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KOMMISSIONENS GENOMFORANDEFORORDNING (EU) 2026/481
av den 3 mars 2026

om indring av genomforandeforordning (EU) 2022/1426 om tillimpningsforeskrifter for
Europaparlamentets och rddets forordning (EU) 2019/2144 vad giiller enhetliga férfaranden och
tekniska specifikationer fér typgodkinnande av automatiska korsystem i helautomatiserade fordon

(Text av betydelse for EES)

EUROPEISKA KOMMISSIONEN HAR ANTAGIT DENNA FORORDNING
med beaktande av férdraget om Europeiska unionens funktionssitt,

med beaktande av Europaparlamentets och rddets forordning (EU) 2019/2144 av den 27 november 2019 om krav for
typgodkinnande av motorfordon och deras slipvagnar samt de system, komponenter och separata tekniska enheter som
ar avsedda for sddana fordon, med avseende pd deras allminna sikerhet och skydd for personer i fordonet och oskyddade
trafikanter, om dndring av Europaparlamentets och rddets forordning (EU) 2018/858 och om upphivande av Europapar-
lamentets och rddets forordningar (EG) nr 78/2009, (EG) nr 79/2009 och (EG) nr 661/2009 samt kommissionens
forordningar (EG) nr 631/2009, (EU) nr 406/2010, (EU) nr 672/2010, (EU) nr 1003/2010, (EU) nr 1005/2010,
(EU) nr 1008/2010, (EU) nr 1009/2010, (EU) nr 19/2011, (EU) nr 109/2011, (EU) nr 458/2011, (EU) nr 65/2012,
(EU) nr 1302012, (EU) nr 347/2012, (EU) nr 351/2012, (EU) nr 12302012 och (EU) 2015166 (), sirskilt
artikel 11.2, och

av foljande skal:

(1)  Unionslagstiftningen om typgodkidnnande tilliter sedan 2022 marknadsintroduktion av sjilvkorande fordon for
sdrskilda anvindningsfall, genom ett system med sma serier som medger undantag fran vissa typgodkidnnandefore-
skrifter for helautomatiserade fordon. Undantagen enligt systemet med smé serier giller under forutsittning att
antalet registreringar av en fordonstyp i unionen inte &verstiger 1 500 registreringar per dr.

(2)  Tekniken och regelverket har utvecklats betydligt sedan 2022, vilket har gjort det mojligt att infora helautomatiserade
fordon i stor skala. Det finns redan losningar for storskalig produktion och inforande av automatisk parkering, och
antagandet av krav for styrning och bromsning av bimodala fordon i Unece, sirskilt genom FN-foreskrift nr 79 (%)
respektive nr 13/13-H (*), gor att automatiserade parkeringssystem kan uppfylla EU:s ram for typgodkdnnande av
hela fordon. Darfor har det blivit mojligt och lampligt att hdva begransningen gillande smé serier, forst for
automatisk parkering.

(3) Innan helfordonstypgodkidnnande tillats for fordon utrustade med automatiserade parkeringssystem i obegrinsat
antal dr det dock nddvindigt att faststilla ytterligare tekniska krav pd sikerhetsprestanda och sikerhetsvalidering
genom utvalda scenarier, med tanke pd sirdragen hos automatiserade parkeringssystem, dvs. korning pé
parkeringsomrdden med mycket 1ag hastighet.

(4) En utvidgning av den befintliga unionslagstiftningens tillimpningsomradde utover bimodala fordon och dess
anpassning till den framvixande ramen fran FN:s ekonomiska kommission f6r Europa (Unece), som dr nodvindig
for att mojliggéra harmoniserad tolkning och tillimpning pé internationell nivd, kriver anpassning av flera
definitioner i denna lagstiftning.

() EUTL 325,16.12.2019, s. 1, ELL: http://data.europa.eu/elijreg/2019/2144/oj.

() FN-foreskrift nr 79 — Enhetliga bestimmelser om godkdnnande av fordon med avseende pd styrutrustning [2025/3] (EUT L, 2025/3,
10.1.2025, ELL http:[/data.europa.eu/eli/reg/2025/3/0j).

() FN-foreskrift nr 13-H — Enhetliga bestimmelser om godkéinnande av personbilar med avseende pa bromsning [2023/401] (EUT L 60,
24.2.2023, s. 1, ELL http://data.europa.eu/elijreg/2023[401/0j).
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®)

(6)

Kommissionens genomforandeforordning (EU) 2022/1426 (*) bor darfor dndras i enlighet med detta.

De atgarder som foreskrivs i denna forordning ar forenliga med yttrandet frin tekniska kommittén for motorfordon.

HARIGENOM FORESKRIVS FOLJANDE.

Artikel 1

Genomforandeférordning (EU) 20221426 ska dndras pa foljande sitt:

(1)

(4)
()

V)

[ artikel 1 forsta stycket ska led c ersdttas med foljande:

”c)  Automatisk parkering (Automated Valet Parking, AVP): Fordon med ett automatiskt korsystem med funktion for
parkering inom en planerad driftsmiljo. Extern infrastruktur (inklusive, i férekommande fall, lokalisering-
smarkorer och avkidnningssensorer) fir men madste inte anviandas av systemet for att utfora den dynamiska
koruppgiften.”

Artikel 2 ska dndras pa foljande sitt:
(1)  Led 2 ska ersdttas med foljande:

"2.  egenskap hos automatiskt korsystem: tillimpning av ett automatiskt korsystem som ér specifikt utformad for
anvindning inom en planerad driftsmiljo.”

(2)  Led 5 ska ersdttas med foljande:

”5.  driftsfunktion: formdga att kontrollera fordonets rorelse i realtid, vilket inbegriper utférande av
mikrodndringar av styrning, bromsning och acceleration for att bibehdlla placering i korfiltet eller
korrekt avstdnd mellan fordon samt omedelbara reaktioner for att undvika kollisioner i kritiska
korsituationer.”

(3)  Led 6 ska ersittas med foljande:

6. taktisk funktion: formdga att uppfatta fordonsmiljon och styra planering, beslut och utférande av
manovrer i realtid, inbegripet hur ivgonfallande fordonet och dess rérelse dr, och som inbegriper beslut
om att kora om ett fordon eller byta korfilt, signalering av planerade mandvrer, beslut om nir
manovern ska inledas, val av lamplig hastighet och utférande av manovern.”

Artikel 3.2 ska ersittas med foljande:
2. Typgodkinnandet av automatiska korsystem i helautomatiserade fordon ska omfattas av de tekniska

specifikationer som anges i bilaga II. Dessa specifikationer ska beddmas av godkidnnandemyndigheterna eller deras
tekniska tjanster i enlighet med bilaga IIL

Utover kraven i forsta stycket ska typgodkdnnandet av det automatiska korsystemets AVP-egenskaper omfattas av de
tekniska specifikationer som anges i bilaga V. Dessa specifikationer ska bedomas av godkdnnandemyndigheterna eller
deras tekniska tjanster i enlighet med bilaga V.”

Bilaga III ska dndras i enlighet med bilaga I till den har férordningen.

Texten i bilaga II till den hir férordningen ska liggas till som bilaga V.

Kommissionens genomférandeférordning (EU) 2022/1426 av den 5 augusti 2022 om tillimpningsféreskrifter for Europaparlamentets
och radets forordning (EU) 2019/2144 vad giller enhetliga forfaranden och tekniska specifikationer for typgodkdnnande av
automatiska korsystem i helautomatiserade fordon (EUT L 221, 26.8.2022, s. 1, ELL: http://data.europa.eu/elifreg_impl/2022/1426/0j).
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Artikel 2
Ikrafttridande

Denna férordning trader i kraft den tjugonde dagen efter det att den har offentliggjorts i Europeiska unionens officiella tidning.

Denna forordning 4r till alla delar bindande och direkt tillimplig i alla medlemsstater.

Utfdrdad i Bryssel den 3 mars 2026.

Pi kommissionens vagnar
Ursula VON DER LEYEN
Ordférande

ELL http://data.europa.eu/elijreg_impl/2026/481/oj
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BILAGA 1

Bilaga III till genomforandeforordning (EU) 2022/1426 ska dndras pé foljande sitt:

(1) Idel1 punkt 1.3.3 ska figur 1 ersdttas med foljande:

”

A
A 4

Figur 1: Visualisering av avstdnd vid svingning och korsande.”

(2)  Idel 2 ska punkt 5.7 ersittas med f6ljande:

”5.7

Tillverkaren ska sakerstilla att organisationens sikerhetsstyrningssystem uppfyller kraven i punkt 5.1 (med
undantag for fordonsrelaterade aspekter sdsom 'drift’ och ‘avveckling’), 5.2, 5.3 och 5.6 med hjilp av
arrangemang med varje organisation som ar involverad i utveckling, tillverkning eller inférande i bruk av
dess automatiska korsystem och dess egenskaper (inbegripet, i forekommande fall, kontrakterade
leverantorer, tjdnsteleverantorer eller tillverkares underorganisationer). Sddana arrangemang far, ndr sa ar
lampligt, omfatta avtalsarrangemang, tydliga granssnitt eller kvalitetsstyrningssystem.”

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



EUT L, 4.3.2026

SV

BILAGAII

Foljande text ska ldggas till som bilaga V till genomférandeforordning (EU) 2022/1426:

"BILAGAV

Tekniska specifikationer for den automatiska parkering (Automated Valet Parking, AVP) som avses i

1.1

1.2

1.3

1.4

1.5

1.6

1.7

2.1

2.2

2.3

2.6

2.7

2.8

29

artikel 3.2
Del 1: DEFINITIONER

Definitioner

I denna bilaga giller foljande definitioner:

AVP-resa: kontrollen av AVP-egenskapens alla sikerhetsrelaterade villkor for AVP-aktivering, det efterfljande
utforandet av den dynamiska koruppgiften och AVP-avaktiveringen.

overgdngsplats: sédrskilt omrdde inom den planerade driftsmiljon som dr lampligt for att aktivera eller avaktivera
AVP-egenskapen.

minsta relevanta foremal: den minsta oskyddade trafikant som AVP-egenskapen kan detektera och reagera pa nir
den dynamiska koruppgiften utfors.

sikerhetsavstand: det avstdnd till ett foremdl som AVP-egenskapen pd lampligt sdtt ska reagera pa, varvid
reaktionen pa framforvarande, sidovarande eller bakomvarande foremal kan variera beroende pa avstand.

permanent foremdl: ororligt foremal i den planerade driftsmiljon.
statiskt foremal: rorligt foremdl i den planerade driftsmiljon som inte ror sig under den relevanta perioden.

dynamiskt foremal: foremdl i den planerade driftsmiljon som ror sig i lingsgdende och tvirgdende trafik och som
sdrskilt kan vara en oskyddad trafikant eller ett annat manuellt kort eller helautomatiserat fordon.

Del 2: PRESTANDAKRAV
Allminna krav

AVP-egenskapen ska kunna utfora den dynamiska koruppgiften pé det sitt som anges for och inom grinserna for
dess begransade planerade driftsmiljo.

AVP-egenskapen ska vara utformad sd att all negativ inverkan pé sikerheten och trafikflodet i den planerade
driftsmiljon undviks ndr funktionen ar i drift.

Fordonets hogsta hastighet med AVP-egenskapen aktiverad fir inte vara hogre d4n 30 km/tim och ska anges av
tillverkaren baserat pd den planerade driftsmiljons sirskilda egenskaper (inklusive gillande hastighetsbe-
grinsningar och parkeringsomradets bredd).

Tillverkaren forblir ensam ansvarig for efterlevnaden av kraven i denna bilaga oberoende av eventuella tredje
parter som deltar i inférandet i bruk eller driften av AVP-egenskapen.

Om AVP-egenskapen dr beroende av fordonsextern information ska denna informations tillginglighet,
kompatibilitet och sikerhet sikerstillas nar AVP-egenskapen ar i drift.

Om fordonet dr utrustat med andra egenskaper hos det automatiska korsystemet ska det sikerstillas att AVP-
egenskapen och de andra egenskaperna hos det automatiska korsystemet interagerar pa ett sikert sitt.

Om personer ombord fordonet ir tillitna medan AVP-egenskapen ar aktiv, i enlighet med beskrivningen av AVP-
egenskapen i den planerade driftsmiljon, ska lampliga dtgdrder vidtas mot forutsebar felaktig anvindning frin
dessa personers sida.

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

2.11

3.1

3.2

3.3

5.1

6.1

6.2

Om personer ombord fordonet inte 4r tilldtna medan AVP-egenskapen ar aktiv, i enlighet med beskrivningen av
AVP-egenskapen i den planerade driftsmiljon, ska AVP-egenskapen vara utformad for att sikerstilla att AVP-
egenskapen endast kan anvindas nir inga personer eller djur befinner sig inuti fordonet.

Styrutrustningen i ett bimodalt fordon som ar utrustat med en AVP-egenskap ska uppfylla kraven i FN-foreskrift
nr 79 (¥), dndringsserie 04 eller senare.

Bromssystemet i ett bimodalt fordon som 4r utrustat med en AVP-egenskap ska uppfylla kraven i FN-foreskrift
nr 13 (**), dndringsserie 13 eller senare, eller FN-foreskrift nr 13H (***), dndringsserie 01 eller senare, beroende
pd vad som dr tillimpligt.

Krav avseende aktivering och avaktivering av AVP-egenskapen

[ forvintade scenarier ska AVP-egenskapen endast ga att aktivera och avaktivera pd overgdngsplatser eller
parkeringsplatser.

Alla villkor for aktivering och avaktivering av AVP-egenskapen ska kontrolleras mot villkoren i den definierade
planerade driftsmiljon (inbegripet, om sd ar relevant, forekomsten eller frnvaron av personer i fordonet, en
parkeringsplats eller 6vergingsplats som ér limplig for att kliva in i eller ut ur fordonet).

Avaktivering av AVP-egenskapen

Nir AVP-egenskapen har slutfort AVP-resan genom att antingen nd en Gvergdngsplats eller en parkeringsplats
inom den planerade driftsmiljon ska AVP-egenskapen automatiskt stanna fordonet, hélla det stillastdende och
avaktivera AVP-egenskapen.

AVP-egenskapen ska forbli aktiv tills den avaktiveringsprocess som systemet eller anvindaren initierat har
slutforts eller fordonet nér ett riskminimeringstillstind.

Om sé dr tillimpligt vid avaktivering av AVP-egenskapen ska fordonets manéverdon, visare, varningar och
kontrollampor automatiskt stillas in i lampligt tillstdnd for manuell korning, och foraren ska ges kontroll dver
styrning i sidled och lingsgéende riktning utan ndgot kontinuerligt aktivt stodsystem.

Dynamisk koruppgift i férvintade scenarier
Fardvigsplanering och hastighet

Sarskilda egenskaper i den planerade driftsmiljon (inbegripet, om sd ar relevant, sniva kurvradier, ramper och
konvergerande trafik) ska hanteras genom att planera och vilja firdvag pa lampligt sitt.

AVP-egenskapen ska minimera miljopdverkan genom att planera en effektiv firdvig till 6vergangsplatser.

AVP-egenskapen ska alltid hélla ett sikert avstdnd till andra trafikanter eller foremal baserat pd det minsta
relevanta foremdlet och anpassa hastigheten pa ett foregripande sitt. Sikerhetsavstindet, respektive hogsta
hastighet i enlighet med punkt 6.1 och det minsta relevanta foremaélet ska anges av tillverkaren.

Dynamisk koruppgift i kritiska scenarier (noddrift)

Genom undantag frén del 1 punkterna 1.4.1, 1.4.2 och 1.4.3 i bilaga IIl ska AVP-egenskapen undvika alla
kollisioner med trafikanter eller hinder som svinger in framfor, korsar eller befinner sig pa fordonets fardvig i
korriktningen.

Dynamisk koruppgift vid den planerade driftsmiljons grinser

Direkt 6vergdng till riskminimeringstillstind ska ske om fordonet konstateras anvindas felaktigt och om
fordonet konstateras komma till skada.

Om det fordon som dr utrustat med en AVP-egenskap endast forefaller limna den planerade driftsmiljon (t.ex. pa
grund av ett tillfalligt fel i den geografiska lokaliseringen av fordonet) och darefter pa nytt bekriftas befinna sig
inom granserna for den planerade driftsmiljon anses detta inte utgora grund for ett riskminimeringstillstind och
AVP-resan kan fortsitta omedelbart.

ELL http://data.europa.eufelijreg_impl/2026/481/oj
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6.3 Fordonet far limna riskminimeringstillstindet om det stills om till manuellt korldge och kors av en forare.

7. Drifthandbok

Foljande aspekter ska behandlas och inforas i drifthandboken:

7.1 Alla roller som krivs for sdker drift av AVP-egenskapen ska definieras, inbegripet utseendet av relevanta
ansvariga personer och tilldelning av organisatoriska och tekniska uppgifter.

7.2 All rolltilldelning ska vara dokumenterad i drifthandboken.
7.3 Drifthandboken ska innehalla strategier i hdndelse av ovéntade tillbud.
7.4 Drifthandboken ska innehélla 6verviganden om dndringar av den planerade driftsmiljon ndr AVP-egenskapen ar

i drift. Ett forfarande ska inrdttas och inkluderas for att sikerstilla att de planerade dndringarna kan bedomas.
Del 3: BEDOMNING AV OVERENSSTAMMELSE
8. Provningar
8.1 Allminna bestimmelser
8.1.1 Provningsfall for kontroll av AVP-egenskapen ska omfatta alla AVP-egenskaper.

8.1.2 De scenarier som beskrivs i punkt 8.2 i denna bilaga ska anvindas. Tillverkaren ska vilja relevanta scenarier
baserat pd AVP-egenskapens planerade driftsmiljo.

8.1.3 Kriterier for godkidnnande och underkidnnande vid bedémningen av AVP-egenskapens sikerhet ska faststallas av
godkinnandemyndigheten utifrén kraven som anges i bilaga II, de scenarier som beskrivs i del 1 i bilaga III och
den hir bilagan.

8.2 Provningsscenarier for bedomning av AVP-egenskapens prestanda

Denna forteckning Gver scenarier som anges i punkterna 8.2.1-8.2.7 innehéller grundliggande provningsfall
som ska viljas baserat pa och anpassas till den planerade driftsmiljon och anvindas f6r att kontrollera att det
automatiska korsystemets AVP-egenskap uppfyller kraven.

Pd begiran av godkidnnandemyndigheten ska ytterligare scenarier som ér en del av den planerade driftsmiljon
utforas.

Scenarierna i punkterna 8.2.1-8.2.7 omfattar flera pa varandra foljande enskilda provningssteg. Dessa enskilda
provningssteg far utforas sekventiellt utan att AVP-resan avbryts eller genom att en ny begiran om AVP-resa
initieras for varje provningssteg.

8.2.1 AVP-6verldimning och AVP-Gvertagande
8.2.1.1  Parkeringsmandver (Gverlimning och parkering)

Provningen ska visa att AVP-egenskapen kan utféra en AVP-resa frdn Overgdngsplatsen till den avsedda
parkeringsplatsen.

Forutsdttning: ett fordon som ér utrustat med en AVP-egenskap dr parkerat pd overgdngsplatsen.

Scenariot ska genomforas i foljande steg:
Steg 1: Initiering av en begdran om AVP-resa.
Steg 2: Genomforande av AVP-resan.

Steg 3: Vintan tills AVP-resan dr avslutad.

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

8.2.2

8.2.2.1

8.2.2.2

8.2.3

8.2.3.1

8.2.3.2

Aterldmning till foraren (6vertagande)

Provningen ska visa att AVP-egenskapen kan utfora en AVP-resa fran parkeringsplatsen till 6vergdngsplatsen.
Forutsittning: ett fordon som 4r utrustat med en AVP-egenskap ar parkerat pa en parkeringsplats.

Scenariot ska genomforas i f6ljande steg:
Steg 1: Initiering av en begdran om AVP-resa.
Steg 2: Genomforande av AVP-resan.

Steg 3: Vintan tills AVP-resan ar avslutad.
Asidosittande och avaktivering av systemet
Avaktivering utanfor fordonet

Provningen ska visa att systemet kan &sidosittas eller avaktiveras utanfor det fordon som ar utrustat med AVP-
egenskapen.

Forutsattning: fordonet kors med AVP-egenskapen aktiverad.

Scenariot ska genomforas i foljande steg:
Steg 1: Utfor en asidosdttande atgérd.

Steg 2: Limna riskminimeringstillstand.
Asidosittande eller avaktivering inuti fordonet

Provningen ska visa mojligheten att dsidositta eller avaktivera systemet genom att en person i fordonet hanterar
korutrustningen eller manoverorganen.

Forutsittning: fordonet kors med AVP-egenskapen aktiverad.

Scenariot ska genomforas i foljande steg:
Steg 1: Intervenera med hjilp av motsvarande korutrustning eller mandverorgan.

Steg 2: Den dynamiska koruppgiften ska fortsitta enligt tillverkarens angivna strategi.
Kollisionsundvikande
Paborjande av AVP-resan

Provningen ska visa att AVP-egenskapen kan detektera och reagera pa foremal i fordonets nirhet s att fordonet
hindras frén att pdborja AVP-resan.

Forutsittning: Fordonet star pa en overgdngsplats eller parkeringsplats och AVP-egenskapen ar aktiverad.

Scenariot ska genomforas i foljande steg:
Steg 1: Placera det minsta relevanta foremalet i nirheten av fordonet.
Steg 2: Ta bort det minsta relevanta foremalet.

Minsta relevanta foremal pé firdvigen for det fordon som ér utrustat med AVP-egenskap

Provningen ska visa att AVP-egenskapen kan detektera och stanna fordonet fore det minsta relevanta foremalet
lings fardvagen och fortsitta om den avsedda fardvigen ar fri igen.

ELL http://data.europa.eufelijreg_impl/2026/481/oj
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8.2.3.3

8.2.3.4

Forutsattning: fordonet kors med AVP-egenskapen aktiverad.

Scenariot ska genomforas i f6ljande steg:

Steg 1: Det minsta relevanta foremalet ska placeras pa fordonets avsedda firdvig pa samtliga foljande platser.
Godkidnnandemyndigheten far vilja att krdva provningar med ytterligare villkor.

a)  Steg 1 ska utforas med det minsta relevanta foremalet placerat (om tillimpligt)
i) centralt pd den avsedda firdvagen, pd ett avstind av minst en fordonslingd frdn parkeringsplatsen,
ii)  centralt pd den avsedda fardvigen, bakom en kurva,

iiiy pd den Ovre delen (0-1 m efter det att rampen har nétt en konstant lutning) av en ramp i
nedforslutning,

iv)  pd det plana omradet bakom en parkeringsramp i nedforslutning (0-1 m efter det att kéromradet
har blivit plant),

v)  imitten av en parkeringsplats,

vi) pd den nedre delen (0-1 m efter det att rampen har ndtt en konstant lutning) av en ramp i
uppforslutning,

vii) pa det plana omridet bakom en parkeringsramp i uppforslutning (0-1 m efter det att koromradet
har blivit plant),

viii) centralt pd den avsedda firdvigen, bakom en kurva, pé en ramp.

Steg 2: Ta bort det minsta relevanta foremalet.

Statiska eller dynamiska féremdl bredvid den avsedda fardvigen for det fordon som ir utrustat med en AVP-

egenskap

Provningen ska visa att AVP-egenskapen kan detektera och proportionellt reagera pd ett foremél som befinner sig
bredvid korvigen och anpassa fordonets hastighet i enlighet med detta.

Forutsdttning: fordonet kors med AVP-egenskapen aktiverad.
Scenariot ska utforas for bade statiska och dynamiska foremal i foljande steg:

Steg 1 for statiskt foremdl: Det statiska foremdlet ska placeras pd ett mindre avstind dn det tillitna sikerhets-
avstandet till sidan av korkorridoren innan det fordon som ér utrustat med AVP-egenskap narmar sig.

Steg 1 for dynamiskt foremdl: Det dynamiska foremalet ska forflyttas parallellt med det fordon som &r utrustat
med AVP-egenskap, pd ett avstdnd i sidled som 4r mindre dn reaktionsavstindet i sidled medan fordonet
ndrmar sig.

Steg 2 for bade statiskt och dynamiskt féremal: Om AVP-egenskapen har stannat fordonet pd grund av det
statiska och/eller dynamiska féremalet ska foremdlet avldgsnas.

Dynamiska foremal

Provningen ska visa att AVP-egenskapen kan undvika en kollision med skymda och oskymda dynamiska f6remal.
Forutsittning: fordonet kors med AVP-egenskapen aktiverad.
Scenariot ska utforas for korsande rorelse, rorelse mot fordonets sida eller motande rérelse, i f6ljande steg:

Steg 1 avseende korsande rorelse: Ett dynamiskt foremal ska korsa korvagen for det fordon som ar utrustat med
AVP-egenskap fran utanfor korvigen framfor det fordon som ar i rorelse, vilket medfor en hog risk for kollision.

Steg 1 avseende rorelse mot fordonets sida: Ett dynamiskt foremal ska rora sig fran utanfor korvigen mot sidan
av det fordon som &r utrustat med AVP-egenskap, vilket medf6r en hog risk for kollision.
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Steg 1 avseende motande rorelse: Ett dynamiskt foremadl ska rora sig mot det fordon som ér utrustat med AVP-
egenskap, i motsatt fardriktning.

Steg 2: Ta bort det dynamiska foremalet.

8.2.4 Efterlevnad av trafikregler

8.2.4.1 Lamna en parkeringsplats
Provningen ska visa att AVP-egenskapen lamnar foretrade nir fordonet limnar parkeringsplatsen.
Forutsittning: det fordon som 4r utrustat med AVP-egenskap dr parkerat pd en Overgdngsplats eller
parkeringsplats, medan ett annat fordon har foretrade.
Scenariot ska genomforas i foljande steg:
Steg 1: en begdran om AVP-resa ska initieras och AVP-egenskapen ska aktiveras.
Steg 2: det andra fordonet ska koras sé att det passerar det fordon som ér utrustat med AVP-egenskap vid den
tidpunkt da detta skulle borja kora ut fran parkeringsplatsen.
Steg 3: det andra fordonet ska koras forbi och bort fran det fordon som ar utrustat med AVP-egenskap.

8.2.4.2  Limna foretride
Provningen ska visa att AVP-egenskapen stannar eller limnar foretrdde vid korsningar eller konvergerande
trafikstrommar, respekterar foretradesregler och tar hansyn till andra fordon som nirmar sig dessa omraden.
Forutsittning: fordonet kor med AVP-egenskapen aktiverad, nirmar sig en korsning eller konvergerande
trafikstrom och ett annat fordon har foretride.
Scenariot ska genomforas i foljande steg:
Steg 1: Det andra fordonet ska nd korsningen eller den konvergerande trafikstrommen ungefir samtidigt som det
fordon som dr utrustat med AVP-egenskap.
Steg 2: Det andra fordonet ska fortsitta att kora genom korsningen eller den konvergerande trafikstrommen.

8.2.5 Aktivering av AVP-egenskapen

8.2.5.1  Tillférsel av information frdn extern infrastruktur som inte ar limpad for AVP-egenskapen
Provningen ska visa att AVP-egenskapen inte aktiveras vid olimplig information frén extern infrastruktur.
Forutsittning: fordon utrustat med AVP-egenskap ar parkerat pd dvergangsplatsen och far olimplig information
fran extern infrastruktur.
Scenariot ska genomforas i foljande steg:
Steg 1: Forsok att initiera en begdran om AVP-resa.

8.2.6 Perceptionssystem

8.2.6.1  Sensorocklusion
Provningen ska visa att AVP-egenskapen reagerar sikert pd ocklusion i synfiltet.
Forutsittning: fordonet kors med AVP-egenskapen aktiverad.
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8.2.6.2

8.2.7

8.2.7.1

8.2.7.2

8.2.7.3

Scenariot ska genomforas i foljande steg:
Steg 1: Tack de sensorer som dvervakar fordonets faktiska fardvag.

Steg 2: Avligsna sensorocklusionen.
Sarskilda foremal

Provningen ska visa att begransningarna hos de sensorer som anvinds for detektion av och reaktion pa foremal
och hindelser i AVP-egenskapen kompenseras pd limpligt sitt si att den dynamiska koruppgiften kan
genomforas sikert.

Forutsdttning: fordonet kors med AVP-egenskapen aktiverad.

Scenariot ska genomforas i foljande steg:

Steg 1: Foremdl som dr relevanta for provning av AVP-sensorernas begrinsningar (t.ex. foremdl med en mycket
homogen yta, ldg kontrast mot bakgrunden, reflekterande yta osv.) ska placeras slumpmadssigt i fordonets
fardvig.

Steg 2: Om fordonet har stannat ska det relevanta foremaélet avligsnas.
Felscenarier
Kritiskt funktionsavbrott i trddlos anslutning mellan AVP-egenskapen och extern infrastruktur

Provningen ska visa att ett funktionsavbrott i den trddlosa anslutningen hanteras pé ett sikert satt.
Forutsdttning: fordonet kors med AVP-egenskapen aktiverad.

Scenariot ska genomforas i foljande steg:
Steg 1: Avbryt den tradlosa signalen.

Steg 2: Vinta vid behov tills AVP-egenskapen tolkar avbrottet i radioanslutningen som ett permanent avbrott i
den tradlosa linken.

Funktionsavbrott i en avkdnningssensor

Provningen ska visa att AVP-egenskapen detekterar funktionsavbrott i sensorer som krivs for detektion av och
reaktion pé foremal och hindelser (sensorer i fordonet och/eller i den externa infrastrukturen) och reagerar pa
lampligt sitt.

Forutsdttning: fordonet kors med AVP-egenskapen aktiverad.

Scenariot ska genomforas i f6ljande steg:

Steg 1: Avbryt dataanslutningen for en sensor som ir relevant for detektion av och reaktion pd féremél och
handelser i fordonets faktiska firdvag.

Funktionsavbrott i den externa infrastrukturen

Provningen ska visa att AVP-egenskapen detekterar fel i den externa infrastrukturen och reagerar pa lampligt sitt.
Forutsdttning: fordonet kors med AVP-egenskapen aktiverad.

Scenariot ska genomforas i foljande steg:

Steg 1: Framkalla artificiellt ett kritiskt fel i den externa infrastrukturen.

ELL http://data.europa.eu/elijreg_impl/2026/481/oj
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8.2.7.4

(**)

(***)

Funktionsavbrott i fordonet

Provningen ska visa att AVP-egenskapen detekterar funktionsavbrott i fordonet och reagerar pa lampligt satt.
Forutsittning: fordonet kors med AVP-egenskapen aktiverad.

Scenariot ska genomforas i foljande steg:

Steg 1: Framkalla artificiellt en avaktivering av eller ett funktionsavbrott i ett fordonssystem som ar relevant for
AVP-egenskapen.

Foreskrifter nr 79 frdn Forenta nationernas ekonomiska kommission for Europa (Unece) — Enhetliga bestimmelser
om godkinnande av fordon med avseende pa styrutrustning [2025/3] (EUT L, 2025/3, 10.1.2025, ELL: http://data.
europa.cu/eli/reg/2025/3/0j).

Foreskrifter nr 13 fran Forenta nationernas ekonomiska kommission for Europa (FN/ECE) — Enhetliga bestimmelser
for godkinnande av fordon av kategorierna M, N och O med avseende pd bromsning [2016/194] (EUT L 42,
18.2.2016, s. 1, ELL: http://data.europa.eu/eli/reg/2016/194/0j).

Foreskrifter nr 13-H frdn Forenta nationernas ekonomiska kommission for Europa (FN/ECE) — Enhetliga
bestimmelser for godkinnande av personbilar med avseende p& bromsning [2015/2364] (EUT L 335,
22.12.2015, s. 1, ELL http://data.europa.euleli/reg/2015/2364/0j).”
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