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Foreword

ISO (the International Organization for Standardization) is a worldwide federation of national standards bodies
(ISO member bodies). The work of preparing International Standards is normally carried out through 1SO
technical committees. Each member body interested in a subject for which a technical committee has been
established has the right to be represented on that committee. International organizations, governmental and
non-governmental, in liaison with ISO, also take part in the work. ISO collaborates closely with the
International Electrotechnical Commission (IEC) on all matters of electrotechnical standardization.

International Standards are drafted in accordance with the rules given in the ISO/IEC Directives, Part 2.

The main-task of technical commitiees is to prepare International Standards. Draft International Standards

adopted by the technical committees are circulated to the member bodies for voting. Publjcation as an
Interngtional Standard requires approval by at least 75 % of the member bodies casting a vete.

Attentjon is drawn to the possibility that some of the elements of this document may_be the sulject of patent
rights] ISO shall not be held responsible for identifying any or all such patent rights.

ISO 6[165 was prepared by Technical Committee ISO/TC 127, Earth-moving miachinery, Subcoimmittee SC 4,
Commercial nomenclature, classification and rating.

This fifth edition cancels and replaces the fourth edition (ISO 6165:2001),(which has been technigally revised.

© 1SO 2006 — All rights reserved/Tous droits réservés \%
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Avant-propos

L'ISO (Organisation internationale de normalisation) est une fédération mondiale d'organismes nationaux de
normalisation (comités membres de I'ISO). L'élaboration des Normes internationales est en général confiée
aux comités techniques de I''SO. Chaque comité membre intéressé par une étude a le droit de faire partie du
comité technique créé a cet effet. Les organisations internationales, gouvernementales et non
gouvernementales, en liaison avec I'ISO participent également aux travaux. L'ISO collabore étroitement avec
la Commission électrotechnique internationale (CEI) en ce qui concerne la normalisation électrotechnique.

Les Normes internationales sont rédigées conformément aux régles données dans les Directives ISO/CElI,
Partie 2.

La tache pringipale des comités techniques est d'élaborer les Normes internationales. Les projets de/Nprmes
internationalep adoptés par les comités techniques sont soumis aux comités membres pour~vote| Leur
publication cgmme Normes internationales requiert I'approbation de 75 % au moins des comités” membres
votants.

L'attention est appelée sur le fait que certains des éléments du présent document peuvent faire I'objet de
droits de propriété intellectuelle ou de droits analogues. L'ISO ne saurait étre tenue_pour responsable |de ne
pas avoir identifié de tels droits de propriété et averti de leur existence.

L'ISO 6165 a|été élaborée par le comité technique ISO/TC 127, Engins de terrassement, sous-comité(SC 4,
Nomenclaturg commerciale, classification et performances.

Cette cinquieme édition annule et remplace la quatrieme édition (IS©.6165:2001), dont elle constitue une
révision technjique.

vi © 1SO 2006 — All rights reserved/Tous droits réservés
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Earth-moving machinery —
Basic types — Ildentification
and terms and definitions

Engins de terrassement —

Principaux types —
Identification et termes
définitions

1 Scope

This | International Standard gives terms and
definifions and an identification structure for
classifying earth-moving machinery designed to

perfor
— €
— qg

— 1n

|
O Qo

fq

The
provid
accor:

Anne

m the following operations:
kcavation,

ading,

ansportation, and

rilling, spreading, compacting or trenching of
arth and other materials,

r example, during work on roads and dams,
hd on building sites.

purpose of this International Standard is to
e a clear means of identifying) machines
jing to their function and design configurations.

A provides a procedure) based on the

identification structure used ‘by this International

Stand
introd
logic i

Anne
config

ard for classifying,~the machinery and for
icing detailed identifieations consistent with the
mplied by the structure.

B providesa“hierarchy of the operator control
urations.forearth-moving machinery.

1 Domaine d'application

La présente Norme internationale don

et

he les termes

et les définitions et une ‘identification pour classifier
les engins de terrassement congus pouf effectuer les

opérations suivantés:

de creusement,

de chargement,

de.transport, et

tranchage de matériaux terreux ou

par exemple lors de la construction
de barrages et sur les chantiers de

La présente Norme internationale a {
proposer un moyen clair d’'identifier les
leur fonction et leur conception.

L’Annexe A fournit une procédure K
structure d’identification utilisée par
Norme internationale pour classer les €
introduire des identifications détaillées
avec la logique en question.

L’Annexe B fournit une hiérarchie de
des commandes de l'opérateur de
terrassement.

le forage, I'épandage, le compactage ou le

autres,

de routes ou
construction.

our objet de
engins selon

asée sur la
la présente
ngins et pour
Bn cohérence

configurations
5 engins de

© 1SO 2006 — All rights reserved/Tous droits réservés
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2 Normative references

The  following referenced documents are
indispensable for the application of this document.
For dated references, only the edition cited applies.
For undated references, the latest edition of the
referenced document (including any amendments)
applies.

ISO 6016:1998, Earth-moving machinery — Methods
of measuring the masses of whole machines, their

equipment and components

2 Références normatives

Les documents de référence suivants sont
indispensables pour [I'application du présent
document. Pour les références datées, seule I'édition
citée s'applique. Pour les références non datées, la
derniére édition du document de référence
s'applique (y compris les éventuels amendements).

ISO 6016:1998, Engins de  terrassement —
Méthodes de mesure des masses des engins
complets, de leurs équipements et de leurs organes

ISO 10261:20
Product ident|

02, Earth-moving
fication numbering system

machinery —

3 Terms

nd definitions

For the purposes of this document, the following

terms and de

3.1
earth-movi
self-propelled
or legs, havi
tool), or bqg
excavation,

initions apply.

hg machinery

or towed machine on wheels, crawlers

Ng equipment or attachment (working

th, primarily designed to perform
loading, transportation, drilling,

spreading, compacting or trenching of earth, rock

and other ma

NOTE Earth-
directly control
machine, or

wireless mean
area. See A
configurations.

3.1.1
compact m

erials

moving machinery can be of a type ‘either
ed by an operator riding or not riding on the
an be remotely controlled by ~wired or
b with or without direct view-on_the working
nnex B for types of _operator control

achine

excavators

34.2), having an operating mass of

earth-movinl machinery (3.1), except for compact

4 500 kg or |

S

constitutirs

ISO 10261:2002, Engins de terrassement —
Systeme de numérotation pour lidentification des
produits

3 Termes et définitions

Pour les besoins du présent document, les termes et
définitions suivantssstappliquent.

3.1

engin de /terrassement
engin adtomoteur ou tracté, a roues, a chenilles ou a
jambes, ayant un équipement, des acceskoires
(outi) ou les deux, principalement congu| pour
assurer des opérations de creusemenf, de
chargement, de transport, de forage, d’épandage, de

compactage ou de tranchage de terre, de ro¢he et
d’autres matériaux
NOTE Un engin de terrassement peut étr¢ soit

commandé en direct par un opérateur porté sur I'erjgin ou
par un opérateur non porté, soit commandé a distapce au
moyen d’un fil ou sans fil avec ou non une vue direfte sur
la zone de travail. Voir a I'Annexe B les différentes
configurations des commandes de l'opérateur.

3.11

machine compacte
engin de terrassement (3.1), a l'exceptiop des
pelles compactes (3.1.2), ayant une masse en
service inférieure ou égale a 4 500 kg

NOTE For the definition of “operating mass”,

ISO 6016.

3.1.2

see

compact excavator
excavator (4.4) having an operating mass of
6 000 kg or less

NOTE For the definition of “operating mass”,

ISO 6016.

see

NOTE Pour la définition de «masse en service», voir
I'ISO 6016.

3.1.2

pelle compacte

pelle (4.4) ayant une masse en service inférieure ou
égale a 6 000 kg

NOTE Pour la définition de «masse en service», voir
I'ISO 6016.

© 1SO 2006 — All rights reserved/Tous droits réservés
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3.2

direct-control machine
self-propelled earth-moving machinery (3.1) where

the m

achine is controlled by an operator in physical

contact with the machine

3.2.1

ride-on machine
self-propelled direct-control machine (3.2) where
the control devices are located on the machine and

the nwmrmmrmm—mm—mm et qui est
operator commandé par un opérateur assis pudebout

3.2.2
non-i
self-p
the cq
the m
(neith

3.3
remd
self-p

iding machine

opelled direct-control machine (3.2) where
ntrol devices are located on the machine and
achine is controlled by a pedestrian operator
br seated nor standing on the machine)

te-control machine
opelled earth-moving machinery (3.1) where

the mpachine is controlled by the transmission of

signal
locate
locate

NOTE
wire.

3.3.1
wire-
self-p
the @
signal
contrg

NOTE
with a

5 from a control box (transmitter) that is. not
d on the machine to a receiving unit (receiver)
d on the machine

The remote control can either be wireless or by

controlled machine

opelled remote=control machine (3.3) where
ontrol of the)machine is accomplished by
5 transmitted~through wires from an operator
| device distant from the machine

Neérmally, a wire-controlled machine is operated
ditect view on the working area.

ISO 6165:2006(E/F)

3.2

machine a commande directe

engin de terrassement (3.1) automoteur commandé
par un opérateur en contact physique avec I'engin

3.21

machine a conducteur porté

engin de terrassement automoteur a commande
directe (3.2) dans lequel les dispositifs de

3.2.2

machine a conducteur non portz
engin de terrassement automoteur 3 commande
directe (3.2) danS lequel les djspositifs de
commande se frouvent sur l'engin| et qui est
commandé par un opérateur accompagnant (ni assis
ni debout sary’engin)

3.3
machine commandée a distance
engin de terrassement (3.1) autompteur qui est
commandé au moyen d’une transmissipn de signaux
d’'un boitier de commande (transmetteur) qui n’est
pas situé sur l'engin vers une unité réceptrice
(récepteur) située sur I'engin

NOTE Lacommande a distance peut étrefa fil ou sans fil.

3.3.1
machine a commande a distance par cable
engin de terrassement automoteur ¢gommandé a
distance (3.3) dans lequel la commaride de I'engin
est accomplie a l'aide de signaux trangmis a travers
de cables a partir d’'un dispositif de commande par
un opérateur se trouvant a distance de ['engin

NOTE En principe, un engin commandé|a distance est

© 1SO 2005 — Al rights reserved/Tous droits réservés
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3.3.2

wireless-controlled machine

self-propelled remote-control machine (3.3) where
the control of the machine is accomplished by
signals transmitted through the air from an operator
controlled device distant from the machine

NOTE A wireless controlled machine is operated with or
without a direct view on the working area.

3.3.2

machine a commande a distance sans fil
engin de terrassement automoteur commandé a
distance (3.3) dans lequel la commande de I'engin
est accomplie a 'aide de signaux transmis a travers
'atmosphere a partir d’'un dispositif de commande
par un opérateur se trouvant a distance de I'engin

NOTE Un engin commandé a distance sans fil est
actionné avec ou sans une vue directe sur la zone de
travail.

3.4
machine family

group of mag¢hines designed for the same type of
operation

NOTE Earthjmoving machinery (3.1) comprises the
following familigs:

— dozer (4.1);
— loader (4.p);

— backhoe |oader (4.3);

— excavatof (4.4);

— trencher (4.5);

— dumper (§.6);

— scraper (4.7);

— grader (4/8);

— landfill cgmpactor (4.9);

— roller (4.10);

— pipelayer|(4.11);

— rotating gipelayer (4.12);

— horizontall directional\drill (4.13).

See Clause 4.

3.4

famille de machines
groupe de machines congues pour, -effectier le
méme type d’opération

NOTE Un engin de terrassement (3.1) comprgnd les
familles suivantes:

— bouteur (4.1);

— chargeuse (4,2);

— chargeuse-pelleteuse (4.3);

— pelle(4.4);

— trancheuse (4.5);

— 'tombereau (4.6);

— décapeuse (4.7);

— niveleuse (4.8);

— compacteur de remblais et de déchets (4.9);
— compacteur (4.10);

— poseur de canalisations (4.11);

— poseur de canalisations rotatif (4.12);

— appareil de forage a direction horizontale (4./13).

Voir I'Article 4.

3.5

machine model

machine type

manufacturer’'s designation of a machine family
(3.4)

NOTE Each machine family can have several models or
types which are the manufacturer’s type designation of the
machine.

3.5

modeéle de machine

type de machine

désignation donnée par le constructeur a une famille
de machines (3.4)

NOTE Chaque famille de machines peut avoir plusieurs

modéles ou types représentant la désignation du type de
machine donnée par le constructeur.

© 1SO 2006 — All rights reserved/Tous droits réservés
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3.6

individual machine

machine having a unique identification number for
each manufactured machine

NOTE The product identification number (PIN),
according to ISO 10261 clearly identifies the individual
machine.

4 Machine families

ISO 6165:2006(E/F)

3.6
machine individuelle

machine ayant un numéro d’identification unique

pour chague machine fabriquée

NOTE La numérotation pour lidentification des produits
(PIN) suivant I''SO 10261 identifie clairement la machine

individuelle.

4 Familles de machines

4.1
dozey
self-pfopelled crawler or wheeled machine with
equipment having either a dozing attachment which
cuts, Imoves and grades material through forward
motion of the machine or a mounted attachment
used fo exert a push or a pull force

4.2
loader

self-propelled crawler or wheeled machine which has
front-mounted equipment primarily designed for
loading operation (bucket use) and which loads or
excavites through forward motion of the machine

NOTE| A loader work cycle normally comprises, filling,
elevating, transporting and discharging of material.

4.2.1
swir;% loader

loader (4.2) having a swing type lift arm which can
rotate|to the left and thé-right of the straight position

NOTE
cycle,
offset

A swing loader-working cycle is similar to a loader
but additionalkwork can be done with the equipment
rom the _lengitudinal axis of the machine.

4.1

bouteur

engin automoteur a roues_ou-a chenil
un équipement de type tame qui coup
nivelle le matériau parun mouvement
marche avant, soit Un accessoire mon
exercer une forceide poussée ou de tra

4.2

chargeuse

engin “automoteur a roues ou a chen
équipement a l'avant, principalement cq
opérations de chargement (utilisation ¢
qui charge ou creuse par un mouvem
vers l'avant

NOTE Le cycle de travail normal d'J
comprend un chargement, un soulévement,
un déchargement des matériaux.

4.2.1

chargeuse orientable

chargeuse (4.2) ayant un bras de le
articulé qui peut effectuer des rota
gauche et vers la droite par rapport
médiane

NOTE Le cycle de travail d’'une chargeus
similaire a celui d'une chargeuse mais
supplémentaires peuvent étre effectués avs

es ayant soit
e, déplace et
de I'engin en
€ utilisé pour
ction

lles ayant un
ngu pour des
'un godet) et
bnt de I'engin

ne chargeuse
un transport et

vage de type
ions vers la
a la position

b orientable est
des travaux
¢ I'équipement

déporté par rapport a I'axe longitudinal de I'd

ngin.

4.2.2

skid steer loader

loader (4.2) which normally has an operator station
between attachment-supporting structures and which
is steered by using variation of speed, and/or
direction of rotation between traction drives on the
opposite sides of a machine having fixed axles on
wheels or tracks

© I1SO 2005 — All rights reserved/Tous droits réservés

4.2.2

chargeuse a direction par glissement
chargeuse (4.2) dont le poste de conduite est
généralement situé entre les structures de soutien de
l'accessoire et qui est dirigée par I'utilisation d'une
variation de vitesse et/ou du sens de rotation entre
les transmissions du dispositif de déplacement a
roues ou a chenilles situées de chaque co6té d'une
machine ayant des essieux fixes
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4.3

backhoe loader

self-propelled crawler or wheeled machine having a
main frame designed to carry both front-mounted
equipment and rear-mounted backhoe equipment
(normally with outriggers or stabilizers)

NOTE 1 When used in the backhoe mode, the machine
is stationary and normally digs below ground level.

NOTE 2 When used in the loader mode (bucket use),
the machine loads through forward motion.

4.3

chargeuse-pelleteuse

engin automoteur a roues ou a chenilles ayant une
structure principale congue pour recevoir a la fois un
équipement a l'avant et une pelle rétro a l'arriere
(généralement avec béquilles ou stabilisateurs)

NOTE 1 Lorsque l'engin est utilisé coté pelle, il est
immobile et il creuse normalement au-dessous du niveau
du sol.

NOTE 2 Lorsque l'engin est utilisé coté chargeuse
(utilisation en godet), il charge par un mouvement vers

NOTE3 A backhoe work cycle normally comprises
excavating, e€Jevating, swinging and discharging of
material. A logder work cycle normally comprises filling,
elevating, trangporting and discharging of material.

4.4
excavator

self-propelled| machine on crawlers, wheels or legs,

I'avant.

NOTE3 Le cycle de travail cété pelle) comprend
normalement un creusement, un soulévemert, un
mouvement de rotation et un déehargemenf des

matériaux. Le cycle de travail cété-chargeuse comprend
normalement un chargement,- ur’ soulévemernt, un
transport et un déchargement des.matériaux.

4.4
pelle
engin automoteur a roues, a chenilles ou a jagmbes

having an up
with mounte
designed for
movement of

NOTE1 An
excavating, €
material.

NOTE2 An
material handli

4.4.1
minimal sW
MSRX
excavator (4

per structure capable of a 360° swing
i equipment and which is primarily

excavating with a bucket, without
the undercarriage during the work cycle

excavator work cycle normally comprises
evating, swinging and discharging of

excavator can also be used for object or
ng/transportation.

ing radius excavator

4) designed-for operation in a confined

space, havin

g an upper structure with a short
ius and with its equipment and

attachment sWwinging within 120 % of the width of the

ayant une superstructure normalement capal
tourner de‘360° avec I'équipement et dont la fo
premiere.est de creuser avec un godet, sans

structure porteuse se déplace pendant le cy
travail

NOTE1 Le cycle de travail d'une pelle con
normalement un creusement, un soulévement, une ri
et un déchargement des matériaux.

NOTE 2
manipulation/le transport d’objets ou de matériaux.

4.4.1

pelle a rayon court

pelle (4.4) prévue pour le travail en espace

ayant une superstructure a court rayon de rq
avec un équipement et un accessoire dont le
de rotation est limité a 120 % de la largeur
structure porteuse

le de
nction
ue la
le de

hprend
ptation

Une pelle peut également étre utilisée pour la

réduit,
tation
rayon
de la

swinging ra
undercarriag
4.4.2

walking excavator

excavator (4

.4) with three or more supporting legs,

which can be articulated, telescopic or both, and

which can be

fitted with wheels

4.4.2
pelle araignée

pelle (4.4) supportée par trois jambes ou plus qui
peuvent étre articulées, télescopiques ou les deux et

qui peuvent étre équipées de roues
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4.4.3

cable excavator

excavator (4.4) having a wire-rope-operated upper
structure designed primarily for excavation with a
dragline bucket, front shovel or grab, used for
compacting material with a compaction plate, for
demolition work by hook or ball, and for material
handling with special equipment and attachment

ISO 6165:2006(E/F)

4.4.3

pelle a cable

pelle (4.4) ayant une superstructure commandée par
cable meétallique, principalement congue pour
I'excavation a l'aide d'un godet «dragline», d'un
godet butte ou d'un grappin, pour le compactage de
matériaux avec une plaque de compactage, pour la
démolition par crochet ou boule et pour Ila
manutention de matériaux avec un équipement et un

accessoire spéciaux

4.5
trencher

self-pfopelled crawler or wheeled machine, having
rear- and/or front-mounted equipment or attachment,
primafily designed to produce a trench in a
continuous operation, through motion of the machine

NOTE| The attachment can be a digging chain, wheel,
disk, plough blade or similar.

4.6
dumper

self-pfopelled crawler or wheeled machine with an
open pody, which transports and dumps or spreads
materjal, and where loading is performed by means
other than the dumper

NOTE| A compact dumper can have integral self<toading
equipment.

4.6.1
rigidiframe dumper

dumger (4.6) having a rigid frame and wheel or
crawler steering

4.6.

articulated-frame dumper

(whegledmachine) dumper (4.6) with an articulated
frame| awhich accomplishes the steering of the

4.5

trancheuse

engin automoteur a roues ou -al.chen
équipement ou un accessoire. monté a
a l'avant, principalement congu pour
tranchée en continu par.Je‘mouvement

NOTE L'accessoire\peut étre une chaine
le niveau du sol, gn. disque, une lame de
autre équipement similaire.

4.6

tombereau

engin automoteur a roues ou a chenil
benne ouverte qui transporte et déver
des matériaux, et dont le chargement
I'aide de moyens externes au tomberea

NOTE Un motobasculeur (machine comp
un dispositif autochargeur intégré.

4.6.1
tombereau a chassis rigide
tombereau (4.6) ayant un chéassis 1

lles ayant un
I'arriére et/ou
réaliser une
je I'engin

creusant sous
béche ou tout

es ayant une
5e ou répand
est assuré a
u

hcte) peut avoir

gide dont la

direction est assurée par des roues ou dles chenilles

4.6.2

tombereau a chassis articulé
(machine a roues) tombereau (4.6) ayd
articulé qui assure la direction du tombqg

nt un chassis
reau

dumpet

4.6.3

swing dumper

dumper (4.6) having a 360° swing upper structure,
whose upper structure consists of a rigid frame, the
open body and the operator's station, and whose
undercarriage consists of a track type or wheeled
unit

© I1SO 2005 — All rights reserved/Tous droits réservés

4.6.3
tombereau orientable

tombereau (4.6) ayant une superstructure capable
de tourner de 360°, dont la superstructure se
compose d'un chassis rigide, d'une benne ouverte et
d'un poste de conduite, et dont la structure porteuse
se compose d'une unité a chenilles ou a roues
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4.7

scraper

self-propelled or towed crawler or wheeled machine
which has a bowl with a cutting edge positioned
between the axles, and which cuts, loads, transports,
discharges and spreads material through its forward
motion

NOTE The loading through a forward motion can be
assisted by a powered mechanism (elevator) fixed to the
scraper bowl.

4.7

décapeuse

engin automoteur ou tracté, a chenilles ou a roues,
ayant une benne ouverte possédant un bord coupant
placé entre les essieux, qui coupe, charge,
transporte. décharge et répand des matériaux par le
mouvement de I'engin vers l'avant

NOTE Le changement par le mouvement vers l|'avant
peut étre complété par un mécanisme (élévateur) fixé sur
le corps de la benne.

4.7.1

towed scraper

scraper (4.7) that is not self-propelled but which is
propelled instead by a towing machine on which the
operator’s station is located

4.8

grader
self-propelled| wheeled machine with an adjustable
blade positioped between the front and rear axles,
which can belequipped with a front-mounted blade or
scarifier that |can also be located between the front
and rear axles

NOTE The machine is primarily designed for grading,
sloping, ditching and scarifying of materials through its
forward motion

4.9
landfill compactor

self-propelled| wheeled compaction machine having
front-mounted equipment with a dozing or loading
attachment and wheels provided with means to crush
and compac{ waste material, ‘which also moves,
grades and loads soil, landfill_or sanitary (refuse)
materials through its motion

4.10

4.71

décapeuse tractée
décapeuse (4.7) non automotrice, tractée pdr une
machine sur laquelle est situé le peste de I'opénateur

4.8

niveleuse
engin automoteurya-roues ayant une lame réglable
placée entre les _essieux avant et arriere et qui peut
étre équipé«diuine lame montée a l'avant oy d'un
scarificatedr, monté a l'avant ou placé entfe les
essieux-avant et arriere

NOTE  L'engin est principalement congu pour miveler,
faire’ les dévers, creuser les fossés et scarifigr des
matériaux par le mouvement de l'engin vers l'avant.

4.9

compacteur de remblais et de déchet
engin de compactage automoteur a roues ayant un
équipement a l'avant muni d'une lame o4 d'un
accessoire de chargement et des roues munies de
moyens permettant d'écraser et de compacter les
déchets et qui, par son propre mouvement, déplace,
nivelle et charge les matériaux terreux, les dechets
domestiques ou sanitaires

4.10

roller
self-propelled or towed machine having a
compaction device, consisting of one or more
metallic cylindrical bodies (drums) or rubber tyres,
which compacts material such as crushed rock,
earth, asphalt or gravel through a rolling and/or
vibrating action of the compaction device

compacteur

engin automoteur ou tracté ayant un dispositif de
compactage composé d'un ou de plusieurs cylindres
métalliques (tambours) ou de pneumatiques qui
compacte des matériaux tels que la roche broyée, la
terre, I'enrobé ou le gravier par une action de roulage
et/ou de vibration du dispositif de compactage
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4.10.1

towed roller

roller (4.10) that is not self-propelled but which is
instead propelled by a towing machine on which the
operator’s station is located

4.11

pipelayer

(pipelayers with rigid upper structure) self-propelled
crawler or wheeled machine, having pipe-laying

lly pivotable side boom and counterweight,
primafily designed to handle and lay pipes

4.12
rotating pipelayer

self-propelled crawler or wheeled machine having
pipe-laying equipment with main frame, load-hoist
mech@nism with either a load-hoist drum or winch,
and vertically pivotable boom — these being fitted on
a rotating upper structure — and counterweight,
primafily designed to handle and lay pipes

4.13
horiZontal directional drill
machine that uses a steerable cutting head*attached
to the|end of a drill string for creating a bore through
the egrth in a horizontal direction

NOTE[1  Dirilling can include fldidjyinjection through the
drill stfing to the cutting head, racking of the bore by use
of serjsors or a transponder-near the cutting head and
subsequent enlargement of.the bore by backreaming.

NOTE|[2 These machines typically apply force to the drill
string |using a drillframe parallel to, or inclined up to,
30° relgtive to the operating earth surface.

ISO 6165:2006(E/F)

4.10.1

compacteur tracté

compacteur (4.10) non automoteur, tracté par une
machine sur laquelle est situé le poste de I'opérateur

4.11

poseur de canalisations
(poseur de canalisations a superstructure rigide)
engin automoteur a chenilles ou sur roues ayant un
ooy fsatioms avec une
structure principale, un mécanisme.dg levage, une
fleche latérale pivotant verticalement montée
latéralement et un contrepoids, d’abord congu pour
déplacer et poser des canalisations

4.12

poseur de canalisations rotatif
engin autometeur a chenilles ou sur rques ayant un
équipement 'de pose de canalisatiops avec une
structure“principale, un mécanisme de levage de
type, palan ou treuil, une fleghe pivotant
verticalement montée sur wune guperstructure
pivotante (tourelle) et un contrepoids, ¢’abord congu
pour déplacer et poser des canalisationp

4.13

appareil de forage dirigé
engin qui utilise une téte de coupe onentable fixée
en bout de cable du tube de foragq par rotation
utilisé pour forer la terre dans uyne direction
horizontale

NOTE 1 Le forage peut inclure l'injection fde liquide dans

la téte de coupe par le tube de forage, le

en utilisant des capteurs ou un transponde
téte de coupe et un alésage ultérieur du
fraise arriere.

NOTE 2
exercant une force sur le cable de forag

ragage du trou
ur aupres de la
trou avec une

Ces engins fonctionnement généralement en

e a l'aide d’'un

encadrement de forage parallele ou incliné d’un angle

:

pouvant atteindre 30° par rapport a la surfage du sol.

© I1SO 2005 — All rights reserved/Tous droits réservés


https://standardsiso.com/api/?name=6f0b3634368194fcae51218ea747fbe5

ISO 6165:2006(E/F)

Annex A
(informative)

Identification procedure

This annex provides information on the identification
structure used by this International Standard and a

Annexe A
(informative)

Mode d'identification

La présente annexe fournit des informations sur la
structure d’identification utilisée par la présente

procedure U
machinery a

sing the structure for classifying
nd introducing detailed identifications

consistent with the logic implied.

Machines are
machine

b) operating

identified according to their
family (see Clause 4),

mass as specified by the manufacturer

according to 1ISO 6016, and

c) operator

The machine
shown in Figu

Machine ope
used to ide
machine conf

Operator con
which the m4g

control configuration (see Annex B).

family structure is based on the chart
re A.1.

Fating mass according to ISO 6016-is
htify possible mass limits in ‘some
gurations (e.g. compact machines).

rol configuration is related-to.the way in
chine is controlled, and te’the posture

of the operattr and location of the ‘eperator’s station

(see Annex B).

In general, e
identified by
the character
unique
referenced in

idenfification. of machines not

brth-moving maehinery can be broadly
combining specifications from each of
stics mentioned above. This allows the
explicitly
this_‘International Standard, provided

that they be

ong to one of the existing machine

Norme Internationale et une procedure qui |utilise
cette structure pour classer les engins™et| pour
introduire des identifications détaillées en.cohdrence
avec la logique en question.

Les engins sont identifiés selonles critéres suiyants:
famille de machines-(voir Article 4),

b) masse en service de l'engin comme spegcifiée
par le fabricant selon I'lSO 6016, et

c) configuration de la commande de l'opérateur
(voir Annexe B).

La structure des familles de machines est basg¢e sur
le graphique de la Figure A.1.

La masse en service de l'engin conformément a
SO 6016 est utilisée pour préciser les limitatigns de
masse éventuelles dans certaines configurations des
engins (machines compactes par exemple).

La configuration des commandes de I'opérateur est
liée a la maniére dont I'engin est commandg, a la
posture de l'opérateur et a I'emplacement du|poste
de conduite (voir Annexe B).

En général, un engin de terrassement peut étre
largement identifi€ en combinant les spécifications
de chacune des caractéristiques listées ci—d{‘ssus.

Cette approche permet une identification des ¢ngins
qui n'est pas explicitement référencée daps la

families.

EXAMPLE 1
operator.

Compact rigid-frame dumper with seated

Other characteristics can be added to provide
additional clarification.

EXAMPLE 2
seated operato

10

Tracked compact rigid-frame dumper with
r.

presente Norme internationale, a condition qu’ils
entrent dans une des familles.

EXEMPLE 1
opérateur assis.

Motobasculeur a chassis rigide avec un

D’autres caractéristiques peuvent étre ajoutées pour
une meilleure clarification.

EXEMPLE 2  Motobasculeur a chenilles a chéssis rigide
avec un opérateur assis.
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Figure A.1 — Graphique d'identification des engins
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