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1.2.

1.3.

1.4.

1.5.

PRILOG I.
OPCE ODREDBE ZA OPREMU ZA VAGANJE U VOZILU (,,OBW”)

Opée odredbe
Sljedece vrste sustava OBW-a obuhvacene su podru¢jem primjene ove Uredbe:

a)  dinamicki sustav: sustav OBW-a koji masu odreduje prikupljanjem i obradom
informacija na temelju parametara koji se biljeze dok je vozilo u pokretu, kao
Sto su ubrzanje, vuéne ili ko¢ne sile, a kojih nema dok je vozilo u mirovanju;

b)  stati¢ni sustav: sustav OBW-a koji masu odreduje na temelju informacija
dobivenih od parametara koji se biljeze dok je vozilo u mirovanju, kao §to je
tlak u zraénom mijehu.

Provedba ove Uredbe odvija se u sljedece dvije faze:
(@ OBW faze 1 iz to¢ke 5.2.;
(b) OBW faze 2 iz tocke 5.3.

OBW izracunava ukupnu masu i, kao dodatna neobvezna mogucnost, osovinsku
masu.

OBW se sastoji od sljedec¢ih elemenata:

a)  jedinice u motornom vozilu (,, MVU”) smjestene u motornom vozilu;

b)  kao dodatna neobvezna mogucnost, TU-a u prikolici ili poluprikolici;

C)  senzora;

d)  ufazi 2, C-ITS postaje u svim vozilima s ugradenim MVU-om ili TU-om.
MV U i jedinica u prikolici mogu se sastojati od jedne jedinice za obradu ili mogu biti
podijeljeni u vise jedinica.

Jedinica u motornom vozilu (, MVU”)

MVU:

a)  prima osovinsko optereé¢enje od TU-a, ako TU postoji;

b)  prikuplja podatke o masi od senzora u motornom vozilu;

C)  obraduje dostupne informacije i izratunava odgovaraju¢e masene Vvrijednosti;
Jedinica u prikolici (,,TU”)

Gdje postoji, TU:

a)  prikuplja podatke o masi od senzora u prikolici ili poluprikolici, obraduje
dostupne informacije i na temelju tih podataka izratunava osovinske mase;

b)  prenosi motornom vozilu vrijednosti osovinske mase.
Izracunavanje mase

Za dinamicke sustave, prva masena vrijednost izraCunava se najvise 15 minuta nakon
Sto se vozilo po¢ne kretati prema naprijed te se zatim ponovno izraCunava svakih 10
minuta ili cesce.



4.2.

5.1.

5.2.

5.2.1.

5.2.2.

5.2.3.

5.24.

5.3.

5.4.

Za statiCne sustave, masene vrijednosti izratunavaju se svake minute dok je prekidac
za pokretanje vozila ukljucen, a vozilo je u mirovanju.

Razlucivost izracunate mase iznosi 100 kg ili bolje od toga.

Razmjena informacija izmedu motornog vozila i prikolica ili poluprikolica kod
skupova vozila

Svaka prikolica ili poluprikolica Salje motornom vozilu masene vrijednosti koje je
izracunala u skladu s tockama 5.2. i 5.3., kako je primjereno.

OBW faze 1

Svakoj prikolici ili poluprikolici dodjeljuje se pozicija unutar skupa vozila u okviru
dinamicke dodjele adrese kako je utvrdeno normom ISO 11992-2:2014.

Nakon provedbe faze dodjele adrese TU svake prikolice ili poluprikolice prenosi

MVU-u zbroj osovinskog opterecenja ili osovinsko opterecenje u skladu s opisom iz
toCaka 6.5.4.7.16.5.5.42. norme ISO 11992-2:2014.

Poruke o zbroju osovinskog opterecenja ili osovinskom optere¢enju pridrzavaju se
specifikacija utvrdenih normom ISO 11992-2:2014 za poruke vrsta EBS22 i RGE22.

Format, usmjeravanje i op¢i raspon parametara poruka u skladu su s toc¢kama 6.1.,
6.3.16.4. norme 1SO 11992-2:2014.

OBW faze 2

Informacije izmedu motornog vozila i vucenih prikolica ili poluprikolica razmjenjuju
se preko C-ITS postaja, kako je utvrdeno u Prilogu II.

Za OBW faze 1 1 faze 2 moguce je koristiti razliCite specifikacije, pod uvjetom da je
oprema OBW-a u motornom vozilu i u prikolicama ili poluprikolicama uskladena s
njima.

Priprema podataka i prijenos DSRC-VU-u

MVU za fazu 1 ili C-ITS postaja u motornom vozilu za fazu 2 prenose modulu
DSRC-VU podatke sustava za vaganje u vozilu (,,OWS”) u skladu s Prilogom Il11.

Slika1.  Primjer konfiguracije OBW-a u skupu vozila vu¢no vozilo/poluprikolica tijekom faze 1
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8.2.

Slika2.  Primjer konfiguracije OBW-a u skupu vozila vu¢no vozilo/poluprikolica tijekom faze 2
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Informacije o masi za vozaca

Vozaca se prikazom obavjestava barem o ukupnoj

Tocnost

Tocnost izratunane mase iznosi £ 5 % ili bolje kada je vozilo optereceno s vise od

90 % svoje najvece dopustene mase.
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Neovisno o to¢ki 8.1., za OBW faze 1 to¢nost moze biti £10 % ili bolja.



PRILOG Il
POSEBNE ODREDBE ZA OBW FAZE 2

Ovaj Prilog primjenjuje se isklju¢ivo za OBW faze 2.

Motorno vozilo i prikolice ili poluprikolice skupa vozila s jedinicom u prikolici
(,TU”) moraju biti opremljeni C-ITS postajom povezanom s jedinicom u motornom
vozilu (,MVU”) ili jedinicom u prikolici odgovarajuc¢eg vozila. MVVU i TU mogu biti
integrirani u svoje C-ITS postaje.

MVU i TU prenose C-ITS postajama na koje su spojeni potrebne informacije za
prijenos poruka u skladu s tockom 4.3. ovog Priloga.

Slika 3. Primjer protoka poruka u OBW-u faze 2

OBW u prikolici

Osovinske mase

OBW u motornom vozilu
prikolice ili
poluprikolice, ((‘l-I

D) K—
povreda sigurnosti,
A\ W pogreskau
; ? komunikaciji

Osovinska masa
motornog vozila,
ukupna masa,
povreda sigurnosti...

C-ITS
postaja

C-ITS
postaja

AN

Osovinske mase
prikolice ili
poluprikolice,
povreda sigurnosti...

MVU

/N
4 s

Podaci sa senzora
za izraCun mase

lozuas

TU

VAN

Podaci sa senzora
za izracun mase

lozuss

4.

4.1.

Razmjena informacija izmedu motornog vozila i prikolice ili poluprikolice

Informacije o masi razmjenjuju se izmedu motornog vozila i vucenih prikolica ili
poluprikolica bezi¢nom vezom uspostavljenom izmedu C-ITS postaja u motornom
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4.2.
4.3.

44.

5.1.
5.1.1.

5.1.2.

b)

5.2.

vozilu i onih u prikolicama ili poluprikolicama, u skladu s normama EN 302 663-
V1.1.1, uz iznimku odredbe 4.2.1., EN 302 636-4-1-VV1.3.1, EN 302 636-5.1-V2.1.1 i
s europskom normom za primjenu OBW-a za C-ITS koju razvija ETSI.

Poruke koje razmjenjuju C-1TS postaje zasti¢ene su u skladu s tockom 5.1.
C-ITS postaje razmjenjuju sljedece informacije:
— a) osovinsku masu vucenih prikolica ili poluprikolica;

— b) poruke o dogadajima ,,pogreska u komunikaciji OBW-a”: dogadaj pogreske u
komunikaciji OBW-a aktivira se kada C-ITS postaje u vise od tri pokuSaja ne
uspiju uspostaviti uzajamnu zasti¢enu komunikaciju u skladu s tockom 5.1.;

- ¢) poruke o dogadajima ,,pokusaj povrede sigurnosti”: dogadaj pokusaja povrede
sigurnosti aktivira se kada OBW otkrije pokusaj manipuliranja OBW-om kako je
utvrdeno u to¢ki 5.2. i u Dodatku.

Format poruka potrebnih za fazu dodjele adrese i za prijenos informacija iz tocke 4.3.
utvrden je normom o primjeni OBW-a iz tocke 4.1.

Odredbe o sigurnosti

Zasti¢ena komunikacija izmedu C-ITS postaja

Komunikacija izmedu C-ITS postaja zasticena je u skladu s europskom normom ETSI
TS 103 097-V1.3.1 i s europskom normom o primjeni OBW-a za C-ITS iz tocke 4.1.

U skladu s politikom certificiranja za uvodenje i funkcioniranje europskih
kooperativnih inteligentnih prometnih sustava, koju je donijela Komisija, C-ITS
postajama dodjeljuje se:

potvrda o upisu od strane tijela za upisivanje, kojom ih se ovlaséuje da funkcioniraju
kao C-ITS postaje za potrebe vaganja u vozilima;

niz autorizacijskih potvrda od tijela za izdavanje odobrenja, kojim im se omogucuje da
funkcioniraju u okviru C-ITS okruzenja kao dio OBW-a.

Zastita od pokuSaja povrede sigurnosti

Zastita OBW-a faze 2 od pokusaja povrede sigurnosti provodi se u skladu s Dodatkom
ovom Prilogu.



DODATAK PRILOGU 1.
SIGURNOSNO CERTIFICIRANJE ZA OBW FAZE 2

MVU i TU sigurnosno se certificiraju u skladu sa zajednickim mjerilima. U ovom
Dodatku, MVU i1 TU u daljnjem se tekstu nazivaju ,,OBW-VU”.

Minimalni sigurnosni zahtjevi koje OBW-VU mora zadovoljiti definirani su
sigurnosnim ciljem u skladu sa zajedni¢kim mjerilima.

Prijedlog ST-a priprema proizvoda¢ opreme koju treba certificirati, a odobrava
drzavno tijelo nadlezno za certifikaciju informaticke sigurnosti, organizirano unutar
Radne skupine za =zajednicko tumacenje (,,JIWG”) koja podupire uzajamno
priznavanje certifikata u okviru europskog Sporazuma o uzajamnom priznavanju
certifikata o evaluaciji sigurnosti informacijske tehnologije (SOGIS-MRA).

Ulazna tocka V2X i hardverski sigurnosni modul C-ITS postaja sigurnosno su
certificirani u odnosu na zastitne profile za ulazne tocke V2X Gateway 1 hardverske
sigurnosne module koje je razvio Konzorcij za komunikaciju Car2Car.

Razina osiguranja za sigurnosnu certifikaciju OBW-VU-a je EAL2. Medutim, ako se
tahograf koristi kao MV U, tahograf se certificira u odnosu na razinu osiguranja EAL4
pojac¢anu komponentama osiguranja ATE DPT.2 i AVA VAN.5, kako je utvrdeno u
Dodatku 10. Prilogu I.C Uredbi (EU) 2016/799.

Elementi zasti¢eni sigurnosnim ciljem
Zasticeni su sljedeci elementi:

a) OBW-VU poruka: svaka poruka koju Salje ili prima relevantni OBW-VU
modul s informacijama koje su potrebne za izracun mase.

Relevantni OBW moduli one su hardverske i softverske jedinice OBW-VU-a
koje obraduju informacije koje bi, u sluaju napada, mogle dovesti do
pogresnog izraCuna ukupne ili osovinske mase od strane OBW-a.

OBW-VU moze biti jedan relevantan modul ili se moze sastojati od vise
relevantnih modula, u skladu s tockom 1.5. PrilogaI., a u tom ih slu¢aju ST

identificira;

b) poruka o masi: poruka s ukupnom ili osovinskom masom koju je izra¢unao
OBW-VU;

C) podaci o Kkalibraciji: informacije unesene u memoriju OBW-VU-a radi

kalibracije OBW-3;

d) informacije o provjeri: informacije o pokusSajima povrede sigurnosti u odnosu
na prijetnje obuhvacene ovim Dodatkom:;



e) OBW-VU softver: softver koji se u OBW-VU-u koristi radi provedbe i
podupiranja funkcija OBW-a koje su relevantne za izra¢un mase i za otkrivanje
pokusaja povrede sigurnosti.

Slika 4. Primjer OBW-VU poruka i poruka o masi koje se $tite u MVU-u sastavljenom od dva relevantna modula
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7. Prijetnje koje obuhvaca sigurnosni cilj
Sigurnosni cilj obuhvaca sljedece prijetnje:

a) T.OBW-VU_message spoof: napada¢ bi mogao krivotvoriti OBW-VU poruke
kako bi OBW-VU pogresno izracunao ukupnu ili osovinsku masu;

b) T.OBW-VU message tamper: napada¢ bi mogao neovlasteno izmijeniti OBW-
VU poruke kako bi OBW-VU pogresno izra¢unao ukupnu ili osovinsku masu;

c) T.Weight message spoof: napadac¢ bi mogao krivotvoriti poruke o masi kako bi
izmijenio masu koju je izracunao OBW-VU;

d) T.Weight message tamper: napada¢ bi mogao neovlasteno izmijeniti poruke o
masi kako bi izmijenio masu koju je izracunao OBW-VU,



9)

h)

T.Audit_spoof: napada¢ bi mogao krivotvoriti poruke s informacijama o
provjerama;

T.Audit _tamper: napada¢ bi mogao neovlaSteno izmijeniti poruke s informacijama
0 provjerama;

T.Calibration_tamper: napada¢ bi mogao unijeti pogreSne vrijednosti kao
kalibracijske podatke kako bi naveo OBW-VU da pogresno izra¢una masu;

T.Software tamper: napada¢ bi mogao izmijeniti ili zamijeniti OBW-VU softver
kako bi izmijenio uobi¢ajeni izratun mase;

T.Stored Data tamper: napada¢c bi mogao pokuSati izmijeniti ili obrisati
relevantne informacije pohranjene u OBW-VU-u, ukljucujuéi i informacije o
provjerama.

Sigurnosni ciljevi za OBW-VU su sljedeci:

a) O.Plausibility validation: OBW-VU provjerava moze li se vjerovati informaciji iz

dolazne poruke upucene relevantnom modulu iz senzora ili iz drugog modula na
temelju njezine vjerodostojnosti;

b) O.0OBW-VU_stored_information_protection: OBW-VU mora biti u stanju Stititi
pohranjeni softver i podatke od neovlastenog mijenjanja;

c) O.Notification: OBW-VU mora biti u stanju izvijestiti o pokusaju povrede
sigurnosti.

Obrazlozenje

a) T.OBW-VU message spoof je obuhvaéen s O.Plausibility validation i s
O.Naotification;

b) T.OBW-VU_message_tamper je obuhvacen s O.Plausibility validation i s
O.Notification;

c) T.Weight message spoof je obuhvacen s O.Plausibility validation i s
O.Notification;

d) T.Weight message tamper je obuhvaten s O.Plausibility validation i s
O.Notification;

e) T.Audit_spoof je obuhvacen s O.Plausibility validation i s O.Notification;

f) T.Calibration tamper je obuhvaéen s O.Plausibility validation i s O.Notification;

g) T.Software tamper je obuhvacen s O.OBW-VU_stored_information_protection i
s O.Notification;

h) T.Stored_data_tamper je obuhvacen ] 0.0BW-

VU _stored_information_protection i s O.Notification.

Tablica 1. — ObrazloZenje sigurnosnih ciljeva
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2.2.
2.2.1.

2.2.2.

3.
3.1.

3.2.

PRILOG I11.
PRIPREMA PODATAKA I PRIJENOS INFORMACIJA REDCR-U

Ovaj Prilog, koji nadopunjuje Dodatak 14. Prilogu I.C Uredbi (EU) 2016/799 (u
daljnjem tekstu Dodatak 14.), precizira zahtjeve za pripremu i prijenos podataka
OWS-a od motornog vozila do ¢itata komunikacije ranog otkrivanja na daljinu
(,REDCR”).

Prijenos podataka sustava za vaganje u vozilu (,,OWS”) za OBW faze 1

Jedinica u motornom vozilu (,MVU”) 3Zalje podatke OWS-a jedinici u vozilu
namjenskog komunikacijskog sustava kratkog dometa (,,DSRC-VU”).

MVU:

prikuplja podatke OWS-a na temelju informacija primljenih od MVU-a i jedinice u
prikolici (,,TU”), u skladu sa strukturom utvrdenom u tocki 6.;

Salje podatke OWS-a DSRC-VU-u za daljnji prijenos REDCR-u.

Slika 5. Prijenos podataka OWS-a od MVVU-a do REDCR-a za OBW faze 1

"OBW u motornom vozilu
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Prijenos podataka OWS-a za OBW faze 2
C-ITS postaja u motornom vozilu Salje podatke OWS-a DSRC-VU-u.

Slika 6. Prijenos podataka OWS-a od C-ITS postaje do REDCR-a za OBW faze 2
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3.2.1.

3.2.2.
3.2.3.

5.2.

5.3.

5.4.

5.5.

5.6.

prikuplja podatke OWS-a na temelju informacija primljenih od MVU-a i C-ITS
postaja u vucCenim prikolicama ili poluprikolicama, u skladu sa strukturom
utvrdenom u tocki 6.;

Stiti podatke OWS-a kako je navedeno u tocki 8., i
Salje podatke OWS-a DSRC-VU-u za daljnji prijenos REDCR-u.

Prijenos podataka izmedu DSRC-VU-a i MVU-a (faza 1) ili C-ITS postaje u
motornom vozilu (faza 2) izveden je kako je utvrdeno u tocki 5.6. Dodatka 14., pri
¢emu se VU tumadi ili kao MVU ili kao C-ITS postaja, ovisno o fazi.

Komunikacija izmedu DSRC-VU-a i REDCR-a

Komunikacija izmedu DSRC-VU-a i REDCR-a provodi se putem sucelja definiranog
CEN DSRC normama EN 12253, EN 12795, EN 12834, EN 13372 i ISO 14906, u
skladu s Direktivom Vijeca 96/53/EZ.

Protokol transakcije za preuzimanje podataka OWS-a putem veze suc¢elja DSRC-a na
frekvenciji od 5,8 GHz mora biti jednak kao i onaj koji se koristi za podatke RTM-a
u toc¢ki 5.4.1. Dodatka 14., a jedina je razlika u tome $to identifikator objekata koji se
odnosi na normu TARV upucéuje na normu ISO 15638 (TARV) Dio 20. koji se
odnosi na WOB/OWS.

Naredbe koje se upotrebljavaju za transakciju OWS-a moraju biti jednake naredbama
utvrdenima u tocki 5.4.2. Dodatka 14. za transakcije u okviru RTM-a.

Slijed naredbi za ispitivanje za podatke OWS-a mora biti jednak slijedu naredbi
odredenom u tocki 5.4.3. Dodatka 14. za podatke RTM-a.

Mehanizam prijenosa podataka i opis transakcija u okviru DSRC-a moraju biti
jednaki onima utvrdenima u to¢kama 5.4.6. i 5.4.7. Dodatka 14. Medutim, tablica
usluga vozila mora biti prilagodena prijenosu podataka OWS-a. Rtm-ContextMark
stoga je zamijenjen s Ows-ContextMark, a taj identifikator objekta upuéuje na normu
ISO 15638 (TARV) Dio 20. koji se odnosi na WOB/OWS.

Parametri fizickog sucelja DSRC-a moraju biti jednaki onima utvrdenima u tocki 5.3.
Dodatka 14.

Struktura podataka

Definicija modula ASN.1 za podatke DSRC-a u okviru aplikacije OWS-a utvrduje se
kako slijedi:

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

::= BEGIN

IMPORTS

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

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

-- Imports function parameters from the EFC Application Interface Definition
SetMMIRqg

FROM EfcDsrcApplication {iso(1l) standard(0) 14906 application(0) wversionb5(5)}

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

11



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

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

EventType, Get-Request, Get-Response, Initialisation-Request, Initialisation-
Response,

ObeConfiguration, Profile, ReturnStatus, Time, T-APDUs, VST

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

-- Definitions of the OWS functions:

OWS-InitialiseComm-Request ::= BST
OWS-InitialiseComm-Response::= VST
OWS-DataRetrieval-Request::= Get-Request (WITH COMPONENTS {fill (SIZE (1)), eid,

accessCredentials ABSENT, iid ABSENT, attrIdList})

OWS-DataRetrieval-Response: :
iid ABSENT})

Get-Response {OwsContainer} (WITH COMPONENTS {..., eid,

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

eventType (0)1})

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

(15), accessCredentials ABSENT, iid ABSENT})

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

(0), iid ABSENT})

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

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

}

OwsPayload :: = SEQUENCE ({

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

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

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

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

Recorded Weight for

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

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

tpl56380BWCommunicationError BOOLEAN, -= Record of a
communication error

tpl5638SecurityBreachAttempt BOOLEAN, -- Record of a security
breach attempt

}

Ows-ContextMark ::= SEQUENCE ({
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standardIdentifier

its version

StandardIdentifier, --

identifier of the TARV part

StandardIdentifier ::= OBJECT IDENTIFIER
OwsContainer ::= CHOICE {
integer [0] INTEGER,
bitstring [1] BIT STRING,
octetstring [2] OCTET STRING (SIZE (0..127, )y
universalString [3] UniversalString,
beaconId [4] BeaconlID,
t-apdu [5] T-APDUs,
dsrcApplicationEntityId [6] DSRCApplicationEntityID,
dsrc-Ase-Id [7] Dsrc-EID,
attrIdList [8] AttributeIdList,
attrList [9] AttributeList{RtmContainer},
reservedl0 [10] NULL,
OwsContextmark [11] Ows-ContextMark,
OwsData [12] OwsData,
reservedl3 [13] NULL,
reservedl4d [14] NULL,
time [15] Time,

-- values from 16 to 255 reserved for ISO/CEN usage

1}
END

Elementi podataka OWS-a, provedene radnje i definicije

and

Podatke OWS-a izratunava MVU (faza 1) ili C-ITS postaja u motornom vozilu (faza
2), u skladu s tablicom 1.

Tablica 1.: Elementi podataka OWS-a, provedene radnje i definicije

element Radnje koje provodi C-ITS postaja | Napomena Definicija podataka u
OWSData u motornom vozilu skladu s modulom
ASN.1
Ows1 Generira se vrijednost u obliku | Posljednja recordedWeight
cijelog broja. izmjerena

Ukupna masa

ukupna masa

INTEGER (0..65535),

OWS2 Generira se vrijednost u obliku | Najveca maximumTechnicalW

., cijelog broja. tehni¢ki eight
Najveca dopustena masa
tehnicki optereéenog INTEGER (0..65535)
dopust?na masa vozila  prema
opterecenog vodadevo
vozila proizvodacevoj

deklaraciji

OWS3 Generira se oktetni niz veli¢ine 4. Osovinska axlesConfiguration
Osovinska konfiguraciia | oereT  STRING
konfiguracija SIZE (4),
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vozila

OwWs4 Generira se oktetni niz veli¢ine 26. | Masa po osovini | axlesRecordedWeight
Osovinska masa OCTET STRING
SIZE (26),

OWS5 Generira se vrijednost u obliku | Oznaka tp15638Timestamp
Vremenski cijelog broja. l’rreenrzte;;o INTEGER
zabiljezena Vrijednost za OWS2 podesava se sabiliczene (0..4294967295),
ukupna masa na vrijeme trenutatnog zapisa mas eJ

ukupne mase.
OWS6 Generira se Booleova vrijednost. 1 (TOCNO), | tp15638DSRCcommu
Pogretka u | Varijabli oznacava nicationError,
komunikaciji s tp15638DSRCcommunicationEvrror ﬁgﬁ; Srs11i(|l<laci'i 4
DSRC-om dodjeljuje se vrijednost TOCNO izmedu O];W-a BOOLEAN

(TRUE) ako je OBW u zadnjih 30 i DSRC-VU-a U '

dana nai$ao na barem jedan dogadaj zadniih 30 dana

vrste pogreska u komunikaciji s I

DSRC-VU-om.

ILI, ako nije bilo nikakvih dogadaja

u zadnjih 30 dana, dodijelit ¢e se

vrijednost NETOCNO (FALSE).
OWS7 Generira se Booleova vrijednost. 1 (TOCNO), | tp156380BWCommu
Pogreska u | Varijabli oznacava nicationError,
komunikaciji tp15638CommunicationError 5 ﬁggﬁzli(ll(laci'i Ll
OBW-a dodijelit ¢e se vrijednost TOCNO | qeV ! o | BooLEAN

(TRUE) ako je OBW u prethodnih sadniih 30 dana '

30 dana naiSao na barem jedan !

dogadaj vrste  pogreska u

komunikaciji OBW-a unutar OBW-

a.

ILI, ako nije bilo nikakvih dogadaja

u zadnjih 30 dana, dodijelit ¢e se

vrijednost NETOCNO (FALSE).
OWS8 Generira se Booleova vrijednost. 1 (TOCNO), | tp15638SecurityBreac
Pokusaj povrede | Varijabli Oiii(;?/a ovrede hAttempt
sigurnosti tp156388ecurityBreachAttemptv Ei urn cfstri) U BOOLEAN,

dodijelit ¢e se vrijednost TOCNO oc?nosu na OBW

(TRUE) ako je OBW u zadnje dvije U zadnie dviie

godine zabiljezio barem jedan odine | !

dogadaj vrste pokuSaj povrede g

sigurnosti.

ILI, ako nije bilo nikakvih dogadaja

s pokusajem povrede sigurnosti u

zadnje dvije godine, dodijelit ¢e se

vrijednost NETOCNO (FALSE).

pri cemu

a)  recordedWeight predstavlja ukupnu izmjerenu masu vozila ili skupa vozila uz
razluc¢ivost od 10 kg kako je utvrdeno normom EN ISO 14906. Primjerice,
vrijednost od 2 500 predstavlja masu od 25 tona;
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b)

axlesConfiguration predstavlja konfiguraciju vozila ili skupa vozila kao broj
osovina.

Konfiguracija se utvrduje pomocu maske bitova od 20 bitova (u skladu s
normom EN 1SO 14906).

Maska bitova od 2 bita predstavlja konfiguraciju osovine sa sljede¢im
formatom:

— vrijednost 00B znaci da je vrijednost ,,nedostupna” jer vozilo ne
raspolaZze opremom za preuzimanje mase na osovini,

— vrijednost 01B znaci da osovina nije prisutna,

— vrijednost 10B znaCi da je osovina prisutna, a masa izracunana i
preuzeta te navedena u polju axlesRecordedWeight,

— vrijednost 11B rezervirana je za buduce upotrebe.

Posljednjih Sest bitova rezervirano je za buduce upotrebe;

Tablica 2. Raspodjela bitova za OWS2

Broj osovina

Broj osovina na vu¢nom vozilu

Broj osovina na prikolici

00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/0L/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | RFU
1011 | 10/11 |10/1 | 10411 |10/11 | 1011 | 10/11 |10/11 | 10/11 | 10/11 | 10/11 | 1011 | 10/11 6
bitova)
c) axlesRecordedWeight predstavlja specificnu masu zabiljeZenu za svaku
osovinu uz razluéivost od 10 kg. Za svaku se osovinu upotrebljavaju dva
okteta. Primjerice, vrijednost od 150 predstavlja masu od 1 500 kg;
d) maximumTechnicalWeight predstavlja najveéu tehnicki dopustenu masu
opterecenog vozila ili skupa vozila prema proizvodacevoj deklaraciji. Ta se
vrijednost navodi samo za fazu 2. Za fazu 1 dodjeljuje se vrijednost 0.
Potpisi na podacima OWS-a
8.1. U fazi 1, podaci OWS-a nisu potpisani; neSifrirani podaci OWS-a prenose se iz
MVU-a u DSRC-VU.
8.2. U fazi 2, podaci OWS-a potpisuju se u C-ITS postaji motornog vozila, koja ih
prenosi DSRC-VU-u, u skladu sa sljede¢im odredbama:
8.2.1. Zasti¢ena struktura podataka mora biti konstruirana kako je utvrdeno tockama 5.1. 1
5.2. norme ETSI TS 103 097-V1.3.1.
8.2.2. Tip SignedData iz tocke 5.2. norme ETSI TS 103 097-V1.3.1 mora imati sljedeca

ogranicenja:

a)  tip HashAlgorithm postavlja se na sha256;

b)  tip Signerldentifier postavlja se na ,,digest”;

c) tip SignedDataPayload je podatak OWS-a iz tocke 7.;

d)  tip HeaderInfo ogranicen je na sljedec¢a sigurnosna zaglavlja:
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8.2.3.

8.2.4.

8.2.5.

10.

— komponenta psid postavlja se na 0,

- komponenta generationTime kako je definirana u normi IEEE Std
1609.2,

- komponenta expiryTime nije prisutna.,

- komponenta generationLocation nije prisutna,

- komponenta p2pcdLearningRequest nije prisutna,

— komponenta missingCrlidentifier nije prisutna,

- komponenta encryptionKey nije prisutna,

— komponenta inlineP2pcdRequest nije prisutna,

- komponenta requestedCertificate nije prisutna.
Definicija modula ASN.1 za tip Signature je kako slijedi:

Signature ::= CHOICE {
ecdsaNistP256Signature EcdsaP256Signature,

ecdsaBrainpoolP256rlSignature EcdsaP256Signature,

ecdsaBrainpoolP384rlSignature EcdsaP384Signature
}

EcdsaP256Signature ::= SEQUENCE {

rSig EccP256CurvePoint,

sSig OCTET STRING (SIZE (32))

}

EccP256CurvePoint ::= CHOICE {

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

£ill NULL, -- consistency with 1363 / X9.62
compressed-y-0 OCTET STRING (SIZE (32)),
compressed-y-1 OCTET STRING (SIZE (32)),
uncompressedP256 SEQUENCE {

x OCTET STRING (SIZE (32)),

y OCTET STRING (SIZE (32))

}

}

Potpisni certifikat je certifikat u autorizacijskoj potvrdi koju C-ITS postaja koristi za

transakciju izmedu C-ITS postaje i REDCR-a, u skladu s tockom 6. norme ETSI TS
103 097-V1.3.1.

Prilikom primanja poruke REDCR provjerava certifikat i koristi javni klju¢ ukljucen
u tom certifikatu kako bi procitao potpis na podacima OW S-a.

Aplikacijski protokol i obrada pogresaka za podatke OWS-a jednaki su onima
utvrdenima u tockama 5.6.2. 1 5.7. Dodatka 14.

Za fazu 2, podaci OWS-a mogu se i izravno dostavljati REDCR-u nadleznih tijela
putem C-ITS postaje u motornom vozilu umjesto putem DSRC-VU-a. U tom slucaju
REDCR je i C-ITS postaja.

16



PRILOG IV.

PERIODICNI PREGLEDI

1. Oprema za vaganje u vozilu (,,OBW”) povremeno se pregledava tako $to se vozilo ili
skup vozila vaze na certificiranim uredajima za vaganje u skladu s clankom 5.
stavkom 2. tockom (b) ove Uredbe, kao Sto su prijenosne ploce za vaganje ili mosne
vage.

2. Pregledavaju se sljedeca vozila:

a) motorna vozila;
b) prikolice i poluprikolice s jedinicom u prikolici (,,TU”).

3. Prikolice i poluprikolice koje se pregledavaju u skladu s to¢kom 2. pregledavaju se
dok su spojene na motorno vozilo. Motorna vozila namijenjena vuci poluprikolica
pregledavaju se dok su spojena na poluprikolicu.

4. Periodi¢ni pregledi sastoje se od:

a) ispitivanja s tri opterecenja, koje se provodi dvije godine nakon registracije
vozila, a zatim svake Cetiri godine;
b) ispitivanja s jednim optere¢enjem, koje se provodi dvije godine nakon prvog
ispitivanja s tri opterecenja, a zatim svake Cetiri godine.
Tablica 3. Redoslijed periodi¢nih pregleda
Ispitivanj stri s jednim stri s jednim s tri s jednim s tri
e opterecenj | optereéenje | opterecenj | optereCenje | optereenj | optereCenje | opterecenj
a m a m a m a
Godina 2 4 6 8 10 12 14
nakon
dana
registracij
e vozila

5. Ispitivanje s tri opterecenja
Ispitivanje s tri optereCenja provodi se tako Sto se vozilo optereti s tri razliCita
opterecenja, Cije se vrijednosti izracunavaju kako slijedi:

a) opterecenje izmedu 45 % i 55 % najvece tehnicki dopustene mase optere¢enog
vozila;

b) opterecenje izmedu 65 % 1 75 % najvece tehnicki dopustene mase optere¢enog
vozila;

C) optere¢enje izmedu 90 % 1 100 % najvece tehniCki dopuStene mase
opterecenog vozila.

6. Ispitivanje s jednim opterec¢enjem provodi se tako Sto se vozilo optereti s opterecenjem

koje iznosi najmanje 90 % najvece tehnicki dopustene mase opterecenog vozila.
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8.2.

10.

11.

Za prikolice i poluprikolice s TU-om i za motorna vozila namijenjena vuci
poluprikolica, optereéenja iz to¢aka 5. i 6. racunaju se u odnosu na najvecu tehnicki
dopustenu masu optere¢enog skupa vozila.

Posebne odredbe za dinamicke OBW-ove

Ako najveca tehnicki dopustena masa opterecenog vozila ili skupa vozila premasuje
najvecu dopustenu masu, opterecenja iz tocaka 5. i 6. racunaju se u odnosu na najvecu
dopustenu masu.

Kako bi se od OBW-a dobila vrijednost opterecenja, vozilo ili skup vozila voznjom
prelazi odredenu udaljenost pod posebnim uvjetima navedenima u smjernicama
proizvodaca.

Pregled se smatra neuspjelim kada

a) vrijednost opterecenja koju prikazuje OBW 1 koja odgovara opterec¢enju
izmedu 90 % i 100 % najvece tehnicki dopuStene mase optereCenog vozila iz
to¢ke 5. podtocke (c) nije sukladna vrijednostima izmjerenima certificiranim
uredajem za vaganje, uz razinu to¢nosti utvrdenu u tocki 8. Priloga l., i

b) vrijednosti opterecenja koje prikazuje OBW 1 koje odgovaraju optere¢enjima
izmedu 45 % i 55 % odnosno izmedu 65 % i 75 % najvece tehnicki dopustene
mase optereCenog vozila iz to¢ke 5. podtocke (a) i tocke 5. podtocke (b) nisu
sukladne vrijednostima izmjerenima certificiranim uredajem za vaganje, uz
razinu to¢nosti od £15 %.

U slucaju neuspjesnog pregleda OBW se mora ponovno pregledati najvise dva
mjeseca nakon prethodnog pregleda.

Fleksibilne mogucnosti pri periodiénim pregledima

Kako bi se olakSala provedba periodi¢nih pregleda za odredene vrste vozila i kako bi
se umanjio utjecaj periodi¢nih pregleda na redovite aktivnosti vozaca 1 prijevoznika,
drzave c¢lanice mogu razmotriti primjenu sljedecih fleksibilnih moguénosti za vozila
registrirana na njihovu drzavnom podrucju:

vrijednosti za tri optereenja iz tocke 5. mogu se prikupiti u razdoblju od tri mjeseca;

samo vaganje vozila moZe se obaviti na certificiranim uredajima za vaganje koji ne
pripadaju radionicama za OBW iz ¢lanka 5. ove Uredbe, pod uvjetom da radnju
vaganja nadzire Clan osoblja radionice za OBW. Vlasnik vozila mora radionici za
OBW dostaviti dokaz da je vaganje obavljeno na certificiranom uredaju za vaganje;

za vozila ili skupove vozila ¢ija posebna konfiguracija tehnicki onemogucava
premaSivanje maksimalne dopuStene mase tijekom normalnog koriStenja (npr.
cestovne cisterne) opterecenja iz to¢aka 5. 1 6. mogu imati druge vrijednosti; u slucaju
ispitivanja s tri opterecenja, razlika izmedu dvaju uzastopnih optere¢enja mora biti
najmanje 15 % najveée dopustene mase.
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