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Los sistemas de conduccion automatizada incorporados a los vehiculos estan evolucionando rapidamente,
planteando retos y oportunidades para la mejora del sistema de transporte y la seguridad vial Estos presentan
una gran oportunidad ya que contribuyen a la mejora de la seguridad, la proteccion, la fiabilidad, la comodidad
y la accesibilidad, asi como impulsan el liderazgo de la UE en los servicios y en la fabricacién de equipos de
transporte. La Estrategia Europea de Movilidad Sostenible e Inteligentel, publicada en diciembre de 2020, ya
remarcé la importancia de la automatizacién como un motor indispensable para la modernizacién de todo el
sistema, mejorar la competitividad mundial a través de cadenas logisticas eficientes y para alcanzar el objetivo
Vision Cero?2 victimas mortales y heridos graves de la UE en las carreteras en 2050.

Recientemente, el Plan de Accién Industrial® de la UE para el sector de automocion, del 5 de marzo de 2025,
consideré como linea prioritaria el fomento de la conduccién autébnoma mediante el desarrollo de una hoja de
ruta que incluye, entre otros, trabajar con los Estados miembros para establecer, a partir de 2026, bancos de
ensayos transfronterizos a gran escala, entornos de pruebas reglamentarios y corredores europeos de
conduccion automatizada.

En este marco, Espafia debe consolidarse como un pais referente en Europa para la implementacién de la
automatizacion, en especial, para el despliegue de casos de uso en entornos de prueba controlados. Ya en
el afio 2015, con la publicacion de la Instruccién 15/V-113, Espafia fue pionera en el impulso del desarrollo
de pruebas de tecnologias automatizadas. Posteriormente, en el afio 2022, se publicé la Instruccion VEH
2022/07 de la DGT sobre autorizacion de pruebas o ensayos de investigacion realizados con vehiculos
automatizados en vias abiertas al trafico en general, esta instruccion actualizé a los tiempos la Instruccién de
2015.

El Real Decreto Legislativo 6/2015, de 30 de octubre, por el que se aprueba el texto refundido de la Ley sobre
Tréfico, Circulacion de Vehiculos a Motor y Seguridad Vial, otorga al Ministerio del Interior la competencia
para determinar las normas en materia de trafico y seguridad vial que deberan cumplir los vehiculos dotados
de un sistema de conduccién automatizado para su circulacion, (letra u) del articulo 5). Por su parte, la letra
j) del articulo 12 del Real Decreto 207/2024, de 27 de febrero, por el que se desarrolla la estructura organica
basica del Ministerio del Interior, atribuye a la Direccién General de Trafico a través de la Subdireccion General
de Gestion de la Movilidad y Tecnologia, el desarrollo de la conduccion auténoma.

Sobre la base del anterior marco, tanto la Instruccion VEH 2022/07 como el marco actual para la realizacién
de ensayos dispuesto en el articulo 44 del Reglamento General de Vehiculos, aprobado por Real Decreto
2822/1998, de 23 de diciembre, precisan de una actualizacion para abordar la creciente evolucién tecnoldgica,
las necesidades de la industria y la armonizacién con las guias de la Comisién Europea®, asi como para
garantizar la debida seguridad juridica, y también como apoyo para la correcta definicion de politicas publicas
y de la normativa, considerando la aparicién de modelos de servicios de movilidad asociados a vehiculos
totalmente automatizados o conducidos de forma remota.
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Para dar cuenta de este panorama actual, se establece esta instruccion para complementar y profundizar los
esfuerzos de supervision, reglamentacion, investigacion y transparencia, asi como para apoyar la innovacion
y avance de la tecnologia y de la industria de la automocion. El marco que se dispone también tiene como
objetivo materializar la oportunidad de convertir a Espafia en un espacio pionero y lider en el ambito de la
tecnologia de vehiculos automatizados, intentando también aportar soluciones que permitan contribuir a
superar o aliviar ciertas deficiencias o externalidades del sistema de transporte actual.

En consecuencia, se publica la presente instruccién por la que se aprueba del Programa Marco de Evaluacion
de la Seguridad y Tecnologia de Vehiculos Automatizados (Programa ES-AV) como marco regulador bajo el
cual se autorizard y supervisara el régimen de operaciones y circulacion para pruebas y ensayos de vehiculos
automatizados en vias abiertas al trafico general objeto del Real Decreto Legislativo 6/2015.

La presente instruccion entrara en vigor el dia siguiente al de su publicacion.

Quedan derogadas la Instruccién VEH 2022/07 y la Directriz MOV 2023/13 de la Direccion General de Trafico.

El Director General de Trafico

Pere Navarro Olivella.
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PROGRAMA MARCO ES-AV

EVALUACION DE LA SEGURIDAD Y TECNOLOGIA DE
VEHICULOS AUTOMATIZADOS

CODIGO DE PRACTICA DE PRUEBAS DE VEHICULOS AUTOMATIZADOS
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SECCION 1. OBJETO

1.1. El Programa Marco de Evaluacion de la Seguridad y Tecnologia de Vehiculos Automatizados (en
adelante, Programa ES-AV) establece un c6digo nacional para los ensayos y operaciones con vehiculos
automatizados o conducidos de forma remota que pretendan operar en cualquier etapa previa a su
puesta en servicio en vias publicas de Espafia (desde prototipos a pre-homologacién), con el objetivo
de avanzar en la definicion de la politica de circulacion segura y de certificacion, y mejorar la
transparencia publica relacionada con la seguridad de vehiculos equipados automatizados, permitiendo
al mismo tiempo el desarrollo responsable de esta tecnologia.

1.2. Seidentifican tres fases de pruebas en el programa en funcién de la madurez tecnolégica y el alcance
mas o menos amplio de las operaciones incluyendo: (i) una fase de pruebas controlada relativa a
estadios iniciales o pruebas en entornos controlados; (ii) una fase extensiva correspondiente a
situaciones intermedios de desarrollo o impulso a la madurez tecnolégica, y de extensién de entornos
de operacion; y, (iii) una fase de pre-despliegue previa a la puesta en servicio del vehiculo o sistema.
Corresponde a cada solicitante indicar la fase en la que quiere participar en el programa en funcion del
desarrollo tecnoldgico concreto. En cada fase se establecen una serie de requisitos minimos de
elegibilidad.

1.3. Se establecen varios sistemas de acceso al programay a sus fases, en relacion con el procedimiento
de verificacion y certificacién de la seguridad de los vehiculos y sus sistemas, a fin de obtener la
autorizacion pararealizar las pruebas: (i) el primero, basado en un proceso de verificacién tecnoldgica
por un evaluador independiente; (ii) el segundo, ligado al reconocimiento de otra autorizacién para
pruebas emitida por otro Estado del Espacio Econémico Europeo; v, (iii) el tercero, de caracter
excepcional, ligado al reconocimiento de pruebas realizadas en terceros paises.

1.4. Los fabricantes de vehiculos, sus representantes legales, carroceros, importadores o distribuidores de
vehiculos de motor para cualquiera de estas actividades, asi como los laboratorios oficiales o servicios
técnicos, los desarrolladores de sistemas de automatizacion de la conduccion, los operadores de flotas
y los integradores de sistemas fabricantes podran realizar pruebas al amparo del Programa ES-AV.

1.5. El Programa ES-AV incluye procedimientos para la participacion, la presentacion de informes publicos
y la administracion del programa. Identifica los requisitos de contenido para las solicitudes, incluidas las
evaluaciones independientes, casos de seguridad utilizados y la conformidad con los estandares de la
industria. La propuesta también contiene requisitos de presentacién de informes para los participantes,
incluidos informes periddicos, finales y tras incidentes.

1.6. El Programa ES-AV esta disefiado para complementar los objetivos de investigacién en apoyo a los
futuros esfuerzos de reglamentacién tanto de homologacién como de circulacion. Dado el estado actual
de la tecnologia, algunas métricas para evaluar la seguridad son nuevas o estan en desarrollo. Este
programa por tanto permitiria considerar la efectividad de tales métricas para evaluar la seguridad de
estos vehiculos, explorando su valor para mejorar la seguridad vial y la circulacion, y a su vez servir de
base para identificar elementos de datos que podrian formar herramientas de supervision efectivas o
integrarse en futuras normas sectoriales nacionales y europeas. Con ese fin, los resultados
proporcionarian adicionalmente a la Direccién General de Trafico (en adelante, DGT) informacién de
calidad sobre el desarrollo y las operaciones de la tecnologia a medida que continda evolucionando,
con vistas a la actualizaciéon del proceso de admision en el trafico de vehiculos automatizados o
conducidos remotamente, reforzando el posicionamiento de Espafia como polo atractor de esta
tecnologia en Europa.
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1.7. El proceso de autorizacién de la operacion de estos vehiculos completa al tradicional sobre ensayos y
pruebas en vias publicas regulado en el articulo 44 del Reglamento General de Vehiculos, desde una
perspectiva mas ambiciosa incorporando los correspondientes ajustes, centrandose en toda la panoplia
de procesos y proyectos tanto en su &mbito material como tecnoldgico, favoreciendo el espectro de
posibilidades para los ensayos. De igual forma supera y deroga la Instruccion VEH 2022/07,
estableciendo un cédigo mas realista, mas favorecedor de iniciativas y ajustado a las necesidades de
la industria.

1.8. Adicionalmente, este Programa pretende ser un punto de intercambio de conocimiento que impulse la
innovacion y la evolucion tecnoldgica, no sélo entre administraciones y desarrolladores o fabricantes,
sino también entre los propios desarrolladores tecnoldgicos, posibilitando asi colaboracion entre la
industria y mejora de la informacién, ambos aspectos imprescindibles para un despliegue seguro,
especialmente en Espafia y en el conjunto de la Unién Europea.

1.9. La DGT considera que las empresas que se esfuerzan por desarrollar e implementar practicas de
seguridad sélidas comprenderan que la participacién en el Programa ES-AV implica un compromiso
publico con la seguridad, la transparencia y la mejora continua de sus operaciones. La confianza publica
es a menudo dificil de establecer para la circulacion de estos vehiculos, particularmente dado que los
incidentes en los que se podrian ver involucrados reciben una atencion negativa significativa. Dentro de
este clima, algunas entidades pueden ver a Programa ES-AV como una oportunidad para demostrar su
compromiso con la transparencia y la voluntad de someter su toma de decisiones de seguridad al
escrutinio externo. En este sentido, la DGT considera prioritario publicar periédicamente en su sitio web
los datos basicos de las entidades y participantes en el programa, junto con detalles sobre el alcance y
el estado de cada operacién. Este programa tiene como fin aumentar la confianza, la sensibilizacién y
la comprension del pablico sobre las operaciones de estos vehiculos en las vias publicas.

1.10. La resolucion autorizante emitida al amparo de este programa abarca cualquier etapa de operacion del
vehiculo automatizado o en conduccion remota, incluyendo las que con caracter previo a la operacion
en modo auténomo se realicen en modo conduccién convencional con la finalidad de recolectar datos
necesarios para la operacién en modo autébnomo posterior.

SECCION 2. DEFINICIONES

2.1. Alos efectos de este Programa se adoptan las siguientes definiciones:

a) «Entidad solicitante: agentes que pueden participar en el Programa pudiendo ser fabricantes de
vehiculos, sus representantes legales, carroceros, importadores, distribuidores de vehiculos,
laboratorios oficiales, desarrolladores de sistemas de automatizacion de la conduccion y operadores
de flotas. La entidad solicitante sera la responsable de garantizar el cumplimiento de las normas de
trafico y demas legislacion aplicable a la operacion.

b) «Fabricante»; «representante del fabricante» e «importador» y «distribuidor»: tomaran la definicion
dada por el Reglamento (UE) 2018/858.
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c) «Desarrollador del sistemax: la entidad que es principalmente responsable de la fabricacién del ADS
a nivel del sistema, incluidos, entre otros, su disefio, desarrollo y ensayo.

d) «Operador de flota»: la persona o entidad que ejerce la totalidad o parte del control operativo sobre
el ADS instalado en un vehiculo o grupo de vehiculos.

e) “Integrador del sistema”: entidad responsable de la integracién de un ADS a nivel de vehiculo. Por
ejemplo, un ADS que se desarroll6 para su uso en diversas plataformas de vehiculos podria integrarse
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en un vehiculo determinado y ser validado para esa integracién de vehiculos por una entidad que no
se considere fabricante, desarrollador u operador de flota.

f) «Vehiculo totalmente automatizado»: Vehiculo dotado de un sistema de conduccién automatizada y
certificados para desplazarse, dentro de un entorno operacional de uso predefinido, de manera
autébnoma sin supervision por parte de una persona.

g) «Sistema de conduccion automatizada» (ADS): el hardware y el software que son capaces
colectivamente de realizar la totalidad de la tarea de conduccion dindmica de forma continuada en un
ambito de entorno operacional especifico.

h) «Entorno Operacional de Uso» (ODD): las condiciones de funcionamiento en las que esta disefiado
especificamente para funcionar un ADS determinado, incluidas, entre otras, las restricciones
medioambientales, geogréaficas y de la hora del dia, o el requisito de presencia o ausencia de
determinadas caracteristicas del trafico o de la via publica.

i) «Tareas dinamicas de la conduccién (DDT)»: todas las funciones operativas en tiempo real y
funciones tacticas necesarias para el funcionamiento del vehiculo, excluidas funciones estratégicas
como la programacion del trayecto y la seleccion de destinos y puntos de ruta, incluidas, entre otras,
las siguientes subtareas:

1. control del movimiento lateral del vehiculo mediante la direccidn (operativa);

2. control del movimiento longitudinal del vehiculo mediante aceleracion y desaceleracién
(operativa);

3. seguimiento del entorno de conduccion a través de la deteccién, reconocimiento y
clasificacién de objetos y eventos y la preparacion de la respuesta (operativa y tactica);

4. ejecucion de la respuesta a objetos y eventos (operativa y tactica);

5. planificacion de la maniobra (tactica);

o

mejora de la visibilidad mediante iluminacion, bocina, sefiales, indicaciones, etc. (tactica).

j) «Registrador de datos de incidencias»: un sistema disefiado exclusivamente para registrar y
almacenar parametros e informacién criticos relacionados con una colisién, poco antes, en el
transcurso e inmediatamente después de esta.

k) «DDT Fallback»: Respuesta del usuario o de una SDS para realizar la DDT o lograr una condicion de
riesgo minimo después de la ocurrencia de un fallo del sistema relevante para el desempefio del DDT
o al salir de ODD.

) «Maniobra de riesgo minimo (MRM)»: maniobra destinada a minimizar los riesgos en el trafico
mediante la detencién del vehiculo en condiciones de seguridad (es decir, en condiciones de riesgo
minimo).
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m) «Operador de seguridad a bordo»: persona situada dentro del vehiculo ocupando la plaza del
conductor y que sera responsable de la supervision de la correcta operacion del vehiculo y tomara el
control en caso de emergencia 0 en caso de que el sistema le requiera.

n) «Operador de seguridad remoto»: cuando corresponda al concepto de seguridad ADS, la persona o
personas situadas fuera del vehiculo totalmente automatizado que puedan desempefiar a distancia
las tareas del operador a bordo, siempre que sea seguro hacerlo. Este operador no conducira el
vehiculo totalmente automatizado y el ADS seguird desempefiando la tarea de conduccion dinamica.
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0) «Conduccidén remota»: conduccién continua y permanente de un vehiculo a motor no estando el
conductor a bordo.

p) «Conductor remoto»: aquel conductor que ejecuta la conduccion remota.

SECCION 3. SISTEMAS DE ACCESO AL PROGRAMA Y AUTORIZACION

CONDICIONES GENERALES

3.1. El acceso al Programa ES-AV requerird la previa solicitud acompafiada de la documentacion e
informacion contemplada en la seccion 7.

3.2. Se establecen varios sistemas de acceso al Programa ES-AV y consiguiente obtencion de la
autorizacion de las pruebas, en relacién con el procedimiento de verificacién y certificacién de la
seguridad de los vehiculos y sus sistemas:

a. Sistema de evaluacidon externa: acceso y autorizacion por medio de evaluacién técnica
independiente basada bien en el procedimiento fijado en el apéndice 4 de este programa, o bien
el procedimiento establecido en la Guia Europea sobre pruebas de vehiculos automatizados de
la Union Europea.

b. Sistema de reconocimiento autorizacidon EEE: acceso y autorizacién por reconocimiento de la
autorizacion emitida por cualquier Estado del Espacio Econémico Europeo, siempre que las
pruebas, operaciones y vehiculos objeto de esa autorizacion sean similares a las que se plantean
en Espafia, sin perjuicio de la aportacion de la solicitud, datos sobre el entorno operacional,
operadores y vehiculos, resultados de pruebas ya realizadas u otra documentacién que se
pudiera requerir.

c. Sistema de acceso especial, de caracter excepcional y basado en: (i) aportacion de informacion
y datos sobre métricas de seguridad real de las operaciones realizadas en cualquier Estado del
Espacio Econdémico Europeo o terceros paises; Y, (ii) evaluacion de la seguridad del vehiculo y
sus sistemas por cualquiera de los procedimientos apuntados en los puntos anteriores o, de forma
excepcional, mediante un esquema de auto-declaracion o una autorizacion emitida por un tercer
pais.

Los terceros paises seran partes contratantes de las Convenciones sobre Circulacién Vial de
Naciones Unidas (Ginebra 1949 o Viena 1968) y deberan tener similares condiciones a las de
Espafia respecto a la calidad de las infraestructuras viarias y su sefializacién, niveles de flujos de
tréfico e indices de seguridad vial.

Las operaciones, pruebas y vehiculos objeto que se presenten como soporte seran similares a
las que se plantean en Espafia.
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3.3. La entidad solicitante podra optar por cualquiera de estos sistemas de acceso al Programa ES-AV y
obtencion de la consiguiente autorizacién teniendo en cuenta que los sistemas de las letras a) y b) del
punto anterior podran utilizarse en cualquier caso. Sin embargo, el sistema de acceso especial (letra c)
anterior) se restringe a operaciones en fase 2 y 3, exclusivamente para aquellos proyectos que tengan
un impacto notable en el sistema de transporte y en el posicionamiento espafiol en este ambito.

3.4. La Direccién General de Trafico analizara las caracteristicas de las operaciones de cada solicitud y
admitird su participacioén en el Programa teniendo en cuenta no sélo lo contemplado anteriormente, sino
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también el alcance e impacto de las operaciones, su vinculacion con los objetivos de mejora de la
seguridad vial y de la movilidad, asi como de impulso para el desarrollo normativo, de politicas publicas
y su repercusion social.

3.5. En caso de que una solicitud no resultara elegible, la Direccién General de Tréafico podra remitir a la
entidad solicitante al procedimiento general establecido en el articulo 44 del Reglamento General de
Vehiculos.

3.6. La entidad solicitante debera suscribir y mantener en vigor un contrato de seguro obligatorio de
vehiculos a motor, asi como de responsabilidad civil derivada de los posibles dafios causados en
las personas o los bienes con motivo de la circulacién durante su realizacién en vias abiertas al trafico
en general, por un montante equivalente a cinco millones de euros (5.000.000 €) para operaciones en
fase 1y de diez millones de euros (10.000.000 €) para operaciones en fases 2 y 3.

SISTEMA RECONOCIMIENTO SISTEMA EVALUACION
EEE EXTERNA

Reconocimiento Autorizacion otro Evaluacion técnica independiente
Estado Espacio Econémico por:

Europeo « Apéndice 5 Programa ES-AV, o
+ Guia Comision Europea sobre
pruebas ADS y ADAS

SISTEMA ESPECIAL
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SUBSECCION 3.1 ENTIDADES

3.7. Las entidades que podran participar en el Programa seran fabricantes de vehiculos, sus representantes
legales, carroceros, importadores o distribuidores de vehiculos de motor con establecimiento abierto en
Espafia para cualquiera de estas actividades, asi como laboratorios oficiales, centros tecnolégicos de
la automocién, centros de reconocimiento tecnolégico de vehiculos automatizados, desarrolladores de
sistemas de automatizacion de la conduccién, operadores de flotas e integradores de sistemas con
establecimiento abierto en el Espacio Econémico Europeo (en adelante, EEE).

3.8. Lamisma entidad puede desempefiar el papel de varias entidades. Por ejemplo, algunos fabricantes de
vehiculos son responsables del desarrollo y la integracién del sistema de conduccién del vehiculo y
muchos desarrolladores llevan a cabo operaciones de flota para sus propios vehiculos. Sin embargo,
cuando una o més de estas entidades estan separadas, sus contribuciones colectivas son criticas para
el funcionamiento del sistema de un vehiculo. Por lo tanto, se admite el supuesto de una unién de
entidades como consorcio solicitante.

3.9. En todo caso, en relacion con lo dispuesto en el punto anterior, la participacion de una de estas
entidades es obligatoria: fabricante del vehiculo, desarrollador del sistema, operador de flota o
integrador del sistema.

SUBSECCION 3.2 VEHICULOS

3.10. Los vehiculos deberan pertenecer a las categorias M y N definidas en Reglamento (UE) 2018/858 del
Parlamento Europeo y del Consejo, de 30 de mayo de 2018, sobre la homologacién y la vigilancia del
mercado de los vehiculos de motor y sus remolques y de los sistemas, los componentes y las unidades
técnicas independientes destinados a dichos vehiculos, por el que se maodifican los Reglamentos (CE)
715/2007 y (CE) 595/2009 y por el que se deroga la Directiva 2007/46/CE, y a la categoria L definida
en el Reglamento (UE)168/2013 del Parlamento Europeo y del Consejo, de 15 de enero de 2013, relativo
a la homologacion de los vehiculos de dos o tres ruedas y los cuatriciclos, y a la vigilancia del mercado
de dichos vehiculos. También se aplicard a cualquier otra categoria que pudiera ser definida por
regulacion de Naciones Unidas o que pudiera estar categorizada por normativa interna de la Direccion
General de Tréfico en el marco de este programa.

3.11. Los vehiculos que pretendan operar al amparo de este programa deberdn estar equipados con un
sistema que, bajo su disefio pretendido, permita alguna de estas funcionalidades (sin perjuicio de que
durante las operaciones se exija un operador de seguridad a bordo o remoto bien por disefio 0 como
condicion de la autorizacion):

a. ayudar a un conductor a controlar el movimiento longitudinal y lateral del vehiculo de forma
continuada, pero respecto del cual el conductor debe realizar una supervision permanente.

b. desplazarse de manera autbnoma durante determinados periodos de tiempo sin supervision
continuada por parte de una persona, pero respecto del cual se sigue esperando o0 necesitando
su intervencion para completar su trayecto.
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c. desplazarse de manera auténoma sin necesidad de supervision ni intervencion por parte de una
persona para completar su trayecto dentro de su entorno operacional de uso.

d. desplazarse operado de forma remota por una persona que esta fuera del vehiculo de forma
continuada durante todo el trayecto (conduccién remota).

3.12. Aunque estos criterios de elegibilidad no estan vinculados a ninguna taxonomia preexistente sobre la
automatizacién de vehiculos, con fines ilustrativos, bajo los niveles actuales de automatizacion de la
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conduccion establecidos por SAE International, estos criterios de elegibilidad podrian aplicarse a ciertos
vehiculos que operen en niveles de automatizacién SAE 2 a 5.

3.13. Para vehiculos conducidos remotamente se exigird el cumplimiento de los requisitos de seguridad
funcional incluidos en el apéndice 5 de este programa.

3.14. Por otro lado, no se consideran otras limitaciones relacionadas con elementos o componentes de los
vehiculos, asi como posibles evoluciones tecnolégicas no previsibles actualmente, por lo que la
admision de otro tipo de vehiculos con ciertas funcionalidades de automatizacion no previstas en los
tipos anteriores y que pudieran tener un impacto positivo en la movilidad en términos de seguridad vial,
accesibilidad o inclusion, sera valorada caso a caso por la Direccion General de Tréfico.

3.15. Se vislumbra méas que factible que algunos vehiculos a incorporar en las operaciones pudieran tener
una autorizacioén para circular de un Estado no miembro de la Unién Europea, y dado el caracter nuclear
de investigacion y ensayos del Programa ES-AV, se permitira la operacion de este tipo de vehiculos,
siempre que se refiera a vehiculos que cuenten con un permiso de circulacion emitido por un Estado
Contratante de la Convencién sobre Circulacion Vial de Ginebra (1949) o de Viena (1968) o con un
certificado de homologacioén de tipo o similar declaracién emitido por ese Estado, sin perjuicio de que
se establezcan requisitos adicionales en la autorizacion y condiciones sobre su circulacion.

3.16. El control operacional del vehiculo siempre debera estar sujeto al fabricante del vehiculo, desarrollador
del sistema, operador de flota o integrador del sistema, por lo que la participacién de una de estas
entidades en el programa deviene obligatoria.

3.17. Todos los vehiculos deberan portar un dispositivo conectado de presefializacion de peligro V-16 que
debera ser activada en caso de inmovilizacion del vehiculo (averia, accidente, etc.) con los requisitos
previstos en la normativa vigente. En caso de vehiculos sin operador a bordo, la entidad responsable
de las operaciones garantizara su activacion, incluso de forma remota. En ningiin caso sera necesario
portar un tridngulo de presefializacion de emergencia.

3.18. El vehiculo estara dotado de grabador de datos del sistema de conduccion automatizado (DSSAD) o,
en su defecto, registrador de datos de eventos (EDR).

3.19. A fin de identificar de forma indubitada aquellos vehiculos que operan al amparo de este Programa
Marco ES-AV, todos ellos portaran un adhesivo con el disefio dispuesto en el apéndice 2 de este
programa.

SUBSECCION 3.3 ENTORNO OPERACIONAL

3.20. Las operaciones dentro del Programa ES-AV se llevaran a cabo en las vias publicas objeto del Real
Decreto Legislativo 6/2015, de 30 de octubre, por el que se aprueba el texto refundido de la Ley sobre
Tréfico, Circulacion de Vehiculos a Motor y Seguridad Vial.

3.21. Adicionalmente, se espera que las operaciones se complementen con circulacion en circuito cerrado y/o
simulaciones por ordenador, si bien estas pruebas no son objeto de autorizacién bajo el Programa ES-
AV. La informacion obtenida podra tener valor a los efectos de la evaluaciéon de la seguridad de los
sistemas y de transparencia.
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3.22. Para los sistemas contemplados en la letra a) del punto 3.11, la complejidad y variedad de entornos en
los que puede operar sera amplia, debiendo cubrir todas o la mayor parte de tipologia de vias y zonas,
urbanas e interurbanas.

3.23. Para los sistemas contemplados en la letra c) y d) del punto 3.11, la operacién podra ser limitada
geograficamente.
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3.24. Se contempla la posibilidad de que durante la participacién en el Programa ES-AV y para una
determinada fase, la entidad solicitante pueda solicitar una ampliacién del entorno operacional de las
pruebas, sin necesidad de que obtenga una nueva autorizacion. Esta ampliacion sera valorada por la
Direccion General de Trafico en funcién de los resultados de las operaciones realizadas hasta el
momento de dicha solicitud y de la evaluacién de la seguridad del sistema si fuera exigible en funcion
del alcance de la ampliacion pretendida.

3.25. En el caso de operaciones con limitacion zonal o de vias, el solicitante debera aportar un mapa en
formato digital donde se identifiquen claramente los recorridos.

3.26. Particularmente, se prestara especial atencion a las limitaciones del entorno operacional que pudieran
tener los vehiculos en relacion con la convivencia con usuarios vulnerables y su seguridad. Estas
limitaciones deberan ser explicitamente descritas y comunicadas en la solicitud, asi como los
mecanismos de superacion o mitigacion previstos durante las operaciones.

SUBSECCION 3.4 OPERADOR DEL VEHICULO

3.27. En funcion del caso de uso, capacidades del sistema, tipo de vehiculo y sus sistemas, y alcance de las
operaciones se distinguen tres tipos de operadores: (i) operador de seguridad a bordo; (ii) operador
remoto; v, (iii) operador de seguridad remoto.

3.28. En funcidn de la fase en la que se pretenda participar en el programa o del caso uso propuesto, podra
exigirse la presencia de un operador de seguridad dentro del vehiculo, quien debera disponer de los
correspondientes permisos en funcion de la categoria del vehiculo.

3.29. En todo caso, el operador de seguridad a bordo o en remoto, y el conductor remoto, deberan ser
personal al servicio de la entidad solicitante, lo que debera ser acreditado documentalmente, no siendo
imprescindible que la prestacion de este servicio implique una relacion laboral de caracter exclusivo.

3.30. La solicitud podré incluir varios operadores de seguridad a bordo o en remoto, o conductores remotos.

3.31. El operador de seguridad a bordo o remoto y el conductor remoto, sera en todo momento el responsable
de la conduccién y manejo del vehiculo. Se exigira durante la circulacion que este operador de seguridad
esté en todo momento en disposicion de tomar el pleno control del vehiculo, tanto si se encuentra en el
interior del habitaculo como si lo conduce u opera en remoto, en especial, ante cualquier eventualidad
que suponga una situacion de riesgo para los ocupantes del vehiculo o para el resto de los usuarios de
la via. En el supuesto de pérdida de conectividad entre el operador de seguridad remoto o conductor
remoto y el vehiculo, la entidad solicitante sera responsable de garantizar la continuidad de la operacién
o la realizacién de una MRM por parte del vehiculo.

3.32. El operador de seguridad a bordo o remoto, 0 el conductor remoto, debera ser titular, con una antigtiedad
minima de dos afios, del permiso de conduccién en vigor correspondiente a la categoria del vehiculo
objeto de la prueba o ensayo.
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SECCION 4. FASES DEL PROGRAMA

4.1. En funcién del alcance y grado de madurez o desarrollo de la tecnologia del sistema de conduccion
automatizada o remota, y del alcance de las operaciones se distinguen 3 fases de acceso y autorizacion:

a. Fase de pruebas controlada (fase 1): la tecnologia estd recién creada o en proceso de
investigacion y desarrollo inicial, o s6lo ha sido sometida a ensayos en entornos restringidos o en
simulacion y, por tanto, necesita de validacion, desarrollo y supervision de su seguridad. Esta
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fase es propia de estadios iniciales o intermedios de la tecnologia, prototipos o sobre soluciones
que operan zonalmente.

b. Fase de pruebas extensiva (fase 2): la tecnologia ya esta lo suficientemente desarrollada y
probada para poder operar en entornos operacionales mas amplios y de forma continuada. Puede
referirse a vehiculos para los que no existe normativa de homologacion o que pretenden obtener
su certificado de homologacion de tipo. Se corresponde a niveles intermedios de desarrollo
previos a la puesta en servicio o puesta en marcha del servicio asociado.

c. Fase de pre-desplieque (fase 3): esta fase es propia de estadios inminentes previos a la
comercializacion o puesta en marcha del servicio, en vehiculos cuyos sistemas de conduccion
automatizada: (i) ya han sido sometidos previamente a una fase de pruebas extensiva o similar;
(ii) sistemas ya homologados sobre los que se pretende realizar un contraste de funcionalidades
en vias abiertas al trafico en Espafia de forma previa a la obtencién de la autorizacion
administrativa para circular; o, (iii) sistemas parcialmente homologados, esto es, con
funcionalidades no homologadas o cuya normativa de certificacion y homologacién esta en curso.

4.2. Lainclusion en el Programa podra realizarse en una o varias de estas fases, no siendo obligatorio operar
en las 3 fases secuencial o simultdneamente.

4.3. Laduracién de las operaciones en cada fase sera la que determine la entidad o entidades solicitantes
con un maximo de 2 afios, periodo tras el cual sera preciso presentar una renovacion de la autorizacion
para continuar operando dentro de la misma fase o una solicitud nueva para el paso a la siguiente fase.
En ambos casos, se deberan aportar los correspondientes informes contemplados en la seccion 9 de
este programa.

4.4. Para cada fase se fija un nimero maximo de vehiculos que pueden ser operados de forma simultanea
por la entidad o entidades solicitantes. A peticion de estos Ultimos, la DGT podra autorizar aumentos en
el nimero de vehiculos autorizados, siempre respetando esos limites maximos y siempre que los
vehiculos sean similares a los ya autorizados. Se pretende asi posibilitar la evolucién de la tecnologia y
la innovacién en funcion de su grado de madurez y de seguridad.

4.5. De igual forma, la DGT podria reducir el nimero de vehiculos autorizados a patrticipar en el Programa
ES-AV en funcién de los resultados y de la seguridad de las operaciones.

4.6. Para pruebas relativas a proyectos transfronterizos europeos con parte del recorrido en Espafia, en
particular, los que se pudieran llevar a cabo en los corredores transfronterizos identificados como
prioritarios por la Comision Europea, los vehiculos autorizados podran portar placas de otro Estado
Miembro, temporales o definitivas, si bien siempre deberan colocar el adhesivo contemplado en el
apéndice 2 de este programa.
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SUBSECCION 4.1. FASE 1: FASE DE PRUEBAS CONTROLADA

4.7. En esta fase se exigird siempre la presencia de un operador de seguridad a bordo, pudiendo
Unicamente ser ocupantes las siguientes personas: personal propio del solicitante, técnicos o
mecanicos.
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4.8. Su entorno operacional se desarrollard en vias o tramos de vias determinados, con una limitacion
méxima de 3 vehiculos y/o con restriccion de horario de funcionamiento, ademas de aquellas otras
limitaciones operacionales propias del disefio del sistema.

4.9. En esta fase no se admiten vehiculos con nivel 2 SAE de automatizacion.

4.10. Circularan en todo caso con placas temporales espafiolas (excepto supuesto del punto 4.6) junto con el
adhesivo contemplado en el apéndice 2 de este programa.

4.11. La entidad podra optar para el acceso y autorizacién por el sistema de evaluacion independiente o por
el de reconocimiento de autorizacion emitida por otro Estado del EEE.

SUBSECCION 4.2. FASE 2: FASE DE PRUEBAS EXTENSIVA
4.12. En esta fase, el vehiculo siempre contara con la presencia de un operador de seguridad a bordo,

pudiendo ser ocupantes otras personas no dependientes de la entidad o entidades solicitantes.

4.13. Su entorno operacional sdlo estad sujeto a limitaciones operacionales propias del disefio del
sistema. Se permite la operacién simultanea de hasta 10 vehiculos.

4.14. Circularan en todo caso con placas de matricula espariolas, temporales u ordinarias (excepto supuesto
del punto 4.6), junto con el adhesivo contemplado en el apéndice 2 de este programa.

4.15. Los sistemas de acceso a la fase de pruebas extensiva del Programa ES-AV seran cualquiera de los
indicados en el punto 3.2.

4.16. A esta fase también podran optar operaciones provenientes de la fase de pruebas controlada realizadas
en Espafia al amparo del Programa ES-AV y que deseen ampliar su alcance.

SUBSECCION 4.3. FASE 3: FASE DE PRE-DESPLIEGUE

4.17. En esta fase, la presencia de un operador de seguridad a bordo sdlo sera obligatorio si asi lo prevé el
disefio de funcionalidades o capacidades del sistema (por ejemplo, para niveles 2 y 3 SAE siempre sera
necesaria la presencia). Se podra exigir la presencia de un operador de seguridad remoto 0 si asi
lo prevé el disefio de funcionalidades o capacidades del sistema. Podran ser ocupantes del vehiculo o
vehiculos personas no dependientes de la entidad o entidades solicitantes, en funcién de la informacién
disponible sobre seguridad de operaciones en anteriores fases o pruebas.

4.18. Su entorno operacional sélo esta sujeto a limitaciones operacionales propias del disefio del
sistema. Se permite la operacion simultanea de mas 10 vehiculos.

4.19. Circularan en todo caso con placas temporales u ordinarias espafiolas (excepto supuesto del punto 4.6).
Excepcionalmente, se podré autorizar la circulacion con placas ordinarias de otro Estado Miembro de la
Unién Europea. En todo caso, portaran el adhesivo contemplado en el apéndice 2 de este programa.

INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879h-2¢3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR

4.20. Los sistemas de acceso a la fase de pruebas extensiva del Programa ES-AV seran cualquiera de los
indicados en el punto 3.2.

4.21. A esta fase también podran optar operaciones provenientes de cualquiera de las fases anteriores
realizadas en Espafia al amparo del Programa ES-AV y que deseen ampliar su alcance.

4.22. En patrticular, a esta fase se adscribirdn en todo caso:

a. sistemas ya homologados en la UE sobre los que se pretende llevar a cabo un contraste de
funcionalidades en vias abiertas al trafico en Espafia de forma previa a la obtencion de
autorizacion administrativa para circular, se podran admitir operaciones realizadas en cualquiera
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de los paises contemplados en las letras anteriores y con idénticas condiciones, asi como
informacion sobre pruebas realizadas en simuladores. En cualquier caso, se aportara el informe
final contemplado en la seccién 9 de este programa; y,

b. sistemas parcialmente homologados en la UE, esto es, con funcionalidades no homologadas o
cuya normativa de homologacion esta pendiente o en desarrollo, se podran admitir operaciones
realizadas en cualquiera de los paises contemplados en las letras anteriores y con idénticas
condiciones, asi como informacién sobre pruebas realizadas en simuladores. En cualquier caso,
se aportara el informe final contemplado en la seccién 9 de este programa.

4.23. En caso de no estar incluidos en ningun de estos supuestos anteriores, se adscribira la participacion a
alguna de las fases previas de este programa.

Enfoque progresivo seglin madurez tecnologia y alcance operaciones
Entidad decide en qué fase. No obligacion de acceder a todas las fases
Autorizacion por 2 afios

Condiciones especiales proyectos transfronterizos UE

Fasel: Fase 2 Fase 3:
CONTROLADA EXTENSIVA PRE-DESPLIEGUE

o SISTEMA DE ACCESO: o CUALQUIER SISTEMA o CUALQUIER SISTEMA
EVALUACION O ACCESO Y OPERACIONES ACCESO Y OPERACIONES
RECONOCIMIENTO PREVIAS EN FASE | PREVIAS EN FASE 10 2

+ ODD RESTRINGIDO o CUALQUIER ODD o CUALQUIER ODD

o HASTA 3 VEHICULOS « HASTA 10 VEHICULOS « > 10 VEHICULOS

o NO NIVELES 2 SAE * SIEMPRE OPERADOR DE o OPERADOR DE SEGURIDAD A

o SIEMPRE OPERADOR DE SEGURIDAD A BORDO BORDO opcional
SEGURIDAD A BORDO o PLACAS TEMPORALES o OPERADOR DE SEGURIDAD

o PLACAS TEMPORALES ESPANOLAS REMOTO exigible
ESPANOLAS » PLACAS TEMPORALES

ESPANOLAS O DEFINITIVAS
ESPANOLAS/UE

NIVELES 2 SAE-Pre-
homologacién (DCAS)

9 SECCION 5. CONDICIONES DE CIRCULACION l\

INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879b-2c3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR

5.1. En todo momento respetaran las reglas de trdfico establecidas en el Rggﬁmento General de
mas las

de los
. nductor
atodos los efectos. El conductor remoto siempre sera considerado el conductor a los efectos anteriores.

5.2.
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5.3. Todos los ocupantes del vehiculo deberan comportarse de forma segura, cumpliendo los requisitos
normativos aplicables.

5.4. No se permite circular por encima de los limites de velocidad genéricos o establecidos en la via mediante
sefializacion especifica o circunstancial. Tampoco se permite sobrepasar los limites de masas,
dimensiones o nimero de ocupantes establecidos en la legislacion vigente en funcién del tipo del
vehiculo.

5.5. De forma general, no se permite la circulacion de vehiculos automatizados o con funcionalidades de
conduccion remota sin autorizacion emitida al amparo de este programa, independientemente de que
se realice en modo auténomo o convencional.

5.6. No se permite circular a vehiculos portando placas de matriculas temporales o definitivas que no hayan
sido autorizadas o emitidas bajo el amparo de la autorizacion de este programa. EI nimero de matricula
debera ser coincidente con el indicado en el distintivo ES-AV definido en el apéndice 2.

5.7. La Direccion General de Trafico podra establecer condiciones especiales para la circulacion de los
vehiculos en funcién de las caracteristicas o funcionalidades del sistema, en particular, en lo que se
refiere a sefializacion luminosa o geolocalizacién.

SECCION 6. CENTRO GESTOR DEL PROGRAMA ES-AV

6.1. El Centro Gestor del Programa ES-AV (CG-ESAV), perteneciente a la Subdireccién General de Gestién
de la Movilidad de la Direccién General de Tréafico, sera el encargado de gestionar las autorizaciones y
admisiones al Programa ES-AV, asi como el seguimiento y evaluacion de la seguridad de las
operaciones.

6.2. Se podré invitar a expertos externos a la DGT, a otras administraciones o entidades del sector de la
automocion y del sector tecnoldgico, a los efectos de valoracién, seguimiento y evaluacion de la
seguridad de las operaciones, asi como en relacion con acciones de transparencia, intercambio de
experiencias y comunicacion.

6.3. El Centro Gestor del Programa ES-AV podra publicar en la pagina web de la DGT informacién sobre las
operaciones y pruebas que se realicen al amparo del Programa ES-AV incluyendo datos basicos y sin
gue en ningin momento se den a conocer datos relativos a la tecnologia o sujetos a propiedad
intelectual o industrial. Entre otros, estos datos basicos seran:

a. Entidad o entidades participantes.
b. Numero de autorizacién.
c. Fase ala que se adscriben las operaciones.

d. Nivel de automatizacion del vehiculo(s) o funcionalidad de conduccién remota.

INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879h-2¢3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR

e. Numero de vehiculos utilizados en las operaciones, su categoria y matricula.
f.  Entorno operacional de uso.
g. Extracto de informes semestrales o finales indicando las métricas principales.
Cualquier otro dato sobre las pruebas que la entidad participante considere relevante publicitar.

6.4. La Oficina para la Facilitacién de Pruebas de Vehiculos Automatizados en vias publicas (OFVA) es la
ventanilla Gnica para que los interesados en participar en el Programa ES-AV puedan:

a. Acceder a la informacion sobre los procedimientos necesarios.
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b. Realizar los tramites preceptivos que se requieran, incluyendo las declaraciones, notificaciones o
solicitudes necesarias para obtener una autorizacion.

c. Conocer el estado de tramitacion de las solicitudes en que tengan la condicion de interesado y
recibir la correspondiente notificacion de los actos de tramite preceptivos, si los hubiera, y su
resolucion.

d. Comunicar incidentes y remitir informes.

6.5. La gestion de las solicitudes y autorizaciones necesarias para la admision en el Programa ES-AV y
operacion en las vias publicas se hara por los interesados a través de la OFVA (pagina web DGT).

SECCION 7. SOLICITUD

7.1. La solicitud se ajustara al modelo contemplado en el apéndice | de este Programa y deberé incorporar
la informacién y documentacion precisa para la determinacion de la idoneidad de participacion en el
Programa ES-AV.

7.2. Se aportara copia original del seguro suscrito, con las condiciones y términos previstos en el punto 3.6.

7.3. Se abonara la tasa |.4 por cada solicitud que se presente, de acuerdo con lo establecido en el articulo
6 de la Ley 16/1979, de 2 de octubre, sobre tasas de la Jefatura Central de Trafico. Para la expedicion
de las correspondientes placas temporales de matricula, si el nUmero de vehiculos fuera superior a uno,
también se abonara una tasa |.4 por cada vehiculo extra.

SUBSECCION 7.1 DATOS SOBRE LAS OPERACIONES

7.4. Definicion del entorno operacional: en particular, ruta, vias o tramos de vias, horario, condiciones
climatolégicas, etc.

SUBSECCION 7.2 DATOS SOBRE VEHICULOS

7.5. Los datos relativos a los vehiculos seran como minimo los siguientes:

a. Cada vehiculo sera identificado univocamente por el solicitante mediante nimero de bastidor y
matricula de cualquier Estado Miembro de la Union Europea, si la tuviera.

b. Descripcion del vehiculo conteniendo como minimo categoria, nimero de ejes, caracteristicas
técnicas (se puede aportar Certificado de Homologacién de Tipo si lo tuviera), asi como
caracteristicas de accesibilidad si estuviera disefiado a tal efecto.

c. Version del software o RXSWIN del sistema.

d. Descripcién de las funcionalidades y capacidades del sistema de conduccion automatizada, de
los sistemas de ayuda a la conduccion o de los sistemas de conduccion remota, especialmente
las relativas al cumplimiento de las normas, maniobras, comportamiento y conductas establecidas
en las normas de circulacion.

INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879h-2¢3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR

e. Definicion del entorno operacional de uso de los sistemas (ODD).

f.  Certificado de homologacion (o sistema de autodeclaracion correspondiente en caso de vehiculos
bajo este régimen) del vehiculo, si dispusiera de uno emitido con anterioridad a la instalacion del
sistema automatizado o de conduccién remota.
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g. Documentacion sobre evaluacién y certificacion técnica de los sistemas de conduccion y del
vehiculo, pudiendo optar por alguna de las tres opciones siguientes en funcién de la fase y
sistema de acceso:

= Sistema de evaluacion técnica independiente:® realizada por una entidad o servicio
técnico de homologacion o similar con establecimiento permanente en el Espacio
Econémico Europeo, o por un centro de reconocimiento tecnoldgico acreditado por la
DGT. Esta evaluacion versara sobre la operacion del vehiculo y sus sistemas, anélisis
de la seguridad y evaluacion de riesgos, y podra ser llevado a cabo conforme a:

1. Guia sobre pruebas de vehiculos automatizados de la Uni6n Europea®.

2. Para vehiculos en fase 1y en fase 2, segun lo establecido en el apéndice 4 de
este programa.

= Sistema de reconocimiento de la autorizacién emitida por cualquier Estado del
EEE: Acreditacion de haber obtenido previamente, de la autoridad competente de otro
Estado Miembro de la Union Europea o del Espacio Econémico Europeo, a través de
un procedimiento de control previo equivalente, una autorizacion para realizar pruebas
en vias abiertas al trafico general a vehiculos automatizados con tecnologias y
configuraciones de la misma naturaleza (reconocimiento de autorizaciéon emitida en otro
Estado Miembro).

= Sistema especial: auto-declaracion o autorizacion de un tercer pais, con las
condiciones dispuestas en la letra ¢) del punto 3.2, junto con el informe final de la
seccion 9 sobre resultados y operaciones, sin perjuicio de otros requisitos que pudieran
exigirse a la luz de la solicitud y su documentacion.

SUBSECCION 7.3 DATOS DE LOS OPERADORES
7.6. Identificacion y copia de sus permisos de conduccién en vigor, y con una antigiedad de dos afios para
la categoria de vehiculo que se solicite operar.

7.7. La solicitud podra incluir varios operadores.

7.8. El solicitante debera aportar declaraciéon responsable de las aptitudes de los operadores designados,
acreditando bajo su responsabilidad que los mismos conocen la tecnologia y sistemas del vehiculo, han
recibido la formacioén requerida para el tipo de prueba solicitada y tienen capacidad para conducir,
manejar o controlar el vehiculo, en términos de seguridad y bajo cualquier condicion.

SUBSECCION 7.4 CAMBIOS EN LA SOLICITUD

7.9. Cualquier cambio de ciertos elementos de la autorizaciéon en vigor podra solicitarse por la entidad
responsable en cualquier momento mediante una simple comunicacion a la OFVA, siempre que afecte
a alguno de los siguientes aspectos:

INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879h-2¢3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR

5 Estas evaluaciones independientes seran llevadas a cabo conforme a lo dispuesto en la Guia sobre pruebas de ADAS
y ADS de la Unién Europea e incluiran, como minimo, secciones sobre: a) conformidad con las normas pertinentes de la
industria, las mejores précticas y la orientacion relacionada con el disefio, desarrollo u operacion; b) un caso de seguridad
de la operacion, incluidos los sistemas de gestién de la seguridad y de riesgos con indicadores y conformidad con las
normas de trafico; y c) politicas de seguridad y capacidades especificas.

6 Guideline on a uniform EU-wide procedure for the subjects of pre-type approval assisted (ADAS) and automated vehicle
(ADS) testing and recognition of testing approvals among member states
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a. Operadores.

b. Sustitucion, retirada o ampliacion del nimero de vehiculos. Solo se admite un cambio de
vehiculos siempre que sean de la misma categoria y con idénticos sistemas a los ya autorizados.

c. Reduccién de entornos operacional de uso.

d. Ampliacion del entorno operacional de uso: en este caso se realizard un analisis concreto de
admisibilidad por la DGT, en funciéon de las operaciones ya realizadas y el alcance de la
ampliacion solicitada. Si la ampliacion afectara en algln punto a la evaluacién ya realizada por el
servicio acreditado, el vehiculo debera someterse a verificacion sobre la parte no certificada.

e. Actualizacion de Software: La comunicacion contendrd una declaracion de los cambios de
funcionalidades que conlleva la actualizacion. Si la ampliacién afectara en algin punto a la
evaluacion ya realizada por el servicio acreditado, el vehiculo debera someterse a verificacion.

7.10. No se admite la transmisién de la autorizacién de una entidad a otra. En este caso se requeriria una
nueva solicitud, aunque los elementos de las operaciones sean los mismos.

7.11. La renovacion de la autorizacion en los mismos términos que los inicialmente solicitados o en caso de
que la solicitud pretenda el pase a una fase diferente, requerira la aportacion de la documentacion
contemplada para la solicitud inicial mas el informe final de pruebas contemplado en la seccién 9.

7.12. Cualquier cambio en la solicitud conllevara el abono de una tasa 1.4. En caso de que se incorporen
nuevos vehiculos, para la expedicién de las correspondientes placas temporales de matricula, si el
numero de vehiculos fuera superior a uno, también se abonara una tasa |.4 por cada vehiculo extra.

SECCION 8. RESOLUCION

8.1. La resolucion, concediendo o denegando la admision en el programa sera dictada por el Subdirector
General de Gestion de la Movilidad, o persona en quien delegue, en el plazo maximo de 3 meses desde
la entrada en el registro de la Direccion General de Tréfico.

8.2. En la autorizacién que se conceda constara, entre otros datos, fase a la que se adscriben las
operaciones, descripcion general del alcance, vehiculos y operadores autorizados, entorno operacional,
y demas condiciones en que deba desarrollarse.

8.3. Junto con la autorizacién, se expediran los correspondientes permisos temporales y placas de
matriculas, no pudiendo utilizarse para pruebas bajo el amparo de este marco, permisos y placas
temporales que ya estuvieran a disposicion de la entidad solicitante.

8.4. La Direccién General de Trafico podra publicar en su pagina web y en el Punto de Acceso Nacional en
materia de trafico y movilidad informaciéon sobre las pruebas y operaciones autorizadas, incluyendo
datos basicos, en los términos y condiciones establecidos en el punto 6.3.

8.5. La Direccion General de Trafico podra revocar o suspender en cualquier momento la autorizacion
emitida cuando fuera preciso por razones de seguridad vial, fluidez del trafico y seguridad de las
operaciones, en particular, en los siguientes supuestos:

INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879h-2¢3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR

a. en aquellos sucesos o incidentes graves, en otros, siniestros implicando dafios materiales o
lesiones en usuarios de la via;

b. cuando los informes obligatorios contuvieran datos que reflejaran una afeccién potencial grave a
la seguridad vial;

c. operaciones llevadas a cabo fuera del entorno operacional de uso autorizado;
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d. operaciones con vehiculos no autorizados;
e. vehiculos sujetos a rellamada del fabricante;
f. cualquier otro incumplimiento de las condiciones fijadas en la autorizacion;
g. incumplimiento continuado de remision de informes;
pérdida de la cobertura de aseguramiento del vehiculo indicada en el punto 3.6.

8.6. Las operaciones no se reanudaran hasta la verificacion por parte de la DGT de todos los elementos que
intervienen activamente en la operacién cumplen con los requisitos de seguridad.

8.7. Para el analisis y evaluacién de la documentacion presentada, el CG-ESAV podrd contar con la
colaboracion de expertos independientes con acreditada experiencia en el sector de la automocién y
tecnologia, quienes estaran sujetos a régimen de confidencialidad mediante firma de acuerdo expreso.

8.8. Laresolucién que autorice las operaciones sera de ambito nacional y establecera, en su caso, los tramos
de via urbana e interurbana por las que el vehiculo esta autorizado a realizar las pruebas o ensayos.

8.9. Los titulares de la autorizacién seran responsables de que los vehiculos relinan las caracteristicas
técnicas adecuadas para la circulacion por las vias publicas y del cumplimiento de todos los requisitos
exigidos en este programa.

8.10. La duracion de la autorizacién sera por un plazo maximo de 2 afios, pudiendo prorrogarse
sucesivamente por idénticos periodos de tiempo.

SECCION 9. INFORMES Y REPORTE

9.1. Laparticipacion en el Programa conlleva como requisitos la remision de informes periddicos y puntuales,
asi como la comunicacion de incidentes o eventos que sucedan durante las operaciones o cualquier
informacion que determine la Direccion General de Trafico respecto a las pruebas realizadas.

9.2. La Direccion General de Tréafico podra publicar, a efectos de transparencia, los datos béasicos de los
informes relativos a operaciones que autorice dentro del Programa ES-AV, respetando el cumplimiento
de la normativa vigente sobre proteccién de datos de caracter personal y propiedad industrial e
intelectual.

SUBSECCION 9.1 REPORTE DE INCIDENTES

9.3. Laentidad responsable de las operaciones debera comunicar de forma inmediata a la Direccion General
de Tréfico a través del Centro Gestor del Programa ES-AV cualquier fallo o incidencia grave en el
vehiculo, al igual que cualquier colision o accidente que suceda durante la realizacion de las pruebas.

9.4. Lainformacién que se trasladara sera la minima necesaria para la determinacion del tipo de incidente,
ubicacién, vehiculos implicados, causa probable del incidente y estado del vehiculo, de sus ocupantes
y del resto de usuarios en la via.
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SUBSECCION 9.2 INFORMES

INFORME DE INCIDENTES

9.5. Se debera comunicar inmediatamente al CG-ESAV cualquier accidente o siniestro en la via en la que
esté involucrado el vehiculo con indicacion de vehiculo, operador, localizacién, tipo de incidente, otros
vehiculos implicados (si los hubiera) y estado de los ocupantes.

9.6. El informe de incidentes se debera remitir en un plazo maximo de 24 horas desde el suceso e incluira
informacion detallada sobre lo sucedido en la via pablica, entre otras cuestiones:

a. Localizaciéon en coordenadas UTM;

b. Fechay hora del evento;

c. Vehiculo implicado;

d. Operador responsable;

e. Actuacion del operador remoto o del operador de seguridad;

Tipo de incidente: colision, accidente, superacion de los limites del sistema, fallo del sistema,
averia del vehiculo, brecha de seguridad, etc.

g. Maniobra de riesgo minimo ejecutada o maniobra de emergencia;
Deteccion previa del incidente por el sistema;
i. Estado de los ocupantes y del resto de usuarios de la via.

j.  Informacion contenida en el registrador de eventos en relacion con las variables de
funcionamiento del vehiculo (variables dinamicas y actuaciones sobre los mandos).

k. Videos o fotogramas captados por las camaras del vehiculo o informacién captada por los
sistemas de percepcion del vehiculo, como minimo cubriendo los 30 segundos anteriores al
incidente.

INFORME SEMESTRAL

9.7. Para evaluar continuamente el desempefio de las operaciones participantes, ciertos datos se
presentardn semestralmente. Si la duracién de las operaciones fuera inferior a seis meses, en el punto
intermedio de las pruebas.

9.8. Cada informe semestral se presentara el Gltimo dia habil del primer mes siguiente al periodo sobre el
que se informa.

9.9. Los datos que incluira este informe serdn como minimo:

INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879h-2¢3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR
—

a. Numero de vehiculos operados. Nimero total de vehiculos que operaron con arreglo en el entorno
operacional autorizado durante el periodo de que se informa.

b. Numero de identificacion del vehiculo (VIN). El VIN de cada vehiculo incluido en el requisito
anterior.

c. Kms totales recorridos por vehiculo.
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d. Kms recorridos por vehiculo con el sistema activado o en operaciéon remota continua. Kilometros
totales del vehiculo circulando con el sistema activado u operando en modo remoto, siendo
recomendable incluir un track GPS en formato digital.

Este dato se ofrecera también desagregado en:

=  Kms recorridos por tipo de via. Km recorridos segmentados por tipo de via: autopista,
autovia, carretera convencional y via urbana.

=  Kms recorridos dia/noche segmentados por tipo de via.

=  Kms recorridos en condiciones metereoldgicas adversas segmentadas por tipo de via. Kms
recorridos con lluvia, nieve, niebla, etc.

e. Desactivaciones/desconexiones por vehiculo. Nimero de desactivaciones/desconexiones del
sistema durante la realizacion de las pruebas y su causa.

f.  Eventos de recuperacion por vehiculo. Estos eventos se refieren a cualquier caso en el que un
vehiculo necesita ser recuperado durante las operaciones por operador de seguridad o personal
gue no sea el que ya esta a bordo del vehiculo en cuestion. Para ellos se ofrecera un detalle
sobre ubicacion del evento, duracion y motivo de la inmovilizacion y recuperacion. Se incorporara
igualmente informacion sobre eventos pasados similares registrados en el mismo vehiculo o en
otros de la entidad.

g. Instancias de Aceleracion o Deceleracion Agresiva del Vehiculo. Ndmero total de casos de
aceleracion o desaceleracion del vehiculo que superen un umbral personalizado predefinido en
el propio disefio del sistema.

h. Interrupciones no planificadas.

= Inicio de una MRM por: (1) el sistema; (2) un ocupante del vehiculo en cuestién; o (3)
personal remoto.

=  Adquisiciones de DDT distintas de las notificadas en el elemento anterior. La mayoria de
estas interrupciones probablemente implicaran la intervencién del operador de seguridad a
bordo o remoto para desconectar el ADS y tomar el control del vehiculo. Si el sistema inicié
o completé una MRM vy el operador asumi6é posteriormente el control del vehiculo para
reanudar la conduccién, la situacion se informaria bajo el elemento anterior en lugar de éste,
para evitar eventos de doble conteo.

= Casos en los que la asistencia a bordo del vehiculo altera las operaciones. Este requisito
capturaria situaciones en las que un operador a bordo o de seguridad corrige o cambia el
comportamiento anticipado del sistema.

=  Fallos de comunicaciones y conectividad en caso de vehiculos operados en conduccion
remota.

INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879h-2¢3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR

L] Otros
i. Infracciones a las normas de trafico. Tipo de infraccion, localizacién, fecha y hora.

j- Interactuacion con servicios de emergencias y fuerzas policiales. Informacién sobre eventos en
los que el vehiculo ha tenido que interactuar con servicios de emergencia (por ejemplo, formacion
de carril de emergencia, ceda el paso en un cruce, etc.) o con fuerzas policiales (observacién de
la sefializacion de agentes, etc.).
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INFORME FINAL

9.10. Una vez finalizado el plazo solicitado para la realizacion de las operaciones y pruebas, se remitir4 un
informe completo en el que se incluir4, como minimo, la informacién contemplada para el informe
semestral y:

a. Numero de incidentes de seguridad o fallos del sistema.
b. Numero de colisiones o accidentes ocurridos y su causa.
c. Numero de colisiones o accidentes evitados por el vehiculo.

d. Rendimiento de seguridad del sistema de conducciéon automatizado o remoto, incluida la
adherencia al disefio y los escenarios en los que existe una mayor probabilidad de un accidente.

e. Adherencia a los procesos internos de seguridad durante el desarrollo o las operaciones del
vehiculo en cuestion.

f.  Brechas de seguridad o fallos en el sistema de ciberseguridad.

g. Medidas estratégicas y sus resultados sobre comunicacién con ocupantes, otros usuarios de la
via, particularmente con personas con discapacidad.

9.11. Este informe debera incluir también, si la informacion estd disponible, métricas comparativas de
seguridad de la operacién del vehiculo con el sistema automatizado activado o en modo conduccién
remota frente a circulacion en modo convencional de vehiculos similares.

SECCION 10. ACTUALIZACIONES DEL PROGRAMA ES-AV

10.1. La Subdireccion General de Gestion de la Movilidad y Tecnologia podra actualizar los apéndices de
este programa, en particular, afiadiendo, si fuera preciso, nuevos apéndices destinados a definir
requisitos técnicos especificos en funcion del caso de uso solicitado a admision en el Programa ES-AV.

INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879h-2¢3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR
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APENDICE 1. FORMULARIO DE SOLICITUD

SUBDIRECCION GENERAL DE
GESTION DE LA MOVILIDAD Y
TECNOLOGIA

CG ESAV-OFVA

SOLICITUD DE PRUEBAS Y
OPERACIONES
PROGRAMA MARCO ES-AV

[ 8 st
DEL INTERIOR
4
=

-
6T

DATOS DEL INTERESADO
IDENTIFICACION
Nombre/Razén social:

NIF/NIE/CIF:
Apellido 2:

Apellido 1:

DOMICILIO
Tipo via:

Nombre de la via: Cod. postal:

Ndmero: Bloque: | Portal: Escalera: Planta: Puerta: Km.:

Municipio: Poblacion: Provincia:
DATOS DEL REPRESENTANTE

Nombre:

NIF/NIE:
Apellido 2:

Apellido 1:

DATOS DE LOS VEHICULOS Y OPERADORES

Matricula:

| Bastidor

‘ Marca:

Modelo:

| Categorial; | Niv.2

Nombre y apellidos del operador:

NIF/NIE:

Matricula:

| Bastidor

‘ Marca:

Modelo:

| Categorial: | Niv.2:

Nombre y apellidos del operador:

NIF/NIE:

Matricula:

| Bastidor

‘ Marca:

Modelo:

| Categorial; | Niv.2:

Nombre y apellidos del operador: NIF/NIE:

DATOS DE LAS OPERACIONES
Finalidad operaciones/pruebas:

Fase Programa ES-AV:
Horarios previstos de operacion:
Inicio: Inicio: Inicio:

Inicio: Inicio: Inicio:

Final: Final: Final: Final: Final: Final:

Méxima duracion:

Se prevé realizar grabaciones de:

BREVE DESCRIPCION ENTORNO OPERACIONAL DE USO (ODD)
ODD Limitado [0 | Provincia(s): Ciudad(es)

ODD llimitado O | Ambito nacional (0 | Provincia(s): Ciudad(es)

INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879h-2¢3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR

Condiciones
Metereolégicas

Condiciones de

Tipo de Tramo Velocidad
4 luminosidad (dia/noche)

via® (PPKK)/Ciudad® méx Otros

(1) Categoria: Categoria clasificacion por homologacion UE (M1, N1,...)
(2) Nivel: Nivel de automatizacion SAE del vehiculo/Conduccién remota (CR)
(3) Solo en caso de ODD limitado
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APENDICE 2. DISTINTIVO PROGRAMA ES-AV

A2.1. Todos los vehiculos amparados de una autorizacién bajo este programa deberén portar el Distintivo
ES-AV que se define en este apéndice.

A2.2. Sielvehiculo dispone de parabrisas delantero, el distintivo ir4 colocado en su angulo inferior izquierdo,
por su cara interior. La cara impresa del distintivo sera autoadhesiva.

A2.3. En el caso de que el vehiculo no disponga de parabrisas, el distintivo se colocara en sitio bien visible.
En este supuesto, la cara sin imprimir sera autoadhesiva.

A2.4. El distintivo es circular con un didametro de un maximo de 97 mm para los vehiculos que disponen de
parabrisas y de un maximo de 87 mm para el resto de vehiculos.

CAMPO MATRICULA

Cobico QR wes DGT
PROGRAMA ES-AV

CAMPO N° AUTORIZACION

0y,
9+ Ay-s3 02aen BV
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APENDICE 3. PROCEDIMIENTO DE DESIGNACION DE CENTRO DE RECONOCIMIENTO
TECNOLOGICO

1. PROCEDIMIENTO DE SOLICITUD
REQUISITOS DEL SOLICITANTE DE LA DESIGNACION

A3.1 Los solicitantes de la designacion de centro de reconocimiento tecnolégico deberan cumplir los
siguientes requisitos:

a) Tener personalidad juridica.

b) Haber sido designado como Servicio Técnico por la autoridad competente (Ministerio de Industria
y Turismo) para la homologacién de vehiculos en al menos uno de cualquiera de los reglamentos
listados en el apartado 5 de este apéndice. En caso de suspension o retirada de esta designacion,
el centro no esta autorizado para proseguir esta actividad.

c) Disponer, antes de solicitar la designacion, de competencia técnica demostrable en la realizacion
de las actividades para las que solicita ser designado como Centro de Reconocimiento
Tecnoldgico.

i. La solvencia técnica para la realizacién de ensayos en todos los reglamentos se
garantiza mediante este punto.

i. Igualmente se podrd acreditar la competencia técnica requerida completando sus
capacidades con la competencia técnica de otro organismo o entidad. A tal efecto, se
aportara declaracion responsable conforme al modelo del apartado 7 de este
apéndice.

En la resolucion de la Direccion General de Tréafico que otorgue la designacion de
CRT Unicamente figurara la entidad solicitante.

En el mismo sentido, en los certificados expedidos a los vehiculos, solo figurara el
CRT que ostente la designacion.

iii. En caso de que la competencia técnica del solicitante, o del organismo o entidad que
complemente la competencia técnica, se acredite de manera parcial en alguno de los
reglamentos del apartado 5 de este apéndice, sera necesario adjuntar a cada informe
de evaluacién técnica para la certificacion de vehiculos para la realizaciéon de ensayos
en modo autbnomo en vias abiertas al trafico en general, una declaracion
responsable, por parte del CRT, que manifieste que esa acreditacién parcial se
corresponde con la competencia técnica necesaria para abordar todos los
procedimientos requeridos para la certificacion del vehiculo concreto objeto del citado
informe. A tal efecto, y para estos casos de acreditacion parcial, se aportara
declaracion responsable conforme al modelo del apartado 7.

d) El solicitante debera aportar cuanta documentacion se prevé en el Reglamento General de
Vehiculos, en el presente programa y en ulterior normativa que pudiera serle de aplicacion.

PRESENTACION DE LAS SOLICITUDES

A3.2 Los solicitantes que cumplan los requisitos presentaran:

a) Solicitud cumplimentada conforme al apartado 4 de este apéndice dirigida a la Subdireccion
General de Gestion de la Movilidad y Tecnologia.

b) Abono de la tasa 4.5, de acuerdo con lo establecido en el articulo 6 de la Ley 16/1979, de 2 de
octubre, sobre tasas de la Jefatura Central de Tréfico.
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c) Acreditacion fehaciente de cumplimiento de los requisitos definidos referidos a los Centros de
Reconocimiento Tecnolégico.

d) Los Centros de Reconocimiento Tecnoldgico autorizados podran ser requeridos durante la vigencia
de su autorizacion a la actualizaciéon del cumplimiento de sus requisitos por la evolucién que se
puedan dar en el &mbito tecnoldgico y de la reglamentacion.

2. RESOLUCION DE LA DESIGNACION

A3.3 La resolucion, concediendo o denegando la designacion solicitada, sera dictada por el Subdirector
General de Movilidad y Tecnologia en el plazo de 3 meses desde la entrada en el registro de la Direccion
General de Trafico, segun el modelo recogido en el apartado 8 de este apéndice..

A3.4 En caso de detectar defectos o falsedad en la justificacién de cumplimiento de los requisitos exigibles a
los solicitantes, el proceso de designacién quedara automaticamente denegado.

A3.5 Los informes y resoluciones de los Centros de Reconocimiento Tecnoldgico tendran validez nacional.
Dicha designacion serd por un plazo maximo de 5 afios, pudiendo prorrogarse sucesivamente por
periodos de 2 afios, previa solicitud de prérroga.

A3.6 En caso de que la designacion de CRT se haya concedido bajo una acreditacién en tramite, ésta tendra
una validez de un afio. Cuando el CRT remita la acreditacion definitiva, la vigencia de la designacién se
extendera hasta el plazo maximo anterior.

A3.7 No se permitira la presentacion de una nueva solicitud por parte del CRT bajo una nueva acreditacion
en tramite.

A3.8 Asimismo, si la entidad designada dejase de cumplir los requisitos establecidos, se procedera de oficio
a la revocacién de la designacion como Centro de Reconocimiento Tecnoldgico.

A3.9 Cualquier modificacion que afecte a la informacién presentada en el proceso de designacién como CRT:
modificacion en la acreditacion de los reglamentos, en las entidades que complementan la capacidad
técnica del CRT, etc. debe ser comunicada a la DGT de la misma forma que se realizé la solicitud de
designacion inicial.

3. COORDINACION DE LOS PROCEDIMIENTOS

A3.10 La Subdirecciébn General de Movilidad y Tecnologia a través del CG-ESAV coordinara los
procedimientos relativos a la designacién de Centros de Reconocimiento Tecnoldgico competentes para
la Autorizacién de pruebas o ensayos de investigacion realizados con vehiculos automatizados en vias
abiertas al trafico en general, y, a estos efectos, podra llevar a cabo las modificaciones que resulten
oportunas de este apéndice y procedimientos administrativos correspondientes mediante escrito
directriz.
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4. SOLICITUD DE DESIGNACION DE CENTRO DE RECONOCIMIENTO TECNOLOGICO

il
AT

SOLICITUD DE DESIGNACION DE CENTRO DE

-
=D5T

BT AL
SRRTCH Ol LA SR

RECONOCIMIENTO TECHNOLOGICO =
[DATOS DEL INTERESADO
MIFTOI: Mombre y apedlidos/Razcn socka:
Tipo de via: Mombre de ka via: Hidmen
Elogue: Porta Escalera Plania: Puesta: KM:
Codigo postal Provincix FMunicipdo: Liocaldad:
Pails: Teltfono Cormreo secininico:
DATOS DEL REPRESENTANTE
MIFDOI: Mombre y apedlidos:

LISTADD OE DOCUMENTACION ADUUNTA

Solicita:
Sea concedida 3 |3 entidad anies Indicada, de acuerdo con 1o estabistido en |a Instncoiin de Autorzacion de
PrUsDas O ensayds de Investigacion realzados con vehiculos de conduction aulomatzada en vias ablenas al

Irafico en general la designacion como Centro de Reconocimiento Tecnoidgico awtprizado pam @ emision de
certificados de vehiculos par 3 [a realizacion de pruebas de conducsion Jutomatica.
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5. COMPETENCIAS TECNICAS DE LOS CENTROS DE RECONOCIMIENTO TECNOLOGICO

Objeto

El presente apartado tiene como objeto la definicion de las competencias técnicas requeridas a
los Centros de Reconocimiento Tecnoldgico que van a certificar los requisitos de los vehiculos
gue se pretendan usar en pruebas al amparo del Programa ES-AV.

Requisitos de la entidad solicitante de la designacién como Centros de
Reconocimiento Tecnolégico autorizado

Se considerard competencia técnica suficiente en los requisitos técnicos y administrativos
prescritos en este programa el disponer o estar en tramite de obtener la Acreditacién segin norma
ISO 17025 por parte de ENAC, para los ensayos previstos en cada uno de los siguientes
reglamentos:

Reglamento Contenido

UNECE R13 Y R13H Sistemas de frenos de vehiculos ligeros y pesados

UNECE R79.03 Sistemas de direccion

UNECE R131 AEBS vehiculo pesado

UNECE R152 AEBS vehiculo ligero

UNECE R157 ALKS (mantenimiento de carril, ligeros y pesados,
nivel SAE3 de automatizacion)

Reglamento de Ejecucion | ELKS (sistemas de emergencia de mantenimiento

(UE) 2021/646 del carril)

O alternativamente, disponer o estar en tramite de obtener la Acreditacién segin norma ISO
17025 por parte de ENAC para los ensayos previstos en el siguiente reglamento:

INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879h-2¢3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR

Reglamento Contenido
Reglamento de Ejecucién | ADS (sistema de conduccién automatizada de los
(UE) 2022/1426 vehiculos totalmente automatizados)
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6. DECLARACION RESPONSABLE DE COMPLEMENTARIEDAD DE LAS CAPACIDADES

Nombre y apellidos: DNI:

DECLARA BAJO SU RESPONSABILIDAD, ante la Direcciéon General de Tréfico, a los efectos de la solicitud
de la designacién de Centro de Reconocimiento Tecnoldgico en el &mbito del Programa ES-AV (Instruccion
VEH 2025/XXX) a favor de (organismo solicitante), que cumple
con los requisitos establecidos en la normativa vigente, y en particular que:

Complementa la competencia técnica suficiente en los requisitos técnicos y administrativos prescritos con los
medios de (organismo/entidad) para los reglamentos (marcar
el/los que corresponda/n):

7 UNECE R13Y R13H Sistemas de frenos de vehiculos ligeros y pesados

0 UNECE R79.03 Sistemas de direccion

1 UNECE R131 AEBS vehiculo pesado

1 UNECE R152 AEBS vehiculo ligero

1 UNECE R157 ALKS (mantenimiento de carril, ligeros y pesados, nivel SAE3 de

automatizacién)
[ UNECE R171 DCAS
0 Reglamento de Ejecucién (UE) 2021/646 ELKS (sistemas de emergencia de

mantenimiento del carril)

Dispone de la documentacion que acredita todo lo anterior y que la pondra a disposicion de la Administracion
cuando le fuera requerida.

Lo que manifiesta con el conocimiento de las responsabilidades penales, civiles y/o administrativas a que
hubiera lugar, en caso de inexactitud, falsedad u omision, de caracter esencial, de cualquier dato o informacion
de la presente declaracion o en caso de no presentacion de la documentacion que le fuera requerida para
acreditar el cumplimiento de lo declarado. Y para que asi conste y surta los efectos oportunos

En ,a de de20

Firmado:
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7. DECLARACION RESPONSABLE DE DISPONER DE LA COMPETENCIA TECNICA PARA
LA REALIZACION DE LOS PROCEDIMIENTOS DESCRITOS EN EL APENDICE V DEL
PROGRAMA ES-AV EN EL CASO DE ACREDITACION PARCIAL EN ALGUNO DE LOS
REGLAMENTOS

Nombre y apellidos: DNI:

DECLARA BAJO SU RESPONSABILIDAD, ante la Direccion General de Tréafico, a los efectos de la
certificacion y emision del informe de evaluacién técnica de vehiculos automatizados que acompafia la

presente declaracién responsable, con nimero de informe , realizada al amparo de la
designacion como Centro de Reconocimiento Tecnolégico en el &mbito del Programa ES-AV (Instruccion VEH
2025/XXX) a favor de (nombre del Centro de Reconocimiento

Tecnolégico), que cumple con los requisitos establecidos en la normativa vigente, y en particular que:

Disponiendo de acreditacion parcial en los Reglamentos , ésta se
corresponde con la competencia técnica necesaria para abordar todos los procedimientos del Apéndice 4 del
Programa ES-AV requeridos para la certificacion del vehiculo concreto objeto del citado informe.

Lo que manifiesta con el conocimiento de las responsabilidades penales, civiles y/o administrativas a que
hubiera lugar, en caso de inexactitud, falsedad u omision, de caracter esencial, de cualquier dato o informacion
de la presente declaracion o en caso de no presentacion de la documentacion que le fuera requerida para
acreditar el cumplimiento de lo declarado. Y para que asi conste y surta los efectos oportunos

En ,a de de20_

Firmado:
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8. MODELO DE RESOLUCION DE DESIGNACION DE CENTRO DE RECONOCIMIENTO
TECNOLOGICO

VISTA la solicitud presentada por la entidad abajo indicada, y comprobada la documentacion remitida relativa
al cumplimiento de las condiciones requeridas en el Programa ES-AV (Instruccién VEH 2025/XXX) sobre
autorizacién de operaciones y circulacién para pruebas realizadas con vehiculos automatizados en vias
abiertas al trafico en general de la Direccién General de Tréafico,

La Subdireccién General de Gestion de la Movilidad y Tecnologia RESUELVE la designacion de la citada
entidad como Centro de Reconocimiento Tecnoldgico en el &mbito de la realizacion de pruebas o
ensayos de investigacion con vehiculos automatizados en vias abiertas al trafico general, asi como su
inclusion en el correspondiente registro de la DGT con los datos siguientes:

Datos del Centro de Reconocimiento Tecnolégico en el &mbito de la realizacién de
pruebas o ensayos de investigacion con vehiculos automatizados en vias abiertas al
trafico general

Centro Razon social
CIF/NIF
Pais
Direccion

Cadigo Postal
Municipio
Provincia

Correo electrénico
Teléfono

Esta resolucion de designacion como Centro de Reconocimiento Tecnolégico para la certificacion y emision
de informes de evaluacién técnica de vehiculos para la realizacién de ensayos en modo autbnomo en vias
abiertas al trafico en general considera, a los efectos de demostrar la competencia técnica de la entidad
solicitante o del organismo o entidad con la que complementa sus capacidades, la acreditacion de los
siguientes reglamentos:
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Ambito de Estadp -
cobertura de la acreditacion
Reglamento Contenido S seguin norma ISO
acreditacion  del
reqlamento 17025 por parte de
g ENAC
7| UNECE R13 y | Sistemas de frenos de vehiculos | Entero / Parcial Concedida /
UNECE R13H ligeros y pesados En tramite
71| UNECE R79.03 | Sistemas de direccion Entero / Parcial Concedida /
En tramite
0| UNECE R131 AEBS vehiculo pesado Entero / Parcial Concedida /
En tramite
71| UNECE R152 AEBS vehiculo ligero Entero / Parcial Concedida /
En tramite
| UNECE R157 ALKS (mantenimiento de carril, | Entero / Parcial Concedida /
ligeros y pesados, nivel SAE3 de En tramite
antnmatizaciAn)
71| UNECE R171 DCAS Entero / Parcial Concedida /
En tramite
71| Reglamento de | ELKS (sistemas de emergencia | Entero / Parcial Concedida /
Ejecucion (UE) | de mantenimiento del carril) En tramite
2021IRAA
7| Reglamento de | ADS (sistema de conduccion | Entero / Parcial Concedida /
Ejecucién (UE) | automatizada de los vehiculos En tramite
2022/1426 totalmente automatizados)
Esta designacién permanecera vigente hasta el de de 20
Fecha
EL SUBDIRECTOR GENERAL DE GESTION
DE LA MOVILIDAD y TECNOLOGIA
Fdo.:
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APENDICE 4. PROCEDIMIENTO PARA LA CERTIFICACION DE VEHICULOS PARA LA
REALIZACION DE ENSAYOS DE VEHICULOS AUTOMATIZADOS

Objeto
El presente apéndice tiene como objeto:

1. Establecer un procedimiento estandarizado para la certificacion de vehiculos para la realizacién de
pruebas de vehiculos automatizados en vias abiertas al trafico general.

2. Procedimiento de emision de Informe de Evaluacién Técnica por parte del centro de reconocimiento
tecnolégico autorizado.

El procedimiento estandarizado para la certificacion de vehiculos para la realizacién de ensayos de vehiculos
en modo auténomo perseguira como Unico objetivo garantizar el maximo nivel de seguridad para las personas
que realicen dichos ensayos, asi como para los otros usuarios de la via.

El presente procedimiento consta de fases:
= Documentacion
= Verificacion de la conformidad entre la documentacién presentada por el solicitante y el vehiculo
a ensayar
= |Inspeccion de seguridad
= Comprobacion dinamica

Documentacion
El requerimiento de la documentacién hace referencia a la identificacion del tipo de vehiculo destinado a

ensayo (dimensiones, masas, potencia, etc.), su homologaciéon base (en caso de que sea aplicable), la
identificacion de riesgos por parte y segun criterio del solicitante y las contramedidas aplicadas, las
funcionalidades a ensayar y aquellas para las que el vehiculo no esti destinado, el sistema de paro de
emergencia y otras funcionalidades de seguridad (p.e. compatibilidad electromagnética).

Esta documentacion sera la base para la identificacion de la tipologia del vehiculo y para continuar con las
siguientes fases del procedimiento: inspeccion y comprobacion dinamica.

Esta fase se desarrolla en el apartado 1y parcialmente en el 5 de este apéndice.

Verificacién de la conformidad entre la documentacion presentada por el solicitante y el vehiculo a
ensayar
El proceso de verificacion de la conformidad se realiza con el objetivo de comprobar que el vehiculo

presentado para la realizacion de ensayos en carretera abierta corresponde a la documentacion presentada
por el solicitante.

Inspeccion de seguridad

El proceso de inspeccién se realiza (a partir de la documentacién aportada) con el objetivo de aprobar o
denegar la realizacién de ensayos con vehiculos prototipo. La inspeccidn hace siempre referencia a elementos
de seguridad como por ejemplo salientes exteriores, espacio interior, estado de las ruedas o sujecién de
instrumentacion/ lastre (si aplica). La inspeccién permitira pasar al siguiente paso: la comprobacion dindmica.
Esta fase se desarrolla en el apartado 2 de este anexo.
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Comprobacién dinamica

La comprobacion dinamica es el ultimo paso del presente procedimiento y se divide en comprobacion de
conduccion manual, comprobacion de los sistemas de override (pasar a control manual) y comprobacion de
funcionalidades béasicas que impacten en la seguridad para los ocupantes del vehiculo y el resto de los
usuarios de las vias. Esto permitira certificar que el vehiculo:
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1) se puede conducir de forma manual,

2) permite retomar el control manual a requerimiento del gestor/operador, y

3) en modo de conduccidn autbnoma es capaz de mantener unos minimos niveles de seguridad (p.e.
frenar cuando se cruza un peaton).

Esta fase se desarrolla en los apartados 3 y 4 de este anexo.

El procedimiento se resume en el diagrama de la Figura 1
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Resolucion
Autorizacion

Figura 1 Diagrama de bloques del procedimiento de certificacion
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El procedimiento descrito tiene como Unico objetivo garantizar la seguridad durante la preparacién y ejecucion
de las pruebas a realizar en las vias abiertas al trafico en general y debera ser realizado por los centros de
reconocimiento tecnolégico para la certificacion (). El procedimiento se ha elaborado utilizando estandares
existentes y de referencia para cada una de las funcionalidades (p.e. normas ISO, UNECE, y protocolos Euro
NCAP).

Como resultado del proceso de verificacion documental y de ensayos que se describe en este apéndice, el
Centro de Reconocimiento Tecnoldgico emitir4 un informe con los resultados de las pruebas y un certificado
con la informacién recogida en el anexo 5.

A continuacion, se detallan las fases del procedimiento: documentacion, inspeccién y comprobacion dindmica.
1. DOCUMENTACION TECNICA DEL FABRICANTE PARA LA SOLICITUD

El solicitante presentara la documentacion técnica sobre el vehiculo presentado para esta autorizacion de
acuerdo con los puntos referidos a continuacion segun el modelo de documentacion técnica descriptiva en el
los anexos 3y 4.

FICHA REDUCIDA DE CARACTERISTICAS (FICHA REDUCIDA)

Con el fin de documentar las caracteristicas técnicas del vehiculo (masas y dimensiones, unidad motriz,
transmision, suspension, direccién, dispositivos de alumbrado y sefializacién luminosa, frenado, y carroceria)
se debera presentar completada una Ficha Reducida al inicio de cualquier verificacion técnica.

La Ficha Reducida esta regulada en el RD 750/2010 de 4 de junio, por el que se regula la homologacion de
los vehiculos a motor, asi como de sus sistemas, partes, y piezas (ver anexo ).

A partir de la Ficha Reducida se constituir4 una Ficha Técnica que debera presentarse en la solicitud de una
matricula provisional, requisito indispensable para permitir la circulacion del vehiculo en las vias abiertas al
tréfico en general.

FICHA DE CARACTERISTICAS TECNICAS (FICHA TECNICA)

La Ficha Técnica (ver anexo Il) es un documento proporcionado por el solicitante.

El centro de reconocimiento tecnolégico autorizado verificara que todos los datos proporcionados por el
solicitante son veridicos y facilitara al solicitante la documentacion necesaria a presentar en la DGT.

Este documento juntamente con el Safety Check y los resultados de las pruebas de ensayo, seran los minimos
requisitos a presentar en la DGT para la obtencién de un permiso de circulacion (matricula provisional).
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SEGURIDAD FUNCIONAL ASOCIADA A LA EVALUACION DE RIESGOS

Para garantizar la realizacion de los ensayos con seguridad es imprescindible que los fabricantes de los
vehiculos automatizados identifiquen aquellas situaciones que representan un riesgo potencial en base a sus
probabilidades de ocurrencia, controlabilidad por parte del operador y severidad teniéndolas en cuenta
durante el desarrollo de sus vehiculos.

La seguridad funcional toma en consideracién todos los modos de funcionamiento y los potenciales fallos de
los sistemas implementados en los vehiculos y, consecuentemente se podra analizar con dicho documento si
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los riesgos pueden ser asumidos o no. El estandar ISO 26262 define un procedimiento para el desarrollo de
sistemas hardware — softwares funcionalmente seguros. Dentro de este estandar se destacan el HARA
(Hazard Risk Analysis) y el FMEA (Failure Mode Effects Analysis) como dos de las herramientas utilizadas
para identificar y cuantificar estos riesgos.

Seré condicion para aceptar la evaluacion del riesgo que el solicitante presente un documento acreditativo de
gue la evaluacion de riesgos se ha llevado a cabo mediante un HARA, un FMEA o un método equivalente
siguiendo las practicas habituales de seguridad funcional asociadas al desarrollo de software de automocion.
En los casos de riesgos y fallos potenciales identificados que no puedan ser aceptados para conduccién en
las vias abiertas al trafico en general, se exigira que estos sean controlados o mitigados para la emision del
certificado.

La seccién 5. del presente apéndice recoge los ensayos a realizar para comprobacion de la operacién ante
mal funcionamiento de los sistemas.

CONTROL DE VERSIONES DE SOFTWARE

Debido a que buena parte de un sistema con funcionalidades auténomas tiene asociado un desarrollo
software, todas las verificaciones descritas en el presente apéndice se realizaran sobre una version de
software previamente validada en ensayos por el solicitante y de acuerdo a los requisitos funcionales de
seguridad descritos en el apartado anterior y a la descripcion de las funcionalidades aportada (ver apartado:
Documentacion relativa a las funcionalidades/escenarios de disefio y ensayo del sistema — Funcionalidades).
En el caso de que, durante el proceso de pruebas y recoleccion de datos, se implementen mejoras o cambios
en el sistema en forma de nuevas versiones de software, estas deben también cumplir los requisitos minimos
de seguridad funcional y seguir respetando los ensayos objeto de la peticién de autorizacion por parte de la
DGT.

Para evitar el sobrecoste que supone la realizacién integra del proceso de certificacién para cada nivel,
version o revision del software utilizado durante las pruebas, se debe disponer de documentacion acreditativa
de que el sistema ha sido extensamente probado y validado en ensayos de banco, simulacién o pistas de
pruebas.

El solicitante debera presentar documentacion en la que se indique claramente la versién de software a utilizar
durante los ensayos, asi como las funcionalidades auténomas implementadas, coincidan o no con las
funcionalidades que se desean ensayar. En el caso de presentar una nueva version de software respecto a
la presentada originalmente en la solicitud del permiso, debera proporcionar de forma detallada aquellas
modificaciones realizadas respecto a la version anterior, asi como a que funcionalidades afecta y en qué
medida, acreditando que la seguridad del vehiculo permanece al menos al mismo nivel que la version
presentada inicialmente.

En el caso de que se deseen realizar pruebas en carretera a) con nuevas funcionalidades adquiridas a raiz
de la modificacion del software b) que estas pruebas no estén descritas en la peticion original, c) impliquen
nuevas pruebas de distinta naturaleza, o en general, varien sustancialmente la documentacién de este
apéndice aportada originalmente, esta modificacion del software no seré considerada como una nueva version
y se deberd revisar el proceso de autorizacion nuevamente para poder determinar el alcance de la nueva
situacion.
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DOCUMENTACION PARO DE EMERGENCIA Y “OVERRIDE” DEL SISTEMA AUTONOMO

La documentacion debera justificar que se ha tenido en cuenta los siguientes requisitos minimos:

Desconexién de emergencia:
1. Tener una desconexion de emergencia que pare la accion de los actuadores (volante, freno,

acelerador y caja de cambios si aplica).

2. El paro de emergencia debe ser accesible para cualquier ocupante del vehiculo o con acceso a
los mandos del vehiculo en cualquier momento.

3. Elactuador del pedal de freno no puede interferir con la capacidad del conductor a actuar sobre
el pedal de freno.

4. El par maximo del actuador del volante debe poder ser superado por el operador en cualquier
momento.

Override:
1. Eloverride ha de ser detectado tras los siguientes eventos:

a. El operador presiona el pedal de freno
b. El operador presiona el pedal de acelerador
c. El operador gira el volante
2. En caso de detectar un override, todas las acciones del sistema se deberan interrumpir hasta
que el operador reinicie manualmente el proceso de conduccién autbnoma.

Se debera justificar que tanto el override como el paro de emergencia son independientes entre si y de los
algoritmos de conduccién automatizada y que siempre tendran prioridad sobre las acciones de conduccion
automatizada.

DOCUMENTACION RELATIVA A LAS FUNCIONALIDADES/ESCENARIOS DE DISENO Y ENSAYO DEL SISTEMA
FUNCIONALIDADES

Este documento debera describir la funcionalidad del sistema de conduccién automatizada con el objetivo de
poder identificar los posibles escenarios que el vehiculo puede afrontar y aquéllos que se pretenden evaluar
durante la circulacién en las vias abiertas al trafico en general. De esta manera se podran predecir las posibles
condiciones de circulacién que se puedan producir y la interaccién con los otros usuarios de la via.

Para ello se deberan definir los posibles escenarios de ensayo a evaluar junto con las maniobras que se
quieren reproducir.

Asi mismo, se deberan describir todas las condiciones de trafico que de antemano se conoce que el sistema
de conducciéon automatizada no puede abordar. El objetivo de esta informacion es identificar aquellas
situaciones de trafico que se deben evitar, asi como definir las medidas oportunas para evitarlas.

ESCENARIOS DE ENSAYOS
Escenarios de ensayo en carretera abierta
Son aquellos escenarios que se pretender evaluar durante la circulacién en condiciones de trafico real. El
vehiculo Gnicamente podra circular en modo auténomo (bajo la supervision de un operador) en los escenarios
descritos como escenarios de ensayo. El solicitante debera aportar una descripcién detallada del escenario
de ensayo y las condiciones bajo las que el vehiculo podra circular en modo auténomo o controlado de forma
remota.
Para cada escenario de ensayo se debera indicar:

e Tipo de situacion de trafico
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o Urbano (<50 km/h en ciudad)
o Interurbano (<100 km/h en carretera)
o Viarapida (<120 km/h en autopista)
e Infraestructura
o Tipo de via a utilizar
= zona urbana
= zona peatonal
= carretera secundaria con circulacién en doble sentido sin separacion de carriles
= carretera secundaria con circulacion en doble sentido con separacion de carriles
= carretera nacional, 1 carril de circulacién
= carretera nacional, multiples carriles de circulacion
* autovia
= autopista
o Vias identificadas que cumplen estas condiciones
¢ Condiciones de trafico
o Intensidad de trafico requerida
o Vehiculos / usuarios propios del ensayo que intervendran en el ensayo
o Vehiculos / usuarios ajenos al ensayo que pueden intervenir en el ensayo
e Condiciones del ensayo
o Condiciones de luz buscadas
o Condiciones climatoldgicas buscadas
e Maniobras a realizar
o Tipo de maniobra
o Condiciones limites esperadas:
= Velocidad maxima
= Deceleracion longitudinal maxima
= Aceleracion lateral maxima.

INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879h-2¢3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR
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CIBERSEGURIDAD

Los sistemas electrénicos necesarios para habilitar funciones de conduccion auténoma requieren de altos
niveles de software para su funcionamiento, lo que aumenta su vulnerabilidad frente ciberataques que pueden
comprometer la seguridad del ocupante del vehiculo y el resto de los usuarios de la via.

El solicitante debera presentar documento acreditativo de que todos los vehiculos de ensayo, asi como todos
sus sistemas y subsistemas, han sido desarrollados teniendo en cuenta la provision de niveles de
ciberseguridad apropiados. cuentan con los niveles de ciberseguridad apropiados.

COMPATIBILIDAD ELECTROMAGNETICA (EMC)

Los componentes electronicos que los vehiculos utilizan actualmente pueden ser sensibles a las emisiones
electromagnéticas presentes en la via o emitidas por otros componentes del propio vehiculo.

La electrénica es la base de los sistemas de seguridad avanzados (e.g. ADAS) y por ello se prevé que los
futuros prototipos de vehiculos automatizados tendran una carga de sistemas electronicos todavia mayor.
Para evitar fallos inesperados de estos sistemas el solicitante deberd presentar documento acreditativo de
que los equipos instalados respetan la legislacién vigente en cuanto a las emisiones electromagnéticas.
FUNCION DE RECONOCIMIENTO DE SERALES

El solicitante debera remitir documentacion donde se describa la solucién tecnolégica elegida que habilita al
vehiculo para el reconocimiento de sefiales en carretera y las condiciones ambientales que garanticen y/o
impidan su correcto funcionamiento (luz, condiciones meteorolégicas, etc...).

En el caso de poseer Ginicamente sistemas telematicos a este fin, se debera documentar el procedimiento y
recursos necesarios para garantizar la disponibilidad de informacion veraz y fiable relativa a sefiales de trafico
permanentemente actualizadas durante el periodo de realizacion de las pruebas objeto de la autorizacion.

2. INSPECCION PREVIA A LA REALIZACION DE LAS PRUEBAS

La inspeccién del vehiculo se llevara a cabo por un centro de reconocimiento tecnolégico autorizado en base
a la documentacion aportada por el solicitante.

3. EVALUACION DE COMPORTAMIENTO DINAMICO

A continuacion, se incluyen las pruebas dinamicas que debe superar el vehiculo. Para aquellos vehiculos o
usos para los que no sea aplicable el procedimiento de comprobacién dinamica recogido en este apartado, el
solicitante debe justificar dicha circunstancia y el centro de reconocimiento tecnoldgico sera el encargado de
validarla, aplicandose lo establecido en el apartado IV del presente apéndice. Esta situacién se puede producir
para una o varias de las pruebas.

Aunque el vehiculo circule en modo de conduccién auténoma, siempre se debera tener acceso a los controles
del vehiculo (o en su caso al mando de desconexion de emergencia) y estos deberan poder ser accionados
de forma manual. El operador del vehiculo sera el encargado de supervisar la realizacion de los ensayos, asi
como de actuar en caso de emergencia.

En el caso de tratarse de un vehiculo automatizado que no requiera de un conductor dentro del habitaculo del
vehiculo y por tanto pueda ser controlado remotamente, el solicitante debera proporcionar al centro de
reconocimiento tecnoldgico autorizado por la DGT el equipamiento necesario para poder realizar las pruebas
de comprobacion dinamica descritas en los siguientes apartados.

INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879h-2¢3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR

ENSAYOS DE CONDUCCION CONVENCIONAL (MANUAL)
Es imprescindible que el vehiculo se pueda conducir en cualquier momento en modo convencional y, por
tanto, se verificara que cumple con esta funcionalidad mediante la realizacién de las siguientes maniobras:
e Conduccion en recta hasta 50 km/h para comprobacion de velocimetro y ausencia de desviacién,
vibraciones, ruidos u otras anomalias.
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e Salida de curva hasta 50 km/h para la comprobacién de autorretorno del volante y ausencia de
vibraciones, ruidos u otras anomalias.

e Cambios de apoyo dentro del mismo carril con velocidades iniciales de hasta 50 km/h para la
evaluacion de la estabilidad, control y ausencia de vibraciones, ruidos u otras anomalias

e Frenada de hasta 0,5g con velocidades iniciales de hasta 50 km/h para la comprobacion de ausencia
de desvio, vibraciones ruidos u otras anomalias.

e Frenada hasta el bloqueo o activacién de ABS con velocidades iniciales de hasta 50 km/h para la
comprobacion de ausencia de desvio, vibraciones ruidos u otras anomalias.

e Aceleracion a 3/4 de acelerador hasta 80 km/h

e Circulacion en recta hasta 120 km/h para la comprobacion de ausencia de desvio, vibraciones, ruidos
u otras anomalias.

e Valoracién general (hasta 120 km/h) para la comprobacién de ausencia de desvio, vibraciones, ruidos
u otras anomalias.

Las 5 primeras pruebas aplican a todos los vehiculos mientras que las Gltimas tres no aplicaran a vehiculos
destinados Unicamente a uso urbano y que por sus capacidades técnicas (e.g. velocidad maxima) no puedan
realizar las pruebas.

ENSAYOS DE OVERRIDE (PREDOMINANCIA DE LOS CONTROLES MANUALES SOBRE LAS FUNCIONES AUTOMATIZADAS)

OVERRIDE DEL VOLANTE:

En cualquier fase de la conduccion auténoma se ha de detectar el override del operador al actuar sobre el
volante. Esta prueba sera de aplicacion tanto al operador a bordo como al operador de seguridad remoto.

En cualquier fase de la conduccion autbnoma se ha de detectar el override del operador tras aplicar un par
maximo de 10Nm al volante, se comprobaran los siguientes escenarios:

. Radio de curvatura de la ., Par maximo aplicado
Velocidad . Intencién del operador
trayectoria por el operador
30 1 Km/h Infinito, recta Giro a derecha < 10Nm
30 1 Km/h Infinito, recta Giro a izquierda < 10Nm

En caso de que un escenario requiera un par superior a 10Nm por parte del operador no se superara la
prueba. El sistema de conduccién auténoma, una vez detectado el override deberd parar todas sus acciones.
Procedimiento:

1. El vehiculo debera ir en modo de conduccion auténoma, a velocidad constante manteniendo una
trayectoria recta. Se hara la prueba una primera vez sin override del operador para asegurar que el
vehiculo es capaz de mantener la trayectoria deseada durante 100m. Durante el desarrollo de esta
prueba el operador no podra ejercer ninguno tipo de control o contacto sobre los mandos del
vehiculo.

2. Si el vehiculo supera la prueba de conduccién autbnoma se procedera a realizar la prueba de
override:

a. Se inicia el proceso de conduccién auténoma, velocidad constante, linea recta.

b. La distancia recorrida en conduccién auténoma antes de alcanzar la puerta 1 debera ser
superior a 100m.

c. El operador no podra ejercer ninguno tipo de control o contacto sobre los mandos del
vehiculo antes de alcanzar la puerta 1.

d. Mientras el vehiculo se encuentra entre la puerta 1y 2 el operador se tomaré el control del
volante con el fin de modificar la trayectoria del vehiculo.

3. La prueba se considerara superada si se cumplen las siguientes condiciones:

a. El vehiculo ha mantenido la trayectoria deseada mientras circulaba en modo de
conduccion auténoma.

INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879h-2¢3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR
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b. El operador ha realizado el cambio de trayectoria dentro de los limites definidos por las
puertas.

c. El par maximo aplicado por el operador durante el proceso de cambio de trayectoria no ha
superado los 10Nm.

d. El proceso de conduccién auténoma se haya detenido antes de alcanzar la puerta 3.
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Figura 2 Esquema de la prueba de Override de volante (las dimensiones reflejadas en la figura podran ser modificadas
de forma justificada por el Centro de Reconocimiento Tecnolégico en funcién de la tipologia del vehiculo)

En caso de un vehiculo con un sistema de direccion diferente al volante convencional, el Centro de
Reconociendo Tecnolégico podra adaptar la prueba o considerarla no procedente de forma justificada.
Asimismo, en funcion de la tipologia de vehiculo, el Centro de Reconociendo Tecnoldgico podra adaptar los
valores de la prueba de forma justificada.

OVERRIDE DEL PEDAL DE FRENO:

En cualquier fase de la conduccién autébnoma se ha de detectar el override del operador al actuar sobre el
pedal de freno. Esta prueba sera de aplicacion tanto al operador a bordo como al operador de seguridad
remoto.

INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879h-2¢3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR

Se realizara la prueba a velocidad constante 100 Km/h, en linea recta y en asfalto seco (o cualquier otra
superficie con coeficiente de friccion > 0,9). En caso de que el vehiculo no sea capaz alcanzar 100Km/h en
conduccion auténoma se realizara la prueba a la velocidad méaxima permitida por el sistema.

Procedimiento:

1. Elvehiculo deberé circular en modo de conduccién auténoma, a velocidad constante y manteniendo
una trayectoria recta. Se hara la prueba una primera vez sin override del operador para asegurar que
el vehiculo es capaz mantener la trayectoria deseada durante 200m.

Durante esta prueba el operador no podra ejercer ningun tipo de control o contacto sobre los mandos

del vehiculo.
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2. Si el vehiculo supera la prueba de conduccién autonoma se procedera a la prueba de override:
a. Seinicia el proceso de conduccién en modo autdnomo, velocidad constante, linea recta.
b. El operador no podra ejercer ningun tipo de control o contacto sobre los mandos del vehiculo
antes de haber recorrido 200m manteniendo la velocidad deseada.
c. Tras haber recorrido los 200m el operador aplicara una fuerza maxima de 300N en el pedal de
freno.
3. La prueba se considerara superada si se cumplen las siguientes condiciones:
a. Elvehiculo ha mantenido la trayectoria deseada en modo de conduccién autbnoma.
b. La deceleracién maxima del vehiculo haya superado 0.8m/s2.
c. Ladeceleracion media durante el proceso de frenada haya superado 0.7m/s2.
d. El modo de conduccién auténoma se haya detenido durante la frenada.

Las deceleraciones medias y maximas de mediran segun la 1ISO 43.040.40.

En funcién de la tipologia de vehiculo, el Centro de Reconociendo Tecnolégico podra adaptar los valores de
la prueba de forma justificada.

OVERRIDE DEL PEDAL DEL ACELERADOR

En cualquier fase de la conduccién autébnoma se ha de detectar el override del operador al actuar sobre el
pedal de acelerador. Esta prueba sera de aplicacién tanto al operador a bordo como al operador de seguridad
remoto.

Se realizaré la prueba a velocidad constante de 30 Km/h (0 méxima del vehiculo en conduccién automatizada
si ésta es inferior), en linea recta y en asfalto seco (o cualquier otra superficie con coeficiente de friccion >
0,9). La maniobra consiste en acercarse a un vehiculo estacionado y en el momento que el vehiculo inicie su
fase de deceleracion para impedir el impacto, el operador pisara a fondo el acelerador. Esta maniobra
comprueba que siempre prevale la decision del operador sobre la del sistema de conduccion auténoma.

Procedimiento:

1. El vehiculo debera ir en modo de conduccion auténoma, a velocidad constante manteniendo una
trayectoria recta. Se hara la prueba una primera vez sin override del operador para asegurar que el
vehiculo es capaz detenerse sin llegar a impactar.

2. Si el vehiculo supera la prueba de conduccién autonoma se procedera a la prueba de override:

a. Seinicia el proceso de conduccién auténoma, velocidad constante, linea recta.

b. El operador no podra ejercer ningun tipo de control o contacto sobre los mandos del vehiculo
durante la fase de aproximacion.

c. Encuanto el sistema de conduccion autbnoma haya reducido la velocidad a menos de 25Km/h
el operador pisara el acelerador a fondo.

3. La prueba esté superada si:

a. Prueba 1: El vehiculo ha mantenido la trayectoria deseada e impedido el impacto mientras
circulaba en conduccion auténoma.

b. Prueba 2: Ha resultado en el impacto con el vehiculo estacionado ante la accién del operador
sobre el acelerador.

c. El proceso de conduccién autbnoma se haya detenido tras el override del operador.

INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879h-2¢3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR

El vehiculo estacionado deberd cumplir con los requisitos del Anexo A del protocolo Euro-NCAP “TEST
PROTOCOL - AEB systems”. Versionl.1.
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Figura 3 Esquema del procedimiento de ensayo del override por pedal de acelerador

En funcién de la tipologia de vehiculo, el Centro de Reconociendo Tecnolégico podra adaptar los valores de
la prueba de forma justificada.

OVERRIDE: DESCONEXION DE EMERGENCIA (E.J. PULSADOR DE EMERGENCIA):

En cualquier fase de la conduccién autébnoma se ha de detectar el override del operador al actuar sobre el
sistema de desconexion de emergencia. Esta prueba sera de aplicacion tanto al operador a bordo como al
operador de seguridad remoto. De igual forma, se comprobara para un operador de seguridad a bordo en el
caso de un vehiculo de conduccién remota.

Se realizara la prueba a velocidad constante 30 Km/h (o maxima del vehiculo en conduccién automatizada si
ésta es inferior),en linea recta y en asfalto seco (o cualquier otra superficie con coeficiente de friccion > 0,9).
La maniobra consiste en acercarse a un vehiculo estacionado y en cuanto el vehiculo inicie su fase de
deceleracion para impedir el impacto el operador accionara el mecanismo de override de emergencia. Esta
maniobra comprueba que siempre prevalece la decisién del operador sobre la del sistema de conduccion
autbnoma.

Procedimiento:

1. El vehiculo debera circular en modo de conduccién auténoma, a velocidad constante manteniendo
una trayectoria recta. Se hara la prueba una primera vez sin override del operador para asegurar que
el vehiculo es capaz detenerse sin llegar a impactar.

2. Si el vehiculo supera la prueba de conduccién autonoma se procedera a la prueba de override:

a. Se inicia el proceso de conduccién auténoma, velocidad constante, linea recta.

b. El operador no podra ejercer ningun tipo de control o contacto sobre los mandos del vehiculo
durante la fase de aproximacion.

¢. En cuanto el sistema de conduccion autébnoma haya reducido la velocidad a menos de 25Km/h
el operador accionara el mecanismo de override de emergencia.

3. La prueba esté superada si:

a. Prueba 1: El vehiculo ha mantenido la trayectoria deseada e impedido el impacto mientras
circulaba en conduccion autbnoma.

b. Prueba 2: Se haya resultado en el impacto con el vehiculo estacionado ante la accion del
operador sobre el sistema de desconexién

c. El proceso de conduccion autbnoma se haya detenido tras el override del operador.

INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879h-2¢3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR

El vehiculo estacionado debera cumplir con los requerimientos del Anexo A del protocolo Euro-
NCAP “TEST PROTOCOL — AEB systems” Version1.1.

En funcién de la tipologia de vehiculo, el Centro de Reconociendo Tecnolbgico podra adaptar los valores de
la prueba de forma justificada.
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ENSAYOS DE CONTROL LONGITUDINAL

El objetivo de estos ensayos es evaluar la capacidad del vehiculo para mantener el control longitudinal y
frenar en caso de emergencia. Se requieren unos requisitos minimos de capacidad de control longitudinal del
vehiculo, de manera gque se garantice que en modo de conduccién auténoma el vehiculo es capaz de frenar
de manera estable y en caso de emergencia.

Estos ensayos deberan realizarse para vehiculos con capacidades de conduccion automatizada y vehiculos
con control remoto.

Se definen requisitos de deceleracion maxima en mojado y la capacidad del sistema de evitar alcances y
atropellos contra otros posibles vehiculos y usuarios de la via.

A continuacion, se detallan la prueba de frenado, de frenada autbnoma de emergencia y de control lateral

PRUEBA DE FRENADO:

El objetivo principal de esta prueba es comprobar y asegurar el correcto funcionamiento del sistema de
frenado. En el caso de que un vehiculo haya sido homologado y el solicitante aporte una declaracion
responsable de que el sistema de frenos no se ha visto modificado, estas pruebas podran ser simplificadas.

Para cumplir este objetivo, el vehiculo tendra que ser capaz de frenar en distintas condiciones y situaciones
tal y como se explica a continuacion.

Se ha tomado como documentos de referencia el reglamento ECE R13H Uniform provisions concerning the
approval of passenger cars with regard to braking y el ECE R13 Uniform provisions concerning the approval
of vehicles of categories M, N and O with regard to braking (vehiculos de categoria L excluidos de esta prueba,
pero tendran un ensayo para asegurar una minima prestacion).

Los ensayos a realizar deben comprobar que el vehiculo se ajusta a las disposiciones del reglamento de
frenado, aunque solo se realizaran las pruebas consideradas como basicas en el funcionamiento del sistema
de frenos.

Las especificaciones de ensayo se adaptaran al vehiculo en los casos necesarios como por ejemplo en caso
de que no se cumplan las condiciones de velocidad inicial de ensayo.

Tipo 0 — Ensayo en frio (Temperatura entre 65y 100 °C)
El vehiculo debera estar cargado, siendo la distribucion de su masa entre los ejes la indicada por el fabricante.
Cada ensayo se repetirda también con el vehiculo vacio.
Para cada caso (cargado o descargado) se debera realizar el ensayo como se indica a continuacion:
- Ensayo con el motor desembragado (para mas detalle ver UNECE Regulation No. 13 - Rev.8 -
Amend.2 y Regulation No. 13-H - Rev.2 - Amend.3)
- Ensayo con el motor embragado (para mas detalle ver UNECE Regulation No. 13 - Rev.8 Amend.2
y Regulation No. 13-H - Rev.2 - Amend.3)

INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879h-2¢3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR

Los limites prescritos para la eficacia minima de frenado, tanto para pruebas con el vehiculo en vacio como
con el vehiculo cargado para M1 seran los establecidos a continuacion:

Tio 0 _ E | % 100 km/h
PO~ ENSay0 £on & s< 0.1v + 0.0060v2 (m)
motor desembragado

dm= 6.43 m/s?
Tipo 0 — Ensayo con el v 80%via < 160 kmi/h
motor embragado
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s< 0.1v + 0.0067v2 (m)
dm= 5.76 m/s?
f 6.5 - 50 daN
Los limites prescritos para la eficacia minima, tanto para pruebas con el
vehiculo en vacio como con el vehiculo cargado para M2, M3y N seran los establecidos a continuacion:
Categoria M2 M3 N1 N2 N3
Tipo de test 0-1 0-1 0-1 0-1 0-1
. % 60 km/h 60 km/h 80 km/h 60 km/h | 60 km/h
Tipo 0 — Ensayo .
con el motor s< 0.15v + 1%
desembragado fo 5.0 m/s?
_ %
. V-080%ma |01 n | g0 kmmh | 120kmm | 100 kmvh | 90 kv
Tipo 0 — Ensayo | pero sin exceder
con el motor < 0.15v + v
desembragado 103.5
A2 4.0 m/s?
F< 6.5 - 50 daN
Doénde:

v = velocidad de ensayo, en km/h
s = distancia de frenado, en metros
dm = desaceleracion media estabilizada, en m/s?2
f o F=fuerza aplicada al pedal de freno, en daN
Vmax = velocidad méaxima del vehiculo, en km/h
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Tipo | — Ensayo de fatiga

Calentamiento:

Los frenos de servicio de todos los vehiculos se someteran a ensayo acelerando y frenando un nimero de
veces (respetando los intervalos de frenado entre frenada y frenada), con el vehiculo cargado, en las
condiciones que se muestran en la siguiente tabla (la frenada inicial serd a 3 m/s?):

Condiciones

v (km/h) vz (km/h) | At (sec) n
M1 80%Vmax < 120 km/h 0.5v1 45 15
M2 80% Vmax < 100 km/h 0.5v1 55 15
N1 80% Vmax < 120 km/h 0.5v1 55 15
M3, N2, N3 80% Vmax < 60 km/h 0.5v1 60 20

Dénde:
v1 = velocidad inicial, al inicio del frenado
v2 = velocidad a la final del frenado
Vmax = velocidad méaxima del vehiculo
n = nimero de frenados
At = duraciobn de un ciclo de frenado: tiempo que transcurre entre el inicio de
una aplicacion del freno y el inicio de la siguiente.

Rendimiento en caliente:

Al final de la prueba de tipo | el rendimiento en caliente del sistema de frenado de servicio, se medir4 en las
mismas condiciones que para el ensayo de tipo 0 con el motor desembragado (las condiciones de temperatura
pueden ser diferentes).

Este rendimiento en caliente no debera ser inferior al 75 por ciento de la prescrita para M1y 80 por ciento
para M2, M3, N1, N2 y N3, ni al 60 por ciento de la cifra registrada en el ensayo del tipo 0 con el motor
desconectado.

Evaluacion del sistema

El rendimiento del sistema de frenado se determinard midiendo la distancia de frenado en relacién con la
velocidad inicial del vehiculo y / 0 mediante la medicion de la deceleracion media estabilizada desarrollada
durante la prueba.

- La distancia de frenado sera la distancia recorrida por el vehiculo desde el momento en que el
operador empieza a accionar el mando del sistema de frenado hasta el momento en que el vehiculo
se detiene; la velocidad inicial seré la velocidad en el momento en que el operador empieza a accionar
el sistema de frenado; la velocidad inicial no sera inferior al 98 por ciento de la velocidad prescrita
para la prueba en cuestion.

INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879h-2¢3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR

- lLa deceleracion media estabilizada (dm) se calculara como la
deceleracion media en relacibn con la distancia en el intervalo Vo a Ve,
de acuerdo con la siguiente férmula:

vi — v}
dn = 3592 (S — Sp)
Dénde:
Vo = velocidad inicial del vehiculo en km/h,
Vb = velocidad del vehiculo en el 0.8 vo en km/h,
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ve = velocidad del vehiculo a 0.1 vo en km/h,
sp = distancia recorrida entre vo y Vb €n metros,
Se = distancia recorrida entre Vo y Ve €n metros.

La velocidad y la distancia se determinaran mediante instrumentacion, cuya precision debera ser de = 1 por
ciento respecto a la velocidad exigida para el ensayo. La dm podra ser determinada por otros métodos que la
medicion de la velocidad y la distancia; en ese caso, la precision de la dm sera de + 3 por ciento.

FRENADA AUTONOMA DE EMERGENCIA:
El objetivo principal de esta prueba es comprobar y asegurar el correcto funcionamiento del sistema de
frenado auténomo de emergencia.
Para cumplir este objetivo, el vehiculo tendra que ser capaz de evitar el impacto en distintas condiciones y
situaciones tal y como se explica a continuacion.
Se han tomado como documentos de referencia los protocolos de ensayo Test protocol — AEB systems,
Version 1.0, July 2013 y TEST PROTOCOL - AEB VRU systems Version 1.0, February 2015.
Las prestaciones de frenado autbnomo de emergencia se evaluaran en los escenarios considerados mas
representativos por los protocolos de referencia. En los ensayos se evaluaran dos situaciones principales:
alcance y atropello. Ambas situaciones seran evaluadas en distintas condiciones:
e Alcances
o Vehiculo estacionario
= Velocidad vehiculo ensayo: 30, 50 y 70 km/h
o Vehiculo a velocidad inferior
= Velocidad vehiculo ensayo: 50 y 70 km/h
= Vehiculo oponente: 20 km/h
o Vehiculo que frena
= Ambos circulando a 50 km/h y a 12 m de distancia, vehiculo frena a -4 m/s?
= Ambos circulando a 50 km/h y a 40 m de distancia, vehiculo frena a -4 m/s?

e Atropellos
o Adulto que cruza por la derecha, punto de impacto al 50%
o Nifio que cruza por la derecha, punto de impacto al 50%

Se requerira que el vehiculo evite el impacto en todos los escenarios.

En funcién de la tipologia de vehiculo, el Centro de Reconociendo Tecnolégico podra adaptar los valores de
la prueba de forma justificada.

ENSAYOS DE CONTROL LATERAL

El objetivo de estos ensayos es evaluar la capacidad del vehiculo para mantenerse en un carril sefializado
con marcas viales (linea continua / discontinua). Se requieren unos minimos de controlabilidad lateral del
vehiculo, de manera que se pueda garantizar que en modo de conduccién auténoma el vehiculo es capaz de
circular dentro de su carril de manera estable y sin interferir en los carriles colindantes.

Estos ensayos deberan realizarse para vehiculos con capacidades de conduccién automatizada y vehiculos
con control remoto.
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Para cumplir este objetivo, el vehiculo tendra que ser capaz de mantenerse en distintas condiciones en un
carril sefializado por marcas viales. No se evaluara si el sistema sea capaz de funcionar en una carretera
abierta sin marcas viales.

Los documentos de referencia para estos ensayos se tomaran del protocolo de Euro NCAP para Lane Support
Systems 2016, que aplica a los sistemas de Lane Departure Warning y Lane Keeping Assistance.
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Se ensayaran dos escenarios:

e Escenario 1 - salida de carril, carril sefializado con marcas viales a un solo lado. En este escenario,
se conducira el vehiculo en modo manual en el carril indicado. Con el vehiculo estable, se iniciara un
cambio de carril hasta conseguir una velocidad del vehiculo respecto la linea entre 0.1 y 0.8 m/s.
Cuando el vehiculo se encuentre a 0.5 m de la linea, el operador dejard el modo de conduccion
manual y permitira al modo de conduccién auténoma tomar el control. Los sistemas incorporados al
vehiculo deberan impedir cruzar la linea del carril.

e [Escenario 2 — mantenimiento en el centro del carril, carril sefializado con marcas viales a ambos
lados. En este escenario, el vehiculo circulard en modo de conduccién auténoma en el carril indicado.
El vehiculo debera mantenerse estable dentro del carril, sin realizar oscilaciones.

Para cada escenario, se realizaran las siguientes combinaciones de pasadas:
e Linearectay curva conradio R =250 m
e Velocidad de circulacién a 30, 50 y 80 km/h
e Salida de carril derecha e izquierda (s6lo escenario 1).

Cada pasada (combinacién de ensayos) se repetira 3 veces.

Las marcas viales de los carriles o la informacién contenida en el mapa digital deberan ser representativas de
las vias publicas donde se realizaran los ensayos.

Se considerara que el sistema de conduccién autbnoma cumple con los criterios de control lateral si:

e Entodas las pasadas del escenario 1, el sistema evita el cruce de la linea. Se define cruce de lalinea
cuando el borde interior de la linea toca la cara exterior del neumatico delantero mas préximo a la
linea.

e En todas las pasadas del escenario 1, el sistema de conduccién autébnoma mantiene el centro del
vehiculo sobre el eje central del carril en un rango de +/- 0.25 m durante un periodo minimo de 3
segundos. Ademas, se requiere que la velocidad del volante durante los ensayos sea siempre inferior
a 159s.

En funcién de la tipologia de vehiculo, el Centro de Reconociendo Tecnolégico podra adaptar los valores de
la prueba de forma justificada.

ENSAYOS DE RECONOCIMIENTO Y CUMPLIMIENTO CON LAS SENALES DE TRAFICO

El objetivo de estos ensayos es garantizar que los vehiculos es garantizar que estos vehiculos, en modo
auténomo, son capaces de reconocer y respetar las sefiales de trafico, tanto de sefializacion vertical como
horizontal.

Las condiciones de aceptacion de este requerimiento consideran dos metodologias alternativas de ensayos:

e Una prueba en circuito cerrado con sefializacion vertical y horizontal fisica.
e Una prueba en circuito utilizando mapas digitales en el que se incluya informacion de diferentes limites
de velocidad.

INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879h-2¢3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR

Solo sera necesario superar una de las dos pruebas para poder superar este requerimiento, aunque se podra
realizar una combinacion de las dos.

Para poder realizar Unicamente la segunda prueba, el solicitante deberd demostrar que posee un mapa
digitalizado de la zona de ensayo permanentemente actualizado y con informacién fiable durante el periodo
de realizacion de los ensayos en carretera publica.
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En caso de que el solicitante pueda garantizar la identificacion y respeto de la sefializacion vial mediante otro
sistema de los descritos anteriormente, el centro de reconocimiento tecnolégico podra elaborar una
metodologia de ensayo para poder garantizar el cumplimiento de la normativa general de tréfico.

En el caso de vehiculos con control remoto, se realizard una prueba en la que el operador remoto puede
adaptar la velocidad del vehiculo segun indicaciones.

ENSAYOS EN ESCENARIO ESPECIFICOS

El plan de pruebas debera comprobar el funcionamiento declarado por el solicitante del vehiculo en los
escenarios recogidos en la documentacion de este (por ejemplo, maniobras de incorporacion, intersecciones,
glorietas, adelantamiento, etc. que no han sido explicitamente contempladas en las pruebas anteriores).

El Centro de Reconocimiento Tecnoldgico podra plantear los escenarios de ensayos que reproduzcan esas
condiciones y el solicitante debera proporcionar los medios adecuados para la realizaciéon de esos ensayos.
Como criterio de aceptacion se establece que el vehiculo responda segun declara el solicitante y que dicha
respuesta sea segura para el tréfico.

Esta prueba sera de aplicacién tanto al operador a bordo como al operador de seguridad remoto.

4. COMPROBACION DINAMICA EN AQUELLOS VEHICULOS O CASOS DE USO EN LOS QUE NO SEA
DE APLICACION ALGUNOS DE LOS TERMINOS DEL APARTADO 3.
Para aquellos vehiculos o usos para los que no sea aplicable el procedimiento de comprobacion dinamica
recogido en este programa, el centro de reconocimiento tecnoldgico encargado de su verificacion debera
analizar las funcionalidades y entorno en el que se movera el vehiculo automatizado y establecera las
condiciones de ensayo representativas de todas las situaciones que pueda encontrarse. De igual modo, el
solicitante debera documentar los escenarios de funcionamiento del vehiculo, asi como las decisiones de
control que adopte éste en determinadas circunstancias que seran objeto de comprobacion en el
procedimiento de ensayo que disefie el centro de reconocimiento tecnolégico.
El Centro de Reconocimiento Tecnoldgico deberd plantear ensayos representativos adaptados para ese
vehiculo, considerando las sefiales o medios empleados para el control longitudinal, guiado lateral, detencion
ante obstaculos y actuacion ante imprevistos o fallos en el funcionamiento de los sistemas.
El centros de reconocimiento tecnolégico debera valorar las tecnologias empleadas por el vehiculo para su
guiado y actuacion con el fin de plantear las pruebas oportunas que demuestren su correcto funcionamiento
ante situaciones desfavorables.

Los ensayos estdn encaminados a evaluar el comportamiento del vehiculo para un escenario y entorno
definidos previamente.

El procedimiento de ensayo que defina el centro de reconocimiento tecnoldgico y que tendra que ser
representativo de las condiciones operativas que se pueda encontrar cada vehiculo en cuestion, deberd
incluir, de forma no exclusiva, los siguientes bloques de ensayos:

ENSAYOS DE CONDUCCION CONVENCIONAL

El solicitante debe indicar los medios disponibles para la operacion del vehiculo en modo manual mediante
un conductor - operador. Se deberd comprobar que es posible el control longitudinal y lateral correctamente
si los mandos disponibles asi lo permitiesen. En el caso de que el vehiculo no disponga de volante (u otro tipo
de mando similar), el centro de reconocimiento tecnoldgico establecera la adaptacién o pertinencia de las
pruebas.

Estos requisitos se verificaran en el vehiculo de ensayo a partir de la realizacion de las siguientes maniobras:
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e Conduccion en recta hasta 50 km/h (o velocidad méaxima permitida en modo manual, si ésta es
inferior) para comprobacion de velocimetro y ausencia de desviacion, vibraciones, ruidos u otras
anomalias.

e Salida de curva hasta 50 km/h (o velocidad méxima permitida en modo manual, si ésta es inferior)
para la comprobacion de autorretorno del volante (si el vehiculo dispone de volante) y ausencia de
vibraciones, ruidos u otras anomalias.

o Cambios de apoyo dentro del mismo carril con velocidades iniciales de hasta 50 km/h (o velocidad
maxima permitida en modo manual, si ésta es inferior) para la evaluacion de la estabilidad, control y
ausencia de vibraciones, ruidos u otras anomalias

e Frenada de hasta 0,5g con velocidades iniciales de hasta 50 km/h (o velocidad méaxima permitida en
modo manual, si ésta es inferior) para la comprobacion de ausencia de desvio, vibraciones ruidos u
otras anomalias.

e Frenada hasta el bloqueo o activacion de ABS (si el vehiculo dispone de ABS) con velocidades
iniciales de hasta 50 km/h (o velocidad maxima permitida en modo manual, si ésta es inferior) para la
comprobacion de ausencia de desvio, vibraciones ruidos u otras anomalias.

ENSAYOS DE OVERRIDE (PREDOMINANCIA DE LOS CONTROLES MANUALES SOBRE LAS FUNCIONES AUTOMATIZADAS)
Los vehiculos que no tengan instalados un control convencional de direccion o un sistema de control
longitudinal operado del mismo modo (acelerador / freno) no estaran sujetos a los requisitos de override
especificados en este apéndice. En este caso es obligatorio tener un actuador de emergencia que sea capaz
de activar en el vehiculo una “maniobra de emergencia”. Esta maniobra tiene como objetivo llegar a detener
el vehiculo lo antes posible, reduciendo el tiempo de conduccién auténoma al minimo para garantizar la
seguridad y evitar la colision. En caso de disponer de algunos de dichos sistemas de override, el Centro de
Reconocimiento Tecnoldgico podra adaptar las pruebas previstas en este programa.

El solicitante debe declarar los sistemas de seguridad que puede hacer uso el conductor - operador en caso
de detectar una situacion de riesgo o un mal funcionamiento.

Sera el solicitante quien defina en su documentacién técnica las caracteristicas de su “maniobra de
emergencia” y el centro de reconocimiento tecnolégico quien evalle si es una maniobra segura. Ademas
debera verificar el funcionamiento de la misma de acuerdo a las especificaciones del solicitante.

Una vez finalizada esta “maniobra de emergencia” debe ser el conductor - operador del vehiculo quien
deliberadamente active de nuevo la funcién de conduccion autbnoma.

ENSAYOS DE CONTROL LONGITUDINAL

Para vehiculos en los que no sea posible aplicar los ensayos descritos en este apéndice por limitaciones del
sistema u otras razones justificadas, se debe evaluar el medio que emplea el vehiculo para hacer el control
de velocidad (perfil precargado, lectura de sefiales de trafico, etc) y adaptar los ensayos para que sean
representativos de ese medio.

ENSAYO DE FRENADO (MODO CONVENCIONAL)
En caso de que el vehiculo no pueda realizar los ensayos de control longitudinal en modo manual, el centro
de reconocimiento tecnoldgico debera adaptar las pruebas mencionadas mas abajo, modificando la velocidad
y/o la masa especificadas por valores que se ajusten a las caracteristicas del vehiculo de ensayo y/o de la
via/ruta donde se va a ensayar el vehiculo:
e Ensayo tipo 0 en frio: Adaptando la velocidad de frenada inicial
e Ensayo tipo | (fading): En caso de que el vehiculo por razones constructivas no sea capaz de alcanzar
la velocidad v1 en el tiempo estipulado, se deberan afiadir 10 s al tiempo que figura en la tabla (At) y
frenar a la velocidad alcanzada (aunque no se haya llegado a v1)
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El criterio de cumplimiento de estos ensayos sera el mismo que el establecido para los ensayos especificados
en este apéndice.
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En caso de que el vehiculo tenga una velocidad maxima por construccion menor de 25 km/h queda exento
de realizar los ensayos relativos a control longitudinal.

ENSAYO DE FRENADA AUTONOMA
Se realizaran todos los ensayos definidos seguin estan definidos. De no poderse realizar estas verificaciones,
el centro de reconocimiento tecnoldgico deberé adaptar las condiciones de estos ensayos a las caracteristicas
constructivas del vehiculo y/o a las condiciones de la ruta.
e Enelcaso de que el vehiculo no alcance alguna de las velocidades de ensayo establecidas, el ensayo
se debera realizar a la velocidad méaxima alcanzable por el vehiculo.
e La velocidad del target en movimiento, en este caso, ser4 determinada por el centro de
reconocimiento tecnolégico (o acordada entre el Centro de Reconocimiento Tecnoldgico y el
solicitante) en funcién del resto de usuarios que circulen por la via durante los ensayos en via abierta.

Se requiere que el vehiculo evite el impacto en todos los escenarios.
De igual forma, el Centro de Reconocimiento Tecnol6gico podra adaptar la tipologia de obstaculos en funcion
de la operativa y sistemas embarcados en el vehiculo declarados por el solicitante.

PERFIL PRECARGADO DE VELOCIDADES / LECTURA DE SENALES DE TRAFICO

El Centro de Reconocimiento Tecnoldgico debera realizar ensayos en los que se pueda verificar que el
vehiculo es capaz de seguir lo mas fielmente posible el perfil precargado de velocidades (o en su caso, la
lectura de las sefiales de tréfico).

ENSAYOS DE CONTROL LATERAL

Para vehiculos en los que el control longitudinal y lateral se realice mediante guiado o similar (seguimiento de
lineas, coordenadas GPS, ...), se deben plantear los ensayos descritos segun el funcionamiento de tales
sistemas de guiado y la documentacién técnica aportada por el solicitante.

En el caso que el vehiculo no esté disefiado para realizar las acciones descritas en el escenario 1 (salida de
carril), puede quedar exento de este.

Los ensayos del escenario 2 (mantenimiento en el centro del carril), se deben realizar en un recorrido
acordado entre en solicitante y el Centro de Reconocimiento Tecnoldgico, utilizando el mismo método que se
va a utilizar durante los ensayos de carretera abierta.

En los dos escenarios se van a adaptar las condiciones de ensayo segun las limitaciones y especificaciones
del vehiculo (radio de las curvas, velocidad de circulacién y salida de carril, si procede).

Se considerara que el sistema de conduccién auténoma cumple con los criterios de control lateral si:

e Entodas las pasadas del escenario 1, el sistema evita el cruce de la linea. Se define cruce de la linea
cuando el borde interior de la linea toca la cara exterior del neumatico delantero méas préximo a la
linea.

e En todas las pasadas del escenario 2, el sistema de conduccién autbnoma mantiene el vehiculo
dentro del carril 0 zona de seguridad definida para tal vehiculo (en el caso que no se desplace por un
carril).
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ENSAYOS EN ESCENARIO ESPECIFICOS

El plan de pruebas debera comprobar el funcionamiento declarado por el solicitante del vehiculo en los
escenarios recogidos en la documentaciéon del mismo (por ejemplo, maniobras de incorporacién,
intersecciones, glorietas, adelantamiento, etc. que no han sido explicitamente contempladas en las pruebas
anteriores).

El Centro de Reconocimiento Tecnoldgico podra plantear los escenarios de ensayos que reproduzcan esas
condiciones y el solicitante debera proporcionar los medios adecuados para la realizacion de esos ensayos.
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Como criterio de aceptacion se establece que el vehiculo responda segin declara el solicitante y que dicha
respuesta sea segura para el trafico.
Esta prueba sera de aplicacion tanto al operador a bordo como al operador de seguridad remoto.

5. COMPROBACION DE LOS SISTEMAS DE SEGURIDAD FUNCIONAL DECLARADOS EN LA
EVALUACION DE RIESGOS EXIGIDA EN 13 (ENSAYOS EN SITUACION DE MAL
FUNCIONAMIENTO)

El solicitante proporcionara al Centro de Reconocimiento Tecnoldgico con la suficiente antelacién, una
evaluacion de riesgos metodoldgica (HARA, HAZOP u otros métodos alternativos) incluyendo la mitigacion
propuesta en los casos que sea necesario.

El objetivo de los ensayos es la confirmacion de que el comportamiento del vehiculo es el mismo que el
declarado por el solicitante en situaciones de fallo del sistema y se puede garantizar la realizacion de los
ensayos con seguridad.

El Centro de Reconocimiento Tecnoldgico evaluara idoneidad la lista de riegos definida en 1.3 y la validez de
todas las mitigaciones propuestas y si este estudio es completo y coherente.

Después del andlisis se evaluara los riesgos y las mitigaciones propuestas por el solicitante mediante la
simulacion de ocurrencia de estos riesgos. El nimero de situaciones y riesgos a ensayar seran elegidos a
criterio del Centro de Reconocimiento Tecnoldgico, estableciendo el procedimiento de ensayo oportuno
atendido al andlisis proporcionado por el solicitante. . Se realizaran las pruebas pertinentes para comprobar
el correcto funcionamiento del vehiculo ante las situaciones descritas en la evaluacion de riesgos.

INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879h-2¢3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR
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Anexo 1: Fichas Reducidas
Categoria M1 y N1 derivados (Vehiculos turismo y sus derivados)
Datos

Marca

Tipo / variante / version

Denominacion comercial

Categoria del vehiculo

Nombre y direccion del fabricante del vehiculo de base:
Nombre y direccion del fabricante de la dltima fase de
fabricacion del vehiculo

Emplazamiento de la placa del fabricante

Parte fija VIN

Emplazamiento del numero de identificacion del
vehiculo

Vehiculo de base:

Numero de homologacién (incluyendo la extension
correspondiente):

Fecha:

Vehiculo completo/completado

Numero de Homologacién (incluyendo la extensién
correspondiente)

Fecha

CONSTITUCION GENERAL DEL VEHICULO

N° de ejes y ruedas

Ejes motrices (n°, localizacion e interconexion):

MASAS Y DIMENSIONES

Distancia entre ejes

Vias de los ejes

Longitud

Longitud méxima admisible del vehiculo completado
Anchura

Anchura maxima admisible del vehiculo completado
Altura

Voladizo trasero

Masa del vehiculo en orden de marcha

Masa minima admisible del vehiculo completado

Masa maxima en carga técnicamente admisible (MMTA)
Masa maxima en carga admisible prevista para
matriculacién/circulacién (MMA) X X

Masa méxima en carga técnicamente admisible en cada
eje (MMTA 1°,2°...) X X X

Masa maxima en carga admisible prevista para
matriculacién/circulacién en cada eje (MMA 1°, 2°,..)
Masa maxima técnicamente admisible del conjunto
(MMTC):

Masa maxima en carga admisible prevista para
matriculacién/circulacién del conjunto (MMAC)

INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879h-2¢3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR
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Masa maxima remolcable técnicamente admisible del
vehiculo de motor, en caso de:

Remolque con barra de traccion:

Remolque de eje central:

Masa maxima del remolque sin frenos:

Carga vertical estatica/masa maxima técnicamente
admisible en el punto de acoplamiento del vehiculo
motor

UNIDAD MOTRIZ

Fabricante o marca del motor

Cadigo del motor asignado por el fabricante

Motor de Combustion Interna

Principio de funcionamiento

Numero y disposicion de los cilindros

Cilindrada (cm3)

Tipo de combustible o fuente de energia

Potencia neta maxima (kW) a (min)

Motor Eléctrico puro (si/no)

Potencia méaxima por hora (kW)

Motor Hibrido (si/no)

Tipo

TRANSMISION

Tipo (Mecanica/Hidraulica/eléctrica/ etc.)

Caja de cambios (tipo)

N° de relaciones

SUSPENSION

Breve descripciéon del tipo de suspension delantera y
trasera

Neumaticos y ruedas (caracteristicas principales)
DIRECCION

Direccion, Tipo de asistencia.

FRENADO

Breve descripcion del dispositivo de frenado. ABS: si/no
CARROCERIA

Tipo de carroceria (segin anexo I, parte C de la
Directiva 2007/46/CE)

Dispositivos de visién indirecta distintos de los
retrovisores

Numero y disposicion de las puertas

Numero de plazas de asiento (incluido el conductor)
Numero de homologacién CE del dispositivo de
acoplamiento, en su caso

Sistemas de Proteccion Delantera: Si/No. Detalles
pormenorizados de

los dispositivos

DISPOSITIVOS DE ALUMBRADO Y SENALIZACION
LUMINOSA
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Dispositivos obligatorios (NUmero)
Dispositivos facultativos (NUmero)
VARIOS

Velocidad méaxima

Nivel de ruido parado: dB(A) a min-1
Nivel de emisiones: Euro ....
Emisién de CO2 (Ciclo mixto): g/km
Potencia Fiscal (CVF)
Observaciones

Opciones incluidas en la homologacion de tipo
Firma autorizada segun el RFFR

Categorias M2 y M3 (autocares y autobuses) y N2 y N3 (vehiculos industriales)
Marca (*)

Tipo (*)/ Variante / Version

Denominacion Comercial (*)

Categoria del vehiculo (*)

Nombre y direccion del fabricante del vehiculo de base

Nombre y direccion del fabricante de la Gltima fase de fabricacion del
vehiculo:

Emplazamiento de la placa del fabricante (*)

Parte fija del VIN (n° de bastidor completo) (*)

Emplazamiento y nimero de identificacion del vehiculo (*)

Vehiculo de base:

Numero de homologacion

Fecha:

Vehiculo completo/completado:

Numero de homologacion (incluyendo la extension correspondiente):

Fecha:

CONSTITUCION GENERAL DEL VEHICULO:

N° de ejes y ruedas (*)

Numero y emplazamiento de ejes con ruedas gemelas (*)
Descripcién de los ejes. Tipo y capacidad (*)

Numero y localizacién de los ejes de direccion (*)

Ejes motrices (n°, localizacién e interconexion) (*)

MASAS Y DIMENSIONES:

Distancia entre ejes consecutivos 1°, 2°, 3° ... (¥)

Avance 52 rueda (méximo y minimo en caso de 52 rueda ajustable) (*)
Via de cada eje 19/2°/3° ... (*)

Longitud (*)

Anchura (*)

Altura (en orden de marcha) (*)

Voladizo trasero (*)

Masa del vehiculo en orden de marcha (*)
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Masa maxima en carga técnicamente admisible (MMTA) (*)
Distribucién de esta masa entre los ejes 1°/293/ punto de enganche si
hay remolque ...

Masa maxima en carga técnicamente admisible para cada eje 19/2°/3°
- ()

Masa maxima técnicamente admisible del conjunto (MMTC) (*)

Masa maxima en carga admisible prevista para matriculacion/
circulacion (MMA) (*)

Masa maxima en carga admisible prevista para matriculacion/
circulaciéon en cada eje 1°/2°/3° (*)

Masa maxima en carga admisible prevista para matriculacion/
circulacion del conjunto (MMTC) (¥)

Masa maxima en carga admisible prevista para matriculacion/
circulacion del conjunto (MMAC) (*)

Masa méaxima remolcable técnicamente admisible del vehiculo de
motor, en caso de:

Remolque con barra de traccién (*) (si dispone)

Semirremolque (*) (si dispone)

Remolque de eje central (*) (si dispone)

Masa maxima del remolque sin frenos (*) (si dispone)

Carga vertical estatica/masa méaxima técnicamente admisible en el
punto de acoplamiento del vehiculo motor (*) (si dispone)

UNIDAD MOTRIZ:

Fabricante o marca del motor (*)

Cadigo asignado por el fabricante del motor (en caso de vehiculos
pesados, si procede incluir marcado, identificacion de combustible) (*)
Motor de combustion interna

Principio de funcionamiento (*)

NUmero y disposicion de los cilindros (*)

Cilindrada (*)

Tipo de combustible o fuente de energia (*)

Potencia neta maxima kW a min't (*)

Motor Eléctrico puro (si/no)

Potencia méaxima por hora (KW) (*)

Motor Hibrido (si/no)

Tipo (*)

TRANSMISION:

Tipo (mecanica / hidraulica / eléctrica, etc..) (*)

Caja de cambios (tipo) (*)

N° de relaciones (*)
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MASAS Y DIMENSIONES (en mm y kg)

Via delantera

Via trasera

Longitud

Longitud méxima admisible del vehiculo
completado

Anchura

Anchura méaxima admisible del vehiculo
completado

Altura

Voladizo delantero/ trasero

Masa del vehiculo con carroceria en orden de
marcha

Distribucién de esta masa entre los ejes

Masa maxima en carga téchicamente admisible
Masa maxima en carga técnicamente admisible 1°
eje

Masa méaxima en carga técnicamente admisible 2°
eje

Masa méxima remolcable: Con freno / sin
freno (en su caso)

UNIDAD MOTRIZ

Fabricante o marca del motor

Cadigo marcado en el motor

MOTOR DE COMBUSTION INTERNA

Principio de funcionamiento

Ndmero y disposicion de los cilindros

Cilindrada

Tipo de combustible o fuente de energia

Potencia neta maxima (kW) a (min-1)

Tipo de refrigeracion

Sistema de alimentacion
(Carburador/inyeccion)

Relacion de potencia max /masa del
veh. en orden de marcha

MOTOR ELECTRICO

Potencia maxima continua (Kw)

MOTOR HIBRIDO (SI/NO)

Tipo

TRANSMISION

Embrague (tipo)

Caja de cambios (tipo)

N° de relaciones

Relacion final

Relacion de transmisién

SUSPENSION

Breve descripcion del tipo de suspensién delantera
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Breve descripcién del tipo de suspension trasera
Designacion de la medida del neumético eje 1
(indicar indices de carga y velocidad minimos)
Designacion de la medida del neumético eje 2,
(indicar indices de carga y velocidad minimos)
Reglamento de homologacion de neuméticos
DIRECCION

Direccion

FRENADO

Breve descripcion del dispositivo de frenado de
servicio (delantero/trasero/combinado)

Dispositivos de frenado situados en el eje delantero
Dispositivos de frenado situados en el eje trasero
Dispositivo de frenado de estacionamiento

ABS: Si/No

CARROCERIA

Tipo de carroceria

Numero y disposicion de las puertas

Numero y emplazamiento de los asientos

N° de plazas

Marca de homologacion CE del dispositivo de
enganche, en su caso

Tipos o clases de dispositivos de enganche que
pueden instalarse

Valores caracteristicos: D / S

Nivel de ruido parado: dB(A) a min-1

Referencia de silenciosos

Marca

Referencia

Catalizador

Valor de CO (g/ min) en ciclomotores, (% volumen)
otras categorias

Valor corregido coeficiente absorcién: min-1(Para
encendido compresion).

Emision de CO2 (Combinado) (en su caso)
Potencia Fiscal (CVF)

Observaciones

Opciones incluidas en la homologacién de tipo
Firma autorizada segun el RFFR
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Anexo 2: Ficha Técnica (Datos de la tarjeta ITV)

Al Nombre del fabricante del vehiculo base

A2 Direccion del fabricante del vehiculo base

B.1 Nombre del fabricante del vehiculo completado

B.2 Direccion del fabricante del vehiculo completado

C. Codigo ITV

C.L Clasificacion del vehiculo

CVv Control VIN

D.1 Marca

D.2 Tipo / Variante / Version

D.3 Denominacion comercial del vehiculo

D.6 Procedencia

E Ne de identificacion del vehiculo

EP Estructura de proteccion

EP.1 Marca de la estructura de proteccién

EP.2 Modelo de la estructura de proteccion

EP.3 N° de homologacion de la estructura de proteccion

EP.4 Ne identificativo de la estructura de proteccion

F.1 Masa Méaxima en carga Técnicamente Admisible (MMTA)
F.1.1 Masa Méaxima en carga Técnicamente Admisible en cada eje 1°/2°/3°
F.1.5 Masa Méaxima en carga Técnicamente Admisible en 52 rueda o pivote de acoplamiento
F.2 Masa Méxima en carga Admisible del Vehiculo en circulacion (MMA)
F.2.1 Masa Méaxima autorizada en cada eje 1°/2°/3°

F.3 Masa Méaxima Técnicamente Admisible del conjunto (MMTAC)
F.3.1 Masa Méaxima Autorizada del conjunto MMC

F.4 Altura total

F.5 Anchura total

F.5.1 Anchura méaxima carrozable

F.6 Longitud total

F.6.1 Longitud méaxima carrozable

F.7 Via anterior

F.7.1 Via posterior

F.8 Voladizo posterior

F.8.1 Voladizo méaximo posterior carrozable

G Masa en Orden de marcha (MOM)

G.1 Masa en vacio para vehiculos categoria L

G.2 Masa Minima Admisible del vehiculo completado

J Categoria del vehiculo

J.1 Carroceria del vehiculo
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g
=
g
E:.
£ J.2 Clase
8 J.3 Volumen de bodegas
g K N° de homologacion del vehiculo base
%’ K.1 N° de homologacion del vehiculo completado
E K.2 Ne certificado TITV vehiculo base
% L N° de ejes y ruedas
;: L.0 N°y posicién de ejes con ruedas gemelas
;3 L1 Ejes motrices
é L2 Dimensiones de los neumaticos
% M.1 Distancia entre ejes 1°-2°, 20-3°
g M.4 Distancia entre 52 rueda o pivote de acoplamiento y dltimo eje
g 0.1 Masa Remolcable con frenos / Masa Remolcable Técnicamente Admisible del vehiculo de motor en caso de:
& 0.1.1 Barra de traccién
’5; 0.1.2 Semirremolque
%é 0.1.3 Remolque eje central
% 0.1.4 Remolque sin freno
g 0.21 Masa Méaxima remolcable Técnicamente Admisible con frenos mecanicos
§ 0.2.2 Masa Méaxima remolcable Técnicamente Admisible con frenos de inercia
; 0.23 Masa Méxima remolcable Técnicamente Admisible con frenos hidraulicos o neumaticos
§ 0.3 Tipo de freno de servicio
%" P.1 Cilindrada
i P.1.1 Numero y disposicién de los cilindros
Q P.2 Potencia de motor
E pP.2.1 Potencia fiscal
E P.3 Tipo de combustible o fuente de energia
% P.5 Cadigo de identificacion del motor
% P.5.1 Fabricante o marca del motor
§ Q Relacion potencia / masa
Zﬁ R Color
% S.1 Ne de plazas asiento / N° de asientos o sillines
E S.1.2 Cinturones de seguridad
% S.2 Ne° de plazas de pie
% T Velocidad méaxima
u.l Nivel sonoro en parada
u.2 Velocidad del motor a la que se mide el nivel sonoro o vehiculo parado
V.7 Emisiones de CO2
V.8 Emisiones de CO
V.9 Nivel de emisiones
Z Afio y nimero de la serie corta
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Anexo 3: Modelo de documentacién técnica descriptiva de las caracteristicas del vehiculo

0. GENERAL

0.1. Fabricante del vehiculo:
0.1.1. Nombre y direccion del fabriCante: .........c.ccceviieiiiiiiiie st
0.1.2. Nombre(s) y direccion(es) de la(s) fabrica(s) de MmONtaje: .........cccvvevervrereninieiieeeee
0.1.3. Nombre y direccién del representante (Si apliCa): ........ccceveerrrienieriieicee e

0.2. Datos del vehiculo:
(O B - 1 o LU T SO TP PP PP PP UPPUOPTPO
L0730 T oo PSR
0.2.3. NUMEI0O € DASHAON: .....eeiieiiiiieie e bbb

1. CARACTERISTICAS GENERALES DE CONSTRUCCION
1.1.Descripcion de las funcionalidades del sistema a ensayar (indicar si son opcionales o si se trata
(o ST W To (U U 4= Ui o] o) RSSO P TR
1.2. Listado de funcionalidades y version de SOftWare: .........c.cccoveierenenencnesenceeceeee e
2. DOCUMENTACION DESCRIPTIVA
2.1. Seguridad funcional asociada a la evaluacion de riesgos:
2.1.1.Hazard Risk ANalySis (HARA): ...cuei ettt ettt st e e sae e sbe e e e anreean
2.1.2.Failure Mode Effect Analysis (FMEA): ...
2.1.3. MEOAO EUUIVAIBNTE: ......eiiiiiiiitiiitee ettt ettt b et esbe et et e saeesbeesbeeneeae
2.2. Paro de emergencia:
2.2.1.Descripcion del override en el pedal de fren0: .........cccooeiiiiieninci e
2.2.2.Descripcion del override en el pedal de acelerador: ...
2.2.3.Descripcién del override en el volante de dir€CCION: ..........cccveieiiieiieecic e
2.2.4.Descripcion del override mediante Otro SISTEMA: ......c.ooeierererineiese e
2.3. Ciberseguridad:
2.3.1.Descripcion de las medidas relativas aplicadas a la ciberseguridad tenidas en cuenta en el
deSarrollo del SISTEMAL ........ooiiiieieie ettt
2.4. Compatibilidad electromagnética (EMC):
2.4.1.Documento acreditativo sobre emisiones electromagnéticas: ..........ccccevvvverivenieesieesieesieens
2.5. Reconocimiento de sefiales:
2.5.1.Descripcién del sistema de reconocimiento de SeflalesS: .........ccocveiieieiiiiniieiieie e
3. DOCUMENTACION ADICIONAL:
3.1. Declaracion de las caracteristicas del vehiculos o casos de uso en los que no sea de aplicacion
algunos de los términos del anexo IV apartado 3 (Si ProCede): ........cocevvrerererenenieeieeeeeeeenens
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Anexo 4: Checklist escenarios y funcionalidades
(de acuerdo con lo exigido en el punto Documentacion relativa a las funcionalidades/escenarios de disefio y
ensayo del sistema)

CODIGO DE MUESTRA: VIN:
[SOLICITANTE: MODELO: MATRICULA:
Situacion de trafico: Urbana :I
|(marcar todas las que apliquen) Interurbana I:I

Via répida [
Tipo de via: Zona urbana
|(marcar todas las que apliquen) Zona peatonal

Carretera secundaria con circulacion en doble sentido sin separacion de carriles
Carretera secundaria con circulacion en doble sentido con separacion de carriles
Carretera nacional, 1 carril de circulacién

Carretera nacional, multiples carriles de circulacién

00000000

Autovia
Autopista
Vias identificadas que cumplen estas condiciones:
(Condiciones de trafico: Intensidad de trafico requerida: Muy alta I:l
|imarcar tadas las que apliquen) Alta I:l
Media (|
Baja I:l
Muy baja I:l
Vehiculos / usuarios propios del ensayo que intervendran en el ensayo:

Turismos
Camiones ligeros
Camiones pesados
Motocicletas
Bicicletas

Otros

Especificar:

000000

|

Vehiculos / usuarios ajenos al ensayo que pueden intervenir en el

El
@

nsayo
Turismos
Camiones ligeros
Camiones pesados
Motocicletas
Bicicletas

Otros

Especificar:

[Condiciones de ensayo Condiciones de luz:

|imarcar todas las que apliquen) Dia

Noche
Amanecer/atardecer

Condiciones climatolégicas
Soleado

Lluvia ligera
Lluvia intensa
Nieve
Nublado
Niebla

INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879h-2¢3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR

Maniobras a realizar Tipo de maniobra:
|(marcar todas las que apliquen) Adelantamiento

Interseccion
Otras
Especificar:

000 000000 000 }ﬂﬂﬂﬂﬂﬂ

Condiciones limiete esperadas

Velocidad maxima km/h
Deceleracion longitudinal maxima g

Aceleracion lateral maxima g
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Anexo 5: MODELO DE CERTIFICADO DEL CENTRO DE RECONOCIMIENTO TECNOLOGICO

CERTIFICADO
PARA LA AUTORIZACION DE PRUEBAS O ENSAYOS DE INVESTIGACION REALIZADOS CON
VEHICULOS AUTOMATIZADOS EN VIAS ABIERTAS AL TRAFICO EN GENERAL
Solicitante:
Marca del vehiculo:
Tipo de vehiculo:
Numero de chasis del vehiculo:

Nombre y direccién del fabricante del vehiculo:

o o » w b BB

Nombre y direccion del fabricante del sistema de conduccion automatizada (si es diferente al
anterior):

7. Nombre y direccion del representante legal (en su caso):

8. Lugar de realizacion de los ensayos en carretera abierta:

9. Restricciones de uso:

10. Centro de reconocimiento tecnoldgico encargado de la certificacion:
11. Fecha del informe entregado por este centro:

12. Numero de informe entregado por este centro:

El vehiculo descrito cumple los requisitos establecidos en el Programa ES-AV (instruccion DGT VEH 2025/-
XXX) sobre autorizacion de operaciones y circulacion para pruebas realizadas con vehiculos automatizados
en vias abiertas al trafico en general

Lugar:
Fecha:

Firma:

INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879h-2¢3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR
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INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879h-2¢3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR

APENDICE 5. CONDUCCION REMOTA Y OPERADOR DE SEGURIDAD REMOTO. REQUISITOS DE
SEGURIDAD FUNCIONAL

A5.1 Los vehiculos dotados con sistemas que permiten la conduccién remota como modelo de operacién o
un operador de seguridad remoto deberan garantizar las propiedades necesarias de las
comunicaciones (al menos, latencia y resolucion, aunque no de forma exclusiva) para que en todo
momento el operador remoto pueda controlar el vehiculo de forma segura, cumpliendo las normas de
tréfico y garantizando la seguridad de los ocupantes del vehiculo y del resto de usuarios de la via.

A5.2 No corresponde a este Programa definir los valores admisibles de las propiedades de las
comunicaciones en los que debe operar el vehiculo, sino que sera la propia entidad solicitante la que
establecerd dichos criterios en funcion de las caracteristicas de las operaciones y las capacidades del
sistema. El Centro de Reconocimiento Tecnoldgico debera valorar si dichos limites son apropiados
para la aplicacién concreta.

A5.3 Sin embargo, el solicitante deberd incluir evaluacion de riesgos, mitigacién de posibles fallos de
comunicaciones y de brechas de seguridad, que deberdn haber sido evaluadas por tercero
independiente debidamente acreditado.

A5.4  En cualquier caso, en fase de pruebas controlada y extensiva, la operacion de estos vehiculos siempre
debera contar con un operador de seguridad a bordo que debera ser capaz de tomar el control del
vehiculo en caso de fallos del sistema o pérdida de comunicaciones. La entidad solicitante debera
haber definido y ensayado concretamente los supuestos de intervencion de este operador, en
particular en casos de pérdida de comunicaciones o latencias que superen los umbrales de disefio.

A5.5 El sistema de conduccion remota debe garantizar que, en caso de fallo de comunicacion entre el
vehiculo y el operador remoto, el vehiculo pueda mantener la seguridad, realizando maniobras que lo
lleven a un estado de riesgo minimo que garanticen la detencion segura del vehiculo. La maniobra de
riesgo minimo que puede adoptar el vehiculo debera resultar coherente con las capacidades de
conduccion autobnoma del vehiculo (en el caso de un vehiculo controlado de forma remota sin
capacidad de navegacién auténoma, éste debera ser capaz de realizar, al menos, la detencién de
emergencia).

A estos efectos, se comprobaran dos escenarios de fallo para verificar la respuesta del vehiculo ante
problemas de comunicacion:
a. corte de comunicaciones entre conductor remoto y vehiculo: y,

b. deterioro de las propiedades de las comunicaciones entre ambos.

El solicitante debe proporcionar los medios al Centro de Reconocimiento Tecnol6gico para poder
comprobar la operacién en esos escenarios. En caso de ser necesarias modificaciones de software, el
solicitante debera describirlas en una declaracion responsable.

A5.6 Al efecto de garantizar lo dispuesto en el primer parrafo, se deberan realizar simulaciones de pérdida
total o parcial de las comunicaciones, de manera bidireccional entre el operador remoto y el vehiculo
y viceversa, de tal forma que se verifique la capacidad del vehiculo de detenerse cuando existan fallos
en la latencia o la resolucién, incluyendo deterioros no detectable por el operador remoto. Ademas, se
debe garantizar que el conductor remoto tiene la capacidad operativa de detener el vehiculo, asi como
de realizar la maniobra de estado seguro.

A5.7 Adicionalmente a lo previsto en el punto A5.5, los vehiculos deberan estar equipados con los siguientes
sistemas ADAS que deberan funcionar en todo momento, y ser automaticamente activados en casos
de fallos del sistema de conduccion remota, pérdida de comunicaciones y brechas de seguridad.
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a. AEBS
b. ACC, combinado con sistema mantenimiento de carril
c. LKAS

A5.8 La entidad debera determinar el tiempo minimo durante el cual funcionaran de forma automatica los
anteriores sistemas desde el momento de deteccion del fallo y hasta que el operador de seguridad a
bordo tome el pleno control del vehiculo.

A5.9 Elsistemay el vehiculo debera cumplir con las previsiones contenidas en las Regulaciones UN 155y
156 en los aspectos que le sean aplicables. Asi mismo, es recomendable el cumplimiento de los
estandares de ISO/SAE 21434 para proteger las comunicaciones y evitar interferencias de terceras
personas no autorizadas. A este efecto, el solicitante debera aportar certificado de las pruebas de
ciberseguridad para verificar la resistencia del sistema ante posibles interferencias.

En lo referente a aquellos aspectos que no se recojan en este apéndice, de forma adicional, los vehiculos con
capacidades de conduccion automatizada deberan cumplir con los requisitos establecidos en el apéndice 4
donde conductor remoto o el operador de seguridad remoto harén las veces de conductor convencional. Los
vehiculos con conduccién remota pero sin capacidades de conduccién automatizada deberan cumplir,
ademas de lo indicado en el presente apéndice, las condiciones de conduccién convencional y parada de
emergencia donde el conductor remoto hara las veces de conductor convencional.

INFORME DE FIRMA, no sustituye al documento original | C.S.V. : GEN-2e18-a7cc-498a-879h-2¢3d-fc2e-c4d3-4d77 | Puede verificar la integridad de este documento en la siguiente direccion: https://run.gob.es/hsbIF8yLcR
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