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ACCORD
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APPLICABLES AUX VEHICULES A ROUES, AUX EQUIPEMENTS ET AUX PIECES
SUSCEPTIBLES D'ETRE MONTES OU UTILISES SUR UN VEHICULE A ROUES ET
LES CONDITIONS DE RECONNAISSANCE RECIPROQUE DES HOMOLOGATIONS
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(Révision 2, comprenant les amendements entrégyaaur le 16 octobre 1995)

Additif 12 : Réglement No 13

Révision 6 - Amendement 1

Série 11 d'amendements - Date d'entrée en vigueujuillet 2008

PRESCRIPTIONS UNIFORMES RELATIVES A L'HOMOLOGATION DES
VEHICULES DES CATEGORIES M, N ET O EN CE QUI CONCER NE LE FREINAGE

NATIONS UNIES

u Ancien titre de I'Accord

Accord concernant I'Adoption de conditions unifosngghomologation et la reconnaissance réciproqua®ologation des
équipements et pieces de véhicules a moteur, enal&@enéve, du 20 mars 1958.
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Ajouter les nouveaux paragraphes 2.32 a 2.32aih3i congus:

«2.32 Par "fonction de contrble de la stabilité \hiculé', une fonction de contrble
électronique qui améliore la stabilité dynamiquevdhicule.

2321 La fonction de contrble de la stabilité dicule comprend une des deux fonctions
suivantes ou ces deux fonctions:

a) Fonction de contréle de trajectoire;
b) Fonction antirenversement.

2.32.2 Fonctions de contréle faisant partie de daction de controle de la stabilité
du véhicule:

2.32.2.1 Par fonction de contrdle de trajectpitae fonction faisant partie de la fonction de
contrdle de stabilité, qui, dans le cas d’'un vélei@umoteur, aide le conducteur, en
cas de sous-virage ou de survirage, dans les $inpteysiques du véhicule, a
maintenir la trajectoire gqu'il a choisie et qui,ndale cas d’'une remorque, aide a
maintenir celle-ci sur la trajectoire du véhiculacteur.

2.32.2.2 Par “fonction antirenversenientine fonction faisant partie de la fonction de
contrble de stabilité, qui réagit a un renversemiemninent pour stabiliser le
véhicule a moteur ou le véhicule tracteur et saorgoe ou la remorque pendant
des manceuvres dynamiques, dans les limites phygsijueéhicule.».

Ajouter un nouveau paragraphe 5.2.1 &8si concu (y compris la note de bas de pdge 1

«5.2.1.32 Sous réserve des dispositions du patagrd®.4 du présent Réglement, tous
les véhicules des catégories,MM3, N, et Ns 1/, n'ayant pas plus que 3 essieux,
doivent étre équipés de la fonction de controlestilité. Cette fonction doit
comprendre la fonction antirenversement et la fonatie contrdle de la trajectoire et
satisfaire aux prescriptions techniques de I'anrgixe

1/ Les véhicules tout-terrain, les véhicules spé#al (par exemple: engin mobile utilisant un
chéssis de véhicule non-standardisé — p.ex. des grdes véhicules a propulsion hydrostatique
sur lesquels le systéme hydraulique est aussséifilour le freinage et des fonctions auxiliaires),
les autobus de la classe | et classe A des ca¢égdei véhicule Met Mg, les autobus et autocars
articulés, les tracteurs,our semi-remorque avec une masse maximale deulélantre 3,5 et
7,5 tonnes, doivent étre exclus de ces prescrgton

Ajouter un nouveau paragraphe 5.2.2 &8si concu (y compris la note de bas de pdge 2

«5.2.2.23 Sous réserve des dispositions du pafagrap.4 du présent Reglement, tous les
véhicules des catégories @& Q, 2/, n'ayant pas plus que 3 essieux et étant équipés
d'une suspension pneumatique, doivent étre équipds fonction de contréle de
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stabilité. Cette fonction doit comprendre au mdedonction antirenversement et
satisfaire aux prescriptions techniques de I'anriixe

2/ Les remorques pour les transports de chargegtoneelles et les remorques construits
avec des emplacements pour les voyageurs deboutntlétre exclus de ces prescriptions.».

Ajouter un nouveau paragraph2.1.7 ainsi congu (y compris la note de bas de p#ge *

«12.1.7 A compter de la date officielle d’entréevégueur de la série 11 d’amendements,
aucune Partie contractante appliquant le présemfieRent ne pourra refuser
d’accorder une homologation de type en vertu degréRéglement tel qu’amendé
par la série 11 d'amendements *

*/  Ce paragraphe ne doit pas empécher le Danemankagtgenir obligatoires les systemes
électroniques de contréle de stabilité des véhicglei satisfont aux prescriptions du présent
Reéglement.».

Ajouter un nouveau paragraph2.4 ainsi congu (y compris la note de bas de pade **

«12.4 Dispositions obligatoires applicables auximdles équipés de la fonction de contrdle
de stabilité du véhicule

12.4.1 Les prescriptions concernant I'équipementwdhicules des fonctions de contrdle de
stabilité spécifiees aux paragraphes 5.2.1.3222.23 du présent Réglement, tel
gu’amendé par la série 11 d’'amendements, doivea@pliquées comme suit:
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Catégorie de véhicule

de la série 11

Date d’application (délai apres la date d'entréeigumeur

d’amendements)

Les Parties contractantes
peuvent délivrer les
homologations seulement
le type de véhicule a
homologuer est conforme
aux prescriptions du prése
Réglement tel qu'amendé
par la serie 11
d'amendements

Les Parties contractantes
doivent refuser la premiéere
ginise en circulation
nationale ou régionale d'un
véhicule qui n'est pas
rtonforme aux prescriptions
du présent Reglement tel
gu'amendé par la serie 11

d'amendements

M» 60 mois 84 mois

M3 (classe 111) *¥ 12 mois 36 mois

M3 < 16 tonnes (transmission pneumatique) 24 mois mdi8

M3 (classe Il et B) (transmission hydraulique) 60snoi 84 mois

M3 (classe Ill) (transmission hydraulique) 60 mois n&dis

M3 (classe Ill) (contrdle de transmission 72 mois 96 mois
pneumatique et transmission d'énergie hydraulique)

M3 (classe 1) (contrdle de transmission 72 mois 96 mois
pneumatique et transmission d'énergie hydraulique)

M3 (autres que susmentionnées) 24 mois 48 mois
N, (transmission hydraulique) 60 mois 84 mois
N> (contréle de transmission pneumatique et 72 mois 96 mois
transmission d'énergie hydraulique)

N, (autres que susmentionnées) 48 mois 72 mois
N3 (tracteurs a 2 essieux pour semi-remorques) 12 moi 36 mois

N3 (tracteurs a 2 essieux pour semi-remorques avec 36 mois 60 mois
contréle de transmission pneumatique (ABS))

N3 (3 essieux avec contrdle de transmission 36 mois 60 mois
électrique (EBS))

N3 (2 et 3 essieux avec contrble de transmissiorn 48 mois 72 mois
pneumatique (ABS))

N3 (autres que susmentionnées) 24 mois 48 mois
O (charge d'essieu combinée entre 3,5 et 7,5 48 mois 72 mois
tonnes)

Os (autres que susmentionnées) 36 mois 60 mois
O, 24 mois 36 mois

** | Classe lll telle qu’elle est définie dans le Ragént CEE n° 107.».

Les paragraphes 12.4 et 12.delviennent les paragraphes 12.5 et 12.5.1.
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Annexe 2, ajouter les nouveaux paragraphes 14.14.84.1 ainsi congus:

«14.14 Le véhicule est équipé de la fonction derétende la stabilité du véhicule:
Oui/Non 2

Si oui:

La fonction de contr6le de la stabilité du véhicalfait I'objet des essais prévus par
les dispositions de I'annexe 21 et satisfait adiggositions: Oui/Non/2

La fonction de contr6le de la stabilité du véhicedt un équipement en option:
Oui/Non2/

La fonction de contr6le de la stabilité du véhicedenprend la fonction de controle
de la trajectoire: Oui/Non2/

La fonction de contr6le de la stabilité du véhicedenprend la fonction
antirenversement: Oui/Non 2

14.14.1  Siun rapport d'essai a été établi confonard a 'annexe 19, indique le numéro de
(o= =1 ] o 0] o P ».

Annexe 10, paragraphe 1.3.1, note de bas de*yageodifier comme suit:

«**/ Dans le cas d’essieux multiples, si I'écartemamre un essieu et I'essieu adjacent est
supérieur a 2 m, chaque essieu doit étre constdénéne un groupe d’essieux indépendant.».

Annexe 19

Ajouter un nouveau paragraphe 1,Jasi congu:

«1.1.5 Fonction de contréle de la stabilité du eeéle (voir par. 6).».

Ajouter les nouveaux paragraphes 6 a 6.8&irisi congus:

«6. Fonction de contrdle de la stabilité du vékacul
6.1 Généralités
6.1.1 La présente section définit une méthode diesgisant a déterminer

les caractéristiques dynamiques d’un véhicule é&ydipne fonction de contrble de
la stabilité comprenant au moins l'une des fontisunivantes:

a) Fonction de contréle de la trajectoire;

b) Fonction antirenversement.
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6.2
6.2.1

6.3

6.3.1

6.3.1.1

6.4

6.4.1

6.5
6.5.1

Fiche technique

Le fabricant du systéme du véhicule doit fiduau service technique une fiche
technique sur la ou les fonctions de contrdle dafficacité doit étre vérifiee.
Elle doit contenir au moins les renseignementsngefi I'appendice 7 de la présente
annexe.

Définition du ou des véhicules d’essai

Compte tenu de la ou des fonctions de canulél stabilité et de leur application
définies dans la fiche technique du fabricantelise technique effectue des essais
de vérification d’efficacité. lls peuvent compreadme ou plusieurs des manceuvres
dynamiques définies au paragraphe 2.2.3 de l'anr®xelu présent Reglement
effectuées sur une ou plusieurs remorques ayani’'fusrois essieux, représentatives
de la ou des applications définies au paragraptiede. la fiche technique du
fabricant.

Lors du choix de la ou des remorques pealuétion, il doit aussi étre tenu compte
des éléments suivants:

a) Type de suspension: pour chaque groupe de siepefpar exemple:
a équilibrage pneumatique), une remorque appartenae groupe doit étre
évaluée;

b) Empattement: 'empattement ne doit pas étreaatefir limitatif;

c) Type de frein: 'homologation est limitée auwxm@rques équipées de freins a
came en S ou a disque mais si dautres types depordbles, des essais
comparatifs peuvent étre requis;

d) Systeme de freinage: le systeme de freinage de ldes remorques a évaluer
doit satisfaire a toutes les prescriptions appégsidu présent Réglement.

Programme d’essai

Les essais visant a évaluer la fonction aérgle de la stabilité du véhicule doivent
étre convenus entre le fabricant du systeme/dwutehet le service technique et étre
effectués dans des conditions appropriées a laifonévaluée, qui entraineraient,
faute d’'une intervention de la fonction de contrdle la stabilité, une perte de
contréle directionnel ou un renversement. Les mamnesu dynamiques, les

conditions d'essai et les résultats des essaisedbiétre consignés dans le
procés-verbal d’essai.

Véhicule tracteur

Le véhicule tracteur utilisé pour évalueffigcité de la fonction de contréle de la
stabilité de la remorque doit étre équipé desdi@spneumatiques et électriques
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nécessaires. Si le véhicule tracteur est équipéedfanction de contrble de stabilité
telle qu’elle est définie au paragraphe 2.32 dsgméReéglement, cette fonction doit
étre désactiveée.

Proces-verbal d’essai

Un proces-verbal d’'essai doit étre établi, doivent figurer au moins
les renseignements indiqués a I'appendice 8 detkepte annexe.».

Ajouter un nouvel appendice 7 a I'annexe di@si congu:

11
1.2
1.3
1.4

1.5
1.6

2.1
2.2

2.3

«Annexe 19 — Appendice 7

FICHE TECHNIQUE DE LA FONCTION DE CONTROLE
DE LA STABILITE DU VEHICULE

Généralités

Nom du fabricant
Nom du systeme
Variantes du systeme

Fonctions de contréle (fonction de contréle da trajectoire/fonction
antirenversement/les deux fonctions) y compris ieapbn de la fonction de base
et/ou du principe du systéme

Configurations du systeme (s'il y a lieu)

Identification du systéme

Applications

Liste des types de remorque et des configurafioésentés a 'homologation

Diagrammes schématiques des configurationalléss sur les remorques, selon le
paragraphe 2.1 et compte tenu des éléments suivants

a) Essieux relevables;
b) Essieux directeurs;
C) Configuration du systéme antiblocage de freinage

Champ d’application en fonction du type de saspn:
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2.4

3.2

3.3

3.4

3.5

a) Suspension pneumatique: tout type de suspengi@umatique a bras
longitudinal avec équilibrage;

b)  Autres suspensions: identifiables individuell@imau moyen de la mention du
fabricant, du modéle et du type (avec ou sansiécpije).

Renseignements complémentaires (le cas échédatijs a I'application de la (des)
fonction(s) de contrble de la trajectoire et/ourantversement

Description des éléments

Capteurs extérieurs au calculateur

a) Fonction;

b) Restrictions applicables a 'emplacement desecasp;
C) Identification (par exemple numéro(s) de piéce).
Calculateur(s)

a) Description générale et fonction;

b) Identification (par exemple numéro(s) de piéce);
C) Restrictions applicables a 'emplacement du esichlculateurs;
d) Caractéristiques supplémentaires.

Modulateurs

a) Description générale et fonction;

b) Identification;

c) Restrictions.

Equipement électrique

a) Diagramme(s) du circuit;

b) Méthodes d’alimentation.

Circuits pneumatiques

Schémas du systéme comprenant les configuratidti®®Sdassociées aux types de
remorque définis au paragraphe 6.2.1 de la présamiexe
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3.6 Eléments du systéme électronique concernantsdaurité conformément a
'annexe 18 du présent Réglement

3.7 Compatibilité électromagnétique

3.71 Documents établissant le respect des digpusitdu Réglement n° 10, y compris la
série 02 d’amendements.».

Ajouter un nouvel appendice 8 a I'annexe di@si congu:

«Annexe 19 — Appendice 8

PROCES-VERBAL D’ESSAI DE LA FONCTION DE CONTROLE
DE LA STABILITE DU VEHICULE

Procés-verbal®f ........coovvieiiiniil.

1. Identification:

1.1 Fabricant de la fonction de contrdle de laitallu véhicule (nom et adresse):

1.2 Nom du systéme et modéle

1.3 Fonctions de controle

2. Systeme(s) et installation(s) homologué(s):

2.1 Configurations de systemes de freinage antigieds’il y a lieu)

2.2 Champ d’application (type(s) de remorque et lend’essieux)

2.3 Identification du systéme

2.4 Caractéristigues supplémentaires

3. Données et résultats d’essais:

3.1 Données relatives aux véhicules d'essai (y cmmpes caractéristiques et
les fonctionnalités du véhicule tracteur)

3.2 Renseignements sur le revétement d’essai

3.3 Renseignements complémentaires

3.4 Essais démonstratifs/simulations effectués gwatuer la fonction de contréle de la
trajectoire et/ou la fonction antirenversement

3.5 Résultats des essais

3.6 Evaluation conformément a I'annexe 18 du prgRéglement

4. Limites d'installation:

4.1 Type de suspension

4.2 Type de frein

4.3 Emplacement des composants sur la remorque

4.4 Configurations du systeme de freinage antilgjeaies freins
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4.5 Autres recommandations/restrictions (par exempssieux relevables, essieux
directeurs, etc.)

5. Pieces jointes
6. Date de I'essai:
7. Cet essai a été effectué et ses résultats@ebésignés conformément a I'annexe 19

du Réglement CEE °n13 tel que modifié pour la derniére fois par ldesé.
d’amendements.

Service technique/ hyant effectué I'essai

Signature: ................... Date: .......covvviviiiennns
8. Autorité d’homologation/1
Signature: ................... Date: .......covvviviiiennns

1/ Doit étre signé par des personnes différentes enéarsque le service technique et
l'autorité d’homologation sont une seule entité bien qu’une autorisation distincte de l'autorité
d’homologation est délivrée avec le procés-verbal.»

L’appendice 7devient I'appendice 9.
Annexe 20

Paragraphe 2.1.8nodifier comme suit:

«2.1.3 Un dossier technique contenant les résultatsontréle pertinents, y compris les
calculs pour, s'il y a lieu, les éléments suivants:

Prescriptions relatives a I'efficacité RéférencanAxe 20
Efficacité du freinage de service a froid 3
Efficacité du frein de stationnement 4

Efficacité du freinage automatique (d’urgence)
Défaillance du systéme de répartition
Systeme de freinage antiblocage

Fonction de contrdle de la stabilité du véhicule
Contréles fonctionnels 9

o |N|9 | o,

»
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Ajouter les nouveaux paragraphes 8 a 8.24dinki congus:

«8. Variantes pour la démonstration de l'efficacité la fonction de contréle de
la stabilité du véhicule installée sur une remorque

8.1 Il peut ne pas étre procédé a I'évaluation €’'temorque selon le paragraphe 2 de
'annexe 21 du présent Reglement, lors de I'hometiog du type de la remorque, si
la fonction de contr6le de la stabilitt du véhicudatisfait aux prescriptions
pertinentes de I'annexe 19 du présent Réglement.

8.2 Contrble
8.2.1 Contrble des éléments et de I'installation

Les caractéristiques du systeme de freinage msmtéla remorque devant faire
I'objet d’'une homologation, de type dans lequdblaction de contrdle de la stabilité
est intégrée, doivent étre contrélées selon chdearcritéres suivants:

Condition Criteres
8.2.1.1 a) Capteur(s) Aucun changement
n'est admis
b)  Calculateur(s) Aucun changement
n’est admis
C) Modulateur(s) Aucun changement
n'est admis
8.2.1.2 Types de remorque tels gu’ils sont défilaiss le proces-verbal | Aucun changement
d’essai n'est admis
8.2.1.3 Configurations d'installation telles quésisont définies dans le| Aucun changement
proces-verbal d’essai n'est admis
8.2.1.4 Pour les autres restrictions, voir le palge 4 du modele de | Aucun changement
procés-verbal d’essai figurant a I'appendice 8aenlexe 19 du |est admis
présent Reglement

»

Le paragraphe 9.1d@evient le paragraphe 9.1.9.

Ajouter les nouveaux paragraphes 9.1.8 et 9.1a8n%i congus:

«9.1.8 Fonction de controle de la stabilité du vélsi

9.1.8.1 Pour des raisons pratiques, le controlé&adenction de controle de la stabilité du
véhicule consiste uniqguement a vérifier que cettetion est installée conformément
au paragraphe 8.2 ci-dessus et que le témoin dissement émet la suite de sighaux
voulus indiquant que la fonction ne présente audéfallance.».
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Ajouter une nouvelle annexe ,2dinsi congue (y compris ses appendices 1 & 3):

«Annexe 21

PRESCRIPTIONS PARTICULIERES APPLICABLES AUX VEHICUES EQUIPES

2.1
2.11

2.1.2

D’'UNE FONCTION DE CONTROLE DE LA STABILITE DU VEHIGLE

GENERALITES

La présente annexe énonce les prescriptions pégtiesl qui s’'appliquent aux
véhicules équipés d’'une fonction de contréle de slabilité du véhicule,
conformément aux paragraphes 5.2.1.32 et 5.2.2128&sent Réglement.

PRESCRIPTIONS
Véhicules a moteur

Lorsqu’un véhicule est équipé d’'une fonctitencontréle de la stabilité du véhicule
telle qu'elle est définie au paragraphe 2.32 disgmé Reglement, les dispositions
suivantes s’appliquent:

La fonction de contrdle de la trajectoire doiteétapable d’agir automatiguement et
individuellement sur la vitesse de rotation desesodroite et gauche de chaque
essieu ou d’un essieu de chaque groupe d’essauxnoyen d’un freinage sélectif
fondé sur une analyse comparative du comporteméet du véhicule et du
comportement du véhicule voulu par le conduéteur

La fonction antirenversement doit étre capablgid’automatiquement sur la vitesse
de rotation d’au moins deux roues de chaque essiggroupe d'essied>au moyen
d'un freinage sélectif ou d’'un freinage a commamdéomatique fondés sur une
analyse du comportement réel du véhicule indiqgaetce comportement risque de
provoquer un renversemént

Aucune de ces deux fonctions n’est obligatoiredae le véhicule roule en marche
arriere ou a une vitesse inférieure a 10 km/h.

Pour réaliser les fonctionnalités définieslessus, toute fonction de contrble de
stabilité doit comprendre, outre le freinage sélestiou le freinage a commande
automatique, au moins les éléments suivants:

! Dans le cas d’essieux multiples, si I'écartemaititecun essieu et I'essieu adjacent est supérieur
a 2 m, chaque essieu doit étre considéré commeoupg d’essieux indépendant.

2 Des interactions complémentaires avec d'autre$esyss ou composants installés sur le
véhicule sont autorisées. Si ces systemes ou cansosont régis par des réglements spéciaux,
ces interactions doivent satisfaire aux preschigtiaesdits réglements; par exemple, toute
interaction avec le systéme de direction doit ftis aux prescriptions du Réglemerit79
relatives a la direction corrective.
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a) La capacité de contréler la puissance foyvaide moteur;

b) Dans le cas de la fonction de controle de lgedtaire: la capacité de
déterminer le comportement réel du véhicule a pdes valeurs de la vitesse
de lacet, de I'accélération transversale et deitesse de rotation des roues
ainsi que des actions du conducteur sur le systiarfecinage, le systéme de
direction et le moteur. Seules les données prasludtebord doivent étre
utilisées. Si les valeurs susmentionnées ne santmEsurées directement, le
fabricant doit, lors de 'hnomologation de type, agpr au service technique la
preuve qu'il existe, quelles que soient les condgide conduite (y compris par
exemple en cas de conduite dans un tunnel), unélaton appropriée entre
ces valeurs et les valeurs mesurées directement;

c) Dans le cas de la fonction antirenversementcdpacité de déterminer le
comportement réel du véhicule a partir des valdarka force verticale exercée
sur les pneumatiques (ou au moins 'accélératiansirersale et la vitesse de
rotation des roues) et des actions du conductaulessysteme de freinage et
le moteur. Seules les données produites & bordedbitre utilisées. Si les
valeurs susmentionnées ne sont pas mesurées diegtide constructeur doit,
lors de 'homologation de type, apporter au serteghnique la preuve qu'il
existe, quelles que soient les conditions de caadquicompris par exemple en
cas de conduite dans un tunnel), une corrélatipnogpiée entre ces valeurs et
les valeurs mesurées directement;

d) Dans le cas d’'un véhicule tracteur équipé conémnent au paragraphe 5.1.3.1
du présent Réglement: la capacité d’actionner te;d de service de la
remorqgue au moyen de la ou des lignes de commangeomiées
indépendamment du conducteur.

La preuve de l'efficacité de la fonction dmble de la stabilité du véhicule doit
étre apportée au service technique par des mansedymamiques effectuées sur un
méme veéhicule. Cette preuve peut étre apportéemparant, pour un méme état de
charge, les résultats obtenus selon que la fondgocontréle de stabilité est activée
ou désactivée. Au lieu d’effectuer des manceuvreamyques sur d’'autres véhicules
équipés du méme systéeme de contrble de stabiliaes d’autres conditions de
charge, il est possible de soumettre les résuttassais réels effectués sur un
véhicule ou de simulations informatiques.

Les modalités dutilisation d’'un simulateur sontfidies a I'appendice 1 de la
présente annexe.

Les caractéristiques et la procédure de validation simulateur sont définies
a 'appendice 2 de la présente annexe.

En attendant que des méthodes uniformes d’essati é@é convenues, la méthode
utilisée pour effectuer cette démonstration da# é€finie d'un commun accord par
le constructeur du véhicule et le service technigjugoit comprendre les conditions
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indispensables pour vérifier I'efficacité de la étion de contrdle de la trajectoire
et/ou de la fonction antirenversement faisant ade la fonction de contréle de
stabilité installée sur le véhicule. La méthoddisdte et les résultats obtenus doivent
étre annexés au proces-verbal de I'homologatiortyde. Les essais peuvent étre
effectués a un autre moment que lors de 'homoiogate type.

Pour démontrer I'efficacité de la fonction de cétdrde la stabilité du véhicule,
I'une des manceuvres dynamiques suivantes doiefaetuéé:

Fonction de contréle de la trajectoire Fonctionrantersement
Trajectoire circulaire avec réduction progressiveEssai sur trajectoire circulaire
de I'angle au volant en régime permanent
Entrée en échelon Téte-a-queue en marche afriere

Entrée sinusoidale avec pause

Téte-a-queue en marche arriere

Déboitement simple sur revétement a deux bandes
d’adhérence inégale

Double déboitement

Essai du «<hamecon» — braquage a droite avec
angle au volant de 180° suivi immédiatement djun
braquage a gauche avec angle au volant de 360°

Entrée sinusoidale asymétrique — une période pu
entrée impulsionnelle

Pour démontrer la répétabilité, on soumet le wédbié une deuxiéme démonstration
en effectuant la ou les manceuvres retenues.

214 Toute intervention de la fonction de contrdée la stabilité du véhicule doit étre
indiguée au conducteur par un signal davertissémeptique distinct.
L’avertissement doit durer aussi longtemps que tluneervention de la fonction de
contrble de stabilité. Les signaux d’avertissemésés au paragraphe 5.2.1.29 du
présent Réglement ne doivent pas étre utilisé @ foe.

Les interventions de la fonction de contrdle dsetkbilité du véhicule utilisées dans
tout processus d’'apprentissage visant a détermifes caractéristiques
opérationnelles du véhicule ne doivent pas prodigwertissement susmentionné.

3 Si la réalisation de I'une quelconque des mancsu¥édinies ci-aprés n’entraine pas une perte
de contrdle directionnel ou un renversement, skdaas, une autre manceuvre peut étre utilisée
en accord avec le service technique.
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Le voyant doit étre visible par le conducteur, reée jour; son bon état doit pouvoir
étre contrdlé aisément par le conducteur depuisisye.

2.1.5 Toute défaillance de la fonction de cont#estabilité doit étre détectée et signalée
au conducteur au moyen du signal d’avertissementiqup visé au
paragraphe 5.2.1.29 du présent Réglement.

Le signal d’avertissement doit étre constant @tréster allumé aussi longtemps que
le défaut ou la défaillance persiste et que leairgst mis (position «marche»).

2.1.6 Sur les veéhicules & moteur équipés duneeligle commande électrique et
électriqguement reliés & une remorque au moyen digne de commande électrique,
le conducteur doit étre averti au moyen d’un sighavertissement optique distinct
chaque fois que la remorque envoie le message tiBonde controle de la
trajectoire activée» par l'intermédiaire de la vo@mmmunication de données sur la
ligne de commande électrique. Le signal optiquéndéti paragraphe 2.1.4 ci-dessus
peut étre utilisé a cette fin.

2.2 Remorques

221 Lorsqu’une remorque est équipée d'une fonctie contrble de la stabilité du
véhicule telle qu'elle est définie au paragraph822du présent Reglement,
les dispositions suivantes s’appliquent:

La fonction de contrdle de la trajectoire doit &epable d’agir automatiquement et
individuellement sur la vitesse de rotation desesodroite et gauche de chaque
essieu ou d’un essieu de chaque groupe d'e$siauxnoyen d'un freinage sélectif

fondé sur une analyse comparative du comportenésit de la remorque et du

comportement du véhicule tract2ur

La fonction antirenversement doit étre capable id'agtomatiquement sur la vitesse
de rotation d’au moins deux roues de chaque essiggroupe d'essiedhau moyen
d’'un freinage sélectif ou d’'un freinage a commamdgéomatique fondés sur une
analyse du comportement réel de la remorque indiggae ce comportement risque
de provoquer un renversement

“ Dans le cas d’essieux multiples, si I'écartemaititeeun essieu et I'essieu adjacent est supérieur
a 2 m, chaque essieu doit étre considéré commeoupg d’essieux indépendant.

® Des interactions complémentaires avec d’autre$€syss ou composants installés sur le
véhicule sont autorisées. Si ces systémes ou cangsosont régis par des réglements spéciaux,
ces interactions doivent satisfaire aux prescmiystialesdits réglements; par exemple, toute
interaction avec le systéme de direction doit fitis aux prescriptions du Réglemert79
relatives a la direction corrective.
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2.2.2

2.2.3

Pour réaliser les fonctionnalités définiesl@ssus, toute fonction de contréle de la
stabilité du vehicule doit comprendre, outre lenfage a commande automatique et,
le cas échéant, le freinage sélectif, au moinglEments suivants:

a) La capacité de déterminer le comportement rédladremorque a partir des
valeurs de la force verticale exercée sur les pa¢igoes ou au moins
I'accélération latérale et la vitesse de rotati@s doues. Seules les données
produites a bord doivent étre utilisées. Si leewa susmentionnées ne sont
pas mesurées directement, le constructeur dostder’homologation de type,
apporter au service technique la preuve qu'il exisjuelles que soient les
conditions de conduite (y compris par exemple es @& conduite dans un
tunnel), une corrélation appropriée entre ces valeti les valeurs mesurées
directement.

La preuve de l'efficacité de la fonction detble de la stabilité du véhicule doit
étre apportée au service technique par des mansedymamiques effectuées sur un
méme véhicule. Cette preuve peut étre apportéemparant, pour un méme état de
charge, les résultats obtenus avec la fonctionod&@e de la stabilité activée et les
résultats obtenus avec la fonction désactivée. idu d'effectuer des manceuvres
dynamiques sur d’'autres véhicules équipés du mgsterse de contrble de stabilité
et dans d'autres conditions de charge, le consmugbeut soumettre les résultats
d’essais réels effectués sur un véhicule ou delatioas informatiques.

Les modalités d'utilisation d’'un simulateur sontfidiés a I'appendice 1 de la
présente annexe.

Les caractéristiques et la procédure de validation simulateur sont définies
a I'appendice 2 de la présente annexe.

En attendant que des méthodes uniformes d’essai @ié convenues, la méthode
utilisée pour effectuer cette démonstration da# éefinie d'un commun accord par

le constructeur du véhicule et le service technigfuéoit comprendre les conditions

indispensables pour vérifier I'efficacité de la étion de contrble de la trajectoire

et/ou de la fonction antirenversement faisant paté la fonction de controle de la

stabilité installée sur la remorque. La méthodisée et les résultats obtenus doivent
étre annexés au proces-verbal de I'nomologationtyde. Les essais peuvent étre
effectués a un autre moment que lors de ’homoiogate type.

Pour démontrer I'efficacité de la fonction de coldrde la stabilité du véhicule,
I'une des manceuvres dynamiques suivantes doieBeetuéé

® Si la réalisation de I'une quelconque des manacsulééinies ci-aprés n’entraine pas une perte
de contrble directionnel ou un renversement, siel@as, une autre manceuvre peut étre utilisée
en accord avec le service technique.
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Fonction de contr6le de la trajectoire Fonctionranversement
Trajectoire circulaire avec réduction progressige|dEssai sur trajectoire circulaire en
I'angle au volant régime permanent
Entrée en échelon Téte—a-queue en marche arriéne

Entrée sinusoidale avec pause

Téte—a-queue en marche arriere

Systeme de freinage antiblocage

Double déboitement

Essai du «hamecon» - braquage a droite avec angle
au volant de 180° suivi immédiatement d’'un
braguage a gauche avec angle au volant de 306

o

Entrée sinusoidale asymétrique — une période ou
entrée impulsionnelle

Pour démontrer la répétabilité, on soumettra léhickde a une deuxieme
démonstration en effectuant la ou les manceuvresues.

Toute remorque équipée d’'une ligne de commatettrique et électriquement reliée
a un véhicule tracteur au moyen d’une ligne de candr électrique doit envoyer le
message «Fonction de contrdle de la trajectoirvét par l'intermédiaire de la
voie de communication de données sur la ligne aentande électrique lorsque la
fonction de contrble de la stabilité est activées linterventions de la fonction de
contr6le de la stabilité du véhicule utilisée damg processus d’apprentissage visant
a déterminer les caractéristiques opérationnelledadremorque ne doivent pas
entrainer I'envoi du message susmentionné.

Pour maximiser les performances des remorguiestilisent la commande a «basse
sélectivité», ces remorques sont autorisées a leastur le mode «haute sélectivité»
lorsque la «fonction de contréle de la stabilitévdbicule» est activée.

Annexe 21 — Appendice 1

SIMULATION DE LA STABILITE DYNAMIQUE

L'efficacité de la fonction de contrdle de la sliéd (fonction de contrble de la
trajectoire et/ou fonction antirenversement) desordes a moteur et des remorques
des catégories M, N et O peut étre déterminéeiparaion informatique.
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1.

11

1.2

1.3

1.2

UTILISATION DE LA SIMULATION

Le constructeur du véhicule doit apporter atbaté d’homologation de type ou au
service technique la preuve de l'efficacité dediaction de contrdle de la stabilité du
véhicule au moyen de la ou des mémes manceuvremidyres que celles qui sont
effectuées lors de la démonstration pratique d2arik paragraphes 2.1.3 ou 2.2.3 de
'annexe 21.

La simulation doit étre un moyen qui permettétablir le degré de stabilité du
véhicule lorsque la fonction de controle de la ifitébest activée et lorsqu’elle est
désactivée et lorsque le véhicule est en chargevide.

Les simulations doivent étre effectuées au mayan outil de modélisation et de
simulation validé. La vérification doit étre effaée en utilisant la ou les mémes
manceuvres que celles visées au paragraphe 1.&stisde

La méthode utilisée pour valider 'outil de simtida est décrite a I'appendice 2 de
'annexe 21.

Annexe 21 — Appendice 2

OUTIL DE SIMULATION DE LA STABILITE DYNAMIQUE
ET SA VALIDATION

CARACTERISTIQUES DE L’OUTIL DE SIMULATION

La méthode de simulation doit tenir compte giéscipaux facteurs qui influent sur
la trajectoire et le risque de renversement. Un éleodype peut inclure les
parameétres suivants sous une forme explicite oliditg

a) Essieu/roue;

b) Suspension;

c) Pneumatique;

d) Chassis/carrosserie;

e) Chaine de traction/transmission, s'il y a lieu;
f)  Systéme de freinage;

g) Charge utile.

La fonction de contr6le de la stabilité du eélte doit étre ajoutée au modele de
simulation au moyen:

a) D’un sous-systeme (modele logiciel) de I'oudlsimulation; ou

b) D’une boite de commande électronique dans unfgrwation boucle du
matériel.
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Dans le cas d'une remorque, la simulation éti¢ effectuée avec la remorque
attelée a un véhicule tracteur représentatif.

Etat de charge du véhicule

Le simulateur doit étre capable de tenir demge I'état de charge (véhicule
en charge ou a vide).

La charge doit étre considérée comme ungetarimée dont les propriétés (masse,
répartition de la masse et hauteur maximale recardéedu centre de gravité) sont
définies par le constructeur.

VALIDATION DE L'OUTIL DE SIMULATION

On vérifie la validité de I'outil de modélisaii et de simulation utilisé en effectuant
des comparaisons avec le ou les essais effectués si¢hicule dans des conditions
réelles. Le ou les essais utilisés pour la valtatioivent étre ceux qui, en I'absence
d’une intervention de la fonction de contrdle, afiteraient un écart par rapport a la
trajectoire désirée (sous-virage ou survirage) au renversement selon la
fonctionnalité de la fonction de contréle de labgit® installée sur un véhicule
représentatif.

Pendant le ou les essais, les variables de mouverinapres, selon le cas, doivent
étre enregistrées ou calculées conformément arfaent5O 15037 - Partie 1: 2005:
Conditions générales pour voitures particulieres Rartie 2: 2002: Conditions

générales pour véhicules lourds et autobus (saloatégorie de véhicule):

a) Vitesse de lacet;

b) Accélération transversale;

c) Charge de la roue ou décollement de la roue;
d) Vitesse longitudinale du véhicule;

e) Actions du conducteur.

L’objectif est de montrer que la simulation domportement du véhicule et du
fonctionnement de la fonction de controle de I&iité est comparable & ce que I'on
observe lors d’essais pratiques.

Le simulateur est réputé étre validé lorsque Hésultats qu'il produit sont
comparables aux résultats des essais pratiquesstzons faire exécuter a un type de
véhicule donné une ou plusieurs des manceuvresiatefaux paragraphes 2.1.3
ou 2.2.3 de I'annexe 21, selon le cas.

Dans le cas de I'essai sur trajectoire circulaireégime permanent, la comparaison
est effectuée au moyen du gradient de sous-virage.

Dans le cas d’'une manceuvre dynamique, la comparasstoeffectuée au moyen de
la relation entre l'activation de la fonction stébi du véhicule et la séquence des
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2.4

2.5

opérations effectuées par cette fonction, dansntalation, d’'une part, et lors de
I'essai pratique, d’autre part.

Lors de la simulation, les parametres physiqieda configuration du véhicule
simulé doivent étre alignés sur ceux de la conéijon du véhicule de référence.

Un procés-verbal d’'essai par simulation daie &tabli conformément au modéle
figurant a 'appendice 3 de la présente annexenetampie de ce procés-verbal doit
étre annexée au proces-verbal de 'homologatictyukz

Annexe 21 — Appendice 3

PROCES-VERBAL DE L'ESSAI DE LA FONCTION DE CONTROLE
DE LA STABILITE DU VEHICULE PAR SIMULATION

Procés-verbal d’essaf'n...................

1.

11
1.2

2.2
2.3
2.4

3.1
3.1.1

3.1.11
3.1.2

3.1.3
3.2

3.3

Identification

Fabricant de I'outil de simulation (nom et adh&)
Identification de l'outil de simulation: désafion/modele/numéro (matériel et
logiciel)

Domaine d’application

Type de véhicule: (par exemple camion, tracteutobus, semi-remorque, remorque
a essieu médian, remorque compléte)

Configuration du véhicule: (par exemple 4 4,4, 6 x 2, 6 x 4, 6 X 6)

Facteurs limitatifs (par exemple suspensionamigcie seulement)

Manceuvres pour lesquelles le simulateur adiéér

Données sur le(s) véhicule(s) d’essai et leesiebsais

Description du ou des veéhicules y compris kiade tracteur si I'essai porte sur une
remorque:

Identification du ou des véhicules: marqueféle'VIN (numéro d’'identification)
Eléments spéciaux:

Description du véhicule, notamment configoratdes essieux/suspension/roues,
moteur et transmission, systéme(s) de freinagemtou de la fonction de contrble
de la stabilitt du véhicule (fonction de contrélee drajectoire/fonction
antirenversement), systeme de direction, avec da@san/modeéle/numéro
d’identification:

Données sur le véhicule utilisé dans la satianh (explicites):

Description du ou des essais, notamment empkatgs), état du revétement de la
route/de l'aire d’essai, température et date(s):

Résultats en charge et a vide avec la foncteonontrdle de la stabilité du véhicule
activée et désactivee, notamment les variables davement mentionnées au
paragraphe 2.1 de I'appendice 2 de I'annexe 2@ndelcas:
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Résultats de la simulation

Paramétres du véhicule et valeurs utilisées dlar la simulation, qui ne sont pas
obtenues a partir du véhicule d’essai réel (im@i

Résultats en charge et a vide avec la foncd@wrontréle de la stabilité activée et
désactivée pour chaque essai effectué conformémeiparagraphe 3.2 du présent
appendice, notamment les variables de mouvementionaées au paragraphe 2.1
de l'appendice 2 de I'annexe 21, selon le cas:

Cet essai a été exécuté et ses résultats ontcatéignés conformément
a l'appendice 2 de l'annexe 21 du Reéglement CEE3ntel qgu’amendé pour la
derniere fois par la série ... d'amendements.

Service technique ayant effectué I'esgai l............ccoooeviiiiiiii s
Signature: ... Date: ..o
Autorité d’homologation ..o e e

Signature: ..........oceiiiiennnn, Date: .ooooviiii e,

y
I'a

Doit étre signé par des personnes différentemariérsque le service technique et
utorité d’homologation sont une seule entité.».



