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Le texte reproduit ci-apres, établi par I'expert de la Fédération de Russie, a pour
objet de préciser la notion de décélération des pneumatiques (dw/dt) dans la méthode
dessai mise en oauwre. La proposition est fondée sur le document
ECE/TRANS/WP.29/GRB/2013/3 contenant les amendements proposés dans un document
sans cote (GRB-57-01), distribué & la cinquante-septieme session du Groupe de travail du
bruit (GRB) (ECE/TRANS/WP.29/GRB/55, par. 18). Les modifications qu'il est propose
d’ apporter au texte actuel du Réglement sont signal ées en caractéres gras pour les parties de
texte nouvelles ou biffés pour les parties supprimées.

Conformément au programme de travail du Comité des transports intérieurs pour la période
2010-2014 (ECE/TRANS/208, par. 106, et ECE/TRANS/2010/8, activité 02.4), le Forum mondial
apour mission d’ élaborer, d’harmoniser et de mettre ajour les Réglements en vue d’améliorer les
caractéristiques fonctionnelles des véhicules. Le présent document est soumis en vertu de ce mandat.
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I. Proposition

Annexe 6,
Paragraphe 3.5, modifier comme suit:
«3.5 Durée et vitesse

Lorsque la méthode de la décélération est sélectionnée, les prescriptions
suivantes s’ appliquent:

a) La décéération j doit ére mesurée sous sa forme exacte dw/dt ou
approximative Aw/At, ou o est lavitesse angulaire et t, le temps;

Si I’on opte pour la forme exacte dw/dt, il convient d’appliquer les
recommandations de I’appendice 4 a la présente annexe.

b) s
Annexe 6, ajouter un nouvel appendice, comme suit:
«Annexe 6 — Appendice 4

Méthode de la décélération: Mesures et traitement des données en vue d’obtenir la
valeur de décélération sous la forme différentielle de/dt

1. Consigner sous une forme discréte la dépendance “distance-temps” pour
le corps en rotation:

o; =iAo=o(t;)

ou:
o; est un angle de rotation du corps durant la décélération de 80 a

60 km/h ou de 60 a 40 km/h, selon qu’il s’agit d’un pneumatique de
voiture particuliére ou de véhicule utilitaire, en radians;

i est le nombre d’incréments angulaires constants;

Aa est I’incrément constant de I’angle de rotation, en radians;
t; est le temps, en secondes.

Note: La valeur recommandée pour Aa est 2.

2. Saisir les données de mesure obtenues dans le “calculateur de
décélération” téléchargé a partir de www.nami.ru/upload/calculator.zip,
ce qui permet d’obtenir les résultats ci-apres:

2.1 Constantes de la dépendance approximative:

_ _ 1
OC_f(t)_AlncosB(Tz 1)

ou:
A est la constante en radians;

B est la constante en 1/s;

Ty est la constante en s.
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2.2 Le résultat conformément a I’utilisation d’une vitesse de 80 (60) km/h est
le suivant:

jzd_mzdzoc: AB? N
dt  dt® cos’BTy

I1. Justification

1 Le principe proposé est fondé sur une équation absolument exacte:
j=do_ d’a
dt  gt2
2. Il n'existe aucune simplification ou hypothese rédle entre les formules des

paragraphes 2.1 et 2.2 de I'appendice 4, car la formule du paragraphe 2.2 est dérivée de
celle du paragraphe 2.1 conformément aux regles du calcul différentiel:
j=d’e__ AB’

dt>  cos? B(Ty —t)

3. Dés que le mesurage commence, a 80 (60) knv/h, t étant égal a zéro, on peut obtenir
la formule indiquée au paragraphe 2.2 de I'appendice 4. Cela signifie que la précision du
résultat j dépend de la qualité d’approximation de la dépendance empirique o =f(t) au
moyen de laformule du paragraphe 2.1.

4, Le «calculateur de décé ération» présente I’ estimation du résultat sous la forme de
I écart type o:

c=\/n%12[ai (1))
i=1

ou f(t;) est la dépendance approximative (par. 2.1 de I’ appendice 4) sous une forme
discréte, ains que sous la forme R? du coefficient de corrélation pour
I’ approximation non linéaire:

oy~ (4]
R= [1-=2——
(05 -0)°

ou (X=%Z(Xi
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5. La méthode de mesure associée au «calculateur de décélération» fournit la précision
d’ approximation atteinte habituellement avec la forme R?*>0,9999 et avec |'écart type

6<0,03%.

6. On peut également obtenir un diagramme en cliquant sur le bouton «Chart», ce qui
place a = f(t) parmi les points empiriques. Les exemples ci-aprés montrent les possibilités

et rendent compte d' une qualité d’ approximation exceptionnelle;

?" Deceleration calculator

Rev. |[Hs]

7

2 0504323
3 0,75E563
4 1.00880:2
5 1.261111
B 1513498
7 1765877
8 2018264
9 227079
10 2523238
11 2775833
12 2028429
13 3281102
14 353I37FE7
15 3786432
16 4039245
17 4. 292057
18 4 54487

Period[s] -
0.252161
0252161
025224
0.25224
0.252309
0252387
0252378
0.252387
0252526
0252448
02525635
0.252555
0252674
0252665
0.252665
0252813
0252813
025283 w

E| 7‘ Deceleration calculator

~

Fev. I[=] Period|s]
Constants 021675
Axid= famae | 0434213 0217422
3 3 052032 0217873
Bx10 = Pa2dmes |1k 4 0870431 0218342
Tg= . 5 1089305 0218872

5 1306715 | 0.21941
7 1520655 | 0.219339
Result 8 1749083 | 0.220408
2 5 197 0220938
do/dt = PotGIEs e 10 |2197467 0221467
- T |2413472 0222005
Estimation 12 |263%016 0272543
T = % 13 |emma0sr 0223082
2 14 |208263 0223533
R = [0,3999893337 15 |3.30678 0224149
16 |3531458 | 0.224679
Charts» 17 |3756675 0225217
18 |3382903 0229833

J oK x Cancel Open file

]

Constants

Ay 10 = 14553929
3

Bx 10 = [4,122592 175
T: = [ioasateaz s

Fesult

2
dw /dt = |0,3068471 s

Estimation

T = (0,001235 %

ii

2
R = (09959359505

' OK X Cancel

¢ 4
I Deceleration calculator

Rev.  |tg]

1

2 017263
& 0,253028
4 0.345435
L3} 0431962
E 0518507
T 0605043
8 0EN727
9, 0.778411
10 09659165
11 0951918
12 1.038741
13 1125642
14 1.212613
15 1.239583
16 1,386623
17 1.473733
18 1560851

Period[z]

0.086302
0.036328
0,086398
0.036467
0086467
0.036545
0036536
0036684
0036684
0086753
0086753
0086523
0,086307
0.09657

008637

0.09704

0.087109
0.087118

Constants
Ay 10°= [15.120388
&l
Bxi0 =

Ts

1/

[¥EN B )
[4u]
o
[iig]
[
m
[}

43 674370 |s

Result

dw fdt = [0

Estimation
05604 %
A00a995305

a
1]

g
I
iI

Open file

B
433753 145

a0 ]

3004 -
2504--
by 200 -

150p--

1o04-

a0

10 15 20 25 30 35
tz(s]
o Ok I X Cancel ‘
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L3 N
7 " Deceleration calculator

Fev. I[z] Period[s] ~

7 071592 Constants

2 0432161 0216241 Ay ido=

3 0648715 |0,216554 3

4 0fESEEd 0216843 Byl = pgssoe2 i
5 1082648 |0,217083 e I

6 1300036 0217367

7 1517734 0,217

5 1,735651 0.217917 Result

3 1.95388 0.218729 2
10 |2172413  |0.218533 sl = lis
11 2391259 |0,218845 o

12 2 F10339 0215141 Estimation

13 |2829774  |0219375 s .
14 |3049453 (0219679 2

15 |32683 021993 R =

15 3489731 0,220295 0 ettt

17 371031 022059 a 5 10 15 20 25 30 35
18 3931146 0220825 tz[s]

Open file . J ok ‘ x Cancel ‘
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