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SISSEJUHATUS

Eeskirja eesmark on kehtestada iihtsed sitted sdiduki tiiiibikinnituse kohta seoses automaatse rajalpiisimissiisteemiga
(ALKS).

ALKS juhib soiduki kiilg- ja pikisuunalist liitkumist pika aja viltel ilma juhi sekkumiseta. ALKS on siisteem, millel
rakendatuna on esmane kontroll sdiduki iile.

Kéesolev eeskiri on esimene oiguslik samm liikluses kasutatava automaatjuhtimissiisteemi jaoks (nagu on mdiratletud
dokumendis ECE/TRANS/WP.29/1140), mistdttu on siin esitatud uuenduslikud satted siisteemi ohutuse hindamise kohta.
Siia kuuluvad tiiiibikinnituseks sobivad haldusnormid, tehnilised nduded ning sitted auditeerimise, aruandluse ja
katsetamise kohta.

Teatud tingimustel on ALKSi lubatud kasutada sdiduteel, kus jalakiijate ja jalgratturite likklemine on keelatud ning mille
konstruktsioonis on fiiiisiline toke, mis eraldab vastassuunalisi sdiduradasid ja tdkestab sdidurajaga risti toimuva liikluse.
Esimese sammuna seab kdesoleva eeskirja algne tekst jargmised piirangud: kasutuskiirus kuni 60 km/h ja sdiduautod (M;-
kategooria sdidukid).

Kiesolevas eeskirjas on esitatud iildnduded siisteemi ohutuse ja tdrkekindla reageerimise kohta. Kui ALKS on rakendatud,
peab see juhtima juhi asemel, st hakkama saama koikides olukordades, sealhulgas tootdrke korral, ega tohi ohustada
soidukis viibijaid voi teisi liiklejaid. Juhil on siiski véimalus juhtimine siisteemilt igal ajal tile vdtta.

Eeskirjas on esitatud nduded ka selle kohta, kuidas juhtimine ALKSilt juhile ohutult iile anda, sealhulgas selle kohta, et
stisteem suudaks peatuda, kui juht asjakohaselt ei reageeri.

Peale selle on kdesolevas eeskirjas esitatud nduded kasutajaliidese kohta, sest sdiduki juht peab sellest digesti aru saama ja
seda Oigesti kasutama. Eeskirjaga on nditeks ette ndhtud, et nende ekraanide t66, mida juht kasutab muuks kui sdiduki
juhtimiseks, peatatakse ALKSi rakendamise korral automaatselt kohe, kui siisteem taotleb juhtimise iileandmist. Need
meetmed ei piira kdesoleva dokumendi koostamise ajal URO iilemaailmse liiklusohutuse foorumil (WP.1) arutatavaid
eeskirju, mis kisitlevad juhi kditumist selliste siisteemide kasutamisel kokkuleppeosalistes riikides (vt nditeks WP.1
seitsmekiimne kaheksanda istungjargu mitteametlik dokument 4, 1. versioon).

1. KOHALDAMISALA JA EESMARK

1.1. Kiesolevat eeskirja kohaldatakse M;-kategooria (') sdidukite tiiiibikinnituse suhtes seoses automaatse rajalpiisi-
missiisteemiga.

2. MOISTED

Kéesolevas eeskirjas kasutatakse jirgmisi mdisteid:

2.1. ,automaatne rajalpiisimissiisteem (ALKS)“ — vdikesel kiirusel kasutamiseks mdeldud siisteem, mille kdivitab juht
ja mis 60 km/h vdi viiksemal sdidukiirusel hoiab sdidukit sdidurajal, juhtides sdiduki kiilg- ja pikisuunalist
liikumist pikema aja viltel, ilma et juht sekkuks.

Kiesolevas eeskirjas nimetatakse ALKSi ka ,stisteemiks®;

2.1.1. ,soidukitiiip seoses automaatse rajalpiisimissiisteemiga (ALKS)“ — selliste sdidukite kategooria, mis ei erine
tiksteisest jargmiste oluliste tunnuste poolest:

a) sdiduki omadused, millel on suur mdju ALKSi toimimisele,

b) siisteemi omadused ja ALKSi konstruktsioon;
2.2. yjuhtimise tileandmise taotlus“ — loogiline ja intuitiivne tegevus diinaamilise juhtimise tileandmiseks siisteemilt
(automaatjuhtimine) sdiduki juhile (kdsijuhtimine). Selle taotluse esitab siisteem sdiduki juhile;

(") Nagu on médratletud sdidukite konstruktsiooni kisitlevas konsolideeritud resolutsioonis (R.E.3.) (ECE[TRANS/WP.29/78Rev.6, punkt
2) — www.unece.org/trans/main/wp29/wp29wgs/wp29gen/wp29resolutions.html
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2.3. Ljuhtimise tileandmise etapp“ — juhtimise iilleandmise taotluse kestus;

2.4, ,kavandatud siindmus* — olukord, mis on ette teada (niditeks funktsiooni rakendamise ajal teekonnapunkt, nagu
maanteelt drasditmine jms) ja mis nduab juhtimise tileandmise taotlust;

2.5. ,kavandamata siindmus“ — olukord, mis ei ole ette teada, kuid arvatakse olevat vdga tdenioline (nditeks
teeremont, halb ilm, lihenev alarmséiduk, sdidurajamirgistuse puudumine, kokkupdrge veoki koormast
langeva esemega), ja mis nduab juhtimise tileandmise taotlust;

2.6. ,vahetu kokkupdrkeoht“ — olukord v&i siindmus, mis pShjustab sdiduki kokkupdrke teise liikleja voi takistusega
ja mida ei saa valtida viiksema kui 5 m/s? pidurdusaeglustusega;

2.7. ,riski minimeerimise mandover (MRM)“ — tegevus, mille eesmérk on minimeerida liiklusriski ja mille siisteem
sooritab automaatselt ALKSi voi sdiduki suure tdrke korral voi kui juht ei reageeri juhtimise iileandmise
taotlusele;

2.8. ,ohuolukorra mandover (EM)“ — tegevus, mille eesmirk on véltida vdi leevendada kokkupdrget ja mille siisteem

teeb sdiduki vahetu kokkupdrkeohu korral.

2.9. Kiirus
29.1. ~médratud maksimumkiirus“ — tootja deklareeritud kiirus, milleni siisteem t66tab optimaalsetes tingimustes;
2.9.2. ,maksimaalne kasutuskiirus“ — siisteemi valitud kiirus, milleni siisteem imbritseva keskkonna tingimusi ja

andurite andmeid arvestades toimib. See on sdiduki suurim kiirus, mille korral siisteem vdib olla rakendatud, ja
see madratakse kindlaks nii andurisiisteemi suutlikkuse kui ka imbritseva keskkonna tingimuste alusel;

2.9.3. ,praegune kiirus“ ehk ,kiirus“ — siisteemi valitud kiirus, mis arvestab liiklustingimusi;

2.10. Jtuvastusulatus — kaugus, mille ulatuses siisteem suudab sihtmirgi usaldusvéirselt dra tunda ja saata
juhtsignaali, kusjuures arvesse vdetakse ka andurisiisteemi osade t66omaduste halvenemist vananemise ja
kasutamise tottu sdiduki kogu kasutuskestuse valtel.

2.11. Tootorked

2.11.1.  ,ALKSi tdrge“ — mis tahes tiksik tdrge ALKSi toimimises (nditeks ithe anduri tdrge, sdiduki soidutrajektoori
arvutusandmete kadumine);

2.11.2.  ,torkereZiim* — siisteemi tooreziim ALKSi torke korral;

2.11.3.  ,ALKSi suur tdrge“ — vdga viikese tdendosusega torge ALKSi toimimises, mis mdjutab tdrkereziimil oleva
siisteemi toimimise ohutust, tavaliselt kasutusel olulise osa korral (néiteks elektrooniline juhtseade). Uhe anduri
torget peetakse suureks tdrkeks ainult siis, kui sellega kaasneb muu siisteemi ohutut toimimist mdjutav
siindmus;

2.11.4.  ,soiduki suur tdrge“ — sdiduki mis tahes t66tdrge (nditeks elektriline, mehaaniline), mis mdjutab ALKSi
suutlikkust tagada diinaamiline juhtimine ja sdiduki kisijuhtimist (niiteks toitekatkestus, pidurisiisteemi torge,
rehvirdhu jarsk langus);
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2.12. senesekontroll“ — integreeritud funktsioon, mis pidevalt kontrollib koiki sdiduki siisteeme tootdrgete suhtes ja
andurisiisteemi tuvastusulatust;

2.13. ,susteemi alistamine” — olukord, kus juht annab veel rakendatud siisteemi korral juhtseadise abil piki- v&i
kiilgsuunas juhtimise korralduse, mis on siisteemi korralduste suhtes iilimuslik;

2.14. ,diinaamiline juhtimine (DDT)“ — sdiduki kdikide piki- ja kiilgsuunaliste liikumiste juhtimine ja sooritamine;

2.15. ,2automaatjuhtimise andmesalvestussiisteem (DSSAD)” — siisteem, mis vdimaldab jilgida ALKSi ja sdiduki juhi
infovahetust;

2.16. Lstisteemi kasutuskestus“ — ajavahemik, mille jooksul ALKSi saab sdiduki funktsioonina kasutada;

2.17. ,juhtum“ — automaatjuhtimise andmesalvestussiisteemi kohta kehtiva punkti 8 kontekstis tegevus vi olukord,

mis tuleneb siindmusest voi intsidendist, mis on ette nahtud salvestada andmesalvestussiisteemis;

2.18. ,R157 tarkvara tunnusnumber (Rys; SWIN)* — sdiduki tootja mdidratud eritunnus, mis annab teavet
elektroonilise juhtsiisteemi tiiibikinnitusega seotud tarkvara kohta, mis toetab URO eeskirja nr 157 kohaseid
soiduki tiiibikinnituse jaoks vajalikke andmeid;

2.19. selektrooniline juhtsiisteem* — selliste seadmete kombinatsioon, mis koostoimes peavad elektroonilise
andmetootluse abil tagama automaatse rajalpiisimisfunktsiooni t66. Neid tavaliselt tarkvaraga juhitavad
siisteemid koostatakse eraldi funktsionaalkomponentidest (nditeks andurid, elektroonilised juhtseadmed ja
ajamid) ning ithendatakse edastusliilide abil. Need voivad sisaldada mehaanilisi, elektropneumaatilisi voi
elektrohiidraulilisi elemente;

2.20. tarkvara“ — elektroonilise juhtsiisteemi osa, mis koosneb digitaalsetest andmetest ja juhistest.

3. TUUBIKINNITUSE TAOTLEMINE

3.1. Soiduki titibikinnituse taotluse seoses ALKSiga esitab sdiduki tootja voi tootja volitatud esindaja.

3.2. Sellele tuleb kolmes eksemplaris lisada jargmised dokumendid.

3.2.1. Soidukitiiiibi kirjeldus koos punktis 2.1.1 nimetatud andmete ja 4. lisas ettendhtud dokumentatsiooniga, mis

voimaldab tutvuda ALKSi pohikonstruktsiooniga ja viisiga, kuidas see on seotud sdiduki muude siisteemidega
voi kuidas see vahetult muudab viljundparameetreid. Esitada tuleb sdidukitiiiibi identimiseks vajalikud numbrid
ja/voi tihised.

3.3. Tuibikinnituskatsete eest vastutavale tehnilisele teenistusele esitatakse kinnitatavat sdidukitiitipi esindav sdiduk.
4. TUUBIKINNITUS
4.1. Kui kdesoleva eeskirja alusel tiriibikinnituse saamiseks esitatud sdidukitiitip vastab punktide 5 kuni 9 nouetele,

siis antakse sellele sdidukitiiiibile tiiiibikinnitus.
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4.2.

4.3.

4.4.

4.4.1.

4.4.2.

4.5.

4.6.

4.7.

5.1.

Igale tiiiibikinnituse saanud tiiiibile antakse tiiiibikinnitusnumber. Selle kaks esimest kohta nditavad muudatuste
seeriat (praegu 00, st muudatuste seeria 00 ehk algversioon), mis nditab tiiiibikinnituse andmise ajaks
kdesolevasse eeskirja tehtud kdige uuemaid olulisi tehnilisi muudatusi. Sama kokkuleppeosaline ei tohi muule
soidukitiiiibile anda sama numbrit.

Kiesoleva eeskirja kohase tiitibikinnituse andmise, andmata jatmise voi tithistamise kohta edastatakse kiesolevat
eeskirja kohaldavatele kokkuleppeosalistele teade 1. lisa niidisele vastaval vormil. Tuiibikinnituse taotleja
esitatavad dokumendid peavad olema formaadis, mis ei ole suurem kui A4 (210 x 297 mm), vdi peavad olema
sellesse formaati kokku volditud, ja peavad olema sobivas mddtkavas voi elektroonilises vormis.

Igale kdesoleva eeskirja kohaselt tiiiibikinnituse saanud sdidukitiiiibile vastavale sdidukile tuleb tiiibikinnituse
vormil médratud histi mirgatavasse ja kergesti ligipddsetavasse kohta kinnitada 2. lisas ndidatud niidisele
vastav rahvusvaheline tiiiibikinnitusmirk, mis koosneb jargmistest elementidest:

ringjoonega timbritsetud taht E, millele jargneb tiiibikinnituse andnud riigi tunnusnumber; (3)

punktis 4.4.1 ettendhtud ringist paremal kiesoleva eeskirja number, millele jirgneb tiht R, mdttekriips ja
tiiiibikinnituse number.

Kui sdiduk vastab soidukitiiiibile, mis on kiesoleva eeskirja kohaselt tuitibikinnituse andnud riigis saanud
tiiibikinnituse ka ithe vdi mitme muu kokkuleppele lisatud eeskirja alusel, siis ei ole vaja punktis 4.4.1
kirjeldatud tdhist korrata. Sellisel juhul paigutatakse eeskirjade numbrid, titibikinnitusnumbrid ja lisatdhised
tulpadena punktis 4.4.1 kirjeldatud tdhisest paremale.

Tuubikinnitusmirk peab olema selgelt loetav ja kustumatu.

Tiiiibikinnitusmirk tuleb kinnitada sdiduki andmeplaadile voi selle 1ahedusse.

SUSTEEMI OHUTUS JA TORKEKINDEL REAGEERIMINE

Uldnduded

Tootja tdendab tehnilisele teenistusele kdesoleva punkti nduete tditmist ohutuspshimdtete kontrollimisel 4. lisa
kohase hindamise kiigus (eelkdige tingimuste korral, mida ei ole katsetatud 5. lisa kohaselt) ja 5. lisas esitatud
asjakohaste katsete kiigus.

Rakendatud siisteem peab tagama diinaamilise juhtimise koikides olukordades, sealhulgas tootorke korral ega
tohi pohjustada pdhjendamatut riski sdidukis viibijatele voi teistele liiklejatele.

Rakendatud siisteem ei tohi pdhjustada kokkupdrget, mida on véimalik péhjendatult prognoosida ja valtida.

Kokkupdrget tuleb viltida, kui seda saab teha ohutult ja teist kokkupdrget pdhjustamata. Kui on toimunud
tuvastatav kokkupdrge, tuleb sdiduk peatada.

Rakendatud siisteem peab tditma kasutusriigi liikluseeskirja ndudeid diinaamilise juhtimise kohta.

Juhtimise iilevotmisel mis tahes ajal peab rakendatud siisteem juhtima juhti toetavaid siisteeme (naiteks niiskuse
eemaldamine, klaasipuhastid ja valgustus).

(* 1958. aasta kokkuleppe osaliste tunnusnumbrid on esitatud sdidukite konstruktsiooni kisitleva konsolideeritud resolutsiooni (R.E.3) 3.
lisas (dokument ECE/TRANS/WP.29/78[Rev. 6 — www.unece.org/trans/main/wp29/wp29wgs/wp29gen/wp29resolutions.html
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5.1.4. Juhtimise iileandmise taotlus ei tohi ohustada sdidukis viibijaid ega teisi liiklejaid.

5.1.5. Kui juht ei suuda juhtimise ilevotmise etapil dinaamilist juhtimist taastada, peab siisteem tegema riski
minimeerimise manoovri. Riski minimeerimise manoovri ajal peab siisteem minimeerima ohu sdidukis
viibijatele ja teistele liiklejatele.

5.1.6. Siisteem peab tegema enesekontrolle, et tuvastada voimalik t66tdrge ja kinnitada siisteemi pidevat toimimist
(nditeks pidrast sdiduki kéivitamist on siisteem vidhemalt korra tuvastanud eseme punkti 7.1 kohaselt
deklareeritud tuvastusulatuses voi kaugemal).

5.1.7. Magnet- v&i elektrivili ei tohi siisteemi tdhusust hiirida. Seda tdendatakse vastavusega URO eeskirja nr 10
05-seeria voi hilisemate seeriate muudatustele.

5.1.8. Tootja peab vdtma meetmeid, et viltida juhipoolset pdhjendatult prognoositavat vdidrkasutust ja siisteemi
omavolilist muutmist.

5.1.9. Kui siisteem ei vasta enam kiesoleva eeskirja nduetele, siis ei tohi vdimalik olla seda rakendada.

Tootja peab ALKSi ohutuse ja vastavuse tagamise tegevuskava teada andma ning seda siisteemi kasutuskestuse
viltel pidevalt rakendama.

5.2. Diinaamiline juhtimine

Tootja tdendab tehnilisele teenistusele kdesoleva punkti nduete tditmist ohutuspdhimdtete kontrollimisel 4. lisa
kohase hindamise kaigus (eelkdige tingimuste korral, mida ei ole katsetatud 5. lisa kohaselt) ja 5. lisas esitatud
asjakohaste katsete kaigus.

5.2.1. Rakendatud siisteem peab tagama, et sdiduk piisib sdidurajal ja ei iileta sdidurajamirgistust (esirehvi vilisservast
sdidurajamirgistuse valisservani). Siisteemi eesmdrk on hoida sdiduki paiknemine sdidurajal kiilgsuunas
stabiilne ja viltida segaduse tekitamist teistes liiklejates.

5.2.2. Rakendatud siisteem peab tuvastama kérval litkuva séiduki, nagu on ette nahtud punktis 7.1.2, ja vajadust
mo6da muutma sdiduki kiirust ja/voi kiilgsuunas paiknemist sdidurajal.

5.2.3. Rakendatud siisteem peab juhtima sdiduki kiirust.

5.2.3.1.  Maksimaalne kiirus, mille korral siisteemil on lubatud to6tada, on 60 km/h.

5.2.3.2. Rakendatud siisteem peab sdiduki kiirust kohandama timbritseva keskkonna ja taristu tingimustega (nditeks
jarsk kurv, halb ilm).

5.2.3.3.  Rakendatud siisteem peab tuvastama kauguse ees liikkuva sdidukini, nagu on ette nihtud punktis 7.1.1, ja
kokkupdrke valtimiseks kohandama sdiduki kiirust.

Kui ALKSiga sdiduk ei seisa paigal, peab siisteem kohandama kiirust, et kaugus samal sdidurajal ees liikuvast
soidukist oleks vordne voi suurem kui minimaalne pikivahe.

Kui minimaalset ajavahemikku ei saa teiste liiklejate tdttu ajutiselt jargida (nditeks sdiduki ette reastub teine
soiduk, eesliikuv sdiduk aeglustab jne), siis peab sdiduk esimesel voimalusel ja ilma jirsu pidurdamiseta
korrigeerima minimaalset pikivahet, vélja arvatud juhul, kui on vaja teha ohuolukorra hidamandover.

Minimaalne pikivahe arvutatakse jirgmise valemiga:

— *
dmin = Vaiks thont
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kus:

Ao = minimaalne pikivahe;

Vaks =  ALKSiga sdiduki praegune kiirus (m/s);

thone =  minimaalne ajavahemik sekundites ALKSiga sdiduki ja eeslitkuva sdiduki vahel jargmise tabeli jargi:
ALKSiga siiduki pracgune kiirus Minimaalne ajavahemik Minimaalne pikivahe

(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

Tabelis nimetamata kiiruse korral kasutatakse lineaarset interpoleerimist.

Kui kiirus on viiksem kui 2 m/s, ei tohi minimaalne pikivahe olla vdiksem kui 2 m (olenemata eespool esitatud
valemiga saadud arvutustulemusest).

5.2.4. Rakendatud siisteem peab kokkupdrke viltimiseks suutma sdiduki taielikult peatada enne seisvat sdidukit voi
liiklejat voi sdidurajal paiknevat takistust. See peab olema tagatud siisteemi maksimaalse kasutuskiiruseni.

5.2.5. Rakendatud siisteem peab tuvastama kokkupdrkeohu eelkdige teise liiklejaga sdiduki ees voi kérval, eeslitkuva
aeglustava sdidukiga, ettereastuva sdidukiga vOi ootamatult ilmneva takistusega ja automaatselt tegema
asjakohase manoovri, et minimeerida ohtu sdidukis viibijatele ja teistele liiklejatele.

Punktides 5.2.4 ja 5.2.5 v6i selle alapunktides tdpsustamata tingimuste korral peab see olema tagatud vihemalt
samavorra, kui pddev ja hoolikas juht suudaks riski minimeerida. Seda tuleb tdendada 4. lisa kohase
hindamisega, juhindudes 4. lisa 3. liites esitatud suunistest.

5.2.5.1.  Rakendatud siisteem peab viltima kokkupdorget eesliikuva sdidukiga, mis aeglustab tdieliku pidurdustShususega,
tingimusel et pikivahe eesliikuva sdidukiga ei ole vdiksem sellel kiirusel ettendhtud minimaalsest pikivahest selle
tottu, et eesliikuv sdiduk on reastunud ALKSiga sdiduki ette minimaalsest pikivahest ldhemale.

5.2.5.2.  Rakendatud siisteem peab viltima kokkupdrget ettereastuva sdidukiga,
a) kui ettereastuva sdiduki pikisuunalise liikumise kiirus siilib ja on vdiksem kui ALKSiga sdiduki kiirus ning

b) kui ettereastuva sdiduki kiilgsuunaline lilkumine on olnud ndha vihemalt 0,72 sekundit enne
vordluspunktini TTCLane Intrusion jdudmist;
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¢) kui sdiduki esiotsa kaugus ettereastuva sdiduki tagaotsast vastab ajale kokkupdrkeni (TTC), mis arvutatakse

valemiga:
TTCLaneIntrusion > Vrd + 0’35 S
.6m
SZ
kus:
Vrel = kahe soiduki kiiruste erinevus (see vdirtus on positiivne, kui sdiduki kiirus suurem
ettereastuva soiduki kiirusest);
TTCLanelntrusion =  TTC vaartus, kui ettereastuva sdiduki esiratta rehvi vilisserv, mis on sdidurajamir-

gistusele koige lahemal, iiletab ndhtava sdidurajamirgistuse vilisserva 0,3 m vdrra
(sellel sdidurajal, kuhu sdiduk reastub).

5.2.5.3.  Rakendatud siisteem peab viltima kokkupdrget sdiduki ees takistuseta sdiduteed iiletava jalakdijaga.

Kui takistuseta sdiduteed iiletava jalakiija kiiruse komponent sdiduki likkumissuunaga risti on kuni 5 kmj/h ja
eeldatav kokkupdrkepunkt on sdiduki pikikesktasandist kuni 0,2 m kaugusel, peab rakendatud ALKS kuni
stisteemi maksimaalse kasutuskiiruseni suutma kokkuporget véltida.

5.2.5.4. Tunnistatakse, et punkti 5.2.5 nduet ei pruugi olla vdimalik tdielikult tdita muudel kui eespool kirjeldatud
tingimustel. Siisteem ei tohi muude tingimuste korral juhtimisstrateegiat siiski vilja liilitada ega pdhjendamatult
timber liilitada. Seda tdendatakse kiesoleva eeskirja 4. lisa jargi.

5.3. Ohuolukorra manodver

Tootja tdendab tehnilisele teenistusele kdesoleva punkti nduete tditmist ohutuspdhimdtete kontrollimisel 4. lisa
kohase hindamise kiigus ja 5. lisas esitatud asjakohaste katsete kdigus.

53.1. Vahetu kokkupdrkeohu korral peab siisteem tegema ohuolukorra manoovri.

5.3.1.1.  Siisteemi mis tahes pikisuunalist aeglustust, mis on suurem kui 5,0 m/s?, peetakse ohuolukorra man6évriks.

5.3.2. See manoover aeglustab sdidukit vajaduse korral tiieliku pidurdustdhususeni ja/voi sooritab automaatse
podikemandovri, kui on vaja.

Kui to6tdrge mdjutab siisteemi pidurdus- vdi roolimisomadusi, tuleb mandover teha jirelejaanud suutlikkuse
piires.

Pdikemanodvri ajal ei tohi ALKSiga sdiduk iiletada sdidurajamargistust (esirehvi vélisservast sdidurajamargistuse
vilisservani).

Pirast pdikemandovrit peab sdiduk piiiidma taastada stabiilse paiknemise.

5.3.3. Ohuolukorra manoovri voib [opetada alles siis, kui vahetut kokkupdrkeohtu enam ei ole voi juht on siisteemi
vilja llitanud.

5.3.3.1.  Pirast ohuolukorra manoovri 1dpetamist peab siisteem edasi tootama.

5.3.3.2.  Kui ohuolukorra manoovri tagajirjel sdiduk peatub, saadab siisteem signaali ohutulede sisseliilitamiseks. Kui
soiduk jatkab automaatselt uuesti lilkumist, saadab siisteem automaatselt signaali ohutulede véljaliilitamiseks.

5.3.4. Saidukil peab olema loogiline mérguanne, mis niitab hidapidurdust, nagu on sitestatud URO eeskirjas nr 13-H.
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5.4, Juhtimise iilleandmise taotlus ja siisteemi t66 juhtimise iileandmise etapil

Tootja tdendab tehnilisele teenistusele kdesoleva punkti nduete tditmist ohutuspohimétete kontrollimisel 4. lisa
kohase hindamise kiigus (eelkdige tingimuste korral, mida ei ole katsetatud 5. lisa kohaselt) ja 5. lisas esitatud
asjakohaste katsete kaigus.

5.4.1. Rakendatud siisteem peab dra tundma koik olukorrad, kus peab juhtimise juhile @ile andma.

Soiduki tootja deklareerib tiiiipilised olukorrad, milles sdiduk taotleb juhtimise juhile iileandmist, ja lisab need 4.
lisas ndutud dokumentatsiooni.

5.4.2. Juhtimise tileandmise taotluse algatamisest peab jddma piisavalt aega ohutuks juhtimise {ileandmiseks.

5.4.2.1. Kui kavandatud siindmus takistab ALKSi t60 jatkamist, tuleb juhtimise tileandmise taotlus esitada piisavalt
varakult, et riski minimeerimise manoover suudaks peatada sdiduki enne kavandatud stindmuse toimumist,
juhul kui juht ei vota juhtimist iile.

5.4.2.2.  Kavandamata siindmuse tuvastamise korral peab siisteem esitama juhtimise iileandmise taotluse.

5.4.2.3.  Sisteemi to6d mdjutava tootdrke tuvastamise korral peab siisteem kohe algatama juhtimise iileandmise taotluse.

5.4.3. Juhtimise ileandmise etapi ajal peab siisteem edasi to6tama. Siisteem vib sdiduki ohutu toimimise tagamiseks
vihendada sdiduki kiirust, kuid ei tohi seda peatada, vilja arvatud juhul, kui olukord seda nduab (nditeks
soiduki litkumisteed tdkestava sdiduki voi takistuse tottu) voi kui selle pohjustab punkti 6.4.1 kohane taktiilne
hoiatus, mis kdivitub kiirusel alla 20 kmj/h.

5.4.3.1. Pidrast peatumist vOib sdiduk jadda sellesse seisundisse ja peab saatma ohutulede sisseliilitamise signaali 5
sekundi jooksul.

5.4.3.2. Juhtimise tileandmise etapi jooksul intensiivistub juhtimise iileandmise taotlus hiljemalt 4 sekundit parast
juhtimise tileandmise taotluse algust.

5.4.4. Juhtimise iileandmise taotluse voib 1dpetada ainult siis, kui siisteem on vilja liilitatud v6i kui on alanud riski
minimeerimise manoover.

5.4.4.1.  Kuijuht ei reageeri juhtimise {ileandmise taotlusele siisteemi viljaliilitamisega (nagu on kirjeldatud punktis 6.2.4
voi 6.2.5), alustatakse riski minimeerimise manoovrit kdige varem 10 sekundit parast juhtimise tileandmise
taotluse algust.

5.4.4.1.1. Olenemata punktist 5.4.4.1 vdib ALKSi vdi sdiduki suure tdrke korral alustada riski minimeerimise manoovrit
viivituseta.

ALKSi vdi sdiduki suure torke korral ei pruugi ALKS enam tdita kdesoleva eeskirja ndudeid, kuid peab suutma
juhtimise ohutult juhile iile anda.

5.4.4.1.2. Tootja deklareerib ALKSi ja sdiduki suure torke tiiibid, mille korral ALKS viivitamata algatab riski
minimeerimise manoovri.

5.5. Riski minimeerimise mandover

Tootja tdendab tehnilisele teenistusele kdesoleva punkti nduete tditmist ohutuspshimdtete kontrollimisel 4. lisa
kohase hindamise kdigus (eelkdige tingimuste korral, mida ei ole katsetatud 5. lisa kohaselt) ja 5. lisas esitatud
asjakohaste katsete kaigus.
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5.5.1. Riski minimeerimise mano6vri ajal aeglustatakse sdidukit sdiduraja piires, voi kui sdidurajamirgistus ei ole
ndhtav, siis asjakohasel trajektooril, vottes arvesse timbritsevat liiklust ja teetaristut, eesmargiga saavutada
aeglustus, mis ei tileta 4,0 m/s

Aeglustuse suurem védrtus on lubatud viga lithikestel ajavahemikel, niiteks taktiilne hoiatus juhi tihelepanu
dratamiseks voi ALKSi voi sdiduki suure tdrke korral.

Peale selle saadetakse riski minimeerimise manoovri alguses ohutulede sisseliilitamise signaal.

5.5.2. Riski minimeerimise mano6ver peab sdiduki peatama, vilja arvatud juhul, kui juht selle mano6vri ajal stisteemi
vélja liilitab.

5.5.3. Riski minimeerimise man66vri voib l6petada ainult siis, kui siisteem on vilja lilitatud voi kui siisteem on
soiduki peatanud.

5.5.4. Siisteem liilitub vilja riski minimeerimise manoovri [&pus.

Ohutuled peavad jadma sisseliilitatuks, vilja arvatud juhul, kui need kasitsi vilja lulitatakse, ning sdiduk ei tohi
parast peatumist ilma juhi korralduseta uuesti lilkuma hakata.

5.5.5. Siisteemi uuesti rakendamine pérast riski minimeerimise man6ovri 16ppu on vdimalik ainult parast uut mootori
kaivitustsiiklit.

6. KASUTAJALIIDESE VoI KASUTAJA ANDMED

6.1. Juhi valmisoleku tuvastamise siisteem

Tootja tdendab tehnilisele teenistusele kdesoleva punkti nduete tditmist ohutuspdhimdtete kontrollimisel 4. lisa
kohase hindamise kdigus ja 5. lisas esitatud asjakohaste katsete kdigus.

6.1.1. Siisteem sisaldab juhi valmisoleku tuvastamise funktsiooni.

Juhi valmisoleku tuvastamise siisteem teeb kindlaks, kas juht on juhikohal juhtimisasendis, kas juhi turvavoo on
kinnitatud ja kas juht on valmis juhtimise iile vétma.

6.1.2. Juhi kohalolek

Juhtimise iileandmise taotlus algatatakse vastavalt punktile 5.4, kui on tdidetud vihemalt tiks jargmistest
tingimustest:

a) tuvastatakse, et ajavahemik, mil juht ei viibi juhiistmel, on pikem kui itks sekund voi
b) juhi turvavoo on avatud.

Juhtimise iileandmise taotluse akustilise hoiatuse asemel vdib kasutada URO eeskirja nr 16 kohast turvavod
kinnitamise meeldetuletuse teise tasandi hoiatust.

6.1.3. Juhi valmisolek

Siisteem peab juhti jilgides kindlaks tegema, kas juht on sobivas juhtimisasendis ja valmis reageerima juhtimise
iileandmise taotlusele.

Tootja tdendab tehnilisele teenistusele, et sdiduk suudab tuvastada, kas juht on valmis juhtimise tile votma.

6.1.3.1.  Juhi valmisoleku hindamise kriteeriumid

Juht loetakse mitte valmisolevaks, kui siisteem ei ole kindlaks teinud, et juht on viimase 30 sekundi jooksul
vastanud vihemalt kahele valmisoleku kriteeriumile (nditeks juht annab sdiduki juhtimise korraldusi, pilgutab
silmi, sulgeb silmi, liigutab teadlikult pead voi keha).

Siisteemn voib igal ajal otsustada, et juht ei ole valmisolekus.
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Kui juht loetakse mitte valmisolevaks voi kui jilgimisel selgub, et juht ei vasta vihemalt kahele valmisoleku
kriteeriumile, peab siisteem viivitamata andma iseloomuliku hoiatuse, mis kestab kuni juhi asjakohase tegevuse
tuvastamiseni voi juhtimise iileandmise taotluse algatamiseni. Juhtimise ileandmise taotlus tuleb punkti 5.4
kohaselt algatada hiljemalt 15 sekundit pdrast hoiatuse algust.

Valmisoleku kriteeriumide arvu ja kombinatsiooni, eelkdige asjakohase ajavahemiku kohta esitab tootja
tdendavad dokumendid. Valmisoleku kriteeriumide tditmiseks vajalik ajavahemik ei tohi siiski olla pikem kui
30 sekundit. Tootja tdendab ja tehniline teenistus hindab seda 4. lisa kohaselt.

(::‘) hetk, mil kriteerium tuvastab juhi valmisoleku
) kriteerium tuvastas juhi valmisoleku viimase 30 sekundi valtel
W) kriteerium ei tuvastanud juhi valmisolekut viimase 30 sekundi véltel

praegu

30 sekundit tagasi

>=2 kriteeriumi viimase
30 sekundi véltel

OK

<2 kriteeriumi viimase
30 sekundi véltel

juht loetakse
mittevalmisolevaks

>=2 kriteeriumi viimase
30 sekundi véltel

OK

6.1.4. ALKSi rakendumisel peatatakse sdiduki ekraanidel automaatselt ,muu tegevus kui sdiduki juhtimine® kohe, kui i)
siisteem taotleb juhtimise iileandmist vdi ii) siisteem lilitub vilja (olenevalt sellest, kumb on varasem).

6.2. Rakendamine, valjaliilitamine ja juhi sekkumine

Tootja tdendab tehnilisele teenistusele kdesoleva punkti nduete tditmist ohutuspshimdtete kontrollimisel 4. lisa
kohase hindamise kdigus ja 5. lisas esitatud asjakohaste katsete kiigus.

6.2.1. Soiduk peab olema varustatud spetsiaalse vahendiga, mis vdimaldab juhil siisteemi rakendada (sisseliilitatud
seisund) ja vilja lulitada (viljalillitatud seisund). Kui ALKS on rakendatud, peab ALKSi viljaliilitamise vahend
olema juhile piisivalt nihtav.

6.2.2. Mootori iga kiivitustsiikli alguses peab siisteem vaikimisi olema véljaliilitatud seisundis.

Seda nouet ei kohaldata, kui mootori uus kiivitustsiikkel toimub automaatselt, nditeks kiivitamis-seiskamis-
siisteemi abil.

6.2.3. Siisteem peab rakenduma ainult juhi tahtliku tegevuse tulemusena ja juhul, kui on tdidetud koik jargmised
tingimused:

a) juht on juhiistmel ja juhi turvavoo on kinnitatud punktide 6.1.1 ja 6.1.2 kohaselt;
b) juht on valmis diinaamilise juhtimise iile votma punkti 6.1.3 kohaselt;
¢) tkski tootdrge ei mojuta ALKSi ohutut toimimist ega todomadusi;

d) automaatjuhtimise andmesalvestussiisteem to6tab;
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e) umbritsevad keskkonna- ja taristutingimused voimaldavad siisteemi t60d;
f) siisteemi enesekontroll kinnitab korrasolekut ja
g) sodiduk on teel, kus jalakdijate ja jalgratturite likklemine on keelatud ning mille konstruktsioonis on fuisiline
tdke, mis eraldab vastassuunalisi sdiduradasid.
Kui vdhemalt iiks eespool nimetatud tingimustest ei ole tdidetud, algatab siisteem viivitamata juhtimise
iileandmise taotluse, kui kdesolevas eeskirjas ei ole sitestatud teisiti.
6.2.4. Siisteemi peab olema vdimalik juhi tahtliku tegevusega kisitsi vilja lulitada (viljalillitatud seisund), kasutades
samu vahendeid kui stisteemi rakendamiseks, nagu on nimetatud punktis 6.2.1.
Viljaliilitamise vahendid peavad tokestama tahtmatu kasitsi valjalilitamise, nditeks ndudes ithte korraldust, mis
kestab iile teatava ajapiirangu, voi topeltkorraldust voi kahte eraldi korraldust, mis antakse korraga.
Peale selle tuleb tagada, et viljalillitamise ajal juhib juht sdiduki killgsuunalist liikumist. Selleks peab nditeks
viljaliilitamise vahend paiknema roolil vdi tuleb tuvastada, et juht hoiab rooli.
6.2.5. Peale punktis 6.2.4 kirjeldatu ei tohi siisteemi vélja lillitada tikski juhi tegevus, vilja arvatud need, mis on
mdédratud punktides 6.2.5.1 kuni 6.2.5.4.
6.2.5.1.  Viljalilitamine juhtimisse sekkumisega
Siisteem liilitub vilja, kui on tdidetud vihemalt iiks jargmistest tingimustest:
a) juht alistab siisteemi rooli hoidmise ja roolimisega ja see alistamine ei ole takistatud, nagu on sitestatud
punktis 6.3 voi
b) juht alistab siisteemi rooli hoidmise ja pidurdamise voi kiirendamisega, nagu on sitestatud punktis 6.3.1.
6.2.5.2.  Viljalilitamine juhtimise iileandmise taotluse vdi riski minimeerimise mano6vri ajal
Siisteem liilitub vilja juhtimise tileandmise taotluse voi riski minimeerimise man66vri ajal ainult:
a) nagu on madratud punktis 6.2.5.1 voi
b) kui siisteem tuvastab, et juhtimise iileandmise taotlusele voi riski minimeerimise manoovrile reageerib juht
rooli hoidmisega, ja kinnitab, et juht on tihelepanelik, nagu on maaratud punktis 6.3.1.1.
6.2.5.3.  Viljalilitamine ohuolukorra man66vri ajal
Pideva ohuolukorra manoovri ajal voib stisteemi viljaliilitamisega viivitada vahetu kokkupdrkeohu
moddumiseni.
6.2.5.4. Viljalulitamine ALKSi vdi sdiduki suure tdrke korral
ALKS;i voi sdiduki suure tdrke korral voib ALKS kasutada erinevaid viljaliilitumise strateegiaid.
Tootja deklareerib need erinevad strateegiad ja tehniline teenistus hindab nende thusust, et tagada juhtimise
ohutu iileandmine siisteemilt sdiduki juhile 4. lisa kohaselt.
6.2.6. Siisteemi valjalilitumise korral ei tohi juhtimist automaatselt iile anda tihelegi funktsioonile, mis pidevalt juhib

soiduki piki- ja/voi killgsuunalist liitkumist (nditeks automaatne rajalptisimisfunktsioon, kategooria B1).

Pirast viljaltlitamist voib korrigeeriv roolimisfunktsioon olla rakendatud, vihendades jirk-jargult tuge
juhtimisele, et juhil oleks voimalik kohaneda kiilgsuunalise liikumise juhtimisega.
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Olenemata molemast eelmisest punktist ei tohi ALKSi viljalillitumise korral vilja lilituda tkski muu
ohutussiisteerm, mis toetab piki- vdi kiilgsuunalise litkumise juhtimist vahetu kokkupdrke olukorras (nditeks
tdiustatud hadapidurdussiisteem, sdidustabilisaator, piduriassistent voi avariiroolimisfunktsioon).

6.2.7. Juhile tuleb mirku anda mis tahes viljalilitumisest, nagu on maaratud punktis 6.4.2.3.
6.3. Siisteemi alistamine
6.3.1. Juhi sekkumine roolimisse peab alistama siisteemi kiilgjuhtimise funktsiooni, kui sekkumine iletab maistlikku

ldve, mis on ette nihtud tahtmatu alistamise viltimiseks.

See lavi peab holmama kindlaksmairatud joudu ja kestust ning muutuma sdltuvalt parameetritest, mis
holmavad juhi tdhelepanelikkuse kriteeriume, mida kontrollitakse juhi sekkumise ajal, nagu on méiratud
punktis 6.3.1.1.

Tehnilisele teenistusele esitatakse 4. lisa kohase hindamise kaigus need lavivdirtused ja iga muutuse pdhjendus.

6.3.1.1.  Juhi tahelepanelikkus

Siisteem tuvastab, kas juht on tdhelepanelik. Juht loetakse tdhelepanelikuks, kui on tdidetud vihemalt iiks
jargmistest kriteeriumidest:

a) siisteem kinnitab, et juhi pilk on peamiselt suunatud sdiduteele eespool;
b) siisteem kinnitab, et juhi pilk on suunatud tahavaatepeeglile voi
¢) siisteem kinnitab, et juhi pea litkumise suund on peamiselt kooskdlas sdiduki juhtimisega.

Tootja deklareerib nende v6i samaviirsete ohutuskriteeriumide kinnitamise spetsifikatsiooni ja lisab tdendavad
dokumendid. Tehniline teenistus hindab seda 4. lisa kohaselt.

6.3.2. Juhi sekkumine pidurdamise juhtimisse, mis pdhjustab siisteemi juhitud aeglustusest suurema aeglustuse voi
soiduki hoidmise peatatuna mis tahes pidurisiisteemiga, peab alistama siisteemi pikisuunalise juhtimise
funktsiooni.

6.3.3. Juhi sekkumine kiirendamise juhtimisse v&ib alistada siisteemi pikisuunalise litkumise juhtimise funktsiooni.

Selline sekkumine ei tohi siiski pohjustada seda, et siisteem ei vasta kdesoleva eeskirja nduetele.

6.3.4. Juhi mis tahes sekkumine kiirendamise voi pidurdamise juhtimisse peab viivitamata kiivitama punktis 5.4
madratud juhtimise iileandmise taotluse, kui sekkumine iiletab mdistlikku ldve, mis on ette nihtud tahtmatu
sekkumise viltimiseks.

6.3.5. Olenemata punktide 6.3.1 kuni 6.3.3 sitetest voib stisteem vdhendada voi summutada juhi sekkumise moju mis
tahes juhtseadisele, kui siisteem tuvastab juhi sekkumisest tuleneva vahetu kokkupdrkeohu.

6.3.6. ALKSi voi sdiduki suure tdrke korral voib ALKS kasutada erinevaid siisteemi alistamise strateegiaid. Tootja
deklareerib need erinevad strateegiad ja tehniline teenistus hindab nende tdhusust, et tagada juhtimise ohutu
iileandmine siisteemilt sdiduki juhile.

6.3.7. Tootja tdendab punkti 6.3 ja selle alapunktide sdtete tditmist tehnilisele teenistusele ohutuspShimdtete
kontrollimise kdigus 4. lisa kohase hindamise raames.

6.4. Teave juhile
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6.4.1. Juhile tuleb esitada jargmine teave:
a) siisteemi seisund, nagu on mairatud punktis 6.4.2;

b) vihemalt optiline signaal iga t66tdrke kohta, mis mdjutab siisteemi toimivust, vilja arvatud juhul, kui
siisteem on vilja lillitatud (véljalilitatud seisund);

¢) juhtimise iileandmise taotlus vahemalt optilise ning tdiendavalt helilise ja/vdi taktiilse hoiatussignaaliga.
Hiljemalt 4 sekundi jooksul pdrast juhtimise tileandmise taotluse algust peab juhtimise iileandmise taotlus:
i) sisaldama pisivat v3i vahelduvat taktiilset hoiatust, vilja arvatud juhul, kui sdiduk on paigal, ja
ii) intensiivistuma ja jddma intensiivistuvaks kuni juhtimise iileandmise taotluse 16ppemiseni;

d) riski minimeerimise manoover vihemalt optilise ja tdiendava helilise ja/voi taktiilse hoiatussignaaliga;

e) optiline signaal ohuolukorra manoévri kohta.

Ulalnimetatud optilised signaalid peavad olema piisavalt suured ja kontrastsed. Ulalnimetatud helisignaalid
peavad olema valjud ja selged.

6.4.2. Siisteemi seisund

6.4.2.1.  Susteemi mittevalmisoleku marguanne

Kui juhi tahtliku tegevuse tulemusena siisteem ei rakendu siisteemi mittevalmisoleku tottu, peab sellest juhile
teatama vihemalt optilise signaaliga.

6.4.2.2.  Siisteemi rakendatud seisundi nditamine

Siisteemi rakendumise korral peab siisteemi seisundist (sisseliilitatud seisund) juhile teatama vihemalt spetsiaalse
optilise signaaliga.

Optiline signaal peab olema iiheselt mdistetav:

a) rooli vdi soiduki siimbol, mida tiiendab ,A* v&i ,AUTO" vdi URO eeskirjale nr 121 vastav standardne
simbol ja

b) kergesti mirgatav marguanne sdidukist otsesuunas ettepoole vilja vaatava juhi vaatevilja ldhedal, nditeks
silmatorkav mérgutuli ndidikuplokis voi roolikatte juhi poole suunatud vilisperimeetril.

Optiline signaal nditab rakendatud siisteemi seisundit kuni siisteemi valjaliilitamiseni (valjalilitatud seisund).

Kui siisteem tootab tavapiraselt, peab optiline signaal olema muutumatu. Juhtimise {ileandmise taotluse
algatamise korral peab vihemalt punkti b kohane mirgutuli olema muutuv, niiteks vilkuv voi teistsuguse
vérvusega.

Juhi pdhjendamatult suure tihelepanu haaramise véltimiseks tuleb vilkuva signaali kasutamise korral kasutada
madalat sagedust.

Juhtimise iileandmise etapi ja riski minimeerimise man6G6vri ajal voib punkti a kohase ndidu asendada
soovitusega juhtimise iilevotmiseks vastavalt punktile 6.4.3.

6.4.2.3.  Sisteemi viljaliilitatud seisundi nditamine

Viljalulitumise korral, kui siisteemi seisund muutub sisselillitatud seisundist véljaliilitatud seisundiks, peab
sellest juhile marku andma vihemalt optilise hoiatussignaaliga. See optiline signaal tuleb esitada, kui ei ndidata
optilist signaali sisseliilitatud seisundist teatamiseks ega soovitust juhtimise iilevotmiseks.

Peale selle tuleb anda heliline hoiatussignaal, vilja arvatud juhul, kui siisteem lillitub vilja parast juhtimise
tileandmise taotlust, mis sisaldas helilist signaali.

6.4.3. Juhtimise tileandmise etapp ja riski minimeerimise manoover
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Juhtimise iileandmise etapi ja riski minimeerimise manodvri ajal peab siisteem intuitiivsel ja iiheselt moistetaval
viisil soovitama juhil sdiduki juhtimine iile vdtta. Soovituses peab sisalduma kite ja rooli pilt ning sellele vaib
olla lisatud selgitav tekst vdi hoiatussiimbolid, nagu on niidatud jirgmises néites.

tekstiboks

Néide 1 Naide 2

6.4.3.2.  Riski minimeerimise man66vri alguses peab juhi tegevuse kiireloomulisuse réhutamiseks see signaal muutuma,
nditeks rool punaselt vilkuma ja kded pildil liitkuma.

6.4.4. Eespool nididetes esitatu asemel voib kasutada ka liidest, kus optilised signaalid esitatakse sobivas ja samaviirselt
tajutavas kujunduses. Tootja esitab selle ja lisab tdendavad dokumendid. Tehniline teenistus hindab seda 4. lisa
kohaselt.

6.4.5. ALKSi hoiatuste prioriseerimine

AILKSi hoiatused juhtimise iileandmise etapi, riski minimeerimise mano6vri voi ohuolukorra mandovri ajal voib
seada tilimuslikuks muude hoiatuste suhtes sdidukis.

Erinevate akustiliste ja optiliste hoiatuste prioriseerimisest ALKSi tootamisel teatab tootja tehnilisele teenistusele
tiriibikinnituse ajal.

7. ESEME VOI SUNDMUSE TUVASTAMINE JA SELLELE REAGEERIMINE

7.1. Andurisiisteemi nduded

Tootja tdendab tehnilisele teenistusele kdesoleva punkti nduete tditmist ohutuspshimdtete kontrollimisel 4. lisa
kohase hindamise kiigus ja 5. lisas esitatud asjakohaste katsete kdigus.

ALKSiga sdiduk peab olema varustatud andurisiisteemiga, mis suudab kindlaks mdairata vihemalt
soidukeskkonna (nditeks sdidutee geomeetria sdiduki ees, sdidurajamargistus) ja liiklusdiinaamika omadused:

a) oma sdiduraja kogulaiuses, vahetult vasakul ja paremal paikneva sdiduraja kogulaiuses, tuvastusulatuses
ettepoole;

b) sodiduki kogu pikkuses ja tuvastusulatuses kiilgsuunas.

Kiesoleva punkti nduded ei piira muude kdesoleva eeskirja nduete, eclkdige punkti 5.1.1 kohaldamist.

7.1.1. Tuvastusulatus ettepoole

Tootja deklareerib tuvastusulatuse ettepoole, mida mdddetakse sdiduki kdige eesmisest punktist. Deklareeritud
véadrtus peab olema vihemalt 46 meetrit.

Tehniline teenistus kontrollib 5. lisas esitatud asjakohase katsega, et kaugus, millelt sdiduki andurisiisteem
tuvastab liikleja, on deklareeritud vairtusega vordne voi sellest suurem.
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7.1.2. Tuvastusulatus kiilgsuunas

Tootja deklareerib tuvastusulatuse kiilgsuunas. Deklareeritud kaugus peab olema piisav, et katta sdidukist
vahetult vasakul ja paremal paikneva sdiduraja kogulaius.

Tehniline teenistus kontrollib 5. lisas esitatud asjakohase katsega, et sdiduki andurisiisteem tuvastab sdidukeid.
See kaugus peab olema deklareeritud véirtusega vordne voi sellest suurem.

7.1.3. Tuvastusulatust vihendavate {imbritseva keskkonna tingimuste kindlakstegemiseks ja kompenseerimiseks
rakendab ALKS strateegiaid, nditeks siisteemi siseliilitamise tOkestamine, siisteemi viljaliilitamine, juhtimise
tileandmine juhile, kiiruse vdhendamine halva nihtavuse korral. Tootja kirjeldab neid strateegiaid ja neid
hinnatakse 4. lisa kohaselt.

7.1.4. Soiduki tootja tdendab, et siisteemi voi sdiduki kasutuskestuse véltel ei vihenda kulumise ja vananemise moju
andurisiisteemi toomadusi alla punktis 7.1 sitestatud minimaalse ndutava véirtuse.

7.1.5. Punkti 7.1 ja selle alapunktide satete tditmist tuleb tehnilisele teenistusele tdendada ja seda katsetatakse 5. lisas
esitatud asjakohaste katsetega.

7.1.6. Uks tuvastamistdrge, mis ei ole to6tdrge, ei tohi pdhjustada ohtlikku siindmust. Sdiduki tootja kirjeldab
rakendatud t66pdhimatteid ja tdendab nende ohutust tehnilisele teenistusele 4. lisa kohaselt.

8. AUTOMAATJUHTIMISE ANDMESALVESTUSSUSTEEM

8.1. Igas ALKSiga (siisteemiga) varustatud sdidukis peab olema automaatjuhtimise andmesalvestussiisteem, mis
vastab allpool esitatud nduetele. Tootja tdendab punkti 8 sitete tditmist tehnilisele teenistusele
ohutuspdhimdtete kontrollimise kéigus 4. lisa kohase hindamise raames.

Kiesolev eeskiri ei piira andmetele juurdepdisu ja andmekaitset reguleerivate riiklike ja piirkondlike digusaktide

kohaldamist.
8.2. Registreeritud juhtumid
8.2.1. Iga automaatjuhtimise andmesalvestussiisteemiga varustatud sdiduk peab siisteemi rakendumisel registreerima

vihemalt jargmised juhtumid:
a) siisteemi sisseliilitamine
b) siisteemi valjaliilitamine jargmisel pohjusel:
i) sellise vahendi kasutamine, mis vdimaldab juhil siisteemi vélja liilitada,
i) alistamine roolimisega,
iii) alistamine kiirendamise juhtimisega rooli hoidmise ajal,
iv) alistamine pidurdamisega rooli hoidmise ajal;
¢) siisteemi taotlus juhtimise iilleandmiseks jargmisel phjusel:
i)  kavandatud siindmus,
ii) kavandamata siindmus,
iii) juht ei ole valmisolekus (vastavalt punktile 6.1.3),
iv) juht ei ole juhikohal v&i juhi turvavdd ei ole kinnitatud (vastavalt punktile 6.1.2),
v) siisteemi to6tdrge,
vi) stisteemi alistamine pidurdamisega,

vii) stisteemi alistamine kiirendamise juhtimisega;



9.3.2021 Euroopa Liidu Teataja L 82/91

d) juhi sekkumise moju vihendamine vdi summutamine;
¢) ohuolukorra manoovri algus;

f) ohuolukorra manoovri 16pp;

g) sindmuste andmete salvesti kiivitamise korraldus;

h) kokkupdrke tuvastamine;

i) siisteemi algatatud riski minimeerimise manoover;

j)  ALKSi suur tdrge;

k) soiduki suur torge.
8.3. Andmeelemendid

8.3.1. Iga punktis 8.2 loetletud siindmuse kohta salvestab automaatjuhtimise andmesalvestussiisteem selgelt
tuvastataval viisil vihemalt jargmised andmeelemendid:

a) punktis 8.2 loetletud juhtumi marge;
b) juhtumi pShjus vastavalt vajadusele ja punktile 8.2;
¢) kuupiev (vorming: aaaa/kk/pp);
d) ajatempel:
i) vorming: hh/mm/ss ajavoond, nt 12:59:59 UTC,

ii) tdpsus: 1,0 s.

8.3.2. Iga punktis 8.2 loetletud siindmuse korral peab olema selgelt idenditav ALKSi R;5,SWIN vdi ALKSi jaoks
asjakohane tarkvaraversioon, mis néitab, milline tarkvara oli siindmuse toimumise ajal olemas.

8.3.3. Uks ajatempel vdib olla lubatud mitme elemendi korral, mis on salvestatud samaaegselt konkreetsete
andmeelementide ajastustdpsuse piires. Kui sama ajatempliga registreeritakse rohkem kui itks andmeelement,
nditab konkreetsete andmeelementide teave nende kronoloogilist jirjestust.

8.4. Andmete kittesaadavus

8.4.1. Automaatjuhtimise andmesalvestussiisteemi andmed peavad olema kittesaadavad riikliku ja piirkondliku diguse
nouete kohaselt (%).

8.4.2. Kui automaatjuhtimise andmesalvestussiisteemi salvestusmahu piir on saavutatud, kirjutatakse esimesena ile
vanimad andmed ja jirgitakse andmete kittesaadavuse asjakohaseid ndudeid.

Soiduki tootja esitab salvestusmahu kohta tdendavad dokumendid.

8.4.3. Andmed peavad olema kittesaadavad ka parast URO eeskirjades nr 94, 95 vdi 137 sitestatud raskusastmega
kokkupdrget. Kui sdiduki peamine sissechitatud toiteallikas ei ole kasutatav, peab siiski olema véimalik kitte
saada koik automaatjuhtimise andmesalvestussiisteemis salvestatud andmed nii, nagu on ndutud riiklikes ja
piirkondlikes digusaktides.

8.4.4. Automaatjuhtimise andmesalvestussiisteemis salvestatud andmed peavad olema standardsel viisil loetavad
elektroonilise side liidese (vahemalt standardse liidese (pardadiagnostikapesa)) kaudu.

8.4.5. Tootja esitab andmetele juurdepdasu juhised.

() Mirkus: hiljutise kokkuleppeosaliste kvantitatiivse uuringu pdhjal leiab GRVA, et tekstis voib sitestada mitu ajatempli spetsifikatsiooni,
mille puhul 2 500 ajatemplit vastaksid kuue kuu pikkusele kasutusperioodile.
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8.5. Kaitse muutmise eest

8.5.1. Salvestatud andmed peavad olema piisavalt kaitstud muutmise (niiteks andmete kustutamise) eest muutmist
tokestava lahenduse abil.

8.6. Automaatjuhtimise andmesalvestussiisteemi kittesaadavus

8.6.1. Automaatjuhtimise andmesalvestussiisteem peab olema voimeline siisteemiga sidet pidama, et teavitada
automaatjuhtimise andmesalvestussiisteemi tookorras olekust.

9. KUBERTURVALISUS JA TARKVARA AJAKOHASTAMINE

9.1. Kiberriinnak, kiiberoht ja haavatavus ei tohi kahjustada siisteemi tdhusust. Turvameetmete tShusust
tdendatakse vastavusega URO eeskirjale nr 155.

9.2. Kui siisteem voimaldab tarkvara ajakohastamist, tuleb tarkvara ajakohastamise menetluste ja protsesside
tohusust tdendada vastavusega URO eeskirjale nr 156.

9.3. Tarkvara identimise ndouded

9.3.1. Tagamaks, et siisteemi tarkvara on voimalik identida, voib sdiduki tootja rakendada R, s,SWINi. Kui R;5,SWINi
ei rakendata, tuleb kasutusele votta alternatiivne tarkvara identimise siisteem (st tarkvara versioon).

9.3.2. Kui tootja rakendab R,5,WINi, kohaldatakse jargmist:

9.3.2.1.  Sdiduki tootjal peab olema kehtiv tiiiibikinnitus vastavalt URO eeskirjale nr 156 (tarkvara ajakohastamise
eeskiri).

9.3.2.2.  Soiduki tootja esitab kiesoleva eeskirja kohasel teatise vormil jirgmise teabe:
a) R;s5,SWIN;

b) R;s;SWINi voi tarkvaraversiooni(de) (kui sdidukil R;5,SWINI ei ole) lugemise juhised.

9.3.2.3.  S&iduki tootja vdib esitada kiesolevas eeskirjas esitatud teatisevormil loetelu asjakohastest parameetritest, mis
voimaldavad kindlaks teha sdidukid, mida saab ajakohastada R;s;sWINiga tarkvara abil. Nimetatud teabe
deklareerib s6iduki tootja ja tiiibikinnitusasutus ei voi seda kontrollida.

9.3.3. Soiduki tootja voib hankida uue sdiduki tiiiibikinnituse, et eristada turul juba registreeritud sdidukitel
kasutamiseks moeldud tarkvaraversioone uutel soidukitel kasutatavatest tarkvaraversioonidest. See v&ib
hélmata olukordi, kus ajakohastatakse tiiiibikinnituseeskirju voi muudetakse seeriatootmises olevate sdidukite
riistvara. Kokkuleppel katseasutusega tuleb voimaluse korral viltida katsete dubleerimist.

10. SOIDUKITUUBI MUUTMINE JA TUUBIKINNITUSE LAIENDAMINE
10.1. Soidukitiiiibi mis tahes muutmisest antakse teada tiiiibikinnitusasutusele, kes andis soidukitiiiibile
tiriibikinnituse.

Sellisel juhul tiiibikinnitusasutus:

a) otsustab parast tootjaga konsulteerimist, et tuleb anda uus titibikinnitus, voi
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b) kohaldab punktis 10.1.1 sitestatud menetlust (libivaatamine) ja vajaduse korral punktis 10.1.2 sitestatud
menetlust (laiendamine).

10.1.1.  Labivaatamine
Kui teabedokumentides esitatud andmeid on muudetud ja tiiiibikinnitusasutus leiab, et tdendoliselt ei avalda
tehtud muudatused margatavat ebasoovitavat mdju ning et pedaalid vastavad igal juhul endiselt nduetele,

nimetatakse muudatust ,libivaatamiseks*.

Sel juhul annab tiitibikinnitusasutus vajaduse korral vilja teabedokumentide parandatud lehekiiljed, mirkides
igale parandatud lehekiiljele selgelt muudatuse laadi ja uue viljaandmise kuupdeva.

See ndue loetakse tdidetuks, kui on olemas teabedokumentide konsolideeritud ja ajakohastatud versioon koos
muudatuse iiksikasjaliku kirjeldusega.

10.1.2.  Laiendamine
Muudatust nimetatakse ,laiendamiseks®, kui peale teabedokumentides esitatud andmete muutmise:
a) on vaja teha tdiendavaid kontrollimisi v&i katseid voi
b) teatises (v.a selle lisades) sisalduv teave on muutunud voi

¢) hilisemate muudatuste jdustumise jirel taotletakse asjakohast tiitibikinnitust.

10.2. Tidbikinnituse andmisest voi selle andmata jdtmisest teatatakse koos muudatuste tipsustamisega koikidele
kdesolevat eeskirja kohaldavatele kokkuleppeosalistele punktis 4.3 sitestatud korras. Peale selle muudetakse 1.
lisa teatisele lisatud teabedokumentide ja katsearuannete sisukorda nii, et on niha kdige viimase ldbivaatamise
voi laiendamise kuupiev.

10.3. Tidbikinnituse laienduse andnud pddev asutus mairab iga sellise laienduse kohta koostatud teatise vormile
seerianumbri.

11. TOOTMISE VASTAVUS NOUETELE

11.1. Tootmise nduetele vastavuse jdrelevalvemenetlus peab olema kooskolas 1958. aasta kokkuleppe liites 1

satestatud korraga (E[ECE/TRANS/505/Rev.3) ja vastama jargmistele nduetele:

11.2. Kiesoleva eeskirja kohaselt titibikinnituse saanud sdiduk peab olema valmistatud nii, et see vastab kinnitatud
tiiiibile ja tdidab kiesoleva eeskirja ndudeid.

11.3. Tadbikinnituse andnud asutus voib igal ajal igas tootmisiiksuses kontrollida rakendatavate kontrollimeetodite
nduetekohasust. Kdnealused kontrollid toimuvad tavaparaselt iiks kord iga kahe aasta jarel.

12. KARISTUSED TOOTMISE NOUETELE MITTEVASTAVUSE KORRAL

12.1. Kui punktis 8 sitestatud nduded ei ole tdidetud, vdib sdidukitiiiibile kidesoleva eeskirja kohaselt antud
titibikinnituse tithistada.

12.2. Kui kokkuleppeosaline tithistab tuiibikinnituse, mille ta on varem andnud, teatab ta sellest kohe teistele
kdesolevat eeskirja kohaldavatele kokkuleppeosalistele, saates neile kdesoleva eeskirja 1. lisas esitatud
teatisevormi kohase teatise.
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13. TOOTMISE LOPETAMINE

13.1. Kui tiiibikinnituse omanik 16petab kiesoleva eeskirja alusel kinnitatud sdidukitiiiibi tootmise, teatab ta sellest
tiiiibikinnituse andnud asutusele, kes omakorda teavitab viivitamata teisi kdesolevat eeskirja kohaldavaid
kokkuleppeosalisi, kasutades selleks kidesoleva eeskirja 1. lisas esitatud teatisevormi.

13.2. Tootmist ei loeta 1opetatuks, kui sdidukitootja kavatseb saada tdiendavaid tiitibikinnitusi turul juba registreeritud
soidukite tarkvara ajakohastamiseks.

14. TUUBIKINNITUSKATSETE EEST VASTUTAVATE TEHNILISTE TEENISTUSTE JA TUUBIKINNITUSASUTUSTE NIMED JA
AADRESSID

Kdesolevat eeskirja kohaldavad kokkuleppeosalised edastavad Uhinenud Rahvaste Organisatsiooni
sekretariaadile () tiiiibikinnituskatsete eest vastutavate tehniliste teenistuste nimed ja aadressid ning nende
tiiibikinnitusasutuste nimed ja aadressid, kes annavad tiiiibikinnitusi ning kellele tuleb saata vormikohased
teatised tuitibikinnituse andmise, andmata jatmise voi tithistamise kohta.

(9 Sellise teabe vahetamiseks kasutatakse URO Euroopa Majanduskomisjoni spetsiaalset veebiplatvormi (,/343 Application®):https:/[www.
unece.org/trans/main/wp29/datasharing. html
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1. LISA
Teatis
Suurim formaat: A4 (210 x 297 mm)

Vilja andnud: ametiasutuse nimi:

milles késitletakse  tiiiibikinnituse andmist
soidukitiitibi: ()  thiiibikinnituse laiendamist
tiiiibikinnituse andmata jatmist
tiiiibikinnituse tithistamist
tootmise 1dpetamist

seoses automaatse rajalpiisimissiisteemiga vastavalt URO eeskirjale nr 157.

TUODIKINNITUS IIF ...t e et ettt e ettt et
Laiendamise vOi l4bivaatamise POIJUS: ... ..ouu ettt
1. Soéiduki kaubanimi voi kaubamark: ... .. ...
20 SOIAUKILTTIP: - ettt ettt ettt
3. ToOtja MM JA QAATESS: .. nutnt ettt ettt et et e e e
4. Tootja esindaja nimi ja aadress (vajaduse korral): ...........oooiii i

5. Soiduki titiibikinnitustunnistusele kantavad andmed:
5.1.  Naidissoiduki fotod ja/vdi JOOMISEd: ... ..iuee e

6.  ALKSi kirjeldus ja/vdi joonis, sealhulgas:

6.1. Tootja deklareeritud ALKST maksimumKiirus: ........ooueeneiin i
6.2.  Andurisiisteerm (Sh 0Sad): ......ooiiiii e
6.3.  ALKSi andursiisteemi paiknemine: .........oouoiuiiiiti e
6.4. ALKSi tarkvara identimine (vajaduse korral): ..........oioi i

7. ALKSi kasutajaliidese kirjalik kirjeldus ja/voi joonis, sealhulgas:

7.1.  Juhi valmisoleku tuvastamise Meetodid: .........oouiiriitt i e
7.2.  Siisteemi rakendamise, viljalilitamise ja alistamise vahendid: ...
7.3.  Juhi tdhelepanelikkuse kindlaksmadramise meetodid: ..........c.oouiiiii i

7.4. Siisteemi piirangud, mis tulenevad keskkonna- voi teetingimustest: ............ociiiiiiiiiiiii e
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8. Juhile antava info kirjalik kirjeldus ja/voi joonis, sealhulgas:

8.1, SUSTEEIM SEISUNM: ..\ttt ettt ettt ettt e ettt e ettt e et e e et e
8.2. Juhtimise tilleandmise taOtIUS: ... ..ou ittt
8.3.  Riski MinimeerimiSe MANOOVET: ... ..ueuutteetteentteette ettt e et e ettt ettt e tae e ete e ese e aaeeeneeaneeananns
8.4, ONUOIUKOITA MANOGVEL: ..\ttt ettt et ettt ettt et e ettt et e ettt et et e et e et e et e e eeaeeeaeaas

9.  Automaatjuhtimise andmesalvestussiisteem:
9.1. Automaatjuhtimise andmesalvestussiisteemi toimivust on kontrollitud parast 5. lisa kohast katsetamist: jah/ei .......

9.2. Automaatjuhtimise andmesalvestussiisteemi dokumente, mis kisitlevad andmete leitavust, andmete tervikluse
enesekontrolli ja salvestatud andmete kaitset volitamata muutmise eest, on kontrollitud: jah/ei

10.  Kiiberturvalisus ja tarkvara ajakohastamine:

10.1. Kiiberturvalisuse tiiiibikinnituse number (vajaduse korral): ...... ...
10.2. Tarkvara ajakohastuse tiiiibikinnituse number (vajaduse korral): ...
11.  Sdiduki elektroonilise juhtsiisteemi ohutusaspektide suhtes kohaldatavad erinduded (4. lisa):

11.1. Tootja dokumendi viide 4. lisale (sh versiooni nUMDber): ...........oiiiiiiiii i e
11.2. Teabedokumendi vorm (4. lisa 2. HIde): .....ouuriitt e e e e e et e e
12.  Taibikinnituskatsete eest vastutav tehniline teeniStUS: .........oueuintetit it
12.1. Tehnilise teenistuse véljastatud aruande KUUpEev: .........oooiiii i
12.2. (Viide) Tehnilise teenistuse véljastatud aruande nuUmDBeT: .........ooiiiiiii i

13.  Tutbikinnitus antud [ laiendatud | andmata jaetud | tithistatud

14.  Tutbikinnitusmargi asukoht sdidukil: ... i
TR ) o
L6, KU POV ettt e
17, ALIKIIE o e e

18. Kiesolevale teatisele on lisatud loetelu tiiiibikinnituse andnud ametiasutuses hoitavatest tiiiibikinnitusdoku-
mentidest, mis tehakse taotluse korral kittesaadavaks.

Taiendav teave
19. R1 5 7SWIN .............................................................................................................

19.1. R,;5,SWINi vdi tarkvaraversiooni(de) (kui sdidukil ei ole R, 5, SWINi) lugemise juhised: .................coooiiit.
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19.2. Vajaduse korral loetelu asjakohastest parameetritest, mis vdimaldavad kindlaks teha séidukid, mida saab
ajakohastada punktis 19.1 nimetatud R, 5,sWINiga tarkvara abil: ..o

() Tiiibikinnituse andnud, laiendanud, andmata jitnud v®i tithistanud riigi tunnusnumber (vt URO eeskirja nr 157 sitted tiiiibikinnituse
kohta).
(% Mittevajalik maha tdmmata.
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Liide
Addendum tiiiibikinnitusteatisele nr ..., milles kisitletakse sdidukitiiiibi tiiiibikinnitust seoses

ALKSiga eeskirja nr 157 kohaselt

Tiiendav teave

Kokkuleppeosalise piirkonnad, mille kohta sdidukitootja deklareerib, et ALKS on hinnatud vastavaks kohalikule
liikluseeskirjale:

Riik Hinnatud Markused piirangute kohta

E 1 Saksamaa jah/ei
E 2 Prantsusmaa

E 3 Itaalia

E 4 Madalmaad

E 5 Rootsi

E 6 Belgia

E 7 Ungari

E 8 Tsehhi Vabariik

E 9 Hispaania

E 10 Serbia

E 11 Uhendkuningriik
E 12 Austria

E 13 Luksemburg

E 14 Sveits

E 16 Norra

E 17 Soome

E 18 Taani

E 19 Rumeenia

E 20 Poola

E 21 Portugal

E 22 Venemaa Foderatsioon
E 23 Kreeka

E 24 lirimaa

E 25 Horvaatia

E 26 Sloveenia

E 27 Slovakkia

E 28 Valgevene

E 29 Eesti

E 30 Moldova Vabariik
E 31 Bosnia ja Hertsegoviina
E 32 Lati

E 34 Bulgaaria

E 35 Kasahstan

E 36 Leedu
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Riik

Hinnatud

Mirkused piirangute kohta

E 37 Tiirgi

E 39 Aserbaidzaan
E 40 Pdhja-Makedoonia
E 43 Jaapan

E 45 Austraalia

E 46 Ukraina

E 47 Louna-Aafrika
E 48 Uus-Meremaa
E 49 Kiipros

E 50 Malta

E 51 Korea Vabariik
E 52 Malaisia

E 53 Tai

E 54 Albaania

E 55 Armeenia

E 56 Montenegro

E 57 San Marino

E 58 Tuneesia

E 60 Gruusia

E 62 Egiptus

E 63 Nigeeria

[E 64 Pakistan]

*

* URO eeskirja nr 157 kohaldavate kokkuleppeosaliste nimekiri on internetis: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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2. LISA

Tiiiibikinnitusmirkide kujundus

NAIDIS A

(vt kdesoleva eeskirja punkt 4.4)

o
b

| \E4)

(AR 1]

157 R 002439

L |

a = vihemalt 8 mm

Séidukile kinnitatud eespool kujutatud tiiiibikinnitusméark naitab, et asjaomane sdidukitiiiip on seoses ALKSiga saanud
titibikinnituse Madalmaades (E 4) URO eeskirja nr 157 kohaselt ja kannab tiiiibikinnitusnumbrit 002439. Tiiibikinni-
tusnumber nditab, et tiiiibikinnitus on antud URO eeskirja nr 157 algversiooni nduete kohaselt.

NAIDIS B

(vt kdesoleva eeskirja punkt 4.5)

157

002439

31

021628

A
S
v &8 | a2
v
A
A
v & af2
kL

a = vihemalt 8 mm

Séidukile kinnitatud eespool kujutatud tiiiibikinnitusmark naitab, et asjaomane sdidukitiiip on saanud tiiiibikinnituse
Madalmaades (E4) URO eeskirjade nr 157 ja 31 kohaselt ('). Tiiiibikinnitusnumbrid néitavad, et vastavate tiiiibikinnituste
andmise kuupievadel kehtis URO eeskirja nr 157 algversioon ja URO eeskiri nr 31 holmas 02-seeria muudatusi.

(") Teine number on esitatud vaid niitena.
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3.LISA

(Reserveeritud)
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4. LISA

Automaatse rajalpiisimissiisteemi (ALKS) toimivus- ja kasutusohutuse suhtes kohaldatavad
erinduded

1. ULDSATTED

Kiesoleva lisa eesmark on tagada, et tootja on projekteerimis- ja arendusprotsessis vastuvdetava pohjalikkusega
arvesse votnud ALKSi kisitleva eeskirjaga reguleeritud funktsioone tiitva automaatse siisteemi toimivus- ja
kasutusohutust ning teeb seda pidevalt kogu soidukitiiibi olelusringi viltel (projekteerimine, arendamine,
tootmine, kasutamine, kasutuselt kdrvaldamine).

See holmab dokumente, mille tootja esitab tiiiibikinnituse saamiseks tiiiibikinnitusasutusele voi selle nimel
tegutsevale tehnilisele teenistusele (edaspidi ,tiriibikinnitusasutus®).

Need dokumendid peavad tdendama, et automaatne rajalpiisimissiisteem vastab kiesolevas URO eeskirjas
sitestatud toimivusnduetele ning et see on projekteeritud ja vilja tootatud nii, et ei pohjusta pdhjendamatut
ohutusriski juhile, sditjatele ega teistele liiklejatele.

Tudbikinnitust andev tiiibikinnitusasutus kontrollib sihiparaste pisteliste kontrollide ja katsete abil, kas
dokumentides esitatud argumendid on piisavalt veenvad ning kas tootja on dokumentides kirjeldatud
konstruktsiooni ja protsesse tegelikult rakendanud.

Kuigi esitatud dokumentide, tdendite ja tiiiibikinnitusasutust rahuldaval viisil kiesoleva eeskirja kohaselt tehtud
protsessiauditite v3i tootehindamiste pdhjal peetakse hinnatud automaatse rajalpiisimissiisteemi jadkriski taset
soidukitiiiibi kasutuselevdtmise jaoks vastuvdetavaks, vastutab tiiibikinnitust taotlev tootja vastavalt kdesoleva
eeskirja néuetele sdiduki iildise ohutuse eest automaatse rajalpiisimissiisteemi kogu kasutuskestuse véltel.

2. MOISTED

Kiesolevas lisas kasutatakse jirgmisi mdisteid:

2.1. Lstusteem“ — ,kdrgema taseme elektrooniline juhtsiisteem* ja selle elektrooniline juhtsiisteem (elektroonilised
juhtstisteemid), mis vdimaldavad automaatjuhtimise funktsiooni. See hdlmab ka mis tahes edastusliilisid
muudesse siisteemidesse v6i muudest siisteemidest, mis ei kuulu kdesoleva eeskirja kohaldamisalasse ja mis
toimivad automaatse rajalptisimisfunktsiooni raames;

2.2. ,ohutuskontseptsioon“ — siisteemi, nditeks elektroonilistesse seadmetesse, kavandatud meetmete kirjeldus, mille
kohaselt séiduk to6tab viisil, mis ei pohjusta ei rikketa ega rikkeolukorras p&hjendamatut ohutusriski juhile,
sOitjatele ega teistele liiklejatele. Ohutuskontseptsiooni osa on vdimalus lilituda sdiduki osalisele toimimisele voi
isegi sdiduki hidavajalike funktsioonide tagamise varusiisteemile;

2.3. selektrooniline juhtsiisteem* - selliste seadmete kombinatsioon, mis koostoimes peavad elektroonilise
andmetootluse abil tagama automaatse rajalpiisimisfunktsiooni t66. Neid tavaliselt tarkvaraga juhitavad
suisteemid koostatakse eraldi funktsionaalkomponentidest (niiteks andurid, elektroonilised juhtseadmed ja
ajamid) ning thendatakse edastuslilide abil. Need voivad sisaldada mehaanilisi, elektropneumaatilisi voi
elektrohiidraulilisi elemente;

2.4. ,korgema taseme elektrooniline juhtsiisteem” — siisteem, mis kasutab diinaamiliseks juhtimiseks t66tlus- ja/voi
anduriseadmeid;
2.5. wseade” — kiesolevas lisas kisitletav viikseim siisteemi osa, sest konealuste osade kombinatsioone vaadeldakse

identimise, analiiiisimise voi asendamise seisukohast iithe iiksusena;

2.6. Lsedastusliilid” — eri seadmete omavaheliseks ithendamiseks kasutatav varustus, mille kaudu edastatakse signaale,
todandmeid vOi energiat. See varustus on enamasti elektriline, kuid voib osaliselt olla ka mehaaniline,
pneumaatiline v&i hiidrauliline;
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2.7. reguleerimispiirkond” — tahistab valjundparameetrit ning sellega méaratakse kindlaks ulatus, mida siisteem
tdendoliselt juhib;

2.8. Lfunktsionaalse toimimise piirid“ — viline fiiisiline ulatus, mille piires siisteem suudab rakendada diinaamilist
juhtimist (sh juhtimise iileandmise taotlust ja riski minimeerimise mandovrit);

2.9. .konstruktsiooniline té6ulatus (ODD)* — madaratleb kaesoleva eeskirjaga kindlaksmaaratud piires konkreetsed
tootingimused (nditeks imbritsev keskkond, geograafiline paiknemine, kellaaeg, liiklus, taristu, kiirusvahemik,
ilm ja muud tingimused), milles automaatne rajalpiisimissiisteem on projekteeritud tootama ilma juhi

sekkumiseta;
2.10.  ,automaatjuhtimise funktsioon“ — siisteemi funktsioon, mis suudab sdidukit dinaamiliselt juhtida;
2.11.  ,juhtimisstrateegia“ — strateegia siisteemi funktsiooni(de) kindla ja ohutu toimimise tagamiseks vastavalt

konkreetsetele iimbritseva keskkonna ja/vdi tootingimustele (nditeks teekatte seisund, liiklustihedus ja teised
liiklejad, halvad ilmastikutingimused jne). See vdib hdlmata funktsiooni automaatset viljaliilitamist voi ajutisi
talitluspiiranguid (néiteks maksimaalse sdidukiiruse vihendamine jne);

2.12.  ,toimivusohutus” — pdhjendamatu riski puudumine elektri- voi elektroonilise siisteemi tdrkekaitumisest tuleneva
ohu korral (siisteemi rikkest tulenev ohutusrisk);

2.13.  ,rike* — normist kdrvalekalduv seisund, mis voib pdhjustada elemendi (siisteem, osa, tarkvara) voi tiksuse (sdiduki
funktsiooni rakendav siisteem vdi siisteemide kombinatsioon) t66torke;

2.14.  ,tootdrge” — elemendi voi iiksuse ettendhtud kditumise 16ppemine;

2.15.  kasutusohutus” - pdhjendamatu riski puudumine ohu korral, mis tuleneb ettendhtud funktsiooni tdrkest (nditeks
vale vdi puuduv tuvastamine), raskendatud tootingimustest (niiteks sellised iimbritseva keskkonna tingimused
nagu udu, vihm, varjud, pdikesevalgus, taristu) vdi juhi, sditjate vdi teiste liiklejate pShjendatult prognoositavast
viarkasutusest voi veast (ohutusrisk siisteemi rikketa);

2.16.  ,pdhjendamatu risk” - juhi, sdidukis viibijate voi teiste liiklejate tildine riskitase, mis on suurem kui s6iduki padeva
ja hoolika kasijuhtimise korral.

3. DOKUMENDID

3.1. Nouded

Tootja esitab dokumentatsiooni, milles kirjeldatakse siisteemi pohikonstruktsiooni ja vajaduse korral ka seda,
kuidas see on ithendatud s6iduki muude siisteemidega voi kuidas toimub viljundparameetrite vahetu juhtimine.

Selgitatakse tootja sitestatud ohutuskontseptsiooni ja siisteemi funktsiooni (funktsioone), sealhulgas juhtimisstra-
teegiaid.

Dokumentatsioon peab olema lithike, ent sisaldama tdendeid selle kohta, et projekteerimis- ja arendustegevuses
on osalenud kdigi hdlmatud siisteemivaldkondade asjatundjad.

Korraliste tehnotilevaatuste jaoks tuleb dokumentides kirjeldada, kuidas saab kontrollida siisteemi kaitusseisundi
hetkeolukorda.

Teave selle kohta, kuidas tarkvara versiooni (versioone) ja to6tdrke hoiatussignaali seisundit saab elektroonilise
side liidese, vihemalt standardse liidese (pardadiagnostikapesa) kaudu standardsel viisil lugeda.
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Tiiibikinnitusasutus hindab dokumentatsiooni veendumaks, et siisteem:

a) on konstrueeritud ja vilja tootatud toimima nii, et ei pdhjusta deklareeritud konstruktsioonilise tooulatuse
piires pohjendamatut riski juhile, sBitjatele ega teistele liiklejatele;

b) vastab kiesolevas URO eeskirjas sitestatud toimivusnduetele;

¢) on vilja tootatud tootja deklareeritud arendusprotsessi voi -meetodi kohaselt ja hdlmab vihemalt punktis
3.4.4 loetletud etappe.

3.1.1. Dokumendid tehakse kittesaadavaks kolmes osas:

a) tiibikinnituse taotlus: teabedokument, mis esitatakse tiiiibikinnitusasutusele tiiiibikinnitustaotluse esitamise
ajal, peab sisaldama lithiteavet 2. liites loetletud punktide kohta. See muutub tiiiibikinnituse osaks;

b) tuibikinnituseks esitatud ametlik dokumentatsioon, mis sisaldab kdesolevas punktis 3 (vilja arvatud punktis
3.4.4) loetletud materjale, mis esitatakse tiitibikinnitusasutusele toote hindamise vdi protsessi auditeerimise
eesmargil. Tuiibikinnitusasutus kasutab seda dokumentatsiooni kdesoleva lisa punktis 4 sitestatud kontrolli-
misprotsessis vordlusalusena. Tiiiibikinnitusasutus tagab, et see dokumentatsioon on kittesaadav vihemalt 10
aasta viltel parast sdidukitiiiibi tootmise 16petamist;

¢) punktis 3.4.4 nimetatud tdiendavad konfidentsiaalsed materjalid ja analiiisiandmed (intellektuaalomand),
mida siilitab tootja, kuid mis tehakse toote hindamise vdi protsessi auditeerimise ajal kontrollimiseks
kittesaadavaks (nditeks tootja tehnilises rajatises). Tootja tagab, et need materjalid ja analiiisiandmed on
kittesaadavad 10 aasta viltel pérast sdidukitiiiibi tootmise [dpetamist.

3.2. Siisteemi funktsioonide, sealhulgas juhtimisstrateegiate kirjeldus

Esitada tuleb kirjeldus, milles selgitatakse lihtsal viisil kdiki funktsioone (sealhulgas siisteemi juhtimisstrateegiaid)
ja meetodeid, mida kasutatakse dinaamiliseks juhtimiseks konstruktsioonilises tooulatuses ja piires, milles
automaatne rajalpiisimissiisteem on projekteeritud to6tama, sealhulgas tuleb esitada kinnitus juhtimise
mehhanismi(de) kohta. Tootja kirjeldab eeldatavat siisteemi koostoimet juhi, sdidukis viibijate, teiste liiklejate ja
kasutajaliidesega.

Ko&ik rakendatud voi viljalillitatud automaatjuhtimise funktsioonid, mille jaoks vajalik riist- ja tarkvara on sdidukis
olemas selle tootmise ajal, deklareeritakse ja nende suhtes kohaldatakse enne nende sdidukis kasutamist kdesoleva
lisa ndudeid. Tootja dokumenteerib ka andmetdétluse, kui rakendatakse pidevdppe algoritme.

3.2.1. Esitada tuleb koikide sisestatavate ja jéilgitavate parameetrite loetelu ning maaratud t66piirkond koos kirjeldusega
selle kohta, kuidas iga parameeter mdjutab siisteemi kaitumist.

3.2.2.  Esitada tuleb k&ikide valjundparameetrite loetelu, mida siisteem juhib, ja iga juhtumi kohta selgitus, kas juhtimine
toimub vahetult voi sdiduki mone muu siisteemi kaudu. Ndidata tuleb iga sellise parameetri reguleerimispiirkond
(punkt 2.7).

3.2.3.  Kui see on automaatse rajalpiisimissiisteemi to6omaduste seisukohast oluline, esitatakse funktsionaalse toimimise
piirid, sealhulgas konstruktsioonilise tooulatuse piir.

3.2.4. Selgitada tuleb juhiga koostoime pdhimétet konstruktsioonilise tooulatuse piiride saavutamisel, sealhulgas tuleb
esitada selliste tiitipolukordade loetelu, mille korral siisteem taotleb juhtimise iileandmist juhile.
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3.2.5. Esitatakse teave siisteemi rakendamise, alistamise voi valjaliilitamise vahendite kohta, sealhulgas tahtmatu
viljalillitamise eest kaitsmise strateegia kohta. See holmab teavet ka selle kohta, kuidas siisteem tuvastab juhi
valmisoleku juhtimise tilevdtmiseks, ning spetsifikatsiooni ja tdendavaid dokumente parameetri kohta, mille abil
médratakse kindlaks juhi tdhelepanelikkus ja mdju roolimislavele.

3.3. Siisteemi paiknemine ja skeemid

3.3.1. Osade loetelu

Esitada tuleb koiki stisteemi seadmeid hdlmav loetelu ja nimetada muud selle juhtimisfunktsiooni tooks vajalikud
soiduki stisteemid.

Konealuste seadmete kombinatsiooni kujutav tilevaatlik skeem tuleb esitada koos seadmestiku jaotumise ning
seadmete omavaheliste thenduste selgitusega.

See tilevaade sisaldab jargmist:

a) tajumine ja esemete tuvastamine, sealhulgas kaardistamine ja positsioneerimine;
b) otsustamise iseloomustus;

¢) kaugjirelevalve ja kaugseire, mida teeb kaugjirelevalvekeskus (vajaduse korral);

d) automaatjuhtimise andmesalvestussiisteem.

3.3.2.  Seadmete funktsioonid

Siisteemi iga seadme funktsiooni tuleb ilevaatlikult selgitada ja ndidata, millised signaalid ithendavad seadet
muude seadmetega vOi sdiduki muude stisteemidega. Selle voib esitada mirgistatud plokkskeemi voi muu
skeemina voi kirjeldusena, millele on lisatud selline skeem.

3.3.3. Sisteemisisesed ithendused niidatakse elektriliste edastusliilide korral elektriskeemil, pneumaatiliste voi
hiidrauliliste seadmete korral torustikuskeemil ning mehaaniliste ithenduste korral lihtsustatud diagrammskeemil.
Samuti ndidatakse muudesse siisteemidesse viivad ja neist tulevad edastusliilid.

3.3.4. Edastuslillid ja seadmete vahel edastatavad signaalid peavad olema selges vastavuses. Signaalide prioriteedid
multipleksitud andmeteedes esitatakse alati, kui prioriteet vdib mdjutada to6omadusi voi ohutust.

3.3.5.  Seadmete identimine

Riistvara ja dokumentide seostamise tagamiseks peab iga seade olema selgelt ja ttheselt idenditav (nditeks riistvara
maérgistamise ja tarkvara sisu margistamise voi tarkvaraviljundi abil). Kui tarkvara versiooni on vdimalik muuta
nii, et ei ole vaja asendada margistust vOi osa, peab tarkvara identimine toimuma ainult tarkvaraviljundi abil.

Kui ithes seadmes voi ithes arvutis on ithendatud mitu funktsiooni, aga plokkskeemil on need arusaadavama ja
iilevaatlikuma selgituse huvides esitatud mitme plokina, kasutatakse vaid iihte riistvara identimismargistust.
Konealuse identimismirgistuse kasutamisega kinnitab tootja, et paigaldatud seadmestik vastab seonduvale
dokumendile.

3.3.5.1. Identimismargistusega médratakse kindlaks riist- ja tarkvara versioon ning kui versiooni muutmisel muutuvad
kiesoleva eeskirjaga seoses seadme funktsioonid, tuleb muuta ka identimismargistust.

3.3.6.  Andurisiisteemi osade paiknemine

Tootja esitab teabe selle kohta, milliseid andurisiisteemi osade paigaldusvdimalusi on kasutatud. Need valikud
holmavad muu hulgas sdidukisse vdi sdidukile paigaldatud osa asukohta, osa iimbritsevat materjali, osa
timbritseva materjali modtmeid ja geomeetriat ning osa imbritseva materjali pinnatootlust. Teave peab sisaldama
ka siisteemi tooomaduste seisukohast kriitilisi paiknemise tehnilisi andmeid, naiteks paigaldusnurga tolerants.
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Andurisiisteemi osa vdi paigaldusvariandi muudatusest tuleb teatada titibikinnitusasutusele ja seda tuleb
tdiendavalt hinnata.

3.4, Tootja ohutuskontseptsioon

3.4.1. Tootja esitab kinnituse, et siisteem ei pShjusta pShjendamatut riski juhile, sditjatele ega teistele liiklejatele.

3.4.2. Siisteemis kasutatava tarkvara kohta tuleb selgitada tldarhitektuuri ning identida kasutatud projekteerimis-
meetodid ja -vahendid (vt punkt 3.5.1). Tootja esitab tdendid vahendite kohta, mille abil projekteerimis- ja
arendustegevuse kdigus on kindlaks méddratud siisteemiloogika toimimine.

3.4.3.  Tootja esitab tiiiibikinnitusasutusele selgituse siisteemi sissechitatud projekteerimistingimuste kohta, et tagada
toimivus- ja kasutusohutus. Siisteemi vdimalikud projekteerimistingimused on niteks:

a) lillitumine siisteemi osalisele toimimisele;
b) liiasus eraldi siisteemi niol;

¢) automaatjuhtimise funktsiooni(de) valjaliilitamine.

3.4.3.1. Kui valitud tingimus rakendab osalise toimimise teatud rikkeolukorras (niiteks suure tdrke korral), tuleb teatada
need tingimused (nditeks suure tdrke likk) ja médrata sellest tulenevad tShususe piirangud (nditeks riski
minimeerimise manoovri viivitamatu algatamine) ning juhi hoiatamise strateegia.

3.4.3.2. Kui valitud tingimus rakendab diinaamiliseks juhtimiseks teise (varu)vahendi, tuleb selgitada juhtimise iilleandmise
mehhanismi pShimétteid, liiasuse loogikat ja taset ning mis tahes sissechitatud varukontrollimise omadusi ning
maédrata kindlaks nendest tulenevad varuvahendi tdhususe piirangud.

3.4.3.3. Kui valitud tingimus valib automaatjuhtimise funktsiooni viljaliilitamise, tuleb seda teha kooskélas kdesoleva
eeskirja asjakohaste sitetega. Koik selle funktsiooniga seotud viljund-juhtsignaalid peavad olema blokeeritud.

3.4.4. Dokumentide tiienduseks esitatakse analiiiis, millest ndhtub ildjoontes, kuidas siisteem kditub vdi leevendab voi
vildib ohtusid, mis vdivad mojutada juhi, sditjate voi teiste liiklejate ohutust.

Tootja peab valitud analiiiitilise(d) ldhenemisviisi(d) kindlaks madrama ja seda (neid) jargima ning selle (need)
tiiibikinnituse ajal tiitibikinnitusasutusele kontrollimiseks kittesaadavaks tegema.

Tudbikinnitusasutus hindab analiiitilise lihenemisviisi (analiiiitiliste ldhenemisviiside) rakendamisega seoses
jargmist:

a) ohutuspdhimdtete kontrollimist kontseptsiooni (sdiduki) tasandil.
Need pdhimotted peavad pdhinema siisteemi ohutuse seisukohast sobival ohu- voi riskianaliiiisil;

b) ohutuspdhimdtete kontrollimist siisteemi tasandil, sealhulgas iilalt alla (vdimalikust ohust projekteerimiseni) ja
alt iles (projekteerimisest vdimaliku ohuni). Ohutuspohimdtted véivad pohineda tootdrke voimalikkuse ja
mdju analiiiisil, veapuu analiiiisil ja siisteemi-teoreetilise protsessi analiiiisil v6i mis tahes muul sarnasel
protsessil, mis on asjakohane siisteemi toimivus- ja kasutusohutuse seisukohast;

¢) valideerimis- v8i kontrollimiskavade ja -tulemuste, sealhulgas asjakohaste nduetekohasuse kriteeriumide
kontrollimist. See holmab valideerimiseks sobivaid valideerimiskatseid, niiteks riistvaralise juhtimiskontuuri
katseid, soiduki talitluskatseid maanteel, katsetamist tegelike dppkasutajatega vdi mis tahes muid
valideerimiseks vo6i kontrollimiseks sobivaid katseid. Valideerimise ja kontrollimise tulemusi vdib hinnata,
analiiiisides eri katsete hdlmavust ja kehtestades hdlmatuse miinimumléve erinevate parameetrite jaoks.
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Kontrollimine peab kinnitama, et kdik jirgmised tiksused on hdlmatud punktidega a kuni ¢ (kui on kohaldatav):
i)  koostoime sdiduki muude siisteemidega (niiteks pidurdamine, roolimine);
ii) automaatse rajalpiisimissiisteemi t66tdrked ja siisteemi riskimaandamistoimingud;

iii) olukord konstruktsioonilise tooulatuse piires, milles siisteem voib pdhjustada juhile, sditjatele voi teistele
liiklejatele pohjendamatu ohutusriski raskendatud tootingimuste tdttu (nditeks soidukit Gmbritseva
keskkonna puudulik v&i vale moistmine, juhi, sditja voi teiste liiklejate tegevuse puudulik mdistmine,
ebapiisav juhtimine, keeruline stsenaarium);

iv) piirtingimuste jaoks sobivate stsenaariumide ning stsenaariumide valimiseks kasutatud haldusmeetodi ja
valitud valideerimisvahendi tuvastamine;

v) otsustamise protsess, mille tulemus on diinaamiline juhtimine (nditeks ohuolukorra mandéver) koostoimes
teiste liiklejatega ja litkluseeskirja nduete kohaselt;

vi) pohjendatult prognoositav juhi viddrkasutus (nditeks juhi valmisoleku tuvastamise siisteem ja valmisoleku
kriteeriumide kehtestamise pohimdtete selgitus), juhi viga voi vddritimoistmine (nditeks tahtmatu alistamine)
ja stisteemi tahtlik muutmine;

vii) sdiduki ohutust mdjutav kiiberriinnak (seda saab teha analiiiisi abil URO eeskirja nr 155 (kiiberturvalisus ja
kiiberturvalisuse haldamissiisteem) kohaselt).

Tudbikinnitusasutus kontrollib hindamisel pisteliselt valitud ohtusid (vdi kiiberohtusid), et teha kindlaks, kas
ohutuskontseptsiooni toetavad argumendid on arusaadavad ja loogilised ning neid rakendatakse siisteemide eri
funktsioonides. Hindamisel kontrollitakse ka seda, kas valideerimiskavad on ohutuse tdendamiseks piisavalt
tookindlad (niiteks valitud stsenaariumide moistlik holmavus valitud valideerimisvahendiga katsetades) ja kas
need on 16pule viidud.

See niitab, et sdiduk ei pdhjusta pShjendamatut riski juhile, sdidukis viibijatele ega teistele liiklejatele sdiduki
konstruktsioonilises todulatuses, st:

a) ildine valideerimiseesmirk (st valideerimise heakskiitmise kriteeriumid), mida toetavad valideerimis-
tulemused, nditab, et kasutuselevotmise korral ei suurenda automaatne rajalpiisimissiisteem kdsitsi juhitava
soidukiga vorreldes iildiselt juhi, sdidukis viibijate ega teiste liiklejate riskitaset ja

b) stsenaariumipdhine ldhenemisviis, mis naitab kaikide ohutusega seotud stsenaariumide korral, et siisteem ei
suurenda kisitsi juhitava sdidukiga vorreldes tildiselt juhi, sditjate ja teiste liiklejate riskitaset ja

tiibikinnitusasutus teeb ohutuskontseptsiooni kontrollimiseks punktis 4 sitestatud katsed voi nduab nende
tegemist.

3.4.4.1. Konealustes dokumentides tuleb loetleda jilgitavad parameetrid ja sitestada iga kdesoleva lisa punktis 3.4.4
madratud tdrkeolukorra tiitibi korral juhile, sdidukis viibijatele, teistele liiklejatele ja/vdi hooldustodtajale voi
tehnoiilevaatuse tootajale antav hoiatussignaal.

3.4.4.2. Konealustes dokumentides tuleb kirjeldada ka meetmeid, mille votmine tagab, et siisteem ei pdhjusta
pohjendamatut riski juhile, sdidukis viibijatele ega teistele liiklejatele, kui siisteemi toimimist mdjutavad
timbritseva keskkonna tingimused, nditeks ilm, temperatuur, tolmu vdi vee sissetung, jadkihi tekkimine.

3.5. Ohutusjuhtimise siisteem (protsessi auditeerimine)

3.5.1.  Siisteemis kasutatava tark- ja riistvara kohta tdendab tootja tiiiibikinnitusasutusele ohutusjuhtimise siisteemi abil,
et organisatsioonis on kasutusel tShusad protsessid, meetodid ja vahendid, mis on ajakohased ja mida jargitakse
ohutusjuhtimisel ja pideva nduetele vastavuse tagamisel toote kogu olelusringi viltel (projekteerimine,
arendamine, tootmine, kasutamine liikluseeskirja kohaselt ja kasutuselt kdrvaldamine).
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3.5.2.  Kehtestatakse projekteerimis- ja arendusprotsess, mis hdlmab ohutusjuhtimissiisteemi, nduete haldamist, nduete
rakendamist, katsetamist, tootdrgete jilgimist, parandamist ja turuletoomist.

3.5.3.  Tootja loob ja hoiab to6korras tdhusad sidekanalid toimivus- v&i kasutusohutuse, kiiberturvalisuse ja muude
soiduki ohutuse saavutamisega seotud valdkondade eest vastutavate tootja osakondade vahel.

3.5.4. Tootja kehtestab to6korra selliste ohutusega seotud vahejuhtumite, dnnetuste ja kokkupdrgete jdlgimiseks, mille
on pohjustanud automaatne rajalpiisimissiisteem, ning pérast registreerimist ilmnevate vdimalike ohutusega
seotud puuduste lahendamiseks (tagasisidestatud kasutusseire) ja sdidukite ajakohastamiseks. Kriitilistest
juhtumitest (nditeks kokkup®drge teise liiklejaga, vdimalik ohutusega seotud puudus) tuleb teatada tiiiibikinnitusa-
sutusele.

3.5.5.  Tootja tdendab, et perioodiliselt toimub protsessi sdltumatu siseauditeerimine punktide 3.5.1 kuni 3.5.4 kohaselt
kehtestatud protsesside jarjepideva rakendamise tagamiseks.

3.5.6. Tootja kehtestab tookorra (nditeks lepingupohised kokkulepped, selged liidesed, kvaliteedijuhtimise siisteem), et
tagada tarnijate ohutusjuhtimissiisteemi vastavus punktide 3.5.1 (vdlja arvatud sellised sdidukiga seotud aspektid
nagu kasutamine ja kasutuselt korvaldamine), 3.5.2, 3.5.3 ja 3.5.5 nduetele.

4. KONTROLLIMINE JA KATSETAMINE

4.1. Punktis 3 ndutud dokumentides sitestatud siisteemi funktsionaalset toimimist katsetatakse jargmisel viisil.

4.1.1. Siisteemi toimimise kontrollimine

Tidbikinnitusasutus kontrollib siisteemi to6torgeteta tingimustes, katsetades jarjest mitut funktsiooni, mida tootja
on kirjeldanud punkti 3.2 kohaselt, ning kontrollides siisteemi ldist toimimist tegelikes sdidutingimustes,
sealhulgas vastavust liikluseeskirjale.

Need katsed peavad holmama stsenaariume, milles juht alistab siisteemi.

Kiesoleva lisa kohaste katsete korral voetakse arvesse kdesoleva eeskirja 5. lisas juba tehtud katseid.

4.1.1.1. Tdendamistulemused peavad vastama punkti 3.2 kohasele tootja esitatud kirjeldusele (sealhulgas juhtimisstra-
teegiatele) ning kdesoleva eeskirja nduetele.

4.1.2.  Punkti 3.4 ohutuskontseptsiooni kontrollimine

Siisteemi reageerimist tuleb kontrollida iiksikus seadmes tekkinud rikke tingimustes, edastades vastavaid
viljundsignaale elektrilistele voi mehaanilistele seadmetele, et imiteerida seadmesisese tootdrke mdju. Tiiibikinni-
tusasutus teeb sellise kontrollimise vahemalt ithe seadme kohta, kuid ei kontrolli siisteemi reaktsiooni mitmes
seadmes korraga tekkinud t66torgete korral.

Tudbikinnitusasutus kontrollib, et need katsed hdlmaksid aspekte, mis vdivad mdjutada sdiduki juhitavust ja
kasutajateavet (kasutajaliidese aspektid, nditeks juhtimise tileandmise stsenaariumid).

4.1.2.1. Tadbikinnitusasutus kontrollib mitut stsenaariumi, mis on kriitilised eseme voi siindmuse tuvastamise ja sellele
reageerimise seisukohast, ning siisteemi otsustamisfunktsioonide ja kasutajaliidese funktsioonide iseloomustust
(nditeks eset on raske tuvastada, kui siisteem jouab konstruktsioonilise tooulatuse piirini, liiklushiire
stsenaariumid), nagu on méiratud eeskirjas.
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4.1.2.2. Kontrollimise tulemused peavad vastama ohuanaliiiisi dokumenteeritud kokkuvdttele sellisel iildmdju tasemel, et
ohutuskontseptsioon ja selle teostus on tunnistatud piisavaks ja kdesoleva eeskirja nduetele vastavaks.

4.2. Ohutuskontseptsiooni kontrollimiseks tohib matkemodelleerimisvahendit ja matemaatilisi mudeleid kasutada
kooskolas 1958. aasta kokkuleppe 3. versiooni liitega 8, eelkdige stsenaariumide korral, mida on keeruline
tekitada katserajal voi tegelikes sdidutingimustes. Tootja tdendab matkemodelleerimisvahendi kohaldamisala,
selle kehtivust asjaomase stsenaariumi korral ning matkemodelleerimisvahendi ahela valideerimist (tulemuste
vastavus fhiiisilistele katsetele).

5. ARUANDLUS

Hindamisest tuleb aru anda viisil, mis vdimaldab jilgitavust, nditeks kontrollitud dokumentide versioonid
kodeeritakse ja loetletakse tehnilise teenistuse aruannetes.

Tehnilise teenistuse poolt tiiiibikinnitusasutusele esitatava hindamisvormi voimaliku iilesehituse niide on esitatud
kdesoleva lisa 1. liites. Liites on loetletud kirjed, mis kindlasti peavad olema esitatud.

6. TEATIS TEISELE TUUBIKINNITUSASUTUSELE (2. LIIDE) PEAB SISALDAMA JARGMIST:

a) konstruktsioonilise tooulatuse ja kdrgel tasemel funktsionaalse arhitektuuri kirjeldus, mis keskendub juhile,
soidukis viibijatele ja teistele liiklejatele kittesaadavatele funktsioonidele;

b) tiiiibikinnitusasutuse tehtud kontrollimise katsetulemused.

7. AUDIITORITE VOI HINDAJATE PADEVUS

Kéesoleva lisa kohaseid hindamisi tohib teha ainult audiitor vdi hindaja, kellel on selleks vajalikud tehnilised ja
haldusteadmised. Eelkdige peab ta audiitori voi hindajana histi tundma standardeid ISO 26262-2018
(Toimivusohutus. Maanteesdidukid) ja ISO[PAS 21448 (Maanteesdidukite kavandatud toimivuse ohutus) ning
suutma luua vajalikke seoseid kiiberturvalisuse aspektidega lihtuvalt URO eeskirjast nr 155 ja standardist
ISO/SAE 21434). Seda padevust tuleb tdendada asjakohase kvalifikatsiooni v6i muude samavéirsete koolitusdo-
kumentidega.
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1. liide

Automaatse rajalpiisimissiisteemi hindamisvormi niidis

KatSearUANAE NI ..ottt ettt ettt e

1. Identimisandmed

O /<
1.2, SOIAUKIHTIP: .« eeet ettt et e e e
1.3.  Sisteemi identimisvahendid sdidukil: ...... ...
1.4.  Konealuse margistuse aSUKONE: . ......o.oit it
1.5, TOOUa MEITH J& BAATESS: .+ ..t vttt ettt ettt ettt et et et e e e et et et et et et et ettt et
1.6. Tootja esindaja nimi ja aadress (vajaduse korral): ... ..o

1.7. Tootja ametlik dokumentatsioon:
Dokumentide viltenumber: ... ... . i
Algse valjaandmise KUUPAEV: .. ... oou ittt

Viimati ajakonastatiud: .........ooeot i e

2. Katsesdiduki(te) voi siisteemi(de) kirjeldus

2.1 UIAKITEIAUS: ettt ettt e
2.2.  Susteemi kdikide juhtfunktsioonide ja toomeetodite kirjeldus: ...

2.3.  Sisteemi osade kirjeldus ja ithenduste diagrammid:
3. Tootja ohutuskontseptsioon
3.1. Signaalivoo ja tooandmete ning nende prioriteetide kirjeldus: ...

3.2.  Tootja deklaratsioon:

Tootja(d)......... kinnitab (kinnitavad), et siisteem ei pShjusta pdhjendamatut riski juhile, sdidukis viibijatele ega teistele

liiklejatele.
3.3. Tarkvara iildarhitektuur ning kasutatud projekteerimismeetodid ja -vahendid: .................co
3.4.  Siisteemi ohutuskontseptsioOni SELGILUS: ... ....euu ettt e
3.5.  Dokumenteeritud analiiiis siisteemi kditumise kohta konkreetses ohu- voi rikkeolukorras: .....................o...
3.6.  Umbritseva keskkonna tingimuste arvestamiseks voetud meetmete kirjeldus: ...............oooiiiiiiiiiiiiiin..
3.7.  Sisteemi tehnoiilevaatuse suhtes kohaldatavad sdtted: ..............cooiiiiiiiiiii
3.8. Siisteemi kontrollkatse tulemused URO eeskitja nr 157 4. lisa punkti 4.1.1 kohaselt: ...................cooeininnnn..

3.9. Ohutuskontseptsiooni kontrollkatse tulemused URO eeskirja nr 157 4. lisa punkti 4.1.2 kohaselt: ...................
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3.10. Katse(te) Kuupaev(ad): .. ...ooneet i

3.11. Katse(d) on tehtud ja katsetulemused on esitatud URO eeskirja nr 157 (viimati muudetud ... seeria muudatustega) ...
kohaselt.
Katse teinud tehniline teenistus

ALIKITE: Lo KUUPEAGV: et

312, MATKUSEA: i
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2. liide

Automaatse rajalpiisimissiisteemi teabedokumendi vorm, mille tootja esitab tiiiibikinnituse saamiseks
1. AUTOMAATSE RAJALPUSIMISSUSTEEMI KIRJELDUS

1.1.  Konstruktsiooniline td6ulatus (kiirus, teetiiiip, riik, imbritsev keskkond, teetingimused jne) voi piirtingimused voi

1.2.  Peamised tooomadused (niiteks eseme voi siindmuse tuvastamine ja sellele reageerimine ...): ............ocoeiiiiiin.
1.3.  Siisteemi rakendamise, alistamise ja valjalillitamise vahendid: ................o
2. SUSTEEMI FUNKTSIOONIDE, SEALHULGAS JUHTIMISSTRATEEGIATE KIRJELDUS

2.1.  Peamised automaatjuhtimise funktsioonid (funktsionaalne arhitektuur, imbritseva keskkonna tajumine): ...........
2110 SBIAUKI SEES: - . v vttt ettt ettt e
2.1.2. Soidukist valjaspool (MAILEKS TAGA): ... ... .ueit ettt ettt
3. SUSTEEMI PEAMISTE OSADE (SEADMETE) ULEVAADE

3.1, JURESEAdmMEd: . ..o e e e e e
320 ANAUIId: « oo
3.3, Kaardid vOI pOSItSIONEETIITIIE: ... .ttt ittt ettt e et
4. SUSTEEMI PAIKNEMINE JA SKEEMID

4.1.  Sisteemi skeem, sealhulgas iimbritseva keskkonna tajumise andurid (niiteks plokkskeem): ..........................
4.2, Uhenduste loetelu ja skeem (niiteks plokkSKeem): ..............oiiiniiiiii e
5. SPETSIFIKATSIOONID

5.1.  Siisteemi nduetekohase kiitusseisundi kontrollimise vahendid: ...............c o
5.2.  Meetmed, mida v3etakse kaitseks lihtsa volitamata rakendamise voi kasutamise ja muutmise vastu: .................
6. OHUTUSKONTSEPTSIOON

6.1.  Ohutu toimimine — sdiduki tootja KINMItUS: ..ottt e
6.2.  Tarkvara tildarhitektuur (nditeks plokkskeem): ... ... o i
6.3.  Vahendid, mille abil maaratakse kindlaks siisteemi loogika toimimine: ..................coiiii

6.4. Selliste lahutamatult siisteemi kuuluvate peamiste projekteerimistingimuste iildselgitus, millega tagatakse ohutu
toimimine ja koostoime teiste liiklejatega rikkeolukorras, raskendatud tootingimustes ja kavandatud voi
kavandamata tingimustes, mis iiletavad konstruktsioonilise toGulatuse piire: .............cocviiiiiiiiiniiiiiiiin.
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6.5. Tootorgete kisitlemise peamiste pohimdtete ja osalisele toimimisele lulitumise strateegia, sealhulgas
riskimaandamise strateegia tildkirjeldus (riski minimeerimise manGOVer): .............coeeiiiiiiiinninninneieeinnns

6.6. Juhi, sdidukis viibijate ja muude liiklejate vastasmdju, sealhulgas juhile antavad hoiatussignaalid ja juhtimise

6.7.  Tootja kinnitus, et on tdidetud kiesolevas eeskirjas sitestatud toimivusnduded, kaasa arvatud eseme vdi stindmuse
tuvastamise ja sellele reageerimise, kasutajaliidese ja liikluseeskirja jirgimise kohta, ning jdreldus, et siisteem on
projekteeritud nii, et see ei pohjusta pdhjendamatut riski juhile, sdidukis viibijatele ega teistele liiklejatele: ...........

7. KONTROLLIMINE JA KATSETAMINE, MIDA TEEB AMETIASUTUS
7.1.  Susteemi peamiste funktsioonide kontrollimine: ........... ...

7.2. Niited siisteemi kéitumise kontrollimisest t66tdrke voi raskendatud tootingimuste korral, ohuolukorras ja
PHITINGIIMIUSIES: L.\ttt ettt ettt ettt e

8. ANDMESALVESTUSSUSTEEM

8.1.  Salvestatud andmete Litk: .......c.ooii i
8.2, SAlVESTUSKONE: ..ottt e
8.3.  Registreeritud juhtumid ja andmeelemendid, andmeturbe ja andmekaitse tagamise vahendid: ........................
8.4.  Andmetele juurdepddsu vahendid: ... ..o
9. KUBERTURVALISUS (VOIB ESITADA RISTVIITE KUBERVALDKONNA OIGUSAKTIDELE)

9.1. Kiiberturvalisuse ja tarkvara ajakohastamise halduskava iildine kirjeldus: ....................
9.2.  Erinevate riskide ja riskimaandamiseks vetud meetmete tildkirjeldus: ...
9.3.  Ajakohastamise korra Gildkirjeldus: ..... ...
10. TEABE ESITAMINE KASUTAJATELE

10.1. Kasutajale antava teabe niidis, sealhulgas juhi eeldatavad iilesanded konstruktsioonilises todulatuses ja selle piirest
VAUITISEL: © .ottt ettt e e e

10.2. Kasutusjuhendi asjakohase 0sa VALJAVOTE: ........oouuiit it
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3. liide
AILKSiga seotud liiklushiirete kriitiliste stsenaariumide suunised

1. ULDSATTED

1.1  Kdesolevas dokumendis selgitatakse tuletamisprotsessi nende tingimuste kindlaksmairamiseks, mille korral
automaatne rajalpiisimissiisteem valdib kokkupdrget. Tingimused, mille korral ALKS peab viltima kokkupdrget,
mddratakse kindlaks ildise matkemodelleerimisprogrammiga, jirgides tihelepaneliku juhi toimimismudelit ja
sellega seotud parameetreid liikluskriitiliste liikklushéirete stsenaariumides.

2. LIIKLUSKRIITILISED STSENAARIUMID
2.1.  Liiklushiire kriitiline stsenaarium on selline, mille korral ALKS ei pruugi suuta kokkupdrget viltida.

2.2.  Kolm jargmist stsenaariumi on liikluskriitilised stsenaariumid:
a) ettereastumine: muu sdiduk reastub ootamatult sdiduki ette;
b) arareastumine muu sdiduk lahkub ootamatult sdiduki eest;

¢) aeglustamine: muu sdiduk aeglustab ootamatult sdiduki ees.

2.3, Iga sellise liikluskriitilise stsenaariumi koostamiseks kasutatakse jargmisi parameetreid ja elemente:
a) tee geomeetria;

b) muude sdidukite kditumine ja manoovrid.
3. ALKSi TOIMIMISMUDEL

3.1. ALKSi liikluskriitilised stsenaariumid on jagatud vilditavateks ja viltimatuteks stsenaariumideks. Valditava/
véltimatu lavi pShineb oskusliku ja tihelepaneliku juhi matkemodelleeritud tegevusel. Eeldatakse, et mdned
inimkéitumist arvestades viltimatud stsenaariumid on ALKSi abil tegelikult valditavad.

3.2, Viikesel kiirusel litkumise korral eeldatakse ALKSi stsenaariumis, et juhi toimimismudeli véltimisvdime on tagatud
ainult pidurdamisega. Juhi toimimismudel on jagatud kolmeks osaks: tajumine, otsustamine ja reageerimine.
Jargmine diagramm kujutab neid osi visuaalselt.

3.3.  Et madrata kindlaks tingimused, mille korral automaatne rajalpiisimissiisteem valdib kokkupdrget, tuleb jirgmises
tabelis esitatud juhi toimimismudeli kolme osa tegureid kasutada ALKSi toimimismudelina, vottes arvesse
tdhelepaneliku juhi kditumist tdiustatud juhiabisiisteemi kasutamisel.



Joonis 1

Oskusliku juhi toimimismudel

120T°¢6

Juhi toimimismudeli pohimote ettereastumise/arareastumise/aeglustamise korral

[1d ]

Tajumine Otsustamine Reageerimine
otsustamine, kuidas . o
vElida jala aeg piduri
gaasipedaali vabastamine  liigutamine rakendamiseni
A L d L L d
e gaasipedaal piduripedaal
c
= faled iski otsus gaasipedaal g
= riski riski -+ . oY -~
S tajumine hindamine pidurdada on taielikult aeglustamine
B \ vabastatuV
o \ A / .
tajumise aeg | Otsus aeglustada Va%aaztséﬁdaa;ie jala ligutamise aeg Aeglustuse
= Sl s S e 2220 Sl = toimumisaeg
Vordlusjuht Téiustatud h&dapidurdussiisteem
max
0.774G g]g)égeglustus
e o XX % Rap ja
h&dapidurduse 4 | TTC<TTChes
teepikkus kiiruse jarsu

kiiruse jarsu

MUNILITIES AR muutumise aeg

0,6s Y

Y

-— - ~ 0,6 s
viivitus viivitus 100 % Rap
0,75 s
e

Taiustatud
hadapidurdussiisteem

Vérdlusjuht

efered], npir edooing

SI1/T8 1
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Tabel 1
Toimimismudeli tegurid sdiduki jaoks
Tegurid

Riski tajumise hetk Soiduraja vahetus | Soiduki keskme korvalekalle sdiduraja keskteljest rohkem kui

(ettereastumine, 0,375 m

drareastumine) (tuleneb Jaapanis tehtud uuringust)

Aeglustamine Eesliikuva sdiduki aeglustusmdir ja pikivahe séidukiga
Riski hindamise aeg 0,4 sekundit

(Jaapanis tehtud uuringu p&hjal)

Aeg tajumise 16pust ja aeglustamise alguseni 0,75 sekundit

(tildteada andmed Jaapanis)

Kiiruse jdrsu muutumise aeg tdieliku aeglustuseni | 0,6 sekundit (aeglustuseni 0,774G)
(sdidutee hddrdetegur = 1,0) (NHTSA ja Jaapani katsete pdhjal)

Kiiruse jarsu muutumise aeg téieliku aeglustuseni (pdrast | 0,6 sekundit (aeglustuseni 0,85G)
soiduki ja ettereastuva sdiduki sdidujoone tiielikku
kattumist, sdidutee hodrdetegur = 1,0) hadapidurdussiisteemi)

(tuleneb URO eeskirjast nr 152, mis kisitleb tdiustatud

3.4.

3.4.1.

Juhi toimimismudel ALKSi kolme stsenaariumi korral

Ettereastuva sdiduki stsenaarium

S6iduk normaalne lengerdusmiir sdidurajal on 0,375 m.

Kui sdiduk {iiletab normaalse lengerdusmiira, tajutakse seda ettereastumise tajumispiirini joudnud sdidukina

(tdendoliselt enne tegelikku sdidurajavahetust).

Kaugus a. on tajumiskaugus, mis pdhineb tajumisajal [a]. See mairab kiilgsuunalise vahekauguse, mille korral

suisteem registreerib, et teine sdiduk sooritab ettereastumise manoovrit. Vaartus a. arvutatakse jargmise valemiga:

a. = kiilgsuunalise liikumise kiirus x riski tajumise aeg [a] (0,4 s).
Riski tajumise aeg algab, kui eesliikuv sdiduk iiletab ettereastumise lave.
Suurim kiilgsuunalise litkumise kiirus on saadud tegelike sdidutingimuste andmete alusel (Jaapan).

Riski tajumise aeg [a] on saadud sdidusimulaatori andmete alusel (Jaapan).

2 sekundit* on méidratud kui maksimaalne aeg kokkupdrkeni (TTC). Sellest viiksema vairtuse korral jareldab

suisteem, et pikisuunas on kokkuporkeoht.
Mearkus:  TTC = 2,0 sekundit valitakse URO eeskirja hoiatussignaale ksitlevate suuniste alusel.
Joonis 2

Juhi toimimismudel ettereastuva sdiduki stsenaariumi korral

TTC:2,0s

 C— —_—
m h&dapidurduse teepikkus
!. @‘0,75 s: pidurdamise viivitus

* I 60,72 m: tajumise aeg
T -
. * . . = 0375 m:kilgsuunalise efte-

likumise ulatus reastumise
e tajumispiir |
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3.4.2. Arareastuva sdiduki stsenaarium
Sdiduk normaalne lengerdusmdir sdidurajal on 0,375 m.

Kui sdiduk iletab normaalse lengerdusmdira, tajutakse seda drareastumise tajumispiirini joudnud sdidukina
(tdendoliselt enne tegelikku sdidurajavahetust).

Riski tajumise aeg [a] on 0,4 sekundit ja algab, kui eeslitkuv sdiduk tiletab drareastumise lave.

Aeg 2 sekundit on madratletud kui maksimaalne ajavahemik eesliikujaga (THW), mille korral siisteem jdreldab, et
pikisuunas on oht.

Markus:  THW = 2,0 sekundit valitakse teiste riikide eeskirjade ja suuniste kohaselt.

Joonis 3

Ettereastuva sdiduki stsenaarium

ulatus

3.4.3. Aeglustamise stsenaarium

Riski tajumise aeg [a] on 0,4 sekundit. Riski tajumise aeg [a] algab, kui eesliikuv sdiduk iiletab aeglustusldve 5 m/s?
Joonis 4

Aeglustamise stsenaarium

4. PARAMEETRID

4.1.  Punktis 2.1 esitatud liikluskriitiliste stsenaariumide struktuuri kirjeldamisel on oluline arvestada jargmiste
parameetritega.

4.2.  Umbritseva keskkonna tingimuste arvessevdtmiseks voib lisada tdiendavaid parameetrid (nditeks sdidutee
hoordetegur, sdidutee kdverus, valgustustingimused).
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Tabel 2

Tdiendavad parameetrid

Tootingimused Soidutee Soiduradade arv = paralleelsete ja kiilgnevate sdiduradade arv
samas sdidusuunas.

Soiduraja laius = iga sdiduraja laius.

Soidutee kalle = sdidutee kalle katseldigul.

Soidutee seisukord = sdidutee seisukord (kuiv, mirg, jdine,
lumine, uus, kulunud), sh hdordetegur.

Soidurajamargistus = sdidurajamargistuse tiilip, varvus, laius,
nihtavus.

Umbritseva  keskkonna | Valgustustingimused = valguse tugevus ja suund (st piev, 66,
tingimused pdikeseline, pilvine).

Imastikutingimused = tuule, vihma, lume jms hulk, tiiip ja
intensiivsus.

Algtingimused Algkiirus Ve0 = sdiduk

Vo0 = eeslikuv sdiduk samal sdidurajal vdi kiilgneval
soidurajal

V10 = sdiduk eesliikuva sdiduki ees samal sdidurajal

Algkaugus dx0 = soiduki esiotsa ja samal sdidurajal voi kiilgneval
soidurajal  eesliikuva sdiduki tagaotsa pikisuunaline
vahekaugus

dy0 = sdidurajal liikuva sdiduki keskpikitasandiga paralleelse
vilisservajoone ja kiilgneval sdidurajal eesliikuva sdiduki
keskpikitasandiga paralleelse vélisservajoone kiilgsuunaline
vahekaugus

dy0_f = sdidurajal liikuva eesliikuva sdiduki keskpikitasandiga
paralleelse vilisservajoone ja kiilgneval sdidurajal selle sdiduki
ees liikkuva  sdiduki  keskpikitasandiga  paralleelse
vilisservajoone kiilgsuunaline vahekaugus

dx0_f = eesliikuva sdiduki esiotsa ja selle sdiduki ees liikuva
soiduki tagaotsa pikisuunaline vahekaugus

dfy = eesliikuva soiduki ees litkuva séiduki laius

doy = eesliikuva sdiduki laius

dox = eesliikuva sdiduki pikkus

Soiduki liikumine Kiilgsuunaline liikumine Vy = eesliikuva sdiduki kiilgsuunalise litkumise kiirus

Aeglustamine Gx_max = eesliikuva sdiduki suurim aeglustus (G)

dG/dt = eesliikuva sdiduki aeglustusmédr

4.3, Kolme stsenaariumi parameetrid on visuaalselt esitatud jargmistel joonistel.
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Joonis 5

Visualiseerimine

Ettereastumine

Arareastumine

/Aeglustamine

soiduk

5. VIIDE

Jargmistel andmelehtedel on esitatud piltide niited matkemudelitest, millega méiratakse kindlaks tingimused, mille
korral ALKS peab koikide parameetrite kombinatsiooni arvesse vottes viltima kokkupdrget ALKSiga séiduki

suurima lubatud kiiruse ja sellest viiksema kiiruse korral.

5.1.  Ettereastuv sdiduk
Joonis 6

Parameetrid

Algtingimused |~ Aigkirus | \f@(Q

soiduki kiirus

Ve0-VoO0 suhteline kiirus

Algkaugus dyo

kilgsuunaline vahekaugus*

dx0

pikisuunaline vahekaugus

i = 1 Soiduki Kilgsuunaline
eesliikuv sdiduk iikumne___ikumine | VY

kilgsuunaline kiirus

*kllgsuunaline vahekaugus
ex) sbOiduraja laius: 3,5 m

sOiduki laius: 1,9 m
Soitmine sbiduraja keskel
dy=16m

(Andmelehe pilt)



Joonis 7

Ulevaade

dy0=1,6m

Suhteline kiirus [Ve0-Vo0], km/h

10 km/h

20 km/h

30 km/h

40 km/h

60 km/h

=1
3

=
=.
2]
=
=
=
o
£
K]
(=
3
3
0
e
=}
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Klgsuunali
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=
=
S
(o)
c
©
c
=
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@
S
=
X

50 km/h

Kulgsuunaline kiirus [Vy]a Kulgsuunaline kiirus [Vy]

Klgsuunaline kiirus [Vy]

1LY . ‘
Plklsuunallne vahekaugus [dx0] (m]

h'

P|k|uunaI|ne vahekaugus [de] m] -

:I‘J,

Ktlgsuunaline kiirus [Vy]

40 km/h

g

Kulgsuunaline Kiirus [Vy]

i

Sbiduki kiirus [VeO], km/h

30 km/h

—

Pikisuunaline vahekaugus [dx0]

20 km/h

Kilgsuunaline kiirus [Vy]'i Ktlgsuunaline kiirus [Vy]

10 km/h

Pikisuunaline vahekaugus [dx0

Kilgsuunaline kiirus [Vy]

i

Kulgsuunaline kiirus [Vy]

oo

Pikisuunaline vahekaugus [dx0

I

!
!

Pikisuunaline vahekaugus [dx0

Kilgsuunaline kiirus [Vy]= |Kilgsuunaline kiirus [Vy]

Pikisuunaline vahekaugus [dx0

Suhteline Ki

van o e e

@ : kokkupdrget ei toimu
® : kokkuporge (ees, taga)
© : kokkupdrge (kulg)
: katkestamine tagasisuunas

lirus on suurem kui soiduki kiirus.

! !
Plklsuunalme vahekau us de

0T1/T8 1

[ 19 ]
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Joonis 8
Ve0 = 60 km/h
1 SO|duk| k||rus [VeO] : 60 km/h

Suhteline kiirus [Ve0-Vo0] : 10 km/h
[m/sec]
3,0

= 25

]

» 2,0

2

= 1.5

)

£

© 1,0

c

=

2 05)

ko)

2 0 *u... SR

Plklsuunalme vahekaugus [dxO0]

Soiduki kiirus [Ve0] : 60 km/h
Suhteline kiirus [Ve0-Vo0] : 20 km/h
[m/sec] dy0 = 1,6m
3,0
— 25|
>
£
@ 20
=
= 1,5
)
k=
< 1,0
=
a 0!5" 3§n
> E: 3313 xz 8
§’ 0 wgg !.E‘}:};. .., &3 SEBERTEIUR b dr:
10 60 [m]

Plklsuunaline vahekaugus [de]
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S6iduki kiirus [VeO0] : 60 km/h
Suhteline kiirus [Ve0-Vo0] : 30 km/h
=1,6m

: 'i?' %.a.‘ n:.m.ix ®BLUT
20 60 [m]
Pikisuunaline vahekaugus [dx0]
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3,0

o
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N
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e
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o
)

Kulgsuunaline kiirus [Vy]

o

Soiduki kiirus [Ve0] 160 km/h

@ Suhteline kiirus [Ve0-Vo0]  : 40 km/h

[m/sec] dy0 = 1,6m

0

20 0 60 [m]
Pikisuunaline vahekaugus [de]

N
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o
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—
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O
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o




9.3.2021

Euroopa Liidu Teataja

L 82/123

Joonis 9
Ve0 = 50 km/h
Soiduki kiirus [Ve0] : 50 km/h
Suhteline kiirus [Ve0-Vo0] 110 km/h
[m/sec]
3,0
= 25}
=
n 2,0
c
Z 15
o)
£
© 1,0
c
: .
@ 05} it
(@] 3
S B ]
Q 0 ﬁ g SIESBSEn el
20 30 50

40

Pikisuunaline vahekaugus [dx0]

Séiduki kiirus [Ve0]
Suhteline kiirus [Ve0-Vo0] :20 km/h

[m/sec]

3,0

Kulgsuunaline kiirus [Vy]

e -~ o
o o O o

o
&

o

dy
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G Ekéﬁﬁtgﬁiég&mivijzn

150 km/h

0=1,6m

0

Plklsuunalme vahekaugus [dx0]

60 [m]
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Soiduki kiirus [VeO0] : 50 km/h
Suhteline kiirus [Ve0-Vo0] : 30 km/h
[m/sec]
3,0
-; 2,5
)
n 2,0
2
g 15
)
£
Tg 1,0
ERE
E i.r.i“iﬁ‘&hﬁi ui\ im&haal 1.\ ai&i‘Ji ih’ic'&awa i
0 10 60 [m]
P|k|suunaline vahekaugus [de]
Soiduki kiirus [Ve0] :50 km/h
Suhteline kiirus [Ve0-Vo0] :40 km/h
[m/sec] dy0 = 1,6m
3,0
=25
=
n 2,0
2
< 15
o)
£
@ 1,0
-}
é 0,5}
E 0 Hik! ’m‘-gﬁujﬂﬁ \.. ‘{ L RS B ERRREE PREERE
30 40

60 [m]
Plklsuunaline vahekaugus [dx0]
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Joonis 10
Ve0 = 40 km/h
Soiduki kiirus [Ve0] : 40 km/h
Suhteline kiirus [Ve0-Vo0] : 10 km/h
[m/sec]
3,0
=25
=
n 2,0
=
T 15
)
=
@ 1,0
>S
@ 05|
o)
E Sﬁgg B8 : SEERSS
10 20 30

Pikisuunaline vahekaugué [dxb]

10 Soiduki kiirus [Ve0] 140 km/h
Suhteline kiirus [Ve0-Vo0] :20 km/h
[m/sec] dy0 = 1,6m
3,0
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Z 15
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£
@ 1,0
3 :
g’ G gléi:::r:::;:.._ 3
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Pikisuunaline vahekaugus [de]
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11 Saoiduki kiirus [Ve0] 140 km/h
Suhteline kiirus [Ve0-Vo0] : 30 km/h

[m/sec] dy0 = 1,6m

3,0 .|| |l| I|
ﬁzﬁk&ij wé&&.@. b.&a- ‘l?lhﬁi.ﬁixiﬁsi 'E.I!'itxmawau

0 10 60 [(m]
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o
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o

Joonis 11
VeO = 30 km/h

'F) Soiduki kiirus [VeO] : 30 km/h
Suhteline kiirus [Ve0-Vo0] :10 km/h

3,0/
=25
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X 15
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S 1,0
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= :
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x - AT -2 L&— AL A TSI $4 48 8- % nESs . Bk &
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13 Soiduki kiirus [Ve0] : 30 km/h
Suhteline kiirus [Ve0-Vo0] :20 km/h
[m/sec]

1,6m

lﬁ

mﬂ.

Kilgsuunaline kiirus [Vy
[=}

3,0!
=25
2,0
15
0’5 s
T L L]
0

0
50 60 [m]
Pikisuunaline vahekaugus [de]
Joonis 12
Ve0 = 20 km/h
14 Soiduki kiirus [Ve0] :20 km/h
Suhteline kiirus [Ve0-Vo0] :10 km/h
[m/sec] dy0 = 1,6m
3,0 3

=25 |

=

»n?2,0

2

215

o)

£

1,0

-

@ 05/
>
2, zﬁz_nu-

40 50 60 [m]
Plklsuunalme vahekaugus [dx0]

5.2.  Arareastuv sdiduk

Koiki soiduki ees aeglustuvaid (peatuvaid) sdidukeid on vdimalik viltida eeslitkuva sdiduki drareastumise korral
jargmistes sdidutingimustes, kui ajavahemik eesliikujaga on 2,0 sekundit.

(Andmelehe pilt)



L 82/128

Euroopa Liidu Teataja 9.3.2021

diduk - \/g() ‘eesliikuv sGiduk
O RES-
J - |

Joonis 13

Parameetrid

Agiingimused  Algkirus | V@0 soiduki kiirus
Vo0 eesliikuva soiduki kiirus'
V{0 sOiduk eesliikuva soiduki ees?
Algkaugus | 0 pikisuunaline vahekaugus?®
dx0_f Ivahekaugus eesliikuva sdiduki ees
it L AT kiilgsuunaline kiirus

1 Vo0 = Ve0 (sama kiirus kui eesliikuval saidukil)
2 Vf0 = 0 (peatunud sdiduk)
3 ajavahemik eeslikujaga THW =2 s

Soiduki kiirus [Ve0]

Pikisuunaline vahekaugus [dx0]

: 60 km/h
:33,3m

(THW =2,05) [VoO]: 60 km/h

[m/sec] [VI0]: O km/h
3,0
© : kokkupdrget ei toimu
— ®: eeslikuv: didukite kokkupdr
= 2,5 ‘:Egiku:()%tz s6idukite kokkupdrge
2
g 2,0
§
o 1,5
£
1,0
=
?
> 0,5
i3
X 0
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90

100[m]
Vahekaugus eesliikuva sdiduki ees [dx0_f]

Soiduki kiirus [Ve0]

Pikisuunaline vahekaugus [dx0]

Lmy/sec]

: 50 km/h
:27,7m
(THW =2,05) [VoO0]: 50 km/h

[Vf0]: O km/h

3,0

 : kokkupdrget ei toimu

o
]

®: eesliikuvate sdidukite kokkupdrge

#: kokkupdrge

N
o

-
o

—
o

©
[

Kulgsuunaline kiirus [Vy]

o

0 10 20

30 40 5‘0 60 70 80 90
Vahekaugus eesliikuva soiduki ees [dx0_f]

100[m]
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Sodiduki kiirus [Ve0]
Pikisuunaline vahekaugus [dx0]

: 40 km/h
:22.2m

(THW =2,05s) [VoO]: 40 km/h
[m/sec] [VfO]: 0 km/h

3,0

: kokkupdrget ei toimu
®: eesliikuvate sdidukite kokkupdrge
®: kokkupdrge

n
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o
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—_
[¢)]

—
o

o
o1

Kilgsuunaline kiirus [Vy]

o
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Vahekaugus eesliikuva sdiduki ees [dx0_f]

100[m]

Soiduki kiirus [VeO0] : 30 km/h
Pikisuunaline vahekaugus [dx0] : 16,6 m

(THW =2,0s) [VoO0]: 30 km/h
[m/sec] [VfO]: O km/h
3,0
o kokklypérget ejltoin?u )
>'; 2,5 : Es;:(lr:gra;z soidukite kokkuporge
g 20
E
© 1,5
=
1,0
-}
?
> 0,5
5
X 0

0 10 20 30 40 50 60 70 80 90
Vahekaugus eesliikuva sodiduki ees [dx0_f]
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Saéiduki kiirus [Ve0] :20 km/h
Pikisuunaline vahekaugus [dx0] :11,1m
(THW =2,05) [VoO0]: 20 km/h
[m/sec] [Vf0]: O km/h
3,0
° kokk"up()rget ejltoin]u .
E 25 :;Eg::(lr;gg: soidukite kokkupdrge
g 2,0
X 15
()
£
&1,0
>
?
I 0,5
35
X 0
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100[m]
Vahekaugus eesliikuva soiduki ees [dx0_f]
Soiduki kiirus [Ve0] :10 km/h
Pikisuunaline vahekaugus [dx0] :5,5m
(THW =2,05) [VoO0]: 10 km/n
[m/sec] [Vf0]: 0 km/h
3,0
o koklggpﬁrget e_i_toinju .
;> 25 : Eg;l(lﬂ(sggg sbidukite kokkupdrge
52,0
E
o 15
=
1,0
>
>
&, 0,5
5
X 0
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100[m]

Vahekaugus eesliikuva soiduki ees [dx0_f]

5.3.  Aeglustamine

Ootamatut aeglustamist (-1,0G vdi vihem) on vdimalik viltida jargmistes sdidutingimustes, kui ajavahemik

eeslitkujaga on 2,0 sekundit.

(Andmelehe pilt)
| |Aigtingimused| - Algkirus | \/@Q soiduki Kiirus
Vo0 eesliikuva soiduki kiirus!
eesliikuv Algkaugus dx0 pikisuunaline vahekaugu52
L SOIdU sodud  |egist | Gx_max _Maksimaalne aeglustus
™ [dG/dt  Aeglustusmaar®

1 Vo0 = Ve0 (sama kiirus kui eesliikuval saidukil)

peatunud sdiduk: 0 km/h

2 ajavahemik eeslikujaga THW =2 s
3 koige raskemad tingimused
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(Andmelehe pilt)

Maksimaalne aeglustus

Eesliikuva sdiduki kiirus [Vo0]  : sama kiirus kui sidukil

(peatunud sbiduk: 0 km/h)

Pikisuunaline vahekaugus [dx0] : THW =2,0s
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5. LISA

Automaatse rajalpiisimissiisteemi katse spetsifikatsioonid

1. SISSEJUHATUS

Kiesolevas lisas maddratakse kindlaks katsed automaatse rajalpiisimissiisteemi (ALKS) tehniliste nouete
kontrollimiseks.

Konkreetsete katsenduete kokkuleppimiseni tagab tehniline teenistus, et ALKSile tehakse vdhemalt 5. lisas
nimetatud katsed. Tehniline teenistus valib iga katse jaoks konkreetsed katseparameetrid ja registreerib need
katsearuandes nii, et katseskeem on jalgitav ja korratav.

Katse Onnestumise ja ebadnnestumise kriteeriumid tulenevad iiksnes eeskirja punktides 5 kuni 7 sitestatud
tehnilistest nouetest. Need nduded on sonastatud nii, et voimaldavad tuletada ebadnnestumise kriteeriumid nii
konkreetsete katseparameetrite korral kui ka mis tahes parameetrite kombinatsiooni korral, milles siisteem on
ette nihtud tootama (nditeks sdidukiiruse vahemik, kiilgkiirenduse vahemik, kdveruste vahemik siisteemi piires).

Kéesolevas dokumendis esitatud katse spetsifikatsioonid esitavad miinimumbkatseid, tehnilised teenistused vdivad
siisteemi piires teha muid katseid ja seejirel vorrelda moddetud tulemusi nduetega (konkreetne: eeldatav
katsetulemus).

2. MOISTED

Kiesolevas lisas kasutatakse jirgmisi mdisteid:

2.1. ,aeg kokkuporkeni“ — (TTC) ajavdirtus, mis saadakse katsesdiduki ja sihtmirgi pikisuunalise vahekauguse
(katsesdiduki sdidusuunas) jagamisel katsesdiduki ja sihtmirgi pikisuunalise suhtelise kiirusega mis tahes ajahetkel;

2.2. ,nihe“ — sdiduki ja sihtmargi sdidusuuna keskpikitasandite vahekaugus mdddetuna maapinnal ja normaliseerituna
soiduki poole laiuse vorra, vilja arvatud kaudse nahtavuse seadmed, ning korrigeerituna 50 % lisamisega;

2.3. wjalakaijast sihtmirk” — jalakdijat esindav pehme sihtmark;

2.4. ,soiduautost sihtmark” — sdiduautot esindav sihtmark;

2.5. ,kaherattalisest mootorsdidukist sihtmark (PTW)“ — mootorratas ja mootorrattur koos.
3. ULDPOHIMOTTED

3.1. Katsetingimused

3.1.1.  Katsed tehakse tingimustes (nditeks timbritsev keskkond, sdidutee geomeetria), mis vdimaldavad ALKSi
rakendada.

3.1.2.  Kui katsetamise jaoks on siisteemi vaja muuta (nditeks teetiiibi hindamise kriteeriumid voi teetiiiibi teave,
kaardiandmed), tuleb tagada, et need muudatused ei mdjuta katsetulemusi. Need muudatused tuleb
dokumenteerida ja lisada katsearuandele. Muudatuste kirjeldus ja tdendid nende mdju (kui on) kohta tuleb
dokumenteerida ja lisada katsearuandele.

3.1.3.  Katsepind peab eeldatava katsetulemuse saavutamiseks voimaldama vihemalt stsenaariumis ettendhtud
haardumist.
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3.1.4. Katse sihtmargid

3.1.4.1. Soiduki tuvastamise katse sihtmirk peab olema suuremahulises seeriatootmises tavaline M- voi N-kategooria
sdiduk voi nn pehme sihtmirk, mis oma tuvastamistunnuste poolest, mis on standardi ISO 19206-3:2018
kohaselt asjakohased katsetatava ALKSi andurististeemi suhtes, esindab sellist soidukit. Sdiduki asukoha
vordluspunkt on kdige tagumine punkt sdiduki keskjoonel.

3.1.4.2. Kaherattalise mootorsdiduki tuvastamise katse sihtmirk peab olema standardi ISO CD 19206-5 kohane
katseseade vdi suuremahulises seeriatootmises titiibikinnitusega mootorratas (kategooria L3), mille mootori
toomaht ei iileta 600 cm’. Mootorratta asukoha vordluspunkt on kdige tagumine punkt mootorratta keskjoonel.

3.1.4.3. Jalakdija tuvastamise katse sihtmark peab olema liigendiga pehme sihtmark, mis esindab inimese omadusi, mis on
standardi ISO 19206-2:2018 kohaselt kohaldatavad katsetatava tdiustatud hiadapidurdussiisteemi andurisiisteemi
suhtes.

3.1.4.4. Sihtmirgi (sihtmirkide) tuvastamist ja korratavust tagavad andmed tuleb markida sdiduki titibikinnitusdoku-
mentidesse.

3.2. Katseparameetrite muutmine

Tootja teatab tehnilisele teenistusele siisteemi piirid. Tehniline teenistus mairab kindlaks erinevad katsepara-
meetrite kombinatsioonid (niiteks ALKSiga sdiduki praegune kiirus, sihtmargi tiiiip ja nihe, sdiduraja kdverus), et
holmata stsenaariume, kus siisteem vildib kokkuporget, ning vajaduse korral ka neid, kus siisteem eeldatavasti ei
suuda kokkupdrget vildita.

Kui seda peetakse pohjendatuks, voib tehniline teenistus tdiendavalt katsetada mis tahes muud parameetrite
kombinatsiooni.

Kui mone katseparameetri korral ei ole kokkupdrget voimalik viltida, tdendab tootja kas dokumentidega voi
voimaluse korral kontrollimise vdi katsetamisega, et siisteem ei muuda pdhjendamatult oma juhtimisstrateegiat.

4. KATSESTSENAARIUMID SUSTEEMI NENDE TOOOMADUSTE HINDAMISEKS, MIS ON SEOTUD DUNAAMILISE
JUHTIMISEGA
4.1. Soidurajal piisimine

4.1.1. Katse peab nditama, et siisteemi piirides piisib ALKS sdidurajal, séilitab stabiilse paiknemise sdidurajal kogu
kiirusvahemikus ja erinevate kdveruste korral.

4.1.2.  Katse tehakse vahemalt:
a) minimaalse kestusega 5 minutit;

b) sdiduautost sihtmirgiga ja kaherattalisest mootorsdidukist sihtmérgiga, mis on eesliikuv sdiduk v6i muu
soiduk;

¢) eesliikuva sdidukiga, mis lengerdab sdidurajal ja

d) kiilgneval sdidurajal laheduses lilkuva muu sdidukiga.

4.2. Kokkupdrke viltimine teise liiklejaga voi sdidurada blokeeriva esemega

4.2.1. Katse peab niitama, et ALKS vildib kokkupdrget paigalseisva sdiduki, teise liikleja voi sdidurada tdielikult voi
osaliselt blokeeriva esemega siisteemi maksimaalse kindlaksmaaratud kiiruseni.

4.2.2.  Katse tehakse vihemalt:

a) paigalseisva sdiduautost sihtmirgiga;
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=

paigalseisva kaherattalisest mootorsdidukist sihtmaérgiga;

(g
~

paigalseisva jalakdijast sihtmargiga;

&

jalakaijast sihtmargiga, mis liigub sdidurajaga risti kiirusega 5 kmjh;

soidurada taielikult blokeeriva sihtmirgiga;

¢)
~

Re)

soidurada osaliselt blokeeriva sihtmirgiga;

g) soidurada blokeeriva mitme jirjestikuse takistusega (nditeks jirgmises jdrjestuses: sdiduk — mootorratas —
auto);

h) koveral teeldigul.

4.3. Eesliikuva soiduki jargimine

4.3.1.  Katse peab niitama, et ALKS suudab hoida ja taastada ettenihtud ohutu kauguse eesliikuvast sdidukist ning véltida
kokkupdrget eesliikuva sdidukiga, mis aeglustab kuni maksimaalse aeglustusmairani.

4.3.2.  Katse tehakse vihemalt:
a) ALKSi kogu kiirusvahemikus;

b) eesliikuvaks sdidukiks oleva sdiduautost sihtmirgiga ja kaherattalisest mootorsdidukist sihtmirgiga,
tingimusel et on olemas ohutuks katsetamiseks sobiv standarditud kaherattalisest mootorsdidukist sihtmark;

¢) eesliikuva sdiduki piisiva ja muutuva kiirusega (nditeks jirgides tegelikke olusid kirjeldavat kiirusprofiili
olemasolevas sdiduandmebaasis);

d) sirgetel ja koveratel teeldikudel;
e) eesliikuva sdiduki erinevate kiilgsuunaliste paiknemiste korral sdidurajal;

f) eesliikuva sdiduki aeglustuse korral vahemalt 6 m/s? (st maksimaalne aeglustus peatumiseni).

4.4, Muu sdiduki sdidurajavahetus

4.4.1. Katse peab nditama, et ALKS suudab viltida kokkupdrget ettereastuva sdidukiga kuni ettereastumise manoovri
teatava kriitilise tasemeni.

4.4.2.  Ettereastumise manoovri kriitiline tase maaratakse kindlaks vastavalt ajale kokkupdrkeni, ettereastuva sdiduki
koige tagumise punkti ja ALKSiga soiduki kdige eesmise punkti pikisuunalisele vahekaugusele, ettereastuva
soiduki kilgsuunalisele kiirusele ja ettereastuva sdiduki pikisuunalisele liikumisele, nagu on méiratud kiesoleva
eeskirja punktis 5.2.5.

4.4.3.  Katse tehakse vahemalt jirgmiste tingimustega:

a) erinevad ajad kokkupdrkeni, ettereastuva sdiduki kauguse ja suhtelise kiiruse véartused, mis hdlmavad sdiduki
ettereastumise stsenaariume, mille korral on voimalik kokkupdrget viltida, ja stsenaariume, mille korral ei ole
voimalik kokkuporget viltida;

b) ettereastuva sdiduki piisiv pikikiirus, kiirendus ja aeglustus;
¢) ettereastuva sdiduki erinevad kiilgsuunalised kiirused ja kiilgsuunalised kiirendused;

d) ettereastuvaks sdidukiks olev sdiduautost sihtmirk ja kaherattalisest mootorsdidukist sihtmirk, tingimusel et
on olemas ohutuks katsetamiseks sobiv standarditud kaherattalisest mootorsdidukist sihtmirk.

4.5. Paigalseisev takistus pérast eeslitkuva séiduki sdidurajavahetust

4.5.1. Katse peab niitama, et ALKS suudab viltida kokkupdrget paigalseisva sdiduki, teise liikleja voi sdidurada
blokeeriva esemega, mis muutub nahtavaks parast seda, kui eesliikuv sdiduk on pdikemanoovriga viltinud
kokkupéorget sellega.
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4.5.2.  Katse tehakse vihemalt:

a) sdidurajal paikneva paigalseisva sdiduautost sihtmargiga;

o

) sdiduraja keskteljel paikneva kaherattalisest mootorsdidukist sihtmargiga;

(a)

) sbiduraja keskteljel paikneva jalakaijast sihtmérgiga;

oL

) soiduraja keskteljel paikneva sdidurada blokeeriva sihtmargiga;

¢) sdidurada blokeeriva mitme jdrjestikuse takistusega (nditeks jirgmises jarjestuses: sdiduk — sdidurada vahetav
s6iduk — mootorratas — auto).

4.6. Vaatevilja katse

4.6.1. Katse peab nditama, et ALKS on vdimeline tuvastama teise liikleja sdiduki ees kogu deklareeritud ettepoole
tuvastusulatuses ja sdiduki kdrval kiilgsuunas tuvastusulatuses vihemalt kiilgneva sdiduraja kogu laiuses.

4.6.2.  Ettepoole tuvastusulatuse katse tuleb teha vahemalt:

a) iga kiilgneva sdiduraja vilisserval paiknevale kaherattalisest mootorsdidukist sihtmargile lahenemisel;

o

) iga kiilgneva sdiduraja vilisserval paiknevale paigalseisvale jalakaijast sihtmirgile lihenemisel;

(g

) sdidurajal paiknevale paigalseisvale kaherattalisest mootorsdidukist sihtmargile lahenemisel;

oL

) soidurajal paiknevale paigalseisvale jalakdijast sihtmargile lahenemisel.

4.6.3.  Kiilgsuunas tuvastusulatuse katse tuleb teha vahemalt:

a) kaherattalisest mootorsdidukist sihtmérgiga, mis ldheneb ALKSiga sdidukile vasakpoolselt kiilgnevalt

soidurajalt;
b) kaherattalisest mootorsdidukist sihtmargiga, mis ldheneb ALKSiga sdidukile parempoolselt kiilgnevalt
soidurajalt;
5. TAIENDAV KONTROLLIMINE
5.1. (Reserveeritud)
5.2. Tootja toendab vastavust jirgmistele sitetele ja tehniline teenistus hindab seda tiitibikinnituse andmisel:

Katse voi kontrollimine

6.2.2. Viljalitlitatud seisund parast mootori uut kdivitamist voi kditamist.

6.2.3. Siisteemi saab rakendada ainult siis, kui:
a) juht on juhiistmel ja turvavoo on kinnitatud;
b) juhi valmisolek on tuvastatud;
¢) ei esine tootorkeid;
d) automaatjuhtimise andmesalvestussiisteem to6tab;
e) tingimused on siisteemi piirides;

6.2.1. Viljalilitamise vahendid

6.2.4. Spetsiaalsed vahendid sisse ja vilja liilitamiseks
6.2.5. Kaitstud tahtmatu sekkumise eest

6.2.6. Roolimine:

a) rooli hoidmine ja pidurdamine vdi kiirendamine;
b) juht hoiab rooli reaktsioonina juhtimise iileandmise v&i riski minimeerimise manoovrile;
c) parast valjalilitamist.

6.3. Siisteemi alistamise vahendid
a) roolimine;
b) siisteemist intensiivsem pidurdamine;
¢) kiirendamine siisteemi piirides.

6.1.3.1. Juhi valmisoleku hindamise kriteeriumid




L 82/136 Euroopa Liidu Teataja 9.3.2021

Katse voi kontrollimine

5.1.3. Juhiabisiisteemid on rakendatud
6.3.1.1.  Juhi tdhelepanelikkus

5.5. Siisteemi kditumine riski minimeerimise manoovri ajal:
a) juhtimise iileandmine juhile;
b) peatumine (ohutuled);
¢) taasrakendamine blokeeritakse peatumise korral.

5.1.4. Juhtimise iileandmise taotlus ja kditumine voi intensiivistumine
5.1.5. Juht votab juhtimise iile
5.4, IIma juhi reageerimiseta (riski minimeerimise manoover)

a) juhtimise kavandatud tileandmine;
b) juhtimise kavandamata iileandmine.

6.1.2. Juhtimise iileandmise taotlus to6tamise ajal
6.1.3. Siisteemi parameetrite iiletamine
5.4. Tootorge

a) tuvastatav kokkuporge;
b) juhi kohalolekut ei tuvastata.

5.3. Siisteemi kditumine ohuolukorra manoovri korral
a) 10peb peatumisega;
b) eildpe peatumisega.

7.1. Siisteemi tuvastusulatused
7.1.1. Ettepoole
7.1.2. Kiilgsuunas
7.1.3. Nahtavus
5.3. Hinnata v6ib ka muid katsejuhtumeid, mida tehniline teenistus peab pdhjendatuks. Moned juhtumid vdivad
holmata jargmist:

a) maantee sdiduradade hargnemine;

b) sdiduki sditmine maanteele voi sealt dra;

c) osaliselt blokeeritud sdidurada, tunnel;

d) foor;

e) alarmsoiduk;

f) ehituspiirkond;

g) kulunud vdi eemaldatud voi varjatud sdidurajamargistus;

h) péiste- voi hoolduspersonal suunab liiklust;

i) sodidutee omaduste muutumine (eraldusribaga 16igu 16pp, jalakiijate liikklus lubatud, ringristmik, ristmik);

j) tavaline liiklusvoog on taastatud (st kéik sdidukid liiguvad kiirusega >60 km/h).

5.4. Katse tegelikes sdidutingimustes

Tehniline teenistus hindab siisteemi voi jalgib siisteemi hindamist rikketa olukorras tegelikes sdidutingimustes.
Katse eesmirk on aidata tehnilisel teenistusel mdista siisteemi toimimist selle tookeskkonnas ja tiiendada 4. lisas
esitatud dokumentide hindamist.

Koos peavad 4. lisa hindamine ja tegelikes sdidutingimustes katse voimaldama tehnilisel teenistusel kindlaks
mdédrata siisteemi to6omadused, mida vdib olla vaja tdiendavalt hinnata katsetamisega voi 4. lisa tdiendava
labivaatamisega.

Tegelikes sdidutingimustes hindamise kdigus hindab tehniline teenistus vahemalt jargmist:

a) rakendamise viltimine, kui ei ole tdidetud siisteemi piiride voi ALKSi nduded;
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=

ei ole vastuolu liikluseeskirjaga;

(e)
~

reageerimine kavandatud siindmuse korral;

&

reageerimine kavandamata siindmuse korral;

o
-~

teiste liiklejate tuvastamine tuvastusulatuses ettepoole ja kiilgsuunas;

=

sOiduki reageerimine teistele liiklejatele (pikivahe, ettereastuva sdiduki stsenaarium, &drareastuva sdiduki
stsenaarium jne);

g) Susteemi alistamine

Tehniline teenistus madrab katse jaoks marsruudi asukoha ja tiitibi, kellaaja ning timbritseva keskkonna
tingimused.

Katsesdit registreeritakse ja katsesdiduk varustatakse seadmetega, mis ei tekita hdireid. Tehniline teenistus voib
pidada logi voi nduda siisteemi kasutatud voi koostatud mis tahes andmekanalite logisid, mida peetakse
vajalikuks katsejirgse hindamise jaoks.

Tegelikes séidutingimustes katse on soovitatav teha parast seda, kui siisteem on ldbinud kdik muud kiesolevas
lisas nimetatud katsed, ja pérast seda, kui tehniline teenistus on l6petanud riskihindamise.
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