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II

(Rechtsakte ohne Gesetzescharakter)

VERORDNUNGEN

DURCHFUHRUNGSVERORDNUNG (EU) 2019/1213 DER KOMMISSION
vom 12. Juli 2019

zur niheren Regelung der Sicherstellung einheitlicher Bedingungen fiir die Verwirklichung der
Interoperabilitit und Kompatibilitit bordeigener Wiegesysteme nach der Richtlinie 96/53/EG des
Rates

(Text von Bedeutung fiir den EWR)

DIE EUROPAISCHE KOMMISSION —

gestiitzt auf den Vertrag tiber die Arbeitsweise der Europaischen Union,

gestiitzt auf die Richtlinie 96/53/EG des Rates vom 25. Juli 1996 ('), insbesondere auf Artikel 10d Absatz 5,
in Erwdgung nachstehender Griinde:

(1)  Bordeigene Wiegesysteme sind eine Option, die den Mitgliedstaaten in der Richtlinie 96/53/EG eingerdumt wird,
um Kontrollen von moglicherweise iiberladenen Fahrzeugen oder Fahrzeugkombinationen durchzufithren.

(2)  Entsprechend Artikel 10d Absatz 5 Unterabsatz 2 der Richtlinie 96/53/EG muss das bordeigene Wiegesystem,
um die Interoperabilitit sicherzustellen, in der Lage sein, Gewichtsdaten zu jedem Zeitpunkt iiber eine durch CEN
DSRC-Normen definierte Schnittstelle von einem fahrenden Fahrzeug an die zustindigen Behorden und an die
Fahrer zu tibermitteln. Es sollten daher technische Vorschriften zur Anpassung des Inhalts der Normen an die
Besonderheiten der von bordeigenen Wiegesystemen zu iibermittelnden Angaben erlassen werden.

(3)  Bordeigene Wiegesysteme konnen sowohl in Kraftfahrzeuge als auch in Anhidnger und Sattelanhinger eingebaut
werden. Es muss gewihrleistet sein, das die bordeigenen Wiegesysteme der verschiedenen Fahrzeuge einer
Fahrzeugkombination miteinander kompatibel sind. Die Kompatibilitit sollte durch die Umsetzung der
europdischen Normen iiber kooperative intelligente Verkehrssysteme (K-IVS) gemiff dem delegierten Rechtsakt
zur Ergdnzung der Richtlinie 2010/40/EU des Europiischen Parlaments und des Rates () im Hinblick auf die
Einfithrung und den Betrieb kooperativer intelligenter Verkehrssysteme gewahrleistet werden.

(4)  Mitgliedstaaten, die den Einbau von bordeigenen Wiegesystemen verbindlich vorschreiben, sollten die Moglichkeit
haben, Fahrzeuge oder Fahrzeugkombinationen, bei denen eine Uberschreitung des hochstzuldssigen Gewichts
unmoglich ist (etwa Anhinger oder Sattelanhinger, die besonders fiir die Beforderung von Fliissigkeiten oder
Tieren ausgelegt sind), von dieser Verpflichtung auszunehmen.

(5)  Der Einsatz bordeigener Wiegesysteme zur Durchsetzung von Vorschriften koénnte Manipulationsversuche zur
Folge haben, wie es bei anderen Fahrzeugsystemen, etwa digitalen Fahrtenschreibern oder Emissionsbegrenzungs-
systemen, geschieht. Um ein angemessenes Mafl an Sicherheit gegen Manipulationen zu wahren, muss die
Kommunikation zwischen dem Kraftfahrzeug und dem Anhinger oder Sattelanhinger gesichert sein. Bordeigene
Wiegesysteme sollten zudem von einer Zertifizierungsstelle, welche vom Verwaltungsausschuss im Rahmen des
,Mutual Recognition Agreement of Information Technology Security Evaluation Certificates* (Abkommen zur
gegenseitigen Anerkennung von IT-Sicherheitszertifikaten) der Gruppe Hoher Beamter fir Informationssicherheit
(SOG-IS) anerkannt ist, nach den gemeinsamen Kriterien zertifiziert werden.

() Richtlinie 96/53/EG des Rates vom 25. Juli 1996 zur Festlegung der hochstzuldssigen Abmessungen fiir bestimmte StrafSenfahrzeuge im
innerstaatlichen und grenziiberschreitenden Verkehr in der Gemeinschaft sowie zur Festlegung der hochstzuldssigen Gewichte im grenz-
iiberschreitenden Verkehr (ABL. L 235 vom 17.9.1996, S. 59).

(* Richtlinie 2010/40/EU des Europiischen Parlaments und des Rates vom 7. Juli 2010 zum Rahmen fiir die Einfithrung intelligenter
Verkehrssysteme im Straenverkehr und fiir deren Schnittstellen zu anderen Verkehrstrigern (ABI. L 207 vom 6.8.2010, S. 1).



L 192/2 Amtsblatt der Europdischen Union 18.7.2019

(6)  Mitgliedstaaten, die sich fir den Einbau von bordeigenen Wiegesystemen in das Fahrzeug entscheiden, sollten
sicherstellen, dass diese Fahrzeuge Nachpriifungen der betreffenden Systeme in OBW-Werkstitten durchlaufen.
Um die einheitliche Umsetzung der Interoperabilititsvorschriften gemaf$ dieser Verordnung sicherzustellen, sollten
diese Werkstdtten gewihrleisten, dass das bordeigene Wiegesystem mit angemessener Genauigkeit arbeitet. Bei
diesen Werkstitten kann es sich — mit den notwendigen Anpassungen — um Priifstellen gemdf der Richtlinie
2014[45/EU des Europdischen Parlaments und des Rates (°), Werkstitten gemdf der Verordnung (EU)
Nr. 165/2014 des Europdischen Parlaments und des Rates () oder sonstige Werkstitten handeln, die den
Anforderungen dieser Verordnung entsprechen. Mitgliedstaaten, die nicht fiir die Einfithrung bordeigener
Wiegesysteme aufgrund von Artikel 10d Absatz 1 der Richtlinie 96/53/EG optieren, sollten nicht verpflichtet
sein, solche Werkstitten einzurichten.

(7)  Der derzeitige Stand der Technik ermdglicht weder die Umsetzung von CEN DSRC-Normen noch von Normen
fiir K-IVS in bordeigenen Wiegesystemen bis zum 27. Mai 2021. Bordeigene Wiegesysteme sollten stufenweise
eingefithrt werden, damit die Industrie Produkte entwickeln kann, die den Anforderungen dieser Verordnung und
insbesondere ihres Anhangs II sowie bestimmten Anforderungen von Anhang III entsprechen. Mitgliedstaaten, die
fiir den Einbau bordeigener Wiegesysteme optieren, sollten bis zum 27. Mai 2021 die in den Anhédngen I und III
festgelegten Vorschriften der Stufe 1 anwenden. Fiir die Anwendung der Vorschriften nach Anhang Il sowie der
auf Stufe 2 bezogenen Vorschriften der Anhinge I und III sollte eine zusitzliche Frist von drei Jahren gewihrt
werden.

(8)  Die Mitgliedstaaten konnen besondere Manahmen treffen, um vorzuschreiben, dass die Fahrzeuge, die von den
zustindigen Behorden tiberpriift werden miissen, um die Einhaltung der Richtlinie 96/53/EG zu gewahrleisten,
und die ab dem 27. Mai 2021 in Betrieb genommen und in ihrem Hoheitsgebiet zugelassen werden, mit einem
bordeigenen Wiegesystem ausgestattet sind. Fahrzeuge, die vor diesem Zeitpunkt in Betrieb genommen und
zugelassen wurden, sollten nicht mit einer solchen Ausriistung nachgeriistet werden miissen.

(9)  Die in dieser Verordnung vorgesehenen Mafinahmen entsprechen der Stellungnahme des Ausschusses fiir den
Straflenverkehr nach Artikel 10i der Richtlinie 96/53/EG —

HAT FOLGENDE VERORDNUNG ERLASSEN:

Artikel 1
Geltungsbereich

(I) In dieser Verordnung werden einheitliche Bedingungen fiir die Interoperabilitit und Kompatibilitit von in
Fahrzeugen oder Fahrzeugkombinationen eingebauten bordeigenen Wiegesystemen festgelegt, um die Einhaltung von
Artikel 10d Absitze 4 bis 5 der Richtlinie 96/53/EG oder der Vorschriften zum Hochstgewicht im innerstaatlichen
Verkehr der Mitgliedstaaten, in denen das Fahrzeug in Betrieb ist, sicherzustellen.

(2)  Fur Mitgliedstaaten, die nicht nach Artikel 10d Absatz 1 der Richtlinie 96/53/EG fur die Einfiihrung bordeigener
Wiegesysteme optiert haben, sollte diese Verordnung nicht gelten.

(3)  Die Mitgliedstaaten konnen bei Fahrzeugen oder Fahrzeugkombinationen, bei denen aufgrund ihrer Bauart oder
der Art der beforderten Ladung ein Uberschreiten des zuldssigen Hochstgewichts nicht maglich ist, Ausnahmen von der
Verpflichtung zum Einbau bordeigener Wiegesysteme gewahren. Diese Ausnahmen diirfen nicht auf der vom Hersteller
angegebenen technisch zuldssigen Gesamtmasse eines Fahrzeugs im beladenen Zustand beruhen. Die Fahrzeuge oder
Fahrzeugkombinationen, fiir die eine Ausnahme gewihrt wird, konnen weiterhin von den zustindigen Behorden
hinsichtlich des zuldssigen Hochstgewichts kontrolliert werden.

Artikel 2
Begriffsbestimmungen

Es gelten die folgenden Begriffsbestimmungen:

a) ,Bordeigenes Wiegesystem“ (on board weighing equipment, OBW) bezeichnet die Einrichtung an Bord eines
Fahrzeugs, die das Gesamtgewicht oder die Achslast bestimmen kann;

b) ,Gesamtgewicht“ bezeichnet das vom OBW bestimmte Gesamtgewicht eines Kraftfahrzeugs und, bei einer Fahrzeug-
kombination, der Fahrzeugkombination in Kilogramm;

() Richtlinie 2014/45[EU des Europdischen Parlaments und des Rates vom 3. April 2014 iiber die regelméfige technische Uberwachung
von Kraftfahrzeugen und Kraftfahrzeuganhiangern und zur Aufhebung der Richtlinie 2009/40/EG (ABL. L 127 vom 29.4.2014, S. 51).

(*) Verordnung (EU) Nr. 165/2014 des Europdischen Parlaments und des Rates vom 4. Februar 2014 iiber Fahrtenschreiber im
Strafenverkehr, zur Authebung der Verordnung (EWG) Nr. 3821/85 des Rates iiber das Kontrollgerdt im Straenverkehr und zur
Anderung der Verordnung (EG) Nr. 561/2006 des Européischen Parlaments und des Rates zur Harmonisierung bestimmter Sozialvor-
schriften im Stralenverkehr (ABL. L 60 vom 28.2.2014, S. 1).
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¢) ,Achslast” bezeichnet das vom OBW bestimmte Gewicht einer belasteten Achse oder Achsgruppe in Kilogramm;
d) ,berechnetes Gewicht“ oder ,Gewichtswert“ bezeichnet entweder das Gesamtgewicht oder die Achslast in Kilogramm;

e) ,Kraftfahrzeugeinheit“ (motor vehicle unit, MVU) bezeichnet den im Fahrzeug befindlichen Teil des OBW ohne die
Sensoren, der fihig ist, Daten zu erfassen, zu speichern und zu verarbeiten und aus ihnen den Gewichtswert zu
errechnen;

f) ,Anhdngereinheit* (trailer unit, TU) bezeichnet den in einem Anhinger oder Sattelanhinger befindlichen Teil des
OBW ohne die Sensoren, der fihig ist, Daten aus dem System des Anhingers oder Sattelanhinger zu sammeln, zu
speichern und zu verarbeiten und aus ihnen Achslastwerte zu errechnen;

g) .Fahrzeugeinheit der dedizierten Nahbereichskommunikation* (dedicated short range communication vehicle unit,
DSRC-VU) bezeichnet die ,Ausriistung zur Fritherkennung per Fernkommunikation“ gemaff Anhang IC Anlage 14
der Durchfihrungsverordnung (EU) 2016/799 der Kommission (°), die OWS-Daten entweder von der MVU oder der
K-IVS-Station empfangen und an das Fernabfragegerit tibermitteln kann;

h) ,Fernabfragegerit® (remote early detection communication reader, REDCR) bezeichnet das Fernabfragegerit der
vollzichenden Behorden, das in der Lage ist, die vom der DSRC-VU iibermittelten OWS-Daten abzufragen. Beim
REDCR kann es sich um dasselbe Gerit handeln, das zum Abfragen der RTM-Daten gemifl der Verordnung (EU)
2016799 verwendet wird, allerdings miissen sowohl die RTM- als auch die OWS-Daten jeweils in getrennten
Anfragen des REDCR iibermittelt werden;

i) ,Gewichtsdaten“ bezeichnet die zwischen Elementen des OBW iibertragenen Rohdaten, die verarbeitet werden
miissen, um das berechnete Gewicht zu erhalten;

j) .Daten des bordeigenen Wiegesystems (OWS-Daten)“ bezeichnet die mit dem REDCR bei der DSRC-VU abgefragten
gesicherten Daten im vorgegebenen Format;

k) ,Sensor” bezeichnet das Element des OBW, das durch Messung bestimmter physikalischer Parameter Gewichtsdaten
erzeugen kann, welche entweder von der MVU oder der TU weiterverarbeitet werden;

) ,Station des kooperativen intelligenten Verkehrssystems (K-IVS-Station)“ bezeichnet die K-IVS-Station im Sinne des
delegierten Rechtsakts zur Erganzung der Richtlinie 2010/40/EU im Hinblick auf die Einfihrung und den Betrieb
kooperativer intelligenter Verkehrssysteme, der auf der Grundlage von Artikel 6 Absatz 1 der genannten Richtlinie
erlassen wurde;

m) ,Adressierungsphase“ bezeichnet die Vorphase der elektronischen Kommunikation zwischen Fahrzeugen einer
Fahrzeugkombination, bei der jedem Fahrzeug eine Position zugewiesen wird.

n) ,Werkstatt fur bordeigene Wiegesysteme* (,OBW-Werkstatt) bezeichnet eine Werkstatt, die von einem Mitgliedstaat
zur Durchfithrung von Nachpriifungen an bordeigenen Wiegesystemen zugelassen wurde.

Artikel 3
Zertifikatsregeln

Die Mitgliedstaaten stellen sicher, dass mindestens eine Wurzelzertifizierungsbehorde, eine Registrierungsbehorde und
eine Autorisierungsbehorde vorhanden sind, welche in der Lage sind, fiur bordeigene Wiegesysteme die Funktionen
wahrzunehmen, die in den Zertifikatsregeln fir die Einfuhrung und den Betrieb europiischer kooperativer intelligenter
Verkehrssysteme (K-IVS) gemafs dem delegierten Akt zur Ergdnzung der Richtlinie 2010/40/EU im Hinblick auf die
Einfithrung und den Betrieb kooperativer intelligenter Verkehrssysteme, der auf der Grundlage von Artikel 6 Absatz 1
der genannten Richtlinie erlassen wurde, festgelegt sind.

Artikel 4

RegelmifSige Nachpriifungen

(I)  Bordeigene Wiegesysteme sind durch OBW-Werkstitten alle zwei Jahre nach ihrem Einbau in ein Fahrzeug oder
eine Fahrzeugkombination nachzupriifen.

(2)  Die regelmifigen Nachpriifungen werden in Einklang mit Anhang IV durchgefiihrt.

() Durchfithrungsverordnung (EU) 2016/799 der Kommission vom 18. Mérz 2016 zur Durchfithrung der Verordnung (EU) Nr. 165/2014
des Europdischen Parlaments und des Rates zur Festlegung der Vorschriften iiber Bauart, Priifung, Einbau, Betrieb und Reparatur von
Fahrtenschreibern und ihren Komponenten (ABI. L 139 vom 26.5.2016, S. 1).
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(3)  Die Nachpriifungen dienen dazu, sicherzustellen, dass folgende Anforderungen erfiillt werden:

a) Das bordeigene Wiegesystem ist entsprechend der vom Hersteller bereitgestellten Dokumentation ausgeriistet und fiir
das Fahrzeug geeignet;

b) das bordeigene Wiegesystem funktioniert ordnungsgemaf$ und liefert genaue Gewichtswerte;

¢) am bordeigenen Wiegesystem wurden keine Manipulationsgerdte angebracht, und es weist keine Spuren des Einsatzes
solcher Gerite auf.

(4)  Nach Abschluss der Nachpriifung erstellt die OBW-Werkstatt einen Bericht iiber die Nachpriifung des bordeigenen
Wiegesystems. Eine Kopie des Berichts wird im Fahrzeug aufbewahrt.

(5)  Der Nachpriifungsbericht muss mindestens die folgenden Informationen enthalten:

a) Fahrzeug-ldentifizierungsnummer (FIN oder Fahrgestellnummer),

b) Ort und Datum der Priifung,

¢) Priifung bestanden (ja/nein),

d) festgestellte Mangel, einschlieflich Manipulationen, sowie die getroffenen Abhilfemaffnahmen,

e) Datum der nichsten regelmifligen Nachpriifung oder Ablaufdatum der vorliegenden Priifbescheinigung (falls nicht
anderweitig angegeben),

f) Name, Adresse und Identifizierungsnummer der OBW-Werkstatt und Unterschrift bzw. Identifikation des fiir die
regelmifige Nachpriifung verantwortlichen Priifers,

g) Zeichen, Art, Identifizierungsnummer, Nummer der Baumusterpriifbescheinigung und Datum der letzten
Uberpriifung der fiir die regelmifige Nachpriifung verwendeten zertifizierten Wiegevorrichtung.

(6)  Nachpriifungsberichte sind ab dem Zeitpunkt der Erstellung des Berichts mindestens zwei Jahre aufzubewahren;
die Mitgliedstaaten konnen jedoch beschliefen, dass die Berichte in diesem Zeitraum der zustindigen Behorde zu
tibermitteln sind. Wenn die Nachpriifungsberichte von den OBW-Werkstitten aufbewahrt werden, gewidhren diese im
genannten Zeitraum auf Anforderung seitens der zustindigen Behorde Zugang zu den Nachpriifungsberichten und den
durchgefiihrten Kalibrierungen.

Artikel 5
OBW-Werkstitten

(1) Die Mitgliedstaaten erteilen den OBW-Werkstitten, die Nachpriifungen von bordeigenen Wiegesystemen
vornehmen diirfen, die Zulassung und fithren regelmifige Audits und Zertifizierungen durch.

(2)  Die Mitgliedstaaten stellen sicher, dass OBW-Werkstitten in ihrem Hoheitsgebiet Nachpriifungen von bordeigenen
Wiegesystemen zuverldssig durchfihren. Hierzu legen sie Verfahren fest, die sie veroffentlichen und die gewahrleisten,
dass folgende Mindestkriterien erfiillt sind:

a) Das Personal der OBW-Werkstitten ist ordnungsgemif geschult;

b) die Ausriistung zur Durchfithrung der einschligigen Priffungen und Aufgaben steht zur Verfigung und wurde gemifS
der Richtlinie 2014/31/EU des Europiischen Parlaments und des Rates () oder der Richtlinie 2014/32/EU des
Europdischen Parlaments und des Rates () zertifiziert.

¢) Die Werkstitten sind zuverlassig.
(3)  Die OBW-Werkstitten sind folgenden Audits zu unterziehen:

a) Mindestens alle funf Jahre sind durch eine beaufsichtigende Stelle die angewandten Verfahren beim Umgang mit den
bordeigenen Wiegesystemen zu uiberpriifen. Hierbei liegt der Schwerpunkt auf den Aufgaben und Titigkeiten nach
Anhang V Nummer 1 der Richtlinie 2014/45/EU. Die beaufsichtigende Stelle muss die Anforderungen gemif§
Nummer 2 des genannten Anhangs erfiillen.

b) Es konnen auch unangemeldete technische Audits durchgefithrt werden, um die Anlagen, Nachpriifungen und
gegebenenfalls die vorgenommenen Kalibrierungen zu kontrollieren.

(°) Richtlinie 2014/31/EU des Europdischen Parlaments und des Rates vom 26. Februar 2014 zur Angleichung der Rechtsvorschriften der
Mitgliedstaaten betreffend die Bereitstellung nichtselbsttitiger Waagen auf dem Markt (ABL. L 96 vom 29.3.2014, S.107).

() Richtlinie 2014/32/EU des Europdischen Parlaments und des Rates vom 26. Februar 2014 zur Harmonisierung der Rechtsvorschriften
der Mitgliedstaaten {iber die Bereitstellung von Messgeraten auf dem Markt (ABL. L 96 vom 29.3.2014, S. 149).
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(4) Die Mitgliedstaaten treffen geeignete Maffnahmen, um Interessenkonflikte zwischen OBW-Werkstitten und
Verkehrsunternehmen zu verhindern. Insbesondere wenn ein hohes Risiko eines Interessenkonflikts besteht, etwa in
Fillen, in denen ein Verkehrsunternehmen Eigentiimer einer OBW-Werkstatt ist, sind zusitzliche Malnahmen zu treffen,
um sicherzustellen, dass die OBW-Werkstitten die Anforderungen dieses Artikels erfiillen.

(5)  Die zustindigen Behorden der Mitgliedstaaten veroffentlichen auf ihrer Website eine aktualisierte Liste von OBW-
Werkstitten mit mindestens den folgenden Daten:

a) Identifizierungsnummer und Name der Werkstatt [der an der Werkstatt beteiligten Wirtschaftsteilnehmer],
b) Postanschrift,

¢) E-Mail-Adresse,

d) Telefonnummer.

(6) Die zustindigen Behorden in den Mitgliedstaaten entziehen OBW-Werkstitten, die ihre Verpflichtungen nach
dieser Verordnung nicht einhalten, entweder voriibergehend oder endgiiltig die Genehmigung.

Artikel 6
Inkrafttreten und Geltungsbeginn
Diese Verordnung tritt am zwanzigsten Tag nach ihrer Veroffentlichung im Amtsblatt der Europdischen Union in Kraft.
Sie gilt ab dem 27. Mai 2021.

Anhang I Nummer 1.4 Buchstabe d, Nummer 5.3 und Nummer 8.1, Anhang II und Anhang III Nummern 3, 8.2 und
10 gelten jedoch ab dem 27. Mai 2024.

Diese Verordnung ist in allen ihren Teilen verbindlich und gilt unmittelbar in jedem
Mitgliedstaat.

Briissel, den 12. Juli 2019

Fiir die Kommission
Der Président
Jean-Claude JUNCKER
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1.1.

1.2.

1.3.

1.4.

1.5.

4.1.

4.2.

4.3.

ANHANG I

ALLGEMEINE BESTIMMUNGEN FUR BORDEIGENE WIEGESYSTEME (ON-BOARD WEIGHING EQUIPMENT,
OBW)

Allgemeine Bestimmungen

Folgende Arten von OBW fallen in den Anwendungsbereich dieser Verordnung:

a) dynamisches System: bordeigenes Wiegesystem, das das Gewicht durch das Sammeln und Verarbeiten von
Informationen {iber Parameter bestimmt, welche erfasst werden, wihrend das Fahrzeug in Bewegung ist, etwa
Beschleunigungen, Traktions- oder Bremskrifte, und die bei stillstehendem Fahrzeug nicht vorhanden sind,

b) statisches System: bordeigenes Wiegesystem, das das Gewicht mithilfe von Informationen iiber Parameter
bestimmt, die bei stillstechendem Fahrzeug erfasst werden, etwa der Druck in einem Luftfederbalg.

Die Durchfithrung dieser Verordnung erfolgt in zwei Stufen:
a) Stufe 1 OBW nach Nummer 5.2,
b) Stufe 2 OBW nach Nummer 5.3.

Das OBW berechnet das Gesamtgewicht und, optional, die Achslast.

Das OBW umfasst Folgendes:

a) eine Kraftfahrzeugeinheit (MVU), die sich im Kraftfahrzeug befindet,

b) optional eine Anhangereinheit (TU) im Anhénger oder Sattelanhinger,

c) Sensoren,

d) fur Stufe 2 eine K-IVS-Station in jedem Fahrzeug, das mit einer MVU oder einer TU ausgeriistet ist.

MVU und TU koénnen jeweils aus einer einzigen Verarbeitungseinheit bestehen oder in verschiedene Einheiten

aufgeteilt sein.

Kraftfahrzeugeinheit (MVU)

Die MVU fiihrt folgende Funktionen aus:
a) Empfangen der Achslast von der TU, falls eine solche vorhanden ist,
b) Sammeln der Gewichtsdaten von den Sensoren im Kraftfahrzeug,

¢) Verarbeiten der verfiigbaren Informationen und Berechnen der entsprechenden Gewichtswerte.
Anhingereinheit (TU)

Die TU fiihrt, falls vorhanden, folgende Funktionen aus:

a) Sammeln von Gewichtsdaten von den Sensoren im Anhinger oder Sattelanhdnger, Verarbeiten der verfiigbaren
Informationen und Berechnen der Achslasten anhand dieser Daten,

b) Ubertragen der Achslastwerte an das Kraftfahrzeug.

Berechnung des Gewichts

Bei dynamischen Systemen wird ein erster Gewichtswert spétestens 15 Minuten, nachdem das Fahrzeug begonnen
hat, vorwirts zu fahren, berechnet, anschliefend wird er in Abstinden von hochstens zehn Minuten neu
berechnet.

Bei statischen Systemen werden Gewichtswerte bei eingeschalteter Ziindung und stillstehendem Fahrzeug jede
Minute berechnet.

Das Gewicht muss mit einer Auflosung von 100 kg oder besser berechnet werden.
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5.  Informationsaustausch zwischen dem Kraftfahrzeug und den Anhingern oder Sattelanhingern einer
Fahrzeugkombination

5.1. Jeder Anhinger oder Sattelanhinger stellt die von ihm berechneten Gewichtswerte gemafs Nummer 5.2 bzw. 5.3
dem Kraftfahrzeug bereit.

5.2.  OBW der Stufe 1

5.2.1. Jedem Anhdnger oder Sattelanhinger wird im Rahmen einer dynamischen Adressierung gemiff ISO 11992-
2:2014 eine Position innerhalb der Fahrzeugkombination zugewiesen.

5.2.2. Nach durchgefiihrter Adressierung iibertragt die TU jedes Anhingers oder Sattelanhidngers die Summe der
Achslasten oder die Achslast nach der Beschreibung unter den Nummern 6.5.4.7 und 6.5.5.42 von ISO 11992-
2:2014 an die MVU.

5.2.3. Die Nachrichten iiber die Summe der Achslasten oder die Achslast entsprechen den Vorschriften fiir die Nachrich-
tentypen EBS22 und RGE22 in ISO 11992-2:2014.

5.2.4. Format, Routing und allgemeine Parameterbereiche der Nachrichten miissen den Nummern 6.1, 6.3 und 6.4 der
Norm ISO 11992-2:2014 entsprechen.

5.3.  OBW der Stufe 2
Der Informationsaustausch zwischen dem Kraftfahrzeug und den Anhingern oder Sattelanhdngern erfolgt tiber K-
IVS-Stationen gemifl Anhang II.

5.4. Fir OBW sowohl der Stufe 1 als auch der Stufe 2 konnen unterschiedliche Spezifikationen verwendet werden,
wenn die OBW-Ausriistung im Kraftfahrzeug und in den Anhidngern oder Sattelanhingern mit thnen kompatibel
ist.

6. Datenvorbereitung und -iibertragung an die DSRC-VU

Die Ubermittlung der Daten des bordeigenen Wiegesystems (OWS-Daten) an das DSRC-VU-Modul durch die
MVU (Stufe 1) bzw. durch die K-IVS-Station im Kraftfahrzeug (Stufe 2) erfolgt im Einklang mit Anhang III.

Abbildung 1
Beispiel fiir die Anordnung des OBW in einer LKW-Sattelanhiinger-Kombination der Stufe 1
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Informationsaustausch zwischen
MVU und TU iiber ISO 11992-2:2014
Abbildung 2

Beispiel fiir die Anordnung des OBW in einer LKW-Sattelanhinger-Kombination der Stufe 2
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7. Gewichtsinformationen fiir den Fahrer

Der Fahrer wird iiber eine Anzeige mindestens iiber das Gesamtgewicht informiert.

8. Genauigkeit

8.1. Das berechnete Gewicht muss mit einer Genauigkeit von * 5 % oder besser ermittelt werden, wenn das Fahrzeug
zu mehr als 90 % seines hochstzuldssigen Gewichts beladen ist.

8.2.  Abweichend von Nummer 8.1 muss die Genauigkeit fir OBW der Stufe 1 + 10 % oder besser betragen.
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4.1.

4.2.

4.3.

ANHANG II

BESONDERE BESTIMMUNGEN FUR OBW DER STUFE 2

Dieser Anhang gilt ausschlieflich fiir OBW der Stufe 2.

Abbildung 3

Beispiel eines Nachrichtenflusses in einem OBW der Stufe 2

OBW Kraftfahrzeug

Achslast des Kraft-
fahrzeugs, Gesamt-
gewicht, Sicher-

heitsverletzung ...

OBW Anhiinger

MVU

N\
rAS

Sensorendaten zur
Gewichtsberechnung

J0SUdS

Achslasten des Anhangers
oder Sattelanhéngers,
Sicherheitsverletzung, (‘.

Kommunikationsfehler

K-IVS-
Station

£

Achslasten des
Anhingers oder
Sattelanhéngers, Si-

cherheitsverletzung

TU

VAN

Sensorendaten zur
Gewichtsberechnung

I0SUSS

Das Kraftfahrzeug und die Anhdnger oder Sattelanhdnger der Fahrzeugkombination, die mit einer
Anhingereinheit (TU) ausgeriistet sind, sind mit einer K-IVS-Station auszustatten, die mit der Kraftfahrzeugeinheit
(MVU) bzw. der TU des betreffenden Fahrzeugs verbunden ist. Die MVU und die TU konnen in ihre jeweiligen K-
[VS-Stationen integriert sein.

Die MVU und die TU iibertragen die notwendigen Informationen fiir die Ubermittlung der Nachrichten gemaf
Nummer 4.3 dieses Anhangs an die K-IVS-Station, mit der sie verbunden sind.

Folgende Informationen sind zwischen den K-IVS-Stationen zu iibertragen:

a) Achslast des gezogenen Anhingers oder Sattelanhingers,

Informationsaustausch zwischen Kraftfahrzeug und Anhinger oder Sattelanhinger

Die von den K-IVS-Stationen ausgetauschten Nachrichten sind gemafl Nummer 5.1 zu sichern.

Die Gewichtsinformationen werden zwischen dem Kraftfahrzeug und den gezogenen Anhingern oder
Sattelanhdngern tiber eine drahtlose Verbindung zwischen den K-IVS-Stationen des Kraftfahrzeugs und denen der
Anhinger oder Sattelanhinger entsprechend den Normen EN 302 663-V1.1.1 mit Ausnahme von
Nummer 4.2.1, EN 302 636-4-1-V1.3.1 und EN 302 636-5.1-V2.1.1 sowie entsprechend der von ETSI zu
entwickelnden europiischen Norm tiber die OBW-Anwendung fiir K-IVS iibertragen.
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b) Nachrichten die das Ereignis ,OBW-Kommunikationsfehler” enthalten: Das Ereignis ,OBW-Kommunika-
tionsfehler* wird ausgelost, wenn die K-IVS-Stationen bei mehr als drei Versuchen keine gesicherte
Kommunikation nach Nummer 5.1 miteinander aufnehmen konnen.

¢) Nachrichten, die das Ereignis ,Versuch einer Sicherheitsverletzung” enthalten: Das Ereignis ,Versuch einer
Sicherheitsverletzung* wird ausgelost, wenn vom OBW ein Manipulationsversuch gemifs Nummer 5.2 und der
Anlage erkannt wurde.

4.4. Das Format der fiir die Adressierungsphase und fiir die Ubermittlung der Informationen nach Nummer 4.3
notwendigen Nachrichten wird in der Norm tiber die OBW-Anwendung nach Nummer 4.1 festgelegt.

5. Sicherheitsbestimmungen
5.1.  Sichere Kommunikation zwischen K-IVS-Stationen

5.1.1. Die Kommunikation zwischen den K-IVS-Stationen ist gemafl der europiischen Norm ETSI TS 103 097-V1.3.1
und der europiischen Norm iiber die OBW-Anwendung fiir K-IVS gemaff Nummer 4.1 zu sichern.

5.1.2. Entsprechend den von der Kommission angenommenen Zertifizierungsregeln fiir die Einfithrung und den Betrieb
europdischer kooperativer intelligenter Verkehrssysteme erhalten die K-IVS-Stationen:

a) Registrierungsdaten von einer Registrierungsbehorde, durch die sie zum Betrieb als K-IVS-Stationen fiir das
Wiegen an Bord zugelassen werden,

b) eine Reihe von Berechtigungstickets von einer Genehmigungsbehorde, durch die sie zum Betrieb innerhalb der
K-IVS-Umgebung im Rahmen des OBW zugelassen werden.

5.2.  Schutz gegen Versuche von Sicherheitsverletzungen

Der Schutz von OBW der Stufe 2 gegen Versuche von Sicherheitsverletzungen ist gemidfl der Anlage dieses
Anhangs zu implementieren.



18.7.2019 Amtsblatt der Europdischen Union L 192/11

ANLAGE ZU ANHANG II

SICHERHEITSZERTIFIZIERUNG FUR OBW DER STUFE 2

1. Die Sicherheitszertifizierung der MVU und der TU erfolgt nach dem Common-Criteria-Zertifizierungsverfahren. In
dieser Anlage werden MVU und TU im Folgenden als ,OBW-VU* bezeichnet.

2. Die von den OBW-VU mindestens zu erfiillenden Sicherheitsanforderungen werden in einer Sicherheitsvorgabe
(Security Target, ST) gemdfl dem Common-Criteria-Zertifizierungsverfahren festgelegt.

3. Die ST wird vom Hersteller der zu zertifizierenden Ausriistung entworfen und von einer staatlichen IT-Sicherheits-
zertifizierungsstelle genehmigt, welche in der Joint Interpretation Working Group (JIWG) zur Unterstiitzung der
gegenseitigen Anerkennung von Zertifikaten im Rahmen des europdischen Abkommens zur gegenseitigen
Anerkennung von IT-Sicherheitszertifikaten (Agreement on Mutual Recognition of Information Technology Security
Evaluation Certificates, SOGIS-MRA) organisiert ist.

4. Die Sicherheitszertifizierung des V2X-Gateways und des Hardware-Sicherheitsmoduls der K-IVS-Stationen erfolgt
anhand der vom Car2Car Communication Consortium entwickelten Schutzprofile fiir den V2X-Gateway bzw. das
Hardware-Sicherheitsmodul.

5. Fur die Sicherheitszertifizierung der OBW-VU gilt die Vertrauenswiirdigkeitsstufe EAL2. Wird jedoch der
Fahrtenschreiber als MVU verwendet, ist dieser gemafl Anlage 10 zu Anhang IC der Verordnung (EU) 2016/799 auf
der Vertrauenswiirdigkeitsstufe EAL4, erweitert um die Vertrauenswiirdigkeitskomponenten ATE_DPT.2 und
AVA_VAN.5, zu zertifizieren.

6. Durch die ST zu schiitzende Objekte

Folgende Objekte sind zu schiitzen:

a) OBW-VU-Nachricht: jede von einem relevanten OBW-VU-Modul gesendete oder empfangene Nachricht, die fiir
die Berechnung des Gewichts notwendige Informationen enthalt.

Die relevanten OBW-Module sind jene Hardware- und Softwareeinheiten der OBW-VU, die Informationen
verarbeiten, die im Fall eines Angriffs zu einer Fehlberechnung des Gesamtgewichts oder der Achslast durch das
OBW fithren konnen.

Eine OBW-VU kann aus einem einzigen relevanten Modul bestehen oder sich gemifl Anhang I Nummer 1.5 aus
verschiedenen relevanten Modulen zusammensetzen; im letzteren Fall sind diese durch die ST zu identifizieren.

b) Gewichtsnachricht: Nachricht, die den von der OBW-VU berechneten Wert des Gesamtgewichts oder der Achslast
enthilt.

¢) Kalibrierungsdaten: Informationen, die in den Speicher der OBW-VU eingegeben werden, um das OBW zu
kalibrieren.

d) Auditinformationen: Informationen iiber Versuche von Sicherheitsverletzungen, die den in dieser Anlage
behandelten Gefiahrdungen entsprechen.

e) OBW-VU-Software: Software, die innerhalb der OBW-VU verwendet wird, um OBW-Funktionen zu
implementieren und zu unterstiitzen, und die von Bedeutung ist, um das Gewicht zu berechnen und Versuche
von Sicherheitsverletzungen zu entdecken.
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Abbildung 4

Beispiele fisr OBW-VU-Nachrichten und Gewichtsnachrichten, die in einer aus zwei relevanten
Modulen bestehenden MVU zu schiitzen sind.
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7. Gefihrdungen, die in der ST zu beriicksichtigen sind

In der ST sind folgende Gefihrdungen zu beriicksichtigen:

a) T.OBW-VU_message_spoof: Ein Angreifer konnte OBW-VU-Nachrichten filschen, sodass das Gesamtgewicht oder
die Achslast von der OBW-VU falsch berechnet wird.

b) TOBW-VU_message_tamper: Ein Angreifer konnte OBW-VU-Nachrichten manipulieren, sodass das
Gesamtgewicht oder die Achslast von der OBW-VU falsch berechnet wird.

¢) T.Weight_message_spoof: Ein Angreifer konnte Gewichtsnachrichten filschen, sodass das von der OBW-VU
berechnete Gewicht verandert wird.

d) T.Weight_message_tamper: Ein Angreifer konnte Gewichtsnachrichten manipulieren, sodass das von der OBW-
VU berechnete Gewicht verandert wird.

) T.Audit_spoof: Ein Angreifer konnte Nachrichten mit Auditinformationen fdlschen.
f) T.Audit_tamper: Ein Angreifer konnte Nachrichten mit Auditinformationen manipulieren.

g) T.Calibration_tamper: Ein Angreifer konnte falsche Werte als Kalibrierungsdaten eingeben, um eine Falschbe-
rechnung des Gewichts durch die OBW-VU herbeizufiihren.
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h) T.Software_tamper: Ein Angreifer konnte die OBW-VU-Software verindern oder austauschen, um die normale

Berechnung des Gewichts zu verdndern.

i) T.Stored_Data_tamper: Ein Angreifer konnte versuchen, die in der OBW-VU gespeicherten relevanten

Informationen einschlieflich Auditinformationen zu verindern oder zu 16schen.

Fiir die OBW-VU gelten folgende Sicherheitsvorgaben:

a) O.Plausibility_validation: Die OBW-VU muss bei einer entweder von den Sensoren oder von einem anderen
Modul eingehenden Nachricht an ein relevantes Modul die Plausibilitit der Informationen uberpriifen, um

festzustellen, ob die Nachricht vertrauenswiirdig ist.

b) O.OBW-VU_stored_information_protection: Die OBW-VU muss in der Lage sein, gespeicherte Software und

Daten vor Manipulationen zu schiitzen.

¢) O.Notification: Die OBW-VU muss in der Lage sein, den Versuch einer Sicherheitsverletzung zu melden.

Begriindung

a) T.OBW-VU_message_spoof wird von O.Plausibility_validation und O.Notification abgedeckt.
b) T.OBW-VU_message_tamper wird von O.Plausibility_validation und O.Notification abgedeckt.
¢) T.Weight_message_spoof wird von O.Plausibility_validation und O.Notification abgedeckt.

d) T.Weight_message_tamper wird von O.Plausibility_validation und O.Notification abgedeckt.
¢) T.Audit_spoof wird von O.Plausibility_validation und O.Notification abgedeckt.

f) T.Calibration_tamper wird von O.Plausibility_validation und O.Notification abgedeckt.

g) T.Software_tamper wird von O.OBW-VU_stored_information_protection und O.Notification abgedeckt.

h) T.Stored_data_tamper wird von O.OBW-VU_stored_information_protection und O.Notification abgedeckt.

Tabelle 1

Begriindung der Sicherheitsvorgaben

O.Plausibility_validation O.OBV\t/i-(:;LigsrtootreeC(ii_(igforma- O.Notification
T.OBW_message_spoof X X
T.OBW_message_tamper X X
T.Weight_message_spoof X X
T.Weight_message_tamper X X
T.Audit_spoof X X
T.Audit_tamper X X
T.Calibration_tamper X X
T.Software_tamper X X
T.Stored_data_tamper X X
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ANHANG 11
DATENVORBEREITUNG UND UBERTRAGUNG VON INFORMATIONEN AN DAS REDCR
1. In diesem Anhang, der Anhang IC Anlage 14 der Verordnung (EU) 2016/799 (im Folgenden ,Anlage 14%)
erginzt, werden die Anforderungen fur die Vorbereitung und Ubertragung von OWS-Daten vom Kraftfahrzeug
zum Fernabfragegerit (REDCR) festgelegt.
2. Ubertragung von OWS-Daten fiir OBW der Stufe 1

2.1.  Die OWS-Daten sind der Fahrzeugeinheit der dedizierten Nahbereichskommunikation (DSRC-VU) durch die
Kraftfahrzeugeinheit (MVU) bereitzustellen.

2.2.  Die MVU fiihrt folgende Funktionen aus:

2.2.1. CErstellung der OWS-Daten mit den von der MVU und der Anhidngereinheit (TU) empfangenen Daten
entsprechend der Struktur unter Nummer 6,
2.2.2.  Weitergabe der OWS-Daten an die DSRC-VU zur Weiterleitung an das REDCR.
Abbildung 5
Ubermittlung von OWS-Daten von der MVU an das REDCR fiir OBW der Stufe 1
OBW Kraftfahrzeug
—— e —
REDCR I I DSRC-VU -
Daten
3. Ubertragung von OWS-Daten fiir OBW der Stufe 2

3.1.  Die OWS-Daten werden von der K-IVS-Station im Kraftfahrzeug an die DSRC-VU iibertragen.

Abbildung 6

Ubermittlung von OWS-Daten von der K-IVS-Station an das REDCR fiir OBW der Stufe 2

—1

REDCR

)

Gesicherte
OWS-Daten

OBW Kraftfahrzeug

Gesicherte
OWS-Daten
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Im Kraftfahrzeug




18.7.2019 Amtsblatt der Europdischen Union L 192/15

3.2.  Die K-IVS-Station im Kraftfahrzeug fiihrt folgende Funktionen aus:

3.2.1. Erstellung der OWS-Daten mit den von der MVU und den K-IVS-Stationen der gezogenen Anhinger oder
Sattelanhdnger empfangenen Daten entsprechend der Struktur unter Nummer 6,

3.2.2.  Sicherung der OWS-Daten gemifl Nummer 8 und
3.2.3.  Weitergabe der OWS-Daten an die DSRC-VU zur Weiterleitung an das REDCR.

4. Die Dateniibertragung zwischen der DSRC-VU und entweder der MVU (Stufe 1) oder der K-ITS-Station im
Kraftfahrzeug (Stufe 2) ist gemif Anlage 14 Nummer 5.6 zu implementieren, wobei unter der VU je nach Stufe
die MVU oder die K-IVS-Station zu verstehen ist.

5. Kommunikation zwischen DSRC-VU und REDCR

5.1.  Die Kommunikation zwischen der DSRC-VU und dem REDCR erfolgt, wie in der Richtlinie 96/53/EG des Rates
erwahnt, iiber die Schnittstelle, die durch die CEN DSRC-Normen EN 12253, EN 12795, EN 12834, EN 13372
sowie durch ISO 14906 definiert ist.

5.2.  Das Transaktionsprotokoll zum Herunterladen von OWS-Daten iiber die 5,8-GHz-DSRC-Schnittstellen-
verbindung ist identisch mit dem, das fir die RTM-Daten nach Nummer 5.4.1 der Anlage 14 verwendet wird;
der einzige Unterschied besteht darin, dass die Objektkennung fiir die TARV-Norm auf die Norm ISO 15638
(TARV) Teil 20 (WOB/OWS) verweist.

5.3.  Die Befehle fiir eine OWS-Transaktion sind dieselben wie die, die nach Nummer 5.4.2 der Anlage 14 fiir eine
RTM-Transaktionen zu verwenden sind.

5.4.  Die Abfragebefehlssequenz fiir OWS-Daten ist dieselbe wie die, die nach Nummer 5.4.3 der Anlage 14 fiir RTM-
Daten zu verwenden ist.

5.5.  Der Mechanismus der Dateniibertragung und die Beschreibung der DSRC-Transaktion sind dieselben wie der
Mechanismus und die Beschreibung gemidff Nummer 5.4.6 bzw. 5.4.7 der Anlage 14. Die Vehicle Service Table
(Servicetabelle des Fahrzeugs) ist jedoch fiir die Ubermittlung der OWS-Daten anzupassen. Die Rtm-
ContextMark wird dementsprechend durch eine Ows-ContextMark ersetzt; diese Objektkennung verweist auf die
Norm ISO 15638 (TARV) Teil 20 (WOB/OWS).

5.6.  Die Parameter der physischen DSRC-Schnittstelle sind dieselben wie die nach Nummer 5.3 der Anlage 14.
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6. Datenstruktur

Das ASN.1-Modul fiir die DSRC-Daten innerhalb der OWS-Anwendung ist wie folgt definiert:

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

::= BEGIN

IMPORTS

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

LPN

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

-- Imports function parameters from the EFC Application Interface Definition

SetMMIRg

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

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

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

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

EventType, Get-Request, Get-Response, Initialisation-Request, Initialisation-Response,
ObeConfiguration, Profile, ReturnStatus, Time, T-APDUs, VST

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

-- Definitions of the OWS functions:

OWS-InitialiseComm-Request::= BST

OWS-InitialiseComm-Response::= VST

OWS-DataRetrieval-Request::= Get-Request (WITH COMPONENTS {fill (SIZE (1)), eid,
accessCredentials ABSENT, iid ABSENT, attrIdList})

OWS-DataRetrieval-Response::= Get-Response {OwsContainer} (WITH COMPONENTS {..., eid,
iid ABSENT})

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

eventType (0)1})

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

(15), accessCredentials ABSENT, iid ABSENT})

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

(0), iid ABSENT})

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

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

}
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OwsPayload:: = SEQUENCE ({

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

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

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

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

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

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

tpl56380BWCommunicationError BOOLEAN, -- Record of a communication error
tplb638SecurityBreachAttempt BOOLEAN, -- Record of a security

breach attempt

}

Ows-ContextMark::= SEQUENCE {

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

}

StandardIdentifier::= OBJECT IDENTIFIER
OwsContainer::= CHOICE {
integer [0] INTEGER,
bitstring [1] BIT STRING,
octetstring [2] OCTET STRING (SIZE (0..127, ...)),
universalString [3] UniversalString,
beaconId [4] BeaconlID,
t-apdu [5] T-APDUs,
dsrcApplicationEntityId [6] DSRCApplicationEntityID,
dsrc-Ase-Id [7] Dsrc-EID,
attrIdList [8] AttributeIdList,
attrList [9] AttributeList{RtmContainer},
reservedl0 [10] NULL,
OwsContextmark [11] Ows-ContextMark,
OwsData [12] OwsData,
reservedl3 [13] NULL,
reservedld4 [14] NULL,
time [15] Time,
-- values from 16 to 255 reserved for ISO/CEN usage
H}

END
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7. Elemente von OWS-Daten, durchgefiihrte Aktionen und Definitionen:

Die OWS-Daten werden entweder von der MVU (Stufe 1) oder der K-IVS-Station im Kraftfahrzeug (Stufe 2)
gemifl der Tabelle 1 bestimmt.

Tabelle 1

Elemente von OWS-Daten, durchgefiihrte Aktionen und Definitionen:

Vom [-IVS im Kraftfahrzeug durchgefiihrte

Element von OWSData Akt Bemerkung ASN.1-Datendefinition
tion
Oowsl1 Es wird ein Integer-Wert generiert. Letztes gemessenes recordedWeight
Gesamtgewicht Gesamtgewicht INTEGER (0..65535),
OwWSs2 Es wird ein Integer-Wert generiert. Technisch zuldssige maximumTechnical Weight

Technisch zulissige
Gesamtmasse im
beladenen Zustand

Gesamtmasse im
beladenen Zustand nach
Angabe des Herstellers

INTEGER (0..65535)

OWS3

Achsenkonfiguration des
Fahrzeugs

Es wird ein Oktettstring Grofe 4 gene-
riert.

Achsenkonfiguration

axlesConfiguration
OCTET STRING SIZE (4),

Ows4 Es wird ein Oktettstring Groe 26 gene- | Last pro Achse axlesRecordedWeight
Achslast riert. OCTET STRING SIZE (26),
OWS5 Es wird ein Integer-Wert generiert. Zeitstempel des tp15638Timestamp
Zeit des aufgezeichneten | Der Wert fir OWS2 wird auf die Zeit aktfue“e,“h INTEGER (0..4294967295),
Gesamtgewichts der aktuellen Aufzeichnung des Gesamt- éu g?zﬁlc neten

gewichts eingestellt. ewichts
owSs6 Es wird ein Boolescher Wert generiert. 1 (TRUE) gibt tp15638DSRCcommunicationError
DSRC- Der Variablen tp15638DSRCcommuni- Kommhunllgat1ogs]§6{£1,ler BOOLEAN,
Kommunikationsfehler cationError wird der Wert TRUE zuge- Zw(xisz enD S%HCI VU i

wiesen, wenn das OBW in den letzten gn ler 3 O_T n

30 Tagen auf mindestens ein Ercignis des | 961 fetzten agen

Typs Kommunikationsfehler bei der | 3™

DSRC-VU gestofen ist

ELSE: Wenn es in den letzten 30 Tagen

keine Ereignisse gab, wird der Wert

FALSE zugewiesen.
ows7 Es wird ein Boolescher Wert generiert. 1 (TRUE) gibt tp156380BWCommunicationError
OBW- Der Variablen tp15638Communication- Kon(l)rlrglg\;n.kagonslfehler BOOLEAN,
Kommunikationsfehler Error wird der Wert TRUE zugewiesen, "8 T in den letzten

wenn das OBW in den letzten 30 Tagen 30 Tagen an.

auf mindestens ein Ereignis des Typs

OBW-Kommunikationsfehler  innerhalb

des OBW gestof3en ist.

ELSE: Wenn es in den letzten 30 Tagen

keine Ereignisse gab, wird der Wert

FALSE zugewiesen.
Ows8 Es wird ein Boolescher Wert generiert. 1 (TRUE) gibt den tp15638SecurityBreachAttempt

Versuch einer
Sicherheitsverletzung

Der Variablen tp15638SecurityBreachAt-
tempt wird der Wert TRUE zugewiesen,
wenn das OBW in den letzten zwei Jah-
ren mindestens ein Ereignis vom Typ
Versuch einer Sicherheitsverletzung auf-
gezeichnet hat.

ELSE: Wenn es in den letzten 2 Jahren
keine Versuche von Sicherheitsverletzun-
gen gab, wird der Wert FALSE zugewie-
sen.

Versuch einer
Sicherheitsverletzung
am OBW in den letzten
zwei Jahren an.

BOOLEAN,
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Dabei gilt:

a) recordedWeight entspricht dem gemessenen Gesamtgewicht des Fahrzeugs oder der Fahrzeugkombination
mit einer Auflosung von 10 kg gemafl EN ISO 14906. Ein Wert von 2 500 beispielsweise entspricht einem
Gewicht von 25 Tonnen.

b) axlesConfiguration entspricht der Konfiguration des Fahrzeugs oder der Fahrzeugkombination hinsichtlich
der Achsenzahl.

Die Konfiguration wird mit der Bitmaske von 20 Bits definiert (erweitert aus EN ISO 14906).
Eine Bitmaske von 2 Bit entspricht der Konfiguration einer Achse gemifs folgendem Format:

— Bei Wert 00B liegt kein Wert vor, da das Fahrzeug iiber keine zur Erfassung der Achslast notwendige
Ausriistung verfugt.

— Bei Wert 01B liegt die Achse nicht vor.

— Bei Wert 10B liegt die Achse vor, die Achslast wurde berechnet und erfasst und wird im Feld axlesRecor-
dedWeight ausgegeben.

— Wert 11B ist fiir zukiinftige Zwecke reserviert.

Die letzten sechs Bits sind fiir zukiinftige Zwecke reserviert.

Tabelle 2

Bitverteilung fiir OWS2

Achsenzahl

Achsenzahl Zugmaschine Achsenzahl Anhinger

00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 0001/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01/ | 00/01] | RFU
0/11

(6 Bits)

8.1.

8.2

8.2.1.

8.2.2.

¢) axlesRecordedWeight stellt das fiir jede Achse aufgezeichnete Gewicht mit einer Auflésung von 10 kg dar.
Pro Achse werden zwei Oktette verwendet. Beispielsweise entspricht ein Wert von 150 einem Gewicht von
1 500 kg.

d) maximumTechnicalWeight entspricht der technisch zuldssigen Gesamtmasse des Fahrzeugs oder der
Fahrzeugkonfiguration im beladenen Zustand nach Angabe des Herstellers. Dieser Wert wird nur fiir Stufe 2
angegeben. Fiir Stufe 1 wird ein Wert von 0 zugewiesen.

OWS-Datensignatur

Fiir Stufe 1 tragen die OWS-Daten keine Signatur; der Klartext der OWS-Daten wird von der MVU an die DSRC-
VU tibertragen.

Fur Stufe 2 werden die OWS-Daten in der K-IVS-Station des Kraftfahrzeugs mit einer Signatur versehen und von
dieser im Einklang mit den folgenden Bestimmungen an die DSRC-VU {ibertragen:

Die gesicherte Datenstruktur ist gemidfl den Nummern 5.1 und 5.2 der Norm ETSI TS 103 097-V1.3.1
aufzubauen.

Fiir den Typ SignedData nach Nummer 5.2 von ETSI TS 103 097-V1.3.1 gelten folgende Beschrankungen:
a) Der Typ HashAlgorithm wird auf sha256 gesetzt.
b) Der Typ Signerldentifier wird auf ,digest* gesetzt.
¢) Der Typ SignedDataPayload sind die OWS-Daten gemafs Nummer 7.
d) Der Typ HeaderlInfo ist auf folgende Sicherheitstitel beschrinkt:
— Die Komponente psid wird auf 0 gesetzt.

— Die Komponente generationTime gemif§ der Definition in IEEE Std 1609.2.
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8.2.3.

8.2.4.

8.2.5.

10.

— Die Komponente expiryTime darf nicht vorhanden sein.

— Die Komponente generationLocation darf nicht vorhanden sein.

— Die Komponente p2pcdLearningRequest darf nicht vorhanden sein.

— Die Komponente missingCrlldentifier darf nicht vorhanden sein.

— Die Komponente encryptionKey darf nicht vorhanden sein.

— Die Komponente inlineP2pcdRequest darf nicht vorhanden sein.

— Die Komponente requestedCertificate darf nicht vorhanden sein.

Das ASN.1-Modul fiir die Typsignatur ist wie folgt definiert:

Signature::= CHOICE {

ecdsaNistP256Signature EcdsaP256Signature,

ecdsaBrainpoolP256rlSignature EcdsaP256Signature,
.

ecdsaBrainpoolP384rlsignature EcdsaP384Signature

}

EcdsaP256Signature::= SEQUENCE {

rSig EccP256CurvePoint,

sSig OCTET STRING (SIZE (32))

}

EccP256CurvePoint: := CHOICE {

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

fill NULL, -- consistency with 1363/X9.62

compressed-y-0 OCTET STRING (SIZE (32)),

compressed-y-1 OCTET STRING (SIZE (32)),

uncompressedP256 SEQUENCE {

x OCTET STRING (SIZE (32)),

y OCTET STRING (SIZE (32))

}
}

Das Signaturzertifikat ist das Zertifikat im Berechtigungsticket, das die K-IVS-Station fiir die Transaktion

zwischen ihr und dem REDCR gemafs Nummer 6 der Norm ETSI TS 103 097-V1.3.1 verwendet.

Beim Empfang der Nachricht tiberpriift das REDCR das Zertifikat und liest die OWS-Datensignatur mithilfe des

im Zertifikat enthaltenen o6ffentlichen Schliissels.

Das Anwendungsprotokoll und die Fehlerbehandlung bei OWS-Daten sind dieselben wie unter den

Nummern 5.6.2 und 5.7 der Anlage 14.

Fiir Stufe 2 konnen OWS-Daten auch iiber die K-IVS-Station im Kraftfahrzeug anstatt iiber die DSRC-VU direkt
an das REDCR der Durchsetzungsstelle tibermittelt werden. In diesem Fall ist das REDCR auch eine K-IVS-

Station.
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ANHANG IV

REGELMA BIGE NACHPRUFUNGEN

1. Bordeigene Wiegesysteme (OBW) werden periodisch nachgepriift, indem das Fahrzeug oder die Fahrzeugkom-
bination mit zertifizierten Wiegevorrichtungen gemafl Artikel 5 Absatz 2 Buchstabe b dieser Verordnung, etwa
mobilen Wiegeplatten oder Briickenwaagen, gewogen wird.

2. Folgende Fahrzeuge sind Nachpriifungen zu unterziehen:
a) Kraftfahrzeuge,
b) Anhinger und Sattelanhinger mit einer Anhingereinheit (TU).

3. Anhinger und Sattelanhinger missen bei der Nachpriifung nach Nummer 2 an ein Kraftfahrzeug angehingt sein.
An Kraftfahrzeuge, die zum Ziehen von Sattelanhingern bestimmt sind, muss bei der Nachpriifung ein
Sattelanhinger angehingt sein.

4. Die regelmifige Nachpriifung besteht aus:
a) einer Dreilastenpriifung zwei Jahre nach Zulassung des Fahrzeugs und anschlieend alle vier Jahre und

b) einer Einlastpriifung zwei Jahre nach der ersten Dreilastenpriifung und anschlieend alle vier Jahre.

Tabelle 3

Durchfithrungsfolge der regelmifligen Nachpriifungen

Dreilas- . Dreilas- . Dreilas- . Dreilas-
Pri N Einlast- N Einlast- N Einlast- .
rifung tenprii- | o o | tenprie | e | tenpri- ritfune | (€0PTE-
fung |P 8| fung |P 81 fung |P 8| fung
ahre nach dem Datum der Zulas-
Jah h d D der Zul 2 4 6 8 10 12 14
sung des Fahrzeugs

5. Dreilastenpriifung

Bei einer Dreilastenpriifung wird das Fahrzeug mit drei verschiedenen Lasten beladen, deren Werte wie folgt zu
berechnen sind:

a) eine Last zwischen 45 % und 55 % der technisch zuldssigen Gesamtmasse des Fahrzeugs im beladenen
Zustand,

b) eine Last zwischen 65 % und 75 % der technisch zuldssigen Gesamtmasse des Fahrzeugs im beladenen

Zustand,

¢) eine Last zwischen 90 % und 100 % der technisch zuldssigen Gesamtmasse des Fahrzeugs im beladenen
Zustand.

6.  Bei der Einlastpriifung wird das Fahrzeug mit einer Last von mindestens 90 % der technisch zuldssigen

Gesamtmasse des Fahrzeugs im beladenen Zustand beladen.

7. Bei Anhdngern und Sattelanhdngern mit einer TU und bei Kraftfahrzeugen, die zum Ziehen eines Sattelanhdngers
bestimmt sind, werden die Lasten nach den Nummern 5 und 6 anhand der technisch zuldssigen Gesamtmasse der
Fahrzeugkombination im beladenen Zustand berechnet.

8. Besondere Bestimmungen fur dynamische OBW

8.1. Uberschreitet die technisch zuldssige Gesamtmasse des Fahrzeugs oder der Fahrzeugkombination im beladenen
Zustand das hochstzuldssige Gewicht, sind die Lasten nach den Nummern 5 und 6 anhand des hochstzuldssigen
Gewichts zu berechnen.

8.2. Um einen Lastwert vom OBW zu erhalten, wird das Fahrzeug oder die Fahrzeugkombination unter spezifischen,
in den Leitlinien des Herstellers festzulegenden Bedingungen iiber eine bestimmte Strecke gefahren.
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9.  Die Nachpriifung gilt als nicht bestanden, wenn

a) der vom OBW angezeigte, der Last zwischen 90 % und 100 % der technisch zuldssigen Gesamtmasse im
beladenen Zustand nach Nummer 5 Buchstabe c¢ entsprechende Lastwert nicht mit der in Nummer 8 von
Anhang I festgelegten Genauigkeit mit den von den zertifizierten Wiegeeinrichtungen gemessenen Werten
tibereinstimmt und

b) die vom OBW angezeigten, den Lasten zwischen 45 % und 55 % bzw. 65 % und 75 % der technisch zulissigen
Gesamtmasse im beladenen Zustand nach Nummer 5 Buchstaben a und b entsprechenden Lastwerte nicht mit
einer Genauigkeit von * 15 % mit den von den zertifizierten Wiegeeinrichtungen gemessenen Werten
tibereinstimmen.

10. Wird die Nachpriffung nicht bestanden, ist das OBW nach spitestens zwei Monaten einer erneuten Nachpriifung
zu unterziehen.

11.  Flexibilititsregelungen bei den regelmifigen Nachpriifungen:

Um die Durchfihrung der regelmifligen Nachpriifungen bei bestimmten Fahrzeugtypen zu erleichtern und um die
Auswirkungen der Nachpriifungen auf die reguldren Titigkeiten der Fahrer und Verkehrsunternehmen zu
verringern, konnen die Mitgliedstaaten fir auf ihrem Hoheitsgebiet zugelassene Fahrzeuge die Anwendung
folgender Flexibilitdtsregelungen in Erwédgung ziehen:

a) Die drei Lastwerte nach Nummer 5 konnen iiber einen Zeitraum von drei Monaten ermittelt werden.

b) Das tatsichliche Wiegen des Fahrzeugs kann auf zertifizierten Wiegeeinrichtungen geschehen, die nicht zu den
Einrichtungen der OBW-Werkstitten nach Artikel 5 dieser Verordnung gehéren, wenn der Wiegevorgang von
einem Mitarbeiter einer OBW-Werkstatt tiberwacht wird. Der Eigentiimer des Fahrzeugs weist der OBW-
Werkstatt nach, dass das Wiegen auf einer zertifizierten Wiegeeinrichtung erfolgt ist.

¢) Bei Fahrzeugen oder Fahrzeugkombinationen, die aufgrund ihrer besonderen Konfiguration das hochstzulissige
Gewicht im normalen Einsatz nicht iiberschreiten konnen (z. B. Tankwagen), konnen die Lasten nach den
Nummern 5 und 6 andere Werte haben; bei der Dreilastenpriifung muss die Differenz zwischen zwei aufeinan-
derfolgenden Ladungen mindestens 15 % des hochstzuldssigen Gewichts betragen.
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