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Pouze ptivodni texty EHK OSN maji podle mezinarodniho vefejného préva pravni a¢inek. Je zapotiebi ovétit
si status a datum vstupu tohoto pfedpisu 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

Pfedpis OSN ¢. 157 - Jednotnd ustanoveni pro schvalovani vozidel, pokud jde o systém
automatizovaného udrzoviani vozidla v jizdnim pruhu [2021/389]

Datum vstupu v platnost: 22. ledna 2021

Tento dokument slouzi vyhradné jako dokumentani ndstroj. Rozhodné a pravné zdvazné znéni je:
ECE/TRANS/WP.29/2020/81.
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UvVOoD

Cilem ptedpisu je stanovit jednotnd ustanoveni pro schvalovani vozidel, pokud jde o systém automatizovaného udrzovani
vozidla v jizdnim pruhu (déle jen ,ALKS® nebo ,systém ALKS").

%

Systém ALKS po del3i dobu ¥di pfi¢ny a podélny pohyb vozidla bez zdsahu Fidic¢e. ALKS je systém, ktery, je-li aktivovén,
primdrné ¥di vozidlo.

Tento pfedpis je prvnim regulacnim krokem k zavedeni automatizovaného systému fizeni (jak je definovan v ECE/TRANS|/
WP.29/1140) v provozu, a obsahuje tudiz inovativni ustanoveni, jeZ maji postihnout sloZitost hodnoceni bezpe¢nosti
systému. Obsahuje spravni ustanoveni vhodna pro schvalovéni typu, technické pozadavky, ustanoveni o auditu a poddvani
zprév, jakozZ i o zkouskach.

ALKS muze byt za urcitych podminek aktivovdn na pozemnich komunikacich, kde je zakdzdn pohyb chodcti a cyklistt
a které jsou navrzeny tak, Ze je fyzicky oddélen provoz v protisméru a vozidla jedouci v protisméru nemohou zkfiZzit
drdhu vozidla. V prvni fizi omezuje ptivodni znéni tohoto predpisu maximdalni provozni rychlost na 60 km/h a vztahuje
se pouze na osobni automobily (vozidla kategorie M;).

Tento pfedpis obsahuje obecné pozadavky na bezpecnost systému a odezvu v nouzovém rezimu. Kdyz je ALKS aktivovdn,
fidi namisto fidiCe, tj. musi zvladnout viechny situace v¢etné poruch a nesmi ohrozit bezpecnost cestujicich ve vozidle ani
jinych tcastnika silniéniho provozu. Ridi¢ ma viak vzdy moznost kdykoliv potlacit funkci systému.

Tento pfedpis rovnéz stanovi pozadavky na to, jak musi systém ALKS fidi¢i bezpe¢né pfedat fizeni véetné toho, ze dokaze
vozidlo zastavit, jestliZe fidi¢ odpovidajicim zplisobem nereaguje.

V neposledni fadé pfedpis obsahuje pozadavky na rozhrani clovék-stroj (HMI), aby nemohlo dojit k nedorozuméni nebo
nespravnému pouziti ze strany fidice. Pfedpis napiiklad vyzaduje, aby ¢innost palubnich zobrazovacich jednotek
pouzivanych fidicem k jinym ¢innostem, neZ je fizeni v dobé€, kdy je v ¢innosti ALKS, byla automaticky pozastavena,
jakmile systém vysle pozadavek na pievzeti Fizeni. Témito opatfenimi nejsou dotéena pravidla chovani Fidi¢a tykajici se
pouzivani téchto systému na tizem{ smluvnich stran, jak je v soucasné dobé projednava globdlni forum pro bezpe¢nost
silni¢niho provozu (WP.1), jehoz zaseddni probihaji v dobé vypracovani tohoto dokumentu (viz napf. neformdlni
dokument 4, revize 1 ze 78. zasedani WP.1).

1. OBLAST PUSOBNOSTI A UCEL

1.1 Tento piedpis se vztahuje na schvalovani vozidel kategorie M; (!) , pokud jde o systém automatizovaného
udrzovéni vozidla v jizdnim pruhu.

2. DEFINICE

Pro tGéely tohoto pfedpisu se pouZiji tyto definice:

2.1 LSystémem automatizovaného udrZovdni vozidla v jizdnim pruhu (ALKS)“ se rozumi systém pouZzivany pfi malé
rychlosti, ktery je aktivovan fidicem a pfi rychlosti maximdlné 60 km/h udrzuje vozidlo v jizdnim pruhu tim, ze
Hdi pticny a podélny pohyb vozidla po delsi dobu, aniz by fidi¢ musel do fizeni zasahovat.

V rdmci tohoto pfedpisu se na ALKS odkazuje rovnéz jako na ,systém;

2.1.1 Jtypem vozidla z hlediska systému automatizovaného udrZovdni vozidla v jizdnim pruhu (ALKS)“ se rozumi kategorie
vozidel, kterd se vzdjemné nelisi v takovych zdsadnich hlediscich, jako jsou:

a) vlastnosti vozidla, které vyznamnym zptsobem ovliviiuji d¢innost systému ALKS;

b) vlastnosti systému ALKS a jeho konstrukee;
22 LpoZadavkem na prevzeti fizeni“ se rozumi logicky a intuitivni postup, jimz se dynamickd funkce fizeni pfeddva ze
systému (automatizované fizeni) na fidi¢e (manudlni ¥{zeni). Tento pozadavek vysild systém Fidici;

() 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
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2.3 Jfdzi prevzeti“ se rozumi doba trvdn{ pozadavku na pfevzeti fizenf;

7
1

2.4 Lpldnovanou uddlosti“ se rozumi pfedem zndmd situace, napiiklad v okamziku aktivace, jako je trasovy bod (napf.
sjezd z délnice apod.) a pfi niZ je nutny pozadavek na ptevzeti fizeni;

2.5 Lnepldnovanou uddlosti“ se rozum( situace, jez neni pfedem zndmd, ale predpoklddd se jako velmi pravdépodobna,
napf. prce na silnici, neptiznivé pocasi, blizici se zachranné vozidlo, chybé&jici znaceni jizdniho pruhu, pad
nakladu z nakladniho vozidla (srdzka) a pfi niZ je nutny pozadavek na prevzeti fzeni;

2.6 Jrizikem bezprostredni srdzky“ se rozumi situace nebo uddlost, kterd povede ke srdzce vozidla s jinym téastnikem
silni¢niho provozu nebo piekazkou a jiz nelze zabranit brzdénim slabsim nez 5 m/s

2.7 Jmanévrem s minimdlnim rizikem se rozumi postup zaméfeny na minimalizaci rizik v provozu, ktery systém
provadi automaticky po pozadavku na prevzeti fizeni, na ktery fidi¢ nereaguje, nebo v ptipadé zdvazného
selhdni systému ALKS nebo vozidla.

2.8 Lnouzovym manévrem” se rozumi manévr provadény systémem v piipadé uddlosti, pfi niZ vozidlu bezprostfedné
hrozi srazka a jehoz G¢elem je srdzce zabranit nebo ji zmirnit.

2.9 Rychlost

29.1 LStanovenou maximdlni rychlosti“ se rozumi rychlost udand vyrobcem, do které systém pracuje v optimdlnich
podminkéch;

2.9.2 »maximdlni provozni rychlosti“ se rozumi rychlost stanovend systémem, do které systém funguje za panujicich

podminek urcenych prostfedim a stavem snimact; Jednd se o maximaélni rychlost vozidla, pfi niz mize byt
systém v ¢innosti a kterd je ddna schopnostmi snimaciho systému a podminkami prostieds;

293 ~momentdlni rychlosti“ nebo jen ,rychlosti“ se rozumi aktudlni rychlost zvolend systémem podle provozu;

2.10 Ldetekcnim dosahem” snimactho systému se rozumi vzdélenost, na kterou systém dokéze spolehlivé rozpoznat cil
a vydat ovlddaci signdl, a to s pfihlédnutim ke zhorSeni vlastnosti konstrukénich &asti snimaciho systému
v disledku ¢asu a pouZivani po dobu Zivotnosti vozidla.

2.11 Poruchy

2.11.1  ,poruchou ALKS“ se rozumi kazdd jednotlivd porucha ¢innosti systému ALKS (napf. porucha jednoho ze
snimacd, ztrta Gdaji nutnych k vypoctu jizdni drahy vozidla);

2.11.2  ,poruchovym reZimem* se rozumi provozni stav systému, pfi némz systém funguje s poruchou ALKS;

2.11.3  ,zdvaZnou poruchou ALKS“ se rozumi porucha ¢innosti systému ALKS ovlivijici jeho bezpeéné fungovani
v poruchovém rezimu s velmi nizkou pravdépodobnosti vyskytu, kterd se vSeobecné tykd zdkladnich
konstruk¢nich &asti, napiiklad elektronické fidici jednotky. Porucha jednoho ze snimacti se za tento druh
poruchy povazuje pouze tehdy, pokud ji doprovazi jesté jiny faktor ovliviiujici bezpecné fungovéni systému;

2.11.4  ,zdvaZnou poruchou vozidla“ se rozumi kazdd porucha vozidla (napt. elektrickd nebo mechanickd), kterd ovliviuje
schopnost ALKS provddét dynamickou funkci fizeni a kterd by rovnéz ovlivnila manudlni fizeni vozidla (napt.
vypadek napéjeni, porucha brzdového systému, ndhld ztrita tlaku pneumatiky);
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2.12 Lsamocinnou kontrolou” se rozumi integrovand funkce, jez prubézné kontroluje, zda nedoslo k poruse systému
a jaky je detekéni dosah snimaciho systému.

2.13 Lpotlacenim systému“ ze strany FidiCe se rozumi situace, kdy fidi¢ zasdhne do Fizeni tikonem, ktery md pfednost
pfed ovladacem, kterym systém fidi podélny nebo pti¢ny pohyb, kdyz je systém v ¢innosti;

2.14 Ldynamickou funkci ¥izeni“ se rozumi fizen{ a provadéni veskerych podélnych a pti¢nych pohybt vozidla;

2.15 LSystém ukldddni iidajii pro automatizované fizeni (DSSAD)“ umoziuje urcit interakce mezi ALKS a Fidicem;

2.16 Ldobou Zivotnosti systému“ se rozumi doba, po kterou je systém ALKS k dispozici jako funkce na vozidle;

2.17 yskytem se v souvislosti s ustanovenimi o DSSAD v bodé 8 rozumi dkon nebo situace, k nimz doslo
v souvislosti s uddlosti nebo incidentem a které musi byt ulozeny do systému uklddani adaji;

2.18 LSoftwarovym identifikacnim Cislem pro ucely predpisu R157 (R;s, SWIN)* se rozumi specificky identifikdtor
definovany vyrobcem vozidla pfedstavujici informace o softwaru elektronického ¥idictho systému, které se fadi
k vlastnostem vozidla pro téely schvaleni typu podle pfedpisu OSN €. 157;

2.19 Lelektronickym Fidicim systémem“ se rozumi kombinace jednotek konstruovand k tomu, aby podporovala zajisténi
stanovené funkce pro udrzovani v jizdnim pruhu pomoci elektronického zpracovani dat. Takové systémy,
obvykle softwarové ovlddané, se sklddaji z jednotlivych funkénich konstrukénich ¢asti, jako jsou ¢idla,
elektronické Fidici jednotky a akéni ¢leny, a jsou propojeny prenosovymi spoji. Mohou zahrnovat mechanické,
elektropneumatické ¢i elektrohydraulické prvky;

2.20 LSoftwarem” se rozumi ¢ast elektronického fidiciho systému, kterd sestdva z digitdlnich Gdaji a pokynd.

3. ZADOST O SCHVALEN{

3.1 Zadost o schvéleni typu vozidla, pokud jde o systém automatizovaného udrzovéni vozidla v jizdnim pruhu,
podavé vyrobce vozidla nebo jeho povéreny zdstupce.

3.2 K zddosti musi byt ve tfech vyhotovenich pfipojeny niZe uvedené dokumenty:

3.2.1 Popis typu vozidla, pokud jde o polozky uvedené v bod€ 2.1.1, se souborem dokumentace podle piilohy 4, ktery
podava informace o zakladni koncepci systému ALKS a o prostedcich, kterymi je spojen s ostatnimi systémy
vozidla nebo kterymi pfimo ovlddd vystupni proménné. Uvadgji se ¢isla a/nebo symboly identifikujici typ
vozidla.

3.3 Technické zkusebné provadgjici schvalovaci zkousky se predd vozidlo, které predstavuje typ vozidla, jenz md byt
schvélen.

4. SCHVALENI

4.1 Schvdleni vozidla se udéli v piipadé, Ze typ vozidla ptedany ke schvileni podle tohoto ptedpisu spliuje

pozadavky bodi 5 az 9.
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4.2 Kazdému schvélenému typu se pfidéli ¢islo schvdleni; prvni dvé Eislice (v soucasnosti 00, coz odpovida sérii
zmén 00, tj. pavodni znéni) uddvaji sérii zmén zahrnujici nejnovéjsi podstatné technické zmény predpisu
v dobé udéleni schvaleni. TatdZ smluvni strana nesmi pfidélit stejné &islo jinému typu vozidla.

43 Ozndmeni o schvéleni nebo odmitnuti ¢ zruSeni schvéleni podle tohoto predpisu se sdéli stranim dohody
prostiednictvim formuldfe, ktery je v souladu se vzorem v pfiloze 1, a dokumentace poskytnuté zadatelem ve
formatu nepfesahujicim A4 (210 x 297 mm) nebo slozenych v tomto formétu a ve vhodném méfitku nebo
elektronickém formatu.

4.4 Na kazdé vozidlo, které odpovida typu vozidla schvalenému podle tohoto ptedpisu, se na viditelném a snadno
piistupném misté uvedeném na formuldfi schvéleni umisti mezindrodni znacka schvileni typu, jez odpovida
vzoru popsanému v pifloze 2 a sestavd z:

4.4.1 pismene ,E“ v kruznici, za nimz nésleduje rozliSovaci ¢islo zemé, kterd schvéleni udélila (2);

4.4.2 ¢isla tohoto pfedpisu, za nimZ nésleduje pismeno ,R*, pomlcka a ¢islo schvaleni vpravo od kruznice pfedepsané
vbodé 4.4.1.

4.5 Vyhovuje-li vozidlo typu vozidla schvdlenému podle jednoho nebo vice dalsich predpist pfipojenych k dohodé

v zemi, kterd udélila schvileni typu podle tohoto ptedpisu, neni tfeba symbol pfedepsany v bodé 4.4.1
opakovat; v takovém pfipadé se Cisla predpisu a schvdleni a doplitkové symboly uvedou ve svislych sloupcich
umisténych vpravo od symbolu pfedepsaného v bodé 4.4.1.

4.6 Znacka schvileni typu musi byt jasné ¢itelnd a nesmazatelnd.

4.7 Znacka schvileni typu musi byt umisténa v blizkosti Stitku s daji o vozidle nebo na tomto stitku.
5. BEZPECNOST SYSTEMU A ODOLNOST PROTI PORUCHAM

5.1 Vseobecné pozadavky

Splnéni ustanoveni tohoto bodu musi vyrobce prokdzat technické zkuSebné pii inspekci bezpe¢nostniho
pistupu v rdmci posouzeni podle pilohy 4 (zejména u podminek, které nebyly zkouSeny podle piilohy 5)
a podle pfislusnych zkousek v piloze 5.

51.1 Aktivovany systém provadi dynamickou funkci fizeni a musi zvlddnout vechny situace vcetné poruch. Nesmi
pfedstavovat neumérné riziko pro cestujici ve vozidle ani ostatni G¢astniky silni¢ntho provozu.

Aktivovany systém nesmi zptisobovat srazky, které lze rozumné predvidat a kterym lze zabranit. Pokud lze
bezpe¢né zabranit sraZce, aniz by doslo k jiné srdzce, je tfeba ji zabrdnit. Pokud systém zjisti, Ze vozidlu hrozi
srazka, musi vozidlo zastavit.

5.1.2 Aktivovany systém musi dodrZovat pravidla silni¢ntho provozu platnd pro dynamickou funkci fizeni v zemi,
v niZ je provozovan.

5.1.3 Aktivovany systém mus{ ovlddat systémy, které jsou zapotfebi k tomu, aby fidi¢ mohl sndze ptevzit manualni
fizeni (napf. odmlZovani, stérace ¢elniho skla a svétla).

() Rozliovaci ¢isla smluvnich stran dohody z roku 1958 jsou uvedena v piiloze 3 Uplného usneseni o konstrukci vozidel (R.E.3),
dokument ECE/TRANS/WP.29/78Rev. 6 — www.unece.org/trans/main/wp29[wp29wgs/wp29gen/wp29resolutions.html
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5.1.4 Pozadavek na pfevzeti fizeni nesmi ohrozit bezpe¢nost cestujicich ve vozidle ani ostatnich déastnika silniéniho
provozu.
5.1.5 Pokud se Fidi¢ béhem féze pfevzeti neujme dynamické funkce fizeni, musi systém provést manévr s minimdlnim

rizikem. P¥ tomto manévru musi systém minimalizovat rizika pro bezpe¢nost cestujicich ve vozidle a ostatnich
tcastnika silni¢niho provozu.

5.1.6 Systém musi provddét samocinné kontroly, aby zjistil vyskyt poruch a neustdle potvrzoval funk¢énost systému
(napf. po nastartovani vozidla systém alespoti jednou detekuje pfedmét ve stejné vzdalenosti jako je uvedeny
detekéni dosah podle bodu 7.1 nebo vétsi).

5.1.7 Ucinnost systému nesmi byt nepfiznivé ovliviiovdna ptisobenim magnetickych nebo elektrickych poli. To se
prokazuje splnénim pozadavk série zmén 05 predpisu OSN ¢. 10 nebo novéjsi série.

5.1.8 Vyrobce piijme opatfeni proti nesprdvnému pouzivani systému ze strany fidice, jeZ lze rozumné pfedvidat,
a nedovolené manipulaci se systémem.

5.1.9 Pokud jiz systém nespliluje poZadavky tohoto pfedpisu, nesmi byt mozné jej aktivovat.

Vyrobce piijme a zavede postup pro fizeni bezpe¢nosti a zajisténi trvalého souladu systému ALKS po celou dobu
Zivotnosti.

5.2 Dynamicka funkce fizeni

Splnéni ustanoveni tohoto bodu musi vyrobce prokdzat technické zkuSebné pii inspekci bezpe¢nostniho
pistupu v rdmci posouzeni podle piflohy 4 (zejména u podminek, které nebyly zkouseny podle piilohy 5)
a podle ptislusnych zkousek v piloze 5.

521 Aktivovany systém musi udrzovat vozidlo v jizdnim pruhu a zajistit, aby vozidlo nepfekracovalo znaceni
jizdniho pruhu (vnéjsi okraj pfedni pneumatiky vii¢i vnéjsimu okraji znaceni jizdniho pruhu). Systém se musi
snazit udrZovat vozidlo ve stabilni pfi¢né poloze uvnitf jizdniho pruhu, aby vozidlo nemdtlo ostatni G¢astniky
silni¢niho provozu.

5.2.2 Aktivovany systém musi detekovat vedle jedouci vozidlo podle definice v bodé 7.1.2 a v piipadé potieby
piizplsobit rychlost a/nebo piipadné pti¢nou polohu vozidla v jizdnim pruhu.

5.2.3 Aktivovany systém ovladd rychlost vozidla.
5.2.3.1  Maximalni rychlost, do které smi byt systém provozovan, je 60 km/h.

5.2.3.2  Aktivovany systém musi rychlost vozidla pfizpusobit podminkdm, které vytvaii infrastruktura a prostied (napf.
malé poloméry zatacek, nepfiznivé pocasi).

5.2.3.3  Aktivovany systém musi detekovat vzddlenost od dalsiho vozidla vpfedu podle definice v bodé 7.1.1 a rychlost
vozidla musi upravit tak, aby nedoslo ke srdzce.

Pokud vozidlo vybavené ALKS nestoji, musi systém rychlost pfizptisobit tak, aby vzddlenost od vozidla vpfedu
ve stejném jizdnim pruhu byla stejnd nebo vétsi nez minimdlni bezpecnd vzddlenost.

Nelze-li minimalni odstup docasné dodrzet kvtili ostatnim t¢astnikéim silni¢niho provozu (napt. na tésno se
zafazujici vozidlo, zpomalujici vozidlo vptedu atd.), musi vozidlo pfi nejblizi ptileZitosti minimdlni bezpe¢nou
vzdalenost znovu piizptsobit, aniz by muselo prudce brzdit, ledaze by byl nutny nouzovy manévr.

Minimdlni bezpe¢nd vzdalenost se vypocte podle vzorce:

— X
dmin = Vaiks” Lront
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kde:

dmin = minimalni bezpe¢nd vzdélenost

Vaks =  skutecnd rychlost vozidla s ALKS v m/s

thone =  minimdlni odstup v sekunddch mezi vozidlem s ALKS a vozidlem jedoucim vptedu podle nasledujici

tabulky:
Skutecnd rychlost vozidla s ALKS Minimdlni odstup Minimdlni bezpecnd vzddlenost

(kmjh) (m]s) ) (m)
7,2 2,0 1,0 2,0
10 2,78 1,1 3,1
20 5,56 1,2 6,7
30 8,33 1,3 10,8
40 11,11 1,4 15,6
50 13,89 1,5 20,8
60 16,67 1,6 26,7

U rychlosti, které nejsou uvedeny v tabulce, se pouzije linedrni interpolace.

Bez ohledu na vysledek vypocteny z vyse uvedeného vzorce pro skutecné rychlosti nizsi nez 2 m/s nesmi byt
minimalni bezpe¢na vzdélenost nikdy mensi nez 2 m.

5.2.4 Aby zabrénil srdzce, musi aktivovany systém dokazat vozidlo Gplné zastavit za stojicim vozidlem, stojicim
Gcastnikem silniéniho provozu nebo v zablokovaném jizdnim pruhu. Toto musi systém dokdzat az do své
maximélni provozni rychlosti.

5.2.5 Aktivovany systém musi detekovat riziko srdzky zejména s jinym tcastnikem silni¢niho provozu pfed vozidlem
nebo vedle ngj, v disledku zpomalujictho vozidla vpfedu, ostie se zatazujictho vozidla nebo ndhle se objevivsi
piekdzky a musi automaticky provést vhodné manévry k minimalizaci rizika pro bezpelnost cestujicich ve
vozidle a ostatnich tcastnika silni¢ntho provozu.

U podminek, které nejsou specifikovany v bodech 5.2.4 a 5.2.5 nebo v jejich podbodech, musi byt toto zajisténo
alespont tak dobfe, jak by rizika dokdzal minimalizovat zdatny a obezfetny fidi¢. Splnéni se prokazuje
v posouzeni provedeném podle piilohy 4 a na zdkladé pokynt: z dodatku 3 k ptiloze 4.

5.2.5.1  Aktivovany systém musi zabrdnit srdzce s vozidlem, které pfed nim zpomaluje maximdlnim brzdnym d¢inkem,
pokud nebyla piekrocena minimalni bezpe¢nd vzdélenost, na niz by vozidlo s ALKS pfi momentdlni rychlosti
pfizpisobilo sviij odstup od vozidla pred sebou kviili tomu, Ze se toto vozidlo pred néj ostte zatadilo.

5.2.5.2  Aktivovany systém musi zabranit srdZce s vozidlem, které se pfed néj ostfe zafazuje

a) za predpokladu, Ze ostfe se zafazujici vozidlo udrzuje podélnou rychlost, kterd je nizsi nez podélnd rychlost
vozidla s ALKS a

b) za pfedpokladu, Ze pii¢ny pohyb ostie se zafazujictho vozidla byl viditelny po dobu nejméné 0,72 s pied
dosazenim vztazného bodu TTCLanelntrusion, (¢as do srazky pfi najeti do jizdniho pruhu),
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¢) pokud vzdilenost mezi pfidi vozidla s ALKS a zadi ostfe se zafazujiciho vozidla odpovidd TTC vypoctenému
podle této rovnice:

Vrel
TTCLaneIntrusion > +0,35s
(%)
52

kde:

Vel = relativni rychlost mezi obéma vozidly, kladnd hodnota plati pro vozidlo s ALKS, které

mé vét§{ rychlost nez ostie se zafazujici vozidlo;

TTCanelntrusion = hodnota TTC v okamziku, kdy vnéjsi strana pneumatiky pfedniho kola najizdéjictho

vozidla, které je nejblize k znacen{ jizdniho pruhu, pfetne ptimku 0,3 m od vnégjsiho
okraje viditelného znaceni jizdniho pruhu, do néhoz se najizdéjici vozidlo nasouva.
5.2.5.3  Aktivovany systém musi zabranit srdZce s pfechdzejicim chodcem, na né¢hoz je volny vyhled.
Ve scéndfi, pfi némz pficnd slozka rychlosti prechdzejictho chodce ¢ini nejvyse 5 km/h a kdy se predpokladany

bod ndrazu posune o nejvyse 0,2 m vici podélné stiedové roviné vozidla, musi aktivovany ALKS srdzce
zabrénit az do své maximdlni provozni rychlosti.

5.2.5.4  Pfipousti se, Ze pozadavek v bod¢ 5.2.5 se za jinych neZ vyse popsanych podminek nemusi podafit zcela splnit.
Systém vsak za téchto jinych podminek nesmi deaktivovat nebo nepatfi¢né zménit strategii fizeni. To se
prokazuje v souladu s ptilohou 4 tohoto predpisu.

5.3 Nouzovy manévr

Splnéni ustanoveni tohoto bodu musi vyrobce prokdzat technické zkuSebné pii inspekci bezpecnostniho
pfistupu v rdmci posouzeni podle p¥ilohy 4 a podle pFislusnych zkousek v piiloze 5.

5.3.1 Nouzovy manévr se provede v piipadé rizika bezprostfedni srazky.

5.3.1.1 Kazdy pozadavek systému na podélné zpomaleni vétsi nez 5,0 m/s* se povaZuje za nouzovy manévr.

5.3.2 V piipadé potieby musi tento manévr vozidlo zpomalit na plny brzdny ucinek a/nebo podle situace provést
automaticky vyhybaci manévr.

Je-li chovani systému pti brzdéni nebo fizeni ovlivnéno poruchami, provede se manévr s ohledem na dostupny
ucinek.

Vozidlo s ALKS nesmi pfi vyhybacim manévru prekrocit znaceni jizdniho pruhu (vnéjsi okraj pfedni pneumatiky
vici vnéjsimu okraji znaceni jizdniho pruhu).

Po vyhybacim manévru se vozidlo musi snaZit znovu dostat do stabilni polohy.

5.3.3 Nouzovy manévr nesmi byt ukoncen, dokud trvd riziko bezprostiedni srdzky nebo dokud fidi¢ systém
nedeaktivoval.

5.3.3.1  Po skon¢eni nouzového manévru musi systém nadéle fungovat.

5.3.3.2  Je-li vysledkem nouzového manévru zastaveni vozidla, vygeneruje se signdl k aktivaci vystraznych svétel.
Zacne-li se vozidlo automaticky znovu pohybovat, musi se automaticky vygenerovat signdl k deaktivaci
vystraznych svétel.

5.3.4 Vozidlo musi uvést do ¢innosti logicky signdl, ktery udava tisnové brzdéni, jak je stanoveno v piedpisu OSN
¢. 13-H.
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5.4 Pozadavek na pfevzeti fizeni a fungovani systému béhem faze prevzeti
Splnéni ustanoveni tohoto bodu musi vyrobce prokdzat technické zkuSebné pii inspekci bezpecnostniho

pistupu v rdmci posouzeni podle piflohy 4 (zejména u podminek, které nebyly zkouseny podle piilohy 5)
a podle ptislusnych zkousek v piloze 5.

5.4.1 Aktivovany systém musi rozpoznat vechny situace, pfi nichz musi fizeni predat Fidici.

Vyrobce vozidla uvede druhy situaci, pfi nichz vozidlo vysle fidic¢i pozadavek na ptevzet{ fizeni, a zafadi je do
souboru dokumentace poZadovaného v pifiloze 4.

5.4.2 Pozadavek na prevzeti Fzeni musi byt vysldn tak, aby byl dostatek ¢asu k bezpe¢nému prechodu na manualni
fizeni.

5.4.2.1 V ptipadé plinované uddlosti, kvilli niz by ALKS nemohl nadéle fungovat, musi byt pozadavek na pfevzeti fizeni
vyslan s dostate¢nym predstihem, aby bylo zajisténo, Ze pokud fidi¢ fizeni nepfevezme, dokdze manévr
s minimdlnim rizikem vozidlo zastavit jesté pfedtim, nez nastane pldnovand uddlost.

5.4.2.2  V piipadé nepldnované udélosti musi byt pozadavek na pfevzet! fizen{ vysldn, jakmile je takovd udélost zjisténa.

5.4.2.3  Jakmile systém zjisti poruchu, kterd ovliviiuje jeho provoz, musi okamzité vyslat poZadavek na pfevzeti fizeni.

5.4.3 Béhem fize prevzeti musi systém stéle fungovat. Systém miiZe sniZit rychlost vozidla, aby zajistil jeho bezpecny
provoz, ale nesmi jej zastavit, pokud to situace nevyzaduje (napf. kvili vozidlim nebo prekdzkdm v drize
vozidla) nebo pokud byla divodem haptickd vystraha podle bodu 6.4.1, kterd se aktivovala pii rychlostech
nizsich nez 20 km/h.

5.4.3.1  Jakmile vozidlo zastavi, mize zistat stit a do 5 sekund musi vygenerovat signdl k aktivaci vystraznych svétel.

5.4.3.2  Béhem faze pfevzeti se pozadavek na pfevzeti musi zintenzivnit nejpozdéji 4 s od spusténi.

5.4.4 Pozadavek na pfevzet! nesmi byt ukoncen, dokud nebyl systém deaktivovin nebo nebyl zahdjen manévr
s minimalnim rizikem.

5.4.4.1 Pokud fidi¢ nereaguje na poZadavek na prevzeti Fizeni tim, Ze systém deaktivuje (jak je popsdno v bodé 6.2.4
nebo 6.2.5), manévr s minimdlnim rizikem se zahdji nejdiive 10 s od vysldni pozadavku na pfevzeti fzeni.

5.4.4.1.1 Bez ohledu na bod 5.4.4.1 mtiZe byt manévr s minimdlnim rizikem zahdjen okamzité, pokud nastala zdvazna
porucha ALKS nebo samotného vozidla.

V pfipadé zdvaznych poruch ALKS nebo samotného vozidla se mizZe stit, ze ALKS jiz nedokdze splnit
pozadavky tohoto predpisu, musi v§ak usilovat o to, aby bylo mozné fizeni bezpecné pfedat zpét fidici.

5.4.4.1.2 Vyrobce uvede druhy zdvaznych poruch vozidla a zdvaznych poruch ALKS, po jejichz zjisténi systém okamzité
zahdji manévr s minimalnim rizikem.

5.5 Manévr s minimdlnim rizikem

Splnéni ustanoveni tohoto bodu musi vyrobce prokdzat technické zkuSebné pfi inspekci bezpe¢nostniho
pistupu v rdmci posouzeni podle piflohy 4 (zejména u podminek, které nebyly zkouseny podle piilohy 5)
a podle ptislusnych zkousek v piloze 5.
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5.5.1 Béhem manévru s minimalnim rizikem musi vozidlo zpomalit uvnitf jizdniho pruhu nebo v piipadé, Ze znaceni
jizdniho pruhu neni viditelné, ziistat na vhodné draze vzhledem k okolnimu provozu a silni¢ni infrastruktufe
a usilovat o to, aby pozadavek na zpomaleni nebyl vétsi nez 4,0 m/s%.

Vys3i hodnoty pozadavku na zpomaleni jsou pfipustné po velmi kratkou dobu, napf. jako haptickd vystraha
k vyvolani pozornosti fidiCe, nebo v piipadé vazné poruchy ALKS nebo samotného vozidla.

Pfi zahdjeni manévru s minimdlnim rizikem se navic musi vygenerovat signdl k aktivaci vystraznych svétel.

5.5.2 Manévr s minimdlnim rizikem musi vozidlo zastavit, pokud ¥idi¢ béhem manévru systém nedeaktivuje.

5.5.3 Manévr s minimdlnim rizikem smi byt ukonéen aZ poté, co byl systém deaktivovan nebo dokud vozidlo
nezastavil.

5.5.4 Po skonéeni manévru s minimalnim rizikem musi byt systém deaktivovan.

Vystraznd svétla musi zUstat rozsvicena, pokud nebyla vypnuta manudlné, a bez manudlniho zdsahu se vozidlo
po zastaveni nesmi pohybovat.

5.5.5 Reaktivace systému po skonéeni manévru s minimdlnim rizikem musi byt moznd vzdy pouze aZ po opétovném
nastartovani motoru.

6. ROZHRANI CLOVEK-STROJ | INFORMACE O RIDICT

6.1 Systém pro rozpoznavani dostupnosti fidice

Splnéni ustanoveni tohoto bodu musi vyrobce prokdzat technické zkuSebné pii inspekci bezpe¢nostniho
piistupu v rdmci posouzeni podle piilohy 4 a podle ptislusnych zkousek v piiloze 5.

6.1.1 Souddst{ systému musi byt systém pro rozpoznavani dostupnosti fidice

Systém pro rozpozndvan{ dostupnosti fidi¢e musi dokdzat zjistit, zda je Fidi¢ na svém misté, zda méd zapnut
bezpe¢nostni pds a zda je schopen pfevzit Fzeni.

6.1.2 Pr{tomnost Fidice
Pozadavek na pfevzeti fizeni se zahdji podle bodu 5.4, je-li splnéna nékterd z téchto podminek:
a) zjisti-li se, Ze Fidi¢ neni na sedadle po dobu del3i nez jednu sekundu nebo
b) bezpecnostni pés Fidice neni zapnut.

Misto akustické vystrahy pozadavku na ptevzeti fizeni lze pouZit vystrazny signdl druhé trovné podle pfedpisu
OSN ¢. 16 pro nezapnuty bezpecnostni pds.

6.1.3 Dostupnost fidice

Monitorovanim Fidi¢e musi systém zjistit, zda je fidi¢ k dispozici a zda je ve vhodné poloze pro Fizeni, aby
dokdzal reagovat na pozadavek na pfevzeti fzeni.

Vyrobce musi technické zkusebné uspokojivé prokézat, ze vozidlo dokdze zjistit, zda je fidi¢ schopen prevzit
f{zeni.
6.1.3.1  Kritéria pro posouzeni dostupnosti fidice

M se za to, Ze fidi¢ je nedostupny, jestlize alespon dvé kritéria (napt. prevzeti vyhradni kontroly nad vozidlem
ze strany fidi¢e, mrkdni, zavirdni o¢i, védomy pohyb hlavy nebo téla) nezdvisle na sobé v poslednich
30 sekunddch nestanovila, Ze fidi¢ je k dispozici.

Systém miiZe kdykoli poklddat fidice za nedostupného.
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Jakmile je zjisténo, Ze Fidi¢ neni k dispozici, nebo lze sledovat méné nez dvé kritéria dostupnosti, systém
okamzité zacne vyddvat nezaménitelnou vystrahu, dokud u fidice nezjisti adekvétni jedndni nebo dokud neni
vyslan pozadavek na pfevzeti fizeni. Trva-li tato vystraha 15 s nebo déle, musi byt vyslin pozadavek na pfevzeti
fizeni podle bodu 5.4.

Vyrobce poskytne zdokumentované dikazy se zdtivodnénim poctu a kombinace kritérii dostupnosti, zejména
pokud jde o odpovidajici ¢asovy interval. U zadného z kritérii dostupnosti viak tento interval nesmi pfesahnout
30 s. Tuto skute¢nost vyrobce prokdze a technickd zkusebna posoudi podle pfilohy 4.

Y 5 B P R R W AR . .« _w

( /> Okamzik, kdy bylo podle kritérii zjisténo, ze je fidi¢ k dispozici
Podle kritérii zjisténo, ze v poslednich 30 sekundach je fidi¢ k dispozici

— Podle kritérii nezjisténo, Ze v poslednich 30 sekundach je fidi¢ k dispozici

pred 30 sekundami

dany okamzik
>=2 kritéria za
poslednich 30 sekund

OK

< 2 kritéria za

poslednich 30 sekund
Ma se za to, ze fidi¢
neni k dispozici

>=2 kritéria za poslednich
30

OK

6.1.4 Jiné cinnosti neZ fizeni provadéné prostiednictvim palubnich displejii dostupnych pii aktivaci ALKS se musi
automaticky zastavit, i) jakmile systém vySle pozadavek na pfevzeti fizeni, nebo ii) jakmile je systém
deaktivovén, podle toho, co nastane dive.

6.2 Aktivace, deaktivace a zdsah fidice

Splnéni ustanoveni tohoto bodu musi vyrobce prokdzat technické zkuSebné pii inspekci bezpecnostniho
pfistupu v rdmci posouzeni podle p¥ilohy 4 a podle p¥islusnych zkousek v piiloze 5.

6.2.1 Vozidlo musi byt vybaveno specifickfm zafizenim, kterym fidi¢ systém aktivuje (,aktivni rezim®) a kterym ho
deaktivuje (rezim ,vypnuto®). KdyZz je ALKS aktivovdn, musi se fidi¢i stdle zobrazovat zafizeni k deaktivaci
systému.

6.2.2 Pfi kazdém nastartovdni motoru musi byt vychozim stavem systému rezim ,vypnuto®.

Tento pozadavek neplati, kdyZz se motor znovu startuje automaticky, napt. pomoci systému start/stop.

6.2.3 Systém se nesmi uvést do ¢innosti jinak nez tmyslnym tkonem Fidice a jsou-li splnény vSechny tyto podminky:
a) Fidi€ je na svém sedadle a bezpecnostni pds md zapnut v souladu s body 6.1.1 a 6.1.2;
b) fidi¢ je pfipraven pfevzit dynamickou funkci fizeni podle bodu 6.1.3;
¢) nenastala Zddnd porucha ovliviiujici bezpe¢ny provoz nebo funkénost ALKS;

d) funguje systém ukldddni tidaji pro automatizované fizeni (DSSAD);
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¢) podminky vytvafené prosttedim a infrastrukturou umoziuji provoz;
f) vysledek samocinné kontroly systému je v pofadku a

g) vozidlo se nachdzi na pozemnich komunikacich, kde je zakdzdn pohyb chodcti a cyklistd a které jsou
navrzeny tak, Ze je fyzicky oddélen provoz v protisméru.

Pokud jiz nékterd z vy$e uvedenych podminek splnéna neni, systém okam?zité vysle pozadavek na ptevzeti fizent,
neni-li v tomto pfedpise stanoveno jinak.

6.2.4 Umyslnym dkonem fidi¢e musi byt mozné systém manudlné deaktivovat (rezim ,vypnuto®), a to prostfednictvim
téhoz zafizeni jako k aktivaci systému, jak je uvedeno v bodé 6.2.1.

Deaktivani zafizeni musi byt chrdnéno proti nedmyslné manualni deaktivaci napiiklad tim, Ze vyzaduje, aby
jednotlivy tkon trval uréitou minimdlni dobu nebo aby bylo zapotiebi dvojité stisknuti nebo dva samostatné,

avSak soubézné tkony.

Kromé toho musi byt zajisténo, aby mél fidi¢ v okamziku deaktivace kontrolu nad pfi¢nym pohybem vozidla,
napt. umisténim deaktiva¢niho zafizeni na ovladani fizeni nebo potvrzenim, Ze ma fidi¢ fizeni v rukou.

6.2.5 Navic k ustanovenim bodu 6.2.4 se systém nesmi deaktivovat Zddnym jinym zdsahem fidiCe, nez jaké jsou
popsany v bodech 6.2.5.1 az 6.2.5.4.

6.2.5.1  Deaktivace zdsahem do ovladani fizeni
Systém se deaktivuje, je-li splnéna alespon jedna z téchto podminek:

a) Fidic funkci systému potlaci tim, Ze za¢ne Fdit a nepousti fizeni z ruky a toto potlaceni neni zruseno, jak je
uvedeno v bodé 6.3 nebo

b) fidi¢ drzi Fzeni a potla¢i systém tim, Ze brzdi nebo zrychluje, jak je uvedeno v bodé 6.3.1.

6.2.5.2  Deaktivace pfi probihajicim poZadavku na pfeddn{ fizeni nebo béhem manévru s minimdlnim rizikem
Probihé-li pozadavek na ptedani f{zeni nebo manévr s minimdlnim rizikem, systém se deaktivuje pouze:
a) vsouladu s bodem 6.2.5.1, nebo

b) pokud zjisti, Ze se Fidi¢ ujal F{zen{ v reakci na pozadavek na prevzeti fzeni nebo na manévr s minimdlnim
rizikem, a za pfedpokladu, Ze systém potvrdi fidi¢ovu pozornost, jak je definovano v bodé 6.3.1.1.

6.2.5.3  Deaktivace béhem nouzového manévru

V piipadé probihajictho nouzového manévru mtze byt deaktivace systému odloZena do okamziku, kdy
pominulo riziko bezprostedni srdzky.

6.2.5.4  Deaktivace v pfipadé vazné poruchy vozidla nebo systému ALKS
V ptipadé vazné poruchy vozidla nebo ALKS maze systém pii deaktivaci postupovat podle riznych strategii.

Tyto strategie uvede vyrobce a technickd zkusebna posoudi jejich G¢innost, aby bylo zajisténo bezpecné preddni
fizeni ze systému zpét fidici podle ptilohy 4.

6.2.6 Deaktivace systému nesmi vést k automatickému ptrechodu na Zddnou funkci, kterd zajistuje nepfetrzity podélny
a/nebo pii¢ny pohyb vozidla (napf. funkce automatického fizeni kategorie B1).

Aby si po deaktivaci fidi¢ pfivykl na ovldddni pfi¢ného pohybu, miiZe byt v ¢innosti funkce korektivniho fizeni,
kterd postupné sniZzuje podporu ovlddani pti¢ného pohybu.
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Bez ohledu na oba vyse uvedené odstavce se pfi deaktivaci ALKS nesmi deaktivovat Zadny jiny bezpecnostni
systém poskytujici podélnou nebo pii¢nou podporu v situacich bezprostiedné hrozici srdzky (napf. vyspély
systém nouzového brzdéni (AEBS), elektronické fizeni stability (ESC), brzdovy asisten¢ni systém (BAS) nebo
funkce nouzového fizeni (ESF)).

6.2.7 Jakédkoliv deaktivace musi byt fidici signalizovéna, jak je definovdno v bodé 6.4.2.3.
6.3 Potlaceni systému
6.3.1 Ridi¢ svym zdsahem do fizeni potla¢i funkci systému pro pticné ovlddani, pokud jeho zdsah piekroéi priméieny

limit stanoveny proto, aby nemohlo dojit k nedmyslnému potlaceni systému.

Tento limit je tvofen specifikovanou silou a dobou trvani a lisi se v zdvislosti na parametrech, mezi néz patii
kritéria pro ovéfeni pozornosti fidice, kterd se pfi zdsahu Fidice kontroluji, jak je definovano v bodé 6.3.1.1.

Uvedené limity a odtivodnéni veskerych odchylek se prokazuje technické zkusebné pfi posuzovani podle piilohy 4.

6.3.1.1 Pozornost fidice

Systém musi zjistit, zda je fidi¢ pozorny. M se za to, Ze Fidi¢ je pozorny, je-li splnéna alespon jedna z téchto
podminek:

a) Fidi¢ md sviij pohled upfen primdrné na silnici pred sebou;
b) fidic sleduje zpétnd zrcdtka nebo
¢) pohyb hlavy fidi¢e sméfuje primarné k Fizeni.

Vyrobce uvede specifikace pro potvrzeni téchto nebo jinych stejné bezpeénych kritérii a dolozi je dukazy.
Technicka zkusebna tyto skute¢nosti posoudi podle ptilohy 4.

6.3.2 Zésah fidice do ovldddni brzd, ktery vede k vy3simu zpomaleni, nez jaké urcuje systém, nebo k udrZeni vozidla
v klidu pomoci jakéhokoliv brzdového systému, musi potlacit funkci systému pro podélné ovladani.

6.3.3 Pasobeni Fidi¢e na ovlddani akcelerdtoru maze potlacit funkci systému pro podélné ovladani. Nesmi vSak vést
k tomu, Ze systém pfestane spliiovat pozadavky tohoto predpisu.

6.3.4 Veskeré ptsobent FidiCe na ovlddan{ akcelerdtoru nebo brzd musi okamzité vyvolat poZadavek na pievzeti fizeni
podle bodu 5.4, pokud piekroci pfiméfeny limit stanoveny proto, aby nemohlo dojit k netimyslnému zdsahu.

6.3.5 Bez ohledu na ustanoveni v bodech 6.3.1 aZ 6.3.3 muze systém Fidi¢iv zdsah do ovldddni omezit nebo
eliminovat, pokud v disledku fidicova zdsahu zjistil riziko bezprostiedni srazky.

6.3.6 V piipadé vdzné poruchy vozidla nebo ALKS mtize ALKS pfi potlaceni systému postupovat podle riznych
strategif. Tyto strategie uvede vyrobce a technickd zkuebna posoudi jejich dcinnost s ohledem na zajisténi
bezpecného preddni fizeni ze systému zpét fidici.

6.3.7 Splnéni ustanoveni bodu 6.3 a jeho podbodi musi vyrobce prokdzat technické zkusebné pi#i inspekci
bezpecnostniho pFistupu v rdmci posouzeni podle piilohy 4.

6.4 Informovanost fidice
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6.4.1 Ridi¢i musi byt signalizovany tyto informace:
a) stav systému podle definice v bodé 6.4.2;

b) veskeré poruchy ovlivitujici ¢innost systému alespoil optickym signdlem, neni-li systém deaktivovan (rezim
,Vypnuto®);

¢) pozadavek na pfevzeti Fizeni alespon optickym signdlem a navic také zvukovym a/nebo haptickym
vystraznym signilem.

Nejpozdéji do 4 s po zahdjeni pozadavku na pfevzeti fizeni se tento poZadavek musi:
i) projevovat nepfetrzitou nebo pferusovanou haptickou vystrahou, ledaze vozidlo stoji a
i) stupiiovat a zistat tak, dokud neni ukon¢en pozadavek na prevzeti fizenf;

d) manévr s minimdlnim rizikem alesponn optickym signdlem a navic také zvukovym a/nebo haptickym
vystraznym signdlem a

e) nouzovy manévr optickym signdlem.

Vyse uvedené optické signdly musi mit pfiméfenou velikost a kontrast. Vy3e uvedené zvukové signély musi byt
hlasité a jasné.

6.4.2 Stav systému

6.4.2.1  Signalizace vypadku systému

V ptipadg, Ze po zdmérném tkonu fidice je aktivace systému odepfena kvili nedostupnosti systému, musi to byt
fidici sdéleno alespon vizudlnim signélem.

6.4.2.2  Zobrazeni stavu systému, kdyz je systém aktivovin
Po aktivaci musi byt stav systému (aktivni rezim) fidi¢i zobrazen pfislusnym optickym signdlem.
Opticky signdl musi tvofit jednozna¢né oznaceni zahrnujict:

a) ovlada¢ F{zeni nebo vozidlo s doplikovym ,A“ nebo ,AUTO“ nebo normalizovanymi symboly podle
piedpisu OSN €. 121 a navic

b) snadno vnimatelny signal v poli periferntho vyhledu umistény v blizkosti pfimé osy pohledu fidice smérem
pfed vozidlo, napf. ndpadny signdl na pfistrojovém panelu nebo na ovlddani fizeni zabirajici ¢ast vnéjsiho
ramu volantu naproti Fidici.

Opticky signal musi ukazovat, Ze je systém v ¢innosti, dokud neni deaktivovan (rezim ,vypnuto®).

Kdyz je systém v bézném provozu, musi byt opticky signdl konstantni, a pfi vysldni pozadavku na ptevzeti fzeni
musi alespont signal podle pismene b) zménit sviij projev, napf. na pferusovany signal nebo jinou barvu.

U preruSovaného signdlu se pouzije nizkd frekvence, aby upozornéni nebylo pro fidice nepfiméfené rusivé.

Béhem faze pfevzeti a manévru s minimdlnim rizikem mutze byt signdl podle pismene a) nahrazen pokynem
k pfevzet! manudlniho fizen{ podle bodu 6.4.3.

6.4.2.3  Zobrazeni stavu systému, kdyZ je systém deaktivovan
Pri deaktivaci, kdyz systém prejde z aktivniho rezimu do rezimu ,vypnuto®, to Fidi¢i musi byt signalizovdno
alespont optickym vystraznym signdlem. Tento opticky signdl se projevi tak, Ze se nezobrazi opticky signdl
pouzity k signalizaci aktivniho rezimu nebo pokyn k ptevzeti manudlniho fizeni.

Kromé toho musi zaznit i zvukovy vystrazny signal, pokud systém nebyl deaktivovdn na zakladé pozadavku na
plevzeti fizeni, jehoZ soucasti byl zvukovy signl.

6.4.3 Féze pfevzeti F{zeni a manévr s minimalnim rizikem
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Béhem faze pfevzeti a manévru s minimalnim rizikem musi systém intuitivnim a jednozna¢nym zptisobem Fidici
signalizovat, aby pfevzal manudlni fizeni vozidla. Tento signdl musi obsahovat obrdzek zobrazujici ruce
a ovldddni f{zen{ a mZe jej provazet vysvétlujici text nebo vystrazné symboly, jako na nize uvedeném piikladu:

Text Box

Example 1. Example 2.

6.4.3.2  Pii zahdjeni manévru s minimdlnim rizikem se dany signal musi zménit tak, aby Fidi¢i zdtiraznil naléhavost jeho
zdsahu, napf. ¢ervené blikajicim ovladaCem Fizen{ a zobrazenim pohybujicich se rukou na obrazovém signdlu.

6.4.4 Bude-li stejné vhodné a vnimatelné, 1ze misto vyse uvedenych piikladd optickych signdlii pouzit jiné rozhrani.
Jeho vhodnost prokazuje a doklddd vyrobce. Technickd zkuSebna rozhrani posoudi podle piilohy 4.

6.4.5 Priorita pro vystrahy systému ALKS

Vystrahy, které ALKS vysild béhem fize pfevzeti, manévru s minimédlnim rizikem nebo nouzového manévru,
mohou mit pfednost pfed jinymi vystrahami ve vozidle.

Potadi priorit riznych zvukovych a optickych vystrah béhem ¢innosti systému ALKS vyrobce sdéli technické
zkusebné pii schvalovéni typu.

7. DETEKCE PREDMETU A UDALOSTI A ODEZVA

7.1 Pozadavky na snimdni

Splnéni ustanoveni tohoto bodu musi vyrobce prokdzat technické zkuSebné pfi inspekci bezpecnostniho
pfistupu v rdmci posouzeni podle p¥ilohy 4 a podle pFislusnych zkousek v piiloze 5.

Vozidlo s ALKS musi byt vybaveno takovym snimacim systémem, ktery dokaze rozpoznat prostiedi, v némz se
vozidlo pohybuje (napf. geometrii vozovky pred sebou, znaceni jizdniho pruhu) a dynamiku provozu:

a) po celé sitce svého jizdniho pruhu, po celé Sifce jizdniho pruhu bezprostfedné nalevo a napravo, az na
hranici ¢elniho detekéntho dosahu;

b) po celé délce vozidla a az na hranci bo¢niho detekéniho dosahu.

Pozadavky uvedenymi v tomto bodé nejsou dotceny jiné pozadavky tohoto ptedpisu, zejména bod 5.1.1.

7.1.1 Celni detekéni dosah

Vyrobce udé Celni detekéni dosah zméfeny od nejpfednéjsiho bodu vozidla. Udand hodnota musi byt nejméné
46 metrtl.

Technickd zkuSebna ovéi, zda je vzdélenost, na niZ snimaci systém vozidla béhem p#islusné zkousky podle
piilohy 5 zjist{ ticastnika silni¢niho provozu, stejnd nebo vétsi nez uvedend hodnota.
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7.1.2 Bocni detekeni dosah

Vyrobce uvede boc¢ni detekéni dosah. Uvedeny dosah musi postacovat k obsdhnuti celé sitky jizdntho pruhu
bezprosttedné vlevo a jizdniho pruhu bezprostfedné vpravo od vozidla.

Technickd zkuSebna béhem piislusné zkousky podle p¥ilohy 5 ovér, zda snimaci systém vozidla detekuje. Tento
dosah musi byt stejny jako dosah uvedeny vyrobcem nebo vétsi.

7.1.3 Systém ALKS musi pouzivat strategie pro detekci a kompenzaci podminek prostiedi, které omezuji jeho detekéni
dosah, napf. znemoZnéni aktivace systému, deaktivace a pfeddni fizeni zpét Fidici, sniZeni rychlosti pfi
nedostate¢né dohlednosti. Tyto strategie musi byt vyrobcem popsany a posouzeny podle piilohy 4.

7.1.4 Vyrobce vozidla musi prokdzat, Ze dcinky opotiebeni a stirnuti po celou dobu Zivotnosti systému/vozidla
nesnizi vykon snimactho systému pod minimdlni poZadovanou hodnotu stanovenou v bodé¢ 7.1.

7.1.5 Splnéni ustanoveni bodu 7.1 a jeho pododstavci se prokazuje technické zkuebné a prezkousi se podle
piislusnych zkousek v ptiloze 5.

7.1.6 Jednorédzova chyba snimdni, pfi niZ nedojde k poruse, by neméla pfivodit nebezpecnou situaci. Vyrobce vozidla
musi popsat konstrukéni strategie, jez zavedl, a jejich bezpecnost musi byt prokdzana ke spokojenosti technické
zkusebny v souladu s piilohou 4.

8. SYSTEM UKLADANI UDAJU PRO AUTOMATIZOVANE RIZEN{

8.1 Kazdé vozidlo vybavené systémem ALKS (ddle jen ,systém*“) musi mit systém uklddani Gdaji pro automatizované
fizeni (dédle jen ,DSSAD*) spliujici niZze uvedené pozadavky. Splnéni ustanoveni bodu 8 musi vyrobce prokdzat
technické zkusebné pii inspekci bezpecnostniho piistupu v rdmci posouzeni podle piilohy 4.

Timto pfedpisem nejsou dotCeny vnitrostdtni a regiondlni pravni pfedpisy upravujici pristup k tdajom,
soukromi a ochranu tdaj.

8.2 Zaznamenané vyskyty
8.2.1 Kazdé vozidlo s DSSAD musi po aktivaci systému zaznamendvat alesporti jeden zdznam pro kazdy z téchto
vyskyta:

a) aktivace systému
b) deaktivace systému z davodu:
i) pouziti specifického zaf{zeni k deaktivaci systému fidicem;
ii) potlaceni funkce systému fidicovym zdsahem do ovladani fizenf;
i) potlaceni funkce systému v okamziku, kdy Fidi¢ drzi fizeni a ptisobi na ovladani akcelerdtoru;
iv) potlaceni funkce systému v okamziku, kdy Fidi¢ drzi fizeni a plisobi na ovladani brzd;
¢) pozadavek systému na pievzeti fzeni z divodu:
i)  plénované udélosti;
ii) nepldnované udalosti;
iii) nedostupnosti fidice (podle bodu 6.1.3);
iv) nepfitomnosti fidi¢e nebo toho, Ze nemda zapnut bezpecnostni pés (podle bodu 6.1.2);
v)  poruchy systému;
vi) potlaceni funkce systému pisobenim na ovlddani brzd;

vii) potlaceni funkce systému pisobenim na ovladani akceleratoru;
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d) omezeni nebo eliminace fidi¢ova zdsahu;

e) zahdjeni nouzového manévru;

f) ukonceni nouzového manévruy;

g) spusténi zapisovace tidaji o uddlosti (EDR);

h) zjisténi nebezpedi srazky;

i) zahdjeni manévru s minimdlnim rizikem ze strany systému;
j) vdznd porucha ALKS;

k) vdznd porucha vozidla;

8.3 Datové prvky
8.3.1 U kazdé udalosti uvedené v bodé 8.2 musi DSSAD zaznamenat jasné identifikovatelnym zptisobem alespoii tyto
datové prvky:

a) druh vyskytu, podle seznamu v bodé 8.2;
b) piipadné divod, pro¢ k vyskytu doslo, podle seznamu v bodé 8.2;

o
~

datum (ve formdtu: rrrr/mm/dd);

Casové razitko:

oL
=

i) ve formdtu: hh/mm/ss a ¢asové pdsmo, napt. 12:59:59 UTG;

i) pfesnost: +/-1,0s.

8.3.2 U kazdé uddlosti uvedené v bodé 8.2 musi byt mozné jasné identifikovat R;s5; SWIN systému ALKS nebo s nim
souvisejici softwarové verze, které oznacuji software, ktery byl v ¢innosti, kdyz k udélosti doslo.

8.3.3 Je-li v rdmci ¢asového rozliSeni konkrétnich datovych prvki soucasné zaznamendno vice prvkd, mize byt
povoleno jednotné Casové razitko. Je-li se stejnym casovym razitkem zaznamendno vice prvkd, musi byt
informace z jednotlivych prvki fazeny chronologicky.

8.4 Dostupnost tidaji
8.4.1 Dostupnost tidajii DSSAD se f{d{ poZadavky vnitrostdtnich a regiondlnich pravnich predpist ().

8.4.2 Jakmile DSSAD doséhne limitu pro uchovavani tdajl, pfepisi se stdvajici tidaje vyhradné postupem podle
pravidla ,first in, first out, a to pii dodrzeni ptislusnych pozadavkii na dostupnost tdaji.

Kapacitu pro uchovavani adajii prokaze vyrobce vozidla v dokumentaci.

8.4.3 Udaje musf byt mozné ziskat i po ndrazu, jehoZ zavaznost dosahla tirovné stanovené piedpisy OSN ¢&. 94, 95
nebo 137. I kdyz neni k dispozici hlavni palubni zdroj napdjeni vozidla, musi byt mozné ziskat vSechny tdaje
zaznamenané v DSSAD, v souladu s vnitrostatnimi a regiondlnimi pravnimi pfedpisy.

8.4.4 Udaje ulozené v DSSAD musi byt snadno Citelné standardizovanym zpiisobem prostiednictvim elektronického
komunika¢niho rozhrani, ptinejmensim prostiednictvim standardniho rozhrani (port OBD).

8.4.5 Vyrobce musi poskytnout pokyny pro pfistup k tidajam.

() Pozn.: na zdkladé kvantitativni studie, kterou v neddvné dobé provedla jedna ze smluvnich stran, md pracovni skupina pro
automatizovand/autonomni a propojend vozidla (GRVA) za to, Ze v textu lze pocitat s vicero specifikacemi casovych razitek pro 2 500
¢asovych razitek odpovidajicich 6 mésicim provozu.
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8.5 Ochrana pfed manipulaci

8.5.1 Musi byt zajisténa odpovidajici ochrana pfed manipulaci (napt. vymazdni Gdajt) s uloZenymi tidaji, jako je napf.
konstrukéni opatfeni proti neopravnénym Gpravam.

8.6 Dostupnost funkce DSSAD

8.6.1 DSSAD musi dokazat komunikovat se systémem, aby jej mohl informovat, Ze je v ¢innosti

9. KYBERNETICKA BEZPECNOST A AKTUALIZACE SOFTWARU

9.1 Ucinnost systému nesmi byt nepifznivé ovliviiovina kybernetickymi ttoky, kybernetickymi hrozbami a slabymi

misty. U¢innost bezpecnostnich opatieni se prokazuje zajisténim souladu s predpisem OSN &, 155.

9.2 Pokud systém umoZziiuje aktualizace softwaru, G¢innost postupil a procesti aktualizace se prokazuje zajisténim
souladu s pfedpisem OSN ¢. 156.

9.3 Pozadavky na identifikaci softwaru

9.3.1 Aby bylo zajisténo, Ze software systému bude mozné identifikovat, mtze vyrobce vozidla pouzit R;s; SWIN.
Neni-li pouzito Rys; SWIN, musi byt zaveden jiny systém identifikace softwaru (tj. ¢islo softwarové verze).

9.3.2 Pokud vyrobce pouzije Ry5; SWIN, plati tato ustanoveni:

9.3.2.1  Vyrobce vozidla musi mit platné schvaleni podle predpisu OSN €. 156 (pfedpis o aktualizacich softwaru).

9.3.2.2  Vyrobce vozidla musi ve formuléfi sdéleni podle tohoto pfedpisu poskytnout tyto informace:
a) R;5;SWIN;

b) Vysvétlivky k &islu R;5,SWIN nebo verzi (verzim) softwaru, neni-li ¢islo R,5,SWIN na vozidle.

9.3.2.3 Ve formuldfi sdéleni podle tohoto ptedpisu uvede vyrobce vozidla seznam p¥islusnych parametrti, podle nichz je
mozné identifikovat vozidla, kterd lze aktualizovat softwarem uvedenym pod ¢islem R;s; SWIN. Poskytnuté
informace uvadi vyrobce vozidla a schvalovaci organ je neovéfuje.

9.3.3 Vyrobce vozidla mize ziskat nové schvéleni vozidla, aby mohl softwarové verze pro vozidla, kterd jsou jiz na
trhu registrovana, odlisit od softwarovych verzi v novych vozidlech. MiZe se jednat o situaci, kdy se aktualizuji
piedpisy o schvalovani typu nebo se mén{ hardware u vozidel v sériové vyrobé. Po dohodé se zkusebnou je
tieba se pokud mozno vyhnout opakovéni zkousek.

10. ZMENA TYPU VOZIDLA A ROZSIRENI SCHVALENI TYPU

10.1 Kazdd zména stdvajictho typu vozidla se musi ozndmit schvalovacimu orgdnu, ktery typ vozidla schvalil.
Tento orgdn pak muze:

a) po konzultaci s vyrobcem rozhodnout, Ze je tieba udélit nové schvéleni typu, nebo
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b) postupovat podle bodu 10.1.1 (revize), piipadné podle bodu 10.1.2 (rozsifent).

10.1.1  Revize
Pokud byly zménény ddaje zaznamenané v informac¢nich dokumentech a schvalovaci orgdn usoudi, Ze
provedené tpravy pravdépodobné nemaji znatelné nepfiznivé Gcinky a peddly v kazdém piipadé stile spliuji

pozadavky, oznadi se zména jako ,revize®.

V tom piipadé vydd schvalovaci orgdn podle potfeby revidované stranky informacnich dokumentt a na kazdé
revidované strance zietelné vyzna¢i povahu zmény a datum nového vydani stranky.

Za splnéni tohoto pozadavku se povazuje rovnéz vydani konsolidované a aktualizované verze informacnich
dokumentt spolu s podrobnym popisem zmén.

10.1.2  Rozsifeni

Jako ,rozsifeni” se zména oznaCuje v piipadé, Ze kromé zmény udaji zaznamenanych v informacnich
dokumentech:

a) jsou pozadovany dalsf kontroly nebo zkousky, nebo
b) se zméni jakékoliv informace ve sdéleni o schvdleni typu, s vyjimkou jeho ptiloh, nebo

¢) se pozaduje schvéleni podle pozdgjsi série zmén po jejim vstupu v platnost.

10.2 Potvrzeni nebo odmitnuti schvéleni s uvedenim zmén se sdéli smluvnim strandm dohody, které uplatiiuji tento
pfedpis, postupem stanovenym v bodé 4.3 vyse. Kromé toho musi byt odpovidajicim zptsobem zménén
seznam informac¢nich dokumentti a zkusebnich protokolt pfipojeny k formuléfi sdéleni podle pfilohy 1, aby
uvadél datum posledni revize nebo rozifeni.

10.3 PEislusny orgdn, ktery vyddva rozsifeni schvileni, ptidéli kazdému formuldfi sdéleni vydanému pro takovéto
rozsiteni pofadové ¢islo.

11. SHODNOST VYROBY

11.1 Postupy pro zajisténi shodnosti vyroby musi odpovidat postuptim stanovenym v piiloze 1 dohody z roku 1958
(EJECE/TRANS/505/Rev.3) a spliiovat tyto pozadavky:

11.2 Kazdé vozidlo schvilené podle tohoto pfedpisu musi byt vyrobeno tak, aby bylo shodné se schvdlenym typem
vozidla, tj. spliiovalo pozadavky tohoto ptedpisu.

11.3 Schvalovaci orgdn, ktery udélil schvileni, mtize kdykoliv ovéfit postupy pro kontrolu shodnosti, které se
pouzivaji v kazdé vyrobni jednotce. Obvykla Cetnost téchto kontrol je jednou za dva roky.

12. POSTIHY ZA NESHODNOST VYROBY

12.1 Schvileni typu vozidla udélené podle tohoto pfedpisu mize byt odiiato, nejsou-li splnény pozadavky uvedené
v bodé 8.

12.2 Pokud smluvni strana odejme schvaleni, které diive udélila, neprodlené to zaslanim formuldte sdéleni

odpovidajictho vzoru uvedenému v piiloze 1 tohoto predpisu ozndmi ostatnim smluvnim strandm, které tento
pfedpis uplatiuji.
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13. DEFINITIVNI UKONCENI VYROBY

13.1 Pokud drzitel schvaleni zcela ukonéi vyrobu typu vozidla schvéleného v souladu s timto pfedpisem, informuje
o tom schvalovaci orgdn, ktery udélil schvéleni, a ten o tom prostfednictvim formuléfe sdéleni odpovidajictho
vzoru uvedenému v piiloze 1 tohoto pfedpisu informuje ostatni smluvni strany dohody, jeZ tento pfedpis
uplatiiuji.

13.2 Pokud vyrobce vozidla hodld ziskat dalsi schvaleni aktualizaci softwaru pro vozidla, jez jsou na trhu jiz
registrovana, nepovazuje se vyroba za definitivné ukoncenou.

14. Nézvy a adresy technickych zkuseben odpovédnych za provadéni schvalovacich zkousek a ndzvy a adresy schvalovacich
organtl
Smluvni strany dohody, jez uplatiiuji tento predpis, sdéli sekretaridtu Organizace spojenych ndrodd (*) ndzvy
a adresy technickych zkuSeben odpovédnych za provedeni schvalovacich zkousek a ndzvy a adresy

schvalovacich orgdnt, které schvaleni udéluji a kterym se maji zasflat formuldfe potvrzujici schvéleni nebo
rozsiteni nebo odmitnuti nebo odnéti schvileni.

(*) Prostfednictvim on-line platformy (,/343 Application®) zajistované EHK OSN, kterd slouzi k vyméné takovych informaci:https:/[www.
unece.org/trans/main/wp29/datasharing. html


https://www.unece.org/trans/main/wp29/datasharing.html
https://www.unece.org/trans/main/wp29/datasharing.html
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PRILOHA 1
Sdéleni
(Maximalni formdt: A4 (210 x 297 mm)

vydal: nazev spravniho organu:

ve véci: () udéleni schvéleni
rozsifeni schvaleni
odmitnuti schvaleni
odnéti schvéleni
definitivniho ukonceni vyroby

typu vozidla z hlediska systému automatizovaného udrzovani vozidla v jizdnim pruhu podle pfedpisu OSN €. 157

SCRVALENT €. o
DUvod roz§IFeni NEDO TEVIZE: .....o.u ittt e e
1. Obchodni ndzev nebo znacka vozidla ..........ooiii i e
2. Typvozidla ..o
3. JMEN0 @ AdreSa VITODCE: ...ttt ettt e e e e
4. Nazev a adresa pHpadného ZaStupce VITODCE ......euiitti e

5. Vseobecné konstrukéni vlastnosti vozidla
5.1 Fotografie ajnebo vykresy pfedstavitele typu vozidla: ........... ..o

6.  Popis a/nebo vykres ALKS vcetné téchto tdaji:

6.1 stanovend maximalni rychlost ALKS uddvand vyrobcem: ...........cooiiiiiiiiiiiii i
6.2 snimaci systém (v&etné konstrukenich Cast): ......oouueittit it
6.3  montdz snimactho systému ALKS: ... .. i
6.4 identifikace softwaru ALKS (je-li relevantni): ...........o.iiuiieiititi i

7. Popis ajnebo vykres rozhrani clovék-stroj systému ALKS véetné téchto tidaj:

7.1 metody zjiSovani dOStUPNOSH FIAICE ... ...euuintent ittt
7.2 Zpusoby aktivace, deaktivace a potlaceni funkce SYStEMU .........o.oieiiiiiiiii i
7.3 Metody zji§tovani pozornosti FIAICE ........o.euitinti i

7.4 Veskerd omezeni systému v disledku podminek prostiedi nebo na silnici............coooiiiii
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8. Pisemny popis a/nebo schéma informaci poskytovanych fidi¢i véetné téchto tidaja:

O B F Ry ] 81 N
8.2 pozadavek na prevzet! FIZEND: .. .....uitii ittt
8.3 manévr s minimdlnim riziKem: .. ... ..o
8.4 MOUZOVY IMANEVIT ...\ttt ittt ettt et ettt ettt ettt e e et et ettt e et e

9.  Systém ukldddni Gdaji pro automatizované fizeni (DSSAD):
9.1 Vlastnosti DSSAD ovéfeny v ndvaznosti na zkousky provedené podle piflohy 5: ....................ol ano/ne

9.2 Dokumentace k DSSAD tykajici se vyhleddvani tidajii, samocinné kontroly integrity Gdaji a ochrany pfed manipulaci
s uloZenymi tdaji ovéfena: ano/ne

10.  Kybernetickd bezpecnost a aktualizace softwaru

10.1 Cislo schvileni typu z hlediska kybernetické bezpecnosti (je-li relevantn): .............ocviiiiniiiiiiniinn,
10.2 Cislo schvaleni typu softwarové aktualizace (pfipadd-li v Gvahu): ...........cooiiiiiiiiiii e
11.  Zvlastni pozadavky tykajici se bezpe¢nostnich hledisek elektronickych fidicich systém (pfiloha 4)

11.1 Odkaz na dokument vyrobce pro tcely pilohy 4 (véetné &isla verze): .........ooeviiiiiiiiiiiiiiiiii i,
11.2 Formuldf informacéniho dokumentu (dodatek 2 k pfloze 4) ....ooveiiiiniii i
12.  Zkusebna odpovédnd za provadéni schvalovacich zkouSek....... ..o
12.1 Datum protokolu vystaveného touto ZKUSEDIOU. ... ....ovuiitiit it
12.2 Cislo protokolu vydaného uvedenou zkusebnou (0dkaz) .............coooiiiiiiiii e

13.  Schvéleni udéleno[rozsiteno/revidovano/odmitnuto/odnato:?

14.  Umisténi znacky schvaleni na vozidle...........o.oiii i
T 70T
BT o o
D T T

18. K tomuto sdélent je pfiloZen seznam dokument obsazenych ve spisu ke schvéleni a pfedanych spravnimu organu,
ktery vydal schvéleni. Dokumenty lze obdrzet na vyzddani.

Dalsi informace
19. R1 5 7SWIN ..............................................................................................................

19.1 Vysvétlivky k ¢islu R, 5,SWIN nebo verzi softwaru, neni-li ¢islo R;5,SWIN na vozidle: ............c..coooiiiiiin.
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19.2 V piislusnych piipadech se uvede seznam parametrs, podle nichZ je mozné identifikovat vozidla, kterd lze
aktualizovat softwarem uvedenym pod ¢islem R;s; SWIN uvedenym vbod€ 19.1: ........oooiiiiiiiiiiiin..

(") RozliSovaci &islo zemé, kterd schvéleni udélila | rozsifila [ odmitla | odniala (viz ustanoveni o schvéleni v pfedpise OSN €. 157).
() Nehodici se skrtnéte.
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Dodatek

Doplnék ke sdéleni o schviéleni typu ¢.... tykajicimu se schviéleni typu vozidla z hlediska systému
ALKS podle pfedpisu &. 157

Dopliiujici informace

Regiony smluvnich stran, v nichz byl podle prohldseni vyrobce vozidla systém ALKS posouzen jako vyhovujici taméjsim

pravidlim provozu:

Poznamky k piipadnym omezenim

. Posouzeni
Zemé
provedeno
E 1 Némecko ano/ne
E 2 Francie
E 3 Itdlie

E 4 Nizozemsko

E 5 Svédsko

E 6 Belgie

E 7 Madarsko

E 8 Ceskd republika
E 9 Spanélsko

E 10 Srbsko

E 11 Spojené kralovstvi
E 12 Rakousko

E 13 Lucembursko
E 14 Svycarsko

E 16 Norsko

E 17 Finsko

E 18 Dénsko

E 19 Rumunsko

E 20 Polsko

E 21 Portugalsko

E 22 Ruskd federace
E 23 Recko

E 24 Irsko

E 25 Chorvatsko

E 26 Slovinsko

E 27 Slovensko

E 28 Bélorusko

E 29 Estonsko

E 30 Moldavska republika
E 31 Bosna a Hercegovina
E 32 Lotyssko

E 34 Bulharsko

E 35 Kazachstin

E 36 Litva
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Posouzeni

Zemé
provedeno

Pozndmky k piipadnym omezenim

E 37 Turecko

E 39 Azerbdjdzdn

E 40 Severni Makedonie
E 43 Japonsko

E 45 Austrélie

E 46 Ukrajina

E 47 Jihoafrickd republika
E 48 Novy Zéland

E 49 Kypr

E 50 Malta

E 51 Korejskd republika
E 52 Malajsie

E 53 Thajsko

E 54 Albanie

E 55 Arménie

E 56 Cernd Hora

E 57 San Marino

E 58 Tunisko

E 60 Gruzie

E 62 Egypt

E 63 Nigérie

[E 64 Pakistan]

*

* Seznam smluvnich stran, které uplatiuji ptedpis OSN ¢. 157, je k dispozici online:https:|[treaties.un.org/Pages/ViewDetails.aspx?
src=TREATY&mtdsg_no=XI-B-16-15[X]&chapter=11&clang=_en



https://treaties.un.org/Pages/ViewDetails.aspx?src=TREATY&mtdsg_no=XI-B-16-15
https://treaties.un.org/Pages/ViewDetails.aspx?src=TREATY&mtdsg_no=XI-B-16-15
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PRILOHA 2

Uspofadani znacek schvileni typu

VZOR A

(viz bod 4.4 tohoto predpisu)

(S [4]
|

! \F4 157R 002439 |

Lo lw
[#%]

a = min. § mm

Vy3e uvedend znacka schvdleni umisténd na vozidle udavd, Ze piislusny typ vozidla byl z hlediska systému ALKS schvilen
v Nizozemsku (E 4) podle pfedpisu OSN ¢. 157, pod &islem schvdleni 002439. Cislo schvéleni typu udavd, Ze schvéleni
bylo udéleno v souladu s pozadavky ptedpisu OSN €. 157 v ptivodnim znéni.

VZOR B

(viz bod 4.5 tohoto pfedpisu)

157 002439 | {as | =2
31 021628 [ {as |

) 24

a = min. 8§ mm

Vyse uvedend znacka schvdlenf umisténd na vozidle udavd, Ze pfislusny typ vozidla byl schvdlen v Nizozemsku (E 4) podle
predpisti €. 157 a 31 (). Cisla schvéleni uddvaji, Ze k datim, kdy byla pfislusnd schvaleni udélena, byl predpis OSN ¢. 157
v ptivodnim znéni a pfedpis OSN ¢. 31 jiz zahrnoval sérii zmén 02.

(") Druhé ¢islo je uvedeno jen jako piiklad.
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PRILOHA 3

(Vyhrazeno)
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PRILOHA 4

Zv1astni poZzadavky tykajici se funkénich a provoznich bezpecnostnich hledisek systémit
automatizovaného udrzovini vozidla v jizdnim pruhu (ALKS)

1. OBECNE

Utelem této pitlohy je zajistit, aby vyrobce pfi projektovani a vyvoji ndlezité pamatoval na piijatelné a diikladné
posouzeni funkéni a provozni bezpe¢nosti automatizovaného systému, ktery zajistuje funkce upravené piedpisem
o ALKS, a aby toto posouzeni provadél po celou dobu Zivotnosti typu vozidla (navrh, vyvoj, vyroba, provoz,
vyfazeni z provozu).

Zahrnuje dokumentaci, kterou musi vyrobce poskytnout schvalovacimu orgdnu nebo technické zkusebné jednajici
jeho jménem (ddle jen ,schvalovaci orgdn®) pro ticely schvéleni typu.

Tato dokumentace musi prokazat, Ze systém automatizovaného udrzovdni vozidla v jizdnim pruhu splituje
pozadavky na vykonnost stanovené v tomto predpisu OSN a Ze je navrZen a vyvinut tak, aby nepfedstavoval
nepfiméfené bezpe¢nostni riziko pro fidice, cestujici a ostatni d¢astniky silni¢niho provozu.

Schvalovaci orgdn, ktery udéluje schvaleni typu, prostiednictvim cilenych kontrol a zkousek ovéfi, Ze argumentace
uvedend v dokumentaci je dostate¢né solidni a Ze vyrobce skutecné uplatiiuje koncepci a postupy popsané
v dokumentaci.

Ackoli na zdkladé predané dokumentace, diikazd a auditd postupli | posouzeni vyrobki provedenych ke
spokojenosti schvalovactho orgdnu z hlediska tohoto pfedpisu je zbytkova troveti rizika posuzovaného systému
automatizovaného udrzovéni vozidla v jizdnim pruhu povaZovdna za pfijatelnou, aby typ vozidla mohl byt
uveden do provozu, za celkovou bezpecnost vozidla béhem Zivotnosti systému automatizovaného udrzovani
vozidla v jizdnim pruhu v souladu s pozadavky tohoto pfedpisu stdle odpovidé vyrobce Zddajici o schvileni typu.

2. DEFINICE

Pro Géely této piilohy se pouziji tyto definice:

2.1 ,Systémem* se rozumi ,systém elektronického Fizeni vys3i tirovné” a jeho elektronicky fidici systém (systémy),
ktery zajistuje funkci automatizovaného fizeni. To zahrnuje rovnéz veskeré pfenosové spoje do jinych systéma
a z nich, pfestoze tyto systémy nespadaji do pusobnosti tohoto ptedpisu, av§ak maji vliv na funkci
automatizovaného udrzovani vozidla v jizdnim pruhu;

2.2 Jkoncepci bezpecnosti“ je popis opatieni navrzenych do systému, napifklad v rdmci elektronickych jednotek
k tomu, aby vozidlo pti provozu nepiedstavovalo neptimétené bezpecnostni riziko pro fidice, cestujici a ostatni
Gcastniky silniéniho provozu jak pfi poruse, tak za normdlntho stavu. Souddsti koncepce bezpe¢nosti musi byt
moznost piechodu k ¢aste¢nému fungovani nebo dokonce zédloznimu systému zajistujicimu nezbytné funkce
vozidla;

2.3 Lelektronickym Fidicim systémem® se rozumi kombinace jednotek konstruovand k tomu, aby podporovala zajisténi
stanovené funkce pro udrzovéani v jizdnim pruhu pomoci elektronického zpracovéani dat. Takové systémy, obvykle
softwarové ovladané, se sklddaji z jednotlivych funkénich konstrukénich ¢asti, jako jsou ¢idla, elektronické fidici
jednotky a akéni ¢leny, a jsou propojeny prenosovymi spoji. Mohou zahrnovat mechanické, elektropneumatické
¢i elektrohydraulické prvky;

X

2.4 systémy ,elektronického fizeni vys3i tirovné“ se rozumi systémy, které pouZivaji ustanoveni o zpracovéni a/nebo
snimdni k realizaci dynamické funkce ¥zenf;

2.5 Ljednotkami“ se rozumi nejmensi &asti jednotlivych konstrukénich ¢asti systému, jimiz se tato pfiloha zabyvd,
protoZe tyto kombinace konstrukénich ¢dsti budou pro tcely identifikace, analyzy ¢i vymény povazovany za
samostatné objekty;

2.6 ,prenosovymi spoji“ se rozumi prostiedky vyuzivané k propojeni rizné rozmisténych jednotek za ticelem prenosu
signdld, provoznich dat ¢i napdjeni. Obecné se jednd o elektrickd zafi{zeni, avSak nékteré jejich ¢asti mohou byt
mechanické, pneumatické ¢i hydraulické;
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2.7 ,rozsah ovladani“ odkazuje na vystupni veli¢inu a definuje rozsah, v rdimci néhoZ systém pravdépodobné uplatni
funkce ovlddan;

2.8 Jhranice funkéniho provozu“ definuje hranice vngjsich fyzickych moznosti, v rdmci nichz je systém schopen
provadét dynamickou funkci Fizent (tj. véetné pozadavkil na pfevzeti fizeni a manévra s minimalnim rizikem);

2.9 ~provozné-konstrukéni doména (ODD)“ systému automatizovaného udrzovani vozidla v jizdnim pruhu definuje
specifické provozni podminky (napf. okolni prostiedi, geografickd situace, denni doba, provoz, infrastruktura,
rychlostni rozsah, pocasi a dal$i podminky) v rdmci mezi stanovenych timto pfedpisem, za nichZ je systém
automatizovaného udrzovani vozidla v jizdnim pruhu navrzen tak, aby fungoval bez zdsahu fidice;

2.10  ,funkci automatizovaného Fzeni“ se rozumi funkce ,systému®, kterd je schopna provadét dynamickou funkci
fizeni vozidla;

2.11  ,strategif fizeni“ se rozumi strategie k zajisténi spolehlivého a bezpecného provozu funkee (funkci) ,systému*
v reakci na konkrétni soubor okolnich a/nebo provoznich podminek (jako je stav povrchu vozovky, intenzita
provozu a ostatni Ucastnici silni¢ntho provozu, nepfznivé povétrnostni podminky atd.). To méize zahrnovat
automatickou deaktivaci funkce nebo docasné omezeni vykonu (napf. snizeni maximalni provozni rychlosti atd.);

212 funkéni bezpecnosti“ se rozumi neexistence nepfiméfenych rizik, hrozi-li nebezpe¢i v dasledku chybného
chovini elektrickych/elektronickych systému (bezpe¢nostni rizika vyplyvajici z poruch systémuy);

2.13  ,vadou“ se rozumi neobvyklé podminky, které mohou zptsobit selhdni prvku (systému, konstrukéni ¢&asti,
softwaru) nebo polozky (systému nebo kombinace systémd, které provadéji funkci vozidla);

2.14  ,poruchou” se rozumi situace, kdy se prvek nebo polozka prestane chovat pfedpoklddanym zptsobem;

2.15  ,provozni bezpenosti“ se rozumi neexistence nepfiméfeného rizika, hrozi-li nebezpeé¢i v disledku funkénich
nedostatkti zamyslené funkce (napf. Spatnd/zmeskand detekce), provoznich komplikaci (napf. podminek
vytvafenych prostiedim, jako je mlha, dést, stiny, slune¢ni svétlo, nebo infrastrukturou) nebo divodné
pfedvidatelného nespravného pouziti/chyby ze strany Fidice, cestujicich a ostatnich tcastnikt silni¢ntho provozu
(bezpecnostni rizika — bez vad systémuy);

2.16  ,nepfiméfenym rizikem“ se rozumi celkovd troveri rizika pro fidice, cestujici ve vozidle a dalsf ticastniky silni¢niho
provozu, kterd je vy3$i nez u kompetentné a opatrné fizeného vozidla s manudlnim ovlddanim.

3. DOKUMENTACE

3.1 Pozadavky

Vyrobce musi predlozit soubor dokumentace, ktery ddvd pichled o zdkladni koncepci ,daného systému*
a o prostiedcich, pomoci kterych je tento systém propojen s ostatnimi systémy vozidla nebo kterymi pfimo
ovlada vystupni proménné.

Musi byt vysvétlena/vysvétleny funkce ,daného systému®, véetné strategii fizeni, a koncepce bezpe¢nosti, jak jsou
stanoveny vyrobcem.

Dokumentace musi byt stru¢nd, av§ak musi dokladat, Ze v rdmci navrhu a vyvoje bylo vyuzito odbornych znalosti
ze viech oblasti daného systému, jeZ jsou zahrnuty.

Pro Ucely pravidelnych technickych prohlidek musi dokumentace popisovat, jakym zpiisobem lze zkontrolovat
stav fungovani ,daného systému*.

Informace o tom, jak lze verzi (verze) softwaru a stav vystrazného signdlu poruchy pfecist standardizovanym
zpusobem prostiednictvim elektronického komunikaéniho rozhrani, pfinejmensim prostfednictvim standardniho
rozhrani (port OBD).
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Schvalovaci orgdn musi soubor dokumentace vyhodnotit, aby prokazal, Ze ,dany systém*:

a) je navrZen a vyvinut tak, aby v rdmci deklarované provozné-konstrukéni domény a mezi nepiedstavoval

nepfimétené riziko pro fidice, cestujici a ostatni ac¢astniky silni¢niho provozu;
b) spliuje pozadavky na vykonnost uvedené jinde v tomto ptredpisu OSN;

¢) byl vyvinut v souladu s vyvojovym procesem/metodou podle prohldseni vyrobce, pficemz byly dodrzeny
alesponi kroky uvedené v bod¢ 3.4.4.

3.1.1 Dokumentace se musi sklddat ze t¥{ ¢4sti:

a) Zadosti o schvélen{ typu: informa¢ni dokument, ktery se pfedklada schvalovacimu orgdnu pfi podéni Zadosti
o schvileni typu, musi obsahovat struéné informace o polozkdch uvedenych v dodatku 2. Stane se soucasti
schvélenf;

b) formalniho souboru dokumentace pro schvileni obsahujictho podklady uvedené v bodé 3 (s vyjimkou
podkladt uvedenych v bodé 3.4.4), jenz musi byt piedloZen schvalovacimu organu za tGéelem posouzeni
produktu | procesniho auditu. Tento soubor dokumentace slouzi schvalovacimu orgdnu jako zdklad pro
proces ovéfovani stanoveny v bodé 4 této pfilohy. Schvalovaci orgdn zajisti, aby byl tento soubor
dokumentace k dispozici nejméné po dobu 10 let od okamziku definitivniho ukonéeni vyroby typu vozidla;

¢) dalsich divérnych adajti a analytickych tdaji (dusevni vlastnictvi) podle bodu 3.4.4, které uchovava vyrobce,
ale pfi posouzeni produktu [ procesniho auditu je pfedlozi ke kontrole (napf. v prostorach technického tseku
vyrobce). Vyrobee musi zajistit, aby tyto podklady a tdaje analyzy ziistaly dostupné po dobu 10 let od doby,
kdy byla vyroba typu vozidla definitivné ukonéena.

3.2 Popis funkci ,daného systému* véetné ovlddacich strategil

Musi byt poskytnut popis s jednoduchym vysvétlenim v3ech funkci véetné ovlddacich strategii ,daného systému“
a metod pouzivanych k provadéni dynamické funkce fizeni v rdmci provozné-konstrukéni domény a mezi,
v ramci nichZz md systém automatizovaného udrzovani vozidla v jizdnim pruhu fungovat, v¢etné uvedeni
mechanismu (mechanismti), jimiZz se provadi ovldddni. Vyrobce popie olekdvané interakce mezi systémem
a fidi¢em, cestujicimi ve vozidle a ostatnimi tcastniky silni¢niho provozu, jakoz i rozhrani ¢lovék-stroj (HMI).

Vsechny aktivované nebo deaktivované funkce automatizovaného fizeni, pro néz je ve vozidle v dobé vyroby
hardware a software, musi byt uvedeny a pfed pouzitim ve vozidle splnit poZadavky této pfilohy. Jsou-li zavedeny
algoritmy pro soustavné uceni, zdokumentuje vyrobce rovnéz zpracovéni adajt.

3.2.1 Musi byt pfedloZzen seznam vSech vstupnich a snimanych proménnych s definicemi jejich pracovniho rozsahu
a popisem toho, jak kazdd proménnd ovliviiuje chovani systému.

3.2.2  Musi byt pfedloZen seznam viech vystupnich proménnych, jez jsou ovlddiny ,danym systémem®, a pro kazdy
piipad musi byt vysvétleno, zda jsou fizeny pfimo, nebo prostiednictvim jiného systému vozidla. U kazdé takové
proménné musi byt vymezen rozsah ovlddani (bod 2.7).

3.2.3  Musi byt uvedeny meze definujici hranice funkéniho provozu véetné mezi provozné-konstrukéni domény, jestlize
jsou pro ucinky systému automatizovaného udrzovani vozidla v jizdnim pruhu relevantni.

3.2.4  Musi byt vysvétlena koncepce interakce s fidiCem pii dosazeni mezi provozné-konstrukéni domény, véetné
seznamu druhd situaci, v nichZ systém vysle Fidi¢i pozadavek na pfevzeti fizeni.
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3.2.5 Musi byt poskytnuty informace o tom, jakymi prosttedky se funkce systému aktivuje, potlaci nebo deaktivuje,
véetné strategie na ochranu systému proti netimyslné deaktivaci. Tyto informace musi rovnéz uvddét, jak systém
zji$tuje, Ze je fidi¢ schopen prevzit ovladani Fzeni, spolu se specifikacemi a dokumentovanymi dikazy
o parametru, ktery byl pouzit k vyhodnoceni pozornosti fidi¢e a vlivu na mezni hodnoty Fzeni.

3.3 Uspofddani a schéma systému

3.3.1  Seznam konstrukénich ¢asti

Musi byt ptedlozen seznam zahrnujici vSechny jednotky ,daného systému®, kde budou uvedeny i ostatni systémy
vozidla, jichZ je zapotiebi k zajisténi piislusné ovladaci funkce.

Musi byt pfedlozen zdkladni prehled, jenZ tyto jednotky schematicky zndzorni v jejich vzdjemném spojeni,
pii¢emz z néj musi jasné vyplyvat rozmisténi jednotlivych zatizeni i jejich vzdjemnd propojeni.

Soucdsti tohoto zdkladntho prehledu je:

a) vnimdni a detekce objekt, véetné mapovani a uréovani polohy;

b) charakteristika rozhodovani;

c) délkovy dohled a monitorovani ze strany stfediska dalkového dohledu (v p¥islusnych ptipadech);

d) systém ukldddni idaji pro automatizované systémy (DSSAD).

3.3.2  Funkce jednotek

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

3.3.3  Jednotlivd propojeni v ramci ,daného systému“ se zndzorni pomoci schématu obvodu v piipadé elektrickych
pfenosovych spoji, schématu potrubi v pfipadé pneumatickych ¢i hydraulickych prenosovych zafizeni a pomoci
zjednoduseného schematického piehledu u mechanickych spojd. Rovnéz musi byt zndzornény prenosové spoje
do jinych systémi a z nich.

3.3.4  Mezi pfenosovymi spoji a signdly pfendSenymi mezi jednotlivymi jednotkami musi existovat jasny soulad. Priority
signdld na multiplexovanych datovych cestach musi byt uvedeny vude, kde muZe priorita pfedstavovat problém
ovliviiujici ticinnost ¢i bezpe¢nost.

3.3.5 Identifikace jednotek

Kazda jednotka musi byt jasné a jednoznaéné identifikovatelnd (napf. pomoci oznaceni pro hardware a pomoci
oznacen{ nebo softwarového vystupu pro softwarovy obsah), aby ji bylo mozné pfifadit odpovidajici hardware
a dokumentaci. Pokud lze verzi softwaru zménit, aniz by bylo nutné vyménit oznaceni nebo konstrukéni ¢st,
musi byt softwarovd identifikace provedena pouze softwarovym vystupem.

V ptipadech, kdy jsou funkce kombinoviny v rdmci jediné jednotky nebo v rdmci jediného pocitace, avsak
z dGvodu srozumitelnosti a ndzornosti zndzornény ve vice blocich v blokovém schématu, pouzZije se pouze jediné
identifika¢ni oznaceni hardwaru. Vyrobce pouzitim tohoto oznaceni potvrzuje, Ze dodané zafizeni je v souladu
s odpovidajicim dokumentem.

3.3.5.1 Oznaceni vymezuje verzi hardwaru a softwaru, pficemz v ptipadé zmény verze softwaru jako napf. za tcelem
zmény funkce jednotky, pokud jde o tento pfedpis, se zméni i toto oznaceni.

3.3.6  Montdz konstruk¢nich ¢dsti snimaciho systému

Vyrobce poskytne informace o variantich, jez budou k dispozici pro montdz jednotlivych konstrukénich &asti
tvoficich snimaci systém. Tyto varianty zahrnuji mimo jiné umisténi konstrukéni ¢dsti ve vozidle nebo na ném,
materidl (materialy) obklopujici konstrukéni ¢ast, dimenzovani a geometrii materidlu obklopujictho konstrukéni
¢ast a povrchovou tipravu materidld, které budou konstrukéni ¢ast po namontovani do vozidla obklopovat. Mezi
informacemi nesmi chybét montdzni specifikace, které maji zdsadni vyznam pro ucinnost systému, napf.
tolerance montdzniho tGhlu.
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Zmény jednotlivych konstrukénich ¢asti snimaciho systému nebo montazni varianty se ozndmi schvalovacimu
organu a podléhaji dalsimu posouzeni.

3.4 Koncepce bezpeénosti vyrobce

3.4.1 Vyrobce poskytne prohldSeni, v némz potvrdi, Ze ,dany systém“ nepfedstavuje pro Fidice, cestujici a ostatni
Gcastniky silni¢niho provozu nepfiméfené riziko.

3.4.2  Pokud jde o software pouzity v rimci ,daného systému®, musi byt vysvétlena jeho zdkladni architektura a musi byt
uvedeny metody a ndstroje pouZité pii jeho ndvrhu (viz bod 3.5.1). Vyrobce musi pfedlozit doklady o prostiedcich,
jejichz pomoci p¥i navrhovéni a vyvoji stanovil provedeni logiky systému.

3.43  Vyrobce musi schvalovacimu organu poskytnout vysvétleni konstrukénich opatieni integrovanych do ,daného
systému“ k zajisténi funkéni a provozni bezpe¢nosti. Piiklady pfipadnych konstrukénich opatfeni v ,daném
systému:

a) omezeni na provoz za pouZziti pouze urcité ¢asti systému;
b) redundance s jinym samostatnym systémem;

¢) odstranéni funkce (funkci) automatizovaného fizeni.

3.4.3.1 Pokud se zvolenym opatfenim nastavi provozni rezim &aste¢ného vykonu za urditych poruchovych podminek
(napf. v piipadé zdvaznych poruch), musi byt tyto podminky uvedeny (napf. druh zdvazné poruchy) a musi byt
definovédny z nich vyplyvajici meze Gcinnosti a vystraznd strategie pro fidice (napf. okamzité zahdjeni manévru
s minimalnim rizikem).

3.4.3.2 Pokud se zvolenym opatienim nastavi druhotné (zdlozni) prostiedky k zajisténi realizace dynamické funkce fizeni,
musi byt vysvétleny zdsady mechanismu pfepindni, logika a tiroveri rezervy a veskeré integrované zdlozni prvky
a musi byt definovana vyslednd omezeni G¢innosti zalohy.

3.4.3.3 Pokud zvolené opatieni znamend odstranén{ funkce automatizovaného fizeni, musi byt provedeno v souladu
s piislusnymi ustanovenimi tohoto pfedpisu. VSechny odpovidajici vystupni ovlddaci signily spojené s touto
funkci musi byt zablokovany.

3.44 Dokumentace musi byt podloZena analyzou, kterd ucelenym zptsobem ukazuje, jak se bude systém chovat, aby
zmirnil rizika, kterd mohou mit vliv na bezpecnost Fidice, cestujicich a ostatnich ticastnikd silni¢niho provozu,
nebo se témto rizikiim vyhnul.

Zvoleny analyticky pfistup (pFistupy) musi byt zaveden a udrzovan vyrobcem a pii schvalovdni typu musi byt
zptistupnén schvalovacimu orgdnu ke kontrole.

Schvalovaci orgdn musi posoudit uplatnéni analytického pfistupu (pfstupti):
a) kontrola bezpe¢nostniho p¥istupu na drovni projekce (vozidla).
Tento pFistup musi byt zaloZen na analyze nebezpecirizik vhodné z hlediska aspektti bezpecnosti systému.

b) kontrola bezpecnostniho pfistupu na drovni systému, véetné piistupu shora dolii (od mozného nebezpeci po
ndvrh) a zdola nahoru (od ndvrhu po moznd nebezpeci). Bezpecnostni pristup muiize byt zaloZen na analyze
zpusobu selhdni a jejich ndsledkdi (FMEA), analyze pomoci stromové struktury pficin (FTA), systémové-
teoretické analyze procestt (STPA) nebo na jiném podobném postupu, ktery je vhodny z hlediska funkéni
a provozni bezpecnosti systému;

c) kontrola plant validace/ovéfovéni a jejich vysledkd, véetné vhodnych kritérii piijatelnosti. To zahrnuje vhodné
valida¢ni zkousky, naptiklad pomoci modelovani programem na hardwaru (HIL), provozni zkousku vozidla na
silnici, zkouSeni se skute¢nymi kone¢nymi uzivateli nebo jakékoli jiné zkousky vhodné pro validacijovéfeni.
Vysledky validace a ovéfovani lze posoudit analyzou oblasti, jichz se jednotlivé zkousky tykaly, a stanovenim
minimdlnich prahovych hodnot pro riiznd méfent.
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Kontrolou musi byt potvrzeno, Ze pismena a) az c) vySe se dle daného ptipadu vénuji alesponi kazdé z téchto
polozek:

i) otazky souvisejici s interakcemi s jinymi systémy vozidla (napf. brzdovy systém a Fizeni);

ii) poruchy systému automatizovaného udrzovani vozidla v jizdnim pruhu a reakce systému za ti¢elem zmirnéni
rizika;

iii) situace, které pFipousti provozné-konstrukéni doména, pfi nichz systém muaze v disledku provoznich poruch
vytvdfet nepfiméfend bezpecnostni rizika pro fidice, cestujici a ostatn{ castniky silni¢niho provozu (napf.
nedostate¢né nebo $patné porozuméni prostiedi, v némz se vozidlo nachdzi, nedostate¢né pochopeni reakce
fidice, cestujicich nebo jinych Gcastnikd silni¢ntho provozu, nedostatecnd kontrola, komplikovand situace);

iv) stanoveni piislu§nych scéndfti v ramci meznich podminek a Fdici metoda, jez byla pouzita k volbé scéndit
a valida¢niho néstroje;

v) rozhodovaci proces v souvislosti s vykonem dynamické funkce fizeni (napf. nouzové manévry), interakcemi
s ostatnimi tiCastniky silni¢niho provozu a zaji§ténim souladu s pravidly silni¢niho provozu;

vi) nespravné pouZiti ze strany fidice, jeZ lze rozumné predvidat (napf. systém rozpoznavani dostupnosti Fidice
a vysvétleni, jak byla stanovena kritéria dostupnosti), chyby nebo nedorozuméni ze strany fidice (napf.
netimyslné potlaceni) a imyslnd manipulace se systémem;

vii) kybernetické ttoky s vlivem na bezpecnost vozidla (Ize provést prostiednictvim analyzy provedené podle
predpisu OSN €. 155 o kybernetické bezpecnosti a systému fizen{ kybernetické bezpecnosti).

Posouzeni schvalovacim orgdnem sestdvd z namdtkovych kontrol vybranych nebezpedi (nebo kybernetickych
hrozeb), aby bylo mozné konstatovat, Ze argumentace, na niz je zaloZena koncepce bezpecnosti, je pochopitelnd
a logickd a uplatiiuje se v jednotlivych funkcich systémd. Posouzeni rovnéZ ovéi, zda jsou plany validace
dostatené spolehlivé k prokdzani bezpecnosti (napt. pfiméfeny rozsah otestovani zvolenych scénditt pomoci
vybraného valida¢niho néstroje) a zda byly provedeny.

Musi se prokazat, Ze v ramci své provozné-konstrukéni domény vozidlo neptedstavuje pro fidice, cestujici ve
vozidle a ostatni dcastniky silni¢niho provozu nepfiméfené riziko, tj. prostfednictvim:

a) celkového valida¢niho cile (tj. kritérif pfijatelnosti validace) podloZeného vysledky validace, ktery prokazuje, ze
uvedeni systému automatizovaného udrzovani vozidla v jizdnim pruhu do provozu obecné pro fidice, cestujici
ve vozidle a ostatni ticastniky silni¢niho provozu nezvysi miru rizika ve srovndni s manudlné fizenymi vozidly
a

b) konkrétni strategie pro kazdy scéndf ukazujici, Ze v porovndni s manudlné fizenymi vozidly systém obecné
nezvy${ miru rizika pro fidice, cestujici ve vozidle a ostatni tcastniky silni¢niho provozu, a to v kazdém ze
scénaft, jenz jsou dulezité z hlediska bezpe¢nosti; a

k ovéfeni koncepce bezpe¢nosti provede schvalovaci organ zkousky podle bodu 4 nebo si vyzadd, aby byly
provedeny.

3.4.4.1 Tato dokumentace musi obsahovat podrobny seznam sledovanych parametrii a pro kazdy poruchovy stav druhu
vymezeného v bodé 3.4.4 této ptilohy musi stanovit vystrazny signal ur¢eny fidi¢i/cestujicim ve vozidle/ostatnim
tcastnikim  silni¢ntho provozu ajnebo servisnim pracovnikim nebo pracovnikiim provadgjicim technickou

prohlidku.

3.4.4.2 Tato dokumentace musi popsat zavedend opatieni, kterd zajistuji, Ze ,dany systém"“ nepfedstavuje nepfiméfené
riziko pro Fidice, cestujici ve vozidle a ostatni ticastniky silni¢niho provozu, jsou-li vlastnosti ,daného systému®
ovlivnény podminkami vnéjstho prostfedi, napf. klimatem, teplotou, vniknutim prachu, vniknutim vody,
nanosem ledu.

3.5 Systém fizeni bezpecnosti (audit procest)

3.5.1 Pokud jde o software a hardware pouZivany v ,daném systému*“, musi vyrobce schvalovacimu orgdnu prokdzat, Ze
pokud jde o systém Fizeni bezpecnosti, jsou zavedeny, aktualizovdny a v rdmci organizace dodrzovéany G¢inné
postupy, metodiky a ndstroje k fizen{ bezpe¢nosti a zajisténi souladu béhem celého Zivotniho cyklu vyrobku
(ndvrh, vyvoj, vyroba, provoz véetné dodrzovan{ pravidel silni¢éniho provozu a vyfazeni z provozu).
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3.5.2  Musi byt zaveden proces navrhovéni a vyvoje, véetné systému Fzeni bezpecnosti, fizen{ a provadéni pozadavka,
zkouseni, sledovéni poruch, népravy a uvedeni do provozu.

3.5.3  Vyrobce zavede a udrzuje i¢inné komunikaéni kandly mezi svymi oddélenimi, jeZ odpovidaji za funkéni/provozni
bezpecnost, kybernetickou bezpecnost a dalsi pFislusné oblasti prispivajici k zajisténi bezpecnosti vozidel.

3.5.4 Vyrobce musi mit postupy pro monitorovani bezpe¢nostnich incidentl/ndrazi/srazek zptsobenych ¢innosti
systému automatizovaného udrzovani vozidla v jizdnim pruhu a postup pro feseni pfipadnych bezpecnostnich
nedostatktl po registraci (monitorovani v terénu v uzavieném okruhu) a pro aktualizaci vozidel. Timto postupem
se schvalovacimu orgdnu hldsf kritické incidenty (napf. stfet s jinymi Gcastniky silni¢niho provozu a potencialni
nedostatky dtlezité z hlediska bezpecnosti).

3.5.5  Vyrobce musi prokazat, Ze se provadéji pravidelné nezdvislé intern{ audity procest, aby bylo zajisténo disledné
uplattiovani postupti zavedenych v souladu s body 3.5.1 az 3.5.4.

3.5.6  Vyrobci pfijmou vhodnd opatfeni (napt. smluvni ujednani, jasnd rozhrani, systém fzeni kvality) ve vztahu ke svym
dodavateliim s cilem zajistit, aby systém fizeni bezpe¢nosti u dodavatelt spliioval pozadavky bodu 3.5.1 (kromé
prvki tykajicich se vozidel, jako jsou ,provoz“ a ,vyfazeni z provozu®), 3.5.2, 3.5.3 a 3.5.5.

4. OVEREN[ A ZKOUSKY

4.1 Funk¢ni provoz ,,daného systému®, jak je stanoven v dokumentech poZadovanych v bodé 3, se zkousi takto:

4.1.1  Ovéfeni funkce ,daného systému*

Schvalovaci orgdn ovéi ,dany systém“ za bezporuchovych podminek tak, ze na zkuebni drize otestuje nékteré
z funkci, jez vyrobce popisuje v bodé 3.2, a zkontroluje celkové chovini systému za skute¢nych jizdnich
podminek v¢etné dodrzovani pravidel silni¢niho provozu.

Pii téchto zkouskdch nesmi chybét scénéf, pii némz je funkce systému potlacena Fidicem.

Zkousky podle této piilohy musi ptihlédnout ke zkouskdm, které jiz byly provedeny podle ptilohy 5 tohoto
piedpisu.

4.1.1.1 Vysledky ovéfeni musi odpovidat popisu, véetné ovladacich strategii, ktery vyrobce uvedl v bodé 3.2, a musi
splnovat pozadavky tohoto predpisu.

4.1.2  Ovéfeni koncepce bezpecnosti podle bodu 3.4

Reakce ,daného systému“ pod vlivem vad v jakékoli samostatné jednotce se musi zkontrolovat pouzitim
odpovidajicich vystupnich signalt do elektrickych jednotek nebo mechanickych prvki za Géelem simulace ticinka
vnitinich poruch v rdmci dané jednotky. Schvalovaci orgdn musi tuto kontrolu provést nejméné u jedné
samostatné jednotky, avsak nekontroluje reakci ,daného systému“ na soucasné vicendsobné poruchy
samostatnych jednotek.

Schvalovaci orgdn musi ovéfit, Ze tyto zkousky zahrnuji prvky, které mohou ovliviiovat Fiditelnost vozidla
a informace pro uzivatele (prvky tykajici se rozhrani ¢lovék—stroj, napf. scéndfte p¥i prevzeti fzeni).

4.1.2.1 Schvalovaci orgdny rovnéz zkontroluji fadu scéndid, které jsou kritické pro detekei predmétd a udélosti a odezvu
na né a pro charakterizaci rozhodovacich funkci a funkci HMI systému (napf. obtizné zjistitelny pfedmét,
dosazeni mez{ provozné-konstrukéni domény, scénéfe s komplikovanym provozem), jak jsou definovény v tomto
piedpisu.
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4.1.2.2 Vysledky ovéfeni se musi shodovat s dolozenym shrnutim analyzy nebezpedi na drovni celkového tc¢inku tak, aby
byly koncepce bezpecnosti a jeji realizace potvrzeny jako pfiméfené a v souladu s pozadavky tohoto pfedpisu.

4.2 Simula¢ni nédstroj a matematické modely lze k ovéfeni koncepce bezpecnosti pouzit v souladu s rozpisem 8
piipojenym k dohod¢ z roku 1958 (revize 3), zejména u scéndfti, které nelze snadno provést na zkusebni dréze
nebo v podminkdch skutecného provozu. Vyrobce prokdze rozsah simula¢niho ndstroje, jeho vhodnost pro
dotceny scénat, jakoz i validaci provedenou pro fetézec simulaénich ndstroji (korelace vysledku s fyzickymi
zkouskami).

5. PODAVANI ZPRAV

Protokoly o hodnoceni musi byt vyhotoveny tak, aby umoziovaly zpétnou zjistitelnost, napf. verze
kontrolovanych dokumenta jsou kédovany a uvedeny v zdznamech technické zkusebny.

Piiklad mozného uspordddni zplsobu hodnoceni technickou zkusebnou uréeného pro schvalovaci orgin je
uveden v dodatku 1 k této piiloze. Polozky uvedené v tomto dodatku jsou uvedeny jako minimélni soubor
polozek, které je tfeba obsahnout.

6. SDELEN] OSTATNIM SCHVALOVACIM ORGANUM (DODATEK 2) OBSAHUJICT:

a) popis provozné-konstrukéni domény a funkéni architektury vyssi trovné zaméfeny na funkce, jez jsou
k dispozici Fidici, cestujicim ve vozidle a ostatnim tcastnikiim silni¢niho provozu;

b) zkusebni vysledky z procesu ovéfovani provedeného schvalovacimi organy.

7. ZPUSOBILOST AUDITORU/HODNOTITELU

Posouzeni podle této prilohy provadéji pouze auditofi/hodnotitelé, kteti maji pro tyto tcely nezbytné technické
a administrativn{ znalosti. Zejména musi byt zpusobili jako auditofi/hodnotitelé pro ucely normy ISO 26262-
2018 (Funkéni bezpecnost — silni¢ni vozidla) a ISO/PAS 21448 (Bezpecnost zamyslené funkee silni¢nich vozidel);
a musi byt schopni provést nezbytné provazani s aspekty kybernetické bezpe¢nosti v souladu s pfedpisem OSN
¢. 155 a normou ISO[SAE 21434). Zpusobilost by méla byt prokdzdna vhodnou kvalifikaci nebo jinymi
rovnocennymi zdznamy o odborné piiprave.
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Dodatek 1

Vzor formuldfe pro posouzeni systému automatizovaného udrzovani vozidla v jizdnim pruhu

1.  Identifikace

O A T Tl &
1.2 Typ vozidlar ..o
1.3 Zptsob oznadeni systému na vozidle: ... ..o
1.4 Umisténi tohOto OZNACENT: ... utntit ettt e e e
1.5 NAZeV @ dresa VITODCE: .. ...utint ittt e e e
1.6 Nazev a adresa piipadného zastupce VITODCE . ......ouviuiit it e

1.7 Formadlni soubor dokumentace vyrobce:
Referencni ¢islo dokumentace: ....... .. ..o i
Datum pivodniho Vydani: .......oou i

Datum posledni aKtUAlIZACE: ....... .ottt e e
2. Popis systému (systému) zkouSeného vozidla (zkousenych vozidel)
2 I 0T ) T o N
2.2 Popis vech fidicich funkeci ,daného systému* a zptisobil CINNOS: +...euvententtietii e
2.3 Popis konstrukénich ¢asti a schémata jednotlivych propojeni v ,daném systému®:
3. Koncepce bezpec¢nosti vyrobce
3.1 Popis toku signdldi, pracovnich dat a jejich priorit: ........o.oiiii i
3.2 Prohldseni vyrobce:

Vyrobce (vyrobci) ............. potvrzuje (potvrzuji), Ze ,dany systém“ nepfedstavuje nepfiméfené riziko pro Fidice,
cestujici ve vozidle a ostatni G¢astniky silni¢ntho provozu.

3.3 Zakladni architektura softwaru a metody a ndstroje pouzZité pfijeho ndvrhu: ...
3.4 Vysvétleni koncepce bezpecnosti ,daného systémus. .. .. ..ot
3.5 Dokumentované analyzy chovéni ,daného systému“ pfi jednotlivych nebezpecich nebo poruchdch: ..................
3.6  Popis opatfeni zavedenych s ohledem na podminky vnéjstho prostiedi: ...........c..coiiiiiiiiiiiiiiiii
3.7  Ustanoveni pro pravidelnou technickou prohlidku ,daného systému®.............c..c
3.8  Vysledky ovérovaci zkousky ,daného systému“ podle bodu 4.1.1 piilohy 4 predpisu OSN & 157:....covvviiiiinin.

3.9 Vysledky ovétovaci zkousky koncepce bezpecnosti podle bodu 4.1.2 prilohy 4 pedpisu OSN €. 157: ........ooo.oen.
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3.10 Datum zkouSKy/[zKOUSEK: . ..o

3.11 Tato zkouska byla provedena a jeji vysledky byly zaznamendny do protokolu podle ... pfedpisu OSN ¢. 157 naposledy
pozménéného séril zmén ...

Technickd zkusebna provadéjici zkousky:

POAPIS: .t DatUIT: Lottt

3,12 POZNAMKY: ¢ oottt e
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Dodatek 2

Formuldf informa¢niho dokumentu pro systémy automatizovaného udrZovini vozidla v jizdnim pruhu, ktery
vyrobce predkldda pfi schvileni typu

1. POPIS SYSTEMU AUTOMATIZOVANEHO UDRZOVANI VOZIDLA V JiZDNIM PRUHU

1.1  Provozné-konstrukéni doména (rychlost, typ silnice, zemé, okolni prostfedi, stav vozovky atd.) | Mezni/hlavni
podminky pro manévry s minimdlnim rizikem a pozadavky na prevzeti fizeni ..............cocoiiiiiiiiiiit.

1.2 Zakladni vlastnosti (napf. detekce pfedmétti a udalosti a odezva...) ........ooeiiiiiiiiiiiii i
1.3 Prostiedky, jimiZ se funkce systému aktivuje, potlaci nebo deaktivuje. ...
2. POPIS FUNKCI ,DANEHO SYSTEMU* VCETNE OVLADACICH STRATEGII

2.1  Hlavni funkce automatizovaného fizeni (funkéni architektura, vnimani okolniho prostfedi). .........................
2.1.1 Funkce uvnitf VOZIALa. .. ... ot
2.1.2 Externi funkce (napf. backend) ........o.oiiiii i
3. PREHLED HLAVNICH KONSTRUKCNICH CASTI (JEDNOTEK) ,DANEHO SYSTEMU*

3.1 RIGCTJEANOTKY .. ovie ettt
3.2 A1 et
3.3 Mapy[urCovani POIONY ......o.uoui ittt
4. USPORADANI A SCHEMA SYSTEMU

41  Schematické zndzornéni uspordddni systému vcetné ¢idel pro vnimédni okolntho prostfedi (napf. blokové
SCREIMIA) ..

4.2 Seznam a schematicky pfehled jednotlivych propojeni (napf. blokové schéma) ...........c.ccocviiiiiiiiiiiiiiiin..
5. SPECIFIKACE

5.1  Prostfedky ke kontrole fddného provozniho stavit SYSEMU ........ooeeeeitiitintiit it
5.2 Prostiedky k ochrané proti snadné neopravnéné aktivaci [ pouziti a proti zdsahtim do systému ......................
6.  KONCEPCE BEZPECNOSTI

6.1  Bezpecny provoz — prohldSeni vyrobce vozidla ...... ..o
6.2  Zékladni architektura softwaru (napf. blokové schéma) .......... .o
6.3  Prostiedky, jimiZz se urcuje provedeni logiky SYStEMU ........oiuiiiiii i

6.4 Obecné vysvétleni hlavnich konstruk¢nich opatfeni zabudovanych do ,daného systému“ za ucelem zajisténi
bezpe¢ného provozu a interakce s ostatnimi G¢astniky silni¢niho provozu p#i poruchich, provoznich vypadcich
a pii vyskytu pldnovanych ¢i nepldnovanych okolnosti pekracujicich meze provozné-konstrukéni domény. ........
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6.5 Obecny popis hlavnich zdsad feSeni poruch, strategie fungovan{ v nouzovém rezimu vcetné strategie zmirfiovani
rizik (manévr s minimalnim riziKem) ... .....oiuiii i e e

6.6  Interakce mezi Fidicem, cestujicimi ve vozidle a ostatnimi c¢astniky silni¢niho provozu, véetné vystraznych signald
a pozadavkd na prevzeti Fzeni urenych HdiCh. ......ooooiii i

6.7  Ovéfeni, v némz vyrobce potvrdi, Ze jsou splnény pozadavky na vykonnost uvedené jinde v tomto pfedpisu, véetné
detekce pfedmétt a uddlosti a odezvy (OEDR), rozhrani clovék-stroj (HMI), dodrzovéni pravidel silni¢niho provozu
a zavéru, Ze systém je navrzen tak, aby neptedstavoval nepfiméfené riziko pro fidice, cestujici ve vozidle a ostatni
tcastniky silni€niho PrOVOZU. ......o.oiuii i

7. OVERENI A ZKOUSKY PROVADENE ORGANY
7.1  Ovéfeni zdkladni funkce ,daného systému. ... ... ..oo it e

7.2 Priklady pro ovéfeni toho, jak systém reaguje pod vlivem poruchy nebo provoznich vypadkd, za nouzovych
podminek a meznich podminek ........ ..o

8. SYSTEM UKLADANI UDAJU

8.1  Druh uklddanych Gdajil ......o.o.oii i
8.2 UmIStENT TLOZISTE ...ttt et
8.3  Zaznamenané udalosti a datové prvky, prostiedky k zajisténi bezpecnosti a ochrany ddaji ......................c.l.
8.4 Prostiedky pro pHstup K Gdajlim ......o.oiuiin i
9. KYBERNETICKA BEZPECNOST (JE MOZNE ODKAZAT NA PREDPIS O KYBERNETICKE BEZPECNOSTI)

9.1  Vseobecny popis systému Fizen{ kybernetické bezpecnosti a softwarovych aktualizaci ......................co.
9.2 Vseobecny popis rizik a opatfeni zavedenych za icelem jejich zmirnéni. ...
9.3 VSeobecny popis postupu pro aktualiZaCe ............evuiiuiititint it
10.  USTANOVENI TYKAJICI SE INFORMOVANI UZIVATELU

10.1 Vzor informaci poskytovanych uzivatelim (v¢etné dkold, které se od Fidice ocekdvaji v rdmci mezi provozné-
konstrukéni domény a pii jejich preKroCent. ........ovuuiiniii i

10.2 Vynatek z piislusné ¢asti pHrucky uZivatele ... ..o
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Dodatek 3

Pokyny ke scéndftim pro komplikovany provoz, které jsou kritické z hlediska ALKS
1.  OBECNE

1.1  Tento dodatek objasiiuje odvozovaci postup s cilem vymezit podminky, za nichz musi systémy automatizovaného
udrzovan{ vozidla v jizdnim pruhu (ALKS) zabrdnit srdZce. Podminky, za nichz musi ALKS zabrdnit srdzce, jsou
urCeny obecnym simulaénim programem, ktery pracuje s modelem pozorného lidského fidice a souvisejicimi
parametry ve scéndfich s kritickymi komplikacemi provozu.

2. SCENARE S KRITICKYMI KOMPLIKACEMI PROVOZU

2.1  Pii scénafich s kritickymi komplikacemi provozu panuji takové podminky, za nichz je mozné, ze ALKS nedokaze
zabranit srdZce.

2.2 Nize jsou uvedeny tii scénéfe s kritickymi komplikacemi provozu:
a) zafazeni na tésno: ,jiné vozidlo“ se ndhle zafadilo tésné pted ,zkousené vozidlo®;
b) vybocent: ,jiné vozidlo® nahle opustilo jizdni pruh, v némz se pohybuje ,zkousené vozidlo*;

¢) zpomaleni: jiné vozidlo® ndhle zpomalilo pfed ,zkouenym vozidlem®.

zv.0

2.3 Kazdy z téchto scéndfti s kritickymi komplikacemi provozu lze vytvofit pomoci téchto parametrti/prvka:
a) geometrie vozovky;

b) chovéani/manévry ostatnich vozidel.
3. VYKONNOSTNI MODEL SYSTEMU ALKS

3.1  Scénéfe s kritickymi komplikacemi provozu z hlediska ALKS se déli na scénéfe, kterym lze zabranit a kterym zabanit
nelze. Hranice mezi témito dvéma typy scéndfli je stanovena na zdkladé simulace chovdni kvalifikovaného
a pozorného lidského fidice. Ocekava se, Ze nékterym scénaitim, které jsou z lidského hlediska ,nevyhnutelné*,

muze systém ALKS ve skute¢nosti dokdzat zabrdnit.

3.2 U scéndft s nizkou rychlosti ALKS se pfedpoklddd, Ze model fidice bude schopen srdZce zabranit pouze brzdénim.
Model fidice je rozdélen do téchto tif segmentti: ,vnimdni®, ,rozhodnuti a ,reakce”. Ndsledujici schéma je vizudlnim
znazornénim téchto segmenta:

3.3 K urceni podminek, za nichZ musi systémy automatizovaného udrzovéni vozidla v jizdnim pruhu (ALKS) zabranit
srdzce, by mély byt jako vykonnostni model pro ALKS pouzity faktory vykonnostntho modelu pro tyto tii
segmenty uvedené v nasledujici tabulce, ptic¢emz se zohledniuje chovini pozornych lidskych Fidi¢t vyuzivajicich
pokro¢ilé asistencni systémy.



Obrdzek 1

Vykonnostni model s kvalifikovanym lidskym fidicem

Zakladni model fidiCe pfi scénari se zarazenim na tésno / s vyjetim z jizdniho pruhu / zpomalenim
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Tabulka 1

Faktory vykonnostniho modelu pro vozidla

Faktory

Bod vnimani rizika Zména jizdniho pruhu

(tésné zafazeni, vyboceni)

odchyleni stfedu vozidla od stfedu jizdniho pruhu o vice nez
0,375m
(na zakladé vyzkumu provedeného Japonskem)

Zpomalen{ Pomér mezi zpomalenim vpfedu jedouctho vozidla

a bezpenym odstupem zkouseného vozidla

Doba posuzovéni rizika 0,4 sekundy

(na zdkladé vyzkumu provedeného Japonskem)

Doba mezi ukonéenim vnimani a zacdtkem zpomaleni | 0,75 sekundy

(bézné dostupné tdaje v Japonsku)

0,65a20,774G
(na zdkladé pokust provedenych agenturou NHTSA
a Japonskem)

0,6 saz 0,85 G
(na zdkladé pfedpisu OSN & 152 o vyspélych systémech
zachranného brzdéni, AEBS)

Prodleva pfed plnym zpomalenim (adheze vozovky 1,0)

Prodleva do plného zpomaleni (poté, co vozidlo
dokonéilo tésné zafazeni pfed zkousené vozidlo, adheze
vozovky 1,0)

3.4 Modelace Fidice pro tfi scéndfe zkouseni ALKS

3.4.1 Scéndf se zafazenim na tésno:
Pricny pohyb vozidla uvnitf jizdniho pruhu bézné nepresahuje 0,375 m.

Vyhodnoceni situace jako zafazeni na tésno nastane v piipadé, ze vozidlo piekro¢i béznou vzdalenost, v ramci niz
se pii¢né pohybuje v jizdnim pruhu (pravdépodobné pred skute¢nou zménou jizdniho pruhu).

Vzdélenost a. je vnimand vzdalenost na zdkladé doby vniméni [a]. Definuje bo¢ni vzddlenost, pfi jejimz dosazent je
situace vyhodnocena, tak, Ze se vozidlo zafazuje na tésno. Tato vzddlenost a. se vypocitd z nasledujiciho vzorce:

a. = rychlost pti¢ného pohybu x doba vnimadni rizika [a] (0,4 s)

Doba vnimani rizika za¢ind, jakmile vptedu jedouci vozidlo pfekro¢i mezni hodnotu zafazeni na tésno.

Maximdlni rychlost pfi¢ného pohybu vychazi ze skute¢nych tidaji shromdzdénych v Japonsku.

Doba vnimdni rizika [a] vyplyva z Gdaji ziskanych ze simulatort ¥{zeni vozidel v Japonsku.

2 s* je maximalni doba do srazky (TTC). Byl u¢inén zavér, Ze pii nizsi hodnoté existuje nebezpe¢i srazky v podélném

sméru.

Pozn.:  Hodnota TTC = 2,0 s byla zvolena na zdkladé pokynti v pfedpisu OSN o vystraznych signalech.

Obrdzek 2

Model fidice pro scéndf zafazeni na tésno

————————T7C:20s ————
m Zo6na nouzového brzdéni

B&zné rozpéti pro pohyb v
jizdnim pruhu

Te- -

'Hranice pro
posouzeni
zafazeni na

_______
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3.4.2 Scénéf s vyjetim z jizdntho pruhu:
PFi¢ny pohyb vozidla uvnitt jizdniho pruhu bézné nepfesahuje 0,375 m.

Vyhodnocenf situace jako vyjeti z jizdniho pruhu nastane v ptipadé, ze vozidlo ptekro¢i béznou vzdalenost, v ramci
niZ se pficné pohybuje v jizdnim pruhu (pravdépodobné pied skute¢nou zménou jizdniho pruhu).

Doba vnimdni rizika [a], jeZ ¢ini 0,4, zacind, jakmile vpfedu jedouci vozidlo pfekro¢i mezni hodnotu vyjeti
z jizdniho pruhu.

Doba 2 s je maximdln{ doba definovand volnym prostorem pfed vozidlem (THW). Byl u¢inén zavér, Ze pi nizsi
hodnoté existuje nebezpeci srizky v podélném sméru.

Pozn.:  Hodnota THW = 2,0 s byla zvolena podle pfedpisti a pokyna jinych zemi.
Obrizek 3

Scéndf s vyjetim z jizdniho pruhu

L b AL A

ety yYr o~ N
\
1R A'-"lw_!.—ﬁ

3.4.3 Scéndf se zpomalenim:

Doba vniméni rizika [a] je 0,4 s. Doba vnimdn{ rizika [a] zacind, jakmile vpfedu jedouci vozidlo piekro¢i mezni
hodnotu zpomaleni, kterd ¢ini 5m/s2.

Obrdzek 4

Scéndf se zpomalenim

4. PARAMETRY

zv.0

4.1  Pfipopisu struktury scéndit s kritickymi komplikacemi provozu v oddile 2.1 jsou nezbytné nize uvedené parametry.

4.2 Podle provozniho prostiedi je mozné pfidat dopliikové parametry (napf. mira tfeni vozovky, zakiiveni vozovky,
svételné podminky).
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Tabulka 2

Dopliikové parametry

Provozni podminky Vozovka Pocet jizdnich pruht = pocet soubéznych k sobé priléhajicich
jizdnich pruhti ve stejném sméru jizdy

Siika jizdniho pruhu = §iika kazdého jizdniho pruhu

Sklon vozovky = sklon vozovky na zkusebnim tiseku

Stav vozovky = stav vozovky (suchd, mokrd, zledovatéla,
pokrytd snéhem, novd, opotfebovand) vcetné koeficientu

tfen{
Znacen( jizdniho pruhu = typ, barva, $ifka, viditelnost znaceni
jizdniho pruhu

Podminky prostied] Svételné podminky = intenzita a smér svétla (den, noc,

slunecno, zataZeno)
Povétrnostni podminky = mnozstvi, druh a intenzita vétru,
deste, snéhu atd.

Pocatecni podminky Pocatecni rychlost Ve0 = zkousené vozidlo

Vo0 = vozidlo jedouci vpfedu ve stejném nebo sousednim
jizdnim pruhu

V{0 = vozidlo pfed vozidlem jedoucim vpfedu ve stejném
jizdnim pruhu

Pocate¢ni vzdalenost dx0 = vzdélenost v podélném sméru mezi pfednim okrajem
zkouseného vozidla a zadnim okrajem vozidla jedouciho
vpfedu ve stejném pruhu jako zkousené vozidlo nebo
v sousednim jizdnim pruhu

dy0 = wvnitini pficnd vzdilenost mezi vnéj§i hranou
zkouseného vozidla rovnobéiné se stfedni podélnou
rovinou vozidla v jizdnich pruzich a vnéjsi hranou vozidla
jedouctho vptedu rovnobézné se stfedni podélnou rovinou
vozidla v sousednich pruzich.

dy0_f = vnitfni pfi¢nd vzdilenost mezi vngj$i hranou vozidla
jedouciho vptedu rovnobézné se stfedni podélnou rovinou
vozidla v jizdnich pruzich a vné&si hranou vozidla pfed
vozidlem jedoucim vpfedu rovnobézné se sttedni podélnou
rovinou vozidla v sousednich pruzich.

dx0_f = vzdélenost v podélném sméru mezi pfednim koncem
vozidla jedouctho vpfedu a zadnim koncem vozidla pred
vozidlem jedoucim vpfedu

dfy = sitka vozidla pfed vozidlem jedoucim vpredu

doy = sitka vozidla jedouctho vpiedu

dox = délka vozidla jedouciho vptedu

Pohyb vozidel Pri¢ny pohyb Vy = rychlost pti¢ného pohybu vozidla jedouctho vpfedu
Zpomalen{ Gx_max = maximélni zpomalen{ vozidla jedouciho vpiedu,
vG

dG/dt = mira zpomaleni (trhnuti) vozidla jedouctho vpfedu

4.3 Obrézek 5 zndzoriuje parametry pro uvedené tfi typy scéndft
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Obrdzek 5
Vizualizace
Cut 1n
Challenging vehicle |
Cut out
Deceleration _?_{,,_w)_
5.  ODKAZ

Nasledujici datové listy na piikladech zndzornuji simulace, které urcuji podminky, za nichz musi systém ALKS

zabrénit srdzce, pfi¢emZ se zohledfiuje kombinace kazdého parametru pfi maximdlni povolené rychlosti vozidla
s ALKS a niz3i rychlosti.

5.1 Zarazeni na tésno

Obrdzek 6
Parametry
{:girlijgiltion \Ifrglgﬂty VeO Ego vehicle velocity
Ve0-Vo0 Relative velocity
Initial _| dyO Latte_ral c_iistan_c:e"
. _ dx0 Longitudinal distance
e hallenaing vehicle | | Yehicle | Lateral |y, Lateral velocity

*Latteral distance

ex) Lane width : 3.5 [m]
Vehicle width:1.9 [m]
Driving in the center of the lane

dy=1.6 [m]

(Zobrazeni datovych listti)



Obrdzek 7
Piehled
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60 km/h

Obrdzek 8

Utedni véstnik Evropské unie
Pro Ve0
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Obrdzek 9
Pro Ve0 = 50 km/h
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Obrdzek 10

Pro Ve0 = 40 km/h
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B Ego vehicle velocity[Ve0] : 301xpn]
g Relative velocity[Ve0-Vo0] : 20(kph)
[m/sec] dy0=1.6m
3.0 e
_. 38
e ()
z
8 1s
g
©1.0
L
3 sl
R REREE
0 ] g.g;g..'... HHSHRRR R e A A b A b4 4 3 A k& b 4
0 10 20 30 40 50 60 [m]
Longitudinal distance [dx0]
Obrdzek 12
Pro Ve0 = 20 km/h
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5.2 Vyjeti z jizdniho pruhu

Pfi THW 2,0 s se Ize vyhnout vSem zpomalujicim (stojicim) vozidltim pfed vozidlem jedoucim vpredu, které vyjizdi

z pruhu.

(Zobrazeni datovych listti)
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Obrdzek 13

Parametry
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Rychlost zkouseného vozidla [VeO0] : 20 [km/h]
Podélna vzdalenost [dx0] :11,1 [m]
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5.3  Zpomalen{

Pfi THW 2,0 s Ize zabranit ndhlému zpomaleni ve vy$i —1,0 G nebo méné za této provozni situace:

(Zobrazeni datovych listt)

g Pocatec f;iﬁéifm VeO Rychlost zkouseného vozidla
i st bosanosn | VOO Rychlost vozidla vpredu!
max_. Zpomalujicf vadalenost | X0 Podélna vzdalenost?
_vozidlo__1/50hvb ™ [Zpomalen Gx_max _ Maximalni zpomaleni v G
| il | dG/dt Mira zpomaleni3

1 Vo0 = Ve0 (stejna rychlost s vozidlem vpfedu)

0 [km/h] v pfipadé stojiciho vozidla
2 Za vozidlem vpiedu jede s odstupem THW =2's
3 Za nejméné priznivych podminek «
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(Zobrazen{ datovych listti)
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PRILOHA 5

Zkusebni specifikace systémii automatizovaného udrZovini vozidla v jizdnim pruhu (ALKS)

1. UvoD
Tato piiloha definuje zkousky k ovéfeni toho, zda jsou splnény technické pozadavky na ALKS.

Dokud nebudou schvélena zvldstni ustanoveni o zkouskdch, zajist{ technickd zkusebna, aby byl ALKS podroben
alespont zkouskdm uvedenym v ptiloze 5. Technickd zkuSebna zvoli zvldstni zkuebni parametry pro kazdou
zkousku a zaznamend je do zkuSebniho protokolu tak, aby bylo mozné zkusebni sestavu zpétné vysledovat
a opakovat.

Kritéria vyhovéni a nevyhovéni pii zkouskdch jsou odvozena vyhradné z technickych pozadavkt v bodech 5 az 7
tohoto predpisu. Tyto pozadavky jsou formulovidny tak, aby na jejich zdkladé bylo mozné odvodit kritéria
vyhovéni a nevyhovéni nejen pro dany soubor zkusebnich parametrd, ale i pro jakoukoli kombinaci parametra,
za niZ md systém fungovat (napf. rozsah provozni rychlosti, rozsah provozniho boé¢niho zrychleni, rozsah
zakiivent, jak jsou stanoveny v mezich pro ¢innost systému).

Zkusebni specifikace v této piiloze pfedstavuji minimum pozadované od souboru zkousek. Technické zkusebny
mohou provést jakoukoli jinou zkousku v rdmci mezi systému a ndsledné porovnat naméfené vysledky
s pozadavky (konkrétni vysledek, ktery se od zkousky ocekédva).

2. DEFINICE

Pro tcely této prilohy se pouZiji tyto definice:

2.1 ,dobou do srazky (TTC)" se rozumi doba, jeZ se rovnd podilu podélné vzdalenosti (ve sméru jizdy zkouseného
vozidla) mezi zkousenym vozidlem a cilem a podélné relativni rychlosti zkouseného vozidla a cile v jakémkoli
okamziku;

22 ,posunem* se rozumi vzddlenost mezi sttedni podélnou rovinou vozidla a podélnou sttedni rovinou p¥islusného

cile ve sméru jizdy, méfend na vozovce, normalizovand na polovinu $iiky vozidla bez zafizeni pro nepfimy
vyhled a korigovand prictenim 50 %;

2.3 ,cilovym objektem — chodcem* se rozumi mékky cil, ktery pfedstavuje chodce;

2.4 ,cilem — osobnim automobilem” se rozumi cil, ktery pfedstavuje osobni vozidlo;

2.5 »cilem — jednostopym motorovym vozidlem (PTW)“ se rozumi kombinace motocyklu a jeho Fidice.
3. OBECNE ZASADY

3.1 Zkusebni podminky

3.1.1  Zkousky se provadéji za podminek (napf. prosttedi, geometrie silnice), pfi nichz lze aktivovat ALKS.

3.1.2  Jsou-li k provedeni zkou$ek nutné systém upravit, napf. kritéria posouzeni typu silnice nebo informace o typu
silnice (mapové tdaje), musi byt zajisténo, aby tyto tpravy nemély vliv na vysledky zkousek. V zdsadé je tieba tyto
tpravy zdokumentovat a ptipojit ke zkuSebnimu protokolu. Popis téchto tGprav a dikazy o jejich vlivu (existuje-li)
musi byt zdokumentovdny a ptipojeny ke zkusebnimu protokolu.

3.1.3  Aby bylo dosazené kyzeného vysledku zkousky, musi zkusebni povrch musi umoziiovat adhezi alespor na trovni
pozadované danym scéndfem.
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3.1.4  ZkuSebni cile

3.1.4.1 Jako cil se pfi zkouskdch detekce vozidla pouzije bézné sériové vyrabéné vozidlo kategorie M nebo N, piipadné
~m&kky cil“ pfedstavujici vozidlo, pokud jde o jeho detekéni vlastnosti tykajici se systému ¢idel systému ALKS
zkouseného podle normy ISO 19206-3:2018. Referen¢ni bod pro umisténi vozidla musi byt nejzadnéjsi bod na
stfednici vozidla.

3.1.4.2 Pii zkouskdch s jednostopym motorovym vozidlem se jako cil pouZzije zafizeni odpovidajici normé ISO CD
19206-5 nebo typové schvdleny sériové vyrdbény motocykl kategorie L3 se zdvihovym objemem motoru
nepfesahujicim 600 cm’. Referen¢ni bod pro umisténi motocyklu musi byt nejzadnéjsi bod na stfednici
motocyklu.

3.1.4.3 Pii zkouskdch detekce chodce se pouzije ,kloubovy mékky cil“, ktery svymi vlastnostmi predstavuje ndhrazku
lidského téla a je pouzitelny pro systém ¢idel zkouseného systému ALKS podle normy ISO 19206-2:2018.

3.1.4.4 Podrobnosti, které umozni pfesné identifikovat a reprodukovat cil (cile), musi byt zaznamendny v dokumentaci ke
schvéleni typu vozidla.

3.2 Variace zkusebnich parametrti
Vyrobce technické zku$ebné ozndmi, jaké jsou meze systému. Technickd zkuSebna musi definovat rtzné
kombinace zkusebnich parametrti (napt. rychlost vozidla s ALKS, typ a posun cile, zakfiveni jizdniho pruhu), aby
obséhla scéndfe, v nichz se md systém vyhnout sraZce a ptipadné také scéndre, kdy se neocekavd, Ze se srazce
podafi zabrénit.
Povazuje-li to za odtivodnéné, mtize technickd zkusebna navic zkouset jakoukoli jinou kombinaci parametrt.
Nelze-li u nékterych parametra zkousky zabranit srazce, musi vyrobce prokazat bud dokumentaci, nebo pokud
mozno ovéfenim/zkouskou, Ze systém bezdivodné neprepind svou strategii fizeni.

4, ZKUSEBNI SCENARE PRO POSOUZENI VYKONNOSTI SYSTEMU PRI PROVADENI DYNAMICKE FUNKCE RIZENI

4.1 Udrzovani vozidla v jizdnim pruhu

4.1.1  Zkouska musi prokdzat, Ze ALKS neopousti jizdni pruh a udrZuje stabilni polohu uvnit# svého jizdntho pruhu
v ramci celé 8kaly rychlosti a riznych polomért zakfiveni, které nepfekracuji meze systému.

4.1.2  Minimalni pozadavky na provedeni zkousky:
a) nesmi trvat méné nez 5 minut;
b) cile musi pfedstavovat osobni automobil a jednostopé motorové vozidlo (vozidlo jedouci vptedu | dalsi

vozidlo);

¢) vozidlo jedouci vptedu musi vybocovat z jizdniho pruhu a
d) dalsi vozidlo musi jet na stejné Girovni v sousednim jizdnim pruhu.

4.2 Zabranéni stfetu s uzivatelem silni¢niho provozu nebo ptedmétem blokujicim jizdni pruh

4.2.1  Zkouska musi prokdzat, Ze i pfi své maximdlni specifikované rychlosti dokdze systém ALKS zabrdnit srdzce se
stojicim vozidlem, G¢astnikem silni¢niho provozu nebo predmétem zcela nebo ¢astecné blokujicim jizdni pruh.

4.2.2  Minimalni pozadavky na provedeni zkousky:

a) s cilem v podobé stojictho osobniho automobilu;
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b) s cilem v podobé stojiciho jednostopého motorového vozidla;

¢) scilem v podobé stojiciho chodce;

d) scilem v podobé chodce prechdzejictho jizdni pruh rychlosti 5 km/h;
e) s cilem pfedstavujicim zablokovany jizdni pruh;

f) s cilem, ktery ¢aste¢né zasahuje do jizdniho pruhuy;

g) s nékolika po sobé ndsledujicimi pfekdzkami blokujicimi jizdn{ pruh (napf. v tomto potadi: zkousené vozidlo -
motocykl — automobil);

h) na tocitém tseku silnice

43 Jizda za vozidlem jedoucim vpredu

4.3.1 Zkouska musi prokdzat, ze ALKS dokdze udrzovat a obnovit pozadovanou bezpe¢nou vzdilenost od vozidla
jedouctho vpfedu a zabrdnit stietu, pokud pfed nim toto vozidlo brzdi az do maximalniho zpomaleni.

4.3.2  Minimalni pozadavky na provedeni zkousky:
a) obsdhnout celou $kalu rychlosti systému ALKS;

b) jako cil pouZit osobni automobil i jednostopé motorové vozidlo jakozto vozidla jedouci vpfedu, pokud je
k dispozici normalizované jednostopé motorové vozidlo vhodné k bezpe¢nému provedeni zkousky;

¢) zkouset pii konstantni a proménlivé rychlosti vozidel jedoucich vptedu (napf. podle realistického rychlostniho
profilu ziskaného z databazi se zdznamy o Fizeni);

d) zkouset na rovnych i tocitych tsecich silnice;
e) zkouset pii riznych pfi¢nych polohich vozidla jedouciho vpfedu v jizdnim pruhu;

f) zkouset pfi primérném zpomaleni vozidla jedouciho vpfedu ve vysi alespon 6 m/s? az do zastaveni.

4.4 Vjeti jiného vozidla do jizdniho pruhu

4.41  Zkouska musi prokdzat, ze ALKS dokdze zabrdnit sraZce s vozidlem, které se do jizdniho pruhu vozidla s ALKS
zafazuje tak na tésno, Ze se do urcité miry jednd o kriticky manévr.

4.4.2  Kriti¢nost vjeti do jizdniho pruhu se uréi podle TTC, podélné vzdalenosti mezi nejzadnéjsim bodem vjizdéjictho

......

je definovano v bodé 5.2.5 tohoto piedpisu.

4.4.3 P této zkousce je tieba dodrzet alespoii tyto podminky:

a) rtzné hodnoty TTC, hodnoty vzdalenosti a relativni rychlosti vjeti do jizdniho pruhu na tésno, pti¢emz je tieba
realizovat jak scénéfe, pii nichz lze pfi takovém vjetl do jizdniho pruhu srdZce zabrénit, tak scéndfe, kdy srdzce
zabranit nelze;

b) vozidla pfi vjeti do jizdniho pruhu na tésno musi jet konstantni podélnou rychlosti, zrychlovat a zpomalovat;
¢) pfi rizné pticné rychlosti a pti¢nych zrychlenich vozidla, které se na tésno zafazuje do jizdniho pruhu;

d) jako cil pouzit osobni automobil i jednostopé motorové vozidlo jakoZto vozidla, kterd se na tésno zafazuji do
jizdniho pruhu, pokud je k dispozici normalizované jednostopé motorové vozidlo vhodné k bezpe¢nému
provedeni zkousky;

4.5 Statickd pfekdzka poté, co vozidlo jedouci vpfedu zménilo jizdni pruh

4.5.1 Zkouska musi prokdzat, Ze ALKS dokaze zabrénit srdZce se stojicim vozidlem, Gc¢astnikem silni¢ntho provozu
nebo piekazkou blokujici jizdni pruh, které se objevily poté, co vozidlo jedouci vptedu zabranilo srdzce thybnym
manévrem.
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4.5.2  Minimalni pozadavky na provedeni zkousky:

a) s cilem v podobé osobniho automobilu stojictho uprostied jizdniho pruhu;

o

) s cilem v podobé jednostopého motorového vozidla uprostied jizdniho pruhu;

o

) s cilem v podobé chodce stojictho uprostied jizdniho pruhu;

d) s cilem pfedstavujicim pfekazku blokujici jizdni pruh;

e) s nékolika po sobé ndsledujicimi prekdzkami blokujicimi jizdni pruh (napf. v tomto pofadi: zkousené vozidlo —
vozidlo ménici jizdni pruh — motocykl — automobil).

4.6 Zkouska vyhodnoceni zorného pole

4.6.1  Zkouska musi prokdzat, Ze ALKS dokédze detekovat jiného ticastnika silni¢niho provozu v rdmci pfedni detekéni
oblasti aZ po hranici deklarovaného pfedniho detekéniho dosahu a vozidlo nachdzejici se vedle v ramci postranni
detekeni oblasti, a to alespon po celé sifce sousedniho jizdniho pruhu.

4.6.2  Minimalni pozadavky na provedeni zkousky ¢elniho detekéniho dosahu:
a) priblizeni k cili v podobé motocyklu umisténého na vnéj$im okraji kazdého sousedniho jizdniho pruhu;
b) priblizeni k cili v podobé chodce stojictho na vnéjsim okraji kazdého sousedniho jizdniho pruhu;
c) ptibliZeni ke stojicimu cili v podobé motocyklu umisténého v jizdnim pruhu zkouseného vozidla;

d) ptibliZeni k cili v podobé chodce stojiciho v jizdnim pruhu zkouseného vozidla.

4.6.3  Minimalni pozadavky na provedeni zkousky bo¢niho detekéniho dosahu:
a) cil v podobé motocyklu se k vozidlu s ALKS piiblizuje z levého sousedniho jizdniho pruhu;

b) cil v podobé motocyklu se k vozidlu s ALKS pfiblizuje z pravého sousedniho jizdniho pruhu;
5. DODATECNE OVEREN{

5.1 (Vyhrazeno)

5.2 Pti schvaleni typu vyrobce prokaze a technickd zkuSebna posoudi, Ze jsou splnéna tato ustanoveni:

Zkouska/kontrola

6.2.2 rezim ,vypnuto“ po nastartovani motoru

6.2.3 systém lze aktivovat pouze tehdy, pokud
a) Fidi¢ je na svém sedadle a ma zapnuty bezpe¢nostni pds;
b) fidi¢ je k dispozici;
¢) nenastala Zddnd porucha;
d) systém uklddani adajt pro automatizované fizeni (DSSAD) je v ¢innosti;
) Podminky nepfekracuji meze systému.

6.2.1 Zptsoby deaktivace

6.2.4 Specifické prostiedky k aktivaci a deaktivaci

6.2.5 ochrana proti netimyslnému jednani

6.2.6 Rizeni

a) Fdi¢ drzi volant a brzdi nebo zrychluje;
b) fidi¢ drzi volant v reakci na pozadavek na ptevzeti fizeni a manévr s minimalnim rizikem;
¢) po deaktivaci.

6.3 Zpusoby potlaceni funkce systému
a) ovladani fzen;
b) fidi¢ brzdi intenzivnéji nez systém;
¢) zrychleni na rychlost, kterd je v rdmci mez{ systému.

6.1.3.1 Kritéria pro posouzeni dostupnosti fidice
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Zkouska/kontrola
5.1.3 Systémy pro podporu Fzeni jsou v ¢innosti
6.3.1.1 Pozornost Fidice
5.5 Chovdn{ systému pfi manévru s minimdlnim rizikem
a) Fidi¢ prebird fizeni;
b) zastaveni (vystrazna svétla);
¢) po zastaveni nelze reaktivovat.
5.1.4 Chovani systému pii pozadavku na ptevzeti fizeni, stupfiovani pozadavku
5.1.5 Ridi¢ pfebird Fizeni
5.4 Ridi¢ nereaguje (manévr s minimdlnim rizikem)
a) planované pfevzeti;
b) nepldnované prevzeti.
6.1.2 Pozadavek na ptevzeti fizeni za provozu
6.1.3 Prekroceni systémovych parametrti
5.4 Porucha
a) zjistitelnd srazka;
b) Fidi¢ nepfitomen.
53 Chovani systému pfi nouzovém manévru
a) vede k zastavent;
b) nevede k zastaveni.
7.1 Detekéni oblasti systému
7.1.1 Predni
7.1.2 Boc¢ni
7.1.3 Viditelnost
53 Povazuje-li to za odiivodnéné, maze technickd zkusebna provést posouzeni dalsich zkusebnich pfipadti. Muze se
jednat o tyto pfipady:
a) rozdvojeni délni¢nich pruht ve tvaru Y;
b) vozidla vjizdéji na délnici nebo z ni sjizdéjt;
¢) jizdni pruh zkouseného vozidla je ¢aste¢né zablokovan, tunel;
d) semafory;
) pohotovostni vozidla;
f) préce na silnici;
g) znaceni jizdniho pruhu opotiebované, smazané nebo skryté;
h) provoz Hdi pracovnici tisiovych sluzeb nebo tdrzby;
i) zména vlastnosti silnice (konec rozdéleni, povolen pohyb chodct, kruhovy objezd, kfizovatka);
j) obnoveni béZné plynulosti provozu (tj. vSechna vozidla se pohybuji rychlosti vétsi nez 60 kmj/h).
5.4 Zkouska v redlném provozu

Technickd zkusebna provede posouzeni systému, v bezchybném stavu, za provozu (zkouska v redlném provozu)
nebo na provedeni takového posouzeni dohlizi. Tato zkouska se provadi, aby technickd zkusebna mohla 1épe
porozumét fungovéni systému v jeho provoznim prostfedi a doplnit posouzeni dokumentace predlozené podle

piilohy 4.

Posouzeni podle piilohy 4 a zkouska v redlném provozu umozni technické zkuebné urcit oblasti, u nichz mize
vykonnost systému vyzZadovat dalsi posouzent, a to bud prostfednictvim zkousek nebo dalstho pfezkumu piilohy 4.

Pfi posuzovani v redlném provozu posoudi technickd zkusebna alesponi tyto prvky:

a) zablokovani aktivace, je-li systém mimo své technické meze/pozadavky na ALKS;
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=

dodrzovani pravidel silni¢ntho provozu;

o
~

odezva na pldnovanou udélost;

=

odezva na nepldnovanou uddlost;

o
~—

detekce ptitomnosti jinych ti¢astnik silni¢ntho provozu v ramci ¢elntho a boéniho detekéniho dosahu;

=

chovini vozidla vii¢i ostatnim Gcastnikim silni¢niho provozu (bezpe¢nd vzdélenost, scéndr tésného najeti do
jizdniho pruhu, scéndf s vyjetim z jizdniho pruhu atd.).

g) Potlaceni funkce systému
Zkusebni trasu a jeji umisténi, denni dobu a podminky okolniho prostiedi stanovi technickd zkusebna.

ZkuSebni jizda se zaznamend a zkuSebni vozidlo musi byt osazeno zafizenim, které neni zdrojem ruseni.
Povazuje-li to za nezbytné pro hodnoceni po zkousce, mize technickd zkusebna zaznamendvat vechny datové
kandly, které systém pouzivd nebo generuje, nebo pozadat o zdznam téchto datovych kandld.

Doporucuje se, aby byla zkouska v redlném provozu provedena, aZ systém zvlddne ostatni zkousky uvedené v této
piiloze a technickd zkusSebna dokon¢i posouzeni rizik.
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