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II

(Akty o charakterze nieustawodawczym)

ROZPORZADZENIA

ROZPORZADZENIE WYKONAWCZE KOMISJI (UE) 2019/1213
z dnia 12 lipca 2019 r.

ustanawiajgce szczegblowe przepisy zapewniajgce jednolite warunki wdrazania interoperacyjnosci
i zgodnosci pokladowych urzadzei wazacych zgodnie z dyrektywa Rady 96/53/WE

(Tekst majacy znaczenie dla EOG)

KOMISJA EUROPEJSKA,

uwzgledniajac Traktat o funkcjonowaniu Unii Europejskiej,

uwzgledniajac dyrektywe Rady 96/53/WE z dnia 25 lipca 1996 r. ('), w szczegélnosci jej art. 10d ust. 5,
a takze majac na uwadze, co nastgpuje:

(1)  Dyrektywa 96/53/WE przewiduje mozliwo$¢ korzystania przez panstwa czlonkowskie z pokladowych urzadzen
wazacych przy przeprowadzaniu kontroli pojazdéw lub zespoléw pojazddw, ktére moga by¢ przecigZone.

(2)  Zgodnie z art. 10d ust. 5 akapit drugi dyrektywy 96/53/WE, aby zapewni interoperacyjnos¢, pokladowe
urzadzenia wazace musza by¢ w stanie przekazywal w dowolnym momencie wlasciwym organom i kierowcy
pojazdu informacje o masie z poruszajacego si¢ pojazdu za posrednictwem interfejsu zdefiniowanego normami
DSRC Europejskiego Komitetu Normalizacyjnego. Dlatego tez nalezy przyjaé specyfikacje techniczne dostoso-
wujace tre¢ norm do specyfiki informacji, ktore majg przesylaé pokladowe urzadzenia wazace.

(3)  Pokladowe urzadzenia wazace moga by¢ instalowane w pojazdach silnikowych, jak réwniez w przyczepach
i naczepach. Konieczne jest zagwarantowanie, aby pokladowe urzadzenia wazace, ktére zainstalowano w réznych
pojazdach bedacych czgscig zespolu pojazdéw, byly wzajemnie zgodne. Zgodno$¢ t¢ nalezy zapewnié, wdrazajac
europejskie normy dotyczgce wspdlpracujacego inteligentnego systemu transportowego, o ktérych mowa w akcie
delegowanym uzupelniajgcym dyrektywe Parlamentu Europejskiego i Rady 2010/40/UE (}) w odniesieniu do
wdrazania i operacyjnego stosowania wsp6ipracujacych inteligentnych systeméw transportowych.

(4)  Panstwa czlonkowskie, w ktorych wymagana jest instalacja pokladowych urzadzenn wazacych, powinny mieé
mozliwo$¢ zwolnienia z tego obowigzku pojazdéw lub zespoléw pojazdéw, w przypadku ktérych niemozliwe
jest przekroczenie maksymalnej dopuszczalnej masy, takich jak przyczepy lub naczepy specjalnie zaprojektowane
do przewozu plynéw lub zwierzat gospodarskich.

(5)  Stosowanie pokladowych urzadzen wazacych do celéw egzekwowania przepiséw moze prowadzi¢ do prob
manipulagji, jak ma to miejsce w przypadku innych systeméw instalowanych w pojazdach, takich jak tachograf
cyfrowy lub systemy ograniczania emisji. Aby zachowa¢ odpowiedni poziom zabezpieczenia przed manipulacja,
nalezy zabezpieczy¢ polaczenie migdzy pojazdem silnikowym a przyczepa lub naczepg. Ponadto pokladowe
urzadzenia wazace powinny by¢ certyfikowane zgodnie z norma Common Criteria przez jednostke certyfikujaca
uznawang przez Komitet Zarzadzajacy w ramach ,Umowy o wzajemnym uznawaniu §wiadectw z oceny bezpie-
czenstwa informatycznego” przyjetej przez grupe wyzszych urzednikéw ds. bezpieczenistwa systeméw informa-
tycznych (SOG-IS).

(") Dyrektywa Rady 96/53/WE z dnia 25 lipca 1996 r. ustanawiajaca dla niektdrych pojazdéw drogowych poruszajacych sig na terytorium
Wspdlnoty maksymalne dopuszczalne wymiary w ruchu krajowym i migdzynarodowym oraz maksymalne dopuszczalne obciazenia
w ruchu miedzynarodowym (Dz.U. L 2352 17.9.1996, 5. 59).

(*) Dyrektywa Parlamentu Europejskiego i Rady 2010/40/UE z dnia 7 lipca 2010 r. w sprawie ram wdrazania inteligentnych systeméw
transportowych w obszarze transportu drogowego oraz interfejsow z innymi rodzajami transportu (Dz.U. L 207 z 6.8.2010, s. 1).
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(6)  Panstwa czlonkowskie, ktére decyduja si¢ na instalowanie w pojazdach pokladowych urzadzen wazgcych,
powinny zapewni¢, aby pojazdy z takimi urzadzeniami przechodzily przeglady w warsztatach OBW. Aby
zapewni¢ jednolite wdrazanie zasad interoperacyjnosci okreslonych w niniejszym rozporzadzeniu, warsztaty te
powinny gwarantowa¢, ze urzadzenia pokladowe dzialaja z zachowaniem odpowiedniego poziomu dokladnosci.
Warsztaty te moga obejmowac, z zastrzezeniem niezbednych korekt, stacje kontroli pojazdéw, o ktérych mowa
w dyrektywie Parlamentu Europejskiego i Rady 2014/45[UE (°), warsztaty, o ktérych mowa w rozporzadzeniu
Parlamentu Europejskiego i Rady (UE) nr 165/2014 (*), lub wszelkie inne warsztaty spelniajace wymogi
niniejszego rozporzadzenia. Od panstw cztonkowskich, ktore nie zdecydujg si¢ na wprowadzenie poktadowych
urzadzen wazgcych na podstawie art. 10d ust. 1 dyrektywy 96/53/WE, nie powinno si¢ wymagaé ustanowienia
takich warsztatow.

(7)  Ze wzgledu na obecny stan technologii, do dnia 27 maja 2021 r. w pokladowych urzadzeniach wazacych nie uda
si¢ wdrozy¢ ani norm DSRC Europejskiego Komitetu Normalizacyjnego, ani norm dotyczacych lacznosci
w ramach wspélpracujacego inteligentnego systemu transportowego. W zwiazku z tym w odniesieniu do
wdrazania pokladowych urzadzen wazacych nalezy przyjal podejicie etapowe, tak aby przemysl byt w stanie
opracowywa¢ produkty zgodne z wymogami niniejszego rozporzadzenia, a w szczegdlnosci z jego zalgcznikiem
II i niektérymi wymogami zalacznika IIl. Pafistwa czlonkowskie, ktére decyduja si¢ na instalacje poktadowych
urzadzen wazacych w pojazdach, do dnia 27 maja 2021 r. powinny wdrozy¢ wymogi odnoszace si¢ do etapu 1,
okreslone w zalacznikach 1 oraz IIl. Nalezy przyzna¢ dodatkowy okres trzech lat na wdrozenie wymogdw
okreslonych w zalaczniku II oraz tych odnoszacych si¢ do etapu 2, okreslonych w zalgcznikach I oraz III.

(8)  Panstwa czlonkowskie moga wprowadzi¢ szczegdlne Srodki wymagajace, aby pojazdy, ktére maja by¢ poddane
kontroli przez wiasciwe organy w celu zapewnienia zgodnosci z dyrektywa 96/53/WE i ktdre zostaly
dopuszczone do ruchu od dnia 27 maja 2021 r. i zarejestrowane na ich terytorium, byly wyposazone
w pokladowe urzadzenia wazace. Nie nalezy wymagal, aby pojazdy dopuszczone do ruchu i zarejestrowane
przed ta data byly wyposazone w taki sprzet.

(9)  Dzialania przewidziane w niniejszym rozporzadzeniu sg zgodne z opinig komitetu ds. transportu drogowego,
o ktorym mowa w art. 10i dyrektywy 96/53|WE,

PRZYJMUJE NINIEJSZE ROZPORZADZENIE:

Artykut 1
Zakres

1. Niniejsze rozporzadzenie ustanawia jednolite warunki interoperacyjno$ci i zgodnosci pokladowych urzadzen
wazacych instalowanych w pojazdach lub zespolach pojazdéw w celu zapewnienia zgodnosci z art. 10d ust. 4-5
dyrektywy Rady 96/53/WE lub wymogami dotyczacymi maksymalnej masy dopuszczalnej w ruchu krajowym panstwa
cztonkowskiego, w ktérym pojazd jest uzytkowany.

2. Niniejsze rozporzadzenie nie ma zastosowania do panstw czlonkowskich, ktére nie zdecydowaly sie na
wprowadzenie pokladowych urzadzen wazacych zgodnie z art. 10d ust. 1 dyrektywy 96/53/WE.

3. Panstwa czlonkowskie moga wylaczy¢ z obowiazku instalowania pokladowych urzadzen wazacych pojazdy lub
zespoly pojazdow, ktorych projekt lub rodzaj tadunku uniemozliwiajg przekroczenie maksymalnej dopuszczalnej masy.
Wrylaczenia te nie opieraja si¢ na maksymalnej masie calkowitej pojazdu okreslonej przez producenta. Pojazdy lub
zespoly pojazdéw, ktére korzystaja z wylaczenia, moga nadal podlega¢ kontroli maksymalnej dopuszczalnej masy przez
wlasciwe organy.

Artyku} 2
Definicje

Stosuje si¢ nastepujace definicje:

a) ,pokladowe urzadzenia wazace” (,OBW”) oznaczajg urzadzenia znajdujace si¢ na pokladzie pojazdu, ktdre sa zdolne
okresli¢ jego masg catkowitg lub nacisk osi;

b) ,masa calkowita” oznacza catkowita mase pojazdu silnikowego, a w przypadku zespolu pojazdéw — catkowita mase
zespolu pojazdow, okreslong przez OBW w kilogramach;

(*) Dyrektywa Parlamentu Europejskiego i Rady 2014/45/UE z dnia 3 kwietnia 2014 r. w sprawie okresowych badan zdatnosci do ruchu
drogowego pojazdéw silnikowych iich przyczep oraz uchylajaca dyrektywe 2009/40/WE (Dz.U.L 127 2 29.4.2014, s. 51).

(*) Rozporzadzenie Parlamentu Europejskiego i Rady (UE) nr 165/2014 z dnia 4 lutego 2014 r. w sprawie tachograféw stosowanych
w transporcie drogowym i uchylajace rozporzadzenie Rady (EWG) nr 3821/85 w sprawie urzadzen rejestrujacych stosowanych
w transporcie drogowym oraz zmieniajace rozporzadzenie (WE) nr 561/2006 Parlamentu Europejskiego i Rady w sprawie harmonizacji
niektérych przepiséw socjalnych odnoszacych si¢ do transportu drogowego (Dz.U. L 60 z 28.2.2014, 5. 1).
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¢) ,nacisk osi” lub ,obcigzenie osi” oznacza nacisk obcigzonej osi lub grupy osi, okre$lony przez OBW w kilogramach;
d) ,masa obliczona” lub ,warto$¢ masy” oznacza mas¢ catkowitg lub nacisk osi w kilogramach;

e) ,przyrzad rejestrujacy w pojezdzie silnikowym” (,MVU”) oznacza cze$¢ OBW umieszczong w pojezdzie silnikowym,
z wylaczeniem czujnikéw, zdolng do gromadzenia, przechowywania i przetwarzania danych oraz do obliczania
warto$ci masy na podstawie tych danych;

f) .przyrzad rejestrujagcy w przyczepie” (,TU”) oznacza czg§¢ OBW umieszczong w przyczepie lub naczepie,
z wylaczeniem czujnikéw, zdolng do gromadzenia, przechowywania i przetwarzania danych z przyczepy lub
naczepy oraz do obliczania wartosci nacisku osi wynikajacych z tych danych;

g) ,przyrzad rejestrujacy tacznos$é krotkiego zasiggu” (,DSRC-VU") oznacza ,urzadzenie wczesnego wykrywania na
odlegto$¢”, o ktérym mowa w dodatku 14 do zalacznika IC do rozporzadzenia wykonawczego Komisji (UE)
2016/799 (), zdolne do odbierania danych OWS przesytanych albo z MVU, albo ze stacji wspélpracujacego inteli-
gentnego systemu transportowego, a nastepnie przesylania ich do czytnika wczesnego wykrywania na odleglosé
(REDCRY);

h) ,czytnik wczesnego wykrywania na odleglos¢” (,REDCR”) oznacza czytnik wczesnego wykrywania na odleglosé
bedacy w posiadaniu organéw kontrolnych, ktéry umozliwia odczytywanie danych OWS przestanych przez DSRC-
VU. REDCR moze by¢ tym samym urzadzeniem, co urzadzenie uzywane do odczytu danych dotyczacych zdalnego
monitorowania tachografu zgodnie z rozporzadzeniem (UE) 2016/799, chociaz zaréwno dane dotyczace zdalnego
monitorowania tachografu, jak i dane OWS sg przesylane w ramach oddzielnych odczytéw z REDCR;

i) ,dane dotyczace masy” oznaczaja surowe dane przesylane miedzy elementami OBW, ktére nalezy przetworzy¢
w celu uzyskania masy obliczone;j;

j) .dane z systemu wazenia zainstalowanego w pojezdzie” (,dane OWS”) oznacza zabezpieczone dane o okre§lonym
formacie zgdane przez REDCR, przesytane z DSRC-VU;

k) ,czujnik” oznacza element OBW, ktdéry jest w stanie generowal dane dotyczace masy, dokonujac pomiaru
specyficznych parametréw fizycznych, tj. danych wykorzystywanych albo przez MVU, albo TU, do dalszego przetwa-
rzania;

1) ,stacja wspolpracujacego inteligentnego systemu transportowego” (,stacja C-ITS") oznacza stacje C-ITS w rozumieniu
aktu delegowanego uzupelniajgcego dyrektywe Parlamentu Europejskiego i Rady 2010/40/UE w odniesieniu do
wdrozenia i operacyjnego stosowania wspolpracujacych inteligentnych systeméw transportowych przyjetych na
podstawie art. 6 ust. 1 tej dyrektywy;

m) ,faza przypisania adresu” oznacza wstepng faze lacznosci elektronicznej miedzy pojazdami w zespole pojazdéw,
w ktérej kazdemu pojazdowi przypisuje si¢ polozenie.

n) ,warsztat do przegladu pokladowych urzadzen wazacych” (,warsztat OBW”) oznacza warsztat uprawniony przez
panstwo czlonkowskie do przeprowadzania przegladow pokladowych urzadzen wazacych.

Artykut 3
Polityka certyfikacji

Panstwa czlonkowskie zapewniajg co najmniej jeden gtéwny organ certyfikujacy, organ rejestrujacy i organ udzielajacy
zezwolenia, ktéry do celéw zwigzanych z pokladowymi urzadzeniami wazacymi moze pelni¢ funkcje okreslone
w polityce certyfikacji ds. wdrazania i operacyjnego stosowania europejskich wspotpracujacych inteligentnych systeméw
transportowych (C-ITS), o ktérych mowa w akcie delegowanym uzupelniajgcym dyrektywe Parlamentu Europejskiego
i Rady 2010/40/UE w odniesieniu do wdrazania i operacyjnego stosowania wspotpracujacych inteligentnych systeméw
transportowych, przyjetych na podstawie art. 6 ust. 1 tej dyrektywy.

Artykut 4

Przeglady okresowe

1. Pokladowe urzadzenia wazgce poddawane sa przegladom okresowym w warsztatach OBW co dwa lata od
momentu ich zainstalowania w pojezdzie lub zespole pojazdéw.

2. Przeglady okresowe przeprowadzane s zgodnie z zalacznikiem IV.

() Rozporzadzenie wykonawcze Komisji (UE) 2016/799 z dnia 18 marca 2016 r. w sprawie wykonania rozporzadzenia Parlamentu
Europejskiego i Rady (UE) nr 165/2014 ustanawiajacego wymogi dotyczace budowy, sprawdzania, instalacji, uzytkowania i naprawy
tachograféw oraz ich elementéw skladowych (Dz.U.L 139 2 26.5.2016, s. 1).
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3. Celem przegladow jest zapewnienie spelnienia nastepujacych wymogéw:

a) pokladowe urzadzenia wazace zostaly zainstalowane zgodnie z dokumentacja dostarczona przez producenta i sa
odpowiednie dla pojazdu;

b) pokladowe urzadzenia wazace dzialaja prawidlowo i podaja dokladne wartosci masy;

) pokladowe urzadzenia wazace nie majg przymocowanych zadnych urzadzen manipulacyjnych ani nie noszg $ladéw
korzystania z takich urzadzen.

4. Po zakonczeniu przegladu warsztat OBW wydaje sprawozdanie z przegladu pokladowych urzadzen wazacych.
Kopia sprawozdania przechowywana jest w pojezdzie.

5. Sprawozdanie z przegladu zawiera co najmniej nastepujgce informacje:

a) numer identyfikacyjny pojazdu (numer VIN lub numer podwozia);

b) miejsce i data badania;

¢) czy badanie dato wynik pozytywny (tak/nie);

d) stwierdzone uchybienia, facznie z manipulacja, a takze przyjete Srodki zaradcze;

e) data nastgpnego przegladu okresowego lub data wygasniecia aktualnego $wiadectwa, jezeli nie przedstawiono tej
informacji w innym miejscu;

f) nazwa, adres i numer identyfikacyjny warsztatu OBW oraz podpis lub dokument tozsamosci inspektora odpowie-
dzialnego za przeglad;

g) znak, typ, numer identyfikacyjny, numer certyfikatu badania typu oraz data ostatniej weryfikacji certyfikowanego
urzadzenia wazgcego wykorzystywanego do przegladu okresowego.

6. Sprawozdania z przegladéw przechowywane sg przez okres co najmniej dwoch lat od momentu sporzadzenia
sprawozdania, chociaz parnstwa czlonkowskie mogg zdecydowa¢, ze sprawozdania z przegladéw sg przesylane w tym
okresie do wlasciwego organu. W przypadku gdy sprawozdania przechowujg warsztaty OBW, warsztaty te udostepniaja
sprawozdania z przegladow i kalibracji przeprowadzonych w tym okresie na zadanie wlasciwego organu.

Artykut 5
Warsztaty OBW

1.  Panstwa czlonkowskie zatwierdzaja i przeprowadzaja regularne audyty warsztatow OBW dopuszczonych do
przeprowadzania przegladéw pokladowych urzadzen wazacych.

2. Panstwa czlonkowskie zapewniajg, aby warsztaty OBW z siedziba na ich terytorium przeprowadzaly przeglady
pokladowych urzadzen wazacych z zachowaniem nalezytej starannosci. W tym celu ustanawiajg i publikuja zbidr
procedur zapewniajgcych spetnienie nastepujgcych kryteriéw minimalnych:

a) odpowiednie przeszkolenie personelu warsztatéw OBW;

b) dostepno$¢ urzadzen niezbednych do przeprowadzenia odpowiednich kontroli i zadan, certyfikowanych zgodnie
z dyrektywa Parlamentu Europejskiego i Rady 2014/31/UE () lub dyrektywg Parlamentu Europejskiego i Rady
2014/32]UE ();

¢) warsztaty cieszg si¢ nieposzlakowang opinig.
3. W warsztatach OBW przeprowadzane sg nastgpujace audyty:

a) co najmniej raz na pie¢ lat organ nadzorczy przeprowadza audyt dotyczacy procedur stosowanych przy obstudze
pokladowych urzadzen wazacych. Audyt ten koncentruje si¢ na zadaniach i dzialaniach okreslonych w pkt 1
zalgcznika V do dyrektywy 2014/45/UE; organ nadzorczy spelnia wymogi okreslone w pkt 2 tego zalacznika;

b) moga tez odby¢ si¢ niezapowiedziane audyty techniczne w celu kontroli instalacji, przeprowadzenia przegladu oraz,
w stosownych przypadkach, kalibracji.

(®) Dyrektywa Parlamentu Europejskiego i Rady 2014/31/UE z dnia 26 lutego 2014 r. w sprawie harmonizacji ustawodawstw pafstw
cztonkowskich odnoszacych si¢ do udostepniania na rynku wag nieautomatycznych (Dz.U.L 96 z 29.3.2014, 5. 107).

() Dyrektywa Parlamentu Europejskiego i Rady 2014/32/UE z dnia 26 lutego 2014 r. w sprawie harmonizacji ustawodawstw pafstw
cztonkowskich odnoszgcych si¢ do udostgpniania na rynku przyrzadéw pomiarowych (Dz.U. L 96 z 29.3.2014, s. 149).
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4. Panstwa czlonkowskie podejmuja odpowiednie dzialania, aby zapobiec konfliktom intereséw miedzy warsztatami
OBW a przedsi¢biorstwami transportowymi. W szczegélnosci w przypadku zaistnienia powaznego ryzyka konfliktu
intereséw, w tym zwigzanego z warsztatami OBW nalezacymi do przedsigbiorstw transportowych, podejmowane sg
dodatkowe dzialania szczegélne, majace na celu zapewnienie, aby warsztaty OBW spelnialy wymogi niniejszego
artykutu.

5. Wlasciwe organy panstw czlonkowskich publikujg na swoich stronach internetowych aktualny wykaz warsztatéw
OBW, zawierajacy co najmniej nastgpujace dane:

a) numer identyfikacyjny warsztatu i nazwa [podmiotu/podmiotéw wchodzacych w sklad] warsztatu;
b) adres pocztowy;

c) adres poczty elektronicznej;

d) numer telefonu.

6. Wlasciwe organy w panstwach czlonkowskich wycofuja koncesje, tymczasowo lub na stale, w przypadku
warsztatow OBW, ktére nie wypelniajg swoich obowigzkéw wynikajacych z niniejszego rozporzadzenia.

Artykut 6
Wejicie w Zycie i stosowanie

Niniejsze rozporzadzenie wchodzi w zycie dwudziestego dnia po jego opublikowaniu w Dzienniku Urzgdowym Unii
Europejskiej.

Niniejsze rozporzadzenie stosuje si¢ od dnia 27 maja 2021 r.

Pkt 1.4 lit. d), pkt 5.3 i 8.1 zalgcznika I, zalgcznik II oraz pkt 3, 8.2 i 10 zalgcznika III stosuje si¢ jednak od dnia
27 maja 2024 .

Niniejsze rozporzadzenie wigze w calodci i jest bezposrednio stosowane we wszystkich
panstwach cztonkowskich.

Sporzadzono w Brukseli dnia 12 lipca 2019 r.

W imieniu Komisji
Jean-Claude JUNCKER

Przewodniczgcy



L 192/6

Dziennik Urzedowy Unii Europejskiej 18.7.2019

1.1.

1.2.

1.3.

1.4.

1.5.

4.1.

4.2.

4.3.

ZALACZNIK I

POSTANOWIENIA OGOLNE DOTYCZACE POKEADOWYCH URZADZEN WAZACYCH (,OBW”)

Postanowienia ogélne

Zakres niniejszego rozporzadzenia obejmuje nastepujace typy systeméw OBW:

a) system dynamiczny: system OBW, ktdry okresla mase, gromadzac i przetwarzajgc informacje z odczytu
parametrow, takich jak przyspieszenia, sily pociggowe lub sity hamowania, ktére rejestrowane sa podczas
ruchu pojazdu i nie wystepuja, gdy pojazd stoi w miejscu;

b) system statyczny: system OBW, ktéry okresla mas¢ na podstawie informacji uzyskanych z odczytu
parametrow, takich jak ci$nienie w mieszku powietrznym, ktére rejestrowane sa, gdy pojazd stoi w miejscu.

Wdrazanie niniejszego rozporzadzenia przebiega w dwoch etapach:
a) etap 1 OBW, o ktérym mowa w pkt 5.2;
b) etap 2 OBW, o ktérym mowa w pkt 5.3;

OBW obliczaja mas¢ calkowita oraz, ewentualnie, nacisk osi.

OBW skladaja si¢ z nastgpujacych elementéw:

a) przyrzad rejestrujacy w pojezdzie silnikowym (,MVU”);

b) ewentualnie przyrzad rejestrujacy w przyczepie lub naczepie (,TU”);
o) czujniki;

d) w przypadku etapu 2 - stacja wspélpracujacego inteligentnego systemu transportowego (stacja C-ITS)
w kazdym pojezdzie, w ktérym umieszczono MVU lub TU.

Zaréwno MVU, jak i TU moze skladal si¢ z jednego modulu przetwarzajacego lub zostaé podzielony na rézne

moduly.

Przyrzad rejestrujgcy w pojezdzie silnikowym (,MVU”)

MVU wykonuje nast¢pujace czynnosci:
a) odbiera informacje o nacisku osi z TU, jezeli taki zainstalowano;
b) gromadzi dane dotyczace masy z czujnikéw w pojezdzie silnikowym,;

¢) przetwarza dostepne informacje i oblicza odpowiadajace im warto$ci masy.
Przyrzad rejestrujacy w przyczepie lub naczepie (,TU”)

Jesli TU jest zainstalowany, wykonuje nastepujace zadania:

a) gromadzi dane o masie z czujnikéw w przyczepie lub naczepie, przetwarza dostepne informacje i oblicza
warto$ci nacisku osi wynikajace z tych danych;

b) przesyla wartosci nacisku osi do pojazdu silnikowego.

Obliczanie masy

W przypadku systeméw dynamicznych pierwsza warto§¢ masy jest obliczana najpdéZniej 15 minut po
wprawieniu pojazdu w ruch i od tego momentu jest obliczana w odstgpach 10-minutowych lub krétszych.

W przypadku systeméw statycznych wartoSci masy obliczane s3 co minute, kiedy pojazd stoi w miejscu
z uruchomionym zaplonem.

Masa obliczana jest z doktadnoscig do 100 kg lub wigksza.
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5.1.

5.2.

5.2.1.

5.2.2.

5.2.3.

5.2.4.

5.3.

5.4.

Wymiana informacji mi¢dzy pojazdem silnikowym a przyczepami lub naczepami w zespole pojazdow

W stosownych przypadkach kazda przyczepa lub naczepa udostgpnia pojazdowi silnikowemu swoje wartosci
masy obliczane przez nie zgodnie z pkt 5.2 lub 5.3.

Etap 1 OBW

Kazdej przyczepie lub naczepie przypisuje si¢ polozenie w zespole pojazdéw w ramach dynamicznego przypi-
sywania adresu zgodnie z normga I1SO 11992-2:2014.

Po zakoficzeniu fazy przypisywania adresu TU w kazdej przyczepie lub naczepie przesyla sume nacisku osi lub
obcigzenia osi do MVU, zgodnie z opisem podanym w pkt 6.5.4.7 i 6.5.5.42 normy ISO 11992-2:2014.

Komunikaty dotyczace sumy naciskéw osi lub nacisku poszczegdlnych osi muszg by¢ zgodne ze specyfikacjami
okre$lonymi w normie ISO 11992-2:2014 dla komunikatéw typu EBS22 i RGE22.

Format, routing i ogdlne zakresy parametréw komunikatéw s3 zgodne z pkt 6.1, 6.3 i 6.4 normy ISO 11992-
2:2014.

Etap 2 OBW

Wymiana informacji miedzy pojazdem silnikowym a ciagnigtymi przyczepami lub naczepami odbywa si¢ za
posrednictwem stacji C-ITS, jak opisano w zalaczniku IL

Zaréwno w przypadku etapu 1, jak i etapu 2 OBW mozna stosowaé rézne specyfikacje, o ile OBW w pojezdzie
silnikowym oraz w przyczepach lub naczepach sa z nimi zgodne.

Przygotowywanie i przesylanie danych do przyrzadu rejestrujacego tacznosé krétkiego zasiegu (,DSRC-
VU,,)

MVU w przypadku etapu 1 lub stacja C-ITS w pojezdzie silnikowym w przypadku etapu 2 przesylaja dane
z systemu wazenia zainstalowanego w pojezdzie (,O0WS”) do modutu DSRC-VU zgodnie z zalgcznikiem IIL.

Rysunek 1

Przykladowy uklad w przypadku etapu 1 OBW w zespole pojazdéw cigzaréwka/naczepa
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Rysunek 2

Przykladowy uklad w przypadku etapu 2 OBW w zespole pojazdéw cigzaréwka/naczepa
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8.1.

8.2.

Informacje o masie przekazywane kierowcy

Kierowcy przekazywane sg informacje dotyczgce co najmniej masy catkowitej.

Dokladno$é

Masa obliczana jest z dokladnoscig do + 5 % lub wicksza w przypadku, gdy obcigzenie pojazdu przekracza 90 %
jego maksymalnej dopuszczalnej masy.

Niezaleznie od pkt 8.1 w przypadku etapu 1 OBW dokladnos$¢ moze by¢ na poziomie + 10 % lub wigkszym.
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4.1.

4.2.

4.3.

ZALACZNIK II

PRZEPISY SZCZEGOLOWE DOTYCZACE ETAPU 2 OBW

Niniejszy zalacznik ma zastosowanie wylacznie do etapu 2 OBW.

Pojazd silnikowy i przyczepy lub naczepy w zespole pojazdéw, w ktérych zainstalowano przyrzad rejestrujacy
w przyczepie lub naczepie (TU), muszg by¢ wyposazone w stacje C-ITS podiaczona do przyrzadu rejestrujacego
w pojezdzie silnikowym (,MVU”) lub TU, ktéry umieszczono w odpowiednim pojezdzie. MVU i TU moga by¢
zintegrowane w ramach przypisanych im stacji C-ITS.

MVU i TU przesylajg informacje do polaczonych z nimi stacji C-ITS, niezbedne do przesylania komunikatéw
zgodnie z pkt 4.3 niniejszego zalacznika.

Rysunek 3
Przykladowy przeplyw komunikatéw w ramach etapu 2 OBW

Pojazd silnikowy z OBW Przyczepa wyposazona w OBW

Nacisk osi przyczepy lub
Stacja C-ITS naczepy, naruszenie Stacja C-ITS
.’))¢ zabezpieczenia, blad (‘. )
polaczenia
A -~

AN

Nacisk osi przyczepy
lub naczepy,
naruszenie
zabezpieczenia...

Nacisk osi pojazdu
silnikowego, masa
catkowita, naruszenig
zabezpieczenia...

MVU U

A 4A>
Dane z czujnikéw do Dane z czujnikow do
obliczania masy obliczania masy

yulnzy
Nulnz)

Wymiana informacji migdzy pojazdem silnikowym a przyczepa lub naczepa

Wymiana informacji dotyczacych masy miedzy pojazdem silnikowym a ciagnietymi przyczepami lub naczepami
odbywa si¢ za posrednictwem bezprzewodowego lacza ustanowionego migdzy stacjami C-ITS pojazdu
silnikowego a stacjami C-ITS przyczep lub naczep, zgodnie z normami EN 302 663-V1.1.1, z wylaczeniem
klauzuli 4.2.1, EN 302 636-4-1-V1.3.1, EN 302 636-5.1-V2.1.1, oraz zgodnie z europejska norma w sprawie
stosowania OBW w przypadku wspdlpracujacego inteligentnego systemu transportowego, ktéra zostanie
opracowana przez ETSIL.

Komunikaty wymieniane miedzy stacjami C-ITS s zabezpieczone w sposdb okreslony w pkt 5.1.

Miedzy stacjami C-ITS przesylane sg nastgpujace informacje:

a) nacisk osi ciagnigtych przyczep lub naczep;
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b) komunikaty informujagce o wystgpieniu ,bledu polaczenia z OBW”: zdarzenie klasyfikowane jako blad
polaczenia z OBW jest inicjowane, gdy stacje C-ITS, podjawszy wigcej niz trzy prdby, nie s3 w stanie nawigzaé
wzajemnie zabezpieczonego polaczenia zgodnie z pkt 5.1;

¢) komunikaty informujace o wystgpieniu zdarzenia klasyfikowanego jako ,préba naruszenia zabezpieczenia™
zdarzenie stanowigce probe naruszenia zabezpieczenia jest inicjowane w momencie wykrycia przez OBW
proby dokonania ich manipulacji, jak okre§lono w pkt 5.2 oraz w dodatku.

4.4.  Norma dotyczaca stosowania OBW, o ktdrej mowa w pkt 4.1, okresla format komunikatéw wymagany na etapie
przypisywania adresu oraz do przesylania informacji, o ktérych mowa w pkt 4.3.

5. Postanowienia dotyczace zabezpieczenia
5.1. Zabezpieczone polaczenie miedzy stacjami C-ITS

5.1.1. Polaczenie miedzy stacjami C-ITS musi by¢ zabezpieczone zgodnie z normg europejska ETSI TS 103 097-V1.3.1
oraz normg europejska dotyczaca stosowania OBW w przypadku wspdlpracujacego inteligentnego systemu
transportowego, o ktérej mowa w pkt 4.1.

5.1.2. Zgodnie z przyjeta przez Komisje polityka certyfikacji ds. wdrazania i operacyjnego stosowania europejskich
wspolpracujacych inteligentnych systeméw transportowych stacjom C-ITS przyznaje sig:

a) pos$wiadczenie rejestracji od organu rejestrujacego, upowazniajace je do dzialania w charakterze stacji C-ITS
do celéw wazenia pokladowego;

b) pewna liczbe biletéw autoryzacyjnych, wydawanych przez organ upowazniajgcy, umozliwiajacych im dzialanie
w $rodowisku C-ITS jako czg$¢ systemu OBW.

5.2. Ochrona przed prébami naruszenia zabezpieczenia

Ochrona etapu 2 OBW przed prébami naruszenia zabezpieczenia wdrazana jest zgodnie z dodatkiem do
niniejszego zalacznika.
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DODATEK DO ZALACZNIKA 11

SWIADECTWO BEZPIECZENSTWA DLA ETAPU 2 OBW

1. MVU i TU muszg posiada¢ certyfikat bezpieczefistwa zgodny z normg Common Criteria. W dalszej czeSci niniejszego
dodatku MVU i TU okreéla si¢ jako ,OBW-VU”.

2. Minimalne wymogi w zakresie zabezpieczenia, jakie musi spelni¢ OBW-VU, okresla cel zabezpieczenia (,ST”)
zgodnie z normg Common Criteria.

3. ST opracowuje producent sprzetu, ktéry ma by¢ certyfikowany, i podlega zatwierdzeniu przez rzadows jednostke
certyfikujaca ds. bezpieczenstwa informatycznego, skupiong w grupie roboczej ds. wspdlnej interpretacji (,JIWG”),
ktéra wspiera wzajemne uznawanie certyfikatow pod egida SOGIS-MRA (Umowa o wzajemnym uznawaniu
$wiadectw z oceny bezpieczefistwa informatycznego).

4. Brama sieciowa V2X i sprzgtowy modul zabezpieczen stacji C-ITS musza posiadaé $wiadectwa bezpieczenstwa
w zakresie profili ochrony bramy sieciowej V2X i sprzgtowego modulu zabezpieczen opracowanych przez
konsorcjum komunikacyjnego Car2Car.

5. Poziom gwarancji w odniesieniu do $wiadectwa bezpieczefistwa OBW-VU wynosi EAL2. Jezeli jednak tachografu
uzywa si¢ w charakterze MVU, to pierwszy z nich podlega certyfikacji na podstawie poziomu gwarancji EAL4,
wzmocnionego elementami gwarancji ATE_DPTT2 i AVA_VAN.5, jak okreslono w dodatku 10 do zalacznika IC do
rozporzadzenia (UE) 2016/799.

6. Aktywa, ktdre nalezy chroni¢ w ramach celu zabezpieczenia
Nastepujace aktywa podlegaja ochronie:

a) komunikat OBW-VU kazdy komunikat wysylany lub otrzymywany za posrednictwem odpowiedniego modultu
OBW-VU zawierajacy informacje niezb¢dne do obliczenia masy.

Odpowiednimi modulami OBW sa te urzadzenia i moduly oprogramowania OBW-VU, ktére przetwarzaja
informacje mogace, w przypadku ataku, skutkowaé blednym obliczeniem przez OBW catkowitej masy lub
nacisku osi.

OBW-VU moze skladaé si¢ z jednego odpowiedniego modutu lub réznych odpowiednich modutéw, zgodnie
z pkt 1.5 zalacznika I, w ktérym to przypadku ST musi je zidentyfikowaé;

b) komunikat dotyczacy masy: komunikat informujacy o masie catkowitej lub nacisku osi obliczonym przez OBW-
VU;

¢) dane dotyczgce kalibracji: informacje wprowadzane do pamigci OBW-VU w celu dokonania kalibracji OBW;

d) informacje z audytu: informacje na temat préb naruszenia zabezpieczenia w odniesieniu do zagrozen, o ktdrych
mowa w niniejszym dodatku;

) oprogramowanie OBW-VU: oprogramowanie stosowane w OBW-VU w celu wykonywania i wspierania funkcji
OBW, co jest istotne przy obliczaniu masy i wykrywaniu prob naruszenia zabezpieczenia.
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Rysunek 4
Przyklad komunikatéw OBW-VU i komunikatéw dotyczacych masy, ktére maja by¢ chronione
w przypadku MVU skladajacego si¢ z dwoch odpowiednich moduléw
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7. Zagrozenia, ktore nalezy uwzgledni¢ w ST

ST uwzglednia nastepujace zagrozenia:

a) T.OBW-VU_message_spoof: atakujagcy moze podrabia¢ komunikaty OBW-VU w taki sposéb, aby OBW-VU
blednie obliczyly mase catkowita lub nacisk osi.

b) T.OBW-VU_message_tamper: atakujacy moze manipulowaé komunikatami OBW-VU w taki sposéb, aby OBW-
VU blednie obliczyty mase catkowitg lub nacisk osi;

¢) T.Weight_message_spoof: atakujacy moze podrabia¢ komunikaty dotyczgce masy w taki sposéb, aby masa
obliczona przez OBW-VU zostala zmodyfikowana;

d) T.Weight_message_tamper: atakujacy moze manipulowa¢ komunikatami dotyczacymi masy w taki sposéb, aby
masa obliczona przez OBW-VU zostala zmodyfikowana;

) T.Audit_spoof: atakujacy moze podrabia¢ komunikaty zawierajgce informacje z audytu;
f) T.Audit_tamper: atakujacy moze manipulowaé komunikatami informacyjnymi;

g) T.Calibration_tamper: atakujacy moze wprowadza¢ bledne wartosci jako dane do kalibracji, aby spowodowaé
bledne obliczenie masy przez OBW-VU;
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h) T.Software_tamper: atakujgcy moze zmodyfikowal lub zastgpi¢ oprogramowanie OBW VU w celu zmiany
normalnego sposobu obliczania masy;

i) T.Stored_Data_tamper: atakujacy moze podjaé¢ prébe modyfikacji lub usunigcia istotnych danych przechowy-

wanych w OBW-VU, w tym danych dotyczacych audytu.

Cele w zakresie zabezpieczenia w odniesieniu do OBW-VU s3 nastepujace:

a) O.Plausibility_validation: OBW-VU sprawdza, czy informacje zawarte w komunikacie przestanym do
odpowiedniego modutu, z czujnikéw albo z innego modulu, s3 wiarygodne na podstawie analizy prawdopodo-
biefistwa wystgpienia takiego komunikatu;

b) O.OBW-VU_stored_information_protection: OBW-VU musza by¢ zdolne chroni¢ przechowywane oprogra-
mowanie i dane przed manipulacja;

¢) O.Notification: OBW-VU muszg by¢ zdolne powiadamiaé o prébie naruszenia zabezpieczenia.

Uzasadnienie

a) Rozwigzaniem w przypadku T.OBW-VU_message_spoof jest cel: O.Plausibility_validation oraz by O.Notification.

b) Rozwigzaniem w przypadku zagrozenie: T.OBW-VU_message_tamper jest cel: O.Plausibility_validation oraz O.

Notification.

¢) Rozwigzaniem w przypadku T.Weight_message_spoof jest cel: O.Plausibility_validation oraz O.Notification.

d) Rozwigzaniem w przypadku T.Weight_message_tamper jest cel: O.Plausibility_validation oraz O.Notification.

€¢) Rozwigzaniem w przypadku T.Audit_spoof jest cel: O.Plausibility_validation oraz O.Notification.

f) Rozwigzaniem w przypadku T.Calibration_tamper jest cel: O.Plausibility_validation oraz O.Notification.

g) Rozwigzaniem w przypadku T.Software_tamper jest cel: O.OBW-VU_stored_information_protection oraz O.

Notification.

h) Rozwigzaniem w przypadku T.Stored_data_tamper jest cel: O.OBW-VU_stored_information_protection oraz O.

Notification.

Tabela 1

Uzasadnienie celéw w zakresie zabezpieczenia

O.Plausibility_validation

0.0BW-VU_stored_informa-
tion_protection

O.Notification

T.OBW_message_spoof X X
T.OBW_message_tamper X X
T.Weight_message_spoof X X
T.Weight_message_tamper X X
T.Audit_spoof X X
T.Audit_tamper X X
T.Calibration_tamper X X
T.Software_tamper X X
T.Stored_data_tamper X X
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ZALACZNIK 111
PRZYGOTOWYWANIE I PRZESYLANIE INFORMAC]I DO REDCR
1. Niniejszy zalacznik, bedacy uzupelnieniem dodatku 14 do zalgcznika IC do rozporzadzenia (UE) 2016/799
(zwany dalej ,dodatkiem 14”), okresla wymogi dotyczace przygotowywania i przesylania danych OWS pojazdu
silnikowego do czytnika wczesnego wykrywania na odlegtos¢ (,REDCR?”).
2. Przesylanie danych systemu wazenia zainstalowanego w pojezdzie (,OWS”) w przypadku etapu 1 OBW

2.1.  Przyrzad rejestrujacy w pojezdzie silnikowym (,MVU”) przesyta dane OWS do przyrzadu rejestrujacego facznosé

krétkiego zasiegu (,DSRC-VU”).

2.2. MVU wykonuje nastepujace czynnoSci:

2.2.1.

umieszczonego w przyczepie lub naczepie (,TU”) zgodnie ze strukturg okreslona w pkt 6;

2.2.2.

Rysunek 5

przesyla dane OWS do DSRC-VU w celu ich dalszego przestania do REDCR.

Na etapie 1 OBW MVU przesyla dane OWS do REDCR
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3. Przesylanie danych OWS przypadku etapu 2 OBW

3.1.  Stacja C-ITS w pojezdzie silnikowym przesyla dane OWS do DSRC-VU.

Rysunek 6

Na etapie 2 OBW stacja C-ITS przesyla dane OWS do REDCR
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3.2.  Stagja C-ITS w pojezdzie silnikowym wykonuje nastepujace czynnosci:

3.2.1. gromadzi dane OWS na podstawie informacji otrzymywanych z MVU i ze stacji C-ITS w ciagnigtych
przyczepach lub naczepach zgodnie ze strukturg okreslona w pkt 6;

3.2.2. zabezpiecza dane OWS, jak okreslono w pkt 8; oraz
3.2.3. przesyla dane OWS do DSRC-VU w celu ich dalszego przestania do REDCR.

4. Przesylanie danych migdzy DSRC-VU i MVU (etap 1) lub stacjg C-ITS w pojezdzie silnikowym (etap 2) jest
realizowane zgodnie z pkt 5.6 dodatku 14, gdzie VU nalezy rozumie albo jako MVU, albo stacje C-ITS,
w zaleznosci od etapu.

5. Polaczenie miedzy DSRC-VU a REDCR

5.1. Polgczenie miedzy DSRC-VU a REDCR nawigzywane jest za poSrednictwem interfejsu okre§lonego normami
DSRC Europejskiego Komitetu Normalizacyjnego EN 12253, EN 12795, EN 12834, EN 13372 oraz normg ISO
14906, o ktérych mowa w dyrektywie Rady 96/53/WE.

5.2.  Protokét transakeji stuzacy do pobierania danych za pomocg polaczenia interfejsu DSRC dzialajacego na czestot-
liwosci 5,8 GHz bedzie taki sam jak protokét uzywany do przekazywania danych dotyczacych zdalnego monito-
rowania tachografu, opisany w pkt 5.4.1 dodatku 14 — jedyna réznica polega na tym, ze identyfikator obiektu
odnoszacy sie do normy TARV bedzie odnosit si¢ do czgici 20 normy ISO 15638 (TARV) dotyczacej systeméw
wazenia w pojezdzie.

5.3.  Polecenia stosowane w odniesieniu do transakcji OWS beda takie same jak polecenia stosowane w odniesieniu
do transakcji RTM okre$lone w pkt 5.4.2 dodatku 14.

5.4.  Sekwencja polecenia zapytania w przypadku danych OWS bedzie taka sama jak sekwencja w przypadku danych
dotyczacych zdalnego monitorowania tachografu okreslona w pkt 5.4.3 dodatku 14.

5.5.  Mechanizm przesylania danych i opis transakcji DSRC beda takie same, jak okre$lono w pkt 5.4.6 i 5.4.7
dodatku 14. Tabele ustug pojazdu nalezy jednak dostosowaé w przypadku przesylania danych OWS. W zwigzku
z tym Rtm-ContextMark zostanie zastgpiony przez Ows-ContexMark, ktdry to identyfikator obiektu bedzie
odnosit sie do czesci 20 normy ISO 15638 (TARV) dotyczacej systeméw wazenia w pojezdzie.

5.6.  Parametry fizycznego interfejsu DSRC sg takie same, jak okre$lono w pkt 5.3 dodatku 14.
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Struktura danych
Zawarta w module ASN.1 definicja danych DSRC w ramach aplikacji OWS jest nastepujgca:

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) versionb(5)}

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

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

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

Action-Request, Action-Response, ActionType, ApplicationList, AttributeIdList,
AttributeList, 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::= Get-Response {OwsContainer} (WITH COMPONENTS {..., eid,
iid ABSENT})

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

}
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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 = Recorded Weight for
each axle with 10 Kg resolution.

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
tplb638SecurityBreachAttempt BOOLEAN, -- Record of a security

breach attempt

}

Ows-ContextMark::= SEQUENCE {

standardIdentifier StandardIdentifier, -- identifier of the TARV part and its
version

}

StandardIdentifier::= OBJECT IDENTIFIER
OwsContainer::= CHOICE {
integer [0] INTEGER,
bitstring [1] BIT STRING,
octetstring [2] OCTET STRING (SIZE (0..127, ...)),
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,
reservedld4 [14] NULL,
time [15] Time,
-- values from 16 to 255 reserved for ISO/CEN usage
H}

END
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7. Elementy OwsData, wykonywane czynnosci i definicje

Dane OWS s3 obliczane albo przez MVU (etap 1), albo przez stacj¢ C-ITS w pojezdzie silnikowym (etap 2),
zgodnie z tabelg 1.

Tabela 1

Elementy OwsData, wykonywane czynnosci i definicje

Element OwsData

Czynno$¢ wykonywana przez stacje C-ITS w pojez-
dzie silnikowym:

Komentarz

Definicja danych w ASN.1

(O Ay

Catkowita masa

Generowana jest warto$¢ w postaci liczby cal-
kowitej.

Ostatnia zmierzona
masa calkowita

recordedWeight
INTEGER (0..65535),

OWSs2

Technicznie
dopuszczalna
maksymalna masa
calkowita pojazdu

Generowana jest warto$§¢ w postaci liczby cal-
kowitej.

Technicznie
dopuszczalna
maksymalna masa
calkowita podana przez
producenta

maximumTechnicalWeight
INTEGER (0..65535)

OWS3

Konfiguracja osi
w pojezdzie

Generowany jest cigg oktetowy o dtugosci 4
oktetow.

Konfiguracja osi

axlesConfiguration
OCTET STRING SIZE(4),

OoOws4 Generowany jest cigg oktetowy o dlugosci 26 | Nacisk osi axlesRecordedWeight
Nacisk osi oktetow. OCTET STRING SIZE (26),
OwWS5 Generowana jest warto$¢ w postaci liczby cal- | Znacznik czasu tp15638Timestamp
Calkowita masa kowitej. dotyczgcy aktualnej INTEGER (0..4294967295),
zarejestrowana Wartoé¢ OWS2 ustala sie na podstawie akty- | Zarejestrowane) masy
W czasie alnie zarejestrowanej warto$ci masy catkowi-
tej.
OWS6 Generowana jest warto$¢ logiczna. 1 (PRAWDA), wskazuje | tp15638DSRCcommunicationError

Blad polaczenia
DSRC

Do zmiennej tp15638DSRCcommunicatio-
nError przypisywana jest warto$¢ logiczna
PRAWDA, jezeli w ciagu ostatnich 30 dni
OBW napotkaly co najmniej jedno zdarzenie
klasyfikowane jako blad polaczenia z DSRC-
VuU.

W PRZECIWNYM WYPADKU, jezeli w ciagu
ostatnich 30 dni nie wystapily zadne takie
zdarzenia, przypisywana jest warto$¢ FALSZ.

na wystapienie bledu
polaczenia pomiedzy
OBW a DSRC-VU

w ciggu ostatnich 30
dni

BOOLEAN,

(O AV

Blad polaczenia
OBW

Generowana jest warto$¢ logiczna.

Do zmiennej tpl5638CcommunicationError
przypisywana jest warto$¢ logiczna PRAWDA,
jezeli w ciagu ostatnich 30 dni OBW napot-
kaly co najmniej jedno zdarzenie klasyfiko-
wane jako blad polaczenia w ramach OBW.

W PRZECIWNYM WYPADKU, jezeli w ciagu
ostatnich 30 dni nie wystgpily zadne takie
zdarzenia, przypisywana jest warto$¢ FALSZ.

1 (PRAWDA), wskazuje
na wystgpienie bledu
polaczenia w OBW

w ciggu ostatnich 30
dni

tp156380BWCommunicationError
BOOLEAN,

OwWS8

Préba naruszenia
zabezpieczenia

Generowana jest warto$¢ logiczna.

Do zmiennej tpl5638SecurityBreachAttempt
przypisywana jest warto$¢ logiczna PRAWDA,
jezeli w ciagu ostatnich 2 lat OBW napotkaly
co najmniej jedno zdarzenie klasyfikowane
jako proba naruszenia zabezpieczenia.

W PRZECIWNYM WYPADKU, jezeli w ciagu
ostatnich 2 lat nie doszto do préb naruszenia
zabezpieczenia, przypisywana jest warto$¢
FALSZ.

1 (PRAWDA), wskazuje
na probe naruszenia

zabezpieczenia w OBW
w ciggu ostatnich 2 lat

tp15638SecurityBreachAttempt
BOOLEAN,
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gdzie:

a) recordedWeight oznacza catkowite zmierzone obcigzenie pojazdu lub zespotu pojazdéw z dokladnoscia do
10 kg, jak okreslono w normie EN ISO 14906. Na przyklad wartos¢ 2 500 odpowiada obcigzeniu
wynoszacemu 25 ton;

b) axlesConfiguration oznacza konfiguracje pojazdu lub zespolu pojazdéw jako liczbe osi.

Konfiguracje okresla si¢ za pomocg maski bitéw skladajacej si¢ z 20 bitéw (wersja rozszerzona z normy EN
ISO 14906).

Maska bitéw skladajaca si¢ z 2 bitéw odpowiada konfiguracji osi o nastgpujacym formacie:

— warto§¢ 00B oznacza, ze warto$¢ jest ,niedostepna’, poniewaz pojazd nie posiada sprzetu do
gromadzenia obcigzenia na osi;

— warto$¢ 01B oznacza, ze 0§ nie wystepuje;

— warto$¢ 10B oznacza, ze o§ wystgpuje oraz Ze obcigZenie zostalo obliczone i zgromadzone oraz jest
podane w polu axlesRecordedWeight;

— warto$¢ 11B jest zarezerwowana do wykorzystania w przysztosci.

Ostatnie sze$¢ bitow jest zarezerwowane do wykorzystania w przyszlosci;

Tabela 2

Dystrybucja bitéw w przypadku OWS2

Liczba osi

Liczba osi na ciggniku Liczba osi na przyczepie

00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 0001/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01] | RFU
10/11 | 1011 | 10/11 | 10/11 | 10/11 | 10/11 | 10/11 | 10/11 | 1011 | 10/11 | 10/11 | 1011 | 10/11 | (4.

¢) axlesRecordedWeight oznacza okreslone obciazenie zarejestrowane dla kazdej osi z dokladnoscig do 10 kg.
W odniesieniu do kazdej osi stosuje si¢ dwa oktety. Na przyklad warto$¢ 150 oznacza obcigZenie wynoszace
1 500 kg.

d) maximumTechnicalWeight oznacza technicznie dopuszczalng maksymalng mase catkowita pojazdu lub
zespolu pojazdu podana przez producenta Warto$¢ ta jest podana wylacznie dla etapu 2. Dla etapu 1
przypisuje si¢ warto$¢ 0.

8. Podpis danych OWS

8.1. W przypadku etapu 1 dane OWS nie beda podpisywane; zwykly tekst danych OWS jest przesytany z MVU do
DSRC-VU.

8.2. W przypadku etapu 2 dane OWS s3 podpisywane w stacji C-ITS pojazdu silnikowego i stamtad przesylane do
DSRC-VU, zgodnie z nastgpujacymi postanowieniami:

8.2.1. Struktura danych zabezpieczonych konstruowana jest zgodnie z pkt 5.1 1 5.2 ETSI TS 103 097-V1.3.1.
8.2.2. Typ SignedData, o ktérym mowa w pkt 5.2 ETSI TS 103 097-V1.3.1, posiada nastepujace ograniczenia:
a) typ HashAlgorithm jest ustawiony na sha256;
b) typ Signerldentifier jest ustawiony na ,digest”;
¢) typ SignedDataPayload to dane OWS, jak okre$lono w pkt 7;
d) typ HeaderlInfo jest ograniczony do nastepujacych nagléwkow zabezpieczen:
— element psid wynosi 0;

— element generationTime, jak okre§lono w IEEE Std 1609.2;
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8.2.3.

8.2.4.

8.2.5.

10.

— element expiryTime jest nieobecny;

— element generationLocation jest nieobecny;

— element p2pcdLearningRequest jest nieobecny;
— element missingCrlldentifier jest nieobecny;
— element encryptionKey jest nieobecny;

— element inlineP2pcdRequest jest nieobecny;

— element requestedCertificate jest nieobecny.

Zawarta w module ASN.1 definicja typu Signature jest nastepujaca:

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)),

fill 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))

}
}

Certyfikatem podpisu jest certyfikat zawarty w bilecie autoryzacyjnym, ktdry stacja C-ITS wykorzystuje

w przypadku transakcji pomiedzy stacja C-ITS a REDCR, zgodnie z pkt 6 ETSI TS 103 097-V1.3.1.

W momencie otrzymania komunikatu REDCR sprawdza certyfikat i wykorzystuje klucz publiczny zawarty

w tym certyfikacie do odczytu podpisu danych OWS.

Protokét aplikacji i obstugi bledéw w przypadku danych OWS jest taki sam, jak okreslono w pkt 5.6.2 i 5.7

dodatku 14.

W przypadku etapu 2 dane OWS moga by¢ réwniez przesylane bezposrednio do REDCR przedstawiciela
organéw $cigania, za podrednictwem stacji C-ITS w pojezdzie silnikowym zamiast DSRC-VU. W takim

przypadku REDCR bedzie réwniez pelnic role stacji C-ITS.
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ZAEACZNIK IV

PRZEGLADY OKRESOWE

1. Pokladowe urzgdzenia wazgce (,OBW”) poddawane sg przegladom okresowym, polegajacym na wazeniu pojazdu
lub zespotu pojazdéw na certyfikowanych urzadzeniach wazacych zgodnie z art. 5 ust. 2 lit. b) niniejszego
rozporzadzenia, takich jak mobilne wagi podktadkowe lub waga pomostowa.

2. Przeglady obejmuja nastgpujace pojazdy:
a) pojazdy silnikowe;
b) przyczepy lub naczepy, w ktérych umieszczono przyrzad rejestrujacy (,TU”).
3. Przeglad przyczep i naczep poddawanych przegladowi zgodnie z pkt 2 odbywa sig, kiedy sa one przylaczone do

pojazdu silnikowego. Pojazdy silnikowe przeznaczone do ciggniecia naczep s3 poddawane przegladowi
z przylgczong naczepa.

4. Przeglad okresowy obejmuje:

a) kontrole z trzema obcigZeniami, ktorg przeprowadza si¢ dwa lata po rejestracji pojazdu, a nastgpnie w cztero-
letnich odstepach;

b) kontrole z pojedynczym obcigzeniem, ktérg przeprowadza si¢ dwa lata po pierwszym teScie z trzema
obcigzeniami, a nastepnie w czteroletnich odstepach.

Tabela 3

Kolejno$¢ wykonywania przegladéw okresowych

Poje- Poje- Poje-
Trzy dyncze Trzy dyncze Trzy dyncze Trzy
Kontrola obcia- : obcig- . obcig- : obcig-
zenia obcig- zenia obcia- zenia obcig- zenia
zenie zenie zenie
Lata od daty zarejestrowania po- 2 4 6 8 10 12 14
jazdu
5. Kontrola z trzema obciagzeniami

Kontrole z trzema obcigzeniami przeprowadza sig, poddajac pojazd trzem réznym obcigzeniom, ktérych wartosci
oblicza si¢ w nastepujacy sposéb:

a) obcigzenie wynoszace od 45 % do 55 % maksymalnej masy catkowitej pojazdu;
b) obcigzenie wynoszace od 65 % do 75 % maksymalnej masy catkowitej pojazdu;
¢) obcigzenie wynoszace od 90 % do 100 % maksymalnej masy calkowitej pojazdu.

6.  Kontrole z pojedynczym obcigzeniem przeprowadza sig, poddajac pojazd obcigzeniu, ktére wynosi co najmniej
90 % maksymalnej masy catkowitej pojazdu.

7. W przypadku przyczep i naczep wyposazonych w TU oraz pojazdéw silnikowych przeznaczonych do ciagniecia
naczepy, obcigzenia okre$lone w pkt 5 i 6 oblicza si¢ w odniesieniu do maksymalnej masy calkowitej zespotu
pojazdow.

8. Przepisy szczegblowe dotyczgce dynamicznych OBW

8.1. Jezeli maksymalna masa catkowita pojazdu lub zespolu pojazdéw przekracza maksymalng dopuszczalng mase,
obcigzenia okre$lone w pkt 5 i 6 oblicza si¢ w odniesieniu do maksymalnej dopuszczalnej masy.

8.2. Aby uzyska¢ warto§¢ obcigzenia z OBW, pojazd lub zespdl pojazdéw musi przeby¢ okreslong odleglosé
w szczeg6lnych warunkach, ktore okreslajg wytyczne producenta.
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10.

11.

Przeglad konczy si¢ niepowodzeniem, gdy:

a) warto$¢ obcigzenia wySwietlanego przez OBW odpowiadajaca obcigzeniu od 90 % do 100 % maksymalnej
masy catkowitej, o ktérej mowa w pkt 5 lit. ¢), nie odpowiada wartoSciom zmierzonym przez certyfikowane
urzadzenie wazace, z zachowaniem poziomu dokladnosci okreslonego w pkt 8 zalgcznika I; oraz

b) wartoéci obcigzenia wySwietlane przez OBW odpowiadajgce obcigzeniom od 45 % do 55 % oraz od 65 % do
75 % maksymalnej masy catkowitej, o ktorej mowa w pkt 5 lit. a) i b), nie odpowiadajg wartoSciom
zmierzonym przez certyfikowane urzadzenie wazace, z dokladnoscia do + 15 %.

W przypadku gdy przeglad koniczy si¢ niepowodzeniem, OBW poddawane s3 kolejnemu przegladowi nie pdzniej
niz dwa miesigce po przeprowadzeniu poprzedniego.

Ustepstwa w odniesieniu do przegladéw okresowych:

Aby ulatwié¢ przeprowadzanie przegladow okresowych okreslonych typéw pojazdéw oraz w celu ograniczenia ich
wplywu na normalng dzialalno$¢ kierowcow i przewoznikéw, pafistwa czlonkowskie moga rozwazy¢
zastosowanie nastepujacych ustepstw w odniesieniu do pojazdéw zarejestrowanych na ich terytorium:

a) wartoSci trzech obcigzen, o ktérych mowa w pkt 5, mozna uzyska¢ w okresie trzech miesiecy;

b) rzeczywiste wazenie pojazdu moze by¢ przeprowadzone na certyfikowanych urzadzeniach wazacych, ktére nie
sa na wyposazeniu warsztatow OBW, o ktérych mowa w art. 5 niniejszego rozporzadzenia, pod warunkiem ze
operacj¢ wazenie nadzoruje pracownik warsztatu OBW. Wlasciciel pojazdu przedstawia w warsztacie OBW
dowdd, ze wazenie zostalo przeprowadzone na certyfikowanym urzadzeniu wazacym;

¢) w przypadku pojazdéw lub zespoléw pojazdéw, ktérych okreslona konfiguracja sprawia, ze technicznie nie
jest mozliwe przekroczenie maksymalnej dopuszczalnej masy w trakcie normalnego uzytkowania (np. w
pojazdach-cysternach), wartosci obcigzent moga by¢ inne niz te, o ktérych mowa w pkt 5 i 6; w przypadku
kontroli z trzema obcigzeniami, roznica miedzy dwoma nastepujgcymi po sobie obciazeniami musi wynosi¢ co
najmniej 15 % maksymalnej dopuszczalnej masy.
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