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PROVADECI NARIZENI KOMISE (EU) 2026/481
ze dne 3. bfezna 2026,

kterym se méni provadéci nafizeni (EU) 20221426, kterym se stanovi provadéci pravidla k nafizeni
Evropského parlamentu a Rady (EU) 2019/2144, pokud jde o jednotné postupy a technické
specifikace pro schvalovini typu automatizovaného systému fizeni plné automatizovanych vozidel

(Text s vyznamem pro EHP)

EVROPSKA KOMISE,
s ohledem na Smlouvu o fungovéni Evropské unie,

s ohledem na nafizeni Evropského parlamentu a Rady (EU) 2019/2144 ze dne 27. listopadu 2019 o pozadavcich pro
schvalovani typu motorovych vozidel a jejich pipojnych vozidel a systémd, konstrukénich &asti a samostatnych
technickych celkd uréenych pro tato vozidla z hlediska obecné bezpecnosti a ochrany cestujicich ve vozidle a zranitelnych
tcastnikd silniéntho provozu, o zméné nafizeni Evropského parlamentu a Rady (EU) 2018/858 a o zruseni nafizeni
Evropského parlamentu a Rady (ES) ¢. 78/2009, (ES) ¢. 79/2009 a (ES) ¢ 661/2009 a nafizeni Komise (ES) ¢. 631/2009,
(EU) & 406/2010, (EU) €. 672/2010, (EU) &. 1003/2010, (EU) & 1005/2010, (EU) & 1008/2010, (EU) & 10092010, (EU)
¢.19/2011, (EU) & 109/2011, (EU) &. 4582011, (EU) & 65/2012, (EU) & 130/2012, (EU) &. 347/2012, (EU) & 351/2012,
(EU) €. 1230/2012 a (EU) 2015/166 (!), a zejména na ¢l. 11 odst. 2 uvedeného nafizent,

vzhledem k témto ddvodiim:

(1)  Pravni pfedpisy Unie o schvalovani typu umoziuji od roku 2022 uvadét na trh vozidla bez fidice pro zvlastni
piipady pouziti prosttednictvim rezimu malych sérii, ktery umozZnuje vyjimky z nékterych predpistt o schvalovani
typu pro plné automatizovand vozidla. Vyjimky v rdmci tohoto rezimu malych sérii se uplatni pod podminkou, Ze
pocet registraci typu vozidla v Unii ro¢né nepfesdhne 1 500.

(2)  Od roku 2022 doslo k vyznamnému technologickému a regula¢nimu vyvoji, ktery umoznil rozsdhlé zavadéni plné
automatizovanych vozidel. Resenf pro rozsahlou vyrobu a zavddéni automatizovaného bezobsluzného parkovani
(automated valet parking, AVP) jsou jiz k dispozici a pfijeti pozadavkil na fizeni a brzdéni vozidel s dudlnim
rezimem v EHK OSN, zejména pfedpisti OSN ¢. 79 (3) a 13/13-H (), zajistuje soulad automatizovanych systéma
parkovéni s rimcem EU schvalovani typu vozidla jako celku. Je tedy jiz mozné a vhodné zrusit omezeni na malé
série pocinaje p¥ipadem pouZiti pro automatizované systémy parkovani (,AVP“).

(3)  Pfed povolenim schvéleni typu vozidla jako celku u vozidel vybavenych systémy AVP v neomezeném poctu je vak
nezbytné stanovit dodate¢né technické pozadavky na vykonnost v oblasti bezpecnosti a ovéfovini bezpecnosti
prostfednictvim vybranych scéndit, a to s ohledem na specifika pifpadu pouziti pro automatizované systémy
parkovdni, tj. provoz na parkovacich plochdch pfi velmi nizké rychlosti.

(4)  Rozsifeni oblasti piisobnosti stavajicich pravnich pfedpistt Unie nad rimec vozidel s dudlnim rezimem a jejich sladéni
s vyvijejicim se ramcem Evropské hospodarské komise Organizace spojenych ndroda (EHK OSN), které je nezbytné
pro umoznéni harmonizovaného vykladu a uplatiiovni na mezindrodni trovni, vyZaduje tipravu nékolika definic,
jez jsou v téchto pravnich predpisech obsazeny.

() Ut vést. L 325, 16.12.2019, s. 1, ELL http://data.europa.eu/elifreg/2019/2144/oj.

() Predpis OSN & 79 — Jednotnd ustanoveni pro schvalovani vozidel z hlediska mechanismu fizeni [2025/3] (Uf. vést. L, 2025/3,
10.1.2025, ELL http:[/data.europa.eu/eli/reg/2025/3/0j).

() Piedpis OSN ¢ 13-H — Jednotnd ustanoven pro schvalovani osobnich automobilti z hlediska brzdéni [2023/401] (Ut. vést. L 60,
24.2.2023, s. 1, ELL http://data.europa.eu/elijreg/2023[401/0j).
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(5)  Provadéci natizeni Komise (EU) 2022/1426 (‘) by proto mélo byt odpovidajicim zptisobem zménéno.

(6)  Opatieni stanovend timto nafizenim jsou v souladu se stanoviskem Technického vyboru — motorovd vozidla,

PRIJALA TOTO NARIZENI:

Cldnek 1

Provadéci nafizeni (EU) 2022/1426 se méni takto:
1) vl 1 prvnim pododstavci se pismeno c) nahrazuje timto:

,C) ,automatizované bezobsluzné parkovani“: vozidla s vlastnosti automatizovaného systému fizeni (,ADS")
parkovaci aplikace v rdmci provozné-konstrukéni domény (,ODD*). Pfi provadéni dynamické funkce fizeni
systém muze, av§ak nemusi vyuZivat extern{ infrastrukturu (véetné ptipadnych lokaliza¢nich znacek nebo
Cidel vnimdéni).*;

2)  ¢ldnek 2 se méni takto:
1)  bod 2 se nahrazuje timto:

,2.  vlastnosti systému ADS“ se rozumi aplikace systému ADS navrZzend konkrétné k pouzit v rdmci urdité
provozné-konstrukéni domény;*

2)  bod 5 se nahrazuje timto:

,5.  ,provozni funkci“ se rozumi schopnost ovladat pohyb vozidla v redlném case, coz zahrnuje provadéni
mikrozmén v fizeni, brzdéni a akceleraci za tcelem udrZeni polohy v jizdnim pruhu nebo fadného
odstupu vozidla a okamzitych responzivnich opatfeni, aby se zabranilo srazkdm v kritickych jizdnich
situacich;”

3)  bod 6 se nahrazuje timto:

,6. taktickou funkci“ se rozumi schopnost vnimat prostfedi vozidla a Fdit pldnovani, rozhodovani
a provadéni manévri v redlném case, véetné ndpadnosti vozidla a jeho pohybu, coz zahrnuje
rozhodovini o predjizdéni vozidla nebo zméné jizdniho pruhu, signalizaci zamyslenych manévra,
rozhodovani o tom, kdy manévr zahéjit, volbu spravné rychlosti a provedeni manévru;*

3) v clanku 3 se odstavec 2 nahrazuje timto:

,2.  Schvalovani typu ADS plné automatizovanych vozidel podléha technickym specifikacim stanovenym v piiloze
1. Tyto specifikace posuzuji schvalovaci orgdny nebo jejich technické zkusebny v souladu s pfilohou IIL

Kromé pozadavki stanovenych v prvnim pododstavci podléhd schvdleni typu vlastnosti systému ADS tykajicich se
automatizovaného bezobsluzného parkovani technickym specifikacim stanovenym v ptiloze V. Tyto specifikace
posuzuji schvalovaci orgdny nebo jejich technické zkusebny v souladu s ptilohou V.

4)  pfiloha III se méni v souladu s piflohou I tohoto nafizent;

5)  znéni piilohy II tohoto nafizeni se dopliiuje jako piiloha V.

(*) Provadéci nafizeni Komise (EU) 20221426 ze dne 5. srpna 2022, kterym se stanovi provadéci pravidla k nafizeni Evropského
parlamentu a Rady (EU) 2019/2144, pokud jde o jednotné postupy a technické specifikace pro schvalovéni typu automatizovaného
systému fizeni (ADS) plné automatizovanych vozidel (Ut. vést. L 221, 26.8.2022, s. 1, ELI http://data.curopa.cu/elifreg_impl/2022/
14260j).
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Cldnek 2
Vstup v platnost

Toto nafizeni vstupuje v platnost dvacitym dnem po vyhldseni v Urednim véstniku Evropské unie.

Toto nafizent je zdvazné v celém rozsahu a piimo pouzitelné ve viech ¢lenskych statech.

V Bruselu dne 3. bfezna 2026.

Za Komisi
predsedkyné
Ursula VON DER LEYEN

ELL http://data.europa.eu/elijreg_impl/2026/481/oj
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PRILOHA I

Priloha IIl provédéciho nafizeni (EU) 2022/1426 se méni takto:

1)  vdasti 1 bodé 1.3.3 se obrazek 1 nahrazuje timto:

h
A 4

a)

Obrazek 1: Vizualizace vzdalenosti pfi odbocovani a kiizovani.*;

2) v {asti 2 se bod 5.7 nahrazuje timto:

,5.7  Vyrobce zajisti, aby systém Fizeni bezpecnosti v rdmci organizace spliioval pozadavky bodt 5.1 (s vyjimkou
aspektil tykajicich se vozidel, jako je ,provoz“ a ,vyfazeni z provozu®), 5.2, 5.3 a 5.6 prostiednictvim
ujedndni se vSemi organizacemi zapojenymi do vyvoje, vyroby nebo zavidéni systému ADS a jeho
vlastnosti do provozu (pfipadné vcetné smluvnich dodavatelti, poskytovatelti sluzeb nebo organizaci
podtizenych vyrobctim). Tato ujednani mohou pfipadné zahrnovat smluvni ujedndni, jasna rozhrani nebo

systém fizen{ kvality.“

ELL http://data.europa.eufelijreg_impl/2026/481/oj
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PRILOHA II

Jako ptiloha V provddéciho nafizeni (EU) 2022/1426 se dopliiuje se novy text, ktery zni:

1.1

1.2

1.3

1.4

1.5

1.6

1.7

2.1

2.2

2.3

2.6

2.7

2.8

2.9

LPRILOHAV
Technické specifikace pro automatizované bezobsluzné parkovéni podle ¢l. 3 odst. 2
Cdst 1: DEFINICE
Definice
Pro tcely této prilohy se pouziji tyto definice:
Jizdou AVP“ (Automated Valet Parking Trip) se rozumi ovéfeni vSech podminek souvisejicich s bezpecnosti

v ramci vlastnosti tykajici se automatizovaného bezobsluzného parkovani (AVP) pii aktivaci AVP, ndsledné
provedeni dynamické funkce ¥{zen{ (Dynamic Driving Task, DDT) a deaktivace AVP.

,Pfechodovym mistem” se rozumi uréend oblast umisténd v rdmci provozné-konstrukéni domény, kterd je
vhodnd k aktivaci nebo deaktivaci vlastnosti AVP.

,Nejmensim relevantnim objektem® se rozumi nejmensi nechrdnény tcastnik silniéniho provozu, kterého je
vlastnost AVP schopna detekovat a na kterého je schopna reagovat pti provadéni DDT.

,Bezpecnou vzdalenosti“ se rozumi vzdalenost objektu, na kterou musi vlastnost AVP vhodné reagovat, pticemz
reakce na objekty vpredu, na strané nebo vzadu se mize v zdvislosti na jejich vzdalenosti lisit.

,Permanentnim objektem* se rozumi nepohyblivy objekt v rimci provozné-konstrukéni domény.

,Statickym objektem” se rozumi pohyblivy objekt v rdmci provozné-konstrukéni domény, ktery se v relevantni
dobé nepohybuje.

,Dynamickym objektem“ se rozumi objekt v provozné-konstrukéni doméné, ktery se pohybuje v podélném
a pfi¢ném sméru a kterym muze byt zejména nechranény tcastnik silni¢ntho provozu nebo jiné ru¢né fizené ¢i
plné automatizované vozidlo.

Cast 2: POZADAVKY NA VYKONNOST
Obecné pozadavky

Vlastnost AVP musi byt schopna provadét DDT podle pozadavk a v mezich své omezené provozné-konstrukéni
domény.

Vlastnost AVP musi byt navrZena tak, aby za provozu neméla zddny negativni vliv na bezpecnost a plynulost
provozu provozné-konstrukéni domény.

Maximalni rychlost vozidla s aktivni vlastnosti AVP nesmi byt vy3si nez 30 km/h a musi byt stanovena vyrobcem
na zdkladé specifik provozné-konstrukéni domény (véetné dostupnych rychlostnich limitd a omezené sitky
parkovaci plochy).

Vyrobce zlistava vyhradni zodpovédnou osobou za soulad s pozadavky této piilohy, bez ohledu na tfeti strany
zapojené do zavddéni vlastnosti AVP do provozu nebo jejtho provozu.

Pokud vlastnost AVP vyuzivd vnéjsich informaci vozidla, musi byt béhem provozu vlastnosti AVP zajisténa
dostupnost, kompatibilita a bezpe¢nost téchto informaci.

Je-li vozidlo vybaveno jinymi vlastnostmi systému ADS, musi byt zaji§téna bezpe¢nd interakce mezi vlastnosti
AVP a jinymi vlastnostmi systému ADS.

V piipadg, Ze je povoleno, aby byli cestujici ve vozidle, kdyz je vlastnost AVP aktivni, v souladu s popisem
vlastnosti AVP podle provozné-konstrukéni domény, musi byt pfijata vhodnd opatfeni proti pfedvidatelnému
nespravnému pouziti ze strany cestujicich ve vozidle.

ELL http://data.europa.eu/elijreg_impl/2026/481/oj
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2.10

2.11

3.1

3.2

3.3

5.1

6.1

6.2

V ptipadé, Ze neni povoleno, aby byli cestujici ve vozidle, kdyZ je vlastnost AVP aktivni, v souladu s popisem
funkce AVP podle provozné-konstrukéni domény, musi byt vlastnost AVP navrzena tak, aby bylo zajisténo, ze
muze fungovat pouze v ptipadé, kdy ve vozidle neni Zddnd osoba ani zvife.

Mechanismus Fzeni vozidla s dudlnim rezZimem vybaveného vlastnosti AVP musi spliiovat pozadavky pfedpisu
OSN €. 79 (*) ve znéni série zmén 04 nebo pozdgjsi.

Brzdovy systém vozidla s dudlnim rezimem vybaveného vlastnosti AVP musi spliiovat pozadavky pfedpisu OSN
¢. 13 (**) ve znéni série zmén 13 nebo pozdgjsi, ptipadné piedpisu OSN ¢. 13H (***) ve znéni série zmén 01
nebo pozdgjsi.

Pozadavky na aktivaci a deaktivaci vlastnosti AVP

7v.0 ,

Aktivace a deaktivace vlastnosti AVP za nominalnich scénait musi byt mozZnd pouze na pfechodovych mistech
nebo na parkovacich mistech.

Vsechny podminky aktivace a deaktivace vlastnosti AVP se ovéfi na zakladé podminek definované provozné-
konstrukéni domény (pfipadné vcetné pritomnosti nebo neptitomnosti cestujicich ve vozidle, parkovaciho
mista nebo pfechodového mista vhodného pro nastupovani do vozidla nebo vystupovani z néj).

Deaktivace vlastnosti AVP

Poté, co vlastnost AVP tspésné dokondi jizdu AVP dosazenim bud prechodového mista, nebo parkovactho mista
v rdmci provozné-konstrukéni domény, vlastnost AVP automaticky zastavi vozidlo, ponechd ho v klidu
a deaktivuje se.

Vlastnost AVP musi zstat aktivni, dokud neni dokoncen proces deaktivace iniciovany systémem nebo
uzivatelem nebo dokud vozidlo nedosdhne stavu minimélniho rizika.

V piislusném ptipadé se pfi deaktivaci vlastnosti AVP ovladace, indikdtory, vystraznd zafizeni a kontrolky vozidla
automaticky nastavi do stavu vhodného pro manudlni fizeni a bo¢ni a podélné ovladani se vrat{ fidici, aniz by
byla aktivni nepfetrzitd pomoc pii ovlddani.

Dynamickd funkce fizeni podle nomindlnich scéndf
Planovani dréhy a rychlost

Specifika provozné-konstrukéni domény (pfipadné véetné polomért tzkych zatdcek, ramp a sbihdni) musi byt
feseny vhodnym pldnovdnim a vybérem trajektorie.

Vlastnost AVP musi minimalizovat dopad na Zivotni prostfedi tim, Ze pldnuje ticelnou a G¢innou trajektorii
k dosazeni pfechodovych mist.

Vlastnost AVP musi vzdy udrzovat bezpecnou vzdilenost od ostatnich Gcastnikd silni¢ntho provozu nebo
objektd na zdkladé nejmensiho relevantniho objektu a ptedvidavé pfizptisobovat rychlost. Bezpecnou
vzdélenost, ptislusnou maximélni rychlost v souladu s bodem 6.1 a nejmensi relevantni objekt stanovi vyrobce.

Dynamickd funkce fizeni za kritickych scéndfii (nouzovy provoz)

Odchylné od bodt 1.4.1, 1.4.2 a 1.4.3 &sti 1 piilohy Il musi vlastnost AVP zabréanit jakymkoli srdzkdm
s Gcastniky silni¢niho provozu nebo piekdzkami, jez se zafazuji do pruhu, kiizuji drahu vozidla ve sméru jizdy
nebo se na ni vyskytuji.

Dynamickd funkce fizeni na hranicich provozné-konstrukéni domény

K piimému piechodu do stavu minimalniho rizika dojde v piipadé rozpoznaného nespravného pouziti
a v piipadg, ze vozidlo utrpi rozpoznanou skodu.

Pokud se pouze zd4, Ze vozidlo vybavené vlastnosti AVP opousti provozné-konstrukéni doménu (napf. z diavodu
docasné nepresnosti zemépisné lokalizace vozidla), a ndsledné je znovu potvrzeno, Ze se nachazi v rdmci hranic
provozné-konstrukéni domény, nepovazuje se to za divod pro uvedeni do stavu minimdlniho rizika a je mozZné
v jizdé AVP okamzité pokracovat.

ELL http://data.europa.eufelijreg_impl/2026/481/oj



Uk vést. L, 4.3.2026 CS

6.3

7.1

7.2

7.3

7.4

8.1.3

8.2

8.2.1

8.2.1.1

Vozidlo muze opustit stav minimalniho rizika, pokud je ptepnuto do rezimu ru¢niho fizeni a je fizeno fidicem.
Provozni pfirucka
Provozni prirucka musi popisovat a fesit ndsledujici aspekty:

Musi byt vymezeny vSechny tlohy nezbytné pro bezpe¢ny provoz vlastnosti AVP, véetné uréeni piislusnych
odpovédnych osob a pridéleni organizacnich a technickych tikold.

Vsechny ptidélené tlohy musi byt v provozni pfiru¢ce zdokumentovany.
Provozni ptirucka musi obsahovat strategie pro ptipady necekanych mimofadnych udalosti.

Provozni ptirucka musi obsahovat upozornéni ohledné zmén provozné-konstrukéni domény béhem provozu
vlastnosti AVP. Musi v ni byt stanoven a obsazen postup, ktery zajisti posouzeni pldnovanych zmén.

Cést 3: POSOUZENI SOULADU
Zkousky
Obecnd ustanoven{
Zkusebni piipady pro ovéfeni vlastnosti AVP musi zahrnovat viechny funkce AVP.

Pouziji se scéndfe popsané v bodé 8.2 této prilohy. Vyrobce zvoli pfislusné scéndfe na zdkladé provozné-
konstrukéni domény vlastnosti AVP.

Schvalovaci orgdn stanovi kritéria vyhovéni a nevyhovéni pro tcely posouzeni bezpe¢nosti vlastnosti AVP, a to
na zdkladé pozadavkt stanovenych v piiloze II, scénatti popsanych v ¢asti 1 piilohy IIl a této pFilohy.

Zkusebni scéndfe pro posouzeni vykonnosti vlastnosti AVP

Tento seznam scéndfti uvedenych v bodech 8.2.1 az 8.2.7 obsahuje zdkladni zkuSebni piipady, které se vyberou
na zdkladé provozné-konstrukéni domény, prizptisobi se ji a pouziji se ke zkousce souladu vlastnosti AVP
systému ADS.

Na zddost schvalovaciho orgdnu se realizuji dalsi scéndfe, které jsou soucdsti dané provozné-konstrukéni
domény.

Scéndte uvedené v bodech 8.2.1 az 8.2.7 zahrnuji nékolik po sobé jdoucich jednotlivych zkusebnich krokd. Tyto

jednotlivé zkusebni kroky se mohou provadét postupné, aniz by byla jizda AVP ukonéena nebo aniz by byl pro
kazdy z téchto zkusebnich krokt vydan novy piikaz k jizdé AVP.

Predani a pfevzeti AVP
Parkovaci manévr (pfeddni a parkovéni)

Zkouska musi prokazat, Ze vlastnost AVP je schopna uskutec¢nit jizdu AVP z pfechodového mista na zamyslené
parkovaci misto.

Predpoklady: vozidlo vybavené vlastnosti AVP je zaparkovano na pfechodovém misté.

Scéndt se realizuje v téchto krocich:
Krok 1: Vydejte piikaz k jizdé AVP.
Krok 2: Provedte jizdu AVP.

Krok 3: Vyckejte, dokud jizda AVP neskonci.

ELL http://data.europa.eu/elijreg_impl/2026/481/oj 7]12
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8.2.1.2

8.2.2

8.2.2.1

8.2.2.2

8.2.3

8.23.1

8.2.3.2

Navraceni uzivateli (pfevzeti)

Zkouska musi prokdzat, Ze vlastnost AVP je schopna uskute¢nit jizdu AVP z parkovaciho mista na pfechodové
misto.

Predpoklad: vozidlo vybavené vlastnosti AVP stojici na parkovacim misté.

Scéndt se realizuje v téchto krocich:
Krok 1: Vydejte piikaz k jizdé AVP.
Krok 2: Provedte jizdu AVP.

Krok 3: Vyckejte, dokud jizda AVP neskondi.
Potlageni systému a jeho deaktivace
Deaktivace vné vozidla

Zkouska musi prokdzat moznost potlaceni nebo deaktivace systému vné vozidla vybaveného vlastnosti AVP.
Predpoklad: jedouci vozidlo s aktivovanou vlastnosti AVP.

Scéndt se realizuje v téchto krocich:
Krok 1: Proved'te potlaceni.

Krok 2: Opustte stav minimélntho rizika.
Potlaceni nebo deaktivace uvnitf vozidla

Zkouska musi prokdzat moznost potladeni nebo deaktivace systému zdsahem osoby ve vozidle do mechanismu
fizeni nebo ovladani.

Predpoklad: jedouci vozidlo s aktivovanou vlastnosti AVP.

Scénat se realizuje v téchto krocich:

Krok 1: Zasah se provede pomoci pfislusného mechanismu pohonu nebo ovladani.
Krok 2: DDT musi pokracovat v souladu s deklarovanou strategif vyrobce.
Predchdzeni srdzkdm

Zahdjeni jizdy AVP

Zkouska musi prokazat, Ze vlastnost AVP je schopna detekovat objekty nachdzejici se v tésné blizkosti vozidla
a reagovat na né tak, aby vozidlo nemohlo zahdjit jizdu AVP.

Predpoklad: Vozidlo se nachdzi na pfechodovém misté nebo na parkovacim misté a aktivuje se vlastnost AVP.

Scénéf se realizuje v téchto krocich:
Krok 1: Nejmensi relevantni objekt se umisti do okoli vozidla.
Krok 2: Nejmensi relevantni objekt se odstrani.

Nejmensi relevantni objekt na draze vozidla vybaveného vlastnosti AVP

Zkouska musi prokazat, Ze vlastnost AVP je schopna detekovat nejmensi relevantni objekt a zastavit pfed nim na
jizdni draze a pokraCovat v piipadg, Ze je zamyslend drdaha opét volna.
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8.2.3.3

8.2.3.4

Predpoklad: jedouci vozidlo s aktivovanou vlastnosti AVP.

Scénéf se realizuje v téchto krocich:

Krok 1: Nejmensi relevantni objekt se umisti na zamyslenou trajektorii vozidla ve vSech nasledujicich mistech.
Schvalovaci orgdn se mize rozhodnout, Ze bude vyzadovat zkousky s dodate¢nymi podminkami.

a)  Krok 1 se provede s nejmensim relevantnim objektem umisténym (v pfislusnych pfipadech):
i)  vprostted zamyslené trajektorie ve vzdalenosti alespon jedné délky vozidla od parkovaciho mista;
ii)  vprostfed zamyslené trajektorie za zatdckou;
ii) v horni ¢asti klesajici rampy (0-1 m poté, co rampa dosdhla konstantniho sklonuy);
iv)  narovné plose za klesajici rampou (0-1 m po vyrovnani jizdni plochy do roviny);
v)  uprostied parkovactho mista;
vi)  ve spodni asti stoupajici rampy (0—1 m poté, co rampa dosdhla konstantniho sklonuy);
vii) na rovné plose za stoupajici rampou (0—1 m po vyrovnani jizdni plochy do roviny);

viii) vprostted zamyslené trajektorie za zatdckou na rampgé.

Krok 2: Nejmensi relevantni objekt se odstrani.
Statické nebo dynamické objekty vedle zamyslené trajektorie vozidla vybaveného vlastnosti AVP

Zkouska musi prokézat, Ze vlastnost AVP je schopna detekovat objekt umistény vedle jizdni drdhy a p¥iméfené
na néj reagovat a naleZité upravit rychlost vozidla.

Predpoklad: jedouci vozidlo s aktivovanou vlastnosti AVP.
Scéndt se realizuje pro statické i dynamické objekty v téchto krocich:

Prvni krok pro staticky objekt: Staticky objekt se umisti ve vzddlenosti mensi, nez je povolend bezpe¢nd
vzdalenost ke strané jizdniho koridoru, pted ptibliZenim vozidla vybaveného vlastnosti AVP.

Prvni krok pro dynamicky objekt: Dynamicky objekt se pohybuje rovnobézné s vozidlem vybavenym vlastnosti
AVP v boéni vzdélenosti mensi, nez je bo¢ni reakéni vzdalenost, kdyz se vozidlo pfiblizuje.

Druhy krok pro staticky i dynamicky objekt: V piipadg, ze vlastnost AVP zastavila vozidlo kvili statickému a/
nebo dynamickému objektu, objekt se odstrani.

Dynamické objekty

Zkouska musi prokdzat, Ze vlastnost AVP je schopna piedejit sraZce se skrytymi i viditelnymi dynamickymi
objekty.

Predpoklad: jedouci vozidlo s aktivovanou vlastnosti AVP.

Scénéf se realizuje pro piipad kifZeni, pohybu smérem k boku vozidla nebo pohybu proti vozidlu v nasledujicich
krocich:

N

jizdni drahu pfed jedoucim vozidlem, coZ vede k vysokému riziku srazky.

Prvni krok pifi pohybu smérem k boku vozidla: Dynamicky objekt se pohybuje z mista mimo jizdni dréhu
smérem k bo¢ni stran¢ vozidla vybaveného vlastnosti AVP, coz vede k vysokému riziku srazky.
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Prvni krok pfi pohybu proti vozidlu: Dynamicky objekt se pohybuje smérem k vozidlu vybavenému vlastnosti
AVP proti sméru jizdy.

Druhy krok: Dynamicky objekt se odstrani.
8.2.4 Dodrzovéni pravidel silni¢niho provozu
8.2.4.1  Opusténi parkovaciho mista

Zkouska musi prokazat, Ze vlastnost AVP dévé piednost v jizdé pti opousténi parkovaciho mista.

Predpoklad: Vozidlo vybavené vlastnosti AVP je zaparkovano na pfechodovém misté nebo na parkovacim mistg,
zatimco jiné vozidlo je pfipraveno uplatnit pravo pfednosti v jizdé.

Scénéf se realizuje v téchto krocich:
Krok 1: Vydd se piikaz k jizdé AVP a aktivuje se vlastnost AVP.

Krok 2: Druhé vozidlo musi jet tak, aby mijelo vozidlo vybavené vlastnosti AVP v moment¢, kdy by toto vozidlo
mélo zalit vyjizdét z parkovaciho mista.

Krok 3: Druhé vozidlo musi projet kolem vozidla vybaveného vlastnosti AVP a vzdalovat se od ngj.
8.2.4.2  Dodrzovani pravidel pfednosti v jizdé

Zkouska musi prokdzat, Ze vlastnost AVP zastavi vozidlo a dd pfednost na kiiZovatkach nebo v oblastech, kde se
sbihaji jizdni pruhy, dodrzuje pravidla pfednosti v jizdé a bere v tivahu jind vozidla bliZic{ se k témto oblastem.

Predpoklad: vozidlo jede s aktivovanou vlastnosti AVP a bliZi se kfiZovatce nebo oblasti sbihdni jizdnich pruht;
jiné vozidlo se chystd uplatnit pravo pfednosti v jizdé.

Scénéf se realizuje v téchto krocich:

Krok 1: Druhé vozidlo musi pfijet na kiiZovatku nebo do oblasti sbihdni jizdnich pruht pfiblizné ve stejnou
dobu jako vozidlo vybavené vlastnosti AVP.

Krok 2: Druhé vozidlo pokracuje v jizdé ptes kfiZovatku nebo oblast sbihdni jizdnich pruhd.
8.2.5 Aktivace vlastnosti AVP
8.2.5.1  Poskytovani informaci z extern{ infrastruktury neni pro vlastnost AVP vhodné

Zkouska musi prokdzat, Ze vlastnost AVP nebude aktivovdna v ptipadé nevhodného poskytovani informaci
z externi infrastruktury.

Predpoklad: vozidlo vybavené vlastnosti AVP zaparkované na pifechodovém misté, které nevhodné poskytuje
informace z extern{ infrastruktury.

Scénéf se realizuje v tomto kroku:

Krok 1: probéhne pokus o vydani ptikazu k jizdé AVP.
8.2.6 Systém vnimani{
8.2.6.1  Zakryti ¢idel

Zkouska musi prokdzat, Ze vlastnost AVP bezpecné reaguje na zakryti zorného pole.

Predpoklad: jedouci vozidlo s aktivovanou vlastnosti AVP.
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8.2.6.2

8.2.7

8.2.7.1

8.2.7.2

8.2.7.3

Scénat se realizuje v téchto krocich:
Krok 1: Zakryje se snimac¢ (snimace) sledujici ¢dst skutecné jizdni drahy vozidla.

Krok 2: Zakryti ¢idel se odstrani.
Zvlastni objekty

Zkouska musi prokdzat, Ze omezeni snimacti pouzitych pro detekci predméti a uddlosti a odezvu v rdmci
vlastnosti AVP jsou nélezité¢ kompenzovéna, aby bylo zajisténo bezpecné provedeni DDT.

Predpoklad: jedouci vozidlo s aktivovanou vlastnosti AVP.

Scéndt se realizuje v téchto krocich:

Krok 1: Pfedméty relevantni pro zkouSeni omezeni snimacii AVP (napf. s vysoce homogennim povrchem,
slabym kontrastem oproti pozadi, odrazivosti atd.) se ndhodné umisti do jizdni drahy vozidla.

Krok 2: V pfipadg, Ze vozidlo zastavilo, piislusny objekt se odstrani.

Poruchové scéndre

vvvvv

Zkouska musi prokdzat, Ze porucha bezdratového pfipojeni je bezpe¢né zvlddnuta.
Predpoklad: jedouci vozidlo s aktivovanou vlastnosti AVP.
Scénéf se realizuje v téchto krocich:

Krok 1: Bezdratovy signl se prerusi.

Krok 2: V pfipadé potieby vyckejte, dokud vlastnost AVP nevyhodnoti pteruseni radiového spojeni jako trvalou
ztratu bezdratového spojeni.

Porucha ¢idla vnimdni{

Zkouska musi prokdzat, Ze vlastnost AVP detekuje poruchy ¢idel pozadovanych pro detekci predmétt a udalosti

vvvvv

Predpoklad: jedouci vozidlo s aktivovanou vlastnosti AVP.

Scénéf se realizuje v tomto kroku:

Krok 1: Datové piipojeni ¢idla, které je relevantni pro detekci pfedmétt a uddlosti a odezvu ve skutecné jizdni
draze vozidla, se prerusi.

vvvvv

vvvvv

Predpoklad: jedouci vozidlo s aktivovanou vlastnosti AVP.
Scénéf se realizuje v tomto kroku:

~evs

Krok 1: Uméle se vyvold kritickd porucha vnéjsi infrastruktury.
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8.2.7.4  Porucha na vozidle

Zkouska musi prokdzat, Ze vlastnost AVP detekuje poruchy na vozidle a vhodné reaguje.
Predpoklad: jedouci vozidlo s aktivovanou vlastnosti AVP.

Scéndf se realizuje v tomto kroku:

Krok 1: Provede se uméld manipulace, kterd vyfadi z provozu systém vozidla relevantni pro vlastnost AVP nebo
zpusobi jeho poruchu.

*) Predpis Evropské hospodaiské komise OSN (EHK OSN) ¢. 79 — Jednotnd ustanoveni pro schvalovani vozidel
z hlediska mechanismu fizeni [2025/3] (Ut. vést. L, 2025/3, 10.1.2025, ELL: http://data.europa.cufelireg/2025/
3/0j).

(**)  Predpis Evropské hospoddiské komise Organizace spojenych ndrodt (EHK OSN) €. 13 — Jednotnd ustanoveni pro
schvalovani vozidel kategorii M, N a O z hlediska brzdéni [2016/194] (Uf. vést. L 42, 18.2.2016, s. 1,
ELL http://data.europa.eu/eli/reg/2016/194/oj).

(***)  Predpis Evropské hospodatské komise Organizace spojenych narodt (EHK OSN) €. 13-H - Jednotnd ustanoveni pro
schvalovani osobnich automobilt z hlediska brzdéni [2015/2364] (Uf. vést. L 335, 22.12.2015, s. 1,
ELL http://data.europa.eu/elijreg/2015/2364/0j).“
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