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UvoD

Namen Pravilnika je dolo¢iti enotne doloc¢be za zasnovo in delovanje krmilnih sistemov, vgrajenih v vozila,
ki se uporabljajo na cesti. Tradicionalno je bila glavna zahteva ta, da osnovni krmilni sistem vkljucuje
prisilno mehansko povezavo med napravo za upravljanje krmilnega sistema, ki je obicajno volan, in kolesi,
zato da dolo¢i pot vozila. Ce je bila mehanska povezava zadostno dimenzionirana, je zanjo veljalo, da se ne
more okvariti.

Zaradi napredne tehnologije in Zelje po izboljSanju varnosti potnikov z odpravo mehanskega volanskega
droga ter zaradi prednosti proizvodnje, povezanih z laZjim prenosom naprave za upravljanje krmilnega
sistema med vozili z volanom na levi ali desni strani, se je ta tradicionalni pristop pregledal in Pravilnik se
je zdaj spremenil tako, da uposteva nove tehnologije. V skladu s tem bodo zdaj na voljo krmilni sistemi,
v katerih ni nobene prisilne mehanske povezave med napravo za upravljanje krmilnega sistema in kolesi.

Sistemi, s katerimi voznik ohrani primarni nadzor nad vozilom, pri ¢emer mu lahko pomaga krmilni
sistem, na katerega vplivajo signali, sprozeni v vozilu, so opredeljeni kot ,izpopolnjeni krmilni sistemi za
pomo¢ vozniku“. Taki sistemi lahko vkljuCujejo ,krmilno funkcijo s samodejnim nadzorom®, na primer s
pomocjo pasivnih infrastrukturnih elementov, ki vozniku pomagajo obdrzati vozilo na idealni poti
(usmerjanje na pravi vozni pas (Lane Guidance), ohranjanje voznega pasu (Lane Keeping) ali nadzor smeri
(Heading Control)), manevrirati vozilo pri nizki hitrosti v zaprtih prostorih ali ustaviti se na vnaprej dolo¢eni
tocki (vodenje po avtobusnih postajah (Bus Stop Guidance)). Izpopolnjeni krmilni sistemi za pomo¢ vozniku
lahko vkljucujejo tudi ,korekcijsko krmilno funkcijo,“ ki voznika na primer opozori na vsak odmik od
izbranega voznega pasu (opozarjanje pred zapustitvijo voznega pasu (Lane Departure Warning)), popravi
odklon krmiljenih koles, zato da prepre¢i odmik od izbranega voznega pasu (prepreevanje zapustitve
voznega pasu (Lane Departure Avoidance)), ali popravi odklon enega ali ve¢ krmiljenih koles, zato da izboljsa
dinami¢no obnasanje oziroma stabilnost vozila.

Pri vseh izpopolnjenih krmilnih sistemih za pomo¢ vozniku lahko voznik kadar koli razveljavi funkcijo
pomo¢i z namernim dejanjem, na primer da se izogne nepri¢akovanemu predmetu na cesti.

Predvideno je, da bo prihodnja tehnologija omogod¢ila tudi, da bodo na krmilni sistem vplivali ali ga
upravljali tipala in signali, ustvarjeni v vozilu ali zunaj njega. Zaradi tega se je pojavilo ve¢ vprasanj glede
odgovornosti za primarni nadzor nad vozilom in glede odsotnosti kakr$nih koli mednarodno dogovorjenih
protokolov o prenosu podatkov v zvezi z upravljanjem krmilnega sistema zunaj vozila ali zunanjim
upravljanjem krmilnega sistema. Zato Pravilnik ne dovoljuje splosne homologacije sistemov s funkcijami, ki
omogocajo upravljanje krmilnega sistema z zunanjimi signali, ki se na primer prenaSajo iz radijskih
oddajnikov ob cesti ali aktivnih elementov, vdelanih v cestis¢e. Taki sistemi, ki ne zahtevajo prisotnosti
voznika, so opredeljeni kot ,avtonomni krmilni sistemi®.

Ta pravilnik preprecuje tudi homologacijo prisilnega krmilnega sistema priklopnikov z elektricnim
upravljanjem iz vleCnega vozila, saj trenutno ni nobenih standardov, ki bi veljali za tak krmilni sistem.
V prihodnosti bo standard ISO 11992 predvidoma spremenjen tako, da bo uposteval sporoéila, povezana s
prenosom naprave za upravljanje krmilnega sistema.

1. PODROCJE UPORABE

1.1 Ta pravilnik se uporablja za krmilni sistem vozil kategorij M, N in O ().

1.2 Ta pravilnik se ne uporablja za:

1.2.1 krmilni sistem s povsem pnevmatskim prenosom;

1.2.2 avtonomne krmilne sisteme, kot so opredeljeni v odstavku 2.3.3;

1.2.3 krmilne sisteme s funkcijo, ki je opredeljena kot krmilna funkcija kategorije B2, D ali E s samodejnim

nadzorom v odstavkih 2.3.4.1.3, 2.3.4.1.5 oziroma 2.3.4.1.6., dokler v ta pravilnik ZN ne bodo vkljucene
posebne dolocbe.

2. OPREDELITEV POJMOV

V tem pravilniku:

2.1 ,homologacija vozila“ pomeni homologacijo tipa vozila glede na njegov krmilni sistem;

(") Kot je opredeljeno v Konsolidirani resoluciji o konstrukciji vozil (R.E.3), dokument ECE[TRANS/WP.29/78/Rev.6, odst. 2 — www.unece.
org/trans/main/wp29/wp29wgs/wp29gen/wp29resolutions.html.


http://www.unece.org/trans/main/wp29/wp29wgs/wp29gen/wp29resolutions.html
http://www.unece.org/trans/main/wp29/wp29wgs/wp29gen/wp29resolutions.html

14.12.2018 Uradni list Evropske unije L 318/3

2.2 Ltip vozila® pomeni vozilo, ki se ne razlikuje glede na oznako proizvajalca za tip vozila in v bistvenih
znacilnostih, kot so:

221 vrsta krmilnega sistema, naprava za upravljanje krmilnega sistema, prenosni mehanizem, krmiljena kolesa
in vir energije;

2.3 ,krmilni sistem“ pomeni vso opremo, katere namen je dolo¢anje smeri premikanja vozila.
Krmilni sistem vkljucuje:
— napravo za upravljanje krmilnega sistema,
— prenosni mehanizem,
— krmiljena kolesa,
— napravo za oskrbo z energijo, ¢e je potrebno;
2.3.1 Jnaprava za upravljanje krmilnega sistema“ pomeni del krmilnega sistema, ki upravlja njegovo delovanje;
deluje z neposrednim posegom voznika ali brez njega. Pri krmilnem sistemu, pri katerem sile krmiljenja
izklju¢no ali delno zagotavlja misi¢na mo¢ voznika, naprava za upravljanje krmilnega sistema vkljucuje vse

dele do tocke, v kateri se sila na volanu pretvarja z mehanskimi, hidravli¢nimi ali elektri¢nimi sredstvi;

2.3.2 ,prenosni mehanizem“ pomeni vse sestavne dele, ki predstavljajo funkcionalno povezavo med napravo za
upravljanje krmilnega sistema in kolesi.

Prenosni sistem se deli na dve neodvisni funkciji:
prenos upravljanja in prenos energije.
Kadar se v tem pravilniku pojem ,prenos“ uporablja samostojno, pomeni prenos upravljanja in prenos

energije. Razlikujemo med mehanskimi, elektri¢nimi in hidravli¢nimi prenosnimi sistemi ali kombinacijami
teh sistemov, glede na nacin prenosa signalov in/ali energije;

2.3.2.1 ,prenos upravljanja“ pomeni vse sestavne dele, s katerimi se prenasajo signali za upravljanje krmilnega
sistema;
2.3.2.2 L,prenos energije“ pomeni vse sestavne dele, s katerimi se prenasa energija, ki je potrebna za upravljanje/re-

gulacijo krmilne funkcije koles;

2.33 ,<avtonomni krmilni sistem“ pomeni sistem, ki vkljucuje funkcijo v kompleksnem sistemu za elektronsko
upravljanje, zaradi katere vozilo sledi doloceni poti ali jo spremeni v odziv na signale, ki se sproZzijo in
prenesejo zunaj vozila. Voznik nima nujno primarnega nadzora nad vozilom;

2.3.4 sizpopolnjeni krmilni sistem za pomo¢ vozniku“ pomeni sistem, ki dopolnjuje osnovni krmilni sistem in
zagotavlja pomo¢ vozniku pri krmiljenju vozila, pri uporabi takega sistema pa ima voznik vedno primarni
nadzor nad vozilom. Zajema eno ali obe naslednji funkciji:

2.3.4.1 Jkrmilna funkcija s samodejnim nadzorom“ (Automatically commanded steering function (ACSF)) pomeni
funkcijo v sistemu za elektronsko upravljanje, pri kateri se lahko krmilni sistem aktivira zaradi samodejnega
vrednotenja signalov, sproZenih v vozilu, verjetno v povezavi s pasivnimi infrastrukturnimi elementi, zato
da izvede dejanje upravljanja z namenom zagotavljanja pomoc¢i vozniku;

2.3.41.1  ,funkcija ACSF kategorije A“ pomeni funkcijo, ki deluje pri hitrosti, ki znasa najve¢ 10 kmj/h, da bi vozniku
zagotovila pomo¢ na zahtevo, pri nizki hitrosti ali manevru parkiranja;

2.3.4.1.2  ,funkcija ACSF kategorije B1“ pomeni funkcijo, ki vozniku pomaga ohranjati vozilo na izbranem voznem
pasu z vplivanjem na njegovo bo¢no premikanje;

2.3.41.3  ,funkcija ACSF kategorije B2“ pomeni funkcijo, ki jo sprozifaktivira voznik in ki ohranja vozilo na
izbranem voznem pasu z vplivanjem na njegovo bo¢no premikanje, in sicer za daljsi ¢as in brez nadaljnjega
ukaza/potrditve voznika;

2.3.4.1.4  funkcija ACSF kategorije C* pomeni funkcijo, ki jo sprozifaktivira voznik in ki lahko na njegov ukaz izvede
en bo¢ni manever (npr. spremeni vozni pas);

2.3.41.5  ,funkcija ACSF kategorije D“ pomeni funkcijo, ki jo sproZifaktivira voznik in ki lahko navede moznost
enega bo¢nega manevra (npr. sprememba voznega pasu), vendar to funkcijo izvede samo po potrditvi
voznika;
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2.3.41.6  ,funkcija ACSF kategorije E“ pomeni funkcijo, ki jo sprozifaktivira voznik in ki lahko stalno doloca
moznost manevra (npr. sprememba voznega pasu) ter izvaja te manevre dalj$i ¢as in brez nadaljnjega
ukaza/potrditve voznika;

2.3.4.2 ,korekcijska krmilna funkcija“ (Corrective Steering Function (CSF)) pomeni funkcijo upravljanja v sistemu za
elektronsko upravljanje, pri kateri se lahko zaradi samodejnega vrednotenja signalov, sproZenih v vozilu, za
dolocen ¢as spremeni odklon enega ali ve¢ krmiljenih koles, zato da:
(a) izravna nenadno, nepricakovano spremembo v stranski sili vozila;

(b) izboljsa stabilnost vozila (npr. bo¢ni veter ali drugacen oprijem na levi ali desni strani cesti§¢a (p-split))
ali

(c) popravi odklon od izbranega voznega pasu (npr. da prepreci preckanje oznacb voznega pasu ali
zapustitev ceste);

2.3.4.3 ,zasilna krmilna funkcija“ (Emergency Steering Function (ESF)) pomeni funkcijo upravljanja, ki lahko
samodejno zazna morebitno tréenje in samodejno aktivira krmilni sistem vozila za dolo¢en ¢as, zato da
krmili vozilo z namenom preprecitve ali ublaZitve tréenja z:

(@) drugim vozilom, ki vozi (') po sosednjem voznem pasu in:

(i) drsi proti poti zadevnega vozila infali

(ii) v pot, v katero drsi zadevno vozilo, in/ali

(ili) v vozni pas, v katerega voznik za¢ne manever spremembe voznega pasu;
(b) oviro, ki ovira pot zadevnega vozila, ali ko se 3teje, da je oviranje poti zadevnega vozila neizbezno.
Funkcija ESF zajema enega ali ve¢ primerov uporabe z navedenega seznama;

2.3.5 Jkrmiljena kolesa“ pomeni kolesa, katerih naravnanost glede na vzdolzno os vozila se lahko spremeni
neposredno ali posredno, da se dolo¢i smer premikanja vozila. (Krmiljena kolesa vkljucujejo os, okrog
katere se vrtijo, zato da se dolo¢i smer premikanja vozila);

2.3.6 ~naprava za oskrbo z energijo” vkljucuje tiste dele krmilnega sistema, ki ta sistem oskrbujejo z energijo, jo
uravnavajo ter jo po potrebi predelujejo in hranijo. VkljuCuje tudi kakr$ne koli posode za shranjevanje
sredstva za delovanje in povratne vode, ne vkljuCuje pa motorja vozila (razen za namen odstavka 5.3.2.1)
ali njegovega prenosa do vira energije;

2.3.6.1 ,Vir energije“ pomeni tisti del naprave za oskrbo z energijo, ki zagotavlja energijo v potrebni obliki;

2.3.6.2 ,zbiralnik energije“ pomeni tisti del naprave za oskrbo z energijo, v katerem se hrani energija, ki jo
zagotavlja energijski vir, na primer posoda s tekocino pod pritiskom ali akumulator vozila;

2.3.6.3 ,posoda za shranjevanje“ pomeni tisti del naprave za oskrbo z energijo, v katerem se hrani sredstvo za
delovanje pri atmosferskem tlaku ali blizu njega, na primer posoda s teko¢ino.

2.4 Parametri krmiljenja

2.4.1 ,Sila na napravi za upravljanje krmilnega sistema“ pomeni silo, ki deluje na napravo za upravljanje
krmilnega sistema, zato da krmili vozilo;

2.4.2 ,Cas krmiljenja“ pomeni ¢as od zacetka premikanja naprave za upravljanje krmilnega sistema do trenutka,
ko krmiljena kolesa dosezejo dolocen odklon krmiljenih koles;

2,43 ,odklon krmiljenih koles“ pomeni kot med projekcijo vzdoline osi vozila in prese¢nico ravnine koles
(srednje ravnine kolesa, ki je pravokotna na vrtilno os kolesa) ter povrsine cestisca;

2.4.4 ,sile krmiljenja“ pomenijo vse sile, ki delujejo v prenosnem mehanizmu;

2.4.5 spovpretno krmilno razmerje* pomeni razmerje med kotnim premikom naprave za upravljanje krmilnega
sistema in povpre¢nim zajetim odklonom krmiljenih koles za celoten obrat od ene do druge skrajne lege;

2.4.6 ,obracalni krog“ pomeni krog, znotraj katerega se med krozno voznjo vozila nahajajo projekcije vseh tock
vozila na ravnino tal, razen zunanjih naprav za posredno gledanje in sprednjih smernih kazalcev;

(") Vozilo lahko vozi v isti ali nasprotni smeri zadevnega vozila.
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2.4.7 ,nazivni polmer naprave za upravljanje krmilnega sistema“ pri volanu pomeni najkrajso dimenzijo od
njegovega sredi§¢a vrtenja do zunanjega roba obroca. Pri vseh drugih oblikah naprav za upravljanje
krmilnega sistema pomeni oddaljenost med sredis¢em vrtenja in tocko, v kateri deluje sila na napravo za
upravljanje krmilnega sistema. Ce je taksnih tock veg, se uporabi tista, ki zahteva najvecjo silo;

2.4.8 wparkiranje z daljinskim upravljanjem*“ (Remote Controlled Parking (RCP)) pomeni funkcijo ACSF kategorije A,
ki jo aktivira voznik in omogoca parkiranje ali manevriranje pri nizki hitrosti. Aktivira se z daljinskim
upravljanjem v neposredni blizini vozila;

2,49 sopredeljeno najvecje obmocje delovanja funkcije RCP“ (Specified maximum RCP operating range (Sgcpma)
pomeni najve¢jo razdaljo med najblizjo to¢ko motornega vozila in napravo za daljinsko upravljanje, pri
kateri je funkcija ACSF zasnovana za delovanje;

2.4.10 sopredeljena najvigja hitrost“ (Specified maximum speed (V. )) pomeni najvisjo hitrost, pri kateri je funkcija
ACSF zasnovana za delovanje;

2.4.11 ~opredeljena najnizja hitrost“ (Specified minimum speed (V.

i) pomeni najnizjo hitrost, pri kateri je funkcija
ACSF zasnovana za delovanje;

2,412 sopredeljen najvecji bocni pospesek” (Specified maximum lateral acceleration (ay,,.)) pomeni najveji bo¢ni
pospesek, pri katerem je funkcija ACSF zasnovana za delovanje;

2,413 funkcija ACSF je v ,nacinu izklopa“ (ali ,izklopljena®), kadar ji je prepreceno, da bi izvedla dejanje naprave
za upravljanje krmilnega sistema za pomo¢ vozniku;

2.4.14 funkcija ACSF je v ,stanju pripravljenosti“, kadar je funkcija vklopljena, niso pa izpolnjeni vsi pogoji (npr.
pogoji za delovanje sistema, namerna dejanja voznika) za njeno aktivnost. V tem stanju sistem ni
pripravljen, da izvede dejanje naprave za upravljanje krmilnega sistema za pomo¢ vozniku;

2.4.15 funkcija ACSF je v ,aktivnem nacinu“ (ali ,aktivna“), kadar je funkcija vklopljena in kadar so pogoji za njeno
aktivnost izpolnjeni. V tem nacinu sistem stalno ali ob¢asno upravlja krmilni sistem za pomo¢ vozniku in
izvaja ali je pripravljen izvesti dejanje naprave za upravljanje krmilnega sistema za pomo¢ vozniku;

2.4.16 ,postopek spremembe voznega pasu“ se v primeru funkcije ACSF kategorije C zacne, ko voznik
z namernim dejanjem aktivira smerne kazalce, kon¢a pa se z deaktiviranjem smernih kazalcev. Zajema
naslednja dejanja:

(a) aktiviranje smernih kazalcev z namernim dejanjem voznika;
(b) bocno premikanje vozila proti meji voznega pasu;
(c) manever spremembe voznega pasu;
(d) ponoven vklop funkcije ohranjanja voznega pasu;
(e) deaktiviranje smernih kazalcev;
2,417 ~manever spremembe voznega pasu” je del postopka spremembe voznega pasu ter se

(a) zacne, ko se zunanji rob profila pnevmatike sprednjega kolesa vozila, ki je najblizje oznacbam voznega
pasu, dotakne notranjega roba oznacbe voznega pasu, v katerega se premika vozilo, in

(b) konca, ko zadnja kolesa vozila povsem preckajo oznacbo voznega pasu.
2.5 Vrste krmilnega sistema

Glede na nacin ustvarjanja sil krmiljenja lo¢imo naslednje vrste krmilnega sistema:

2.5.1 pri motornih vozilih:

2.5.1.1 yosnovni krmilni sistem” pomeni krmilni sistem vozila, ki predvsem doloc¢a smer vozZnje. Zajema lahko:
2.5.1.1.1  ,rocni krmilni sistem®, pri katerem se sile krmiljenja ustvarjajo izklju¢no z misiéno mo¢jo voznika;

2.5.1.1.2 L krmilni sistem s pomozno silo“, pri katerem se sile krmiljenja ustvarjajo z misi¢no moé¢jo voznika in

dovajajo iz virov energije;

2.5.1.1.2.1 za krmilni sistem s pomozZno silo se Steje tudi krmilni sistem, pri katerem, kadar je brezhiben, sile
krmiljenja izhajajo izklju¢no iz enega ali ve¢ virov energije, v primeru okvare v krmilnem sistemu pa se
lahko sile krmiljenja zagotovijo samo z miSicno mo¢jo voznika (integrirani pogonski sistemi);

2.5.1.1.3  ,krmilni sistem s polno mo¢jo“, pri katerem se sile krmiljenja zagotovijo izklju¢no iz enega ali ve¢ virov
energije;



L 318/6 Uradni list Evropske unije 14.12.2018

2.5.1.2 ,samosledni krmilni sistem“ pomeni sistem, ki je zasnovan za ustvarjanje spremembe odklona enega ali ve¢
krmiljenih koles le takrat, kadar nanj delujejo sile infali momenti, ki delujejo prek pnevmatike na cestisce;

2.5.1.3 ,pomozni krmilni sistem“ (Auxiliary Steering Equipment (ASE)) pomeni sistem, pri katerem so poleg koles
osnovnega krmilnega sistema krmiljena tudi kolesa na oseh vozil kategorij M in N, in sicer v isto ali
nasprotno smer od smeri osnovnega krmilnega sistema, infali se lahko odklon sprednjih infali zadnjih
krmiljenih koles prilagodi glede na obnasanje vozila;

2.5.2 pri priklopnikih:

2.5.2.1 ,samosledni krmilni sistem“ pomeni sistem, ki je zasnovan za ustvarjanje spremembe odklona enega ali ve¢
krmiljenih koles le takrat, kadar nanj delujejo sile infali momenti, ki delujejo prek pnevmatike na cestisce;

2,522 ,zgibni krmilni sistem“ pomeni sistem, pri katerem se sile krmiljenja ustvarjajo s spremembo smeri vle¢nega
vozila, premikanje krmiljenih koles priklopnika pa je tesno povezano z relativnim kotom med vzdolznima
osema vle¢nega vozila in priklopnika;

2,523 ,avtomatski krmilni sistem“ pomeni sistem, pri katerem se sile krmiljenja ustvarjajo s spremembo smeri
vle¢nega vozila, premikanje krmiljenih koles priklopnika pa je tesno povezano z relativnim kotom med
vzdolzno osjo okvirja priklopnika ali tovora, ki ga nadomes¢a, in vzdolzno osjo pomoznega okvirja Sasije,
na katerega so pritrjene osi;

2.5.2.4 ,dodatni krmilni sistem“ pomeni sistem, ki je neodvisen od osnovnega krmilnega sistema in s katerim je
mogoce za namene manevriranja selektivno vplivati na odklon krmiljenih koles ene ali ve¢ osi krmilnega
sistema;

2.5.2.5 krmilni sistem s polno mocjo“ pomeni sistem, pri katerem se sile krmiljenja zagotovijo izklju¢no iz enega

ali ve¢ virov energije;
253 glede na namestitev krmiljenih koles lo¢imo naslednje vrste krmilnega sistema:

2.5.3.1 Jkrmilni sistem na sprednjih kolesih®, pri katerem so krmiljena samo kolesa sprednjih osi. Ta sistem
vkljucuje vsa kolesa, ki so krmiljena v isto smer;

2.5.3.2 Jkrmilni sistem na zadnjih kolesih, pri katerem so krmiljena samo kolesa zadnjih osi. Ta sistem vkljucuje
vsa kolesa, ki so krmiljena v isto smer;

2.5.3.3 Jkrmilni sistem na ve¢ kolesih®, pri katerem so krmiljena kolesa ene ali ve¢ sprednjih in zadnjih osi;
2.5.3.3.1  ,krmilni sistem na vseh kolesih®, pri katerem so krmiljena vsa kolesa;

2.5.3.3.2  ,spojni krmilni sistem®, pri katerem sile krmiljenja neposredno povzroc¢ajo medsebojno odvisno premikanje
delov 3asije.

2.6 Vrste prenosnega mehanizma
Glede na nacin prenasanja sil krmiljenja lo¢imo naslednje vrste prenosnega mehanizma:

2.6.1 ,povsem mehanski prenosni mehanizem“ pomeni prenosni mehanizem, pri katerem se sile krmiljenja
prenasajo izklju¢no z mehanskimi sredstvi;

2.6.2 ,povsem hidravli¢ni prenosni mehanizem“ pomeni prenosni mehanizem, pri katerem se sile krmiljenja
nekje v mehanizmu prenasajo izklju¢no s hidravli¢nimi sredstvi;

2.6.3 ,povsem elektri¢ni prenosni mehanizem“ pomeni prenosni mehanizem, pri katerem se sile krmiljenja nekje
v mehanizmu prenasajo izklju¢no z elektri¢nimi sredstvi;

2.6.4 ,hibridni prenosni mehanizem“ pomeni prenosni mehanizem, pri katerem se del sil krmiljenja prenasa
z enim od navedenih sredstev, drug del sil krmiljenja pa z drugim od teh sredstev. Ce pa je kateri koli
mehanski del mehanizma zasnovan izkljuno za zagotavljanje povratnih informacij o poloZaju in je
presibek za prenos vseh sil krmiljenja, se ta sistem Steje kot povsem hidravli¢ni ali povsem elektri¢ni
prenosni mehanizem;

2.7 selektricni upravljalni vod“ pomeni elektricno povezavo, ki priklopniku zagotavlja funkcijo naprave za
upravljanje krmilnega sistema. Sestavljen je iz elektricne napeljave in prikljucka ter vkljucuje dele za
podatkovno komunikacijo in oskrbo z elektri¢no energijo za prenos upravljanja priklopnika.
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3. VLOGA ZA PODELITEV HOMOLOGACIJE

3.1 Vlogo za podelitev homologacije tipa vozila glede na krmilni sistem vloZi proizvajalec vozila ali njegov
ustrezno pooblasceni zastopnik.

3.2 Vlogi se v treh izvodih prilozZijo dokumenti, navedeni v nadaljevanju, in naslednji podatki:
3.2.1 opis tipa vozila glede na elemente iz odstavka 2.2; navede se tip vozila;
3.2.2 kratek opis krmilnega sistema s shemo krmilnega sistema kot celote, na kateri je prikazan polozaj razli¢nih

naprav na vozilu, ki vplivajo na krmiljenje;

3.2.3 za krmilne sisteme s polno mocjo in sisteme, za katere se uporablja Priloga 6 k temu pravilniku, pregled
sistema, ki prikazuje filozofijo sistema in odpovedno varne postopke, redundance in opozorilne sisteme,
potrebne za zagotavljanje varnega delovanja v vozilu.

Zahtevani tehni¢ni dokumenti, ki se nanasajo na take sisteme, se dajo na voljo za obravnavo s homologa-
cijskim organom in/ali tehni¢no sluzbo. Obravnavanje takih dokumentov je zaupno.

3.3 Vozilo, ki je predstavnik tipa vozila v postopku homologacije, se predloZi tehni¢ni sluzbi, ki je pristojna za
izvajanje homologacijskih preskusov.

4. HOMOLOGACTA

4.1 Ce vozilo, predlozeno v homologacijo v skladu s tem pravilnikom, izpolnjuje vse ustrezne zahteve iz tega
pravilnika, se homologacija navedenega tipa vozila glede na krmilni sistem podeli.

4.1.1 Homologacijski organ pred podelitvijo homologacije preveri, ali obstajajo zadovoljivi ukrepi za zagotovitev
u¢inkovitega nadzora skladnosti proizvodnje, kot je dolocena v odstavku 7 tega pravilnika.

4.2 Vsakemu homologiranemu tipu se dodeli homologacijska Stevilka. Prvi dve $tevki (zdaj 02) oznacujeta
spremembe, vkljuéno z zadnjimi ve¢jimi tehni¢nimi spremembami Pravilnika ob izdaji homologacije. Ista
pogodbenica ne sme dodeliti te Stevilke drugemu tipu vorzila ali istemu tipu vozila, ki je bil predlozen
z druga¢nim krmilnim sistemom od tistega, opisanega v dokumentih, zahtevanih v odstavku 3.

43 Obvestilo o podelitvi, razsiritvi ali zavrnitvi homologacije tipa vozila v skladu s tem pravilnikom se poslje
pogodbenicam Sporazuma iz leta 1958, ki uporabljajo ta pravilnik, na obrazcu, ki je skladen z vzorcem iz
Priloge 1 k temu pravilniku.

4.4 Na vsakem vozilu, ki je v skladu s tipom vozila, homologiranim po tem pravilniku, je na vidnem in zlahka
dostopnem mestu, navedenem na homologacijskem obrazcu, names¢éena mednarodna homologacijska
oznaka, sestavljena iz:

4.4.1 kroga, ki obkroza ¢rko ,E“ in $teviléno oznako drzave, ki je podelila homologacijo ();

4.4.2 Stevilke tega pravilnika, ki ji sledijo ¢rka ,R“, pomisljaj in homologacijska Stevilka, na desni strani kroga iz
odstavka 4.4.1.

4.5 Ce je vozilo v skladu s tipom vozila, homologiranim po enem ali ve¢ drugih pravilnikih, ki so prilozeni
Sporazumu, v drZzavi, ki je podelila homologacijo v skladu s tem pravilnikom, simbola iz odstavka 4.4.1 ni
treba ponoviti; v takem primeru se v navpi¢nih stolpcih na desni strani simbola iz odstavka 4.4.1 navedejo
Stevilke pravilnikov, homologacijske $tevilke in dodatni simboli vseh pravilnikov, v skladu s katerimi je bila
podeljena homologacija v drzavi, ki je podelila homologacijo v skladu s tem pravilnikom.

4.6 Homologacijska oznaka mora biti jasno berljiva in neizbrisna.
4.7 Homologacijska oznaka se namesti blizu napisne plos¢ice vozila, ki jo namesti proizvajalec, ali nanjo.
4.8 V Prilogi 2 k temu pravilniku so prikazani primeri namestitev homologacijskih oznak.

() Steviléne oznake pogodbenic Sporazuma iz leta 1958 so navedene v Prilogi 3 h Konsolidirani resoluciji o konstrukciji vozil (R.E.3),
dokument ECE/TRANS/WP.29/78/Rev. 6, Priloga 3 — www.unece.org/trans/main/wp29/wp29wgs/wp29gen/wp29resolutions.html.
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5. DOLOCBE O KONSTRUKCIJI
5.1 Splosne dolocbe
5.1.1 Krmilni sistem zagotavlja preprosto in varno upravljanje vozila do njegove najvisje konstrukcijsko dolocene

hitrosti ali, pri priklopniku, do njegove najvisje tehni¢no dovoljene hitrosti. Pri preskusu z brezhibnim
krmilnim sistemom v skladu z odstavkom 6.2 obstaja teZnja po samodejnem vracanju v sredis¢no lego. V
primeru motornih vozil vozilo ustreza zahtevam iz odstavka 6.2, v primeru priklopnikov pa zahtevam iz
odstavka 6.3. Ce je vozilo opremljeno s pomoznim krmilnim sistemom, ustreza tudi zahtevam iz Priloge 4.
Priklopniki, opremljeni s hidravli¢nimi prenosnimi mehanizmi, so skladni tudi s Prilogo 5.

5.1.2 Vozilo se lahko vozi po ravnem delu ceste z najvisjo konstrukcijsko doloceno hitrostjo, pri ¢emer vozniku
ni treba izvajati neobicajnih popravkov krmiljenja in v krmilnem sistemu ni neobi¢ajnega tresenja.

5.1.3 Smer delovanja naprave za upravljanje krmilnega sistema ustreza nameravani spremembi smeri vozila in
obstaja stalno razmerje med odklonom naprave za upravljanje krmilnega sistema in odklonom krmiljenih
koles. Te zahteve ne veljajo za sisteme, ki vkljucujejo krmilno funkcijo s samodejnim nadzorom ali
korekcijsko krmilno funkcijo, ali za pomozni krmilni sistem.

Te zahteve se tudi ne uporabljajo nujno za krmilni sistem s polno mog¢jo, kadar vozilo miruje, med
manevriranjem vozila pri nizkih hitrostih, in sicer do najve¢ 15 km/h, in kadar sistem ni oskrbovan
z energijo.

5.1.4 Krmilni sistem je zasnovan, izdelan in vgrajen tako, da lahko zdrzi obremenitve, ki nastanejo pri obicajnem
delovanju vozila ali kombinacije vozil. Najve¢ji odklon krmiljenih koles ni omejen z nobenim delom
prenosnega mehanizma, razen ¢e ni zasnovan posebej za ta namen. Razen ¢e ni doloceno drugace, se za
namen tega pravilnika domneva, da v krmilnem sistemu ne more nikoli priti do ve¢ kot ene okvare hkrati,
dve osi na eni kolesni dvojici pa se Stejeta kot ena os.

5.1.5 Magnetna ali elektricna polja ne vplivajo negativno na ucinkovitost krmilnega sistema, vklju¢no
z elektricnimi upravljalnimi vodi. To se dokaze z izpolnjevanjem tehni¢nih zahtev in upoStevanjem
prehodnih dolocb Pravilnika ZN $t. 10, in sicer z uporabo:

(@) sprememb 03 za vozila brez priklopnega sistema za napajanje sistema za shranjevanje energije
z moznostjo ponovnega polnjenja (pogonski akumulatorji);

(b) sprememb 04 za vozila s priklopnim sistemom za napajanje sistema za shranjevanje energije
z moznostjo ponovnega polnjenja (pogonski akumulatorji).

5.1.6 Izpopolnjeni krmilni sistemi za pomo¢ vozniku se homologirajo v skladu s tem pravilnikom le, kadar ta

funkcija ni vzrok za kakr$no koli poslabsanje delovanja osnovnega krmilnega sistema. Poleg tega morajo
biti zasnovani tako, da lahko voznik kadar koli in z namernim dejanjem funkcijo razveljavi.

5.1.6.1 Za sistem korekcijske krmilne funkcije (Corrective Steering Function (CSF)) veljajo zahteve iz Priloge 6.

5.1.6.1.1  Voznika se takoj opozori na vsak poseg funkcije CSF s svetlobnim opozorilnim signalom, ki je prikazan
vsaj eno sekundo ali tako dolgo, dokler traja poseg, kar koli od tega traja dlje.

V primeru posega funkcije CSF, ki jo upravlja elektronski nadzor stabilnosti (Electronic Stability Control (ESC))
ali funkcija stabilnosti vozila, kot je opredeljena v ustreznem pravilniku ZN (tj. pravilniki ZN §t. 13, 13-H
ali 140), se lahko kot nadomestna moZnost navedenemu svetlobnemu opozorilnemu signalu uporabi
utripajo¢a opozorilna naprava funkcije ESC, ki opozarja na poseg funkcije ESC, ¢e ta poseg obstaja.

5.1.6.1.2  V primeru posega funkcije CSF, ki temelji na vrednotenju prisotnosti in mest oznacb voznega pasu ali mej
voznega pasu, se uporablja tudi naslednje:

5.1.6.1.2.1 v primeru posega, ki je daljse od:
(a) 10 sekund za vozila kategorije M, in N, ali
(b) 30 sekund za vozila kategorije M,, M; in N,, N;,

se do konca posega zagotovi zvo¢ni opozorilni signal.
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5.1.6.1.2.2 V primeru dveh ali ve¢ zaporednih posegov v tekoc¢em intervalu 180 sekund in brez krmiljenja voznika
med posegom, sistem zagotovi zvo¢ni opozorilni signal med drugim in vsemi nadaljnjimi posegi v teko¢em
intervalu 180 sekund. Ob zacetku tretjega posega (in nadaljnjih posegov) traja zvoc¢ni opozorilni signal vsaj
deset sekund dlje kot prejsnji opozorilni signal.

5.1.6.1.3  Sila na napravi za upravljanje krmilnega sistema, ki je potrebna za razveljavitev upravljanja smeri, ki ga
izvaja sistem, ne sme presec¢i 50 N za celotno obmodje delovanja funkcije CSF.

5.1.6.1.4  Zahteve iz odstavkov 5.1.6.1.1, 5.1.6.1.2 in 5.1.6.1.3 za funkcijo CSF, ki temeljjjo na vrednotenju
prisotnosti in mest oznacb voznega pasu ali mej voznega pasu, se preskusijo v skladu z ustreznimi preskusi
vozila iz Priloge 8 k temu pravilniku.

5.1.6.2 Vozila, opremljena z zasilno krmilno funkcijo (Emergency Steering Function (ESF)), izpolnjujejo zahteve
v nadaljevanju.

Za sistem s funkcijo ESF veljajo zahteve iz Priloge 6.
5.1.6.2.1  Vsaka funkcija ESF zacne poseg samo takrat, ko zazna tveganje tréenja.

5.1.6.2.2  Vsa vozila, opremljena s funkcijo ESF, so opremljena s sredstvi za spremljanje okolja voZnje (npr. oznacbe
voznega pasu, rob cesti§¢a, drugi udelezenci v prometu) v skladu z doloCenim primerom uporabe. Ta
sredstva spremljajo okolje voZnje vedno, kadar je funkcija ESF aktivna.

5.1.6.2.3  Pri samodejnem manevru preprecevanja tréenja, ki ga sprozi funkcija ESF, vozilo ne zapusti ceste.

5.1.6.2.3.1 V primeru posega funkcije ESF na cesti ali voznem pasu, omejenem z oznacbami voznega pasu na eni ali
obeh straneh, pri samodejnem manevru preprecevanja tréenja, ki ga sprozi funkcija ESF, vozilo ne precka
oznacbe voznega pasu. Ce pa se poseg zacne med spreminjanjem voznega pasu, ki ga izvaja voznik, ali med
nenamernim drsenjem na sosednji vozni pas, lahko sistem usmeri vozilo nazaj na prvotni vozni pas v smeri
voinje.

5.1.6.2.3.2 Ce ni oznacbe voznega pasu na eni ali obeh straneh vozila, je dovoljen en poseg funkcije ESF, v primeru da
ta poseg ne povzroci bo¢nega odmika vozila, vecjega od 0,75 m v smeri, kjer ni oznacbe voznega pasu.
Bo¢ni odmik med samodejnim manevrom prepreevanja tréenja se dolo¢i s fiksno tocko na sprednji strani
vozila ob zacetku in zakljucku posega funkcije ESF.

5.1.6.2.4  Zaradi posega funkcije ESF vozilo ne tr¢i z drugim udelezencem v prometu (').

5.1.6.2.5  Proizvajalec med homologacijskim preskuSanjem tehni¢ni sluzbi ustrezno dokaze, katera sredstva za
spremljanje okolja voznje so vgrajena v vozilo za izpolnitev dolo¢b iz pododstavkov odstavka 5.1.6.2.

5.1.6.2.6  Voznik je na vsak poseg funkcije ESF opozorjen s svetlobnim in akustiénim ali tipnim opozorilnim
signalom, ki se zagotovi najpozneje ob zaletku posega funkcije ESF.

Za ta namen se ustrezni signali, ki jih uporabljajo drugi opozorilni sistemi (npr. zaznavanje mrtvega kota,
opozarjanje pred zapustitvijo voznega pasu, opozarjanje pred naletom), Stejejo za zadostne za izpolnitev
zahtev za navedene svetlobne, zvocne ali tipne signale.

5.1.6.2.7  Voznik je na okvaro sistema opozorjen s svetlobnim opozorilnim signalom. Kadar se sistem ro¢no
deaktivira, se lahko opozarjanje na okvaro preklice.

5.1.6.2.8  Sila na napravi za upravljanje krmilnega sistema, ki je potrebna za razveljavitev upravljanja smeri, ki ga
izvaja sistem, ne sme preseci 50 N.

5.1.6.2.9  Vozilo se preskusi v skladu z ustreznimi preskusi vozila iz Priloge 8 k temu pravilniku ZN.

(") Dokler niso sprejeti enotni preskusni postopki, proizvajalec tehnicni sluzbi predlozi dokumente in ustrezna dokazila, da dokaze
skladnost s to dolocbo. O teh informacijah se dogovorita tehni¢na sluzba in proizvajalec vozila.
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5.1.6.2.10 Podatki o sistemu

Ob homologaciji se tehni¢ni sluzbi skupaj z dokumentacijo, ki je zahtevana v Prilogi 6 k temu pravilniku
ZN, predlozijo naslednji podatki:

(a) primeri uporabe, za katere je funkcija ESF zasnovana za delovanje (med primeri uporabe a i, a ii,
a iii in b, ki so navedeni v opredelitvi funkcije ESF v odstavku 2.3.4.3);
\

smin’

(b) pogoji, v katerih je sistem aktiven, npr. obmocje hitrosti vozila, V.

smax’

(c) kako funkcija ESF zazna tveganje tréenja;

(d) opis sredstev za zaznavanje okolja voZnje;

(e) kako se funkcija deaktivirajznova aktivira;

(f) kako je zagotovljeno, da sila razveljavitve ne preseze meje 50 N.

5.1.7 Vle¢na vozila, opremljena s prikljuckom za oskrbo krmilnega sistema priklopnika z elektri¢no energijo, in
priklopniki, ki uporabljajo elektricno energijo iz vle¢nega vozila za napajanje krmilnega sistema
priklopnika, izpolnjujejo ustrezne zahteve iz Priloge 7.

5.1.8 Prenosni mehanizem

5.1.8.1 Naprave za nastavitev geometrije krmiljenja so take, da je po nastavitvi mogoce z ustreznimi blokirnimi
napravami vzpostaviti pozitivno povezavo med nastavljivimi sestavnimi deli.

5.1.8.2 Prenosni mehanizem, ki se lahko izklopi, da se zajamejo razli¢ne konfiguracije vozila (npr. pri raztegljivih
polpriklopnikih), ima blokirne naprave, ki zagotavljajo pozitivno premestitev sestavnih delov; kadar je
blokiranje samodejno, obstaja dodatna varnostna kljucavnica, ki se upravlja ro¢no.

5.1.9 Krmiljena kolesa

Krmiljena kolesa niso izklju¢no zadnja kolesa. Ta zahteva ne velja za polpriklopnike.

5.1.10 Oskrba z energijo

Ista naprava za oskrbo z energijo se lahko uporablja za krmilne in druge sisteme. V primeru okvare
v katerem koli sistemu, ki souporablja isto napravo za oskrbo z energijo, pa se zagotovi krmiljenje v skladu
z ustreznimi dolo¢bami o okvarah iz odstavka 5.3.

5.1.11 Sistemi upravljanja

Zahteve iz Priloge 6 se uporabljajo za varnostne vidike elektronskih sistemov upravljanja vozila, ki
predstavljajo ali so del prenosa upravljanja krmilne funkcije, vkljuéno z izpopolnjenimi krmilnimi sistemi za
pomo¢ vozniku. Za sisteme ali funkcije, ki uporabljajo krmilni sistem kot sredstvo za doseganje cilja vigje
ravni, pa velja Priloga 6, samo ¢e neposredno vplivajo na krmilni sistem. Ce so taki sistemi na voljo, se med
homologacijskim preskusanjem krmilnega sistema ne deaktivirajo.

5.2 Posebne dolocbe za priklopnike

5.2.1 Priklopniki (razen polpriklopnikov in priklopnikov s centralno osjo), ki imajo ve¢ kot eno os s krmiljenimi
kolesi, ter polpriklopniki in priklopniki s centralno osjo, ki imajo najmanj eno os s krmiljenimi kolesi,
izpolnjujejo pogoje iz odstavka 6.3. Pri priklopnikih s samoslednim krmilnim sistemom pa preskus
v skladu z odstavkom 6.3 ni potreben, ¢e je razmerje med obremenitvijo nekrmiljenih in samoslednih osi
pri vseh pogojih obremenitve enako ali vecje od 1,6.

Pri priklopnikih s samoslednim krmilnim sistemom pa mora biti razmerje med obremenitvijo nekrmiljenih
ali zgibno krmiljenih osi in torno krmiljenih osi pri vseh pogojih obremenitve najmanj 1.

5.2.2 Ce vle¢no vozilo kombinacije vozil vozi naravnost naprej, priklopnik in vle¢no vozilo ostaneta poravnana.
Ce se poravnava ne ohranja samodejno, je priklopnik opremljen z ustrezno nastavitveno napravo za
vzdrzevanje.
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5.3 Dolocbe o okvarah in delovanje
53.1 Splosno
53.1.1 Za namene tega pravilnika za krmiljena kolesa, napravo za upravljanje krmilnega sistema in vse mehanske

dele prenosnega mehanizma velja, da se ne morejo okvariti, ¢e so zadostno dimenzionirani, ¢e so zlahka
dostopni za vzdrzevanje in ¢e so njihove varnostne znacilnosti vsaj enake tistim, ki so predpisane za druge
bistvene sestavne dele (na primer zavorni sistem) vozila. Ce bi okvara katerega koli takega dela najverjetneje
povzrodila izgubo nadzora nad vozilom, je ta del izdelan iz kovine ali materiala z enakovrednimi lastnostmi
in se pri obicajnem delovanju krmilnega sistema ne more znatno deformirati.

5.3.1.2 Zahteve iz odstavkov 5.1.2, 5.1.3 in 6.2.1 so izpolnjene tudi z okvaro v krmilnem sistemu, ¢e je vozilo
mogoce voziti s hitrostmi, predpisanimi v zadevnih odstavkih.

V tem primeru se odstavek 5.1.3 ne uporablja za krmilne sisteme s polno mogjo, kadar vozilo miruje.

5.3.1.3 Voznik je jasno opozorjen na vsako okvaro v prenosu, ki ni povsem mehanski, kot je dolo¢eno
v odstavku 5.4. Ob okvari je sprememba povpre¢nega krmilnega razmerja dopustna, ¢e ni preseZena sila na
volanu iz odstavka 6.2.6.

5.3.1.4 Ce zavorni sistem vozila uporablja isti vir energije kot krmilni sistem in pride do napake tega vira energije,
ima krmilni sistem prednost ter lahko izpolni zahteve iz odstavka 5.3.2 ali 5.3.3, kakor je ustrezno. Poleg
tega zavorni ucinek ob prvi naslednji uporabi ne sme znasati manj od predpisanega ucinka delovne zavore,
kot je dolocen v odstavku 2 Priloge 3 k temu pravilniku.

53.1.5 Ce zavorni sistem vozila uporablja isto napravo za oskrbo z energijo kot krmilni sistem in pride do napake
v oskrbi z energijo, ima krmilni sistem prednost ter lahko izpolni zahteve iz odstavka 5.3.2 ali 5.3.3, kakor
je ustrezno. Poleg tega zavorni ucinek ob prvi naslednji uporabi ustreza predpisom iz odstavka 3 Priloge 3
k temu pravilniku.

5.3.1.6 Zahteve iz odstavkov 5.3.1.4 in 5.3.1.5 se ne uporabljajo, e je zavorni sistem tak, da je z delovno zavoro
brez kakr$ne koli zaloge energije mogoce izpolniti varnostno zahtevo za pomozni zavorni sistem,
naveden v:

(a) odstavku 2.2 Pravilnika ZN st. 13, Priloga 3 (za vozila kategorij M, in N,);

(b) odstavku 2.2 Pravilnika ZN st. 13, Priloga 4 (za vozila kategorij M,, M, in N).

5.3.1.7 Za priklopnike so zahteve iz odstavkov 5.2.2 in 6.3.4.1 izpolnjene tudi, kadar pride do okvare v krmilnem
sistemu.

5.3.2 Krmilni sistemi s pomozZno silo

5.3.2.1 Ce bi se motor ustavil ali del prenosa odpovedal, razen tistih delov, navedenih v odstavku 5.3.1.1, ne sme

biti takojnjih sprememb odklona krmiljenih koles. Ce je vozilo mogoce voziti s hitrostjo, vigio od 10
km/h, so izpolnjene zahteve glede sistema z okvaro iz odstavka 6.

533 Krmilni sistemi s polno mo¢jo
5.3.3.1 Sistem je zasnovan tako, da v primeru kakr$ne koli okvare, ki zahteva delovanje opozorilnega signala iz

odstavka 5.4.2.1.1, vozila ni mogoce voziti v nedogled pri hitrostih nad 10 km/h.

5.3.3.2 V primeru okvare v prenosu upravljanja, razen v delih iz odstavka 5.1.4, je $e vedno mogoce krmiliti
z zmogljivostjo, ki je v odstavku 6 dolocena za brezhiben krmilni sistem.

5.3.3.3 V primeru izpada vira energije za prenos upravljanja je mogoce izvesti najmanj 24 manevrov ,osmice®, pri
katerih ima vsaka zanka osmice pri hitrosti 10 km/h in pri ravni zmogljivosti, doloceni v odstavku 6 za
brezhiben sistem, premer 40 m. Preskusni manevri se za¢nejo pri ravni zaloge energije iz odstavka 5.3.3.5.
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5.3.3.4 V primeru okvare v prenosu energije, razen v delih iz odstavka 5.3.1.1, ne sme biti takoj$njih sprememb
odklona krmiljenih koles. Ce je vozilo mogoce voziti s hitrostjo, visjo od 10 km/h, so ob zakljucku najmanj
25 manevrov ,osmice, v katerih ima vsaka zanka osmice pri najniZji hitrosti 10 km/h premer 40 m,
izpolnjene zahteve za sistem z okvaro iz odstavka 6.

Preskusni manevri se za¢nejo pri ravni zaloge energije iz odstavka 5.3.3.5.

5.3.3.5 Raven energije, ki se uporablja za preskuse iz odstavkov 5.3.3.3 in 5.3.3.4, je raven zaloge energije, pri
kateri je voznik opozorjen na okvaro.

Za sisteme na elektriéni pogon, za katere velja Priloga 6, je ta raven najslab$i mozni primer, ki ga
proizvajalec opiSe v dokumentaciji, predlozeni v zvezi s Prilogo 6, in uposteva na primer ucinke
temperature in staranja na zmogljivost akumulatorja.

5.4 Opozorilni signali

5.4.1 Splosne dolocbe

5.4.1.1 Voznik je jasno opozorjen na vsako okvaro, ki negativno vpliva na krmilno funkcijo in po svoji naravi ni
mehanska.

Kljub zahtevam iz odstavka 5.1.2 pa se lahko namerno uporabi tresenje v krmilnem sistemu kot dodatno
opozorilo na stanje z okvaro v tem sistemu.

Pri motornem vozilu se povecana sila krmiljenja $teje kot opozorilni znak; pri priklopniku je dovoljen
mehanski indikator.

5.4.1.2 Svetlobni opozorilni signali so vidni tudi pri dnevni svetlobi in mogoce jih je lociti od drugih opozoril;
ustrezno stanje signalov se lahko zlahka preveri z voznikovega sedeza; okvara sestavnega dela opozorilnih
naprav na noben nacin ne sme zmanjati zmogljivosti krmilnega sistema.

5413 Zvocni opozorilni signal je neprekinjen zvocni signal, zvocni signal s prekinitvami ali zvocno
obvestilo. Kadar se uporablja zvo¢no obvestilo, proizvajalec zagotovi, da je opozorilo v jezikih trga, na
katerem se vozilo prodaja.

Zvocne opozorilne signale voznik zlahka prepozna.

5.4.1.4 Ce se za oskrbo krmilnega sistema in drugih sistemov uporablja isti vir energije, je voznik opozorjen
z zvo¢nim ali svetlobnim opozorilom, ko se shranjena energija/teko¢ina v zbiralniku energije/posodi za
shranjevanje zmanjsa na raven, ki lahko povzro¢i vedjo silo na volanu. To opozorilo se lahko uporabi
skupaj z napravo, ki je zagotovljena za opozarjanje na okvaro zavore, ¢e zavorni sistem uporablja isti vir
energije. Voznik lahko preprosto preveri ustrezno stanje opozorilne naprave.

5.4.2 Posebne doloc¢be za krmilni sistem s polno mogjo
5.4.2.1 Vozila na motorni pogon lahko zagotovijo naslednje opozorilne signale za okvare in napake krmilnega
sistema:

5.4.2.1.1  rde¢ opozorilni signal, ki opozarja na okvare iz odstavka 5.3.1.3 v osnovnem krmilnem sistemu;

5.4.2.1.2  kadar je to ustrezno, rumen opozorilni signal, ki opozori na elektricno zaznano napako v krmilnem
sistemu, na katero ne opozori rde¢ opozorilni signal;

5.4.2.1.3  Ce se uporablja simbol, je skladen s simbolom ] 04, registrska Stevilka ISO/IEC 7000-2441, kot je dolo¢eno
v standardu ISO 2575:2000;

5.4.2.1.4  navedeni opozorilni signali svetijo, kadar je elektricna oprema vozila (in krmilnega sistema) oskrbovana
z energijo. Ce vozilo miruje, krmilni sistem, preden ugasne signal, potrdi, da ni prisotne nobene od
navedenih okvar ali napak.
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Opredeljene okvare oziroma napake, ki naj bi aktivirale navedeni opozorilni signal, ampak ki niso zaznane
v staticnih pogojih, se po zaznavi shranijo ter prikaZejo ob zagonu in vedno, kadar je stikalo za vzig
(zagon) v polozaju ,on“ (vklopljeno), dokler okvara ni odpravljena.

5.4.3 Ce dodatni krmilni sistem deluje infali se odklon krmiljenih koles, ki ga ta krmilni sistem ustvarja, ni vrnil
v obicajni poloZaj za voznjo, je voznik opozorjen z opozorilnim signalom.

5.5 Dolocbe za redni tehni¢ni pregled krmilnega sistema

5.5.1 Ce je izvedljivo ter ob upostevanju dogovora med proizvajalcem vozila in homologacijskim organom, sta
krmilni sistem in njegova namestitev zasnovana tako, da se njuno delovanje lahko preveri brez razstavljanja
in po potrebi z obi¢ajno uporabljenimi merilnimi instrumenti, metodami ali preskusno opremo.

5.5.2 Pravilno stanje delovanja tistih elektronskih sistemov, ki upravljajo zaviranje, se lahko preveri na preprost
nacin. Ce so potrebne posebne informacije, so te prosto dostopre.

5.5.2.1 Ob homologaciji so zaupno opisana sredstva, uporabljena za zaslito pred preprostim nepooblas¢enim
spreminjanjem delovanja sredstev za preverjanje, ki jih izbere proizvajalec (npr. opozorilni signal).

Ta zahteva glede zailite je lahko tudi izpolnjena, ¢e je na voljo sekundarno sredstvo za preverjanje
pravilnega stanja delovanja.

5.6 Doloc¢be za krmilno funkcijo s samodejnim nadzorom

Za vsako krmilno funkcijo s samodejnim nadzorom (Automatically commanded steering function (ACSF))
veljajo zahteve iz Priloge 6.

5.6.1 Posebne dolocbe za funkcijo ACSF kategorije A

Vse funkcije ACSF kategorije A izpolnjujejo zahteve v nadaljevanju.

5.6.1.1 Splosno
5.6.1.1.1  Sistem deluje samo do hitrosti 10 km/h (z dovoljenim odstopanjem +2 km/h).

5.6.1.1.2  Sistem je aktiven le, e voznik izvede namerno dejanje in Ce so izpolnjeni pogoji za delovanje sistema (vse
povezane funkcije, npr. zaviranje, pospesevanje, krmiljenje, kamera/radar/lidar, delujejo pravilno).

5.6.1.1.3  Voznik lahko sistem kadar koli deaktivira.

5.6.1.1.4  Ce sistem vkljucuje stopalko za plin in/ali zavoro za vozilo, je vozilo opremljeno s sredstvom za zaznavanje
ovire (npr. vozila, pesci) v manevrskem obmodju in za takoj$njo ustavitev vozila, da prepreci tréenje ().

5.6.1.1.5 Ko zacne sistem delovati, je voznik na to opozorjen. Vsako prenchanje upravljanja izzove kratko, vendar
znacilno opozorilo za voznika v obliki svetlobnega opozorilnega signala in zvocnega ali tipnega
opozorilnega signala (razen signala na napravi za upravljanje krmilnega sistema med manevrom parkiranja).

Za parkiranje z daljinskim upravljanjem (Remote Controlled Parking (RCP)) se navedene zahteve za opozorilo
vozniku izpolnijo tako, da se svetlobni opozorilni signal zagotovi vsaj na napravi za daljinsko upravljanje.

(") Dokler niso sprejeti enotni preskusni postopki, proizvajalec tehnicni sluzbi predlozi dokumente in ustrezna dokazila, da dokaze
skladnost s temi dolocbami. O teh informacijah se dogovorita tehni¢na sluzba in proizvajalec vozila.
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5.6.1.2 Dodatne dolocbe za parkiranje z daljinskim upravljanjem

5.6.1.2.1  Manever parkiranja za¢ne voznik, upravlja pa ga sistem. Z napravo za daljinsko upravljanje ni mogoce
neposredno vplivati na odklon krmiljenih koles ter vrednost pospesevanja in zaviranja.

5.6.1.2.2  Med manevrom parkiranja mora voznik ohranjati neprekinjeno aktivnost naprave za daljinsko upravljanje.

5.6.1.2.3  Ce je neprekinjena aktivnost naprave za daljinsko upravljanje prekinjena, ¢e razdalja med vozilom in
napravo presega opredeljeno najvecje obmocje delovanja funkcije RCP (Syepn.) ali Ce se izgubi signal med
napravo in vozilom, se vozilo takoj ustavi.

5.6.1.2.4  Ce se med manevrom parkiranja odprejo vrata ali prtljaznik vozila, se vozilo takoj ustavi.

5.6.1.2.5  Ce vozilo doseze svoj koné¢ni parkirni polozaj samodejno ali s potrditvijo voznika in e je stikalo za
vizig/zagon v polozaju ,off* (izklopljeno), se samodejno vklopi parkirni zavorni sistem.

5.6.1.2.6 Ko se kadar koli med manevrom parkiranja vozilo ustavi, funkcija RCP prepreci, da bi se vozilo zapeljalo
stran.

5.6.1.2.7  Opredeljeno najvedje obmocje delovanja funkcije RCP ne sme preseci 6 m.

5.6.1.2.8  Sistem je zasnovan tako, da je zasCiten pred nepooblas¢enim aktiviranjem ali upravljanjem sistemov
funkcije RCP in posegi v sistem.

5.6.1.3 Podatki o sistemu

5.6.1.3.1  Ob homologaciji se tehni¢ni sluzbi skupaj z dokumentacijo, ki je zahtevana v Prilogi 6 k temu pravilniku,
predlozijo naslednji podatki:

5.6.1.3.1.1 vrednost za opredeljeno najvecje obmo¢je delovanja funkcije RCP (Spepma;
5.6.1.3.1.2 pogoji, v katerih je mogoce aktivirati sistem, tj. kdaj so izpolnjeni pogoji za delovanje sistema;

5.6.1.3.1.3 proizvajalec za sisteme s funkcijo RCP tehni¢nim organom predlozi pojasnilo, kako je sistem zasCiten pred
nepooblai¢enim aktiviranjem.

5.6.2 Posebne dolocbe za funkcijo ACSF kategorije B1

Vse funkcije ACSF kategorije B1 izpolnjujejo zahteve v nadaljevanju.

5.6.2.1 Splosno

5.6.2.1.1  Aktivirani sistem v okviru mejnih pogojev vedno zagotovi, da vozilo pri bo¢nih pospeskih, ki znasajo manj
kot najvecji bo¢ni pospesek, ki ga opredeli proizvajalec vozila (ay,, ), ne precka oznacbe voznega pasu.

Sistem lahko opredeljeno vrednost ay,,,. preseze za najve¢ 0,3 m/s?, pri Cemer ne preseze najvisje vrednosti,
navedene v preglednici iz odstavka 5.6.2.1.3 tega pravilnika.

5.6.2.1.2  Vozilo je opremljeno s sredstvom, s katerim lahko voznik aktivira (stanje pripravljenosti) ali deaktivira
(stanje izklopa) sistem. Voznik lahko z enim dejanjem sistem kadar koli deaktivira. Po tem dejanju se sistem
lahko znova aktivira samo z namernim dejanjem voznika.

5.6.2.1.3  Sistem je zasnovan tako, da se prekomerni poseg naprave za upravljanje krmilnega sistema preklice, zato da
se vozniku zagotovi krmiljenje in prepreci nepri¢akovano obnasanje vozila med delovanjem sistema. Da se
to zagotovi, se izpolnijo naslednje zahteve:

(a) sila na napravi za upravljanje krmilnega sistema, ki je potrebna za razveljavitev upravljanja smeri, ki ga
izvaja sistem, ne sme preseci 50 N;
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(b) opredeljen najvegji bo¢ni pospesek ay,,. je v okviru omejitev iz naslednje preglednice:

Preglednica 1

Za vozila kategorij M, in N,

T, . > 60— > 100~
Obmogje hitrosti 10-60 kmfh 100 km}h 130 kmjh > 130 km/h
Najvisja vrednost za opredeljen najvedji bo¢ni 3 m/s? 3 mfs? 3 m/s? 3 m/s?
pospesek
Najnizja vrednost za opredeljen najvedji bo¢ni 0 m/s? 0,5 m/s? 0,8 m/s? 0,3 m/s2
pospesek

Za vozila kategorije M,, M;, N, in N,

Obmodje hitrosti 1030 kmh | 7 ig;/h > 60 km/h
Najvisja vrednost za opredeljen najvecji bo¢ni | 2,5 m/s? 2,5 m/s? 2,5 m/s?
pospesek
Najnizja vrednost za opredeljen najvedji bo¢ni 0 m/s? 0,3 m/s2 0,5 m/s2
pospesek

(c) Drsece povpre¢je med bocnim sunkom, ki traja pol sekunde in ga povzrodi sistem, ne sme preseci
5 m/s’.

5.6.2.1.4  Zahteve iz odstavkov 5.6.2.1.1 in 5.6.2.1.3 tega pravilnika se preskusijo v skladu z ustreznimi preskusi
vozila iz Priloge 8 k temu pravilniku.

5.6.2.2 Delovanje funkcije ACSF kategorije B1
5.6.2.2.1  Ce je sistem aktiven, je voznik opozorjen s svetlobnim signalom.
5.6.2.2.2  Kadar je sistem v stanju pripravljenosti, je voznik opozorjen s svetlobnim signalom.

5.6.2.2.3 Ko sistem doseZe svoje mejne pogoje iz odstavka 5.6.2.3.1.1 tega pravilnika (npr. opredeljeni najvedji bocni
pospesek ay_ ) in ko katera koli sprednja pnevmatika vozila zacne preckati oznacbo voznega pasu, ne da
bi voznik upravljal volan, sistem $e naprej zagotavlja pomoc¢ in jasno obvesti voznika o stanju sistema s
svetlobnim opozorilnim signalom ter dodatno z zvo¢nim ali tipnim opozorilnim signalom.

Za vozila kategorij M,, M, N, in N; se Steje, da je navedena zahteva glede opozorila izpolnjena, ¢e je vozilo
opremljeno s sistemom opozarjanja pred zapustitvijo voznega pasu, ki izpolnjuje tehni¢ne zahteve
Pravilnika ZN §t. 130.

5.6.2.2.4  Voznik je na okvaro sistema opozorjen s svetlobnim opozorilnim signalom. Kadar pa voznik ro¢no
deaktivira sistem, se lahko opozarjanje na okvaro preklice.

kar koli od tega je ve¢, in V.

smax?

5.6.2.2.5 Ko je sistem aktiven in obmocje hitrosti znasa med 10 km/h ali V,,
zagotovi sredstvo zaznavanja, ali voznik drZi volan.

Ce po najve¢ 15 sekundah voznik ne drzi volana, se zagotovi svetlobni opozorilni signal. Signal je lahko isti
kot ta, ki je naveden v nadaljevanju tega odstavka.

Svetlobni opozorilni signal opozori voznika, naj prime volan. Sestavljen je iz slikovnega prikaza rok in
volana, dodani pa so lahko besedilo s pojasnilom ali opozorilni simboli; glej primere v nadaljevanju:

Polje za besedilo

Primer 1 Primer 2



L 318/16 Uradni list Evropske unije 14.12.2018

Ce po najve¢ 30 seckundah voznik ne drZi volana, se vsaj roki in volan na slikovnem prikazu, ki je
zagotovljen kot opozorilni signal, zasvetijo rdece in zagotovi se zvo¢ni opozorilni signal.

Opozorilni signali so aktivni, dokler voznik ne prime volana ali dokler sistem ni deaktiviran ro¢no ali
samodejno.

Sistem se samodejno deaktivira najpozneje 30 sekund po zacetku zvoénega opozorilnega signala. Po deakti-
viranju sistem jasno obvesti voznika o stanju sistema z zvo¢nim signalom v sili, ki je drugacen od
predhodnega zvocnega opozorilnega signala in ki traja vsaj pet sekund ali dokler voznik znova ne prime
volana.

Navedene zahteve se preskusijo v skladu z ustreznimi preskusi vozila iz Priloge 8 k temu pravilniku.

5.6.2.2.6  Razen Ce ni doloceno drugace, se vsi svetlobni signali, opisani v odstavku 5.6.2.2, razlikujejo (npr. drugacen
simbol, barva, utripanje, besedilo).

5.6.2.3 Podatki o sistemu

5.6.2.3.1  Ob homologaciji se tehni¢ni sluzbi skupaj z dokumentacijo, ki je zahtevana v Prilogi 6 k temu pravilniku,
predlozijo naslednji podatki:

5.6.2.3.1.1 pogoji, v katerih je mogoce aktivirati sistem, in meje delovanja (mejni pogoji). Proizvajalec vozila zagotovi
vrednosti za V., V.. in ay,. za vsako obmo¢je hitrosti, kot je navedeno v preglednici iz

odstavka 5.6.2.1.3 tega pravilnika;

5.6.2.3.1.2 informacije o tem, kako sistem zazna, da voznik drZi volan.
5.6.3 (Namenjeno funkciji ACSF kategorije B2)

5.6.4 Posebne dolocbe za funkcijo ACSF kategorije C

Vozila, opremljena s sistemom s funkcijo ACSF kategorije C, izpolnjujejo zahteve v nadaljevanju.

5.6.4.1 Splosno

5.6.4.1.1  Vozilo, opremljeno s funkcijo ACSF kategorije C, je opremljeno tudi s funkcijo ACSF kategorije B1, ki je
v skladu z zahtevami iz tega pravilnika ZN.

5.6.4.1.2  Kadar je funkcija ACSF kategorije C aktivirana (stanje pripravljenosti), je cilj funkcije ACSF kategorije B1
postaviti vozilo v sredino voznega pasu.

To se med homologacijskim preskusanjem dokaze tehni¢ni sluzbi.

5.6.4.2 Aktiviranje/deaktiviranje sistema s funkcijo ACSF kategorije C
5.6.4.2.1  Privzeto stanje sistema ob zacetku vsakega novega zagona/zagonskega cikla motorja je izklop.

Ta zahteva se ne uporablja, kadar se nov zagon/zagonski cikel motorja izvaja samodejno, npr. pri delovanju
sistema zagon-ustavitev.

5.6.4.2.2  Vozilo je opremljeno s sredstvom, s katerim lahko voznik aktivira (stanje pripravljenosti) ali deaktivira
(stanje izklopa) sistem. Uporabijo se lahko ista sredstva kot za funkcijo ACSF kategorije B1.

5.6.4.2.3  Sistem se aktivira (stanje pripravljenosti) samo z namernim dejanjem voznika.

Voznik lahko aktivira sistem samo na cestah, na katerih so pesci in kolesarji prepovedani ter ki so konstruk-
cijsko opremljene s fizi¢no lo¢nico za locitev prometa, ki se premika v nasprotnih smereh, in ki imajo vsaj
dva vozna pasova v smeri voznje vozil. Ti pogoji se zagotovijo z vsaj dvema neodvisnima sredstvoma.

V primeru prehoda s tipa ceste z razvrstitvijo, ki dovoljuje funkcijo ACSF kategorije C, na tip ceste, na
kateri ta funkcija ni dovoljena, se sistem samodejno deaktivira.
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5.6.4.2.4  Voznik lahko z enim samim dejanjem sistem kadar koli deaktivira (stanje izklopa). Po tem dejanju se sistem
lahko znova aktivira (stanje pripravljenosti) samo z namernim dejanjem voznika.

5.6.4.2.5  Kljub navedenim zahtevam pa se lahko na preskusni stezi izvedejo ustrezni preskusi iz Priloge 8 k temu
pravilniku ZN.

5.6.4.3 Razveljavitev
Krmiljenje voznika razveljavi dejanje krmljenja sistema. Sila na napravi za upravljanje krmilnega sistema, ki
je potrebna za razveljavitev upravljanja smeri, ki ga izvaja sistem, ne sme preseci 50 N.
Sistem lahko ostane aktiviran (stanje pripravljenosti), ¢e ima v ¢asu razveljavitve prednost voznik.

5.6.4.4 Bocni pospesek
Bocni pospesek, ki ga sprozi sistem med manevrom spremembe voznega pasu:
(a) ne sme prese¢i 1 m/s? poleg bo¢nega pospeska, ki ga ustvari ukrivljenost voznega pasu, in
(b) ne sme povzrociti tega, da bi skupni bo¢ni pospesek vozila presegel najvisje vrednosti, navedene

v preglednicah iz odstavka 5.6.2.1.3.

Drsece povprecje med bo¢nim sunkom, ki traja pol sekunde in ga povzroci sistem, ne sme presec¢i 5 m/s’.

5.6.4.5 Vmesnik ¢lovek-stroj

5.6.4.5.1  Razen Ce ni dologeno drugace, se vsi svetlobni signali, opredeljeni v odstavku 5.6.4.5, jasno razlikujejo (npr.
drugacen simbol, barva, utripanje, besedilo).

5.6.4.5.2  Kadar je sistem v stanju pripravljenosti (tj. pripravljeno na poseg), je voznik opozorjen s svetlobnim
signalom.

5.6.4.5.3  Med izvajanjem postopka spremembe voznega pasu je voznik opozorjen s svetlobnim signalom.

5.6.4.5.4  Kadar je postopek spremembe voznega pasu preklican v skladu z odstavkom 5.6.4.6.8, sistem jasno obvesti
voznika o tem stanju sistema s svetlobnim opozorilnim signalom ter dodatno z zvo¢nim ali tipnim
opozorilnim signalom. Ce preklic sprozi voznik, zadostuje svetlobno opozorilo.

5.6.4.5.5  Voznik je na okvaro sistema takoj opozorjen s svetlobnim opozorilnim signalom. Kadar pa voznik ro¢no
deaktivira sistem, se lahko opozarjanje na stanje okvare preklice.
Ce do okvare sistema pride med manevrom spremembe voznega pasu, je voznik opozorjen na okvaro s
svetlobnim ter zvo¢nim ali tipnim signalom.

5.6.4.5.6  Sistem zagotovi sredstvo zaznavanja, ali voznik drzi volan, in voznika opozori v skladu z naslednjo
strategijo za opozarjanje:
¢e po najve¢ treh sekundah po zaletku postopka spremembe voznega pasu voznik ne drZi volana, se
zagotovi svetlobni opozorilni signal. Signal je isti kot ta, ki je naveden v odstavku 5.6.2.2.5.
Opozorilni signal je aktiven, dokler voznik ne prime volana ali dokler sistem ni deaktiviran ro¢no ali
samodejno.

5.6.4.6 Postopek spremembe voznega pasu

5.6.4.6.1  Funkcija ACSF kategorije C lahko zacne postopek spremembe voznega pasu samo, Ce je Ze aktivna funkcija
ACSF kategorije B1.

5.6.4.6.2  Za postopek spremembe voznega pasu mora voznik ro¢no aktivirati smerni kazalec v nameravano smer za

spremembo voznega pasu, postopek pa se zalne takoj zatem.
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5.6.4.6.3

5.6.4.6.4

5.6.4.6.5

5.6.4.6.6

5.6.4.6.7

5.6.4.6.8

5.6.4.6.8.1

5.6.4.6.8.2

5.6.4.7

Ko se postopek spremembe voznega pasu zacne, se funkcija ACSF kategorije B1 zacasno ustavi, funkcija
ACSF kategorije C pa nadaljuje funkcijo ohranjanja voznega pasu funkcije ACSF kategorije B1, dokler se ne
za¢ne manever spremembe voznega past.

Boc¢no premikanje vozila proti nameravanemu voznemu pasu se ne sme zaceti prej kot eno sekundo po
zaletku postopka spremembe voznega pasu. Poleg tega se bo¢no premikanje za pribliZevanje oznacbi
voznega pasu in bo¢no premikanje, ki je potrebno za izvedbo manevra spremembe voznega pasu, izvedeta
kot en neprekinjen premik.

Manever spremembe voznega pasu se ne sme zaceti prej kot tri sekunde in ne pozneje kot pet sekund po
namernem dejanju voznika, opisanem v odstavku 5.6.4.6.2.

Manever spremembe voznega pasu se izvede v manj kot:
() 5 sekundah za vorzila kategorij M, in N;;
(b) 10 sekundah za vozila kategorij M,, M,, N, in N,.

Ko je manever spremembe voznega pasu zaklju¢en, se samodejno znova aktivira funkcija ohranjanja
voznega pasu funkcije ACSF kategorije B1.

Smerni kazalec ostane aktiven ves ¢as izvajanja manevra spremembe voznega pasu in sistem ga deaktivira
najve¢ 0,5 sekunde po ponovnem aktiviranju funkcije ohranjanja voznega pasu funkcije ACSF kategorije B1,
kot je opisano v odstavku 5.6.4.6.6.

Preklic postopka spremembe voznega pasu

Postopek spremembe voznega pasu sistem samodejno preklice, ko se pred zacetkom manevra spremembe
voznega pasu pojavi vsaj ena izmed naslednjih okolis¢in:

(a) sistem zazna kriti¢no situacijo (kot je opredeljena v odstavku 5.6.4.7);

(b) voznik razveljavi ali izklopi sistem;

(c) sistem doseze svoje meje (npr. ne zazna ve¢ oznacb voznega pasu);

(d) sistem zazna, da voznik ob zacetku manevra spremembe voznega pasu ne drzi volana;
(e) voznik ro¢no deaktivira smerne kazalce;

(f) manever spremembe voznega pasu se ni zacel v petih sekundah po namernemu dejanju voznika,
opisanem v odstavku 5.6.4.6.2;

(g) bocno premikanje, opisano v odstavku 5.6.4.6.4, ni neprekinjeno.

Voznik lahko kadar koli ro¢no deaktivira postopek spremembe voznega pasu z roénim upravljanjem
smernega kazalca.

Kriticna situacija

Situacija se Steje za kriti¢no, kadar bi ob zaletku manevra spremembe voznega pasu blizajoce se vozilo
v ciljnem voznem pasu moralo zavirati ve¢ kot 3 m/s%, 0,4 sekunde po zaetku manevra spremembe

voznega pasu, da se zagotovi, da razdalja med dvema voziloma ni nikoli manjsa od te, ki jo vozilo, ki
spreminja vozni pas, prevozi v eni sekundi.

Posledi¢na kriti¢na razdalja ob zaCetku manevra spremembe voznega pasu se izrauna z naslednjo enacbo:
— _ * _ 2 * *
Scritical - (Vrear VACSF) tB + (vreur vACSF) / (2 a) + vACSF tG

pri cemer je:

Veear dejanska hitrost blizajocega se vozila ali 130 km/h, katera koli vrednost znasa manj;

Vacse dejanska hitrost vozila s funkcijo ACSF;

a 3 m/s? (zaviranje blizajocega se vozila);

t; 0,4s (Cas po zacetku manevra spremembe voznega pasu, ko za¢ne bliZajoce se vozilo za-
virati);

te 1s (preostali razmik med voziloma po zaviranju blizajocega se vozila).
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5.6.4.8

5.6.4.8.1

5.6.4.8.2

5.6.4.8.3

Najkrajsa razdalja in najniZja hitrost delovanja

Funkcija ACSF kategorije C lahko vozila, ki se priblizujejo od zadaj po sosednjem voznem pasu, zazna do
razdalje S, kot je navedeno v nadaljevanju.

rear’

Najmanjso razdaljo S, navede proizvajalec vozila. Navedena vrednost ni niZja od 55 m.

rear

Navedena razdalja se preskusi v skladu z ustreznimi preskusi iz Priloge 8, pri Cemer se kot blizajoce se
vozilo uporabi motorno vozilo kategorije L, z dvema kolesoma.

Najnizja hitrost delovanja V., pri kateri je funkciji ACSF kategorije C dovoljeno izvesti manever
spremembe voznega pasu, se izracuna z najmanjSo razdaljo S, in naslednjo enacbo:

rear

Vinin = 8% (1 = 16) + Vi = /82 (= 16)* = 270 (Vgy * 16 = Sua)
pri Cemer je:
S najmanjsa razdalja v [m], ki jo navede proizvajalec;
\% 36,1 m/s (hitrost blizajocega se vozila je 130 km/h, tj. 36,1 m/s);
a 3 m/s? (zaviranje blizajocega se vozila);
t; 0,4s (¢as po zacetku manevra, ko za¢ne bliZajoce se vozilo zavirati);

tg 1s (preostali razmik med voziloma po zaviranju blizajocega se vozila);

Vo V [m/s] posledi¢na najnizja aktivacijska hitrost funkcije ACSF kategorije C.

smin

Ce se vozilo uporablja v drzavi s splosno omejitvijo najvisje hitrosti, ki znasa manj kot 130 km/h, se lahko
v navedeni enacbi za izracun najniZje hitrosti delovanja V. uporabi ta omejitev hitrosti kot druga
moznost za V, . V tem primeru je vozilo opremljeno s sredstvom za zaznavanje drZave, v kateri se
uporablja vozilo, in ima na voljo informacije o splo$ni omejitvi najvije hitrosti v tej drzavi.

Ne glede na zahteve, navedene v tem odstavku, je funkciji ACSF kategorije C dovoljeno izvesti manever

spremembe voznega pasu pri hitrostih, ki so niZje od izra¢unane V_, e so izpolnjeni naslednji pogoji:

(a) sistem je zaznal drugo vozilo v sosednjem voznem pasu, v katerega se nacrtuje sprememba voznega
pasu, na razdalji, manjsi od S__, in

(b) situacija se ne Steje za kriticno v skladu z odstavkom 5.6.4.7 (npr. pri manjsih razlikah hitrosti in
V,pp < 130 km/h);

(c) navedena vrednost S, je vi§ja kot izracunana vrednost S, iz odstavka 5.6.4.7.

rear critical

Obmogje zaznavanja pri tleh v sistemu vozila je najmanj taksno, kot je prikazano na sliki v nadaljevanju.

Srear: glej 5.6.4.8.1

‘ R=0,5m Ssensor, side = 6 M

Ssensor, rear

Srear: glej 5.6.4.8.1

Po vsakem novemu zagonu/zagonskem ciklu motorja vozila (ki se ne izvaja samodejno, npr. pri delovanju
sistemov zagon-ustavitev), je funkciji ACSF kategorije C prepreeno izvajanje manevra spremembe voznega
pasu, dokler sistem vsaj enkrat ne zazna premikajocega se predmeta na razdalji, ki je ve¢ja od najmanjse
razdalje S,,, ki jo navede proizvajalec, iz odstavka 5.6.4.8.1.

rear’
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5.6.4.8.4  Funkcija ACSF kategorije C lahko zazna nedelovanje tipala (npr. zaradi kopiCenja umazanije, ledu ali snega).
Kadar je zaznano nedelovanje tipala, je funkciji ACSF kategorije C prepreCeno izvajanje manevra
spremembe voznega pasu. Voznik je opozorjen na stanje sistema najpozneje ob zacetku postopka
spremembe voznega pasu. Uporabi se lahko enako opozorilo kot to, ki je opredeljeno v odstavku 5.6.4.5.5
(opozorilo o okvari sistema).

5.6.4.9 Podatki o sistemu

5.6.49.1  Ob homologaciji se tehni¢ni sluzbi skupaj z dokumentacijo, ki je zahtevana v Prilogi 6 k temu pravilniku
ZN, predlozijo naslednji podatki:

5.6.4.9.1.1 pogoji, v katerih je mogoce aktivirati sistem, in meje delovanja (mejni pogoji). Proizvajalec vozila zagotovi
vrednosti za V., V. in ay, . za vsako obmocje hitrosti kot je navedeno v preglednici iz
odstavka 5.6.2.1.3 tega pravilnika ZN;

5.6.4.9.1.2 informacije o tem, kako sistem zazna, da voznik drZi volan;

5.6.4.9.1.3 sredstva za razveljavitev ali preklic;

5.6.4.9.1.4 informacije tem, kako se lahko z elektronskim komunikacijskim vmesnikom preverita stanje opozorilnega
signala o okvari in potrditev veljavne funkcije ACSF glede na razli¢ico programske opreme ();

5.6.4.9.1.5 dokumentacijo o tem, katera funkcija ACSF glede na razli¢ico programske opreme sistema je veljavna. Ta
dokumentacija se posodobi ob vsaki spremembi razli¢ice programske opreme (').

5.6.4.9.1.6 informacije o dosegu tipala v celotni Zivljenjski dobi. Doseg tipala je opredeljen tako, da morebiten vpliv na
poslabsanje tipala ne vpliva na izpolnjevanje zahtev iz odstavkov 5.6.4.8.3 in 5.6.4.8.4 tega pravilnika ZN.

5.6.4.10  Vorzilo s funkcijo ACSF kategorije C se preskusi v skladu z ustreznimi preskusi vozila iz Priloge 8 k temu
pravilniku ZN. Za vozne razmere, ki niso zajete v preskuse iz Priloge 8, proizvajalec vozila dokaze varno
delovanje funkcije ACSF na podlagi Priloge 6 k temu pravilniku ZN.

6. DOLOCBE O PRESKUSIH

6.1 Splosne dolocbe

6.1.1 Preskus se izvede na ravni povrsini, ki zagotavlja dober oprijem.

6.1.2 Med preskusi je vozilo obremenjeno do svoje najvedje tehni¢no dovoljene mase in do svoje najvecje

tehni¢no dovoljene obremenitve na krmiljene osi.

Pri oseh, opremljenih s pomoznim krmilnim sistemom, se ta preskus ponovi z vozilom, obremenjenim do
njegove najveCje tehnicno dovoljene mase, in osjo, opremljeno s pomoznim krmilnim sistemom,
obremenjenim do njegove najvecje dovoljene mase.

6.1.3 Pred zaCetkom preskusa mora tlak v pnevmatikah ustrezati tlaku, ki ga je predpisal proizvajalec za maso,
dolo¢eno v odstavku 6.1.2, kadar vozilo miruje.

6.1.4 V primeru kakr$nih koli sistemov, ki za del oskrbe ali vso oskrbo z energijo uporabljajo elektri¢no energijo,
se vsi preskusi delovanja izvedejo v pogojih dejanske ali simulirane elektricne obremenitve vseh bistvenih
sistemov ali sestavnih delov sistemov, ki souporabljajo isto napravo za oskrbo z energijo. Bistveni sistemi
morajo obsegati vsaj svetlobne sisteme, brisalce vetrobranskega stekla, sisteme upravljanja motorja in
zavorne sisteme.

6.2 Doloc¢be za motorna vozila

6.2.1 Vozilo lahko tangencialno zapusti zavoj s polmerom 50 m brez neobiCajnega tresenja v krmilnem sistemu,
in sicer z naslednjo hitrostjo:

vozila kategorije M,: 50 km/h;

vozila kategorij M,, M;, N;, N, in N;: 40 km/h ali najvisjo konstrukcijsko doloceno hitrostjo, ¢e je ta nizja
od navedenih hitrosti.

() Ta odstavek se bo pregledal, ko bo projektna skupina za kibernetsko varnost in vprasanja glede oddajanja prek radijskih valov (TF
CS/OTA), ki poro¢a neuradni delovni skupini za inteligentne prometne sisteme/avtomatizirano voznjo v okviru Svetovnega foruma za
usklajevanje predpisov o vozilih (WP.29), zakljucila svoje delo glede ukrepov za identifikacijo programske opreme, ter se bo po potrebi
ustrezno spremenil.
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6.2.2 Kadar vozilo vozi v krogu s priblizno polovi¢no zasukanimi krmiljenimi kolesi in konstantno hitrostjo
najmanj 10 kmj/h, obracalni krog ostane enak ali se poveca, ¢e voznik izpusti volan.
6.2.3 Med merjenjem sile, potrebne za upravljanje krmilnega sistema, se ne smejo upostevati sile, ki trajajo manj
kot 0,2 sekunde.
6.2.4 Merjenje sil na volanu pri motornih vozilih z brezhibnim krmilnim sistemom
6.2.4.1 Vozilo se zapelje iz smeri naravnost naprej v spiralo s hitrostjo 10 kmj/h. Sila, potrebna za upravljanje
volana, se meri na nazivnem polmeru naprave za upravljanje krmilnega sistema, dokler polozaj te naprave
ni enak obracalnemu polmeru, navedenemu v preglednici v nadaljevanju za posamezno kategorijo vozila
z brezhibnim krmilnim sistemom. Naredi se en premik krmilnega sistema v levo in en v desno.
6.2.4.2 Najdaljsi dovoljeni ¢as krmiljenja in najvecja dovoljena sila na napravi za upravljanje krmilnega sistema pri
brezhibnem krmilnem sistemu sta za posamezne kategorije vozila dolo¢ena v preglednici v nadaljevanju.
6.2.5 Merjenje sil na volanu pri motornih vozilih z okvaro v krmilnem sistemu
6.2.5.1 Preskus, opisan v odstavku 6.2.4, se ponovi z okvaro v krmilnem sistemu. Sila na volanu se meri, dokler
polozaj naprave za upravljanje krmilnega sistema ni enak obracalnemu polmeru, navedenemu za
posamezno kategorijo vozila z okvaro v krmilnem sistemu v preglednici v nadaljevanju.
6.2.5.2 Najdaljsi dovoljeni ¢as krmiljenja in najvecja dovoljena sila na napravi za upravljanje krmilnega sistema pri
okvari v krmilnem sistemu sta za posamezne kategorije vozila dolo¢ena v preglednici v nadaljevanju.
Preglednica 2
Zahteve glede sil na napravi za upravljanje krmilnega sistema
Kategorija BREZHIBEN Z OKVARO
vozila
Najvedja sila . Polmer Najvedja sila . Polmer
) ( da{\I) Cas (s) krozenja ) ( da%\l) Cas (s) kroZenja
(m) (m)
M, 15 4 12 30 4 20
M, 15 4 12 30 4 20
M, 20 4 12 (%) 45 (% 6 20
N, 20 4 12 30 4 20
N, 25 4 12 40 4 20
N, 20 4 12 () 45 () 6 20
(*) 50 za toga vozila z dvema ali ve¢ krmiljenimi osmi, razen samoslednega krmilnega sistema.
(**) Ali polni zasuk, ¢e 12-metrskega polmera ni mogoce doseci.
6.3 Dolocbe za priklopnike
6.3.1 Priklopnik vozi brez prevelikega odklona ali neobiCajnega tresenja v njegovem krmilnem sistemu, kadar
vle¢no vozilo vozi naravnost po gladki in vodoravni cesti s hitrostio 80 km/h ali z najvisjo tehni¢no
dovoljeno hitrostjo, ki jo je dolocil proizvajalec priklopnika, ¢e je ta nizja od 80 kmj/h.
6.3.2 Ko vle¢no vozilo in priklopnik vozita v krogu, ki ustreza polmeru obracalnega kroga 25 m (glej

odstavek 2.4.6), s konstantno hitrostjo 5 km/h, se izmeri krog, ki ga opiSe skrajni zadnji zunanji rob
priklopnika. Ta manever se ponovi v enakih pogojih, vendar s hitrostjo 25 km/h # 1 km/h. Med temi
manevri se skrajni zadnji zunanji rob priklopnika, ki vozi s hitrostjo 25 km/h + 1 km/h, ne sme premakniti
za ve¢ kot 0,7 m zunaj kroga, opisanega pri konstantni hitrosti 5 km/h.
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6.3.3 Kadar se priklopnik vlece z vozilom, ki krozno pot, opisano v odstavku 6.3.2, zapusti vzdolZ tangente in
vozi s hitrostjo 25 km/h, se noben del priklopnika ne sme odmakniti za ve¢ kot 0,5 m zunaj tangente proti
krogu s polmerom 25 m. Ta zahteva se izpolni od tocke, v kateri se tangenta dotakne kroga, do tocke 40 m
vzdolz tangente. Od te tocke naprej mora priklopnik izpolnjevati pogoj iz odstavka 6.3.1.

6.3.4 Izmeriti je treba obrocasti talni del, ki ga zajame kombinacija vle¢nega vozila in priklopnika z brezhibnim
krmilnim sistemom, ki vozi s hitrostjo najve¢ 5 km/h v krogu s stalnim polmerom, pri ¢emer sprednji
zunanji rob vle¢nega vozila opisuje polmer 0,67-kratne dolzine kombinacije vozil, vendar ne manjsi kot
12,5 m.

6.3.4.1 Ce je pri napaki v krmilnem sistemu izmerjena zajeta obrocasta §irina vecja od 8,3 m, to povecanje ne sme
znasati ve¢ kot 15 % v primerjavi z ustrezno vrednostjo, izmerjeno pri brezhibnem krmilnem sistemu.
Zunanji polmer zajete obrocaste Sirine se ne sme povecati.

6.3.5 Preskusi, opisani v odstavkih 6.3.2, 6.3.3 in 6.3.4, se izvedejo v smeri urinega kazalca in v nasprotni smeri
urinega kazalca.

7. SKLADNOST PROIZVODNJE

Postopki preverjanja skladnosti proizvodnje morajo biti v skladu s postopki iz Dodatka 1 Sporazuma iz
leta 1958 (E/ECE/TRANS/505/Rev.3) ob upostevanju naslednjih zahtev:

7.1 imetnik homologacije mora zagotoviti, da se rezultati preverjanja skladnosti proizvodnje zapisujejo in da so
priloZeni dokumenti na voljo za obdobje, dogovorjeno s homologacijskim organom ali tehni¢no sluzbo. To
obdobje ne sme biti daljse od 10 let po dokon¢nem prenchanju proizvodnje;

7.2 homologacijski organ, ki je podelil homologacijo, ali njegova tehni¢na sluzba, lahko kadar koli preveri
metode preverjanja skladnosti, ki se uporabljajo v vsakem proizvodnem obratu. Ta preverjanja se obicajno
opravijo enkrat na dve leti.

8. KAZNI ZA NESKLADNOST PROIZVODNJE

8.1 Homologacija, ki je bila podeljena za tip vozila v skladu s tem pravilnikom, se lahko preklice, ¢e zahteva iz
odstavka 7.1 ni izpolnjena ali ¢e vzor¢na vozila niso skladna z zahtevami iz odstavka 6 tega pravilnika.

8.2 Ce pogodbenica Sporazuma, ki uporablja ta pravilnik, preklice homologacijo, ki jo je predhodno podelila,
o tem nemudoma uradno obvesti druge pogodbenice, ki uporabljajo ta pravilnik, s sporo¢ilom na obrazcu,
ki je v skladu z vzorcem iz Priloge 1 k temu pravilniku.

9. SPREMEMBA IN RAZSIRITEV HOMOLOGACIJE TIPA VOZILA

9.1 Vsaka sprememba tipa vozila se sporoci homologacijskemu organu, ki je podelil homologacijo. Homologa-
cijski organ lahko potem:

9.1.1 meni, da spremembe verjetno ne bodo povzrodile znatnih Skodljivih u¢inkov in da vozilo v vsakem
primeru $e vedno izpolnjuje zahteve, ali

9.1.2 od tehnicne sluzbe, ki izvaja preskuse, zahteva dodatno porocilo o preskusu.

9.2 Potrditev, razgiritev ali zavrnitev homologacije se z navedbo sprememb v skladu s postopkom iz
odstavka 4.3 sporoci pogodbenicam Sporazuma, ki uporabljajo ta pravilnik.

9.3 Homologacijski organ, ki izda razsiritev homologacije, dodeli serijsko Stevilko za tak$no razsiritev in o tem
obvesti druge pogodbenice Sporazuma iz leta 1958, ki uporabljajo ta pravilnik, s sporocilom na obrazcu, ki
je v skladu z vzorcem iz Priloge 1 k temu pravilniku.

10. DOKONCNO PRENEHANJE PROIZVODNJE

Ce imetnik homologacije povsem preneha proizvajati tip vozila, homologiran v skladu s tem pravilnikom,
o tem obvesti homologacijski organ, ki je podelil homologacijo. Ko navedeni homologacijski organ prejme
ustrezno sporocilo, o tem obvesti druge pogodbenice Sporazuma iz leta 1958, ki uporabljajo ta pravilnik, s
sporocilom na obrazcu, ki je v skladu z vzorcem iz Priloge 1 k temu pravilniku.
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11. NAZIVI IN NASLOVI TEHNICNIH SLUZB, KI IZVAJAJO HOMOLOGACISKE PRESKUSE, IN HOMOLOGACIJSKIH
ORGANOV

Pogodbenice Sporazuma iz leta 1958, ki uporabljajo ta pravilnik, sekretariatu ZdruZenih narodov sporocijo
nazive in naslove tehni¢nih sluzb, ki izvajajo homologacijske preskuse, ter homologacijskih organov, ki
podeljujejo homologacije in ki se jim posljejo certifikati, ki potrjujejo podelitev, razsiritev, zavrnitev ali
preklic homologacije v drugih drzavah.

12. PREHODNE DOLOCBE
12.1 Prehodne dolocbe, ki se uporabljajo za spremembe 02:
12.1.1 od uradnega datuma zacetka veljavnosti sprememb 02 nobena pogodbenica, ki uporablja ta pravilnik ZN,

ne sme zavrniti podelitve ali priznanja homologacij ZN v skladu s tem pravilnikom ZN, kot je bil
spremenjen s spremembami 02, razen e v nadaljevanju ni navedeno drugace;

12.1.2 od 1. aprila 2018 pogodbenice, ki uporabljajo ta pravilnik ZN, niso zavezane, da priznajo homologacije ZN
v skladu s katerimi koli prej$njimi spremembami, ki so bile prvi¢ izdane po 1. aprilu 2018;

12.1.3 do 1. aprila 2021 pogodbenice, ki uporabljajo ta pravilnik ZN, Se naprej priznavajo homologacije ZN
v skladu s prej$njimi spremembami (01) Pravilnika ZN, ki so bile prvi¢ izdane pred 1. aprilom 2018;

12.1.4 od 1. aprila 2021 pogodbenice, ki uporabljajo ta pravilnik ZN, niso zavezane, da priznajo homologacije
ZN, izdane v skladu s prej$njimi spremembami tega pravilnika ZN;

12.1.5 ne glede na odstavek 12.1.4, ostanejo homologacije ZN v skladu s prej$njimi spremembami Pravilnika ZN,
na katere ne vplivajo spremembe 02, $e naprej veljavne, pogodbenice, ki uporabljajo Pravilnik ZN, pa jih Se
naprej priznavajo;

12.1.6 do 1. aprila 2020 se lahko homologacije v skladu s spremembami 02 tega pravilnika ZN podelijo novim
tipom vozil, ki ne izpolnjujejo zahteve glede rdece barve za opozorilni signal, da voznik nima rok na
volanu, ki je dolo¢ena v odstavku 5.6.2.2.5, in imajo v instrumente na armaturni ploi¢i vozila vgrajene
prikaze z ve¢ informacijami, ki ne morejo zagotoviti rdecega opozorilnega signala, ali uporabljajo samo
samostojne opozorilne naprave.

12.2 Prehodne dolocbe, ki se uporabljajo za spremembe 03:

12.2.1 od uradnega datuma zacetka veljavnosti sprememb 03 nobena pogodbenica, ki uporablja ta pravilnik ZN,
ne sme zavrniti podelitve ali priznanja homologacij ZN v skladu s tem pravilnikom ZN, kot je bil
spremenjen s spremembami 03;

12.2.2 od 1. septembra 2019 pogodbenice, ki uporabljajo ta pravilnik ZN, niso zavezane, da priznajo
homologacije ZN v skladu s prejsnjimi spremembami (02), ki so bile prvi¢ izdane po 1. septembru 2019;

12.2.3 do 1. septembra 2021 pogodbenice, ki uporabljajo ta pravilnik ZN, Se naprej priznavajo homologacije ZN
v skladu s prej$njimi spremembami (02) Pravilnika ZN, ki so bile prvi¢ izdane pred 1. septembrom 2019;

12.2.4 od 1. septembra 2021 pogodbenice, ki uporabljajo ta pravilnik ZN, niso zavezane, da priznajo
homologacije ZN, izdane v skladu s prej$njimi spremembami tega pravilnika ZN;

12.2.5 ne glede na odstavek 12.2.4 pogodbenice, ki uporabljajo ta pravilnik ZN, Se naprej priznavajo homologacije
ZN, izdane v skladu s prej$njimi spremembami tega pravilnika ZN, za vozila, na katera ne vplivajo dolocbe,
uvedene v spremembah 03.

12.3 Splosne prehodne dolocbe

12.3.1 Pogodbenice, ki uporabljajo ta pravilnik ZN, ne smejo zavrniti podelitve homologacij ZN v skladu s
katerimi koli prej$njimi spremembami tega pravilnika ZN ali njihovih razsiritev.
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PRILOGA 1

SPOROCILO
(Najvedji format: A4 (210 x 297 mmy))

Izdal: naziv homologacijskega organa

o () podeljeni homologaciji
razsirjeni homologaciji
zavrnjeni homologaciji
preklicani homologaciji
dokon¢nem prenchanju proizvodnje

tipa vozila glede na krmilni sistem v skladu s Pravilnikom ZN st. 79

St. homologacije St. razsiritve:
1. Blagovno ime ali znamka vozila:

2. Tip vozila

3. Naziv in naslov proizvajalca

4. Naziv in naslov zastopnika proizvajalca, ¢e obstaja

5. Kratek opis krmilnega sistema

5.1 Tip krmilnega sistema

5.2 Naprava za upravljanje krmilnega sistema

5.3 Prenosni mehanizem

5.4  Krmiljena kolesa

5.5 Vir energije

6. Rezultati preskusov, znagilnosti vozila
6.1 Sila na volanu, ki je potrebna za obracalni krog s polmerom 12 m pri brezhibnem sistemu in s polmerom 20 m pri sistemu z
okvaro

6.1.1 V obicajnih pogojih

6.1.2  Po okvari posebne opreme

6.2 Drugi preskusi, ki jih zahteva ta pravilnik uspesno/neuspesno (%)

6.3  Predlozena je bila ustrezna dokumentacija v skladu s Prilogo 6 za naslednje dele krmilnega sistema:

7. Uporablja se samo za vle¢na vozila

7.1 Vle¢no vozilo je/ni () opremljeno z elektri¢nim prikljuckom, ki izpolnjuje ustrezne zahteve iz Priloge 7

7.2 Najvegji tok, ki je na voljo, znaga A()
8. Uporablja se samo za priklopnike

8.1  Krmilni sistem priklopnika izpolnjuje ustrezne zahteve iz Priloge 7 k Pravilniku ZN $t. 79 ccooovvveeeeccecnnennnnrcencnnnns Daj/ne ()
8.2 Najvedji tok, ki je zahtevan za krmilni sistem priklopnika, znasa AQ)

8.3  Krmilni sistem priklopnika lahko dovaja/ne more dovajati (%) elektri¢ne energije pomozZni opremi na priklopniku.
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9. Vorzilo predlozeno v homologacijo dne

10.  Tehni¢na sluzba, pristojna za izvajanje homologacijskih preskusov

11.  Datum porocila, ki ga je izdala ta sluzba

12.  Stevilka porotila, ki ga je izdala ta sluzba

13.  Homologacija podeljena/razsitjena/zavrnjena/preklicana ()

14.  Mesto homologacijske oznake na vozilu

15.  Kraj

16. Datum

17.  Podpis

18.  Temu sporocilu je priloZen seznam dokumentov iz homologacijske dokumentacije, ki jih hranijo upravne sluzbe, ki so

podelile homologacijo, in jih je mogoce dobiti na zahtevo.

(1) Steviléna oznaka drzave, ki je podelilajrazsirilajzavrnila/preklicala homologacijo (glej dolo¢be o homologaciji v tem pravilniku).
() Neustrezno ¢rtati.
() Kot je dolocil proizvajalec vozila — glej odstavka 2.3 in 3.1 Priloge 7, kot je ustrezno.
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PRILOGA 2

NAMESTITEV HOMOLOGACIJSKIH OZNAK

VZOREC A

(glej odstavek 4.4 tega pravilnika)

79 R -022439 _

a = najmanj 8§ mm
Zgornja homologacijska oznaka, name$¢ena na vozilo, pomeni, da je bil zadevni tip vozila glede na krmilni sistem
homologiran na Nizozemskem (E4) v skladu s Pravilnikom ZN 3t. 79pod homologacijsko $t. 022439. Homologacijska

Stevilka pomeni, da je bila homologacija podeljena v skladu z zahtevami iz Pravilnika ZN 3t. 79, ki je vkljuceval
spremembe 02.

VZOREC B

(glej odstavek 4.5 tega pravilnika)

i, 022439 " A
1 021628

a = najmanj 8§ mm
Zgornja homologacijska oznaka, name$¢ena na vozilo, pomeni, da je bil zadevni tip vozila homologiran na

Nizozemskem (E4) v skladu s pravilnikoma §t. 79 in 31 (!). Homologacijski 3tevilki pomenita, da sta na dan podelitve
zadevnih homologacij pravilnika ZN st. 79 in 31 vkljucevala spremembe 02.

(") Druga stevilka je navedena le kot primer.



14.12.2018

Uradni list Evropske unije L 318/27

PRILOGA 3

Zavorni uéinek pri vozilih, ki uporabljajo isti vir energije za oskrbo krmilnega sistema in zavorne
naprave

1. Pri preskusih, ki se izvajajo v skladu s to prilogo, se izpolnijo naslednji pogoji glede vozila:

1.1  vozilo je obremenjeno do svoje najvedje tehni¢no dovoljene mase, porazdeljene med osi, kot to navede
proizvajalec vozila. Ce je predvidenih ve¢ razporeditev mase na osi, je porazdelitev najvecje dovoljene mase med
osi taka, da je masa na vsaki osi sorazmerna z najve¢jo dovoljeno maso za posamezno os. Pri vle¢nih vozilih za
polpriklopnike se lahko masa premakne priblizno na sredino med lego kraljevega ¢epa glede na navedene pogoje
obremenitve in sredi§¢nico zadnjih osi;

1.2 pnevmatike se napolnijo do tlaka v mrzlih pnevmatikah, predpisanega za maso, ki jo morajo pnevmatike nositi,
kadar vozilo miruje;

1.3 pred zacetkom preskusov so zavore hladne, kar pomeni, da morata imeti zavorni kolut ali zunanja povrsina
zavornega bobna temperaturo, nizjo od 100 °C.

2. Ce pride do izpada vira energije, mora u¢inek delovne zavore ob prvem zaviranju dose¢i vrednosti, navedene
v preglednici v nadaljevanju.

Preglednica 1

Kategorija V (kmj/h) Delovna zavora (m/s?) F (daN)
M, 100 6,43 50
M, in M, 60 5,0 70
(i) 80 5,0 70
N; () ()
(i) 100 6,43 50
N, in N, 60 5,0 70

() Vloznik izbere ustrezno vrstico (i) ali (ii), pri ¢emer se mora s to izbiro strinjati tehni¢na sluzba.
(") Informacije: vrednosti v vrstici (i) so usklajene z ustreznimi dolo¢bami iz Pravilnika ZN $t. 13, vrednosti v vrstici (i) pa so
usklajene z ustreznimi dolo¢bami iz Pravilnika ZN §t. 13-H.

Po kakr3ni koli okvari v krmilnem sistemu ali napravi za oskrbo z energijo se lahko po osmih popolnih
aktiviranjih upravljalnega elementa delovne zavore, tj. pri devetem aktiviranju, doseze vsaj ucinek, ki je predpisan
za pomozni (zasilni) zavorni sistem (glej preglednico v nadaljevanju).

Ce se pomozni zavorni ucinek, ki zahteva uporabo shranjene energije, doseze z loceno napravo, se po osmih
popolnih aktiviranjih upravljalnega elementa delovne zavore, tj. pri devetem aktiviranju, $e vedno doseze
preostali zavorni u¢inek (glej preglednico v nadaljevanju).

Preglednica 2

Pomozni in preostali zavorni u¢inek

Kategorija V (kmj/h) Pomozno zaviranje (mfs?) | Preostalo zaviranje (m/s?)
M, 100 2,44 —
M, in M, 60 2,5 1,5
(i) 70 2,2 1,3
N, ) €)
(ii) 100 2,44 —
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Kategorija V (km/h) Pomozno zaviranje (m/s?) Preostalo zaviranje (m/s?)
N, 50 2,2 1,3
N, 40 2,2 1,3

() Vloznik izbere ustrezno vrstico (i) ali (ii), pri Cemer se mora s to izbiro strinjati tehni¢na sluzba.

(*) Informacije: vrednosti v vrstici (i) so usklajene z ustreznimi dolo¢bami iz Pravilnika ZN §t. 13, vrednosti v vrstici (i) pa so

usklajene z ustreznimi dolo¢bami iz Pravilnika ZN §t. 13-H.
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PRILOGA 4

Dodatne dolocbe za vozila, opremljena s pomoznim krmilnim sistemom

1. SPLOSNE DOLOCBE

Vozila, opremljena s pomoznim krmilnim sistemom, morajo poleg zahtev iz besedila tega pravilnika
izpolnjevati tudi dolo¢be iz te priloge.

2. POSEBNE DOLOCBE
2.1 Prenos moci
2.1.1 Mehanski prenosni mehanizmi

Uporablja se odstavek 5.3.1.1 tega pravilnika.

2.1.2 Hidravli¢ni prenosni mehanizmi

Hidravli¢ni prenosni mehanizem je za$¢iten pred prekoracenjem najvecjega dovoljenega delovnega tlaka T.

2.13 Elektri¢ni prenosni mehanizmi

Elektri¢ni prenosni mehanizem je zas¢iten pred dovajanjem preseZne energije.

2.1.4 Kombinacija prenosnih mehanizmov

Kombinacija mehanskega, hidravlicnega in elektricnega prenosnega mehanizma ustreza zahtevam,
opredeljenim v odstavkih 2.1.1, 2.1.2 in 2.1.3.

2.2 Zahteve za preskusanje glede okvare

221 Motnja v delovanju ali okvara katerega koli dela pomoznega krmilnega sistema (razen delov, za katere se Steje,
da se ne morejo okvariti, kot je doloceno v odstavku 5.3.1.1 tega pravilnika) ne sme povzrociti nenadne
znatne spremembe v obnaSanju vozila in $e vedno so izpolnjene zadevne zahteve iz odstavka 6 tega
pravilnika. Poleg tega je vozilo Se vedno mogode upravljati brez neobicajnih popravkov krmiljenja. To se
preveri z naslednjimi preskusi:

2.2.1.1 KroZni test

Voznik vozi vozilo v preskusnem krogu s premerom ,R* m in hitrostjo ,V* kmj/h, ki ustrezata njegovi
kategoriji in vrednostim iz preglednice v nadaljevanju.

Kategorija vozila R() v(H o)
M, in N, 100 80
M, in N, 50 50
M, in N, 50 45

() Ce je pomozni krmilni sistem pri tej doloeni hitrosti v mehansko blokiranem poloZaju, se bo preskusna hitrost spreme-
blokira, znizana pa je za 5 km/h.

@) Ce se lahko vorzilo zaradi svojih dimenzijskih znaéilnosti prevrne, proizvajalec tehni¢ni sluzbi predlozi podatke o simula-
ciji obnasanja, ki predstavljajo niZjo zgornjo mejo varne hitrosti za izvajanje preskusa. Nato bo tehni¢na sluzba izbrala
to preskusno hitrost.

() Ce zaradi konfiguracije kraja preskusanja ni mogoce opazovati vrednosti polmerov, se preskusi lahko izvedejo na stezah
z drugimi polmeri (najvecja razlika: £ 25 odstotkov), pod pogojem, da se hitrost spreminja, da se doseze pre¢ni pospe-
Sek, ki je rezultat polmera in hitrosti iz preglednice za posamezno kategorijo vozila.

Ko doseze doloceno preskusno hitrost, se uvede okvara. Ta preskus vkljucuje voznjo v smeri urinega kazalca
in v nasprotni smeri urinega kazalca.
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2.2.1.2  Preskus prehodnega obnasanja

2.2.1.2.1 Dokler niso sprejeti enotni preskusni postopki, proizvajalec vozila tehni¢nim sluzbam predlozi podatke
o preskusnih postopkih in rezultatih preskusov glede prehodnega obnasanja vozila v primeru okvare.

2.3 Opozorilni signali v primeru okvare

2.3.1 Razen pri delih pomoznega krmilnega sistema, za katere se $teje, da se ne morejo okvariti, kot je dolo¢eno
v odstavku 5.3.1.1 tega pravilnika, je voznik jasno opozorjen na naslednje okvare pomoznega krmilnega
sistema:

2.3.1.1  splosen izklop elektri¢ne ali hidravli¢ne naprave za upravljanje pomoznega krmilnega sistema;

2.3.1.2  izpad oskrbe pomoznega krmilnega sistema z energijo;

2.3.1.3  prekinitev zunanjega vezja elektri¢ne naprave za upravljanje, Ce je vgrajena.
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PRILOGA 5
Dolocbe za priklopnike s hidravliénim prenosnim mehanizmom
1. SPLOSNE DOLOCBE

2.2

221

23

Vozila, opremljena s hidravlicnim prenosnim sistemom, morajo poleg zahtev iz besedila tega pravilnika
izpolnjevati tudi dolo¢be te priloge.

POSEBNE DOLOCBE
Zmogljivost hidravli¢nih vodov in gibkih cevi
Hidravli¢ni vodi hidravlicnega prenosnega mehanizma lahko prenesejo porusitveni tlak, ki je najmanj Stirikrat

vedji od najvecjega obiCajnega delovnega tlaka (T), kot ga je dolocil proizvajalec vozila. Sklopi cevi morajo biti
skladni s standardi ISO 1402:1994, 6605:1986 in 7751:1991.

V sistemih, odvisnih od oskrbe z energijo:

je naprava za oskrbo z energijo zasCitena pred nadtlakom z ventilom za omejevanje tlaka, ki deluje pri tlaku T.

Zaglita prenosnega mehanizma:

prenosni mehanizem je zas¢iten pred nadtlakom z ventilom za omejevanje tlaka, ki deluje pri tlaku med 1,1 T
in 2,2 T. Delovni tlak ventila za omejevanje tlaka je take vrednosti, da je zdruzljiv z delovnimi znacilnostmi
krmilnega sistema, ki je vgrajen v vozilo. To potrdi proizvajalec vozila ob homologaciji.
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PRILOGA 6

Posebne zahteve, ki jih je treba uporabiti za varnostne vidike sistemov za elektronsko upravljanje

1. SPLOSNO

V tej prilogi so za namene tega pravilnika opredeljene posebne zahteve za dokumentacijo, strategijo ob okvari
in preverjanje glede varnostnih vidikov kompleksnih sistemov za elektronsko upravljanje vozila (odstavek 2.4).

Za namene tega pravilnika ZN se ta priloga uporablja tudi za funkcije, ki so povezane z varnostjo, so
opredeljene v tem pravilniku ZN in jih upravljajo elektronski sistemi (odstavek 2.3).

Ta priloga ne doloca meril glede delovanja ,sistema“, vkljucuje pa metodologijo, ki se uporablja za postopek
zasnove, in informacije, ki jih je treba predloziti tehni¢ni sluzbi za namene homologacije.

Iz teh informacij je razvidno, da ,sistem“ v brezhibnem stanju in stanju z okvaro izpolnjuje vse ustrezne
zahteve glede delovanja, ki so opredeljene v drugih delih besedila tega pravilnika ZN, in da je zasnovan za
delovanje na tak nacin, ki ne povzroca tveganj za varnost.

Vloznik (npr. proizvajalec) lahko predlozi dokaze, da je pomozni krmilni sistem (Ce je vgrajen) Ze bil ocenjen
v okviru homologacije v skladu z zahtevami iz Priloge 4 k temu pravilniku ZN (kot je zahtevano
v spremembah 01 ali 02 izvirne razliCice tega pravilnika ZN). V tem primeru se zahteve iz te priloge ne smejo
uporabljati za navedeni pomozni krmilni sistem za namene homologacije v skladu s spremembami 03.

2. OPREDELITEV POJIMOV

V tej prilogi:

2.1 ,Sistem“ pomeni sistem za elektronsko upravljanje ali kompleksni sistem za elektronsko upravljanje, ki
zagotavlja prenos upravljanja funkcije, za katero se uporablja ta pravilnik ZN, ali je njegov del. To vkljucuje
tudi kateri koli drug sistem, ki je zajet na podro¢ju uporabe tega pravilnika ZN, in povezave za prenos do ali iz
drugih sistemov, ki ne spadajo na podro¢je uporabe tega pravilnika ZN in ki se odzivajo na funkcije, za katere
se uporablja ta pravilnik ZN;

22 ,varnostni koncept” je opis ukrepov, ki so konstrukcijsko vgrajeni v sistem, na primer v elektronske enote, zato
da obravnavajo celovitost sistema in s tem zagotovijo varno delovanje v brezhibnem stanju in stanju z okvaro,
tudi v primeru elektri¢ne okvare. Moznost vrnitve v delno delovanje ali celo v rezervni sistem za klju¢ne
funkcije vozila je lahko del varnostnega koncepta;

2.3 ,sistem za elektronsko upravljanje* pomeni kombinacijo enot, zasnovanih za sodelovanje pri izvajanju
navedene funkcije upravljanja vozila z elektronsko obdelavo podatkov. Taki sistemi, ki se pogosto upravljajo s
programsko opremo, so grajeni iz samostojnih funkcionalnih sestavnih delov, kot so tipala, elektronske
upravljalne enote in sprozila, ter so povezani prek povezav za prenos. Vsebujejo lahko mehanske, elektropnev-
matske ali elektrohidravli¢ne elemente;

2.4 Jkompleksni sistemi za elektronsko upravljanje vozila“ so tisti sistemi za elektronsko upravljanje, pri katerih
lahko funkcijo, ki jo upravlja elektronski sistem ali voznik, razveljavi sistem/funkcija za elektronsko upravljanje
na vi§ji ravni. Funkcija, ki je razveljavljena, postane del kompleksnega sistema, kar velja tudi za vse
sisteme/funkcije razveljavitve, ki spadajo na podrocje uporabe tega pravilnika ZN. Zajete so tudi povezave za
prenos do sistemov/funkcij razveljavitve, ki ne spadajo na podrocje uporabe tega pravilnika ZN, in iz njih;

2.5 sistemi/funkcije ,elektronskega upravljanja na visji ravni“ so sistemi/funkcije, ki uporabljajo dodatne dolocbe
0 obdelavi in/ali zaznavanju za spreminjanje obnasanja vozila, pri ¢emer nadzirajo spremembe funkcij sistema
za upravljanje vozila. Kompleksni sistemi lahko zato samodejno spremenijo svoje cilje glede na prednostno
nalogo, ki je odvisna od zaznanih okolis¢in;

2.6 senote” so najmanjsi deli sestavnih delov sistema, ki bodo obravnavani v tej prilogi, saj se bodo te kombinacije
sestavnih delov za potrebe identifikacije, analize ali nadomestitve Stele kot ena sama enota;
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2.7 ,povezave za prenos” so sredstva, ki se uporabljajo za medsebojno povezovanje porazdeljenih enot za namen
prenosa signalov, operativnih podatkov ali oskrbe z energijo. Ta oprema je praviloma elektri¢na, v doloenem
delu pa je lahko tudi mehanska, pnevmatska ali hidravli¢na;

2.8 ,obmo¢je nadzora“ se nanasa na izhodno spremenljivko in opredeljuje obmogje, v katerem bo sistem verjetno
izvajal nadzor;

2.9 ~meja funkcionalnega delovanja“ opredeljuje meje zunanjih fiziénih meja, znotraj katerih lahko sistem ohranja
nadzor;
2.10  ,funkcije, povezane z varnostjo“ pomenijo funkcijo ,sistema“, ki lahko spremeni dinami¢no obnasanje vozila.

,Sistem* lahko vklju¢uje moznost, da izvede ve¢ kot eno funkcijo, povezano z varnostjo.

3. DOKUMENTACTJA
3.1 Zahteve

Proizvajalec predlozi dokumentacijo, ki omogoca dostop do osnovne zasnove ,sistema“ ter sredstev, s katerimi
je povezan z drugimi sistemi vozila ali s katerimi neposredno upravlja izhodne spremenljivke. Pojasnijo se
funkcije ,sistema“ in varnostni koncept, kot jih je dolo¢il proizvajalec. Dokumentacija je kratka, vendar dokaze,
da zasnova in razvoj temeljita na strokovnem znanju z vseh zadevnih sistemskih podrodij. Kar zadeva redne
tehni¢ne preglede, je v dokumentaciji opisano, kako se lahko preveri trenutno stanje delovanja ,sistema“.

Tehni¢na sluzba oceni dokumentacijo in v zvezi s ,sistemom* dokaze, da:

(a) je zasnovan za delovanje v brezhibnem stanju in stanju z okvaro na tak nacin, da ne povzroca tveganj za
varnost;

(b) v brezhibnem stanju in stanju okvare uposteva vse ustrezne zahteve glede delovanja, ki so opredeljene
v drugih delih besedila iz tega pravilnika ZN, ter

(©) je bil razvit v skladu s postopkom/metodo razvoja, ki jo navede proizvajalec.
3.1.1  Dokumentacija se predlozi v dveh delih:

(a) uradna dokumentacija za homologacijo, ki vsebuje gradivo iz odstavka 3 (razen gradiva iz odstavka 3.4.4)
in ki se predloZi tehni¢ni sluzbi ob predlozitvi vloge za podelitev homologacije. Tehni¢na sluzba uporabi to
dokumentacijo kot temeljno referenco za postopek preverjanja iz odstavka 4 te priloge. Tehni¢na sluzba
zagotovi, da je ta dokumentacija na voljo v obdobju, ki je dolo¢eno na podlagi dogovora s homologacijskim
organom. To obdobje traja vsaj deset let po dokonénem prenehanju proizvodnje vozila;

(b) dodatno gradivo in podatki o analizah iz odstavka 3.4.4, ki jih obdrzi proizvajalec, vendar morajo biti ob

homologaciji dani na voljo za pregled. Proizvajalec zagotovi, da to gradivo in podatki o analizah ostanejo
na voljo deset let od takrat, ko se dokonéno preneha proizvodnja vozila.

3.2 Opis funkcij ,sistema*

PredloZi se opis, v katerem so na enostaven nadin pojasnjene vse funkcije upravljanja ,sistema“ in metode,
uporabljene za doseganje ciljev, vklju¢no z navedbo mehanizmov, s katerimi se izvaja upravljanje.

Opredelijo se vse opisane funkcije, ki jih je mogoce razveljaviti, in zagotovi se nadaljnji opis razlogov za
spremembo delovanja funkcije.

3.2.1  PredloZi se seznam vseh vhodnih in zaznanih spremenljivk ter dolo¢i njihovo delovno obmocdje.

3.2.2  PredloZi se seznam vseh izhodnih spremenljivk, ki jih nadzira ,sistem®, in v vsakem primeru se navede, ali je
upravljanje neposredno ali poteka prek drugega sistema vozila. Opredeli se obmodje upravljanja (odstavek 2.7),
ki se izvaja za vsako tako spremenljivko.

3.2.3  Navedejo se meje, ki dolocajo meje funkcionalnega delovanja (odstavek 2.8.), kadar je to potrebno za delovanje
sistema.
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3.3.5.1

3.4

3.4.1

3.4.2

3.4.3

3.43.1

Nacrt in shematski prikazi sistema
Popis sestavnih delov

Predlozi se seznam, na katerem so raz¢lenjene vse enote ,sistema“ in navedeni tudi ostali sistemi vozila, ki so
potrebni za izvajanje zadevne funkcije upravljanja.

PredloZi se okvirna shema, ki prikazuje te enote v kombinaciji, pri ¢emer se pojasnijo porazdelitev opreme in
medsebojne povezave.

Funkcije enot

OpiSe se funkcija vsake enote ,sistema“ in prikazejo signali, ki jo povezujejo z drugimi enotami ali drugimi
sistemi vozila. To se lahko zagotovi z oznacenim blokovnim diagramom, drugim shematskim prikazom ali
opisom, ki mu je tak diagram priloZen.

Medsebojne povezave

Povezave znotraj ,sistema“ se prikazejo z diagramom vezja za povezave za prenos elektricne energije,
diagramom cevi za opremo za pnevmatski ali hidravli¢ni prenos in s poenostavljenim nacrtom v obliki
diagrama za mehanske povezave. Prikazejo se tudi povezave za prenos do drugih sistemov in iz njih.

Potek signalov, operativni podatki in prednostne naloge

Obstaja jasna povezava med temi povezavami za prenos ter signali infali operativnimi podatki, ki se prenasajo
med enotami. Prednostne naloge signalov in/ali operativnih podatkov na mnogokratnih podatkovnih poteh se
navedejo, kadar koli je lahko prednostna naloga tezava, ki vpliva na delovanje ali varnost, kar zadeva ta
pravilnik ZN.

Identifikacija enot

Vsaka enota je jasno in nedvoumno prepoznavna (npr. z oznako za strojno opremo in oznako ali
programskim izhodom za vsebino programa), da zagotovi ustrezno povezavo med strojno opremo in
dokumentacijo.

Kadar so funkcije zdruZene v eni sami enoti ali celo v enem samem racunalniku, vendar so zaradi jasnosti in
lazjega pojasnila prikazane v ve¢ blokih v blokovnem diagramu, se uporabi ena sama identifikacijska oznaka
strojne opreme. Proizvajalec s to identifikacijo potrdi, da je predloZena oprema skladna z ustreznim
dokumentom.

Identifikacija opredeljuje razli¢ico strojne in programske opreme, kadar pa se slednja spremeni tako, da
spremeni funkcijo enote, kar zadeva ta pravilnik, se spremeni tudi ta identifikacija.

Varnostni koncept proizvajalca

Proizvajalec predlozi izjavo, ki potrjuje, da strategija, izbrana za doseganje ciljev ,sistema“, v brezhibnem stanju
ne bo vplivala na varno delovanje vozila.

Kar zadeva programsko opremo, uporablijeno v ,sistemu“, se pojasni okvirna arhitektura ter opredelijo
uporabljene metode in orodja zasnove. Proizvajalec predlozi dokaze o sredstvu, s katerim je med postopkom
zasnove in razvoja dolo¢il realizacijo logike sistema.

Proizvajalec tehni¢ni sluzbi predlozi pojasnilo konstrukcijsko dolo¢enih ukrepov, vgrajenih v ,sistem*, da se
omogo¢i varno delovanje v stanjih z okvaro. Mozni konstrukcijsko doloceni ukrepi za primer okvare
v ,sistemu” so na primer:

(a) vrnitev v delovanje s pomocjo delnega sistema;
(b) prehod na locen rezervni sistem;
(c) odprava funkcije visje ravni.

V primeru okvare je voznik opozorjen na primer z opozorilnim signalom ali prikazom sporocila. Ce voznik
sistema ne deaktivira, npr. z zasukom stikala za vZig (zagon) v polozaj ,off* (izklop) ali z izklopom konkretne
funkcije, ¢e je za ta namen na voljo posebno stikalo, je opozorilo prisotno, dokler stanje z okvaro ni
odpravljeno.

Ce izbrani ukrep izbere nacin delovanja z delno zmogljiivostjo v nekaterih stanjih z okvaro, se ta stanja
navedejo in opredelijo posledi¢ne meje u¢inkovitosti.
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3.4.3.2 Ce izbrani ukrep izbere drugo (rezervno) sredstvo za doseganje cilja sistema za upravljanje vozila, je treba
pojasniti nacela preklopnega mehanizma, logiko in raven redundance ter morebitne vgrajene podporne
funkcije preverjanja ter dolociti posledi¢ne meje rezervne ucinkovitosti.

3.4.3.3 Ce izbrani ukrep izbere, da se odpravi funkcija vije ravni, se preprecijo vsi zadevni izhodni signali upravljanja,
povezani s to funkcijo, in sicer tako, da se omejijo prehodne motnje.

3.44  Dokumentacija je podprta z analizo, iz katere je na splosno razvidno, kako se bo sistem obnasal, ¢e se pojavi
katera koli izmed posameznih nevarnosti ali okvar, ki bodo vplivale na delovanje ali varnost naprave za
upravljanje vozila.

Izbrane analiti¢ne pristope dolodi in izvaja proizvajalec ter jih ob homologaciji da na voljo tehni¢ni sluzbi za
pregled.

Tehni¢na sluzba izvede oceno uporabe analiti¢nih pristopov. Ocena vkljucuje:

(a) pregled varnostnega pristopa na ravni koncepta (vozila) s potrdilom, da vkljucuje obravnavanje povezav
z drugimi sistemi vozila. Ta pristop temelji na analizi nevarnosti/tveganj, ki je ustrezna za zagotovitev
varnosti sistema;

(b) pregled varnostnega pristopa na ravni sistema. Ta pristop lahko temelji na analizi vrste okvar in njihovih
ucinkov (Failure Mode and Effect Analysis (FMEA)), analizi drevesa napak (Fault Tree Analysis (FTA)) ali
katerem koli podobnem postopku, ki je ustrezen za zagotovitev varnosti sistema;

(c) pregled nac¢rtov validacije in rezultatov. Ta validacija uporabi na primer preskuSanje z metodo strojne
opreme v zanki (Hardware in the Loop (HIL)), operativno preskusanje vozila na cesti ali kakr$na koli sredstva,
ki so ustrezna za validacijo.

Ocena zajema preverjanje nevarnosti in okvar, ki jih izbere tehnitna sluzba, da ugotovi, ali je pojasnilo
proizvajalca glede varnostnega koncepta razumljivo in logi¢no ter ali so nacrti validacije ustrezni in so bili
izvedeni.

Tehni¢na sluzba lahko za preverjanje koncepta varnosti izvede ali zahteva izvedbo preskusov, kot so
opredeljeni v odstavku 4.

3.4.4.1 V tej dokumentaciji so raz¢lenjeni parametri, ki se spremljajo, za vsako stanje z vrsto okvare iz odstavka 3.4.4
te priloge je dolo¢en opozorilni signal, s katerim je opozorjen voznik in/ali servisno osebje/osebje, ki izvaja

tehni¢ne preglede.

3.4.4.2 V tej dokumentaciji so opisani ukrepi, vzpostavljeni za zagotovitev, da ,sistem” ne vpliva na varno delovanje
vozila, ko na delovanje ,sistema“ vplivajo okoljski pogoji, npr. podnebne razmere, temperatura, vdor prahu ali
vode, nabiranje ledu.

4. PREVERJANJE IN PRESKUS

4.1 Funkcionalno delovanje ,sistema®, kot je doloceno v dokumentih, zahtevanih v odstavku 3, se preskusi na
naslednji nacin:

4.1.1  Preverjanje funkcije ,sistema*

Tehni¢na sluzba preveri ,sistem” v brezhibnem stanju, tako da preskusi ve¢ izbranih funkcij med tistimi, ki jih
proizvajalec navede v odstavku 3.2.

Pri kompleksnih elektronskih sistemih ti preskusi vkljucujejo primere, ko je navedena funkcija razveljavljena.

4.1.2  Preverjanje varnostnega koncepta iz odstavka 3.4

Odziv ,sistema“ se preveri pod vplivom okvare v kateri koli posamezni enoti, tako da se ustrezni izhodni
signali uporabijo na elektri¢nih enotah oziroma mehanskih elementih z namenom simuliranja uc¢inkov internih
napak v enoti. Tehni¢na sluzba izvede to preverjanje za vsaj eno posamezno enoto, ne preveri pa odziva
,sistema“ na ve¢ hkratnih okvar posameznih enot.

Tehni¢na sluzba preveri, ali ti preskusi vkljucuje vidike, ki lahko vplivajo na moznost upravljanja vozila in
podatke o uporabniku (vidike vmesnika ¢lovek-stroj).
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4.1.2.1 Rezultati preverjanja se ujemajo z dokumentiranim povzetkom analize okvar do take stopnje skupnega ucinka,
da sta varnostni koncept in izvedba potrjena kot ustrezna.

5. POROCANJE TEHNICNE SLUZBE

Tehni¢na sluzba poroca o oceni na nacin, ki omogoca sledljivost, npr. razlicice pregledanih dokumentov imajo
oznake in so navedene v evidencah tehni¢ne sluzbe.

Primer moZnega nalrta obrazca za oceno, ki ga tehni¢na sluzba predlozi homologacijskemu organu, je
priloZen v Dodatku 1 k tej prilogi.
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DODATEK 1

Vzorec obrazca za oceno elektronskih sistemov

POROCILO O PRESKUSU 8L ...ttt ettt ettt ettt ettt et et et ettt et e e te s et e st et et e be et e est e st e ebe b e eseene e e e teene e e

1. IDENTIFIKACIJA

1.1 Znamka VOZIlar ..o s
L2 TP e et e et e e
1.3 Podatki za identifikacijo tipa, ¢e je 0znaka na VOZIlU: .........oocoiiiiiiiiiii
1.3.1 MeSto NAVEENE OZNAKE: .....iiiiiiiiiiiii ittt ettt ettt
1.4 Naziv in naslov ProiZVaJAlCa: ..........ocooiiiiiiiiiiit ittt
1.5  Naziv in naslov zastopnika proizvajalca, €e ODSTAJA: .......oviiriiiiiiiiiiicit e

1.6 Uradna dokumentacija proizvajalca:
Referencna §t. dOKUMEITACIIE: ... ...ivviuiitiiiioit ettt
Datum PIVOLNE TZAAJEI ..ovviiiiiiiiiiii ettt ettt ettt ettt ettt

Datum zadnje POSOAODILYE: .........o.iiiiiiiiiiiit ettt

2. OPIS PRESKUSNIH VOZIL/SISTEMOV

2.1 SPLOSIU OPIS: vttt h e h ettt
2.2 Opis vseh funkcij upravljanja ,sistema“ in metod delovanja: ..............ccooioiiiiiiiiiiii e
2.3 Opis sestavnih delov in diagrami medsebojnih povezav v ,sistemu® ...........ccoocoiiiiiiiiiiiii

3. VARNOSTNI KONCEPT PROIZVAJALCA
3.1  Opis poteka signalov, operativnih podatkov in njihovih prednostnih nalog: ..............ccocooiiiiiiiii
3.2 Izjava proizvajalca:

Proizvajalci ........coccooeviioiiiiiiee potrjujejo, da strategija, izbrana za doseganje ciljev ,sistema“, v brezhibnem
stanju ne bo vplivala na varno delovanje vozila.

3.3 Okvirna arhitektura programske opreme ter uporabljene metode zasnove in orodja: ............ccooceviiiiiienincnnnnnnn,
3.4  Pojasnilo konstrukcijsko dolo¢enih ukrepov, vgrajenih v ,sistem* v stanjih z okvaro: .............ccocooiiiiiinincnnn
3.5  Dokumentirane analize obnasanja ,sistema“ v posameznih stanjih nevarnosti ali okvare: ................c.cccooenininnnn.
3.6 Opis ukrepov, vzpostavljenih za okoljske POZOJE: .......ooiiiiiiiiiiiiii
3.7  Dolocbe za redni tehnicni pregled ,SIStEMa® .........ooiiiiiiii e

3.8 Rezultati preskusa preverjanja ,sistema“, kot je dolofeno v odstavku 4.1.1 Priloge 6 k Pravilniku ZN
Sl 7 et

3.9  Rezultati preskusa preverjanja varnostnega koncepta, kot je doloc¢eno v odstavku 4.1.2 Priloge 6 k Pravilniku ZN
e 7 e

3,10 DACUITE PIESKUSAL 1.oiviiiiitiiti ettt ettt ettt ettt ettt ettt et e bt e et e e s b et e e et ke et e e st e b e b e ekt ete et ebeeaeeaeeneesee e
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3.11 Ta preskus je bil opravljen in rezultati so bili sporoceni v skladu s .........cococoovriniiiiiinin, k Pravilniku ZN
§t. 79, kot je bil nazadnje spremenjen s SPremembBAIMI ..........coviiiiiiiiiiiii it

Tehnic¢na sluzba ('), ki izvaja preskuse

POAPIS: .ot DALUITE o
3.12 Homologacijski organ (%)

POAPIS: .o DAtUINL .o

3.13 Opombe:

(") Podpisejo se razlicne osebe, tudi kadar sta tehni¢na sluzba in homologacijski organ isti organ, ali pa je porocilu priloZena locena
odobritev homologacijskega organa.
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PRILOGA 7

Posebne dolocbe za pogon krmilnih sistemov priklopnikov iz vle¢nega vozila

1. SPLOSNO

Zahteve iz te priloge se uporabljajo za vle¢na vozila in priklopnike, pri katerih se elektri¢na energija dovaja iz
vle¢nega vozila, da se olajsa delovanje krmilnega sistema, ki je vgrajen v priklopnik.

2. ZAHTEVE ZA VLECNA VOZILA
2.1 Oskrba z energijo

2.1.1  Proizvajalec vozila dolo¢i zmogljivost vira energije, ki bo omogocil, da je tok, opredeljen v odstavku 2.3, med
obi¢ajnim delovanjem vozila na voljo priklopniku.

2.1.2  Priro¢nik za voznika vkljucuje informacije, ki ga obvescajo o elektri¢ni energiji, ki je na voljo za krmilni sistem
priklopnika, in da se elektri¢ni vmesnik ne sme povezati, ko zahteva glede toka, oznaCena na priklopniku,
presega to, ki jo lahko dovaja vle¢no vozilo.

2.1.3 Oskrba z energijo, ki jo dovaja prikljucek iz odstavka 2.5, se uporablja za napajanje krmilnega sistema
priklopnika. V vseh primerih pa veljajo dolocbe iz odstavka 3.3.

2.2 Nazivna delovna napetost znasa 24 V.
2.3 Najvedji tok, ki je na voljo za dovajanje prek prikljucka iz odstavka 2.5.2, dolo¢i proizvajalec vle¢nega vozila.
2.4 Za¥lita elektricnega sistema

2.4.1  Elektri¢ni sistem vle¢nega vozila je zasciten pred preobremenitvijo ali kratkim stikom v oskrbi krmilnega sistema
priklopnika z elektri¢no energijo.

2.5 Napeljava in prikljucki

2.5.1 Vodi, ki se uporabljajo za oskrbo priklopnika z elektri¢no energijo, imajo vodnik s povrSino preseka, ki je
zdruzljiva z neprekinjenim tokom, opredeljenim v odstavku 2.3.

2.5.2 Dokler ni dolocen enotni standard, prikljucek, ki se uporablja za povezovanje s priklopnikom, izpolnjuje
naslednje:

(a) kontaktne nozice imajo zmogljivost dovajanja toka, ki je zdruZljiva z najve¢jim neprekinjenim tokom,
opredeljenim v odstavku 2.3;

(b) dokler niso sprejeti enotni standardi, okoljevarstvene zahteve za prikljucek ustrezajo uporabi in so vkljucene
v oceno iz Priloge 6 in

() prikljucek ni zamenljiv z obstoje¢im elektri¢nim prikljuckom, ki se trenutno uporablja na vle¢nem vozilu, tj.
ISO 7638, 1SO 12098 itd.

2.6 Oznacevanje

2.6.1 Vlecno vozilo je oznaceno tako, da je naveden najvecji tok, ki je na voljo za priklopnik, kot je opredeljeno
v odstavku 2.3.

Oznaka je neizbrisna in name$¢ena tako, da je vidna pri povezovanju elektri¢nega vmesnika iz odstavka 2.5.2.
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3. ZAHTEVE ZA PRIKLOPNIKE

3.1 Zahtevo glede najvecjega toka za krmilni sistem priklopnika dolo¢i proizvajalec vozila.
3.2 Nazivna delovna napetost znasa 24 V.

3.3 Elektri¢na energija, ki se dovaja iz vle¢nega vozila, se uporablja samo:

(a) izklju¢no za to, da jo uporabi krmilni sistem priklopnika,
ali
(b) za krmilni sistem priklopnika in za napajanje pomoznih sistemov na priklopniku, ¢e ima krmilni sistem

prednost in je zasCiten pred preobremenitvijo, ki ne izhaja iz krmilnega sistema. Ta zasCita je funkcija
krmilnega sistema priklopnika.

3.4 Napeljava in prikljucki

3.4.1 Vodi, ki se uporabljajo za oskrbo krmilnega sistema priklopnika z elektri¢no energijo, imajo vodnik s povrsino
preseka, ki je zdruzljiva z zahtevami glede energije za krmilni sistem, ki je vgrajen v priklopnik.

3.4.2 Dokler ni dolocen enotni standard, prikljucek, ki se uporablja za povezovanje s priklopnikom, izpolnjuje
naslednje:

(a) kontaktne noZice imajo zmogljivost dovajanja toka, ki je zdruZljiva z najvecjim tokom, ki je opredeljen
v odstavku 3.1 in ga dolo¢i proizvajalec;

(b) dokler niso sprejeti enotni standardi, okoljevarstvene zahteve za prikljucek ustrezajo uporabi in so vkljucene
v oceno iz Priloge 6 in

() prikljucek ni zamenljiv z obstoje¢im elektri¢nim prikljuckom, ki se trenutno uporablja na vle¢nem vozilu, tj.
ISO 7638, ISO 12098 itd.

3.5 Opozarjanje na okvaro:

voznik je neposredno opozorjen na okvare v elektri¢nem prenosu upravljanja krmilnega sistema.

3.6 Prikaz delovanja krmilnega sistema

3.6.1 Ob homologaciji proizvajalec priklopnika tehni¢ni sluzbi dokaze funkcionalnost krmilnega sistema, tako da
izpolni ustrezne zahteve za zmogljivost, opredeljene v pravilniku.

3.6.2  Stanja okvare:
3.6.2.1 v pogojih ustaljenega stanja:

kadar je priklopnik priklopljen na vle¢no vozilo, ki nima oskrbe z elektri¢no energijo za krmilni sistem
priklopnika, kadar je prekinjeno dovajanje elektri¢ne energije krmilnemu sistemu priklopnika ali kadar je
prisotna okvara v elektricnem prenosu upravljanja sistema naprave za upravljanje krmilnega sistema
priklopnika, se dokaZze, da priklopnik izpolnjuje vse zadevne zahteve iz odstavka 6.3 Pravilnika za brezhiben
sistem;

3.6.2.2 v prehodnih pogojih:

prehodno obnasanje vozila v primeru okvare v elektrinem prenosu upravljanja krmilnega sistema se ovrednoti,
da se zagotovi ohranjanje stabilnosti vozila med prehodom po okvari, in se oceni tako, da se izpolni naslednje:

(a) uporabijo se preskusni postopki in izpolnijo zahteve iz odstavka 6.3.1 Pravilnika (*);
(b) uporabijo se preskusni postopki in izpolnijo zahteve iz odstavka 6.3.3 Pravilnika ().

3.6.3 Ce krmilni sistem priklopnika uporablja hidravli¢ni prenos za upravljanje krmiljenja, se uporabljajo zahteve iz
Priloge 5.

(") Tehnicna sluzba lahko sprejme rezultate preskusa, ki jih predlozi proizvajalec priklopnika, da dokaze skladnost s prehodnimi preskusi.
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3.7

Oznacevanje

Priklopniki, opremljeni s priklju¢kom za dovajanje elektri¢ne energije krmilnemu sistemu priklopnika, so
oznaceni tako, da vkljucujejo naslednji informaciji:

(a) zahtevo glede najvedjega toka za krmilni sistem priklopnika, kot je doloc¢en v odstavku 3.1;

(b) funkcionalnost krmilnega sistema priklopnika, vklju¢no z ucinkom na moZnost manevriranja, kadar je
prikljucek prikljucen ali izkljucen.

Oznaka je neizbrisna in name$¢ena tako, da je vidna pri povezovanju elektri¢nega vmesnika iz odstavka 3.3.2.
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PRILOGA 8

Preskusne zahteve za korekcijske krmilne funkcije in krmilne funkcije s samodejnim nadzorom

1. SPLOSNE DOLOCBE
Vozila, opremljena s sistemi s korekcijsko krmilno funkcijo (Corrective Steering Function (CSF)) infali krmilno

funkcijo s samodejnim nadzorom (Automatically commanded steering function (ACSF)), izpolnjujejo ustrezne
preskusne zahteve iz te priloge.

2. PRESKUSNI POGOJI

Preskusi se izvedejo na ravni in suhi asfaltni ali betonski povrsini, ki omogoca dober oprijem. Temperatura
okolja je od 0 °C do 45 °C.

2.1 Oznacbe voznega pasu
Oznacbe voznega pasu na cesti, ki se uporablja za preskuse, so skladne z eno izmed teh, ki so opisane
v Prilogi 3 k Pravilniku ZN §t. 130. Oznacbe so v dobrem stanju in iz materiala, ki je skladen s standardom za
vidne oznacbe voznega pasu. Razporeditev oznacb voznega pasu, ki je uporabljena za preskuse, se navede
v poroéilu o preskusu.
Za namene preskusov iz te priloge znasa $irina pasu najmanj 3,5 m.

Preskus se izvede v pogojih vidljivosti, ki omogocajo varno voznjo pri zahtevani preskusni hitrosti.

Proizvajalec vozila z dokumentacijo dokaze skladnost z vsemi drugimi oznac¢bami voznega pasu, ki so
opredeljene v Prilogi 3 k Pravilniku ZN $t. 130. Vsaka taka dokumentacija se priloZi porocilu o preskusu.

2.2 Dovoljena odstopanja

Vse hitrosti vozil, ki so opredeljene za preskuse, opisane v tej prilogi, se upostevajo z dovoljenim
odstopanjem # 2 km/h.

2.3 Stanje vozila

231 Preskusna masa
Vozilo se preskusi v stanju obremenitve, o kateri se dogovorita proizvajalec in tehni¢na sluzba. Po zacetku
preskusnega postopka obremenitve ni ve¢ mogoCe spremeniti. Proizvajalec vozila z dokumentacijo dokaze, da

sistem deluje v vseh stanjih obremenitve.

2.3.2 Vozilo se preskusi pri tlaku v pnevmatikah, ki ga priporo¢i proizvajalec vozila.

2.4 Bocni pospesek

O polozaju, ki predstavlja sredi§¢e tezZnosti in v katerem se izmeri bo¢ni pospesek, se dogovorita proizvajalec
vozila in tehni¢na sluzba. Ta poloZaj je opredeljen v porocilu o preskusu.

Bocni pospesek se izmeri brez upostevanja dodatnih ucinkov zaradi premikanja karoserije vozila (npr. premik
vzmetene mase).

3. PRESKUSNI POSTOPKI
3.1 Preskusi za funkcijo CSF

Naslednji preskus se uporablja za funkcije CSF, opredeljene v pododstavku (c) odstavka 2.3.4.2 tega pravilnika.

3.1.1 Preskus opozarjanja za funkcijo CSF

3.1.1.1 Voznik vozi vozilo z aktivirano funkcijo CSF na cesti z oznacbami voznega pasu na vsaki strani pasu.
V primeru funkcije CSF s posegi, ki temeljijo izkljuéno na vrednotenju prisotnosti in mest oznacb voznega
pasu, voznik vozi vozilo na cesti, omejeni z mejami, ki jih dolo¢i proizvajalec (npr. rob ceste).
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Preskusni pogoji in preskusna hitrost vozila so v obmoc¢ju delovanja sistema.

Med preskusom se beleZi trajanje posegov funkcije CSF ter svetlobnih in zvo¢nih opozorilnih signalov.

V primeru odstavka 5.1.6.1.2.1 tega pravilnika voznik vozi vozilo tako, da poskusa zapustiti vozni pas in
povzrodi, da poseg funkcije CSF traja dlje kot 10 sekund (za M,, N,) ali 30 sekund (za M,, M, N,, N,). Ce
takega preskusa ni mogoce prakti¢no izvesti, na primer zaradi omejitev infrastrukture za izvajanje preskusov,
se ta zahteva na podlagi privolitve homologacijskega organa lahko izpolni z dokumentacijo.

Preskusne zahteve so izpolnjene, Ce:

— se zvocni opozorilni signal ne zagotovi pozneje kot 10 sekund (za M;, N,) ali 30 sekund (za M,, M,,
N,, N,) po zacetku posega.

V primeru odstavka 5.1.6.1.2.2 tega pravilnika voznik vozi vozilo tako, da poskusa zapustiti vozni pas in
povzro¢i vsaj tri posege sistema v teko¢em intervalu 180 s.

Preskusne zahteve so izpolnjene, ce:

(a) je za vsak poseg zagotovljen zvocni opozorilni signal, dokler se izvaja poseg, in

(b) je pri drugem in tretjem posegu zagotovljen zvo¢ni opozorilni signal ter

(c) zvolni opozorilni signal pri tretjem posegu traja vsaj deset sekund dlje kot signal pri drugem posegu.
3.1.1.2  Proizvajalec poleg tega tehni¢ni sluzbi zadovoljivo dokaze, da so zahteve iz odstavkov 5.1.6.1.1 in 5.1.6.1.2

izpolnjene v celotnem obmodju delovanja funkcije CSF. To lahko izpolni z ustrezno dokumentacijo, prilozeno
porocilu o preskusu.

3.1.2 Preskus sile razveljavitve
3.1.2.1  Voznik vozi vozilo z aktivirano funkcijo CSF na cesti z oznacbami voznega pasu na vsaki strani pasu.
Preskusni pogoji in preskusna hitrost vozila so v obmocju delovanja sistema.

Voznik vozi vozilo tako, da poskusa zapustiti vozni pas in povzrodi poseg funkcije CSF. Med posegom voznik
uporabi silo na volanu, da razveljavi poseg.

Sila, ki jo voznik uporabi na volanu za razveljavitev posega, se zabeleZi.

3.1.2.2  Preskusne zahteve so izpolnjene, ¢e sila, ki jo voznik uporabi na volanu za razveljavitev posega, ne
preseze 50 N.

3.1.2.3  Proizvajalec poleg tega tehni¢ni sluzbi zadovoljivo dokaze, da so zahteve iz odstavka 5.1.6.1.3 izpolnjene
v celotnem obmodju delovanja funkcije CSF. To lahko izpolni z ustrezno dokumentacijo, priloZeno porocilu

o preskusu.
3.2 Preskusi za sisteme s funkcijo ACSF kategorije B1
3.2.1 Funkcijski preskus ohranjanja voznega pasu

3.2.1.1 Hitrost vozila ostane v obmodju od V_; do V.

smin smax*

Preskus se izvede za vsako obmocje hitrosti, navedeno v odstavku 5.6.2.1.3 tega pravilnika, loceno ali
v zaporednih obmodjih hitrosti, pri ¢emer je vrednost ay,,_enaka.

Voznik vozi vozilo, ne da bi uporabil kakr$no koli silo na volanu (npr. tako da umakne roke z volana) in s
konstantno hitrostjo na ukrivljeni stezi z oznac¢bami voznega pasu na vsaki strani.

Bocni pospesek, ki je potreben za sledenje zavoju, znasa med 80 in 90 odstotki najvecjega bo¢nega pospeska
ay,,.. ki ga navede proizvajalec vozila.

Bocni pospesek in bo¢ni sunek se med preskusom zabelezita.
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3.2.1.2  Preskusne zahteve so izpolnjene, ¢e:
vozilo ne precka nobene oznacbe voznega pasu;
drsece povpredje med bo¢nim sunkom, ki traja pol sekunde, ne preseze 5 m/s®.

3.2.1.3  Proizvajalec vozila tehni¢ni sluzbi zadovoljivo dokaze, da so izpolnjene zahteve za celotni bo¢ni pospesek in
obmogje hitrosti. To lahko izpolni z ustrezno dokumentacijo, prilozeno poro¢ilu o preskusu.

3.2.2 Preskus najve¢jega bo¢nega pospeska

3.2.2.1 Hitrost vozila ostane v obmogju od V_, do V.

smin smax*

Preskus se izvede za vsako obmocje hitrosti, navedeno v odstavku 5.6.2.1.3 tega pravilnika, loceno ali
v zaporednih obmogjih hitrosti, pri ¢emer je vrednost ay,,,. enaka.

Voznik vozi vozilo, ne da bi uporabil kakr$no koli silo na volanu (npr. tako da umakne roke z volana) in s
konstantno hitrostjo na ukrivljeni stezi z oznacbami voznega pasu na vsaki strani.

Tehni¢na sluzba dolo¢i preskus hitrosti in polmer, ki bi izzvala pospesek, ve¢ji od ay, .+ 0,3 m/s? (npr.
z voznjo z vi§jo hitrostjo po zavoju z danim polmerom).

Bocni pospesek in bo¢ni sunek se med preskusom zabeleZita.

3.2.2.2  Preskusne zahteve so izpolnjene, ¢e:
je zabelezeni pospesek v mejah, navedenih v odstavku 5.6.2.1.3 tega pravilnika;

drsece povpredje med bo¢nim sunkom, ki traja pol sekunde, ne preseze 5 m/s®.

3.2.3 Preskus sile razveljavitve

doV

smax*

3.2.3.1 Hitrost vozila ostane v obmo¢ju od V

smin

Voznik vozi vozilo, ne da bi uporabil kakrsno koli silo na volanu (npr. tako da umakne roke z volana) in s
konstantno hitrostjo na ukrivljeni stezi z ozna¢bami voznega pasu na vsaki strani.

Bocni pospesek, ki je potreben za sledenje zavoju, znasa med 80 in 90 odstotki najnizje vrednosti, navedene
v preglednici iz odstavka 5.6.2.1.3 tega pravilnika.

Voznik nato uporabi silo na volanu, da razveljavi poseg sistema in zapusti vozni pas.
Sila, ki jo voznik uporabi na volanu med manevrom razveljavitve, se zabeleZi.

3.2.3.2  Preskusne zahteve so izpolnjene, Ce sila, ki jo voznik uporabi na volanu med manevrom razveljavitve, znasa
manj kot 50 N.

Proizvajalec z ustrezno dokumentacijo dokaZe, da je pogoj izpolnjen v celotnem obmoéju delovanja
funkcije ACSF.

3.2.4 Preskus prehoda; preskus z rokami na volanu

3.2.41 Voznik vozi vozilo z aktivirano funkcijo ACSF in preskusno hitrostjo vozila med V., + 10 km/h in
V.o + 20 km/h na stezi z oznacbami voznega pasu na vsaki strani pasu.

Voznik izpusti volan in Se naprej vozi, dokler sistem ne deaktivira funkcije ACSF. Steza se izbere tako, da
omogoca voznjo z aktivirano funkcijo ACSF vsaj 65 sekund brez kakrsnega koli posega voznika.

Preskus se ponovi s preskusno hitrostjo vozila med V.
od tega je nizje.

-20km/hinV

smax

— 10 km/h ali 130 km/h, kar koli

smax

Poleg tega proizvajalec vozila tehni¢ni sluzbi zadovoljivo dokaze, da so izpolnjene zahteve za celotno obmogje
hitrosti. To lahko izpolni z ustrezno dokumentacijo, priloZeno porocilu o preskusu.
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3.2.4.2  Preskusne zahteve so izpolnjene, ¢e:

je bil svetlobni opozorilni signal zagotovljen vsaj 15 sekund po tem, ko je voznik izpustil volan, in ¢e je ostal
aktiven, dokler ni funkcija ACSF deaktivirana;

je bil zvo¢ni opozorilni signal zagotovljen vsaj 30 sekund po tem, ko je voznik izpustil volan, in Ce je ostal
aktiven, dokler ni funkcija ACSF deaktivirana;

je funkcija ACSF deaktivirana najpozneje 30 sekund po zaletku zvo€nega opozorilnega signala, in sicer

z zvo¢nim opozorilnim signalom, ki traja vsaj pet sekund in je drugacen od prejsnjega zvocnega opozorilnega
signala.

3.3 Preskusi za funkcijo ESF

Voznik vozi vozilo z aktivirano funkcijo ESF na cesti z oznacbami voznega pasu na vsaki strani pasu in
znotraj teh oznacb.

Preskusni pogoji in preskusne hitrosti vozila so v obmoc¢ju delovanja sistema, kot jih je navedel proizvajalec.

O posebnih podrobnostih obveznih preskusov, ki so opisani v nadaljevanju, se dogovorita proizvajalec vozila
in tehni¢na sluzba, da prilagodita zahtevano preskusanje navedenim primerom uporabe, v katerih je funkcija
ESF zasnovana za delovanje.

Poleg tega proizvajalec tehni¢ni sluzbi zadovoljivo dokaze, da so zahteve, opredeljene v odstavkih 5.1.6.2.1 do
5.1.6.2.6, izpolnjene v celotnem obmodju delovanja funkcije ESF (ki ga proizvajalec vozila navede v podatkih
o sistemu). To lahko izpolni z ustrezno dokumentacijo, priloZeno porocilu o preskusu.

3.3.1 Preskus za funkcijo ESF tipa a ifii (nenamerni bo¢ni manever)

Ciljno vozilo, ki vozi po sosednjem voznem pasu, se pribliza preskusnemu vozilu in eno izmed vozil zmanjsa
bocno razdaljo, ki ju lo¢uje, dokler se ne sprozi poseg funkcije ESF.

Preskusne zahteve so izpolnjene, Ce:

(a) so opozorila, opredeljena v odstavku 5.1.6.2.6 tega pravilnika ZN, zagotovljena najpozneje ob zacetku
posega funkcije ESF in

(b) zaradi posega funkcije ESF vozilo ne zapusti svojega prvotnega voznega pasu.

3.3.2 Preskus za funkcijo ESF tipa a iii (namerni bo¢ni manever)

Preskusno vozilo za¢ne spreminjati vozni pas, drugo vozilo pa medtem vozi po sosednjem voznem pasu tako,
da noben poseg sistema s funkcijo ESF ne bi povzrocil tréenja.

Preskusne zahteve so izpolnjene, Ce:
(a) se zacne poseg funkcije ESF in

(b) so opozorila, opredeljena v odstavku 5.1.6.2.6 tega pravilnika, zagotovljena najpozneje ob zacetku posega
funkcije ESF ter

(c) zaradi posega funkcije ESF vozilo ne zapusti svojega prvotnega voznega pasu.

3.3.3 Preskus za funkcijo ESF tipa b

Preskusno vozilo se pribliza predmetu na svoji poti. Predmet je tako velik in v takem poloZaju, da se mu
vozilo lahko izogne, ne da bi preckalo oznacbe voznega pasu.

Preskusne zahteve so izpolnjene, ce:
(a) poseg funkcije ESF prepreci ali ublaZi tréenje in

(b) so opozorila, opredeljena v odstavku 5.1.6.2.6 tega pravilnika ZN, zagotovljena najpozneje ob zacetku
posega funkcije ESF ter

(c) zaradi posega funkcije ESF vozilo ne zapusti svojega prvotnega voznega pasu.
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3.4

3.5

3.5.1.1

3.5.1.2

Preskusi za sisteme, ki lahko delujejo, kadar ni oznacb voznega pasu

Ce kateri koli sistem deluje, kadar ni oznacb voznega pasu, se morajo ustrezni preskusi iz odstavkov 3.3.1
do 3.3.3 ponoviti na preskusni stezi brez oznacb voznega pasu.

Navedene preskusne zahteve so izpolnjene, ce:
(a) se zacne poseg funkcije ESF in

(b) so opozorila, opredeljena v odstavku 5.1.6.2.6 tega pravilnika ZN, zagotovljena najpozneje ob zacetku
posega funkcije ESF ter

(c) boc¢ni odmik med manevrom znasa najve¢ 0,75 m, kot je opredeljeno v odstavku 5.1.6.2.2, in

(d) vozilo zaradi posega funkcije ESF ni zapustilo ceste.

Preskus lazne reakcije za funkcijo ESF tipa b

Preskusno vozilo se pribliza plasti¢ni ponjavi, ki je v primerjavi s povrsino ceste kontrastne barve, njena
debelina znasa manj kot 3 mm, Siroka je 0,8 m in dolga 2 m, postavljena pa je med oznacbe voznega pasu na
poti vozila. Plasticna ponjava je v takem poloZaju, da se ji vozilo lahko izogne, ne da bi preckalo oznacbe
voznega past.

Preskusne zahteve so izpolnjene, Ce funkcija ESF ne za¢ne nobenega posega.
(Namenjeno funkciji ACSF kategorije B2)

Preskusi za sisteme s funkcijo ACSF kategorije C
Ce ni doloceno drugace, vse preskusne hitrosti vozila temeljijo na V,, = 130 km/h.
Ce ni doloceno drugace, je blizajoce se vozilo homologirano vozilo, ki se v velikem obsegu serijsko proizvaja.

Proizvajalec vozila tehni¢ni sluzbi zadovoljivo dokaze, da so izpolnjene zahteve za celotno obmocje hitrosti.
To lahko izpolni z ustrezno dokumentacijo, prilozeno poro¢ilu o preskusu.

Funkcijski preskus spremembe voznega pasu

Voznik vozi preskusno vozilo po voznem pasu ravne preskusne steze, ki ima vsaj dva vozna pasova v isti
smeri voZnje in cestne oznacbe na vsaki strani voznih pasov. Hitrost vozila znasa: V_, + 10 km/h.

smin

Funkcija ACSF kategorije C se aktivira (stanje pripravljenosti), drugo vozilo pa se pribliza z zadnje strani, da se
omogodi sistem, kot je opisano v odstavku 5.6.4.8.3.

Blizajoce se vozilo nato povsem prehiti preskusno vozilo.
Voznik nato za¢ne spremembo voznega pasu v sosednji vozni pas.
Bocni pospesek in bocni sunek se med preskusom zabeleZita.

Preskusne zahteve so izpolnjene, Ce:

(a) se bo¢no premikanje proti oznacbi ne zaine prej kot eno sekundo po zacetku postopka spremembe
voznega pasu;

(b) se bo¢no premikanje za pribliZevanje oznacbi voznega pasu in bo¢no premikanje, ki je potrebno za
izvedbo manevra spremembe voznega pasu, izvedeta kot en neprekinjen premik;

(c) zabelezeni bo¢ni pospesek ne preseze 1 m/s?;
(d) drsece povprecje med bo¢nim sunkom, ki traja pol sekunde, ne preseze 5 m/s’;

(e) izmerjen ¢as med zacetkom postopka spremembe voznega pasu in zaetkom manevra spremembe
voznega pasu ne traja manj kot tri sekunde in ne ve¢ kot pet sekund;

(f) sistem vozniku zagotovi informacije v opozorilo, da se izvaja postopek spremembe voznega pasu;

(g) manever spremembe voznega pasu je zakljuéen v manj kot petih sekundah za vozila kategorij M, in N ter
v manj kot v desetih sekundah za vozila kategorij M,, M,, N, in N;;
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(h) funkcija ACSF kategorije B1 se samodejno znova aktivira, ko je manever spremembe voznega pasu
zakljucen, in

(i) smerni kazalec se ne deaktivira pred zakljuckom manevra spremembe voznega pasu, ampak najpozneje
0,5 sekunde po ponovnem aktiviranju funkcije ACSF kategorije B1.

3.5.1.3  Preskus v skladu z odstavkom 3.5.1.1 se ponovi za spremembo voznega pasu v nasprotni smeri.

3.5.2 Preskus najniZje aktivacijske hitrosti V

smin

3.5.2.1  Preskus najnizje aktivacijske hitrosti V, temelji na V, =130 km/h.

smin

Voznik vozi preskusno vozilo znotraj voznega pasu ravne preskusne steze, ki ima vsaj dva vozna pasova v isti
smeri voZnje in cestne oznacbe na vsaki strani voznih pasov.

Hitrost vozila znasa: V_, — 10 km/h.

smin

Funkcija ACSF kategorije C se aktivira (stanje pripravljenosti), drugo vozilo pa se pribliza z zadnje strani, da se
omogodi sistem, kot je opisano v odstavku 5.6.4.8.3.

Blizajoce se vozilo nato povsem prehiti preskusno vozilo.
Voznik nato zacne postopek spremembe voznega pasu.
Preskusne zahteve so izpolnjene, ¢e se manever spremembe voznega pasu ne izvede.

min temelji na splo$ni omejitvi najvije hitrosti, ki je znacilna za
posamezne drzave in znasa manj kot 130 kmjh.

3.5.2.2 Preskus najniZje aktivacijske hitrosti V.

Ce se V,,,, izracuna na podlagi splosne omejitve najvisje hitrosti, ki je znacilna za posamezne drzave, in ne na
podlagi V, = = 130 km/h, kot je doloceno v odstavku 5.6.4.8.1, se izvedejo preskusi v nadaljevanju. Za ta
namen je dovoljeno simulirati drzavo obratovanja na podlagi dogovora med proizvajalcem vozila in tehni¢no
sluzbo.

3.5.2.2.1 Voznik vozi preskusno vozilo znotraj voznega pasu ravne preskusne steze, ki ima vsaj dva vozna pasova v isti
smeri voZnje in cestne oznacbe na vsaki strani voznih pasov.

Hitrost vozila znasa: V_, — 10 km/h.

smin

Funkcija ACSF kategorije C se aktivira (stanje pripravljenosti), drugo vozilo pa se pribliza z zadnje strani, da se
omogodi sistem, kot je opisano v odstavku 5.6.4.8.3.

BlizajoCe se vozilo nato povsem prehiti preskusno vozilo.
Voznik nato za¢ne postopek spremembe voznega pasu.
Preskusne zahteve so izpolnjene, ¢e se manever spremembe voznega pasu ne izvede.

3.5.2.2.2 Voznik vozi preskusno vozilo znotraj voznega pasu ravne preskusne steze, ki ima vsaj dva vozna pasova v isti
smeri voZnje in cestne oznacbe na vsaki strani voznih pasov.

Hitrost vozila znasa: V.

+10 km/h.

smin

Funkcija ACSF kategorije C se aktivira (stanje pripravljenosti), drugo vozilo pa se pribliza z zadnje strani, da se
omogodi sistem, kot je opisano v odstavku 5.6.4.8.3.

BliZajoce se vozilo nato povsem prehiti preskusno vozilo.
Voznik nato zaéne postopek spremembe voznega pasu.
Preskusne zahteve so izpolnjene, ¢e se izvede manever spremembe voznega pasu.

3.5.2.2.3 Proizvajalec tehnicni sluzbi zadovoljivo dokaze, da vozilo lahko zazna drzavo obratovanja in da je znana
splosna najvecja omejitev hitrosti v tej drzavi.

3.5.3 Preskus sile razveljavitve

3.5.3.1 Voznik vozi preskusno vozilo po voznem pasu ravne preskusne steze, ki ima vsaj dva vozna pasova v isti
smeri voZnje in cestne oznacbe na vsaki strani voznih pasov.
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Hitrost vozila znasa: V_, + 10 km/h.

smin

Funkcija ACSF kategorije C se aktivira (stanje pripravljenosti), drugo vozilo pa se pribliza z zadnje strani, da se
omogodi sistem, kot je opisano v odstavku 5.6.4.8.3.

BliZajoce se vozilo nato povsem prehiti preskusno vozilo.

Voznik nato za¢ne spremembo voznega pasu v sosednji vozni pas.

Voznik odlo¢no upravlja volan, da ohranja voznjo vozila naravnost.

ZabeleZi se sila, ki jo voznik uporabi na volanu med manevrom razveljavitve.

3.5.3.2 Preskusne zahteve so izpolnjene, Ce izmerjena sila razveljavitve ne preseze 50 N, kot je navedeno
v odstavku 5.6.4.3.

3.5.3.3  Preskus v skladu z odstavkom 3.5.3.1 se ponovi za spremembo voznega pasu v nasprotni smeri.

3.5.4 Preskus preklica postopka spremembe voznega pasu

3.5.4.1 Voznik vozi preskusno vozilo po voznem pasu ravne preskusne steze, ki ima vsaj dva vozna pasova v isti
smeri voZnje in cestne oznacbe na vsaki strani voznih pasov.

Hitrost vozila znasa: V. + 10 km/h.

smin

Funkcija ACSF kategorije C se aktivira (stanje pripravljenosti), drugo vozilo pa se pribliza z zadnje strani, da se
omogodi sistem, kot je opisano v odstavku 5.6.4.8.3.

BliZajoCe se vozilo nato povsem prehiti preskusno vozilo.
Voznik nato za¢ne postopek spremembe voznega pasu.

Preskus se ponovi za vsakega izmed naslednjih pogojev, ki se pojavijo pred zacetkom manevra spremembe
voznega pasu:

(a) voznik razveljavi sistem;
(b) voznik izklopi sisterm;
- 10 km/h;

) voznik izpusti volan iz rok in sproZi se opozorilo, da voznik nima rok na volanu;

¢) hitrost vozila se zniza na: V,

smin

e) voznik ro¢no deaktivira smerne kazalce;

—_ o~ =~ =
o

f) manever spremembe voznega pasu se ni zacel v petih sekundah po zacetku postopka spremembe voznega
pasu (npr. drugo vozilo vozi po sosednjem voznem pasu v kriticni situaciji, kot je opisano
v odstavku 5.6.4.7).

3.5.42 Preskusne zahteve so izpolnjene, Ce je postopek spremembe voznega pasu preklican v vsakem izmed
navedenih preskusnih primerov.

3.5.5 Preskus delovanja tipal

3.5.5.1 Voznik vozi preskusno vozilo po voznem pasu ravne preskusne steze, ki ima vsaj dva vozna pasova v isti
smeri voZnje in cestne oznacbe na vsaki strani voznih pasov.

Hitrost vozila znaSa: V, + 10 kmj/h.

Aktivira se funkcija ACSF kategorije C (stanje pripravljenosti).

Drugo vozilo se pribliZa z zadnje strani po sosednjem voznem pasu in s hitrostjo 120 km/h.

Blizajoce se vozilo je homologirano motorno kolo kategorije L;, ki se v velikem obsegu serijsko proizvaja, ima
motor z delovno prostornino, ki ne presega 600 cm’, in nima aerodinami¢nega elementa ali vetrobranskega
stekla, njegov cilj pa je voZnja po sredini voznega pasu.

Izmeri se razdalja med zadnjim delom preskusnega vozila in sprednjim delom bliZajocega se vozila (npr.
z diferenénim globalnim pozicionirnim sistemom) ter zabelezi se vrednost, ko sistem zazna bliZajoce se

vozilo.

3.5.5.2  Preskusne zahteve so izpolnjene, Ce sistem zazna bliZajoce se vozilo najpozneje na razdalji, ki jo navede
proizvajalec vozila (S,,), kot je opredeljeno v odstavku 5.6.4.8.1.

rear) ’
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3.5.6 Preskus nedelovanja tipal

3.5.6.1 Voznik vozi preskusno vozilo po voznem pasu ravne preskusne steze, ki ima vsaj dva vozna pasova v isti
smeri voZnje in cestne oznacbe na vsaki strani voznih pasov.

Hitrost vozila znasa: V.

+10 km/h.

smin

Funkcija ACSF kategorije C se aktivira (stanje pripravljenosti), drugo vozilo pa se pribliza z zadnje strani, da se
omogodi sistem, kot je opisano v odstavku 5.6.4.8.3.

Blizajoce se vozilo nato povsem prehiti preskusno vozilo.

Povzroc¢i se nedelovanje zadnjih tipal, in sicer na nacdin, o katerem se dogovorita proizvajalec vozila in
tehnicna sluzba ter ki se zabelezi v preskus o porocilu. To se lahko izvede, ko vozilo miruje, ¢e se ne izvede
nov zagon/zagonski cikel motorja.

Voznik vozi vozilo s hitrostjo V. + 10 km/h in za¢ne postopek spremembe voznega pasu.

smin
3.5.6.2  Preskusne zahteve so izpolnjene, Ce:
(a) sistem zazna nedelovanje tipal;
(b) sistem opozori voznika, kot je dolo¢eno v odstavku 5.6.4.8.4, in
(c) je sistemu prepreCena izvedba manevra spremembe voznega pasu.

Poleg navedenega preskusa proizvajalec tehni¢ni sluzbi zadovoljivo dokaze, da so zahteve iz
odstavka 5.6.4.8.4 izpolnjene tudi v drugacnih primerih vozZnje. To lahko izpolni z ustrezno dokumentacijo,
priloZeno poro¢ilu o preskusu.

3.5.7 Preskus novega zagona/zagonskega cikla motorja
Preskus je razdeljen na tri zaporedne faze, kot je navedeno v nadaljevanju.

Hitrost vozila znasa: V_, + 10 km/h.

3.5.7.1 Faza 1 — Preskus s privzeto deaktivirano funkcijo
3.5.7.1.1 Voznik izvede nov zagon/zagonski cikel motorja in nato vozi preskusno vozilo po voznem pasu ravne
preskusne steze, ki ima vsaj dva vozna pasova v isti smeri voznje in cestne oznacbe na vsaki strani voznih

pasov.

Funkcija ACSF kategorije C se ne aktivira (stanje izklopa), drugo vozilo pa se pribliza z zadnje strani, nato pa
blizajoce se vozilo povsem prehiti preskusno vozilo.

Voznik aktivira smerni kazalec za zaletek postopka spremembe voznega pasu za dlje kot pet sekund.

3.5.7.1.2 Preskusne zahteve za fazo 1 so izpolnjene, ¢e se manever spremembe voznega pasu ne zacne.

3.5.7.2 Faza?2

Cilj preskusa je preveriti, ali se manever spremembe voznega pasu prepreci, e sistem ne zazna nobenega
premikajoega se predmeta na razdalji, ki je enaka razdalji S, ali ve¢ja od nje (kot je opredeljeno
v odstavku 5.6.4.8.3).

rear

3.5.7.2.1 Voznik izvede nov zagon/zagonski cikel motorja in nato vozi preskusno vozilo po voznem pasu ravne
preskusne steze, ki ima vsaj dva vozna pasova v isti smeri voznje in cestne oznacbe na vsaki strani voznih
pasov.
Rocno se aktivira funkcija ACSF kategorije C (stanje pripravljenosti).

Voznik nato za¢ne postopek spremembe voznega pasu.

3.5.7.2.2 Preskusne zahteve za fazo 2 so izpolnjene, ¢e se manever spremembe voznega pasu ne zacne (ker ni izpolnjen
pogoj, opredeljen v odstavku 5.6.4.8.3).
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3.5.7.3  Faza 3 — Preskus pogojev, ki omogocajo spremembo voznega pasu

Cilj preskusa je preveriti, ali je manever spremembe voznega pasu mogoce izvesti samo takrat, ko sistem
zazna premikajodi se predmet na razdalji, ki je enaka razdalji S, ali ve¢ja od nje (kot je opredeljeno
v odstavku 5.6.4.8.3).

rear

3.5.7.3.1 Po zakljucku preskusne faze 2 se preskusnemu vozilu pribliza drugo vozilo z zadnje strani po sosednjem
voznem pasu, da se omogoci sistem, kot je opredeljeno v odstavku 5.6.4.8.3.

Izmeri se razdalja med zadnjim delom preskusnega vozila in sprednjim delom bliZzajocega se vozila (npr.
z diferen¢nim globalnim pozicionirnim sistemom) ter zabelezi se vrednost, ko sistem zazna bliZajoce se
vozilo.

Ko blizajoce se vozilo povsem prehiti preskusno vozilo, voznik za¢ne postopek spremembe voznega pasu.
3.5.7.3.2 Preskusne zahteve za fazo 3 so izpolnjene, Ce:

(a) se izvede manever spremembe voznega pasu;

(b) sistem bliZajoce se vozilo zazna najpozneje na razdalji, ki jo navede proizvajalec vozila (S

rear) ‘
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