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O prijati jednotnych technickych predpisov pre kolesové vozidla,
vybavenie a ¢asti, ktoré sa méZu montovat’ a/alebo pouzivat’ na
kolesovych vozidlach a o podmienkach vzajomného uznavania
homologizacii udelenych na ziklade tychto predpisov*

(Revizia 3, vratane zmien, ktoré nadobudli platnost’ 14. septembra 2017)

Dodatok 78 — Predpis 79
Revizia 5 - Predpis 3

Dodatok 3 k sérii zmien 04 — Datum nadobudnutia platnosti: 4. januar 2023

Jednotné ustanovenia pre homologizaciu vozidiel z h’adiska
mechanizmu riadenia
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Dohoda o prijati jednotnych podmienok pre homologiziciu a o vzdjomnom uznavani homologizacie
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jednotnych technickych predpisov pre kolesové vozidla, vybavenie a Casti, ktoré sa mézu montovat’
a/alebo pouzivat’ na kolesovych vozidlach a o podmienkach vzajomného uznavania homologizacii
udelenych na zaklade tychto predpisov, v Zeneve 5. oktobra 1995 (revizia 2).
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Bod 2.4.17. sa meni takto:

“2.4.17. "Manéver zmeny jazdného pruhu" je sicastou postupu zmeny jazdného pruhu
a,

(a)  zacina sa, ked sa vonkajsi okraj dezénu pneumatiky predného kolesa
motorového vozidla, ktoré je najblizSie k vyznaceniu jazdného pruhu,
dotkne vnutorného okraja vyznacenia jazdného pruhu, do ktorého
vozidlo manévruje,

(b)  kond¢i sa, ked’ zadné kolesa motorového vozidla (alebo jazdnej stpravy)
uplne prekrocia znacenie jazdného pruhu.”

Bod 2.3.4.18. sa precisluje na 2.4.18.:

“2.4.18. "Specifikovany maximdlny previdzkovy dosah RCM (Srcumay)" znamena
maximalnu vzdialenost medzi najbliz§im bodom motorového vozidla a
zariadenim dial’kového ovladania, do ktorej je RCM urc¢ené na prevadzku.”

Bod 2.4.18. sa precisluje na 2.4.19.
Bod 2.7. sa meni takto:

“2.7. "Elektricka ovladacia vetva" znamena elektrické spojenie, ktoré zabezpecCuje
ovladaciu funkciu riadenia pripojného vozidla. Sklada sa z elektrického
vedenia a konektora a zahfna vSetky Casti pre datova komunikaciu a privod
elektrickej energie pre prevod ovladania pripojného vozidla.”

Viozi sa tieto nové body 2.8. a 2.9.:

“2.8. "Datova komunikdcia" znamena prenos digitalnych tdajov podla pravidiel
protokolu.
2.9. "Bod-bod" znamena topologiu komunikacnej siete len s dvoma jednotkami.

Kazda jednotka ma integrovany ukoncovaci odpor pre komunika¢né vedenie.”
Bod 5.1.6.1.1. sa meni takto:

“5.1.6.1.1. Kazdy zasah CSF musi byt vodiCovi okamzite oznameny optickym
vystraznym signalom, ktory sa zobrazi najmenej na 1 s alebo pocas trvania
zasahu, podla toho, ¢o je dlhsie.

Ak sa pouziva rezim blikania, svetelna faza musi byt’ viditeI'na na konci zdsahu
alebo neskor.

V pripade zasahu CSF, ktory je riadeny elektronickou kontrolou stability
(ESC) alebo funkciou stability vozidla, ako je uvedené v prislusnom predpise
OSN (t. j. predpisoch OSN ¢. 13, 13-H alebo 140), sa ako alternativa k
optickému vystraznému signalu uvedenému vysSie moéze pouzit' blikajlci
vystrazny signal ESC oznacujuci zasahy ESC, pokial’ zasah existuje.”

Bod 5.3.3.1. sa meni takto:

“5.3.3.1. Systém musi byt’ skonstruovany tak, aby vozidlo nemohlo jazdit neobmedzenu
dobu rychlostou vyssou ako 10 km/h, ak sa vyskytne akakol'vek porucha, ktora
si vyzaduje spustenie vystrazného signalu uvedeného v bode 5.4.2.1.1.”

Bod 5.6.4. sa meni takto:
“5.6.4. Osobitné ustanovenia pre ACSF kategorie C

Motorové vozidla vybavené ACSF kategorie C a pripojnymi vozidlami
podporujicimi funkciu(y) zmeny jazdného pruhu musia spiat’ prisluiné
nasledujtice poziadavky.”



E/ECE/324/Rev.1/Add.78/Rev.5/Amend.3
E/ECE/TRANS/505/Rev.1/Add.78/Rev.5/Amend.3

Bod 5.6.4.1.1. sa meni takto:

“5.6.4.1.1. Motorové vozidlo vybavené ACSF kategorie C musi byt vybavené aj ACSF
kategérie B1, ktoré spiia poziadavky tohto predpisu OSN.”

Viozi sa tento novy bod 5.6.4.5.5.1.:

“5.6.4.5.5.1. V pripade, ze je k vozidlu pripojené pripojné vozidlo kategorie O3 alebo O4
podporujice funkciu(y) zmeny jazdného pruhu, signal o poruche systému
vysielany z pripojného vozidla prostrednictvom elektrického riadiaceho
vedenia musi zodpovedajiicim spdsobom spustit’ uvedeny vystrazny signal.”

Bod 5.6.4.8.1. sa meni takto:

995

“5.6.4.8.1.  Zadna detekcia a minimalna prevadzkova rychlost
Viozi sa tento novy bod 5.6.4.8.1.1.
Bod 5.6.4.8.1.1. sa meni takto:

“5.6.4.8.1.1. Osobitné poziadavky uplatnitel'né na motorové vozidla schopné asistovat’ pri
zmene jazdného pruhu v samostatnom stave a na pripojné vozidla kategorie O3
alebo O4 podporujuce funkciu(y) zmeny jazdného pruhu.

ACSF kategorie C musi byt schopny detekovat’ vozidla priblizujice sa zozadu
v prilahlom jazdnom pruhu az do vzdialenosti S;car, ako je uvedené d’alej:

Minimalnu vzdialenost’ Sre.r uvedie vyrobca vozidla. Deklarovana hodnota
nesmie byt mensia ako 55 m.

Deklarovana vzdialenost’ sa testuje podla prislusnej skasky v prilohe 8 s
pouzitim dvojkolesového motorového vozidla kategorie L;! ako priblizujuceho
sa vozidla.

V pripade pripojnych vozidiel podporujicich funkciu zmeny jazdného pruhu
sanavyse detekcéna oblast’ uvedena v bode 5.6.4.8.2. roz§iri na boky pripojného
vozidla vratane spojovacieho zariadenia.”

Vlozi sa tento novy bod 5.6.4.8.1.2.:

“5.6.4.8.1.2. Osobitné poziadavky uplatniteIné na motorové vozidla kategorie No a N3
schopné asistovat’ pri zmene jazdného pruhu, ak s spojené s pripojnym
vozidlom kategdrie O3 alebo O4 podporujicim funkciu zmeny jazdného pruhu:

(a)  Oblast’ detekcie uvedena v bode 5.6.4.8.2. sa vztahuje na boky
motorového vozidla, zatial’ ¢o detekcia za najzadnej$im bodom vozidla
sa povazuje za nepovinna.

(b)  Vozidlo musi spifiat’ poziadavky bodu 5.6.4.9.

(¢)  ACSF kategérie C musi byt deaktivované (rezim vypnutia), ak
pripojené pripojné vozidlo kategorie Os alebo O nesplita poziadavky
bodu 5.6.4.9. (Pokial' motorové vozidlo nie je schopné asistovat’ pri
zmene jazdného pruhu, ked’ je pripojené k pripojnému vozidlu, ktoré
nepodporuje funkciu zmeny jazdného pruhu, ako je uvedené v bode
5.64.8.1.3.).”

Viozi sa tento novy bod 5.6.4.8.1.3.:

“5.6.4.8.1.3. Osobitné poziadavky platné pre motorové vozidla kategérie N, a N3 schopné
asistovat’ pri zmene jazdného pruhu, ak su spojené s pripojnym vozidlom
kategorie Os alebo Os, ktoré nepodporuje funkciu zmeny jazdného pruhu:

(a)  Minimalnu vzdialenost S musi deklarovat vyrobca vozidla.

Deklarovana hodnota sa uvadza od najzadnejSicho bodu privesu a
nesmie byt mensia ako 55 m.

Deklarovana vzdialenost’ Sy, sa skuSa s pripojnym vozidlom, ktoré
nepodporuje funkciu(y) zmeny jazdného pruhu, podla prislusnej
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skusky v prilohe 8 s pouzitim dvojkolesového motorového vozidla
kategorie L31 ako priblizujiiceho sa vozidla.

(b)  Vyrobca vozidla deklaruje aj maximalnu dizku pripojného vozidla Lr,
do ktorej je motorové vozidlo schopné vykonat manéver zmeny
jazdného pruhu. Lt sa uvedie ako vzdialenost’ medzi bodom spojenia
privesu (napr. Capom navesu, okom oje celého privesu) a jeho
najzadnej$im bodom.

Motorové vozidlo musi na posudenie skutoénej dizky pripojeného
privesu pouzit prislusné informacie prenaSané z privesu (napr.
prostrednictvom elektrického ovladacieho vedenia) alebo alternativne z
detekénych prostriedkov patriacich taznému vozidlu. Ak je pripojeny
prives dlhii ako maximélna dizka privesu Lt alebo ak nie st k dispozicii
informacie o skutoénej dizke privesu, ACSF-C sa deaktivuje (rezim
vypnutia).

Vyrobea vozidla musi k spokojnosti technickych sluzieb preukazat
(napr. simulaciou prislusnych sprav z privesu), ze ACSF-C sa
deaktivuje, ked je diZka privesu va&sia ako stanovena hodnota Lt alebo
ked” motorové vozidlo nepozna dizku privesu.

(c)  Okrem toho sa oblast’ detekcie Specifikovana v bode 5.6.4.8.2. rozsiri
na boky jazdnej supravy.”

Viozi sa tento novy bod 5.6.4.8.1.4. (predchadzajuci bod 5.6.4.8.1.):

“5.6.4.8.1.4. Minimalna prevadzkova rychlost’ Vimin , do ktorej mdze ACSF kategorie C
vykonat manéver zmeny jazdného pruhu, sa vypocita s minimalnou
vzdialenostou S podl'a tohto vzorca:

VSmin = ax* (tB - tG) + vapp - \/az * (tB - tG)Z —2xax (vapp *tg — Srear)

Kde:
Srear  je minimalna vzdialenost’ deklarovana vyrobcom v [m];

Vap = 36,1 m/s (rychlost’ bliziaceho sa vozidla je 130 km/h, t. j.

36,1 m/s);

a = 3 m/s? (spomalenie priblizujuceho sa vozidla);

ts = 04s (¢as po zaciatku manévru, v ktorom sa zacne
spomal’'ovanie priblizujuceho sa vozidla);

te = 1s (zostavajici  odstup  vozidiel po  spomaleni
priblizujticeho sa vozidla);

Vmin  1n [m/s] is je vysledna minimalna aktiva¢na rychlost ACSF

kategorie C.

Ak sa vozidlo prevadzkuje v krajine so v§eobecnym maximalnym rychlostnym
obmedzenim niz§im ako 130 km/h, toto rychlostné obmedzenie sa mdze pouzit
ako alternativa pre V,p, vo vyssie uvedenom vzorci na vypocet minimalnej
prevadzkovej rychlosti Vemin. V tomto pripade musi byt vozidlo vybavené
prostriedkami na zistenie krajiny prevadzky a musi mat k dispozicii
informacie o v§eobecnom maximalnom rychlostnom limite tejto krajiny.
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Bez ohl'adu na poziadavky uvedené v bode 5.6.4.8.1. je povolené, aby ACSF
kategorie C vykonalo manéver zmeny jazdného pruhu pri rychlostiach nizsich,
ako je vypocitana Vgmin, za predpokladu, Ze st splnené tieto podmienky:

(a) systém zistil iné vozidlo v susednom jazdnom pruhu, do ktorého sa
planuje zmena jazdného pruhu, vo vzdialenosti mensej ako Sycar; @

(b)  situdcia sa nepovazuje za kritickt podl'a bodu 5.6.4.7. (napr. pri malych
rozdieloch rychlosti a Vgpp< 130 km/h);

(©) deklarovana hodnota S, je vysSia ako vypocitand hodnota Scitical Z
bodu 5.6.4.7.”

Bod 5.6.4.8.2. sa meni takto:
“5.6.4.8.2. Detekéna oblast’ na irovni terénu

Oblast’ detekcie systému vozidla na Grovni terénu musi byt minimalne taka,
ako je znazornené na obrazku nizsie.”

Srear: €€ 5.6.4.8.1

Yarys R=0.5m

R=0.5m

Srear: €€ 5.6.4.8.1

Bod 5.6.4.8.3. sa meni takto:

“5.6.4.8.3. Po kazdom novom cykle naStartovania/rozbehu motora vozidla (okrem
pripadov, ked’ sa vykonava automaticky, napr. prevadzka systémov stop/start)
musi ACSF funkcie kategérie C zabranit motorovému vozidlu vykonat
manéver zmeny jazdného pruhu, kym systém motorového vozidla alebo
pripojného vozidla (podla potreby) asponi raz nezisti pohybujtici sa objekt vo
vzdialenosti va¢sej ako minimalna vzdialenost’ Se.r deklarovana vyrobcom v
bode 5.6.4.8.1.”

Bod 5.6.4.8.4. sa meni takto:

“5.6.4.8.4. ACSF kategorie C musi byt schopny zistit' zaslepenie snimaca (napr. v
dosledku nahromadenia necistot, 'adu alebo snehu). ACSF kategorie C musi
po zisteni oslepenia na motorovom vozidle, pripadne na pripojnom vozidle,
zabranit’ vykonaniu manévru zmeny jazdného pruhu. Stav systému musi byt’
vodiCovi signalizovany najneskor pri zacati postupu zmeny jazdného pruhu.
Rovnaka vystraha ako ta, ktora je uvedena v bode 5.6.4.5.5. (upozornenie na
poruchu systému) sa moze pouzit’.”

Viozi sa tieto nové body 5.6.4.9., 5.6.4.9.1., 5.6.4.9.1.1., 5.6.4.9.1.2., 5.6.4.9.1.3., 5.6.4.9.1.4.
5.64.92,5.64.9.2.1., 564922 a5.64.9.2.3.:

“5.6.4.9. Spojenia pre ACSF medzi motorovym vozidlom a privesom

Nasledujuce odseky sa vztahuju na vozidla, ktoré vykondvaji funkciu(y)
zmeny jazdného pruhu na zaklade pripojnych vozidiel podporujicich
funkciu(y) zmeny jazdného pruhu.

5.6.4.9.1. Datové komunikac¢né vedenie musi byt’ v sulade s normou ISO 11992-1:2019
a ISO 11992-3:2021 a musi byt typu bod-bod s pouzitim:

(a)  pétnastkolikovy konektor podl'a normy ISO 12098 alebo,
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5.6.49.1.1.

5.6.49.1.2.

5.6.49.1.3.

5.6.49.14.

5.6.49.2.

5.6.4.9.2.1.

5.6.49.2.2.

5.6.49.2.3.
Body 5.6.4.9.
5.6.4.10.
5.6.4.10.1.

5.6.4.10.1.1.

5.6.4.10.1.2.
5.6.4.10.1.3.
5.6.4.10.1.4.

(b) v pripade systémov, kde je pripojenie elektrického riadiaceho vedenia
automatizované, musi automatizovany konektor poskytovat’ minimalne
rovnaky pocet kolikov ako uvedeny konektor podla ISO 12098.

Podpora sprav definovanych v norme ISO 11992-3:2021 je $pecifikovana v
ramci prilohy 9 k tomuto predpisu pre motorové vozidlo a pripojné vozidlo
podla potreby.

Funkéna kompatibilita motorovych a tahanych vozidiel vybavenych
elektrickymi riadiacimi vedeniami, ako je definované vyssie, sa posudzuje v
Case typového schvalenia kontrolou, ¢i st splnené prislusné ustanovenia
noriem ISO 11992-1:2019 a ISO 11992-3:2021. V prilohe 10 k tomuto
predpisu sa uvadza priklad skasok, ktoré sa m6zu pouzit' na vykonanie tohto
posudenia.

Ak je motorové vozidlo vybavené elektrickym ovladacim vedenim pripojené
k pripojnému vozidlu vybavenému elektrickym ovladacim vedenim, musi sa v
motorovom vozidle zistit' nepretrzitd porucha (> 40 ms) v elektrickom
ovladacom vedeni a musi sa vodiovi signalizovat vystraznym signalom
uvedenym v bode 5.6.4.5.5., ak st takéto vozidla pripojené elektrickym
ovladacim vedenim.

Motorové vozidla musia byt schopné vyuzivat' udaje prenasané z pripojného
vozidla na vykonavanie funk¢nosti a vykonnosti ACSF kategorie C, musia
vyslat’ spravu GPM 11 pripojnému vozidlu a prijat’ spravu GPM 21 pred
povolenim funkénosti ACSF motorového vozidla, ak je pripojené pripojné
vozidlo.

Osobitné ustanovenia pre pripojné vozidla podporujice funkciu(y) zmeny
jazdného pruhu.

Funkcia sa aktivuje len vtedy, ak sa prijme sprava GPM 11 a odoslu sa spravy
GPM 21, ako je definované v norme ISO 11992-3:2021.

Ak prives poskytuje datovii komunikaciu prostrednictvom elektrického
riadiaceho vedenia a je vybaveny snimaémi ACSF, musi byt v sulade s normou
ISO 11992-3:2021 a podl’a prilohy 9 k tomuto predpisu. Vystrazné signaly pri
poruche, ktoré sa podla tohto predpisu vyzaduju od pripojného vozidla, sa
aktivuji prostrednictvom uvedeného konektora. Poziadavky, ktoré sa maja
uplatfiovat’ na pripojné vozidla, pokial’ ide o prenos vystraznych signalov o
poruche, st tie, ktoré su pripadne predpisané pre motorové vozidla v bode
5.6.4.5.5.

Porucha systému v pripojnom vozidle sa prenasa do motorového vozidla.”
a 5.6.4.10. sa precisluju:
Systémové informaéné udaje

Pri typovom schvalovani sa technickej sluzbe spolu so siborom dokumentacie
pozadovanym v prilohe 6 tohto predpisu OSN poskytnt tieto udaje.

Podmienky, za ktorych sa systém moéze aktivovat, a hranice prevadzky
(hrani¢né podmienky). Vyrobca vozidla musi poskytnut hodnoty Vsmax ; Vsmin
a aysmax pre kazdy rozsah rychlosti, ako sa uvadza v tabul’ke v bode 5.6.2.1.3.
tohto predpisu OSN.

Informacie o tom, ako systém zisti, ze vodi¢ drzi ovladanie riadenia.
Prostriedky na potlacenie alebo zrusenie riadenia.

Informacie o tom, ako mozno kontrolovat’ stav vystrazného signalu poruchy a
potvrdenie platnej verzie softvéru tykajuce sa vykonu ACSF prostrednictvom
elektronického komunika¢ného rozhrania.*
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5.6.4.10.1.5. Dokumentacia o tom, ktora verzia softvéru systému suvisiaca s vykonom
ACSF je platna. Tato dokumentacia sa aktualizuje vzdy, ked’ sa verzia softvéru
zmeni.*

* Tento bod sa preskiuma po tom, ako pracovna skupina pre kyberneticku bezpe¢nost’ a otazky
leteckej dopravy (TF CS/OTA) poda spravu Svetovému foru pre harmonizaciu predpisov o
vozidlach

5.6.4.10.1.6. Informacie o rozsahu snimaca pocas zivotnosti. Rozsah snimaca musi byt
Specifikovany tak, aby akykol'vek vplyv na zhorSenie stavu snimaca
neovplyvnil splnenie bodov 5.6.4.8.3. a 5.6.4.8.4. tohto predpisu OSN.

5.6.4.11. Vozidlo s ACSF kategorie C sa skusa v stilade s prislusnou skuskou (skuskami)
vozidla uvedenou (uvedenymi) v prilohe 8 k tomuto predpisu OSN. V pripade
jazdnych situécii, na ktoré sa nevzt'ahuju skisky uvedené v prilohe 8, musi
vyrobca vozidla preukdzat’ bezpe¢nt prevadzku ACSF na zéklade prilohy 6 k
tomuto predpisu OSN."

Viozi sa tieto nové body 7.3., 7.3.1., 7.3.2. a 7.3.3. v prilohe I:

“7.3. Motorové vozidlo je vybavené ACSF kategorie C (ano/nie).
Ak ano:
7.3.1. Motorové vozidlo podporuje zmenu jazdného pruhu podla bodu 5.6.4.8.1.1. -

systém v samostatnom stave (t. j. bez pripojenia k pripojnému vozidlu
kategorie O; alebo O4) (ano/nie)

7.3.2. Motorové vozidlo podporuje zmenu jazdného pruhu, ked je pripojené k
pripojnému vozidlu podporujicemu funkciu(y) zmeny jazdného pruhu podla
bodu 5.6.4.8.1.2. a 5.6.4.9.2. (ano/nie)

7.3.3. Motorové vozidlo podporuje zmenu jazdného pruhu, ked je pripojené k
pripojnému vozidlu, splnenim bodu 5.6.4.8.1.3. bez podpory pripojného
vozidla. To zahfna aj pripad, ak motorové vozidlo nepouziva podporu
pripojného vozidla podporujuceho funkciu(-y) zmeny jazdného pruhu podla
bodu 5.6.4.8.1.1. a 5.6.4.9.2. (4no/nie)”

Vlozi sa tento novy bod 8.4. v prilohe I:

8.4. Pripojné vozidlo je vybavené systémom ACSF kategorie C podporujicim
funkciu(y) zmeny jazdného pruhu podla bodov 5.6.4.8.1.1. a 5.6.49.2. a
prilohy 9 (ano/nie)”

Bod 3.5. v prilohe 8 sa meni takto:
“3.5. Testy pre ACSF kategorie C

Ak nie je stanovené inak, vSetky skaSobné rychlosti vozidla sa zakladaju na
Vapp= 130 km/h.

Ak nie je stanovené inak, priblizujuce sa vozidlo musi byt typovo schvalené
sériové vozidlo.

»Skusané vozidlo* alebo ,,skiSobné vozidlo®, ktoré bezne jazdi ako samostatné
vozidlo/jednotka, méze byt sucastou jazdnej supravy.

V pripade, ze motorové vozidlo podporuje zmenu jazdného pruhu podl'a bodu
5.6.4.8.1.1. (systém v samostatnom stave), vozidlo s motorovym pohonom sa
skasa podl'a bodov 3.5.1. az 3.5.7. tejto prilohy.

V pripade, Ze motorové vozidlo podporuje zmenu jazdného pruhu, ked je
pripojené k pripojnému vozidlu podporujucemu funkciu zmeny jazdného
pruhu (,,ano* v bode 7.3.2. prilohy 1), motorové vozidlo sa skii$a s pripojnym
vozidlom podporujicim funkciu zmeny jazdného pruhu (,,ano* v bode 8.4.
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prilohy 1) pripojenym pocas skusky podla bodov 3.5.1. az 3.5.8.1. tejto
prilohy.

V pripade, Ze motorové vozidlo podporuje zmenu jazdného pruhu, ked je
pripojené k pripojnému vozidlu bez podpory pripojného vozidla (,,ano* v bode
7.3.3. prilohy 1), motorové vozidlo sa skisa s pripojnym vozidlom, ktoré
nepodporuje funkciu zmeny jazdného pruhu (,,nie” v bode 8.4. prilohy 1),
pripojenym pocas sktisky podl'a bodov 3.5.1. az 3.5.8.2. tejto prilohy.

Pripojné vozidlo podporujuce funkciu zmeny jazdného pruhu (,,ano“ v bode
8.4 prilohy 1) musi spliiat’ skasku podla bodov 3.5.6. a 3.5.9. Skasky podla
bodov 3.5.1. a7z 3.5.5. a 3.5.7. st uréené pre motorové vozidlo.

Vyrobca vozidla musi k spokojnosti technickej sluzby preukazat, ze
poziadavky st splnené pre cely rozsah rychlosti. To mozno dosiahnut’ na
zaklade prislusnej dokumentacie prilozenej k protokolu o skuske.”

Bod 3.5.4.1. v prilohe 8 sa meni takto:

“3.5.4.1.

Skusobné vozidlo musi jazdit’ v jazdnom pruhu rovnej skiSobnej drahy, ktora
ma aspon dva jazdné pruhy v rovnakom smere jazdy, s dopravnym znacenim
na kazdej strane jazdnych pruhov.

Rychlost’ vozidla musi byt’: Vmin + 10km/h.

Systém ACSF kategorie C sa aktivuje (pohotovostny rezim) a ak systém uz nie
je aktivovany podl'a bodu 5.6.4.8.3., iné vozidlo sa priblizi zozadu, aby sa
systém aktivoval podl'a bodu 5.6.4.8.3.

Bliziace sa vozidlo potom Uplne obide testované vozidlo.
Vodi¢ potom spusti postup zmeny jazdného pruhu.

Skuska sa opakuje pre kazdu z nasledujucich podmienok, ktoré nastanu pred
zaCatim manévru zmeny jazdného pruhu:

(a) systém je zruseny vodi¢om;
(b)  vodi¢ vypne systém;
(¢)  rychlost’ vozidla sa zniZi na: Vimin-10 km/h;

(d)  vodi¢ dal ruky pre¢ z ovladaca riadenia a spustilo sa varovanie o
vypnuti ruk;

()  vodi¢ rucne deaktivoval smerové svietidla,

® manéver zmeny jazdného pruhu sa nezacal do 5,0 sekundy po zacati
postupu zmeny jazdného pruhu. (napr. iné vozidlo jazdi v susednom

jazdnom pruhu v kritickej situdcii podla bodu 5.6.4.7.) alebo
7,0 sekundy, ak bol iniciovany druhym umyselnym tikonom.

(g)  druha zamerna akcia pre prislusny systém sa vykona neskor ako 5,0
sekundy po zacati postupu zmeny jazdného pruhu.”

Viozi sa tieto nové body 3.5.8., 3.5.8.1., 3.5.8.2., 3.5.9., 3.59.1., 3.592. a 3.5.93.

v prilohe §:
“3.5.8.

Test potlacenia zmeny jazdného pruhu

Skusobné vozidlo sa pohybuje v jazdnom pruhu na rovnej skusobnej drahe,
ktora ma aspon dva jazdné pruhy v rovnakom smere jazdy, pricom na kazdej
strane jazdnych pruhov je dopravné znacenie.

Rychlost’ vozidla musi byt’: Vmin + 10km/h.
ACSF kategorie C sa aktivuje (pohotovostny rezim).
Vodi¢ potom spusti postup zmeny jazdného pruhu.

Poziadavky skusky su splnené, ak systém zablokuje akykol'vek postup zmeny
jazdného pruhu, ak:
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3.5.8.1. V pripade, ze motorové vozidlo podporuje zmenu jazdného pruhu podla bodu
7.3.2., ked’ je pripojené k pripojnému vozidlu podporujucemu funkciu(y)
zmeny jazdného pruhu podla bodu 8.4.

(a)  pripojné vozidlo nepodporuje funkciu(y) zmeny jazdného pruhu podla
bodu 5.6.4.8.1.1. abodu 5.6.4.9.2. alebo

(b)  motorové vozidlo nie je schopné vykonavat’ detekciu oblasti uvedenych
v bode 5.6.4.8.1.1. alebo uvedenych v bode 5.6.4.8.1.2.; alebo

(¢)  je zabezpeCené varovanie vodica Specifikované v bode 5.6.4.5.4.
Musia sa dodrZiavat’ ustanovenia normy ISO 11992-3:2021.

Vyrobca musi k spokojnosti technickej sluzby preukdzat’ rozmery ploch na
urovni terénu, ktoré umoziuji postupy zmeny jazdného pruhu vykonavané
jednotlivo alebo v kombinacii s aspon jednym privesom.

3.5.8.2. V pripade, ze motorové vozidlo podporuje zmenu jazdného pruhu podl'a bodu
7.3.3., ked’ je pripojené k pripojnému vozidlu, ktoré nepodporuje funkciu(y)
zmeny jazdného pruhu podl'a bodu 8.4.

(a)  Motorové vozidlo nie je schopné vykonavat detekciu oblasti
uvedenych v bode 5.6.4.8.1.3.

3.5.9. Skuska detekcie objektov pre privesy podporujtice funkciu(y) zmeny jazdného
pruhu podl'a bodu 8.4.
3.5.9.1. Detekcia cielov pri nizkej rychlosti and 10 km/h

Skusobné vozidlo musi stat’ v jazdnom pruhu na priamej trati, ktora ma aspon
dva jazdné pruhy a dopravné znacenie na kazdej strane jazdného pruhu.

K objektom pohybujiicim sa nizkou rychlost'ou, ktorych RCS nie je vacsia ako
u typovo schvalené¢ho velkosériového sériového motocykla kategorie L3 s
objemom motora nepresahujicim 600 cm? bez prednej kapotaZe alebo Eelného
skla, sa musi priblizit takto:

(a)  naprednej hrane vl'avo a vpravo vo vzdialenosti 0,5...4 m od skisaného
vozidla;

(b) na zadnom okraji vlavo a vpravo vo vzdialenosti 0,5..4 m od
testovaného vozidla;

(¢)  vzadu vo vzdialenosti 5 m a 55 m v prilahlom jazdnom pruhu.

Poziadavky skusky st splnené, ak systém pripojného vozidla alebo systém
tahaca zisti priblizujuce sa vozidla vo vsetkych 6 polohach za sebou.

3.5.9.2. Detekcia pohybujtcich sa ciel'ov v prilahlych jazdnych pruhoch

Skusobné vozidlo musi stat’ v jazdnom pruhu priame;j trate, ktora ma aspon
dva jazdné pruhy a dopravné znacenie na kazdej strane jazdného pruhu.

Na najblizSom susednom jazdnom pruhu sa zozadu priblizi iné vozidlo
rychlostou 120 km/h.

Bliziace sa vozidlo musi byt homologizovany sériovy motocykel kategorie L3
s objemom motora do 600 cm? bez predne;j kapotaZe alebo ¢elného skla a musi
sa snazit’ jazdit' v strede jazdného pruhu.

Meria sa vzdialenost medzi zadnou ¢astou skusSobného vozidla a prednou
Castou bliziaceho sa vozidla (napr. pomocou diferencidlneho globalneho
polohového systému) a zaznamenava sa hodnota, ked’ systém zisti bliziace sa
vozidlo.

Skuska sa opakuje s priblizujucim sa vozidlom v opaénom pril’ahlom jazdnom
pruhu.

Poziadavky skusky su splnené, ak systém zisti bliziace sa vozidlo najneskor 55
m od zadného okraja vozidla.”
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Viozi sa tato nova priloha 9:

“Priloha 9

Kompatibilita medzi taznymi vozidlami a privesmi, pokial’
ide o prenos udajov podl’a normy ISO 11992 na
monitorovanie Zivotného prostredia

1.
1.1.

1.2.

1.3.

2.1.

2.1.1.

Vseobecne

Poziadavky tejto prilohy sa vzt'ahuja len na tazné vozidla a pripojné vozidla
vybavené elektrickym riadiacim vedenim, ako je definované v bode 2.7.
predpisu.

Konektor podla normy ISO 12098:2004 zabezpeCuje napajanie funkcie
ASCF/monitorovania Zivotného prostredia privesu prostrednictvom kolikov 4
a 9. V pripade vozidiel vybavenych elektrickym riadiacim vedenim
definovanym v bode 2.7. predpisu tento konektor poskytuje aj datové
komunikaéné rozhranie prostrednictvom kolikov 13, 14 a 15 - pozri bod
5.6.4.9.1. predpisu.

Tato priloha definuje poziadavky uplatnitelné na tazné vozidlo a pripojné
vozidlo, pokial’ ide o podporu sprav ASCF/monitorovania Zivotného prostredia
definovanych v ramci normy ISO 11992-3:2021.

Parametre definované v ramci normy ISO 11992-3:2021, ktoré sa prenasaju
elektrickym riadiacim vedenim, musia byt podporované takto:

Nasledujuce funkcie a stvisiace spravy su tie, ktoré su Specifikované v ramci
tohto predpisu a ktoré musi podporovat’ tahac, pripadne pripojné vozidlo:

Spravy prenasané z tazného vozidla do pripojného vozidla:

Definicia spravy GPM11

Bajtpoz.  Bit poz. Parameter ISO 11992-03:2021 Predpis & 79 odkaz
1 laz2 Typ vozidla Predpis ¢. 79,
Bod 5.6.4.9.1.4.
3az8 Podrobny typ vozidla Predpis ¢. 79,
Bod 5.6.4.9.1.4.
2 5az8 Ziadost’ o verziu ODM Predpis &. 79,
Bod 5.6.4.9.1.4.

Sprava o detekcii objektu (ODM 11)

Touto spravou sa z tazného vozidla do tahaného vozidla posielaju prislusné
informacie pre funkciu automatického riadenia.
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Definicia ODM 11

Bajt poz. Bit poz. Parameter I1SO 11992-03:2021
1 --- CRC
2 laz4 pocitadlo sekvencii

5az8 Vstup ODM

3Jaz4 - pozdizna rychlost
S5az6 - prie¢na rychlost’
7 az 8 - rychlost’ odklonu

Spravy prenasané z privesu do tazného vozidla:

GPM21 — definicia spravy

Bajtpoz.  Bitpoz.  Parameter ISO 11992-03:2021 Predpis ¢ 79 odkaz

1 laz2 Typ vozidla Predpis ¢. 79,
Bod 5.6.4.9.2.1.

3az8 Podrobny typ vozidla Predpis ¢. 79,
Bod 5.6.4.9.2.1.

2 5az8 Ziadost o verziu ODM Predpis ¢. 79,
Bod 5.6.4.9.2.1.

7 laz8 Index identifika¢nych udajov Predpis ¢. 79,
Bod 5.6.4.9.2.1.

8 1az8 Obsah identifika¢nych udajov Predpis ¢. 79,
Bod 5.6.4.9.2.1.

ODM 21, ODM 23, ODM 25, ODM 27, ODM 29, ODM 211, ODM 213,
ODM 215 — definicia spravy

Bajt poz. Bit poz. Parameter ISO 11992-03:2021

1 - Kontrola cyklickej redundancie (CRC-8)

2 laz4 Pocitadlo sekvencie

2 5az8 Indikator stavu

3az4 - Automatické riadenie pozdiznej vzdialenosti objektu

5az6 - Objekt automatizovaného riadenia bo¢nej vzdialenosti

7 laz4 Standardna odchylka pozdiZnej a boénej vzdialenosti
automatizovaného riadenia

7 5az8 Vyhradené tymto dokumentom

8 laz8 ID kolaje

11
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2.1.2.1.

2.1.2.2.

ODM 22, ODM 24, ODM 26, ODM 28, ODM210, ODM 212, ODM 214,
ODM 216 — definicia spravy

Bajt poz. Bit poz.

Parameter I1SO 11992-03:2021

1 -

Kontrola cyklickej redundancie (CRC-8)

2 laz4 Pocitadlo sekvencie

2 5az8 Indikator stavu

3az4 - Automatické riadenie Absoliitna pozdizna rychlost’ Objekt

5az6 - Automatizované riadenie Absolutna bo¢na rychlost’ Objekt

7 laz4 Automatizované riadenie Normalna odchylka pozdiZnej a boénej
rychlosti

7 S5az7 Vyhradené tymto dokumentom

Vseobecne

DOLEZITE - Ak sa ako datové spojenie a fyzicka vrstva pouziva norma ISO
11992-1, moze byt podporovany len jeden prives (fahané vozidlo) z dévodu
pretazenia Sirky pasma zbernice CAN medzi tahajicim a tahanym vozidlom.

Tazné vozidlo sa nesmie spolichat na Ziadne triedenie objektov, ktoré
oznamuje tahané vozidlo.

Objekty na strane tahaného vozidla

Nasledujuce pravidlo sa uplatiiuje samostatne pre avi a pravu stranu:

Ak sa nejaky objekt nachadza vedl'a tahaného vozidla, vyberie sa ten, ktory
ma minimalnu bo¢nu vzdialenost’ od tahaného vozidla.
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2.1.23.

2.2.

2.2.1.

2.2.2.

Objekty za tahanym vozidlom

Oblast’ za tahanym vozidlom je rozdelena do piatich rozsahov. Z kazdého
rozsahu sa vyberie jeden objekt, ak je pritomny. Ak je absolutna rychlost
tahaného vozidla > 10 km/h, vyberu sa len pohybujuce sa objekty. Objekt je
pohyblivy, ak jeho absolitna rychlost’ nie je nulova. Pat rozsahov je
$pecifikovanych boénou polohou relativne k tahanému vozidlu:

(& O05xw-7Tm<y<-0,5xw-3,5m
(b)) 05xw-35m<y<-05xw

() za tahanym vozidlom

d 05xw<y<05xw+35m

(e) 0,5xw+35m<y<05xw+7m

Kde y je bo¢na poloha [m] a w je Sirka [m] tahaného vozidla.

Nie st detekované ziadne objekty, senzorovy systém nie je pripraveny:

V pripade, ze nie st zistené Ziadne objekty alebo systém snimacov nie je
pripraveny, vSetky hodnoty objektov sa nastavia na SNA (systém nie je k
dispozicii).

Za nasledujticich podmienok musi tahané vozidlo vysielat’ indikator stavu
podla sprav ODM definovanych v bode 2.1.2.:

Chyba komunikacie:

Ak zékladna vrstva hlasi trvali chybu komunikacie (napr. vypnutie zbernice
riadiacou jednotkou CAN), aplikdcia vykona reset. Po resete sa vykona
rovnaky postup inicializacie ako pri zapnuti. Oneskorenie medzi nahlasenim
trvalej chyby a vykonanim resetu musi byt najmenej 100 ms.

Chyba snimaca:

Snimace poskytujuce informacie ODM musia byt vybavené mechanizmami
na detekciu poruchy snimaca (napr. zablokovanie, porucha). Zisteni chybu
snimaca musi hlasit’ indikator stavu ODM. Rozne stavy. Ak st snimace
vybavené integrovanym mechanizmom obnovy, mali by byt’ podporované.

13



E/ECE/324/Rev.1/Add.78/Rev.5/Amend.3
E/ECE/TRANS/505/Rev.1/Add.78/Rev.5/Amend.3

14

2.3.

23.1.

2.4.

2.4.1.

2.4.2.

2.5.

Tazné vozidlo alebo pripojné vozidlo musi podporovat’ nasledujiice spravy
definované v norme ISO 11992-3:2021, ak su k dispozicii:

Spravy prenasané z pripojného vozidla do tazného vozidla:

Definicia spravy ODM 217

Bajt poz. Bit poz. Parameter 1SO 11992-03:2021

1 - Kontrola cyklickej redundancie (CRC-8)
2 laz4 Pocitadlo sekvencie

2 5az8 Indikator stavu

3az4 - Geometricka polozka €. 1

5az6 --- Geometricka polozka ¢. 2

7az8 - Geometricka polozka ¢. 3

Pravidla multiplexovania pre geometrické vzdialenosti

Pocitadlo sekvencii Polozka Parameter ISO 11992-03:2021
1 alebo 9 #1 vzdialenost’ k zadnému spojovaciemu bodu
1 alebo 9 #2 vzdialenost’ od stredu otacania

Nasledujuce hlasenia musia byt podporované taznym vozidlom alebo
pripojnym vozidlom, ak je vozidlo vybavené funkciou spojenou s tymto
parametrom:

Spravy prenasané z tazného vozidla do pripojného vozidla:

Definicie spravy GPM11

Bajt poz. Bit poz. Parameter ISO 11992-03:2021
3az4 laz 16 Uhol sklonu medzi vle¢nym a tahanym vozidlom
5az6 laz 16 Uhol medzi taznym vozidlom a ojom

7az8 laz 16 Uhol medzi ojom a tahanym vozidlom

Spravy prenasané z privesu do tazného vozidla:

Definicie spravy GPM21

Bajt poz. Bit poz. Parameter I1SO 11992-03:2021
3az4 1az16  Uhol sklonu medzi taznym a tahanym vozidlom
5az6 l1az16  Uhol sklonu oje a tahaného vozidla

Podpora vsetkych ostatnych sprav definovanych v ramci normy ISO 11992-
3:2021 je pre tazné a pripojné vozidlo nepovinna.”
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Viozi sa tato nova priloha 10:

“Priloha 10

Skisobny postup na posudenie funk¢nej kompatibility
vozidiel vybavenych ovladacimi vedeniami ACSF

1.
1.1.

1.2.

2.1.1.
2.1.2.

2.1.3.

3.1

3.2
3.2.1

3.2.2.

3.2.2.1.
3.2.2.1.1.

3.2.22.

Vseobecne

V tejto prilohe sa vymedzuje postup, ktory sa mdze pouzit’ na kontrolu tahacov
a tahanych vozidiel vybavenych elektrickym ovladacim vedenim z hl'adiska
funkénych a vykonnostnych poziadaviek uvedenych v bode 5.6.4.1. tohto
predpisu. Podla uvazenia technickej sluzby sa mozu pouzit' alternativne
postupy, ak mozno stanovit’ rovnocennu uroven integrity kontroly.

Odkazy na normu ISO 12098:2004 v tejto prilohe sa vztahuju na normu ISO
12098 pre 24V aplikécie a na normu ISO 12098 pre 12 V aplikécie.

Informa¢ny dokument

Vyrobca vozidla/dodavatel’ systému poskytne technickej sluzbe informacny
dokument, ktory obsahuje aspon tieto udaje:

schéma ACSF vozidla;

Dékaz, ze rozhranie vratane fyzickej vrstvy, vrstvy datového spoja a aplikacnej
vrstvy a prislusnej pozicie podporovanych sprav a parametrov je v sulade s
normou ISO 11992;

zoznam podporovanych sprav a parametrov a
tazné vozidla

Simulator privesu podl'a normy ISO 11992
Simulator musi:

Mat’ konektor spiiiajuci normu ISO 12098:2004 (15 kolikov) na pripojenie k
skusanému vozidlu. Koliky 13, 14 a 15 konektora sa musia pouzivat na
vysielanie a prijimanie sprav v sulade s normou ISO 11992-3:2021.

Byt schopny prijimat’ vSetky spravy vysielané motorovym vozidlom, ktoré ma
byt typovo schvalené, a byt schopny prenasat’ vsetky spravy pripojného
vozidla definované v norme ISO 11992-3:2021.

Poskytovat’ priame alebo nepriame ¢itanie sprav s parametrami v datovom poli
zobrazenymi v spravnom poradi vzhl'adom na ¢as a

postup kontroly

Potvrd'te, Ze informacny dokument vyrobcu/dodavatel’a preukazuje zhodu s
ustanoveniami normy ISO 11992 s ohladom na fyzicka vrstvu, vrstvu
datového spoja a aplikacntl vrstvu.

Skontrolujte nasledujuce skuto¢nosti, pricom simulator je pripojeny k
motorovému vozidlu prostrednictvom rozhrania ISO 12098:2004 a zatial’ ¢o
sa prenasaju vsetky spravy privesu relevantné pre toto rozhranie:

signalizacia riadiaceho vedenia

Parametre definované v GPM 11 byte 1 bit 5 -8 a v byte 3-8 bit 1 - 16 normy
ISO 11992-3:2021 sa kontroluju podrla $pecifikacie vozidla

Vystraha pri poruche
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3.2.22.1.

32222,

3.2.2.23.

3.2.3.
3.2.3.1.

3.23.2.

4.1.2.
4.1.3.

4.2.
4.2.1.

4.2.2.

4.2.2.1.

4222,
4.222.1.

42222,

Simulujte trvala poruchu komunika¢ného vedenia na koliku 14 konektora ISO
12098 a skontrolujte, ¢i sa zobrazi vystrazny signal ACSF uvedeny v bode
5.6.4.5.5.1. tohto predpisu.

Simulujte trvalt poruchu komunikaéného vedenia na koliku 15 konektora ISO
12098 a skontrolujte, ¢i sa zobrazi vystrazny signal ACSF uvedeny v bode
5.6.4.5.5.1. tohto predpisu.

Simulujte hlasenie o poruche pozadované v bode 5.6.4.9.2.2. (podl'a normy
ISO 11992-3:2021) z privesu a skontrolujte, ¢i sa zobrazi vystrazny signal
uvedeny v bode 5.6.4.5.5.

Dalsie kontroly

Podl'a uvazenia technickej sluzby sa mozu vyssie definované kontrolné
postupy zopakovat' s funkciami, ktoré nie st sucastou systému riadenia
bezpecnosti a zabezpecenia, relevantnymi pre rozhranie, v roznych stavoch
alebo vypnutymi.

V bode 2.4.1. prilohy 9 st definované dodato¢né spravy, ktoré musi za ur€itych
okolnosti podporovat’ tazné vozidlo. Na overenie stavu podporovanych sprav
sa mozu vykonat’ dodato¢né kontroly, aby sa zabezpecilo splnenie poziadaviek
bodu 5.6.4.9.1.2. predpisu.

Privesy
Simulator t'azného vozidla podl'a normy ISO 11992
Simulator musi:

Mat’ konektor spiiiajuci normu ISO 12098:2004 (15 kolikov) na pripojenie k
skusanému vozidlu. Koliky 13, 14 a 15 konektora sa musia pouzivat na
vysielanie a prijimanie sprav v sulade s normou ISO 11992-3:2021.

Mat vystrazny displej poruchy a elektrické napdjanie privesu,

Musi byt schopny prijimat’ vSetky spravy vysielané pripojnym vozidlom, ktoré
ma byt typovo schvalené, a musi byt schopny prenasat vsetky spravy
motorového vozidla definované v norme ISO 11992-3:2021.

Poskytovat’ priame alebo nepriame ¢itanie sprav s parametrami v datovom poli
zobrazenymi v spravnom poradi vzhl'adom na ¢as a

postup kontroly

Potvrdte, ze informacny dokument vyrobcu/dodavatela preukazuje sulad s
ustanoveniami normy ISO 11992, pokial ide o fyzicku vrstvu, vrstvu datového
spoja a aplika¢nu vrstvu.

Skontrolujte nasledujiice skuto¢nosti, priCom simulator je pripojeny k
pripojnému vozidlu prostrednictvom rozhrania ISO 12098 a zatial ¢o sa
prenasaji vSetky spravy o t'ahali relevantné pre toto rozhranie:

Signalizacia riadiaceho vedenia:

Simulujte pozadované spravy podl'a normy ISO 11992-3:2021 a opisané v
bode 2.1.2,2.3.1 a 2.4.2 prilohy 9 k tomuto predpisu.

Vystraha pri poruche:

Simulujte trvalt poruchu komunikaéného vedenia na koliku 14 konektora ISO
12098 a skontrolujte, ¢i sa zobrazi vystrazny signal ACSF uvedeny v bode
5.6.4.5.5.1. tohto predpisu.

Simulujte trvala poruchu komunika¢ného vedenia na koliku 15 konektora ISO
12098 a skontrolujte, ¢i sa zobrazi vystrazny signal ACSF uvedeny v bode
5.6.4.5.5.1. tohto predpisu.
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4.2.2.2.3.

4.2.3.
4.2.3.1.

4.232.

Simulujte poruchové hlasenie pozadované v bode 5.6.4.9.2.2. (podl'a normy
ISO 11992-3:2021) z privesu a skontrolujte, ¢i sa vysiela vystrazné hlasenie
uvedené v bode 5.6.4.5.5.1.

Dalsie kontroly

Podl'a uvazenia technickej sluzby sa mozu vyssie definované kontrolné
postupy zopakovat' s funkciami, ktoré nie st sucastou systému riadenia
bezpecnosti a zabezpecenia, relevantnymi pre rozhranie, v roznych stavoch
alebo vypnutymi.

V bode 2.4.1.2. prilohy 9 st definované dalSie spravy, ktoré musi za ur€itych
okolnosti tahané vozidlo podporovat’. Na overenie stavu podporovanych sprav
sa mozu vykonat’ dodato¢né kontroly, aby sa zabezpecilo splnenie poziadaviek
bodu 5.6.4.9.1.2. predpisu.”
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