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Pojazd autonomiczny

e Ustawa z dnia 20 czerwca 1997 r. — Prawo o ruchu
drogowym (t.j. Dz. U. z 2020 ., poz. 110)

* ODDZIAL 6. Wykorzystanie drog na potrzeby prac
badawczych nad pojazdami autonomicznymi

e Art. 65k [Pojazd autonomiczny] llekro¢ w niniejszym
oddziale jest mowa o pojezdzie autonomicznym, nalezy
przez to rozumiec pojazd samochodowy, wyposazony w
systemy sprawujgce kontrole nad ruchem
tego pojazdu i umozliwiajace jego ruch bez ingerencji
kierujgcego, ktory w kazdej chwili moze przejac
kontrole nad tym pojazdem.



Korzysci z pojazdéw autonomicznych

W zatozeniu pojazdy autonomiczne maj3
wprowadzi¢ wieksze bezpieczenstwo, ze
wzgledu na wyeliminowanie btedu ludzkiego.

W Polsce w 2015 r. zarejestrowano 32 967
wypadkow komunikacyjnych.

W 2016 r. liczba ta wzrosta do 33 664.

/decydowana wiekszos¢ przyczyn wypadkow
lezy w czynniku ludzkim, tj. winie kierujgcych
pojazdami.



Korzysci z pojazdéw autonomicznych

e Pojazdy autonomiczne dadzg mozliwosc
kierowania osobom niezdolnym do prowadzenia
pojazdu mechanicznego (np. osoby niewidome,
osoby nieposiadajgce prawa jazdy, osoby
znajdujgce sie pod wptywem alkoholu badz
srodkow odurzajacych).

* Do tej wizji przysztosci nalezy dodac, ze mandaty
za przekroczenie predkosci badz uzyskiwanie
prawa jazdy stang sie przesztoscia.



Platooning

* 9 |utego 2015 r. - w Holandii na publiczng droge
wyjechata pierwsza ciezarowka marki Scania,
ktorej kierowca nie musiat trzymac kierownicy
nawet na zakretach.

W ramach systemu zwanego ,,platooningiem”
jedna ciezarowka podaza za drugg nawet
bezzatogowo.

* Wystarczy, ze kierowca siedzi w pierwszym
pojezdzie, a druga ciezarowka (i kolejne) podaza
za him przy pomocy komputera poktadowego i
tgcznosci bezprzewodowe;.



Platooning

* Ciezarowki wykorzystujgce platooning
zachwalane s3 jako oszczedne i wyjatkowo
bezpieczne
— komputery robig mniej btedow niz ludzie, a niewielki

odstep miedzy ciezaréwkami ogranicza spalanie
paliwa.

 Mozna to okresli¢ po prostu jako swoisty
tempomat, w ramach ktorego kierowca jadacy
jako drugi nie bedzie musiat kierowa¢ swoim
pojazdem w czasie spokojnego przejazdu po
autostradzie.






Platooning

Pierwszy test autonomicznego konwoju Mercedesa rozpoczat sie w
kwietniu 2016 r. - trzy ciezarowki (autonomiczna wersja Mercedes
Actros) podrozowaty z Niemiec do Holandii.

Przejazd ten wymyslony zostat przez dunski rzad i bedzie dowodem
na sprawniejszy przesyt towaru przez granice.

Trzy ciezarowki potgczone sg przez Wi-Fi oraz Highway Pilot
Connect Daimlera, ktéry pozwala na wzajemne "dokowanie" na
autostradach. Dzieki temu ciezarowki ustawiajg sie automatycznie
w odlegtosci 15 metrow od siebie, tym samym zmniejszajac
znaczgco opor aerodynamiczny i emisje dwutlenku wegla (do 10%
mniej).

W razie potencjalnego zagrozenia, Highway Pilot Connected ma czas
reakcji mniejszy niz 0,1 sekundy (i moze zacza¢ np. hamowac),
podczas gdy cztowiek potrzebuje ok. 1,4 sekundy na decyzje.



Rézne poziomy autonomicznosci

Istniejg kilkustopniowe skale poziomu autonomicznosci pojazddéw, sposrod ktérych
najbardziej popularna jest stosowana w USA nastepujgca skala:

poziom O — pojazdy niezautomatyzowane, w ktorych cztowiek ma petng i wytgczng kontrole
nad nimi przez caty czas — do tej grupy zalicza sie takze pojazdy wyposazone w rozne
systemy ostrzegania, np. GPS,

poziom 1 — pojazdy wspomagane automatyka, w ktérych cztowiek ma petng kontrole nad
nimi i prowadzi je, ale w sytuacjach krytycznych dziatajg mechanizmy przejmujace kontrole
nad pojazdem (np. uktad stabilizujgcy tor jazdy),

poziom 2 — pojazdy o tzw. automatycznosci monitorowanej, czyli takie, w ktorych
prowadzenie pojazdu powierzone jest takze technologii, jednak przy zachowaniu kontroli
nad pojazdem ze strony kierowcy — ta kategoria obejmuje np. pojazdy wyposazone w
automatyczne systemy parkowania,

poziom 3 — pojazdy o tzw. automatycznosci warunkowej, w ktérych cztowiek moze
catkowicie polegaé na systemie autonomicznym w czasie jazdy, przy czym w kazdym
momencie moze przejgc stery (o takiej koniecznosci systemy pojazdu informuj3),

poziom 4 — pojazdy w petni automatyczne, w ktdrych nie jest nawet potrzebna obecnosé
cztowieka wewnatrz, a jedynym jego zadaniem jest okreslenie celu podrozy



Rézne poziomy autonomicznosci

* Proces autonomizacji jazdy samochodem trwa juz
od dtuzszego czasu.

* Do kategorii zerowej zalicza sie juz coraz mniej
pojazdow, gtdwnie tych starszych albo w
najnizszych wersjach wyposazenia.

* Wiekszosc osigga juz co najmniej poziom 1, a
chociazby w Stanach Zjednoczonych, gdzie system
automatycznego hamowania bedzie niedtugo
obowigzkowy, kazdy nowy samochod bedzie
startowat z poziomu pierwszego.



Rézne poziomy autonomicznosci

* Unia Europejska prezentuje przede wszystkim
czytelne definicje dwoch rodzajow pojazdow,
jakie mogg zagoscic¢ niedtugo na naszych drogach:

* Pojazd zautomatyzowany — pojazd wyposazony w
technologie pozwalajgca kierowcy przekazac
systemom poktadowym czes¢ obowigzkow
Zwigzanych z jazda.

* Pojazd autonomiczny — w petni zautomatyzowany
pojazd wyposazony w technologie pozwalajace
systemowi wykonywac wszystkie funkcje
ZWigzane z jazdg bez jakiejkolwiek interwencji ze
strony cztowieka.



Rézne poziomy autonomicznosci

Klasyfikacja SAE (International Society of Automotive Engineers) z 2014 roku:

Poziom 0 — petna kontrola ze strony kierowcy, nawet jesli samochdd jest w stanie
informowac o zagrozeniach

Poziom 1 — systemy wspomagania poszczegdlnych aspektow jazdy, np. kierowania czy
przyspieszania/hamowania.

Poziom 2 — czesciowa automatyzacja; wykorzystanie systemu do zarowno kierowania
samochodem, jak i regulacji predkosci; kierowca jest odpowiedzialny za nadzor oraz
realizacje pozostatych elementow prowadzenia pojazdu.

Poziom 3 — warunkowa automatyzacja; mozliwos¢ przejecia przez samochod kontroli
nad wszystkimi aspektami jazdy, przy zatozeniu, ze kierowca w kazdej chwili musi by¢
gotowy do przejecia kontroli nad samochodem.

Poziom 4 — wysoki poziom automatyzacji; samochdd jest w stanie przejgc kontrole nad
wszystkimi aspektami jazdy, nawet jesli ludzki kierowca nie odpowiada na wezwanie
do przejecia kontroli (systemy zmiany pasdw jazdy, postugiwania sie kierunkowskazami
czy decydowania o najlepszym momencie skretu na skrzyzowaniu)

Poziom 5 — petna automatyzacja; samodzielna jazda we wszystkich warunkach, bez
mozliwosci przejecia kontroli przez kierowce, rowniez przy strategii wykorzystania
nawigacji GPS przy przejechaniu z punktu A do punktu B.



Rézne poziomy autonomicznosci

* SAE dodatkowo okresla, ze dla trzech pierwszych
poziomow (0-2) kierowca jest odpowiedzialny za
monitorowanie otoczenia oraz musi by¢ gotow na
przejecie kontroli.

W przypadku poziomu trzeciego nie musi
juz obserwowac otoczenia, za to musi byc gotowy na
przejecie kontroli.

* Od poziomu czwartego nie musi juz w ogole
przejmowac sie samochodem i tym, co dzieje sie na
drodze. Choc¢ pojawia sie jeszcze w przypadku 4-ki
zastrzezenie, ze tryb ten moze nie by¢ dostepny we
wszystkich warunkach.



Rézne poziomy autonomicznosci

e Catkowity brak autonomicznosci pojazdow od 2014 r. jest
juz niemozliwy, poniewaz wszystkie samochody
wyprodukowane po 2014 r. muszg posiadac tzw.
elektroniczny system statecznosci.

* Whynika to bezposrednio z rozporzgdzenia Parlamentu
Europejskiego i Rady z 13.7.2009 r. w sprawie wymagan
technicznych w zakresie homologacji typu pojazdéw
silnikowych dotyczgcych ich bezpieczenstwa ogolnego, ich
przyczep oraz przeznaczonych dla nich uktadéw, czesci i
oddzielnych zespotow technicznych (Dz. Urz. UE L Nr 200 z
13.7.2009r.,, s. 1).

W zwigzku z tym kazdy nowy pojazd mechaniczny po 2014
r., ktory kupimy, bedzie posiadat systemy wspomagania, co
oczywiscie przyczynia sie do zwiekszenia bezpieczenstwa na
drogach.



Technologia
w pojazdach autonomicznych

Pojazdy mechaniczne wyposaza sie w czujniki, kamery oraz
radary, obrazujgce sytuacje wokot pojazdu.

Podstawowym narzedziem jest przede wszystkim radar, ktory
poprzez wystane fale radiowe potrafi obliczy¢ odlegtosc od
jakiegos obiektu. Radary mogg wykrywac obiekty na krotkich lub
dtugich odlegtosciach (odpowiednio SRR oraz LRR ang. Short-
Range Radar and Long-Range Radar). Réznicg miedzy tymi
dwoma typami radarow jest przede wszystkim fakt roznych
mozliwosci obliczania odlegtosci obiektow od tych radarow. Te
stabsze majg mozliwos¢ wykrywania obiektu do 20 m, natomiast
silniejsze nawet do 150 m.

Drugim narzedziem sg czujniki, ktore gtownie wykorzystywane sg
w systemach automatycznego parkowania czy kontroli pasa
jezdni. Czujniki wykorzystujg ultrasoniczne dzwieki na krotkich
odlegtosciach.

Roznego rodzaju kamery.



Technologia
w pojazdach autonomicznych

Technologia pojazdow autonomicznych moze opierac sie takze na
uzupetnieniu zewnetrznej infrastruktury drogowej z wbudowanym
systemem pojazdu mechanicznego mechanicznego (ang. Vehicle-to-
Infrastructure, V2I)

albo systemem komunikacji miedzy pojazdami (ang. Vehicle-to-
Vehicle, I2V).

Technologia V2I polega na stworzeniu stacjonarnych czujnikéw,
odbiornikéw czy anten, ktore pozwalajg na lepsze zarzadzanie
ruchem drogowym
— Pojazdy takie mogg wysytac¢ do sygnalizatorow sSwiatet zagdanie
przejazdu przez skrzyzowanie w okreslonym kierunku

— informowanie o znakach drogowych czy automatycznego pobierania
optat za przejazdy odcinkami drog krajowych.

Technologia V2V pozwala na jeszcze wieksze korzysci w postaci
informacji o zblizajacych sie pojazdach i ich manewrach, korkach czy
zbierania informacji o nietypowych przeszkodach na drodze.



Technologia
w pojazdach autonomicznych

Najbardziej inteligentnym i rozwijajacym sie systemem
wykorzystywanym przy pojazdach autonomicznych jest
system LIDAR (ang . Light Detection and Ranging), dziata
na podobnych zasadach jak sonar —t3czac przy tym
technologie lasera i radaru.

Ten system pozwala na szczegotowe okreslenie obiektow,
ich ksztattu, odlegtosci, szybkosci i kierunku poruszania
sie.

Efektem LIDAR jest potaczenie w komputerze pojazdu

wszystkich danych i stworzenie tréjwymiarowej mapy z
otaczajgcym pojazd srodowiskiem.

System LIDAR pozwala na wykrycie obiektow, ich
rodzajow (ludzie, pojazdy, znaki drogowe) z okresSleniem
ich ksztattu i rozmiarow z doktadnoscig do 2 cm.



Technologia
w pojazdach autonomicznych

Istniejg systemy pojazddw autonomicznych, ktore taczg elementy
wszystkich powyzszych, w szczegdlnosci obejmujgce nawigacje GPS
oraz mapy drogowe.

Jednym z najstarszych autonomicznych modeli byt pojazd stworzony
przez korporacje Google, ktéry wykorzystuje wiele technologii
jednoczesnie, m.in. nawigacji, radaru, laseréw identyfikujacych
obiekty, kamer stereoskopowych czy wreszcie wgranych map.
Ciekawosc tego modelu przejawia sie przede wszystkim w fakcie, ze
pojazd nie posiada kierownicy czy pedatow — pojazd porusza sie
zupetnie samodzielnie (po wskazaniu mu destynacji).

Natomiast dzisiaj wielu producentow znanych marek pracuje
intensywnie nad rozwinieciem technologii pojazdow
autonomicznych do poziomu petnej autonomicznosci pojazdu.
Takimi producentami sg m.in. Audi, BMW, Ford, Mercedes, Nissan,
Toyota czy Volkswagen.



Prawo polskie o ruchu drogowym

e Art. 65| [Zezwolenie]

* 1. Prowadzenie prac badawczych zwigzanych z
testowaniem pojazdéw autonomicznych w ruchu
drogowym na drogach publicznych, w szczegdlnosci na
potrzeby zastosowania pojazdéw autonomicznych w
transporcie zbiorowym i realizacji innych zadan
publicznych, jest mozliwe pod warunkiem spetnienia
wymagan bezpieczenstwa i uzyskania zezwolenia na
przeprowadzenie tych prac.

e 2.Zezwolenie, o ktérym mowa w ust. 1, wydaje, w drodze
decyzji, organ zarzgdzajacy ruchem na drodze, na ktorej
planuje sie przeprowadzenie prac badawczych, na pisemny
wniosek organizatora prac badawczych.



Prawo polskie o ruchu drogowym

3. Wniosek, o ktorym mowa w ust. 2, zawiera w
szczegolnosci:

1) imie, nazwisko lub firme (nazwe) oraz adres zamieszkania
lub siedziby organizatora prac badawczych;

2) informacje o miejscu i dacie rozpoczecia oraz
zakonczenia prac badawczych;

3) planowany przebieg trasy, po ktdrej bedzie poruszat
sie pojazd autonomiczny;

4) wykaz oséb odpowiedzialnych za zabezpieczenie
trasy pojazdu autonomicznego;

5) podpis organizatora prac badawczych lub jego
przedstawiciela.



Prawo polskie o ruchu drogowym

4. Do wniosku, o ktérym mowa w ust. 2, dotgcza sie:

1) dokument potwierdzajgcy zawarcie umowy obowigzkowego
ubezpieczenia odpowiedzialnosci cywilnej organizatora prac badawczych
za szkody powstate w zwigzku z prowadzeniem prac badawczych
zwigzanych z prowadzeniem pojazdow autonomicznych, ktéra wchodzi w
zycie w przypadku uzyskania pozwolenia na prowadzenie prac
badawczych;

2) dowodd optacenia sktadki za to ubezpieczenie;

3) kopie decyzji o profesjonalnej rejestracji pojazdéw wydanej na
podstawie art. 80t ust. 2.

5. Organ, o ktérym mowa w ust. 2, konsultuje z mieszkarncami gminy, na
terenie ktorej prowadzone bedg prace badawcze, wniosek o
przeprowadzenie prac badawczych, zamieszczajgc ten wniosek na swojej
stronie internetowej i wyznaczajgc termin na zgtaszanie uwag. Termin ten
nie moze bycC krotszy niz 7 dni. W toku konsultacji wtasciciel nieruchomosci
pofozonej wzdtuz planowanej trasy, po ktérej bedzie poruszat

sie pojazd autonomiczny, moze zgtosic sprzeciw.



Prawo polskie o ruchu drogowym

* 6.0rgan, o ktorym mowa w ust. 2, wydaje
zezwolenie, o ktorym mowa w ust. 1, po:

e 1) uzyskaniu zgody wtasciwego zarzadcy drogi, na
ktorej planuje sie przeprowadzenie prac
badawczych, oraz

* 2) zasiegnieciu opinii wiasciwego ze wzgledu na
miejsce prowadzenia prac badawczych
komendanta wojewodzkiego Policji dotyczacej
wptywu badan na ptynnosc¢ ruchu po planowane;
trasie, po ktorej bedzie poruszat
sie pojazd autonomiczny.



Prawo polskie o ruchu drogowym

Art. 65m [Odmowa wydania, cofniecie zezwolenia]

1. Organ wydajacy zezwolenie, o ktorym mowa w art. 65| ust. 1,
odmawia jego wydania, jezeli:
1) organizator prac badawczych:

a) nie podat we wniosku, o ktérym mowa w art. 65| ust. 2,
informacji okreslonych w art. 65| ust. 3,

b) nie dotgczyt do wniosku, o ktorym mowa w art. 65l ust. 2,
dokumentow wskazanych w art. 651 ust. 4,

c) nie uzyskat zgody i opinii, o ktérych mowa w art. 65| ust. 6;

2) pomimo spetnienia wymogoéw okreslonych w art. 65l ust. 3 i

4 istnieje niebezpieczenstwo, ze prowadzenie prac badawczych
bedzie stanowic zagrozenie dla zycia lub zdrowia ludzkiego albo
mienia wielkiej wartosci;

3) wiasciciel nieruchomosci potozonej wzdtuz planowanej trasy, po
ktorej bedzie poruszat sie pojazd autonomiczny, zgtosit sprzeciw.



Prawo polskie o ruchu drogowym

2. Organ wydajacy zezwolenie moze:
1) cofnac zezwolenie, jezeli:

a) organizator prac badawczych podat we wniosku, o ktérym mowa
w art. 65| ust. 2, nieprawdziwe informacje,

b) prace badawcze prowadzone sg niezgodnie z informacjami
podanymi we wniosku, o ktorym mowa w art. 651 ust. 2,

c) dalsze prowadzenie prac badawczych stanowi zagrozenie dla zycia
lub zdrowia ludzkiego albo mienia wielkiej wartosci;

2) zawiesi¢ zezwolenie, jezeli dalsze prowadzenie prac badawczych
moze stanowic zagrozenie dla zycia lub zdrowia ludzkiego albo
mienia wielkiej wartosci - do czasu ustania tego zagrozenia.



Prawo polskie o ruchu drogowym

Art. 65n [Obowiazki organizatora prac badawczych]

1. Organizator prac badawczych jest obowigzany:

1) umozliwi¢ Policji wykonywanie czynnosci niezbednych do zapewnienia
bezpieczenstwa ruchu drogowego oraz ochrony zycia i zdrowia ludzi oraz
mienia w trakcie prowadzenia prac badawczych;

2) zapewnic, aby w trakcie prowadzenia prac badawczych

w pojezdzie autonomicznym, w miejscu przeznaczonym dla kierujgcego,
znajdowata sie osoba posiadajgca uprawnienia do kierowania pojazdem, ktéra
w kazdej chwili moze przejg¢ kontrole nad tym pojazdem, w szczegdlnosci w
razie wystgpienia zagrozenia dla bezpieczenstwa w ruchu drogowym;

3) przekazywa¢ do wiadomosci publicznej informacje o planowanych pracach
badawczych i przebiegu trasy, po ktorej bedzie poruszat

sie pojazd autonomiczny;

4) przekazac Dyrektorowi Transportowego Dozoru Technicznego sprawozdanie
z przeprowadzonych prac badawczych zwigzanych z

testowaniem pojazdow autonomicznych oraz ich wyposazenia, zgodnie z
wzorem okreslonym w przepisach wydanych na podstawie ust. 2, w terminie 3
miesiecy od dnia zakonczenia testow.



Prawo polskie o ruchu drogowym

e 2. Minister wiasciwy do spraw transportu okresli, w
drodze rozporzadzenia, wzor sprawozdania sktadanego
przez organizatorow prac badawczych zwigzanych z
testowaniem pojazdéw autonomicznych oraz ich
wyposazenia, kierujgc sie potrzebg zapewnienia
dostepu do jednolitych informacji o niezawodnosci
funkcjonowania tych pojazdow, sposobie poruszania sie
po drogach, sposobie sterowania tymi pojazdami i
bezpieczenstwie ruchu drogowego

— rozporzgdzenie Ministra Infrastruktury w sprawie wzoru
sprawozdania z prac badawczych zwigzanych z

testowaniem pojazdéw autonomicznych oraz ich
wyposazenia (Dz.U. z 2018 r. poz. 2023)


https://sip.legalis.pl/document-view.seam?documentId=mfrxilrtg4yteobrg42teltqmfyc4nbuheztcobtgaxhmzlsfyytoobsg4&groupIndex=0&rowIndex=0

Odpowiedzialnos$¢ cywilna
za ruch pojazdu autonomicznego

* Art. 436 § 1 Kodeksu cywilnego

* Odpowiedzialnos¢ przewidziang w artykule
poprzedzajgcym [czyli odpowiedzialnosc¢ za
szkode na osobie lub mieniu], ponosi réwniez
samoistny posiadacz mechanicznego srodka

comunikacji poruszanego za pomocag sit przyrody.

Jednakze gdy posiadacz samoistny oddat srodek

comunikacji w posiadanie zalezne,

odpowiedzialnos¢ ponosi posiadacz zalezny.

— odpowiedzialnosc¢ na zasadzie ryzyka

— mechaniczny srodek komunikacji to pojazd

samobiezny, wyposazony w silnik — wtasne urzagdzenie
napedowe




Odpowiedzialnos¢
za ruch pojazdu autonomicznego

* Odpowiedzialnosc ta odnositaby sie do wszystkich
kategorii pojazdow autonomicznych, gdyz przepis ten
nie wigze jej z faktem kierowania (a w przypadku
pojazdow w petni automatycznych trudno moéwic o
istnieniu jakiegos kierowcy), lecz posiadania pojazdu.

* Nie miatoby znaczenia, do ktorej z kategorii
autonomicznosci zalicza sie pojazd, ktorego ruch
spowodowat szkode, ani tez, czy w pojezdzie znajdowat
sie kierowca i w jakim zakresie mogt przeja¢ nad nim
kontrole, gdyz odpowiedzialnos¢ powigzana bedzie, tak
jak w przypadku ,,zwyktych” pojazdow, nie z faktem
kierowania, lecz posiadania pojazdu.



Odpowiedzialnos$¢ cywilna
za ruch pojazdu autonomicznego

 Co w przypadku nieprawidtowego dziatania systemow
umozliwiajgcych automatyczng jazde?

* Posiadacz pojazdu ponosi odpowiedzialnos¢ na zasadzie
ryzyka za jego ruch, chyba ze szkoda nastgpita wskutek sity
wyzszej albo wytgcznie z winy poszkodowanego lub osoby

trzeciej, za ktorg nie ponosi odpowiedzialnosci (art. 435 par. 1
KC).

— Nieoczekiwane i nieprzewidywalne awarie zespotow
mechanicznych pojazdu nie stanowig przejawu sity
wyzszej.

— Konsekwencje niesprawnosci technicznych pojazdu s3
objete ryzykiem jego posiadacza.



Odpowiedzialnos$¢ cywilna
za ruch pojazdu autonomicznego

Za osobe trzecig wobec posiadacza pojazdu nie moze by¢ uznany
producent samochodu (w przypadku gdy szkoda jest wynikiem
wad fabrycznych) ani podmiot prowadzacy serwis techniczny
pojazdu, gdyz ryzykiem posiadacza objete sg takze wszelkie
usterki techniczne pojazdu.
* Nie wyklucza to mozliwosci podniesienia przez posiadacza pojazdu
roszczen regresowych wobec powyzszych podmiotéw
Witasciciel samochodu ponosi ryzyko wszelkich wad samochodu,
ktorym sie postuguje, a wiec i jego wad konstrukcyjnych, a zatem
przy stwierdzeniu, ze wytaczng przyczyng szkody byta wada
konstrukcyjna samochodu, wtasciciel samochodu ponosi
wzgledem poszkodowanego odpowiedzialnos¢ nawet wowczas,
gdy wada byta ukryta, a wiasciciel samochodu o niej nie wiedziat
i wiedzie¢ nie mogt.



Postulat do ustawodawcy

W dobie pojazdow, do ktorych ruchu coraz mniej
potrzebny jest udziat cztowieka, moze zaistniec
koniecznos¢ modyfikacji stanowiska odnosnie do wad
konstrukcyjnych pojazdu w kontekscie okolicznosci
egzoneracyjnych (wyfgczajacych odpowiedzialnosc).

 Nawet majac na wzgledzie powszechnosc systemu
obowigzkowych ubezpieczen OC, stusznos¢ rozwigzania
obcigzajgcego posiadacza pojazdu konsekwencjami
wszelkich wad i awarii moze by¢ kwestionowana w
przypadku pojazdow o wysokim stopniu
zaawansowania technologicznego, na ktorych ruch
posiadacz moze mie¢ wptyw znikomy badz zaden.



Odpowiedzialnos$¢ cywilna
za ruch pojazdu autonomicznego

* Odpowiedzialnos¢ na zasadzie winy

 Odpowiedzialnos¢ na podstawie art. 436 KC nie
wytgcza odpowiedzialnosci kierowcy na zasadzie
winy, w oparciu o art. 415 KC

— Art. 415 KC: Kto z winy swej wyrzgdzit drugiemu
szkode, obowigzany jest do jej naprawienia.

* Odpowiedzialnos¢ oparta na winie jest
niemozliwa do zastosowania wobec kierowcow,
ktorzy nie majg zadnej kontroli nad pojazdem,
gdyz ich zachowania nie bedg przyczyng zdarzenia
wywotujgcego szkode.




Odpowiedzialnos$¢ cywilna
za ruch pojazdu autonomicznego

 Odpowiedzialnos¢ na zasadzie winy przewidziana jest takze
w art. 436 § 2 KC:

— W razie zderzenia sie mechanicznych srodkéw komunikacji
poruszanych za pomoca sit przyrody wymienione osoby mogg
wzajemnie zgda¢ naprawienia poniesionych szkdd tylko na
zasadach ogdlnych. Réwniez tylko na zasadach ogdlnych osoby
te sg odpowiedzialne za szkody wyrzadzone tym, ktorych
pPrzewozg z grzecznosci.

* Przewidywac nalezy, ze problem odpowiedzialnosci na
zasadzie winy w odniesieniu do kierowcow pojazdow
autonomicznych (choc bardziej adekwatny bytby tu termin
,050by sprawujgce kontrole nad pojazdem”) moze sie
pojawiC w perspektywie najblizszych lat, tym bardziej ze
pojazdy o nizszych stopniach automatyzacji (kat. 0-2) nie
stanowig juz zadnej innowacji.



Odpowiedzialnos$¢ cywilna
za ruch pojazdu autonomicznego

Koncepcja odpowiedzialnosci na zasadzie winy, przewidziana
w art. 436 § 2 w zw. z art. 415 KC, przydatna, jezeli chodzi o
pojazdy , zwykte”, moze sie okaza¢ zawodna w przypadku
pojazdow autonomicznych.

Zastosowanie jej wymagatoby przede wszystkim ustalenia,
czy i w jakim zakresie kierowca miat kontrole nad pojazdem,
gdyz jezeli pojazd byt w petni zautomatyzowany, trudno
przypisac cztowiekowi wine.

Ewentualna odpowiedzialnos¢ kierowcy na zasadzie winy
mogtaby wchodzi¢ w gre, jezeli np. z okolicznosci wynikatoby,
ze istniata koniecznosc¢ przejecia kontroli nad pojazdem przez
cztowieka (dotyczy to pojazdow, w ktorych taka kontrola jest
mozliwa), jednak kierowca nie przejat tej kontroli w
odpowiednim czasie (np. po sygnalizacji takiej potrzeby przez
komputer poktadowy) lub we wtasciwy sposob.



Odpowiedzialnos$¢ cywilna
za ruch pojazdu autonomicznego

* Odpowiedzialnos¢ na zasadzie winy mogtby
takze ponosic producent pojazdu, jesli
zostatoby wykazane, ze np. dopuscit sie
niedbalstwa, ktore doprowadzito do btedéw

construkcyjnych.

* Kazdorazowo jednak ciezar dowodu winy
Kierowcy badz producenta pojazdu
spoczywatby na poszkodowanym.




Odpowiedzialnos$¢ cywilna
za ruch pojazdu autonomicznego

* Pojazd autonomiczny produktem
niebezpiecznym?

* Producenci pojazdow autonomicznych,
wytworcy materiatow, surowcow i czesci
sktadowych do produkcji takich pojazdow oraz
ich importerzy mogg takze odpowiadac na
podstawie przepisow dotyczacych
odpowiedzialnosci za produkt niebezpieczny
(art. 4491 i nast. KC).



Odpowiedzialnos$¢ cywilna
za ruch pojazdu autonomicznego

Art. 4491 KC

§ 1. Kto wytwarza w zakresie swojej dziatalnosci gospodarczej (producent)
produkt niebezpieczny, odpowiada za szkode wyrzgdzong komukolwiek
przez ten produkt.

§ 2. Przez produkt rozumie sie rzecz ruchoma, chocby zostata ona
potgczona z inng rzecza. Za produkt uwaza sie takze zwierzeta i energie
elektryczna.

§ 3. Niebezpieczny jest produkt niezapewniajgcy bezpieczenstwa, jakiego
mozna oczekiwac, uwzgledniajgc normalne uzycie produktu. O tym, czy
produkt jest bezpieczny, decydujg okolicznosci z chwili wprowadzenia go do
obrotu, a zwtaszcza sposodb zaprezentowania go na rynku oraz podane
konsumentowi informacje o wtasciwosciach produktu. Produkt nie moze
by¢ uznany za niezapewniajacy bezpieczenstwa tylko dlatego, ze pdzniej
wprowadzono do obrotu podobny produkt ulepszony.



Odpowiedzialnos$¢ cywilna
za ruch pojazdu autonomicznego

* Odpowiedzialnos¢ oparta na zasadzie ryzyka,
niezalezna od winy (poszkodowany nie musiatby
wykazywac winy wymienionych podmiotow).

* |stotne ograniczenia tej odpowiedzialnosci:

— zgodnie z art. 4497 § 1 KC, odszkodowanie za szkode
na mieniu nie obejmuje uszkodzenia samego produktu
ani korzysci, jakie poszkodowany mogtby osiggnac w
zwigzku z jego uzywaniem - poszkodowany, ktérego
samochod spowodowat szkode, nie mogtby na tej
podstawie dochodzi¢ zwrotu kosztow naprawy
wtasnego pojazdu.



Odpowiedzialnos$¢ cywilna
za ruch pojazdu autonomicznego

— art. 4497 § 2 KC stanowi, ze odszkodowanie nie
przystuguje, gdy szkoda na mieniu nie przekracza
kwoty bedgcej rownowartoscig 500 euro.
Eliminuje to mozliwos¢ zastosowania
odpowiedzialnosci za produkt niebezpieczny do
drobnych sttuczek - bardzo czestych zdarzen
szkodzgcych w ruchu drogowym.

— Naprawienia szkod o wysokosci nizszej niz
rownowartos¢ 500 euro poszkodowani mogliby
dochodzi¢ tylko na zasadach ogolnych (czyli na
zasadzie winy — art. 415 KC).



Odpowiedzialnos$¢ cywilna
za ruch pojazdu autonomicznego

— Stosownie do art. 4492 KC, producent odpowiada za
szkode na mieniu tylko, gdy rzecz zniszczona lub
uszkodzona nalezy do rzeczy zwykle przeznaczanych
do osobistego uzytku i w taki przede wszystkim
sposob korzystat z niej poszkodowany.

— Intencjg prawodawcy byto wytgczenie spod
omawianego rezimu odpowiedzialnosci uszkodzen
rzeczy przeznaczonych do dziatalnosci gospodarcze;
lub zawodowe;j.

— Z przepisow o produkcie niebezpiecznym nie mogtyby
skorzysta¢ podmioty wykorzystujgce pojazdy
autonomiczne w celach zarobkowych (np. jako
taksowki).



Odpowiedzialnos$¢ cywilna
za ruch pojazdu autonomicznego

* Przepisy dotyczgce odpowiedzialnosci za
produkt niebezpieczny w obecnym ksztatcie
niezbyt nadaj3 sie do szerokiego zastosowania
do szkod powstatych w ruchu drogowym, bo
raczej nie byty tez do tego celu przeznaczone.




Ubezpieczenia OC posiadaczy

pojazdow autonomicznych

e W 2016 . jeden z brytyjskich ubezpieczycieli zaproponowat
pierwsze w tym kraju ubezpieczenie posiadaczy takich
pojazdow od skutkow szkod wynikajacych przyktadowo z

— braku aktualizacji oprogramowania dostarczanego przez
producenta,

— witaman do systemu informatycznego pojazdu,

— awarii systemow nawigacyjnych i

— oprogramowania czy

— niemoznosci przejecia sterowania przez cztowieka w razie kolizji
lub wypadku

W Wielkiej Brytanii podjeto rowniez prace nad projektem
ustawy przewidujacej, ze obowigzkowym ubezpieczeniem
objete zostang nie tylko zdarzenia zawinione przez
kierowce, ale takze sytuacje, w ktorych do wypadku
doprowadzi¢ moze samochod i zamontowane w nim
inteligentne systemy.



Ubezpieczenia OC posiadaczy
pojazdow autonomicznych

Niektorzy eksperci wskazujg, ze w przypadku pojazdow
autonomicznych nalezy odejs¢ od ubezpieczenia kierujgcego
pojazdem na rzecz ubezpieczenia odpowiedzialnosci jego
producenta lub dostawcy oprogramowania.

Przewiduje sie, ze w perspektywie 10-15 lat ubezpieczenia OCw
obecnej formule znikng z rynku, a kupujgcy samochody bedg
nabywac je z gotowq polisg odpowiedzialnosci producenta,
dostawcy oprogramowania itp., odpowiadajgcych za szkody
wyrzadzone ruchem pojazdu.

Trudno przewidziec, w jakim stopniu upowszechnienie sie pojazdow
autonomicznych bedzie oddziatywac na ceny ubezpieczen — z jednej
strony pojazdy takie mogg by¢ uznane za bezpieczniejsze niz
tradycyjne (gdyz steruje nimi komputer, a nie cztowiek ze
wszystkimi stabosciami swego umystu i organizmu), a z drugiej —
wyzszy stopien zaawansowania technologicznego oznacza¢ moze
wieksze ryzyko awarii.



Materiat wykorzystany w prezentacji

* A. Wilk, Odpowiedzialnosc za szkody
wyrzgdzone przez ruch tzw. pojazdow
autonomicznych. Czy polskie prawo nadqgza

za rozwojem techniki?, Edukacja Prawnicza
2019, Nr 2.



Odpowiedzialnos¢ karna

e Kto bedzie odpowiadat w przypadku wypadku
komunikacyjnego (lub katastrofy), ktory wyniknie z
btedu systemu pojazdu autonomicznego?

* Przestepstwa przeciwko bezpieczenstwu w komunikacji
oraz wykroczenia przeciwko bezpieczenstwu i
porzagdkowi w komunikacji, w kontekscie kierujgcych
pojazdami, wymagajg spetnienia znamiona
przedmiotowego jakim jest ,prowadzenie pojazdu”
lub/albo ,,naruszenie zasad bezpieczenstwa” oraz
postaci winy — umyslnej (np. art. 173 § 1 Kodeksu
karnego) albo nieumysinej (np. art. 177 § 1 KK).



Tesla — pigty poziom autonomicznosci

* Wszystkie modele producenta, jakim jest Tesla Inc.
posiadajg opcje autopilota
(https://www.tesla.com/en EU/autopilot?redirect=no).

* Ten wbudowany system pozwala na swobodne
poruszanie sie pojazdu po catym miescie.

* Pojazd, dzieki wbudowanym kamerom, radarowi,
czujnikom oraz ultrasonicznym dzwiekom, pozwala na
petne zobrazowanie wszystkiego co sie dzieje wokot
samochodu.

 Natomiast sam producent zastrzega, ze kierowca
znajduje sie w pojezdzie jedynie z przyczyn prawnych
oraz ze funkcjonalnos¢ i wprowadzenie teslowskiego
autopilota zalezy od prawnych uregulowan danego
panstwa.



https://www.tesla.com/en_EU/autopilot?redirect=no

Regulacje prawne w USA

* Regulacje dotyczgce pojazdow autonomicznych
sg wprowadzane i dyskutowane w wielu stanach
Ameryki Pétnocnej, m.in. Kalifornii, Dystrykt
Kolumbii (tzw. Waszyngton), Michigan, Florydzie
czy Nevady.

W gtownej mierze dotyczg one wymogow, jakie
powinny spetniac przy poruszaniu sie na drogach
publicznych, tj. w zgodzie z prawem o ruchu
drogowym, w szczegolnosci dotyczy to faktu, ze
za kierownicg takiego pojazdu powinien
przebywac jego operator (lub kierowca).



Prowadzenie a sterowanie pojazdem

Inne systemy prawne zaczynajg rozrozniac ,,prowadzenie pojazdu”
(ang. driving a vehicle) od ,,sterowania pojazdem” (ang. operating a
vehicle).

Roznica miedzy tymi sformutowaniami w przypadku pojazdow
autonomicznych jest niebagatelna.

Sterowanie polega na zdalnym, bezingerencyjnym, poruszaniu
pewnej rzeczy lub obiektu.

Prowadzenie polega na czynnej i bezposredniej ingerencji w
poruszanie pewnej rzeczy lub obiektu.
— Dotychczas bezspornie, takze w orzecznictwie, za prowadzenie pojazdu

uznawato sie wprawienie w ruch jego motoru i nastepcze poruszanie
sie pojazdu.

— Samo uruchomienie motoru jest niewystarczajgce dla uznania, ze
mamy do czynienia z ,prowadzeniem” pojazdu.

— Przy pojazdach autonomicznych , kierowca” jedynie uruchamia motor,
a pojazd porusza sie juz samodzielnie z punktu X do punktu Y.



Odpowiedzialnosc¢ karna
pijanego , kierowcy” Tesli

* Prowadzenie pojazdu jest jedng ze stron
przedmiotowych najczesciej popetnianego
przestepstwa drogowego okreslonego w art.
178a § 1 KK.

— Art. 178a § 1. Kto, znajdujgc sie w stanie
nietrzezwosci lub pod wptywem srodka
odurzajgcego, prowadzi pojazd mechaniczny w
ruchu lgdowym, wodnym lub powietrznym,
podlega grzywnie, karze ograniczenia wolnhosci
albo pozbawienia wolnosci do lat 2.



Odpowiedzialnosc¢ karna
pijanego , kierowcy” Tesli

* Nie mozna uznac, ze osoba zasiadajgca za kierownicg bedzie ,,prowadzita”
pojazd, w dotychczasowym rozumieniu znaczenia tego stowa, w sensie
prawnokarnym.

e |Istotg prowadzenia jest nie tylko wprowadzenie w ruch pojazdu
mechanicznego, lecz takze jego , kontrola”.

e Tymczasem w przypadku pojazdu autonomicznego nie ma mowy o takiej
kontroli, chyba ze kierowca bedzie miat mozliwos¢ wigczenia manualnego
kierowania pojazdem.

— Jezeli pojazd jest zabezpieczony przed mozliwoscig wtgczenia
manualnego prowadzenia pojazdu (nie posiada kierownicy jak w
przypadku samochodow Google’a), to nie mozemy przypisac
znamienia ,prowadzenia pojazdu”.

— Podobne wnioski nasuwajg sytuacje, kiedy pojazd ma mozliwos¢
wigczenia manualnego przejecia kontroli nad pojazdem, ale jest
zabezpieczony przed takim przejeciem z uwagi na blokade alkoholowsa.



Odpowiedzialnosc¢ karna
pijanego pasazera Tesli

 Rozwazenie odpowiedzialnosci karnej osoby X nie
bedzie juz takie oczywiste, gdy przyktadowo usigdzie na
miejscu pasazera z tytu pojazdu.

e Kim wowczas jest ten ,,pasazer” na tylnym siedzeniu,
operujacy wytgcznie werbalnymi poleceniami jazdy i
jak ksztattuje sie jego odpowiedzialnosc¢?

* Wydaje sie, ze w obecnym stanie prawnym logiczne
bytoby wydanie wobec niego wyroku
uniewinniajgcego, o ile nie bedzie miat zadnej
mozliwosci faktycznej ingerencji w pojazd, poza
wydaniem polecenia jazdy z punktu A do punktu B.



Odpowiedzialnos$¢ z art. 177 § 1-2 KK

e Art. 177 Kodeksu karnego

* § 1. Kto, naruszajac, chociazby nieumysinie,
zasady bezpieczenstwa w ruchu lgdowym,
wodnym lub powietrznym, powoduje
nieumyslnie wypadek, w ktérym inna osoba
odniosta obrazenia ciata okreslone w art. 157 § 1,
podlega karze pozbawienia wolnosci do lat 3.

e § 2. Jezeli nastepstwem wypadku jest Smierc
innej osoby albo ciezki uszczerbek na jej zdrowiu,
sprawca podlega karze pozbawienia wolnosci od
6 miesiecy do lat 8



Odpowiedzialnos$¢ z art. 177 § 1-2 KK

* |stotg przestepstwa spowodowania wypadku ze
skutkiem w postaci naruszenia czynnosci narzgdu ciata
lub rozstroju zdrowia powyzej 7 dni albo ciezkiego
uszczerbku na zdrowiu badz smierc innej osoby jest
naruszenie zasad bezpieczenstwa, czyli
zgeneralizowanych regut ostroznej jazdy.

* Wiele z tych zasad moze okazac sie nieaktualnych
wobec autonomicznego systemu poruszania sie
pojazdu, poniewaz dotyczg one czynnika ludzkiego
(dziatania lub zaniechania kierowcy), ktérego brak przy
przedmiotowych pojazdach.



Postulaty do ustawodawcy

* (Czy zasady bezpieczenstwa, ktorych naruszenie jest warunkiem
odpowiedzialnosci z art. 177 KK, beda miaty zastosowanie do osdb
poruszajgcych sie pojazdami autonomicznymi?

— Odpowiedz na to pytanie, przynajmniej w aktualnym stanie prawnym,
powinna by¢ negatywna.

W dzisiejszym systemie prawnym brakuje definicji operatora
pojazdu autonomicznego czy systemu autonomicznego, aby moc
stwierdzié, ze doszto do naruszenia zasad bezpieczenstwa w ruchu
drogowym. W tym kontekscie ustawodawca bedzie musiat
przewidzieC takze nowe zasady bezpieczenstwa dla sterowania
pojazdem mechanicznym w trybie autonomicznym. Dopiero
naruszenie tych nowych zasad bedzie pozwalato na rozwazenie, czy
doszto do wypetnienia najistotniejszego znamienia z art. 177 § 1-2
KK przez operatora pojazdu.

* Niezbedna bedzie takze nowelizacja Prawa o ruchu drogowym
poprzez dodanie definicji ,,operatora” pojazdu autonomicznego i
ustalenie granicy pomiedzy kierowaniem a sterowaniem pojazdu
(rowniez w sposdb zdalny).



Postulaty do ustawodawcy

e Jak powinny by¢ skonstruowane te zasady, aby nie
wytgczaty winy operatora, a z drugiej strony — nie
podwazaty celu, jaki niosg ze sobg pojazdy
autonomiczne?

e Jest to pytanie dotyczgce wytacznie pojazdow, ktore
bedg posiadaty kierownice i mozliwos¢ manualnego
kierowania (w przeciwienstwie do pierwotnego
prototypu Google).

* W przypadku pojazdow nieposiadajgcych opcji kontroli
manualnej nad pojazdem oraz braku jej realnego
uruchomienia w ogole nie mozna mowic o winie w
sensie prawnokarnym.



Odpowiedzialnos¢ za wykroczenia

* Art. 92a Kodeksu wykroczen (przekroczenie
dopuszczalnej predkosci) oraz art. 97 KW
(naruszenie przepisow Prawa o ruchu drogowym)

— Art. 92a. Kto, prowadzac pojazd, nie stosuje sie do
ograniczenia predkosci okreslonego ustawg lub
znakiem drogowym, podlega karze grzywny.

— Art. 97. Uczestnik ruchu lub inna osoba znajdujaca sie
na drodze publicznej, w strefie zamieszkania lub
strefie ruchu, a takze wtasciciel lub posiadacz pojazdu,
ktory wykracza przeciwko innym przepisom ustawy z
dnia 20 czerwca 1997 r. — Prawo o ruchu drogowym
lub przepisom wydanym na jej podstawie, podlega
karze grzywny do 3000 ztotych albo karze nagany.



Odpowiedzialnos¢ za wykroczenia

e QOdnosnie art. 92 KW - czy operator pojazdu autonomicznego bedzie
,prowadzgcym pojazd”?
— Woydaje sie, ze nie. Pozostang jednak kwestie dowodowe.

W przypadku art. 97 KW mogg pojawic sie rOwniez nieznane
dotychczas dylematy. W jaki sposdb przypisa¢ wine operatorowi
pojazdu, jezeli jego auto przejechato na czerwonym sSwietle, bez
jego ingerencji? Mozna wyobrazi¢ sobie taka sytuacje, ze
przywotujemy pojazd z parkingu za pomocg specjalnego pilota, ale
po drodze przejezdza on na czerwonym Swietle. Czy bedziemy
wowczas odpowiadali z art. 97 KW?

— Odpowiedz w tym przypadku wydaje sie by¢ twierdzaca, albowiem
przepis art. 97 KW oprdcz ,,uczestnika ruchu” wspomina o ,innej
osobie znajdujacej sie na drodze”. Czynnoscig sprawczg bedzie
,wWykroczenie” przeciwko przepisom Prawa o ruchu drogowym. W
ZwWigzku z tym operator przywotujgcy pojazd autonomiczny spetnia tak
znamiona podmiotowe, jak i przedmiotowe tego wykroczenia, pomimo
ze bedzie ,inng osoba” na drodze.



Materiat wykorzystany w prezentacji

* J. Kaczmarek, A. Sampolski, Wybrane
zagadnienia odpowiedzialnosci karnej
pojazdow autonomicznych, Monitor Prawniczy
2018, Nr 9



* Dziekuje za uwage!



