilir ve kumanda devresine (Ek IV, Bolim A, madde 1.2.2.3'e uygun) 0,5 litrelik bir eneriji
depolama dlizenegi bagdlanir. Bu Ekin yukaridaki madde 5.1.1.5'deki fren uygulamasindan sonraki 5 inci
frende havali kumanda devresindeki basing, ilk tam fren basing degerinin yarisinin altina inmemelidir.

5.1.2- ilave Sartlar

5.1.2.1- Deneye tabi tutulan aracin yol yiizeyi kuvvet baglanti katsayisi bu Ekin ilave 2’sinin madde 1.1’inde
tarif edilen yontemle élgilmelidir.

5.1.2.2- Fren deneyi, motor devre disi, bosta calisirken ve arag yikluyken gergeklestiriimelidir.
5.1.2.3- Frenleme siresi t asagidaki formdlle belirlenir;
(15 saniyeden az olmamak sartiyla)

\Y

max

7

t=

Burada, t saniye cinsinden olup, V., aracin km/h cinsinden tasarimlanmig azami hizini belirtir ve Ust siniri
160 km/h degeridir.

5.1.2.4- tsuresi tek bir frenleme evresinde tamamlanamaz ise, azami 4 devre olmak Ulzere yapilabilir.

5.1.2.5- Deney birden fazla frenleme uygulamasiyla yapiliyorsa, deneylerin arasinda taze enerji saglanmaz.
ikinci fren uygulamasindan sonra, 1. fren uygulamasinin enerji tiketimi g6z éniine alinir, bu Ekin madde
5.1.1.4 (ve madde 5.1.1.5, madde 5.1.1.6 ve madde 5.1.2.6)’'da verildigi gibi her saniye 4 tam frenden bir
tanesi gikartilarak bu Ekin madde 5.1.1’de 6nceden belirlenmis deneyde 3iincu ve 4incl fren uygulamalari
uygulanabilir olarak alinir.

5.1.2.6- Bu Ekin madde 5.1.1.5'de 6nceden belirlenmis performans, 4incl frenin sonunda arag durgun
halde iken, enerji depolama duzenegindeki/dizeneklerindeki enerji seviyesi, yukli arag igin istenen
yardimcl fren performansini verebilecek seviyenin tstiindeyse saglanmis kabul edilir.

5.2- Kuvvet Baglantisi Kullanimi

5.2.1- Anti-blokaj frenleme sistemi tarafindan kuvvet baglantisi kullanimi fren agikhginin teorik asgari
degerinden gergek artisini hesaba katar. Anti-blokaj frenleme sistemi kuvvet baglanti katsayisinin ¢ = 0,75
oldugu durumlarda, bu Ekin llave 2, madde 1.2’inde tarif edilen yerine getirmis sayilir.

5.2.2- Kuvvet baglantisi kullanimi (g), kuvvet baglantisi katsayisi 0,3 ya da daha az olan yol yiizeylerinde
ve 0,8 civarinda (kuru yol) 50 km/h degerindeki bir ilk hizla olgulur. Farkh fren sicakhklarinin etkilerini
etkisizlestirmek icin, k degerinden dnce z,_ degerinin bulunmasi tavsiye edilir.

5.2.3- Kuvvet baglantisi katsayisi (k) degerini belirlemek igin olan deney adimlari ve kuvvet baglantisi
kullaniminin (g) hesaplandigi formiiller bu Ekin ilave 2’sinde verilmistir.

5.2.4- Anti-blokaj frenleme sistemi tarafindan kuvvet baglantisinin kullanimi Kategori 1 veya Kategori 2
anti-blokaj frenleme sistemi ile donatiimis tam araclar Uzerinde kontrol edilmelidir. Kategori 3 anti-blokaj
frenleme sistemi ile donatiimis araglarda, en azindan bir dogrudan kumanda edilen tekerlegin
dingili/dingilleri bu sarti saglamalidir.

o Deney pistinde, kuvvet baglant: katsayisi anti-blokaj sisteminin tam ¢alismasini engelleyecek kadar yiiksekse, deney
kuvvet baglanti katsayisi daha diisiik olan bir yiizeyde yapilir.

93



5.2.5- € 2> 0,75 kosulu, ara¢ yuklu ve yuksuzken kontrol edilir. Kumanda devresindeki énceden belirlenen
kuvvet anti-blokaj sisteminin tam calismasini saglayamiyorsa, kuvvet baglanti katsayisi yilksek olan
ylizeyde yapilan yiiklli deneyden vazgegilebilir. Yiiksiiz deney igin, tam kuvvet @ degerinde calisma
saglanamiyorsa, kumanda kuvveti 100 daN degerine kadar arttirilabilir. 100 daN, sistemi ¢alistirmak igin
yeterli degilse, bu deneyden vazgecilebilir. Havali fren sistemleri igin, deney sirasinda basing devre digi
birakma basincinin tzerine ¢ikamaz.

5.3- ilave Deneyler

Asagidaki ilave deneyler, arac yukll ve ylksuzken, motor devre disinda iken gerceklestirilir:

5.3.1- Bu Ekin madde 5.2.2’inde belirtilen yol ylizeylerinde, 40 km/h degerindeki ilk hizda ve Cizelgede
gosterilen yiiksek ilk hizinda yapilan deneylerinde kumanda cihazina birdenbire tam kuvvet®”

uygulandiginda, Anti-blokaj frenleme sistemi tarafindan dogrudan kumanda edilen tekerlekler
kilittenmemelidir @.

Sart Aracin sinifi Azami deney hizi

Yiksek kuvvet baglanti

katsayil ylzey N, ve N; sinif harig, tim siniflar 0,8 Vimax < 120 km/h
yiiklii
- Ny, N3 yiklu 0,8 Vinax < 80 km/h
Dusuk kuvvet baglanti - My, N; 0,8 Viax < 120 km/h

katsayili yuzey

- My, M3 0,8 Vmax < 80 km/h

- N3 ve yari-romork gekicileri

N 0,8 Viax < 70 km/h
- N2

5.3.2- Bir dingil, k, > 0,5 olan yiiksek kuvvet baglanti katsayili (ky) bir ylizeyden ky/k, > 2@ diisiik kuvvet
baglanti katsayili (k)® bir yiizeye, kumanda tertibatina tam uygulama kuvveti' uygulanarak gegerken
dogrudan kumanda edilen tekerlekler kilittenmemelidir. Aracin seyir halindeki hizi ve frene basma ani,
yuksek ve duslk hizlarda yuksek kuvvet baglanti katsayili yolda Anti-blokaj frenleme sistemi tam devirli ve
bir ylzeyden di?er yuzeye gecis bu Ekin yukarida madde 5.3.1'de belirtilen sartlarda olacak sekilde
hesaplanmalidir @.

5.3.3- Kumanda tertibatina ky > 0.5 ve ky/k, > 2 bu 6zellige sahip olan tam kuvvet uygulandiginda, bir arag,
dusiik kuvvet baglantili yoldan (k,) yiiksek kuvvet baglanti katsayili bir yola (k) gecerken®, aracin frenleme
ivmesi, makul bir zaman aralidi icinde uygun bir ylksek degerde artmali ve ara¢ izledigi yoldan
sapmamalidir; Burada ky > 0.5 ve ky/k, = 2 dir. Ara¢ calisma hizi ve frene basma ani, disik kuvvet
baglanti katsayili yolda tam ¢evirim yapan Anti-blokaj frenleme sistemi ile bu ylzeyden diger ylizeye gecis
yaklasik olarak 50 km/h hizda olacak sekilde hesaplanmalidir.

5.3.4- Kategori 1 ve Kategori 2 anti-blokaj sistemiyle donatilmis motorlu araglarin sag ve sol tekerlekleri
ky =2 0,5 ve ky/k, = 2 sartlarini saglayan biri yUksek (ky) digeri disik (k) kuvvet baglanti katsayili
yiizeylerdeyken, 50 km/h'lik bir hizla giderken kumanda tertibatina tam kuvvet' uygulandiginda, dogrudan
kumanda edilen tekerlekler kilittenmemelidir.

@ "Tam kuvvet" bu Yonetmeligin Ek II'de verilen aracin siifina gére tanimlanmis en yiiksek uygulama kuvvetidir;
e%er gerekiyorsa, anti-blokaj sistemini tekrar devreye sokabilmek i¢in daha yiiksek kuvvet degerleri kullanilabilir.
@ By deneylerin amaci tekerleklerin kilitlenmediginin ve aracin dengeli kalmasinin kontrol edilmesidir; bu nedenle
aracin kuvvet baglantisi diisiik bir yolda tamamen durdurulmasi ve tamamen durdurma konumuna getirilmesi gerekli
degildir.
®) ky yiiksek kuvvet baglant: katsayisidir.

k. disiik kuvvet baglanti katsayisidir.

ky ve ki ilave Il bu Ekin belirtildigi sekilde 6l¢iilmelidir
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5.3.5- Bunun disinda Kategori 1 anti-blokaj fren sistemi ile donatiimis yukll araglar bu Ekin madde
5.3.4’de belirtilen sartlarda bu Ekin llave 3’Unde istenen frenleme oranlarini saglamalidir.

5.3.6- Bununla beraber, bu Ekin yukaridaki madde 5.3.1, madde 5.3.2, madde 5.3.3, madde 5.3.4 ve
madde 5.3.5’deki deneyler sirasinda, kisa sureli tekerleklerin kilittenmelerine izin verilir. Bunun disinda arag
hizi 15 km/h altinda iken de tekerleklerin kilittenmelerine izin verilir, ayni sekilde dolayli kumanda edilen
tekerleklerin her hizda kilittenmesine aracin kararlihgi ve yonlendirilebilirligi etkilenmemek sartiyla izin
verilebilir.

5.3.7- Bu Ekin madde 5.3.4 ve madde 5.3.5.'deki deneyler sirasinda direksiyon dizeltmelerine, dizeltme
acllari ilk iki saniye igcinde en ¢ok 120° ve toplamda da 240° degerinden ¢ok degilse izin verilebilir. Ayrica
deneylerin basinda aracin TBOD'u yiksek ve disuk kuvvet baglanti katsayilh yiizeyleri ayiran sinirla
cakismali, deneyler boyunca tekerleklerin higbir (dig) pargasi bu siniri gegmemelidir.

6- ROMORKLARLA iLGILI OZEL SARTLAR
6.1- Enerji Tuketimi

Anti-blokaj frenleme sistemi ile donatilmis rémorklar, ana fren sistemi kumanda tertibatina bir sire
uygulama yapilsa bile, aragta kalan eneriji ile yeterli bir mesafede araci durdurabilmek mumkin olacak
sekilde tasarimlanmalidir.

6.1.1- Yukaridaki sartlara uymasi; asagida belirtilen islemle yuksiz bir aragta yatay ve diz iyi kuvvet
baglanti katsaylll(l) bir yolda kontrol edilmelidir. Ayrica frenler mimkiin olan en siki sekilde ayarlanmali ve
varsa agirliga duyarl fren kuvvet ayarlayici valf de deneyler boyunca “yukli” konumda tutulmahidir.

6.1.2- Havali fren sistemlerinde enerji depolarindaki enerji yedeginin baslangi¢ seviyesi besleme hatti
baglanti kafasindaki 8,0 bar'lik basinca esdegder olmalidir.

6.1.3- En az 30 km/h'lik bir ilk hizda t=15 s slireyle ve tim tekerlekler Anti-blokaj sisteminin kumandasinda
olacak sekilde tam fren uygulanmalidir. Bu deney sirasinda enerji depolama donanimlari beslemesi
kesilmelidir.

Tek bir fren uygulamasinda t = 15 saniyelik slire tamamlanamazsa, ilave uygulamalar yapilabilir. Bu
uygulamalar sirasinda enerji depolama donanim(lar)ina taze enerji veriimemelidir ve ikinci uygulamadan
sonra fren koruklerini dolduran ek eneriji tiketimi gz 6ntne alinmalidir. Ornegin; asagidaki deney yontemi
kullanilir.

ilk fren uygulamasina baglanirken depolardaki basing, bu Ekin madde 6.1.2'de belirtilen seviyesinde
olmalidir. Bir sonraki fren uygulamasi basinda, enerji depolarindaki basing bir 6nceki uygulamanin
sonundaki basingtan daha az olmamalidir. izleyen fren uygulamalarinda, enerji depolarindaki basincin fren
uygulamasindan sonra, bir 6nceki uygulamanin basincina ulasincaya dek gegen sire g6z Onlne
alinmahdir.

6.1.4- Fren uygulamasindan sonra, statik aragta ana fren sistemi 4 kez tam olarak basilip birakilir. 5 inci
fren uygulamasi sirasinda fren devrelerindeki basing tekerleklerin gevresinde aracin azami kitlesinin
% 22,5'ine denk bir fren kuvveti vermeye yetmeli ve anti-blokaj sisteminin kumandasi disinda fren sistemi
kendiliginden ¢alismamalidir.

6.2- Kuvvet Baglantisi Kullanimi
6.2.1- Anti-blokaj frenleme sistemi ile donatilmis fren sistemlerinde, bu Ekin ilave 2 madde 2'sinde
aciklandigi gibi, kuvvet baglantisi kullanimi ¢ > 0,75 sarti saglaniyorsa, yeterli olarak kabul edilir. Bu sart

yliksiiz aracta yatay, diizgiin ve iyi kuvvet baglanti katsayisi olan bir yolda dogrulanmalidir. @

6.2.2- Farkh fren sicakliklarinin etkilerini ortadan kaldirmak igin zga 'In kg'den Once elde edilmesi tavsiye
edilir.

@ Deney pistinin kuvvet baglanti katsayisi, anti-blokaj sisteminin ¢evrimini engelleyecek kadar yiiksekse, deney

kuvvet baglant: katsayis1 daha diisiik bir yilizeyde gerceklestirilebilir.

@ yiike duyarl valf ile donatilmis romorklarda, basing ayarlamasi tam ¢aligtirmay giivenceye alacak sekilde olabilir.
® "Tam kuvvet" bu Yonetmeligin Ek II'de verilen aracin sinifina gore tanimlanmig en yiiksek uygulama kuvvetidir;
eger gerekiyorsa, anti-blokaj sistemini tekrar devreye sokabilmek i¢in daha yiiksek kuvvet degerleri kullanilabilir.
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6.3- [lave Kontroller

6.3.1- 15 km/h hiz degerinin Ustindeki hizlarda, ¢ekicinin kumanda tertibatina aniden tam kuvvet®
uygulandiginda, anti-blokaj frenleme sistemi tarafindan dogrudan kumanda edilen tekerlekler
kilittenmemelidir. Bunun bdyle oldudu, bu Ekin madde 6.2’de belirtilen sartlarda 40 km/h ve 80 km/h ilk
hizlarda kontrol edilmelidir.

6.3.2- Bu maddedeki hikiimler, sadece Kategori A anti-blokaj frenleme sistemi ile donatiimis rémorklar icin
gecerlidir.

Sag ve sol tekerlekler farkli azami frenleme degerleri (zran VE Zrar) Veren ylizeylerdeyse ve burada;

ﬂZO.SVGMZZ

2 RALL

50 km/h hizdayken aniden gekici aracin kumanda tertibatina tam kuvvet' uygulandiginda dogrudan
kumanda edilen tekerlekler kilittenmemelidir. zra nu/Zrai Orani, bu Ekin ilave 1'inin madde 2 sindeki islemle
veya Zpan/ZraL Orani hesaplanmasiyla kesinlestirilebilir. Bu sartlarda, yiiksiiz arag bu Ekin ilave 3'linde
belirtilen frenleme degerini vermelidir®.

6.3.3- Arag hizinin > 15 km/h oldugu durumlarda, dogrudan kumanda edilen tekerleklerin kisa sireyle
kilittenmesine misaade edilir ,ancak hizin < 15 km/h oldugu durumlarda kilittenmeye izin verilebilir, dolayl
olarak kontrol edilen tekerleklerin herhangi bir hizda kilittenmelerine musaade edilir. Her durumda, kararlilik
(stabilite) bozulmamalidir.

@ “Tam kuvvet” bu Yonetmeligin Ek II’de verilen aracin sinifina gére tanimlanmis en yiiksek uygulama kuvvetidir;
eger gerekiyorsa, anti-blokaj sistemini tekrar devreye sokabilmek i¢in daha yiiksek kuvvet degerleri kullanilabilir.
@ Yiike duyarl valf ile donatilmig romorklarda, basing ayarlamasi tam ¢alistirmayi giivenceye alacak sekilde olabilir.
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EK X/ILAVE 1

SEMBOLLER VE TARIFLER

Sembol NOTLAR

E Dingil mesafesi

Er Yari romorkun merkez dingili ya da dingilleri ile king-pin arasindaki uzaklik (veya merkez-
dingilli rémorkun merkez dingili ile ¢ceki demiri baglantisi arasindaki uzaklik)

€ Aracin kullandigi kuvvet baglantisi: azami frenleme orani ile Anti-blokaj sistemi (z,.) ve
kuvvet baglanti katsayisinin bélima

€ i dingili Gzerinde 6lcllen ¢ degeri ( sinif 3 anti-blokaj sistemli motorlu araglarda)

€x Yiksek ilave kuvvet baglantil (sirtinmeli) yizeyde Olgilen ¢ degeri

€ Dusuk kuvvet baglantili (surtinmeli) yiizeyde 6lglilen € degeri

F Kuvvet [N]

For Anti-blokaj sistemi ayarlamiyorken rémorkun fren kuvveti

ForMax Fur'nin azami degeri

Formaxi Sadece i dingili fren yapan romorkun Fyzmax degeri

ForaL Anti-blokaj sistem ayarliyorken romorkun fren kuvveti

Fend Statik sartlarda arag katarinin frensiz ve gug¢ aktarmayan dingillerindeki yol yizeyinin toplam
normal tepkisi

Fed Statik sartlarda arag katarinin frensiz ve gug aktaran dingillerindeki yol yiizeyinin toplam
normal tepkisi

Favn Dinamik sartlarda ve Anti-blokaj sistem ayarliyorken yol ylizeyinin normal tepkisi

Figyn Déner tablal butin rémork veya motorlu araglarda i dingilinin Fg,, degeri

Fi Statik sartlarda i dingilindeki yol yizeyinin normal tepkisi

F Motorlu (gekici) aracin butin tekerlekleri izerindeki yol ylizeyinin toplam normal statik tepkisi

Fona Motorlu aracin frensiz ve gi¢ aktarmayan dingillerindeki yol yizeyinin toplam normal statik
tepkisi

Fina Motorlu aracin frensiz ve gl¢ aktaran dingillerindeki yol ylizeyinin toplam normal statik
tepkisi

Fr Rémorkun bitln tekerleklerindeki yol yizeyinin toplam normal statik tepkisi

Frayn Yari rémork veya merkez-dingilli rémorklarin dingilindeki/ dingillerindeki yol ylzeyinin toplam
normal dinamik tepkisi

Fu” 0.01 Fyng 0.015 Fyyg

g Yergekimi ivmesi (9,81 m/s?)

W ki dingilli motorlu araglarda Fy.q Ve Fuq: bu semboller, F; sembollerine karsillk gelen de gére

basitlestirilebilir.
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NOTLAR

imalatgi tarafindan belirlenen ve onay deneylerini gerceklestiren teknik servis tarafindan kabul
edilen agirlik merkezinin yiksekligi

hp Ceki kolu yuksekligi (romorkdaki eklem noktasi)

hg 5 inci teker baglantisi yuksekligi (king-pin)

hg Roémorkun agirlik merkezinin yiksekligi

K Lastik ile yol arasindaki kuvvet baglanti katsayisi

Ks Bir 6n dingildeki “k” faktori

hy Yuksek baglanti katsayili yizeyde belirlenmis k degeri

Ki Sinif 3 Anti-blokaj sistemli arag icin “i” dingilinde elde edilmis k degeri

KL Dusuk baglanti katsayili yuzeyde belirlenmis k degeri

K\ gck %2100 kayma durumunda kuvvet baglantisi degeri

Kwm Motorlu aracin k-faktori
| Kpeak "Kaymaya bagli olarak kuvvet baglanti kullanimi" egrisinin azami degeri

K; Bir arka dingilin k-faktéra

Kgr Romorkun k faktorl

P romorkun tek basina kitlesi [kg], her bir aracin kitlesi

R Kpeak degerinin Ky, degerine orani

t Zaman araligi [s]

t t'nin ortalama degeri

tonin t'nin asgari degeri

Z Frenleme orani

Za Anti-blokaj sistem ayarliyorken aracin frenleme degeri

Zc Anti-blokaj sistem ayarlamiyor ve sadece romork frenlenmigken katarin frenleme degeri z
Zea Anti-blokaj sistem ayarliyor ve sadece rémork frenlenmigken katarin frenleme degeri z
Z cmax z.'nin azami degeri

Z cmaxi Roémorkun yalniz frenlendigi ve Anti-blokaj sisteminin ayarladidi katarin frenleme degeri z
Zn Ortalama frenleme orani

Zmax Z'nin azami degeri

Zuals “Boélunmus yuzeyde” motorlu aracin z,_degeri

Zr Anti-blokaj sistemi ayarlamiyorken rdmorkun frenleme orani

Zral Cekici frenleri olmadan ve motor bagh degilken, bitin dingilleri frenleyen romorkun z,,_degeri
ZRALH Yuksek ilave kuvvet baglanti katsayili yizeydeki zg, degeri

ZraLL Dusuk kuvvet baglanti katsayili yizeydeki zg, degeri

Zrals Bolinmus yuzeyde zg, dederi

ZgH Yiksek ilave kuvvet baglanti katsayil ylizeydeki zg degeri

Zat Dusuk kuvvet baglanti katsayili yuzeydeki zg degeri

Z RHmax Zgy'nNin azami degeri

ZraL max__ | Zr'Nin @zami degeri

ZRmax zg'nin azami degeri
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EK X/ILAVE 2

KUVVET BAGLANTISI KULLANIMI

1- MOTORLU ARAGLAR iGIN OLCME YONTEMLERI
1.1- Kuvvet Baglanti Katsayisinin (k) Belirlenmesi

1.1.1- Kuvvet baglanti katsayisi (k) tekerlekler kilittenmeden ulasilabilen azami fren kuvvetinin, frenlenen
dingilin Gzerindeki dinamik yike bélinmesiyle bulunur.

1.1.2- Frenler 50 km/h ilk hizinda deneye tabi tutulan aracin yalniz bir dingiline uygulanmalidir. Fren
kuvvetleri dingiller arasinda azami etkinlige ulasacak sekilde dagitiimalidir. 40 km/h ile 20 km/h hizlari
arasinda anti-blokaj sistemi devre digi ya da galisiyor olmamalidir.

1.1.3- Aracin azami frenleme oranini (z,.x) belirlemek icin cesitli fren basinglarinda pek cok deney
yapiimalidir.

Her deney boyunca, sabit bir giris kuvveti korunmali ve frenleme orani, aracin hizini 40 km/h’den 20 km/h’e
indirmek igin gereken zaman (t) referans alinarak asagidaki formulle belirlenmelidir.

0.566
t

Z =

Zmax, Z'Nin @azami degeridir
t saniye cinsindedir.
1.1.3.1- 20 km/h hizin altinda tekerlek kilittenmesi olabilir.

0,566

Zm
t

m

1.1.3.2- t'nin Olgllen en dusik degerinden t.;, baslayarak, sonra da t,;, ile 1,05t,, degerleri dahilinde
3 tane t degeri segilerek bunlarin ortalama degeri t,, hesaplanir ve;

Pratik nedenlerle yukarida tarif edilen 3 deger elde edilemedigi gosterilirse, asgari zaman ty;, kullanilabilir.
Bununla beraber, bu llavenin madde 1.3'deki sartlar halen gecerlidir.

1.1.4- Fren kuvvetleri, Olgllen frenleme orani ve sirayla gli¢ aktaran dingil ve gi¢ aktarmayan dingil igin
statik dingil yukinin 0,015 ve 0,010’una esit olan frenlenmemis dingilin/dingillerin yuvarlanma direngleri
kullanilarak hesaplanmalidir.

1.1.5- Dinamik dingil yuka, Ek I, madde1.1.4.2'de belirtilen ilavede verilen bagintilardaki gibi olmalidir.

1.1.6- k degeri binler basamagina kadar yuvarlanacaktir.

1.1.7- Daha sonra, deney yukaridaki madde 1.1.1'den madde 1.1.6'ya kadar tarif edildigi gibi diger dingiller
icin tekrar edilmelidir (bakiniz istisnalar igin madde 1.4 ve madde 1.5'e).

1.1.8- Ornegin, iki dingilli arkadan itisli arag durumunda, 6n dingil® frenlenmisken kuvvet baglanti katsayisi
asagidaki formulle hesaplanir:

Z,xPxg-0.015 xF,
F+2Z,xPxg

Ky

@ «“yiiksek olan1 segen” kumandaya sahip anti-blokaj sistemleri hem dogrudan hem de dolayli kumanda edilen
tekerlekleri igermelidir; “diisiik olan1 segen” kumandaya sahip olanlarda ise, igerilen tiim tekerlekler dogrudan
kumanda edilmelidir.
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1.1.9- On dingil k; igin bir, arka dingil k, igin bir katsay! belirlenir.
1.2- Kuvvet Baglanti Kullaniminin (&) bulunmasi
1.2.1- Kuvvet baglantisi kullanimi (g) Anti-blokaj sistemi ¢alisiyorken azami frenleme orani (z, ) ve kuvvet
ZAL
k M

E =

baglanti katsayisinin (ky) orani olarak tarif edilir, drnegin,
1.2.2- 55 km/h’lik bir ilk hizdan anti-blokaj fren sistemin tam calistiriimasiyla azami frenleme orani (za.)

élguliir ve bu Ilavenin madde 1.1.3'deki aracin hizini 45 km/h’den 15 km/h’e diisiirmek icin gereken zaman
kullanarak asagidaki formile gére hesaplanan 3 deneyin ortalamasini esas almalidir.

0849
t

m

ZAL

1.2.3- Kuvvet baglanti katsayisi ky dinamik dingil yukleri ile birlikte tartarak belirlenir.
Px(

dyn

K

m

Burada;

Fon=F +2xZ, xPxg

Faon=F —£xZ, xPxg

fdyn

1.2.4- ¢ degeri yluzde birler basamagina kadar yuvarlanir.

1.2.5- Sinif 1 ya da Sinif 2 anti-blokaj fren sistemi ile donatilmis araglarda, z,_ degeri butlin araci esas alir
Anti-blokaj sistem calismazken, kullanilan kuvvet baglantisi kullanimi (g) bu ilavenin madde 1.2.1’sinde
verilen formilce bulunur.

1.2.6- Sinif 3 bir anti-blokaj sistemiyle donatllm_|§ aragta z,_ degeri en az bir dogrudan kumanda edilen
tekerlege sahip her dingil Gzerinde dlgtlmelidir. Ornegin, anti-blokaj sistemi yalniz arka dingile etki eden iki-
dingilli arka tekerlekli bir aracta (2) kullanilan kuvvet baglantisi, (¢) asagidaki formulle bulunabilir:

o Zy xPxg-0,010xF
>k, x IZ—EZALxngd

Bu hesaplama en az bir dogrudan kumanda edilen tekerlegi olan her dingil igin yapiimaldir.
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1.3- £ >1,00 ise, kuvvet baglanti katsayilarinin élgtimleri tekrar edilmelidir. % 10’luk bir toleransa izin verilir.

1.4- Ug dingilli motorlu araglarda yalnizca birbirine yakin dingil grubuna dahil olmayan dingil, aracin®
k degerinin bulunmasinda kullanilir.

1.5- Dingil agiklidr 3,80 metreden az ve h/E > 0,25 olan N, ve N; sinif araglar igin arka dingil kuvvet baglanti
katsayisinin bulunmasina gerek yoktur.

1.5.1- Bu durumda kuvvet baglantisi kullanimi (¢) anti-blokaj sistemi ¢alismiyorkenki azami frenleme orani
(za) ve kuvvet baglanti katsayisinin (k;) orani olarak tanimlanir. Ornegin;

Z
&= ZAL
K

2- ROMORKLAR iGiN OLCME YONTEMLERI
2.1- Genel

2.1.1- Kuvvet baglanti katsayisi (k) tekerlek kilittenmeden azami fren kuvveti ve frenlenen dingilin Gzerindeki
dinamik yukin orani olarak belirlenir.

2.1.2- Deneye tabi tutulan rédmorkun sadece bir dingili 50 km/h baslangi¢ hizinda frenlenmelidir. Fren
kuvvetleri azami etkinlige ulasacak sekilde dingilin tekerlekleri arasinda dagitiimalidir. Anti-blokaj sistem 40
km/h ile 20 km/h hizlari arasinda devre digi olmali ya da galismamalidir

2.1.3- Arag katarinin azami frenlemesini (z¢;max) bulmak igcin romorkun tek basina frenledigi artan fren
basinglarinda bir dizi deney yapilmalidir. Her deney boyunca giris kuvveti sabit tutularak hizi 40 km/h'dan
20 km/h'a dislren frenleme, zamana (t) bagli olarak bulunur. Bunun igin asagidaki formil kullanilir.

2.1.3.1- 20 km/h hizinin altinda tekerlek kilittenmesi olabilir.

2.1.3.2- Olgiilen asgari t degerinden t.,, baslayarak, sonra da t., ile 1,05t., degerleri dahilinde 3 tane t
degeri segerek bunlarin aritmetik ortalama degeri t,, hesaplanir ve asagidaki formilde kullanilr:

Pratik nedenlerle yukarida tanimlanan 3 degerin elde edilemedigi gosterilirse, asgari zaman t;,

, 056

Cmax —
tm
kullanilabilir.

2.1.4- Kuvvet baglanti katsayisi (¢) asagidaki formdl kullanilarak hesaplanir:

k degeri tam rémorklar igin bu Ilavenin madde 2.2.3'ye gére, yari rémorklar igin madde 2.3.1'e gére
belirlenecektir.

2.1.5- &> 1 ise, kuvvet baglanti katsayisi élglimleri tekrar edilmelidir. % 10’luk bir tolerans kabul edilir.

@ Tek tip bir deney usulii kabul edilene kadar, iicten fazla dingili olan araglar ve 6zel araglar konusunda teknik
servisin goriisiiniin alinmasi sarttir.
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2.1.6- Azami frenleme orani (zra), Anti-blokaj sisteminin calisirken ve gekici arag¢ frenlenmemisken bu
llavenin madde 2.1.3’indeki gibi 3 deneyin ortalama degerini esas alarak olgtlmelidir.

2.2- Tam Romorklar

2.2.1- k degerinin olgllmesi (Anti-blokaj sistem 40 km/h ile 20 km/h hizlari arasinda devre digi olmali ya
da galismamalidir) 6n ve arka dingiller igin yapiimalidir.

On dingil degeri i igin:

|:idyn - I:| + o E
k — Fmeaxi
f
Fidyn
Arka dingil degeri i igin;
Fmeaxi - Zcmaxi FM + FR :- O’Ollzend - 07015|:Cd
Z & xh,+gxPxh, —F,, xh
Fan =F + g T o T 9 R "wvm *'lD
E
kr — Fmeaxi
I:idyn

2.2.2- ks ve k; degerleri binde birler basamagina gore yuvarlanmalidir.

2.2.3-Kuvvet baglanti katsayisi kg dinamik dingil ytklerine orantili olarak belirlenmelidir.
Px(

dyn

kR

2.2.4- Zg, degerinin dlgllmesi (anti-blokaj fren sistemi galisiyorken)

Zon ®,+F, —0,01F,, —0,015F,
ZRAL = E
R
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Zgra YUksek kuvvet baglanti katsayili bir ylizeyde belirlenmeli ve Sinif A anti-blokaj fren sistemli araglar igin,
disuk kuvvet baglanti katsayili yizeyde de belirlenmelidir.

2.3- Yari Romorklar ve Merkez-Dingilli Romorklar
2.3.1- k degerinin 6lgtlmesi (anti-blokaj fren sistemi 40 km/h ile 20 km/h hizlari arasinda devre disi olmali

ya da calismamalidir), diger dingilin/dingillerin tekerlekleri ¢ikartiimisken yalniz bir dingil Gzerinde monte
edilmis tekerlekle yapilmalidir.

I:meaxi = Zcmax x Fy + Ry :' Fum
Fr xhg+Z.xgxPx hR—hK-
I:Rdyn = FR T = g
ER
k — Fmeax
Rdyn

2.3.2- Zgp OlcUumleri (anti-blokaj fren sistemi ayarliyorken) buttin tekerlekler takili iken yapiimalidir.

Forar = ZeaL X Fu + Fr -Fum

Forar XDy + Zo xgx P x hR—hK:
ER

|:Rdyn - FR -

Zop, = ForaL
AL

|:Rdyn

ZraL, YUksek kuvvet baglanti katsayili bir yizeyde belirlenmelidir ve Sinif A anti-blokaj fren sistemli araclar
icin dusuk kuvvet baglanti katsayili yizeyde de belirlenmelidir.
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EK X/ILAVE 3

SAG VE SOL FARKLI KUVVET BAGLANTI KATSAYILI YUZEYLERDE FREN PERFORMANSI
1- MOTORLU ARAGCLAR

1.1- Ek X, madde 5.3.5'de belirtilen istenen frenleme orani, deneylerin yapilacagi ve her iki yiizeyin kuvvet
baglanti katsayilarinin élguldugu sartlarda hesaplanabilir.

Her iki ylizey de Ek X, madde 5.3.4’Unde belirtilen sartlari saglamalidir.

1.2-Yiiksek ve diisiik kuvvet baglantili yiizeylerin kuvvet baglanti katsayilari (k, ve k ) Ek X, ilave 2, madde
1.1’ine uygun olarak elde edilmelidir.

1.3-YUkIU motorlu arag igin istenen frenleme orani (zya s) su sekilde olmalidir:

Znls > 0’75M

e ZMALS = kL

2- ROMORKLAR

2.1- Ek X, madde 6.3.2'ye gore frenleme orani, galisan anti -blokaj fren sistemi ile iki ylizey tzerinde yapilan
deneylerle Olgllen frenleme oranlari Zgay Ve Zga'ye bagh olarak hesaplanir. Bu iki ylizey, Ek X, madde

6.3.2’de belirlenmis sartlari kargilamalidir.

2.2- Frenleme orani zga s SU sekilde hesaplanir:

075 X 4'ZRALL + ZRALH
€y 5

ve

ZRALS =

> ZRALL

Z
RALS €,

ey > 0.,95 ise, £4=0,95 olarak alinir.
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EK X/ILAVE 4

DUSUK KUVVET BAGLANTI KATSAYILI YOZEYLERIN SEGIMI iCIN METOD

1-Teknik servise, segilen ylzeyin Ek X, madde 5.1.1.2’sinde gére belirlenen kuvvet baglantisi ayrintilari
verilmelidir.

1.1- Bu l(:)li)lgilerin icinde yaklasik 40 km/h hizda, kuvvet baglanti katsayisi-kayma (% 0-100) egrisi de
olmaldir.

1.1.1-Bu egrinin azami degeri Kpea ile temsil edilirken, %100 kayma da ki ile temsil edilir.

1.1.2- R orani kyeo degerinin Ko degerine orani olarak bulunur.

k

R — peak
kIock

1.1.3- R degeri onda birlik basamaga kadar yuvarlanir.

1.1.4- Kullanilan yiizeyin orani R; 1,0 ila 2.0 ® arasinda olmalidir.

2- Teknik servis deneylerden once, secilen ylzeyin 6zgul sartlan yerine getirdigini saglamali ve asagidaki
bilgileri vermelidir:

- R'nin bulunmasi igin deney yontemi
- Arag tipi (Motorlu arag, rémork, vb.)

- Dingil yuku ve lastikler farkli yuk ve farkh lastikler deneye tabi tutulmalidir ve sonuglar onaylanacak araci
temsil edip etmedigine karar verecek teknik servise sunulmalidir.

2.1- R degeri deney raporunda belirtiimelidir.

Yuzeyin kalibrasyonu, R degerini dogrulamak Uzere temsili bir ara¢ Uzerinde yilda en az bir kez yapilmahdir.

@ Kuvvet baglantis1 egrisinin belirlenmesi i¢in tek tip bir deney yontemi olusturulana kadar, azami kiitlesi 3,5 tonu
asan araclar i¢in, binek otomobilleri i¢in kullanilan egriler kullanilabilir. Bu durumda, bu tiir araglar i¢in ke degerinin
Kiock degerine orant, Kpea degerinin Ek X, [lave2’de tanimlanan degeri kullanilarak belirlenir. teknik servisin izni ile,
bu maddede tanimlanan kuvvet baglantist katsayist Kpea V€ Kioek degerlerine denk degerler gosterildigi siirece, bagka
bir yontemle de belirlenebilir.

@ Bu tiir deney yiizeyleri olanakli oldugu siirece, teknik servisin onayina bagl olarak, 2,5 degerine kadar olan R
degerlerine izin verilir.
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EK XI

ELEKTRIKLI FREN SISTEMLI ROMORKLAR iGiN DENEY SARTLARI
1- GENEL
1.1- Asagidaki hukumlerin amaci igin, elektrikli fren sistemleri; bir kumanda tertibati, elektromekanik
aktarma cihazi ve silrtinme frenlerinden olusan ana fren sistemleridir. Romork icin gerilimi ayarlayan
elektrikli kumanda tertibati romorkun Gzerine yerlestiriimelidir.
1.2- Elektrikli fren sistemi igin gereken elektrik enerjisi motorlu ara¢ tarafindan romorka temin edilmelidir.
1.3- Elektrikli fren sistemi, motorlu aracin ana fren sisteminin galistiriimasiyla, calismalidir.
1.4- Gerilim 12 V degerindedir.

1.5- Azami akim tiketimi 15 Amper degerini gegmemelidir.

1.6- Elektrikli fren sisteminin c¢ekici aragla elektrik baglantlsma(l) gore aracin 1sik donanimin soketine
uymayacak 6zel bir priz ve soketle yapiimalidir, Prizle birlikte kablo rémorkta bulunmalidir.

2- ROMORKLA ILGILi SARTLAR

2.1-Rémorkta motorlu aracin gi¢ kaynagindan beslenen bir akii mevcutsa, romorkun ana fren sistemini
kullandiginda aki besleme devresinden ayriimalidir.

2.2-Yiksuz kutleleri azami kitlelerinin % 75'inden az olan rémorklarda, fren kuvveti rémorkun yik sartlarina
gore otomatik olarak ayarlanmalidir.

2.3- Elektrikli fren sistemi, baglanti devrelerindeki gerilim 7 V degerine digse bile, azami (toplam) statik
dingil yukanun/ylklerinin % 20'lik kismina denk fren kuvveti korunacak sekilde olmalidir.

2.4-Fren kuvvetini dizenleyen ve hareketin yonundeki egilime (sarkag, kitle-yay sistemi, sivi-atalet-
anahtari) gore galisan kumanda tertibatlari, romorkun birden fazla dingili varsa ve gekici araca dikey olarak
uydurulabiliyorsa, sasiye takilmalidir. Tek-dingilli rémorklar ve dingil genigligi 1 metreden az olan dingil
gruplu romorklarda, bu kumanda tertibatlari bunlarin yatay dogrultusunu gosteren bir mekanizmayla
(6rneg@in su terazisi) donatiimali ve mekanizmanin aracin yolunun ydnulyle yatay dizlemdeki dogrunun
belirlenmesine izin veren elle ayarlanabilir tirde olmalidir.

2.5- Ek |, madde 2.2.1.20’ye gore fren akimini ayarlayan ve elektrikli fren devresine baglh olan réle, romorka
yerlestiriimelidir.

2.6- Fig icin kor soket saglanmalidir.

2.7- Kumanda tertibatinda, her fren uygulamasinda yanan ve elektrikli fren sisteminin dogru isledigini
gOsteren bir gosterge bulunmalidir.

3- PERFORMANS

3.1- Elektrikli fren sistemleri gekici/rdmork katarinin 0,4 m/s® degerinden fazla olmayan fren ivmesi
degerlerinde cevap vermelidir.

3.2- Fren etkisi, (toplam) azami statik dingil yuk(ler)inin % 10'undan, ne de yliksuz rémorkun (toplam) statik
dingil yuk(ler)inin % 13'Unden daha olmayan ilk fren kuvvetinde baslamalidir.

3.3- Fren kuvvetleri kademeli olarak arttirabilmelidir. Fren kuvvetinin bu Ekin madde 3.2'de belirtilenlerden
fazla oldugu seviyelerde, bu kademeler (toplam) azami statik dingil ylkinun/yUklerinin % 6'sindan, ne de
yuksuz rémorkun (toplam) statik dingil yiklinun/yuklerinin % 8'inden daha fazla olmamalidir.

@ Uzerinde ¢alisma devam etmektedir. Ozel baglantinin 6zellikleri belirlenene kadar kullanilan tip, onayr veren ulusal
merci tarafindan gosterilmelidir.
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Bununla beraber, azami kitlesi 1,5 tonu asmayan tek-dingilli rémorklarda, ilk kademe rémorkun (toplam)
azami statik dingil yikinin % 7'sini gegcmemelidir. ileri kademeler icin bu deger de 1'lik bir artiga izin
verilebilir. (Ornegin ik adim % 7, ikinci adim % 8, (giincii adim % 9, vb., daha ileri adimlar %10'u
asmamalidir.) Bu hiikkimlerin amacina uygun olarak, dingil araligi 1 m'den kisa olan iki dingilli rémorklar tek-
dingilli romorklar olarak kabul edilir.

3.4- Rdémorkun 6nceden belirlenen fren kuvveti azami toplam dingil yukinin en az % 50'sine -azami
kiutleyle- ulasmalidir. Bu sirada da; dingillerinin arasi 1 m'den az olan dingil grubu olan réomorklar tek dingilli
romork olarak degerlendirilir. Bununla beraber bu Ekin Lahikasindaki sinir degerlere uyulmalidir. Fren
kuvveti adim adim ayarlaniyorsa, bu adimlar bu Ekin Lahikasinda verilen aralikta kalmalidir. Cekici
arag/rdmork katarinin azami ortalama fren ivmesi tek-dingilli rémorklarla 5,9 m/s? degerini ve gok-dingilli
rémorklarla 5,6 m/s® degerini asmamalidir.

3.5- Deney 60 km/h degerindeki ilk hizla gergeklestiriimelidir.
3.6- Romorkun otomatik frenlemesi Ek |, madde 2.2.2.9'daki sartlara gore saglanmalidir. Otomatik frenleme

icin elektrik enerjisi gerekiyorsa, yukarida bahsedilen sartlari saglamak igin, en az 15 dakika, rémorkun fren
kuvveti, azami toplam dingil yUkinin en az % 25'ine ulasmalidir.
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LAHIKA

ROMORKUN FRENLEME ORANININ VE gEKiCi_IR_éMORK KATARININ
ORTALAMA AZAMI NEGATIF IVMESININ UYUMU

(rémork yikli ve ylksiz)

i TRFPR
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Notlar:

1- Diyagramda belirtilen sinirlar yikli ve yukstz rémorklara aittir. Rdmorkun yiksuz kutlesi maksimum
kitlesinin %75'ini gectiginde, sinirlar sadece "yuklli" sartlara uygulanmalidir.

2- Diyagramda belirtilen sinirlar istenen asgari fren performanslari hakkindaki Ek XI'in sartlarini etkilemez.
Bununla beraber, deney siresince elde edilen fren performanslari -Ek XI, madde 3.4’de belirtilen sartlara
uygun olarak- istenenlerden daha fazlaysa, belirtilen performanslar yukaridaki gizimde belirtilen sinirlari
gecmemelidir.

TR = Rémorkun butun tekerleklerinin gevresindeki toplam fren kuvvetleri.

PR = Rémorkun tekerleklerine yol yizeyinin toplam dik statik tepkisi

J = Cekici-romork katarinin ortalama azami negatif ivmesi
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EK Xl
FREN BALATALARI iGIN ATALET DINAMOMETRE DENEYI
1.GENEL

1.1- Bu Ekte tarif edilen yontem, bu YOnetmelige gore onaylanmis bir araca baska tip fren balatalarinin
takilmasi sonucunda arag tipinin degistiriimesi durumlarinda uygulanabilir.

1.2- Fren balatalarinin alternatif tipleri, bu balatalarin performanslarinin, aracin onaylandigi sirada sahip
oldugu fren balatalarindan alinan performansla karsilastirilarak ve bir 6rnedi Ek XVlll'de veya Ek XIX'da
verilen uygun tanitim belgelerinde tanimlanan pargalari teyit ederek kontrol edilmelidir.

1.3- Onay deneylerinin yapilmasindan sorumlu teknik servis, tedbir olarak Ek IlI'de bulunan konuyla ilgili
sartlar geregince, fren balatalarinin performansinin karsilastirilmasini isteyebilir.

1.4- Karsilastirma deneyi ile onay igin basvuru, arag imalatgisi tarafindan yapilmalidir.

1.5- Bu Ekin anlami dahilinde “ara¢”, bu Yonetmelige gbre onaylanan ve karsilagtirmanin yeterliliginin
kabullndin istendigi arag tipi anlamina gelir.

2- DENEY DONANIMI

2.1- Bu deneyler icin asagidaki 6zellikleri tasiyan bir dinamometre kullaniimalidir.

2.1.1- Bu Ekin madde 3.1'inde istenen atalet kuvvetini tretebilmeli ve Tip I, Tip Il ve Tip lll deneylerine goére
Ek Il, madde 1.3, madde 1.4, ve madde 1.6'da 6nceden belirlenen sartlari yerine getirme yetenegine sahip
olmalidir.

2.1.2- Takili olan deney frenleri ilgili orijinal arag tipi ile ayni olmalidir.

2.1.3- Hava sogutmasi mevcut ise bu Ekin madde 3.4'ine gore olmalidir.

2.1.4- Deney igin gerekli aletler en azindan asagidaki bilgileri saglamalidir:

2.1.4.1- Disk veya kampana devrinin sirekli kaydi;

2.1.4.2- Duruncaya dek frenleme boyunca tamamlanan dénme sayisl, bir ddnmenin sekizde birinden daha
az olmayan hassaslikta;

2.1.4.3- Duruncaya kadar ki fren suresi;

2.1.4.4- Balatalarin temas ettigi yizeyin merkezinde veya disk, kampana ya da balatalarin ortasinda dlgilen
sicakligin sirekli kaydi;

2.1.4.5- Fren uygulamasinda fren silindiri basinci veya kuvvetinin surekli kaydi;
2.1.4.6- Fren ¢ikis momentinin surekli kaydi.
3- DENEY SARTLARI

3.1- Dinamometre, asagidaki formile gére uygun tekerleklerle frenlenen aracin toplam ataletinin déner
atalete esit kismina £ %5 toleransla olabildigince yakin ayarlanmalidir.

| = MR?
Bu formiilde;
| = Déner atalet momenti (kgm?)
R = Dinamik lastik yuvarlanma yarigapi (m)

M = Aracin azami kutlesinin uygun tekerlekle/tekerleklerle frenlenmis kismi.
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Tek milli dinamometrelerde M ve N sinif araglarda, fren ivmeleri Ek Il, madde 2.1.1.1.1'de verilen degerlerle
ayniysa M kitlesi tasarlanan fren dagilimina gore hesaplanacaktir; romorklarda, M degeri arag statik ve
azami kutlesiyle yukluyken uygun tekerlek igin olan yike esittir.

3.2- Atalet dinamometresinin ilk donme hizi Ek II'de énceden belirlendigi gibi aracin dogrusal hizina esittir
ve lastigin yuvarlanma dinamik yarigapina dayanmalidir.

3.3- Fren balatalari % 80 alistirlmis olmali ve alistirma yontemi suresince, 180 °C sicakligi gegmemelidir
veya arag imalatgisinin istegiyle tavsiyelere gore alistiriimalidir.

3.4- Frenlerin Gzerine donme eksenine dik dogrultuda sogutma havasi verilebilir. Frenlerin UGzerine verilen
sogutma havasinin hizi 10 km/h degerinden daha yiiksek olmamalidir. Sogutma havasinin sicakligi ortam
sicakligr olmalidir.

4- DENEY YONTEMI

4.1- 5 ornek fren balatasi takimina kargilastirma deneyi uygulanir; bunlar arag tipi ile ilgili ilk tanitim
belgelerinde tarif edilen onayl 5 takim balatayla karsilastiriimahdir.

4.2- Fren balatalarinin esdegerligi, bu Ekte 6nceden tarif edilmis deney yontemini kullanarak ve asagidaki
sartlara gore ulasilan sonuglarin karsilastiriimasina dayanir:

4.3- Tip-0 soguk Fren Etkinligi Deneyi

4.3.1- ik sicaklik 100 °C degerinin altindayken 3 kere fren uygulanir. Sicaklik, bu Ekin madde 2.1.4.4'deki
sartlara gore olciimelidir.

4.3.2- M ve N sinif araglarda kullanilmasi distnulen fren balatalari igin fren uygulamalari, Ek I, madde
2.1.1.1.1'de verilen ilk devrine esit bir devirden baslamalidir ve fren yine o maddede 6nceden tarif edilen
fren ivmesine esit bir ortalama momente ulasmak icin uygulanmalidir. ilave olarak deneyler en kiigiigii
aracin azami hizinin % 30'u, en yiksegi ise % 80'i olacak bigimde degisik devirlerde gerceklestiriimelidir.

4.3.3- O sinif araglarda kullanilmasi amaglanan fren balatalar igin fren uygulamalari 60 km/h degerine
esdeger ilk devirle baslamalidir ve fren, Ek Il, madde 2.2.1'de verilen 6nceden tanimlanmis fren ivmesine
esit bir ortalama momente ulasmak igin uygulanmalidir. ilave bir soguk performans deneyi 40 km/h'lik bir ilk
hiza esdeger devirde Ek Il, madde 2.2.1.2.1’de tanimlanan Tip | deneyi sonugclariyla karsilagtirmak icin
yapiimalidir.

4.3.4- Karsllastirma amaciyla deneye tabi tutulan balatalarin tGizerinde yapilan yukaridaki soguk performans
deneyi boyunca kaydedilen ortalama fren momenti degeri, ayni giris dlgiimleriyle, arag tip onayi igin ilgili
basvurularda tanimlanmis pargalara uyan fren balatalarinin kaydedilmis ortalama fren momenti degerinin
+% 15'i iginde olmalidir.

4.4-Tip | Deneyi

4.4.1- Art arda frenleme

4.4.1.1- M ve N sinif araglar igin olan fren balatalari Ek 1l, madde1.3.1 ‘de verilen prosedire gore
deneye tabi tutulmalidir.

4.4.2- Surekli frenleme
4.4.2.1- O sinif rdmorklar igin olan fren balatalari, Ek Il, madde1.3.2’sine gore deneye tabi tutulmalidir.
4.4.3- Sicak fren performansi

4.4.3.1- Bu Ekin madde 4.4.1 ve madde 4.4.2'de istenen deneylerin sonucunda, Ek Il, madde 1.3.3'de
belirtilen sicak fren performans deneyi gergeklestiriimelidir.

4.4.3.2- Kargilastirma amaciyla deneye tabi tutulan balatalarin Uzerinde yapilan yukaridaki sicak
performans deneyi boyunca kaydedilen ortalama fren momenti degeri, ayni giris dlgimleriyle arag tip onayi
icin ilgili bagvurularda tarif edilen pargalara uyan fren balatalarinin kaydedilmis ortalama fren momenti
degerinin % 15'i icinde olmalidir.
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4.5- Tip Il Deneyi
4.5.1- Bu deney, yalnizca s6z konusu aracin surttinme frenleri Tip Il deneyi igin gereklidir.

4.5.2- M3 sinifi (Ek 1, madde 2.2.1.19'a gbre Tip IIA deneyinden gegmesi gerekenler disinda), N3 sinifi
motorlu araglar ve O, sinifi rémorklar Ek Il, madde 1.4.1°de verilen yonteme gére denenmelidir.

4.5.3- Sicak fren performansi

4.5.3.1- Bu Ekin madde 4.5.2'de istenen deneylerin sonucunda, Ek Il, madde 1.4.3'de belirtilen sicak fren
etkinligi deneyi gerceklestiriimelidir.

4.5.3.2- Kargllastirma amaciyla denenen balatalarin Gizerinde yapilan yukaridaki sicak fren etkinligi deneyi
boyunca kaydedilen ortalama fren momenti degeri, ayni giris Olgumleriyle ara¢ tip onayi icgin ilgili
basvurularda tanimlanmis pargalara uyan fren balatalarinin kaydedilmis ortalama fren momenti degerinin
1% 15'i iginde olmalidir.

4.6- Performans Kaybi Deneyi (Tip Il deneyi)

4.6.1- Artarda frenleme ile deney

4.6.1.1- O, sinif romorklar igin olan fren balatalar bu Yénetmeligin Ek Il, madde 1.6'de verilen yénteme
gore deneye tabi tutulmalidir.

4.6.3- Sicak fren etkinligi

4.6.3.1- Bu Ekin madde 4.6.1 ve madde 4.6.2'sinde istenen deneylerin sonucunda bu Yonetmeligin Ek I,
madde 1.6.2'de belirtilen sicak fren etkinligi deneyi gerceklestiriimelidir.

4.6.3.2- Kargilastirma amaciyla deneye tabi tutulan balatalarin Uzerinde yapilan yukaridaki sicak fren
etkinligi deneyi boyunca kaydedilen ortalama fren momenti degeri, ayni giris 6lgimleriyle, arag tip onayi igin
ilgili basvurularda tarif edilmis pargalara uyan fren balatalarinin kaydedilmis ortalama fren momenti
degerinin +% 15'i igcinde olmalidir.

5- FREN BALATALARININ MUAYENESI

5.1- Fren balatalari, bu deneylerin sonucunda normal galismasinda devamli kullanimi igin uygun sartlarda
oldugunun kontrol edilmesi amaciyla gézle muayene edilmelidir.
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EK Xilil

GEGICI KULLANIM IGIN YEDEK TEKERLEKLER/LASTIKLERE SAHIP ARAGLARIN
FRENLEME VE YOL HAKIMIYETI DENEYI

1- GENEL SARTLAR

1.1- Deney yolu esas itibariyle diiz olmali ve iyi bir kuvvet baglanti katsayisi saglayabilecek yuzeye sahip
olmaldir.

1.2- Deney, sonuglari etkileyebilecek rizgarin olmadidi sartlarda yapiimalidir.
1.3- Arag, Ek I, madde.14’de belirlenen sekilde azami kitlesine kadar yliklenmelidir.

1.4- Bu Ekin madde 1.3’Une baglh olarak aracin yukleme sartindan kaynaklanan dingil yukleri Ek Il, madde
1.2.1.2.1°de belirlenen azami dingil yukleri degerleriyle orantili olmalidir.

1.5- Lastiklerin havalari, imalatgi tarafindan o arag tipi igin belirtilen basingta olmalidir.

2- FRENLEME VE YOL HAKIMIYETI DENEYi

2.1- Deney, gegici kullanim icin olan yedek tekerlek/lastik sirayla bir 6n tekerlek ve bir arka tekerlege
takilarak gergeklestiriimelidir. Bununla beraber, gegici kullanim igin olan yedek tekerlegin/lastigin kullanimi
ozel bir dingille sinirlandiriimis ise, deney gegici kullanim igin olan yedek tekerlek/lastik bu 6zel dingile
takilarak gergeklestiriimelidir.

2.2- Deney 80 km/h’lik bir ilk hizla, motor devrede degil iken ana fren sistemi kullanilarak
gerceklestiriimelidir.

2.3- Durma mesafesi asagidaki formiilde bulunan sonucu gegmemelidir®:

2
sso,lv+v—
150

Burada;

s =m cinsinden durma mesafesi

v = 80 km/h degerindeki ilk hiz

Kumandaya uygulanan kuvvet 500 N degerini gegmemelidir.

Deney boyunca azami ortalama negatif ivme degeri 5,8 m/s® degerinden az olmamalidir.

2.4- Deneyler gecici kullanim icin olan yedek tekerleklerin/lastiklerin bu Ekin madde 2.1’de belirlenen her
takilma sarti icin gerceklestiriimelidir.

2.5- Onceden belirlenen fren performansi, tekerlek kilitlenmeden, aracin yol hakimiyeti bozulmadan,
anormal titresimler, deney boyunca lastiklerin anormal asinmasi ve asiri bir direksiyon dizeltmesi olmadan
elde edilmelidir.

W By formiil, Ek II, madde 2.1.1.1.1’de M; sinif araglarin ana fren sistemleri i¢in dnceden belirlenen performans
degerlerine karsilik gelir.
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EK XIV

ANTIi-BLOKAJ FREN SISTEM (ABS) ROMORKU
DENEYE TABI TUTMAK iGiN ALTERNATIF YONTEM

1- GENEL

1.1- Bir romorkun anti-blokaj fren sistemi (ABS) bu Ekin sartlarini yerine getiriyorsa, tip onayi alimi
esnasinda, bu Yonetmeligin Ek X’una gore deneye tabi tutulmasindan vazgegilebilir.

2- BILGI DOKUMANI (TANITIM BELGESI)

2.1- ABS'nin imalat¢isi teknik servise onayi istenen sistemin/sistemlerin bilgi belgelerini sunmalidir. Bu
belge en az asagidaki bilgileri ihtiva etmelidir:

2.1.1- Genel

2.1.1.1- imalatcinin adi

2.1.1.2- Sistemin adi

2.1.1.3- Sistem cesitliligi

2.1.1.4- Sistem kurulumlari (konfigtrasyonlari) (6rnegin, 2S/1M, 2S/2M vs.)
2.1.1.5- Sistemin temel fonksiyonun agiklamasi ve/veya felsefesi
2.1.2-Uygulamalar

2.1.2.1- Rémork tiplerinin listesi ve onayi istenen ABS kurulumlari

2.1.2.2- Asagidaki degiskenler goz 6nline alinarak bu Ekin madde 2.1.2.1°de tarif edilen romorklara takilmis
sistem kurulumlarinin sematik cizimleri:

Algilayicilarin yerleri

Ayarlayicilarin yerleri

Kaldirilabilen dingiller

Dumenlenebilen dingiller

Boru: tip — silindir i¢ gaplari ve uzunluklari

2.1.2.3- ABS-¢emberinin dig sayisi ile lastik capinin, toleranslari igeren, iligkisi.

2.1.2.4- Bir dingille ayni ABS gemberine bagl diger dingil arasindaki lastik capindaki tolerans.

2.1.2.5- Suspansiyon tipine goére uygulamanin kapsami, érnegin, imalat¢i ve model/tipe gore esitlenmis
mekanik vs.

2.1.2.6- ABS kurulumu ve rémork dingil grubuna bagh olarak diferansiyel fren girdi torklar (varsa) igin
Oneriler.

2.1.2.7- Enerji harcama deneyinin amaci igin en kot durumdaki dingil yukinin belirlenmesi igin gereken
deney bilgileri sunulmalidir. Bu yavas yavas artan dingil ylkleriyle yapilan bir dizi deney sonucu
belirlenmektedir. Azami harcanan enerji degerinin £ 10000 N araligindaki dingil yiklerinde c¢alisirken, bu
araliktaki 5 sonucun asgarisi gereklidir. azami harcama araliginin disindaki durumu géstermek icin ilave
sonuglar sunulmalhdir. Yukaridaki bilgilere dayanarak deney romorku/rdmorklar belirlenen en kétid durumu
temsil etmek lizere yuklenmelidir.

2.1.2.8- Anti-blokaj fren sistemi uygulamasinin ilave bilgileri (varsa).
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2.1.3- Parga (Aksam) Tanimi

2.1.3.1- Devir algilayici/ devir algilayicilar

- iglev

- Tanitim (6rnegin parga numarasi/numaralari)

2.1.3.2- Elektronik kumanda Unitesi / elektronik kumanda Uniteleri

- Genel tarif ve galismasi

- Tanitim (6rnegin parga numarasi/numaralari)

- Ek X, madde 4.71’inde tarif edildigi gibi ariza modlari

- llave dzellikler (6rnegin, yavaslatici kumandasi, otomatik kurulum, degisken parametreler, teshis).
2.1.3.3- Ayarlayici/ ayarlayicilar

- Genel tarif ve galismasi

- Tanitim (6rnegin parga numarasi/numaralari)

- Sinirlamalar (6rnegin, kumanda edilecek azami sevkiyat hacmi)

2.1.3.4- Elektrik donanimlari

- Devre gizimi/gizimleri

- Glg verme yontemleri

- Uyari lambasi sirasi

2.1.3.5- Havali devreler

- Bu Ekin madde 2.1.2.1'de tarif edilen romork tipleri igin uygulanan ABS kurulumlarini igeren fren semalari

- Sistemin performansini etkileyebilecek boru/silindir 6lgllerinin ve ilgili uzunluklarin sinirlamalari (6rnegin,
ayarlayici ile fren kértigu arasinda)

2.1.4- Elektro-manyetik uyumluluk (EMU)

2.1.4.1- EMU ile ilgili duyarhlik ve emisyon bakimindan Ek X, madde 4.6 ile uyumluluk, teknik bir dosya
sunumunda veya kabul edilen bir standarda gére onayda yerine getirilmelidir™. Dosya veya onay belgesi
deney yontemi, deney edilen kurulum/kurulumlar ve elde edilen sonuglarin butiin detaylarini ihtiva etmelidir.

3- DENEY ARACININ/ARACLARININ TANIMI

3.1- Tanitim belgesinde sunulan bilgilere dayanarak, 6zellikle bu Ekin madde 2.1.2.1°de tarif edilen romork
basvurulari, teknik servis, deneyleri, (¢ dingilden olusan ve bu Ekin madde 2.1.2.1’de tarif edildigi gibi onayi
istenen ilgili anti-blokaj fren sistemi ile donatilmig temsili rdmorklarda gerceklestirmelidir.

3.1.1- Sispansiyon tipi
Suispansiyon tipine bagl olarak anti-blokaj fren sisteminin performansinin degerlendirilmesi i¢in kullanilan
yontem asagidaki yolla secilmelidir:

Yari romorklar: Her slspansiyon grubu igin, 6rnedin esitlenmis mekanik vb., temsilci bir romork
degerlendirilmelidir.

@ Bu son olarak, 95/54/AT Yonetmeligi (OJ L 266, 8.11.1995, s.1) ile degistirilmis 72/245/AT Yonetmeliginde
belirtilmis teknik sartlarla uyumlulukla gosterilmelidir.
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Tam réomorklar: Degerlendirme slspansiyon tiplerinden herhangi birisiyle donatiimis bir temsilci romork
Uzerinde gergeklestiriimelidir.

3.1.2- Dingil arahgi
Yari romorklar igin dingil araligi sinirlayici bir etken degildir, ancak tam-rémorklar i¢in en kisa dingil araligi
degerlendirilmelidir.

3.1.3- Fren tipi
Onay kam frenleri ile sinirhdir, ama gerektiginde karsilastirmali deney diger fren tipleri icin de talep
edilebilir.

3.1.4- Fren kuvvet ayarlayici valf

Kuvvet baglantisi kullanimi , fren kuvvet ayarlayici valfin yUkli ve ylukstz durum igin ayarliyken tayin
edilmelidir. ABS’nin tam ¢evriminden emin olmak igin ylk ayarlayici valf, statik fren kérigi basincinin azami
ABS c¢evrim basincindan 1 bar fazla olacak sekilde ayarlanabilir.

3.1.5- Fren uygulamasi

Uygulama seviyelerindeki farkhliklar kuvvet baglanti kullanimini belirlemek icin deneyler boyunca
degerlendirmek Uzere kaydedilmelidir. Bir rémork igin deneylerden elde edilen sonuglar ayni tipteki
romorklara uygulanabilir.

3.1.6- Eneriji tuketimi
ABS'yi degerlendirmek igin secilen romork/rémorklar, bu Ekin madde 2.1.2.7’de tarif edildigi gibi dingilleri en
koth durumdaki ylke gore yuklemek mumkun olmalidir.

3.2- Deneye tabi tutulan her arag igin, belgeler, Ek II'nin ilavesinde tarif edildigi gibi (Diyagram 2 ve
Diyagram 4) fren uyumlulugunu gésteren gizimler uyumlulugu kanitlamak igin hazir olmalidir.

3.3- Onayin amaci igin yari rémorklar ve merkez-aksli romorklar ayni arag tipine ait olarak gorulecektir.
4- DENEY PROGRAMI

4.1- Asagidaki deneyler her ABS kurulumu igin (bu Ekin madde 2.1.4’e bakiniz) bu Ekin madde 2.1.2.1°de
belirtilen bagvuru listesi goéz 6nline alinarak, bu Ekin madde 3’linde tarif edildigi gibi arag/araglar tizerinde
teknik servis tarafindan gergeklestiriimelidir. Bununla beraber, en kéti durum referanslamasi 6zel durumlar
(bazi deneyler) igin yapilmayabilir. En kétl durum deneyi kullanihyorsa, bu deney raporunda belirtiimelidir.

4.1.1- Kuvvet baglantisinin kullanimi
Deneyler, bilgi dokiimaninda belirtildigi gibi (bu Ekin madde 2.1.2.1) her ABS kurulumu ve rémork tipi igin
Ek X, madde 6.2’de belirtilen yonteme gore gergeklestiriimelidir.

4.1.2- Enerji tuketimi

4.1.2.1- Dingil yiki— Degerlendirilecek romorkun dingil yiku enerji tiketimine gore en kétu durumda olan
dingil yukuna temsil edecek sekilde olmahdir. (bu Ekin madde 2.1.2.7)

4.1.2.2- Enerji tiketimi deneyi — deney her ABS kurulumu igin Ek X, madde 6’da tanimlanan yonteme goére
gerceklestiriimelidir.

4.1.2.3- Onay icin bagvuran rémorklarin anti-blokaj enerji tiketim sartlariyla uyumlulugunun denetlenmesini
saglamak icin, (Ek X, madde 6.1’e bakiniz) asagidaki denetlemeler yapilmahdir:

4.1.2.3.1- Eneriji tiketim deneyini baslatmadan 6nce (bu Ekin madde 4.1.2.2), fren odasi itki gubugu yolu
(st1) ile fren kolu uzunlugu (Iy) arasindaki baglanti (R,), 6.5 bara esit fren koérigu basinci degerine gore
belirlenmelidir.

Ornek: I+ =130 mm, sy =22 mm,
S 22

= ——=0,169

R, =-T
I, 130
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4.1.2.3.2- Fren kuvvet ayarlayici valf yikli duruma ve ilk enerji seviyesi EkK X, madde 6.1.2'ye goére
ayarliyken, enerji depolama tertibati/tertibatlari bitlin hava beslemelerinden ayrilmalidir. Frenler baglanti
kafasindaki kumanda basinci 6,5 bar iken, uygulanmali ve birakilmalidir. Dider uygulamalar fren
odalarindaki basincin bu Ekin madde 4.1.2.1 ve madde 4.1.2.2°de tanimlanan deney yontemlerinden sonra
elde edilen basinca esit oluncaya kadar yapilmalidir. Denk fren uygulamalarinin sayisi (n.) kaydedilmelidir.

4.1.3- Farkh kuvvet baglanti katsayili yizeylerde deney. Bir anti-blokaj fren sisteminin Sinif A sistem oldugu
tanimlaniyorsa, butiin ABS kurulumlari Ek X, madde 6.3.2'deki performans sartlarini yerine getirmek
zorundadir.

4.1.4- DusUk ve yuksek hizlarda fren performansilari

4.1.4.1- Rémork kuvvet baglantisi kullaniminin degerlendiriimesine gore ayarlanmisken, yiksek ve dusik
hiz performanslarinin dogrulanmasi Ek X, madde 6.3.1'e gore gergeklestiriimelidir.

4.1.4.2- ABS-cemberi dislisi sayisi ile lastik ¢api arasinda bir fark var ise, islevsel denetimler Ek X, madde
6.3’e gore sinir degerdeki toleranslarda gergeklestiriimelidir. Bu farkli lastik ¢aplar kullanarak veya sinir
degerdeki frekans degerlerini verebilen 6zel ABS gemberleri treterek yapilabilir.

4.1.5- llave kontroller
Asagidaki ilave kontroller gekici arag frenlenme yapilmamisken ve romork ylkslizken gergeklestiriimelidir:

4.1.5.1- Bir dingil/bogie, baglanti kafasindaki kumanda basinci 6,5 bar degerinde ve k;=0,5 ve ky/k >2 iken
yuksek kuvvet baglantili ylizeyden (ky) distk kuvvet baglantih yizeye (k) gecerken dogrudan kumanda
edilen tekerlekler kilittenmemelidir. Donme devri ve rémork frenlerinin uygulandidi zaman, yuk ilave kuvvet
baglantili ylizeyde tam ¢evrim yapan anti-blokaj fren sistemi ile bir ylizeyden diger yiizeye gegis 80 km/h ile
60 km/h hizlari arasinda yapilacak sekilde hesaplanmalidir.

4.1.5.2- Bir romork, baglanti kafasindaki kumanda basinci 6,5 bar degerinde ve k;>0,5 ve ky/k >2 iken
distk kuvvet baglantih yizeyden (k_) yuksek kuvvet baglantili (ky) ylizeye gegerken fren odalarindaki
basin¢ makul bir sure igerisinde uygun yiksek degere yikselebilmelidir ve romork baslangigtaki yoninden
sapmamalidir. Donme devri ve romork frenlerinin uygulandidi zaman, dusuk kuvvet baglantili yizeyde tam
gevrim yapan anti-blokaj fren sistemi ile bir ylizeyden diger ylzeye gegis yaklasik 50 km/h hizda yapilacak
sekilde hesaplanmalidir.

4.1.6- Ariza durumu benzetimi

Dis kablolamaya ve Ek X, madde 4.1’e uyumluluga gére deney araci veya simulatér Uzerinde bir kontrol
yapiimalidir.

5- ONAY RAPORU

5.1- Onay raporu, igerigi bu Ekin llave 1’de tanimlandigi sekilde diizenlemelidir.
6- DOGRULAMA

6.1- Pargalarin ve montajin dogrulanmasi

Tip onay!l alacak bir romorka takilan ABS’nin o&zellikleri asagida belirtilen her bir kriteri saglayip
saglamadigina bakilarak dogrulanmalidir:
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Parga Kriter
6.1.1- (@) Devir algilayici/algilayicilar Degisiklige izin verilmez
(b) Elektrik kumanda birimi/birimleri Degisiklige izin verilmez
(c) Ayarlayici/ayarlayicilar Degisiklige izin verilmez
6.1.2- Boru blyUkligu ve uzunluklari
a) Ayarlayici/ayarlayicilara tip saglanmasi
Asgari i¢ cap Artirilabilir
Azami genel uzunluk Azaltilabilir
b)  Fren koruklerine ayarlayict dagilimi
Ic cap Degisiklige izin verilmez
Azami toplam uzunluk Azaltilabilir
6.1.3- ikaz sinyali siras| Degisiklige izin verilmez
6.1.4- Dingil grubu dahilinde fren girdi torkundaki farkliliklar sadece onayli farkliliklara (varsa)
izin verilir
6.1.5- Bu Ekin llave 1'de belirtilen deney raporunun 4iinci | Montajlar tanimlanmis sinirlarin
bdlimindeki diger sinirlamalar igin kapsami dahilinde olmalidir.
Sapmalara izin verilmez

6.2- Tiip Kapasitelerinin Dogrulanmasi

6.2.1- Bir romork lGzerinde kullanilan fren sistemleri ve yardimci donanimlarin gok fazla sayida olmasindan
dolayi 6nerilen tip kapasitelerinin bir Cizelgesini yapmak mimkin degildir. Yeterli depo kapasitesinin takili
oldugunu dogrulamak icin Ek X. madde 6'daki deney veya asagida belirtilen yontem izlenebilir:

6.2.1.1- Fren ayarlari, Uzerinde anti-blokaj fren sisteminin/sistemlerinin onaylandigi deney romorkunun
/romorklarinin sartlarini temsil edecek sekilde olmalidir. Onaylanacak romork tzerinde fren korigi piston
kolu yolu, fren kértgi basinci 6,5 bar iken, asagidaki formule gore hesaplanmalidir.

S, =1,XL,2xR,

Not: Enerji depolama kapasitesine gore bir guivenlik seviyesini saglamak icin + % 20’lik bir glivenlik faktori
dahil edilmistir.

Ornek:
ly =150 mm, R,=0,169
Sy =150x1,2x 0,169 = 30,4 mm

6.2.1.2- Frenler bu Ekin madde 6.2.1.1’ye gore ayarliyken (rémork otomatik bir agsinma ayar cihazi ile
donatiimis ise, otomatik ayar mekanizmasi deney amaci i¢in devre disi birakilmali veya buna denk bir elle
ayar cihazi takilmalidir) ve fren kuvvet ayarlayici valf yUkli duruma ve ilk enerji seviyesi Ek X, madde
6.1.2'ye gbre ayarliyken, enerji depolama cihazi/tertibatlari bagka beslemelerden ayrilmalidir. Frenler
baglanti kafasindaki basing 6,5 bar iken uygulanmali ve tamamen birakiimalidir. Daha sonraki fren
uygulamalari/birakmalari bu Ekin madde 4.1.2.3.2'ye gore gerceklestirilen deneyden belirlenen n, sayisi
kadar yapilmalidir. Bu uygulama boyunca, galisan devredeki basing, anti-blokaj fren sisteminin
kumandasinda olmayan fren sistemlerinin higbirisinin otomatik olarak uygulanmasina meydan vermeden,
azami statik tekerlek yukunlin %25’inden daha az olmayan veya ona esit olan toplam frenleme kuvvetini
saglamaya yetmelidir.

6.3- Islevin Dogrulanmasi

6.3.1- Bu anti-blokaj fren sisteminin dinamik islev denetimi ile sinirhdir. Tam ¢evrimden emin olmak igin fren
kuvvet ayarlayici valfi ayarlamak veya dusuk bir lastik-yol baglantisi olan yilizeyi kullanmak gerekebilir.
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EK XIV/ ILAVE 1

ROMORK ANTI-BLOKAJ FREN SISTEMi ONAY RAPORU

Onay rapor NO’SU: .....ccccueeeerueeennne

1- Tanitim

1.1- Anti-blokaj sisteminin imalatgisi (isim ve adres):

1.2- Sistem adi/modeli:

2- Onaylanmis sistem/sistemler ve devre/devreler

2.1- Onaylanan ABS kurulumu/kurulumlari (6rnegin 2S/1M, 2S/2M vs.)
2.2- Uygulamanin arahigi (rémorkun tipi ve dingil sayisi):

2.3- Gug verme yontemleri:

ISO 7638, ISO 1185 vs.

2.4-Onaylanan algilayicinin/algilayicilarin, elektronik kumanda Unite/Unitelerin ve
ayarlayicinin/ayarlayicilarin tanitimi:

2.5- Enerji tuketimi — statik fren uygulamasina denk olan deger ve fren korigunin fren kolu uzunluguna
bagl orani:

2.6- llave 6zellikler 6rnegin yavaslatici kumandasi, tasiyici dingil kurulumu vs.;
3- Deney bilgileri ve sonuglari

3.1- Deney araci bilgisi:

3.2- Deney yuzeyi bilgisi:

3.3- Deney sonuglari:

3.3.1- Kuvvet baglantisi kullanimi:

3.3.2- Enerji tiketimi:

3.3.3- Farkli srtinme kuvvet baglanti katsayil yolda deney:
3.3.4- Dusuk hiz performansi:

3.3.5- Yuksek hiz performansi:

3.3.6- ilave kontroller:

3.3.6.1- Yuksek kuvvet baglantili yizeyden dusuk olana gegis:
3.3.6.2- Dusuk kuvvet baglantil yizeyden ylksek olana gegis:
3.3.7- Ariza durumu benzetimi:

3.3.8- Secime bagh gu¢ baglantilarinin igslevsel denetlemeleri:

3.3.9- Elektro-manyetik uyumluluk:

118



4- Montaj sinirlamalan

4.1- Lastik yarigapinin ABS ¢emberi dis sayisi iliskisi:

4.2- Bir dingille ayni ABS ¢emberine bagl diger dingil arasindaki lastik ¢api farkinin tolerans degeri:
4.3- Suspansiyon tipi:

4.4- Rémork/dingil grubu dahilindeki fren girdi torkunun farki:

4.5- Tam romorkun dingil arahgi:

4.6- Fren tipi:

4.7- Boru olguleri ve uzunluklart:

4.8- Fren kuvvet ayarlayici valf uygulamasi:

4.9- Uyari lambasi sirast:

4.10- Diger oOneriler/sinirlamalar (6rnegin, devir algilayicilarin, ayarlayicilarin, kalkabilen dingilin/dingillerin,
dumenlenen dingilin/dingillerin konumlarr)

5- Deneyin tarihi

Yukarida tanimlanan anti-blokaj sistemi en son 98/12/EC Yonetmelidi ile degistiriimis 71/320/AT
Yonetmeliginin Ek XIV’Gndn sartlarini saglamaktadir.

Deneyi gergeklestiren teknik servis/onay makami®:

Imza ..o,
Tarih
Onay makami teknik servisten farkli ise:
Imza
Tarih
[ LT 1= o= o =Y = o EPR
(imalatginin bilgi dokiimani (tanitim belgesi)).
EK XIV/ILAVE 2
SEMBOLLER VE TARIFLER
Sembol Tanim
St Referans deney rémorkunun, mm cinsinden, fren odasi itme rod yolu
I Referans deney rémorkunun, mm cinsinden, fren kolu uzunlugu
R; s/l orani
Ne Denk fren uygulamalarinin sayisi
l, Onaylanacak rémorkun, mm cinsinden, fren kolu uzunlugu
Sy Onaylanacak rdomorkun, mm cinsinden, fren koriigu piston kolu yolu

o Uygulanmayani ¢iziniz.
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EK XV

YEDEK PARGA (DEGISTIRILEBILEN) FREN BALATAS| KOMPLELERININ (GRUPLARININ)
AYRI TEKNIK UNITELER OLARAK

AT TiP ONAYI
1- KAPSAM
1.1- Bu Ek, 70/156/AT Yonetmeliginin madde 2’si anlami dahilinde, M, < 3,5 ton, M, < 3,5 ton, N;, O, ve O,
sinif araglarin ve rdmorklarin donatildigi fren balatasi komplelerinin, yedek pargalar gibi ayri teknik tniteler

olarak alacaklari tip onaylarina uygulanir.

1.2- Onaylar, sadece bu Yonetmelik tarafindan degistirilmis 71/320/AT Ydénetmeligine gbére onaylanan
romork ve motorlu araglara takilmasi amaglanmis yedek parca fren balatalari kompleleri igin zorunludur.

2- TARIFLER

Bu Ekin amagclari bakimindan;

2.1- “Fren sistemi” bu Yonetmeligin Ek |, madde 1.2’de belirlenendir.

2.2- “Surtiinme freni” aracin hareketine karsi olusturulan kuvvetlerin birbirlerine goreli olarak hareket eden
bir fren balatasi ile tekerlek diski veya kampanasinin sirtinmesinden meydana geldigi fren tertibatinin

pargasidir.

2.3- “Fren balatasi komplesi (grubu)’ sirtinme kuvvetini olusturmak icin goreli olarak bir disk veya
kampanaya karsi bastirilan sirtiinme freninin bir parcasidir.

2.3.1- “Pabug¢ komplesi” kampanali frenin fren balatasi komplesidir;

2.3.1.1- “Pabug” fren balatasini tasiyan pabug komplesinin pargasidir;

2.3.2- “Disk fren pabucu komplesi” bir disk freninin fren balatasi komplesidir.

2.3.2.1- “Arka levha” disk fren pabucu komplesinin fren balatalarini tagiyan bir pargasidir.
2.3.3- “Fren balatasi” fren balatasi komplesinin sirtinme malzemesi parcasidir;

2.3.4- “Surtinme malzemesi” 6zel bir malzeme karigsimi olan ve fren balatasinin 6zelligini belirleyen
aranddr.

2.4- “Fren balatasi tipi” surtinme malzemesinin 6zellikleri bakimindan birbirinden farklilik gbstermeyen bir
grup fren balatasidir.

2.5- “Fren balatasi komplesi tipi” fren balatasi tipi, boyutlari ve islevsel 6zellikleri bakimindan birbirinden
farklihk géstermeyen bir tekerlek grubunun fren balatasi pargalaridir.

2.6- “Orijinal fren balatasi” aracin tip onayi belgesinde Ek IX, ilave 1, Lahika, madde 1.2’si ve bentlerinde
referans olarak verilen fren balatasi tipidir.

2.7-“Orijinal fren balatasi komplesi” arag tipi onay belgesindeki bilgilere uyan fren balatasi komplesidir.

2.8- “Yedek parca (degistirilebilen) fren balatasi komplesi” bu Yénetmelige gore orijinal fren balatasi
komplesi icin uygun ana yedek parca olarak onaylanmis fren balatasi komplesidir.

2.9- “Imalatgl” fren balatasi kompleleri igin teknik sorumlulugu alabilen ve imalatin uygunlugunu
saglayabilmek i¢in gerekli olanlari gésteren kurulustur.

3- AT TiP ONAYI BASVURUSU
3.1- Ozel (bir) arag tipi/tipleri igin yedek parca fren balatasi komplesinin 70/156/AT Yénetmeliginin madde

3(4)Ye (MARTOY’un 5 inci maddesine) uygun olarak AT tip onayi basvurusu, yedek parga fren balatasi
komplesinin imalat¢isi tarafindan yapiimalidir.
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3.2- Bir arag tip onayi belgesi bagvurusu, Ek X, ilave 1, Lahika, madde 1.2'deki ve bentlerinde referans
olarak verilmis tipe uygun olan yedek parga fren balatalari bakimindan bu Yénetmelige gére arag tipi
onayinin/onaylarinin sahibi tarafindan yapilabilir.

3.3- Tanitim belgesinin (bilgi dokumani) bir 6rnegi, EK XVII'de verilmistir.

3.4- Asagidakiler bu tip onayi deneylerinden sorumlu teknik servise sunulmalidir:

3.4.1- Onay icin bekleyen fren balatasi kompleleri tipi onay deneylerinin gergeklestirimesine yetecek sayida
saglanmalidir. Ornekler gorilur ve silinmez bir sekilde basvuranin ticari ismi veya markasi ve tip tasarimi ile
isaretlenmelidir.

3.4.2- Uygun temsili ara¢/araglar ve/veya fren/frenler.

4- AT TiP ONAYININ VERILMESI

4.1- Uygun sartlar saglanmigsa, 70/156/AT Yonetmeliginin madde 4(3) ve uygulanabiliyorsa, madde
4(4)tune (MARTOY’un 6 nci maddesine) uygun olarak AT tip onayi verilir.

4.2- AT tip onay! belgesinin bir modeli Ek XVI'da verilmistir.

4.3- Onaylanan her fren balatasi komplesi tipi igin 70/156/AT Ydnetmeliginin (MARTOY’un) Ek VII'sine gore
bir onay numarasi verilmelidir. Ayni Gye Ulke onaylanan bagka bir fren balatasi igin ayni numarayi veremez.
Ayni onay numarasi bir dizi degisik arag tiplerinde kullanilan ayni fren balatasi komplesi tipini kapsayabilir.

4.4- isaretleme

4.4.1- Bu Yonetmelik altinda onaylanan tipe uyan ayri bir teknik tnite olarak onaylanan her fren balatasi bir
AT tip onayi isareti tagimalidir.

4.4.2- Bu igaret tip-onayini veren uUye Ulkeyi belirleyen numara veya harfle izlenen ‘e’ harfini gevreleyen
dikddrtgenden olusur:

1 Almanya icin

2 Fransa igin

3 italya igin

4 Hollanda igin

5 isvigre icin

6 Belgika igin

9 ispanya igin
11 ingiltere igin
12 Avusturya igin
13 Liksemburg igin
17 Finlandiya i¢in
18 Danimarka igin
21 Portekiz igin
23 Yunanistan igin

IRL irlanda igin
37 Tarkiye igin

Dikdortgenin yaninda 70/156/AT Yonetmeligin (MARTOY’un) Ek VII'de verilen tip onayi
numarasinin 4 dncu béliminde verilen ‘temel onay numarasi’ yer almaldir. Bu numara AT tip onayinin
verildigi tarihten sonra 71/320/AT Yonetmeliginde yapilan en son teknik degisikliklere verilmis sira
numaralarini belirten iki rakamdan Once gelir. Dikdértgenin yanina yerlestiriimis 3 ilave basamak pabug
veya arka plakayi temsil igin kullanilir.

4.4.3- Bu Ekin yukaridaki madde 4.4.2'de belirtilen onay isareti okunakli ve silinmez olmalidir.

4.4.4- Bu Ekin ilave 1'inde ve bu Ekin asagidaki madde 6.5'de, yukarida belirtilen onay isareti ve onay
bilgilerinin diizenlenmesi ile ilgili drnekler yer almaktadir.
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5- OZELLIKLER VE DENEYLER

5.1- Genel

Bir yedek parga fren balatasi komplesi, aracin orijinal fren balatasi yerine takildiginda, bu aracin frenleme
performansini degistirmeden, bu Yonetmeligin Ek II'sinin sartlarina uyacak sekilde tasarimlanmali ve imal
edilmelidir.

Ozellikle:

(a) Yedek parca fren balatasi ile donatilmis ara¢ bu Yénetmeligin ilgili frenleme sartlarini yerine getirmelidir;

(b) Bir yedek parga fren balatasi komplesi degistiriimesi amaglanan orjinal fren balatasi komplesi ile benzer
performans Ozellikleri gostermelidir;

(c) Bir yedek parga fren balatasi uygun mekanik 6zellikleri gdstermelidir;

5.2- Bu Yonetmeligin arag tip-onay belgelerinde belirtiimis tipe uyan yedek parga fren balatasi komplesi bu
Ekin madde 5'deki sartlari yerine getiriyor kabul edilir.

5.3- Performans Sartlari

5.3.1- My, M, ve N; sinif araglar igin yedek parga fren balatasi kompleleri

Yedek parga fren balatasi kompleleri bu Ekin ilave 2’sinin biitiin sartlarina gére deneye tabi tutulmali ve bu
ilavede belirtilen sartlari saglamalidir. Hiz duyarliigi deneyi ve soguk performans esdegerliligi icin bu Ekin
llave 2’de tanimlanan yontemlerden birisi kullaniimalidir.

5.3.2- O, ve O; sinif araglar icin yedek parca fren balatasi kompleleri

Yedek parga fren balatasi kompleleri bu Ekin llave 3'Gnln bltun sartlarina gore deneye tabi tutulmali ve bu
Ekin llave 3 ve llave 4'de belirtilen sartlar saglamalidir.

5.4- Mekanik Ozellikler

5.4.1- Onay istenen yedek parga fren balatasi komplesi tipi kesme mukavemeti i¢in ISO 6312 (1981)
standardina gore deneye tabi tutulmalidir.

Kabul edilebilir asgari kesme mukavemeti disk fren pabucu kompleleri igin 250 N/cm?, pabug kompleleri igin
100 N/cm?dir.

5.4.2- Onay istenen yedek parga fren balatasi komplesi tipi sikisabilirlik igin ISO 6312 (1981) standardina
gore deneye tabi tutulmalidir.

Sikisabilirlik degerleri ortam sicakhginda %2’yi asmamali ve fren diski pabu¢ kompleleri icin 400 °C’de %5
ve ortam sicakliginda %2 ve pabug¢ kompleleri igin 200 °C’de %4 olmalidir.

6- PAKETLEME VE iISARETLEME

“6.1- (Degisik: 9/2/2005 tarihli ve 25722 sayili RG/4.md) Bu Ydnetmelige uygun olarak onaylanmisg bir tipe
uygun degistirilebilir fren balata takimlari, dingil setleri seklinde ambalajlanmalidir.”

6.2- Her dingil seti dnceki agikligi gostermek igin yapilmis mihurli sekilde bir pakette bulunmalidir.
6.3- Her paket asagidaki bilgileri ihtiva etmelidir:

6.3.1- Paketteki yedek parga fren balatasi komplelerinin miktari;

6.3.2- Imalatcinin adi veya ticari markasi;

6.3.3- Yedek parca fren balatasi komplesinin markasi ve tipi;
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“6.3.4 -(Degisik: 9/2/2005 tarihli ve 25722 sayii RG/4.md) Muhtevasi itibariyle onaylanmis olan
arag/dingil/frenleri tiketiciye tanitmak tzere yeterli bilgi.”

6.3.5- Onay isareti.

6.4- Her paket montaj talimatlarini intiva etmelidir:

6.4.1- Yardimci parcgalara 6zel referanslar;

6.4.2- Yedek parga fren balatasi komplelerinin dingil takimlari seklinde degistiriimesi gerektigi belirtilir:
6.5- Her yedek parga fren balatasi komplesi asagidaki onay bilgilerini ihtiva etmelidir:

6.5.1- Onay isareti;

6.5.2- imalat tarihi, en az ay ve ylil;

6.5.3- Fren balatasinin yapimi ve tipi.

7- TiP DEGISIKLIGI VE ONAY DEGISIKLIKLERI

7.1- Bu Yonetmelige uygun olarak onaylanan tipin degisikligi durumunda, 70/156/AT Yoénetmeliginin madde
5’inin (MARTOY’un 7 nci maddesinin) sartlari uygulanmalidir.

8- IMALATIN UYGUNLUGU

8.1- Genel kural olarak, imalatin uygunlugundan emin olmak igin olgimler 70/156/AT Yo&netmeliginin
madde10’una (MARTOY’un 12 nci maddesine) gore alinmalidir.

8.2- Bu Ekin madde 3.2’ye gére basvuru konusu olan orijinal fren balatasi kompleleri, bu Ekin madde 8’in
sartlarini yerine getirdigi kabul edilir.

8.3- 70/156/AT Yonetmeliginin (MARTOY’un) Ek X, madde 2.3.5'inde adi gegen deneyler, bu Ekin Ilave
4’iinde ve bu Ekin madde 5.4'de 6nceden belirlenmis olanlardir.

8.4- Yetkili makamlar tarafindan belirlenen muayenelerin normal sikligi yilda bir kezdir.
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EK XV/ILAVE 1
ONAY iSARETININ VE BILGISININ DUZENLENMESI

(Ek XV, madde 4.4. ve madde 6.5’e bakiniz)

901
1, [+ 010047

a = 8 mm minimum
< - PI

Yukaridaki onay isareti ilgili parcanin bu Yénetmelige gore Hollanda’da (e4) onaylandigini belirtir. Bu
gosterimde ilk iki basamak (01) 71/320/AT Ydénetmeliginde yapilan en son teknik degisikliklere gére verilen
sirall numaralara karsilik gelir; bunu izleyen dort basamak (0047) onay yetkili makami tarafindan temel
onay numarasi olarak fren balatasi tipine ilistirilir, ve dikdoértgenin yanindaki ek U¢ basamak (901) onay
yetkili makami tarafindan pabug veya arka levhaya iligtirilir. BUtin dokuz basamak o yedek parga fren
komplesi tipinin onay isaretini olusturur.

% 1
l ' SAI S SIS A7 Fren balatasinin yapimi ve tipi
Montaj Uretimin veya montajin izlenebilir
// bilgisinin tarihi ve Ureticinin ismi veya tnvani
Onay isareti

Disk Fren Pabucu Komplesi isaretlemesi Ornegi
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Fren balatasinin yapimi ve tipi

Montaj Uretimin veya montajin izlenebilir
bilgisinin tarihi ve imalatginin ismi veya
Unvani

Onay isareti

Pabug Komplesi isaretlemesi Ornegi

Not:
Orneklerde gésterilen biitiin igaretlerin konumlari zorunlu degildir.

125



EK XV/ILAVE 2
M, M, VE N; SINIF ARAGLAR iCIN YEDEK PARCA (_D!EéisTiRiLEBiLEN) FREN BALATASI
KOMPLELERI (GRUPLARI) IGIN SARTLAR
1- BU YONETMELIGE UYUMLULUK
Bu Yonetmeligin sartlarina uyumluluk bir ara¢ deneyi ile gosterilmelidir.
1.1- Deney Araci
Onay istenen yedek parga fren balatasi komplesi veya kampana fren balatasinin kullanildigi arag
tipini/tiplerini temsil eden arag, onay istenen fren balatasi komplesi veya kampana fren balatasiyla ve bu

Yonetmelige uygun fren deneyine gére donatilmalidir.

Fren deneyi icin sunulan fren balatasina, sabit bir alistirma yéntemi olusturuluncaya kadar, teknik servisin
onaylyla imalat¢inin talimatlarina gore aligtirma islemi yapilir.

1.2- Aracin fren sistemi, aracin tipine goére (M;, M, veya N,) Ek Il, madde 1 ve madde 2'deki sartlara gore
deneye tabi tutulmalidir. Uygulanabilecek sartlar veya deneyler asagida belirtilmistir:

1.2.1- Ana fren sistemi
1.2.1.1- Arag yukli, motor devrede degil iken_Tip-O deneyi,

1.2.1.2- Ek I, madde1.2.3.1 (kararlilk deneyi) ve madde 1.2.3.2’e (sadece ilk hizin v = 0.8v, oldugu
deney) gore, arag yUkli ve ylkslz, motor devrede iken_Tip-O deneyi,

1.2.1.3- Tip | deneyi
1.2.2- ikincil fren sistemi

1.2.2.1- Arag yukli, motor devrede degil iken Tip-O deneyi. ( Bu deney, sartlarin yerine
getirildiginin ¢ok agik oldugu durumlarda, 6érnegin gapraz dagitimh fren sistemi, yapilmayabilir.)

1.2.3- Tesbit (Park) fren sistemi
(Balatalari onaylanmasi istenen frenlerin yalnizca, park igin kullanildigi durumlarda gegerlidir.)

1.2.3.1- Arag yukliyken, %18 egimli yokus asagi yolda deney.

1.3- Arag, bu sinifa ait araglar igin Ek |l, madde 2’de belirtiimis buttn sartlari yerine getirmelidir.
2- ILAVE SARTLAR

ilave sartlara uygunluk asagida belirtilen iki ydntemden birisi kullanilarak gdsterilmelidir:

2.1- Arac Deneyi (ayrilmig dingiller seklinde deney)

Bu deney igin arag tamamen yUkli olmali ve bitin fren uygulamalari motor devrede degilken diz bir yolda
yapiimalidir.

Aracin ana fren sistemi, 6n ve arka dingil frenlerini ayirarak birbirinden bagimsiz kullanilabilecek hale
getiren bir bicimde takilmahdir.

On dingil frenleri igin fren balatasi komplesi onayl gerektiginde, arka dingil frenleri deney boyunca
calismamalidir.

Arka dingil frenleri icin fren balatasi komplesi onayi gerektiginde, 6n dingil frenleri deney boyunca
calismamalidir.
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2.1.1- Soguk performans esdegerlilik deneyi

Yedek parca ve orijinal fren balatasi komplelerinin soguk performanslarinin karsilastiriimasi asagidaki
yontemle yapilan deneyin sonuglarini kargilastirarak yapiimahdir.

2.1.1.1- Asagidaki cizelgede aracin sinifina gore verilen ilk hizlardan, devre basincini tekerlek kilitlenene
kadar artirarak veya diger bir sekilde, 6 m/sn” ortalama azami negatif ivme degerine veya izin verilen azami
pedal kuvvetine kadar, pedal etkisini aralikh arttirarak asgari 6 fren uygulamasi yapilir.

Arag Sinifi km/h cinsinden deney hizi
on dingil arka dingil
M, 70 45
M, 50 40
N, 65 50

Her uygulamanin baslangicindaki ilk fren sicakligi <100 °C olmalidir.

2.1.1.2- Her fren uygulamasi igin pedal kuvvetini veya devre basincini veya ortalama azami negatif ivme
degerleri kaydedilir ve grafikte gosterilir, 6n dingiller igin 5 m/s? arka dingiller igin 3 m/s® ortalama azami
negatif ivme degerlerine (mimkinse) ulasmak icin gereken pedal kuvvetini veya devre basinci belirlenir.
Bu degerlere azami pedal kuvvetiyle ulasilamiyorsa, alternatif olarak azami negatif ivme igin gereken pedal
kuvveti veya devre basinci belirlenir.

2.1.1.3- Yedek parga fren balatasi komplesi, olusturulan egrinin Ust Ggte ikilik bélimindeki ayni kumanda
kuvveti veya devre basincinda ulasilan ortalama azami negatif ivmeleri orijinal fren balatasi komplesi ile
elde edilmis degerlerin %15’i dahilinde kaliyorsa, orijinal fren balatasi ile benzer performans o6zellikleri
gosterdigi distnulmelidir.

2.1.2- Hiz duyarhihgi deneyi

2.1.2.1- Bu llavenin madde 2.1.1.2'de elde edilen pedal kuvvetini kullanarak ve ilk fren sicakligi <100 °C
iken, asagida belirtilen her hiz dederinde 3 kere fren uygulanir:

Vimax 150 km/h degerini gegtiginde, 6n dingil 65 km/h, 100 km/h ve 135 km/h.
Vmax 150 km/h degerini gegtiginde, arka dingil 45, 65 km/h ve 90 km/h.

2.1.2.2- Her 3 grup fren uygulamasi icin sonuglarin ortalamasi alinir ve ortalama azami negatif ivme
degerlerine bagli olarak grafigi ¢izilir.

2.1.2.3- Yiksek hizlar igin kaydedilen ortalama azami negatif ivme degerleri diisiik degerler icin kaydedilen
degerlerin %15’i dahilinde olmaldir.

2.2.Atalet dinamometre deneyi

2.2.1-Deney donanimi

Deneyler igin, bir atalet dinamometresi aracin frenine takilmalidir. Dinamometre donme hizini, fren torkunu,
fren devresindeki basinci, her fren uygulamasindaki dénds sayisini, frenleme zamanini ve fren rotoru
sicakligini surekli olarak kaydedecek sekilde donatiimalidir.

2.2.2- Deney sartlari

2.2.2.1- Dinamometrenin dénme kutlesi asagidaki cizelgede listelenen aracin azami kitlesinin dingil
boélimunin yarisina ve en buyilk lastigin ddnme yarigapi bu arag igin belirlenen de denk gelmelidir.

Arac Sinifi Aracin azami kitlesinin dingile bélimu
on arka

M, 0,77 0,32

M, 0,69 0,44

Ny 0,66 0,39
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2.2.2.2- ik dinamometre dénme hizi bu ilavenin madde 2.2.3 ve madde 2.2.4’'inde verilen aracin dogrusal
hizina denk olmali ve lastigin dinamik dénme yarigapini esas almalidir.

2.2.2.3- Fren deneyi igin sunulan fren balatasina, sabit bir alistirma yontemi olusturuluncaya kadar, teknik
servisin onaylyla imalatginin talimatlarina gére alistirma iglemi yapilmalidir.

2.2.2.4- Sogutma havasi kullaniliyorsa, bu havanin hizi 10 km/h degerini agsmamalidir.
2.2.3- Soguk performans esdegerlilik deneyi

Yedek parga fren balatasi komplesinin ve orijinal fren balatasi komplesinin soduk performanslarinin
karsilastirilmasi asagidaki ydntemle yapilan deneyin sonuglarinin karsilastirilmasiyla yapilir.

2.2.3.1- My ve Ny icin 80 km/h ve M; icin 60 km/h degerlerindeki ilk hizlarla ve her fren uygulamasinin
baslangicinda fren sicakligi <100 °C iken, aralikli devre basinglarinda, 6 m/s? ortalama azami negatif ivme
degerine ulasana kadar artarda en az 6 kere fren uygulanir.

2.2.3.2- Her fren uygulamasi i¢in ortalama azami negatif ivmesi ve devre basinci degerlerini kaydedilir ve
grafikte gosterilir ve 5 m/s” degerine ulagmasi igin gereken devre basinci belirlenir.

2.2.3.3- Yedek parga fren balatasi komplesi, olusturulan egrinin st Ggte ikilik bélimundeki ayni kumanda
kuvveti veya devre basincinda ulasilan ortalama azami negatif ivmeleri, orijinal fren balatasi komplesi ile
elde edilmis degerlerin %15’i dahilinde kaliyorsa, orijinal fren balatasi ile benzer performans o6zellikleri
gosterdigi distnulmelidir.

2.2.4- Hiz duyarlilik deneyi

2.2.4.1- Bu llavenin madde 2.2.3.2’de elde edilen devre basinci degerini kullanarak ve ilk fren sicakhgi <100
°C durumunda, aracin

75, 120 km/h ve 160 km/h dogrusal hizlarina denk gelen dénme hizlarindan 3 kez fren uygulanir. V., 150
km/h degerini agmalidir.

2.2.4.2- Her 3 grup fren uygulamasi igin sonuglarin ortalamasi alinir ve ortalama azami negatif ivme
degerlerine bagli olarak grafigi ¢izilir.

2.2.4.3- Yiksek hizlar igin kaydedilen ortalama azami negatif ivme degerleri diisiik dederler igin kaydedilen
degerlerin %15’i dahilinde olmahdir.
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EK XV/ILAVE 3
0, ve O, SINIF ARAGLAR iGIN YEDEK PARGA FREN BALATASI KOMPLESI iGiIN SARTLAR

1- GENEL
Bu ilavede, tarif edilen deney yontemi atalet dinamometre deneyine dayanir. Alternatif olarak, ayni deney
sartlarinin elde edilmesi ve ayni parametrelerin dlgiimesi sartiyla, bu deney bir deney araciyla veya dénen
silindirli fren deney tertibatinda da yapilabilir.
2- DENEY DONANIMI
Deney icin bir atalet dinamometresi s6z konusu aracin freni ile donatilir. Dinamometre, devir, fren momenti,
fren balatalarindaki basing veya uygulama kuvveti, frenin uygulanmasindan sonraki devir, fren siresi ve
fren diski sicakliklarini stirekli olarak kaydedecek sekilde donatmalidir.

2.1- Deney sartlan

2.1.1- Dinamometrenin donen kutlesi, azami arag kitlesinin ilgili dingile diisen kisminin yarisina ve bu arag
tipleri icin verilen en buyulk yarigapl lastigin yuvarlanma yarigapina karsilik gelmelidir.

2.1.2- Dinamometrenin baslangi¢ devri, bu ilavenin madde 3.1’inde aciklanan dogrusal ara¢ hizina uygun
olmali ve bu arag tipi/tipleri icin izin verilen en ki¢iik lastigin dinamik yuvarlanma yarigapina esit olmalidir.

2.1.3- Fren deneyi igin sunulan ve uygun tekerlek frenine takilacak olan fren balatasina, sabit bir alistirma
yontemi olusturuluncaya kadar, teknik servisin onayiyla imalatginin talimatlarina gére alistirma iglemi yapilir.

2.1.4- Sogutma havasi kullanihyorsa, bu havanin hizi 10 km/h’den ¢ok olmamalidir.

2.1.5- Tekerlek frenine takilan uygulama cihazi aractakine uygun olmaldir.

3- DENEYLER VE SARTLAR

3.1- Tip-O deneyi

Baslangig¢ hizi 60 km/h ve her fren uygulamasinin basinda fren sicakhigi < 100 °C iken, devre basinci veya
uygulama kuvveti aralikli olarak azami devre basincina, ya da 6 m/s?lik negatif ivmeye ulasana kadar en az
6 kere fren uygulamasi yapilir. Son fren uygulamasi 40 km/h baslangi¢ hiziyla tekrarlanir.

3.2- Tip I deneyi

3.2.1- Isitma yontemi

Tekerlek freni, Ek 1l, madde 1.3.2'ye uygun olarak ve fren diski sicakliyi <100 °C’den baslayarak sirekli
frenlemeyle 1sitiimalidir.

3.2.2- Sicak performans

Isitma islemi tamamlandiktan sonra, baslangi¢ hizi 40 km/h olacak sekilde bu ilavenin madde 3.1’deki
sartlara gore ve ayni devre basincini veya uygulama kuvvetini kullanarak sicak performans &lgulmelidir
(sicaklik sartlar farkl olabilir). Ortalama azami negatif ivme soguk frenlerle él¢llen degerin % 60’indan
veya 3,5 m/s”den daha az olmamalidir.

3.3- Soguk performans esdegerlilik deneyi

Yedek parga ile orijinal fren balata komplelerinin kargilastirimasi, bu ilavenin madde 3.1’de tanimlanmis
olan Tip-O deney sonuglarinin karsilastiriimasiyla elde edilir.

3.3.1- Bu ilavenin madde 3.1'de belirlenmis Tip-O deneyi bir takim orijinal fren balatasi ile yapiimalidir.
3.3.2-Yedek parga fren balatasi komplesinin orijinal fren balatasi komplesi ile benzer performans
ozelliklerini gosteriyor oldugunun dusindlebilmesi igin, ortalama azami negatif ivme ve devre basinci

egrilerinin Ustten Ugte ikilik kisminda, yedek parga fren balatasi egrisi orijinal fren balatasi egrisinin %15'lik
kisminin icinde kalmalidir.
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EK XVI/ILAVE 4
MAKINE DENEYI iLE SURTUNME DAVRANISININ BELIRLENMESI
1- GIRIS

1.1- Yedek parga fren balatasi komplesi tip 6rnekleri, deney sartlarini olusturabilen ve bu ilavede
tanimlanan deney yontemlerini uygulayabilecek kapasitede bir makine Uzerinde deneye tabi tutulmalidir.

1.2- Deney sonuglari 6rnegin surtinme davranisini belirlemek icin kullaniimahdir.

1.3- Numunelerin surtinme davranis degerleri, yedek parca fren balatasi tipi icin kaydedilmis standart
degerle uyumlu olup olmadigini belirlemek i¢in karsilastiriimalidir.

2- DONANIM

2.1- Makine, Ek XV, madde 5’e gdre onay deneyi icin kullanilan arag aksina takilmig olanlara benzer tam bir
frene uygun ve calistiracak sekilde tasarlanmis olmalidir.

2.2- Diskin ya da kampananin dénme hizi, yilksiiz durumda (660 + 10) 1/dakika (min™) ve tam yiikli
durumda 600 1/dakika degerinin altina inmemelidir.

2.3- Deney cevrimleri ve ¢evrimler boyunca fren uygulamalari ayarlanabilir ve otomatik olmalidir.

2.4-Cikti torku veya fren basinci (sabit tork yontemi) ve galisir durumdayken ylizey sicakligi kaydedilmelidir.
2.5- Hiikiimler, frenlere dogru olan (600 + 60) m*/h hizinda sogutucu hava ile yerine getirilmelidir.

3- DENEY iSLEMI

3.1- Ornegin hazirlanmasi

imalatginin alistirma yéntemi, disk fren pabucu komplesi icin, yiizey sicakhdi 300 °C’yi asmadan, asgari
% 80’lik bir ylzeyle temas alani ve pabu¢ kompleleri igin, yizey sicakhgi 200 °C’yi asmadan, %70’lik bir
yuzeyle temas alani saglamalidir.

3.2- Deney Programi

Deney programi her biri 5 saniye arayla yapilan ve ardindan 10 saniye birakilan X adet art arda
frenlemeden olusur.

Asagidaki iki yontem, birbirinin alternatifi olarak kullanilabilir:

3.2.1- Sabit basincla deney programi

3.2.1.1- Disk fren pabucu kompleleri

Cenenin pistonlari altindaki hidrolik basing p sabittir ve asagidaki formulle hesaplanir:

_ Mg
0,57 xr, x A,

P
Burada;
Mg = A, < 18.1 cm?igin 150 Nm
My = A > 18.1 cm?igin 300 Nm
Ay = Cene pistonunun alani

ry = Diskin efektif yarigapi
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Cevrim Fren uygulama Fren rotorunun ilk | Fren rotorunun azami
saylsi sayIsl sicakligi sicakligl Sogutma
X ) ()
1 1x10 <60 acik Hayir
2-6 5x10 100 acik (350) Hayir
7 1x10 100 acik Evet

3.2.1- Pabug kompleleri

Fren balatasinin islev yiizeyindeki ortalama temas basinci (22 + 6) N/cm? dederinde sabit kalmali ve kendini
yenilemeden yapilan bir statik frende hesaplanmalidir.

. Fren uygulama Fren rotorunun ilk | Fren rotorunun azami
%2\;””: sayisl sicakligi sicakligi Sogutma
X ¢C) G
1 1x10 <60 200 Evet
2 1x10 100 acik Hayir
3 1x10 100 200 Evet
4 1x10 100 aclk hayir

3.2- Sabit torklu deney programi

Bu yontem sadece disk fren pabucu komplelerine uygulanir. Fren torku * 5’lik bir toleransla sabit kalmali ve

asagidaki gizelgede verilen fren rotoru azami sicakligini garanti edecek sekilde ayarlanmalidir.

. Fren uygulama | Fren rotorunun ilk | Fren rotorunun azami
Gevrim sayisl sicakhgi sicakhgi Sogutma
sayisl
X (°C) (°C)
1 1x5 <60 300-350 hayir
2-4 3x5 100 300-350 hayir
5 1x10 100 500-600 hayir
6-9 4x5 100 300-350 hayir
10 1x10 100 500-600 hayir
11-13 3x5 100 300-350 hayir
14 1x5 <60 300-350 hayir

3.3- Deney sonuglarinin degerlendirilmesi

Sirtiinme davranigi, deney programi boyunca segilmis noktalarda kaydedilmis fren torkundan hesaplanir.
Fren faktorinin sabit oldugu durumda, 6rnegin disk freni, fren torku sirtinme katsayisi olarak ifade

edilebilir.

3.3.1- Disk fren pabucu kompleleri

3.3.1.1- Islevsel sirtiinme katsayisi (11op) 2 ve 7 (sabit basing ydntemi) veya 2-4, 6 -9 ve 11-13 gevrimler
arasinda (sabit tork yontemi) kaydedilmis degerlerin ortalamasidir; olgimler her cevrimdeki ilk fren
uygulamasindan 1 saniye sonra yapilmalidir.

3.3.1.2- Azami surtiinme katsayisi ([Lmay) butlin ¢evrimler boyunca kaydedilen en yliksek degeridir.
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3.3.1.3- Asgari surtiinme katsayisi (1min) bUtlin gevrimler boyunca kaydedilen en dusik degerdir.
3.3.2- Pabug¢ kompleleri

3.3.2.1- Ortalama tork (M) 1inci ve 3 Uncl gevrimlerin 5 inci fren uygulamalari boyunca kaydedilen azami
ve asgari fren torku degerlerinin ortalamasidir.

3.3.2.2- Sicak tork (M) 2nci ve 4ilincu ¢evrimler boyunca elde edilen asgari fren torkudur. Bu gevrimler
boyunca sicaklik 300 °C’yi asarsa, 300 °C’deki deger alinmalidir.

3.4- Kabul etme kriterleri

3.4.1- Bir fren balatasi komplesi tipinin her onay basvurusunda asagidaki hususlar belirtiimelidir:
3.4.1.1- Disk fren pabucu komplesi i¢in, op, Hmin, Hmax degerleri,

3.4.1.2- Pabug kompleleri igin, M ve Mg .o degerleri.

3.4.2- Onaylanmis bir fren balatasi komplesinin imalati boyunca, deney numuneleri bu ilavenin madde
3.4.1’de kaydedilmis degerlerle, asagidaki tolerans degerleri gercevesinde uygunluk gostermelidir:

3.4.2.1- Disk fren pabuglari igin,
Lop, kaydedilmis degerin % * 15i
Kmin, Kaydedilmis degerden >
Hmax, Kaydedilmis degerden <
3.4.2.2- Simplex kampana fren balatalari igin,
Mo kaydedilmis degerin £ %20’si,

Msicak = kaydedilmis deger.
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EK XVI
ORNEK

(azami format A4 (210x297)mm)

AT TiP ONAYI BELGESI -
Idarenin Mihiiri

En Son 98/12/AT yonetmeligi ile degistirilen 71/320/AT Yénetmeligine gore bir aracin/aksamin/ayri bir
teknik Gnitenin® tipinin,

- Tip onayi verildi®

- Tip onayinin genisletilmesi®")

- Tip onayinin reddi®

- Tip onayinin geri gekilmesi®

ile ilgili bildirim,

Kapsam genigletme nedeni: ...........cceeeeeiiiniiiiicenns
BOLUM I

1- Marka (imalatginin ticari ismi):

2- Tip ve genel ticari tanim:

3- Aracin/aksamin/ayri teknik Gnitenin @@ (istii isaretienmisse tipin tanitiminin yolu
3.1- Bu isaretin yeri:

4- Aracin sinifi @@

5- imalatginin adi ve adresi:

6- Aksam ve ayri teknik Unite durumunda, AT onay igaretini tutturma yéntemi ve yeri:

7- Montaj yerinin/yerlerinin adresi/adresleri:

BOLUM II

1- ilave bilgiler (uygulanabildigi durumda): Lahikaya bakiniz
2- Deneyleri yapan teknik servis:

3- Deney raporunun tarihi:

4- Deney raporunun numarasi

5- Uyarllar ( varsa): Lahikaya bakiniz

6- Yer:

7- Tarih:

8- imza:

9-Onay makaminin kiraladigi istek Uzerine alinabilecek olan bilgi paketinin indeksi eklidir.

W Uygulanmayani ¢iziniz.

@ Tip tanitim vasitalari, aracin, aksamin veya ayri teknik iinitenin AT tip onay1 belgesinde yer alan tipi
tanimlamak i¢in ilgili olmayan karakterler igeriyorsa, bu tiir karakterler ‘?” sembolii ile gosterilecektir (6rnegin,
ABC?, 1237?).

®) 70/156/AT Yonetmeliginin (MARTOY un) Ek I1A’da belirtildigi gibi.
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LAHIKA
EN SON 98/12/AT Y('jNETMEL_iG_i iLE DEG_iSTiRiLE_N 71/320/AT Y('jNETI_VIELiGiNE_G('j_RE _Bi_R FREN
BALATASI KOMPLESININ AYRI BIR TEKNIK ['!NITE OLARAK TIP ONAYI ILE ILGILI
wessseneneenn AT TIP ONAYI BELGESI NUMARASI
1- EK BILGILER
1.1- Fren komplesinin tipi ve markasi:

1.2- Fren balatasinin markasi ve tipi :

1.3- Arag/dingil/frenler igin orijinal fren balatasi komplesi olarak nitelendirilmis fren balatasi komplesi: ...........
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EK XVII
FREN BALATASI KOMPLELERININ AT TiP ONAYI ILE ILGILI OLARAK
BiLGi DOKUMANI (TANITIM BELGESI)
(98/12/AT Yonetmeligi ile degistirilen 71/320/AT Yonetmeligi)
Mumkunse, asagidaki bilgi, ti¢ kopya halinde verilmeli ve igerigin bir listesini ihtiva etmelidir. Butlin gizimler
uygun bir dlgekte ve A4 formatinda yeterli detaylandiriimis sekilde olmalidir. Fotograflar s6z konusu ise

yeterince detay gostermelidir.

Sistemler, aksamlar veya ayri teknik Uniteler, elektronik kumandalara sahipse, bunlarin performansilari ile
ilgili bilgiler saglanmaldir.

0. GENEL

0.8- Montaj yerinin/yerlerinin adreSi/adreSIeri: .. ... ... e e s r e e e e anne
1.TERTIBATIN TANIMI

1.1-Fren balatasi komplesinin yapimi ve tipi:

1.2- Fren balatasinin yapimi ve tipi:

1.3- Arag/araglar/dingil/dingiller/fren/frenler igin orijinal fren balatasi komplesi olarak nitelendirilmis fren
balatasi komplesi:

1.4- Arag/araglar/dingil/dingiller/fren/frenler igin fren balatasi komplesi olarak nitelendirilmis yedek parga fren
balatasi komplesi:

1.7- Surtinme davraniginin degerleri (Ek XV, ilave 4, madde 3.4.1° bakINIZ): ..........c.cceveevriiiereeeesiieieinn
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EK XVIII

70/156/AT YONETMELIGININ (MARTOY’UN) EK 'INE UYGUN OLARAK MOTORLU ARAGLARIN
FRENLEME DONANIMLARI KONUSUNDA BIiR ARACIN AT TiP ONAY! iLE ILGILI

BiLGIi DOKUMANI (TANITIM BELGESI) NO.....................

(98/12/AT Yonetmeligi ile degistirilen71/320/AT Ydnetmeligi)
Mumkunse, asagidaki bilgiler, i¢ kopya halinde verilmeli ve igerigin bir listesini ihtiva etmelidir. Batun
cizimler uygun bir dlgekte ve A4 formatinda yeterince detaylandiriimis sekilde olmahdir. Fotograflar, varsa,

yeterli detaylari ihtiva etmelidir)

Sistemler, aksamlar veya ayri teknik Uniteler elektronik kumandalara sahipse, bunlarin performansilari ile
ilgili bilgiler saglanmalidir.

0- GENEL

0.1- Markasi (imalatginin ticari ismi):

0.2- Tip:

0.3- Arag isaretlenmisse, tip tanitiminin yolu®:
0.3.1- Bu igaretin yeri:

0.4- Aracin tipi®

0.5- imalatginin adi ve adresi:

0.6- Montaj yerinin/yerlerinin adresi/adresleri:
1- ARACIN GENEL YAPIM OZELLIKLERI
1.1- Temsil eden aracin fotografi ve gizimleri:
1.3- Dingillerin ve tekerleklerin sayisi:

1.3.1- Cift tekerlekli dingillerin say1 ve konumlari:

1.3.3- Gug aktarilan dingiller (sayi, konum ve birbiriyle baglantisi):

1.8- Direksiyon konumu: sag/sol®

@ Uygun olmayani ¢iziniz.
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2 KUTLELER VE BOYUTLAR® (kg ve mm cinsinden) (uygun oldugu yerlerde gizimler referans olarak
gosterilir)

2.1- Dingil mesafesi/mesafeleri(tam yiiklii iken)®:
2.3.1- Her yonlendiren dingilin iz genisligi®:
2.6- Govde isi ile birlikte aracin kutlesi, ve M; sinif disindaki ¢ekici araglar durumunda, veya imalat¢i gévde

isi ve/veya baglanti kafasi ile (sodutucu, yadlar, yakit, kullanim suyu disindaki %100 diger butin sivilar,
takimlar, yedek tekerlek ve suriici ve aragta bir yardimci koltugu var ise, otobus i¢in yardimcinin kutlesi

2.6.1- Dingiller arasindaki kutle dagilimi ve yari rdmorklar veya merkezi dingilli rémorklar durumunda
baglanti noktasindaki ylk: (2Zami V& @Sari): ......ccoiuiiiiiiiie et

2.7- Imalatci tarafindan belirtilen tamamlanmis aracin minimum kiitlesi, tamamlanmamis araclar
durumunda:

2.7.1- Dingiller arasindaki kuatle dagilimi ve yari rémorklar veya merkezi dingilli romorklar durumunda
baglanti noktasindaki yuk:

2.8- imalatgi tarafindan belirtilen teknik olarak izin verilen azami yiik (azami ve asgari *):

2.8.1- Dingiller arasindaki kitle dagilimi ve yari romorklar veya merkezi dingilli rémorklar durumunda
baglanti noktasindaki yik (azami ve asgari):

2.9- Her dingil Gizerindeki teknik olarak izin verilen azami yuk/kdtle:

2.10- Her dingil grubu Gzerindeki teknik olarak izin verilen azami kitle:

2.11- Asagida belirtilen durumlarda motorlu aracin teknik olarak izin verilen ¢ekebilecedi azami kitle:
2.11.1- Tam rémork:

2.11.2- Yari rdmork:

2.11.3- Merkez aksh romork:

2.11.3.1- Dingil araliginin baglanti ¢ikintisina ® azami orani

2.11.4- Katarin teknik olarak izin verilen azami kitlesi:

2.11.6- Frenlenmemis romorkun azami kutlesi:

2.12- Aracin baglanti noktasindaki teknik olarak izin verilen azami statik dikey yukui/kltlesi:

2.12.1- Motorlu aracin:

3- MOTOR @

3.1- imalatg:

3.1.1- imalatginin motor kodu (motorun iizerine isaretlenmis, veya baska yollarla belirtilmis):

3.2- igten yanmali motor

3.2.1.1- Calisma prensibi:yabanci atesleme/sikistirma ateslemesi, dért zamanli/iki zamanh®
3.2.1.9- imalatg! tarafindan énceden belirlenen izin verilen azami motor devri................ 1/dakika

3.2.5- Elektrik sistemi

@ Uygulanmayani ¢iziniz.
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3.2.5.1- Gerilim: ..o V sasi baglantisi pozitif/negatif®
3.2.5.2- Alternatdr:

3.2.5.2.1- Tipi:

3.2.5.2.2- Anma gucl (GIKE): ..oeveriiieieiiiee e, VA

3.3- Elektrik motoru

3.3.1-Tip (spiral, tahrik):

3.3.1.1- Saatteki azami GIKtI: ...oooviiieiiiii, kw
3.3.1.2- Igletme gerilimis.....cccccevveveeeeeeeeecreenee \%
3.3.2- Akl

3.3.2.2- KUHE: .eeviiii e kg

3.4- Diger motorlar veya katarlar (6zellikle bu motorlarin pargalarina bakarak)
4- AKTARMA

4.1- Aktarmanin gizimi @

4.2- Tip (mekanik, hidrolik, elektrik, vs.)

4.6- Vites oranlari

i¢ vites kutusu oranlari Son gevrim orani (gl¢
Vites (motorun vites kutusu | aktaran tekerlek devrinin Toplam vites
¢ikti safti devrinin motora | vites kutusu gikti saftina oranlari
orani) orani)

cvT® icin azami

cVvT® icin asgari

Ters

@ Kademesiz vites kutusu

4.7-Aracin azami hizi (km/h cinsinden)

@ Uygulanmayani ¢iziniz.
8 inci maddenin agiklamasi i¢in gerekiyorsa
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5- DINGILLER

5.4- Kaldirilabilir dingilin/dingillerin konumlari:
6- SUSPANSIYON

6.1- Siispansiyon diizeninin bir gizimi

6.2- Her dingil ve dingil grubu veya tekerlek i¢in siispansiyon tasarimi ve tipi:

6.6- Lastikler ve tekerlekler

6.6.1-Lastik/tekerlek kombinasyonu/kombinasyonlari (lastikler igin buyuklik, asgari ylUk kapasitesi
indeksi,asgari hiz sinifi semboll gosterilmelidir; tekerlekler igin jant blyUklGgu/blyiklikleri ve off-set
gOsterilmelidir.)

6.6.1.1- DINGILLER

6.6.1.1.1- Dingil 1:

6.6.1.1.2- Dingil 2 :

6.6.1.1.3- Dingil 3:

6.6.1.1.4- Dingil 4:
VS.

6.6.2- Yuvarlanma yarigapinin ust ve alt siniri:
6.6.2.1- Dingil 1:
6.6.2.2- Dingil 2:
6.6.2.3- Dingil 3:

6.6.2.4- Dingil 4:
VS.

6.6.5- Gegici kullanim igin olan yedek lastigin kisa tanimi, varsa:

8- FRENLER

Uygulanabildikleri yerde tanitimin yontemini de iceren asagidaki hususlar, uygulanabiliyorsa, verilmigtir:
8.1- Frenlerin 6zellikleri ve tipleri (71/320/AT Yonetmeliginin Ek |, madde1.6’da tarif edildigi gibi) bir gizim ile,
(6rnegin kampanalar veya diskleri frenlenmis tekerlekler, frenlenmis tekerleklerin baglantilari, pabug/fren
diski pabucu ve/veya balatalarin tipleri ve yapimi, efektif frenleme ylzeyi, kampananin yarigapi, pabuglar
veya diskler, kampanalarin kitlesi, ayar tertibatlari, dingillerin ilgili pargalari ve siispansiyon, vs.)

8.2- Calistirma semasi, asagidaki frenleme sistemlerinin gizimi ve/veya tanimi (71/320/AT Ydnetmeliginin
Ek I'in madde1.2’de tanimlandidi gibi), aktarma ve kumanda ile (yapim, ayar, kol oranlari, kumandanin
erigilebilirligi ve konumu, mekanik aktarma durumunda kilit kumandasi, baglantinin ana pargalarinin
ozellikleri, silindirler ve kumanda pistonlari, elektrikli fren sistemleri durumunda fren silindirleri veya buna
karsilik gelen pargalar).

8.2.1- Ana fren sistemi:

8.2.2- ikincil fren sistemi:

8.2.3- Teshit fren sistemi:

"8 inci maddenin agiklamast i¢in gerekiyorsa
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8.2.4- Diger ek fren sistemi:

8.3- Bir romorku ¢ekmek icin tasarlanmis araglarda bulunan rémork fren sistemlerinin kumanda ve aktarimi:
8.4- Arag elektrikli/havali/hidrolik ) fren sistemi olan bir rémorku ¢cekmek igin donatiimis: evet/hay|r(l)

8.5- Anti-blokaj fren sistemi: Evet/hayir/istege bagh™

8.5.1- Anti-blokaj fren sistemi olan araglar igin, sistem igletiminin tanimi (elektronik pargalari da igeren,
elektrik blok semasi, hidrolik veya havali devre plani:

8.6- Hesaplama ve egriler 71/320/AT Yonetmeligi Ek I, madde 1.1.4.2'de belirtilen ilaveye gore (veya
uygulanabiliyorsa Ek Xl'in llavesine gore):

8.7- Enerji kaynaginin tanimi ve/veya gizimi (gug-yardimli fren sistemleri igin de belirtilmistir):
8.7.1- Haval fren sistemlerinde, basing tipunun/tiplerinin p, isletme basinci):
8.7.2- Vakum fren sistemlerinde, depodaki/depolardaki ilk enerji seviyesi:

8.8- Fren sisteminin hesaplamalari; tekerleklerin gevresindeki toplam frenleme kuvvetleri ile fren
kumandasina uygulanan kuvvet arasindaki oranin tayini:

8.9-Fren sistemlerinin kisa tarifi (71/320/AT Yénetmeliginin Ek IX, ilave1, madde 1.6’ya goére):

8.10- Tip | ve/veya Tip Il veya Tip Il deneyinden muafiyet durumu var ise, 71/320/AT Y6netmeliginin Ek VII,
ilave 2'ye gore raporlarin numarasini belirtiniz.

TaNN. e [0 1)Y= S

o Uygulanmayani ¢iziniz.
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EK XIX
BiLGIi DOKUMANI (TANITIM BELGESI) NO.......ccccceoeerreerrnnnns
ATALET (YIGILI_VIA)_FRI_ENLERi DISINDA R(”)MOR_ISI_.ARIN FREN TERTiB:ATINA_ BAKILARAK ARACIN
AT TiP ONAYI iLE iLGILi 70/156/AT YONETMELIGININ (MARTOY’UN) © EK 'INE UYGUN OLARAK
(En son 98/12/AT Yénetmeligi ile degistirilen 71/320/AT Yonetmeligi)
Mumkunse, asagidaki bilgiler, ¢ kopya halinde verilmeli ve igerigin bir listesini ihtiva etmelidir. Bitin
cizimler uygun olgekte ve A4 formatinda yeterince detaylandiriimis sekilde olmalidir. Varsa, fotograflar

yeterli detaylari ihtiva etmelidir.

Sistemler, aksam veya ayri teknik Uniteler elektronik kumandalara sahipse, bunlarin performanslari ile ilgili
bilgiler saglanmalidir.

0- GENEL

0.1- Marka (imalatginin ticari ismi)

0.2- Tip:

0.3- Arag isaretlenmisse, tip tanitiminin yéntemi®:
0.3.1- Bu isaretin yeri:

0.4- Aracin tipi®

0.5- imalatginin adi ve adresi:

0.8- Montaj yerinin/yerlerinin adresi/adresleri:
1- ARACIN GENEL YAPIM OZELLIKLERI

1.1- Temsil eden aracin fotograflari ve gizimleri:
1.3- Dingillerin ve tekerleklerin sayisi:

1.3.1- Gift tekerlekli dingillerin sayI ve konumlari:

2- KUTLELER VE BOYUTLAR® (kg ve mm cinsinden) (uygun oldugu yerlerde gizimler referans
olarak gosterilir)

2.1- Dingil mesafesi/mesafeleri (tam yiikli iken)®:

2.3.1- Yonlendiren her dingilin iz genisligi®:

2.6- Govde ve romork gekme cihazi ile birlikte aracin kitlesi, ve M, sinif digindaki gekici araglar durumunda,
veya imalatgl govde isi ve/veya baglanti kafasi ile (sodutucu, yagdlar, yakit, kullanilan su disindaki %100
diger butln sivilar, aracglar, yedek tekerlek ve surlcl ve aragta bir yardimci koltugu var ise otobus ve
banliy6 otobdisleri igin yardimcinin kitlesi (75 kg)) uymuyorsa, stirlici koltugunun kutlesi: (azami ve asgari):

2.6.1- Dingiller arasindaki kutle dagilimi ve yari réomorklar veya merkezi dingilli rémorklar durumunda
baglanti noktasindaki yUk: (2zami V& @SGari): .......coccvuiiiiiiiieiiiiie et

2.7-imalatg! tarafindan belirtilen tamamlanmig aracin minimum kiitlesi, tamamlanmamis araglar durumunda:

2.7.1- Dingiller arasindaki kutle dagilimi ve yari rémorklar veya merkezi dingilli rdmorklar durumunda
baglanti noktasindaki yik:

® Bu bilgi dokiimaninda kullanilan agiklama numaralari ve dipnotlar, 70/156/AT Yo6netmeliginin (MARTOY ’un) Ek
I'de verilenlere karsilik gelmelidir. Bu Yonetmeligin amaciyla ilgili olmayan numaralar iptal edilmistir.
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2.8- imalatci tarafindan belirtilen teknik olarak izin verilen azami yiik (azami ve asgari %):

2.8.1- Dingiller arasindaki kitle dagilimi ve yari rdmorklar veya merkezi dingilli rémorklar durumunda
baglanti noktasindaki yik (azami ve asgari):

2.9- Her dingil Gzerindeki teknik olarak izin verilen azami yuk/kutle:

2.10- Her dingil grubu tzerindeki teknik olarak izin verilen azami kiitle:

2.12- Asagida belirtilen durumlarda motorlu aracin teknik olarak izin verilen ¢ekebilecegi azami kditlesi:
2.12.2- Yari romork veya merkezi dingilli romorklar:

5- DINGILLER

5.4- Kaldirilabilen dingil ya da dingillerin konumu

6- SUSPANSIYON

6.1- Suispansiyon diizeninin gizimi®”

6.2- Her dingil ve dingil grubu veya tekerlek i¢in stiispansiyon tasarimi ve tipi:

6.6- Lastikler ve tekerlekler

6.6.1- Lastikler igin lastik/tekerlek kombinasyonu/kombinasyonlari biyuklik miktarini, asgari, yuk kapasitesi
indeksi, asgari hiz kategori semboll; tekerlekler igin jant buyukligu/buydkltkleri ve kagiklik (off-set)
gOsterilmelidir.

6.6.1.1- DINGILLER

6.6.1.1.1- Dingil 1:

6.6.1.1.2- Dingil 2:

6.6.1.1.3- Dingil 3:

6.6.1.1.4- Dingil 4:
VS.

6.6.2- Yuvarlanma yarigapinin Ust ve alt sinir:
6.6.2.1- Dingil 1:
6.6.2.2- Dingil 2:
6.6.2.3- Dingil 3:

6.6.2.4- Dingil 4:
VS.

8- FRENLER
Uygulanabildigi yerde, tanitimin yontemini de igeren asagidaki hususlar, verilmistir:

8.1- Frenlerin 6zellikleri ve tipleri (71/320/AT Y6netmeliginin Ek |, madde1.6’da tarif edildigi gibi) bir gizim ile,
(6rnegin kampanalar veya diskleri frenlenmis tekerlekler, frenlenmis tekerleklerin baglantilari, pabug/fren
diski pabucu ve/veya balatalarin tipleri ve yapimi, efektif frenleme yiizeyi, kampananin yarigapi, pabuglar
veya diskler, kampanalarin kitlesi, ayar tertibatlari, dingillerin ilgili pargalari ve sispansiyon, vs.)

) Madde 8’in agiklamas igin gerekiyorsa.
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8.2- Calistirma diyagrami, asagidaki frenleme sistemlerinin gizimi ve/veya tanimi (71/320/AT Yénetmeliginin
Ek I, madde 1.2'de tanimlandig: gibi), aktarma ve kumanda ile (yapim, ayar, kol oranlari, kumandanin
erigilebilirligi ve konumu, mekanik aktarma durumunda kilit kumandasi, baglantinin ana pargalarinin
ozellikleri, silindirler ve kumanda pistonlari, elektrikli fren sistemleri durumunda fren silindirleri veya buna
denk pargalar).

8.2.1- Ana fren sistemi:

8.2.2- Ikincil fren sistemi:

8.2.3- Tesbit fren sistemi:

8.2.4- Kopma fren sistemi:

8.5- Anti-blokaj fren sistemi: Evet/hayirfistege bagh™

8.5.1- Anti-blokaj sistemi olan araglar igin, sistem isletiminin tanimi (elektronik pargalari da iceren), elektrik
blok semasi, hidrolik veya havali devre plani:

8.6- Hesaplama ve egriler, 71/320/AT YO6netmeliginin Ek 2, madde 1.1.4.2'de verilen ilaveye gore (veya
uygulanabiliyorsa Ek XI'in llavesine gore):

8.7- Enerji kaynaginin tanimi ve/veya gizimi (gug-yardimli fren sistemleri igin de belirtiimistir):
8.7.1- Havali fren sistemleri durumunda, basing tipunin/tiplerinin p, isletme basinci):
8.7.2- Vakum fren sistemleri durumunda, depodaki/depolardaki ilk enerji seviyesi:

8.8- Fren sisteminin hesaplamalari; tekerleklerin gevresindeki toplam frenleme kuvvetleri ile fren
kumandasina uygulanan kuvvet arasindaki oranin belirlenmesi:

8.9- Fren sistemlerinin kisa tarifi (71/320/AT Yénetmeliginin Ek IX, llave 1, madde 1.6’ya gore):

8.10- Tip | ve/veya Tip Il veya Tip Ill deneyinden muafiyet durumu s6z konusu ise, 71/320/AT
Yonetmeliginin Ek VI, llave 2’ye gore raporlarin numarasini belirtiniz.

TaANN e DOSYA: ..t

o Uygulanmayani ¢iziniz.
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