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II

(Muud kui seadusandlikud aktid)

MAARUSED

KOMISJONI RAKENDUSMAARUS (EL) 2019/1213,
12. juuli 2019,

millega kehtestatakse iiksikasjalikud sitted, millega tagatakse iihtsed tingimused sdidukisiseste
kaalumisseadmete koostalitlusvdime ja ithilduvuse rakendamiseks vastavalt ndukogu direktiivile
96/53/EU

(EMPs kohaldatav tekst)

EUROOPA KOMISJON,

vottes arvesse Euroopa Liidu toimimise lepingut,

vottes arvesse ndukogu 25. juuli 1996. aasta direktiivi 96/53/EU, () eriti selle artikli 10d Idiget 5,
ning arvestades jargmist:

(1)  Soidukisisesed kaalumisseadmed on liikmesriikidele direktiiviga 96/53/EU ette ndhtud vdimalus kontrollida
soidukeid voi autoronge, mis vdivad olla iile koormatud.

(2)  Direktiivi 96/53/EU artikli 10d 1dike 5 teise 1digu kohaselt peavad sdidukisisesed kaalumisseadmed v&imaldama
koostalitlusvdime tagamiseks edastada igal ajahetkel modtmistulemusi litkuvalt sdidukilt nii padevatele asutustele
kui ka séidukijuhile, kasutades standarditega CEN DSRC maddratletud liidest. Seetdttu tuleks vastu votta tehniline
kirjeldus, millega kohandatakse standardite sisu vastavalt selle teabe eripdrale, mida sdidukisisesed
kaalumisseadmed edastavad.

(3)  Soidukisiseseid kaalumisseadmeid voib paigaldada nii mootorsdidukitele kui ka haagistele ja poolhaagistele. On
vaja tagada, et autorongi eri sdidukitesse paigaldatud sdidukisisesed kaalumisseadmed tihilduksid iiksteisega.
Uhilduvuse tagamiseks tuleks rakendada C-ITSi kisitlevaid Euroopa standardeid, millele on osutatud delegeeritud
digusaktis, millega tdiendatakse Euroopa Parlamendi ja ndukogu direktiivi 2010/40/EL (%) seoses sidusate
intelligentsete transpordisiisteemide kasutuselevdtu ja kasutamisega.

(4)  Liikmesriikidel, kes nduavad sdidukisiseste kaalumisseadmete paigaldamist, peaks olema vimalik vabastada sellest
kohustusest sdidukeid voi autoronge, mille puhul ei ole lubatud tdismassi iiletamine vdimalik, nditeks haagiseid
v0i poolhaagiseid, mis on spetsiaalselt ette nihtud vedelike voi kariloomade veoks.

(5)  Nagu ka nduete tditmise tagamiseks kasutatavate teiste sdidukisiisteemide, nditeks sdidumeerikute voi heitmete
piiramise siisteemide puhul, voivad sbidukisiseste kaalumisseadmete kasutamisega kaasneda manipuleerimis-
puiidlused. Selleks et tagada nduetekohasel tasemel kaitse manipuleerimise vastu, peab mootorsdiduki ja haagise
v0i poolhaagise vaheline andmeedastus olema turvatud. Lisaks peaks sdidukisisesed kaalumisseadmed vastavalt
tihistele kriteeriumidele sertifitseerima sertifitseerimisasutus, mida tunnustab korralduskomitee kdrgemate
ametnike infosiisteemide turbe rihm (SOG-IS) infotehnoloogia turvalisuse hindamise sertifikaatide vastastikuse
tunnustamise kokkuleppe (Mutual Recognition Agreement of Information Technology Security Evaluation Certificates)
raames.

() Noukogu 25. juuli 1996. aasta direktiiv 96/53/EU, millega kehtestatakse teatavatele iithenduses likuvatele maanteesidukitele
siseriiklikus ja rahvusvahelises liikluses lubatud maksimaalmddtmed ning rahvusvahelises liikluses lubatud tdismass (EUT L 235,
17.9.1996, 1k 59).

(%) Euroopa Parlamendi ja ndukogu 7. juuli 2010. aasta direktiiv 2010/40/EL, mis késitleb raamistikku intelligentsete transpordisiisteemide
kasutuselevotmiseks maanteetranspordis ja liideste jaoks teiste transpordiliikidega (ELT L 207, 6.8.2010, lk 1).
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(6)  Liikmesriigid, kes otsustavad sdidukitele sdidukisiseste kaalumisseadmete paigaldamise kasuks, peaksid tagama, et
soidukitele paigaldatud seadmeid kontrollitakse OBW-tookodades. Selleks et tagada kdesolevas mdiruses
sdtestatud koostalitlusvdimet kisitlevate eeskirjade iihetaoline rakendamine, peaksid need tookojad tagama, et
soidukisisesed kaalumisseadmed toimiksid piisavalt tdpselt. Kdnealuste tookodade iilesandeid vdivad vajalike
kohanduste tegemisel tdita Euroopa Parlamendi ja ndukogu direktiivis 2014/45/EL () osutatud iilevaatuspunktid,
Euroopa Parlamendi ja ndukogu médruses (EL) nr 165/2014 (%) osutatud tookojad voi muud kidesoleva mddruse
nouetele vastavad tookojad. Liikmesriigid, kes ei hakka sdidukisiseseid kaalumisseadmeid paigaldama direktiivi
96/53/EU artikli 10d 18ike 1 alusel, ei peaks olema kohustatud vastavaid tookodasid kasutusele vdtma.

(7)  Tehnoloogia praegune tase ei vdimalda sdidukisisestes kaalumisseadmetes 27. maiks 2021 rakendada ei CEN
DSRC ega C-ITSi sidestandardeid. Seetdttu tuleks séidukisisesed kaalumisseadmed kasutusele votta mitmes etapis,
et toostusharul oleks voimalik vilja to6tada tooteid, mis vastavad kiesoleva miiruse nduetele, eriti selle IT lisale ja
III lisa teatavatele nduetele. Lilkmesriigid, kes otsustavad sdidukitele sdidukisiseseid kaalumisseadmeid paigaldada,
peaksid 27. maiks 2021 kohaldama I ja III lisas sitestatud esimesele etapile osutavaid ndudeid. II lisas osutatud
nduete ning I ja III lisas sitestatud teisele etapile osutavate nduete kohaldamiseks tuleks anda lisaaega kolm aastat.

(8) Liikmesriik vib votta konkreetseid meetmeid, millega ndutakse, et sdiduk, mida padev asutus kontrollib direktiivi
96/53/EU tditmise tagamiseks ja mis on liiklusesse lubatud alates 27. maist 2021 ja registreeritud tema
territooriumil, oleks varustatud sdidukisisese kaalumisseadmega. Sellise seadmega ei pea varustama sdidukit, mis
on liiklusesse lubatud ja registreeritud enne kdnealust kuupieva.

(9)  Kéesoleva mddrusega ette nihtud meetmed on kooskdlas direktiivi 96/53/EU artiklis 10i osutatud
maanteeveokomitee arvamusega,

ON VASTU VOTNUD KAESOLEVA MAARUSE:

Artikkel 1
Kohaldamisala

1. Kdesoleva miidrusega nihakse ette iihtsed tingimused soidukitele voi autorongidele paigaldatud soidukisiseste
kaalumisseadmete koostalitlusvdimele ja tthilduvusele, et tagada ndukogu direktiivi 96/53EU artikli 10d 16igete 4-5 voi
soiduki kasutuskohaks oleva liikmesriigi riigisiseses liikluses tdismassile esitatavate nduete tditmine.

2. Kiesolevat maidrust ei }gohaldata nende liikmesriikide suhtes, kus ei hakata sdidukisiseseid kaalumisseadmeid
paigaldama direktiivi 96/53/EU artikli 10d 16ike 1 alusel.

3. Liikmesriigid vdivad sdidukisiseste kaalumisseadmete paigaldamise kohustusest vabastada sdidukeid vdi autoronge,
mille puhul ei ole lubatud tdismassi iiletamine vdimalik konstruktsiooni vdi koorma liigi tttu. erandid ei pdhine tootja
poolt teatatud sdiduki tdismassil. Pidevad asutused vdivad tdismassi siiski kontrollida sdidukite ja autorongide puhul,
mille suhtes on tehtud erand.

Artikkel 2
Maisted

Kasutatakse jargmisi moisteid:

a) ,soidukisisene kaalumisseade* (OBW) — sdidukis olev seade, mille abil on vdimalik kindlaks teha tdismass voi
teljemass;

b) ,tdismass“ — mootorsdiduki ja autorongi puhul autorongi OBWga mdiratud tdismass kilogrammides;

(}) Euroopa Parlamendi ja ndukogu 3. aprilli 2014. aasta direktiiv 2014/45/EL, milles kisitletakse mootorsdidukite ja nende haagiste
korralist tehnoiilevaatust ja millega tunnistatakse kehtetuks direktiiv 2009/40/EU (ELT L 127, 29.4.2014, 1k 51).

(*) Euroopa Parlamendi ja ndukogu 4. veebruari 2014. aasta mairus (EL) nr 165/2014 autovedudel kasutatavate sdidumeerikute kohta,
millega tunnistatakse kehtetuks ndukogu méadrus (EMU) nr 3821/85 autovedudel kasutatavate sdidumeerikute kohta ning muudetakse
Euroopa Parlamendi ja ndukogu mddrust (EU) nr 561/2006, mis ksitleb teatavate autovedusid kisitlevate sotsiaaldigusnormide
ithtlustamist (ELT L 60, 28.2.2014, 1k 1).
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c) ,teljemass® voi ,teljekoormus” — koormatud teljele v&i teljerithmale langev OBWga médratud mass kilogrammides;
d) ,arvutatud mass vdi ,massi vddrtus“ — kas tdismass voi teljemass kilogrammides;

e) ,mootorsdiduki seade“ (MVU) — mootorsdidukile paigaldatud OBW osa, vilja arvatud andurid, mis suudab koguda,
séilitada ja toodelda andmeid ning arvutada nende andmete pdhjal massi vaartuse;

f) ,haagise seade” (TU) — haagisele voi poolhaagisele paigaldatud OBW osa, vilja arvatud andurid, mis suudab koguda,
sdilitada ja toodelda haagise vdi poolhaagise seadmetelt parit andmeid ning arvutada nende andmete pdhjal
teljemassi vairtused;

g) ,sihtotstarbelise ldhitoimeside seade sdidukil“ (DSRC-VU) — komisjoni rakendusméidruse (EL) 2016/799 () IC lisa
14. liites osutatud varajase avastamise kaugsideseade, mille abil on vdimalik vastu votta OWS-andmeid kas MVU-It
voi C-ITS-jaamalt ning saata need REDCRile;

h) ,Varajase avastamise kaugsidelugeja“ (REDCR) — tiitevasutuse valduses olev varajase avastamise kaugsidelugeja, mille
abil on vdimalik lugeda DSRC-VU poolt edastatud OWS-andmeid. REDCR v6ib olla sama seade, mida kasutatakse
RTM-andmete lugemiseks vastavalt mairusele (EL) 2016799, ehkki nii RTM-andmete kui ka OWS-andmete
edastamine REDCRist toimub eraldi paringute alusel;

i) ,massiandmed“ — OBW elementide vahel edastatavad tootlemata andmed, mida tuleb to6delda, et saada arvutatud
mass;

j) .soidukisisese kaalumissiisteemi andmed” (OWS-andmed) — REDCRi poolt DSRC-VU-It taotletud kindlaksmadratud
vormingus olevad turvatud andmed;

k) ,andur“ — OBW osa, mille abil on v&imalik genereerida massiandmed, mddtes konkreetseid fiiiisikalisi parameetreid,
kusjuures neid andmeid kasutab kas MVU vdi TU edasiseks tootlemiseks;

1) ,sidusa intelligentse transpordisiisteemi jaam“ — (C-ITS-jaam) — C-ITS-jaam delegeeritud oigusakti tdhenduses,
millega tdiendatakse Euroopa Parlamendi ja ndukogu direktiivi 2010/40/EL seoses sidusate intelligentsete transpordi-

suisteemide kasutuselevdtu ja kasutamisega, mis on vastu voetud konealuse direktiivi artikli 6 16ike 1 alusel;

m) ,aadresside kindlaksméddramise etapp“ — sdidukite vdi autorongi vahelise elektroonilise side esialgne etapp, millega
madratakse igale sdidukile asukoht.

n) ,OBW-tookoda“ — tookoda, mille liikmesriik on volitanud sdidukisiseseid kaalumisseadmeid kontrollima.

Artikkel 3
Sertifitseerimispdhimotted

Liikmesriigid peavad tagama, et on olemas vihemalt iiks peamine sertifitseerija, vastuvdtukeskus ja lube viljastav asutus,
kes on vdimelised soidukisiseste kaalumisseadmetega seoses tditma iilesandeid, mis on sitestatud Euroopa sidusa
intelligentse transpordisiisteemi (C-ITS) kasutuselevotu ja kasutamise sertimispoliitikas, millele on osutatud delegeeritud
digusaktis, millega tdiendatakse Euroopa Parlamendi ja ndukogu direktiivi 2010/40/EL seoses sidusate intelligentsete
transpordisiisteemide kasutuselevtu ja kasutamisega, mis on vastu voetud konealuse direktiivi artikli 6 15ike 1 alusel.

Artikkel 4

Perioodiline kontroll

1. OBW-tookoda peab sodidukisisest kaalumisseadet korrapiraselt kontrollima iga kahe aasta jirel parast selle
paigaldamist sdidukile voi autorongile.

2. Korrapirane kontroll toimub vastavalt IV lisale.

() Komisjoni 18. mirtsi 2016. aasta rakendusmdaarus (EL) 2016799, millega rakendatakse Euroopa Parlamendi ja ndukogu maarust (EL)
nr 165/2014, millega sdtestatakse sdidumeerikute ja nende komponentide konstruktsiooni, katsetamise, paigaldamise, kasutamise ja
parandamise nduded (ELTL 139, 26.5.2016, 1k 1).
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3. Kontrolliga tagatakse, et tdidetud oleksid jirgmised nduded:
a) soidukisisene kaalumisseade on paigaldatud vastavalt tootja esitatud dokumentidele ja sdidukile sobiv;
b) sdidukisisene kaalumisseade tootab nduetekohaselt ja edastab massi védrtusi tiapselt;

c) soidukisisesele kaalumisseadmele ei ole kinnitatud manipuleerimisseadmeid ja puuduvad selliste seadmete kasutamise
jiljed.

4. Kontrolli 16pus viljastab OBW-t6okoda sodidukisisese kaalumisseadme kontrolliaruande. Aruande koopiat tuleb
hoida sdidukis.

5. Kontrolliaruanne sisaldab vihemalt jargmist teavet:

a) soiduki identifitseerimisnumber (VIN-kood vdi kerenumber);

b) kontrolli koht ja kuupiev;

¢) kontroll labitud (jah/ei);

d) avastatud puudused, sealhulgas manipuleerimine, samuti vdetud parandusmeetmed;

e) jargmise korrapdrase kontrolli kuupdev voi kehtiva tunnistuse kehtivuse 10ppemise kuupiev, kui seda teavet ei esitata
muul viisil;

f) OBW-tookoja nimi, aadress ja tunnusnumber ning kontrolli eest vastutava kontrollija allkiri v8i tunnusnumber;

g) korrapiraseks kontrolliks kasutatud sertifitseeritud kaalumisseadme mark, liik, tiiiibihindamistdendi number ja
viimase kontrollimise kuupiev.

6.  Kontrolliaruandeid siilitatakse vihemalt kaks aastat alates aruande koostamisest, kuigi liikmesriigid vdivad
otsustada, et kontrolliaruanded saadetakse konealusel ajavahemikul padevale asutusele. Kui kontrolliaruandeid siilitab

OBW-tookoda, teeb ta konealusel ajavahemikul tehtud kontrollide ja kalibreerimiste aruanded kittesaadavaks padeva
asutuse taotlusel.

Artikkel 5

OBW-t66kojad

1. Liikmesriigid kiidavad heaks, korrapiraselt auditeerivad ja sertifitseerivad OBW-tookodasid, mis voivad
soidukisiseseid kaalumisseadmeid kontrollida.

2. Liikmesriigid tagavad, et nende territooriumil asuvad OBW-t6okojad kontrollivad sdidukisiseseid kaalumisseadmeid
usaldusviairselt. Selleks koostavad ja avaldavad nad korra, millega tagatakse, et tdidetud on jargmised miinimumnduded:

a) OBW-t66koja to6tajad on nduetekohaselt koolitatud;

b

=

asjaomaste kontrollide tegemiseks ja iilesannete tditmiseks vajalikud seadmed on kittesaadavad ning sertifitseeritud
vastavalt Euroopa Parlamendi ja ndukogu direktiivile 2014/31/EL (°) vdi Euroopa Parlamendi ja ndukogu direktiivile
2014/32/EL; ()

c) tookojal on hea maine.
3. OBW-tookodade puhul korraldatakse jargmisi auditeid:

a) vdhemalt iga viie aasta jdrel jdrelevalveasutuse audit sdidukisiseste kaalumisseadmete kiitlemisel kohaldatavatele
menetlustele. Auditi raames keskendutakse direktiivi 2014/45[/EL V lisa punktis 1 sitestatud {iilesannetele ja
tegevusele; jirelevalveasutus peab vastama konealuse lisa punktis 2 sitestatud nduetele;

b) selleks et kontrollida teostatud paigaldusi, kontrollimisi ja vajaduse korral kalibreerimisi, v&ib korraldada ka
etteteatamata tehnilisi auditeid.

(®) Euroopa Parlamendi ja ndukogu 26. veebruari 2014. aasta direktiiv 2014/31/EL mitteautomaatkaalude turul kittesaadavaks tegemist
kisitlevate liitkmesriikide digusaktide iihtlustamise kohta (ELT L 96, 29.3.2014, 1k 107).

(') Euroopa Parlamendi ja noukogu 26. veebruari 2014. aasta direktiiv 2014/32/EL mddtevahendite turul kittesaadavaks tegemist
kisitlevate litkmesriikide digusaktide tthtlustamise kohta (ELT L 96, 29.3.2014, 1k 149).
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4. Liikmesriigid votavad asjakohaseid meetmeid, et viltida OBW-tookodade ja veoettevotjate huvide konflikte. Kui on
tosine huvide konflikti oht, nditeks OBW-t6okoda kuulub veoettevdtjale, vietakse tdiendavaid erimeetmeid, et tagada
kiesoleva artikli tditmine OBW-tookodade poolt.

5. Liikmesriikide padevad asutused avaldavad oma veebisaitidel OBW-tookodade ajakohastatud loetelu, mis sisaldab
vihemalt jargmisi andmeid:

a) tookoja tunnusnumber ja to6koja [moodustava(te) iiksus(t)e] nimi;
b) postiaadress;

¢) e-posti aadress;

d) telefoninumber.

6.  Liikmesriikide pidevad asutused tithistavad kas ajutiselt voi alaliselt nende OBW-t66kodade load, mis ei tdida
nende kiesolevast maarusest tulenevaid kohustusi.

Artikkel 6
Joustumine ja kohaldamine
Kéesolev médrus joustub kahekiimnendal pdeval parast selle avaldamist Euroopa Liidu Teatajas.
Seda kohaldatakse alates 27. maist 2021.

[ lisa punkti 1.4 alapunkti d, punkti 5.3 ja punkti 8.1, Il lisa ning III lisa punkte 3, 8.2 ja 10 kohaldatakse siiski alates
27. maist 2024.

Kiesolev mddrus on tervikuna siduv ja vahetult kohaldatav koikides liikmesriikides.

Briissel, 12. juuli 2019

Komisjoni nimel
president
Jean-Claude JUNCKER
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I LISA

SOIDUKISISENE KAALUMISSEADE (OBW): ULDSATTED

1. Uldsiitted

1.1.  Kéesoleva mairuse kohaldamisalasse kuuluvad jirgmised OBW-siisteemide liigid:
a) dinaamiline siisteem: OBW-siisteem, mis mdadrab massi kindlaks selliste sdiduki liikumise ajal kogutavate
parameetrite (nt kiirendused, veo- voi pidurdusjdud) andmete kogumise ja tootlemise teel, mis ei esine sdiduki

paigalseismisel;

b) staatiline siisteem: OBW-siisteem, mis mairab massi kindlaks sdiduki seismise ajal kogutavate parameetrite (nt
Shkpadja rohk) andmete alusel.

1.2.  Kdiesoleva mairuse rakendamine toimub kahes etapis:
a) punktis 5.2 osutatud OBW 1. etapp;
b) punktis 5.3 osutatud OBW 2. etapp.

1.3.  OBW arvutab vilja tdismassi ja soovi korral teljemassi.

1.4.  OBW koosneb jirgmistest elementidest:
a) mootorsdidukile paigaldatud mootorsdiduki seade (MVU);
b) soovi korral haagisele voi poolhaagisele paigaldatud haagise seade (TU);
¢) andurid;
d) 2. etapi jaoks C-ITS-jaam koigis sdidukeis, milles on kas MVU vdi TU.

1.5.  MVU ja TU vdivad kumbki koosneda iihest tootlusseadmest voi olla jagatud eri seadmeteks.

2. Mootorsdiduki seade (MVU)

MVU teeb jargmist:
a) kui TU on olemas, saab sellelt teljekoormuse vddrtuse;
b) kogub mootorsdiduki anduritelt parit massiandmeid;

¢) tootleb olemasolevaid andmeid ja arvutab vastavad massivddrtused.

3. Haagise seade (TU)

Kui TU on olemas, teeb see jirgmist:

a) kogub haagise voi poolhaagise anduritelt massiandmeid, t66tleb olemasolevaid andmeid ja arvutab nende
pohjal teljemassid;

b) edastab teljemassi véirtused mootorsdidukile.

4, Massi arvutamine

4.1. Dinaamiliste siisteemide puhul arvutatakse esimene massivddrtus hiljemalt 15 minutit parast sdiduki
edasilitkumise algust ja arvutatakse uuesti iga jirgneva 10 minuti jrel voi tihedamini.

4.2.  Staatiliste stisteemide puhul arvutatakse massi vaartused igal minutil, mil siiide on sees ja sdiduk seisab.

4.3, Mass arvutatakse eraldusvdimega vihemalt 100 kg.
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5. Andmevahetus mootorsdiduki ja autorongi haagiste vdi poolhaagiste vahel

5.1.  Iga haagis voi poolhaagis edastab mootorsdidukile kas punkti 5.2 voi 5.3 kohaselt arvutatud massi védrtused.

5.2.  OBW 1. etapp

5.2.1. Igale haagisele voi poolhaagisele maiiratakse autorongis positsioon standardi ISO 11992-2:2014 kohase
diinaamilise aadressi maddramise raamis.

5.2.2. Pirast aadressi mddramise etappi edastab iga haagise vOi poolhaagise TU teljekoormuste summa vdi
teljekoormuse MVU-le vastavalt standardi ISO 11992-2:2014 punktides 6.5.4.7 ja 6.5.5.42 esitatud kirjeldusele.

5.2.3. Teljekoormuste summat vdi teljekoormust kisitlevate teadete puhul jirgitakse standardis ISO 11992-2:2014
sonumiteliikide EBS22 ja RGE22 kohta sitestatud ndudeid.

5.2.4. Teadete vorming, marsruutimine ja parameetrite iildvahemikud peavad vastama standardi ISO 11992-2:2014
punktidele 6.1, 6.3 ja 6.4.

5.3. OBW 2. etapp
Mootorsdiduki ning veetavate haagiste vdi poolhaagiste vahel vahetatakse andmeid C-ITS-jaamade abil vastavalt
I lisale.

5.4.  Nii OBW 1. kui ka 2. etapis voib kasutada teistsuguseid ndudeid, tingimusel et mootorsdidukite ning haagiste voi
poolhaagiste OBW-seadmed iihilduvad nendega.

6.  Andmete ettevalmistamine ja edastamine DSRC-VU-le

1. etapi puhul MVU vai 2. etapi puhul mootorsdiduki C-ITS-jaam edastab sdidukisisese kaalumissiisteemi (OWS)
andmed DSRC-VU moodulile vastavalt III lisale.

Joonis 1

OBW iilesehituse niide 1. etapi veokist ja poolhaagisest koosnevas autorongis
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OBW iilesehituse niide 2. etapi veokist ja poolhaagisest koosnevas autorongis

L L B
7 |J s p) (5 ——————— ] @ O O
7 — e — | S~ v
o S D
I et == O VAN

Vi
— R — .
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7. Juhile edastatavad massi andmed

Juhile teatatakse ndidiku abil vihemalt tdismass.

8. Tapsus

8.1. Arvutatud massi tipsus peab olema * 5 % voi tipsem (kui sdiduk on koormatud iile 90 % selle lubatud
taismassist).

8.2. Ilma et see piiraks punkti 8.1 kohaldamist, vdib OBW 1. etapi puhul olla tipsus £ 10 % vdi tipsem.
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II LISA

OBW 2. ETAPPI KASITLEVAD ERISATTED

1. Kéesolevat lisa kohaldatakse iiksnes OBW 2. etapi suhtes.

2. Mootorsdidukile ning haagise seadmega (TU) autorongi haagistele vdi poolhaagistele paigaldatakse vastava sdiduki
mootorsdiduki seadmega (MVU) vdi TUga ithendatud C-ITS-jaam. MVU ja TU vdivad olla integreeritud nende
vastavatesse C-ITS-jaamadesse.

3. MVU ja TU edastavad nendega ithendatud C-ITS-jaamadele vajalikke andmeid teadete edastamiseks vastavalt
kdesoleva lisa punktile 4.3.

Joonis 3

Sonumivoo niide OBW 2. etapis

OBW mootorsdiduk OBW haagis

Haagise vdi poolhaagise
C-ITS-jaam teljemass, turvanduete C-ITS-jaam
.’))<_ rikkumine, sideviga (‘. )

A &~
Haagise voipool-
Mootorsoiduki haagise teljemassid,
teljemass, tdismass, turvanduete
turvanduete rikkumine...
rikkumine...
MVU e
A\ 2
48 4 2
Massi arvutamiseks kas- Massi arvutamiseks kas-
fitatavad anduri andmed utatavad anduri andmed
> >
2 2
= (=
= =
4. Andmevahetus mootorsdiduki ja haagise vdi poolhaagise vahel

4.1. Mootorsdiduki ning veetavate haagiste vOi poolhaagiste vahel vahetatakse massi kisitlevaid andmeid
mootorsdiduki ning haagiste voi poolhaagiste C-ITS-jaamade vahel loodud juhtmeta iithenduse kaudu vastavalt
standarditele EN 302 663-V1.1.1 (vdlja arvatud punkt 4.2.1), EN 302 636-4-1-V1.3.1, EN 302 636-5.1-V2.1.1
ning C-ITSi OBW-rakenduse Euroopa standardile, mille koostab ETSI.

4.2.  C-ITS-jaamade vahetatud teateid turvatakse vastavalt punktile 5.1.

4.3, C-ITS-jaamade vahel vahetatakse jargmisi andmeid:

a) veetavate haagiste v0i poolhaagiste teljemassid;



L 192/10

Euroopa Liidu Teataja 18.7.2019

4.4.

5.1.

5.1.1.

5.2.

b) teated, mis sisaldavad OBW sidevigu: OBW sideviga leiab aset siis, kui C-ITS-jaamad ei suuda luua punkti 5.1
kohast kahepoolset turvatud sidet rohkem kui kolmel katsel;

c) teated, mis sisaldavad turvanduete rikkumise katset: turvanduete rikkumise katse leiab aset siis, kui OBW on
avastanud punktis 5.2 ja liites osutatud OBWga manipuleerimise katse.

Aadressi madramise etapiks ja punktis 4.3 osutatud teabe edastamiseks vajalike sdnumite vorming mairatakse
kindlaks punktis 4.1 osutatud OBW-rakenduse standardis.

Turvasitted
C-ITS-jaamade vaheline turvatud side

C-ITS-jaamade vaheline side peab olema turvatud vastavalt Euroopa standardile ETSI TS 103 097-V1.3.1 ja
punktis 4.1 osutatud C-ITSi OBW-rakenduse Euroopa standardile.

. Vastavalt komisjoni poolt vastu vdetud sertifikaadipoliitikale Euroopa sidusa intelligentse transpordisiisteemi (C-

ITS) kasutuselevtuks ja kasutamiseks nahakse C-ITS-jaamadele ette jirgmine:

a) vastuvotukeskuse poolne vastuvotuluba, millega neil lubatakse toimida C-ITS-jaamadena sdidukisisese
kaalumise eesmirgil;

b) lube viljastava asutuse mitu luba, millega neil lubatakse toimida C-ITS keskkonnas OBW osana.
Turvanduete rikkumise katsete vastane kaitse

OBW 2. etapi kaitse turvanduete rikkumise katsete vastu toimub vastavalt kdesoleva lisa liitele.
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II LISA LIIDE

OBW 2. ETAPI TURVALISUSE SERTIFITSEERIMINE

1. MVU ja TU turvalisus sertifitseeritakse vastavalt ithiste kriteeriumide kavale. MVU ja TU on kéesolevas liites edaspidi
OBW-VU.

2. Vastavalt iihiste kriteeriumide kavale mairatletakse turvalisuse miinimumnduded, mida OBW-VU peab tditma, turbe-
eesmargis.

3. Turbe-eesmirgi koostab sertifitseeritava seadme tootja ja selle kiidab heaks Euroopa SOGIS-MRA (infotehnoloogia
valdkonnas turvalisuse hindamise sertifikaatide vastastikuse tunnustamise kokkulepe) raames sertifikaatide
vastastikust tunnustamist toetavasse ithise tolgendamise to6rithma (JIWG) kuuluv valitsusasutus, kes vastutab IT-
turvalisuse sertifitseerimise eest.

4. C-ITS-jaamade V2X-luiisi ja riistvara turbemooduli turvalisus sertifitseeritakse vastavalt V2X-liisi ja riistvara
turbemooduli kaitseprofiilidele, mille on vilja tootanud Car2Car Communication Consortium.

5. OBW-VU turvalisuse sertifitseerimise usaldusvairsus on tasemel EAL2. Kui MVUna kasutatakse aga sdidumeerikut,
peab see olema sertifitseeritud usaldusvddrsuse tasemel EAL4, mida vdimendavad usaldusvddrsuse komponendid
ATE_DPT.2 ja AVA_VAN.5 vastavalt médruse (EL) 2016/799 IC lisa 10. liitele.

6. Turbe-eesmirgiga kaitstavad varad

Kaitstud on jargmised varad:

a) OBW-VU teade: mis tahes teade, mis on saadetud vdi vastu vdetud asjaomase OBW-VU mooduli poolt koos
teabega, mis on vajalik massi arvutamiseks.

Asjaomased OBW-moodulid on OBW-VU riistvara- ja tarkvaraiiksused, mis tootlevad andmeid, mis v6ib riinde
korral pdhjustada tdis- voi teljemassi valesti arvutamise OBW poolt.

OBW-VU v&ib olla tiks asjaomane moodul voi see vdib koosneda erinevatest asjaomastest moodulitest vastavalt
I lisa punktile 1.5, millisel juhul méératakse see kindlaks turbe-eesmirgis.

b) Massiteade: OBW-VU poolt arvutatud tdis- vdi teljemassi sisaldav teade.
¢) Kalibreerimisandmed: OBW kalibreerimiseks OBW-VU milusse kantud andmed.
d) Kontrollandmed: turvanduete rikkumise katseid kisitlevad andmed vastavalt kdesolevas liites kasitletud ohtudele.

e) OBW-VU tarkvara: OBW-VUs kasutatav tarkvara nende OBW-funktsioonide rakendamiseks ja toetamiseks, mis
on asjakohased kaalu arvutamisel ja turvanduete rikkumise katsete avastamisel.
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7. Turbe-eesmargis kasitletavad ohud

Turbe-eesmirgis kasitletakse jargmisi ohte:

a)

b)

Joonis 4

Kahest asjaomasest moodulist koosnevas MVUs kaitstavate OBW-VU teadete ja kaaluteadete

andmed

OBW teade: tootlemata

mpuy

niide
OBW mootorsdiduk
C-ITS-jaam "))
A\
Massiteade:
MVU motorsdiduki teljemass,
taismass
—_——— -
| Asjaomane moodul 2: Asiaomane moodal 1: |
| votab anduritelt vastu || Kaaluteade: 5 ga b vastu tel :
tootlemata andmed ja Siduki Yol Wdst eletiassl I
el andmed ja arvutab
arvutab
l i mootorsdiduki  voi |
I relgede teljemassi autorongi tdismassi |
|

T.Audit_spoof: riindaja voib voltsida kontrollandmeid sisaldavaid teateid.

T.Audit_tamper: riindaja v6ib manipuleerida kontrollandmeid sisaldavaid teateid.

T.OBW-VU_message_spoof: riindaja voib voltsida OBW-VU teateid selliselt, et OBW-VU arvutab tiis- voi
teljemassi valesti.

T.OBW-VU_message_tamper: riindaja voib manipuleerida OBW-VU teateid selliselt, et OBW-VU arvutab tiis- voi
teljemassi valesti.

T.Weight_message_spoof: riindaja voib voltsida kaaluteateid selliselt, et OBW-VU poolt arvutatud kaalu
muudetakse.

T.Weight_message_tamper: riindaja voib manipuleerida kaaluteateid selliselt, et OBW-VU poolt arvutatud kaalu
muudetakse.

T.Calibration_tamper: riindaja voib kalibreerimisandmetena sisestada valed véirtused selliselt, et OBW-VU
arvutaks massi valesti.
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h) T.Software_tamper: riindaja voib muuta voi asendada OBW-VU tarkvara, et muuta kaalu tavapdrast arvutamist.

i) T.Stored_Data_tamper: riindaja voib dritada muuta vdi kustutada OBW-VUs salvestatud vajalikku teavet,

sealhulgas kontrollandmeid.

OBW-VU turbe-eesmirgid on jirgmised:

a) O.Plausibility_validation: OBW-VU kontrollib, kas andureilt vdi teiselt moodulilt asjaomasele moodulile saabunud
teates sisalduvaid andmeid saab usaldada nende usutavuse alusel.

b) O.OBW-VU_stored_information_protection:

manipuleerimise eest.

OBW-VU

suudab kaitsta salvestatud

¢) O.Notification: OBW-VU suudab teatada turvanduete rikkumise katsest.

Pohimotted

a) ohtu ,TJOBW-VU_message_spoof* kontrollitakse kiskudega ,0.Plausibility_validation” ja ,,0.Notification®.

b) ohtu ,T.OBW-VU_message_tamper* kontrollitakse kiskudega ,O.Plausibility_validation ja ,O.Notification®.

¢) ohtu ,T.Weight_message_spoof“ kontrollitakse kdskudega ,O.Plausibility_validation“ ja ,O.Notification®.

d) ohtu ,T.Weight_message_tamper* kontrollitakse kiskudega ,0.Plausibility_validation* ja ,,0.Notification®.

e) ohtu ,T.Audit_spoof* kontrollitakse kdskudega ,O.Plausibility_validation” ja ,O.Notification®.

f) ohtu ,T.Calibration_tamper” kontrollitakse kiskudega ,O.Plausibility_validation* ja ,,0.Notification®.

g) ohtu ,T.Software tamper”
Notification*.

kontrollitakse  kiskudega

,O.0BW-VU_stored_information_protection ja

tarkvara ja andmeid

»0.

h) ohtu ,T.Stored_data_tamper“ kontrollitakse kaskudega ,0.0BW-VU_stored_information_protection* ja 0.

Notification®.

Tabel 1

Turbe-eesmirkide pohiméotted

O.Plausibility_validation

0.0BW-VU _stored_informa-
tion_protection

O.Notification

T.OBW_message_spoof X X
T.OBW_message_tamper X X
T.Weight_message_spoof X X
T.Weight_message_tamper X X
T.Audit_spoof X X
T.Audit_tamper X X
T.Calibration_tamper X X
T.Software_tamper X X
T.Stored_data_tamper X X
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III LISA
ANDMETE ETTEVALMISTAMINE JA EDASTAMINE REDCRile

1. Kiesolevas lisas, millega tdiendatakse médruse (EL) 2016/799 IC lisa 14. liidet (edaspidi ,14. lide®),

tipsustatakse OWS-andmete kogumise ja mootorsdidukilt varajase avastamise kaugsidelugejale (REDCR)

edastamise nduded.
2. Soidukisisese kaalumissiisteemi (OWS) andmete edastamine OBW 1. etapis
2.1. OWS-andmed edastab sihtotstarbelise lahitoimeside seadmele sdidukil (DSRC-VU) mootorsdiduki seade (MVU).
2.2, MVU teeb jargmist:
2.2.1. koostab OWS-andmed MVU-It ja haagise seadmelt (TU) saadud andmetest, lihtudes punktis 6 sitestatud

struktuurist;
2.2.2. edastab OWS-andmed DSRC-VU-le nende edastamiseks REDCRile.

Joonis 5
OWS-andmete edastamine MVU-It REDCRile OBW 1. etapis
OBW mootorsdiduk
—_——— e
REDCR I I DSRC-VU I OWS- MVU
® )) Ows- (((
I I ) andmed 1 I andmed

3. OWS andmete edastamine OBW 2. etapis
3.1.  OWS-andmed edastab DSRC-VU-le mootorsdiduki C-ITS-jaam.

Joonis 6

OWS-andmete edastamine C-ITS-jaamalt REDCRile OBW 2. etapis

OBW mootorsdiduk

Turvatud
OWS- C-ITS-jaam
mootorsdidukis

andmed

| |
I REDCR I I I
IR el (C
I I andmed I I
| ]
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3.2.  Mootorsdiduki C-ITS-jaam teeb jargmist:

3.2.1. koostab OWS-andmed MVU-It ning veetavate haagiste vdi poolhaagiste C-ITS-jaamadelt saadud andmetest,
lahtudes punktis 6 sitestatud struktuurist;

3.2.2. turvab OWS-andmeid vastavalt punktile 8 ning
3.2.3. edastab OWS-andmed DSRC-VU-le nende edastamiseks REDCRile.

4. Kas DSRC-VU ja MVU (1. etapp) vdi DSRC-VU ja sdiduki C-ITS-jaama (2. etapp) vaheline andmevahetus toimub
vastavalt 14. liite punktile 5.6, milles VU on etapist sdltuvalt kas MVU voi C-ITS-jaam.

5. DSRC-VU ja REDCRI vaheline side

5.1.  DSRC-VU ja REDCRi vaheline side toimub liideste kaudu, mis on kindlaks maaratud CEN DSRC standardites EN
12253, EN 12795, EN 12834, EN 13372 ja ISO 14906, millele osutatakse ndukogu direktiivis 96/53/EU.

5.2. 5,8 GHz DSRC-liidese ithenduse kaudu OWS-andmete allalaadimiseks kasutatakse sama andmesideprotokolli kui
RTM-andmete puhul vastavalt 14. liite punktile 5.4.1. Ainus erinevus seisneb selles, et TARV-standardiga seotud
objekti identifikaator osutab standardi ISO 15638 (TARV) osale 20, milles kisitletakse sdidukisiseseid kaalumis-
stisteeme.

5.3.  OWS-andmete edastamise kisud on samad, mida kasutatakse RTM-andmesides vastavalt 14. liite punktile 5.4.2.

5.4.  OWS-andmete piringukdskude jada on sama, mida kasutatakse RTM-andmesides vastavalt 14. liite punktile
5.4.3.

5.5.  Andmete edastamise mehhanism ja DSRC-andmeside kirjeldus on samad, mida kirjeldatakse 14. liite punktides
5.4.6 ja 5.4.7. Soidukiteenuste tabelit tuleb OWS-andmete edastamiseks siiski kohandada. Rtm-ContextMark
tuleb seega asendada Ows-ContextMarkiga, mille objekti identifikaator osutab standardi ISO 15638 (TARV)
osale 20, milles kisitletakse sdidukisiseseid kaalumissiisteeme.

5.6.  DSRC fiiiisilise liidese parameetrid on samad, millele on osutatud 14. liite punktis 5.3.



L 192/16

Euroopa Liidu Teataja 18.7.2019

Andmete struktuur

OWS-rakenduses sisalduvate DSRC andmete ASN.1 mooduli méiratlus on jargmine:

TarvOws {iso (1) standard (0) 15638
part20 (20) versionl (1)} DEFINITIONS
AUTOMATIC TAGS

::= BEGIN

IMPORTS

-- Imports data attributes and elements from EFC which are used for OWS

LPN

FROM EfcDsrcApplication {iso(l) standard(0) 14906 application(0) versionb(5)}

-- Imports function parameters from the EFC Application Interface Definition

SetMMIRg

FROM EfcDsrcApplication {iso(l) standard(0) 14906 application(0) version5(5)}

-- Imports the L7 DSRCData module data from the EFC Application Interface Definition

Action-Request, Action-Response, ActionType, ApplicationList, AttributeIdList,
AttributeList, Attributes,

BeaconID, BST, Dsrc-EID, DSRCApplicationEntityID, Event-Report-Request, Event-
Report- Response,

EventType, Get-Request, Get-Response, Initialisation-Request, Initialisation-Response,
ObeConfiguration, Profile, ReturnStatus, Time, T-APDUs, VST

FROM EfcDsrcGeneric {iso(l) standard(0) 14906 generic(l) version5(5)};

-- Definitions of the OWS functions:

OWS-InitialiseComm-Request::= BST

OWS-InitialiseComm-Response::= VST

OWS-DataRetrieval-Request::= Get-Request (WITH COMPONENTS {fill (SIZE (1)), eid,
accessCredentials ABSENT, iid ABSENT, attrIdList})

OWS-DataRetrieval-Response::= Get-Response {OwsContainer} (WITH COMPONENTS {..., eid,
iid ABSENT})

OWS-TerminateComm: := Event-Report-Request {OwsContainer} (WITH COMPONENTS {mode (FALSE),
eid (0),

eventType (0)1})

OWS-TestComm-Request::= Action-Request {OwsContainer} (WITH COMPONENTS {..., eid (0),
actionType

(15), accessCredentials ABSENT, iid ABSENT})

OWS-TestComm-Response::= Action-Response {OwsContainer} (WITH COMPONENTS {..., fill
(SIZE (1)), eid

(0), iid ABSENT})

-- Definitions of the OWS attributes:
OwsData:: = SEQUENCE ({

OWSPayload SignedDataPayload, -- SignedData in accordance with ETSI 103097
v1l.3.1, only for Stage 2 OBW

}
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OwsPayload:: = SEQUENCE ({

recordedWeight INTEGER (0..65535), - 0 = Total
measured weight of the heavy goods vehicle with 10 Kg resolution.

maximumTechnicalWeight INTEGER (0..65535), -- 0 = technically
permissible maximum laden mass of the vehicle or vehicle combination as declared by the
manufacturer, with 10 Kg resolution, only for stage 2.

axlesConfiguration OCTET STRING SIZE (4), -- 0 = 20 bits allowed for the
number of axles for 10 axles.

axlesRecordedWeight OCTET STRING SIZE (26), -- 0 = Recorded Weight for
each axle with 10 Kg resolution.

tpl5638Timestamp INTEGER(0..4294967295) -- Timestamp of
current record

tpl5638DSRCcommunicationError BOOLEAN, = Record of a
communication error between MVU and DSRC within last 10 days

tpl56380BWCommunicationError BOOLEAN, -- Record of a communication error
tplb638SecurityBreachAttempt BOOLEAN, -- Record of a security

breach attempt

}

Ows-ContextMark::= SEQUENCE {

standardIdentifier StandardIdentifier, -- identifier of the TARV part and its
version

}

StandardIdentifier::= OBJECT IDENTIFIER
OwsContainer::= CHOICE {
integer [0] INTEGER,
bitstring [1] BIT STRING,
octetstring [2] OCTET STRING (SIZE (0..127, ...)),
universalString [3] UniversalString,
beaconId [4] BeaconlID,
t-apdu [5] T-APDUs,
dsrcApplicationEntityId [6] DSRCApplicationEntityID,
dsrc-Ase-Id [7] Dsrc-EID,
attrIdList [8] AttributeIdList,
attrList [9] AttributeList{RtmContainer},
reservedl0 [10] NULL,
OwsContextmark [11] Ows-ContextMark,
OwsData [12] OwsData,
reservedl3 [13] NULL,
reservedld4 [14] NULL,
time [15] Time,
-- values from 16 to 255 reserved for ISO/CEN usage
H}

END
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7. OWS-andmete elemendid, toimingud ja maaratlused:

OWS-andmed arvutab vilja kas MVU (1. etapp) vi sdiduki C-ITS-jaam (2. etapp) vastavalt tabelile 1.

Tabel 1

OWS-andmete elemendid, toimingud ja mairatlused

OWS andmeelement Mootorsdiduki C-ITS-jaama toiming Mirkus Andmete mairatlus standardis ASN.1
OwSsl1 Genereeritakse tdisarv. Viimane mdddetud recordedWeight
Téismass taismass INTEGER (0..65535),
ows2 Genereeritakse téisarv. Tootja poolt teatatud maximumTechnicalWeight

Suurim tehniliselt
lubatud tdismass

suurim tehniliselt
lubatud tdismass

INTEGER (0..65535)

Oows3 Genereeritakse oktetistring pikkusega 4. | Telgede konfiguratsioon | axlesConfiguration
Soiduki telgede OCTET STRING SIZE (4),
konfiguratsioon

Ows4 Genereeritakse oktetistring pikkusega 26. | Mass telje kohta axlesRecordedWeight
Teljemass OCTET STRING SIZE (26),
OWS5 Genereeritakse tdisarv. Praeguse registreeritud | tp15638Timestamp

Tdismassi registreerimise
aeg

OWS2 viirtuseks madratakse praeguse
tdismassi registreerimise aeg.

massi ajatempel

INTEGER (0..4294967295),

OWS6
DSRC sideviga

Genereeritakse kahendviirtus.

Muutuja ,tp15638DSRCcommunicatio-
nError* vddrtuseks miiratakse TRUE ju-
hul kui OBW puhul on viimase 30 pideva
jooksul esinenud vihemalt itks DSRC-
VUga seotud sidevea tiitipi siindmus.

MUUL JUHUL, kui viimase 30 pieva
jooksul selliseid siindmusi ei ole, maara-
takse muutuja vaiartuseks FALSE.

1 (TRUE), niitab OBW
ja DSRC-VU vahelist
sideviga viimase 30
pdeva jooksul

tp15638DSRCcommunicationError,
BOOLEAN,

ows7
OBW sideviga

Genereeritakse kahendvairtus.

Muutuja ,tp15638CommunicationError*
véirtuseks médratakse TRUE juhul kui
OBW puhul on viimase 30 pdeva jooksul
selles esinenud vahemalt iiks OBW side-
viga.

MUUL JUHUL, kui viimase 30 pieva
jooksul selliseid siindmusi ei ole, maara-
takse muutuja vaiartuseks FALSE.

1 (TRUE), niitab OBW
sideviga viimase 30
pdeva jooksul

tp156380BWCommunicationError,
BOOLEAN,

OwWSs8

Turvanduete rikkumise
katse

Genereeritakse kahendvairtus.

Muutuja tp15638SecurityBreachAt-
tempt* véddrtuseks mairatakse TRUE ju-
hul kui OBW on viimase kahe aasta
jooksul salvestanud vdhemalt iihe turva-
nduete rikkumise katse tiiiipi sindmuse.

MUUL JUHUL, kui viimase kahe aasta
jooksul turvanduete rikkumise katse
tiifipi siindmusi ei ole olnud, méddratakse
muutuja vairtuseks FALSE.

1 (TRUE), niitab OBW
turvanduete rikkumise
katse viimase kahe aasta
jooksul

tp15638SecurityBreachAttempt
BOOLEAN,
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milles

a) recordedWeight on soiduki voi autorongi méddetud tdismass eraldusvdimega 10 kg vastavalt standardile EN
ISO 14906. Niiteks vaartus 2 500 vastab massile 25 tonni.

b) axlesConfiguration vastab sdiduki vdi autorongi konfiguratsioonile, mida nditab telgede arv.
Konfiguratsiooni ndidatakse 20-bitise bitimaski abil (tuletatud standardist EN ISO 14906).
2-bitine bitimask nditab telgede konfiguratsiooni jargmises vormingus:

— Viéidrtus 00B tahendab, et ,véirtus puudub®, kuna sdidukil ei ole telgedele mdjuva massi andmete
kogumiseks vajalikke seadmeid.

— Viirtus 01B tdhendab, et telg puudub.

— Viirtus 10B tihendab, et telg on olemas ja sellele mdjuv mass on arvutatud, vastavad andmed on
kogutud ja need esitatakse viljal axlesRecordedWeight.

— Viirtus 11B on reserveeritud tulevikus kasutamiseks.

Viimased kuus bitti on reserveeritud tulevikus kasutamiseks.

Tabel 2

Bitijaotus OWS2 jaoks

Telgede arv

Veduki telgede arv Haagise telgede arv

00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01] | 00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01] | 00/01/ | 0001 | RFU
10/11 | 1011 | 10/11 | 10/11 | 10/11 | 10/11 | 10/11 | 10/11 | 10/11 | 10/11 | 10/11 | 1011 | 1011 | g

bitti)

¢) axlesRecordedWeight nditab iga telje kohta registreeritud massi eraldusvdimega 10 kg. Iga telje kohta
kasutatakse kahte oktetti. Naiteks vddrtus 150 vastab massile 1 500 kg.

d) maximumTechnicalWeight niitab tootja poolt teatatud sdiduki voi autorongi suurimat tehniliselt lubatud
tdismassi. See védrtus antakse iiksnes 2. etapis. 1. etapis madratakse muutuja vddrtuseks 0.

8. OWS andmeallkiri
8.1. 1. etapis OWS-andmeid ei allkirjastata; MVU edastab OWS-andmete lihtteksti DSRC-VU-le.

8.2. 2. etapis allkirjastatakse OWS-andmed mootorsdiduki C-ITS-jaamas ja edastatakse selle poolt DSRC-VU-le,
jargides jargmisi sdtteid:

8.2.1. Turvatud andmestruktuur koostatakse vastavalt ETSI TS 103 097-V1.3.1 punktidele 5.1 ja 5.2.
8.2.2. ETSITS 103 097-V1.3.1 punktis 5.2 osutatud tiitibi SignedData puhul kohaldatakse jargmisi piiranguid:
a) tutibi HashAlgorithm véirtuseks méaratakse ,sha256
b) tiiiibi Signerldentifier vadrtuseks madratakse ,digest*;
¢) tiiiibiks SignedDataPayload on punktis 7 sitestatud OWS-andmed;
d) tutip HeaderInfo on piiratud selliselt, et tema turbepéised on jargmised:
— komponendi psid véirtuseks madratakse 0;

— komponent generationTime on kindlaks maaratud IEEE Std 1609.2-s;
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8.2.3.

8.2.4.

8.2.5.

10.

— komponent expiryTime puudub;

— komponent generationLocation puudub;

— komponent p2pcdLearningRequest puudub;
— komponent missingCrlldentifier puudub;
— komponent encryptionKey puudub;

— komponent inlineP2pcdRequest puudub;
— komponent requestedCertificate puudub.

Tiiiibi Signature ASN.1 mooduli méératlus on jirgmine:

Signature::= CHOICE {

ecdsaNistP256Signature EcdsaP256Signature,

ecdsaBrainpoolP256rlSignature EcdsaP256Signature,
.

ecdsaBrainpoolP384rlsignature EcdsaP384Signature

}

EcdsaP256Signature::= SEQUENCE {

rSig EccP256CurvePoint,

sSig OCTET STRING (SIZE (32))

}

EccP256CurvePoint: := CHOICE {

x-only OCTET STRING (SIZE (32)),

fill NULL, -- consistency with 1363/X9.62

compressed-y-0 OCTET STRING (SIZE (32)),

compressed-y-1 OCTET STRING (SIZE (32)),

uncompressedP256 SEQUENCE {

x OCTET STRING (SIZE (32)),

y OCTET STRING (SIZE (32))

}
}

Allkirjastamissertifikaadiks on luba, mida C-ITS-jaam kasutab C-ITS-jaama ja REDCRi vaheliseks andmesideks

vastavalt ETSI TS 103 097-V1.3.1 punktile 6.

Teate saamisel kontrollib REDCR sertifikaati ja kasutab OWS andmete allkirja lugemiseks selle sertifikaadi

avalikku votit.

OWS-andmete rakendusprotokoll ja nende veakditlus on samad, mida kirjeldatakse 14. liite punktides 5.6.2 ja

5.7.

2. etapis vdib OWS-andmed edastada ka otse korrakaitsjate REDCRile mootorsdiduki C-ITS-jaama kaudu,

kasutamata DSRC-VUd. Sel juhul on REDCR ka C-ITS-jaam.
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IV LISA
PERIOODILINE KONTROLL
1. Soidukisisest kaalumisseadet (,OBW*) kontrollitakse perioodiliselt, kaaludes kidesoleva mairuse artikli 5 15ike 2
punkti b kohaselt sdidukit voi autorongi sertifitseeritud kaalumisseadmetega, nditeks mobiilsete kaaluplaatide voi
sildkaaluga.
2. Kontrollimisele kuuluvad jirgmised sdidukid:
a) mootorsdidukid;
b) haagise seadmega (TU) haagised ja poolhaagised.
3. Punkti 2 kohaselt kontrollitavaid haagiseid ja poolhaagiseid kontrollitakse mootorsdiduki kiilge kinnitatuna.
Poolhaagiste veoks ette nahtud mootorsdidukeid kontrollitakse poolhaagise kiilge kinnitatuna.
4. Perioodiline kontroll koosneb jargmisest:
a) kolmeosaline koormuskatse, mis viiakse ldbi kaks aastat parast sdiduki registreerimist ja seejdrel iga nelja aasta
jarel;
b) itheosaline koormuskatse, mis viiakse 14bi kaks aastat parast esimest kolmeosalist testi ja seejirel iga nelja aasta
jarel.
Tabel 3
Perioodiliste kontrollide korraldamise jirjekord
X Kolme- | Uheosa- | Kolme- | Uheosa- | Kolme- | Uheosa- | Kolme-
atse . . . . . . .
osaline line osaline line osaline line osaline
Aastad pdrast soiduki registreeri- 2 4 6 8 10 12 14
mise kuupdeva
5.  Kolmeosaline katse
Kolmeosalisel katsel laaditakse sdidukile kolm erinevat koormat, mille viddrtused arvutatakse jirgmiselt:
a) koorem vahemikus 45-55 % soiduki suurimast tehniliselt lubatud tdismassist;
b) koorem vahemikus 65-75 % sdiduki suurimast tehniliselt lubatud tdismassist;
¢) koorem vahemikus 90-100 % sdiduki suurimast tehniliselt lubatud tdismassist;
6. Uheosalisel katsel laaditakse sdidukile koorem, mis on vihemalt 90 % sdiduki suurimast tehniliselt lubatud
tdismassist.
7. TUga haagiste ja poolhaagiste ning poolhaagiste veoks ette nihtud mootorsdidukite puhul arvutatakse punktides 5
ja 6 osutatud koormad vilja autorongi suurima tehniliselt lubatud tdismassi alusel.
8. Diinaamilisi OBWsid kisitlevad erisitted
8.1. Kui sdiduki v6i autorongi suurim tehniliselt lubatud tdismass iiletab lubatud tdismassi, arvutatakse punktides 5 ja
6 nimetatud koormad suurima lubatud tdismassi alusel.
8.2. OBW-t koormuse véidrtuse saamiseks sdidetakse sdiduki vOi autorongiga teatav vahemaa konkreetsetes

tingimustes, mis on tdpsustatud tootja suunistes.
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9.  Kontroll loetakse mittelabituks, kui:

a) punkti 5 alapunktis ¢ osutatud koormale vahemikus 90-100 % soiduki suurimast tehniliselt lubatud tdismassist
vastav OBW kuvatav koormuse véirtus ei vasta sertifitseeritud kaalumisseadmega moddetud vairtustele I lisa
punktis 8 osutatud tdpsusega, ning

b) punkti 5 alapunktides a ja b osutatud koormale vahemikus 45-55 % ja 65-75 % sdiduki suurimast tehniliselt
lubatud tdismassist vastavad OBW kuvatavad koormuse véirtused ei vasta sertifitseeritud kaalumisseadmega
moddetud védrtustele tipsusega + 15 %.

10.  Kontrolli mitteldbimisel kontrollitakse OBWd uuesti mitte hiljem kui kaks kuud pérast eelmist kontrolli.

11.  Perioodilise kontrolli paindlikkus

Selleks et holbustada teatavat titipi sdidukite perioodilise kontrolli ldbiviimist ning vdhendada perioodilise
kontrolli mdju juhtide ja vedajate regulaarsele tegevusele, vdivad lilkmesriigid nende territooriumil registreeritud
soidukite puhul kaaluda jargmiste paindlikkusmeetmete kohaldamist:

a) punktis 5 osutatud kolm kaalumistulemust vdib koguda kolme kuu jooksul;

b) soidukit voib kaaluda sertifitseeritud kaalumisseadmega, mis ei kuulu kdesoleva médruse artiklis 5 osutatud
OBW-to6kojale, tingimusel et kaalumist jilgib OBW-tookoja tootaja. Soiduki omanik esitab OBW-tookojale
toendid selle kohta, et sdiduk kaaluti sertifitseeritud kaalumisseadmega;

¢) soidukite vdi autorongide puhul, mille erikonfiguratsioon ei vdimalda tavakasutuse puhul suurimat lubatud
massi tehniliselt iiletada (nt paakautod), vdivad punktides 5 ja 6 osutatud koormatel olla muud viirtused;
kolmeosalise koormuskatse puhul peab kahe jirjestikuse koorma vahe olema vihemalt 15 % lubatud
tdismassist.
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