14.12.2018

Utednt véstnik Evropské unie L 318/1

II

(Nelegislativni akty)

AKTY PRIJATE INSTITUCEMI ZRIZENYMI MEZINARODNI
DOHODOU

Pouze pivodni texty EHK/OSN maji podle mezindrodniho vefejného prava pravni Gcinek. Je zapotfebi ovéfit si status a datum vstupu
tohoto predpisu v platnost v nejnovéjsi verzi dokumentu EHK OSN o statusu TRANS/WP.29/343, ktery je k dispozici na internetové
adrese:

http:/[www.unece.org/trans/main/wp29/wp29wgs/wp29gen/wp29fdocstts.html

Predpis Evropské hospodiiské komise Organizace spojenych ndrodi (EHK/OSN) €. 79 — Jednotnd
ustanoveni pro schvalovéni vozidel z hlediska mechanismu ¥izeni [2018/1947]

Zahrnuje veskera platnd znéni az po:

sérii zmén 03 — datum vstupu v platnost: dne 16. Fjna 2018

OBSAH

PREDPIS

Uvod

O 00 N N V1 AW N —

—
— O

12.

Oblast pasobnosti

Definice

Zadost o schvéleni

Schviéleni

Pozadavky na konstrukci

Pozadavky na zkousky

Shodnost vyroby

Postihy za neshodnost vyroby

Zmény a rozsifeni schvéleni typu vozidla
Definitivni ukonéeni vyroby

Nézvy a adresy technickych zkuseben odpovédnych za provadéni schvalovacich zkousek a ndzvy a adresy schvalo-
vacich orgdnd

Prechodnd ustanoveni

PRILOHY

1.

O N N 1 AW N

Sdéleni ve véci udéleni nebo zamitnuti nebo rozsiteni nebo odnéti schvileni nebo definitivnitho ukonéeni vyroby
typu vozidla z hlediska mechanismu fizeni podle pfedpisu ¢. 79

Usporddani znacek schvéleni

Brzdny Géinek u vozidel vyuzivajicich téhoz zdroje energie pro napdjeni mechanismu fizeni i brzdového zafizeni
Doplikové ustanoveni pro vozidla vybavend pomocnym mechanismem fizen{

Pozadavky na p¥ipojnd vozidla s hydraulickymi pfevody Fizeni

Zvlastni pozadavky tykajici se bezpe¢nostnich hledisek elektronickych Fdicich systémdi

Zvlastni pozadavky na doddvani elektrické energie z tazného vozidla do systému fizeni pripojného vozidla

Pozadavky na zkousky funkci korektivniho a automatického fizeni


http://www.unece.org/trans/main/wp29/wp29wgs/wp29gen/wp29fdocstts.html

L 318/2 Utedn véstnik Evropské unie 14.12.2018

Ucelem tohoto piedpisu je zavést jednotnd ustanoveni pro usporadani a provedeni systémii fizeni, kterymi
jsou vybavena vozidla pouzivand na silnici. Hlavni pozadavek byl tradi¢né kladen na to, aby hlavni systém
fHzeni mél mechanické spojovaci zafizeni mezi ovlddacim orgdnem fizeni, obvykle volantem, a koly, a aby
tim byl urcovdn smér pohybu vozidla. Mechanické spojovaci zafizeni, je-li dostatecné dimenzovano, bylo
povazovano za neporuchovou soucdst.

Dusledkem rozvijejici se technologie ve spojeni s pozadavkem na zvySeni bezpecnosti cestujicich
odstranénim sloupku mechanického fizeni, jakoZ i pokrocilych moznosti vyroby, jez souvisi se snadnéjsim
pfemisténim ovlddactho orgdnu fizeni z levé strany u vozidel s levostrannym F{zenim na pravou u vozidel
s pravostrannym fizenim a naopak, je pfehodnoceni tradi¢ntho piistupu a nynéjsi zména tohoto pfedpisu,
kterd bere ohled na nové technologie. V souladu s tim bude nyni mozné konstruovat fidici systémy, které
neobsahuji Zddné mechanické spojovaci zafizeni mezi ovladacim orgdnem fizeni a koly.

Systémy, jez fidi¢i ponechaji moznost primarniho ovladani vozidla, ale jsou podporovany systémem fizeni,
ktery je ovliviiovan signdly vyvolavanymi ve vozidle, jsou definovany jako ,vyspélé systémy pro podporu
fizeni“. Takové systémy mohou mit zabudovdnu ,funkci automatického fizeni“, kterd napf. vyuzivd
pasivnich prvkd infrastruktury pro podporu fidice pfi udrzovani vozidla v idedlni jizdni stopé (systémy pro
udrzovéni vozidla v jizdnim pruhu ,Lane Guidance®, ,Lane Keeping“ nebo systém Fizeni sméru jizdy vozidla
,Heading Control“), pro podporu fidi¢e pfi manévrovani vozidlem pfi nizké rychlosti v omezeném prostoru
nebo pii hledani pfeddefinovaného mista pro pfestavku v jizdé (systém pro navadéni vozidla na autobusové
zastdvky ,Bus Stop Guidance®). Vyspélé systémy pro podporu F{zeni mohou mit rovnéz zabudovanu ,funkci
korektivniho fizeni®, kterd napiiklad varuje fidice pfed jakymkoli vybocenim ze zvoleného jizdniho pruhu
(systém ,Lane Departure Warning"), koriguje thel rejdu kol za tcelem zabranéni vyboleni ze zvoleného
jizdniho pruhu (systém ,Lane Departure Avoidance) nebo koriguje thel rejdu jednoho nebo vice kol za
tcelem zlep$eni dynamického chovdni ¢i stability vozidla.

Vyspély systém pro podporu Fzeni Fidi¢i umoziiuje kdykoli se rozhodnout podpirnou funkci zdmérnym
tikonem deaktivovat, napf. za tcelem vyhnuti se nepfedvidanému objektu na vozovce.

Ocekavd se, Ze budouci technologie umozni i fizeni, které bude ovliviiovdno ¢i ovldddno ¢idly a signdly
vyvoldvanymi bud ve vozidle, nebo mimo né. Tyto ptedpoklady zpisobily vdzné obavy ohledné
odpovédnosti za primdrni ovldddni vozidla a neexistence zddného mezindrodné dohodnutého protokolu
pro pfenos dat, pokud jde o ovlddani fizeni mimo vozidlo nebo externi ovlddéni f{zeni. Proto tento pfedpis
nepovoluje udéleni obecného schvaleni systémim, které maji zabudoviny funkce, jez umoziuji ovldddni
fizeni pomoci vngjsich signdl, napf. signalti vysilanych navddécimi stanicemi na okraji vozovky &
aktivnimi prvky vsazenymi do povrchu vozovky. Systémy, které nevyzaduji pfitomnost fidice, byly
vymezeny jako ,systémy autonomniho fizeni“.

Tento predpis rovnéz nepfipousti udélovani schvdleni systémtim nuceného Fzeni pipojnych vozidel
elektrickym ovldddnim z tazného vozidla, protoZze v soucasnosti neexistuji zddné normy tykajici se
takového pouziti. Oc¢ekdvd se, Ze nékdy v budoucnu bude zménéna norma ISO 11992 tak, aby zahrnula
hldseni souvisejici s pfevodem ovlddactho orgdnu Fzeni.

1. OBLAST PUSOBNOSTI

1.1. Tento predpis se vztahuje na mechanismus fizeni vozidel kategorii M, N'a O ().

1.2. Tento predpis se nevztahuje na:

1.2.1. mechanismus Fzen{ s plné pneumatickym pfevodem;

1.2.2. systémy autonomniho fizeni podle definice v bod¢ 2.3.3;

1.2.3. systémy Fizeni, které vykondvaji funkce definované jako ACSF kategorie B2, D nebo E podle bodi 2.3.4.1.3,

2.3.4.1.5 nebo 2.3.4.1.6, dokud pro né nebudou do tohoto pfedpisu OSN zavedena zvldstni ustanoveni.

2. DEFINICE
Pro cely tohoto pfedpisu:
2.1. ,schvilenim vozidla“ se rozumi schvélen{ typu vozidla z hlediska jeho mechanismu fizenf;

(') Podle definice v Uplném usneseni o konstrukci vozidel (R.E.3.), dokument ECE/TRANS/WP.29/78/Rev.6, bod 2 — www.unece.
org/trans/main/wp29/wp29wgs/wp29gen/wp29resolutions.html


http://www.unece.org/trans/main/wp29/wp29wgs/wp29gen/wp29resolutions.html
http://www.unece.org/trans/main/wp29/wp29wgs/wp29gen/wp29resolutions.html
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2.2 Jtypem vozidla® se rozumi vozidlo, které se nelisi z hlediska oznaceni typu vozidla vyrobcem ani
v podstatnych vlastnostech jako:

2.2.1. typ mechanismu fizeni, ovlddaci organ fizeni, pfevod fizeni, ¥{zend kola a zdroj energie;

2.3. ,mechanismem fizeni“ se rozumi celek zafizeni, jehoZ ticelem je urcit smér pohybu vozidla.
Mechanismus fizeni sestdva z téchto ¢dsti:

— ovlddaci orgén fizeni,

— pfevod Fizeni,

— fizend kola,

— pfivod energie, pokud je jim mechanismus vybaven;

23.1. ,ovlddacim orgdnem fizeni“ se rozumi ¢dst mechanismu fizeni, kterd ovlidd jeho ¢innost; muize byt ovlddan
pHmym ptisobenim fidice nebo bez jeho piimého zdsahu. U mechanismu fizeni, v némz jsou fidici sily
vyvozovany pouze nebo &istecné svalovym Usilim FidiCe, zahrnuje ovlddaci orgdn fizeni vSechny casti az
k bodu, v némz je ovlddaci sila transformovina mechanickymi, hydraulickymi nebo elektrickymi

prostfedky;

2.3.2. ,prevodem fizeni“ se rozuméji viechny soucasti, které tvoii funkéni spojeni mezi ovlddacim orgdnem fizeni
a koly.

Pfevod se déli na dvé navzdjem nezdvislé funkce:
pfevod ovlddani a pfevod energie.
V piipadech, kdy je v tomto pfedpise pouzit samotny vyraz ,pievod‘, rozumi se jim pfevod ovldddni

i pfevod energie. Rozli§uje se mezi systémy mechanického, elektrického a hydraulického pfevodu ¢i jejich
kombinacemi v zdvislosti na tom, jakym zptsobem pfevod signdlii a/nebo energie probihd;

2.3.2.1. ,prevodem ovladdni“ se rozuméji viechny soucsti, které zajistuji pfevod signalt pro ovldddni mechanismu
fizenf;
2.3.2.2. ,pFevodem energie se rozuméji viechny souddsti, které zajistuji pfevod energie potfebné pro ovlddéni/re-

gulaci funkce Fzeni kol;

2.3.3. ,Systémem autonomniho fizeni“ se rozumi systém, ktery md v rdmci komplexniho elektronického fidiciho
systému zabudovanou funkci, jeZ zptsobuje, Ze se vozidlo drzi uréené jizdni stopy nebo méni svou jizdni
stopu v reakci na signly vyvoldvané ¢i vysflané ze zdrojii mimo vozidlo. Ridi¢ nemusi mit nutné moznost
primarniho ovladani vozidla;

2.3.4. ,vyspélym systémem pro podporu Fizeni“ se rozumi systém, ktery je dopliikem hlavniho systému fizeni
a poskytuje Fidi¢i podporu pfi fizeni vozidla, aviak neustdle mu ponechdvd moZnost primdrntho ovldddni
vozidla. Obsahuje jednu z nize uvedenych funkci nebo obé tyto funkce:

2.3.4.1. Jfunkci automatického Fzeni (Automatically commanded steering function — ACSF)* se rozumi funkce
v ramci elektronického fidictho systému, kterd zajidtuje, Ze systém F{zeni mtze byt ovladin na zdkladé
automatického vyhodnocovani signalti vyvoldvanych ve vozidle, piipadné ve spojeni s pasivnimi prvky
infrastruktury, za G¢elem vyvijeni fidici ¢innosti jako podpory Fidici;

2.3.4.1.1. ,ACSF kategorie A“ se rozumi funkce, kterd je v Cinnosti pfi rychlosti nejvyse 10 km/h jako podpora fidici
na vyzadani, pfi manévrovani pfi nizké rychlosti ¢i pti parkovani;

2.3.4.1.2. ,ACSF kategorie B1“ se rozumi funkce, kterd podporuje fidice v udrzeni vozidla uvnitf zvoleného jizdniho
pruhu tim, Ze ovliviiuje bo¢ni pohyb vozidla;

2.3.4.1.3. ,ACSF kategorie B2“ se rozumi funkce, kterd je iniciovdna/aktivovdna fidicem a kterd udrzuje vozidlo ve
zvoleném jizdnim pruhu tim, Ze ovliviiuje bo¢ni pohyb vozidla po delsi periody bez dalstho ovldddni/po-
tvrzovani Fidicem;

2.3.4.1.4. ,ACSF kategorie C“ se rozumi funkce, kterd je iniciovana/aktivovdna fidiem a kterd miZe provadét

jednotlivy bo¢ni manévr (napf. zménu jizdniho pruhu), na povel fidice;

2.3.4.1.5. ,ACSF kategorie D“ se rozumi funkce, kterd je iniciovdna/aktivovdna fidicem a kterd muZze indikovat
moznost jednotlivého bo¢niho manévru (napf. zménu jizdniho pruhu), aviak tato funkce se vykond az po
nésledujicim potvrzeni fidicem;
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2.3.4.1.6. ,ACSF kategorie E“ se rozumi funkce, kterd je iniciovdna/aktivovdna FidiCem a kterd muze trvale urcovat
moznost urc¢ittho manévru (napf. zménu jizdniho pruhu) a uskutecfiovat tyto manévry po delsi periody
bez dalsiho ovldddni/potvrzovani fidicem;

2.3.4.2. Jfunkci korektivniho Fizeni“ se rozumi funkce ovldddni v rdmci elektronického fidictho systému, kterd
umoziuje po omezenou dobu ménit tihel rejdu jednoho nebo vice kol na zakladé automatického vyhodno-
covéni signdlti vyvoldvanych ve vozidle, za Gcelem:
a) kompenzace nahlé, neo¢ekdvané zmény bocni sily ptsobici na vozidlo, nebo

b) zlepSeni stability vozidla (napt. pfi bo¢nim vétru, odlisnych adheznich podminkich na silnici typu
Lp-split“), nebo

¢) kontroly vyboceni z jizdnitho pruhu (napt. aby se zabrdnilo prekroceni znaceni jizdniho pruhu, nebo
vyjeti z vozovky);

2.3.4.3. Lfunkci nouzového Fizeni“ se rozumi funkce ovldddni, kterd mize automaticky detekovat potencidlni kolizi
a na omezenou dobu automaticky uvést v ¢innost ¥dici systém vozidla, aby fidil vozidlo s cilem zabranit
kolizi nebo zmirnit jeji ndsledky, a to kolizi s:

a) jinym vozidlem jedoucim (') v sousednim jizdnim pruhu:

i) které se odchyluje do drahy vozidla a/nebo;

ii) do jehoz drdhy se odchyluje vozidlo a/nebo;

iii) do jehoz jizdniho pruhu zahajuje fidi¢ manévr zmény jizdniho pruhu;
b) piekdzkou, kterd je na draze vozidla, nebo pokud takova piekdzka na drze vozidla bezprostiedné hrozi.
Funkce nouzového Fizeni se musi tykat jednoho nebo vice vyse uvedenych piipadt pouziti;

2.3.5. Jizenymi koly“ se rozuméji kola, jejichz poloha vzhledem k podélné ose vozidla mize byt ménéna piimo
nebo nepiimo za tGcelem uréeni sméru pohybu vozidla. (Rizend kola zahrnuji osu, kolem niZ se natdceji za
tcelem uréeni sméru pohybu vozidla.);

2.3.6. ,pivodem energie” se rozuméji ty ¢asti mechanismu Fizeni, které jej zdsobuji energii, reguluji tuto energii
a popiipadé ji zpracuji a akumuluji. Pfivod energie zahrnuje také jakékoli zdsobniky pro provozni médium

a zpétnd vedeni, nikoli vSak motor vozidla (s vyjimkou pro tGcely bodu 5.3.2.1) nebo pohon od négj ke
zdroji energie;

2.3.6.1. ,zdrojem energie” se rozumi ta ¢ast p¥ivodu energie, kterd doddva energii v pozadované formé;
2.3.6.2. ,zdsobnikem energie“ se rozumi ta ¢dst pivodu energie, v niZ je akumulovdna energie dodand zdrojem

energie, napf. nddrzka se stlacenou kapalinou nebo baterie vozidla;

2.3.6.3. ,zasobni nadrzkou” se rozumi ta ¢ast pifvodu energie, v niZ je uloZeno provozni médium pii atmosférickém
tlaku nebo tlaku blizkém atmosférickému, napt. nddrzka s kapalinou.

2.4, Parametry fizeni
2.4.1. ,ovlddaci silou fizeni“ se rozumf sila, kterou se ptisobi na ovlddaci orgdn Fzeni za Gcelem Fizeni vozidla;
2.4.2. ,dobou Fizeni“ se rozumi doba od zacitku pohybu ovlddaciho orgdnu fizeni do okamziku, v némz fizend

kola dosahla ur¢eného thlu rejdu;

2.4.3. yuhlem rejdu kola“ se rozumi dhel mezi svislym primétem podélné osy vozidla a prisecnici roviny kola
(coZ je stiedni rovina kola kolmad k ose otdceni kola) s povrchem vozovky;

2.4.4. LHdicimi silami” se rozuméji vSechny sily ptasobici v pfevodu Fizeni;
2.4.5. ,sttednim pfevodovym pomérem Fizeni“ se rozumi pomér thlového natoceni ovlddactho orgdnu Fizeni ke

stfedni hodnoté thlu rejdu fizenych kol z jedné krajni polohy do druhé;
2.4.6. Jkruhem otdceni vozidla“ se rozumi kruh, v némz se pii jizdé vozidla po kruznici nalézaji priméty vsech

bodli vozidla na rovinu zemé, s vyjimkou primétd vnéjSich zafizeni pro nepfimy vyhled a pfednich
smérovych svétel;

(") Vozidlo miiZe jet ve stejném sméru jako dané vozidlo, nebo v opaéném sméru nez dané vozidlo.
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24.7. ,jmenovitym polomérem ovlddaciho orgdnu fizeni“ se rozumi u volantu nejkratsi vzdalenost od jeho stfedu
otdceni k vné&jsimu okraji vénce. U jakékoli jiné formy ovladactho orgdnu se jim rozumi vzddlenost mezi
jeho stfedem otdceni a plsobistém ovlddaci sily. Existuje-li vice nez jedno takové pusobisté, pouZije se
ptsobisté, které vyzaduje nejvétsi ovlddaci silu;

2.4.8. ,dalkové ovladanym parkovanim (Remote Controlled Parking — RCP)“ se rozumi ACSF kategorie A ovladand
fidicem, provadéjici parkovani nebo manévr pii nizké rychlosti. Ovlddani se uskute¢niuje dilkovym
ovlddacem v tésné blizkosti vozidla;

“

2.4.9. ,stanovenym maximdlnim provoznim dosahem dalkové ovlddaného parkovani (Spcpn.)‘ Se rozumi
maximalni vzddlenost mezi nejblizsim bodem motorového vozidla a ddlkovym ovladdacem, do které je ACSF
urena k cinnosti;

2.4.10. ,stanovenou maximadlni rychlosti (V) se rozumi maximalni rychlost, do které je ACSF urcena k ¢innosti;
2.4.11. Lstanovenou minimalni rychlosti (V_, )* se rozumi minimélni rychlost, od které je ACSF ur¢ena k ¢innosti;
2.4.12. ,stanovenym maximdlnim bo¢nim zrychlenim (ay . )¢ se rozumi maximdlni bo¢ni zrychleni vozidla, do

kterého je ACSF urcena k ¢innosti.

2.4.13. ACSF je v reZimu mimo cinnost“ (nebo ,vypnuta®), kdyz je zamezeno tomu, aby tato funkce generovala
¢innost ovlddactho orgdnu Fizen{ za déelem podpory Fidice.

2.4.14. ACSF je v ,pohotovostnim rezimu®, kdyzZ je tato funkce zapnuta, avsak nejsou splnény viechny podminky
k tomu, aby vstoupila v ¢innost (napf. provozni podminky systému, zdmérny dkon fidice). V tomto reZimu
systém nevygeneruje ¢innost ovlddaciho organu fizeni za ticelem podpory fidice.

2.4.15. ACSF je v ,rezimu Cinnosti“ (nebo ,v cinnosti), kdyz je tato funkce zapnuta a jsou splnény podminky
k tomu, aby vstoupila v ¢innost. V tomto rezimu systém nepfetrzité nebo pretrzité generuje nebo je
pipraven generovat ¢innost ovlddaciho organu fizeni za G¢elem podpory fidice.

2.4.16. ,Procedura zmény jizdntho pruhu“ v ptipadé ACSF kategorie C za¢ind, kdyz jsou zdmérnym tkonem fidice
uvedeny v ¢innost smérové svitilny, a konéi, kdyZz jsou smérové svitilny vypnuty. Zahrnuje tyto operace:

a) uvedeni v ¢innost smérovych svitilen zdmérnym tkonem Fidice;
b) bocni pohyb vozidla k ohraniceni jizdntho pruhu;
) manévr zmény jizdniho pruhu;
d) pokracovani funkce pro udrzovani v jizdnim pruhu;
e) vypnuti smérovych svitilen.
2.4.17. ,Manévr zmény jizdntho pruhu” je ¢asti procedury zmény jizdniho pruhu a

a) zacind, kdyZ se vnéjsi okraj vzorku pneumatiky pfedniho kola vozidla, které je nejblize ke znaceni
jizdniho pruhu, dotkne vnitfniho okraje znaceni jizdniho pruhu, do kterého vozidlo vjizdi;

b) kon¢i, kdyz zadni kola vozidla zcela prekrocila znaceni jizdniho pruhu.
2.5. Druhy mechanisma fizeni

V zévislosti na zptisobu, kterym se vytvareji fidici sily, se rozliduji tyto druhy mechanismt fzent:
2.5.1. pro motorové vozidla:

2.5.1.1. Jhlavnim systémem fizeni“ se rozumi mechanismus Fzeni vozidla, jenZ je hlavnim ndstrojem pro uréovani
sméru jizdy. MiZe zahrnovat:

2.5.1.1.1.  ,ru¢ni mechanismus Fzeni“, ve kterém jsou Fidic{ sily vyvozoviny pouze svalovou silou Fidice;

2.5.1.1.2.  ,mechanismus fizeni s posilovacem®, ve kterém jsou fidici sily vyvozovany svalovou silou fidice a pfivodem
(piivody) energie;

2.5.1.1.2.1. mechanismus Fzeni, v némz jsou fidici sily vyvozovany pouze jednim nebo vice pfivody energie, kdyz je
mechanismus neporu$eny, ale ve kterém mohou byt fidici sily vyvozeny svalovym dsilim fidice samotného,
nastane-li zdvada v Fzeni (integrované strojni systémy), se rovnéZ povazuje za mechanismus fizeni
s posilovacem;

2.5.1.1.3.  ,mechanismus strojniho Fizeni“, ve kterém jsou Fdici sily vyvozovdny pouze jednim nebo vice pivody
energie;
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2.5.1.2. ,samofizenym mechanismem fzeni“ se rozumi systém konstruovany ke zméné whlu rejdu jednoho nebo
vice kol, ke které dojde, jen kdyz na tato kola pusobi sily ajnebo momenty vyvozované pneumatikou
v disledku styku s vozovkou;

2.5.1.3. ,pomocnym mechanismem Fzeni“ se rozumi systém, ve kterém jsou u vozidel kategorii M a N kromé kol
hlavniho mechanismu fizeni fizena kola na ndpravé/ndpravich v tomtéz sméru jako kola hlavniho
mechanismu fizeni nebo v opa¢ném sméru, a/nebo thel rejdu prednich kol ajnebo zadnich kol se mutze
nastavovat v zavislosti na chovani vozidla;

2.5.2. pro ptipojnd vozidla:
2.5.2.1. ,samofizenym mechanismem fzeni“ se rozumi systém konstruovany ke zméné whlu rejdu jednoho nebo

vice kol, ke které dojde, jen kdyZ na tato kola pusobi sily ajnebo momenty vyvozované pneumatikou
v duasledku styku s vozovkou;

2.5.2.2. ,vazanym mechanismem fizeni“ se rozumi mechanismus, v némz jsou fidici sily vyvozoviny zménou
sméru jizdy tazného vozidla a ve kterém je pohyb fizenych kol piipojného vozidla vazin s relativnim
thlem mezi podélnou osou tazného vozidla a podélnou osou ptipojného vozidla;

2.5.2.3. ,samofidicim mechanismem” se rozumi mechanismus, v némz jsou fidici sily vyvozoviny zménou sméru
jizdy tazného vozidla a ve kterém je pohyb Fzenych kol piipojného vozidla pevné vazan s relativnim thlem
mezi podélnou osou rdmu pfipojného vozidla nebo ndkladu, ktery jej nahrazuje, a podélnou osou
pomocného ramu, k némuz je ptipevnéna ndprava/jsou ptipevnény ndpravy;

2.5.2.4. ,piidavnym mechanismem fizeni“ se rozumi systém, jenZ je nezdvisly na hlavnim systému fizeni a kterym
Ize thel rejdu jedné nebo vice naprav systému fizeni ovliviiovat selektivné pro tiely manévrovani;

2.5.2.5. ymechanismem strojntho fizeni“ se rozumi mechanismus, ve kterém jsou Fidici sily vyvozovany pouze
jednim nebo vice ptivody energie.

2.5.3. V zévislosti na uspofddani fizenych kol se rozliduji tyto druhy mechanisma fizeni:

2.5.3.1. ,mechanismus Fzeni pfednich kol, v némz jsou fizena pouze kola pfedni ndpravy/piednich ndprav. Tento
mechanismus zahrnuje vSechna kola, kterd jsou fizena tymz smérem;

2.5.3.2. ymechanismus Fzeni zadnich kol, v némz jsou fizena pouze kola zadni ndpravy/zadnich ndprav. Tento
mechanismus zahrnuje vSechna kola, kterd jsou fizena tymz smérem;

2.5.3.3. ,mechanismus fizeni vice kol“, v némz jsou fzena kola jedné nebo vice nprav, jak pfednich, tak zadnich;
2.5.3.3.1.  ,mechanismus fizeni viech kol, v némz jsou fizena vSechna kola;

2.5.3.3.2.  ,podvozkovy mechanismus fizeni“, v némz je vzdjemny pohyb &sti podvozku pifmo vyvozovén Fdicimi
silami.

2.6. Druhy ptevodu fizeni
V zdvislosti na zptsobu, kterym se pfendseji fidici sily, se rozlisuji tyto druhy prevodu Fzenf:

2.6.1. ,pIlné mechanickym pfevodem Fizeni“ se rozumi pfevod fizeni, v némz se fdici sily prendseji pouze
mechanickym zptsobem;

2.6.2. ,plné hydraulickym pfevodem Fizeni“ se rozumi pfevod fizeni, v némz se Fidici sily v urcité ¢asti pfevodu
pfendseji pouze hydraulickym zptsobem;

2.6.3. ,plné elektrickym pfevodem Fizeni“ se rozumi pfevod fizeni, v némz se fidici sily v urcité &asti prevodu
pfendseji pouze elektrickym zptsobem;

2.6.4. Jhybridnim pfevodem fizeni* se rozumi pfevod Fizeni, v némz se jedna st fidicich sil pfendsi jednim
z vySe uvedenych zpiisobti a druhd ¢dst Fidicich sil jinym z vySe uvedenych zpiisobt. Avsak v pfipadé, kdy
je mechanickd ¢dst pfevodu konstruovdna jen k udavani polohové zpétné vazby a je prilis slabd k pfendseni
celku Fidicich sil, povaZuje se takovy systém za plné hydraulicky ¢i plné elektricky pfevod Fizenf;

2.7. selektrickym ovlddacim vedenim* se rozumi elektrické spojeni, kterym se zajidtuje funkce ovlddactho organu
Hzeni piipojného vozidla. Zahrnuje elektrické vedeni a konektor a obsahuje soucdsti zajistujici datovou
komunikaci a ptivod elektrické energie pro ptevod ovlddani pifpojného vozidla.
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3. 7ADOST O SCHVALEN{

3.1. Zadost o schvélenf typu vozidla z hlediska mechanismu fizeni predklddd vyrobce vozidla nebo jeho Fadné
povéreny zdstupce.

3.2. K zddosti musi byt ptilozeny ndsledujici dokumenty ve trojim vyhotoven{ a tyto ddaje:
3.2.1. popis typu vozidla s ohledem na polozky uvedené v bodé 2.2; musi byt specifikovdn typ vozidla;
3.2.2. struény popis mechanismu fizeni se schématem mechanismu fizeni jako celku zndzorfiujicim umistén{

jednotlivych zafizent, jez ovliviwji fizeni, ve vozidle;

3.2.3. v piipadé systému strojntho Fizeni a systémd, kterych se tykd piiloha 6 tohoto pfedpisu, prehled systému,
jenz zndzorni jeho zdkladni principy a bezpecnostni postupy, rezervy a vystrazné systémy nezbytné pro
zajisténi bezpe¢ného provozu vozidla.

Potfebné technické zdznamy tykajici se téchto systémi musi byt ddny k dispozici pro jedndni se
schvalovacim orgdnem a/nebo s technickou zkusebnou. Tyto zdznamy budou projednany jako davérné.

3.3. Technické zkuSebné odpovédné za provadéni schvalovacich zkousek se piedd vozidlo, jez predstavuje typ
vozidla, ktery mé byt schvilen.

4. SCHVALENI

4.1. Pokud vozidlo ptedané ke schvéleni podle tohoto pfedpisu spliuje viechny piisluiné pozadavky stanovené
v tomto pfedpise, musi byt schvileni z hlediska mechanismu fizen{ takovému typu vozidla udéleno.

4.1.1. Pfed udélenim schvéleni typu musi schvalovaci orgdn ovéfit existenci vyhovujicich opatfeni pro zajisténi
ucinné kontroly shodnosti vyroby, jak je stanoveno v bodé 7 tohoto ptedpisu.

4.2. Kazdému schvdlenému typu se pridéli ¢islo schvaleni. Jeho prvni dvé ¢islice (v soucasné dobé 02) udavaji
sérii zmén, kterd zahrnuje nejnovéjsi vyznamné technické zmény predpisu v dobé vyddni schvdleni. Stejnd
smluvni strana nesmi toto ¢islo pridélit jinému typu vozidla nebo stejnému typu vozidla predaného ke
schvileni s mechanismem fizeni odlisnym od mechanismu Fzeni, ktery je popsin v dokladech
vyzadovanych podle bodu 3.

4.3. Ozndmeni o schvileni nebo o rozsifeni ¢i odmitnuti schvéleni typu vozidla podle tohoto predpisu se zasle
strandm dohody z roku 1958, které uplatiiuji tento pfedpis, na formuldfi podle vzoru v p#iloze 1 tohoto
pledpisu.

4.4. Na kazdém vozidle, které vyhovuje typu vozidla schvilenému podle tohoto predpisu, se viditelné a na
snadno pristupném misté uvedeném ve formuldfi schvéleni umisti mezindrodni znacka schvéleni, kterd se
skladd z:

4.4.1. pismene ,E“ v kruZnici, za nimz ndsleduje rozliSovaci &islo zemé, kterd schvaleni udélila (');

4.4.2. Cisla tohoto predpisu, za nimZz nasleduje pismeno ,R“, pomlcka a ¢islo schvéleni typu vpravo od kruZznice

piedepsané v bod¢ 4.4.1.

4.5. Vyhovuje-li vozidlo typu vozidla schvilenému podle jednoho nebo vice daldich pfedpisti pfipojenych
k dohodé v zemi, kterd schvaleni podle tohoto predpisu udélila, neni tfeba symbol predepsany v bodé 4.4.1
opakovat; v takovém piipadé se Cisla predpisti a ¢isla schvéleni a doplitkové symboly podle vSech predpist,
podle nichz bylo udéleno schvaleni v zemi, kterd schvaleni podle tohoto ptedpisu udélila, umisti ve svislych
sloupcich napravo od symbolu predepsaného v bodé 4.4.1.

4.6. Znacka schvileni musi byt jasné Citelnd a nesmazatelnd.

4.7. Znacka schvileni se umisti v blizkosti titku nebo pfimo na Stitek s tidaji o vozidle, kterym vozidlo opatiil
vyrobce.

4.8. V piiloze 2 tohoto predpisu jsou uvedeny piiklady uspofdddni znacek schvéleni typu.

(') RozliSovaci &isla smluvnich stran dohody z roku 1958 jsou uvedena v pifloze 3 Uplného usneseni o konstrukci vozidel (R.E.3),
dokument ECE/TRANS/WP.29/78/Rev. 6, piiloha 3 — www.unece.org/trans/main/wp29/wp29wgs/wp29gen/wp29resolutions.html
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5. POZADAVKY NA KONSTRUKCI
5.1. Obecnd ustanoveni
5.1.1. Systém Fizeni musi zajiSfovat snadné a bezpecné ovlddani vozidla az do jeho maximélni konstrukéni

rychlosti nebo u pfipojného vozidla do jeho technicky pFipustné maximdlni rychlosti. Pfi zkousce podle
bodu 6.2 providéné s mechanismem fizeni v neporuseném stavu musi mit tento mechanismus tendenci
k samostfedéni. Vozidlo musi spliiovat pozadavky bodu 6.2 u motorovych vozidel a bodu 6.3 u pfipojnych
vozidel. Je-li vozidlo vybaveno pomocnym mechanismem Fzeni, musi téZ vyhovovat pozadavkim
piilohy 4. Pripojnd vozidla s hydraulickymi pfevody fizeni musi spliiovat také ustanoveni piilohy 5.

5.1.2. Musi byt mozné jet na ptimém useku vozovky bez neobvyklych korekei fizeni fidicem a bez neobvyklych
vibraci v systému fizen{ pfi maximalni konstrukéni rychlosti vozidla.

5.1.3. Smér ptisobeni na ovlddaci orgdn fizeni musi souhlasit se zamyslenou zménou sméru jizdy vozidla a musi
existovat plynuly vztah mezi vychylenim ovlddactho orgdnu fizen{ a dhlem rejdu kol. Tyto pozadavky se
nevztahuji na systémy s funkci automatického nebo korektivniho Fzeni, nebo na pomocné mechanismy
fizeni.

Tyto pozadavky rovnéz nemusi nutné platit pro strojni fizeni, kdyz vozidlo stoji, béhem manévra pii nizké
rychlosti maximdlné do 15 km/h a kdyZ neni zapnuto napéjeni systému elektrickym proudem.

5.1.4. Mechanismus Fzeni mus{ byt konstruovén, vyroben a namontovan takovym zptsobem, aby byl schopen
odoldvat namdhdnim vznikajicim pfi normdlnim provozu vozidla nebo jizdni soupravy. Maximdlni thel
rejdu kol nesmi byt omezen zddnou &asti pfevodu Fizeni, neni-li konstruovdna vyslovné k tomuto dcelu.
Neni-li stanoveno jinak, predpoklddd se pro ucely tohoto pfedpisu, Ze v mechanismu fizeni nemize nastat
zdroven vice neZ jedna porucha a Ze dvé ndpravy na oto¢ném podvozku s pomocnym ramem se posuzuji
jako jedna ndprava.

5.1.5. Plsobeni mechanismu fizeni véetné elektrickych ovlddacich vedeni nesmi byt nepfiznivé ovliviiovdno
magnetickymi ¢i elektrickymi poli. To je nutno prokdzat splnénim technickych pozadavki a prechodnych
ustanoveni pfedpisu ¢. 10 uplatnénim:

a) série zmén 03 pro vozidla bez propojovaciho systému pro nabijeni dobijectho systému pro uchovavani
energie (trakénich baterif);

b) série zmén 04 pro vozidla s propojovacim systémem pro nabijeni dobijectho systému pro uchovavani
energie (trakénich baterii).

5.1.6. Vyspélé systémy pro podporu Fizeni musi byt schvileny v souladu s timto pfedpisem pouze tehdy, pokud

jejich funkce nezpusobuje Zddné zhorSeni acinnosti zdkladniho systému fizeni. Kromé toho musi byt
konstruovany tak, aby mél fidi¢ moznost kdykoli a zimérnym tkonem tuto funkci deaktivovat.

5.1.6.1. Pro systém s funkci korektivniho Fizeni plati pozadavky piilohy 6.

5.1.6.1.1. Kazdy zdsah funkce korektivniho fizeni musi byt fidi¢i okamzité signalizovdn optickym vystraznym
signdlem, ktery musi byt ukazovan po dobu nejméné 1 s, nebo tak dlouho, dokud zdsah trvd, podle toho,
kterd z téchto dob je delsi.

V pipadé zdsahu funkce korektivniho fizeni, ktery je fizen elektronickym F{zenim stability (ESC), nebo
stabilitni funkci vozidla, specifikovanou v ptislusném pfedpisu OSN (napf. v predpisech OSN ¢. 13, 13-H
nebo 140), se mize pouzit blikajici kontrolka, kterd signalizuje zdsahy ESC, po dobu, po kterou zdsah trva,
jako alternativa k vyse specifikovanému optickému vystraznému signélu.

5.1.6.1.2. V piipad¢, kdy zdsah funkce korektivniho fizeni vychdzi z vyhodnoceni pfitomnosti a umisténi znaceni
jizdniho pruhu nebo jeho ohranicent, plati navic ndsledujici ustanovent:

5.1.6.1.2.1. V pfipadé zdsahu trvajictho déle nez:
a) 10 s u vozidel kategorii M, a N,, nebo
b) 30 s u vozidel kategorii M,, M; a N, a N;,

musi byt v ¢innosti akusticky vystrazny signél trvajici az do konce zdsahu.
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5.1.6.1.2.2. V piipadé dvou nebo vice po sobé ndsledujicich zdsahti v intervalu jizdy trvajicim 180 sekund a pokud
v prubéhu zdsahu nedojde k Zddnému ptisobeni fidi¢e na Fizeni, musi systém v pribéhu druhého zdsahu
a vSech dalsich zdsaht v intervalu jizdy trvajicim 180 sekund uvést v ¢innost akusticky vystrazny signdl.
Pocinaje tfetim zdsahem (a ndsledujicimi zdsahy) musi akusticky vystrazny signal trvat nejméné
0 10 sekund déle nez pfedchozi vystrazny signal.

5.1.6.1.3.  Ovlddaci sila fizeni potfebnd k prekonani smérového fizeni vykondvaného systémem nesmi byt pro zddnou
z ¢innosti funkce korektivniho fizeni vyssi nez 50 N.

5.1.6.1.4.  Pozadavky na funkci korektivniho fizeni uvedené v bodech 5.1.6.1.1, 5.1.6.1.2 a 5.1.6.1.3, které se tykaji
vyhodnocovéni pfitomnosti a umisténi znaceni jizdntho pruhu nebo jeho ohraniceni, se musi pfezkouset
podle pfislusné zkousky (piislusnych zkousek) vozidla stanovené (stanovenych) v ptiloze 8 tohoto predpisu.

5.1.6.2. Vozidla vybavend funkci nouzového F{zeni musi spliovat ndsledujici pozadavky.
Pro systém s funkci nouzového fizeni plati pozadavky piilohy 6.
5.1.6.2.1.  Funkce nouzového fizeni smi zacit zasahovat jen v piipadé zjisténi rizika kolize.

5.1.6.2.2. Kazdé vozidlo vybavené funkci nouzového fizeni musi byt podle daného piipadu pouziti vybaveno
prostiedky k monitorovani okoli, ve kterém se pohybuje (napf. znaceni jizdniho pruhu, okraj vozovky,
ostatni ucastnici silni¢niho provozu). Tyto prostfedky musi monitorovat okoli, ve kterém se vozidlo
pohybuje, vzdy kdyz je funkce nouzového fizeni aktivni.

5.1.6.2.3.  Automaticky vyhybaci manévr iniciovany funkci nouzového fizeni nesmi vést k tomu, aby vozidlo vyjelo
z vozovky.

5.1.6.2.3.1. V ptipadé zdsahu funkce nouzového fizeni na vozovce nebo v jizdnim pruhu se znacenim na jedné strané
nebo na obou strandch nesm{ automaticky vyhybaci manévr iniciovany funkci nouzového Fzeni vést
k tomu, aby vozidlo ptekrocilo znaleni jizdniho pruhu. Av3ak jestlize zdsah zacne v pribéhu zmény
jizdniho pruhu vykondvané fidicem, nebo béhem nezamysleného posouvini se do sousedniho jizdniho
pruhu, maze systém fidit vozidlo zpét do ptivodniho jizdniho pruhu, ve kterém vozidlo jelo.

5.1.6.2.3.2. Neni-li na jedné strané nebo na obou strandch vozidla zddné znaceni jizdniho pruhu, je povolen jediny
zasah funkce nouzového fizeni za podminky, Ze vlivem tohoto zdsahu nedojde k bo¢nimu vychyleni
vozidla vétsimu nez 0,75 m ve sméru, kde neni Zddné znaeni jizdntho pruhu. Boc¢ni vychyleni béhem
automatického vyhybactho manévru se urdi s pouzitim pevné stanoveného bodu na p¥di vozidla na
zaCdtku a na konci zdsahu funkce nouzového fizeni.

5.1.6.2.4.  Zasah funkce nouzového fizeni nesmi vést k tomu, aby se vozidlo dostalo do kolize s jinym dcastnikem
silni¢niho provozu (!).

5.1.6.2.5. Vyrobce musi v pribéhu schvalovéni typu k uspokojeni technické zkuSebny prokazat, jakymi prostfedky
k monitorovani okoli, ve kterém se pohybuje, je vozidlo vybaveno, aby spliiovalo ustanoveni v podbodech
vyse uvedeného bodu 5.1.6.2.

5.1.6.2.6. Kazdy zdsah funkce nouzového Fzeni musi byt fidi¢i signalizovdn optickym vystraznym signdlem a téz
akustickym nebo haptickym vystraznym signdlem nejpozdéji na zacatku zdsahu funkce nouzového Fzeni.

K tomuto tcelu se vhodné signdly pouzivané jinymi vystraznymi systémy (napf. detekce slepého mista,
vystraha pfed vybocenim z jizdniho pruhu, vystraha pred celni kolizi) povazuji ke splnéni vyse uvedenych
pozadavki na piislusné optické, akustické nebo haptické signaly za postacujici.

5.1.6.2.7. Porucha systému musi byt fidi¢i signalizovdna optickym vystraznym signdlem. Je-li vSak systém ru¢né
deaktivovan, mize byt signalizace rezimu poruchy potlacena.

5.1.6.2.8.  Ovlddaci sila Fizeni potiebnd k ptekondni smérového Fzeni vykondvaného systémem nesmi byt vyssi nez
50 N.

5.1.6.2.9. S vozidlem se musi vykonat piislusné zkousky vozidla v souladu s pfflohou 8 tohoto piedpisu OSN.

(") Do doby, nez se dohodnou jednotné zkusebni postupy, poskytne vyrobce technické zkusebné dokumentaci a podptrné dikazy
k prokdzéni toho, Ze je toto ustanoveni splnéno. Tyto informace musi byt projedndny a dohodnuty technickou zkusebnou a vyrobcem
vozidla.
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5.1.6.2.10. Informacni tidaje o systému

Technické zkusebné musi byt v dobé schvalovani typu piedloZeny nasledujici tdaje, zdroven se slozkou
dokumentace poZadovanou podle piilohy 6 tohoto piedpisu OSN:

a) piipad (pfipady) pouziti, v nichz je funkce nouzového fizeni uréena k ¢innosti (viz pfipady pouziti podle
bodd i), ii), iii) pismene a) a podle pismene b), které jsou specifikovany v definici funkce nouzového
f{zeni v bodé 2.3.4.3);

b) podminky, za nichz je systém aktivni, napf. rozsah rychlosti vozidla V., V

smax’ ¥ smin’

¢) jak funkce nouzového Fzeni zjistuje riziko kolize;

d) popis prostredki k monitorovani okoli, ve kterém se vozidlo pohybuje;

e) zpusob deaktivace funkce a jejiho opétovného uvedeni v ¢innost;

f) jak je zajisténo, Ze sila potiebnd k piekondni systému nepfekro¢i mezni hodnotu 50 N.

5.1.7. Taznd vozidla vybavend pipojkou k piivodu elektrické energie do systému fizeni pipojného vozidla
a ptipojnd vozidla, kterd pouzivaji elektrickou energii z tazného vozidla k napdjeni systému fizeni
piipojného vozidla, musi spliovat pfislusnd ustanoveni piilohy 7.

5.1.8. Pievod fizeni

5.1.8.1. Zafizeni k sefizeni{ geometrie fizeni musi byt takovd, aby po sefizeni mohlo byt mezi sefiditelnymi
souddstmi zajisténo tvarové spojeni pomoci vhodnych zajistovacich zafizeni.

5.1.8.2. Prevod fizeni, ktery miiZe byt rozpojen, aby umoziioval rtizné konfigurace vozidla (napf. u roztazitelnych
ndvéstl), musi mit zajisfovaci zafizeni, kterd zaji§tuji uvedeni jednotlivych soucdsti do tvarové spravné
polohy; je-li zajisténi automatické, musi zde byt pfidavnd ru¢né ovlddand bezpecnostni pojistka.

5.1.9. Rizend kola

Zadni kola nesméji byt jedinymi fizenymi koly. Tento pozadavek se nevztahuje na ndvésy.

5.1.10. Pfivod energie

TentyZ piivod energie smi byt pouZit pro mechanismus fizeni i ostatni systémy. V piipadé poruchy
v jakémkoli systému, ktery sdili tentyz piivod energie, vSak musi byt Fzeni zajisténo v souladu
s pfislusnymi podminkami pro pfipad poruchy uvedenymi v bod¢ 5.3.

5.1.11. Ridici systémy

Pozadavky piilohy 6 se vztahuji na bezpe¢nostni hlediska elektronickych fidicich systémt vozidel, jez
zajistuji pievod ovlddani funkce fizeni nebo jsou jeho souddsti, v¢etné vyspélych systémt pro podporu
fizeni. Na systémy (i funkce, které vyuzivaji systému Fizeni jako prostiedku pro dosahovani pozadovanych
Gcinka vyssi Grovné, se vSak piiloha 6 vztahuje pouze v pfipadé, Ze maji na systém Fzeni pFmy vliv. Je-li
vozidlo takovymi systémy vybaveno, nesméji byt béhem zkouSek systému Fzeni pro schvileni typu

deaktivovany.
5.2. Zvlastni pozadavky na piipojnd vozidla
5.2.1. Pfipojnd vozidla (s vyjimkou ndvésti a pFivésti s ndpravami uprostfed), kterd maji vice nez jednu ndpravu

s fizenymi koly, a ndvésy a piivésy s napravami uprostied, které maji alesponi jednu ndpravu s fizenymi
koly, musi spliovat podminky stanovené v bodé 6.3. U pfipojnych vozidel se samofizenym mechanismem
fizeni vSak zkouska podle bodu 6.3 neni nutnd, jestliZe se pomér zatizeni ndprav mezi nefizenymi
a samofizenymi ndpravami rovnd hodnoté 1,6 nebo je vyssi, a to za vSech podminek nalozeni vozidla.

U piipojnych vozidel se samotizenym mechanismem fizeni se v§ak pomér zatiZeni ndprav mezi nefizenymi
¢i fizenymi kloubovymi ndpravami a vleCenymi ndpravami za vSech podminek naloZeni vozidla musi
rovnat nejméné hodnoté 1.

5.2.2. Pii jizdé tazného vozidla jizdni soupravy v pfimém sméru musi byt piipojné a tazné vozidlo v zdkrytu.
Neni-li zékryt udrZovan automaticky, musi byt pfipojné vozidlo vybaveno vhodnym regula¢nim zafizenim
pro udrzovani zdkrytu.
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5.3. Ustanoveni tykajici se poruch a a¢innosti
5.3.1. Obecné
5.3.1.1. Pro tcely tohoto predpisu se fizend kola, ovlddaci orgdn fizeni a vSechny mechanické ¢dsti prevodu fizeni

nepovazuji za nachylné k poruse, pokud jsou dostate¢né dimenzovédny, snadno pfistupné pro Gdrzbu
a jejich bezpe¢nostni charakteristiky jsou minimalné na stejné trovni jako charakteristiky predepsané pro
jiné podstatné casti vozidla (napt. brzdovy systém). V piipadech, kdy by porucha jakékoli takové ¢asti
mohla vést ke ztrdté¢ kontroly nad vozidlem, musi byt takovd ¢dst vyrobena z kovu nebo z materidlu
s rovnocennymi vlastnostmi a nesmi vykazovat znatelné deformace pfi normalnim provozu mechanismu
fizeni.

5.3.1.2. Pozadavky bodt 5.1.2, 5.1.3 a 6.2.1 musi byt splnény i v pfipadé poruchy v mechanismu fizeni, pokud je
vozidlo schopno jet rychlostmi pozadovanymi v piislusnych bodech.

V takovém piipadé se bod 5.1.3 nevztahuje na systémy strojniho fizeni, kdyz vozidlo stoji.

5.3.1.3. Ridi¢ vozidla mus{ byt jasné upozornén na veskeré piipadné poruchy v pievodu jiné neZ ¢isté mechanické
povahy, jak je stanoveno v bodé 5.4. Nastane-li porucha, je pipustnd zména primérného pfevodového
poméru Fizeni, neni-li pfekrocena ovlddaci sila uvedend v bodg 6.2.6.

5.3.1.4. V piipadé, kdy brzdovy systém vozidla vyuzivéd tentyZ zdroj energie jako systém Fizeni a tento zdroj energie
selze, musi mit systém Fzen{ pfednost a musi byt schopen splnit pozadavky bodt 5.3.2, resp. 5.3.3. Brzdny
ucinek pfi prvnim ndsledném pouZziti brzd navic nesmi klesnout pod predepsany ti¢inek provozni brzdy, jak
je uvedeno v bodé¢ 2 prilohy 3 tohoto pfedpisu.

5.3.1.5. V ptipadé, kdy brzdovy systém vozidla vyuziva tentyZ pfivod energie jako systém fizeni a v pfivodu energie
dojde k poruse, musi mit systém fizeni pfednost a musi byt schopen splnit pozadavky bodi 5.3.2,
resp. 5.3.3. Brzdny G¢inek pfi prvnim ndsledném pouziti brzd navic musi byt v souladu s ustanovenim
bodu 3 piilohy 3 tohoto piedpisu.

5.3.1.6. Pozadavky na brzdny #cinek stanovené v bodech 5.3.1.4 a 5.3.1.5 neplati, jestlize je brzdovy systém
takovy, Ze kdyZz neni k dispozici zddnd zdsoba energie, je mozno psobenim na ovlddaci orgdn provozniho
brzdéni splnit bezpe¢nostni pozadavek na systém nouzového brzdéni uvedeny v:
a) bodé 2.2 prilohy 3 pfedpisu OSN ¢. 13-H (pro vozidla M, a N));
b) bodé 2.2 pilohy 4 piedpisu OSN €. 13 (pro vozidla M,, M; a N).

53.1.7. U piipojnych vozidel musi byt poZadavky bodd 5.2.2 a 6.3.4.1 splnény i v piipadé poruchy v systému

fizeni.
5.3.2. Systémy fizeni s posilovacem
5.3.2.1. V ptipadé vypnuti motoru nebo selhdni &asti pfevodu, s vyjimkou &isti uvedenych v bodé 5.3.1.1, nesmi

dojit k Zddnym okamzitym zméndm dhlu rejdu kol. Je-li vozidlo schopno jet rychlosti vy$si nez 10 km/h,
musi byt splnény pozadavky stanovené v bodé 6, jez se tykaji systému v piipadé poruchy.

5.3.3. Systémy strojniho fizeni

5.3.3.1. Systém musi byt konstruovan tak, aby vozidlo nemohlo jet rychlosti vyssi nez 10 km/h po neur¢itou dobu,
jestlize doslo k poruse, kterd vyzaduje spusténi vystrazného signdlu podle bodu 5.4.2.1.1.

5.3.3.2. V piipadé poruchy v rdmci ptevodu ovldddni, s vyjimkou ¢asti uvedenych v bodé 5.1.4, musi byt mozné
fidit vozidlo s Gi¢innost{ stanovenou v bodé 6 pro neporuseny systém fizeni.

5.3.3.3. V ptipadé poruchy zdroje energie pfevodu ovldddni musi byt mozné provést nejméné 24 manévri ve tvaru
,osmicky* pi pruméru kazdé smycky 40 m a rychlosti 10 km/h a pfi drovni G¢innosti stanovené pro
neporuSeny systém v bodé 6. ZkuSebni manévry musi byt zahdjeny pii hladiné energie v zdsobniku
stanovené v bodé 5.3.3.5.
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5.3.3.4. V piipadé poruchy v rdmci prevodu energie, s vyjimkou ¢&sti uvedenych v bodé 5.3.1.1, nesmi dojit
k Zddnym okamzitym zméndm dhlu rejdu kol. Je-li vozidlo schopno jet rychlosti vy$si nez 10 km/h, musi
byt pozadavky bodu 6, jez se tykaji systému v piipadé poruchy, splnény po dokonceni nejméné
25 manévra ve tvaru ,,0smicky” pfi minimdlni rychlosti 10 km/h a p#i priméru kazdé smycky 40 m.

Zkusebni manévry musi byt zahdjeny pfi hladiné energie v zdsobniku stanovené v bodé 5.3.3.5.

5.3.3.5. Hladinou energie, kterd se pouzije pro zkousky podle bod 5.3.3.3 a 5.3.3.4, musi byt hladina energie
v zasobniku, pii které je fidi¢i signalizovdna porucha.

U systému s elektrickym pohonem, na které se vztahuje ptiloha 6, musi tato hladina predstavovat nejnepfi-
znivéjsi piipad, ktery zminuje vyrobce v dokumentaci pfedané v souvislosti s pozadavky piilohy 6, a musi
zohlednovat vlivy napt. teploty a stirnuti na vykonnost baterie.

5.4. Vystrazné signdly

5.4.1. Obecné ustanoven{

5.4.1.1. Jakdkoli porucha, kterd zhorSuje funkci fizeni a neni mechanické povahy, musi byt fidi¢i vozidla zfetelné
signalizovdna.

Navzdory pozadavkim bodu 5.1.2 lze zdmérné vyvolané vibrace v systému fizen{ vyuzit jako doplikové
signalizace poruchového stavu v tomto systému.

U motorového vozidla se za vystrazny signdl povazuje zvétSeni ovladaci sily fizeni; u ptipojného vozidla je
pipustny mechanicky indikétor.

5.4.1.2. Optické vystrazné signdly musi byt viditelné i za denniho svétla a rozliSitelné od ostatnich vystrah; musi byt
mozné, aby si Fidi¢ ze svého sedadla snadno ovéfil, zda signaliza¢ni zafizeni funguji spravné porucha
soucdsti vystraznych zafizeni nesmi mit za ndsledek Zddnou ztratu vlastnosti systému fzeni.

5.4.1.3. Akustické vystrazné signdly musi byt nepfetrzitym nebo pferuSovanym zvukovym signdlem nebo hlasovou
informaci. V pfipadé hlasové informace musi vyrobce zajistit, aby hlas hovofil jazykem (jazyky) trhu, na
kterém je vozidlo prodavano.

Akustické vystrazné signdly musi fidi¢ snadno rozpoznat.

5.4.1.4. Je-li tentyZ zdroj energie vyuzivin pro systém fizeni i ostatni systémy, musi byt fidi¢ upozornén akustickym
nebo optickym vystraznym signdlem, kdyz hladina naakumulované energie/kapaliny v zdsobniku
energie/zdsobni nddrzce poklesne na droven, kterd mtze zpisobit zvétSeni ovlddaci sily fizeni. Tento
vystrazny signdl maze byt kombinovdn se zafizenim, které signalizuje poruchu brzd, jestlize brzdovy
systém vyuzivd téhoz zdroje energie. Musi byt mozné, aby si fidi¢ snadno ovéfil, zda vystrazné zafizeni
funguje spravné.

5.4.2. Zvlastni pozadavky na mechanismus strojntho fizeni

5.4.2.1. Motorova vozidla musi byt schopna davat vystrazné signdly v pfipadé poruch a zdvad fizeni takto:

5.4.2.1.1. &erveny vystrazny signdl, ktery upozorfiuje na poruchy v rdmci hlavniho mechanismu fizeni definované
v bodé 5.3.1.3;

5.4.2.1.2. piipadné zluty vystrazny signdl, ktery upozoriuje na elektricky zji§téné zdvady v ramci mechanismu ¥zen,
na které neupozortiuje ¢erveny vystrazny signdl;

5.4.2.1.3. je-li pouzit symbol, musi odpovidat symbolu ] 04, ISO[IEC registra¢ni ¢islo 7000-2441 podle definice
v ISO 2575:2000;

5.4.2.1.4.  vySe uvedeny vystrazny signdl (vySe uvedené vystrazné signdly) se musi rozsvitit, kdyz je elektrické zatizeni
vozidla (a systém fizeni) pod napétim. U stojictho vozidla musi systém Fizeni ovéfit, Ze se nevyskytuje
74dnd specifikovand porucha nebo zdvada, dfive nez signdl zhasne.
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Specifikované poruchy nebo zdvady, které by mély aktivovat vyse uvedeny vystrazny signdl, avsak které se
nezjist{ u stojiciho vozidla, se musi v okamziku zji§tén{ uloZit a zobrazit se pfi nastartovani a vzdy, kdyz je
spina¢ zapalovéni (startovani) v poloze ,zapnuto (béh motoru), po celou dobu trvani poruchy.

5.4.3. Pokud je v cinnosti piidavny mechanismus fizeni a/nebo pokud se dhel rejdu kol vyvolany timto
mechanismem nevratil do bézné pozice pfi jizdé, musi byt fidi¢ upozornén vystraznym signdlem.

5.5. Pozadavky na pravidelnou technickou kontrolu mechanismu Fzeni

5.5.1. Je-li to proveditelné, a za predpokladu dohody mezi vyrobcem vozidla a schvalovacim orgdnem, musi byt
mechanismus fizeni a jeho montdz konstruovény tak, aby bylo bez rozebrdni mechanismu mozné provést
kontrolu jeho ¢innosti, bude-li to nezbytné, pomoci bézné pouzivanych méficich piistrojii, metod ¢i
zkusebniho zafizeni.

5.5.2. Musi byt mozné jednoduchym zplisobem ovéfit spravny provozni stav téch elektronickych systémd, které
ovladaji fizeni. Je-li zapotiebi zvldstnich informaci, musi k nim byt zaji§tén volny pfistup.

5.5.2.1. V pribéhu schvalovani typu musi byt pfeddna divérnd informace o zavedenych prostiedcich ochrany proti
jednoduché neoprdvnéné zméné funkce kontrolnich prostfedki zvolenych vyrobcem (napf. vystrazny
signdl).

Alternativné je tento pozadavek na ochranu splnén tim, Ze je k dispozici dalsi prostiedek ke kontrole
fadného provozniho stavu.

5.6. Pozadavky na ACSF

Pro ACSF plati pozadavky piilohy 6.

5.6.1. Zvlastni pozadavky na ACSF kategorie A

ACSF kategorie A musi spliiovat ndsledujici pozadavky.

5.6.1.1. Obecné
5.6.1.1.1.  Systém smi byt v ¢innosti jen do rychlosti 10 km/h (s povolenou odchylkou +2 kmy/h).

5.6.1.1.2.  Systém smi byt v rezimu ¢innosti jen po zdmérném tkonu fidice a jestlize jsou splnény podminky pro
¢innost systému (vSechny souvisejici funkce pracuji spravné — napf. brzdy, akcelerdtor, fizeni, kamera/ra-
dar/laserovy radiolokdtor atd.).

5.6.1.1.3.  Musi byt mozné, aby Fidi¢ mohl systém kdykoli deaktivovat.

5.6.1.1.4. V piipadé, kdy je soucasti systému akcelerdtor ajnebo ovlddani brzd vozidla, musi byt vozidlo vybaveno
prostiedkem ke zjisténi ptekdzky v manévrovacim prostoru (napf. vozidla, chodec) a k okamzitému
zastaveni vozidla, aby nedoslo ke kolizi ().

5.6.1.1.5.  Kdykoli vstoupi systém v &innost, musi to byt fidi¢i signalizovano. Pfi kazdém ukonéeni této funkce musi
byt fidi¢ upozornén kratkym, ale zfetelnym vystraznym znamenim v podobé optického vystrazného signdlu
a bud akustického vystrazného signdlu, nebo haptického vystrazného signdlu (s vyjimkou signdlu na
ovladacim orgdnu fizeni pfi parkovani).

U dalkové ovlddaného parkovani musi byt splnény pozadavky na vystrahu fidi¢i, uvedené vyse, optickym
vystraznym signdlem nejméné na dalkovém ovladaci.

(") Do doby, nez se dohodnou jednotné zkusebni postupy, poskytne vyrobce technické zkusebné dokumentaci a podptrné dikazy
k prokdzani toho, Ze jsou tato ustanoveni splnéna. Tyto informace musi byt projedndny a dohodnuty technickou zkuSebnou a vyrobcem
vozidla.
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5.6.1.2. Doplikové pozadavky na ddlkové ovlddané parkovani

5.6.1.2.1.  Parkovaci manévr musi byt iniciovdn fidicem, avSak fizen systémem. PHmé ovlivnéni dhlu rejdu kol
zrychleni a zpomaleni vozidla prostiednictvim dalkového ovladace nesmi byt mozné.

5.6.1.2.2.  V prubéhu parkovactho manévru se pozaduje trvalé ptisobeni fidice na délkovy ovladac.

5.6.1.2.3. Jestlize se trvalé pusobeni na dilkovy ovldda¢ pferusi nebo vzddlenost mezi vozidlem a dalkovym
ovladdacem piekrodi stanoveny maximalni provozni dosah dilkové ovlddaného parkovani (Sgep,,.,) nebo se
ztrati signal mezi ddlkovym ovladacem a vozidlem, musi se vozidlo okamzité zastavit.

5.6.1.2.4. JestliZe se v prubéhu parkovactho manévru oteviou nékteré dvefe vozidla nebo viko prostoru pro
zavazadla, musi se vozidlo okamzité zastavit.

5.6.1.2.5. Jestlize vozidlo dosihne své konecné polohy parkovdni bud automaticky, nebo na zdkladé potvrzeni
fidi¢em, a spina¢ startovani je v poloze ,vypnuto“, musi automaticky vstoupit v ¢innost systém parkovaciho
brzdéni.

5.6.1.2.6. Kdykoli se vozidlo v prabéhu parkovaciho manévru zastavi, musi funkce ddlkové ovladaného parkovani
zabranit tomu, aby vozidlo poodjelo dle.

5.6.1.2.7.  Stanoveny maximalni provozni dosah dilkové ovlddaného parkovédni nesmi pfekrocit 6 m.

5.6.1.2.8.  Systém musi byt konstruovan tak, aby byl chrdnén proti neoprdvnénému uvedeni v &innost nebo proti
¢innosti systéma délkové ovlddaného parkovani a zdsahtim do systému.

5.6.1.3. Informacni ddaje o systému

5.6.1.3.1.  Technické zkuSebné musi byt v dobé schvalovani typu pfedloZeny nasledujici ddaje, zdroven se slozkou
dokumentace poZadovanou podle piilohy 6 tohoto pfedpisu:

5.6.1.3.1.1. hodnota stanoveného maximélnitho provozniho dosahu dalkové ovladaného parkovani (Sycpm.);

5.6.1.3.1.2. podminky, za nichz mizZe byt systém uveden v ¢innost, tj. kdyZz jsou splnény podminky pro ¢innost
systému;

5.6.1.3.1.3. vyrobce systémii dalkové ovladaného parkovani poskytne technickym orgdnim vysvétleni, jak je systém
chrdnén proti neopravnénému uvedeni v ¢innost.

5.6.2. Zvlastni pozadavky na ACSF kategorie B1

ACSF kategorie B1 musi spliiovat ndsledujici pozadavky.

5.6.2.1. Obecné

5.6.2.1.1.  Systém v ¢innosti musi v rdmci meznich podminek kdykoli zajistovat, aby vozidlo nepfekrocilo znaceni
jizdniho pruhu, jestlize md boé¢ni zrychleni nizsi, neZ je maximdlni bo¢ni zrychleni (ay,,. ), stanovené
vyrobcem vozidla.

Systém muze piekrocit stanovenou hodnotu ay,_ o nejvySe 0,3 m/s? a pfitom nepfekro¢it maximdlni
hodnotu stanovenou v tabulce v bodé 5.6.2.1.3 tohoto pfedpisu.

5.6.2.1.2.  Vozidlo musi byt vybaveno zafizenim, kterym Fidi¢ uvede systém v ¢innost (pohotovostni rezim) a systém
deaktivuje (reZim mimo ¢innost). Deaktivace systému musi byt moznd kdykoli jedinym tkonem fidice. Po
tomto ukonu smi systém opét vstoupit v ¢innost jen po zdmérném ukonu fidice.

5.6.2.1.3.  Systém musi byt konstruovdn tak, aby byly potlaceny nadmérné zdsahy do fizeni vozidla, a bylo tak
zajisténo ovladani Fizeni fidiem a zabrdnéno neocekdvanému chovani vozidla béhem provozu. Aby se to
zajistilo, musi byt splnény nasledujici pozadavky:

a) Ovlddaci sila fizeni potfebnd k pfekondni smérového fizeni vykondvaného systémem nesmi byt vyssi
nez 50 N;
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b) Stanovené maximdlni bo¢ni zrychleni ay, . musi byt v mezich uvedenych v nésledujici tabulce:
Tabulka 1
Vozidla kategorii M, a N,
. 10—60 > 60—100 | >100—130
Rozsah rychlosti km/h km/h km/h > 130 km/h
Maximdlni hodnota pro stanovené maximdlni 3 m/s? 3 m/s? 3 m/s? 3 m/s?
boéni zrychleni
Minimélni hodnota pro stanovené maximalni 0 m/s? 0,5 m/s? 0,8 m/s? 0,3 m/s?
boéni zrychlen{
Vozidla kategorii M,, M,, N, a N,
Rozsah rychlosti ll?n?/lio g iglﬁfo > 60 km/h
Maximdlni hodnota pro stanovené maximdlni | 2,5 m/s? 2,5 m/s? 2,5 m/s?
bocni zrychleni
Minimdlni hodnota pro stanovené maximdlni 0 m/s? 0,3 m/s? 0,5 m/s?
bocni zrychleni
¢) Klouzavy prameér bo¢niho trhnuti zptisobeného systémem o trvani 0,5 s nesmi pfekrocit 5 m/s?.
5.6.2.1.4. Pozadavky uvedené v bodech 5.6.2.1.1 a 5.6.2.1.3 tohoto pfedpisu se musi pfezkouset podle pfislusné
zkousky (pfislusnych zkousek) vozidla stanovené (stanovenych) v pfiloze 8 tohoto pfedpisu.
5.6.2.2.  Cinnost ACSF kategorie B1
5.6.2.2.1.  Je-li systém v ¢innosti, musi byt Fidi¢i ddvan opticky signal.
5.6.2.2.2.  Je-i systém v pohotovostnim rezimu, musi byt ¥idi¢i davan opticky signl.
5.6.2.2.3. Pokud systém dosdhne svych meznich podminek stanovenych v bodé 5.6.2.3.1.1 tohoto pfedpisu (napf.
stanovené maximdln{ bo¢ni zrychleni ay, ) a nedojde k Zddnému putsobeni fidice na ovladaci organ fizeni
a zaroveni nékteré pfedni kolo vozidla za¢ne piekracovat znaleni jizdntho pruhu, musi systém pokracovat
v podpore fidi¢e a jasné ho informovat o tomto stavu systému optickym vystraznym signdlem a navic jesté
zvukovym nebo haptickym vystraznym signalem.
U vozidel kategorii M,, M,, N, a N, se pozadavek na vystrahu poklddd za splnény, jestlize je vozidlo
vybaveno systémem vystrahy pfed vybolenim z jizdntho pruhu (systémem ,Lane Departure Warning®)
spliiujicim technické pozadavky pfedpisu OSN ¢. 130.
5.6.2.2.4. Porucha systtmu musi byt fidi¢i signalizovdna optickym vystraznym signlem. Je-li vSak systém rucné
deaktivovan fidicem, muZe byt signalizace poruchy potlacena.
5.6.2.2.5. Kdyz je systém v Cinnosti a pfi rozsahu rychlosti vozidla mezi 10 km/h, resp. V, ., podle toho, kterd z nich

je vy$si, a V., musi mit systém prostiedek ke zjisténi, zda fidi¢ drzi ovladaci orgdn fizeni.

Pokud Fidi¢ nedrzi ovlddaci orgdn Fizeni po uplynuti nejvyse 15 sekund, musi byt vydan opticky vystrazny
signdl. Tento signdl muZe byt tentyz, jako je signdl specifikovany niZe v tomto bodé.

Opticky vystrazny signdl musi fidi¢i signalizovat, aby polozil ruce na ovlddaci orgdn Fizeni. Musi se jednat
o0 obrézek zobrazujici ruce a ovlddaci orgdn fizeni, k némuz mtize byt pfipojen doplikovy vysvétlujici text
nebo vystrazné symboly — viz ndsledujici piiklady:

Rdmecek s textem

Piiklad 1

Piiklad 2
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Pokud fidi¢ nedrzi ovlddaci orgdn Fizeni po uplynuti nejvyse 30 sekund, musi byt alesponi ruce nebo
ovlddaci orgdn fizeni v upozornéni v podobé obrdzku, které bylo vyddno jako opticky vystrazny signdl,
ukdzdny v ¢ervené barvé a musi byt vyddn zvukovy vystrazny signal.

Vystrazné signdly musi byt v ¢innosti aZz do doby, nez fidi¢ opét drzi ovlddaci orgn Fizeni, nebo dokud
nedojde k deaktivaci systému bud ru¢né, nebo automaticky.

Systém musi byt automaticky deaktivovin nejpozdéji do 30 sekund od okamziku, kdy se spustil zvukovy
vystrazny signal. Po deaktivaci musi systém jasné informovat fidice o stavu systému zvukovym nouzovym
signdlem, ktery se lisi od pfedchoziho zvukového vystrazného signdlu, po dobu nejméné péti sekund, nebo
do doby, nez fidi¢ opét drzi ovladaci orgdn Fizeni.

Vyse uvedené pozadavky se musi prezkouSet podle piislusné zkousky (pfislusnych zkousek) vozidla
stanovené (stanovenych) v pfiloze 8 tohoto predpisu.

5.6.2.2.6. Pokud neni stanoveno jinak, musi byt optické signdly popsané v bod¢ 5.6.2.2 navzdjem rozdilné (napf.
rozdilny symbol, barva, blikani, text).

5.6.2.3. Informacni ddaje o systému

5.6.2.3.1.  Technické zkusebné musi byt v dobé schvalovani typu pfedlozeny ndsledujici daje, zdroven se slozkou
dokumentace pozadovanou podle pfilohy 6 tohoto predpisu:

5.6.2.3.1.1. podminky, za nichz mutZe byt systém uveden v ¢innost, a mezni hodnoty pro jeho ¢&innost (mezni
podminky). Vyrobce vozidla musi poskytnout hodnoty pro V., V.. a ay,. pro kazdy z rozsaht
rychlosti uvedenych v tabulce v bodé 5.6.2.1.3 tohoto predpisu;

smax’ smin

5.6.2.3.1.2. informace o tom, jak systém zjiStuje, zda fidi¢ drzi ovladaci orgdn Fizeni.
5.6.3. (Rezervovano pro ACSF kategorie B2)

5.6.4. Zvlastni pozadavky na ACSF kategorie C

Vozidla vybavend ACSF kategorie C musi spliovat ndsledujici pozadavky.

5.6.4.1. Obecné

5.6.4.1.1. Vozidlo vybavené ACSF kategorie C musi byt vybaveno také ACSF kategorie B1, kterd spliiuje pozadavky
tohoto ptedpisu OSN.

5.6.4.1.2.  Je-li ACSF kategorie C uvedena v ¢innost (pohotovostni rezim), musi ACSF kategorie B1 vést vozidlo ve
stfednici jizdntho pruhu.

To musi byt prokdzano technické zkusebné v prubéhu schvalovani typu.

5.6.4.2. Uvedeni v ¢innost/deaktivace ACSF kategorie C
5.6.4.2.1.  Vychozim stavem systému musi byt vypnut{ na zacdtku kazdého nového cyklu startovani/béhu motoru.

Tento pozadavek neplati, kdyZ je novy cyklus startovani/béhu motoru vykondn automaticky, napf. pii
dinnosti systému stop/start.

5.6.4.2.2.  Vozidlo musi byt vybaveno zafizenim, kterym fidi¢ uvede systém v ¢innost (pohotovostni rezim) a kterym
ho deaktivuje (reZim mimo ¢innost). MiZe byt pouzit tentyZ prostiedek jako pro ACSF kategorie B1.

5.6.4.2.3.  Systém smi byt uveden v ¢innost (pohotovostni rezim) jen zdmérnym tkonem fidice.

Uvedeni v cinnost Fidiem smi byt mozné jen na vozovkdch, jejichz uzivini je zakdzdno chodcim
a cyklistim a které jsou svym provedenim vybaveny fyzickym oddélenim, jez rozdéluje provoz v opacnych
smérech, a které maji nejméné dva jizdni pruhy ve sméru jizdy vozidel. Tyto podminky musi byt zajistény
nejméné dvéma na sobé nezdvislymi prostedky.

V piipadé prejezdu z typu vozovky, na kterém je pouziti ACSF kategorie C povoleno, na typ vozovky, na
kterém pouziti ACSF kategorie C povoleno neni, se systém mus{ automaticky deaktivovat.
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5.6.4.2.4.

5.6.4.2.5.

5.6.4.3.

5.6.4.4.

5.6.4.5.

5.6.4.5.1.

5.6.4.5.2.

5.6.4.5.3.

5.6.4.5.4.

5.6.4.5.5.

5.6.4.5.6.

5.6.4.6.

5.6.4.6.1.

5.6.4.6.2.

Deaktivace systému (rezim mimo ¢innost) musi byt moznd kdykoli jedinym dkonem fidice. Po tomto
tkonu smi byt systém opét uveden v ¢innost (pohotovostni rezim) jen zdmérnym tkonem fidice.

Bez ohledu na vySe uvedené pozadavky musi byt mozné provést odpovidajici zkousky podle piilohy 8
tohoto predpisu OSN na zkusebni drize.

Prekondni systému

Pasobeni fidi¢e na fizeni musi prekonat fidici ¢innost vykondvanou systémem. Ovlddaci sila fizeni potfebnd
k prekondni smérového Fizeni vykondvaného systémem nesmi byt vyssi nez 50 N.

Systém muze zUstat v Cinnosti (pohotovostni rezim) za podminky, Ze Fidi¢ md v pribéhu piekondvéani

systému pfednost.

Bocni zrychleni

Bocni zrychleni vyvozené systémem v pribéhu manévru zmény jizdntho pruhu:
a) nesmi pfekroc¢it 1 m/s? navic k bo¢nimu zrychleni zptsobenému zak#ivenim jizdniho pruhu a

b) nesmi zpusobit, aby celkové bo¢ni zrychleni vozidla piekrocilo maximdlni hodnoty stanovené
v tabulkdch vyse uvedeného bodu 5.6.2.1.3.

Klouzavy pramér bo¢niho trhnuti zpisobeného systémem o trvani 0,5 s nesmi piekrocit 5 m/s>.

Rozhrani ¢lovék-stroj (HMI)

Pokud neni stanoveno jinak, musi byt optické signdly popsané v bodé 5.6.4.5 od sebe snadno rozlisitelné
(napf. rozdilny symbol, barva, blikani, text).

Je-li systém v pohotovostnim reZimu (tj. je pfipraven zasdhnout), musi byt fidi¢i ddvan opticky signél.
Pokud probihd procedura zmény jizdniho pruhu, musi o tom byt fidi¢i davan opticky signl.

Je-li procedura zmény jizdntho pruhu v souladu s bodem 5.6.4.6.8 potlacena, musi systém jasné
informovat fidice o tomto stavu systému optickym vystraznym signdlem a navic jesté zvukovym nebo
haptickym vystraznym signdlem. Pokud je potlaceni iniciovdno fidi¢em, je postacujici opticky vystrazny
signél.

Porucha systému musi byt fidi¢i okam?zité signalizovdna optickym vystraznym signdlem. Je-li vSak systém
ru¢né deaktivovan Fidi¢em, mtzZe byt signalizace rezimu poruchy potlacena.

Pokud k poruse systému dojde v priibéhu manévru zmény jizdntho pruhu, musi byt porucha signalizovana
fidi¢i optickym a zvukovym nebo haptickym vystraznym signalem.

Systém musi mit prostiedek ke zjisténi, zda fidi¢ drzi ovladaci orgdn fizeni, a musi fidiCe varovat v souladu
s touto vystraznou strategif:

Pokud fidi¢ nedrzi ovlddaci orgdn fizeni po uplynuti nejvyse 3 sekund od iniciovdni procedury zmény
jizdniho pruhu, musi byt vydan opticky vystrazny signdl. Tento signdl musi byt tentyz, jako je signal specifi-
kovany vyse v bod¢ 5.6.2.2.5.

Vystrazny signal musi byt v ¢innosti az do doby, nez fidi¢ opét drzi ovlddaci orgdn fizeni, nebo dokud
nedojde k deaktivaci systému bud ru¢né, nebo automaticky.

Procedura zmény jizdniho pruhu

Iniciovani procedury zmény jizdniho pruhu funkei ACSF kategorie C smi byt mozné jen tehdy, kdyz je
funkce ACSF kategorie B1 uz aktivni.

Procedura zmény jizdniho pruhu vyzaduje, aby fidi¢ ru¢né uvedl v cinnost ukazatel sméru na strané
odpovidajici zméné jizdniho pruhu, po ¢emz musi procedura bezprostiedné zadit.
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5.6.4.6.3. P zahdjeni procedury zmény jizdniho pruhu musi byt funkce ACSF kategorie B1 pferusena a ji
vykondvand funkce pro udrzovéni vozidla v jizdnim pruhu musi byt az do okamziku, nez za¢ne manévr
zmény jizdniho pruhu, pfevzata funkci ACSF kategorie C.

5.6.4.6.4. Bocni pohyb vozidla k zamyslenému jizdnimu pruhu nesmi zacit diive nez 1 sekundu po zahdjeni
procedury zmény jizdntho pruhu. Kromé toho musi byt bo¢ni pohyb k piiblizeni se znaceni jizdniho
pruhu a boéni pohyb potfebny k uskute¢néni manévru zmény jizdniho pruhu vykondny jako jediny
plynuly pohyb.

Manévr zmény jizdniho pruhu musi byt iniciovin nejdfive 3,0 sekundy a nejpozdéji 5,0 sekund po
zamérném tkonu fidie popsaném ve vySe uvedeném bodé 5.6.4.6.2.

5.6.4.6.5. Manévr zmény jizdniho pruhu musi byt ukonéen za méné nez:
a) 5 sekund u vozidel kategorii M, a N;;
b) 10 sekund u vozidel kategorii M,, M;, N, a N,.

5.6.4.6.6. Pfi ukonceni manévru zmény jizdntho pruhu musi funkce pro udrZovani v jizdnim pruhu vykondvand
funkci ACSF kategorie B1 automaticky obnovit ¢innost.

5.6.4.6.7.  Ukazatel sméru musi zistat v ¢innosti po celou dobu manévru zmény jizdntho pruhu a musi byt systémem
vypnut nejpozdéji 0,5 sekundy poté, co ¢innost obnovi funkce pro udrZovani v jizdnim pruhu vykondvand
funkci ACSF kategorie B1, jak je popsdno vyse v bodé 5.6.4.6.6.

5.6.4.6.8.  Potlaceni procedury zmény jizdniho pruhu

5.6.4.6.8.1. Procedura zmény jizdniho pruhu musi byt systémem automaticky potlacena, kdyz pted zahdjenim manévru
zmény jizdntho pruhu nastane nejméné jedna z téchto situact:

a) systém zjisti kritickou situaci (jak je definovdna v bodé 5.6.4.7);

b) systém je pfekondn nebo vypnut Fidicem;

¢) systém dosdhne svych meznich podminek (napf. prestala byt detekovdna znaceni jizdniho pruhuy);
d) systém zjistil, Ze fidi¢ na zacatku manévru zmény jizdniho pruhu nedrzi ovlddaci organ fizeni;

e) smérové svitilny jsou ru¢né vypnuty Fidi¢em;

f) manévr zmény jizdniho pruhu nezacal do 5,0 sekund nésledujicich po zdmérném dkonu Fidice
popsaném v bodé 5.6.4.6.2;

g) bocni pohyb popsany v bodé 5.6.4.6.4 neni plynuly.

5.6.4.6.8.2. Musi byt mozné, aby Fidi¢ mohl proceduru zmény jizdniho pruhu kdykoli ru¢né deaktivovat ru¢nim
ovlddacem ukazatele sméru.

5.6.4.7. Kritickd situace

Za kritickou se povazuje situace, kdyZz by v okamziku zahdjeni manévru zmény jizdntho pruhu muselo
piiblizujici se vozidlo v cilovém jizdnim pruhu 0,4 sekundy po zahdjeni manévru zmény jizdniho pruhu
zpomalit o vice nez 3 m/s? aby zajistilo, Ze vzdalenost mezi obéma vozidly nebude nikdy mensi nez
vzdalenost, kterou ujede vozidlo ménici jizdni pruh za 1 sekundu.

Vyslednd kritickd vzddlenost na za¢dtku manévru zmény jizdniho pruhu se vypocte podle tohoto vzorce:

Seitcal = Vear = Vacse) ¥ T + Vpoar = Vacs)/(2 ¥ 0) + Ve ¥ 16

kde:

Ven = skute¢nd rychlost pfiblizujictho se vozidla nebo 130 km/h, podle toho, kterd z hodnot je nizsi,
Viess = skute¢nd rychlost vozidla s ACSF,

a = 3m/s? (zpomaleni pfiblizujictho se vozidla),

t; = 04s (okamzik po zahdjeni manévru zmény jizdniho pruhu, kdy zacalo ptiblizujici se vo-

zidlo zpomalovat),

te. = 1s (zbyvajici vzdalenost mezi vozidly po zpomaleni pfiblizujiciho se vozidla).
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5.6.4.8.

5.6.4.8.1.

5.6.4.8.2.

5.6.4.8.3.

Minimdlni vzddlenost a minimdlni rychlost pro uvedeni v ¢innost

ACSF kategorie C musi byt schopna detekovat vozidla pfiblizujici se zezadu v sousednim jizdnim pruhu do
vzdalenosti S, jak je specifikovano niZe:

Minimélni vzdalenost S, musi byt uréena vyrobcem vozidla. Tato urCend hodnota nesmi byt mensi nez
55 m.

Uréend vzdalenost se musi piezkouset podle pfislusné zkousky stanovené v pifloze 8, pfiCemz se jako
piiblizujici se vozidlo pouzije dvoukolové motorové vozidlo kategorie L,.

Minimalni rychlost pro uvedeni v ¢innost V., od které smi ACSF kategorie C vykonat manévr zmény
jizdniho pruhu, se vypocte s pouzitim minimdln{ vzdélenosti S, podle tohoto vzorce:

VSmin =a * (tB - tG) + Vapp - \/aZ * (tB - tG)2 - 2 * a * (Vapp * tG - Sreur)

kde:

S = minimaln{ vzdalenost uréend vyrobcem v [m],

rear

Vip = 36,1 mfs  (rychlost pfiblizujictho se vozidla je 130 km/h, tj. 36,1 m/s),

a = 3 m/s? (zpomaleni priblizujictho se vozidla),
t; = 0,4s (okamzik po zahdjeni manévru, kdy zacalo pfiblizujici se vozidlo zpomalovat),
te = 1s (zbyvajici vzdalenost mezi vozidly po zpomaleni pFiblizujictho se vozidla),

v [m/s] je vyslednd minimaln{ rychlost pro uvedeni ACSF kategorie C v ¢innost.

smin

Pokud je vozidlo provozovino v zemi s obecnym omezenim maximdlni rychlosti pod 130 km/h, mize se
toto omezeni rychlosti pouzit jako alternativa k V, =~ ve vySe uvedeném vzorci k vypoctu minimalni
rychlosti pro uvedeni v c¢innost V. V tomto pifipadé musi byt vozidlo vybaveno prostfedkem

k detekovani zemé, v niZ je provozovano, a musi mit k dispozici informace o obecném omezeni maximéln{
rychlosti v doty¢né zemi.

Bez ohledu na vySe uvedené pozadavky v tomto bodé je pfipustné, aby ACSF kategorie C vykonala manévr
zmény jizdntho pruhu pii rychlostech nizsich, nez je vypoctend V., jsou-li splnény tyto pozZadavky:

a) systém detekoval jiné vozidlo v sousednim jizdnim pruhu, do kterého md vozidlo vjet, ve vzdilenosti
mensi, nezje S, a

b) situace se nepovazuje za kritickou podle bodu 5.6.4.7 (napf. pfi malych rychlostnich rozdilech
aV, <130 km/h);

je vétsi nez vypoctend hodnota S

¢) urcend hodnota S , z vySe uvedeného bodu 5.6.4.7.

rear critica

Detekéni oblast systému vozidla v trovni vozovky musi odpovidat pfinejmensim ploSe zndzornéné na
tomto obrdzku:

Sreart viz 5.6.4.8.1

R=0,5m Ssensor, side = 6 M

Ssensor, rear

Srear: ViZ 5.6.4.8.1

Po kazdém novém cyklu startovani/béhu motoru vozidla (neni-li vykondn automaticky, napt. pfi ¢innosti
systému stop/start) musi byt zabrdnéno, aby ACSF kategorie C vykonala manévr zmény jizdntho pruhu,
dokud systém nedetekuje, alesponi jednou, pohybujici se pfedmét ve vzdalenosti vétsi, nez je minimdlni
vzdélenost S, ur¢end vyrobcem vyse v bodé 5.6.4.8.1.

rear
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5.6.4.8.4.  ACSF kategorie C musi byt schopna detekovat, Ze ¢idlo pfestalo mit schopnost snimat (napf. v dasledku
pokryti neCistotami, ledem nebo snéhem). ACSF kategorie C musi byt po zjisténi takové neschopnosti
zabranéno ve vykondni manévru zmény jizdntho pruhu. Stav systému musi byt signalizovdn Fdici
nejpozdéji pi iniciovdni procedury zmény jizdniho pruhu. PouZit se miZe stejnd vystraha jako
v bodé 5.6.4.5.5 (vystraha v piipadech poruchy systému).

5.6.4.9. Informacni ddaje o systému

5.6.49.1. Technické zkusebné musi byt v dobé schvalovani typu pfedlozeny ndsledujici tdaje, zdroven se slozkou
dokumentace pozadovanou podle pfilohy 6 tohoto predpisu OSN.

5.6.4.9.1.1. Podminky, za nichz mdZe byt systém uveden v ¢innost, a mezni hodnoty pro jeho ¢innost (mezni
podminky). Vyrobce vozidla musi poskytnout hodnoty pro V., V... @ ay,.. pro kazdy z rozsahd
rychlosti uvedenych v tabulce v bodé 5.6.2.1.3 tohoto pfedpisu OSN.

smin

5.6.4.9.1.2. Informace o tom, jak systém zjistuje, zda Fidi¢ drzi ovlddaci orgdn fizeni.
5.6.4.9.1.3. Prostiedky k piekonani a potlaceni nebo vypnuti zdsahu systému.

5.6.4.9.1.4. Informace o tom, jak lze prostfednictvim elektronického komunika¢niho rozhrani () zkontrolovat status
vystraznych signdlt pro piipady poruchy a potvrzeni platné verze softwaru v souvislosti s vlastnostmi
ACSF.

5.6.4.9.1.5. Dokumentace o tom, kterd verze systémového softwaru v souvislosti s vlastnostmi ACSF je platnd. Tato
dokumentace musi byt aktualizovdna vzdy, kdyz se zmén{ verze softwaru (').

5.6.4.9.1.6. Informace o rozsahu ¢idla v prabéhu jeho Zivotnosti. Rozsah ¢idla musi byt specifikovan tak, aby jakymkoli
ovlivnénim nebo poskozenim ¢idla nebylo nikterak dotéeno splnéni bodii 5.6.4.8.3 a 5.6.4.8.4 tohoto
piedpisu OSN.

5.6.4.10.  Vozidlo s ACSF kategorie C se musi pfezkouset podle pfislusné zkousky (pfislusnych zkousek) vozidla
stanovené (stanovenych) v pfiloze 8 tohoto pfedpisu OSN. Pokud jde o jizdni situace, na které se zkousky
podle piilohy 8 nevztahuji, musi bezpe¢nou ¢innost ACSF prokdzat vyrobce vozidla na zakladé piilohy 6
tohoto ptedpisu OSN.

6. POZADAVKY NA ZKOUSKY

6.1. Obecnd ustanoven{

6.1.1. Zkouska se vykond na rovném povrchu s dobrou adhezi.

6.1.2. Pfi zkousce/zkouskich musi byt vozidlo naloZeno na svou maximalni technicky pfipustnou hmotnost

a maximdlni technicky p¥pustné zatiZeni na fizenou népravu/fizené ndpravy.

U ndprav opatfenych pomocnym mechanismem fizeni se tato zkouska musi zopakovat s vozidlem
nalozenym na jeho maximalni technicky pifipustnou hmotnost a ndpravou opatfenou pomocnym
mechanismem fizen{ zatiZenou na maximdlni hmotnost pro ni p¥ipustnou.

6.1.3. Pred zahdjenim zkousky musi byt pneumatiky nahustény tak, jak je predepsdno vyrobcem pro hmotnost
uvedenou v bodé¢ 6.1.2, kdyz vozidlo stoji.

6.1.4. U viech systémd, jez vyuzivaji elektrickou energii pro veskery piivod energie nebo jeho ¢dst, se vSechny
zkousky wcinnosti provedou za podminek skute¢ného nebo simulovaného elektrického zatiZeni vsech
podstatnych systém nebo jejich soucdsti, které sdili tentyZz pfivod energie. Podstatné systémy zahrnuji
alespon systémy osvétleni, stéralti, f{zeni motoru a brzdové systémy.

6.2. Pozadavky na motorova vozidla

6.2.1. Musi byt mozné vyjet z oblouku s polomérem 50 m po tecné, bez neobvyklych vibraci v mechanismu
fizeni, pii téchto rychlostech:

vozidla kategorie M;: 50 kmjh;

vozidla kategorii M,, M;, N;, N, a N;: 40 km/h nebo maximalni konstrukéni rychlost, je-li nizsi nez vyse
uvedené rychlosti.

() Jakmile dokoné{ pracovni skupina pro kybernetickou bezpe¢nost a otdzky bezdratovych pienost (Task Force on Cyber Security and Over the
Air issues (TF CS/OTA)), kterd je podfizena neformdlni pracovni skupiné pro inteligentni dopravni systémy/automatizovanou jizdu
v rdmci Svétového féra pro harmonizaci pfedpist tykajicich se vozidel (WP.29), svou préaci ohledné opatfeni pro identifikaci softwart,
musi byt tento bod zrevidovén a v ptipadé potieby odpovidajicim zptsobem zménén.
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6.2.2. Kdyz vozidlo jede po kruZnici se svymi fizenymi koly piiblizné v poloviné plného dhlu rejdu kol pii
konstantni rychlosti nejméné 10 km/h, musi zastat kruh otdceni vozidla tentyZz nebo se zvétsit, je-li
ovlddaci orgdn fizeni uvolnén.
6.2.3. Pfi méfeni ovlddaci sily se neberou v tvahu sily s trvanim kratsim nez 0,2 sekundy.
6.2.4. Méfeni ovladacich sil fizeni u motorovych vozidel s neporusenym mechanismem #izeni
6.2.4.1. Vozidlo musi jet z pfimého sméru dopfedu do spirdly rychlosti 10 km/h. Ovlddaci sila fizeni se méfi na
jmenovitém poloméru ovlddactho orgdnu Fizeni, dokud poloha ovlddactho orgdnu f{zeni neodpovidd
poloméru zaticeni uvedenému v ndsledujici tabulce pro jednotlivé kategorie vozidla s neporusenym
fizenim. Jedno natoCeni fizenych kol se provede napravo a druhé nalevo.
6.2.4.2. Nejvyse pipustnd doba fizeni a nejvySe pipustnd ovlddaci sila fizeni s neporusenym mechanismem fizeni
jsou uvedeny v ndsledujici tabulce pro kazdou kategorii vozidla.
6.2.5. Meéfeni ovlddacich sil fizeni u motorovych vozidel s poruchou v mechanismu fizeni
6.2.5.1. Zkouska popsand v bodé 6.2.4 se musi zopakovat s poruchou v mechanismu f{zeni. Ovladaci sila fizeni se
méfi, dokud poloha ovlddactho orgdnu fizeni neodpovidd poloméru zati¢eni uvedenému v ndsledujici
tabulce pro jednotlivé kategorie vozidla s poruchou v mechanismu fizeni.
6.2.5.2. Nejvyse piipustnd doba Fizeni a nejvyse piipustnd ovlddaci sila fizeni s poruchou v mechanismu fizeni jsou
uvedeny v ndsledujici tabulce pro kazdou kategorii vozidla.
Tabulka 2
PoZadavky na ovlddaci silu fizeni
Kategorie NEPORUSENY MECHANISMUS RIZEN{ PORUCHA V MECHANISMU RIZEN{
vozidla
Nejvyse pri- Polomer zaté- | NIvySe pfi- Polomér
pustnd ovla- ¢ fen pustnd ovla- ¢ satacent
daci sila fizeni s c(ren) daci sila fizeni as a4 (ii)e
(daN) (daN)
M, 15 4 12 30 4 20
M, 15 4 12 30 4 20
M, 20 4 12 (%) 45 (% 6 20
N, 20 4 12 30 4 20
N, 25 4 12 40 4 20
N, 20 4 12 (%) 45 (% 6 20
(*) 50 pro tuhd vozidla se dvéma nebo vice Fzenymi ndpravami, s vyjimkou samofizeného mechanismu
(**) nebo plny rejd kol, pokud nelze dosdhnout poloméru 12 m.
6.3. Pozadavky na piipojnd vozidla
6.3.1. Ptipojné vozidlo se musi pohybovat bez nadmérného vybocovani nebo neobvyklych vibraci v mechanismu
fizeni, kdyz se tazné vozidlo pohybuje v pfimce na vodorovné vozovce s rovnym povrchem rychlosti
80 km/h nebo pfi technicky pfipustné maximélni rychlosti udané vyrobcem piipojného vozidla, je-li nizsi
nez 80 km/h.
6.3.2. U tazného vozidla a piipojného vozidla, kterd dospéla do stavu stabilntho pohybu v kruhu, jenz odpovidd

kruhu otdceni vozidla o poloméru 25 m (viz bod 2.4.6), pii konstantni rychlosti 5 km/h, se zmé# kruznice
opsand zadnim vngjsim okrajem p¥{pojného vozidla. Tento manévr se musi zopakovat za tychz podminek,
aviak pfi rychlosti 25 km/h = 1 km/h. Béhem téchto manévra nesmi zadni vné&jsi okraj pfipojného vozidla
pohybujici se rychlosti 25 km/h + 1 km/h vybocit z kruznice opisované pfi konstantni rychlosti 5 km/h
o vice nez 0,7 m.
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6.3.3. Z4dn4 ¢ast pripojného vozidla nesmi vybocit o vice nez 0,5 m mimo te¢nu ke kruznici s polomérem 25 m,
je-li tazeno vozidlem opoust&jicim kruhovou drdhu popsanou v bodé 6.3.2 ve sméru tecny a jede rychlosti
25 km/h. Tento pozadavek musi byt splnén od bodu, kde se te¢na dotykd kruznice, az k bodu odtud
vzdilenému 40 m na te¢né. Od tohoto bodu musi ptipojné vozidlo spliiovat podminky uvedené
v bodé 6.3.1.

6.3.4. Zmét se kruhovd ptdorysnd plocha, kterou potfebuje tazné vozidlofjizdni souprava s neporusenym
systémem fizeni pfi jizdé v kruhu s konstantnim polomérem o maximalni rychlosti 5 km/h, pfic¢emz predni
vnéjsi okraj tazného vozidla opisuje kruZnici o poloméru ve vysi 0,6 7ndsobku délky jizdni soupravy, nikoli
vSak mensim nez 12,5 m.

6.3.4.1. Je-li sifka plochy potiebné pro kruhovy pohyb zméfend pti zkousce s poruchou v systému fizeni vétsi nez
8,3 m, nesmi se jednat o ndrdst o vice nez 15 procent ve srovnani s odpovidajici hodnotou zméfenou pii
zkousce s neporuSenym systémem fizeni. Nesmi dojit k zddnému zvétSeni vnéjstho poloméru sitky plochy
potiebné pro kruhovy pohyb.

6.3.5. Zkousky popsané v bodech 6.3.2, 6.3.3 a 6.3.4 se provedou ve sméru i proti sméru hodinovych rucicek.

7. SHODNOST VYROBY

Postupy pro zajisténi shodnosti vyroby musi odpovidat postupiim stanovenym v piiloze 1 dohody z roku
1958 (E/ECE/TRANS/505/Rev.3) spolecné s ndsledujicimi poZadavky:

7.1. Drzitel schvdleni musi zajistit, aby byly vysledky zkousek shodnosti vyroby zaprotokoloviny a aby byly
piipojené dokumenty k dispozici po dobu stanovenou v souladu se schvalovacim orgdnem nebo technickou
zku$ebnou. Tato doba nepfesdhne 10 let od doby, kdy byla vyroba definitivné ukonéena.

7.2. Schvalovaci orgdn, ktery udélil schvéleni typu, nebo jeho technickd zkuSebna muze kdykoli ovéfit metody
kontroly shodnosti pouZzivané v kazdém vyrobnim zafizeni. Obvykld Cetnost téchto kontrol je jednou za
dva roky.

8. POSTIHY ZA NESHODNOST VYROBY

8.1. Schvileni udélené typu vozidla dle tohoto pfedpisu je mozZno odejmout, pokud neni dodrZen pozadavek
stanoveny v bodé 7.1 nebo jestlize vozidla vybrand jako vzorek neodpovidaji pozadavkiim bodu 6 tohoto
piedpisu.

8.2. Pokud smluvni strana dohody, kterd uplatiiuje tento piedpis, odejme schvileni, které jiz dfive udélila, musi

o tom okamzité uvédomit ostatni smluvni strany, které tento predpis uplatiiuji, a to prostiednictvim
formuléfe sdéleni podle vzoru v piiloze 1 tohoto piedpisu.

9. ZMENA A ROZSIRENI SCHVALENI TYPU VOZIDLA

9.1. Kazda zména typu vozidla se musi ozndmit schvalovacimu orgdnu, ktery schvdleni udélil. Schvalovaci orgin
pak mize:

9.1.1. usoudit, Ze je nepravdépodobné, ze by provedené zmény mély znatelny nepiiznivy t¢inek, a Ze vozidlo

v kazdém ptipadé stile spliiuje pozadavky, nebo
9.1.2. pozadovat od technické zkuSebny odpovédné za provedeni zkousek dalsi zkusebni protokol.

9.2. Potvrzeni nebo roziifeni nebo odmitnuti schvdleni s uvedenim jednotlivych Gprav se ozndmi stranim
dohody, které uplatiiuji tento pfedpis, a to postupem stanovenym v bodé 4.3.

9.3. Schvalovaci orgdn, ktery vydavéd rozsifeni schvileni, pfidéli tomuto rozsifeni poradové ¢islo a informuje
o ném ostatni strany dohody z roku 1958, které uplatiiuji tento pfedpis, a to prostfednictvim formuldfe
sdéleni podle vzoru v piiloze 1 tohoto ptedpisu.

10. DEFINITIVN] UKONCEN! VYROBY

Pokud drzitel schvdleni zcela ukon¢i vyrobu typu vozidla schvdleného podle tohoto predpisu, musi o tom
informovat schvalovaci orgdn, ktery schvdleni udélil. Po obdrzeni pfislusného sdéleni o tom tento
schvalovaci orgdn podd zprdvu ostatnim strandm dohody z roku 1958, které uplatiuji tento predpis, a to
prostiednictvim formuldte sdéleni podle vzoru v pfiloze 1 tohoto ptedpisu.
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11. NAZVY A ADRESY TECHNICKYCP} ZKUSEBEN ODPOVEDNYCH ZA PROVADENI SCHVALOVACICH ZKOUSEK
A NAZVY A ADRESY SCHVALOVACICH ORGANU

Strany dohody z roku 1958, které uplatiiuji tento predpis, sdéli sekretaridtu Organizace spojenych ndrodt
ndzvy a adresy technickych zkuSeben odpovédnych za provadéni schvalovacich zkousek, jakoz i ndzvy
a adresy schvalovacich orgdnti, které schvaleni udéluji a jimz se zasilaji formuldfe potvrzujici udéleni nebo
odmitnuti nebo rozsifeni nebo odnéti schvéleni vydané v jinych zemich.

12. PRECHODNA USTANOVENI
12.1. Pfechodnd ustanoveni pouzitelnd pro sérii zmén 02:
12.1.1. Od tifedniho data vstupu série zmén 02 v platnost Zddnd ze smluvnich stran, které uplatiuji tento predpis

OSN, neodmitne udélit nebo uznat schvaleni typu OSN podle tohoto predpisu OSN ve znéni série zmén
02, neni-li niZe uvedeno jinak.

12.1.2. Od 1. dubna 2018 nejsou smluvni strany uplatiiujici tento predpis OSN povinny uzndvat schvéleni typu
OSN podle pfedchozich sérii zmén, jez byla poprvé vyddna po 1. dubnu 2018.

12.1.3. Do 1. dubna 2021 smluvni strany uplatiiujici tento pfedpis OSN nadale uzndvaji schvaleni typu OSN podle
pfedchozi série zmén 01 tohoto piedpisu OSN, jez byla poprvé vydéna pted 1. dubnem 2018.

12.1.4. Od 1. dubna 2021 nejsou smluvni strany uplatiiujici tento predpis OSN povinny uzndvat schvéleni typu
OSN udélend podle pfedchozich sérif zmén tohoto pfedpisu OSN.

12.1.5. Bez ohledu na ustanoveni bodu 12.1.4 zistanou schvdleni typu OSN podle pfedchozich sérii zmén tohoto
piedpisu OSN, jichz se série zmén 02 netykd, nadile v platnosti a smluvni strany, které uplatiiuji tento
pfedpis OSN, je musi naddle uzndvat.

12.1.6. Do 1. dubna 2020 je mozno udélovat schvéleni typu podle série zmén 02 tohoto predpisu OSN pro nové
typy vozidel, které nespliiuji pozadavek uvedeny v bodé 5.6.2.2.5 tykajici se Cervené barvy vystrazného
signdlu oznamujictho, Ze Fidi¢ nemd ruce na volantu, a které maji v pfistrojovém panelu instalované
multiinformacni displeje, jeZ nejsou schopny vydavat Cervené vystrazné signdly nebo jez pouzivaji pouze
samostatné umisténé kontrolky.

12.2. Prechodnd ustanoveni pouzitelnd pro sérii zmén 03:

12.2.1. Od dfedniho data vstupu série zmén 03 v platnost ziddnd ze smluvnich stran, které uplatiiuji tento pfedpis
OSN, neodmitne udélit nebo uznat schvileni typu OSN podle tohoto predpisu OSN ve znéni série
zmén 03.

12.2.2. Od 1. zaif 2019 nejsou smluvn{ strany uplatiiujici tento pFedpis OSN povinny uzndvat schvéleni typu OSN

podle ptedchozi série zmén 02, jez byla poprvé vydana po 1. zaf{ 2019.

12.2.3. Do 1. zaif 2021 smluvni strany uplatiiujici tento pfedpis OSN nadéle uzndvaji schvéleni typu OSN podle
pfedchozi série zmén 02 tohoto pfedpisu OSN, jez byla poprvé vyddna pted 1. zafim 2019.

12.2.4. Od 1. zaH 2021 nejsou smluvni strany uplatiujici tento pfedpis OSN povinny uzndvat schvéleni typu
udélend podle predchozich sérii zmén tohoto piedpisu OSN.

12.2.5. Bez ohledu na ustanoveni bodu 12.2.4 smluvni strany uplatiujici tento pfedpis OSN naddle uznavaji
schvéleni typu OSN udélend podle pfedchozich sérii zmén tohoto pfedpisu OSN pro vozidla, jichz se
pozadavky zavedené sérii zmén 03 netykaji.

12.3. Obecnd pfechodnd ustanoveni:

12.3.1. Smluvni strany uplatiiujici tento ptedpis OSN neodmitnou udglit schvéleni typu OSN nebo jejich rozsiteni
podle ptedchozich sérii zmén tohoto pfedpisu OSN.
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PRILOHA 1

SDELEN{

(Maximaln{ formét: A4 (210 x 297 mm)

Vydal: Nézev spravniho organu

ve véci () udélenti schvaleni

rozsifeni schvalen{
zamitnuti schvaleni
odnéti schvalen{

definitivniho ukonéeni vyroby

typu vozidla z hlediska mechanismu fizeni podle pfedpisu OSN ¢. 79

Schvaleni ¢. Rozsifeni ¢.:

1. Obchodni ndzev nebo znacka vozidla

2 Typ vozidla

3. Nazev a adresa vyrobce

4 P¥{padné ndzev a adresa zdstupce vyrobce

5. Stru¢ny popis mechanismu fizen{

5.1.  Typ mechanismu f{zen{

5.2.  Ovlddaci orgén fizeni

5.3.  Prevod fizeni

5.4.  Rizendkola

5.5.  Zdroj energie

6. Vysledky zkousck, vlastnosti vozidla

6.1.  Ovladaci sila fizeni potfebnd pro dosazeni kruhu otd¢eni vozidla o poloméru 12 m pii neporueném systému a poloméru
20 m v piipadé poruchy v systému

6.1.1. Zabéinych podminek

6.1.2. Po seclhani zvldstniho mechanismu

6.2.  Jiné zkousky vyzadované timto pfedpisem vyhovujici/nevyhovujici (%)

6.3.  Odpovidajici dokumentace podle piilohy 6 byla predlozena, pokud jde o tyto &asti systému fizeni:

7. Tyké se jen taznych vozidel

7.1.  Taznévozidloje/neni (*) vybaveno elektrickym konektorem spliujicim piislusné pozadavky piilohy 7

7.2, Maximdln{ proud, ktery je k dispozici, je AQ)

8. Plati pouze pro piipojnd vozidla

8.1.  Systém fizeni pipojného vozidla spliiuje ptislusné pozadavky piilohy 7 piedpisu OSN €. 79 .ccovveerverreerreenns ano/ne (%)

8.2.  Maximélni proud pozadovany pro systém fzen{ ptipojného vozidla je A ()

8.3.  Systém fizeni pifpojného vozidla je/neni(?) schopny pfivddét elektrickou energii do pomocnych zaifzen{ na

pifpojném vozidle.
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9. Vozidlo pfedano ke schvéleni dne

10.  Zkusebna odpovédnd za provadéni schvalovacich zkousek
11.  Datum protokolu vydaného uvedenou zkusebnou

12.  Cislo protokolu vydaného uvedenou zkusebnou

13.  Schviélen{ udéleno/rozsifeno/zamitnuto/odnato (%)

14.  Umisténi znacky schvéleni na vozidle

15. Misto

16. Datum

17.  Podpis

18. K tomuto sdéleni je pfilozen seznam dokumentt obsaZenych ve spisu ke schvaleni a pfedanych sprévnimu orgénu, ktery
vydal schvéleni. Dokumenty lze obdrZzet na vyzadani.

() Rozlisovaci &islo zemé, kterd schvélen{ udélila/rozsffila/zamitlajodiala (viz ustanoven o schvélen{ v tomto piedpise).
() Nehodici se skrtnéte.
() Podletidaje vyrobce vozidla — viz pifslusné body 2.3 a 3.1 piilohy 7.
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PRILOHA 2

USPORADANI ZNACEK SCHVALEN{

VZOR A

(Viz bod 4.4 tohoto ptedpisu)

79 R -022439

A

O

a = 8§ mm min

Vyse uvedend znacka schvdleni umisténd na vozidle udavé, Ze pfislusny typ vozidla byl z hlediska mechanismu fizeni
schvdlen v Nizozemsku (E 4) podle pfedpisu OSN ¢. 79, pod cislem schvdleni 022439. Cislo schvéleni uddva, Ze
schvéleni bylo udéleno podle pozadavkt pfedpisu OSN €. 79 ve znéni série zmén 02.

VZOR B

(Viz bod 4.5 tohoto pfedpisu)

79

022439

a1

021628

a = 8§ mm min

Vyse uvedend znacka schvdleni umisténd na vozidle udavd, ze pfislusny typ vozidla byl schvélen v Nizozemsku (E 4)
podle piedpist ¢. 79 a 31 (). Cisla schvéleni uddvaji, Ze k datu, kdy byla pfislusnd schvéleni udélena, zahrnoval predpis

OSN ¢&. 79 sérii zmén 02 a piedpis OSN ¢. 31 sérii zmén 02.

(") Druhé ¢islo je uvedeno pouze jako piiklad.
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PRILOHA 3
Brzdny dcinek u vozidel vyuZivajicich téhoZ zdroje energie pro napdjeni mechanismu fizeni
i brzdového zafizeni

1. U zkousek provadénych podle této piilohy musi byt splnény tyto podminky tykajici se vozidla:

1.1.  Vozidlo musi byt naloZeno na svou maximdlni technicky pfipustnou hmotnost rozloZenou na ndpravy, jak je
uvedeno vyrobcem vozidla. V pfipadé, Ze je stanoveno vice alternativ rozloZeni hmotnosti na ndpravy, musi byt
rozloZen{ maximélni hmotnosti na ndpravy takové, aby hmotnost pfipadajici na kazdou ndpravu byla tmérnd
maximdln{ hmotnosti pfipustné pro kazdou ndpravu. U tahace ndvési mize byt hmotnost pfemisténa pfiblizné
do poloviny vzdédlenosti mezi polohou ndvésného Cepu, vychdzejici z vySe uvedenych podminek zatiZeni,
a stfednici zadni ndpravy (zadnich ndprav).

1.2.  Pneumatiky musi byt nahustény na tlak v pneumatice za studena, jenZ je predepsdn pro hmotnost ptipadajici na
pneumatiky, kdyz vozidlo stoji.

1.3.  Pfed zahdjenim zkouSek musi byt brzdy studené, tzn. teplota kotouce nebo vnéjstho povrchu brzdového bubnu
musi byt nizsi nez 100 °C.

2. Nastane-li porucha zdroje energie, musi tG¢inek provozniho brzdéni pti prvnim pouziti brzdy dosdhnout hodnoty
podle nasledujici tabulky:

Tabulka 1
Kategorie V (kmj/h) Provozni brzdéni (m/s?) F (daN)

M, 100 6,43 50
M, a M, 60 5,0 70

i 80 5,0 70
N, () 0)

ii) 100 6,43 50
N,aN, 60 5,0 70
() Zadatel si zvolf pifslusny fadek i) nebo ii). Tuto volbu mus{ schvilit technickd zkusebna.
(") Informace: Hodnoty v fadku i) jsou v souladu s pfislusnymi ustanovenimi obsaZenymi v ptedpise OSN ¢. 13, hodnoty

v fadku ii) jsou v souladu s pfislusnymi ustanovenimi obsaZenymi v pfedpise OSN ¢. 13-H.
3. Po jakékoliv poruse v mechanismu fizeni nebo v piivodu energie musi byt mozné po osmindsobném plném

stlaten{ ovlddaciho orgdnu provozniho brzdéni dosdhnout pfi devaté aktivaci alespoil Gi¢inku piedepsaného pro
systém nouzového brzdéni (viz nize uvedend tabulka).

V piipadé, kdy je ucinku nouzového brzdéni vyzadujictho energii ze zdsobniku dosaZeno samostatnym
ovlddacim orgdnem, musi byt jesté mozné po osmindsobném plném stladeni ovlddactho orginu provozniho
brzdéni dosahnout pfi devaté aktivaci zbyvajictho brzdného tcinku (viz niZe uvedend tabulka).

Tabulka 2

U¢inek nouzového brzdéni a zbyvajici brzdny wcinek

Kategorie V (km/h) Nouzové brzdéni (m/s?) Z?x}gslell?(lg/zs%;ly
M, 100 2,44 _
M, aM, 60 2,5 1,5
i) 70 2,2 1,3
N, () ()
ii) 100 2,44 _
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Kategorie V (km/h) Nouzové brzdén{ (m/s?) Zz}gs]elﬁl (tr’rf/zgly
N, 50 2,2 1,3
N, 40 2,2 1,3

() Zadatel si zvoli piislusny fadek i) nebo ii). Tuto volbu musi schvilit technickd zkusebna.
(") Informace: Hodnoty v fadku i) jsou v souladu s piislusnymi ustanovenimi obsaZenymi v pfedpise OSN ¢. 13, hodnoty

v fadku ii) jsou v souladu s ptislusnymi ustanovenimi obsazenymi v pfedpise OSN &. 13-H.
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PRILOHA 4

Doplitkové ustanoveni pro vozidla vybavend pomocnym mechanismem fizeni

1. OBECNA USTANOVEN{

Vozidla vybavend pomocnym mechanismem Fzeni musi kromé pozZadavkd stanovenych v hlavni ¢dsti tohoto
pfedpisu spliiovat také pozadavky této pfilohy.

2. ZVLASTNI USTANOVENI
2.1. Prevod fizen{
2.1.1. Mechanické pfevody fizeni

Pouzije se bod 5.3.1.1 tohoto pfedpisu.

2.1.2. Hydraulické pfevody fizeni

Hydraulické pfevody fizeni musi byt chranény pied prekroCenim maximdlniho pfipustného provozniho
tlaku T.

2.1.3. Elektrické pfevody Fizeni

Elektrické pfevody Fizeni musi byt chranény pfed nadmérnym piivodem energie.

2.1.4. Kombinace pfevodi Fzeni

Kombinace mechanickych, hydraulickych a elektrickych pfevoddt musi spliiovat pozadavky uvedené vyse
v bodech 2.1.1, 2.1.2 a 2.1.3.

2.2. Pozadavky na zkousky ptipadt poruchy

2.2.1. Selhdni funkce ¢i porucha kterékoli ¢dsti pomocného mechanismu Fizeni (s vyjimkou d&asti, které se
nepovazuji za nachylné k poruse, jak je uvedeno v bodé 5.3.1.1 tohoto pfedpisu) nesmi mit za nésledek
nahlou vyznamnou zménu v chovani vozidla a pfislusné pozadavky bodu 6 tohoto pfedpisu musi byt stéle
plnény. Dédle musi byt mozné ovlddat vozidlo bez abnormalnich korekei fizeni. To se ovéf{ nasledujicimi
zkouskami:

2.2.1.1.  Zkouska jizdou po kruZznici

Vozidlo musi jet po kruZnici o poloméru ,R“ (m) a rychlosti ,v* (km/h) odpovidajicimi kategorii a hodnotdm
v niZe uvedené tabulce:

Kategorie vozidla R() v o)
M, a N, 100 80
M, aN, 50 50
M, aN, 50 45

(") Je-li pomocny mechanismus fizen{ pfi této uvedené rychlosti v mechanicky zajisténé pozici, zméni se zkusebni rychlost
tak, aby odpovidala maximdlni rychlosti, pfi niZ systém funguje. Maximdln{ rychlosti se rozum{ rychlost, pfi niZ se po-
mocny mechanismus fizen{ zajisti, snizend o 5 km/h.

() Hrozi-li z divodu rozmérovych vlastnosti vozidla riziko pfevrdceni, poskytne vyrobce technické zkusebné tdaje simu-
lace chovani vozidla, které prokazuji nizs§i maximdlni bezpecnou rychlost pro provedeni zkousky. Technickd zkusebna
poté zvoli tuto zkusebni rychlost.

(}) V piipadé¢, Ze uspofadani zkusebni plochy neumozsiuje sledovat hodnoty polomért, je mozné zkousky provést na draze
s jinym polomérem (maximalni odchylka: + 25 procent), jestlize se zméni rychlost tak, aby bylo dosazeno pfi¢ného
zrychleni vyplyvajiciho z poloméru a rychlosti uvedenych v tabulce pro pfislusnou kategorii vozidla.

Jakmile se dosdhne zkusebni rychlosti, vyvold se porucha. Zkouska zahrnuje jizdu ve sméru i proti sméru
hodinovych rucicek.
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2.2.1.2.  Zkouska pfechodovych vlastnosti

2.2.1.2.1. Do doby, nez se dohodnou jednotné zkusebni postupy, poskytne vyrobce vozidla technické zkusebné své
postupy a vysledky zkousek pfechodového chovani vozidla v pfipadé poruchy.

2.3. Vystrazné signdly v piipadé poruchy

2.3.1. S vyjimkou ¢&asti pomocného mechanismu fizeni, které se nepoklddaji za nachylné k poruse, jak je uvedeno
v bod¢ 5.3.1.1 tohoto piedpisu, musi byt fidi¢i jasné signalizovany tyto poruchy pomocného mechanismu
fizent:

2.3.1.1.  celkovy vypadek elektrického nebo hydraulického ovlddini pomocného mechanismu fizenf;

2.3.1.2.  porucha pfivodu energie do pomocného mechanismu fizeni;

2.3.1.3.  pferuseni vnéjstho vedeni elektrického ovladani, je-li namontovéno.
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PRILOHA 5

Pozadavky na pfipojnd vozidla s hydraulickymi pfevody ¥izeni

1. OBECNA USTANOVEN{

Vozidla vybavend hydraulickym pfevodem fizeni musi kromé pozadavki stanovenych v hlavni &sti tohoto
pfedpisu spliiovat také pozadavky této ptilohy.

2. ZVLASTNI USTANOVENI
2.1.  Vlastnosti hydraulickych potrubi a hadic
2.1.1. Hydraulickd vedeni hydraulického pfevodu musi byt schopna odolat poruchovému tlaku rovnajicimu se nejméné

¢tyfndsobku maximélntho bézného provozniho tlaku (T) stanoveného vyrobcem. Hadice musi spliiovat
pozadavky norem ISO 1402:1994, 6605:1986 a 7751:1991.

2.2.  Systémy zdvislé na pfivodu energie

2.2.1. Pfivod energie musi byt chrdnén proti nadmérnému tlaku omezovacim ventilem tlaku, ktery vstoupi v ¢innost pfi
tlaku T.

2.3.  Ochrana pfevodu fizen{

2.3.1. Pfevod fizen{ musi byt chrdnén proti nadmérnému tlaku omezovacim ventilem tlaku, ktery vstoupi v ¢innost pii
tlaku v rozsahu od 1,1 T do 2,2 T. Provozn{ tlak omezovaciho ventilu tlaku musi mit hodnotu odpovidajici
provoznim charakteristikim systému fizeni, ktery je nainstalovdn na vozidle. To musi potvrdit vyrobce vozidla
pii schvalovéni typu.
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PRILOHA 6

Zvlastni pozadavky tykajici se bezpecnostnich hledisek elektronickych fidicich systémii

1. OBECNE

V této priloze jsou definovany zvlastni pozadavky na dokumentaci, strategii tykajici se poruch a na ovéfovani
s ohledem na bezpecnostni hlediska komplexnich elektronickych fdicich systéma vozidel (viz bod 2.4 niZe),
pokud jde o tento pfedpis.

Tato piiloha plati také pro bezpecnostni funkce uvedené v tomto pfedpisu OSN, které jsou Fizeny elektro-
nickym systémem (elektronickymi systémy) (bod 2.3), pokud jde o tento pfedpis.

V této piiloze nejsou specifikovana kritéria tc¢innosti ,daného systému®, ale je zde uvedena metodika uplatnénd
pii konstrukénim procesu a informace, jez musi byt pro tcely schvéleni typu sdéleny technické zkusebné.

Tyto informace musi prokazat, Ze ,dany systém“ spliuje, jak za normadlniho stavu, tak pfi poruse, viechny
piislusné pozadavky na Gcinnost stanovené v jinych ¢astech tohoto pfedpisu OSN a Ze je konstruovén tak, aby
béhem svého provozu nezplisoboval kritickd bezpe¢nostni rizika.

Zadatel (napf. vyrobce) mize doloZit, Ze pomocny mechanismus fizen{ (je-li namontovan) jiz byl vyhodnocen
v ramci schvaleni podle pozadavki piilohy 4 tohoto ptredpisu OSN (jak je pozadovdno v puvodnim znéni
tohoto pfedpisu OSN i v jeho sériich zmén 01 a 02). V takovém piipadé se na tento pomocny mechanismus
fizeni pozadavky této piilohy pro tcely schvédleni podle série zmén 03 nepouZiji.

2. DEFINICE

Pro tcely této p¥ilohy:

2.1. Lsystémem* se rozumi elektronicky Fdici systém nebo komplexni elektronicky Fdici systém, ktery zajistuje
nebo tvoif ¢ast pfevodu ovldddni funkce, které se tykd tento pfedpis OSN. Tento termin zahrnuje také kazdy
jiny systém, ktery spadd do oblasti ptisobnosti tohoto pfedpisu OSN, a také prenosové spoje do jinych systému
nebo z nich, které jsou mimo oblast ptisobnosti tohoto pfedpisu OSN, a které piisobi na funkci, které se tykd
tento predpis OSN;

2.2. Jkoncepci bezpelnosti“ se rozumi popis opatfeni zaclenénych do systému (napf. v rdmci elektronickych
jednotek) k zajisténi integrity systému a tim bezpe¢ného provozu jak za normdlniho stavu, tak pti poruse, a to
i v ptipadé elektrické poruchy. Soucdsti koncepce bezpecnosti miize byt moznost omezeni na ¢aste¢ny provoz
nebo dokonce pfepnuti na zdlozni systém pro nezbytné funkce vozidla;

2.3. Lelektronickym Fdicim systémem* se rozumi kombinace jednotek konstruovand k tomu, aby podporovala
zajisténi stanovené funkce fizeni vozidla pomoci elektronického zpracovani dat. Takové systémy, Casto Fizené
softwarem, se skladaji z jednotlivych funkénich soucasti, jako jsou ¢idla, elektronické fidici jednotky a akéni
¢leny, a jsou propojeny ptrenosovymi spoji. Mohou zahrnovat mechanické, elektropneumatické ¢i elektrohyd-
raulické prvky;

2.4. Jkomplexnimi elektronickymi fidicimi systémy vozidel“ se rozumi elektronické fidici systémy, ve kterych muaze
byt funkce fizend elektronickym systémem nebo ovlddand fidicem potlacena systémem/funkci elektronického
fizeni vys3i Grovné. Funkce, kterd je pfekondna, se stane ¢dsti komplexniho systému, stejné jako kazdy piekond-
vajici systém/kazdd pFekondvajici funkce v oblasti plsobnosti tohoto pfedpisu OSN. Zahrnuty jsou také
pienosové spoje do piekonavajicich systéma/funkci mimo oblast pasobnosti tohoto piedpisu OSN a z nich;

X

2.5. systémy/funkcemi ,elektronického Fizeni vy$si trovné“ se rozumi systémy/funkce, jez vyuzivaji pridavnych
opatfeni pro zpracovéni a/nebo zji§tovani za tcelem dpravy chovéni vozidla pomoci zmén poveld v rdmci
standardni funkce (standardnich funkci) fidictho systému vozidla. To komplexnim systémim umoZiiuje
automaticky ménit své ucinky s prioritou, jeZ zdvisi na zjisténych okolnostech;

2.6. yjednotkami® se rozumi nejmensi ¢asti jednotlivych soucdsti systému, jimiz se tato pfiloha zabyvé, protoZe tyto
kombinace soucdsti budou pro tcely identifikace, analyzy ¢i vymény povazovéany za samostatné objekty;
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2.7. ,pFenosovymi spoji“ se rozumi prostfedky vyuzivané k propojeni rizné rozmisténych jednotek za ticelem
pfenosu signald, provoznich dat ¢i pfivodu energie. Z celkového pohledu se jednd o elektrickd zafizeni, aviak
nékteré jejich ¢dsti mohou byt mechanické, pneumatické ¢i hydraulické;

2.8. ,rozsahem Fizeni“ se odkazuje na vystupni veli¢inu a definuje rozsah, ve kterém by mél dany systém vykondvat
Hdici funkci;

2.9. Jhranicemi funkéniho provozu“ se definuji hranice vnéjsich fyzickych faktord, v rdmci nichz je dany systém
schopen zajistovat fidici funkci;

2.10.  ,bezpecnostni funkci“ se rozumi funkce ,daného systému®, kterd je schopna ménit dynamické chovani vozidla.
,Dany systém*“ muaZe byt schopen vykonavat vice nez jednu bezpec¢nostni funkci.

3. DOKUMENTACE
3.1. Pozadavky

Vyrobce musi predlozit slozku dokumentace, kterd ddvd prehled o zakladni koncepci ,daného systému*
a o prostiedcich, pomoci kterych je tento systém propojen s ostatnimi systémy vozidla a kterymi pfimo ovladd
vystupni veli¢iny. Musi byt vysvétlena/vysvétleny funkce ,daného systému“ a koncepce bezpecnosti, jak je
definoval vyrobce. Dokumentace musi byt stru¢nd, av§ak musi doklddat, Ze v rdmci konstrukce a vyvoje bylo
vyuzito odbornych znalosti ze vSech oblasti daného systému, jez jsou zahrnuty. Pro tcely pravidelnych
technickych prohlidek musi dokumentace popisovat, jakym zpiisobem lze zkontrolovat stav fungovani ,daného
systému®.

Technickd zkusebna musi slozku dokumentace vyhodnotit, aby prokézala, Ze ,dany systém®:

a) je konstruovan tak, aby béhem své ¢innosti, jak za normalniho stavu, tak p¥i poruse, nezptsoboval kritickd
bezpecnostni rizika;

b) spliiuje, jak za normdlniho stavu, tak pfi poruse, vSechny pfislusné pozadavky na ucinnost stanovené
v jinych ¢astech tohoto piedpisu OSN a

¢) byl vyvinut procesem/metodou podle prohldseni vyrobce.
3.1.1.  Dokumentace musi obsahovat dvé ¢asti:

a) slozku formalni dokumentace pro schvileni obsahujici podklady uvedené v bodé 3 (s vyjimkou podkladd
uvedenych v bodé 3.4.4), jez musi byt ptedloZena technické zkusebné pii podani zddosti o schvileni typu.
Tato slozka dokumentace slouzi technické zkusebné jako zdklad pro proces ovéfovani stanoveny v bodé 4
této piilohy. Technickd zkuSebna musi zajistit, aby tato slozka dokumentace zistala dostupnd po dobu
dohodnutou se souhlasem schvalovaciho organu. Musi to byt nejméné 10 let od doby, kdy byla vyroba
vozidla definitivné ukoncena;

b) dalsi podklady a adaje analyzy podle bodu 3.4.4, které musi vyrobce uchovat a poskytnout ke kontrole pii
schvalovani typu. Vyrobce musi zajistit, aby tyto podklady a tdaje analyzy ziistaly dostupné po dobu 10 let
od doby, kdy byla vyroba vozidla definitivné ukoncena.

3.2. Popis funkci ,daného systému*

Musi byt pfedlozen popis, ktery jednoduchym zptsobem vysvétluje vSechny fidici funkce ,daného systému®
a metody, které byly pouzity k dosazeni cilti, véetné popisu mechanismu (mechanismuy), kterym (kterymi) se
fdici funkce vykonavaji.

Kazdd popsand funkce, kterd mizZe byt prekondna, musi byt identifikovdna a musi byt poddn dalsi popis
zménéného principu ¢innosti funkce.

3.2.1.  Musi byt piedloZen seznam vSech vstupnich a zjisténych veli¢in, jakoZ i jejich vymezeny pracovni rozsah.

3.2.2.  Musi byt pfedlozen seznam v3ech vystupnich velicin, jeZ jsou fizeny ,danym systémem®, a pro kazdy pfipad
musi byt uddno, zda jsou fizeny piimo nebo prostfednictvim jiného systému vozidla. Musi byt vymezen
rozsah fizen{ (bod 2.7) uplatnény u kazdé této veliciny.

3.2.3. Musi byt uvedeny meze vymezujici hranice funkéntho provozu (bod 2.8), jestlize jsou pro Géinky systému
relevantni.
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3.3.5.1.

3.4.

3.4.1.

3.4.2.

3.4.3.

3.4.3.1.

Uspofddani systému a schémata
Seznam soucdst{

Musi byt pfedloZen seznam obsahujici vechny jednotky ,daného systému“ a musi byt uvedeny ostatni systémy
vozidla, které jsou potfebné k vykondvani uvazované Fidici funkce.

Musi byt predlozen zakladni ptehled, jenz tyto jednotky schematicky zndzorni v jejich vzdjemném spojeni,
pfi¢emz z néj musi jasné vyplyvat rozmisténi jednotlivych zafizeni i jejich vzdjemnd propojeni.

Funkce jednotek

Musi byt uvedena funkce kazdé jednotky ,daného systému“ a uvedeny signdly, které je spojuji s jinymi
jednotkami nebo s jinymi systémy vozidla. Tento piehled lze predlozit v podobé oznaceného blokového nebo
jiného schématu ¢i formou popisu doplnéného takovym schématem.

Propojeni

Jednotlivd propojeni v ramci ,daného systému“ se zndzorni pomoci schématu obvodu v pfipadé elektrickych
pfenosovych spoji, schématu potrubi v piipadé pneumatickych ¢ hydraulickych pfenosovych zafizeni
a pomoci zjednoduSeného schematického pfehledu u mechanickych spoji. Rovnéz musi byt zndzornény
pfenosové spoje do jinych systéma a z nich.

Tok signélu, provozni data a priority

Mezi uvedenymi pfenosovymi spoji a signdly a/nebo provoznimi daty pfendSenymi mezi jednotlivymi
jednotkami musi existovat jasny soulad. Priority signdlii ajnebo provoznich dat na multiplexovanych datovych
cestdch musi byt uvedeny vSude, kde muze priorita pfedstavovat problém ovliviiujici Gi¢innost ¢i bezpecnost,
pokud jde o tento pfedpis OSN.

Oznaceni jednotek

Kazdd jednotka musi byt jasné a jednozna¢né identifikovatelnd (napf. pomoci oznaceni pro hardware a pomoci
oznaceni nebo softwarového vystupu pro softwarovy obsah), aby ji bylo mozné pfifadit odpovidajici hardware
a dokumentaci.

V piipadech, kdy jsou funkce kombinovany v rdmci jediné jednotky nebo ve skute¢nosti v rdmci jediného
pocitate, aviak z divodu srozumitelnosti a ndzornosti zndzornény ve vice blocich v blokovém schématu,
pouzije se pouze jediné identifika¢ni oznaceni pro hardware. Vyrobce pouZitim tohoto oznaceni potvrzuje, Ze
dodané zafizeni je v souladu s odpovidajicim dokumentem.

Oznacen{ vymezuje verzi hardwaru a softwaru, pfi¢emz v piipadé zmény verze softwaru jako napf. za tcelem
zmény funkce jednotky, pokud jde o tento predpis, se zméni i toto oznaceni.

Koncepce bezpecnosti vyrobce

Vyrobce predlozi prohldSeni, kterym se potvrzuje, Ze strategie zvolend k dosahovini poZadovanych acinka
,daného systému“ nesnizi za podminek bezporuchového stavu bezpe¢nost provozu vozidla.

Vysvétli se zakladni architektura softwaru pouzitého v ,daném systému“ a uvedou se metody a nastroje pouzité
pfi jeho ndvrhu. Vyrobce musi piedlozit doklady o prostiedcich, jejichz pomoci v pribéhu procesu ndvrhu
a vyvoje stanovil provedeni logiky systému.

Vyrobce musi technické zkuSebné poskytnout vysvétleni konstrukénich opatfeni integrovanych do ,daného
systému“ k zajisténi bezpecného provozu v poruchovém stavu. Jako piiklady pfipadnych konstrukénich
opatfeni pro piipad poruchy v ,daném systému* Ize uvést:

a) omezeni na provoz za pouZiti pouze urcité ¢asti systému;

b) prepnuti na samostatny zdloZni systém;

¢) vyfazeni funkce vyssi Grovné.

V piipadé poruchy musi byt fidi¢ upozornén napf. pomoci vystrazného signdlu nebo zobrazeného hléseni.
Neni-li systém deaktivovan fidi¢em, napt. otoCenim spinace zapalovani do polohy ,vypnuto“ nebo vypnutim
piislusné funkce, je-li za timto G¢elem k dispozici zvlastni vypina¢, musi byt vystraha patrnd po celou dobu
trvan{ poruchového stavu.

V pfipadé, Ze vybrané opatfeni zvoli provozni reZim Cdste¢né G¢innosti za urcitych podminek poruchového
stavu, musi byt tyto podminky uvedeny a musi byt vymezena vyslednd omezen{ G¢innosti.
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3.4.3.2. V piipadé, ze vybrané opatfeni zvoli pro dosazeni poZadovaného tcinku fdictho systému vozidla druhotné
(zalozni) prostfedky, musi byt vysvétleny zdsady mechanismu pfepindni, logika a Groven rezervy a veskeré
prvky kontroly zdlohy a musi byt vymezena vyslednd omezeni t¢innosti zalohy.

3.4.3.3. V priipad¢, Ze se pomoci vybraného opatieni zvoli vypnuti funkce vyssi Grovné, musi byt potlaceny vSechny
piislusné vystupni fdici signdly s touto funkei spojené, a sice takovym zplisobem, aby se omezila prechodovd
ruseni.

3.4.4. K dokumentaci musi byt pfiloZena analyza, kterd celkové zndzorni, jak se systém bude chovat v pfipadé
vyskytu jakéhokoli jednotlivého nebezpe¢i nebo poruchy, které budou mit vliv na G¢innost fizeni vozidla ¢i
bezpecnost.

Zvoleny analyticky pfistup (pfistupy) musi byt zaveden (zavedeny) a udrzovan (udrZovdny) vyrobcem a musi
byt zpiistupnén (zpFistupnény) technické zkusebné ke kontrole pfi schvalovéni typu.

Technickd zkusebna musi vyhodnotit pouziti analytického piistupu (pfistuptt). Vyhodnoceni musi zahrnovat:

a) ovéfeni bezpe¢nostniho piistupu na Grovni koncepce (vozidla) a potvrzeni toho, Ze jsou zohlednény
interakce s jinymi systémy vozidla. Tento pfistup musi byt zaloZen na analyze nebezpecifrizik vhodné
z hlediska aspektt bezpecnosti systému;

b) ovéfeni bezpecnostniho piistupu na trovni systému. Tento pFistup musi byt zaloZen na analyze zptisobt
selhdni a jejich ndsledkd (FMEA), analyze pomoci stromové struktury pficin (FTA) nebo na jakémkoli jiném
podobném postupu vhodném z hlediska aspektii bezpecnosti systému;

¢) ovéfeni validacnich pland a vysledkd. Pii této validaci musi byt pouZito napiiklad modelovéani programem
na hardwaru (Hardware in the Loop testing), provozni zkouska vozidla na silnici nebo jiny prosttedek vhodny
pro validaci.

Hodnoceni se musi sklddat z kontrol nebezpedi a poruch zvolenych technickou zkusebnou, aby se potvrdilo, Ze
vysvétleni koncepce bezpecnosti ze strany vyrobce je srozumitelné a logické a Ze valida¢ni pliny jsou vhodné
a byly splnény.

Technickd zkuSebna mizZe k ovéfeni koncepce bezpecnosti vykonat zkousky uvedené v bodé 4, nebo
pozadovat, aby byly takové zkousky vykonany.

3.4.4.1. Tato dokumentace musi obsahovat podrobny seznam sledovanych parametrti a pro kazdy poruchovy stav
podle bodu 3.4.4 této piilohy musi stanovit vystrazny signal urceny fidi¢i ajnebo obsluhujicimu persondlu/per-
sondlu provadéjicimu technickou kontrolu.

3.4.4.2. Tato dokumentace musi popsat zavedend opatieni, kterd zaji§tuji, Ze ,dany systém“ neohroZuje bezpecny
provoz vozidla, jsou-li vlastnosti ,daného systému“ ovlivnény podminkami vnéjsiho prostfedi, napf. klimatem,
teplotou, vniknutim prachu, vniknutim vody, ndnosem ledu.

4. OVERENI A ZKOUSKA

4.1. Funkéni provoz ,daného systému®, jak je stanoven v dokumentech pozadovanych v bodé 3, se zkousi takto:

4.1.1.  Ovéfeni funkce ,daného systému*

Technickd zkusebna ovéif ,dany systém“ v bezporuchovém stavu zkouskami urcitého poctu funkci zvolenych
z téch, které vyrobce uvedl podle bodu 3.2.

U komplexnich elektronickych systéma musi tyto zkousky zahrnout scénéte, kdy je uvedend funkce piekondna;

4.1.2.  Ovéfeni koncepce bezpecnosti podle bodu 3.4

Reakce ,daného systému“ pod vlivem poruchy v jakékoli samostatné jednotce se musi zkontrolovat pouzitim
odpovidajicich vystupnich signdlt do elektrickych jednotek nebo mechanickych prvkd za tcelem simulace
ucinkd vnitinich poruch v rdmci dané jednotky. Technickd zku$ebna musi tuto kontrolu provést nejméné
u jedné samostatné jednotky, aviak nesmi kontrolovat reakci ,daného systému“ na soucasné vicendsobné
poruchy samostatnych jednotek.

Technickd zkuSebna musi ovéfit, Ze tyto zkousky zahrnuji prvky, které mohou ovliviiovat Fiditelnost vozidla
a informace pro uzivatele (prvky tykajici se rozhrani clovék-stroj).
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4.1.2.1. Vysledky ovéfeni se musi shodovat s dolozenym shrnutim analyzy poruchy na drovni celkového t¢inku tak,
aby koncepce bezpecnosti a jeji realizace byly potvrzeny jako pfiméfené.

5. PROTOKOLY TECHNICKE ZKUSEBNY

Protokoly o hodnoceni vydavané technickou zkuSebnou musi byt vyhotoveny tak, aby umoziiovaly zpétnou
zjistitelnost, napf. verze kontrolovanych dokumentd jsou kdédovany a uvedeny v zdznamech technické
zkusebny.

Priklad mozného uspotddani zptisobu hodnoceni technickou zkusebnou uréeného pro schvalovaci orgin je
uveden v dodatku 1 k této piiloze.
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DODATEK 1

Vzor formuléfe hodnoceni pro elektronické systémy
ZKUSEBNI PROTOKOL €.5 ..ottt

1. OZNACENI

1.1, ZnaCka VOZIALA: .oo.oiiiiiii e
L TP e
1.3.  Zpusob oznaceni typu, je-li na vozidle VyZNacen: ............cocoiiiiiiiiiiiiiiii e
1.3.1. Umistén] uvedeného OZNACEI: ..ottt
1.4, NAZEV @ AIESE VYTODCE! ....ouiiiiiiiii ittt ettt sttt ettt ettt
1.5. Piipadn€ ndzev a adresa ZAStUPCE VITODCE .....o.viiiiiiiiiiiiiiieite ettt

1.6.  Slozka formalni dokumentace vyrobce:
Referencni sl dOKUIMEITACE: .. ....iviiiiiiiiii ettt
Datum pivodniho VIAANE: ........coooiiiii e

Datum poslednd aKtUALIZACE: ..........ccooiiiiiiiiiiii ittt

2. POPIS ZKOUSENEHO VOZIDLA (ZKOUSENYCH VOZIDEL)/SYSTEMU (SYSTEMU)

2.1 ODBECIY POPIS: ettt ettt ettt ettt e e sttt ekttt e ke h ettt
2.2, Popis vech Fidicich funkecf ,daného systému“ a ZpUsobli CINNOSHE: ......ovivviiiiiiiiiieie e
2.3.  Popis souddsti a schémata jednotlivych propojeni v ,daném SyStemu®: ...........ocoovviriiiiiiiiiieeee e

3. KONCEPCE BEZPECNOSTI VYROBCE
3.1. Popis toku signdld, pracovnich dat a jejich Priorit: .........oocooiiiiiiiii e
3.2.  Prohldseni vyrobce:

«

Vyjrobce (vyrobci) ................ potvrzuje (potvrzuji), Ze strategie zvolend k dosahovdni poZadovanych ticinkii ,daného systému’
nesnizi za podminek bezporuchového stavu bezpecnost provozu vozidla.

3.3.  Zakladni architektura softwaru a metody a ndstroje pouZité pfi jeho ndvrhu: .........ocooveiviiiiiiiiii
3.4.  Vysvétleni konstruk¢nich opatfeni integrovanych do ,daného systému“ pro pfipad poruchového stavu: ...............
3.5. Dokumentované analyzy chovéani ,daného systému“ pii jednotlivych nebezpecich nebo poruchich: ...................
3.6. Popis opatfeni zavedenych s ohledem na podminky vngjsiho prostiedi: ..ot
3.7.  Ustanoveni pro pravidelnou technickou prohlidku ,daného systému®: ...
3.8.  Vysledky ovétovaci zkousky ,daného systému“ podle bodu 4.1.1 prilohy 6 pfedpisu OSN €. 79: ...ooooviiiiirnnnnn.
3.9. Vysledky ovéfovaci zkousky koncepce bezpecnosti podle bodu 4.1.2 pFilohy 6 pfedpisu OSN €. 79: ...oooveieinnee

3.10. DAtumm ZKOUSKY: ..ot
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3.11. Tato zkouska byla provedena a jeji vysledky byly zaznamendny do protokolu podle ............c..coceoiinnn. piedpisu
OSN ¢. 79 naposledy pozménéného SErif ZMEN ..ottt

Technicka zkusebna ('), kterd vykonala zkousky

POAPIS: .ot DALUITE o
3.12. Schvalovaci organ (')

POAPIS: .o DAtUINL .o

3.13. Pozndmky:

() Mus{ podepsat rozdilné osoby, a to i v piipadé kdyz technickd zkuSebna a schvalovaci orgdn jsou toutéZ organizaci, nebo
alternativné, kdyz je se zkuSebnim protokolem vydéna autorizace schvalovactho orgdnu.
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PRILOHA 7

Zvlastni pozadavky na doddvini elektrické energie z tazného vozidla do systémd Fizeni
piipojného vozidla

1. OBECNE

Pozadavky této pfilohy plati pro taznd vozidla a piipojnd vozidla, u nichz se elektrickd energie pfivadi
z tazného vozidla, aby usnadnila ¢innost systému Fizeni instalovaného na p¥ipojném vozidle.

2. POZADAVKY NA TAZNA VOZIDLA
2.1. Pfivod energie

2.1.1.  Vyrobce vozidla musi urcit kapacitu zdroje energie, kterd umozni, aby byl k dispozici proud stanoveny déle
v bodé 2.3 pro piipojné vozidlo béhem normalniho provozu vozidla.

2.1.2.  V pfirucce pro fidice musi byt uvedena informace uddvajici fidi¢i elektrickou energii, kterd je k dispozici pro
systém fizeni piipojného vozidla, a o tom, Ze elektrické rozhrani nesmi byt spojeno, jestlize pozadavek na
proud uvedeny na pfipojném vozidle piekracuje hodnotu, kterd maze byt pfividéna z tazného vozidla.

2.1.3. K dodévce energie do systému fzeni pFipojného vozidla se musi jako napdjeci zdroj pouzit konektor uvedeny
déle v bodé 2.5. Ve vSech piipadech vSak musi platit ustanoveni dale uvedeného bodu 3.3.

2.2. Jmenovité provozni napéti je 24 V.

2.3. Vyrobce tazného vozidla musi ur¢it maximdlni hodnotu pfivadéného proudu, ktery je k dispozici na konektoru
uvedeném dale v bodé¢ 2.5.2.

2.4. Ochrana elektrického systému

2.4.1. P pfivadéni energie do systému fizeni piipojného vozidla musi byt elektricky systém tazného vozidla chrdnén
pfed pfetizenim nebo zkratem.

2.5. Vedeni a konektory

2.5.1.  Kabely pouzité k piivodu elektrické energie do piipojného vozidla musi mit prifez vodie odpovidajici
trvalému proudu stanovenému vyse v bodé 2.3.

2.5.2. Do doby, nez bude vyddna jednotnd norma, musi konektor pouzity ke spojeni s pfipojnym vozidlem spliiovat
nasledujici pozadavky:

a) koliky musi mit proudovou zatiZitelnost odpovidajici maximdlnimu trvalému proudu stanovenému vyse
v bodé 2.3;

b) do doby, nez budou dohodnuty jednotné normy, musi byt ochrana konektoru proti ptsobeni vngjsiho
prostiedi takovd, aby odpovidala zptsobu pouzivani, a musi byt zahrnuta do hodnoceni podle piilohy 6 a

¢) konektor nesmi byt zaménitelny s existujicim elektrickym konektorem béZné pouZivanym na tazném
vozidle, tj. konektorem podle ISO 7638, ISO 12098 atd.

2.6. Oznaceni

2.6.1. Tazné vozidlo musi byt oznaceno tdajem maximdlniho proudu, ktery je k dispozici pro piipojné vozidlo
a ktery je stanoven vyse v bodé 2.3.

Oznaceni musi byt nesmazatelné a musi byt umisténo tak, aby bylo viditelné pfi spojovéni elektrického
rozhrani uvedeného vyse v bodg 2.5.2.
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3. POZADAVKY NA PRIPOJNA VOZIDLA

3.1.  Vyrobce vozidla stanovi maximélni proud, ktery je pozadovén pro systém Fizeni piipojného vozidla.
3.2. Jmenovité provozni napéti je 24 V.

3.3. Elektrickd energie, kterd je k dispozici z tazného vozidla, smi byt pouZivdna pouze takto:

a) vyhradné k pouzit{ pro systém Fizeni pfipojného vozidla,
nebo
b) pro systém fizeni piipojného vozidla a k napdjeni pomocnych systémi na piipojném vozidle, za podminky,

Ze systém Fizeni md prioritu a je chrdnén pfed pretizenim zpiisobenym vné systému fizeni. Tato ochrana
musi byt jednou z funkci systému fizeni piipojného vozidla.

3.4. Vedeni a konektory

3.4.1. Kabely pouzité k piivodu elektrické energie do systému Fizeni piipojného vozidla musi mit prifez vodice
odpovidajici pozadavkiim na energii, které ma systém Fizeni instalovany na pfipojném vozidle.

3.4.2. Do doby, nez bude vydéna jednotnd norma, musi konektor pouzity ke spojeni s pifpojnym vozidlem spliovat
nasledujici pozadavky:

a) koliky musi mit proudovou zatiZitelnost odpovidajici maximédlnimu proudu stanovenému vyrobcem vozidla
vyse v bodé 3.1;

b) do doby, nez budou dohodnuty jednotné normy, musi byt ochrana konektoru proti ptsobeni vnéjstho
prostiedi takovd, aby odpovidala zptsobu pouzivani, a musi byt zahrnuta do hodnoceni podle piilohy 6;

¢) konektor nesmi byt zaménitelny s existujicim elektrickym konektorem bézné pouzivanym na taZném
vozidle, tj. konektorem podle ISO 7638, ISO 12098 atd.

3.5. Vystraznd signalizace poruchy:

Poruchy v pfevodu elektrického ovlddani systému Fizeni musi byt pfimo signalizovany Fidici.

3.6. Prokdzani ¢innosti systému fizen{

3.6.1. Be&hem schvalovédni typu musi vyrobce pfipojného vozidla prokdzat technické zkusebné funkénost systému
Hzeni tak, Ze systém splituje p¥islusné pozadavky na vlastnosti stanovené v tomto pfedpisu.

3.6.2. 'V ptipadé poruchy:
3.6.2.1. Za ustaleného stavu:

Kdyz se piipojné vozidlo piipoji k taznému vozidlu, které nemd zatizeni k pfivodu elektrické energie pro
systém fizeni pi{pojného vozidla, nebo dojde k pieruseni piivodu elektrické energie do systému fizeni
piipojného vozidla, nebo dojde k poruse v pfevodu elektrického ovlddani systému fizeni pfipojného vozidla,
mus{ byt prokdzano, Ze piipojné vozidlo spliiuje vSechny piislusné pozadavky bodu 6.3 tohoto pfedpisu pro
neporuseny systém.

3.6.2.2. Za neustdleného stavu:

Neustdlené chovani vozidla v piipadé poruchy v pievodu elektrického ovlddani systému fizeni se musi
vyhodnotit tak, aby bylo zaruceno, Ze se udrzi stabilita vozidla v pribéhu prechodné periody, ke které dojde po
poruse, a to ndsledujicimi zkouskami:

a) pouzitim zkuSebniho postupu a pozadavki stanovenych v bodé 6.3.1 tohoto ptedpisu (');
b) pouzitim zkuSebniho postupu a pozadavkt stanovenych v bodé 6.3.3 tohoto ptedpisu (').

3.6.3. Pokud systém fizeni pi{pojného vozidla pouzivd k ovladani fizeni hydraulicky pfevod, plati pozadavky
pfilohy 5.

(") Technickd zkusebna miiZe uznat vysledky zkousek pfedlozené vyrobcem piipojného vozidla k prokdzani splnéni zkousek v neustdleném
stavu.
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3.7. Oznaceni
3.7.1. Pipojnd vozidla vybavend konektorem pro piivod elektrické energie do systému Fizeni piipojného vozidla musi

byt oznacena nésledujicimi tdaji:
a) maximdlni proud, ktery je pozadovan pro systém fizen{ piipojného vozidla podle vyse uvedeného bodu 3.1;

b) fungovéni systému fizeni pfipojného vozidla, véetné vlivu na manévrovatelnost, kdyZ je konektor pfipojen
a kdyz je odpojen.

Oznaceni musi byt nesmazatelné a musi byt umisténo tak, aby bylo viditelné p#i spojovani elektrického
rozhrani uvedeného vyse v bodé 3.3.2.
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PRILOHA 8

Pozadavky na zkousky funkci korektivniho a automatického fizeni

1. OBECNA USTANOVEN{

Vozidla vybavend systémy s funkci korektivniho fizeni a/nebo ACSF musi spliiovat pozadavky na pfislusné
zkousky podle této piilohy.

2. ZKUSEBNI PODMINKY

Zkousi se na hladkém, suchém asfaltovém ¢&i betonovém povrchu, kde jsou dobré adhezni podminky. Teplota
prostfedi musi byt 0 °C az 45 °C.

2.1 Znaceni jizdniho pruhu
Znaceni jizdntho pruhu na vozovce pouzitd ke zkouskdm musi byt stejnd jako nékteré ze znaceni popsanych
v piiloze 3 pfedpisu OSN ¢ 130. Znaceni musi byt v dobrém stavu a musi byt provedena materidlem
spliiujicim normu pro viditelnd znaceni jizdniho pruhu. Uspofddani znaceni jizdniho pruhu pouzitych ke
zkouskdm se zaznamend ve zkusebnim protokolu.

Siika jizdniho pruhu pro Geely zkousek podle této piflohy musi byt nejméné 3,5 m.

Zkouska se provadi za podminek viditelnosti, které umoznuji bezpecnou jizdu v pozadované zkusebni
rychlosti.

Vyrobce vozidla musi pfedlozenim dokumentace prokdzat soulad se vSemi ostatnimi znaenimi jizdniho
pruhu uvedenymi v pitiloze 3 predpisu OSN &. 130. Veskerd takovd dokumentace se pfipoji ke zkusebnimu
protokolu.

2.2 Povolené odchylky

Vsechny rychlosti vozidla stanovené pro zkousky popsané v této pifloze musi byt dodrzeny s povolenou
odchylkou * 2 km/h.

2.3. Podminky tykajici se vozidla

2.3.1. Hmotnost pii zkousce
Vozidlo se zkousi se zatiZenim dohodnutym mezi vyrobcem a piislusnou technickou zkusebnou. Jakmile
zkouska zacne, nesmi byt provddény zddné zmény zatiZeni. Vyrobce vozidla musi pfedlozenim dokumentace

prokazat, Ze systém funguje pfi kazdém zatiZeni.

2.3.2. Zkouska se provadi s takovym tlakem v pneumatikdch, jaky doporucuje vyrobce vozidla.

2.4. Bo¢ni zrychleni

Poloha te7isté, pii které se méf{ bo¢ni zrychleni, se uréi po dohodé mezi vyrobcem vozidla a technickou
zkusebnou. Poloha se uvede ve zkusebnim protokolu.

Bocni zrychleni se méf bez zohlednéni daldich acinkd vlivem pohybd karoserie vozidla (napt. klopeni
odpruzené hmoty).

3. ZKUSEBNI POSTUPY
3.1. Zkousky tykajici se funkce korektivniho fizeni

Nasledujici zkouska se tykd funkci korektivniho fizeni definovanych v pismenu c) definice funkce
korektivniho fizeni v bodé& 2.3.4.2 tohoto pfedpisu.

3.1.1. Zkouska vystrazné signalizace tykajici se funkce korektivniho fizeni

3.1.1.1.  Vozidlo musi jet s aktivovanou funkci korektivniho fizeni na vozovce se znacenimi jizdniho pruhu na kazdé
strané jizdntho pruhu. V piipadé funkce korektivniho fizeni, jejiz zdsahy vychdzeji pouze z vyhodnoceni
piitomnosti a umistén{ ohraniceni jizdniho pruhu, musi jet vozidlo na vozovce vymezené ohrani¢enimi podle
prohldseni vyrobce (napf. okrajem vozovky).
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Zkusebni podminky a zkusSebni rychlost vozidla musi byt v rdmci provozniho rozsahu systému.

V prubéhu zkousky se zaznamendvd doba trvani zdsahti funkce korektivniho fizeni a optickych a zvukovych
vystraznych signalt.

V ptipadé bodu 5.1.6.1.2.1 tohoto pfedpisu musi jet vozidlo tak, aby se snazilo opustit jizdni pruh a vyvolalo
zasah funkce korektivniho fizeni, ktery se udrzuje po dobu delsi nez 10 s (u M, a N,) nebo 30 s (u M,, M,,
N, a N,). Pokud neni mozné takovou zkousku uskute¢nit z praktickych divodd, napiiklad kviili omezeni
zkusebniho prostoru, mtize byt tento pozadavek splnén, se souhlasem schvalovactho orgdnu, pfedloZzenim
dokumentace.

Pozadavky zkousky jsou splnény, pokud:

— zvukovy vystrazny signdl je vyddn nejpozdéji za 10 s (u M, a N,) nebo 30 s (u M,, M;, N, a N;) od
zacdtku zdsahu.

V pfipadé bodu 5.1.6.1.2.2 tohoto pfedpisu musi jet vozidlo tak, aby se snazilo opustit jizdni pruh a vyvolalo
nejméné tii zdsahy systému v intervalu jizdy trvajicim 180 s.

Pozadavky zkousky jsou splnény, pokud:
a) opticky vystrazny signl je vyddn pro kazdy zdsah, a to tak dlouho, dokud zdsah trvé, a
b) zvukovy vystrazny signdl je vydan pfi druhém a tietim zdsahu, a

¢) zvukovy vystrazny signdl pfi tfetim zdsahu trvd nejméné o 10 s déle nez zvukovy vystrazny signal pfi
druhém zdsahu.

3.1.1.2. Navic musi vyrobce ke spokojenosti technické zkuSebny prokdzat, Ze pozadavky stanovené

v bodech 5.1.6.1.1 a 5.1.6.1.2 jsou splnény v celém provoznim rozsahu funkce korektivniho fizeni. MiiZe tak
ucinit pfedlozenim piislusné dokumentace, kterou p¥ipoji ke zkusebnimu protokolu.

3.1.2 Zkouska sily potfebné k prekondni systému

3.1.2.1.  Vozidlo musi jet s aktivovanou funkei korektivniho f{zeni na vozovce se znacenimi jizdniho pruhu na kazdé
strané jizdniho pruhu.

Zkusebni podminky a zkusSebni rychlost vozidla musi byt v rdmci provozniho rozsahu systému.

Vozidlo musi jet tak, aby se snazilo opustit jizdni pruh a vyvolalo zdsah funkce korektivniho fizeni. Béhem
zasahu musi fidi¢ pusobit na ovladaci orgdn fizeni takovou silou, aby zdsah piekonal.

Zaznamena se sila, kterou fidi¢ pasobi na ovladaci orgén fizeni k pfekondni zdsahu.

3.1.2.2.  Pozadavky zkousky jsou splnény, pokud sila, kterou Fidi¢ pisobi na ovlddaci orgdn Fizeni k pfekondni zdsahu,
nepfekracuje 50 N.

3.1.2.3.  Navic musi vyrobce ke spokojenosti technické zkusebny prokdzat, Ze pozadavky stanovené v bodé 5.1.6.1.3
jsou splnény v celém provoznim rozsahu funkce korektivniho fizeni. Miaze tak ucinit pfedloZenim piislusné
dokumentace, kterou ptipoji ke zkusebnimu protokolu.

3.2. Zkousky tykajici se systémt s ACSF kategorie B1
3.2.1. Funkéni zkouska udrzovani v jizdnim pruhu

3.2.1.1.  Rychlost vozidla musi zistat v rozsahu od V, do V

smin smax®

Zkouska se vykond pro kazdy z rozsahti rychlosti stanovenych v bodé 5.6.2.1.3 tohoto pfedpisu zvldst, nebo
v sousednich rozsazich rychlosti, ve kterych md ay,, . identickou hodnotu.

Vozidlo musi jet stalou rychlosti po zakiivené drize se znacenimi jizdniho pruhu na obou stranich, aniz by
fidi¢ pusobil jakoukoli silou na ovladaci organ Fzeni (napf. sejmutim rukou z ovlddaciho orgdnu fizeni).

Bocni zrychleni potfebné k vykondni zaticky musi byt mezi 80 a 90 % maximdlniho bo¢niho zrychleni ay,,.
stanoveného vyrobcem vozidla.

V prubéhu zkousky se zaznamend bo¢ni zrychleni a bo¢ni trhnuti.



L 318/44 Utedn véstnik Evropské unie 14.12.2018

3.2.1.2.  Pozadavky zkousky jsou splnény, pokud:
vozidlo nepfekro¢i Zddné ze znaceni jizdniho pruhu;
klouzavy primér bo¢niho trhnuti o trvani 0,5 s nepfekroci 5 m/s?.

3.2.1.3. Vyrobce vozidla musi ke spokojenosti technické zkuSebny prokdzat, Ze poZadavky jsou splnény pro cely
rozsah bo¢niho zrychleni a cely rozsah rychlosti. MtZe tak ucinit pfedloZenim piislusné dokumentace, kterou
piipoji ke zkuSebnimu protokolu.

3.2.2. Zkouska maximalntho bo¢niho zrychleni

3.2.2.1.  Rychlost vozidla musf zfistat v rozsahu od V. do V

smin smax*®

Zkouska se vykond pro kazdy z rozsahii rychlosti stanovenych v bodé 5.6.2.1.3 tohoto ptedpisu zvlast, nebo
v sousednich rozsazich rychlosti, ve kterych md ay,_, identickou hodnotu.

Vozidlo musi jet stalou rychlosti po zakfivené drize se znacenimi jizdniho pruhu na obou stranich, aniz by
fidi¢ pusobil jakoukoli silou na ovladaci organ Fzeni (napf. sejmutim rukou z ovlddaciho orgdnu fizeni).

Technickd zku$ebna stanovi zkusebni rychlost a polomér, které zptisobi vyssi zrychleni nez ay, . + 0,3 m/s?
(napf. projetim zatackou daného poloméru ve vyssi rychlosti).

V prabéhu zkousky se zaznamend boé¢ni zrychleni a bo¢ni trhnuti.

3.2.2.2. Pozadavky zkousky jsou splnény, pokud:
zaznamenané zrychleni je v rdmci mez{ stanovenych v bodé 5.6.2.1.3 tohoto ptedpisu;

klouzavy primér bo¢niho trhnuti o trvani 0,5 s nepfekroci 5 m/s’.

3.2.3. Zkouska sily potiebné k piekondni systému

3.2.3.1.  Rychlost vozidla musf ziistat v rozsahu od V. do V

smin smax”

Vozidlo musi jet stdlou rychlosti po zakfivené draze se znacenimi jizdniho pruhu na obou strandch, aniz by
fidi¢ ptsobil jakoukoli silou na ovlddaci orgén Fizeni (napf. sejmutim rukou z ovlidactho orgénu fizeni).

Bo¢ni zrychleni potfebné k vykondni zaticky musi byt mezi 80 a 90 % minimélni hodnoty stanovené
v tabulce v bodé 5.6.2.1.3. tohoto ptedpisu.

Naésledné musi fidi¢ plisobit na ovlddaci orgdn fizeni takovou silou, aby piekonal zdsah systému a opustil
jizdni pruh.

Zaznamenad se sila, kterou Fidi¢ ptisobi na ovlddaci orgdn fizeni béhem manévru k pfekondni systému.

3.2.3.2. Pozadavky zkousky jsou splnény, pokud sila, kterou fidi¢ piisobi na ovlddaci organ fizeni béhem manévru
k pfekondni systému, je mensi nez 50 N.

Vyrobce musi pfedloZenim pfislusné dokumentace prokdzat, Ze tato podminka je splnéna v celém rozsahu
cinnosti ACSF.

3.2.4. Zkouska ptechodovych vlastnosti; zkouska, zda md fidi¢ ruce na ovladacim orgdnu fizeni

3.2.4.1. Vozidlo musi jet s aktivovanou ACSF zkuSebni rychlosti mezi V, + 10 km/h a V_, + 20 km/h na draze se
znacenimi jizdntho pruhu na obou stranich jizdntho pruhu.

Ridi¢ uvolni ovlddaci organ fizenf a pokracuje v jizdé do doby, nez systém funkci ACSF deaktivuje. Draha se
musi vybrat tak, aby umoznovala jizdu s aktivovanou ACSF po dobu nejméné 65 s bez jakéhokoli zdsahu
fidice.

Zkouska se musi zopakovat se zkusebni rychlosti vozidla mezi V.
130 km/h, podle toho, kterd hodnota je nizsi.

- 20 km/h a vV, - 10 km/h nebo

smax smax

Navic musi vyrobce vozidla ke spokojenosti technické zkusebny prokazat, ze pozadavky jsou splnény pro cely
rozsah rychlosti,. Mtize tak ucinit pfedloZenim pFislusné dokumentace, kterou pfipoji ke zkuSebnimu
protokolu.
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3.2.4.2. Pozadavky zkousky jsou splnény, pokud:

Opticky vystrazny signdl byl vydan nejpozdéji 15 s od uvolnéni ovladaciho orgdnu fizeni a zistane v ¢innosti
do doby, nez je ACSF deaktivovéna.

Zvukovy vystrazny signdl byl vyddn nejpozd&ji 30 s od uvolnéni ovlddactho orgdnu fizeni a zistane
v ¢innosti do doby, nez je ACSF deaktivovéna.

ACSF je deaktivovdna nejpozdé&ji 30 s od spusténi zvukového vystrazného signdlu vydanim zvukového
nouzového signdlu trvajictho nejméné 5 s, ktery se od pfedchoziho zvukového vystrazného signalu lisi.

3.3. Zkousky tykajici se funkce nouzového fizeni

Vozidlo musi jet s aktivovanou funkci nouzového Fzeni na vozovce se znacenimi jizdntho pruhu na kazdé
strané jizdniho pruhu, pfi¢emz se musi nalézat mezi témito znacenimi jizdniho pruhu.

Zkuebni podminky a zkuSebni rychlosti vozidla musi byt v rdmci provozniho rozsahu systému podle
prohléseni vyrobce.

Zvlastni podrobné informace o povinnych zkouskdch, které jsou popsiny niZe, se musi projednat
a dohodnout mezi vyrobcem vozidla a technickou zkusebnou, aby byly pozadované zkousky pfizptsobeny
deklarovanému piipadu (deklarovanym ptipadiim) pouziti, pro ktery (které) je ¢innost funkce nouzového
fizen{ urcena.

Navic musi vyrobce ke spokojenosti technické zkuSebny prokdzat, ze pozadavky stanovené
v bodech 5.1.6.2.1 az 5.1.6.2.6 jsou splnény v celém rozsahu ¢innosti funkce nouzového fizeni (specifi-
kovaném vyrobcem vozidla v informacnich ddajich o systému). Mize tak ucinit ptredlozenim ptislusné
dokumentace, kterou ptipoji ke zkusebnimu protokolu.

3.3.1. Zkouska tykajici se funkce nouzového fizeni typu a) i)/ii): (nezamysleny bo¢ni manévr)

Cilové vozidlo jedouci v sousednim jizdnim pruhu se musi pfiblizovat ke zkouSenému vozidlu a jedno
z vozidel musi minimalizovat vzdjemnou bo¢ni vzdalenost, dokud neni zahdjen zdsah funkce nouzového
fizeni.

Pozadavky zkousky jsou splnény, pokud:

a) vystrazné signdly stanovené v bodé 5.1.6.2.6 tohoto ptedpisu OSN jsou vyddny nejpozdéji v okamziku
zahdjeni zdsahu funkce nouzového fizeni a

b) zédsahem funkce nouzového fizeni vozidlo neopustilo sviij pavodni jizdni pruh.
3.3.2 Zkouska tykajici se funkce nouzového Fizeni typu a) iii): (zamysleny bo¢ni manévr)

Zkousené vozidlo za¢ne vykondvat zménu jizdniho pruhu, zatimco jiné vozidlo jede v sousednim jizdnim
pruhu, a bez zdsahu systému funkce nouzového fizeni by tedy doslo ke kolizi.

Pozadavky zkousky jsou splnény, pokud:
a) zasah funkce nouzového fizeni je zahdjen a

b) vystrazné signdly stanovené v bodé 5.1.6.2.6 tohoto ptedpisu jsou vyddny nejpozdéji v okamziku zahdjeni
zdsahu funkce nouzového fzeni a

¢) zésahem funkce nouzového fizeni vozidlo neopustilo sviij piivodni jizdni pruh.

3.3.3. Zkouska tykajici se funkce nouzového fizeni typu b):

Zkous$ené vozidlo se musi pfiblizovat k pfedmétu, ktery se nachdzi v jeho trajektorii. Pfedmét musi mit
takovou velikost a musi byt umistén tak, aby jej vozidlo mohlo objet bez piekroceni znaceni jizdniho pruhu.

Pozadavky zkousky jsou splnény, pokud:
a) zdsahem funkce nouzového fizeni se zabrdnilo kolizi nebo jsou zmirnény jeji nasledky a

b) vystrazné signdly stanovené v bodé 5.1.6.2.6 tohoto ptedpisu OSN jsou vydiny nejpozdéji v okamziku
zahdjeni zdsahu funkce nouzového fizeni a

¢) zésahem funkce nouzového Fizeni vozidlo neopustilo svijj jizdni pruh.
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3.3.4. Zkousky systémt, které jsou schopny fungovat bez znaceni jizdniho pruhu

V ptipadé systémd, které funguji bez znaceni jizdniho pruhu, se pfislusné zkousky podle bodt 3.3.1 az 3.3.3
musi zopakovat na zkusebni drdze bez znaceni jizdniho pruhu.

Pozadavky zkousky jsou splnény, pokud:
a) zdsah funkce nouzového fizeni je zahdjen a

b) vystrazné signdly stanovené v bodé 5.1.6.2.6 tohoto predpisu OSN jsou vydadny nejpozdéji v okamziku
zahdjeni zdsahu funkce nouzového fizeni a

¢) boéni vychyleni béhem manévru je maximédlné 0,75 m, jak je stanoveno v bodé 5.1.6.2.2, a

d) zdsahem funkce nouzového fizeni nevyjelo vozidlo z vozovky.

3.3.5. Zkouska chybné reakce u funkce nouzového fizeni typu b):

Zkousené vozidlo se musi piiblizovat k tenké plastové desce, kterd md jinou barvu neZ povrch vozovky,
tloustku mensi nez 3 mm, $itku 0,8 m a délku 2 m a je umisténa mezi znacenimi jizdniho pruhu v trajektorii
vozidla. Tenkd plastovd deska musi byt umisténa tak, aby ji vozidlo mohlo objet bez piekroceni znaceni
jizdniho pruhu.

Pozadavky zkousky jsou splnény, pokud funkce nouzového fizeni neza¢ne vykondvat Zadny zasah.
3.4. (Rezervovano pro ACSF kategorie B2)

3.5. Zkousky tykajici se systémt s ACSF kategorie C
Pokud neni stanoveno jinak, mus{ vSechny zkuebni rychlosti vozidla vychdzet z V, = 130 km/h.
Pokud neni stanoveno jinak, musi byt pfiblizujicim se vozidlem typové schvalené sériové vyrabéné vozidlo.

Vyrobce vozidla musi ke spokojenosti technické zkusebny prokazat, Ze pozadavky jsou splnény pro cely
rozsah rychlosti. Muaze tak udinit pfedloZenim ptislusné dokumentace, kterou pFipoji ke zkuSebnimu
protokolu.

3.5.1. Funkéni zkouska zmény jizdniho pruhu

3.5.1.1.  Zkousené vozidlo musi jet v jizdnim pruhu pfimé zkuSebni drihy, kterd md nejméné dva jizdni pruhy
v tomtéZz sméru jizdy, se znacenimi vozovky na obou strandch jizdnich pruhd. Vozidlo musi jet rychlosti
Vi t 10 km/h.

smin

ACSF kategorie C musi byt uvedena v ¢innost (pohotovostni rezim) a zezadu se musi pfiblizovat jiné vozidlo,
aby doglo ke spusténi systému, jak je stanoveno ve vyse uvedeném bodé 5.6.4.8.3.

Priblizujici se vozidlo pak musi zkousené vozidlo Gplné ptedjet.
Ridi¢ pak iniciuje zménu jizdniho pruhu do sousedniho pruhu.
V prubéhu zkousky se zaznamend bo¢ni zrychleni a bo¢ni trhnuti.

3.5.1.2.  Pozadavky zkousky jsou splnény, pokud:
a) bocni pohyb ke znaceni nezacne diive nez za 1 sekundu po iniciovan{ procedury zmény jizdntho pruhu;

b) bo¢ni pohyb k piiblizeni se znaceni jizdniho pruhu a bo¢ni pohyb potfebny k uskute¢néni manévru
zmeény jizdniho pruhu jsou vykondny jako jediny plynuly pohyb;

¢) zaznamenané bocni zrychleni nepfesahuje 1 m/s%
d) klouzavy pramér bo¢niho trhnuti o trvani 0,5 s nepfekroci 5 m/s’

e) ¢as méfeny mezi zacdtkem procedury zmény jizdniho pruhu a zacdtkem manévru zmény jizdniho pruhu
nenf krat$i nez 3,0 sekundy a nenf delsi nez 5,0 sekund;

f) systém poskytuje Fidi¢i informace, které mu signalizuji, Ze probihd procedura zmény jizdniho pruhu;

g) manévr zmény jizdniho pruhu je dokoncen za dobu krat$i nez 5 sekund u vozidel kategorii M, a N, a za
dobu kratsf nez 10 sekund u vozidel kategorii M,, M;, N, a N;;



14.12.2018

Utednt véstnik Evropské unie L 31847

3.5.1.3.

3.5.2.1.

3.5.2.2.

3.5.2.2.1.

3.5.2.2.2.

3.5.2.2.3.

3.5.3.1.

h) ACSF kategorie B1 obnovi automaticky svou ¢innost po ukonéeni manévru zmény jizdniho pruhu a

i) ukazatel sméru je vypnut nejdiive v okamziku ukonéeni manévru zmény jizdniho pruhu a nejpozdéji za
0,5 sekundy poté, co ¢innost obnovila ACSF kategorie B1.

Zkouska podle bodu 3.5.1.1 se musi zopakovat se zménou jizdntho pruhu v opaéném sméru.

Zkouska s minimdlni rychlosti pro uvedeni v ¢innost V

smin

Zkouska s minimdln{ rychlosti pro uvedeni v ¢innost V,,, musi vychdzet z V, = 130 km/h.

smin

Zkousené vozidlo musf jet v jizdnim pruhu p#imé drahy, kterd md nejméné dva jizdni pruhy v tomtéz sméru
jizdy a znaceni vozovky na obou strandch jizdniho pruhu.

Vozidlo musi jet rychlosti V. — 10 km/h.

ACSF kategorie C musi byt uvedena v ¢innost (pohotovostni rezim) a zezadu se musi pfiblizovat jiné vozidlo,
aby doglo ke spusténi systému, jak je stanoveno ve vyse uvedeném bodé 5.6.4.8.3.

Priblizujici se vozidlo pak musi zkousené vozidlo Gplné ptedjet.
Ridi¢ pak iniciuje proceduru zmény jizdniho pruhu.
Pozadavky zkousky jsou splnény, pokud manévr zmény jizdniho pruhu neni vykonén.

Zkouska s minimalni rychlosti pro uvedeni v ¢innost V.

i Vychazejici z obecného omezeni maximdlni
rychlosti v jednotlivych zemich pod 130 km/h.

V piipadg, kdy je V.. vypoctena na zdkladé obecného omezeni maximélni rychlosti v jednotlivych zemich
namisto V- = 130 km/h, jak je stanoveno v bodé 5.6.4.8.1, se mus{ vykonat déle uvedené zkousky. Za timto
Ucelem je mozné po dohodé mezi vyrobcem vozidla a technickou zkusebnou simulovat zemi provozu.

Zkousené vozidlo musi jet v jizdnim pruhu p¥{mé dréhy, kterd ma nejméné dva jizdni pruhy v tomtéz sméru
jizdy a znaceni vozovky na obou strandch jizdntho pruhu.

Vozidlo musi jet rychlosti V.. — 10 km/h.

smin

ACSF kategorie C musi byt uvedena v ¢innost (pohotovostni rezim) a zezadu se musi pfibliZovat jiné vozidlo,
aby doslo ke spusténi systému, jak je stanoveno ve vySe uvedeném bodé 5.6.4.8.3.

Pfiblizujici se vozidlo pak musi zkousené vozidlo Gplné ptedjet.
Ridi¢ pak iniciuje proceduru zmény jizdniho pruhu.
Pozadavky zkousky jsou splnény, pokud manévr zmény jizdniho pruhu nenf vykondn.

Zkousené vozidlo musi jet v jizdnim pruhu pfimé drahy, kterd ma nejméné dva jizdni pruhy v tomtéz sméru
jizdy a znaeni vozovky na obou strandch jizdniho pruhu.

Vozidlo musi jet rychlosti V. + 10 km/h.

ACSF kategorie C musi byt uvedena v ¢innost (pohotovostni rezim) a zezadu se musi pfibliZovat jiné vozidlo,
aby doslo ke spusténi systému, jak je stanoveno ve vyse uvedeném bodé 5.6.4.8.3.

Priblizujici se vozidlo pak musi zkousené vozidlo tplné predjet.
Ridi¢ pak iniciuje proceduru zmény jizdniho pruhu.
Pozadavky zkousky jsou splnény, pokud je manévr zmény jizdniho pruhu vykonan.

Vyrobce musi ke spokojenosti technické zkusebny prokdzat, Ze vozidlo je schopno detekovat zemi provozu
a Ze je zndmo obecné omezen{ maximdlni rychlosti v doty¢né zemi.

Zkouska prekondni systému

Zkousené vozidlo musi jet v jizdnim pruhu pHmé zkuSebni dréhy, kterd md nejméné dva jizdni pruhy
v tomtéz sméru jizdy, se znaCenimi vozovky na obou strandch jizdnich pruhd.
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Vozidlo musi jet rychlosti V.. + 10 km/h.
ACSF kategorie C musi byt uvedena v ¢innost (pohotovostni rezim) a zezadu se musi pfibliZovat jiné vozidlo,
aby doslo ke spusténi systému, jak je stanoveno ve vySe uvedeném bodé 5.6.4.8.3.
Priblizujici se vozidlo pak musi zkousené vozidlo tplné predjet.
Ridi¢ pak iniciuje zménu jizdniho pruhu do sousedniho pruhu.
Ridi¢ pevné drzi ovlddaci orgdn fizeni, aby udrzel vozidlo v pffmém sméru.
Zaznamena se sila, kterou fidi¢ pasobi na ovladaci orgdn fizeni béhem manévru k pfekondni systému.
3.5.3.2.  Pozadavky zkousky jsou splnény, pokud naméfend sila potiebnd k prekondni systému nepiekro¢i 50 N, jak je
stanoveno ve vyse uvedeném bodé 5.6.4.3.
3.5.3.3.  Zkouska podle bodu 3.5.3.1 se musi zopakovat se zménou jizdniho pruhu v opa¢ném sméru.
3.5.4. Zkouska potlaceni procedury zmény jizdniho pruhu
3.5.4.1. Zkousené vozidlo musi jet v jizdnim pruhu pfimé zkuSebni drihy, kterd md nejméné dva jizdni pruhy
v tomtéZz sméru jizdy, se znaCenimi vozovky na obou strandch jizdnich pruhd.
Vozidlo musi jet rychlosti V.. + 10 km/h.
ACSF kategorie C musi byt uvedena v ¢innost (pohotovostni rezim) a zezadu se musi pfibliZovat jiné vozidlo,
aby doglo ke spusténi systému, jak je stanoveno ve vyse uvedeném bodé 5.6.4.8.3.
Priblizujici se vozidlo pak musi zkousené vozidlo tplné ptedjet.
Ridi¢ pak iniciuje proceduru zmény jizdniho pruhu.
Zkouska se musi zopakovat pro kazdou z ndsledujicich situaci, ke kterym dojde pred zacdtkem manévru
zmény jizdniho pruhu:
a) systém je piekondn FidiCem;
b) systém je vypnut fidicem;
¢) rychlost vozidla se sniZila na V_, — 10 km/h;
d) fidi¢ sejmul ruce z ovlddactho orgdnu fizeni a vystraznd signalizace oznamujici, Ze Fidi¢ nemd ruce na
volantu, byla iniciovéna;
€) smérové svitilny jsou ru¢né vypnuty fidicem;
f) manévr zmény jizdniho pruhu nezacal do 5,0 sekund ndsledujicich po iniciovani procedury zmény
jizdntho pruhu (napf. jiné vozidlo jede v sousednim jizdnim pruhu v kritické situaci popsané
v bodé 5.6.4.7).
3.5.4.2. Pozadavky zkousky jsou splnény, pokud je procedura zmény jizdniho pruhu potla¢ena v kazdém z vyse
uvedenych pfipadi zkousky.
3.5.5. Zkouska vlastnosti ¢idla
3.5.5.1.  Zkousené vozidlo musi jet v jizdnim pruhu pfimé zkuSebni drihy, kterd md nejméné dva jizdni pruhy
v tomtéz sméru jizdy, se znaCenimi vozovky na obou strandch jizdnich pruhd.
Vozidlo musi jet rychlosti V. + 10 km/h.
ACSF kategorie C musi byt uvedena v ¢innost (pohotovostni rezim).
Jiné vozidlo se musi pfiblizovat zezadu v sousednim jizdnim pruhu rychlosti 120 kmj/h.
Priblizujicim se vozidlem musi byt typové schvéleny sériové vyrdbény motocykl kategorie L, se zdvihovym
objemem motoru nepfesahujicim 600 cm3, bez aerodynamického krytu nebo &elniho skla, a tento motocykl
se musi snazit jet ve stfedu jizdntho pruhu.
Méii se vzdalenost mezi zadnim koncem zkouseného vozidla a pfednim koncem pfiblizujictho se vozidla
(napf. diferencidlnim globdlnim polohovym systémem) a hodnota zméfend v okamziku, kdy systém detekuje
piiblizujici se vozidlo, se zaznamend.
3.5.5.2. Pozadavky zkousky jsou splnény, pokud systém detekuje pfiblizujici se vozidlo nejpozdéji ve vzdélenosti

deklarované vyrobcem vozidla (S,,), jak je stanoveno ve vy3e uvedeném bodé 5.6.4.8.1.

rear) ’
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3.5.6.  Zkouska se zaslepenym ¢idlem

3.5.6.1. Zkousené vozidlo musi jet v jizdnim pruhu pfimé zkusebni drihy, kterd md nejméné dva jizdni pruhy
v tomtéz sméru jizdy, se zna¢enimi vozovky na obou strandch jizdnich pruhd.

Vozidlo musi jet rychlosti V_, + 10 km/h.

smin

ACSF kategorie C musi byt uvedena v ¢innost (pohotovostni rezim) a zezadu se musi p¥iblizovat jiné vozidlo,
aby doglo ke spusténi systému, jak je stanoveno ve vyse uvedeném bodé 5.6.4.8.3.

Priblizujici se vozidlo pak musi zkousené vozidlo Gplné ptedjet.

Zadni snimal (snimace) se musi zaslepit prostfedkem dohodnutym mezi vyrobcem vozidla a technickou
zkusebnou, ktery se zaznamend ve zkusebnim protokolu. Tento tkon se mize provést pii stojicim vozidle, za
podminky, Ze se nevykond zddny novy cyklus startovani/béhu motoru.

Vozidlo musi jet rychlosti V. + 10 km/h a Fidi¢ musi iniciovat proceduru zmény jizdniho pruhu.

3.5.6.2. Pozadavky zkousky jsou splnény, pokud systém:
a) detekuje zaslepen{ snimace;
b) vyda fidici vystrazny signal podle bodu 5.6.4.8.4, a
¢) zabrani ve vykondn{ manévru zmény jizdniho pruhu.

Kromé vyse uvedené zkousky musi vyrobce ke spokojenosti technické zkuSebny prokazat, Ze pozadavky
stanovené v bodé 5.6.4.8.4 jsou splnény rovnéz u riznych scénditl jizdy. MizZe tak ucinit pfedloZenim
piislusné dokumentace, kterou pfipoji ke zkusebnimu protokolu.

3.5.7. Zkouska s cyklem startovani/béhu motoru
Zkouska je rozdélena do tif za sebou nésledujicich fazi, jak je uvedeno dale.

Vozidlo musi jet rychlosti V. + 10 km/h.

smin

3.5.7.1.  Faze 1 — Zkouska v rezimu vypnuté standardni funkce

3.5.7.1.1. Poté, co fidi¢ vykond novy cyklus startovani/béhu motoru, musi jet zkousené vozidlo v jizdnim pruhu pfimé
zkusebni drahy, kterd md nejméné dva jizdni pruhy v tomtéz sméru jizdy, se znacenimi vozovky na obou

strandch jizdnich pruhd.

ACSF kategorie C nesmi byt uvedena v ¢innost (reZim mimo ¢&innost) a zezadu se musi pfiblizovat jiné
vozidlo; pfiblizujici se vozidlo musi zkousené vozidlo tGplné piedjet.

Ukazatel sméru, ktery se pouzije k iniciovdni procedury zmény jizdniho pruhu, musi byt fidi¢em uveden
v ¢innost na dobu del$i nez 5 sekund.

3.5.7.1.2. Pozadavky zkusebni fize 1 jsou splnény, pokud manévr zmény jizdniho pruhu nenf iniciovan.

3.5.7.2. Faze 2

Cilem zkousky je zkontrolovat, Ze systém zabrdni ve vykondni manévru zmény jizdniho pruhu, pokud
nedetekoval Zadny pohybujici se pfedmét ve vzdalenosti rovné nebo vétsi, neZ je vzdalenost S, (jak je
stanoveno v bodé 5.6.4.8.3).

rear

3.5.7.2.1. Poté, co fidi¢ vykond novy cyklus startovani/béhu motoru, musi jet zkousené vozidlo v jizdnim pruhu pfimé
zkuSebni drdhy, kterd md nejméné dva jizdni pruhy v tomtéz sméru jizdy, se znaCenimi vozovky na obou
strandch jizdnich pruhd.
ACSF kategorie C musi byt ru¢né uvedena v ¢innost (pohotovostni rezim).

Ridi¢ pak iniciuje proceduru zmény jizdniho pruhu.

3.5.7.2.2. Pozadavky zkuSebni fize 2 jsou splnény, pokud manévr zmény jizdniho pruhu nebyl zahdjen (jelikoz neni
splnéna podminka stanovend v bodé 5.6.4.8.3).
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3.5.7.3. Faze 3 - Zkouska podminek umoznujicich vykondni zmény jizdntho pruhu

Cilem zkousky je zkontrolovat, Ze vykondni manévru zmény jizdniho pruhu je mozné jen tehdy, pokud
systém detekoval pohybujici se pfedmét ve vzddlenosti rovné nebo vétsi, nez je vzdélenost S, (jak je
stanoveno v bodé 5.6.4.8.3).

rear

3.5.7.3.1. Po ukonceni zkusebni fize 2 se zezadu v sousednim jizdnim pruhu musi pfiblizovat jiné vozidlo, aby doslo
ke spusténi systému, jak je stanoveno ve vyse uvedeném bodé 5.6.4.8.3.

Méfi se vzddlenost mezi zadnim koncem zkouseného vozidla a pfednim koncem piiblizujiciho se vozidla
(napt. diferencidlnim globdlnim polohovym systémem) a hodnota zméfend v okamziku, kdy systém detekuje
piiblizujici se vozidlo, se zaznamend.

Poté, co zezadu se piiblizujici vozidlo Gplné pfedjede zkousené vozidlo, musi fidi¢ iniciovat proceduru zmény
jizdniho pruhu.

3.5.7.3.2. Pozadavky zkusebni fize 3 jsou splnény, pokud:
a) manévr zmény jizdniho pruhu je vykondn;

b) priblizujici se vozidlo je detekovdno nejpozdéji ve vzdalenosti urcené vyrobcem vozidla (S

rear) *
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