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Technolégie automatizdcie riadenia vozidiel sa neustdle vyvijaju s cielom efektivnejsieho vyuZivania
vozidla. Prdvne predpisy pre schvalovanie vozidle musia umoZnit' tuto inovdciu a zdroveri zabezpecit
bezpecnost’ cestnej premdvky, kyberneticki bezpecnost' a podobne. Autonémne vozidld nie su preto
len vyzvou pre vyrobcov vozidiel, ale aj pre samotné schvalovacie orgdny, ktoré schvaluju vozidld
na prevddzku v cestnej premdvke. Musi byt zaruceny vnutorny trh, ktory podporuje nové technoldgie
a zdrovenn chrdni obcanov pred novymi rizikami, ktoré predstavuji vozidld bez vodica.
Nové technolégie, ktoré sa nepredpokladajii v stcasnych prdvnych predpisoch sa mézZu schvdlit
na zdklade vynimky udelenej na zdklade vnutrostdtneho ad hoc postdenia bezpecnosti. Takymto
spdsobom je mozZné v stucasnosti schvdlit na prevddzku v cestnej premdvke autonémne vozidld trovne
3 a 4. Prdve vozidld tirovne 3 a 4 sa uZ testuji a o¢akdva sa, Ze budu dostupné.

typové schvdlenie, prevddzka vozidiel, autonémne vozidld, samojazdiace vozidld, automatizdcia,
ovlddanie vozidla, mobilita, bezpecnost cestnej premdvky

The technologies of vehicle automation are constantly evolving to make vehicles more efficient.
The vehicle approval legislation must allow this innovation while ensuring road safety, cyber security
etc. Autonomous vehicles are therefore not only a challenge for vehicle manufacturers, but also for
the approval authorities themselves, which authorize vehicles for road traffic. An internal market that
promotes new technologies and at the same time protects citizens from the new risks posed by self-
driving vehicles must be guaranteed. New technologies not foreseen in the current legislation can be
approved on the basis of a derogation granted under a national ad hoc safety assessment. In this way,
level 3 and 4 autonomous vehicles can currently be approved for road traffic. Level 3 and 4 vehicles are
already being tested and are expected to be available.

type approval, operation of vehicles, autonomous vehicles, self-driving vehicles, automation, mobility,
vehicle control, road safety
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1 UVOD

Pri autonémnych vozidlach je cielom Eurépskej iinie, aby sa Eurépa stala svetovym lidrom pri zavadzani
prepojenej a automatizovanej mobility, o by pre iu znamenalo vyznamnu zmenu, pokial ide o zniZovanie
poctu smrtel'nych neh6d na cestach, zniZzovanie Skodlivych emisii z cestnej dopravy a obmedzenie
dopravného pretazenia. Je mozné ocCakavat, Ze zavedenie mobility bez vodi¢a - po dplnom zacleneni
do celého dopravného systému a v kombinacii s vhodnymi podpornymi opatreniami a synergiami medzi
mobilitou bez vodica a opatreniami na eliminaciu emisii uhlika - sa vyznamne prispeje k dosiahnutiu
tychto kliCovych spoloCenskych cielov. V kone¢nom désledku by prevadzka autonémnych vozidiel mala
viest' k dosiahnutiu tzv. vizie nulovej nehodovosti, t. j. k situacii, ked’ na eurépskych cestach nebude
do roku 2050 dochadzat k Ziadnym smrtel'nym nehodam.z Tato ambicia si bude vyZadovat, aby organy
Eurépskej tunie, sukromné subjekty, c¢lenské Staty, regiondlne a miestne organy spolupracovali
na spoloc¢nej vizii prepojenej a automatizovanej mobility.

2 UROVNE AUTOMATIZACIE RIADENIA AUTONOMNYCH VOZIDIEL

Plne automatizované vozidla eSte nie su pripravené na prevadzku v cestnej premavke bez I'udského
dohl'adu. ESte stale existuje vela technickych problémov, ktoré treba vyrieSit, aby sa zabezpecilo,
Ze vozidlo dokaZe plne rozpoznat svoje okolie, porozumiet mu a podniknuat spravne kroky, aké robi zivy
vodic. R6zne rovne automatizacie st opisané na nasledujicom obrazku.
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Obr. 1 Vyhody autonémnych vozidiel; zdroj:
https://www.europarl.europa.eu/news/sk/headlines/economy/20190110ST023102 /samojazdiace-auta-v-eu-

infografika

2 Biela kniha: Plan jednotného eurépskeho dopravného priestoru - Vytvorenie konkurencieschopného dopravnému
systému efektivne vyuzivajiceho zdroje, KOM(2011) 144.
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Sest'stupriova klasifikacia (od drovne 0 - Ziadna automatizacia az do uirovne 5 - Uplna automatizacia)
zohl'adiiuje schopnost vozidla ovladat vozidlo, porozumiet okoliu a umoZnit vodicovi venovat pozornost
inym ¢innostiam pocas jazdy.3 Jednotlivé Girovne automatizacie riadenia vozidla si nasledovné:

Uroven 0 - ziadna automatizacia: vodi¢ je zodpovedny za vykonavanie vietkych dynamickych

jazdnych tloh (pozdiZnych a prie¢nych) pocas jazdy a za monitorovanie Zivotného prostredia. Uroveii

0 je definovana ako ,Ziadna automatizacia“; napriek tomu do tejto triedy patria dve sady systémov

zasahujucich bez vstupu vodica, a to

1. nudzové systémy, kde patri protiblokovaci brzdovy systém - ABS (Anti-lock Braking System alebo
Anti Blocking System), systém trakcnej kontroly - TCR (Traction Control System), elektronicka
kontrola stability - ESP alebo ESC (Electronic Stability Program alebo Electronic Stability Control),
brzdovy asistent - BAS (Brake Assistant System), asistent nddzového brzdenia - EBA(Emergency
Brake Assist),

2. varovné systémy, kde patri akusticka kontrola parkovania - PDC (Park Distance Control), asistent
zmeny jazdnych pruhov - LCA (Lane Change Assist), systém varovania pred vybocenim z jazdnych
pruhov - LDWS (Lane Departure Warning), protikolizne varovanie - FCW (Front Collision
Warning).

Aj ked tieto systémy zabezpetuju prie¢ne alebo pozdiZne riadenie v $pecifickych situaciach,
tieto funkcie sa stale povazuji za neautomatizované, pretoze zasahuju na kratke a nie trvalé obdobie.

Uroveii 1 - asistencia pre vodi¢a: automatizované systémy tirovne 1 vykonavajt iba ¢iastkové tlohy
dynamickej jazdy (pozdiZna alebo bo¢na kontrola). Vodi¢ vozidla je zodpovedny za vedenie vozidla,
sledovanie cestnej premavky a reagovanie na iu, dohl'ad nad automatizovanou tlohou dynamickej
jazdy, vykonavanie dynamickych tloh riadenia, ktoré nie si automatizované a aktivaciu/deaktivaciu
systémov pomoci. Medzi takéto systémy patri parkovaci asistent s automatizovanym riadenim - PA
(Park Assist), asistent sledovania jazdnych pruhov - LKA (Lane Keeping Assist), adaptivny tempomat
- ACC (Adaptive Cruise Control).

Uroven 2 - ¢iastoéna automatizacia: automatizované systémy trovne 2 vykonavaju Casti
pozdiZzneho (zrychlovacieho/brzdiaceho) a boéného (riadiaceho) riadenia. Vodi¢ vozidla
je zodpovedny za monitorovanie areakciu na podmienky cestnej premavky, za dohlad
nad automatizovanou ulohou dynamickej jazdy aktivaciu a deaktivaciu automatizovanych systémov.
Pri tejto Urovni automatizacie vodic¢ vozidla mo6Ze za urcitych okolnosti prestat fyzicky ovladat
vozidlo, napriklad méze mat' ruky mimo volantu. Musi vsak neustale monitorovat cestni premavku
a musi byt schopny okamzite prevziat iplnt kontrolu nad vozidlom, ak je to potrebné. Medzi takéto
systémy patri parkovaci asistent - PA2 (Park Assist Level 2), asistent pre jazdu v dopravnej zapche
(Traffic Jam Assist).

Uroveii 3 - automatizacia za uréitych podmienok (podmienena automatizacia): automatizované
systémy drovne 3 su schopné za urcitych podmienok, napriklad dopravné zapchy na dialnici,
vykonavat' jednu alebo viacero dynamickych jazdnych tuloh a bezpecnostnych funkcii vratane
sledovania cestnej premavky. Od vodica vozidla sanevyzaduje, aby nepretrzite monitoroval
automatizované ulohy dynamickej jazdy, ked je systém aktivny, ale musi byt schopny prevziat
kontrolu s primeranym ¢asom reakcie, ak je to potrebné. Systém musi varovat vodica vozidla vopred,
ak si podmienky vyzaduju prechod na riadenie vodiCom. Medzi takéto systémy patri asistencny
systém vodica v dopravnych zapchach a na dial'niciach (Traffic Jam and Highway Chauffeurs).
Uroveii 4 - vysoka automatizacia: automatizované systémy tirovne 4 vykonavaji vietky aspekty
dynamickych jazdnych tloh za $pecifickych podmienok podobnym spésobom ako systémy turovne 3.
Systémy pod troviiou 4 vSak nevyzaduju, aby vodic riesil nidzové situacie. Pokial nie st splnené
konstrukcéné podmienky pre rieSenie krizovych situacii, systém sam iniciuje deaktivaciu, pricom tplne
deaktivovat sa m6ze az ked vodic vozidla prevezme kontrolu nad vozidlom alebo sa dosiahne stav
minimalneho rizika. Vodi¢ vozidla moéze vykondvat rézne sekundarne akcie, zatial Co je
automatizovany systém aktivny.

3 Study of the European Parliament's Committee on Transport and Tourism: Research for TRAN Committee - Self-
piloted cars: The future of road transport?, European Union, 2016, p. 110, ISBN 978-92-823-9056-6.
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e Uroven 5 - plna automatizacia: automatizované systémy tirovne 5 st schopné vykonavat vetky
aspekty dynamickych jazdnych tloh za vSetkych podmienok cestnej premavky. AZ tato Uroven sa da
spravne pomenovat ako ,samojazdiace vozidlo“ - vozidlo urfené na automatizované riadenie
bez kontroly ¢loveka (vodica vozidla).

Dnes uz na eurdpskom trhu existuju vozidla s asistenciou riadenia, ide o prvi a druht droven stupna
automatizacie. Tieto vozidla je mozné bez problémov schvalit na prevadzku v cestnej premavke podla
sucasnych pravnych predpisov.

Autonémne vozidla tretej a Stvrtej irovne stupna automatizacie sa prave testuju, pricom ich uvedenie
na trh sa ofakava v tejto dekade (roky 2020 aZ 2030). Schvalenie na prevadzku v cestnej premavke tychto
vozidiel je moZné na zaklade vynimky udelenej na zadklade vnutrosStatneho ad hoc posidenia bezpecnosti.
Na zdklade udelenych vynimiek sa postupne budu prispésobovat regulacné akty pre schval'ovanie vozidiel
na prevadzku v cestnej premavke.

Plne autonémne vozidla, piata droven stupnia automatizacie, by sa mohli predavat okolo roku 2030.4
Pre schvéalenie tychto vozidiel na prevadzku v cestnej premavke bude potrebna uprava predpisov
pre schvalovanie vozidiel na prevadzku v cestnej premavke.

3 VYNIMKA NA ZAKLADE VNUTROSTATNEHO AD HOC POSUDENIA
BEZPECNOSTI

Vynimky na zaklade vnutroStatneho ad hoc postidenia bezpecnosti upravuje ¢lanok 39 (Vynimky pre nové
technolégie alebo nové koncepcie) nariadenia Eurépskeho parlamentu a Rady (EU) 2018/858, podla
ktorého vyrobca moZe poZiadat o typové schvalenie EU pre typ vozidla, ktory zahffia nové technolégie
alebo nové koncepcie, ktoré su nezlucitel'né s jednym alebo viacerymi regulacnymi aktmi.

Schval'ovaci organ udeli typové schvalenie EU vozidla, ak st splnené vietky tieto podmienky:

a) v ziadosti o typové schvélenie EU vozidla sa uvadzaji dévody, pre¢o st vozidla v désledku novych
technoldgii alebo novych koncepcii nezlucitel'né s jednym alebo viacerymi regula¢nymi aktmi,

b) v ziadosti o typové schvalenie EU vozidla sa opisuje vplyv novej technolégie alebo novej koncepcie
na bezpecnost’ a zivotné prostredie a opatrenia prijaté na zabezpecenie minimalne rovnakej drovne
bezpecnosti a ochrany zivotného prostredia, akil zabezpecujui poziadavky, v savislosti s ktorymi
sa ziada o vynimku z uplatiiovania,

c) su predloZené opisy a vysledky skusok, ktoré preukazuju, Ze predchadzajica podmienka uvedena
v pismene b) je splnena.

Udelenie typovych schvéleni EU, ktorymi sa novym technolégiam alebo novym koncepcidm udeluje
vynimka, podlieha povoleniu zo strany Eurépskej komisie. Schval'ovaci organ méze do prijatia povolenia
zo strany Eurépskej komisie udelit predbezné typové schvalenie EU pre typ vozidla, na ktory sa vztahuje
pozadovana vynimka, ktoré bude platné len na tzemi ¢lenského Statu daného schvalovacieho organu.
Schval'ovacie organy ostatnych ¢lenskych $tatov mézu akceptovat predbezné typové schvalenie EU
vozidla. Europska komisia v povoleni spresni, ¢i povolenie podlieha nejakym obmedzeniam, najma pokial
ide o pocet vozidiel. Pokial' Eurépska komisia povolila udelit typové schvalenie EU vozidla, tak toto typové
schvalenie EU vozidla je platné minimalne 36 mesiacov a ide o do¢asné typové schvalenie EU vozidla.

Ak Eurépska komisia zamietne vydanie povolenia, schvalovaci organ bezodkladne informuje drzitel'a
predbezného typového schvélenia EU vozidla o tom, Ze predbezné typové schvalenie EU vozidla sa zrusi
do Siestich mesiacov. Vozidla vyrobené v zhode s predbeznym typovym schvalenim EU vozidla pred

4 https://www.europarl.europa.eu/news/sk/headlines/economy/20190110ST023102/samojazdiace-auta-v-eu-
infografika.
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skoncenim jeho platnosti sa mézu uviest na trh, prihlasit do evidencie alebo uviest do prevadzky
v kazdom ¢lenskom $tate, ktory uznal predbezné typové schvalenie EU vozidla.

Ak Eurépska komisia povolila udelenie typového schvalenia EU vozidla, bezodkladne podnikne kroky
potrebné na prisposobenie dotknutych regulaénych aktov (predpisov EU alebo predpisov EHK OSN)
najnovsiemu technologickému vyvoju.

4 POSTUP UDELENIA TYPOVEHO SCHVALENIA EU VOZIDLA NA
ZAKLADE VYNIMKY PRE NOVE TECHNOLOGIE ALEBO NOVE
KONCEPCIE

Vyrobca vozidla podava Ziadost' pre typové schvélenie EU vozidla typového schvalovaciemu organu
jedného ¢lenského $tatu. Clensky $tat moze udelit predbezné typové schvalenie vozidla, platné iba na jeho
Uzemi, pre typ vozidla, na ktoré sa nevztahuje pozadovand vynimka, za predpokladu, Ze o tom
bezodkladne informuje Eurdépsku komisiu a ostatné ¢lenské Staty prostrednictvom oznamenia, ktoré
obsahuje nasledujtce prvky:

a) dovody, preco prislusné technoldgie alebo koncepcie spdsobuju, Ze cely typ vozidla je nezlucitelny
s technickymi poZiadavkami; je potrebné uviest, ktoré systémy, komponenty a samostatné technické
jednotky su v sulade s regulaénymi aktmi (predpisy EU alebo predpisy EHK OSN), a ktoré nie. Mali by
sa zvazit aj interakcie medzi roznymi systémami vozidiel na icely automatizovanej funkcie jazdy,

b) opis prislusnych bezpectnostnych a environmentdlnych aspektov a prijatych opatreni. Eurépska
komisia a ¢lenské $taty sa moézu dohodnut, Ze ako zaklad pouZijii ndvrh zmeny a doplnenia prislusnych
regula¢nych aktov (predpisov EU alebo predpisov EHK OSN),

c) opis skusok vratane ich vysledkov, ktoré preukazuju, Ze pri porovnani s technickymi poziadavkami,
od ktorych sa ziada vynimka, je zabezpecend asponl rovnocenna uroveinl bezpecnosti a ochrany
zivotného prostredia.

Eurépska komisia prostrednictvom vykonavacieho aktu na zaklade hlasovanie v Technickom vybore
pre motorové vozidla (TCMV?®) rozhodne, ¢i povoli alebo nepovoli clenskému statu udelit doCasné typové
schvalenie EU pre tento typ vozidla (prevedenim predbezného typového schvalenia). Vykonavacie
rozhodnutie Eurépskej komisie sa zverejni vo vestniku EU.

Na zaklade posudenia rizika a moznych nadchadzajicich harmonizovanych technickych poZiadaviek
mozno platnost do¢asného typového schvalenia EU obmedzit' v ¢ase (minimalne na 36 mesiacov) alebo
v pocte kusov vyrobenych vozidiel. Ak sa nevykonaju potrebné kroky na prispésobenie regulacnych aktov,
platnost vynimky sa méze predizit d’al$im vykonavacim rozhodnutim Eurépskej komisie.

A7 do rozhodnutia Eurdpskej komisie mozu iné ¢lenské Staty rozhodnut o prijati predbezného typového
schvalenia na svojom Uzemi.

Rozsah uZz udelenej vynimky sa moéze rozsirit inym vykonavacim rozhodnutim Eurdpskej komisie
na zadklade zjednoduSenej dokumentacie poskytnutej typovym schvalovacim orgdnom vysvetl'ujicim
rozdiel medzi novym typom vozidla a predchadzajicim typom vozidla, na ktory sa uz vztahuje vynimka.

5 BEZPECNOSTNE POZIADAVKY

Bezpelnostné poziadavky pri povoleni vynimky pre nové technolégie alebo nové koncepcie podla
odporucani typovych schval'ovacich orgadnovsé je mozné rozdelit do nasledovnych 8 okruhov:

1. Systémovdi vvkonnost v automatizovanom mode jazdenia:

5 Technical Committee on Motor Vehicles.
6 https://ec.europa.eu/docsroom/documents/34802 /attachments/1 /translations/en/renditions/native.
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a) Akjevozidlo vautomatizovanom mdde jazdenia (,prevadzkova doména“), automatizované vozidlo
nahradi vodica vo vSetkych ulohach vodica v situaciach, ktoré mozZno primerane ocakavat
v prevadzkovej doméne.

b) Ak je vozidlo v automatizovanom moéde jazdenia, nesmie spdsobit Ziadne dopravné nehody,
ktoré st racionalne predvidatel'né a da sa im zabranit.

c) Ak je vozidlo v automatizovanom mode jazdenia, musi mat’ predvidatel'né a starostlivé spravanie
amusi umoznit primeranu interakciu s ostatnymi ucCastnikmi cestnej premavky (napr. podla
pokynov autorit alebo v pripade potreby komunikovat' s ostatnymi ticastnikmi cestnej premavky).

d) Akje vozidlo v automatizovanom maéde jazdenia (,prevadzkova doména“), automatizovany systém
musi viest vozidlo v stlade s pravidlami cestnej premavky.

e) Vyrobca vyhlasi typovému schval'ovaciemu organu rozsah automatizovaného moédu jazdenia
(,prevadzkovi doménu”), kde a kedy je automatizovany systém jazdenia urfeny na prevadzku
v cestnej premavke. Toto zahifia minimalne:

- cestné podmienky (dial'nice/rychlostné cesty, vSeobecné cesty, poCet jazdnych pruhov, existencia
znaciek jazdnych pruhov, cesty urcené pre vozidla s automatizovanym riadenim atd’.);

- geograficka oblast (mestské a horské oblasti);

- environmentalne podmienky (pocasie, nocné limity atd’.);

- rozsah rychlosti;

- ostatné podmienky, ktoré musia byt splnené pre bezpe¢nu prevadzku vozidla v cestnej premavke
v rezime jazdy.

f) Automatizovany systém jazdy musi rozpoznat, ¢i sa situacia nachadza v ramci nastavenej
prevadzkovej domény, a ¢i funguje v tejto doméne.

g) Systém musi byt navrhnuty bezpecne, musi byt schopny zvladnut akutkolvek situaciu v ramci
prevadzkovej domény (schopnosti vnimania okolia, schopnost prijimat spravne rozhodnutia
avykonavat spravne dynamické jazdné ulohy a umoznovat interakciu s ostatnymi ucastnikmi
cestnej premavky) bez neustdleho dohladu vodica. Konstrukcia vozidla musi zabezpecit,
aby vozidlo nesp6sobilo dopravni nehodu v ramci optického systému. Vozidlo musi byt navrhnuté
tak, aby minimalizovalo potencialne ucinky chyb pouzivatel'ov vozidiel vo vnutri vozidla alebo
zvonku vozidla a ostatnych tcastnikov cestnej premavky.

h) Vozidlo musi byt schopné najmi udrZiavat bezpe¢nu vzdialenost za inym vozidlom, ktoré
sa nachddza vpredu, musi byt opatrné v uzavretych priestoroch, musi nechat cas a priestor
pre ostatné vozidla v bo¢nych manévroch, musi byt opatrné s vozidlami s pravom prednostnej
jazdy a ak sa da dopravnej nehode bezpecne vyhnut bez toho, aby sposobila inti dopravnt nehodu,
musi sa tomu zabranit.

i) Prevaddzkovd doména musi byt nastavend tak, aby vodiCovi umoZznila bezpecne prevziat
automatizovany systém (t.j. len v situaciach s nizkym rizikom) a v stlade s prislusnymi pravidlami
cestnej premavky.

j)  Systém musi zistit, kedy je zloZzité pokracovat v automatizovanom moéde jazdenia, napriklad
pri dosiahnuti hranic prevadzkovej domény alebo v pripade poruchy.

2. Interakcia medzi vodi¢om, operdtorom a cestujicim:

a) Aktivacia automatizovaného modu jazdenia je mozna iba vtedy, ked’ st splnené vSetky podmienky
prevadzkovej domény. Ludskym osobam (vodicovi alebo v pripade, Ze nie je vodiCom, cestujicim
alebo kontrolnému stredisku prevadzky), musia byt poskytnuté prostriedky na jednoduché
deaktivovanie alebo ukoncenie automatizovaného moédu jazdenia. Systém vsak moZe docasne
oddialit’ deaktivaciu, ked okamzita deaktivacia nie je mozna alebo moZe ohrozit bezpecnost.

b) Vozidlo vzidy jednoznacne informuje vodica (alebo osobu zodpovednu za prevadzku) alebo
cestujucich o prevadzkovom stave systému (prevadzka, porucha atd’.).

c) Vodic¢ si musi uvedomovat limity a pouzitel'nost automatizovaného médu jazdenia, ako aj ulohy,
ktoré mozu byt vodicovi, systémom umoznené.

d) Akje systém navrhnuty tak, aby za urcitych okolnosti vyzadoval prevzatie vedenia vozidla vodicom,
systém monitoruje, ¢i je vodi¢ pripraveny prevziat riadenie z automatizovaného modu jazdenia.
Toto musi byt zabezpecené prostrednictvom vhodnej poziadavky (monitorovaci systém vodica
atd’.) a varovania, Ze vodi¢ je k dispozicii reagovat na tato poziadavku o prevzatie riadenia vozidla
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a zabrani tak akémukolvek nepredvidatelnému a moZnému zneuZitiu vodi¢om v prevadzkovej
doméne.

Vo vozidlach konstruovanych na prevadzku bez vodica (napr. kyvadlova doprava bez vodica) musi
byt zabezpecena komunikac¢nd funkcia na zasielanie nidzového ozndmenia opera¢nému stredisku
riadenia. Vo vozidle musi byt umiestnena kamera a hlasové komunikacné zariadenie, aby stredisko
pre riadenie prevadzky mohlo monitorovat situaciu vo vnutri vozidla.

3. Prechod medzi jazdnymi tlohami:

a)

b)

c)
d)

Systém moZe poZiadat vodica o prevzatie riadenia s dostato¢nou lehotou, najma ked' systém zisti,
Ze je tazké pokracovat v automatizovanom maéde jazdenia, ako napriklad v pripade, ked’ sa situacia
stane mimo prevadzkovej domény alebo ked’ sa vyskytne problém s vozidlom.

Systém musi zostat' v automatizovanom mdde jazdenia, pokial’ ho vodi¢ neprevzal a/alebo inak
prejde na minimalny rizikovy manéver.

Systém musi byt navrhnuty tak, aby vodicovi umoznil jasne rozpoznat Ziadost o prevzatie
z automatizovaného mddu jazdenia.

Systém musi byt schopny urcit, ¢i vodi¢ prevzal riadenie vozidla.

4. Minimalny rizikovy manéver:

a)

b)

Ak systém zisti, Ze je tazké pokracovat v automatizovanom moéde jazdenia, musi byt schopny prejst
do stavu minimalneho rizika (so Ziadostou o prevzatie alebo bez neho) prostrednictvom minimalne
rizikového manévru.

Ostatni UCastnici cestnej premavky musia byt informovani o tom, Ze vozidlo vykonava minimalny
rizikovy manéver v sulade s platnymi pravidlami cestnej premavky (napr. vystrazna funkcia
smerovych svietidiel, brzdové svietidla).

Minimalny rizikovy manéver musi byt vsilade s pravidlami cestnej premdavky. Nastavenie
minimalne rizikového manévru pre automatizované vozidla méZu zahfiiat opatrenia na zastavenie
alebo zmenu jazdného pruhu spolu s varovanim okolia a autonémne zastavenie vozidla bezpecnym
sposobom na okraji cesty. Vodi¢ moZe byt poziadany o prevzatie na konci minimalneho rizikového
manévru (napr. zaparkovanie na kraji cesty v pripade drovne 3 systému udrziavania jazdnych
pruhov).

5. InStal4cia zariadenia na zaznamendvanie idajov o udalostiach:

a)

b)

Autonémne vozidla musia byt vybavené vozidlovym zariadenim, ktoré zaznamenava prevadzkovy
stav automatizovaného systému jazdy a stav vodica, aby sa urcilo, kto pocas dopravnej nehody
riadil vozidlo.

Takto zozbierané udaje umoznuju urcit zodpovednost v pripade dopravnej nehody a umoznujd
posudit, ¢i vodi¢ alebo vozidlo spravne reagovali na danud situdciu. Zahriia prevadzkovy stav
automatizovaného systému riadenia, stav vodica, informacie o okolitom prostredi a kontrolné
informacie o vozidle.

Zariadenie na zaznamenavanie udajov musi byt schopné zvladnut narazy vozidla (podobné ako
napr. odolnost proti akceleracii a odolnost proti ohiiu).

Zariadenie na zaznamenavanie udajov musi byt schopné uchovavat tidaje bezpe¢nym sposobom,
musi byt v stilade s pravnymi predpismi EU o ochrane osobnych tidajov, musi byt chranené proti
manipulacii a mus{ umoZznit pristup prislusnych vnutrostatnych organov.

Na zaklade ziskanych skusenosti je potrebné ustanovit konkrétnejsSie technické poZziadavky
na zariadenia na zaznamenavanie Udajov (Cas zaznamu, Cas uchovavania, naaké ucely sa
zaznamenané udaje pouzivaji, Standardizovany pristup kzaznamenanym udajom, spbsob
zaobchadzania s osobnymi tidajmi a podobne).

6. Kybernetickd bezpecnost

a)

b)

Vozidlo musi byt konstruované tak, aby bolo chranené pred hackovanim, pomocou
najmodernejsich technik v stilade s pravnymi predpismi EU o ochrane osobnych tidajov. Zahffia to
hodnotenie rizika zo strany vyrobcu, navrhované opatrenia a primerané procesy s ciel'om zabranit
kybernetickym Gtokom, zmiernit ich a reagovat’ na ne.

Vyrobcovia vozidiel prijmu také opatrenia, ako si opatrenia suvisiace s aktualizaciou softvéru
nain$talované vautonémnych vozidlach, ktoré sui potrebné na zabezpecenie kybernetickej
bezpecnosti pocas zivotnosti vozidla.
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7. Posudenie bezpecnosti a skiSky

a)

b)

d)

g)

h)

Automatizované vozidla, ich systémy, komponenty a technické jednotky musia v ¢o najvacsej miere
splhat sti¢asné technické poziadavky regulaénych aktov uvedenych v prilohe II nariadenia (EU)
2018/858, pokial nie su nezluciteI'né s icelom autonémnych vozidiel.

Typovy schvalovaci organ posudi, ¢ vyrobca zaviedol proces navrhovania a validacie
automatizovaného systému s ciel'om zabezpecit, aby vozidlo vyhovovalo stanovenych usmerneni
typovych schval'ovacich organov, nespdsobilo dopravnii nehodu, ako poskytuje Ziadosti o bezpe¢né
prevzatie z automatizovaného moédu jazdenia a ako vykonava minimalny rizikovy manéver. Typovy
schval'ovaci organ musi zistit’ rovnocennost bezpecnosti na zdklade spravy vyrobcu o hodnoteni
bezpecnosti zdokumentovanu skuskami, validaciou a hodnotenim.

Vyrobca musi najma preukazat, Ze vykonal analyzu nebezpecenstva a bezpefnostného rizika
pre automatizovany systém, jeho integraciu do celkovej konStrukcie vozidla a do SirSieho
ekosystému dopravy a zavedenie primeraného dizajnu, aby zvladol tieto rizika a nebezpecenstva.
Systémy musia byt navrhnuté najma tak, aby zvladli rizika, ktoré by mohli mat vplyv na kriticku
funkénost' z hladiska bezpecnosti v dosledku kybernetickych utokov apordch (funkéna
bezpecnost), ale aj potencidlne neprimerané riadenie, neziadiice kontrolné opatrenia, zneuZzitie
vodica aneprimerana interakcia sostatnymi ucastnikmi cestnej premavky (prevadzkova
bezpecnost).

Vsetky konstrukéné rozhodnutia musi vyrobca odskusat, validovat aoverit ako samostatny
subsystém a ako sucast celej architektiry vozidla.

Typové schvalovacie organy alebo technické sluzby konajiice vich mene musia zistit bezpecnud
zhodu na zaklade vysSie uvedenej spravy o hodnoteni bezpectnosti vyrobcu dokumentujicej
skdSanie, validaciu ametédy posudzovania uvedené vysSSie. Overuje sa, Cije analyza
bezpecfnostného rizika navrhnuta tak, aby pokryvala vSetky typy poruch systému, nebezpecenstva
pri jazde pre prislusny systém a hodnotila sa ich kritickost. Posudi sa logicka schéma reakcif
nariziko (napr. manévre), ktord pokryva cely rad identifikovanych systémovych porach
a nebezpecenstva prijazde. Typovy schval'ovaci organ alebo technické sluzby konajtce v jeho mene
zabezpecia, aby interakcie Cloveka s vozidlom boli riadne posudené na zaklade relevantného
suboru skusok a pouzivatel'ov. Vykonava sa potrebny pocet skasok, aby sa overilo ¢i vozidlo,
na ktoré sa vztahuje vynimka, funguje bezpectne z hl'adiska funkcnej a prevadzkovej bezpecnosti,
pricom najednej strane sa zvazuju najkritickejSie scendre poruch ajazdy ana druhej strane
opatrnost’ a zrozumitel'nost prevadzky s ostatnymi ucastnikmi cestnej premavky v kritickych
scenaroch. TaktieZ je potrebné zabezpecit transparentnti metédu merania prevadzkového vykonu
systému. Dostato¢ny pocet skuSok by mal obsahovat faloSné negativne a falo$né pozitivne
testovacie scenare. Simula¢ni metddu mozno pouZit na zaklade validacie typovymi schval'ovacimi
organmi/technickymi sluzbami v silade s postupom virtualneho testovania uvedenym v nariadeni
(EU) 2018/858.

Typové schval'ovacie organy alebo technické sluzby konajice v ich mene maju pristup k systému
na vykonavanie posudenia bezpecnosti vozidla.

Typové schvalovacie organy alebo technické sluzby konajice vjeho mene musia mat potrebné
kvalifikacie, osvedcenia a Skolenie na vykonavanie vysSie uvedeného posudenia bezpecnosti
a skusok vozidla.

8. Poskytovanie informdcii pouzivatel'om automatizovanych vozidiel

a)

Vyrobcovia vozidiel informuja pouzivatel'ov automatizovanych vozidiel o tychto bodoch pomocou
I'ahko zrozumitel'nych materialov a prijimaju opatrenia, ktoré su pre nich zrozumitel'né:
prevadzkové podmienky systému, rozsah prevadzkovej domény, funkéné obmedzenia,
prostriedky na deaktivaciu automatizovaného rezimu jazdy,
ulohy vodicov (napr. potreba vodica prevziat riadenie vozidla, ked' systém nemoze pokracovat
v jazde pre vozidla arovne 3),
mozné opatrenia, okrem vedenia vozidla podl'a vykonu systému a jeho prevadzkového stavu
(pre vozidla arovne 3),
informacie suvisiace sindikaciami HMI - Human Machine Interface (bez ohladu nato Ci
automatizovany systém jazdy funguje alebo nie),
spravanie pouzivatel'ov v pripade naliehavosti,
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- spravanie vozidla, ked nastal problém so systémom,
- potreba vykonavat riadnu tdrzbu (kontrolu) a aktualizaciu softvéru pouzivanych
automatizovanych vozidiel.

6 REZOLUCIA O UVADZANI VYSOKO A PLNE AUTOMATIZOVANYCH
VOZIDIEL DO CESTNEJ PREMAVKY

Svetové féorum pre bezpecnost cestnej premavky (WP.1) Eur6pskej hospodarskej komisie Organizacie
Spojenych narodov dila 20. septembra 2018 prijalo Rezoluciu o uvadzani vysoko a plne automatizovanych
vozidiel do cestnej premavky.” Tato rezoldcia vznikla z dévodu poskytnit usmernenia na podporu
bezpetného a globalneho uZivania vysoko a Uplne automatizovanych vozidiel v cestnej premavke.
Rezolicia obsahuje odportcania pre vysoko automatizované systémy riadenia a odporucania
pre uzivatel'ov vysoko automatizovanych systémov riadenia.

6.1 Odporucania pre vysoko automatizované systémy riadenia
Vysoko automatizované systémy riadenia vo vozidlach by mali:

a) zabezpecit, aby bezpecnost cestnej premavky bola prioritou;

b) monitorovat a bezpe¢ne komunikovat’ s okolitou cestnou premavkou a cestnym prostredim;

c) bezpeclne tolerovat chyby uZivatel'ov vozidiel, vo vnutri aj mimo vozidla, a chyby inych tcastnikov
cestnej premavky, s cielom minimalizovat mozné dosledky takychto chyb;

d) dodrZiavat pravidla premavky, vratane tych pravidiel:

- bezpecnej interakcii s inymi uc¢astnikmi cestnej premavky;

- reSpektovani pokynov organov vykonavajicich dohl'ad a subjektov opravnenych riadit' cestnu
premavku;

- plynulosti a bezpecnosti cestnej premavky;

e) byt v prevadzke len v rdmci svojej operacnej domény;

f) byt schopné dosiahnut stav, ktory zabezpe¢i maximalnu bezpecnost cestnej premavky, ak jazda
nemoze byt dokoncena, alebo ak by nemala byt dokoncenda napriklad v pripade zlyhania
automatizovaného jazdného systému alebo iného systému vozidla ;

g) reagovat na nepredvidané situacie sposobom, ktory minimalizuje nebezpecenstvo pre uzivatel'ov
vozidla a inych ucastnikov cestnej premavky;

h) komunikovat so svojimi uZivatelmi a inymi ucastnikmi cestnej premavky jasne, efektivne
a konzistentnym sp6sobom poskytovanim dostato¢nych informacii o ich stave a zdmeroch a umoZnit
vhodnu interakciu;

i) jasne a efektivne poskytovat prislusné upozornenia, ak vozidlo opista operacni doménu;

j)  pracovat takym spdésobom, ktory umoziiuje overit, ¢i vykonavaju alebo nevykonavaju dynamické
ovladanie (vozidla); a

k) umoznit ich deaktivaciu bezpecnym spdsobom.

6.2 Odporucania pre uzivatel'ov vysoko automatizovanych systémov riadenia
UZzivatelia vysoko automatizovanych systémov riadenia vo vozidlach by mali:

a) byt vedomi a informovani o ich spravnom pouzivani pred zacatim jazdy;

b) spliat podmienky pre ich bezpe¢né pouZivanie a postupovat podl’a in$trukcii na ich pouZivanie;

c) byt schopni komunikovat s vozidlom;

d) porozumiet ako a kedy, je potrebné prevziat dynamické ovladanie na dokoncenie jazdy; ak je uzivatel
poziadany, alebo sa rozhodne prevziat dynamické ovladanie, musia byt drzitelmi prislusného
vodic¢ského preukazu a dodrziavat pravidla cestnej premavky;

e) vzdy konat v sulade s predpismi tak, aby neohrozovali bezpe¢nost cestnej premavky bez ohl'adu na to
¢i oni, alebo automatizované jazdné systémy vykonavaji dynamické ovladanie.

7 https://www.unece.org/index.php?id=52502
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7 ZAVER

»LAutonémna jazda“ je az konecnym tspechom automatizacie vozidiel a v sicasnosti si implementacia plne
automatizovanych vozidiel schopnych viest vozidlo bez ohl'adu na vonkajSie podmienky stale vyzaduje
znacny vyskum a technologicky pokrok. Na trhu je uz niekol'ko systémov asistencie pri riadeni tirovne 0
(bez automatizacie) a urovne 1 (asistencia vodica) a mensi pocet technolégii drovne 2 (Ciastolna
automatizacia), ktoré sa implementuji najma na osobné vozidla na podporu jazdy na dial'nici, v dopravnej
zapche alebo na parkovanie. Vyrobcovia vozidiel zaroven investuju do vyskumu a vyvoja zdokonalenych
automatizovanych systémov do Urovne 3 (podmienend automatizacia), od ktorych sa ocakava d'alsie
zlepSenie bezpecnosti vozidiel a pohodlia pri jazde. Si¢asne uZ prebieha vyskum a testovanie vyssich
automatizovanych systémov (droven 4 - vysokd automatizacia a Uroven 5 - Uplna automatizacia). Testy
a skaSobné jazdy v tejto oblasti sa presadzuju s prispevkami roéznych organizacii vratane vyrobcov
vozidiel, spolo¢nosti v oblasti informac¢nych technolégii a orgdnov verejnej moci, ktori maju zaujem
o implementaciu technolégii autonémne;j jazdy.
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