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1 Predmét standardu

COS 584101, 3. vydani, zavadi do prosttedi CR STANAG 3374, Ed. 7 a jim
ptejimanou AEtP-1(E) a spolu s odkazy na mezinarodni standardy, zde citovanymi, definuje
metody, tolerance a letové manévry pii letovém ovéfovani prostiedki NATO pro
radiovou/radiolokaéni navigaci a pfiblizeni. Je urcen k tomu, aby zajistil rovnocennost
navigacnich prostifedkli v mnohondrodnim vojenském prostiedi. Obsahuje pozadavky
a informace, které umoziuji interoperabilitu zdroji letového ovéieni. COS 584101, 3. vydani,
obsahuje podrobné metodiky a postupy pro pozemni a letové oveéfovani minimalné
pozadovanych parametr u téch pozemnich navigacnich prosttedki, které jsou zavedeny do

pouzivani v ACR.

2 Nahrazeni predchozich standardi (norem)

Tento standard nahrazuje COS 584101, 2. vydani, Oprava 2.

3 Souvisejici dokumenty

V tomto COS jsou normativni odkazy na nasledujici citované dokumenty (celé nebo jejich
¢asti), které jsou nezbytné pro jeho pouziti. U odkazli na datované citované dokumenty plati tento
dokument bez ohledu na to, zda existuji novéj$i vydani/edice tohoto dokumentu. U odkazii na
nedatované dokumenty se pouZziva pouze nejnovéjsi vydani/edice dokumentu (veetné vSech zmen).

ICAO, Annex 10/1

ICAO, Annex 14/1
ICAO, Annex 14/11

ICAO, DOC 8071/1

ICAO, DOC 8071/11

ICAO, DOC 8071/111

ICAO, DOC 8168-
OPS/611

ICAO, DOC 9157-AN
901, PART 4

AERONAUTICAL TELECOMMUNICATIONS

Ptedpis o civilni telekomunikacni sluzb¢, svazek I (piedpis
L 10/1)

AERODROME DESIGN AND OPERATION

Letecky piedpis — letisté (L 14)

HELIPORTS

Vrtulnikova letisté (L 14V)

MANUAL OF TESTING OF RADIO NAVIGATION AIDS
VOL I, TESTING OF GROUND-BASED RADIO
NAVIGATION SYSTEMS

Ptirucka pro zkouseni radiovych naviga¢nich prostiedki,
svazek I, ZkouSeni pozemnich radiovych naviga¢nich systému
MANUAL OF TESTING OF RADIO NAVIGATION AIDS
VOL II, TESTING OF SATELLITE-BASED RADIO
NAVIGATION SYSTEMS

Ptirucka pro zkouseni druzicovych navigaénich prostredkd,
svazek 1, ZkouSeni pozemnich radiovych navigaénich systéml
TESTING OF SURVEILLANCE RADAR SYSTEMS
Zkouseni ptehledovych radiolokatort

PROCEDURES FOR AIR NAVIGATION (PANS-OPS)
Postupy pii letecké navigaci (PANS-OPS)

VISUAL AIDS

Vizualni prostfedky na letisti



COS 584101
3. vydani

4 Zpracovatelé COS

Vojensky technicky tGstav, s. p., od§tépny zavod VTULaPVO, Ing. Antonin Vitovsky,
Sekce dozoru a kontroly MO/Odbor vojenského letectvi MO, pplk. Ing. Jindfich Tausch.

5 Seznam zKkratek

ZKkratka

Original

Preklad

AFIS

Automated Flight Inspection
System

Automatizovany systém pro letové
ovéfovani

AGC Automatic Gain Control Automatické vyrovnani zisku

AGL Above Ground Level Nad urovni zemé

AIP Aeronautical Information Letecka informacni ptirucka

Publication

ALZ Assault Landing Zone Oblast pro ptistani vysadku

ARA Airborne Radar Approach PtibliZzeni na pfistani pomoci palubniho
radiolokétoru

ARD Approach Reference Datum Referencni vySkovy bod pro ptiblizeni

ASR Airport Surveillance Radar LetiStni ptehledovy radiolokator

ATC Air Traffic Control Rizeni letového provozu

AZ Azimuth Vysila¢ kurzové informace

C Commissioning Po instalaci, po uvedeni do provozu

CAA Civil Aviation Authority Utad pro civilni letectvi

C/L Centerline Stiedova Cara, osa

CCW Counterclockwise Levotocivy, otacivy pohyb doleva, proti
sméru pohybu hodinovych rucicek

CDI Course Deviation Indicator Ukazatel odklonéni ze sméru (letu)

CEU Control Electronics Unit Ridici elektronicka jednotka

CIC Combat Information Center Bojové informacni stiedisko

CMLSA Commercial Microwave Obchodni avionika mikrovlnného

Landing System Avionics pfistavaciho systému

CMN Control Motion Noise S;,lsr:le rrrljsm (¢ast chyby navadéciho

COP Change-Over-Point Bod ptechodu

COV Coverage Kryti, kryti signalem

Cw Clockwise Pravotocivy, otaCivy pohyb doprava, ve
sméru pohybu hodinovych rucicek

DA Decision Altitude Nadmoftska vySka rozhodnuti

DDM =RHM ?fli\dtb(r)firlll({:tilgnDep th Rozdil hloubky modulace (navig. signali)

DF Direction Finding Zamétovani, zamefovac

DH Decision Height Vyska rozhodnuti

DME Distance Measuring Equipment | Méfi€ vzdalenosti, odpovida¢ métice

vzdalenosti (pozemni stanice)

10
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DP Departure Point Vychozi bod trati
EL Elevation Vysila¢ sestupové informace
ESV Expanded Service Volume Rozsifeny prostor kryti
ETA Estimated Time of Arrival Ptredpokladany cCas priletu
FAF Final Approach Fix Fix kone¢ného ptiblizeni
FC Frequency Change Zména kmitoctu
FCB Front Course Bearing Doptedny kurzovy thel
FMS Flight Management System Soustava vedeni a optimalizace letu
ft foot stopa; 1 stopa =0,3048 m
GNSS Global Navigation Satellite Globalni druzicovy navigaéni systém
System
GPI Ground Point of Intercept Prisecik sestupové osy se zemi
GPS Global Positioning System Globalni systém urovani polohy
IAP Instrument Approach Procedure |Postup pfi pfiblizeni (na pfistani) podle
pfistroju
ICAO International Civil Aviation Mezinarodni organizace pro civilni
Organization letectvi
ID Identification Identifikace
IFP Instrument Flight Procedures Postupy pii letu podle pristroja
IFR Instrument Flight Rules Pravidla pro let podle piistroju
ILS Instrument Landing System Systém ptesnych priblizovacich majaka
in inch palec; 1 palec = 25,39978 mm
knot knot (speed) uzel (knot); 1 uzel = 1,852 km/h
LOC Localiser Kurzovy radiovy majak
MAP Missed Approach Point Bod nezdateného piiblizeni
MAPt Missed Approach Point Bod zah4jeni postupu nezdaieného
pribliZzeni
MCE Mean Course Error Stfedni kurzova chyba
MDPT MLS Datum Point Referen¢ni bod MLS
MDA Minimum Descent Altitude Minimalni nadmotska vyska pro klesani
MEA Minimum En Route Altitude Minimalni nadmotska vyska na trati
MGP Minimum Glide Path Minimalni skluzova rovina, minimalni
sestupova trat’ (¢ara), minimalni
sestupova rovina, minimalni sestupovy
uhel
MLS Microwave Landing System MikrovInny pfistdvaci systém
MLS DP MLS Datum Point Pocate¢ni bod MLS
MMLS Military Mobile Microwave Vojenské mobilni mikrovinné ptistavaci
Landing Systems systémy
MOC Minimum Obstacle Clearance Minimalni vySka nad prekdzkami
MOCA Minimum Obstruction Clearance | Minimalni pozadovana vyska nad
Altitude prekazkami
MOU Memorandum of Understanding | Memorandum o porozuméni
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MRA Minimum Reception Altitude Minimalni nadmoiska vyska piijmu
MRG Main Reference Group Hlavni referen¢ni skupina
MSL Mean Sea Level Stfedni hladina mofte
MTI Moving Target Indicator Indikator pohyblivych cilt
N/A Not available; not applicable Neni k dispozici; nepouzitelné
NATO North A tkfmtlc Treaty Organizace Severoatlantické smlouvy
Organization
NAVAID Navigational Aid Navigaéni prostiedek
NDB Non-Directional Beacons Nesmérové majaky
NM Nautical Mile Namotni mile; 1 NM = 1,852 km
NOTAM Notices to Airmen Zprava pro létajici personal
OBS Omnibearing Selector Selektor zvoleného, zadaného nebo
pozadovaného azimutu traté
OCA Obstacle Clearance Altitude I]?fzzk%eickr;lr;admorska vySka nad
OCH Obstacle Clearance Height Bezpecnd vyska nad prekdzkami
OCI Out-Of-Coverage Indication Indikace mimo prostor kryti
OM Outer Marker Vnéjsi polohové navéstidlo
P Periodic Pravidelny, periodicky
PANS-OPS Procedures for Air Navigation | Postupy pro letové sluzby
Services
PAPI Precision Approach Path Svételna sestupova soustava pro vizualni
Indicator ptiblizeni typu PAPI
PAR Precision Approach Radar Ptesny ptiblizovaci radiolokator
PFE Path Following Error Chyba zadani trajektorie (Cast chyby
navadéciho signalu)
PFN Path Following Noise Sum sledovani trajektorie (¢ast chyby
navadéciho signalu)
PSR Primary Surveillance Radar Priméarni ptehledovy radiolokator
RAIM Receiver Autonomous Integrity | Autonomni monitorovani integrity
Monitoring pfijimace
RF Radio Frequency Vysoky kmitocet, vysokofrekvencni (vf),
radiovy kmitocet
RHM =DDM I\D/[ligeéle;ic;:n Depth of Rozdil hloubky modulace (navig. signalt)
RNAV Area Navigation Prostorové navigace
RNG Radio Range Smérovy radiomajak
RNP(C) Required Navigation Ptedepsana navigacni vykonnost
Performance (Capability) (ptesnost a spolehlivost)
ROC Rate Of Climb 1. Svisla rychlost stoupani, stoupaci
rychlost; 2. stoupavost
RPI Reference Point of Intercept Referenc¢ni bod ptepadu
RRP Runway Reference Point Referencni, vztazny nebo vychozi bod

RWY (vzletové a ptistavaci drahy)
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RTT Radio Telemetering Theodolite | Teodolit pro radiovou telemetrii
RWY Runway Vzletova a ptistavaci draha (VPD)
RLP Air Traffic Control Rizeni letového provozu
SARP Standards and Recommended Standardy a doporucené ptedpisy
Practices
SATNAV Satellite Navigation DruZzicova navigace
SBAS Standard Beam Approach Systém piiblizovaciho radiového majaku
System
SIAP Standard Instrument Approach | Standardni postup pfiblizeni podle
Procedure ptistrojii
SID Standard Instrument Departure | Standardni pfistrojovy odlet
SSR Secondary Surveillance Radar Sekundarni prehledovy radiolokator
SSV Standard Service Volume Standardni prostor kryti
STANAG NATO Standardization Standardizaéni dohoda NATO
Agreement
STAR 1. Standard Instrument Arrival; 1. Standardni pfistrojovy pfilet; 2. Standardni
2. Standard Terminal Arrival Route |koncova pfiletova trat’
std standard standard
SV Service Volume Prostor kryti, kryti vzduSného prostoru
TCH Threshold Crossing Height Ptreletova vyska letiStniho prahu (pii
ptistani)
TACAN Tactical Air Navigation Takticky letecky navigacni systém
TERPS Terminal Instrument Procedures | Postup pfistavani podle piistroja
TLS Transponder Landing System Zprostiedkovaci pfistavaci systém
TVPS Television Positioning System | Televizni zobrazovac¢ polohy
UHF Ultra High Frequency Ultravysoky kmitocet (300 MHz-3 GHz)
VASI Visual Approach Slope Indicator | Svételna sestupova soustava pro vizualni
ptibliZzeni typu VASI
VGSI Visual Glide Slope Indicator Vizuélni ukazatel sestupové roviny
VHF Very High Frequency Velmi vysoky kmitocet
(30 MHz-300 MHz), (VKV)
VMC Visual Meteorological Meteorologické podminky pro let za
Conditions viditelnosti
VOR VHF Omnidirectional Range Vsesmérovy VKV (radiovy) majak
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6 VSeobecna ustanoveni

6.1  Vlastnicka prava

Stat, ktery vlastni/provadi obsluhu naviga¢niho prostfedku, je zodpovédny za jeho
provoz, obsluhu, letové ovéfovani a za ovétfeni jeho shody s aplikovatelnymi standardy.
Jestlize v mnohondrodni vojenské operaci prevezmou vojenské sily NATO odpovédnost za
letisté nebo systém fizeni letového provozu ve statech, které nejsou cleny NATO, potom musi
byt odpovédnost za navigacni prostiedky jasn¢ stanovena. Protoze letové ovefovani je
predevsim podpiirnou ¢innosti pii obsluze naviga¢niho prostfedku, prebira stat, ktery na sebe
vzal odpovédnost za jeho udrzbu, rovnéz odpoveédnost za jeho letové ovéfovani.

6.2 Nutnost letového ovérovani

Podstatné je, ze letecké navigacni prostfedky zajiStuji maximalni moznou pomoc
uzivatelim atato pomoc je svazdna sjednotnou kvalitou informaci. ZkuSenosti ukazuji,
ze radiové/radiolokacni navigacni prostiedky nezajistuji vzdy pro letadlo dostateéné piesnou
informaci, dokonce 1 tehdy, kdyz jsou vysledky pozemnich kontrol uspokojivé. Nedostatky
mohou byt zpiisobeny ucinky terénu na okolni prostfedi, umélymi piekdzkami nebo
elektronickym rusenim.

6.3 Pozemni a letové zkouSeni

Jestlize se muze parametr naviga¢niho prostfedku odpovidajicim zplsobem ovéfit
pozemnimi zkouskami, doporucuje se pouzit tuto, z hlediska nakladt, efektivnéjsi metodu.
Tato metoda je nejvhodnéjsi pro ty parametry, které nejsou ovliviiovany vnéj$im prostfedim.
Ovéfeni za letu je vymezeno pro charakteristiky signalu, které se mohou ménit se vzdalenosti
apolohou letadla vzhledem k navigaénimu prosttedku. Bezpecna proveditelnost letu
(schopnost pilotovani) a vhodnost postuptl pro let po trati a pro pfistani podle pfistroji se
musi ovéfit za letu. Bezpecnd proveditelnost letu a vhodnost postupt pro let po trati a pro
pfistani podle pfistrojii se mohou ovéfit soucasné s ovéfovanim kvality signalu.

6.4  Systémy pro letové ovérovani

Dosud neexistuje standard, ktery by se zabyval systémy a letadly pro letové oveétovani.
Letadlo, specidlné vybavené pro letové oveéfovani, vSak musi mit vysoce kvalitni pfijimace,
analyzator azaznamové zafizeni. Tato zafizeni se musi kalibrovat podle narodnich
kalibracnich standardd, aby se piedeSlo nespravnym nebo konfliktnim informacim pro
obsluhu naviga¢niho prostfedku. Letova ovétovani, kterd nevyzaduji kalibrované pfistroje, se
mohou provadét na letadlech, ktera k tomu nejsou specialné vybavena.

6.5  Odborna zpisobilost posadky letadla

Personal, provadégjici letové ovétovani, musi byt vysoce kvalifikovany v jednotlivych
specializacich. Specialisté, ktetfi analyzuji signaly, by méli mit Siroké znalosti o pozemnich
systémech, aby mohli stanovit potfebu dodatecnych kontrol s cilem zjistit skute¢nou kvalitu
signalli a mozné pfiiny nevyhovujicich technickych parametri. Piloti musi byt vycviceni
v letovych manévrech nezbytnych pro ovéfovani a v provadéni leth podle pfistroji
a navrzenych postupt.

6.6  Druhy letového ovérovani
Existuji 3 druhy letového ovétovani:

6.6.1 Po instalaci prostiedku. Uplné ovéfovani navrzené ktomu, aby se systém
optimalizoval aaby se ziskaly uplné informace o celkovych technickych parametrech
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systétmu. Toto ovéfovani je provadéno difive, nez se systém zavede do pouzivani.
U instalovaného stacionarniho systému se zkontroluji vSechny parametry, které zajistuji jeho
pouziti v celém normalnim prostoru kryti. Mobilni systém, ktery je rozvinuty k tomu,
aby zajistil splnéni specifikovanych pozadavki, se muize ovéfit po jeho instalaci méné
naro¢nou kontrolou, pokud nezkontrolované oblasti nebo charakteristiky jsou
zdokumentovany a zvetejnény v NOTAM jako ,,Nepouzitelné®.

6.6.2 Pravidelné. Je to rutinni, pravidelné ovétovani, pii kterém se kontroluji vlivy kolisani
(drifting) signalu a zajist'uje se souvisla a vyhovujici bezpecna vyska nad prekazkami pro lety
podle priistroji. Pii pravidelném ovéfovani by mél pilot-inspektor rovnéz zkontrolovat
svételnou piiblizovaci soustavu a vSeobecné podminky na letisti, které by mohly ovlivnit
pouzitelnost naviga¢niho prostiedku.

6.6.3 Mimoradné. Mimotradnd ovéfovani se provadi nezavisle na pravidelném ovétovani.
Mohou se provadét tehdy, kdyz je pfesnost nebo pouzitelnost navigacniho prostfedku sporna.
Typickymi divody je hodnoceni stanovisté, rozsahlé zmény vybaveni (tj. anténa), zmény
okolniho prosttedi, stiznosti uzivatele, po nehodé letadla nebo po nehod¢, na které se mohly
podilet navigacni prostiedky (NAVAID). Rozsah ovétovani zavisi na ditvodu kontroly a miize
zahrnovat kteroukoliv nebo vSechny kontroly, které¢ se provadi po instalaci naviga¢niho
prostiedku. Mimoiadné kontroly, které spliiuji nebo piekracuji pozadavky na pravidelné
ovéfovani, se mohou pouzit k aktualizaci pravidelnych ovérovani.

6.7  Spolehnuti se na standardy a navod publikované Mezinarodni organizaci pro
civilni letectvi (ICAO)

Vétsina navigacnich prostfedkti pouzivanych v NATO slouzi jak civilnim,
tak 1 vojenskym uZivatelim. Standardy pro civilni systémy jsou specifikovany v ICAO,
Ptiloha 10, a pozemni/letové ovéfovani téchto systémi je specifikovano v ICAO, Dokument
8071. Standardy ICAO pro svételné systémy jsou obsaZeny v Pfiloze 14 a v Dokumentu
9157-AN/901. Kazdy stat, ktery provadi letova ovéfovani, si musi uvédomit, ze jeho zamér
vyzaduje aplikovatelné navigacni prosttedky, které spliuji standardy ICAO a Ze provadi
letovd ovéfovani v souladu se vSeobecnymi navody, obsazenymi v Dokumentu 8071
s vyjimkou téch, které jsou specifikovany v této publikaci. Ty systémy, které¢ nejsou uvedeny
v dokumentech ICAO, jako napf. TACAN, se musi ovefovat podle instrukci obsaZenych
v této publikaci. Déle je uveden seznam aplikovatelnych dokumentti ICAO.

6.7.1 ICAO, Priloha 10, Svazek 1, uvadi standardy a doporucené ptedpisy (SARP’S) pro
radiové navigacni prosttedky. Obsahuje specifikaci pro signaly a prostorové usporadani.

6.7.2 ICAO, Priloha 14, Svazek 1, obsahuje standardy a doporucené ptedpisy pro
projektovani letist’ a svételnych systému.

6.7.3 ICAO, Dokument 8071, Svazek I, ,,Ovéfovani raddiovych navigacnich prostredki,
poskytuje navod k pozemnimu a letovému ovéfovani navigaéniho prostfedku. Je Uplnym
zdrojem informaci o letovém ovétovani standardnich systémi civilniho typu.

6.7.4 1CAO, Dokument 8071, Svazek III, ,,Ovétovani systému piehledovych radiolokatort*,
poskytuje navod k hodnoceni primarnich a sekundarnich radiolokétori.

6.7.5 ICAO, Dokument 9157-AN/901, Cast 4, obsahuje kritéria ndvrhu osvétleni letiste.
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7 ODPOVEDNOST

7.1 Standardizované pozadavky na letové ovérovani

K zajisténi maximalni flexibility a pfimétenosti je dilezité, aby pozadavky na letové
oveétovani a zdmery kazdého statu, ktery se podili na nadnarodnich vzdusnych operacich, byly
jak standardizované, tak i realizovatelné. Rozdily v postupech pfi letovém ovefovani se musi
dohodnout se vS§emi organy, kterych se to tyka. K tomu ucelu se doporucuji pravidelna setkani
k vymén¢ informaci.

7.2  Odpovédnost za ziskané naviga¢ni prostiedky

Pokud neni jinak specifikovano, potom odpovédnost za letové ovéfovani navigacnich
prostiedkli (NAVAID) bere na sebe ten stat NATO, u kterého se predpoklada odpoveédnost za
udrzbu téchto navigacnich prostfedkt. Jestlize neexistuje vyhovujici dikaz o platnosti
letového ovéfeni navigacnich prostfedkil, potom se povazuji za nekalibrované a pozaduje se
pted jejich pouzitim uplné letové ovéteni. Rozsah ovétovani musi spolecné stanovit posadka,
kterd provadi letové ovéfovani spoleéné s obsluhou navigacnich prostredkl.. Stat, ktery
provadi technickou tdrzbu, musi stanovit periodicitu letovych ovéfovani téchto navigacnich
prostiedk.

7.3  Zadost o pomoc priletovém ovérovani

7.3.1 Jestlize stat s primarni odpovédnosti za letové ovéfovani naviga¢niho prostiedku neni
schopen provést ovéreni v souladu s tabulkou 1, pak pozada jiny stat o pomoc pfi letovém
ovéfovani. Tento stat potom bere na sebe odpovédnost za konkrétni pozadované kontroly. Stat
s primarni odpovédnosti musi nejdiive dorucit vSechny udaje o zafizeni, informace
o postupech pfi letu podle pfistrojii a jakékoliv specifické pozadavky na alternativni ovéteni.
Pozadavky na letové ovéteni alternativnim zplisobem musi byt v nasledujicim obecném
formatu a musi obsahovat data, specifikovana v P¥iloze C. Zadosti o pomoc pii planovaném
nacviku se musi vypracovat pokud mozno sco nejvétSim predstihem. Staty, které maji
ptisnéjsi tolerance a pozadavky na letové ovéfeni nez v tomto dokumentu nebo v ndvodech
ICAO, jsou zodpovédné za to, Ze budou o téchto pozadavcich informovat odpovidajici organ
pro letové ovetovani.

7.3.2 Planovaci ufad, zodpovédny za letové ovéfovani, musi pozadavek piedlozit bud
faxem, e-mailem nebo hlaSenim planovacimu Ufadu pozadovaného statu. Je-li to moZné,
priklada se kopie posledni Gplné zpravy o letovém ovéteni.

TABULKA 1 — Zadost o pomoc p¥i letovém ovéFovani

ZADOST O LETOVE OVERENI

MISTO

UZIVATEL/VLASTNIK

IDENTIFIKATOR LETISTE

TYP NAV. PROSTREDKU

IDENTIFIKATOR NAV. PROSTREDKU
STACIONARNI NEBO MOBILN{

DRUH POZADOVANEHO LETOVEHO OVERENI

A. PO INSTALACI NAVIGACNIHO PROSTREDKU
B. PRAVIDELNE

C. MIMORADNE

SPECIALNI INSTRUKCE:
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zodpovédny za tento ukol, musi se uhradit nédklady spojené s letovym ovéifenim v souladu
s tabulkou 2. Staty, které predpokladaji pouzit nebo poskytnout sluzby za ndhradu nakladu,
musi pfipravit smlouvy.

TABULKA 2 — Zodpovédnost za naklady spojené s letovym ovérenim

Typ navigaéniho Vlastnik naviga¢niho Primarni odpovédnost za Je alternativni letové
prostiredku prostiredku nebo misto letové ovéreni ovéreni hrazeno
Stacionarni Clen NATO Vlastnik Ano
Stacionarni Neni ¢lenem NATO NATO Ne
Operator/UdrZovatel
Mobilni Clen NATO Vlastnik Ne
(Spoleéné cviceni)
Mobilni Clen Vlastnik Ano
(Cviceni neni spole¢né)
Mobilni/na plavidle Clen Vlastnik Ne
(Operace NATO)
Mobilni/na plavidle Clen Vlastnik Ano
(Neni operaci NATO)
SATNAYV (druzicova Stalé letisté v ¢lenském Uzivatel Ano
navigace) postup statu
zajist'ujici jeden stat
SATNAYV postup Letisteé ve statu, Provozovatel letiste Ne
zajistujici vice statd ktery neni ¢lenem

7.5  Pozadavky na Kkryti signalem

Tam, kde specifické pozadavky na prostory kryti signalem u naviga¢niho prostfedku
nejsou publikovany v dokumentech ICAO, je vlastnik/spravce navigacniho prostiedku
zodpovédny za stanoveni potfebného kryti signalem.

7.6 Umluva o nastaveni

Chyba nastaveni vSesmérového VKV majdku (VOR), TACAN, zaméfovani (DF),
nesmérovych majakti (NDB) a letiStniho ptfehledového radiolokatoru (ASR), se musi
vypocitat algebraickym scitdnim. Hodnoté azimutu, wureného palubnimi systémy
(automatizovanym systémem letového ovéfeni, teodolitem, infracervenym nebo laserovym
sledovacem, mapou), je pfidéleno kladné (+) znaménko a azimutu, ureného pozemnimi
prosttedky, musi byt vzdy piidéleno zéporné (—) znaménko. Podle této umluvy urci-li VOR
hodnotu radialu 090,5 a automatizovany systém pro letové ovéfovani / mapovy ukazatel
polohy hodnotu 090,0, pak bude chyba naviga¢niho prosttedku —0,5". Chyby nastaveni se
mohou také znacit jako pravotociveé (kladné) a levotocivé (zaporné).

7.7  Casovy interval pravidelného ovérovani

7.7.1 Ani jeden standard, ktery pojedndva o Casovém intervalu pravidelného ovétovani
(periodicita), se nevztahuje na stacionarni stanoviSté navigacnich prosttedkti (NAVAID),
protoze rizné typy systémui maji riiznou spolehlivost. Periodicita musi vychézet ze standardu
toho statu, ktery provadi udrzbu systému a jestlize neptekracuje standardy v tabulce 3, musi
byt nezavisla. Optimalni periodicita pro dané navigaéni zafizeni vychazi z typu zafizeni, stafi,
stability technickych parametrl, moZnosti udrzby a z takovych vlivli okolniho prostfedi jako
vibrace, nachylnost ke korozi a vliv pfirodnich a umélych piekazek. Aby se stanovila
spolehlivost, bude mozna nové instalovany prostfedek kontrolovan castéji nez prostiedek,
ktery jiz byl pravideln€ ovéfovany.
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7.7.2 Mobilni navigacni prostiedky maji Cetnost oveéfovani vétsi, vychazejici z neurcitych,
dlouhodobych vlivii okolniho prostfedi na signaly. Z hlediska stanoveni periodicity se mohou
mobilni prostfedky, u kterych byly zjistény nesrovnalosti nebo problémy se spolehlivosti,
povazovat za ,stabilni“ po dvou letech beze zmény umisténi antény, vyzafovacich
charakteristik nebo vyznamnych zmén okolniho prostiedi.

7.7.3 Navigacni prostfedky mohou byt v provozu jest¢ 30 dnli (nebo podle narodnich
predpisil) po planovaném letovém ovétovani za piredpokladu, Zze pozemni kontrola nezjistila
zadné nedostatky a posledni letové ovéieni ukédzalo stabilni technické parametry navigacniho
prostiedku.

TABULKA 3 — Doporucované maximalni ¢asové intervaly pravidelného ovéiovani (dny)

4)
Typ prostiedku Stacionarni instalace Mobilni instalace

Postupy pfi priblizeni vyzadujici
signaly od pozemnich naviga¢nich 180—podle pozadavku 180-360
prostiedki 1)
P.OStl’lpy pii prlbhz&fnl, kter'e nvevryzadujl Piesné 180-360
signaly od pozemnich naviga¢nich Nenfesné 360720 N/A
prostfedki 1) 6) CPIeshe 60—
Systém ptesnych ptiblizovacich majaka
(ILS) 2) 180-360 90-180
Mikrovinny pfistavaci systém
(MLS) 2) 180-360 90-180
Presny priblizovaci radiolokator
(PAR) 2) 180-360 90-180
Vizualni ukazatel sestupové roviny
(VGSI) /
Svételna sestupova soustava pro .
vizudlni piiblizeni (typu PAPI) / 180 — podie pozadavku 90-180
Svételna sestupova soustava pro
vizualni pfiblizeni (typu VASI)
Vsesmérovy VKV majak
(VOR) 3) 360-720 90-360
Takticky letecky navigaéni systém
(TACAN) 3) 180-720 90-360
Primarni ptehledovy radiolokator
(PSR) /

360-720 180-360
Sekundarni ptehledovy radiolokator
(SSR) 3)
Nesmérovy majak (NDB) 3) 360 — podle poZadavku 180-360
Zamétovac (DF) 360 — podle poZadavku 180-360
Pfiblizovaci svétla 5) 360 — podle pozadavku 180-360

POZNAMKY:

1 Presné a nepifesné postupy pii pfiblizeni na pfistani ovéfit u piisluSnych navigacnich
prostiedkii s maximalni Cetnosti. Postupy pii pfiblizeni na pfistani zahrnuji vSechny
publikované postupy pii piiblizeni podle pftistroji, které vyzaduji i nevyzaduji spolupraci
s pozemnimi zafizenimi.

2 Ptesna pfiblizeni na pfistdni: Doporucuje se provést prvni letové ovéfeni za 90 dnii po
instalaci prostfedku, dalsi ovéfeni po 120 dnech a potom stanovit normalni periodicitu po
180 - 360 dnech.

3 Nepftesna piiblizeni na pfistani: Doporucuji se 2 kontroly po instalaci prostfedku, vzdy po
180 dnech. Pak se musi stanovit normalni periodicita mezi 180 az 720 dny.
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4 Cetnost pravidelného ovéfovani zvysit podle potieby, jestlize jsou technické
charakteristiky naviga¢niho prosttedku zpochybnény.

5 Priblizovaci svételna soustava / osvétleni vzletové a pristavaci drahy (RWY) se musi
kontrolovat na zakladé pozorovani pii vSech piiblizenich na pfistani na RWY. Zjisténé
nesrovnalosti se musi piedat k vyfizeni provozovateli letiste.

6 Pravidelné letové ovéfovani se nepozaduje, jestlize integrita databaze (neporusenost dat)
a ochrannd pasma pozemnich prostiedki se mohou odpovidajicim zplisobem zajistit pfi
pozemnim hodnoceni (viz ¢l. 9.7).

8 VSEOBECNE POSTUPY PRI PRiPRAVE LETOVEHO OVERENI]

8.1 HlaSeni (sdéleni)

Pilot-inspektor nebo planovaci a dispecerské sluzba musi oznamit obsluze navigacniho
prosttedku predbézny Cas ptiletu (ETA) letadla, se kterym se bude provadét letové ovefovani.
Letova ovéfovani, kterd vyzaduji pomoc obsluhy naviga¢niho prostfedku, se musi oznamit
s maximalnim moznym piedstihem.

8.2  Standardni prostor kryti

Neni-li standardni prostor kryti (SSV) specifikovany v dokumentech ICAO, musi jej
definovat stat, ktery navigacni prostiedek vlastni nebo na ném provadi udrzbu. Pro VOR nebo
TACAN bude mit prostor kryti hodnotu 46,3 km [25 NM] v ptipadé, ze se jednd o navigacni
prostiedek pro ptilet na RWY a 74 km [40 NM] v pfipad¢, Ze se jednd o navigacni prostiedek
k navedeni po trati. Signalové kryti mimo SSV musi poskytovat tidaje o azimutu, vzdalenosti
avysce ve vztahu k pozemnimu navigacnimu prostfedku, napt. RO90OCW-R160, 120 km
[65 NM], 4000 - 17000 MSL.

8.3  Priprava na letové ovéreni

Pro tspéSné letové ovéfovani naviganiho prostiedku je dilezity dohovor mezi
obsluhou naviga¢niho prostiedku a posadkou letadla, kterd provadi letové ovéfovani. Pilot-
inspektor a osoba, kterd ma na starosti navigacni prostfedek, jsou spole¢né zodpovédni za
poZadovanou koordinaci pied, béhem apo letovém ovéfovani. Pilot-inspektor poskytne
obsluze naviga¢niho prostfedku pottebné instrukce k planovanému letovému ovéfeni.

8.3.1 Obsluha naviga¢nich prostiedki.

Efektivni a rychle provedend letova ovétovani vyzaduji nize uvedenou ¢innost obsluhy
navigacnich prostfedkd.

8.3.1.1 Zajistit zafizeni (radiostanice) pro obousmémé spojeni a zdroj energie na stanovisti
pozemniho naviga¢niho prostfedku.

8.3.1.2 Zajistit, aby vSechna zafizeni pozemniho naviga¢niho prostiedku byla kalibrovana
v souladu s technickymi nafizenimi.

8.3.1.3 Zajistit, aby byla obsluha schopna provadét korekce a nastaveni navigacniho
prostitedku.

8.3.1.4 Zajistit potiebnou prepravu zafizeni a personalu pro letové ovérovani.
8.3.1.5 Zajistit pfesna data o novych i1 pfemisténych navigacnich prostiedcich.

8.3.1.6 Zajistit v pribéhu letovych ovétovani kvalifikované operatory radiolokacnich
a zamé&fovacich systém, aby se tim minimalizovaly vlivy operatora na technické parametry
prostiedku.
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8.3.1.7 Vydat ptislusSny NOTAM pro letovou kalibraci.

8.3.1.8 Pokud je to nutné, zajistit prekladatele a umoznit obsluze komunikaci s letovou
posadkou.

8.3.2 Létajici personal.
Pted letovym ovéfovanim se musi provést dale uvedend ¢innost.

8.3.2.1 Zajistit, aby zafizeni, kterymi se provadi letové ovérovani, byla kalibrovéana a aby byla
provozuschopna.

8.3.2.2 Provést instruktaz pro obsluhu navigacniho prostredku.

8.3.2.3 Provést instruktaz letové posadky.

8.3.2.4 Zajistit mapy, nakresy, zatizeni, tabulky s udaji atd.

8.3.2.5 Zajistit obousmérné spojeni v ptipadé, kdy se pozaduje teodolit nebo jiné pomocné
zatizeni.

8.3.2.6 Posoudit stav, meze a charakteristiky naviga¢niho prostfedku. Zajistit, aby vSechny

publikace a zdznamy souhlasily s vysledky posledniho letového ovéfeni a aby vSechna
aplikovatelnd omezeni byla spravné definovéna.

8.3.2.7 Provést dohovor s fizenim letového provozu.

9 VSEOBECNE POSTUPY PRO LETOVE OVEROVANI

9.1 Zalozni zarizeni

Pro systémy, které maji vice nez 1 vysilac, je nutné védét, ktery systém nebo vysilac
praveé pracuje, aby se mohly urcit technické charakteristiky kazdého z nich. Jednotka se miize
identifikovat jako vysilac ¢islo 1 nebo 2, kanal A nebo B, sériové Cislo atd.

9.2  Zalozni zdroj energie

9.2.1 Je-li instalovan zélozni zdroj energie, musi pilot-inspektor pii letovém ovétovani
navigatniho prosttedku po instalaci navigani prostfedek zkontrolovat pii napajeni ze
zalozniho zdroje. Je-li zaloZzni systém napajeni instalovan az po letovém ovéfeni naviga¢niho
prostiedku po instalaci, musi pilot-inspektor zkontrolovat funkci naviga¢niho prostiedku se
zaloZznim zdrojem béhem pfistiho planovaného pravidelného ovéfeni. Pilot-inspektor musi
provést srovnavaci méfeni, aby se zajistilo, Ze se zaloZznim zdrojem energie se technické
parametry navigacniho prostiedku nezhor$i a Zze vSechny tolerance parametri pro
specifikované ovéfeni jsou vyhovujici.

9.2.2 Kontroly navigacnich prosttedkii, napdjenych ze zdlozniho zdroje energie se
nevyzaduji v ptipad¢, Ze zaloznimi zdroji jsou baterie, dobijené jinym zdrojem energie.

9.2.3 Navigacni prostredek se kontroluje znovu, jestlize se zalozni zdroj energie vymeéni.
9.3  Rozhodovani o postupu

Piloti-inspektofi musi pred odletem pomadahat pii feSeni nedostatkli zjiSténych na
navigatnim prostfedku a pfi obnové a uvedeni navigacniho prostfedku do pouZzivani.
Ukonceni prace na navigatnim prosttedku musi byt vysledkem spole¢ného rozhodnuti
posadky, ktera provadi letové oveétovani a obsluhy navigaéniho prostiedku.
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94 Omezeni

Jestlize technické parametry navigacniho prostfedku plné nevyhovuji stanovenym
tolerancim nebo standardiim, musi pilot-inspektor provést ditkladné kontroly, aby se zjistilo,
ve kterych oblastech je navigacni prostiedek pouzitelny, coz vytvoii zaklad pro omezeni
(naptiklad omezeni prostoru kryti u TACAN), NOTAMy a zménu letového postupu.

9.5 Nastaveni

Pozadavky na nastaveni navigacniho prostfedku se musi specifikovat. Letova posadka,
provad¢jici ovéreni, poskytne dostateéné informace, které umozni obsluze provést nastaveni
navigaéniho zafizeni. Nastaveni, které ma vliv na technické parametry navigac¢niho
prostiedku, se musi znovu zkontrolovat letovym ovéfenim. Ovéfeni shody technickych
parametrii naviga¢niho prostiedku se provede letovou kontrolou az poté, kdyz se vSechna
nastaveni dokoncila.

9.6  Neuplna letova ovéreni

Jestlize se letové oveérovani navigacniho prostiedku po instalaci musi zastavit, protoze
palubni zatizeni fadné€ nepracuje z diivodu pocasi atd., potom obsluha naviga¢niho prostfedku
a letova posadka musi projednat dal$i postup ovéfovani. Jestlize je mozné vratit se k diive
ovéfenému nastaveni, mize se navigacni prostiedek vratit do provozu. Letové ovéfeni bude
povazovano za nekompletni, pokud neni dokonéen zbytek kontrol. Pokud se nemiize
pfedepsany seznam polozek, uréenych k letovému ovéteni, nastavit v mezich povolené
tolerance, bude letové ovéfeni ukonceno, stav naviga¢niho prostfedku prohlasen za
nepouzitelny a letové ovéfeni klasifikovano jako netplné, dokud se zbytek kontrol nedokonci.

9.7  Hodnoceni prrekazky

Hodnoceni letovych postupli nad ochrannymi pasmy pozemniho prostfedku tvoii
dilezitou cast letového ovérovani a miize se provést jak na zemi, tak i ze vzduchu. Pozemni
ovetovani shody je piijatelné tehdy, jestliZe existuji presné topografické plany a mapy, jestlize
stavba (objekt), majici vliv na vzdusny prostor, je fadné evidovana a jestlize rast vegetace je
predvidatelny nebo omezovany. Jestlize vSechny tyto podminky nejsou splnény, je
pozadovano jejich letové ovéteni. Evidované piekazky v kazdém useku musi byt schvaleny
pii tvodni certifikaci a je tfeba pravidelné provéfovat letové postupy. Obecné plati, ze by
prekazky mély byt hodnoceny v pfi€nych hranicich navrZzeného useku postupu. K tomu je

potiebny prilet pficnych hranic pro postupy v naro¢ném terénu/vzduSném prostoru, zvlaste
pro postupy RNAV s vysokymi pozadavky na ptedepsanou naviga¢ni vykonnost (RNP).

10 CINNOSTI PO LETOVEM OVERENI

10.1 Letova posadka
Po ukonceni letového ovéfeni musi letova posadka provadét nasledujici ¢innosti:

10.1.1 Informovani. Pfedat stru¢né informace obsluze naviga¢niho prostiedku o vysledcich
letového ovéereni. Letova inspekce musi hlasit pfislusnému persondlu vsSechny prostoje
(dobu mimo provoz pro poruchy) naviga¢niho prostiedku.

10.1.2 Stav navigacniho prostfedku. Letové ovéfovani musi urcit stav navigacniho prostfedku
(bez omezeni, omezeny nebo nepouzitelny) a oznamit jej prisluSnému persondlu. Stat, ktery
vlastni nebo provadi udrZzbu naviga¢niho prostiedku, je kone¢nou instituci, kterd zatazuje
navigacni prosttedek do provozu.
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10.1.3 NOTAM. Jestlize vysledky letového ovéfeni ukazuji na potfebu vydani NOTAMu,
jeho vydani zabezpeci provozovatel podle narodnich postupd.

10.1.4 Zpravy. Zpravy z letového ovéreni musi byt presné a musi popsat technické parametry
a charakteristiky naviga¢niho prostiedku. Pilot-inspektor musi zpravu projednat s obsluhou
navigacniho prostiedku, aby se zajistilo, ze obsluha tuto zpravu pochopila.

10.1.5 ,,Alternativni* narodni zpravy. Alternativni narodni organizace, kterd provadi letové
ovéfeni, pouziva své interni formulafe. Alternativni stat musi zvetejnit vysledky ovéfeni
a pouzije k tomu formulat uvedeny v ¢l. 10.2.2.

10.1.6 Informace o letu. Pilot-inspektor musi informaci poskytnout spravci navigacniho
prostfedku k publikovani a k posouzeni publikované informace z hlediska spravnosti.

10.1.7 Historickd analyza. Je-li to mozné, mél by urad pro letové ovéfovani jako jediny
porovnat soucasné technické parametry navigacniho prostiedku s minulymi vysledky
a sestavit analyzu trendu navigac¢niho prostredku.

10.2 Sprava navigacniho prostiedku
Po ukonceni letového ovéfeni musi spravce prosttedku provést nasledujici innosti:

10.2.1 Porovnani vysledkl. Porovnat vysledky pozemnich a letovych kontrol. Tyto vysledky
se pouziji ktomu, aby se mohla potvrdit spravnost technickych parametrii naviga¢niho
prostiedku, zjisténych pozemni kontrolou.

10.2.2 NOTAM. Podle potreby se vyda NOTAM podle formulare uvedeného dale.
FORMULAR PRO ZVEREJNENI VYSLEDKU OVERENI (VZOR)

KOMU: (Organizace provad¢jici udrzbu navigac¢niho prosttedku)

oD

KOHO: (Organizace provadé¢jici letové oveérovani)

ODKAZ: | STANAG 3374 AS (COS 584101)

VEC: ZPRAVA O LETOVEM OVERENI

Letové ovéteni navigaéniho prostfedku .......... a/nebo postupy pii letu podle pfistroji
bylo/byly provedeny nas$i organizaci v souladu s ustanovenimi STANAG 3374 AS, dne
(den, mésic, rok).

Navigaéni prosttedek byl uzndn za (provozuschopny bez omezeni; provozuschopny
s omezenimi; neprovozuschopny). Je-li provozuschopny s omezenimi, pak jsou omezeni
(jiz existujici/nova). Organizace .................... vydala dne (den, mésic, rok) nasledujici
NOTAMy:

Cislo piisluiného NOTAM je: .....

POZNAMKY:

Podrobné vysledky z letového ovétfeni jsou uvedeny v piiloze.

(podpis pilota-inspektora) (datum)

Ptiloha: Zprava o letovém ovéfeni
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SPECIFIKACE POZADAVKU NA NAVIGACNI PROSTREDEK

Nize uvedené tabulky obsahuji minimalni pozadované kontroly, potiebné k ovéteni
navigaéniho prostiedku. Tam, kde je to vhodné, jsou uvedeny konkrétni odkazy na
dokumenty ICAO. Doporucené seznamy kontrol se tykaji pouze pozadavkli na letové
oveétovani navigacniho prostiedku po instalaci a pfi jeho pravidelném letovém ovefovani.

11.2 VKV vSesmérovy majak (VOR)

Smérnice, uvedena v dokumentu ICAO, DOK. 8071, Svazek I, postacuje k tomu,
aby se zjistily skute¢né vlastnosti naviga¢niho prostiedku. Doporucené tolerance jsou

obsazeny v tabulce I-2-3, dokumentu ICAO, DOK. 8071. Tabulka 4 uvadi minimalni kontroly
pottebné k ovéfeni navigacniho prosttedku VOR.

TABULKA 4 — Seznam kontrol VKV v§esmérového majaku (VOR)

MéFeny parametr Letové ovéreni Odk:az v ICAOQ, Odkaz v ICAOQO,

Po instalaci Pravidelné Priloha 10 Dok. 8071

Nastaveni radialu X X 3.3.3.2 Pozem. 2.3.9

(Ptesnost vyzafovaciho

diagramu)

Referenéni radial X X 2.3.26

Kryti X 3.3.4.1 2.2.9

Struktura signalu v kurzu X X 2.3.12-14

Letova trat’ / draha po X 2.3.33

radidlech

Modulace X X 3.3.5.1 2.2.11/12/15-18

Identifikaéni signal / X X 3.3.6 2.2.26

hovorovy signal

Smysl a velikost (thlové X X 3.3.1.1,3.3.1.3 2.3.3,2.3.4

vychylky

PribliZzeni na pfistani X X 2.3.36

Kontrolni body pfijimace X X 2.3.26

Polarizace X X 3332 2.3.5

Monitor azimutu X 3.3.7.1 2.2.32

11.3 Kurzovy majak ILS (LLZ)

Smérnice, uvedend v dokumentu ICAO, DOK. 8071, Svazek I, postacuje k tomu,

aby se zjistily skutecné vlastnosti naviga¢niho zatizeni. Doporucené tolerance jsou obsazeny
v tabulce 1-4-7, dokumentu ICAO, DOK. 8071. Tabulka 5, uvadi miniméalni kontroly potfebné
k ovéteni navigacniho prostifedku LLZ. Predepsané kontroly jsou podrobné specifikovany
v Priloze F.

TABULKA 5 — Seznam kontrol kurzového majaku ILS (LLZ)

MéFeny parametr Letové ovéreni Odkaz v ICAO, | Odkaz v ICAO,
Po instalaci Pravidelné Piiloha 10 Dok. 8071

Ptesnost setizeni kurzové cary X X 3.1.3.6 4.3.26 a7 4.3.28
Prbéh kurzové cary X X 3.1.34 4.3.29a74.3.33
Hovorovy signal / identifika¢ni X X 3.1.3.8, 4.3.12,4.3.13
signal 3.1.3.9
Modulace X X 3.1 43.14,43.15
Polarizace X X 3.1.32.2 4.3.37
Pomér intenzit signald pfedniho X 3.1.334
sektoru / mimo sektor
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MgFeny parametr Letové ovéreni Odkvaz vICAO, | Odkazv ICAO,

Po instalaci Pravidelné Priloha 10 Dok. 8071

Zména polohové citlivosti X X 3.1.3.7 4.3.16 a2 4.3.20

v zavislosti na $ifce kurzového

sektoru

Rozdily v hloubce modulace na X X 3.1.3.74 43.21,4.3.22

uhlech mimo sektor

Pokryti X 3.1.3.3 4.3.34 a7 4.3.36

Monitorovani X X 3.1.3.11 4.3.38

Bezpecna proveditelnost letu X X

11.4 Sestupovy radiomajak ILS (G/S)

Smérnice, uvedena v dokumentu ICAO, DOK. 8071, Svazek I, postacuje k tomu,
aby se zjistily skute¢né vlastnosti navigacniho prostiedku. Doporucené tolerance jsou
obsazeny v tabulce [-4-8, dokumentu ICAO, DOK. 8071. Tabulka 6, uvedend dale, obsahuje
minimalni kontroly potiebné k ovéfeni sestupového radiomajaku ILS. Predepsané kontroly
jsou podrobné specifikovany v Ptiloze G.

TABULKA 6 — Seznam kontrol sestupového radiomajaku ILS

Letové ovéreni Odkaz
Méi'eny parametr . . . vICAO Odkaz v ICAO,
Po instalaci Pravidelné o i Dok. 8071
Priloha 10
Nastaveni tthlu X X 3.1.5.1.2 4.3.45,4.3.46
Struktura sestupové Cary X X 3.1.54.2 4.3.52
Modulace X X 3.155 4.3.3.53,4.3.3.54
Referenc¢ni vyska ILS < 3.1.5.14,
3.1.5.1.5

Zména uhlové polohové citlivosti X X 3.1.5.6 4.3.47 az4.3.49
v zavislosti na thlové odchylce
Rozdily hloubky modulace pod X X 3.1.5.6.5 4.3.50
sestupovou ¢arou
Monitorovani X X 3.1.5.7 4.3.57a4.3.58
Pokryti X 3.1.5.3 4.3.56

11.5 Navéstni radiové majaky

Smérnice uvedend v dokumentu ICAO, DOK. 8071, Svazek I, postacuje k tomu,
aby se zjistily skute€né vlastnosti naviga¢niho prosttedku. Doporucené tolerance jsou
obsaZeny v tabulce 1-4-9, dokumentu ICAO, DOK. 8071. Tabulka7, uvedena dale, obsahuje
minimélni kontroly potfebné k ovéfeni navéstniho rddiového majdku. Predepsané kontroly
jsou podrobné specifikovany v Ptiloze H.

TABULKA 7 — Seznam kontrol navéstniho radiového majaku

. Letové ovéreni Odkaz v ICAO, Odkaz
M¢Feny parametr Po instalaci Pravidelné Ptiloha 10 vICAO,
Dok. 8071
Kryti na sestupové a kurzové caie X X 3.1.73 4.3.67 az
4.3.71
Stranové kryti X 3.1.7.3.2, Pozn. 1
Modulace/klicovani X X 3.1.74 4.3.66

11.6  Presny pribliZzovaci radiolokator (PAR)

Smérnice, uvedena v dokumentu ICAO, DOK. 8071, Svazek I, postacuje k tomu,
aby se zjistily skute€né vlastnosti naviga¢niho prostfedku. Doporucené tolerance jsou
obsaZeny v tabulce 7-3, dokumentu ICAO, DOK. 8071. Tabulka8, uvedena dale, obsahuje
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minimalni kontroly potfebné k ovétfeni presného piiblizovaciho radiolokatoru. Piedepsané
kontroly jsou podrobné specifikovany v Ptiloze J.

TABULKA 8 — Seznam kontrol presného priblizovaciho radiolokatoru (PAR)

MéFeny parametr Letové ovéreni Odkva,z v ICAO, Odkaz v ICAOQO,
Po instalaci Pravidelné Priloha 10 Dok. 8071
Pfesnost v azimutu X X 32331 7.3.5
Presnost v elevaci X X 32332 7.3.6
Piesnost v dalce X X 32333 7.3.5,7.3.6
Kryti X X 3.2.3.1 7.3.7
Stranové kryti (umisténi) X 3.2.3.2.1 7.3.7
Spojeni X X
Zalozni zdroj energie X
Spodni bezpe¢na mez X X

POZNAMKA 1 Nékteré radiolokaéni systémy maji volitelné charakteristiky, coz vyzaduje
kontrolovat jednotlivé parametry s uvazenim rozdilnych konfiguraci tohoto
systému.

11.7 Mikrovlnny pristavaci systém (MLS)

Dokument ICAO, DOK. 8071 se nezabyva mikrovinnym pfistdvacim systémem.

Specifikace systému MLS je uvedena v dokumentu ICAO, Ptiloha 10. Tabulka9, uvedena
dale, obsahuje minimdlni kontroly potfebné k ovéteni mikrovinného pftistadvaciho systému.
Predepsané letové kontroly jsou podrobné specifikovany v Piiloze B. Charakteristiky systému
podle ICAO, Ptilohy 10, jsou uvedeny v Ptiloze K.

TABULKA 9 — Seznam kontrol mikrovinného pfistavaciho systému (MLS)

MgFeny parametr Letové ovéreni Odkaz v ICAO, Odkaz v ICAO,
Po instalaci Pravidelné Priloha 10 Dok. 8071
Datové funkce X X 3.114.8
Kryti v azimutu X X 3.11.5.2.2
Kryti v elevaci X X 3.11.53.2
Nastaveni v azimutu X X 3.11494
Tvar kryti v azimutu X X 3.11.494
Nastaveni sestupu v elevaci X X 3.11.4.9.6
Twvar kryti v elevaci X X
Identifikace X X 3.114.6.2.1
Nastaveni monitorovani
v azimutu/elevaci X

11.8 Odpovida¢ DME (mérice vzdalenosti)

Smérnice, uvedena v dokumentu ICAO, DOK. 8071, Svazek I, postacuje k tomu,
aby se zjistily skute€né vlastnosti naviga¢niho prosttedku. Doporuc¢ené tolerance jsou
obsaZeny v tabulce 1-3-3 dokumentu ICAO, DOK. 8071. TabulkalO, uvedena dale, obsahuje
minimalni kontroly potiebné k ovéteni odpovidate DME. Piedepsané kontroly jsou podrobné
specifikovany v Ptiloze L.

TABULKA 10 — Seznam kontrol odpovidace DME (mérice vzdalenosti)

MéFeny parametr Letové ovéreni Odkflz vICAOQ, Odkaz v ICAO,
Po instalaci Pravidelné Priloha 10 Dok. 8071
Presnost v dalce X X 353.13 3.3.9
Kryti X 3.53.1.2 3.35az3.3.8
Identifikace X X 3.53.6 3.3.13
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11.9 Takticky letecky navigac¢ni systém (TACAN)

Tabulkall obsahuje minimalni pozadované kontroly potiebné k ovéfeni taktického
leteckého navigacniho systému. Predepsané letové kontroly jsou podrobné specifikovany

v Pfiloze A.

TABULKA 11 — Seznam kontrol taktického navigac¢niho systému (TACAN)

Méfeny parametr

Letové ovéieni

Po instalaci

Pravidelné

Odkaz v ICAOQO,
Piiloha 10

Odkaz v ICAO,
Dok. 8071

Nastaveni radialu

X

X

(Pfesnost vyzafovaciho
diagramu)
Kryti

X

Struktura signalu v kurzu

Letova trat’ / draha po
radidlech

>

Priblizeni na pfistani

Ptiblizovaci nuly

Kontrolni body pfijimace

Modulace

Identifikace

Pfesnost v dalce

Rl R iRl e

PR

3.53.13

11.10 Nesmérovy majak (NDB)
Smérnice, uvedend v dokumentu ICAO, DOK. 8071, Svazek I, postacuje k tomu,

aby se zjistily skutecné vlastnosti navigaéniho prostiedku. Doporucené tolerance jsou

obsazeny v tabulce 5.3, dokumentu ICAO, DOK. 8071. Tabulkal2, uvedena dale, obsahuje

minimélni kontroly potfebné k ovéfeni nesmérového majdku. Pfedepsané kontroly jsou

podrobné specifikovany v Ptiloze M.

TABULKA 12 — Seznam kontrol nesmérového radiomajaku (NDB)

MéFeny parametr Letové ovéreni Odk?,z v ICAO, Odkaz v ICAO,
Po instalaci Pravidelné Priloha 10 Dok. 8071

Kryti X 34.2 53.7
Struktura signalu v kurzu X X 342 5.3.7,53.9,53.11
Letova trat’ / draha po X 342 5.3.9,5.3.10
radidlech
Ptiblizeni na pfistani X X 5.3.11
Priilet nad radiomajakem X X 5.3.12
Identifika¢ni signal / X X 345 533,534
hovorovy signal

11.11 Primarni prehledovy radiolokator (PSR)

Tabulkal3 obsahuje minimdlni pozadované kontroly k tomu, aby se mohl primarni

piehledovy radiolokator ovéfit na shodu.

TABULKA 13 — Seznam kontrol primarniho prehledového radiolokatoru (PSR)

Méfeny parametr

Letové ovéreni

Odkaz v ICAO,

Po instalaci

Pravidelné

Priloha 10

Odkaz v ICAO,
Dok. 8071

Pesnost v azimutu X
Ptesnost v dalce X
Vertikalni kryti/sklon X
Horizontalni kryti X
Ptesnost videomapy X
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MgFeny parametr Letové ovéreni Odkaz v ICAO, Odkaz v ICAO,
Po instalaci Pravidelné Piiloha 10 Dok. 8071
PribliZeni na pfistani X X
s prehledovym
radiolokatorem
Identifikace nepohyblivého X
cile
Komunikacni prosttfedky X X
Zalozni zdroj energie X

POZNAMKA Nékteré radiolokacni systémy maji volitelné charakteristiky, coz vyzaduje
kontrolovat jednotlivé parametry s uvdzenim rozdilnych konfiguraci tohoto

systému.

11.12 Sekundarni piehledovy radiolokator (SSR)

Tabulkal4 obsahuje minimalni pozadované kontroly potifebné k ovéteni sekundarniho
piehledového radiolokatoru.

TABULKA 14 — Seznam kontrol sekundarniho pirehledového radiolokatoru (SSR)

Méfeny parametr

Letové ovéreni

Odkaz v ICAO,

Po instalaci

Pravidelné

Priloha 10

Odkaz v ICAO,
Dok. 8071

Piesnost v azimutu

X

Pfesnost v dalce

Vertikalni kryti/sklon

Horizontalni kryti

Potlaceni bo¢niho laloku

Nezadouci piijem

el iR REe

11.13 UKV/VKY zamérova¢ (UHF/VHF DF)

Tabulkal5 obsahuje minimalni poZadované kontroly potfebné k ovéfeni UKV/VKV

zameérovace.

TABULKA 15 — Seznam kontrol UKV/VKYV zaméiovac¢e (UHF/VHF DF)

Méi‘eny parametr

Letové ovéreni

Odkaz v ICAO,

Po instalaci

Pravidelné

Priloha 10

Odkaz v ICAO,
Dok. 8071

Piesnost v azimutu

X

X

Prelet nad stanici

X

Kryti radiovym
signalem

X

11.14 Svételna sestupova soustava pro vizualni pribliZeni typu PAPI

TABULKA 16 — Seznam kontrol svételné sestupové soustavy pro vizualni pribliZeni
typu VGSI-PAPI

o Letové ovéfeni Odkaz v ICAO Odkaz v ICAO
Méfeny parametr - - - - Piiloha 14 ’ 9157-AN/901,
Po instalaci Pravidelné Cast 4

Uhel sestupu X X Sv.1,53.5.25 8.3.1 a obr. 8-13
Intenzita svétla X X Sv. 1, 5.3.5.32 8.3.11
Symetrie X Sv. 1, obr. 5-16 obr. 8-13
Stranové kryti X Sv. 1, tab. 5-3
Barva svétla X X Sv. 1, 5.3.5.25,5.3.5.26 | 8.3.8
Dosah X X
Bezpecna vyska letu nad X X Sv.1,53.537,5.3.5.42 | 83.30
prekazkami (PAPI)
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Letové ovéreni Odkaz v ICAO
Méfeny parametr Odkva zvICAO, 9157-AN/901
Po instalaci Pravidelné Priloha 14 Cast 4 ’
Bezpecna vyska letu nad X X Sv.1,5.3.538,5.3.542 | 83.30
prekazkami
(A-PAPI)
Bezpecna vyska nad X X Sv.2,5.3.5,
prekazkami (A-PAPI) pro tab. 5-1, obr. 5-13

vrtulnik. plosinu

11.14.1 Tabulkal7 obsahuje minimalni pozadované kontroly potiebné k ovéteni svételné
sestupové soustavy pro vizudlni ptiblizeni typu PAPI. Kontroly jsou podrobné specifikovany
v Ptiloze N.

11.14.2 Specifikované odkazy na DOK. 9157 se tykaji systému PAPI, dal§i smérnice pro
ostatni svételné sestupové soustavy jsou uvedeny v ICAO, DOK. 9157, Kapitola 8.

11.15 Svételna sestupova soustava pro vizualni pribliZzeni typu VASI

Tabulkal7 obsahuje minimalni pozadované kontroly, potfebné k ovéfeni svételné
sestupové soustavy typu VGSI (VASI).

TABULKA 17 — Seznam kontrol svételné sestupové soustavy VGSI (VASI)

Letové ovéreni Odkaz v ICAO
Méi'eny parametr Odkaz v Priloze 14 9157-AN/901,
Po instalaci Pravidelné Cast 4
Uhel klouzéni X X 5.3.5.8
Symetrie X Obr. 5-11
Intenzita svétla X X 5.3.5.15
Stranové kryti X
Barva svétla X X 5.3.5.8
Dosah X X
Bezpecna vyska letu nad X X 5.3.5.21
prekazkami

Smérnice pro letovou kontrolu ,, T-VASI* v dokumentu ICAO, DOK. 9157-AN/901,
¢l. 8.2.49 je znacnou mérou aplikovatelnd na vSechny soustavy VGSI. Pfedepsané kontroly
jsou podrobné specifikovany v Ptiloze P.

11.16 PribliZzovaci svétla

Tabulkal8 obsahuje minimalni poZzadované kontroly potiebné k ovéteni
pfibliZzovacich svétel.
TABULKA 18 — Seznam kontrol piibliZovacich svétel

Letové ovéfeni Odkaz v ICAO
Méi‘eny parametr Odkaz v Piiloze 14 9157-AN/901,
Po instalaci Pravidelné Cast 4
Intenzita svétla X X
Barva X X
Stranové kryti X
Osové sefizeni X X
Dosah X X

11.17 PribliZeni na pristani pomoci palubniho radiolokatoru (ARA)

Tabulkal9 obsahuje minimalni pozadované kontroly potfebné k ovéteni ptibliZzeni
na pfistani pomoci palubniho radiolokatoru.
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TABULKA 19 — Seznam kontrol pribliZeni na pFristani pomoci palubniho radiolokatoru
(ARA)

Letové ovéreni Odkaz v Odkaz v ICAO,
Po instalaci Pravidelné Priloze 10 Dok. 8071
Ovéteni prekazek X X 8.3

Méfeny parametr

11.18 Postupy p¥i letu podle pristroji

Stale vétsi procento postupt pii letu podle ptistrojii je zalozeno na prostorové navigaci
(RNAV) nez jen na jednom typu tradi¢niho pozemniho zafizeni typu NAVAID. RNAV je
navigacni metoda, kterd dovoluje provoz letadel na jakémkoli zvoleném kurzu v mezich
moznosti autonomniho systému. Nejbéznéjsi jsou systémy fizeni a optimalizace letu (FMS)
s vice senzory a globalnim naviga¢nim systémem (GNSS). Postupy RNAV se skladaji ze
sekven¢ni kodované drahy letu, z koncovych tratovych bodi dle ARINC-424. Smyslem
letového ovétovani nového ¢i revidovaného letového postupu RNAV je vyhodnotit, zda je
mozno schvalit dany postup z hlediska bezpecnosti provozu, proveditelnosti letu, pfesnosti
vypoctu, vcetné posouzeni prekazek a ovéieni databaze, spolecné s veskerou pozadovanou
pravodni dokumentaci.

Musi se kontrolovat postupy RNAYV zabezpecované DME nebo infrastrukturou DME.
Pfi urovani, zda jsou k dispozici vhodné DME s piisluSnou geometrii, které zajisti dany
postup RNAV, Ize pouzit pocitatové modely. Ty vSak nezaruci existenci odpovidajiciho kryti
signdlem a nezabrani ani vicedrahovym efektiim. Spravnost a pfesnost feSeni polohy
DME/DME RNAV je urcena primarné krytim a geometrii zatizeni DME, kterd jsou pro
vypocet polohy dle daného letového postupu vyuzivana. Analyza by méla mj. obsahovat:
vypadek jakéhokoli hlavniho (nezbytného) DME; chybu kryti (zachyceni) a dosahu vsech
DME identifikovanou pfislusnym softwarem kazdé ¢asti postupu a minuti (pfi preletu) nebo
vypadek kryti pozadovaného rozsifeného prostoru kryti (ESV).

Tabulka 20 obsahuje minimalni pozadované kontroly potiebné k ovétfeni postupti
pii letu podle pfistrojii. Pfedepsané kontroly jsou podrobné specifikovany v Piiloze Q.

TABULKA 20 — Seznam postupu pfi kontrole letu podle pristroju

Méfeny parametr Letové ovéreni Odkaz v ICAO, Odkaz v ICAO,
Po instalaci Pravidelné Dok. 8071, sv. I Dok. 8071, sv. 11
Ovéfeni piekazek X X 8.3 5.1.2,5.3.1,
5.3.3-5.3.5
Kryti signalem/ruseni X X 5.3.20
Tratové/priletové X 8.3.6 5.3.6,5.3.10,
useky (napt. DP, SID, 5.3.12,53.13
STAR)
Useky X 5.3.7,5.3.11
pocatecniho/stiedniho
priblizeni (IAP)
Usek kone¢ného X X 8.3.7 5.3.7,5.3.11
priblizeni (IAP)
Databézova integrita / X 8.3.18 5.3.17,5.3.18
Programovéani ARINC
424
Piesnost tratového X 8.3.16 5.3.18,5.3.20
bodu
Oveéfeni leteckého X 5.3.17
pruzkumu
Okruh X 8.3.9 5.3.9
Usek nezdateného X X 8.3.8 53.8
priblizeni
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MgFeny parametr Letové ovéreni Odkaz v ICAOQO, Odkaz v ICAO,
Po instalaci Pravidelné Dok. 8071, sv. I Dok. 8071, sv. 11
Znaceni, svételné X X 8.3.14, 53.1,
zabezpeceni a spojeni 8.3.19-8.3.21 5.3.22-5.3.24
na draze (RWY)
Proveditelnost letu / X 8.3.19, 8.4 5.3.20, 5.3.22,
Lidské Cinitele 5.4.2
Mapovani/Zpravy X X 5.3.20
Infrastruktura RNAV X 342,343 5.3.15
DME (1)
POZNAMKY:

1 Pozaduje se pouze u postupt DME/DME RNAYV. Predpoklada se, ze zafizeni DME jsou
podrobovana standardnim periodickym prohlidkam.

2 U postupii SBAS RNAV se kromé¢ ovétovani piekazek zadné periodické prohlidky
neprovadéji.
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Priloha A

SYSTEMY TACAN
A1 Uvod
Metody a postupy pii letovém ovéfovani jsou v podstaté stejné jako pii oveétovani
VOR a DME. Tato piiloha je ndvodem pro letové ovéieni systému TACAN. Pro letové

oveétovani systému TACAN se mohou pouzivat narodni smérnice za predpokladu, ze obsahuji
tolerance a minimaln¢ polozky letového ovéfeni, uvedené v této ptiloze.

A.2  Pozadavky na pripravu letového ovéreni

A.2.1 Obsluha naviga¢niho prostfedku pfipravi navigacni prostiedek pro letové ovérovani
podle ¢l. A.3.

A.2.2 Posadka letadla. Posadka letadla, provadéjici letové ovéfovani, musi ptipravit mapy,
vyznacit polohu pozemniho navigaéniho prostfedku a zakreslit trat’ letu a kontrolni body na
radialech, které se budou pouzivat pti hodnocenich.

A.3  Zarizeni pro letové ovérovani

A.3.1 Pro letové ovéfovani pozemniho navigaéniho prostiedku se dava prednost
automatizovanému systému pro letové ovéfovani, ktery pouziva postupy obsazené v tomto
dokumentu nebo v pfislusnych narodnich nafizenich. Letoun, uréeny pro letové ovéfovani bez
automatizovanych schopnosti, pouzivd pro urceni polohy mapy, teodolity, druzice atd.
a parametry naviga¢niho prostiedku se méti manualné.

A.3.2 Jestlize se k hodnoceni pozemniho navigacniho prostfedku pouzivé teodolit, musi jej
umistit a obsluhovat opravnény operator. Azimutalni zaméteni teodolitem se musi vztahovat
k magnetickému zaméfeni od pozemniho navigac¢niho prostredku (viz ¢l. A.6 dale).

A4 Seznam kontrol

Seznam kontrol je uveden v tabulce A.1 a predepisuje polozky, které se musi ovéfit pii
kazdém specifikovaném typu letového ovefovani.

A.5. Podrobné postupy
Nize je uveden navod, jak provadét kontroly stanovené v tabulce A-1.

TABULKA A.1 — Pozadavky na letové ovéiovani systému TACAN

< < Mimoiadna
)a )E
~_~
> - =
| $ |3
p— —
Kontrola AN B — § = =
s 2 s = g 2 = £ S B
@ 7] ] = = v %) - =
S EREREE: z |2 |5:%
N & | N8 < = e g S > = — 0w P
S . s = = = = o S = = s S ue
=$|=% |< |8 |25 |2% |2 |5 |:2%¢
=} < o s = s S ® =
cg o< ~ A~ T2 | N N z & 2 a
Smysl a velikost tthlové 6 6 X X X X X X X
vychylky
Kontrola referen¢niho 7 X X X 2) 2)
radialu
Nastaveni kruhové traté 8 8,254, X X X X 2) X X
Rozdil 25.6
8.7 X X X
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< < Mimoiadna
N RN =
- 5 ’§ =
Kontrola PR PR o= . = = e
22|27 | £ |2 |%% E |z |e%2
= e = > Q22 = S0 2
55/85 |2 |2 |22 |58 |§ |E |%E&%
28 (=S |2 |E |25 |82 |E |5 |E8%é
o&| oS € | £ | 2% |NF& N z. £ &
Provozné vyuzivané 9 9,25.6 X X X X X X X
radidly
Ptiblizovaci nuly 9 X X 5)
Kryti tratového radidlu 10 25.6 X X
Priseciky radiala / fixy 11 X 3) 2)
4)
Kruhové kryti 12 X X 2), 5) X
Monitory 13 2) 2) 2) 2)
Kontrolni body pfijimace 14 X X X X
Zalozni vysilace 15 X X X X X X
Zalozni zdroj energie 16 X
Pfidruzena pomocna 17 X X
zafizeni
Identifikace 18 18 X X X X X X
Modulace 19 19 X X X X X X X
Polarizace 20 20, 25 X X X X X X X
Struktura signalu v kurzu 21 21 X X X X X X X
Intenzita signalu 22 X X X X X X X
Odpovida¢ DME 23 X X X X X X X
Stabilizace 25
Spektralni analyza 24 24 X X X X X X
Uhel anténniho kuzele 27 27 6) 5), 6)

POZNAMKY

1 PoZzaduje se, jestlize pootoCeni zatizeni je vétSi nez 1 stupen.

2 Pozadavek obsluhy.

3 Fixy vyznaCené v SIAP (standardnim postupu piiblizeni podle pfistroji) se musi v Gseku

konecného ptiblizeni vyhodnotit soucasné se SIAP.

4 Navigacni prostfedky, které zajiStuji jeden nebo vice prisecikli, vyzaduji vyhodnoceni

jednoho pruseciku.

5 Pozaduje se, jestlize nova anténa je jiného typu nebo ma jiny elektricky naklon.
6 Mize byt vyhovujici, jestlize tihel kuzele urcitého typu antény je zndmy, kontrola se

nevyzaduje na kazdém typu antény.
7 Pti opétném ovéfeni je tieba vZdy znovu obletét hranice kryti (coverage orbit).

A.5 Podrobné postupy

Nasledujici ¢lanky poskytuji navod k provedeni kontrol pozadovanych tabulkou A.1.

A.6  Smysl a velikost uhlové vychylky

A.6.1 Na zacatku letového ovéfovani se poZaduje kontrola smyslu whlové vychylky
a nasleduje kontrola velikosti thlové vychylky. Poloha letadla na radidlu od stanice musi byt
znama. Vyberte azimut radidlu, po kterém se uskutecni let. Je-li kiizovy ukazatel vysttedény,
potom indikator ,,K — OD* bude spravné¢ indikovat ,,OD*, jestlize smysl uhlové vychylky je
spravny. Smysl thlové vychylky je nutné zkontrolovat pfed kontrolou velikosti uhloveé
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vychylky, protoze nespravny smysl mtize zplsobit obracenou velikost thlové vychylky
stanice.

A.6.2 Uhlova vychylka. Po ukonéeni kontroly smyslu thlové vychylky se musi provést
¢aste¢ny levotocCivy kruhovy let. Azimuty radialti se musi plynule zmenSovat.

A.7 Kontrola referenc¢niho radialu

Tento Gsek radialu nebo kontrolni bod se pouZije jako referencni pro nasledné kontroly
nastaveni kurzu a pro hodnoceni referencniho signalu na palubnim monitoru. Jestlize se pii
hodnoceni nastaveni objevi hrubé nepravidelné a harmonické odchylky kurzu, musi se pouzit
graficky primér odchylek. Referen¢ni radial se musi stanovit pii stanoveni kruhové referencni
traté¢ v souladu s ¢l. A.8 a musi se vyhodnotit v pribehu nésledujicich kontrol.

A.7.1 Metoda automatizovaného systému pro letové oveérovani. Jako referencni se preferuje
radidl pro pfiblizeni na pfistani. Je-li hodnoceni provadéno pouzitim automatizovaného
systému pro letové ovéfovani, musi se vyhodnotit tisek dlouhy nejméné 9 km [5 NM].

A.7.2 Metoda bez automatizované¢ho systému pro letové ovétovani. Jestlize neni pouzita
technika automatizovaného systému pro letové ovéfovani, musi radial lezet ptesné nad
definovanym kontrolnim bodem na zemi.

A.7.2.1 Metoda kontrolniho bodu na zemi. Poté, co byl vybran kontrolni bod, musi se zmé&fit
jeho zamérny uhel od antény s presnosti jedné desetiny stupné a zaokrouhlit k nejbliz§imu
stupni zméteného zdmérného thlu. Tento postup stanovi radidl, ktery se mize vybrat na volic¢i
azimutu (OBS). Provede se let podél tohoto radialu, obvykle 457 m [1500 ft] nad anténou, ale
pfechodné je nutné se odchylovat, aby se uskutec¢nil let ptfimo nad kontrolnim bodem. Pfimo
nad kontrolnim bodem se udélad zaznamova znacka, aby se tim ziskal zdznam o tom,
ze nastaveny kurz byl pfesné zkontrolovan. Pak se urci chyba nastaveni v souladu s kapitolou
7, ¢l. 7.6.

A.7.2.2 Metoda teodolitu.

A.7.2.2.1 Teodolit se nastavi na zamérny thel, ktery se shoduje s radidlem. Provede se let
podél radidlu 457 m (1500 ft) nad anténou. Obsluha teodolitu musi upozornit pilota na snos
vpravo, nebo vlevo od vybraného azimutu.

A.7.2.2.2 Obsluha teodolitu musi uvést do ¢innosti znackova¢ bud zvukem, nebo slovné
v ptipadé, Ze se letadlo nachdzi ve spravném kurzu. Urci se hodnota vychylky na ukazateli se
zkiizenymi ru¢iC¢kami a vypocita chybu nastaveni.

A.7.2.2.3 MuzZe se pouZzit i nasledujici alternativni metoda. Provede se let referenénim kurzem
podle ukazatele se zkiiZzenymi ru¢ickami a udrzujte konstantni vysku. Obsluha teodolitu bude
sledovat letadlo po trati a ze stanovisté teodolitu vyhodnoti zdznam provedeny v letadle.
Zamérny uhel letadla, jak byl ur€en teodolitem, bude skute¢ny naméfeny magneticky azimut.
Nastaveni radialu se potom muze vypocitat ze zdznamu.

A.7.3 Postupnou zménou antény optimalizovat nastaveni kruhové traté a potom se znovu
stanovi reference.

A.7.4 Béhem pravidelného hodnocenti, jestliZe se nastaveni zméni o vice nez 1° od nastaveni,
které bylo provedeno minule, se provede nastaveni kruhové traté. Je-li vyhovujici, znovu se
nastavi hodnota referencniho radidlu. Jestlize se posune stfedni hodnota nastaveni kruhové
traté o vice nez 1°, doporucuje se udrzba.

A.7.5 Urceni ptesnosti odpovida¢e DME podle toho, jak je uvedeno déle v ¢l. A.23.
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A.8 Nastaveni kruhové traté

Hodnoceni kruhové traté se pouzivaji k ureni rozlozeni chyb v azimutu a k urceni
kvality signalu. Referencni kruhova trat’ se pouziva jako referen¢ni informace. Referenc¢ni
nastaveni se provede pfi ovéfovani navigacniho prostfedku po instalaci, pfi vyméné antény,
pii pootoceni navigatniho prostiedku nebo pii kterémkoliv letovém ovéfovani, jestlize
v udajich o naviga¢nim prosttedku neni referen¢ni kruhova trat’. Vyhodnoceni odchylek od
referenCnich hodnot se provede béhem vSech nésledujicich hodnoceni kruhové traté.
Nastaveni kruhové traté se pouziva k tomu, aby se urcila pfesnost a optimalni rozlozeni chyb
v azimutu. Hodnoceni se provadi pro azimuty v rozsahu 360°. Po kruhové trati se 1éta ve
sméru pohybu hodinovych rucicek (CW) nebo proti sméru pohybu (CCW), ale jakmile je
jednou kruhova trat’ stanovena, pak musi byt dal§i ovéfovaci lety stejné co do sméru letu,
vzdalenosti a vysSky. Vypocita se vyska letu po kruhové trati, pro kterou elevacni uhel ze
stanovi§té ma maximalni hodnotu 6°. Cilem této kontroly je pomoci obsluze navigaéniho
prostfedku urcit problémy s okolnim prostfedim v blizkosti naviga¢niho prostfedku. Pomér
vzdalenosti a vySky se stava kriticky, kdyz se ocekéavaji odrazy nebo zastinéni pfi malych
uhlech. Vysky a vzdalenosti se mohou modifikovat, jestlize podminky brani tomu, aby se
stanovila vyska pfi doporucované hodnoté elevaéniho thlu 6° (pozadavky letového provozu,
zajisténi technické udrzby a podminky stanovist¢ navigacniho prostfedku). Odchylky
od standardu se uvedou ve zprave o letovém ovéieni.

A.8.1 Metoda automatizované¢ho systému pro letové oveéfovani. Muze se pouzit polomér
kruhové traté, ktery neni mensi nez 9 km [5 NM] a vychdzi ze specifikaci automatizované¢ho
systému pro letové ovétovani.

A.8.2 Metoda kontrolniho bodu na zemi. Kontrolni body se poZzaduji kazdych 20° azimutu;
avsak pfijatelné vysledky se mohou dosédhnout s nékolika kontrolnimi body, jestlize se
dodrzuje ptesna kruhova trat’. Pozemni kontrolni body se mohu stanovit a pouzit v mistech,
jejichz presnost na mapé a nacrtech je problematickd a jejichz pfesnost urCeni je ovéfena
teodolitem. Pfi stanoveni takovych pozemnich kontrolnich bodl se nemusi pii pravidelnych
kontrolach teodolit pouZivat. Zaznamenejte popis, radial a vzdalenost vSech kontrolnich bodt
do formulaiti navigacniho prostiedku, aby mohly byt tyto udaje k dispozici pro pozdéjsi
pouziti. Nasledujici letova oveéfovani se mohou provadét s vyuZitim piisluSnych nacrt
s témito vyznacenymi pozemnimi kontrolnimi body.

A.8.3 Metoda teodolitu. Jestlize se pouZzije teodolit, potom se musi stanovit polomér kruhové
trat¢ na maximalni viditelné vzdalenosti obsluhy teodolitu. Jestlize se pouzije teodolit
orientovany na magneticky sever a jestlize existuje vhodné spojeni, pfedava se v pravidelnych
intervalech pilotu-inspektorovi na palubu letadla ptfesny azimut po celé kruhoveé trati.
Opakujte tento postup po celé kruhové trati s prekrytem nejméné o 1 fdzovy prechod. MiiZe se
urcit a vyznacit chyba stanice s provedenou opravou na chybu pfijimace a na trvalou statickou
chybu teodolitu. Maximalni chyba paralaxy, zpiisobend tim, Ze je teodolit umistén 61 m
[200 ft] od antény TACAN, je 0,4° pro kruhovou trat’ o poloméru 9 km [5 NM] a 0,2° pro
kruhovou trat’ o poloméru 18,5 km [10 NM].

A.8.4 U pozemnich navigacnich prosttedkl s dudlnim vysilaCem se miiZze provést jakékoliv
jejich ovétovani jednim obletem po kruhové trati, kromé ovéfovani po instalaci navigacniho
prostiedku tim, ze se vysilae piepojuji (piepinaji). Jestlize Cetnost téchto piepojeni neni
vyhovujici (pozaduje se nejméné jedno prepojeni na kazdy uhel 90°), provede se kruhovy
oblet na kazdy vysilac.

A.8.5 Béhem obletu po kruhové trati zhodnotte nastaveni azimutu, modulaci, smysl
a velikost thlové vychylky, hrubé nerovnomérné a harmonické odchylky kurzu, identifikaci
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a intenzitu signalu. Rezimy, které¢ se zjisti pti letovém ovétovani po kruhové trati jako rezimy
mimo povolenou toleranci, se musi jesté predtim, nez se omezi provoz navigacniho zatizeni
nebo nez se vyda NOTAM, ovéiit vyhodnocenim radialt. Vyhodnoceni radiali ma normalné
ptrednost.

A.8.6 Rozlozeni chyby v kurzu se musi urcit diive nez se stanici pootocCi (pozaduje-li se to),
aby se dosahlo optimalniho vyvazeni stanice. Po pootoceni pozemniho naviga¢niho
prostiedku neni nutné provadét znovu oblet po kruhové trati za predpokladu, Zze smér
a velikost adjustace (sefizeni) se miize potvrdit. To se obvykle provede méfenim nastaveni
referen¢niho radialu pied a po nastaveni.

A.8.7 Pii optimalizaci nastaveni musi byt stfedni chyba hodnoty nastaveni v rozmezi +0,5°
a systémovy rozdil mezi srovnavanymi prostiedky VOR a TACAN nesmi piesahnout 1°. Pro
systémy s dudlnim vysilacem pouzijte primarni vysila¢ za referencni.

A.8.8 Nastaveni kurzu. Jestlize se zjisti pii pravidelnych letovych ovéfenich, Ze stfedni
chyba nastaveni kurzu je vét$i nez 1°, kontaktujte obsluhu zafizeni. Obsluha zafizeni zhodnoti
systém a urci, jestli zména byla zplisobena nespravnym nastavenim nebo zménou okolniho
prostiedi. Jestlize nastaveni sméfujici ke zlepSeni pfesnosti kurzu vyzaduje, aby bylo
potvrzeno letovym ovéfenim, musi se vypracovat NOTAM, ktery upozorni uZivatele na
nepouzitelné oblasti.

A.9 Provozné vyuzivané radialy (pribliZeni na pristani, nezdarené pribliZeni na
pristani)

Vyhodnot'te vSechny useky radidlli, které zahrnuji pfibliZovaci, pfiletové a odletové
trasy. VSechny konecéné tseky se musi prolétnout ve sméru piedpoklddaného pouziti.
Pti letovych ovétovanich po instalaci se musi vyhodnotit ty radidly, které zahrnuji vyckavaci
prostor, standardni zatacku, ptiblizeni a nezdafené pfiblizeni na pfistani nebo odletovou trasu.
Pii pravidelném ovéfovani piibliZzeni na pfistani je nutné vyhodnotit alespoii kone¢ny usek.
Je nutné rovné prolétnout postup pii nezdareném piiblizeni a oznacit mista, kde mize pilot-
inspektor identifikovat n&jaké piekazky, které¢ by mohly byt potencidlnim rizikem.

A.9.1 VsSechna vyhodnoceni se musi provadét na postupovych vyskach s vyjimkou
kone¢ného useku pftibliZzeni. Tento Usek je hodnocen od navigaéniho fixu kone¢ného
priblizeni (FAF) nebo od bodu kone¢ného sestupu klesanim na 30,5 m [100 ft] pod nejmensi
minimalni vysku pro klesani (MAD) po bod nezdateného ptiblizeni (MAP).

A.9.2 Protoze ve vertikdlnim sméru ma anténa hluchy prostor, nemize zde syst¢ém TACAN
zajistit Gdaje o azimutu pro predpokladany postup piiblizeni. Tato neschopnost zajistit
pfibliZzeni systétmem TACAN nesmi ptfivodit omezeni tohoto prostiedku. Omezeni systému
TACAN by mélo pfipadat v Gvahu, jestliZze v dané oblasti neni zajistén let v horizontu.
Jestlize se pii letovém ovetovani shledd, Ze parametr systému TACAN neni v prostoru kryti
v toleranci, zvetejni se omezeni v NOTAM.

A.9.3 Letové kontroly nuly pfi azimutalnim pfiblizeni u systému TACAN se provadi:

A.9.3.1 Pii letovém ovérovani systému TACAN po instalaci, po zméné antény za novy typ
nebo pii zméné elektrické polarizace, pfi novych postupech a zménéch vysky nad FAF 0 91 m
[300 ft] nebo o vice, aby se zjistily odliSnosti od stavajicich postupli. Kontroly nuly se
vyZaduji na radialu pfibliZzeni a na radialech o 5° na kazdou stranu. Oblety se budou provadét
na pfiletovych nebo odletovych radidlech, v horizontalnim letu, ze vzdalenosti 5,5 km [3 NM]
ptred fixem kone¢ného pftiblizeni az do vzdélenosti 5,5 km [3 NM] za fixem kone¢ného
pfibliZzeni a na minimalni vySce nad FAF.

A.9.3.2 Nuly, definované jako jakakoliv opakovatelnd ¢innost ukazatele se zkiizenymi
ruCickami mimo tolerance nebo vypadek, obvykle doprovazeny rychlymi zménami

36



COS 584101
3. vydani

Priloha A

v automatickém vyrovnani zisku (AGC) a osciloskopickd indikace ztraty nebo zkresleni
modulac¢nich slozek 15 Hz a 135 Hz, nejsou dovoleny v oblasti popsané ve shora uvedeném
¢l. A.9.3.1. Jakmile se zjisti nula, zméite vertikalni uhel praletem ve shora popsané oblasti, na
vyskach 152 m [500 ft] nad nebo pod minimalni nadmoiskou vyskou FAF a informujte
obsluhu navigac¢niho prostfedku, aby mohla problém korigovat, je-li to mozné. Jestlize se nula
nemtiize korigovat zménou antény nebo nastavenim vysky, mize se pozadovat jiny postup,
ktery se vyhne ovlivnéné oblasti (zén€). Kontroly nuly se vyzaduji pouze u jednoho
odpovidace.

A.9.4 Letovym ovéfovanim po instalaci se u pozemnich navigac¢nich prostfedkli, umisténych
v prostoru letiSté, vyhodnoti radidly nezdafeného pfiblizeni na pfistdni a standardniho
pfistrojového odletu / vychoziho bodu trati (SID/DP) odletem nad stanici k meznimu
rozhrani, které¢ je popsano v postupu. Jestlize kone¢ny bod neni oznacen, musi se radial
zkontrolovat az k mistu, ve kterém se spojuje se strukturou trat¢ nebo s predpokladanym
meznim dosahem prostiedku.

A.9.5 Zhodnotte radialy z hlediska kvality signdlu a z hlediska ptfesnosti. Kurz kone¢né¢ho
priblizeni musi letadlo pfivést na cilovy bod. Pfi létani po radidlech zhodnot'te modulace,
hrubé nerovnomérné a harmonické odchylky kurzu, pomalé kurzové odchylky, identifikaci
a intenzitu signalu.

A.10 Tratové radialy

A.10.1 VSechny radialy, které zajist'uji postupy pfii 1étani podle pfistroji, se musi zkontrolovat
na kvalitu signdlu a na pfesnost. Proved’te let po tratovych radidlech po celé¢ délce
zamysleného pouziti nebo podle pozadavku na letové ovéfeni kryti prostoru pozemnim
v prostoru kryti minimaln¢ ve vysce 305 m [1000 ft] (610 m [2000 ft] v ur¢eném horském
terénu) nad nadmoiskou vySkou stanoviSté stanice nebo nad zasahujicim terénem a do
vzdalenosti pozadované celkovym krytim. Tato vzdalenost, ktera ma obvykle hodnotu 74 km
[40 NM] nebo 46 km [25 NM] je pozadovana za standardni vzdalenost (dalku) kryti pii
letovém ovéfovani. Jestlize pozadavky na kryti u tratovych radialt jsou vétsi nez uvedené
vzdalenosti kryté pfi letovém ovéfovani, musi se tyto radialy letové ovéfit na dodatecné
vzdalenosti pii minimalnich pozadovanych vySkach, pokud neni poZadovéno jinak.

A.10.2 Body ptechodu. Minimalni nadmotska vyska na tratovych ptechodovych bodech
(COP) musi byt takova vyska, pii které existuje uziteCny signal od zabezpecujicich
pozemnich stanic. Pozadavky na kontrolu kryti za tratovymi piechodovymi body se
neuplatiuji.

A.10.3 Za letu na pozadovaném azimutu se musi ovéfit nastaveni azimutu, modulace,
polarizace, azimutalni nestabilita — hrubé odchylky (série hrubych nepravidelnych odchylek),
harmonické odchylky (série plynulych harmonickych odchylek) a ohyby v azimutu (pomalé
odchylky v azimutu), identifikace, smysl thlové vychylky, intenzita signalu.

A.11 Fixy tvorené priseciky radialu a mérenych vzdalenosti DME (tolerance fixii)
A.11.1 Priseciky se pouzivaji k identifikaci azimutalnich poloh v prostoru. Tyto priseciky se
pouzivaji pro navigacni fixy, hlasné body, fixy DME, body piechodu atd. Stanovte minimalni
nadmoiskou vysku pifijmu (MRA) pro kazdy prisecik, ktery nespliiuje tolerance na
pozadované nadmoiské vySce. MRA je nejmensi nadmoiska vyska, pifi které se mohou
v mezich navrZené oblasti pro postup spolehliveé pfijimat signaly.

A11.2U vSech priseciki/fixi se musi letové ovéfit nastaveni azimutu, modulace,
identifikace, hrubé nepravidelné a harmonické odchylky azimutu a intenzita signalu po
radidlové trati, pouzité k tomu, aby se definoval fix na navrzené nadmoiské vySce pro
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postupové pouziti. Jestlize se fix nachdzi v sektoru koneného piiblizeni, musi byt letove
ovéien na nadmotské vySce o 30,5 m [100 ft] niZze oproti vySce publikované.

A.11.3 Fixy autonomniho DME se musi vyhodnotit stranové, pro kryti +7,5 km [4 NM] nebo
4,5° (podle toho, co je vétsi) ve vzdalenosti 0 9 km [5 NM] vétsi, nez je vzdalenost fixu.

A.11.4 Jestlize jsou fixy umistény v oblasti ovéfovaného kryti, potom se mtize kryti v celé
oblasti posunuti fixu ptfedpovédéet (hodnoceni celé oblasti posunu fixu se nepozaduje).

A.11.5 Jestlize je fix umistén za standardni vzdéalenosti kryti kteréhokoliv naviga¢niho
prostiedku, ktery fix zajistuje, musi se pro tento navigacni prostiedek provést prislusné
hodnoceni kryti pfemisténé¢ho fixu. Jestlize se stanovi umisténi fixu za vzdalenosti kryti, jsou
stanice hodnoceny ze vzdalenosti vétsi nez 7,5 km [4 NM] nebo pii thlové hodnote,
specifikované v tabulce na vzdalené;jsi strané fixu od navigacniho prostiedku, aby se zarucila
existence uzite¢nych signali. Hodnoceni musi zahrnovat modulace, identifikaci, hrubé
nepravidelné a harmonické odchylky azimutu, nastaveni a intenzitu signalu.
Zhodnofte kryti signalem

Stanice A od B1do B2
Stanice B od A1do B2

A Primarni

Zhodnofte nastaveni azimutu primarnich radiald v misté A2
OBRAZEK A.1 — Fixy tvoiené prise¢iky radialii a méFenych vzdalenosti DME
(tolerance fixii)
TABULKA A.2 — Stanoveni fixu za vzdalenosti kryti

s tanrfcyep A“ Uhel Pouziti stanice Uhel Zhodnot’te Zhodnot’te
. stanice ,,A“ | ,,B“ (TACAN) stanice ,,B* stanici ,, A stanici ,,B*
(primarni)
TACAN/VOR 4,5° Primarni 4,5° B1az B2 Al az B2
TACAN/VOR 4,5° Prisecik 3,6° B1az B2 Al az B2
Nesmérovy majak 5° Prtsecik 3,6° B1azB2 Al az B2
(NDB)
Kurzovy 10° Prtsecik 3,6° NA Al az B2
radiomajak

A.12 Kryti po kruhové trati

A.12.1 Tato kontrola se provadi k tomu, aby se urcila schopnost naviga¢niho prostfedku
zajistit pozadovany prostor kryti (SV). Standardni prostor kryti je normaln¢ 74 km [40 NM],
neékteré¢ stanice maji kryti do 46 km [25 NM]. Jestlize prostor kryti neni popsan
v aplikovatelné letecké informacni ptirucce, uvede se popis prostoru kryti, tj. kruhova trat
a nadmotské vysky, ve zpraveé o letovém ovéfeni. Limitni kryti se pozaduje ve vySce 305 m
[1000 ft] (610 m [2000 ft] ve vyznacenych horskych oblastech) nad nadmoiskou vySkou
stanovisté navigacniho prostfedku nebo nad zasahujicim terénem. Letové ovéfovani za témito
vzdalenostmi se pozaduje pouze k hodnoceni pouzitych postupii. Aby se zjistilo rozSifeni
prostoru kryti, musi se zaznamenat kontrolované radidly, vzdalenosti a nadmoiské vysky.
Chyba taktického leteckého navigacniho systému (TACAN), ktery zajiStuje pouzity postup
za specifikovanym prostorem kryti, vyZaduje zamitnuti pouzitého postupu, nikoliv zékaz
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provozu navigacniho prostfedku. Jedna uplnd kruhova trat’ (pouze s jednim vysilatem) se
musi prolétnout bud’ na:

A.12.1.1 Pouzitelné nadmotské vysce o 305 m [1000 ft] nebo 610 m [2000 ft] vétsi nez je
nadmoftska vyska stanovisté naviga¢niho prostredku.

A.12.1.2 Takovych nadmotskych vyskach, které jsou dostatecné pro piijem signalt
v tolerancich. Jestlize tyto nadmoiské vysky jsou vétsi nez vysky uvedené v ¢l. A.12.1.1,
pozaduje se zédkaz provozu navigacniho prostfedku a vydani NOTAM.

A.12.2 Béhem letu po kruhové trati se musi vyhodnotit nastaveni azimutu, modulace,
struktura signalu v kurzu, identifikace a intenzita signalu.

A.12.3  Jestlize se béhem letového ovéfovani po kruhové trati zjisti parametry, které jsou
mimo toleranci, musi se tyto parametry jesté¢ pfed zakazem provozu navigacniho prostfedku
apred vydanim NOTAM potvrdit letovym ovéfenim radialu. Céast kruhové traté pouzité
ke stanoveni omezeni se muze urcit prostiedky druzicové navigace. Radidly, které se
prolétavaji ve zvlast drsné mimotolerancni oblasti, se pouzivaji k definovani limitd co do
vzdélenosti a nadmoiské vysky v celém useku. Vysledky letového ovéfeni radidlu maji
normaln¢ piednost pred udaji zjisténymi letovym oveéfenim po kruhové trati. V oblastech
s vice omezenymi useky se muze ukazat jako vhodné seskupit tyto useky do vétSich
a snadnéji srozumitelnych omezeni. Vyhody tohoto mozného omezeni v nékterych oblastech
se musi zvazit z hlediska pozadavkl uzivatele. Trat na omezené nadmoiské vySce se musi
v omezené oblasti prolétat v limitnim prostorovém kryti, aby se urcilo odpovidajici kryti
signdlu.

A.13 Hodnoceni monitorovaného referenéniho signalu

A.13.1 Hodnoceni monitorovaného referencniho signdlu uréuje minimalni velikost posunu
azimutu letové traté, nutného k tomu, aby se aktivoval monitorovaci vystrazny systém
pozemniho naviga¢niho prostredku.

A.13.2  Monitorovany referencni signal se muze stanovit bud’ ve vzduchu nebo na zemi.
Jakmile je jednou stanoven, stava se referencnim pro vSechny nasledujici kontroly. Postup pii
stanoveni monitorovaného referen¢niho signalu je nasledujici:

A.13.2.1 S azimutem v pracovnich provoznich podminkéch.
A.13.2.2 S azimutem posunutym vzhledem k monitorovanému referenénimu bodu.

A.13.2.3 S azimutem posunutym vzhledem k monitorovanému referenénimu bodu na
opacnou stranu, nez v piipadé podle kroku 13.2.2.

A.13.2.4 S azimutem vracenym do pracovnich provoznich podminek.

POZNAMKA 1 Krok 13.2.4. Nepozaduje se, aby se azimut opétné vratil k méfeni podle
bodu 13.2.1. Monitorované posuny o vice nez 1° musi vzit v Gvahu
ptislusny technicky persondl, ktery urci, zda se jednd o posun zpisobeny
okolnim prostfedim nebo prosttedkem. V kazdé ztéchto podminek se
nastaveni azimutu porovna se zaznamenanymi udaji, aby se urcila velikost
posunu vzhledem k vystraznému bodu a aby se ovétilo, Ze se tento posun
vratil do normalnich podminek.

A.13.3 U navigac¢nich prosttedki, které maji dualni paralelni monitorovani, se pozaduje
hodnoceni monitorovani jen u jednoho vysilace. U navigacnich prostfedkil, které maji dva
monitory, se pozaduje hodnoceni monitorovani u kazdého vysilace.
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A.14 Kontrolni body prijimace

Kontrolni body pfijimace se stanovuji proto, aby umoznily pilotim kontrolovat pfesnost jejich
piijimact. Neschopnost naviga¢niho prostiedku zajistit kontrolni body pfijimace nesmi mit za
nasledek omezeni navigacniho prostfedku. Kontrolni body piijimace se stanovuji pouze na
pozadavek vlastnika letis§té nebo navigacniho prostiredku.

A.14.1 Pozemni kontrolni body pfijimace se mohou stanovit na stojdnce nebo pojezdové
draze letist¢ ve vybranych bodech, které umoziuji snadny pfistup letadel a kde nebudou
prekazet dalSimu provozu na letisti. Normalné nebudou tyto body stanoveny na mensich
vzdalenostech od pozemniho naviga¢niho prostfedku nez 0,926 km [0,5 NM] a nesmi byt
rovnéz stanoveny v oblastech s nezpevnénym povrchem.

A.14.1.1 Nad vybranym bodem se musi letadlo natocit s letadlovou anténou smérem proti
stanici. Uréi se spravny radidl navigacniho prostiedku a zaokrouhli se na hodnotu nejbliz§iho
celého stupné. Tento radidl se bude publikovat jako pozemni azimut kontrolniho bodu
pfijimace.

A.14.1.2 Vsechna azimutdlni zaméfeni musi byt stabilni a v mezich pfedepsané tolerance.
Musi se vyhodnotit nastaveni azimutu, modulace, struktura signalu v kurzu, identifikace
a intenzita signalu. Jestlize se nemiize v daném misté dosdhnout stabilni signal a nastaveni, je
nutné vybrat jiné stanovisté navigaéniho prostiedku nebo urcit jiny kontrolni bod palubniho
ptijimace.

A.14.1.3 Pozemni znacky kontrolnich bodu pfijimace a oznaceni mist na letiSti musi byt
v souladu s narodnim standardem vlastnikt. Jestlize standard neni k dispozici, musi se pouzit
zobrazeni uvedené nize. Tyto znacky se musi dodrzovat pii stalé udrzbé béhem nasledujicich
letovych ovétovanich naviganiho prostfedku. V oznaceni mist na letiSti mize dojit k malym
zméndm, které vSak jejich pfijatelnost neovlivni, pokud pilot-inspektor neusoudi, ze by tyto
zmény mohly ovlivnit pouZitelnost kontrolniho bodu.

A.14.1.3.1 Oznaceni mist na letisti. Znacku, kterd byla vybrana pro kontrolni bod, musi tvofit
kruznice o priméru 3 m [10 ft] natfena barvou, jak je ilustrovano na obrazku A.2.

915 mm
(36 in)

Poznamka 1

1070 mm
(42 in)

Poznamka 2

r
100 mm (& in)

100 mm (& in)

Poznamka 3

Poznémka &

OBRAZEK A.2 — Oznaéeni mist na letiSti
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POZNAMKY

1 Bild (mGzZe byt ohrani¢ena ¢ernym pasmem 152 mm [6 in] Sirokym, je-li to potifebné
z hlediska kontrastu).

2 Zluta (chromova zlut, Zlut’ pojezdové drahy nebo letecka Zlut).

3 Zluta. Sipka, ktera sméfuje k navigaénimu zafizeni a sah4 pies celou §ifi vnitini kruznice.

4 Vnitfek kruznice je Cerny (pouze u betonového povrchu).

14.1.3.2 Oznaceni. Oznaceni kontrolnich bodii pfijimace musi obsahovat identifikaci
navigacniho prostiedku, jeho kanal, zvoleny publikovany kurz pro kontrolu a vyznacenou
vzdalenost od antény.

Priklad:
CJB TACAN
CH110
147/327 DME 1,5 NM

Oznaceni musi byt zfetelné, snadno citelné a nesmi vytvaret rizika pfi pojizdéni,
pristavani nebo odletu letadel.

A.14.2 Kontrolni body palubniho pfijimace. Kontrolni body palubniho pfijimace se musi
vyznacit nad vyznaénymi (ndpadnymi) kontrolnimi body na zemi ve stanovenych vyskach.
Kontrolni body musi byt blizko letisté, aby byly pro wuzivatele snadno pfiistupné,
ale v oblastech a v takovych vyskach, aby nerusily strukturu provozu.

A.14.3 Nadmotskd vyska uréend pro kontrolni bod piijimace musi byt nejméné 305 m
[1000 ft] nad Grovni zemé (AGL). Kontrolni body nesmi byt stanoveny od navigacniho
prostfedku na vzdalenostech mensich nez 9 km [5 NM] a vétSich nez 55,5 km [30 NM].

A.14.4 Let se musi provést pfimo nad zvolenym kontrolnim bodem bud’ smérem k nebo
odpozemniho naviga¢niho prostfedku a zaznamena se kontrolni bod. Provede se porovnani
zaznamenaného elektronického radialu se zakreslenym zemépisnym azimutem.

A.14.5 Elektronicky radidl, ktery lezi na zemépisném kontrolnim bodu, zaokrouhleny na
nejblizsi cely stupeni, bude tvofit azimut publikovany jako kontrolni bod pfijimace.

A.14.6 Skute¢nd vzdalenost od kontrolniho bodu palubniho pfijimade k anténé, tak jak je
urena z nacrtu mapy, se musi zkontrolovat porovnanim s indikovanou vzdalenosti, kterou
ziskame, jestlize jsme pfimo nad kontrolnim bodem.

A.15 ZaloZni (rezervni) vysilace

Oba vysilace (jsou-li instalovany) se musi ovéfit podle pozadovaného kontrolniho
seznamu polozek pro kazdy vysila¢, s vyjimkou kryti po kruhové trati, které se pozaduje
zkontrolovat jen jednim vysilacem. Hodnoceni nastaveni se miiZe provadét prepojovanim
vysilaci béhem vyhodnocovani a srovnavanim okamzitého posunu v azimutdlnim zaméfeni.
Ptepojovani vysilacii se nesmi provadét na vnitini stran€ od fixu kone¢ného pfibliZeni; avSak
pfepojovani (zdmény) vysilac provadéné pied fixem konecného pfibliZzeni jsou pro ucely
hodnoceni vyhovujici. Jestlize jsou vysledky srovnani problematické, musi se provést let
usekem kone¢ného ptibliZzeni pro kazdy vysilac.

41



COS 584101
3. vydani

Priloha A
A.16 Zalozni zdroj energie

A.16.1  Pii praci na zélozni zdroj energie se bude letové ovéfovat nasledujici seznam
kontrolovanych polozek:

A.16.1.1 Nastaveni kurzu (jeden radial).
A.16.1.2 Struktura signalu v kurzu.
A.16.1.3 Identifikace.

A.16.1.4 Ptesnost v délce.

A.16.2 Oveéfovani se musi provést letem po Casti radidlu u stanice pracujici s hlavnim
zdrojem energie a pak se kontrola opakuje nad stejnou pozemni drahou se stanici pracujici se
zaloznim zdrojem energie.

A.17 PridruZena pomocna zarizeni

A.17.1 Soucasné¢ s oveéfovanim primarniho navigaéniho prostfedku se musi ovéfit
pfidruzena pomocna zatizeni. Tato pfidruzena pomocna zafizeni zahrnuji svétlotechnické
prostiedky, komunika¢ni prostfedky atd., které zajist'uji postupy na trati pfi piiblizeni a pfi
pristani za povétrnostnich minim.

A.17.2  Ovéfeni téchto pomocnych zafizeni se provede v souladu se standardnimi postupy
pro dany typ systému.

A.18 Analyza identifikace (ID)

A.18.1 Tato kontrola se provadi proto, aby se zjistilo, ze identifikace je spravna
a pouzitelnd po celém provoznim prostoru kryti. Zhodnoti se identifikace béhem vsech
zkousek. Provoz naviga¢niho prostfedku se musi zakazat, jestlize identifikace neni pouzitelnd
ve vSech oblastech poZzadovaného kryti.

A.18.2  Schvaleny postup. Zhodnoti se ID signaly z hlediska spravnosti, Cistoty, aby se
ziskala jistota, Ze neexistuje Zadny nepiiznivy U¢inek na strukturu azimutilniho sméru. Je-li
nesnadné urcit, jaky vliv md ID na strukturu signalu v azimutdlnim sméru kvili hrubym
nepravidelnym a harmonickym odchylkam, provede se vyhodnoceni téhoz azimutalniho
radidlu s vypnutym ID a porovnejte vysledky. ID signaly s Morseovym kdédem musi byt
identifikovatelné v celé nelimitované oblasti kryti, v¢éetné rozsifeného prostoru kryti (ESV).
Nékteré systémy letového ovéfovani identifikaci dekdduji a zaznamenavaji; jestlize tyto
vlastnosti systémy letového ovéfovani nemaji nebo jsou nespolehlivé, musi pilot-inspektor
potvrdit sluchem spravnost a €itelnost identifikace. JestliZze identifikace neni pfijatelnd, musi
se to zvefejnit v NOTAM a musi se informovat provozovatel navigacniho zafizeni.

A.18.3 U navigacnich zatfizeni se zdloZnimi vysilaci a oddélenym zaloZznim identifikacnim
(ID) zafizenim existuji nejméné dvé metody, jak rozlisit vysilace. Podle jedné metody ma
vysila¢ ¢islo 1 stejnou mezeru mezi vSemi znaky kodované identifikace. U vysilace Cislo 2 je
mezera mezi druhym a tfetim znakem zvétSena o jednu tecku. Jind metoda spocivad v tom,
ze ptidana tecka je vyslana dost dlouho po normélnim ID, takze pravy ID nemiize byt
necitelny. Ani jedna metoda se nepozaduje.

A.19 Urovné modulace

A.19.1 Ne&které anténni systémy maji pevné modulacni urovné generované kovovymi
prouzky vlozenymi do rotacnich bubnl. Tato prostorovda modulace ptfedstavuje pomérné
pevnou procentudlni hodnotu, kterd vSak muze byt porusena odrazy signalu. Jiné systémy
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pouzivaji elektronicky generovanou modulaci, kterd muize byt nachylnd k nespravnému
sefizeni a zhorseni, ale mén¢ na ni ptsobi odrazy.

A.19.2 Modulacni hodnoty musi splnovat provozni tolerance v celém nelimitovaném
prostorovém kryti. Musi se ur¢it primérné hodnoty modulace nebo graficky primér
zaznamenanych modulacnich hodnot (kde je to mozné) s uvazenim vykyva (fluktuaci).
Ptemodulace muze zplsobit nerovnomérny chod a vypadek, zejména pti zvySenych odrazech
signalda.

A.20 Polarizace

A.20.1 Polarizace zptisobuje zmény v azimutdlnim zaméfeni, kdykoliv se letadlo pfi¢né
nakloni kolem své podélné osy. Je to zplsobeno vyzafovanim horizontalné polarizovaného
signalu z antén zafizeni TACAN nebo odrazem od jinych ploch kolem stanovisté navigacniho
prosttedku. Zmény se projevuji v azimutalni nestabilité, ale normalné se odchylky v kurzu
uvadéji do souvislosti s pfinym kyvanim letadla. Jestlize se azimutdlni nestabilita nemuze
oddélit od polarizace, musi se vybrat jiny radial.

A.20.2 Vyhodnoceni. Polarizace se musi vyhodnotit na jednom radialu (pfi ptiletu nebo pii
odletu) ve vzdalenosti 9 km [5 NM] az 37 km [20 NM] od pozemniho naviganiho
prostiedku. Prioritni metoda hodnoceni spo¢iva v tom, Ze se letadlo pii¢né naklani o 30°
kolem podélné osy (zacina se na libovolné stran¢), vraci se na okamzik do vodorovné roviny,
naklani se pfi¢né€ o 30° v obraceném sméru a vraci se zpét do vodorovné roviny a pfimého
letu. Béhem naklanéni letadla se musi zmény ve sledovani a zaméteni udrzet na minimu.
Odchylky v kurzu, které se objevuji v pribéhu 30° klopeni mohou indikovat zménu
polarizace. Odchylky polarizace mohou byt zavinény azimutdlni nestabilitou. Ovétovaci
kontrola se pozaduje tehdy, jestliZze se pouzitim této metody zjisti podminky mimo toleranci.

A.20.3 Dukazny postup. Provede se let nad napadnym pozemnim kontrolnim bodem,
umisténym ve vzdélenosti 9 km [5 NM] az 37 km [20 NM] od pozemniho navigaéniho
prostiedku. Provede se 30° nadklon a zatacka pfi dodrzovani vySky po celych 360°. Tento
manévr se musi dokoncit tak blizko k témuZz pozemnimu kontrolnimu bodu, jak je to jen
mozné. V zdznamu se kontroluji zmény v azimutidlnim zaméfeni na zacatku a na konci a pfi
kazdych 90°. Jestlize se polarizace neprojevi, bude se indikovat plynuld odchylka od ,,kurzu‘
anavrat zpét do kurzu. Odchylka bude mit stejnou hodnotu, o kterou se letadlo pfemisti
z ptuvodniho azimutu.

A.21 Analyza struktury signalu v kurzu

Azimutalni nestabilita (hrubé a nepravidelné, harmonické a pomal¢ odchylky azimutu;
viz ICAO, DOK. 7081, Svazek I, ¢l. 2.3.43 az 2.3.49) se zobrazi na zapisovaci jako odchylky
tratového ukazatele, zaznamendavajiciho trat. Nerovnomérnost chodu se projevi jako série
hrubych nepravidelnych odchylek a jako série plynulych pravidelnych odchylek. Kmitocet
kazdé z téchto odchylek je takovy, ze se neda podle néj letét a musi se ,,zprimérovat®, aby se
ziskal kurz. Pomalé odchylky azimutu ptedstavuji zmény, podle kterych se da letét.

A.21.1 Nastaveni radialu predstavuje dlouhodoby primér datovych bodi, odvozenych
eliminaci kratkodobych zmén uvedené azimutdlni nestability. Nameéfené nastaveni je
ovlivnéno pomalymi thlovymi odchylkami a délkou méfené vzdalenosti. Piloti-inspektofi pro
letové ovéfovani musi zvazit postupovou potfebu radidlu a musi zmeéfit dost radiald,
aby mohli definovat nastaveni v postupové oblasti pouziti.

A.21.2 Posun kurzu ohybem nesmi piesahnout 3,5° bud’ od spravného magnetického azimutu
nebo zprimérovaného kurzu, poskytovaného naviga¢nim prostiedkem. Pro objasnéni se déle
uvadi dva piiklady:
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A.21.2.1 Radidl, ktery ma nulové nastaveni chyby. Je dovolena maximalni mez ohybu 3,5°
na ob¢ strany ,,nulového kurzu®. Nezalezi na tom, jestli se objevi jen jeden ohyb nebo série
ohybi.

A.21.2.2 Radial, ktery m& chybu nastaveni +2,0°. Je dovolen dal$i posun kurzu ohybem
+1,5°. To ma za nasledek posun o +3,5° od spravného magnetického azimutu. Je dovolen
posun kurzu o -3,5° od priimérné hodnoty ,,nulového kurzu®; to mé za néasledek posun o —1,5°
od spravného magnetického azimutu.

A.21.3  V pfipad¢ azimutalni nestability, zptisobené¢ hrubymi nepravidelnymi a plynulymi
harmonickymi odchylkami nebo jejich kombinace superponované na pomalou odchylku
(ohyb), se musi urcit primér ,,nulového kurzu“ primérovanim celkové amplitudy takovych
odchylek. To mize mit za nasledek momentalni posun kurzu o 6,5°, kde +3,0° hrubych
nepravidelnych odchylek se superponuje na ohyb 3,5°.

A.22 Intenzita signalu navigac¢niho systému TACAN

Intenzita signdlu naviga¢niho systému TACAN nebyva obvykle nejpresvédEiveéjsim
indikatorem vhodného kryti a nejvice se pouziva jako ukazatel pomérné trovné signalu.
Signal ,,zachyceni®, i kdyZ na néj nema vliv pouze intenzita signalu, je nejlep§im ukazatelem
pouzitelné trovné signalu.

A.23 Presnost v dalce

Ptesnost udaji o vzdalenosti se zkontroluje v prubéhu oveétovani radiali, kruhovych
trati, postupti pii pfiblizeni a DME fixti. Srovna a zaznamend se rozdil mezi indikovanou
vzdalenosti méficem vzdalenosti (DME) a skutecnou vzdalenosti od naviga¢niho prostredku.

A.23.1 Sikma vzdalenost. Pro vzdilenosti méfené na nadmoiskych vyskach pii
vertikalnich thlech vétsich nez 5° se musi §ikma vzdalenost k pozemnimu navigaénimu
prostiedku pouzit jako referenc¢ni. Pro snadny vypocet odpovida uhel 5° pfiblizn€ 305 m
[1000 ft] nad anténou ve vzdalenosti 3,7 km [2 NM] a 1525 m [5000 ft] nad anténou ve
vzdélenosti 18,5 km [10 NM].

A.23.2 Myln4 informace o vzdalenosti. Jestlize pozemni navigacni prostiedek vysila
fale$né impulzy odpovédi, miZe se objevit chybnd informace o vzdalenosti. Tato situace se
obvykle objevi v dosahu 46 km [25 NM] od antény. Jakmile jsou skutecné falesné vypadky
zjiStény, musi se navigaéni prostiedek vytadit z provozu, dokud se nezjedna néprava.

A.24 Analyza spektra

A.24.1  Spektrum systétmu TACAN/DME je méné zhu§t€né neZ nizsi kmitoCty. RuSeni je
vétSinou zpusobeno signalem na stejném kmitoc¢tu, na kterém pracuje jinad stanice. Nékteré
problémy na sousednim kandlu jsou zplsobeny Spatnym naladénim pozemnich vysilach
a filtra.

A.24.2  Spektrum systému TACAN se musi monitorovat na nezéddouci elektromagnetické
vyzatovani, kdyz se obavame vysokofrekven¢niho ruSeni. Zdroj, ktery toto ruseni miize
zpusobit, se nejlépe identifikuje, jestlize se systétm TACAN vypne. Jestlize se zpozoruje
ruSivé vyzarovani, neopravituje to k omezeni ¢innosti naviga¢niho prostiedku, pokud nejsou
prekroceny jiné tolerance zjiSténé letovym ovéfovanim. Nezadouci signaly se musi nahlasit
provozovateli pozemniho navigac¢niho prostredku.

A.25 TACAN na palubé lodi

A.25.1  Uvod. Kvilli rozmisténi systému TACAN na lodich se provadi letové ovéfovani
jako jednorazové a musi zahrnovat seznam kontrolovanych polozek podle ¢l. A.27.
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A.25.2  Letové ovéfovani se musi naplanovat po obdrzeni nasledujicich informaci:
A.25.2.1 Datum a ¢as pozadovaného letového ovefovani.

A.25.2.2 Nazev lodi a cislo trupu lodi.

A.25.2.3 Kanal systému TACAN.

A.25.2.4 Volaci znak radia a primarni a sekundarni kmitocty VKV spojeni.
A.25.2.5 Poloha lodi (zemépisna Sitka a délka).

A.25.2.6 Jméno a telefonni Cislo koordinatora.

A.25.3 Oveétovani se musi provést na plujici lodi a v takové vzdalenosti od biehu, ktera je
postaCujici k tomu, aby se vylouc¢ilo ruSeni nebo stinéni signalu pevninou pii letovém
ovetovani radidlu a kruhové traté.

A.25.4 Radiolokator na palubé lodi se pouZzije jako zéklad pro nastaveni. Nejptresnéjsi je
stielecky radiolokdtor a je-li k dispozici, pak se pouzije. Neni-li k dispozici stielecky
radiolokdtor, mlize se pouzit patraci radiolokdtor bojového informacéniho stiediska (CIC).
Informace ze stieleckého radiolokatoru se bere jako SKUTECNE zaméfeni a informace
z piehledového radiolokatoru jako MAGNETICKE zaméfeni.

A.25.5 Kvili razné poloze antény namontované na lodi a moznému stinéni jinymi
anténami, stozdry atd. se mohou objevit nepouZzitelné nuly a sektory. Podezielé
mimotoleran¢ni podminky se musi potvrdit druhym hodnocenim doty¢né oblasti. Kterykoliv
usek systému TACAN, ve kterém se neposkytuje informace o azimutu a vzdalenosti, se musi
okamzité nahlasit plavidlu a musi se zdokumentovat ve zpravé o letovém ovéteni.

A.25.6 Kontroly se musi dokoncit v souladu s pfisluSnymi clanky v této casti, pokud
nejsou modifikovany nebo zménény nasledujicim:

A.25.6.1 Ty polozky, které se normalné ovetuji pii letu po radidlu, se mohou provést pii letu
po radidlu k nebo od plavidla nebo pii ovéfovani piiblizovaciho radialu.

A.25.6.2 Identifikace. Identifikace syst¢ému TACAN na palub¢ lodi se sklada ze dvou pismen
Morseovy abecedy, vysilanych kazdych 30 sekund nebo 37,5 sekund.

A.25.6.3 Kryti. Musi se zkontrolovat minimalné jeden radial na kryti do vzdalenosti 74 km
[40 NM] béhem pfiletu nebo odletu na stiedni vySce nad mofem (MSL) 213 m [700 ft].
Jestlize je kryti menSi nez 74 km [40 NM], poda se zprava lodi.

A.25.6.4 Kmitoctoveé ruSeni. Pfi letovém ovéfovani se musi aktivovat vSechna elektronicka
zafizeni normalné provozovana na lodi.

A.25.6.5 Nastaveni kruhové traté. Let po kruhové trati se provadi ve vzdalenosti vétsi
nez 13 km [7 NM] od lodi a ne niZe nez 213 m [700 ft] MSL. Pro ta plavidla, kterd pouZivaji
pro nastaveni ptehledovy radiolokator (CIC), se provede let po kruhové trati ve vySce mensi
nez 610 m [2000 ft] MSL.

A.25.6.6 Ptiblizovaci radial. Piiblizovaci radidl lodi je takovy radiél, ktery navede letadlo na
zad’ lodi a bude se ménit v zavislosti na zaméteni lodi. Provede se let po radidlu z minimalni
vzdalenosti 13 km [7 NM] a pfi vySce letu 213 m [700 ft] MSL a provede se pielet nad lodi
ve vysce 91 m [300 ft] MSL. Urcete a nahlaste nastaveni radidlu a strukturu signalu.

A.25.6.7 Zalozni prostiedek. Namatkove se zkontroluje zalozni prostiedek pfi letu po radidlu
tim, Ze se vyzadda zména z primarniho na zalozni prostredek.
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A.25.6.8 Stabilizace. Stabilita systétmu TACAN muze byt ovlivnéna pii otaCeni lodi.
Stabilita se zkontroluje pfi ovéfovani radialu tim, ze se vyzada pootoceni lodi o 15° doleva
a potom o 15° doprava. O jakékoliv zméné v azimutu nebo nastaveni béhem otaceni se musi
uvédomit personal lodi.

A.25.6.9 Polarizace. Kontrola se provede podle shora uvedeného ¢l. A.20.
A.26 Analyza osciloskopem

Pti analyze signalti systému TACAN se musi pouzit osciloskop. Dale jsou navrzeny

analytické postupy anesmi se zavést zadné omezeni navigacniho prostfedku, jestlize se
nastaveni nemtize provést nebo jestli obsluha neni pro nastaveni pfipravena. Slozeny
videosignal, je-li zobrazen na osciloskopu, udavd zavazné tdaje o navigaCnim systému
TACAN. Osciloskop se miize pouzit k méfeni nasledujicich parametrti videosignalu:
A.26.1 Procento modulace 135 Hz a 15 Hz. Zm¢ti se modulace kazdé z métenych slozek
sloZzeného videosignalu a vypocitad se procento modulace. Normalni o¢ekavané hodnoty se
pohybuji od 10 % do 30 %, i kdyz existuji antény s modulaci mimo uvedené hodnoty. Jestlize
neexistuje zadna odchylka v technickych parametrech pozemniho naviga¢niho prostiedku,
mohou se tyto meze ignorovat, avSak obsluha systému musi obdrzet zpravu o této situaci.

A.26.2  Sled identifikacnich impulzi. Osciloskop se musi nastavit tak, aby synchronizoval
identifika¢ni signal s prvni skupinou referencnich impulzl. Pozoruje se rozte¢ 100 ps mezi
pary identifika¢nich impulzl stejnomérné umisténych v impulzni casové periodé 740 ps.
A.26.3 Odrazy. Odrazené signaly se mohou detekovat Setfenim slozeného videosignalu.
Odrazy, pokud existuji, mohou zdvojit normalni diagram a zobrazuji jej lehce posunuty
doprava. Odrazy mohou mit dost velkou amplitudu k tomu, aby zptisobily, ze amplituda
diagramu osciluje nebo zpiisobuje, Ze procento modulace osciluje se sinusovym kmitoctem
v zé&vislosti na rychlosti a poloze letadla.

A.26.4 Velikost hlavni referen¢ni skupiny. Velikost se vztahuje k po¢tu impulznich para
ve skuping. Pro kanal ,,.X* plati: 12 impulznich part v hlavni referenéni skupiné s casovym
intervalem mezi impulznimi pary 30 ps a s intervalem mezi impulzy v paru 12 ps. Pro kanél
»Y“ plati: 13 jednotlivych impulzi v hlavni referencéni skupiné s intervalem mezi impulzy
30 ps. Udrzba téchto podminek zna¢né usnadni tlohu pfi odstranéni problému.

A.26.5 Velikost pomocné referencni skupiny. Velikost se vztahuje na pocet impulznich
part v pomocné referencni skuping. Pro kanal , X* plati: 6 impulznich part s asovym
intervalem mezi impulznimi pary 24 ps a s Casovym intervalem mezi impulzy v paru 12 ps.
Pro kanal ,,Y* plati: 13 jednotlivych impulzi ve skupiné s ¢asovym intervalem mezi impulzy
15 ps. Udrzba téchto podminek znaéné usnadni ulohu p#i odstranéni problému.

A.26.6  Cetnost pomocnych referenénich skupin. Cetnost se vztahuje k poétu pomocnych
referenc¢nich skupin (osm) mezi severnimi referencnimi shluky nebo skupinami impulza.

A.27 Uhly kuZele antény

Kazdy typ antény zatizeni TACAN nebo DME se musi zkontrolovat, aby se zjistila
uhlova velikost ,,mrtvého* kuzelu. Tuto kontrolu je nejlépe provadét pii zkouSeni v tovarné,
ale miZe se provést i pfi letovém ovéteni.

A.27.1 Provede se sudy pocet letl po ptiletovych a odletovych radidlech ze vzdalenosti
18,5 km [10 NM] k antén¢, konstantni rychlosti a na konstantni nadmotské vysce. Tato
nadmoiska vyska musi byt dost velkéd (doporucuje se 457 m [1500 ft] minimaln¢) ve srovnani
s vySkou antény, aby se zajistily presné indikace. Vyzna¢i se zdznamy v méfenych
vzdalenostech od antény a nad anténou. Zaznamenaji se vzdalenosti od antény, jestlize se
ztrati nebo zjisti indikace azimutu nebo vzdalenosti. Protoze pamét piijimace mize byt
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nekonzistentni (nestdld), mohou jiné signalni podnéty, jako intenzita signalu nebo nahly
pokles modulace, zptisobit indikace meze kryti.

A.27.2 Uhel kuzele se uréi pouzitim nasledujiciho vztahu:
Uhel kuzele = 2 - [arctg (H/D)]

Kde: H je vyska nad anténou ve stopach (ft),
D je vzdalenost od antény ve stopach na mezi kryti.
Ur¢i se prumér vysledkt ze vSech radiali, aby se zvysila piesnost.

A.28 Tolerance

Navigacéni prostredky, které spliuji tolerance, jak je uvedeno v tabulce A.3, v celém
standardnim prostoru kryti ovéfovaném za letu, se klasifikuji jako navigacni prostfedky
BEZ OMEZENI. Navigaéni prostfedky, které nespliuji tolerance v celém standardnim
prostoru kryti ovéfovaném za letu, se klasifikuji jako navigaéni prosttedky S OMEZENIM.
K tomu se musi vypracovat NOTAM, ktery upozorni uZzivatele na nepouzitelné oblasti.
Navigaéni prostredky, které¢ nesplituji tolerance za standardnim prostorem kryti pfi letovém
ovéfovani, se nesmi klasifikovat S OMEZENIM, aviak pouziti postupu se musi zamitnout.
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TABULKA A.3 — Tolerance systtmu TACAN/DME
Odkaz na Ovéreni
Parametr ¢l Po Pravideln Tolerance/meze
v pril. A instalaci é
Identifikace 18 X X Koédova identifikace musi byt spravna, jasnd, bez
rusivého pozadi a nesmi ovliviiovat charakteristiky
kurzu vmezich kryti navigaéniho systému.
Identifikace systétmu TACAN/DME musi mit
spraévnou navaznost s identifikaci zafizeni VOR,
jestlize jsou uvedena zafizeni umisténa vedle sebe.
Smysl 6 X X Smysl a velikost uhlové vychylky musi byt spravné.
a velikost
uhlové
vychylky
Presnost 23 X X 0,37 km [0,20 NM].
v délce
Polarizace 20 X X Maximalni odchylka v kurzu =£2,0°, zpusobena
horizontalni polarizaci.
Radialy
Nastaveni 9,10 X X Nastaveni vSech pfiblizovacich radiald se nesmi liSit
ovice nez =+2,0° od spravného magnetického
azimutu.
Nastaveni vSech elektronickych radialii se nesmi liSit
ovice nez +2,5° od spravného magnetického
azimutu, s vyjimkou:
Odchylky v kurzu zpisobené ohyby nesmi
presahnout 3,5° od spravného magnetického
azimutu a nesmi presahnout 3,5° od nastaveni
pramérného elektronického radialu.
Hrubé nepravidelné a harmonické odchylky kurzu:
Odchylky od kurzu vétsi nez 3,0° jsou pfijatelné za
predpokladu, ze celkova oblast nepifesahuje
nasledujici:
Struktura 21 0,09 km [0,05 NM] v kterémkoliv tuseku

dlouhém 1,85 km [1,0 NM] od FAF do MAP.

0,463 km [0,25 NM] v kterémkoliv useku
dlouhém 9 km [5 NM] od hladiny mofe az do
vysky 3048 m [10 000 ft] (MSL).

0,926 km [0,5NM] v kterémkoliv tuseku
dlouhém 18,5 km [10 NM] od vysky 3048 m
[10 001 ft] do vysky 6096 m [20 000 ft] MSL.

1,85km [1,0 NM] v kterémkoliv  useku
dlouhém 37 km [20 NM] nad vyskou 6096 m
[20 000 ft] MSL.
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Odkaz na Ovéreni
Parametr Sl Po instalaci Pravidelné Tolerance/meze
v pril. A

Bezpecna  proveditelnost  letu:  Vlivy
kteréhokoliv nebo kombinace kteréhokoliv
nastaveni anebo kritérii struktury, i kdyby
byly jednotlivé v tolerancich, nesmi zpisobit,
ze radial je nepouzitelny nebo neni bezpecny.
Vypadky:
Priblizovaci radialy. V konecném tuseku
nejsou dovoleny zadné vypadky azimutu
nebo vzdalenosti. Jedinou vyjimkou
mize byt prulet svislym kuzelem stanice.
Kritéria platna pro let po trase musi platit
pro vSechny dal$i useky. Radialy na trati:
Ne vice nez jeden vypadek azimutu
neptesahujici 1,85 km [1 NM] v tseku
9 km [5 NM] anebo vypadek vzdalenosti
nepiesahujici 0,926 km [0,5 NM]
v useku 9 km [5S NM].

POZNAMKA 1 Tam, kde postupy ve vzdusném prostoru vyznaéuji 10 DME nebo vétsi trat’ kruhového oblouku
od stanice k radidlu kone¢ného pfiblizeni, musi se tolerance na trati aplikovat jak na funkci azimutu tak i na
funkci vzdalenosti, s vyjimkou toho, Ze nejsou dovoleny zadné vypadky v rozsahu 5,0° na obé& strany
kteréhokoliv radialu vyznaceného nebo navrzeného k postupovému pouziti (tj. fix pocatecniho ptiblizeni, fix
stiedniho pfibliZeni, radial koneéného piibliZzeni, hlavni radidl, protinajici radial, referen¢ni bod atd.).

Intenzita 22 X X Minimalni intenzita signalu je -80 dBm. Avsak

signalu imensi signdl nesmi byt jedinym divodem
k omezeni provozu nebo k zdkazu provozu
naviga¢niho systému, jestlize DME pracuje
stabilng a je v potadku sledovani azimutu.

Kontrolni 14 X X Nastaveni kontrolnich bodu pfijimace nesmi

body pfijimace presahnout +1,5° publikovaného azimutu.
Vzdalenost musi byt vmezich 0,37 km
[0,2 NM] métené vzdalenosti.

Monitor 13 Tolerance = monitorovaného  referencniho
signalu vysilace azimutu nesmi byt veétsi nez
+1,0°.

Zalozni systém 15 X X Provozni zalozni a primarni systém musi
spliiovat stejné tolerance. Rozdil v nastaveni
kurzu kazdého vysilace nesmi byt vétsi nez
+1,5°. Rozdil ve vzdalenosti obou vysilact
nesmi piesahnout 0,37 km [0,2 NM].

Zalozni  zdroj 16 X Tolerance naviga¢niho systému, napajeného ze

energie zalozniho zdroje, musi byt stejné, jako pfi
napdjeni z hlavniho zdroje.

Nastaveni 8 X Jestlize se zjisti vétsi tolerance od referencniho

kruhové traté azimutu nez +£1°, musi se uvédomit obsluha
naviga¢niho systému.

Uhly 27 X »Mrtvy kuzel®, ve kterém se ztraci informace

anténniho o kurzu a vzdalenosti nebo jsou nespolehlivé,

kuzele nesmi piekrocit 10° eventudlng 120°.
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MIKROVLNNY PRISTAVACI SYSTEM (MLS)

B.1 Uvod

Tato piiloha podrobné popisuje zplsob provadéni letovych ovéfovani a tolerance
mikrovinnych pfistavacich systéma (MLS).

B.2  Rozsah pouziti

Systém MLS je schopen zajistit pilotovi navedeni na piiblizeni ve zvoleném azimutu
a elevacnim thlu v ramci mezi danych vysilanymi datovymi slovy. V ramci téchto mezi nebo
proporcionalniho navedeni je vychylka ukazatele odklonéni ze sméru (letu) pfimo umeérna
odchylce od vybrané¢ho azimutu. Mimo oblast proporciondlniho navedeni je zajisténo volné
navedeni v azimutu plnou vychylkou pfistroje (pfistroj pouze indikuje, jestli je letadlo vpravo
nebo vlevo od prostoru proporciondlniho navedeni.) Typické prostorové kryti zajistuje
horizontéalni kryti 40° na kazdou stranu od smérovani antény, ale standardni prostor kryti se
muze horizontalné rozsifit na 60°. VySkové navadéni je pfimo tmérné prostorovému kryti.
Aby se snizily ucinky odrazli, snizuji se meze stanovené horizontalné i vertikalné. Azimut,
naklon a DME kryti je normaln€¢ hodnoceno pifi vSech kontroldch s vyjimkou néckterych
monitorovacich kontrol.

B.3  Vojenské mobilni mikrovlnné pristavaci systémy (MMLS)

B.3.1 MMLS je takticky pozemni prostiedek urceny pro rychlou instalaci. MMLS se mtze
instalovat v konfiguraci rozdéleného stanovisté, umisténi tésné vedle sebe. Konfigurace
rozdéleného stanovisté je v podstaté¢ stejnd jako kterdkoliv jind instalace MLS, kterd
nevyzaduje z4dné specidlni postupy mimo kontroly kryti. Pro instalace srozdélenym
stanovistém se pouzivaji standardni postupy oveétovani podle ¢l. B.8 az B.15 a B.24 az B.30.

B.3.2 V konfiguraci uspofadéni (umisténi) tésné vedle sebe jsou AZ (vysila¢ azimutdlni
informace) a DME situovany s EL (vysilatem sestupové informace) a zajistuji ptiblizeni
podle vypocitané osy pro normdlni vzletovou a pfistdvaci drahu (RWY) nebo oblast pro
piistani vysadku (ALZ). Anténa je umisténa typicky 46 m [150 ft] az 91 m [300 ft] od osy,
ve vzdalenosti od prahu RWY v zéavislosti na MGP (minimalni sestupové roving). Azimutalni
navadéni (AZ) je zamé&feno paralelné s postupovou osou.

B.3.3 Postupova osa (stfedova ¢éara) je obvykle osa RWY, ale neobvyklé podminky pfi
umisténi mohou zpusobit situaci, kdy je osa posunuta. Standardni pfijimac pii letovém
oveéfovani bude vnimat kurz jako paralelni s postupovou osou a nebude navadén na RWY.
Pti konfiguraci tésné vedle sebe, specialni pfijimac (napfiklad CMLSA nebo vicereZimovy
pfijimac), schopny zjistit ,,Vypocitanou osu®, pouzivdi AZ a DME k vypoctu postupové osy,
vychézejici z datovych slov pozemniho systému. Navigacni systém v konfiguraci tésné vedle
sebe, zajistujici vypocitanou osu, pouziva postupy podle ¢l. B.16—B.23 k tomu, aby se
modifikovaly zékladni instrukce.

B.3.4 MMLS nevysila bezpecnostni signdl a jeho ¢innost bude horizontaln€ omezena,
jestlize meze proporcionalniho navedeni jsou zmenseny z normdlniho rozsahu +40°. Zatizeni
MMLS jsou navrzena pro kryti do vzdalenosti 28 km [15 NM]. Kromé¢ toho vysokofrekvencni
vykon zatizeni MMLS je monitorovan, ale neni nastavitelny. Kontrolovany vf. vykon za letu
ve vzdalenosti 46 km [20 NM] bude simulovat podminky nedostatecného vykonu. Pouzivani
syst¢tmu MMLS za hranici 28 km [15 NM] je zak4zéno. Standardni prostor kryti a kontroly
kryti se mohou zménit o 3,7 km [2 NM] vice nez je nejvzdalenéjsi postupova potieba.
Zatizeni je zakdzéno pouzivat za kontrolovanou vzdalenosti. VE&tSina omezeni je zplsobena
odrazy a stinénim signéalu. Tato omezeni se musi tykat mist, ve kterych byla objevena. Jestlize
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se zjisti, z2 MMLS nema odpovidajici intenzitu signalu, musi se zakazat jeho pouziti
ve vzdalenosti vétsi nez 0,75 vzdalenosti, ve které se zjistilo, ze je signal mimo toleranci.

B.4

B.S

Prostor kryti MLS

Standardni a volitelné prostory kryti jsou vyznaceny na obrazcich B.1 a B.2.
Z6ny a body MLS
Zbény MLS jsou vyznaceny na obrazcich B.3, B.4, B.5 a B.6.

HORIZONTALNi KRYTi

7 4LQ°
45 m {150 fF) minimalné a
©EEF—1—— ,
Smeér
45 m {150 ft)

LQ°
minimalné

pribliZzeni

¢arkavané cary = volitelny prastor kryti

VERTIKALN{ KRYTI

6 000 m (20000 )} = —————— ——

600 m (2 000 fH) 13°

minimalné

— 37 km
4 (20 NM)

v

OBRAZEK B.1 — Kryti signalem vysilate kurzové informace
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HORIZONTALNi KRYTI

REFERENCNI BOD MLS Prih RWY

{ARD]

Minimalni sektar ravny
— — azimutu pribliZeni
pii dmérném navedeni

Smér
priblizeni

VERTIKALNI KRYTI

6 000 m (20 Q0O ft) ——

15°
minimalné

REFERENCN] BOD MLS

25m (8 ft)
l / 0.9° I
e e S Y -
- = o orizanta
RWY !
VZDALENQST

SE MEN]
S UHLEM 37 km (20 NM)

OBRAZEK B.2 — Kryti signilem vysilage sestupové informace
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BODY A ZONY MLS

I
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=~ 22 I
=1 |
w w laz}

OBRAZEK B.3 — Standardni MLS

xMAP JE PROMENNY A VYCHAZI Z VYSKY ROZHODNUTI

OBRAZEK B.4 — MLS umistény mimo osu RWY
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BODY A ZONY MLS, POKRACOVANI

" IR
| o
% | © ' ZONA1
- I
g 4o S e & Body A
= o
= E % 1 [ -
gl = = ' 1 ZONA 2
E s | 1
= = T I == mm == Y- Body B
m . e Lo s 2 r . _a
=l 28 t 1 ZONA 3 | JE PROMENNA V ZAVISLOSTI NA MAP

v 4 Cme RWyl 1o

-

AZ EL

Nastavené tak, aby zajistily pfesné pribliZzeni
(Je potrebna specialni avionika, ktera pocita osu priblizeni)

xMAP JE PROMENNY V ZAVISLOSTINA VYSCE ROZHODNUTI

OBRAZEK B.5 — Umisténi soupravy MLS tésné vedle sebe

F T T
Lt
I I I
> | ' ' ZONAT
2 | 1
B s ki e 20 Body A
= N
= 5 | | .
sl 2 g | 1 Z0NA2
S % Lo
e b 1 |
] =T Sk o R o Body B
m o) =2 I 1} ——
~l 22 11 ZONA 3 [ JE PROMENNA V ZAVISLOSTINA MAP
s M RWY! Lot
I I
-
AZ EL

Nenastaveneé tak, aby zajistily presné pribliZeni

xMAP JE PROMENNY V ZAVISLOSTI NA VYSCE ROZHODNUTI

OBRAZEK B.6 — Bod v prostoru MLS
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B.6  Pozadavky na pripravu k letovému ovéreni

B.6.1 Kontrola vsech dat systému a vypocti chyb systému.

6.2  Kontrola profili terénu a piekazek systému horizontalné¢ a vertikdlné a urceni
charakteristik zdmérné piimky a oblasti moznych anomalii signdlu. Tyto profily zajisti
personal technické udrzby, jestlize definované piekazky jsou kritické z hlediska technickych
parametrl systému.

B.7  Postupy letového ovérovani

TABULKA B.1 — Seznam kontrol stacionarniho MLS

Ovéreni Zme':na Pozadovana méteni
antény
Odkaz
» ]
Druh kontroly n:lfili.v :ﬁ ié § = | g E
B s | = & - S,
SRl x| E AR
g & | 2|28 Nz &z | & 2| N
Ovéteni 15 X X X X X Norm. X
datového slova
Horizontalni 8 X X X Vf. vykon X X X
kryti
Vertikalni kryti 9 X X X V1. vykon X X
Ref. trat’ 8.2 X X X X X Norm. X X X X
Ptiblizeni 10 X 2) X X X Norm. X X X
v azimutu
Ptiblizeni 10 X 2) X X X X Norm. X X
v elevaci
Monitor AZ 11.2 X 1) Nastaveni X
ref.
Monitor EL 11.2 X 1) Uhel HI X 3)
X 1) Uhel LO X
DME 14 X X Norm. X
Kruhova trat’ 12 1) Norm. X X
OCI
Identifikace 13 X X Norm. X
POZNAMKY

1 Technicky pozadavek nebo pozadavek udrzby.
2 Dodate¢né ptibliZzeni z vymezeného prostoru kryti pfi minimalnim vf. vykonu.
3 Kryti pod sestupovou osou.

FC* = Zména kmitoctu.
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TABULKA B.2 — Seznam kontrol mobilniho MLS

Ovéreni Zm?na Pozadované méreni
antény
Odkaz ~ . 5
Druh kontroly na fl S ) = a § U
v pril. = = O _| A 5 | g
B z | E =% g & |z =
SElLs| 2 |B2 2 E |E|3Elcz
£ | & || <] 2|7 R v 2| Z|8| ¥
Ovéfeni  datového 15 X X [ X| X X X Norm X
slova 21
Horizontalni kryti 8 X X | X X Norm. X X
5)
Vertikalni kryti 9 X X | X Norm. X X
Ref. Trat’ 8.2 X X | X]| X X Norm. X X| X
Ptiblizeni 10 X X | X]| X X 6) Norm. X | XX
v azimutu
PribliZeni v elevaci 10 X X | X X X 6) Norm. X | X
Monitor AZ 11.2 X 1) X Nastav. X
Ref.
Monitor EL 11.2 X X Uhel HI X
X 1) X Uhel LO X 4)
Dme 14,23 X X X Norm. X
Identifikace 13,22 X X X X Norm. X
Ovéfteni vypocitané 19 X Norm. X
osy
POZNAMKY

1 Technicky poZzadavek nebo poZadavek udrzby.

2 Ovéfeni po instalaci systému MLS se zaloZznimi jednotkami fidici elektroniky (CEU),
proved’te kontroly ,,CEU zména* podle seznamu na zaloznim CEU.

3 Pozadavky pravidelné kontroly se musi splnit na obou CEU.
Piemisténi MMLS. Jestlize se systém piemistil a znovu nainstaloval v pfedchazejici
konfiguraci a beze zmén, proved’te kontroly ,,P* a ,,CEU zména* podle seznamu kontrol.

4 Kryti pod letovou trati.

5 Pozadované kryti traté¢ 37 km [20 NM] signalem.

6 Pfi zméné¢ DEU neni tfeba analyza azimutu/elevace; DME se vyhodnoti s letadlem
v rezimu pfibliZzeni.

FC* = Zména kmitoctu.

B.8  Traté kruhovych obloukii kryté signalem

Traté kruhovych oblouki kryté signalem se pouZzivaji k tomu, aby definovaly a ovéftily
boc¢ni a podélné meze kryti signdlem u AZ, EL a DME. Zhodnot’te proporciondlni navedeni
a povolené kryti.

B.8.1 Trat kruhového oblouku v prostoru kryti. Ovéfovaci letovy manévr po instalaci
systému, ktery ma definovat a ovéfit provozni dosah, horizontalni a vertikdlni meze kryti
signdlem u systému MLS. Musi se provést ovéfeni systému, ktery pracuje s nejnizSim
vypocitanym vykonem, poZzadovanym k tomu, aby se vytvofilo odpovidajici kryti signalem
pro zamysleny prostor.

B.8.1.1Nastaveni. Let po trati kruhového oblouku zac¢néte na maximalni vzdéalenosti a 5°
mimo okraj dany mezi prostoru kryti. Udrzujte nadmotskou vysku, kterd odpovida minimalni
sestupové roviné (MGP). Jestlize po minimalni sestupové rovin€ nemohou vSechny ¢asti MLS
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dodrZzet kryti signdlem, potom se musi provoz MLS omezit. Nepozaduje se ovéfovat na shodu
mez niz$i nez 0,9° nebo vyssi nez 6096 m [20 000 ft] ve vertikalnim kryti, ledaze by se to
pozadovalo z hlediska postupového a provozniho. Trat'" kruhového oblouku, urcena pro
kontrolu prostoru kryti, se stanovi ve vzdalenosti 26 km [14 NM].

8.1.2 Oveéreni:

B.8.1.2.1 Vyhodnoti se prostor kryti proporciondlniho navedeni po pfirastcich 10°.
Proporcionélni navedeni nesmi byt mensi nez 10° na ob¢ strany proporcionalniho kurzu.

B.8.1.2.2 Pii traverzovani sektorti proporciondlniho navedeni se zaznamenaji odchylky
azimutu a elevace. Kolisani odchylek na ru¢kovém indikatoru polohy, které je vétsi néz 0,5°
a presahujici 2° traté kruhového oblouku a v8echny vypadky piijima¢e MLS, se musi ovéFit
letem po radialu tim, ze se pouziji postupy, které jsou vysvétleny v ¢l. B.9 (vertikalni kryti).

B.8.2 Referencéni trat’ kruhového oblouku. Trat kruhového oblouku v oblasti
proporcionalniho navedeni (pfi pravidelném ovéfovani a po instalaci zafizeni), kterou se
zjistuje kryti signadlem v azimutu a v elevaci na spodnim okraji citlivosti odchylky v elevaci.

B.8.2.1 Nastaveni polohy. Ve vzdélenosti v rozmezi 9 km [5 NM] az 18,5 km [10 NM] od
referencniho vyskového bodu pro pfiblizeni (ARD) za¢néte let po trati kruhového oblouku 5°
mimo okraj prostoru kryti signdlem. Nadmoiska vyska v prolétané¢ vzdalenosti musi byt
vypocitana tak, aby byla totoznd s uhlem minimalni sestupové roviny, ndsobenym
koeficientem 0,75 (MGP x 0,75). Vzdalenost a vyska, na které je provadén let po trati
kruhového oblouku pii letovém ovefovani po instalaci se musi zaznamenat do zdznamového
listu naviga¢niho systému. Tyto udaje budou slouzit jako referencni idaje pro pravidelna
ovefovani.

B.8.2.2 Nadmotské vySky. Pfiblizné (s uvdzenim zakiiveni zem&) nadmotské vysky letu
pro trat¢ kruhovych oblouki nad stanoviStém navigaéniho prostiedku jsou vypocitany
v tabulce B.3 pro vybrané uhly a vzdélenosti. Udrzovani vystfedéné rucicky elevace na

spravné vzdalenosti poskytne ptesnéjsi vysku a tvoii preferovanou metodu pro létani po
tratich kruhovych obloukd.

B.8.2.3 Ovéreni

B.8.2.3.1 Vyhodnoti se prostor kryti proporcionalniho navedeni po pfirtstcich 10°.
Proporcionélni navedeni nesmi byt mensi nez 10° na obé strany proporcionalniho kurzu.

B.8.2.3.2 Pii traverzovani sektorti proporcionalniho navedeni se zaznamenaji odchylky
azimutu a elevace. Kolisani odchylek na indikéatoru polohy vétsi nez 0,5° a ptesahujici 2° trati
kruhového oblouku a vSechny vypadky pfijimace MLS se musi ovétit letem po radialu tim,
Ze se pouziji postupy, které jsou vysvétleny v ¢l. B.9 (vertikélni kryti).
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TABULKA B.3 — PribliZzné nadmorské vysky trati letu nad stanovistém naviga¢niho
systému
Uhel MGP MGP x MGP x MGP x MGP x MGP x MGP x 0,75
MGP A% 0,75 0,75 0,75 0,75 0,75 v
[°] 37 km v v v v A 18,5 km
[20 NM] 9,2 km 11,1 km 13km | 14,8km|[8 | 16,6 km [9 [10 NM]
[5 NM] [6 NM] [7 NM] NM] NM]
2,5 5659 1017 1225 1436 1648 1862 2077
2,6 5871 1056 1273 1491 1711 1933 2157
2,7 6084 1096 1321 1547 1775 2005 2237
2,8 6297 1136 1369 1603 1839 2077 2316
2,9 6509 1176 1416 1659 1903 2148 2396
3 6722 1216 1464 1714 1966 2220 2476
3,1 6935 1256 1512 1770 2030 2292 2555
32 7141 1295 1560 1826 2094 2363 2635
33 7360 1335 1608 1882 2158 2435 2715
34 7573 1375 1655 1937 2250 2507 2794
3,5 7786 1415 1703 1993 2285 2579 2874
4 8851 1614 1942 2272 2604 2937 3273
4.5 9917 1814 2182 2552 2923 3296 3672
5 10985 2013 2421 2831 3243 3656 4071
5,5 12054 2213 2661 3111 3562 4015 4470
6 13126 2413 2901 3391 3882 4375 4870
B.9  Vertikalni kryti

B.9.1 Ucel

B.9.1.1Letovym manévrem pii oveéfovani navigacniho systému po instalaci se zhodnoti
vertikdlni kryti azimutu a elevace na postupovém azimutu a +10° na kazd¢ strané.

B.9.1.2Potvrdi se platnost kolisani odchylek v azimutu a v elevaci, zaznamenanych na tratich
kruhovych oblouk, na indikatoru polohy.

B.9.2 Nastaveni polohy. Tato kontrola se provede v horizontalnim letu a zacne se ve
vzdélenosti 37 km [20 NM] nebo na hranici rozsiteného prostoru kryti (ESV) podle toho,
co je vzdalengjsi, od referencniho vyskového bodu pro pfiblizeni. Pocatecni vyska se musi
vypocitat tak, aby se rovnala MGP x 0,75 nad naviga¢nim fixem kone¢ného ptibliZzeni (FAF).
Vysky vétsi nez MGP jsou piijatelné mimo FAF, jestlize se poZaduje udrzet integritu signalu.
Uvniti FAF nesmi byt vyska vétsi nez vyska MGP x 0,75.

B.9.3 Ovéfeni. Zaznamena se odchylka, chyba zadani trajektorie (PFE), Sum sledovani
trajektorie (PFN) a Sum fizeni (CMN). Na ukazateli tratové odchylky se sleduji nadmérné
signalové odchylky v azimutu a v elevaci, které mohou zpusobit vicecestnost nebo zastinéni
signdlu. Sleduji se plynulé linearni zmény elevace na ukazateli tratové odchylky, které konci
mezi 15° az 20°.

B.9.3.1Jestlize kolisani presahuji +0,5° v rozsahu £10° od postupového kurzu, provede
se pfibliZeni na pfistani pod stanovenym thlem 5° na ovlivnéné strané (strandch) postupového
kurzu a aplikuje se tolerance PFN a CMN. Jestlize pfibliZeni na pfistani pod uhlem 5° je
vyhovujici, miZe se pfibliZzeni pouZivat v provozu.

B.9.3.27jisténé odchylky se musi prodiskutovat s obsluhou za ucelem provedeni oprav.
Jestlize odchylky nejsou opravitelné, musi se vypracovat NOTAM, ktery upozorni uZivatele
na nepouzitelné oblasti.
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B.9.3.3 ZvétSeni minimalni spodni hranice sniméani EL (vysilace sestupové informace)
muze zpusobit chybnou indikaci ukazatele tratové odchylky na elevacnich uhlech mensich,
nez je mez snimani. Prostor kryti v elevaci se musi zakdzat pod nastavenou spodni hranici
snimani.

B.9.3.4 ZvétSeni minimalni spodni hranice snimani EL, provedené po urceni normalni
struktury letové traté, vyzaduje, aby se znovu piekontrolovalo navedeni pfi piiblizeni u EL na
vnitini strané od FAF.

B.10 PiibliZeni na pristani pomoci MLS

B.10.1  Ugel. Piiblizeni na pfistani musi byt prvni letovy manévr, provedeny pii letovém
ovéiovani navigacniho prostiedku po instalaci, rekonfiguraci nebo po obnové tak, aby se
optimalizoval azimut, elevace a kryti signalem na pozadované postupové nastaveni. Tento
letovy manévr se provede proto, aby se ovéfilo, ze azimutalni a elevaéni navigaéni prostiedky
uspokojivé zajist'uji navrzené nebo publikované pfiblizeni na pfistani a kategorie, které jsou
urc¢ené k pouZivani.

B.10.2  Nastaveni Pfiblizeni na ptistani se hodnoti na navrzeném postupovém azimutu a po
minimalni sestupové ose, pokud neni uvedeno jinak. Za ucelem hodnoceni struktury,
optimalizace nastaveni azimutu a elevace a za ucCelem provadéni pravidelného letového
oveéfovani se musi zacit pfiblizeni na pristani ve vzdalenosti ne mensi, nez je publikovany bod
FAF nebo ve vzdélenosti 11 km [6 NM] od platné vzletové a ptistavaci drahy (RWY) podle
toho, co je vétsi. Pti letovém ovefovani po instalaci navigaéniho systému se provede let pfi
ptiblizeni na pfistani po minimalni sestupové rovin¢ od pozadovanych mezi prostoru kryti, pii
pouziti hlavniho elektrického zdroje energie a pfi minimalnim vf. vykonu pozemniho
navigacniho systému.

B.10.3 Minima pii pfiblizeni na pfistani pomoci systému MLS, ktery zajist'uje pouze azimut

Pii pfiblizeni pouze po azimutu se musi publikované nebo navrzené postupové
vysky letu udrzovat v kazdém useku, s vyjimkou kone¢ného useku, nasledovné: Po dosazeni
FAF pfi ptiletu je nutné klesat na trati rychlosti pfiblizn€¢ 122 m [400 ft] na 1,8 km [1 NM]
(283,5 m [930 ft] za minutu pii rychlosti letadla 259 km . h' [140 uzla]; 244 m [800 ft] za
minutu pii rychlosti letadla 222 km . h™' [120 uzl&)]) na vysku 30,5 m [100 ft] pod nejmensi
publikovanou MDA (minimalni nadmotiskou vySku) a udrZzuje se tato vyska do MAP
(bodu nezdateného ptiblizeni).

B.10.4 Letové ovérovani

B.10.4.1 AZ (vysilace azimutalnich informaci), umisténé v ose vzletové a pfistavaci drahy,
se musi vyhodnotit v zonach (pasmech) 1, 2 a 3 (a také v zonach 4 a 5, jestliZe jsou schvéleny
¢innosti automatického pfistani nebo pfistani v podminkach II. a III. kategorie) pi1 vSech
letovych ovérovanich, vyzadujicich nastaveni a meéfeni struktury. Navedeni v elevaci na
téchto navigacnich systémech se musi hodnotit ve vztahu k ARD. VSechny ostatni naviga¢ni
systémy se musi hodnotit ve vysce o 30,5 m [100 ft] mensi nez je vyska rozhodnuti (DH).

POZNAMKA 1 Pii letovém ov&fovani po premisténi, zastavbé, rekonfiguraci, kategorizaci,
zméné antény nebo kmitoctu se musi vSechno zkontrolovat v zo6né 1.
Pii vSech ostatnich letovych ovétovanich (tj. pravidelnych, pravidelnych
s monitory atd.)se musi zhodnotit struktura z GSI nebo FAF (podle toho,
co je vzdalenéjsi) ve vSech ostatnich pozadovanych zonach.

B.10.4.2 Pro hodnoceni piiblizeni na pfistani se musi pouzit schvaleny teodolit pro radiovou
telemetrii anebo metody automatizovaného systému pro letové ovéfovani. Soubor chyb
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pozemniho navigacniho systému poskytne veskeré tolerance, které se musi pouzit pfi letovém
ovéfovani po instalaci a pfi pravidelném ovétovani. Stiedni kurzova chyba (MCE) se musi
stanovit pied aplikaci toleranci PFE. Je tieba vyloucit data v oblastech, ktera jsou ovlivnéna
technickymi parametry navigacniho systému.

B.10.4.3 Pro azimutalni pozemni systémy, umisténé v ose vzletové a pristavaci drahy podle
obrazku B.3, se musi stiedni kurzova chyba (MCE) v azimutu urcit a hlasit tak, jak byla
zjisténa v useku 1,85 km [1,0 NM] koncicim v bodu ARD. Pro ostatni pozemni navigacni
systémy pouzijte sektor 1,85 km [1,0 NM] koncici v bodu MAP. Pro pozemni elevacni
navigacni systémy se musi urcit thel sestupu v zéné 2, jak je definovano na obréazcich B.3,
B.4aB.5.

B.10.4.4 Povolené vizualni automatizované pfistani nebo ¢innosti pii pfistani za vizudlnich
podminek II. nebo III. kategorie. Pii letovych ovéfovanich po instalaci se musi provést pielet
nad bodem C ve vysce 30,5 m [100 ft], prah RWY piiblizné¢ ve vySce 15,2 m [50 ft]
a pokracuje se po prodlouzeném sestupovém tihlu do prvniho bodu dotyku s RWY. Pokracuje
se v pojizdéni po zemi a urci se nastaveni spravného kurzu pro zony 4 a 5. Zméii se strukturu
kurzu a porovna se spravnym nastavenim. Jestlize se nemuize pouzitim této metody doséhnout
spravné nastaveni pro zony 4 a 5, musi se pojizdét podél osy RWY od kolmice k poloze pro
méfeni vySkového thlu do bodu E. Zaznamena se hruba informace ukazatele tratové
odchylky a vyznaci se kolmice k umisténi zafizeni pro méteni vyskového tihlu, bod D a bod
E. Ru¢né se vypocitd spravné nastaveni kurzu a struktura kazdé pozadované zony.

B.11 Monitorované referencni signaly
B.11.1  Ugel

B.11.1.1 Zajistit pro persondl provadéjici udrzbu navigacniho systému cteni referencénich
signalti, které se pouzivaji pro ovéfovani platnosti monitorovanych parametrti naviga¢niho
systému. Musi se stanovit odchylky naviga¢niho systému, jestlize posun pifi nastaveni ma za
nasledek chybu v navedeni (PFE) mimo tolerance na jakékoliv vzdalenosti pfi ptfibliZzeni na
pristani.

B.11.2  Letové ovérovani

B.11.2.1 Monitorované referen¢ni signdly azimutu se musi stanovit poté, co je navigacni
systém optimalizovan na MCE (stfedni kurzovou chybu) v rozsahu +0,02° navrzené¢ho
postupového azimutu. Poté, co je MCE stanovena, obsluha posune systém na jednu stranu
a zaznamend se referencni signdl, potom obsluha systém posune o stejnou hodnotu na druhou
stranu a opét se zaznamena referencni signal, potom se obnovi pracovni poloha. Azimutalni
monitory se mohou ustavit také na zemi, jsou-li umistény v rozmezi proporcionalniho
navedeni, pfi¢emzZ se zdmérna udrZzuje na maximalni mozné vzdalenosti od antény. KdyZ se
azimutalni monitory kontroluji na zemi, musi se algebraicky pficist posunuti azimutu
k vyhlaSené maximalni PFE (chyba zadani trajektorie) pii ptibliZeni.

B.11.2.2 Monitorované referencni signaly v elevaci jsou stanoveny na palubé letadla
a vyzaduji, aby MGP byla stanovena v rozmezi +0,02° schvaleného sestupového thlu.
Vyzada se zména elevacniho thlu ne o vice nez 0,10° nahoru, zaznamena se referen¢ni signal,
vyzada se zména eleva¢niho hlu ne o vice nez 0,10° dold, zaznamena se referencni signal
a potom se obnovi pracovni poloha.

B.11.2.3 JestliZze spodni thlovy limit v elevaci se zvysi, aby se zlepSila PFE (chyba zadéani
trajektorie), musi se znovu zkontrolovat struktura normalni sestupové roviny.
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B.11.3 Vyhodnoceni kryti signdlem pod trati letu

Tato kontrola se musi provést pii letovém méfeni po instalaci naviga¢niho systému pii
signalizaci malého uhlu. K tomu je potieba tii letd. Jeden na postupové ose a dalsi na 2° na
obou stranach od osy. Provede se let na uhlu, ktery se rovnd [(MGP° x 0,75) —
0,25°].Soucasné se zajisti, aby AZ/EL udrzoval navedeni a bezpecnou vySku nad prekazkami
od fixu FAF do bodu MAP.

B.12 Indikace mimo prostor kryti (OCI)

Ugelem kontroly OCI je zajistit, aby se dekodovani falesného uhlu neobjevilo mimo
oblasti kryti proporcionalniho navedeni. Tato kontrola se provadi na pozadavek obsluhy
v ptipad¢, ze existuji postupové pozadavky za prostorem kryti. K provedeni této kontroly se
musi provést let po kruhové trati o poloméru 11,1 km [6 NM] az 18,5 km [10 NM] kolem
azimutalniho systému. Letadlo poleti ve vySce tak blizko MGP, aby to dovolilo zaméteni
systému MLS. Béhem letu po kruhové draze se zaznamena poloha kazdého dekédovaného
uhlu, trvajiciho déle nez 4 sekundy nebo na trati kruhového oblouku odpovidajicimu thlu
1,5°, podle toho co je vétsi. Po dokonceni kruhového obletu je nutné se vratit do oblasti
aruéné naprogramovat dekoédovany uhel do pfijimace. Jestlize se miize thel automaticky
sledovat, i kdyby byl pfitomen OCI signal, musi se nedostatek vyieSit nebo vypracovat
NOTAM o nepouZitelné oblasti naviga¢niho systému.

B.13 Identifikace

Ucelem kontroly identifikace je zajistit, aby se v celé oblasti kryti pfijimal spravny
identifikacni signal. Identifikace se mize ovéfit poslechem Morseova kodu nebo zdznamem
zakladniho datového slova 6.

B.14 Odpovida¢ DME

Odpovida¢ DME se musi vyhodnotit jako DME/N pifes vSechny oblasti kryti.
MLS DME specifikuje ICAO jako zafizeni, které vysila identifikacni signal (ID) skladajici se
ze 3 pismen zruSenim predchéazejiciho M. Vyhodnoti se pfesnost odpovidace DME podle
¢l. 11.8. V soucasné dobé¢ se ponechaji v provozu schvalena zafizeni, kterd vysilaji na DME
Ctyfi pismena (napiiklad M-XXX).

B.15 Datova slova

Vyslanad datova slova, ktera obsahuji umisténi naviga¢niho systému a informaci pro
pfibliZeni, se pouZivaji v pfijimaci ke zpracovani informace o azimutalnim a eleva¢nim uhlu,
k identifikaci stanice a k urCeni citlivosti ukazatele tratové odchylky. Zakladni datova slova
se pouzivaji pro vSechna pfiblizeni. Pomocna datova slova se pouZivaji k prostorové navigaci
(RNAV) nebo k vypoctu osy piiblizeni. Nekteré stanice nesmi vysilat vSechna dopliikova
datovd slova. Automatizovany systém pro letové ovéfovani s uloZenymi spravnymi daty
o navigacnim systému tvoii standard pro porovnani s vyslanymi datovymi slovy. Jestlize
se pouziva jiné zafizeni nez automatizovany systém pro letové ovefovani, tvofi standard
datova slova ziskand ze z4dznamového listu (datového dokladu) navigacniho systému.
Po instalaci se musi nesrovnalosti v datovém slové vyftesSit spolu s obsluhou naviga¢niho
systému jeste pied zavedenim navigacniho systému do provozu. Jakakoliv zdmérné chybéjici
datova slova se musi zdokumentovat na zdznamovém listu k naviga¢nimu systému.
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B.16 Podrobné postupy pro MMLS, s AZ a EL umisténymi tésné vedle sebe,
zajiStujici pribliZeni s vypocitanou osou

Postupy pro ovétovani standardnich instalaci MLS, obsazenych v ¢l. B.8 az B.15 jsou
modifikovany podle toho, jak je potfebné zajistit pfiblizeni s vypocitanou osou. Musi se
pouzit postupy podle ¢l. B.8 az B.15 s vyjimkou toho, jak je nafizeno nize.

B.17 Uhly kryti

Uhly kryti se letové ovéfuji pouze tehdy, kdyZz se méf meze proporcionalniho
navedeni. Minimalni mez na té strané RWY, kde je umistén vysila¢ kurzové informace je
0 10° dale nez azimut hlavniho néletu. Na druh¢ stran¢ RWY je minimum vétsi bud’ o 10° nez
azimut spojnice bodi MAP a antény azimutdlniho zafizeni nebo o 5° dale nez je azimut
tvofeny spojnici bodii tvofenych prahem RWY a anténou vysilace kurzové informace
(viz obrazek B.8).

VYJIMKA: Pro operace ALZ (vysadkové operace), u kterych je hlavni, Ze bod dosednuti se
nachdzi v rozmezi 152 m [500 ft] od prahu RWY, se mize limit na strané RWY snizit, pokud
je zajisténo kryti nejméné¢ 3 m [10 ft] pod vySkou (DH). Aby se piedeslo nesndzim
s vertikdlnim krytim, musi se zkontrolovat, jestli je mez proporcionélniho navedeni nastavena
na stejnou hodnotu jako je 10° mimo MAP (nebo 10° mimo publikovany azimut na strané

RWY, kde je umistén vysila¢ kurzové informace); je nutné pokusit se rozsitit proporcionalni
navedeni nejméné o dalsi 2°.

B.18 Vertikalni kryti

Tato kontrola se provede v horizontdlnim letu ze vzdalenosti 46 km [20 NM]
od antény. Azimut pro kontroly vertikdlniho kryti na strané RWY, kde je umistén vysila¢
kurzové informace, je 10° mimo publikovany ndletovy azimut. Na druhé strané RWY se musi
provést horizontalni let 10° mimo pfimy azimut tvofeny spojnici MAP s anténou vysilace
kurzové informace (viz obrazek B.8).

B.19 PiibliZeni podle vypocitané osy

Provedeni kontroly vypocitané osy zavisi na pouzZitém kontrolnim zatizeni. Néktera
zafizeni, urend pro letové ovérovani, umoziuji pouze zkouseni signalu v ose antény, zatimco
Jind zafizeni mohou vypocitanou osu vyhodnotit.

B.19.1 JestliZe zafizeni pro letové ovéfovani je schopné ur€it strukturu a nastaveni vypocitané
osy asignalu velevaci pfi letu vkurzu pfiblizeni, musi se tyto parametry zmé&fit na
vypocitané ose podle manudlu automatizovaného systému pro letové ovétovani. Hodnoceni
postupu se miize provést pouzitim automatizovaného systému pro letové ovéfovani pouze
tehdy, kdyZz se muze letadlo navigovat po vypocitané ose vztazené k automatizovanému
systému pro letové ovétovanti.

B.19.2 Jestlize se pouzije teodolit nebo automatizovany systém pro letové ovéfovani, které
nejsou schopné méfit vypocitanou osu, musi se vyhodnotit signal v azimutalni ose. Jestlize se
pouzije teodolit, musi se pfistroj umistit tak, aby pfistroj a stfed antény lezely v ose RWY
amusi se pouzit predepsané postupy. Aby se ovéfila azimutdlni osa pouzitim
automatizovaného systému pro letové ovéfovani, musi se vytvofit ,,pseudo RWY*
(viz obrazek B.7). Osa této ,,RWY* prochazi anténou AZ. Nékteré RWY maji na ose kazdého
konce RWY majaky. Musi se pouzit diferencidlni GPS (globalni systém urcovani polohy)
nebo televizni zobrazovac polohy, pokud nejsou k dispozici vizudlni orientac¢ni podnéty, které
pfesné ur¢i osu a konce RWY. Data pozemniho naviga¢niho systému se méni
v automatizovaném systému pro letové ovéfovani tak, aby se pouzilo ,,pseudo RWY* jako
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referencni RWY pro nastaveni azimutu a zméfeni struktury signalu. Jestlize se pouzije
koncepce ,,pseudo RWY*, potom se musi urit nastaveni azimutu v tseku 1,85 km [1 NM]
konciciho v MAP. Jestlize se pouzije automatizovany systém pro letové ovéfovani, potom se
udaje o skuteéné nebo ,,pseudo RWY* mohou pouzit pro kontroly thlového kryti nebo
vertikalniho kryti. Pouzité soufadnice prahu ,,pseudo RWY* a pouziti modernizované¢ metody
se musi zdokumentovat ve zpravé o letovém ovéfeni a v zdznamovém listu pozemniho
navigacniho systému.

B.19.3  Elevace. Jestlize se pouzije teodolit nebo automatizovany systém pro letové
ovefovani se schopnosti vypocitat osu RWY, musi se pro vSechny eleva¢ni thly a pro
hodnoceni struktury signalu pouzit data skutecné RWY a proceduralni postupy ptibliZeni.

B.19.4 Hodnoceni postupu. Pii ovéfovani systému po instalaci a pii jakékoliv zméné
proceduralniho azimutu nebo zménach v datovych oknech, ovlivitujicich uréeni azimutu,
semusi ovéfit platnost postupu pouzitim ,vypolitané¢ osy*“ pfijimaCem nebo
automatizovanym systémem pro letové ovéfovani, schopnym poskytnout pilotovi
ekvivalentni udaje. Pro pravidelna letova ovéfovani, zahrnujici kontroly SIAP (standardniho
postupu pfiblizeni podle pfistroji) a COV (kryti signalem), se mize pouzit standardni
ptijimac (pouzivajici postupy pseudo RWY), jestlize:

B.19.4.1 Azimutilni PFE (chyba zadani trajektorie) je v mezich toleranci specifikovanych
v ¢l. B.29.2.2.

B.19.4.2 Zikladni a pomocna slova, kterd jsou rozhodujici pro uréeni vypocitané osy, se
porovnavaji s témi, kterd se pouzivaji pii ovéfovani shody u kurzu konecného pftiblizeni
soucasn¢ho SIAP (viz tabulku B.4).

B.20 Monitory

Monitorované meze AZ (vysilace kurzové informace) a EL (vysilae sestupové
informace) MMLS se musi vyhodnotit ve skuteénych poruchovych bodech. Musi se
optimalizovat MCE u AZ a EL v rozsahu 0,05° dfive, neZ se zkontroluji monitorované meze
PFE. Obrazek B.9 zobrazuje azimuty, ve kterych se musi letét, aby se vyhodnotilo kryti mimo
trat’ letu.

B.21 Datova slova MMLS

Datova slova MMLS, generovand zafizenim, se vypocitaji z polohy zafizeni
a z procedurdlni informace, vlozené tim, kdo provadi instalaci zafizeni. Zafizeni miize
pouzivat vstup k tomu, aby se generovalo vice nez jedno datové slovo a néktera tato slova
byla opatiena jinym navéstim v MMLS nez u pfijatych slov. Tabulka B.4 tato slova pfevadi.

TABULKA B.4 — Prevodnik datového slova

Slovo Popis Vyraz MMLS Nejnizsi platny bit
Vzdal. antény AZ od prahu RWY DATUM/THR (5) 100 m
Proporcionalni zépornd mez AZ

Zéklad 1 Proporcionélni kladnd mez AZ AZ LOW LIM 2°
Typ bezpecnostniho signalu AZ VPR LIM 2°
1) 0 = impulz/1 = sken
Zaklad 2 Minimalni thel sestupové roviny MIN GP 0,1°
Stav EL FLD MON 0 = abnormal/l = normal
Stav AZ FLD MON 0 = abnormal/]l = normal

Slovo Popis Vyraz MMLS Nejnizsi platny bit
Stav zpétného AZ 1),4) 0 = abnormadl/l = normal
Stav odpovidatée DME DEU/NORM/BYP 2)
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Slovo Popis Vyraz MMLS Nejnizsi platny bit
Azimutalni Sitka svazku AZ 1) 0,5°
Zaklad 3 Sitka svazku v elevaci 1) 0,5°
Vzdalenost odpovidaée DME AZ/DATUM DIST 12,5m
7aklad 4 Azimutalni smér nastaveni AZ AZ MAG ORIENT 1°3), 6)
Zpétna orientace AZ 4) 1°
Zaporna mez tmeérnosti zpétného AZ 4) 2°
Kladna mez umeérnosti zpétného AZ
Zéklad 5 Sitka svazku zpétného AZ 4) 2°
4 0,5°
Zaklad 6 Identifikace MLS Vstup 3 pismen
Bo¢ni posun antény AZ AZ OFFSET DIST 1 mo6), 8)
Vzdalenost antény AZ od referenéniho | AZ/DATUM DIST 1 mo6)
bodu
DODATEK 1 | Sesouhlaseni AZ s osou RWY AZ W/CL 0,01° 6), 8)
Soutadnicovy systém AZ 1) 0 = kénicky/1 = planarni
I m
Vyska faz. sttedu antény AZ AZ ANT HGT
Bo¢ni posun antény EL EL OFFSET DIST I m8)
Vzdalenost referenéniho bodu od prahu | DATUM/THR 1 m6)
RWY
DODATEK 2 | Vyska faz. sttedu antény EL EL ANT HGT 0,1 m
Vyska referenéniho (nulového) bodu DATUM ELEV I m9)
Vyska prahu RWY
THRESH HGT 0,1 m
Bo¢ni posun odpovidace DME AZ OFFSET DIST 1 m 6), 8)
Vzdélenost odpovidace DME od AZ/DATUM DIST 1 m6)
DODATEK 3 | referen¢niho bodu
Vyska antény AZ ANT HGT I m
Vzdalenost konce dojezdu RWY STOP END DIS I1m9)
Boc¢ni posun zpétného AZ 4) I m8)
Vzdalenost zpétného AZ od 4) I m
referen¢niho bodu
DODATEK 4 Sesouhlaseni zpétného AZ s osou 4) 0,01°8)
RWY
Soutadnicovy systém zpétného AZ 4) 0 = kénicky/1 = planarni
Vyska fazového stiedu zpétné antény I m
AZ 4)
POZNAMKY

1 Nastaveno vyrobcem, vstupy v provozu nejsou mozné.
2 Stavove kody odpovidace DME:
00 Odpovida¢ DME nepracuje nebo neni k dispozici.
01 Je mozné pouze pocatecni ptiblizeni nebo DME/N (normalni stav MMLS.)
10 Je mozny rezim kone¢ného pfibliZeni std 1.
11 Jemozny rezim konecného pfiblizeni std 2.

wm B W

DATUM/THR.

O 0 3 N

Vypocitané rozhodujici hodnoty osy.
Vzdalenosti a vysky se vztahuji k referen¢nimu bodu MLS.
Negativni ¢islo ukazuje vlevo od C/L (osy), pfi pohledu od prahu ke konci dojezdu RWY.
Miize se vypustit (indikuje se jako piijata nula) nebo miize mit skute¢nou hodnotu.
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B.22 Identifikace

Aby se zamezilo zdméné sindikaci odpovidace DME, je nutné zajistit,
aby identifikace MMLS nebyla stejna jako jiné DME, pouzité pro navedeni pii piiblizeni
nebo pfi nezdafeném priblizeni.

B.23 Odpovida¢ DME

Jestlize se MMLS umisti v abnormalni konfiguraci pro monitorovaci kontroly nebo
nastaveni, odpovida¢ DME pokracuje ve vysilani, ale vzdalenost mezi impulzy se zméni na
33 ps. Pro DME s kandlem ,,Y*, s rozestupem mezi impulzy 30 ps, mohou zlstat nckteré
piijimace synchronizovany signalem DME. Tato indikace neni rizikova.

B.24 Analyza

B.24.1 Azimutalni PFE, PFN a CMN se vyhodnoti po kazdém 40sekundovém intervalu
radialniho letu v prostoru kryti. Namétené parametry musi byt v toleranci nejméné u 95 %
meétfenych intervalll. Tolerance PFE se mohou pouzit pouze pfi pouziti automatizované¢ho
systému pro letové ovérovani nebo RTT teodolitu pro radiovou telemetrii).

B.24.2 Fleva¢ni parametry PFE, PFN a CMN se vyhodnoti po kazdém 10sekundovém
intervalu radidlniho letu v prostoru kryti po zvolené sestupové roviné nebo nad MGP.
Nameétené parametry musi byt v toleranci nejméné u 95 % meétenych intervalll. Tolerance
PFE se mohou pouzit pouze pfi pouziti automatizovaného systému pro letové ovérovani nebo
RTT pii radialnim letu.

B.24.3 Ru¢ni analyza PFN se mize provést méfenim odchylek od stfedniho ihlu azimutu
nebo elevace po dobu vétsi nez:

B.24.3.1 6,3 s pro azimut.
B.24.3.2 2 s pro elevaci (sestup).

B.24.4  Rucni analyza CMN se muZe provést méfenim odchylek od stitedniho thlu azimutu
nebo elevace po dobu vétsi nez:

B.24.4.1 10,4 s pro azimut.
B.24.4.2 6,3 s pro elevaci.

B.24.4.3 Kmitoctovy pasmovy filtr CMN piekryva €ast propustného kmitoctového pasma
PFE. Vysledny CMN signal bude superponovan na slozku PFE a zptsobi vétsi chybu, nez je
ve skute¢nosti. CMN se musi zaznamenat po odecteni slozky PFE.

B.24.5 Monitorované meze se ur¢i podle maxima PFE nalezen¢ho pii poruchovych
konfiguracich. Jestlize se monitory kontroluji na palubé letadla, provedou se lety pro kazdou
konfiguraci, kterymi se méfi PFE.

B.25 Tolerance (meze)

B.25.1 Soubory chyb navigac¢niho systému. Kviili jedinecnym pozadavkiim na umisténi kazdé
instalace MLS a vyplyvajicim rozdilim v tolerancich se musi pro kazdy navigacni systém
vypocitat soubor chyb MLS. Umisténi azimutdlniho stanovisté urcuje referenéni (nulovy)
bod, ktery se musi pouzit pii vypoctu souboru chyb. Referen¢ni bod v souboru chyb EL se
musi shodovat s referenénim bodem v souboru chyb AZ.

B.25.1.1 ARD (referencni vyskovy bod pro piiblizeni) se musi shodovat, kdyz je azimutéalni
zafizeni situovano podél nebo v rozsahu 1,00° od osy RWY. (Viz obrazek B.3).

B.25.1.2 MAP se musi shodovat, kdyz je azimutalni zafizeni:
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B.25.1.2.1 Posunuto stranou. (Viz obrazek B.4).

B.25.1.2.2  Azimutalni a elevacni zafizeni jsou tésné vedle sebe. (Viz obrazek B.5).

B.25.1.2.3 Heliporty, které se povazuji za zafizeni se vzdalenosti mensi nez 701 m
[2 300 ft] mezi azimutalnim zafizenim a referenénim bodem ptiblizeni, jsou-li umistény v ose
RWY.

B.25.1.2.4  Nepiesny pfiblizovaci prostiedek vymezeny v n¢jakém bodu v prostoru
a nesefizeny s presnou RWY. (Viz obrazek B.6).

B.26 Aplikace degradacnich faktorii na toleranci

Tolerance jsou specifikovany jako vypocitana nebo standardni hodnota
v referenénim bodu, a to bud v ARD nebo v MAP. Tyto tolerance se mohou rozsifit
(ve vétSiné pripadli na udanou maximalni hodnotu) indikovanymi degrada¢nimi faktory se
vzristajici vzdalenosti, bo¢nim nebo svislym piemisténim od referencniho bodu. Pro vypocet
tolerance v azimutu v udaném bodé¢ se postupuje v néasledujicich krocich a potadi:

B.26.1 Tolerance v referen¢nim bodu se urc¢i pouzitim nasledujiciho vzorce:
MLS PFE/PFN/CMN uhlova tolerance

0 = arctg (T1/D)
Kde:
0 = Uhlova tolerance v méfeném bodg,
Tt = PFE/PFN/CMN tolerance ve stopach,
D = Vzdalenost od azimutélni antény k toleran¢nimu referencnimu bodu (ARD nebo
MAP) ve stopach.

B.26.2 U m¢ieného bodu se musi definovat vzdalenost, bo¢ni uhel a elevacni uhel
od referen¢niho bodu.

B.26.3  Urceni degradovana tolerance osové vzdalenosti.

B.26.3.1 Vynésobi se tolerance v referenénim bodu degrada¢nim cinitelem vzdalenosti.
Tim se dosdhne ve vzdalenosti 37 km [20 NM] maximalni tolerance v ose zaméteni
(anténniho svazku).

B.26.3.2 Odecte se tolerance v referencnim bodu od tolerance ve vzdalenosti 37 km
[20 NM]. Tim se dosdhne maximalni degradace.

B.26.3.3 Maximalni degradace se pod¢li Cislem 20, ¢imz se stanovi pfirtstek degradace
(stupné na namoini mili).

B.26.3.4 Degrada¢ni pfirGstek se vynasobi vzdalenosti mezi ARD a méfenym bodem
v namornich milich, potom se k tomu pfipoCte pivodni tolerance v referencnim bodé¢.
Vysledkem je tolerance osy (antény) ve vzdalenosti méfeného bodu.

B.26.4 Urceni degradované tolerance v horizontadlnim sméru

B.26.4.1 Degradovand tolerance vzdalenosti se vynasobi podle shora uvedeného kroku
26.3.4 mimotratovym degrada¢nim faktorem, coz udavad maximalni degradaci pii 40° (60°)
na specifikované vzdalenosti.

B.26.4.2 Odecte se hodnota vose RWY od hodnoty pii 40°. Vysledkem je maximalni
degradace.

B.26.4.3 Maximalni degradace se podéli ¢islem 40, aby se vypocital piiriistek degradace
(stupné na stupeti).
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B.26.4.4 PiirGstek degradace se vynasobi hodnotou stupnit mimo trat’ v méfeném bod¢; tato
hodnota se pfi¢te k hodnoté ziskané shora uvedenym krokem 26.3.4. Tento postup uda
toleranci na méfené vzdalenosti mimo trat’.

B.26.5 Urceni degradované tolerance ve vertikalni rovin€ (pouze nad 9°).

B.26.5.1 Vzdalenost a bo¢n¢ degradovana tolerance se podle shora uvedeného kroku 26.4.4
vynasobi vertikdlnim degradacnim faktorem, udévajicim maximalni toleranci pfi elevacnim
uhlu 15° pii specifikované vzdalenosti a stanoveném uhlu.

B.26.5.2 Odecte se vzdalenost a bocn¢ degradovana hodnota(podle shora uvedené¢ho kroku
26.4.4). Vysledkem je maximalni degradace.

B.26.5.3 Maximalni degradace se pod¢li poctem stupni predstavujicich rozdil MGP a 15°,
aby se ziskal degradac¢ni piirastek (stupné na stupen).

B.26.5.4 Degradacni pfirtstek se vyndsobi poCtem stupni mefeného bodu nad MGP; tato
hodnota se pfi¢te k hodnoté ziskané krokem 26.5.4. Vysledkem je tolerance, kterd je
degradovana vSemi tfemi faktory.

B.26.6  Tolerance, ktera se musi pouzit je bud’ vétsi nez shora vypocitana hodnota nebo
maximum, jak je uvedeno v seznamech jednotlivych zatizeni uvedenych dale:

PRIKLAD: Je déna: Vzdalenost ARD od AZ — 7 965 ft, MGP — 3,0°
Tolerance PFE v ARD — 20 ft.
Zjist'uje se: Tolerance PFE AZ ve vzdalenosti 14 NM od ARD, v 10° mimo trat’, ve 12°
TABULKA B.5 — Pouzité tolerance

v pcf'jlll B Vypocet Vysledek Definice
26.1 arctg (20/7965) 0,1438 Tolerance v ARD
26.3.1 (0,1438 x 1,2) 0,1726 Tolerance v 20 NM na C/L ve 3,00°
26.3.2 (0,1726 — 0,1438) 0,0288 Maximalni degradace
26.3.3 (0, 0288/20 NM) 0,0014 na Degradacni piirtstek

1 NM

26.3.4 (0,0014 x 14 NM) +0,1438 0,01634 Tolerance v 14 NM na C/L ve 3,00°
26.4.1 (0,1634 x 1,5) 0,2451 Tolerance v 14 NM v 40°
26.4.2 (0,2451 — 0,1634) 0,0817 Maximalni degradace
26.4.3 (0,0817/40°) 0,0020 na 1° Degradacni ptiristek
26.4.4 (0,0020 x 10°) +0,1634 0,1834 Tolerance v 14 NM v 10° ve 3,00°
26.5.1 (0,1834 x 1,5) 0,2751 Tolerance v 14 NM v 10° v 15°
26.5.2 (0,2751 — 0,1834) 0,0917 Maximalni degradace
26.5.3 (0,0917/12°) 0,0076 Degradacni piirtstek
26.5.4 (0,0076 x 9°) +0,1834 0,2518 Tolerance v 14 NM v 10° v 12°

B.27 Zalozni systém
Zalozni systém musi spliiovat stejné tolerance jako systém hlavni.
B.28 Nastaveni
Nastaveni se musi nahlasit jako stfedni hodnota thlu zjiSténa pfi letovém ovéfovani.

Pokud je povolend odchylka PFE v referencnim bodu piekro¢ena, musi se k navigaénimu
systému zaslat NOTAM.

B.29 Tolerance jednotlivého systému
B.29.1 Standardni naviga¢ni systém.
B.29.1.1 Osa azimutalniho naviga¢niho systému. (Viz obrazek B.5)
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TABULKA B.6 — Tolerance jednotlivého systému
Odkaz na | Ovéfeni Deor
Parametr ¢l C P Tolerance/Mez v ARD Maxima fak%o;‘
v piil. B
Nastaveni X 0,02
(MCE)
X 0,05 Vojenské zafizeni pouze bez
automat. pfistani
10.4 x | PouZit PFE tolerance
PFE X x | 6,1 m[20 ft] nepfesahujici 0,25° <9° EL =0,25° 1)
Minima Kat. 10.4 X X 9,1 m [30 ft] nepfesahujici 0,25° >9° EL =0,50°
I
PFN X x | 3,5m/[11L,5 ft] nepfesahujici 0,25° <9° EL =0,25° 1)
5,2 m[17,2 ft] nepfesahujici 0,5°
Minima Kat. 104 X X >9° EL =0,50°
I
CMN X X 3,2 m [10,5 ft] nepfesahujici 0,10° | 0,10° 2)
(Automat. v rozsahu 10° od C/L
pristani je
schvaleno)
10.4 Vice nez 10° od C/L = 0,20
Oblast RWY 10.4 X X Zbény 4 a 5 PFE/PFN/CMN.
(Automat. Tolerance se rovnaji linearnim
pristani je hodnotam (ve stopach) v ARD.
schvaleno)
CMN 10.4 X X 0,10° v rozsahu 10° C/L RWY. 0,10°
(Minima 0,20° za 10° od C/L RWY. 0,20°
Kat. I)
Monitor 11 X x | Pouzit tolerance PFE.
nastaveni
POZNAMKY
1 Ve 37 km [20 NM] na C/L = 1,2 x hodnota ARD.
P11 40° mimo trat’ = 2,0 x C/L hodnota ve stejné vzdalenosti od ARD.
Pfi 60° mimo trat’ = 2,0 x C/L hodnota ve stejné vzdalenosti od ARD.
Od +9° do +15° EL = 1,5 x hodnota ve stejn¢ vzdalenosti a sméru.
2 Linearni nartst na 0,1° ve 37 km [20 NM].
B.29.1.2 Stranové umisténi AZ, AZ je tésn¢ vedle EL a AZ heliportu.
TABULKA B.7 — Tolerance AZ (Presné pribliZeni)
Parametr Odkaz na ¢l. Ovéreni Tolerance/Mez v referenénim Maxima Degradacni
v pril. B C P bodu faktory
Nastaveni X 0,02°
(MCE) 10.4 x | Pouzit PFE tolerance
PFE 10.4 X x | 8,53 m[28 ft] nepfesahujici 0,50°
0,50
PFN 10.4 X x | 4,27 m[14 ft] 0,50°
neptesahuyjici 0,50
CMN 10.4 X x | 0,20° 0,20°
Monitor 11 X x | Pouzit tolerance PFE
nastaveni
POZNAMKA 1 Na postupové C/L, ve vzdalenosti 37 km [20 NM] = 1,2 x hodnota

referencniho bodu. Od +9° do +15 EL = 1,5 x hodnota ve stejné vzdalenosti
a sméru od referencniho bodu.
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TABULKA B.8 — Tolerance AZ (Nepresné pribliZeni)

Parametr Odkaz na ¢l. Ovéreni Tolerance/Mez v referen¢nim Maxima Degradacni
v pril. B C P bodu faktory
Nastaveni 10.4 X X 1)
(MCE)
PFE 10.4 Pozadavky nejsou
PFN 10.4 X X 0,50° Z4dné
CMN 10.4 X X 0,50° Z4dné

POZNAMKA 1 Nastaveni

se povazuje za uspokojivé,
ze azimutdlni zafizeni pifi rychlosti klesani v kurzu a elevaci dovoluje

kdyz pilot-inspektor stanovi,

spolehlivé ukonceni postupu podle toho, jak je publikovano.

B.29.1.4 EL (vysila¢ sestupové informace)

TABULKA B.9 — Tolerance EL

Odkaz Ovéreni Tolerance/Mez ve
na €L 3,0° . Degrada¢ni
Parametr v pril. C P v referenénim Maxima fzglktory
B bodu
Nastaveni X 0,02°
(MCE) 10.4 x | PouZije se tolerance
PFE
PFE 10.4 X X 0,133 1),2),5)
(1. kategorie minima) X X 0,20
PFN 10.4 X X 0,087 1),2),5)
(1. kategorie minima) X X 0,133
CMN X X 0,05 V rozsahu 10° od RWY 3),4)
(schvalné automat. C/L=0,10°
pristani) 10.4 Za hranici 10° od RWY
je C/L=0,20°
CMN X X 0,10 V rozsahu 10° od RWY
(I. kategorie minima) C/L=0,10°
10.4 Za hranici 10° od RWY
je C/L=0,20°
Monitor nastaveni 10.4 X X Pouzit tolerance
PFE

POZNAMKY:

1 Ve vzdalenosti 37 km [20 NM] na ose RWY = 1,2 x hodnota ARD.
2 Pro 40° mimo trat = 1,2 x hodnota na ose RWY ve stejné vzdalenosti od referencniho

bodu.

Pro +15° v elevaci = 2,0 x hodnota ve stejné vzdalenosti a sméru od referen¢niho bodu.
3 Linearni vzrist na 0,10° ve vzdalenosti 37 km [20 NM].
4 Pro 40° mimo trat’ = 2,0 x hodnota na ose RWY ve stejné¢ vzdéalenosti od referen¢niho

bodu.

5 S klesajicim eleva¢nim thlem: Meze PFE a PFN, od +3° (nebo 60 % MGP, podle toho,
co je mensi), do extrému pokryti jsou degradovany linearné, faktorem o velikosti 3 x
hodnota v referenénim bodu.

B.29.2

pouzivané pouze vojenskymi letadly USA.
B.29.2.1 AZ s rozdilnou polohou osy od EL
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TABULKA B.10 — Tolerance AZ s rozdilnou polohou osy od EL
Parametr | Odkaz na ¢l. Ovéreni Tolerance/Mez v ARD Maxima Degradacni
C P faktory
Nastaveni X 0,05
(MCE)
10.4 X Pouzit tolerance PFE
PFE 10.4 X X | 8,53 m[28 ft] nesmi prekrocit 0,50° 1)
0,50°
PFN 10.4 X x | 4,27 m [14 ft] nesmi piekrocit 0,50° 1)
0,50°
CMN 10.4 X X 0,20°
Monitor 11.2 X X Pouzit tolerance PFE
nastaveni

POZNAMKA 1 Ve vzdalenosti 37 km [20 NM] na ose RWY = 1,2 x hodnota v MAP
B.29.2.2 AZ a EL jsou umistény tésné vedle sebe
TABULKA B.11 — Tolerance AZ a EL umisténych tésné vedle sebe

Odkaz na Ovéreni Tolerance/Mez . Degradacéni
Parametr . o v . Maxima
¢l. v pril. B C P v referen¢nim bodu faktory
Nastaveni 19 X 0,05°
(MCE)
10.4 X Pouzit tolerance PFE
PFE 10.4, 19 X x | 10,67 m [35 ft] nesmi piekrocit 0,50° 1),2)
0,50°
PFN 10.4, 19 X X | 66 % povolené¢ PFE 0,50° 1),2)
CMN 10.4, 19 X X 0,20° 0,20° Zadné
Monitor 11.2 X X Pouzit tolerance PFE
nastaveni
POZNAMKY

1 Ve vzdalenosti 37 km [20 NM] v ose RWY = 1,2 x hodnota v referen¢nim bodu
2 40° mimo trat’ = 1,5 x hodnota ve stejné vzdalenosti od referenéniho bodu v ose RWY

B.29.2.3 EL (vysila¢ sestupové informace)
TABULKA B.12 — Tolerance EL.

Parametr Odkaz na Ovéreni Tolerance/Mez Maxima Degradaéni

¢l. v pril. B C P v referenénim bodu faktor
Nastaveni 104 X 0,05°
(MCE)

19 X Pouzit tolerance PFE

PFE 10.4, 19 X x | 0,20° 0,20° Z4dné
PFN 10.4, 19 X x | 0,133° 0,133° Z4dné
CMN 10.4, 19 X x | 0,20° 0,20° Z4dné
Monitor 11 X X Pouzit tolerance PFE
nastaveni

B.30 Datova slova

Automatizovany systém pro letové ovéfovani je referencnim systémem pro spravnost
pfijatych datovych slov (formulaf dat pro jiny systém nez automatizovany systém pro letové
oveétovani). V dasledku zaokrouhlovani vypoctu a prevodu stopa/metr se objevi patrné chyby.
Jestlize piijata datova slova neodpovidaji o¢ekdvanym hodnotam automatizovaného systému
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pro letové ovérovani, potom se musi zjiSténé rozdily vyfesit nastavenim navigacniho systému.
Datova slova, jsou-li vysilana, musi mit pfijatelné tolerance; vSechny ostatni hodnoty musi
odpovidat.

TABULKA B.13 — Datova slova
B.30.1 Zakladni datova slova

Slovo Popis Tolerance
Basic 1 Vzdalenost AZ k prahu RWY +1m
Basic 3 Vzdalenost DME +l m
B.30.2 Pomocné datova slova
Slovo Popis Tolerance
AUX 1 Stranovy posun AZ +1lm
(pomocné
slovo 1)
AZ k MDPT +lm
Vyska antény AZ +1lm
AUX 2 Stranovy posun antény EL +1lm
Vzdalenost MDPT +lm
Vyska antény EL +0,1 m
Vyska MDPT +lm
Vyska prahu RWY +0,1 m
AUX 3 Stranovy posun DME +1lm
Vzdalenost DME od MDPT +lm
Vyska antény DME +1lm
Vzdalenost konce dojezdu na RWY +1lm
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Vzdalenost stranového posunu AZ
(vysilale kurzové informace)

——Konec dojezdu na pseudo RWY

Pomoci zemépisné kalkulacky

urcete vzdalenost stranového posunu AZ

a zaméreni 90° od FCB

(dopredného kurzového Ghlu) skutecné RWY

v souradné soustavé s pocatkem na prahu RWY,
aby se urcila pseudosouradna soustava

s pocatkem na prahu pseudo RWY.
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OBRAZEK B.7 — Pseudo RWY
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Provést let na kurzu
vyznaleném Carkovang,
podle toho, ktery je
dale od osy antény AZ

Zaméfeni prochazejici
MAP a prahem RWY
jsou uvedena

v datovém formul&Fi
navigacniho zafizeni

.

SKUTECNA RWY

MAP

(osa skutecné RWY)

Vypocitana (/L
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Konec dojezdu na pseudo RWY

PSEUDO RWY

\" Provést let na kurzech
\ vyznatenych Carkované

Osa antény AZ

OBRAZEK B.8 — Ovéfeni kryti a minimalniho proporcionalniho navedeni u MLS
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— Konec dojezdu na pseudo RWY

PSEUDO RWY

v

SKUTECNA RWY

¢ ———————

AZ EL

/ T% Zacatek pseudo RWY
|\

|
| Proveést let na kurzech
| | vyznacenych ¢arkované

I

-
—

20

5 —H
L2 '
Sle X o
g > | Zamereni prochazejici
B *_:;; = MAP a prahem RWY
S| w = | jsou uvedena .
ol o v datovem formulari
= |8 o | navigacniho zafizeni

OBRAZEK B.9 — Kurzy pro kryti mimo trat’ (vypo¢itana osa navigaéniho prostiedku)
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DATOVE FORMULARE NAVIGACNIHO PROSTREDKU
INSTRUKCE PRO KOMPLETACI DAT NAVIGACNIHO PROSTREDKU

C.1  Ugel a distribuce

Vyzadované informace pro formuldf se pouzivaji k pfipravé pocitacovych
programi pro letadla provadé¢jici letova ovéfovani. Tato data se musi udrzovat platna
a aktudlni. Novy datovy formulédi se predlozi v pfipadé, ze se zméni jakakoliv informace
(napt. zména kmitoCtu, nahrada antény, zména zafizeni atd.). DocCasné zmény tykajici se
omezeni navigacniho prostiedku nebo neprovozuschopnych soucasti se nahlasi. Original
formulare se doruci organu, ktery je zodpoveédny za letové ovéreni navigacniho prostredku.

C.2 Rozsah formulare

Ptislusné ¢asti datového formulare pro NAVAID (navigacni prostfedek), vyzadujici
letové ovéreni, se vyplni nasledovné:

C.2.1 Systém presnych piiblizovacich majaka (ILS). Nahlasi se kurzovy majak, sestupova
rovina, data RWY a pomocny NAVAID (navigacni prostiedek) uréeny pro letové ovérovani
ILS a pouzivajici piiklad v tabulce C.2. Obrazek C.1 poskytuje grafické zobrazeni poZadavka
na data.

C.2.2 MLS. Nahlasi se kurz, polohovy thel, data RWY a pomocné navigacni prostiedky
uréené k provedeni letového ovéfovani MLS, s vyuzitim piikladu v tabulkach C.3, C.4.
Obrazek C.1 poskytuje grafické zobrazeni poZadavki na data.

C.2.3 TACAN, VORTAC, VOR/DME a DF. Nahlési se informace, které se pozaduji
s vyuzitim ptikladu v tabulce C.5. DME a kurzové funkce navigacniho zafizeni VORTAC
a VOR/DME se mohou nahlasit spolecné, jestlize jejich antény jsou umistény té€sné vedle
sebe. Umisténi antén t&sn¢ vedle sebe je pro nahlaSeni dat navigacnich prostfedkti definovano
mensi vzdalenosti mezi nimi nez 3 m [10 ft].

C.2.4 PAR. Nahlasi se pozadované informace pouzitim ptikladu v tabulce C.6. Jestlize PAR
slouzi pro vice nez jednu RWY, vyplni se samostatny formulaf pro kazdou RWY zvlast’. Pro
vSechna letova ovéfovani PAR se uvadi data RWY.

C.2.5 ASR. Vyplni se pozadovana data podle tabulky C.7.

C.2.6 VGSI. Poskytnou se informace pro kazdy typ VGSI s vyuZitim ptikladu v tabulce C.8.
Uvedou se 1 data RWY.

C.2.7 NDB. Vyplni se pozadovana data podle tabulky C.9.

C.2.8 Letistni fidici véz/stanovisté spojové techniky. Formulare pro letistni fidici véze nebo
stanovisté¢ vysilaCe/pfijimace, pokud neobsahuji radiové zaméfovani (DF) nebo UHF
radiomajak.

C.3 Informace, které nejsou pouZitelné pro dany naviga¢ni prostiedek

Pti vyplnovani pozadovaného useku formuléfe se nevypliuji ty ¢asti formulare, které
nejsou pro dany NAVAID (navigacni prostifedek) aplikovatelné.
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C.4  Jednotky méreni
Vsechny vysky s vyjimkou téch, které se musi udavat ve stopach, musi se uvadét

v metrech. VSechny vzdalenosti se uvadi v metrech nebo v namoinich milich; jedna ft (stopa)
=0,3048 metrt a jedna namoini mile = 1,852 km.

C.5 Desetinna presnost

Jestlize se pifi vypoltech pouzivaji trigonometrické funkce, nahlaste hodnoty
zaokrouhlené na setiny. Pro dalsi pfesnosti, viz informace v piislusné pasazi formulaie.

C.6 Zemépisné zaméreni

Jednotky pro zemépisné zaméifeni v sobé zahrnuji zemépisny azimut ve stupnich
a v setinach stupné.

C.7  Zemépisné souradnice

Vsechny zemépisné $itky a délky se vztahuji ke svétovému geodetickému systému
(WGS) zr. 1984. PouZivany referencni systém se musi specifikovat s kazdym souborem
soufadnic. Pfi zavedeni soufadnic se pouziva oznaceni ,,N* (severni) a ,,S“ (jizni) zem¢&pisna
Sitka a oznaceni ,,E* (vychodni) nebo ,,W* (zdpadni) zemépisnd délka.

C.8 Posunuty prah RWY

Kdyz se ptipravuje formulaf pro navigacni prosttedek, ktery zabezpecuje RWY majici
posunuty prah RWY, musi se vlozit do formulafe vSechny vzdalenosti vztahujici se k zacatku
skute¢né oblasti pfistani na RWY. Pro posunuté prahy RWY kvili do¢asnym (méné nez 90
dnll) stavebnim projektim nebo opravam RWY toto ustanoveni neplati, pokud se bod
dosednuti pfi pfimém piiblizeni nezménil nebo se neméni.

C.9 Data
Vseobecné poZzadavky:

C.9.1 Soufadnice uvedené v zemépisné Sifce a délce se zaokrouhluji na setinu sekundy
a v systétmu WGS-84 nebo se pouZije ekvivalentni tidaj. Soutfadnice navigacniho prostiedku
se musi vztahovat ke stfedu antény.

C.9.2 Vsechny vySky se zaokrouhluji na nejbliz§i desetinu stopy. Jasn¢ se uvede, Ze pro
provedend méfeni se pouzivaji stopy. Rovnéz se musi jasné uvést udaj tykajici se vysky.
Udaje tykajici se vysky NAVAID se vztahuji k anténé naviga¢niho prostiedku, pokud neni
uvedeno jinak.

C.9.3 Vsechny vzdélenosti se zaokrouhluji na nejbliz§i 1/10 metru. Zietelné se uvede,
Ze méfeni se provadi v metrech.

C.9.4 V odpovidajicim ocislovaném poli na datovém formulafi se uvedou informace
popsané v tabulce C.1

TABULKA C.1 — Pole datového formulare naviga¢niho prostredku

Pole Popis
1. Nazev letist€, misto, stat Nazev mésta, letiste a stat, ve kterém je NAVAID umistén.
2. Urceny identifikéator pro Identifikator, pod kterym bude systém NAVAID vysilat.
NAVAID
3. Identifikator letiste¢ (ICAO) Identifikator ICAO urceny pro letisté; ponecha se prazdné pole pokud
nebyl kod urcen.
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4. Obsluhované RWY

Pocet RWY, na kterych je systém NAVAID instalovan, aby poskytoval
sluzbu.

5. Kategorie (I, II, nebo IIT)

Kategorie ILS.

6. Vlastnik NAVAID

Organizace, kterd vlastni navigacni prostredek.

7. Provozovatel NAVAID

Organizace, ktera provadi obsluhu naviga¢niho prostredku. Je to
organizace, ktera je zodpoveédna za poskytovani dat a za letova
ovétrovani.

8. Horizontalni souradnicovy systém

Soufadnice v horizontalnim soufadnicovém systému.

9. Vertikalni soufadnicovy systém

Vysky ve vertikadlnim soufadnicovém systému.

10. Ridici stanice a kmitodet

Volaci znak stanice, ktera je schopna dalkové ovladat nebo monitorovat
navigaéni prostiedek a primarni kmitocet, na kterém se ma uskutec¢nit
spojeni.

11. Magneticka deklinace, ktera se
musi pouzit, a rok jeji platnosti

Magneticka deklinace pouzita v pfistrojovém postupu a rok jeji platnosti.

12. Zemépisna §ifka prahu RWY

Zemépisna Sitka prahu RWY na jeji ose.

13. Zemépisna délka prahu RWY

Zemépisna délka prahu RWY na jeji ose.

14. Vyska prahu RWY

Vyska prahu RWY méfena od stfedni hladiny mofe.

15. Zemépisna §itka posunutého
prahu RWY

Zemgpisna Sitka posunutého prahu RWY na jeji ose.

16. Zemépisna délka posunutého
prahu RWY

Zemépisna délka posunutého prahu RWY na jeji ose.

17. Vyska posunutého prahu RWY

Vyska posunutého prahu RWY, méfend od stfedni hladiny mofte.

18. Zemepisna Sitka konce RWY

Zemépisna Sitka konce dojezdu na ose RWY.

19. Zemepisna délka konce RWY

Zemépisna délka konce dojezdu na ose RWY.

20. Vyska konce RWY

Vyska konce dojezdu na RWY, métend od stfedni hladiny mofe.

21. Délka/sitka RWY

Délka RWY (od konce do konce, pricemz se nepfihlizi k ochranné plose
a k bezpecnostnim pasmim) a Sitka RWY.

22. Vzdalenost posunutého prahu
RWY

Vzdalenost od posunutého prahu RWY ke konci RWY pii piiletu.

23. Délka dojezdu pfi pfistani na
RWY

Délka dojezdu na RWY (vzdalenost od prahu RWY nebo posunutého
prahu ke konci RWY).

24. Typ zatizeni

Vyrobce a model NAVAID.

25. Typ antény

Typ antény NAVAID.

Pro smérovou anténu: Vstup 1F (jediny kmitocet) nebo 2F (dvojity kmitocet).

Pro sestupovy paprsek:

CE CAP-EFF NE NERA

ED ENDFIRE-STD NR NULL-REF

EH ENDFIRE-SHORT OoT OTHER

EV ENDFIRE-UPSLOPE SR SIDE-REF

MC MODIFIED CAPTURE WG WAV-GUIDE
EFFECT

MR MOD-SREF

26. Kmitocet

Licencovany rozhlasovy kmitocet navigacniho prostfedku (NAVAID).

27. Jediny nebo zdvojeny vysila¢

Vlozi se ,,jediny* nebo ,,zdvojeny*.

28. Typ zélozniho zdroje energie

Veftejna sit’, baterie, generator nebo jiny zdroj.

29. Sitka zamérného paprsku

Schvalené kurzové kryti kurzového majaku.

30. Nadmoi'ské vySka pozemniho
stanovisté

Vyska pozemniho stanoviste s anténou NAVAID, méfena od stiedni
hladiny mote.

31. Zemépisna Sitka antény

Zemé&pisnd Sitka antény NAVAID.

32. Zemepisna délka antény

Zemé&pisnd délka antény NAVAID.

33. Vzdalenost NAVAID od konce
dojezdu na RWY

Vzdalenost od antény NAVAID ke konci dojezdu RWY, méfena podél
osy (prodlouzené osy) RWY nebo vzdalenost od bodu na ose
(prodlouzené ose) RWY, tvotici patu kolmice prochazejici NAVAID,
ke konci dojezdu RWY.
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34. Zpétny kurzovy tihel antény

Zemépisny azimut, na kterém je vysilan signal kurzového majaku
(zpétny kurz).

35. Stranovy posun antény
Vzdalenost a smér
(vlevo/vpravo; ve sméru priletu)

Nejkratsi vzdalenost antény NAVAID od osy (prodlouzené osy) RWY.

36.

Jestlize kurzovy majak neni umistén na pfimce prochazejici koncem
dojezdu, uvede se, kde je: vlozi se popis polohy kurzového majaku.
Ptiklad: ,,Na jednom konci pfi pfiblizeni* nebo ,,vedle RWY na zapadni
strané*‘.

37. Uhel sestupové roviny G/P

Schvaleny thel sestupového paprsku (sestupové roviny) s presnosti na
0,01°.

38. Vyska G/P umisténé stranou
RWY

Vyska, méfena od stfedni hladiny mote, osy RWY, ktera lezi stranou
antény sestupového radiomajaku nebo vysilace sestupové informace
MLS.

39. Vzdalenost antény od prahu
RWY

Vzdalenost antény NAVAID k uréenému prahu RWY (pouzijte
posunutého prahu RWY), méfena podél osy (prodlouzené osy) RWY
nebo vzdalenost bodu na ose (prodlouzené ose) RWY, tvoticiho patu
kolmice prochazejici NAVAID, od prahu RWY.

40. Vyska fazového stiedu

Vyska fazového stfedu antény métend od stfedni hladiny mofe.

41. Hodnota RPI

Vzdalenost ur¢eného prahu RWY (pouzijte posunutého prahu RWY),
od priuseciku RWY se sestupovou osou.

42. Vyska pouzitd pro vypocet
postupovych dat

Vlozi se ,,CROWN®, jestlize pro vypocet TCH byla pouzita osa RWY,
kterd je stranou antény sestupového paprsku nebo se vlozi ,,SITE®,
jestlize pro vypocet TCH byla pouzita poloha antény sestupového
paprsku.

43. Priletova vyska prahu RWY

Vyska sestupové roviny pti zakonceni pfiblizeni nad prahem drahy nebo
nad posunutym prahem drahy.

44. Kanal

Kanal, na kterém u NAVAID probih4 vysilani.

45. Vzdalenost FAF

Vzdalenost navigacniho fixu kone¢ného pfiblizeni nebo priseciku
sestupové osy s RWY od urc¢eného prahu RWY (posunutému prahu
RWY).

46. Druh provozu
(mezni/nizky/vysoky)

Vlozi se druh provozu naviga¢niho prostfedku (NAVAID) ,,mezni*,
,,nizky* nebo ,,vysoky*.

47. Doppler (ANO/NE)

Je VOR dopplerského typu? Vlozi se ,,Ano* nebo ,,Ne*.

48. Hovorovy provoz (ANO/NE)

Je na zatizeni hovorovy provoz? Vlozte ,,Ano* nebo ,,Ne®.

49. Druh provozu NDB

Druh provozu radiového nesmérového majaku (NDB) jako MH, H,
LOM.

50. Nadmoiska vyska praseciku
sestupové osy s RWY

Nadmotska vyska priseciku sestupové osy s RWY (GPI), méfena od
stiedni hladiny mofe.

51. Vzdalenost GPI od prahu RWY

Vzdalenost pruseéiku sestupové osy s RWYod uréeného prahu RWY
(posunutého prahu RWY).

52. Zemépisna $iika GPI

Zemé&pisna Sitka priseciku sestupové osy s RWY.

53. Zemepisna délka GPI

Zeméepisnd délka priuseciku sestupové osy s RWY.

54. Uhel vyzafovaci antény

Nastaveni thlu vyzatovaci antény radiolokatoru s pfesnosti na setiny
stupné.

55. Néklon antény

Vlozi se ,,Pevny* nebo ,,Proménny*.

56. Videomapa

Ma radiolokator videomapu? Vlozte ,,Ano* nebo ,Ne®.

57. Pouzitelny kanal

Vlozi se ,,Jediny* nebo ,,Dualni*.

58. MTI (indikator pohyblivych cill)

Ma radiolokator MTI? Vlozte ,,Ano“ nebo ,Ne®.

59. Typ systému
(PAPI/VASI/VGSI atd.)

Vlozi se typ pfiblizovaciho svételného systému.

60. Vzdalenost RRP od prahu RWY

Vzdalenost referenéniho bodu RWY od urceného prahu RWY
(posunutého prahu RWY).
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61. Vyska RRP

Vyska pruseciku sestupového osy s RWY, méfena od sttedni hladiny
mofre.

62. Zemépisna Sitka RRP

Zemé&pisnd Sitka priseciku sestupové osy s RWY.

63. Zemépisna délka RRP

Zemé&pisnd délka pruseciku sestupové osy s RWY.

64. Vzdalenost NAVAID od
referenéniho bodu MLS

Vzdalenost antény NAVAID od vztazného bodu MLS, méfena podél osy
(prodlouzené osy) RWY nebo vzdalenost od bodu na ose (prodlouzené
ose) RWY tvofticiho patu kolmice prochazejici NAVAID.

65. Uhel mezi zaméfenim AZ a
RWY

Uhel mezi zaméfenim kurzového signalu AZ a azimutem RWY.
(Azimut RWY minus azimutalni zaméfeni kurzového vysilace).

66. Umluva v soufadnicovém
systému MLS (konicky a planarni).

Obvykle bude konicky.

67. Pouzitelna vzdalenost /
nadmorska vyska MLS

Pouzitelny dosah v nadmoiské vySce (ve stopach) a ve vzdalenosti (v
NM).

68. Mez umérnosti(vlevo/vpravo;
vztazeno ke sméru piiletu)

Prostor kryti pfi proporcionalnim navedeni, vyjadfeny ve stupnich.

69. Predepsané kryti
(vlevo/vpravo; vztazeno ke sméru

Predepsané kryti vyjadiené ve stupnich.

priletu)
70. Vzdalenost vztazného bodu MLS | Vzdalenost urceného prahu RWY (pouzijte posunuty prah RWY, je-li to
od prahu RWY aplikovatelné) od vztazného bodu MLS, méfeno podél osy RWY.

71. Zemépisna Sitka vztazného bodu
MLS

Zemgpisna Sitka vztazného bodu MLS.

72. Zemépisna délka vztazného bodu
MLS

Zemépisna délka vztazného bodu MLS.

73. Vyska vztazného bodu MLS

Vyska RWY v misté vztazného bodu MLS, méteno od stfedni hladiny
mofe.

74. Vzdalenost MAP od prahu RWY

Vzdalenost bodu nezdateného pfiblizeni od ur¢eného prahu RWY
(pouzijte posunutého prahu RWY, je-li to aplikovatelné) méfena podél
osy (prodlouzené osy) RWY nebo vzdalenost bodu na ose (prodlouzené
ose) RWY, tvoriciho patu kolmice prochazejici NAVAID

od bodu nezdaieného piibliZeni.

75. Spodni mez snimani

Dolni mezni thel signalu sestupového paprsku s pfesnosti na setinu
stupné.

76. Misto zobrazovaciho indikatoru,
zeme

Misto zobrazovaciho indikatoru zaméfovace nebo ASR (letistniho
ptehledového radiolokatoru) / SSR (sekundarniho piehledového
radiolokatoru).

Odkaz na datova slova MLS je uveden v Ptiloze B, tabulka B.2, ,,Pfevadé¢ datovych

slov*. Musi se zajistéte, aby byla datova slova, jakmile se naprogramuji, prevedena jesté pred
instalaci navigacniho prostfedku. Pro naviga¢ni systémy po instalaci se musi zajistit spravnost
stanovenych datovych slov.

TABULKA C.2 — Pozadovana data pro letové ovéieni ILS/LOC
(Cisla v zavorkach znamenaji odkazy na definici datové polozky)

Data se predkladaji ve formatu WGS/84.
Soutadnice se uvadéji v setinach vtefiny.

Vysky se uvadeji v desetinach stopy.
Vzdalenosti se zaokrouhluji na desetinu metru

| Nazev letistg, misto, stat (1) |

Urceny identifikator pro NAVAID (2) Kategorie (I, II nebo III) (5)

Identifikator letisté¢ (ICAO) (3) Horizontalni soufadnicovy systém (8)

Obsluhovana RWY (4) Vertikalni soufadnicovy systém (9)

Vlastnik NAVAID (6) Ridici stanice a kmitocet (10)
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Provozovatel NAVAID (7)

Magneticka deklinace, ktera se musi pouzit a rok jeji
platnosti (11)

Data RWY

Sestupovy radiovy majak

Zemépisna Sitka prahu RWY (12)

Typ zafizeni (24)

Zemépisna délka prahu RWY (13)

Typ antény (25)

Vyska prahu RWY méfend od stfedni hladiny
moie (14)

Jediny nebo zdvojeny vysila¢ (27)

Zemépisna Sitka posunutého prahu RWY (15)

Typ z&lozniho zdroje energie (28)

Zemépisnd délka posunutého prahu RWY (16)

Uhel sestupové roviny G/P (37)

Vyska posunutého prahu RWY, méfeného od
sttedni hladiny mote (17)

Vyska pozemniho stanovisté G/P métena od stiedni
hladiny mofte (30)

Zemépisna Sitka konce RWY (18)

Vyska G/P umisténé stranou RWY. Vyska je méfena
od stiedni hladiny mofte (38)

Zemépisna délka konce RWY (19)

Zemg&pisna Sitka antény G/P (31)

Vyska konce RWY, méfend od stfeni hladiny
mofe (20)

Zemépisna délka antény G/P (32)

Délka/sitka RWY (21)

Vzdalenost antény G/P od ptiletového prahu RWY
39

Vzdalenost posunutého prahu RWY (22)

Stranovy posun antény G/P, vzdalenost a smér (35)

Délka dojezdu pfi pfistani na RWY (23)

Pro stanoveni konce stielby na sestupovém
paprsku je rovnéz potrebné:

Vyska fazového stfedu antény, méfend od stredni
hladiny mote (40)

Kurzovy majak ILS Hodnota RPI (41)
Typ zatizeni (24)
Typ antény (25) Postupy
- Vyska pouzita pro vypocet postupovych dat:
Kmitocet (26) CROWN nebo SITE (42)

Jediny nebo zdvojeny vysila¢ (27)

Pfiletova vyska prahu RWY (43)

Typ zéloZzniho zdroje energie (28)

Siika zamérného paprsku (29)

Vnéjsi navéstni radiovy majak/FAF

Vyska pozemniho stanovisté kurzového majaku,
méfend od stiedni hladiny mote (30)

Vzdalenost FAF (45)

Zemépisna Sitka antény kurzového majaku (31)

Vzdalenost antény navéstniho radiového majaku od
prahu RWY (39)

Zemépisna délka antény kurzového majaku (32)

Zemgpisna Sitka antény navestniho radiového majaku

(€1))

Vzdalenost kurzového majaku od konce dojezdu
na RWY (33)

Zemepisna délka antény radiového majaku (32)

U kurzového majiaku se zménénou stranovou
polohou jsou rovnéz potirebné tyto idaje:

Jestlize existuje kompasovy (polohovy) navéstni
majak, je potfebny kmitocet (26)

Zpétny kurzovy tihel kurzového majaku (34)

Stranovy posun antény kurzového majaku
Vzdalenost a smér (35)

Stiredni navéstni radiovy majak

Vzdalenost antény navéstniho radiového majaku od
prahu RWY (39)

Jestlize kurzovy majék neni umistén na ptimce
prochézejici koncem dojezdu na RWY, uvedte,
kde je umistén (36)

Zemepisna Sirka antény naveéstniho radiového majaku

(€1))

Zemé&pisnd délka antény navéstniho radiového
majaku (32)

Jestlize existuje kompasovy (polohovy) navéstni
majak, je potfebny kmitocet (26)

DME

Kanal (44)

Vnitini radiovy majak
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Jeding nebo zdvojeny vysila¢ (27) Vzdalenost antény vnitiniho radiového majaku od

prahu RWY (39)
Zem@pisné §itka antény DME (31) (Z;gleplsna Sitka antény vnitiniho radiového majaku
Zemépisnd délka antény DME (32) (Z;zrgleplsna délka antény vnitifniho rddiového majaku

Vyska pozemniho stanovisté DME méfena od
sttedni hladiny mote (30)

TABULKA C.3 — PoZzadovana data pro letové ovéireni MLS — Strana 1
(Cisla v zavorkéach znamenaji odkazy na definici datové polozky)

Data se predkladaji ve formatu WGS/84.
Souradnice se uvadéji v setinach vtetiny.

Vysky uvadéji v desetinach stopy.
Vzdalenosti se zaokrouhluji na desetinu metru

| Nazev letisté, misto, stat (1) |

Urceny identifikator pro NAVAID (2)

Horizontalni soufadnicovy systém (8)

Identifikator letiste¢ (ICAO) (3)

Vertikalni soufadnicovy systém (9)

Obsluhovana RWY (4)

Ridici stanice a kmito&et (10)

Vlastnik NAVAID (6)

Magneticka deklinace, ktera se musi pouzit a rok jeji
platnosti (11)

Provozovatel NAVAID (7)

Data RWY

Vysila¢ sestupové informace (EL)

Zeméepisna §itka prahu RWY (12)

Zemé&pisna Sitka antény EL (31)

Zemépisna délka prahu RWY (13)

Zemé&pisna délka antény EL (32)

Vyska prahu RWY méfena od stfedni hladiny
mofe (14)

Vyska fazového stfedu antény EL, métena od stiedni
hladiny mote (40)

Zemépisna §itka posunutého prahu RWY (15)

Uhel sestupové roviny EL (37)

Zeméepisna délka posunutého prahu RWY (16)

Stranovy posun antény EL
Vzdalenost a smér (35)

Vyska posunutého prahu RWY méfeného od
stiedni hladiny mote (17)

Zemépisna Sitka referenéniho bodu MLS (71)

Zemépisna §itka konce RWY (18)

Zemé&pisna délka referenéniho bodu MLS (72)

Zeméepisna délka konce RWY (19)

Vyska referen¢niho bodu MLS, métena od stfedni
hladiny mote (73)

Vyska konce RWY métena od stfeni hladiny
mofe (20)

Pfiletova vyska prahu RWY (43)

Délka/sitka RWY (21)

Vzdalenost GPI od prahu RWY (51)

Vzdalenost posunutého prahu RWY (22)

Vzdalenost RRP od prahu RWY (60)

Délka dojezdu pfi pristani na RWY (23)

Vzdalenost MAP od prahu RWY (74)

Spodni mez snimani (75)

Vysila¢ kurzové informace (AZ)

Odpovida¢ DME

Zem¢episna Sitka antény AZ (31)

Zem¢episna Sirka antény DME (31)

Zeméepisna délka antény AZ (32)

Zemgpisna délka antény DME (32)

Vyska fazového stfedu antény AZ, métena od
stfedni hladiny mote (40)

Vyska fazového stredu antény DME méfena od
stfedni hladiny mote (40)

Vyska pozemniho stanovisté AZ, méfena od
sttedni hladiny mote (30)

Vzdalenost antény DME od prahu RWY (39)

Vzdalenost AZ od referencniho bodu MLS (64)

Vzdalenost antény DME od referenéniho bodu MLS
(63)

Vzdalenost antény AZ od prahu RWY (39)

Stranovy posun antény DME
Vzdélenost a smér (35)
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Stranovy posun antény AZ
Vzdalenost a smér (35)

Kanal DME (44)

Zpétny kurzovy thel antény AZ (34)

Jediny nebo zdvojeny vysila¢ (27)

Uhel mezi zamé&fenim AZ a RWY (65)

Typ zatizeni (24)

Jediny nebo zdvojeny vysilac (27)

Anténa AZ (kuZelova nebo planarni) (66)

Pouzitelna vzdalenost / nadmotska vyska MLS

(67)

Mez tmérnosti (vlevo/vpravo; vztazeno ke

sméru priletu) (68)

Predepsané kryti (vlevo/vpravo; vztazeno ke

sméru priletu) (69)

Kanal (44)

TABULKA C.4 — Pozadovana data pro letové ovéfeni MLS — Strana 2

zafizeni

DATOVA SLOVA MLS
> Pieklad symbolického HODNOTA DATOVE
POLOZKA znaceni polozky (STOPY/METRY) SLOVO

AZ-TO-TH-DISTANCE Vzdalenost AZ od prahu RWY BASIC 1
AZ-PROP-CVG BASIC 1
CLRNCE-SIGNAL-TYPE Typ povoleného signalu BASIC 1
MIN-GLIDE-PATH Minimalni sestupova rovina BASIC 2
AZ-STATUS Stav AZ BASIC 2
EL-STATUS Stav EL BASIC 2
DME-STATUS Stav DME BASIC 2
AZ-BEAMWIDTH Siika svazku AZ BASIC 3
EL-BEAMWIDTH Sitka svazku EL BASIC 3
DME-DISTANCE Vzdalenost DME BASIC 3
AZ-ZERO-DEG-PLANE Nulova rovina AZ ve stupnich BASIC 4
(MAG) k magnetickému severu

GROUND-EQUIP-IDENT Identifikator pozemniho BASIC 6

AZ-ANT-OFFSET

Posun antény AZ

AUXILIARY 1

AZ-TO-DATUM-POINT

Vzdalenost AZ od
referenéniho bodu

AUXILIARY 1

AZ-ANT/RWY-ALIGN

Nastaveni antény AZ do osy
RWY

AUXILIARY 1

bodu

AZ-ANTENNA Anténa AZ AUXILIARY 1

AZ-ANT-HGT Vyska antény AZ AUXILIARY 1

EL-ANTENNA-OFFSET Posun antény EL AUXILIARY 2

TH-TO-DATUM-POINT Vzdalenost prahu RWY od AUXILIARY 2
referen¢niho bodu

EL-ANT-HGT Vyska antény EL AUXILIARY 2

DATUM-POINT-ELEV Vyska referenéniho bodu AUXILIARY 2

TH-HGT Vyska nad prahem RWY pfi AUXILIARY 2
pristani

DME-OFFSET Posun DME AUXILIARY 3

DME-TO-DATUM-POINT Vzdalenost DME od AUXILIARY 3
referen¢niho bodu

DME-HGT Vyska antény DME AUXILIARY 3

RE-TO-DATUM-POINT Vzdélenost RE od vztazného AUXILIARY 3
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TABULKA C.5 — Pozadovana data pro letové ovéieni VOR/TAC/DME/DF
(Cisla v zavorkéach znamenaji odkazy na definici datové polozky)

Data se predkladaji ve formatu WGS/84.  Vysky se uvadéji v desetinach stopy.
Souradnice se uvadéji v setinach vtefiny.  Vzdalenosti se zaokrouhluji na desetinu metru

Nazev letisté, misto, stat (1)
Misto zobrazovace, stat (76)
Urceny identifikator pro NAVAID (2) Horizontalni soufadnicovy systém (8)
Identifikator letisté (ICAO) (3) Vertikalni soufadnicovy systém (9)
Obsluhovana RWY (4) Ridici stanice a kmitocet (10)
Vlastnik NAVAID (6) Magneticka deklinace, kterd se musi pouzit a
rok jeji platnosti (11)

Organizace provadéjici obsluhu NAVAID
(7

VOR/DF TAC/DME
Druh provozu (vystup nizky/vysoky) (46) Typ zatizeni (24)
Typ zatizeni (24) Kanal (44)
Kmitocet (26) Jediny nebo zdvojeny vysila¢ (27)
Jediny nebo zdvojeny vysila¢ (27) Zemépisna Sitka antény TAC/DME (31)
Zemépisna §itka antény VOR/DF (31) Zemépisna délka antény TAC/DME (32)
Zemépisna délka antény VOR/DF (32) Vyska pozemniho stanovist¢ TAC/DME (30)
Vyska pozemniho stanovisté VOR/DF (30)
Doppler (ANO/NE) (47)
Fonicky provoz (ANO/NE) (48)
Je-li na letiSti: Je-li na letisti:
Vzdalenost antény od pfiletového prahu Vzdalenost antény od pfiletového prahu
RWY (39) RWY (39)

TABULKA C.6 — PoZadovana data pro letové ovéreni PAR
(Cisla v zavorkach znamenaji odkazy na definici datové polozky)

Data se predkladaji ve formatu WGS/84.  Vysky se uvadéji v desetinach stopy.
Souradnice se uvadéji v setinach vtefiny.  Vzdalenosti se zaokrouhluji na desetinu metru.

| Nazev letisté, misto, stat (1) |

Uréeny identifikator pro NAVAID (2) Horizontalni soufadnicovy systém (8)

Identifikator letisté (ICAO) (3) Vertikalni soufadnicovy systém (9)

Obsluhovand RWY (4) Ridici stanice a kmito&et (10)

Vlastnik NAVAID (6) Magneticka deklinace, ktera se musi pouzit a
rok jeji platnosti (11)

Provozovatel NAVAID (7)

Zemépisna Sitka prahu RWY (12) Typ zatizeni (24)
Zemépisnd délka prahu RWY (13) Kmitocet (26)

Vyska prahu RWY méfena od stredni

hiadiny mofe (14) Jediny nebo zdvojeny vysila¢ (27)

Zemepisna Sitka posunutého prahu RWY

(15) Typ zalozniho zdroje energie (28)

Zemepisna délka posunutého prahu RWY

(16) Zemépisna Sitka antény PAR (31)

Vyska posunutého prahu RWY méteného od

stfedni hladiny moie (17) Zemépisna délka antény PAR (32)
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Zemépisna Sitka konce RWY (18)

Zemépisna délka konce RWY (19)

Postupy  Pro kazdé pribliZeni

Vyska konce RWY métena od stfedni
hladiny mote (20)

Stranovy posun antény PAR
Vzdalenost a smér (35)

Délka/sitka RWY (21)

Uhel sestupové roviny (37)

Vzdalenost posunutého prahu RWY (22)

Vyska prisec¢iku sestupové osy s RWY (50)

Délka dojezdu pfi pfistani na RWY (23)

Priletova vyska prahu RWY (43)

TABULKA 7 — Pozadovana data pro letové ovéreni piehledového radiolokatoru

Vzdalenost GPI od prahu RWY (51)

Zemépisna Sitka GPI (52)

Zemépisna délka GPI (53)

(Cisla v zavorkach znamenaji odkazy na definici datové polozky)

Data se predkladaji ve formatu WGS/84.
Soutadnice se uvadéji v setinach vtefiny.

Vysky se uvadéji v desetinach stopy.

Vzdalenosti se zaokrouhluji na desetinu metru.

Nazev letisté, misto, stat (1)

Misto indikatoru zaméteni, zemé (76)

Uréeny identifikator pro NAVAID (2)

Horizontalni soufadnicovy systém (8)

Identifikator letisté (ICAO) (3)

Vertikalni soufadnicovy systém (9)

Vlastnik NAVAID (6)

Ridici stanice a kmitocet (10)

Provozovatel NAVAID (7)

Magneticka deklinace, ktera se musi pouzit
a rok jeji platnosti (11)

PSR
Zemépisna Sitka antény ASR (31) Typ zatizeni (24)
Zemépisna délka antény ASR (32) Videomapa (Ano/Ne) (56)
Vyska stanovisté antény ASR (30) Pouzitelny kandl (Jediny/Dudlni) (57)
Vyzatovaci thel antény (54) MTI (Ano/Ne) (58)

Naéklon antény (55) Typ zalozniho zdroje energie (28)
SSR

Zeméepisna §itka antény SSR (31) Typ zatizeni (24)

Zemépisna délka antény SSR (32) Videomapa (Ano/Ne) (56)

Vyska stanovisté antény SSR (30) Pouzitelny kanal (Jediny/Dualni) (57)

Vyzatovaci thel antény (54) MTI (Ano/Ne) (58)

Néklon antény (55)

Typ zalozniho zdroje energie (28)

TABULKA C.8 — PoZadovana data pro letové ovéreni VGSI
(Cisla v zavorkach znamenaji odkazy na definici datové polozky)

Data se predkladaji ve formatu WGS/84.
Soufadnice se uvadeji v setinach vtefiny.

Vysky se uvadéji v desetinach stopy.

Vzdaélenosti se zaokrouhluji na desetinu metru.

| Nazev letisté, misto, stat (1) |

Urceny identifikator pro NAVAID (2)

Horizontalni soufadnicovy systém (8)

Identifikator leti&té (ICAO) (3)

Vertikalni soufadnicovy systém (9)

Obsluhovana RWY (4)

Ridici stanice a kmitocet (10)

Vlastnik NAVAID (6)

Magneticka deklinace, kterd se musi pouzit
a rok jeji platnosti (11)

Provozovatel NAVAID (7)

* * * Data RWY * * *

* % * PAPI/VASI/VGSI * * *

Zemépisnd Sitka prahu RWY (12)

Typ systému (PAPI/VASI/VGSI atd.) (59)
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Zemépisna délka prahu RWY (13) Uhel sestupové roviny (37)

Vyska prahu RWY méfena od stfedni o .
hladiny mofe (14) Ptiletova vyska prahu RWY (43)

Zemépisna §itka posunutého prahu RWY

(15) Vzdalenost RRP od prahu RWY (60)

Zemépisna délka posunutého prahu RWY

(16) Vyska RRP (61)

Vyska posunutého prahu RWY méteného od .
sttedni hladiny mote (17) Zemépisnd Sifka RRP (62)

Zemépisna Sitka konce RWY (18) Zemépisna délka RRP (63)

Zemépisna délka konce RWY (19)
Vyska konce RWY métend od stfedni
hladiny moie (20)

Délka/sitka RWY (21)

Vzdélenost posunutého prahu RWY (22)
Délka dojezdu pfi pristaini na RWY (23)

TABULKA C.9 — Pozadovana data pro letové ovéfeni NDB
(Cisla v zavorkach znamenaji odkazy na definici datové polozky)

Data se predkladaji ve formatu WGS/84. Vysky se uvadéji v desetinach stopy.
Souradnice se uvadéji v setinach vtefiny. Vzdalenosti se zaokrouhluji na desetinu
metru.

Nézev leti§té, misto, stat (1) |

Uréeny identifikator pro NAVAID (2) Horizontalni soufadnicovy systém (8)
Identifikator letisté (ICAO) (3) Vertikalni soufadnicovy systém (9)
Obsluhovand RWY (4) Ridici stanice a kmito&et (10)
Vlastnik NAVAID (6) Magneticka deklinace, ktera se musi pouzit a
rok jeji platnosti (11)
Provozovatel NAVAID (7)
NDB
Zemépisna §itka antény NDB (31) Druh provozu NDB (49)
Zemépisna délka antény NDB (32) Kmitocet (26)
Vyska pozemniho stanovi$té NDB (30) Jediny nebo zdvojeny vysila¢ (27)

JestliZe je na letisti:

Vzdalenost antény od pfiletového prahu
RWY (39)

Stranovy posun antény

Vzdalenost a smér (35)
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OBRAZEK C.1 — PoZadavky na data ILS/MLS
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ZPUSOBILOST LETOVEHO OVERENI PRO POTREBY NATO
Data, ktera byla doruc¢ena jednotlivymi staty k zajiSténi interoperalility

Data uvedena v tabulce D.1 ukazuji na moznosti kazdého statu a jeho systémi pii letovém
ovéiovani uvedenych typti navigacnich prostiedk.

TABULKA D.1 — MoZnosti statu provadét letové ovéreni

- Z = > -] @] Z = <
2| 5|82 8] B |EE3EE
VOR G G,M | lgI/d,D T vd
TACAN zZ G,M | Vg 1/d,D T /d
ILS T,R, IR Vg, L,D| R /d
MLS z 7z |vevd, LD z
Vypolg/i[tlgié osa Z Z Ve Vd, L. D Z
NDB D,N N lg, I/d d
DME D,M G,M | Vg 1/d,D d
ASR D,N G,M | Vg I/d, D N
SSR G,N G,M | /g, I/d,N, D N
PAR D,R T | UgUd, T T T
DF/VHF zZ G,M| Vg l/dL T
DF/UHF zZ G,M| IgUd L T
VGSI T T | Vg 1/d,D T T
negf}; sny Z I\I/IRa /g, 1/d, D Z
p?eiﬁy zZ Z Z
ARA zZ zZ zZ zZ
SIAP 5) P P N/A P
. CAA-| UK
dgg‘g;; .| 8071 | go71 | D- | 670 1%?3 3 7,100 sgxg
004- | 8071
Letadlo #1 L-410 FA-20| B350 | YS-11 G-222
RWY 2) 750 1500 1000 5000 600
Letadlo #1 max L-410 FA-20| B350 | YS-11 G-222
RNG 3) 1050 1100 2000 650 1920
Letadlo #2 LR-35
RWY 2) 1500
Letadlo #2 max LR-35
RNG 3) 3000
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TABULKA D.1 — MoZnosti statu provadét letové ovéreni (dokonceni)
x| e & - | B A = & <
- 2! /M n
=2 S |2 & | B T 5
VOR N T I/g, I/d I/g, I/d
TACAN I/g T I/g, I/d I/g, I/d
ILS N T Vg, Ud,L | /g, I/d
MLS z z z Vg, Ud
V 0se
MLS, Z Z Z I/g, I/d, R
vypocitana osa
NDB N N I/g, I/d N
DME Z I/g, I/d I/g, I/d
ASR N I/g, 1I/d I/g, I/d
SSR Z Ig, I/d Ig, I/d
PAR T T Vg, I/d,L | /g, I/d
DF/VHF I/g Z I/g, I/d
DF/UHF I/g I/g, I/d
VGSI Z T I/g, I/d
aps z N
nepiesny
?PS, Z V4 I/g, I/d
presny
ARA Z N
SIAP 5) Z X
Urcujici AeTP- UK 670 FAA
dokument 1(C) 8071 8200.1
Letadlo #1 FA-20 FA-2 | C-500 BE-200 BAe-800
RWY 2) 1500 1500 | 1006m 1500
Letadlo #1 max FA-20 C-500 C-414 BAe-800
RNG 3) 1700 1400 2200
Letadlo #2 CL-601
RWY 2) C-414 2200
Letadlo #2 max
RNG 3) 3000
POZNAMKY

1 Odkaz na moznosti (misto) systému pii letovém ovefovani: Nize uvedené kédy ukazuji typ
zafizeni, kterym se provadi letové ovéfovani a ptislusné metody, které se pouzivaji. Tyto
udaje se pouzivaji pii stanoveni prislusného organu, ktery ma letové ovéfovani provést.
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Teodolit, manual

Teodolit pro radiovou telemetrii

Teodolit pro laserové sledovani

Diferencidlni GPS

Referencni soustava iner¢ni navigace

/g Referen¢ni soustava iner¢ni navigace modernizovand GPS

/d Referen¢ni soustava iner¢ni navigace modernizovana DME

IR Teodolit pro infracervené sledovani

G GPS, ktery neni modernizovany referencni soustavou iner¢ni navigace

M Vicendsobny DME, ktery neni modernizovany referenéni soustavou inercni

—oC®m4

navigace

V)]

-

N Pouze postupova kontrola, nepouziva se polohovy systém

Z Neni schopen provadét ovérovani tohoto systému
Data udédvaji minimalni délku suché RWY (v metrech), kterd se pozaduje pro start/ptistani
letadla o normalni celkové hmotnosti, provadéjiciho letové ovéfovani pti standardnich
podminkach ve dne (RWY 610 m [2000 ft] MSL). Pro organy, které pouzivaji vice nez
jeden typ letadla, se musi udat typ letadla pro kazdou akci.
Data udavaji maximalni dolet (v km [NM]) letadla ureného pro letové ovéfovani. Pro
organy, které pouzivaji vice nez jeden typ letadla, se musi udat typ letadla pro kazdou akci.
Data udava narodni dokument, ktery se pouziva pro postupy letového oveéfovani.
Oznaceni ,,P“ udavd plnou zpusobilost (kvalifikaci) ovéfovat vhodnost postupu,
vypracovaného v souladu s postupy pro letecké sluzby ICAO (PANS-OPS). Oznaceni ,,X*
udava plnou zptisobilost ovéfovat vhodnost postupu, vypracovaného v souladu
s US TERPS (s postupy pfistavani podle ptistroji v US).
Neumoznuje provést letové ovéfeni.
Stat nemuze letova overeni provadet.
Pouze v mirové dobé.
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VOJENSKA KRIZOVA SITUACE A ZIVELNA KATASTROFA
POSTUPY LETOVEHO OVERENI
E.1 Uvod

Pti vzniku vojenskych krizovych situaci a zivelnych katastrof jsou zafizeni, kterymi se
provadi vojenské letové ovérovani navigacnich prostredkl, rozhodujici pfi uvedeni téchto
prostiedkli do pivodniho stavu. Letové ovéfovani v téchto podminkach se proto fidi
zkradcenymi postupy.

E.2  Ucel

V této piiloze se popisuji minimdlni pozadavky na parametry naviga¢niho prostfedku
a na postupy ovefovani navigacniho prostiedku pii krizové situaci. Navigacni prostiedky,
které se uvedou do provozu tim, ze se pouziji tyto postupy, budou znovu ovéteny podle
normalnich standardd, az to okolnosti dovoli.

E.3  Opravnéni (povéreni)

E.3.1 Pravo zavést tato opatieni smi pouZzit organ, ktery operacné tidi vzduSny prostor,
kterého se to tyka.

E.3.2 Persondl, ktery provadi letové ovétovani a rektifikuje navigacni prosttedek v souladu
s opatfenimi této ¢asti, musi byt povéien a musi byt kvalifikovany k vykondvani povinnosti
vyplyvajicich z letového ovérovani.

E.4 Pozadavky na pripravu k letu
E.4.1 Letoun a zafizeni

E.4.1.1Je-li to nutné, mize se navigaCni zafizeni, jehoz platnost ovéfeni byla casove
prekrocena, dale pouzivat, pfipadné ovéfit podle této prilohy. Jestlize se navigacni prostiedek
kontroluje pouzitim standardnich postupii, musi se pouzit kalibrovana zatizeni.

E.4.1.2JestliZze je nezbytné pro ovéfeni pouZit necertifikované letadlo, potom jeho pfistroje
musi umoznovat let podle pfistrojii s pouzitim pozemnich navigacnich prostiedkl. Ptiklady
zkuSebnich metod dostupnych pro ovéfovani nekalibrovanymi systémy, kterymi se provadi
letové ovetovani, nebo letadel, ktera nejsou vybavena systémy pro letové oveétovani, jsou:

E.4.1.2.1 Srovnani s navigaénim prosttedkem provéfenym obsluhou nebo jinym letadlem
uréenym pro letoveé ovérovani pii normalni ¢innosti.

E.4.1.2.2 Srovnani se dvéma nebo vice naviga¢nimi zafizenimi, kterd jsou v ¢innosti.
E.4.1.2.3 PouZiti vyzafovaného zkuSebniho signalu.
E.4.2 Druhy a priority nouzovych letovych ovétovani.

4.2.1 Postupy obsazené v této Casti se pouziji pouze pii provadéni specialnich a nouzovych
ovetovacich letovych kontrolach.

E.4.2.2Priority se musi stanovit na letiSti. Neshody vytesi organ, ktery tidi letovy provoz
ptislusného vzdusného prostoru.

E.4.3 Pozadavky pfed letovym ovéfovanim

E.4.3.1Pted piiletem na misto musi pilot-inspektor nebo ustfedni planovaci nebo fidici organ
kontaktovat fidiciho letového provozu a provozovatele navigacniho prostfedku, aby s nimi
zkoordinoval nasledujici:
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E.4.3.1.1 Cas piiletu.
E.4.3.1.2 Nouzové operacni pozadavky, tak jak je definuje fidici letového provozu.
E.4.3.1.3 Pozadavky na vzdu$ny prostor potfebny pro ovérovani.

E.4.3.1.4 Piedpokladané zabezpeceni, jako dopliiovani paliva, pozemni pfeprava obsluhy
teodolitu atd.

E.4.3.2 Ridici letového provozu musi pred ptiletem letadla uréeného k letovému ovérovani
provést nasledujici opatieni:

E.4.3.2.1 Udélat kone¢né rozhodnuti o nouzovych provoznich pozadavcich na pozemni
navigacéni prostiedek a postupy podle ptistroju, které letové ovétovani vyzaduje a piipravit se
na malé zmény po pocatecnim kontaktu.

E.4.3.2.2 Koordinovat pozadavky na vzduSny prostor a ziskat potfebna povoleni
od pfislusnych organti pro fizeni vzdusného prostoru k provedeni letového ovefovani.

E.4.3.2.3 Zajistéte data navigacniho prostiedku v souladu s Pfilohou C, a to pro kazdy
navigacni prostiedek, ktery se ma ovétovat.

E.4.3.3 Provozovatel navigacniho prostfedku musi:

E.4.3.3.1 Zajistit provozuschopné radiové spojeni.

E.4.3.3.2 Zajistit kvalifikovanou obsluhu navigac¢niho prosttedku.

E.4.3.3.3 Pfedat organiim RLP takticko-technicka data navigaéniho prostiedku.

E.4.3.4 Je-li to nezbytné, zafidit pro obsluhu teodolitu pozemni pfepravu.

E.5 Postupy pfi pribliZeni na pristani

E.S5.1 Minimalni letové ovéfeni poZadované k ovéfeni publikovaného piiblizeni na
pristani je ovétreni tiseku konecného priblizeni a iseku nezdareného piibliZeni.

E.5.2 JestliZe je pfibliZeni stanoveno, je pilot-inspektor zodpovédny za stanoveni postupu
konecného pfiblizeni a postupu nezdateného pfibliZzeni. Letové se musi ovéfit a zaznamenat
ob¢ Casti postupu a musi se zdokumentovat proveditelnost letu, piesnost, spolehlivost
a bezpetna vySka nad prekazkami. Letova posadka musi zaznamenat do zpravy o letovém

ovéfeni postupy nouzového piiblizeni a poskytnout fizeni letového provozu odpovidajici
podrobnosti k vydani NOTAM.

E.5.3 Ve vsech piipadech musi pilot-inspektor vizudlnim hodnocenim rozhodnout, zda
useky kone¢ného a nezdateného piiblizeni jsou bezpecné z hlediska terénnich prekazek.

E.6 Kryti signdlem na trati a p¥i priletu

JestliZe je nutné u navigacniho prostfedku zjistit kryti signdlem na trati a pii pieletu
az k prostfedklim navedeni koncového letisté, mlzZe fizeni letového provozu k tomuto ucelu
pouzit pfrileZitostné letadlo, které =zajisti letovy postup pii pfiletu. HlaSeni pilota
o uspokojivych udajich na palubnich pfistrojich a hodnoceni intenzity signalu navigac¢niho
prosttedku jsou dostatecné k tomu, aby fizeni letového provozu stanovilo pouzitelnost
navigacniho prostredku.

E.7 Stav naviga¢niho prostiedku a NOTAM

E.7.1 Ptfed zahajenim letového ovéfovani musi pilot-inspektor zjistit u fizeni letového
provozu zamyslené operacni pouziti navigac¢niho prostfedku. Po ukonceni letového ovérovani
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musi pilot-inspektor stanovit vhodnost navigacniho prostiedku pro nouzové pouziti
a informovat o tom fizeni letového provozu jesté pied odletem z oblasti.

E.7.2 Poté, co bylo fizeni letového provozu informovano o stavu, musi osoba, povéfena
technickym dozorem, zajistit vydani NOTAM. Nepouzitelné postupy pii pfiblizeni nebo
jejich casti se musi zahrnout do NOTAM (napiiklad, ELP VOR a TACAN: Na RWY 26L je
nepouzitelny VOR, na RWY 26L je nepouzitelny TACAN). Nemély by se vydavat
NOTAMy, které jsou dlouhé, a které popisuji nouzové pouziti NAVAIDs
(navigac¢nichprosttedkill) velmi podrobné. Pilot-inspektor musi napsat text NOTAMu v ¢asti
pro komentaie, ptislusné zpravy z letového ovéieni.

E.7.3 Pilot-inspektor ma pravo a odpovédnost rozhodnout o tom, ze navigacni prostfedek
muze bezpecné a odpovidajicim zplisobem zajistit ¢innosti za nouzovych podminek. Velitelé
maji konecné (rozhodujici) pravo a odpovédnost za provoz vojenskych navigacnich
prostfedkli a mohou si vybrat tyto navigacni prostiedky k pouZziti pro vojenské ucely.
Ve vsech takovych ptipadech je velitel zodpovédny za vydani ptislusnych NOTAMu, které
informuji, ze tento NAVAID je v provozu ,,Pouze pro vojenské nouzové pouziti k zajisténi
nouzovych ¢innosti®.

E.8 HlaSeni a dokumentace o letovém ovéreni

E.8.1 Ziznamy o letovém ovéfeni se musi uchovat do t¢ doby, dokud se navigacni
prostiedek nemiize standardné ovéfit. V pifipadé, ze palubni zafizeni pro ovéfovani neni
k dispozici, letové ovéfovani naviga¢niho prostiedku pokracuje podle této ptilohy. Za téchto
okolnosti je posddka ovétovaciho letadla odpovédna za zdokumentovani vSech dat
zobrazenych pfistrojovym vybavenim na mistech, ze kterych ¢lenové posadky fidi letadlo.
Vsechna takto rucné ziskana data se musi popsat v ¢asti zpravy o letovém ovéteni, urcené pro
komentatre. Kdyz to podminky dovoli, musi se naviga¢ni prostfedek / postup znovu letoveé
ov¢tit provozuschopnym ovéfovacim zatizenim.

E.8.2 AZ po provedeni nouzového letového ovéteni nasleduje dokonceni a distribuce zprav
(hldSeni) o letovém ovéfeni. Na zavér oveérovani (inspekce) musi pilot-inspektor odeslat
zpravu o stavu navigacniho prostfedku organtiim fizeni letového provozu na kmitoctu letového
provozu. To bude dostacujici do obdrzeni pisemné zpravy o ovéteni.

E.8.3 Pilot-inspektor musi zkompletovat hlaSeni o letovém ovéfeni a pifedat je dale
ke zpracovani. V hlaSeni se musi uvést kazdy parametr uvedeny v kontrolnim seznamu
nouzovych postupli letového ovérovani, ktery je soucéasti tohoto dokumentu. HlaSeni
o letovém ovéfeni 1ze napsat rukou, ale tak vyrazn¢, aby byla ¢itelnd 1 jeho fotokopie.

E.8.4 Musi byt zietelné uvedeno, ze k ovéfeni byly pouzity vojenské nouzové postupy
a postupy urcené pro zivelni katastrofu. Pokud byly dle postupt pro priblizeni podle ptistroji
oveéfovany pouze useky nezdafen¢ho a konecného pfiblizeni, je tfeba poznamenat, Ze toto

ree

zafizeni je v provozu ,,pouze pro piiblizeni (for “approach use only”).
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Postupy pri letovém ovérovani

E.9.1 Sestupovy radiomajak ILS
TABULKA E.1 — Postupy/tolerance u sestupového radiomajaku ILS

PoZadované kontroly

Tolerance/postupy

Modulace

V oblasti identifikované jako pouzitelnd, je hodnota energie nosného kmitoctu
a modulace takova, Ze je praporek ukryty.

Uhel

+0,5° pozadovaného nebo povoleného thlu.

Kryti signalem

Signal minimalné 15 pV, redukovany prostor kryti do 3,7 km [2 NM] mimo OM
nebo FAF a 150 pA stoupdni.

Prostor (pod sestupovou
¢arou priblizeni na
pfistani)

Minimalné 150 pA (v méfitku 1:1) stoupani a odstranéné vSechny prekazky
v useku od prahu RWY do priletové vzdalenosti 304,8 m [1 000 ft].

Siika, symetrie a struktura
pod sestupovou ¢arou
ptibliZeni na pfistani
(Structure Below Path) (2)

(Uroven pribéhu (Level Run)): $itka 0,7° + 0,2°; symetrie 67—33 %; struktura
pod sestupovou carou pfiblizeni na pristani: pfi 190 pA se objevi signalizacni
index (praporek) pod nebo nad 30 % stanoveného uhlu. Pokud nelze splnit
toleranci struktury pod sestupovou carou priblizeni na pfistani, pouziji se
postupy a tolerance v daném prostoru realné pouzitelné.

Struktura sestupové cary

45 pA od grafické stiedni hodnoty pro vSechny zoény, zakazané pro ruéni
pribliZeni.

Proveditelnost letu

Jakakoliv podminka, ktera muze vést k omylu, ucini navigaéni prostiedek
nepouzitelnym.

Shoda (koincid.) s PAR

0,2°. Pokud nelze dosahnout shody PAR/ILS, musi se vydat NOTAM.

POZNAMKY

1 Tyto tolerance a postupy jsou platné pouze pro provozni minimum I. kategorie.

2 Je-li vyzadovano zabezpeceni Cinnosti, k niz bude nutné dlouhodobé pouziti stejného
zafizeni pied pouzitim obvyklych ovétovacich postupi, nepozaduje se ovéfeni prostoru
pod sestupovou Carou pii naslednych provérkach téhoz zatizeni ILS za ptedpokladu,
Ze na tomto systému nebyly provedeny takové zmény, které by vyzadovaly ovéfeni
prostoru pod sestupovou c¢arou provedenim obvyklych postupt. Jakykoli vyznamny
posun ve struktufe tohoto prostoru pod sestupovou Carou priblizeni na pfistdni
ve srovnani s pfedeSlymi provérkami by mél byt dale zkouman, vcetné provadéni
kontrolnich letd timto prostorem.

E.9.2

Kurzovy majak ILS

TABULKA E.2 — Postupy/tolerance u kurzového majaku ILS

PoZzadované
kontroly

Tolerance/postupy

Identifikace

Vyhovujici (dostateénd) informace k identifikaci naviga¢niho prostfedku. ID nesmi
ucinit navigacni prostfedek nepouzitelnym.

Modulace

V oblasti identifikované jako pouzitelna, je hodnota energie nosného kmitoétu
a modulace takova, Ze je praporek ukryty.

Kryti signdlem

Minimalni kryti signalem v oblasti do vzdalenosti 28 km [15 NM], s minimalnim
signalem 5 uV, ne méné nez 10° na obé¢ strany od nulového kurzu.

Prbéh kurzové cary

+45 pA od grafické stfedni hodnoty, jsou-li zakazana rucni pfiblizeni. Standardni
tolerance se aplikuji tehdy, jsou-li pouzity pro automatizovana piiblizeni.

Nastaveni 30 pA od stanoveného postupového azimutu.
Svétla vyska Minimalné 150 pA pfes celou stanovenou oblast kryti signalem.
Prekazky Zhodnotit vliv prekazek na postup.

Proveditelnost letu

Jakéakoliv podminka, ktera miize vyvolat pochybnost zplsobi, Ze navigacni prostfedek
bude nepouzitelny.

Polarizace +30 pA.
POZNAMKA  Tyto tolerance a postupy jsou platné pouze pro provozni minimum L
kategorie.
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E.9.3

Navéstni radiovy majak (marker)

TABULKA E.3 — Postupy/tolerance u navéstniho radiového majaku

Pozadované
kontroly

Tolerance/postupy

Identifikace

Spravna/dostate¢na; sviceni zarovky s ptislusnou modulaci.

Kryti signdlem

Vedlejsi osa

Vnéjsi navestidlo

914 m [3000 ft] +610 m [2000 ft] nebo 14,8 s 9,8 s pfi tratové rychlosti 222 km. h!
[120 uzld].

Stfedni navéstidlo

Mez neni stanovena.

Vnitini naveéstidlo

Mez neni stanovena.

V¢jitoveé navestidlo

914 m [3000 ft] +£610 m [2000 ft] je-li pouzito pro oznaceni bezpecné vysSky nad
prekazkami, jinak neni mez stanovena.

POZNAMKA Tyto tolerance a postupy jsou platné pouze pro provozni minimum I
kategorie. Jestlize pro stanoveni polohy letadla neni k dispozici navéstidlo
nebo majak, vymezujici vzdalenost od prahu RWY, mize se nahradit jinymi
metodami identifikace polohy (DME fix, radiolokacni fix nebo kiizujici

radial).
E.94 VOR
TABULKA E.4 — Postupy/tolerance u VOR
Pozadované
kontroly Tolerance/postupy
Identifikace Dostate¢na informace k identifikaci naviga¢niho prostfedku. ID nesmi ucinit
kterykoliv parametr nepouzitelny.
Smysl a velikost Spravné.
uhlové vychylky
Polarizace +4,0°.
Modulace 30 Hz AM a 9960 Hz 25 %-35 %.

30 Hz FM pomérna odchylka 14,8—17,2.

PribliZzeni na pfistani

Nastaveni v rozsahu +2,5°. Struktura nesmi piesahovat +6,0°. Kontrola od FAF do
MAP.

Nezdarené priblizeni
na pristani

Zabezpecit proveditelnost letu bez piekazek, stanovit let a kurz mimo piekazky.

Na trati (za letu)

Nastaveni v rozsahu +4,0°. Struktura nesmi piesahnout £6,0°.

Monitory

Musi je nastavit a kontrolovat obsluha. Letové ovéfovani se provadi jen tehdy, je-li to
praktickeé.

Z4lozni zafizeni

Zkontroluje se zaménou vysilace pfi pfiblizeni na pfistani a pfi letu po radialech na
trati.

Kryti signalem

Vyhovujici k zajisténi pozadavkda.

Proveditelnost letu

Jakakoliv podminka, ktera mutze vyvolat pochybnost, zplisobi, Ze postup nebo
navigac¢ni prostfedek bude nepouzitelny.

Hovorovy signal

Hovorovy signal nesmi zpusobit, Ze je néktery parametr nepouzitelny.

Indikator polohy, PRAPOREK a AGC se musi kontrolovat béhem vSech leti
k a od navigac¢niho prostfedku nebo od bodu zahéjeni letového ovérovani.

Useky konecného piiblizeni na pfistani se mohou ovéfovat v piiletovém nebo

odletovém kurzu.

Nepozaduje se okruh pro usazeni v dané draze letu, okruh kryti, diferencialni vysila¢
a provérka radidli po 5° z kazdé strany koneéného piibliZeni.
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E.9.5 TACAN
TABULKA E.5 — Postupy/tolerance u TACAN
Pozadované
kontroly Tolerance/postupy
Identifikace Dostatecna informace k identifikaci navigacniho zafizeni. ID nesmi ucinit kterykoliv
parametr nepouzitelny.

Smysl a velikost | Spravné.
uhlové vychylky
Polarizace +,0°.

Piesnost v dalce

3 % z métené hodnoty nebo 1,85 km [1,0 NM], podle toho co je veétsi.

Pfiblizeni na pfistani

Nastaveni v rozsahu £2,5°. Struktura nesmi pfesahovat +6,0°. 0,463 km [0,25 NM]
v agregovaném azimutu, vypadky DME nebo struktura mimo tolerance je dovolena.
Ovérovani od FAF do MAP.

Nezdarené priblizeni

Zabezpecit proveditelnost letu bez piekazek, stanovit let a kurz mimo piekazky.

Na trati (za letu)

Nastaveni v rozsahu +4,0°. Struktura nesmi pfesdhnout +6,0°. 1,85 km [1,0 NM]
v agregovaném azimutu, vypadek DME nebo struktura mimo tolerance je dovolena
v kterékoliv délce 9 km [5 NM] pfi letu po radialu.

Monitory

Musi je nastavit a kontrolovat obsluha. Letové ovétovani se provadi jen tehdy, je-li to
nutné.

Zalozni zafizeni

Zkontroluje se zaménou odpovidace pfi priblizeni na pfistani a pfi letu po radialech
na trati.

Kryti signdlem

Vyhovujici k zaji§téni pozadavkd.

Proveditelnost letu

Jakakoliv podminka, kterda mulize vyvolat pochybnost, zplsobi, ze postup nebo
navigacéni prostfedek bude nepouzitelny.

Rucickovy ukazatel polohy, PRAPOREK a AGC se musi kontrolovat béhem vSech
lett k a od navigac¢niho prostfedku nebo od bodu zahajeni letového ovetovani.

Useky kone¢ného priblizeni na pfistdni se mohou ovéfovat v pfiletovém nebo
odletovém kurzu.

Nepozaduje se okruh pro usazeni v dané draze letu, okruh kryti, diferencialni vysila¢
a provérka radialti po 5° z kazdé strany kone¢ného piibliZeni.

E.9.6 TACAN na palub¢ lodi. Profil letového ovéfovani bude zahrnovat ovéfovani radialu
priblizeni na pfistani ze vzdalenosti od 37 km [20 NM] az po vzdalenost 1,4 km [3/4 NM].
Kazdy radial se mize ovéfovat také pfi odletu ze vzdalenosti pfiblizn€ 18,5 km [10 NM],
zatimco lod’ se podle pozadavku otoci, aby se zkontrolovala stabilizace.

TABULKA E.6 — Postupy/tolerance u TACAN na palubé lodi

PoZadované Tolerance/postupy
kontroly
Identifikace Dostate¢na informace k identifikaci navigacniho prostfedku. ID nesmi znemoznit
pouzitelnost kteréhokoli parametru.
Smysl a velikost Spravné.
uhlové vychylky
Polarizace +4,0°,

Piesnost v dalce

3 % ze zméiené hodnoty nebo 1,85 km [1,0 NM] podle toho, co je vetsi.

PribliZeni na pfistani

Nastaveni v rozsahu £2,5°. Struktura nesmi piesahovat +6,0°. 0,463 km [1/4 NM]
v agregovaném azimutu, vypadek DME nebo struktura mimo tolerance jsou
povoleny. Ovétuje se od FAF do MAP.

Na trati (za letu)

Nastaveni v rozsahu +4,0°. Struktura nesmi ptfesdhnout +£6,0°. 1,85 km [1,0 NM]
v agregovaném azimutu, vypadek DME nebo struktura mimo tolerance je povolena
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v kterékoliv délce 9 km [5 NM] pfi letu po radialu.
Pozadované Tolerance/postu
kontroly P py

Stabilita zafizeni

Stabilita se kontroluje v pribéhu ovétovani radialu tim, ze se vyzada pootoceni lodi
nejprve doleva o 15° a potom o 15° doprava. Personal lodi se musi informovat o
kazd¢é zmén¢ azimutu nebo nastaveni pii otadCeni lodi (Pfiloha A, ¢l. A.25).

Zalozni zafizeni

Zkontroluje se zdménou odpovidace pii priblizeni na pfistani a pii letu po radidlech
na trati.

Proveditelnost letu

Jakakoliv podminka, kterd mulze vyvolat pochybnost, zplsobi, ze postup nebo
navigacni prostiedek bude nepouzitelny.

E.9.7 PAR
TABULKA E.7 — Postupy/tolerance u PAR
PoZadované
kontroly Tolerance/postupy

Nastaveni kurzu

Dostate¢né k navedeni letounu na RWY v jeji prodlouzené ose v rozmezi £15,2 m
[50 ft] od osy RWY a na jejim prahu. Pouze u vrtulniku se pozaduje navedeni pfi
ptiblizeni na pfistani v rozmezi 15,2 m [50 ft] v libovolném sméru od bodu dosedu.

Nastaveni sestupové
roviny

+0,5° schvaleného thlu. Jestlize shoda £0,2° PAR/ILS se neda zavést, musi se vydat
NOTAM.

Spodni bezpecna
mez

Pfiblizeni nebo vizualni méfeni na sestupovém uhlu o 0,5° mens$im nez spodni
bezpe&na mez musi byt bez piekazek. Hodnota 0,5° se nepozaduje, pokud miize RLP
uspokojivé navést letadlo na uhlech menSich, pro které jsou normalné¢ vydany
instrukce o nezdafeném pfiblizeni.

Kryti signalem

Dodatecna ke splnéni provoznich pozadavkd.

Piesnost v dalce

5 % skutecné vzdalenosti a vyhovujici k ur¢eni okamziku, kdy je letadlo nad prahem
RWY.

Proveditelnost letu

Jakakoliv podminka, ktera mulize vyvolat pochybnost, zplsobi, ze postup nebo
navigacni prostiedek bude nepouzitelny.

E.9.8 Radiolokator PSR/SSR

TABULKA E.8 — Postup/tolerance radiolokatoru PSR/SSR

Pozadované
kontroly

Tolerance/postupy

Piesnost v azimutu

Na trati v rozsahu +0,5°.

Pfiblizeni na pfistani:

1. Pfimé v rozsahu 152 m [500 ft] od okraji RWY v MAP.

2. Ptiblizeni k letiSti / po kruhové trati v mezich poloméru MAP, ktery je 5 % ze
vzdalenosti od letadla k anténé radiolokatoru nebo 305 m
[1000 ft], podle toho, co je vetsi.

Piesnost v dalce

Ptiblizeni na pfistani a letova trat’ do 5 % vzdalenosti od stanice do fixu nebo 152 m
[500 ft], podle toho co je vetsi.

Oblast kryti signalem

Dostatecna k zajisténi pozadavku. Persondl letového provozu miize k tomu vyuzit
nahodnd letadla. Standardni profily vertikalniho a horizontdlniho kryti se nepozaduji.
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E.9.9 Nesmérové radiomajadky (NDB)
TABULKA E.9 — Postupy/tolerance u nesmérového radiomajaku (NDB)

Pozadované

kontroly Tolerance/postupy
Identifikace Dostate¢nd informace k identifikaci navigacniho prostiedku.
. — 150 — TR TR, Vistani £10°.
Oblast kryti signalem Rozkmit rucicky na trati £15°. Rozkmit ruicky pii pfiblizeni na pfistani +10

Dostatecny signdl k zaji§téni pozadovaného pouziti.

Pielet nad stanici

Pfiblizn¢ nad stanici ve vSech vySkach.

Proveditelnost letu

Jakakoliv podminka, kterd mutze vyvolat pochybnost, zplsobi, Zze postup nebo
navigaéni zafizeni bude nepouzitelné.

E.9.10 Spojeni

Ovéfeni spojeni se provede soubézné s ostatnimi oveéfenimi. K tomuto ucelu se mize
pouzit letadlo uzivatele.

E.9.11 Mikrovlnny pfistavaci systém (MLS)

TABULKA E.10 — Postupy/tolerance u MLS

Pozadované Tolerance/postupy
kontroly
Horizontalni kryti 5° na kazdou stranu za postupovym pouzitim ve vzdalenosti 5,6 km
[3 NM] za postupovym pouZitim.
Vertikalni kryti 5,6 km [3 NM] za nejvzdalengjsim postupovym pouzitim pti 0,75 MGP.
Nastaveni/thel 0,10° od optima.
Chyba na trati AZ 0,50°/ EL 0,40°.

Chyba v navedeni

Priblizeni na pfistani AZ/MGP 0,30°, jestlize se pouzije rucni piiblizeni. Standardni
tolerance plati pro umisténi zafizeni MLS té€sné€ vedle sebe. Ostatni oblasti 0,8°.

Bezpecna vyska na
malych thlech EL

Let po 0,75 MGP, odpovidajici navedeni AZ a EL a vysce letu nad piekazkami od
FAF k MAP na postupovém AZ, kontrola ptrekazek na kazdé strané v rozmezi 2°
boéné.

Datova slova

Vynasobit normalni tolerance ¢initelem 0,3.

DME Z4dné vypadky v useku kone¢ného piiblizeni, presnost 3,0 % planované vzdalenosti.
Identifikace Takova, jak je publikovano.

Uhlové shoda 0,20°. Jestlize se nemtize shoda dosahnout, musi se vydat NOTAM.

PAR/ILS

E.9.12 Vizualni ukazatel sestupové roviny (VGSI)

TABULKA E.11 — Postupy/tolerance u vizualniho ukazatele sestupové roviny (VGSI)

Pozadované kontroly

Tolerance/postupy

Nastaveni sestupové
Cary

Skutec¢ny tihel se nemusi stanovit, ale musi byt bezpe¢ny a odpovidajici pozadavkum,
jak je stanovil inspektor letu. Jestlize se uhel méi, potom s presnosti £0,5°. Uhel se
musi pfiméfené shodovat s uhlem danym PAR/MLS/ILS, aby se zabranilo zmateni
pilota, jinak se musi zvefejnit NOTAMem jako nesouhlasny.

Spodni bezpecnd mez

Bezpecna vyska nad vSemi pfekdzkami k prahu RWY.

Kryti

Vyhovujici pro splnéni provoznich pozadavk.

Ptechody

U vsech svéetelnych navéstidel musi byt prechod z ¢erveného na bilé svétlo ve spravné
posloupnosti.

Proveditelnost letu

Jakakoliv podminka, kterd vyvolava pochybnost, €ini zafizeni nepouzitelnym.
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E.9.13 Postupy pftiblizeni podle pfistrojii pro prostorovou navigaci (RNAV)

TABULKA E.12 — Postupy pribliZeni podle pFistroji pro prostorovou navigaci (RNAV)

Parametr | Tolerance/ hranice
Navrh postupu (vypoctené hodnoty pro soustavu vedeni a optimalizace letu (FMS) nebo systém pro letové
ovefovani)
Trat/ DP/ SID/ STAR +1°
Zemépisny (skuteény) kurz k vedlej$imu (dal§imu) +0,1° nm
tratovému bodu
Vzdélenost k vedlejSimu (dal§imu) tratovému bodu
Pocatecni/stredni tsek piiblizeni +1°
Zemépisny (skutecny) kurz k vedlejsimu (dal$imu) +0,1° nm
tratovému bodu
Vzdalenost k vedlejsimu (dal§imu) tratovému bodu
Usek koneéného piiblizeni +1°
Zemépisny (skutecny) kurz k vedlej$imu (dal$imu) +0,1° nm
tratovému bodu
Vzdalenost k vedlej$imu (dal§imu) tratovému bodu
Usek nezdateného piiblizeni +1°
Zemépisny (skuteény) kurz k vedlej$imu (dal$imu) +0,1° nm
tratovému bodu
Vzdalenost k vedlej$imu (dal§imu) tratovému bodu
Vertikalni draha +0,1°

FMS/GPS

Integrita GPS | RAIM
RNAYV s podporou DME
Presnost DME | <0,20 nm
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METODIKY OVEROVANI KURZOVEHO MAJAKU ILS (LLZ)
TABULKA F.1 — Seznam kontrol kurzového majaku ILS (LLZ) (¢l. 11.3)

MéFeny parametr Letové ovéreni Odkva,z v ICAOQO, Odkaz v ICAO,

Po instalaci Pravidelné Priloha 10 Dok. 8071

Pfesnost nastaveni kurzové cary X X 3.1.3.6 4.3.26 az4.3.28

Pribéh kurzové Cary X X 3.1.34 4.3.29a74.3.33

Identifika¢ni signal / hovorovy X X 3.1.3.8,3.1.3.9 4.3.12,4.3.13

signal

Modulace X X 3.1 4.3.14,4.3.15

Polarizace X X 3.1.32.2 4.3.37

Pomér intenzit signald pfedniho X 3.1.334

sektoru / mimo sektor

Zména uhlové polohové citlivosti X X 3.1.3.7 4.3.16 az4.3.20

v zavislosti na §ifce kurzového

sektoru

Ovéfeni spravnosti kurzovych X X 3.1.3.7.4 4.3.21,4.3.22

informaci

Kryti X 3.1.33 4.3.34 a7 4.3.36

Monitorovani X X 3.1.3.11 4.3.38

Bezpeéna proveditelnost letu X X

Tabulka F.1 obsahuje minimalni kontroly potfebné k ovéfeni navigaéniho
prostredku LLZ.

F.1 ODKAZY V ICAO, PRILOHA 10

3.1.3.2.2 Vysilani kurzového majaku musi byt polarizovdno horizontdlné. Vertikalné
polarizovana slozka vysildni na kurzové ¢are nesmi mit vétsi hodnotu nez tu, kterd by ptiletu
letadla na kurzové ¢are a ndklonu 20° odpovidala chyb¢ indikovaného RHM vétsi nez 1,6 %.

3.1.3.2.2.1U kurzovych majaka II. kategorie vertikdln€ polarizovana slozka vysilani na
kurzové Care nesmi mit vEtSi hodnotu, nez tu, ktera by pii letu letadla na kurzové care
a naklonu 20° odpovidala chybé¢ indikovaného RHM vétsi nez 0,8 %.

3.1.3.2.2.2 U kurzovych majakt III. kategorie vertikdln€ polarizovand slozka vysilani
v sektoru, ohraniceném RHM = 2 % po obou stranach od kurzové ¢ary, nesmi mit veEtsi
hodnotu, nez tu, kterd by pii nédklonu 20° odpovidala chybé indikovaného RHM vétsi nez
0,5 %.

3.1.3.3  Pokryti

3.1.3.3.1 Kurzovy majdk musi v sektorech pokryti kurzového a sestupového majaku zajistit
dostateny signal pro vedeni letadla, vybaveného standardni instalaci ILS. Sektor pokryti
kurzového majaku se rozSifuje od stfedu anténniho systému kurzového majdku do
vzdalenosti:

46,3 km (25 NM) v rozmezi +10° od kurzové ¢ary predniho kurzového sektoru;
31,5 km (17 NM) mezi 10° a 35° od kurzové ¢ary predniho kurzového sektoru,

18,5 km (10 NM) v ostatnich smérech mimo sektor +£35° od kurzové ary predniho
kurzového sektoru,

s vyjimkou, Ze pokud to provozni pozadavky dovoli, mohou byt v piipadé neptiznivych
terénnich podminek hranice pokryti snizeny aZz na 33,3 km (18 NM) v rozmezi +10°

a 18,5 km (10 NM) v ostatnich ¢astech sektoru pokryti za predpokladu, ze pokryti prostoru
sttedniho ptiblizeni bude zajiSt€éno nahradnim navigaénim prostiedkem. Signdly kurzového
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majaku musi byt mozno pfijimat ve stanovenych vzdalenostech od vysky 600 m (2000 ft) nad
nadmotskou vysSkou prahu RWY nebo 300 m (1000 ft) nad nadmoiskou vySkou nejvyssi
piekazky v prostorech stfedniho a konec¢ného pfiblizeni podle toho, kterd hodnota je vétsi,
s tou vyjimkou, kde je potfeba chranit vykonnost ILS a pokud to provozni pozadavky dovoli,
musi se spodni hranice pokryti za thlem 15 stupiii od kurzové ¢ary predniho kurzového
sektoru linearn¢ zvedat od vysky v 15 stupnich na vySku 1350 m (4500 ft) nad nadmoiskou
vyskou prahu RWY v 35° od kurzové cary predniho kurzového sektoru. Pfijem signalii musi
byt zajistén az po rovinu rozSifujici se od anténniho systému kurzového majaku do
stanovenych vzdalenosti pod thlem 7° nad vodorovnou rovinou.

POZNAMKA 1 Kde mezilehlé piekazky pronikaji spodni rovinou, neni nutné poskytovat
vedeni ve vyskach pod ¢arou piimé viditelnosti.

3.1.3.3.2 Ve vsech castech sektoru kryti specifikovanych v ¢l. 3.1.3.3.1 mimo specifikaci
v ¢l 3.1.3.3.2.1 aspecifikaci v €l. 3.1.3.3.2.2 a 3.1.3.3.2.3 nesmi byt sila pole mens$i nez
40 pV/m (-114 dBW/m?).

POZNAMKA 1 Toto minimalni pole je pozadovano pro moznost uspokojivého pouziti
kurzovych zatizeni systému ILS.

3.1.3.3.2.1  Pro zafizeni ILS 1. kategorie nesmi byt sila pole mensi nez 90 uV/m
(-107 dBW/m?) v kurzovém sektoru na skluzové roving ve vzdalenosti od 18,5 km [10 NM]
do vysky 60 m [200 ft] nad rovinou proloZenou prahem dréhy.

3.1.3.3.2.2  Pro zafizeni ILS II. kategorie nesmi byt sila pole mensi nez 100 pV/m
(—106 dBW/m?) v kurzovém sektoru na skluzové rovin& ve vzdalenosti 18 km [10 NM]
zv&tiujici se nejménd na 200 pV/m (—100 dBW/m?) ve vyice 15 m [50 ft] nad vodorovnou
rovinou proloZenou prahem drahy.

3.1.3.3.2.3  Pro zafizeni ILS III. kategorie nesmi byt sila pole mensi nez 100 puV/m
(—106 dBW/m?) v kurzovém sektoru na skluzové roving ve vzdalenosti 18,5 km [10 NM]
zv&tiujici se nejméné na 200 uV/m (—100 dBW/m?) 6 m [20 ft] nad vodorovnou rovinou
proloZenou prahem RWY. Od tohoto bodu do nasledujiciho bodu 4 m [12 ft] nad osou RWY
a 300 m [1000 ft] smérem od prahu ke kurzovému vysilaci a pak ve vySce 4 m [12 ft] nad
osou po celé délce RWY smérem ke kurzovému vysilaci nesmi byt sila pole menSi nez
100 wV/m (=106 dBW/m?).

POZNAMKA 1 Pole uvedené v ¢l 3.1.3.3.2.2 a 3.1.3.3.2.3 je nutné k zaji§téni poméru
signal/Sum, pozadovaného pro integritu systému.

3.1.3.3.3 Doporuceni. Nad rovinou 7° by mély byt signaly omezeny na co nejnizsi hodnotu.

POZNAMKY

1 Pozadavky ¢l. 3.1.3.3.1 a 3.1.3.3.2.1, 3.1.3.3.2.2 a 3.1.3.3.2.3 vychazeji z ptedpokladu,
ze letadlo smétuje ptimo k zafizeni.

2 Udaje o dilezitych parametrech palubniho pfijimace, vztahujicich se ke kryti kurzovych
majakd, jsou uvedeny v ¢l. 2.2.2 a 2.2.4 Dodatku C.

3.1.3.3.4 Pokud je kryti dosazeno dvoukmitoctovym kurzovym majdkem, kde jeden nosny

kmitocet vytvaii vyzafovaci diagram v pfednim kurzovém sektoru a druhy vyzafovaci

diagram mimo tento sektor, pomér intenzit signdli t€chto dvou nosnych kmito¢ta v pfednim
kurzovém sektoru do hranic kryti, stanovenych v ¢l. 3.1.3.3.1, nesmi byt mensi nez 10 dB.

POZNAMKA 1 Udaje o dosazeni kryti u dvoukmitodtového majaku jsou uvedeny
v Poznamce k ¢l. 3.1.3.11.2 a v €l. 2.7 Dodatku C.
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3.1.3.3.5 Doporuéeni. Pro kurzovy majak ILS IIl. kategorie by pomér hodnot intenzit dvou
nosnych signalii v prednim kurzovém sektoru nemél byt mensi nez 16 dB.

3.1.3.4 Prubéh kurzové ¢ary

3.1.3.4.1 Prub¢h kurzové cary kurzového majaku I. kategorie nesmi vykazovat vétsi
amplitudy zvInéni, vyjadiené RHM, nez tyto hodnoty:

Usek Amplituda (RHM)
(pro pravdépodobnost 95 %)
Od vn¢jsi hranice kryti do bodu ,,A* 3,1%
« « 3,1 % v bodu ,,A%, odtud linearné klesajici na hodnotu
Od bodu ,,A*“ do bodu ,,B 1.5 % v bodu B¢
Od bodu ,,B*“ do bodu ,,C* 1,5 %

3.1.3.4.2 Prub¢h kurzové Cary kurzového majaku II. a III. kategorie nesmi vykazovat vétsi
amplitudy zvInéni, vyjadfené RHM, nez tyto hodnoty:

Amplituda (RHM)

Usek (pro pravdépodobnost 95 %)

Od vngjsi hranice kryti do bodu ,,A* 3,1%

0 113 . r w <, 7
0d bodu .A“ do bodu . B* 3,1 % v bodu ,,A%, odtud linearn¢ klesajici na

hodnotu 0,5 % v bodu ,,B*
Od bodu "B" do referen¢ni vysky ILS 0.5 %
a pouze u kurzového majaku III. kategorie =70

Od referen¢ni vysky ILS do bodu ,,.D* 0,5 %

« « 0,5 % v bodu ,,D“ odtud se linearné
Od bodu ,,D" do bodu ,,E zvetSujici na 1 % v bodu ,,E*

POZNAMKY

1 Amplitudy, uvedené v ¢l. 3.1.3.4.1 a 3.1.3.4.2, jsou hodnoty RHM, vznikajici vlivem
zvInéni, které se pifi spravném nastaveni projevuji na stiedni kurzové care.

2 Dalsi udaje o pribéhu kurzové c¢ary a signalech kurzového majadku jsou uvedeny
v ¢l 2.1.4,2.1.6 a2.1.7 Dodatku C.

3.1.3.5 Modulace nosného kmitoc¢tu

3.1.3.5.1 Jmenovitd hloubka modulace nosného kmitoc¢tu navigacnimi tony 90 a 150 Hz
podél kurzové cary je 20 %.

3.1.3.5.2 Hloubka modulace nosného kmitoctu navigaénimi tony 90 a 150 Hz se musi
pohybovat v mezich 18 az 22 %.

3.1.3.5.3 Navigacni tony musi vyhovovat témto podminkam:
a) kmitoCty navigacnich tonti jsou 90 a 150 Hz, v obou pfipadech s toleranci £2,5 %,

b) u syst¢tmu ILS II. kategorie jsou kmitocty navigacnich toni 90 Hz a 150 Hz
s toleranci £1,5 %,

c) u systému ILS III. kategorie jsou kmitoCty navigacnich tona 90 Hz a 150 Hz
s toleranci +1 %,

d) celkovy obsah harmonickych kmitoctd tonu 90 Hz nesmi byt vétsi nez 10 %,
u kurzovych majaka III. kategorie nesmi byt obsah druhého harmonického kmitoctu
tonu 90 Hz vétsi nez 5 %.

e) celkovy obsah harmonickych kmitoct tonu 150 Hz nesmi byt vétsi nez 10 %.
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3.1.3.5.3.1  Doporuceni. Pokud je to mozné, mély by byt u kurzového majaku I. kategorie
kmitocty navigacnich tont 90 Hz a 150 Hz s toleranci +1,5 %.

3.1.3.5.3.2 Hloubka amplitudové modulace nosného kmitoc¢tu kurzového majaku
I1I. kategorie zdkladnim nebo harmonickymi kmitoCty napéti napajeciho zdroje nebo jinymi
nezadoucimi slozkami nesmi byt vétsi nez 0,5 %. Uroveii harmonickych kmito&ti napéti
napajeciho zdroje nebo ostatnich nezadoucich Ssumovych slozek, které by s navigacnimi tony
90 Hz a 150 Hz nebo s harmonickymi kmitocCty téchto toni mohly zptisobovat intermodulacni
zkresleni a vytvaret fluktuace pribehu kurzové cary, nesmi piekrocit 0,05 % hloubky
modulace nosného kmitoctu.

3.1.3.5.3.3  Navigacni tébny musi byt fazové synchronizovany tak, aby demodulované
prabéhy 90 Hz a 150 Hz v polovi¢nim kurzovém sektoru prochazely nulou ve stejném smyslu
V rozmezi:

a) u kurzovych majaki I. a II. kategorie 20°,
b) u kurzovych majaku III. kategorie 10°,
faze vzhledem ke slozce 150 Hz, pti kazdé ptlperiodé¢ slozeného pribéhu 90 Hz a 150 Hz.

POZNAMKY

1 Definovani fazovych vztahl timto zpiisobem neznamend pozadavek na jejich méfeni
v polovi¢nim kurzovém sektoru.

2 Dalsi udaje, tykajici se méteni fazovych vztahli navigaénich tont, jsou uvedeny na
Obr. C-6 v Dodatku C.

3.1.3.5.3.4 U dvoukmitoctového kurzového majaku plati ¢l. 3.1.3.5.3.3 pro kazdy nosny
kmitocet. Kromé toho musi byt ton 90 Hz jednoho nosného kmitoc¢tu k tonu 90 Hz druhého
nosného kmitoctu fazové synchronizovan tak, aby demodulované priibéhy tonli prochéazely
nulou ve stejném smyslu, v rozmezi:

a) u kurzovych majaku I. a II. kategorie 20°,
b) u kurzovych majaku III. kategorie 10°,

faze vzhledem ke sloZce 90 Hz. Podobn¢ musi byt fazoveé synchronizovany tony 150 Hz obou
nosnych kmitoctl tak, aby jejich demodulované pritbéhy prochazely nulou ve stejném smyslu,
V rozmezi:

1) u kurzovych majaka I. a II. kategorie 20°,
2) u kurzovych majaka III. kategorie 10°,
faze vzhledem ke sloZzce 150 Hz.

3.1.3.5.3.5 V provozu mohou byt vyuzivany i jiné dvoukmitoCtové kurzové majaky,
které pracuji s fazovymi vztahy navigacnich tonti odliSnymi od podminek, ptfedepsanych
v ¢l 3.1.3.5.3.4. U téchto systémi musi byt fazové vztahy jednotlivych navigacnich toént
90 Hz a 150 Hz nastaveny na jmenovité hodnoty v rozmezich odpovidajicich pozadavkim
¢l. 3.1.3.5.34.

POZNAMKA 1 Tento pozadavek zajistuje spravnou ¢innost palubniho piijimade
v prostorech mimo kurzovou caru, kde intenzity signali obou nosnych
kmitocti jsou piiblizné stejné.
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3.1.3.5.3.6  Doporuceni. V pozadovaném prostoru kryti nesmi celkova hloubka modulace
nosného kmitoctu od navigacnich tonu 90 Hz a 150 Hz prekrocit 60 % nebo byt mensi
nez 30 %.

3.1.3.5.3.6.1 Pro zafizeni prvné¢ instalovana po 1. lednu 2000 nesmi celkova hloubka
modulace nosného kmito¢tu od navigacnich tont 90 Hz a 150 Hz piekrocit 60 % nebo byt
mensi nez 30 % v pozadovaném prostoru.

POZNAMKY

1 Jestlize celkovd hloubka modulace je vétsi nez 60 % pro kurzovy majak
ILS I. kategorie, potom se mlize na omezeni hloubky modulace upravit jmenovita hodnota
polohové citlivosti podle ¢l. 3.1.3.7.1.

2 Pro dvoukmitoCtové systémy se standard na maximalni soucet hloubek modulaci
neaplikuje v azimutech nebo v blizkosti azimutii, kde amplitudy urovné nosné kmitoctu
kurzového a vykryvaciho signélu jsou stejné (tj. v azimutech, kde oba systémy maji znacny
vliv na celkovou hloubku modulace).

3 Standard, urcujici minimalni soucet hloubek modulaci vychdzi z Grovné signalizace
poruchy, ktera se nastavuje na 30 %, jak je uvedeno v ¢l. 2.3.3 Dodatku C.

3.1.3.5.3.7  Je-li kurzovy vysila¢ vyuzit pro radiofonni spojeni, soucet hloubek modulaci
navigacnich toni 90 Hz a 150 Hz nesmi piekrocit 65 % v rozmezi 10° od kurzové cary
a 78 % v ostatnich bodech okoli kurzového vysilace.

3.1.3.5.4 Doporuceni. Nezdadouci kmitoctova a fazova modulace vysokofrekvencnich
nosnych kurzového majaku ILS, ktera mize nevhodné ovlivnit RHM v kurzovych prijimacich,
se musi co nejvice potlacit.

POZNAMKA 1 Odpovidajici podkladovy material je uveden v ¢l. 2.15 Dodatku C.
3.1.3.6  Presnost serizeni kurzové cary

3.1.3.6.1 Stfedni kurzovad ¢ara musi byt nastavena a udrzovdna v mezich, odpovidajicich
témto odchylkdm stfedni kurzové ¢ary od osy RWY v misté referencni vysky ILS:

a) u kurzového majaku I. kategorie £10,5 m [35 ft], nebo linearni ekvivalent RHM
0,015 podle toho, co je mensi,

b) u kurzového majaku II. kategorie £7,5 m [25 ft],
¢) ukurzového majaku III. kategorie £3,0 m [10 ft],

3.1.3.6.2 Doporuceni. U kurzového majdku II. kategorie musi byt stFedni kurzova cdra
nastavena a udrzovana v mezich, odpovidajicich odchylce stiedni kurzové cary od osy RWY
v misté referencni vysky ILS o +4,5 m [5 fi].

POZNAMKY

1 Ptfedpoklada se, Ze zafizeni II. a IIl. kategorie budou nastavovany a udrzovany tak, ze ve
vetsing pripadtt budou pozadavky ¢l. 3.1.3.6.1 a 3.1.3.6.2 dodrZeny. Dale se ptedpoklada,
ze konstrukce aprovoz uplnych pozemnich systémi ILS budou vykazovat integritu,
dostacujici pro dosazeni tohoto cile.

2 Predpoklada se, ze nové instalace II. kategorie budou spliiovat pozadavky ¢l. 3.1.3.6.2.

3 Udaje o méfeni sefizeni kurzové &ary jsou uvedeny v &l. 2.1.4 Dodatku C k této &asti
ptedpisu.
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3.1.3.7 Polohova citlivost

3.1.3.7.1 Jmenovitd hodnota polohové citlivosti uvniti polovi¢niho kurzového sektoru
v misté referencni vysky ILS musi byt 0,145 % RHM/metr. Tento poZzadavek neplati pro
kurzové majaky ILS I. kategorie, u nichz musi byt polohova citlivost nastavena co nejblize
k pozadované hodnoté. Pro zatizeni ILS LLZ 1. kategorie na drahach koédového oznaceni 1 a 2
musi byt jmenovitd polohova citlivost dosazena v bodé¢ ,,B*“ ILS. Uhel kurzového sektoru
nesmi byt vétsi nez 6°.
POZNAMKA 1 Kédové oznageni 1 a2 pro RWY je definovano v L 14.
3.1.3.7.2 Stranova polohova citlivost musi byt nastavena a udrzovana v rozmezi:

a) £17 % jmenovité hodnoty u zafizeni I. a II. kategorie,

b) +10 % jmenovité hodnoty u zafizeni III. kategorie.

3.1.3.7.3 Doporuceni. Pokud je to mozné, musi byt polohova citlivost zarizeni II. kategorie
nastavena a udrzovana v rozmezi £10 %.

POZNAMKY

1 Hodnoty, vyjadfené v ¢l. 3.1.3.7.1, 3.1.3.7.2 a 3.1.3.7.3 vychézeji ze jmenovité Sitky
kurzového sektoru 213 m [700 ft] v pfislusném bodg¢, tj. v bod¢ ,,B*“ pro RWY kodového
oznaceni 1 a 2 v misté referencni vySky ILS pro ostatni RWY.

2 Udaje o zafizeni a polohova citlivost kurzovych majéka, pracujicich se dvéma nosnymi
kmitocty, jsou uvedeny v ¢l. 2.7 Dodatku C.

3 Udaje o méfeni polohové citlivosti kurzového majaku jsou uvedeny v ¢l. 2.9 Dodatku C.

3.1.3.7.4 ZvySovani RHM vzhledem kihlové odchylce od piedni kurzové cary
(kde RHM = 0 %) musi byt téméft linedrni po obou stranach ptedni kurzové ¢ary az do thlu,
kde RHM = 18,0 %. Od tohoto thlu az po uhel £10 % nesmi byt RHM mensi nez 18 %.
V sektorech od +10° do +35° nesmi byt RHM niZz8i nez 15,5 %. Je-li poZadovano kryti
imimo sektor £35 % nesmi byt RHM v prostoru kryti, s vyjimkou zadniho kurzového
sektoru, niz$i nez 15,5 %.

POZNAMKY

1 Linearni zavislost zmény RHM na uhlové odchylce je dileZita zejména v okoli kurzové

cary.

2 VySe uvedend hodnota RHM v sektoru 10°-35° je uvaZovana jako minimalni poZadavek
pro pouziti ILS jako pfistavaciho zatizeni. Kdekoliv je dosazitelnd vySsi hodnota RHM,
napt. 18 %, je Zadouci jako pomoc rychlym letadlim pro zajisténi vétSiho hlu zachyceni
v provozné¢ pozadovanych vzdalenostech, za podminky dodrzeni meznich {rovni
modulace, jak uvadi ¢l. 3.1.3.5.3.6.

3 Pokud je to prakticky moZzné, tiroven zachyceni kurzového majdku automatickymi systémy
fizeni letu musi byt nastavena na 0,175 RHM nebo méné, aby se zabranilo faleSnym
zachycenim kurzového majéaku.

3.1.3.74 ZvySovani RHM vzhledem kuhlové odchylce od ptedni kurzové cary
(kde RHM = 0 %) musi byt téméf linearni po obou stranach predni kurzové ¢ary az do hlq,
kde

RHM = 18,0 %. Od tohoto uhlu az po uhel £10 % nesmi byt RHM mensi nez 18 %.
V sektorech od 10° do 35° nesmi byt RHM niZsi nez 15,5 %. Je-1li pozadovano kryti i mimo
sektor 35 % nesmi byt RHM v prostoru kryti, s vyjimkou zadniho kurzového sektoru, nizsi
nez 15,5 %.
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POZNAMKY

1 Lineéarni zavislost zmény RHM na thlové odchylce je dulezita zejména v okoli kurzové

cary.

2 Vyse uvedena hodnota RHM v sektoru 10°-35° je uvazovana jako minimalni pozadavek
pro pouziti ILS jako pfistavaciho zafizeni. Kdekoliv je dosazitelna vyss$i hodnota RHM,
napt. 18 %, je zadouci jako pomoc rychlym letadlim pro zajisténi vétSiho tthlu zachyceni
v provozn¢ pozadovanych vzdalenostech, za podminky dodrzeni meznich trovni
modulace, jak uvadi ¢l. 3.1.3.5.3.6.

3 Pokud je to prakticky mozné, musi byt urovenl zachyceni kurzového majaku
automatickymi systémy fizeni letu nastavena na 0,175 RHM nebo méné, aby se zabranilo
faleSnym zachycenim kurzového majaku.

3.1.3.8 Hovorovy signal

3.1.3.8.1 Kurzovy majak I. a II. kategorie mlze byt soucasn¢ s vysilanim navigacnich
a identifikacnich signdlti pouzit pro radiotelefonni spojeni s letadly za ptedpokladu, Ze tim
nebude nijak ovlivnéna zadna z jeho zakladnich funkei.

3.1.3.8.2 Kurzovy majak III. kategorie nesmi umoziovat radiotelefonni spojeni, s vyjimkou
pripadl, kdy konstrukéni uspofddani a provoz zafizeni jsou takové, Ze vylucuji jakoukoli
moznost ovlivilovani zdkladni funkce kurzového majdku, tj. vedeni letadel v ptibliZzovacim
prostoru.

3.1.3.8.3 Je-li pouzit kanal pro radiotelefonni spojeni s letadly, musi vyhovovat témto
pozadavkim:

3.1.3.8.3.1 Hovorovy signdl je modulovén na nosny kmitocet nebo kmitocty, pouzité pro
ostatni funkce kurzového majaku. Vysilani hovorového signalu je polarizovano horizontalné.
Je-1i hovorovy signal modulovdn na dva nosné kmitocty, musi byt obé modulace v takovém
fazovém vztahu, aby v prostoru kryti kurzového majadku nedochéazelo ke vzniku ,,hluchych
mist.

3.1.3.8.3.2 Maximalni hloubka modulace nosné¢ho nebo nosnych kmitocti hovorovym
signalem neni vétsi nez 50 % a je nastavena tak, Ze:

a) pomér Spickovych hloubek modulaci hovorového a identifikacniho signalu je
pfiblizné 9 : 1,
b) celkové hloubka modulace smési hovorového, identifikacniho a navigacnich signali
neni vétsi nez 95 %.
3.1.3.8.3.3  Nizkofrekvencni charakteristika radiotelefonniho kanédlu v rozsahu kmitocth
300 Hz az 3000 Hz musi byt vzhledem k urovni 1000 Hz v rozmezi 3 dB.

3.1.3.9 Identifikacni signal

3.1.3.9.1 Kurzovy majak musi na nosném kmitoctu nebo kmitoctech umoznit soucasné
s vysilanim signalti zékladnich funkci vysilani identifikacniho signalu, ptisluSejiciho urcité
RWY a sméru pfiblizeni. Vysilani identifikacniho signalu nesmi v zddném piipadé ovliviiovat
zakladni funkce kurzového majaku.

3.1.3.9.2 Identifikacni signal je vytvafen modulovanim nosného kmitoctu nebo kmitoctl
tonem 1020 £+ 50 Hz, druhem vysilani A2A. Hloubka modulace identifika¢niho signalu musi
byt v rozmezi 5 % az 15 % s vyjimkou, Ze pfi pouziti radiotelefonniho kandlu musi byt pomér
Spickovych hloubek modulaci hovorového a identifikaéniho signdlu pftiblizné 9: 1
(viz €l. 3.1.3.8.3.2). Vysilani identifika¢niho signdlu je polarizovdno horizontalné. Je-li
identifika¢ni signdl modulovdn na dva nosné kmitocty, musi byt obé modulace v takovém
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fazovém vztahu, aby v prostoru kryti kurzového majaku nedochéazelo ke vzniku ,,hluchych*
mist.

3.1.3.9.3 Identifikacni signal se vysila mezinarodni Morseovou abecedou. Obsahuje 2 nebo
3 pismena, kterym muze predchazet pismeno ,, I a po nichz nésleduje kratkd mezera pro
rozliSeni kurzového majaku ILS od ostatnich radionavigac¢nich prostiedkti v blizkém okoli.

3.1.3.9.4 Identifikacni signal se vysild ve form¢ teCek a Carek rychlosti ptiblizné 7 slov za
minutu, opakovan¢ ve stejnych intervalech nejméné 6 krat za minutu, nepietrzité po celou
dobu provozniho vyuzivani kurzového majaku. Neni-li vysilani kurzového majéku provozné
pouzitelné, napt. pii 0drzbé nebo sefizovani, musi byt vysilani identifika¢niho signalu
preruseno. Délka tecek je od 0,1 do 0,160 sekundy. Délka ¢arek je obvykle trikrat delsi nez
delka tecek. Délka mezery mezi teckami a/nebo Carkami je stejna jako délka tecky +10 %.
Délka mezery mezi pismeny nesmi byt mensi nez délka tii tecek.

3.1.3.11 Monitorovy systém

3.1.3.11.1 Automaticky monitorovy systém musi pfi vzniku kterékoli z podminek, uvedenych
v ¢l. 3.1.3.11.2, ptedat vystrahu ur€enym kontrolnim stanoviStim a v casovych intervalech,
stanovenych v ¢l. 3.1.3.11.3.1, zpUsobit:
a) preruSeni vysilani,
b) odstranéni navigacnich a identifikac¢nich slozek z nosného kmitoctu,
c) v ptipadé kurzovych majaka II. a III. kategorie, vyskytnou-li se takové pozadavky,
prevést dané zafizeni na provoz nizsi kategorie.

POZNAMKA 1 Piechod zafizeni na zatizeni niz$i kategorie podle &l. 3.1.3.11.1 maze byt
proveden pouze za predpokladu, Ze prostiedky pro informaci posadek
letadel o zméné provozni kategorie vykazuji dostateCnou integritu.

3.1.3.11.2 Monitorovaci systétm musi byt uveden do <¢&innosti pii vzniku nékterého
z nasledujicich stavii:
a) u kurzovych majakt I. kategorie pii zméné polohy stfedni kurzové ¢ary vzhledem
kose RWY, ktera v misté¢ referenéni vySky ILS odpovida odchylce vétsi
nez 10,5 metru nebo nez linearni ekvivalent RHM 0,015 podle toho, co je mensi,

b) u kurzovych majaka II. kategorie pii zméné polohy stiedni kurzové ¢ary vzhledem
k ose RWY, ktera v misté¢ referencni vysSky ILS odpovidd odchylce vétsi nez
7,5 metru,

¢) u kurzovych majaka III. kategorie pfi zmé&né polohy stfedni kurzové ¢ary vzhledem
kose RWY, ktera v mist¢ referencni vysky ILS odpovida odchylce vétsi
nez 3 metry,

d) u kurzovych majakl s jednim nosnym kmitoctem pfi sniZzeni vystupniho vykonu na
méné nez 50 % normalni hodnoty za ptfedpokladu, ze zafizeni i1 dale vyhovuji
¢l.3.1.33,3.1.3.4a3.1.3.5,

e) u dvoukmitoctovych majaka pii sniZeni vystupniho vykonu kteréhokoli z nich na
méné nez 80 % normalni hodnoty. Vétsi snizeni vystupniho vykonu na 80 az 50 %
normalni hodnoty je pfipustné pouze za piedpokladu, Ze zafizeni budou i nadale
vyhovovat ¢l. 3.1.3.3,3.1.3.4a3.1.3.5,

POZNAMKA 1 Je diilezité zjistit zmény kmito&tu, které pii prekroceni odchylek uréenych
¢l. 3.1.3.2.1 mohou vyustit v nebezpecné situace. Vyznam tohoto problému
se zvétSuje u zafizeni urcenych pro provoz II. a III. kategorie. Je-li to nutné,
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muze byt tento problém vyfeSen zvlaStnim monitorem nebo vysoce
spolehlivymi obvody.
f) u kurzovych majaki 1. a II. kategorie pii zméné polohové citlivosti o vice nez 17 %
jmenovité hodnoty tohoto Cinitele pro kurzové zatizeni.

POZNAMKA 1

Pfi volbé hodnot pfipustného snizeni vykonti dvoukmitoctového kurzového majaku,
pfi kterém musi byt podle ¢l. 3.1.3.11.2 a) uveden do ¢innosti monitorovaci systém, je nutno
vénovat pozornost tvarGm horizontdlntho a vertikdlnitho vyzafovaciho diagramu
kombinovanych anténnich systémi (vlivem rizné vysky antén nad zemi dochézi ke vzniku
vertikalnich laloki). Velky rozdil mezi vykony jednotlivych nosnych kmitocti by se mohl
projevovat v mistech o malém gradientu RHM av pribéhu faleSnych kurzovych car
v prostorech mimo kurzovy sektor, a to az ke hranicim vertikalniho kryti, stanovenych
v ¢1.3.1.3.3.1.

3.1.3.11.2.1 Doporuéeni. V pripadé dvou kmitoctovych kurzovych majaku se musi
v podminkach pro vyvolani cinnosti monitoru predpokladat pripad, kdy se RHM
v pozadovaném sektoru kryti za uhlem £10° v priblizeni snizi pod 0,155 s vyjimkou sektoru
zpétného kurzu.

3.1.3.11.3Celkova doba, vcetné¢ doby nulového vysilani, ve které jednotlivé parametry
vysilani ptekro¢i hodnoty stanovené v bodech a), b), ¢), d), e), ), ¢l. 3.1.3.11.2, musi byt co
mozno nejkratsi.

3.1.3.11.3.1 Celkova doba (viz ptedchozi ¢lanek) véetné doby nulového vysilani nesmi byt za
zadnych okolnosti delsi nez:

10 sekund u kurzového majaku I. kategorie,

5 sekund u kurzového majaku II. kategorie,

2 sekundy u kurzového majéku III. kategorie.

POZNAMKY

1 Uvedena celkova casova obdobi nesmi byt piekroCena. Jejich stanoveni ma za Ucel
zabranit dlouhym nebo opakovanym vypadkim kurzového majaku z provozu ve fazich
konecného ptibliZzeni letadel na pfistani. Z tohoto diivodu zahrnuji nejen pocatecni obdobi
provozu mimo stanovené tolerance, ktera se mohou objevit pfi obnovovani provozu, napf.
po zasahu monitorovaciho systému a nasledujicim pfepindni souprav nebo ¢asti kurzového
majaku.

2 Ucelem je, aby po uvedenych &asovych obdobich nebyly pro vedeni letadel vysilany zadné
informace, které by se pohybovaly mimo tolerance monitorovaciho systému a po
nasledujicich 20 sekund nebyl obnovovan provoz nespravné pracujici soupravy.

3.1.3.11.3.2 Doporuéeni. V pripadech, kde je to mozné, nesmi celkova doba podle
¢l. 3.1.3.11.3.1 pro kurzové majaky Il. kategorie prekrocit 2 sekundy a pro kurzové majaky
111. kategorie 1 sekundu.

3.1.3.11.4Konstrukce a provoz monitorovaciho systému musi spliiovat pozadavek na

odstranéni navigacnich slozek a identifika¢niho signdlu z vysilani a ptfedani vystrazného

signalu uréenym kontrolnim stanovistim v ptipadé, Zze se vyskytne porucha samotného

monitorovaciho systému.

POZNAMKA 1 Dalsi pokyny pro konstrukci a provoz monitorovacich systémil jsou uvedeny
v €l. 2.1.8 Dodatku C.

107



COS 584101
3. vydani

Priloha F
F.2 ODKAZY V ICAO, DOK. 8071

4.3.12 Kodovany identifikani signal, ktery vysila kurzovy majék, se musi monitorovat
béhem riznych zkousSek v celé oblasti kryti. Identifikace je vyhovujici, jestlize kédované
znaky jsou spravné, jasné a jestlize jsou rozmistény v nalezitych intervalech. Vysilani
identifika¢niho signalu nesmi nijak rusit zékladni funkce kurzového majaku. Monitorovani
identifikace rovnéz spliiuje ten ucel, ze detekuje frekvenéni ruSeni, které zptisobuje hlavné
zazn&jovy oscilator nebo jiné ruseni ptisobici na identifikaci.

4.3.13 U kurzovych majaka, které umoziuji radiotelefonni spojeni s letadlem na kmitoc¢tu
majaku, se toto spojeni musi kontrolovat v celé oblasti kryti prakticky stejnym zpiisobem jako
identifikace. Toto spojeni se musi kontrolovat proto, aby se zjistilo, zda odpovidajicim
zpusobem slouzi svému ucelu, jako radiotelefonni spoj pozemniho majaku s letadlem a zda
neovliviiuje zakladni funkce majaku.

4.3 14 Stav modulace. I kdyz stav modulace lze nejsnadnéji méfit na zemi, mize se méfit
také za letu, pii vyzafovani pouze nosného signalu. Poloha letadla se udrzuje pobliz stfedové
osy RWY a zaznamendavaji se tidaje indikatoru ILS.

4.3.15 Hloubka modulace. Hloubka modulace v procentech se musi urcit pouze za letu
v sektoru kryti a v takovém bodu kurzu, ve kterém intenzita signalu, pfijimaného pfijimacem,
odpovidéa hodnoté, na kterou byla kalibrace hloubky modulace provedena. Z tohoto diivodu se
musi tento pozadavek plnit soubézné¢ s kontrolou setizeni. Jestlize indikace hloubky modulace
je vyznamné ovliviilovana trovni vf. signdlu, musi se zmétit hloubka modulace pobliz bodu A.
(Odpovidajici predbézna kontrola hloubky modulace se mize provést, kdyz letadlo pielétava
(ktizi) kurz pti kontrole tthlové polohové citlivosti. Procento modulace se zméii pouzitim
kalibrovanych udaji (dat), kterymi je jednotlivy pfijima¢ vybaven.

4.3.16 Existuji dvé zékladni metody meéfeni uthlové polohové citlivosti — pfiblizeni po
krajnich kurzech kurzového sektoru a let napti¢ kurzového sektoru (nebo let po kruhové draze
v kurzovém sektoru) v pravych uhlech k prodlouzené ose RWY. Pro zkousky stanovisté
a prostiedki po instalacich se doporucuje metoda ptiblizeni. Pro vSechna letova ovéieni se po
vz4ajemném srovnani méfeni na zemi a za letu nesmi vysledky lisit o vice nez 10 % zvefejnéné
uhlové polohové citlivosti. Tam, kde tohoto stupné korelace neni dosazeno, se musi vyfesit
divod nesrovnalosti. Pfi pocatecni kategorizaci se musi u instalovaného prostfedku nastavit
uhlova polohova citlivost na nominalni hodnotu.

4.3.17 K urceni Site poloviéniho kurzového sektoru ve stupnich, pfi pouziti metody
pfibliZeni, se musi provést let na obou stranach kurzové ¢ary tak, aby priimérnd odchylka na
ukazateli ILS byla 75 (nebo 150) pA pro ob¢ strany. Je potfebné si uvédomit, ze odchylka
letadla od prodlouZené osy RWY bude zmenSovat piesnost méfeni — normalné musi byt
prumérna odchylka ukazatele ILS v rozmezi 15 (nebo 30) puA od zamyslené hodnoty.
Primérna uhlova poloha letadla, métend sledovacim zafizenim na kazdé strané¢ od kurzové
¢ary, bude definovat thlovou hodnotu §ifky polovi¢niho kurzového sektoru. Jestlize je uhlova
polohova citlivost, odpovidajici méfené Sifce polovi¢niho kurzového sektoru mimo tolerance,
potom se musi uhlova polohova citlivost znovu sefidit.

4.3.18 Mcéteni thlové polohové citlivosti metodou ptficného pieletu kurzového sektoru nebo
pteletem po kruhové dréze je typické pro pouziti pii pravidelném ovéfovani prostredk.

4.3.19 Mc¢teni se provadi v bodu o znamé vzdalenosti od antény kurzového majaku; vhodna
pro tento Ucel je vzdalenost 11 km [6 NM] od kurzového majaku nebo vnéjsiho navéstniho
majaku. K tomu, jak nejlépe vypocitat uhlovou polohovou citlivost, je nutné pouZzit n€kolik
vzorkli z linearniho sektoru RHM a najit sklon pfimky, kterd se shoduje s udaji. Tento
zkraceny postup se musi provést jako prvni pii ovéfovani prostfedku po jeho instalaci nebo
hlavnim ovéfeni, aby se mohly poskytnout pfesné srovnavaci udaje pro nasledné pouziti
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a aby se ziskané vysledky mohly porovnat s vysledky méieni Sitky polovicniho kurzového
sektoru. ZkuSenost ukazala, ze vysledky nasledujicich (pozdéjsich) rutinnich kontrol
pouzivajicich metodu pieletu kurzového sektoru po kruhové draze ukazuji na dobré vzajemné
srovnani s naméfenymi hodnotami ziskanymi pti pocatecnich zkouskach.

4.3.20 Nasleduje ptiklad uhlové polohové citlivosti touto metodou. Provede se let po letové
trati kolmé ke kurzové care kurzového majaku tak, aby letova trat’ vedla pfimo nad vnéjSim
navéstnim majakem nebo se zvoli kontrolni bod ve vysce 460 m [1500 ft] nad anténou
kurzového majaku. Let musi zacit mimo kurzovy sektor, aby se zajistila stabilni rychlost jesté
predtim, nez se vlétne do kurzového sektoru. Poloha letadla se sleduje sledovacim zatizenim
a zmé&fi se uhly, pfi kterych se objevi udaje 150, 75, 0, 75 a 150 pA. Uplny sektor od 150 do
150 pnA se musi prolétnout tak, aby pti prohlidce zdznamu byla zjisténa linearita.

4.3.21 Ovéfeni spravnosti kurzové informace od kurzového majaku se provadi proto, aby se
stanovilo, ze vysilané signaly v kurzovém sektoru i mimo n¢j budou uzivateli poskytovat
spravnou indikaci kurzu a aby se zjistilo, ze neexistuje indikace falesnych kurzt. Provede se
let po kruhové draze s polomérem od 9 km do 15 km [od 5 do 8 NM] od pozemniho
prostiedku a piiblizné 460 m (1500 ft) nad anténou. Tam, kde je ¢lenity terén, zvoli se takova
vyska letu, kterd zajisti pfimou viditelnost z letadla na anténu kurzového majéaku.

4.3.22 Spravnost kurzové informace od kurzového majdku se kontroluje v mezich kryti
predniho kurzového sektoru (typicky £35°). V pfipadé, ze se pro priblizeni pouziva i zadni
kurzovy sektor, zkontroluje se i tento sektor. Doporucuje se let po kruhové draze 360°, aby se
zjistily mozné falesné kurzy mimo oblasti kryti. Tyto falesné¢ kurzy mohou byt zpiisobeny
charakteristikami antény nebo podminkami vnéjSiho okolniho prostfedi a mohou byt cenné
pfi stanoveni piedchézejiciho chovani pozemniho prostredku.

4.3.26 Pii méfeni a analyze nastaveni kurzu kurzového majaku se musi vzit v uvahu ohyby
kurzové ¢ary. Sefizeni stiedni kurzové cary vyZaduje jeji stanoveni v nasledujicich kritickych
oblastech pted ptislusnou vySkou rozhodnuti:

I. kategorie — v blizkosti bodu B systému ILS,

II. kategorie — od bodu B systému ILS po referencni vysku systému ILS,
III. kategorie — od referencniho bodu C systému ILS po bod D systému ILS.

4.3.27 Kde je to mozné, provede se normalni pfiblizeni na pfistani podle systému ILS
s vyuzitim sestupové roviny. Poloha letadla se musi zaznamenavat systémem pro sledovani
auréovani polohy. Porovnanim priméru poloh letadla snaméfenym primérem
rozdilt hloubek modulaci se miiZze urcit nastaveni kurzového majaku.

4.3.28 V oblasti, kde se hodnoti ohyby (zakiiveni) kurzové cary, jsou tyto ohyby
analyzovany, aby se vypocital primér nastaveni kurzového majaku.

4.3.29 Jednd se o piesné méfeni zvinéni (ohybid), které se miize provést soubézné
s kontrolami sefizeni a nastaveni tthlové polohové citlivosti. Zaznamy o ptibliZeni na pfistani
provadéné pii kontrole sefizeni kurzové ¢ary a pii kontrolach uhlové polohové citlivosti se
mohou pouzit pro vypoc€et zvinéni kurzové cCary. Stfed nebo stiedni hodnota celkové
amplitudy zvInéni predstavuje kurzovou piimku, kterd slouzi pro hodnoceni zvInéni a jeho
tolerance. Jestlize se hodnoceni provadi palubnim indikatorem, je nutné, aby u signalu,
zobrazovaného na ukazateli ILS (ukazatel se zkiiZenymi rucickami), byly eliminovany
dolnofrekvenéni propusti vysokofrekvenéni slozky signdlu, které nemaji na zvlnéni kurzové
cary zadny prakticky vliv. Ze zdznamu palubniho métfeni se mohou pii sefizovani ¢lenéni
kurzové Cary urcit tolerance jako primérna kurzova poloha mezi prahem RWY a bodem D
a oddélené mezi bodem D abodem E. K analyze spektralnich slozek nizké frekvence po
filtraci, spolu s ¢lenénim toleranci vztahujicich se ke sttedni kurzové poloze v kazdé zoné, se
musi pouzit ndvod uvedeny v ICAO, ptiloha 10, svazek 1, dodatek C, ¢l. 2.1.4 az 2.1.6.
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4.3.30 Kde je to mozné, musi se pro zhodnoceni ¢lenéni stiedni kurzové cary provést
normalni pfiblizovaci let na pfistdni po sestupové rovin¢é. Pro kurzové majaky II. a IIL
kategorie musi letadlo pielétnout prah RWY pfiblizn¢ na vysce dané sestupovou rovinou
a pokracovat v klesani az do normalniho bodu dosedu a déle pokracovat v pohybu na RWY
po dosednuti nejméné do bodu E. Nestandardné¢ se miize letadlo pohybovat na RWY po
dosazeni bodu dosednuti do bodu D, kde provede start a leti ve vySce nepfesahujici 15 m
[50 ft] az do bodu E. Tyto postupy se musi dodrzet, aby se zhodnotilo navadéni v podminkach
okolniho prostfedi u uzivatele. Pfesné sledovani nebo urcovani polohy se musi u systému ILS
zajistit od bodu A do nasledujicich bodii:

pro L. kategorii — referen¢ni vyska ILS (bod T),

pro II. kategorii — referen¢ni vyska ILS (bod T),

pro III. kategorii — bod E systému ILS.

4.3.31 Pro III. kategorii se muze zhodnoceni zvInéni kurzové €ary od bodu T do bodu
E nahradit pozemnim méfenim pomoci vhodné vybaveného vozidla, jak je popsano v ICAO,
DOK. 8071, ¢l. 4.2.8 a4.2.9.

4.3.32 Jestlize se pro start letadel pouziva zpétného kurzu kurzového majaku, potom se musi
provést méfeni zvlnéni kurzové ¢ary podél RWY pro kazdou kategorii ILS.

4.3.33 Problematika tykajici se clenéni kurzové cary je uvedena vICAO, piiloha 10,

svazek I, dodatek C, ¢l. 2.1.4 az 2.1.7.

POZNAMKA 1 Priibéh kurzové &ary se mize méfit pouze tehdy, kdyz mé kurzovy sektor
svou normalni provozni Sifku.

4.3.34 Tato kontrola se provadi proto, aby se urcilo, jestli zafizeni poskytuje spravné
informace uzivateli v celém sektoru provozniho pouziti. Kryti je stanoveno do urcité miry
riznymi jinymi kontrolami, avSak navic je nutné doplnit kontrolu kryti na vzdalenostech
18,3,31,5246,3 km [10, 17 a 25 NM] od antény.

4.3.35 Aby se zarucilo, ze nasledujici pozadavky jsou uspokojivé spln€ny, pozaduje se,
aby se lety pfi rutinnim ovéfovani a pii ovéfovani po instalaci provadély na odpovidajicich
vySkach. Dostatecné kryti pro moderni letadlové systémy se mize definovat irovni signalu
5uV (pii instalaci kalibrované antény) na vstupu piijimace, spolu s proudem 250 pA
u signalniho praporku (indikatoru). Jestlize se poZaduje, aby pozemni instalace zabezpecovala
letadla vybavena piijimaci, které¢ maji citlivost hor$i nez 5 pV, musi se pouzit vétsi vstupni
signal (azZ do 15 nV) pfi stanoveni kryti pro tato letadla. Sektor kryti kurzového majaku saha
od jeho antény na vzdalenosti:

—46,3 km [25 NM] v rozsahu £10° od pfedni kurzové cary,

—31,5km [17 NM] mezi 10° a 35° od ptfedni kurzové cary,

— 18,5 km [10 NM] mimo thly £35°, jestlize kryti poskytuje.
Tam, kde to diktuji topografické podminky, nebo kde to dovoluji provozni pozadavky, mize
se dosah zmenSit na 33,3 km [18 NM] v rozsahu sektoru £10° a na 18,5 km [10 NM]
ve zbytku kryti, jestlize alternativni navigacni zatizeni zajiSt'uje uspokojivé kryti ve sttednim
sektoru. Signaly kurzového majaku musi byt pouzitelné (zachytitelné) ve vzdalenostech,
specifikovanych na vySce 600 m [2000 ft] a vySe nad nadmoiskou vyskou prahu RWY nebo
300 m [1000 ft] nad nadmotskou vySkou nejvyssiho bodu (podle toho, co je vyssi) stiedniho
a kone¢ného pfiblizeni.
4.3.36 Pii pravidelném ovéfovani je nutné provadét kontrolu jen ve vzdalenosti 31,5 km
[17 NM] a v rozsahu 35° na obé& strany kurzové cary, jestlize se kurzovy majak nepouziva
mimo tento sektor.
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4.3.37 Polarizace. Tato kontrola se provadi proto, aby se urcily vlivy nezadoucich slozek
vertikaln€ polarizovaného signélu. Pti udrzovani pozadované traté (na prodlouzené ose RWY)
se letoun naklani kolem jeho podélné osy o 20° na kazdou stranu na letové vysce. Poloha
letadla se musi pfitom monitorovat pouzitim presného sledovaciho nebo polohu urcujiciho
systému. Analyzujte se registrace ukazatele ILS (dvourucickového ukazatele), aby se urcilo,
jestli existuji n¢jaké kurzové odchylky zplisobené zménou orientace letadlové antény. Vlivy
slozek vertikaln¢ polarizovaného signalu jsou pfijatelné tehdy, jestlize jsou v mezich
specifikovanych toleranci. Jestlize se kontrola provede v oblasti vnéj$iho navéstidla, moznost
vzniku chyb v disledku zmén polohy se zmensi. Velikost namétfeného vlivu polarizace zavisi
rovnéz na polarizacnich charakteristikach letadlové antény. Z toho vyplyva, ze vliv vertikalni
polarizace letadlové antény musi byt pokud mozno maly.

4.3.38 Ovéfeni monitort nastaveni kurzové ¢ary a tthlové polohové citlivosti se mize provést
na zemi nebo za letu. Dale je uvedena doporucend metoda letového ovéteni:

a) Monitor nastaveni kurzové Cary. Letadlo se umisti pfesn¢ na prusecik osy a prahu
RWY aujistéte se, ze napéti na letadle jsou vyhovujici a Ze jsou pfijimany
odpovidajici signaly kurzového majaku. Kdyz se zjisti, Ze nadmérné posunuti kurzu
vyvolé vystrazny signdl, je nutné pozadat pozemniho technika o sefizeni kurzového
majaku tak, aby toto posunuti vygenerovalo na monitoru nastaveni kurzové ¢ary
vystrazny signdl. Pfesné posunuti v mikroampérech se miize uréit ze zdznamu
kazdého ptipadu vystrazného signalu (pfi posunuti vpravo nebo vlevo od stiedové
osy RWY) a mlze se matematicky pfevést na metry [ft]. Vypocet pievedeni
(transformace) tohoto posunuti na prahu RWY v mikroampérech na vzdalenost musi
v sobé zahrnovat skutecnou (naméfenou) tthlovou polohovou citlivost. Jakmile je
kurz piestaven do norméalnich provoznich podminek, je sefizeni potvrzeno.

b) Monitor thlové polohové citlivosti. Pozadejte Technik pro udrzbu a obsluhu se
pozada, aby u thlové polohové citlivosti nastavil Siroké a uzké meze vystrazného
signalu a zkontroluje se tthlova polohova citlivost u kazdého ptipadu. Tato kontrola
musi nasledovat po normdlni kontrole uhlové polohové citlivosti, popsané v Cl.
4.3.16 az 4.3.20. Metoda pti¢ného letu nebo letu po kruhové draze se mize pouZit
pouze tehdy, jestlize je dosaZeno dobré korelace s presnéj$i metodou pftibliZeni.
Jakmile jsou meze vystrazného signalu ovéfeny nebo nastaveny, je nutné potvrdit
hodnotu uhlové polohové citlivosti v normalnich provoznich podminkéch.

POZNAMKA 1

Pii ovéfovani prostfedku po instalaci nebo po provedeni hlavnich modifikaci se mulzZe
zkontrolovat spravnost indikace kurzu tehdy, kdyZ je uhlova polohova citlivost nastavena na
Siroké meze. Tolerance vystrazného signalu 175 pA a 150 pA, specifikované pro pouziti za
normdlnich podminek uhlové polohové citlivosti, budou pak snizeny na hodnoty 160 pA
a 135 pA.

¢) Monitor vykonu (pouze po instalaci). Intenzita pole vytvofena signdlem kurzového
majadku se musi méfit v kurzu na nejvetsi vzdalenosti, na které se predpoklada
pouziti prosttedku, ale ne na mensi vzdalenosti nez 33,3 km [18 NM], pii ¢innosti
s 50 % normalniho vykonu. JestliZe je intenzita pole mensi nez 5 uV, potom se zvysi
V}'/kon* tak, aby zajistil alesponn 5 pV a mez vystrazného signalu monitoru se nastavi
na tuto hodnotu.

POZNAMKA ‘Muze se pozadovat 15 pV (viz ¢l. 4.3.34).
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METODIKY OVEROVANI SESTUPOVEHO MAJAKU ILS

TABULKA G.1 — Seznam kontrol sestupového majaku ILS (¢l. 11.4)

MéFeny parametr Letové ovéreni Odk?’z v ICAO, Odkaz v ICAO,
Po instalaci | Pravidelné Priloha 10 Dok. 8071
Nastaveni thlu X X 3.1.5.1.22 4.3.45,4.3.46
Struktura sestupové Cary X X 3.1.54.2 4.3.52
Modulace X X 3.1.55 4.3.53,4.3.54
Referencni vyska ILS X 3.1.5.1.4,
3.1.5.1.5
Zména uhlové polohové X X 3.1.5.6 4.3.47 az4.3.49
citlivosti v zavislosti na thlové
odchylce
Rozdily hloubky modulace pod X X 3.1.5.6.5 4.3.50
sestupovou ¢arou
Monitorovani X X 3.1.5.7 4.3.57,4.3.58
Kryti X 3.1.53 4.3.56
Tabulka G.1 obsahuje minimalni kontroly potfebné k ovéfeni sestupového majaku
ILS.
G.1 ODKAZY V ICAO, PRILOHA 10
3.1.5.1.2.1  Sestupovy thel musi byt nastavitelny a udrzovany v rozmezi:

a) 0,075 0 u sestupovych majakt ILS I. a II. kategorie,
b) £0,04 0 u sestupovych majak ILS III. kategorie.

POZNAMKY

1 Dalsi pokyny pro nastavovani sestupovych thld jsou uvedeny v ¢l. 2.4 Dodatku C.

2 Dalsi tdaje o priib&hu sestupové Cary ILS, sefizeni a umisténi sestupového majaku ILS,
které¢ se vztahuji k volbé referencni vySky ILS, jsou uvedeny v ¢l. 2.4 a na obr. C — 5
Dodatku C.

3.1.5.1.4 Referen¢ni vyska ILS pro systém ILS II. a III. kategorie musi byt 15 m [50 ft].
Povolena tolerance je +3 m [10 ft].

3.1.5.1.5 Doporuceni. Referencni vyska ILS pro system ILS I kategorie musi byt 15 m
[50 ft]. Povolend tolerance je +3 m [10 ft].

POZNAMKY

1 Referen¢ni vysky ILS byly stanoveny za piedpokladu, Ze svisld vzdalenost mezi drahou,
opsanou sestupovou anténou, a drdhou, opsanou nejnizs$i casti podvozku letadla nad
prahem RWY, je maximalné 5,8 m [19 ft]. Pro letadla, u nichz je toto kritérium vétsi, je
zapotiebi bud’ dodrzet pfiméfené prevysSeni nad prahem RWY nebo upravit povolend
provozni minima.

2 Dalsi udaje jsou uvedeny v ¢l. 2.4 Dodatku C.

3.1.53  Pokryti

3.1.5.3.1 Sestupovy majak ILS musi zajistit dostate¢ny signal pro vedeni letadla, vybaveného
standardni instalaci ILS, v sektorech 8° po obou stranidch od sestupové cary ILS, do
vzdalenosti nejméné 18,5 km [10 NM], v rozmezi uhla 1,75 6 a 0,45 6 nad vodorovnou
rovinou nebo az do thlu 0,30 6, jak je pozadovano k zabezpeceni vyhlaSenych postupt pro
sestupovy majak ILS.
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3.1.5.3.2 Pro poskytnuti fadného kryti v sestupové roving€, ur¢eného v ¢l. 3.1.5.3.1 nesmi byt
minimalni intenzita pole mensi, neZ 400 pV/m (—95 dBW/m?). U sestupového majéku ILS,
pouzivaného pro I. kategorii, musi intenzita pole sahat dold, az do vysky 30 m [100 ft] nad
horizontélni rovinou prolozenou prahem dréhy. U sestupového majaku ILS, pouzivaného pro
II. a III. kategorii, musi intenzita pole sahat dold, az do vysky 15 m [50 ft] nad horizontalni
rovinou prolozenou prahem drahy.

POZNAMKY

1 Pozadavky tohoto ustanoveni vychazeji z ptedpokladu, Ze letadlo leti pfimo k majaku ILS.

2 Zékladni parametry palubniho pfijimace jsou uvedeny v ¢l. 2.2.5 Dodatku C.

3 Udaje, tykajici se omezeni kryti mimo sektory 8° po obou stranéch od sestupové &ary ILS
jsou uvedeny v ¢l. 2.4 Dodatku C.

3.1.5.4.2 U sestupovych majaka ILS II. a III. kategorie nesmi byt amplituda zvinéni sestupové
cary vyjadiena RHM, v¢tsi, nez tyto hodnoty:

Usek Amplituda (RHM)
(pro pravdépodobnost 95 %)
Od vngjsi hranice kryti do bodu ,,A* 3,5%
Od bodu ,,A“ do bodu ,,B* 3,5 % v bodé ,,A*, linearn¢ klesajici na
hodnotu 2,3 % v bodé ,,.B* systému ILS
Od bodu ,,B“ do referen¢ni vysky ILS 2,3 %

POZNAMKY

1 Amplitudy, uvedené v ¢l. 3.1.5.4.1 a 3.1.5.4.2, jsou hodnoty RHM, vznikajici vlivem
zvInéni, které se projevuje na presné nastavené stiedni sestupové care ILS.

2 Amplitudy zvinéni v piibliZovacich prostorech, ve kterych je kiivost sestupové cary ILS
vyznacna, jsou stanoveny ze sttedniho zakfiveni ¢ary a ne z pribéhu klesajici prodlouzené
pfimkové ¢asti.

3.1.5.5 Modulace nosného kmitoctu

3.1.5.5.1 Jmenovita hloubka modulace nosného kmitoc¢tu kazdym z navigacnich tonti 90 Hz
a 150 Hz na sestupové care je 40 %. Skutec¢na velikost hloubky modulace nesmi piekrocit
rozmezi 37,5 % az 42,5 %.

3.1.5.5.2 KmitoCty naviga¢nich toni musi vyhovovat témto podminkam:
a) u sestupového majaku ILS I. kategorie musi byt 90 Hz a 150 Hz s toleranci £2,5 %,
b) u sestupového majaku ILS II. kategorie musi byt 90 Hz a 150 Hz s toleranci £1,5 %,
c) u sestupového majaku ILS III. kategorie musi byt 90 Hz a 150 Hz s toleranci £1 %,

d) celkovy obsah harmonickych kmitoctl tonu 90 Hz nesmi byt vyssi nez 10 %, krome
toho u sestupového majaku ILS III. kategorie nesmi uroveit druhého harmonického
kmito¢tu tonu 90 Hz piekrocit 5 %,

e) celkovy obsah harmonickych kmitoc¢ta tonu 150 Hz nesmi byt vyssi nez 10 %.

3.1.5.5.2.1  Doporuleni. Pokud je to mozné, musi byt tolerance kmitoctii navigacnich tonii
u sestupoveho majaku ILS 1. kategorie +1,5 %.

3.1.5.5.2.2  Hloubka amplitudové modulace nosného kmitoctu sestupového majéku ILS
II1. kategorie zakladnim nebo harmonickymi kmitocty napéti napéjeciho zdroje nebo jinymi
nezadoucimi kmitoc¢ty nesmi byt vétsi nez 1 %.
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3.1.5.5.3 Modulac¢ni tobny musi byt fadzoveé synchronizovany tak, aby demodulované prib¢hy
90 Hz a 150 Hz v polovi¢nim sestupovém sektoru prochdzely nulou ve stejném smyslu,
V rozmezi:

a) u sestupového majaku ILS 1. a II. kategorie 20°,
b) u sestupového majaku ILS III. kategorie 10°,
faze vzhledem ke slozce 150 Hz, pti kazdé puilperiodé slozeného pritbé¢hu 90 Hz a 150 Hz.

3.1.55.3.1 U dvoukmitoctového sestupového majaku ILS plati ¢l. 3.1.5.5.3 pro kazdy
nosny kmitocet. Krom¢ toho musi byt ton 90 Hz jednoho nosného kmitoctu k tonu 90 Hz
druhého nosného kmitoctu fazové synchronizovan tak, aby nemodulované prubéhy
prochazely nulou ve stejném smyslu, v rozmezi:

a) u sestupovych majaka ILS I. a II. kategorie 20°,
b) sestupovych majaku ILS III. kategorie 10°,

faze vzhledem ke slozce 90 Hz. Podobné musi byt fazové synchronizovany tony 150 Hz obou
nosnych kmitoctl tak, aby jejich demodulované pribéhy prochazely nulou ve stejném smyslu,
V rozmezi:

1) u sestupovych majaka ILS 1. a II. kategorie 20°,
2) u sestupovych majakt ILS III. kategorie 10°,
faze vzhledem ke slozce 150 Hz.

3.1553.2 V provozu mohou byt vyuZivany 1 jiné systémy dvoukmitoctovych
sestupovych majaka ILS, které pracuji s fazovymi vztahy naviga¢nich ténd, odliSnych od
podminek, pfedepsanych v ¢l. 3.1.5.5.3.1. U té€chto systémi musi byt faze jednotlivych tont
90 Hz a tonti 150 Hz nastaveny v rozmezich, odpovidajicich pozadavkam ¢l. 3.1.5.5.3.1.

POZNAMKA 1 Tento pozadavek zajistuje spravnou ¢&innost palubniho piijimade
v prostorech mimo sestupovy sektor, kde intenzity signalit obou nosnych
kmitocti jsou piiblizné stejné.

3.1.5.5.4 Doporuceni. Nezadouci kmitoctova a fazova modulace nosnych kmitoctii

sestupovych majakii ILS, ktera muze Skodlivé ovlivnit hodnotu RHM v palubnich prijimacich,

se musi co nejvice potlacit.

POZNAMKA 1 Odpovidajici podkladovy material je uveden v &l. 2.15 Dodatku C.
3.1.5.6  Polohova citlivost

3.1.5.6.1 Jmenovita thlova polohova citlivost sestupového majaku ILS I. kategorie musi pii
uhlovych odchylkach nad a pod sestupovou ¢arou v rozsahu mezi 0,07 6 a 0,14 6 odpovidat
hodnoté RHM = 8,75 %.

POZNAMKA 1 Toto ustanoveni nevyluuje systémy sestupovych majakti ILS pracujici
s nesymetrickymi sestupovymi sektory.

3.1.5.6.2 Doporuceni. Jmenovita uhlova polohova citlivost sestupového majaku ILS
L. kategorie musi pri uhlové odchylce o 0,12 0 s toleranci +0,02 6 pod sestupovou caru
odpovidat hodnot¢e RHM = 8,75 %. Horni a spodni sestupové sektory musi byt v rozsahu
podle ¢l. 3.1.5.6.1 co nejvice symetricke.
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3.1.5.6.3 Prub¢h uhlové polohové citlivosti sestupového majaku ILS II. kategorie musi byt
co nejvice symetricky. Jmenovitd uhlova polohova citlivost musi odpovidat hodnot¢ RHM =
8,75 % pft1 tthlové odchylce o:

a) 0,12 6=+0,02 6 pod sestupovou ¢aru,
b) 0,12 6 +0,02 6 az —0,05 6 nad sestupovou ¢aru.

3.1.5.6.4 Jmenovita uhlova polohova citlivost sestupového majaku ILS III. kategorie musi
pii thlové odchylce nad a pod sestupovou caru o 0,12 6 £0,02 6 odpovidat hodnot¢ RHM =
8,75 %.

3.1.5.6.5 RHM se pod sestupovou ¢arou musi rovnomérné zvysovat se snizujicim se thlem
az do hodnoty RHM = 22 %, které musi byt dosazeno pfi Gthlu ne mensim nez 0,3 0 nad
vodorovnou rovinou. Je-li uvedené hodnoty dosazeno pii uhlu vétsim nez 0,45 6, nesmi RHM
klesnout pod hodnotu 22 % az do thlu 0,45 6 nebo az do thlu 0,10 0, jak je pozadovano
k zabezpeceni vyhlaSenych postupii pro sestupovy majak ILS.

POZNAMKA 1 Limity nastaveni sestupového majaku ILS jsou znazornény na obr. C — 11
Dodatku C.

3.1.5.6.6 Uhlova polohova citlivost sestupovych majaka ILS 1. kategorie musi byt nastavena
a udrZzovana v rozmezi £25 % od zvolené jmenovité hodnoty.

3.1.5.6.7 Uhlova polohova citlivost sestupovych majakd ILS II. kategorie musi byt nastavena
a udrzovana v rozmezi +20 % od zvolené jmenovité hodnoty.

3.1.5.6.8 Uhlova polohova citlivost sestupovych majakt ILS III. kategorie musi byt
nastavena a udrZovana v rozmezi £15 % od zvolené jmenovité hodnoty.

POZNAMKA 1 Dalsi pokyny pro nastavovani sestupové &ary ILS jsou uvedeny v &l. 2.1.5
Dodatku C.

3.1.5.6 Polohova citlivost

3.1.5.6.1 Jmenovita thlova polohova citlivost sestupového majaku ILS I. kategorie musi pfi
uhlovych odchylkach nad a pod sestupovou carou v rozsahu mezi 0,07 6 a 0,14 6 odpovidat
hodnot€¢ RHM = 8,75 %.

POZNAMKA | Toto ustanoveni nevyluuje systémy sestupovych majakti ILS pracujici
s nesymetrickymi sestupovymi sektory.

3.1.5.6.2 Doporuéeni. Jmenovita uhlova polohova citlivost sestupového majaku ILS
L kategorie musi pri uhlové odchylce o 0,12 0 s toleranci £0,02 6 pod sestupovou caru
odpovidat hodnoté RHM = 8,75 %. Horni a spodni sestupové sektory maji byt v rozsahu
podle ¢l. 3.1.5.6.1 co nejvice symetricke.

3.1.5.6.3 Prubch thlové polohové citlivosti sestupového majaku ILS II. kategorie musi byt
co nejvice symetricky. Jmenovitd thlova polohova citlivost musi odpovidat hodnot¢ RHM =
8,75 % pfti tthlové odchylce o:

a) 0,12 0+0,02 0 pod sestupovou c¢aru,
b) 0,12 6 +0,02 6 az —0,05 8 nad sestupovou ¢aru.

3.1.5.6.4 Jmenovita uhlova polohova citlivost sestupového majaku ILS III. kategorie musi
pti uhlové odchylce nad a pod sestupovou caru o 0,12 6 £0,02 6 odpovidat hodnoté
RHM = 8,75 %
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3.1.5.6.5 RHM se pod sestupovou ¢arou musi rovnomerné zvysovat se snizujicim se thlem
az do hodnoty RHM = 22 9%, které musi byt dosazeno pfi thlu ne mensim nez 0,3 6 nad
vodorovnou rovinou. Je-li uvedené hodnoty dosazeno pii thlu vétsim nez 0,45 6, nesmi RHM
klesnout pod hodnotu 22 % az do uhlu 0,45 6 nebo az do thlu 0,10 0, jak je pozadovéano
k zabezpeceni vyhlasenych postupii pro sestupovy majak ILS.

POZNAMKA 1 Limity nastaveni sestupového majaku ILS jsou znazornény na obr. C — 11
Dodatku C.

3.1.5.6.6 Uhlova polohova citlivost sestupovych majaki ILS 1. kategorie musi byt nastavena
a udrzovéana v rozmezi +25 % od zvolené jmenovité hodnoty.

3.1.5.6.7 Uhlova polohova citlivost sestupovych majaki ILS II. kategorie musi byt nastavena
a udrzovéana v rozmezi +20 % od zvolené jmenovité hodnoty.

3.1.5.6.8 Uhlova polohova citlivost sestupovych majakt ILS III. kategorie musi byt
nastavena a udrZovana v rozmezi £15 % od zvolené jmenovité hodnoty.

POZNAMKA 1 Dalii pokyny pro nastavovani sestupové &ary ILS jsou uvedeny v ¢l 2.1.5
Dodatku C.

3.1.5.6.5 RHM pod sestupovou ¢arou se musi rovnomeérné zvySovat se snizujicim se tthlem
az do hodnoty RHM = 22 9%, které musi byt dosaZeno pii thlu ne menSim nez 0,3 6 nad
vodorovnou rovinou. Je-li uvedené hodnoty dosazeno pti uhlu vétsim nez 0,45 6, nesmi RHM
klesnout pod hodnotu 22 % az do thlu 0,45 6 nebo az do thlu 0,10 0, jak je pozadovano
k zabezpeceni vyhlasenych postupii pro sestupovy majak ILS.

POZNAMKA 1 Limity nastaveni sestupového majiku ILS jsou znazornény na obr. C — 11
Dodatku C.

3.1.5.6.6 Uhlova polohova citlivost sestupovych majaki ILS 1. kategorie musi byt nastavena
a udrzovéana v rozmezi £25 % od zvolené jmenovité hodnoty.

3.1.5.6.7 Uhlova polohova citlivost sestupovych majaki ILS II. kategorie musi byt nastavena
a udrzovana v rozmezi £20 % od zvolen¢ jmenovité hodnoty.

3.1.5.6.8 Uhlova polohova citlivost sestupovych majakt ILS III. kategorie musi byt
nastavena a udrZovana v rozmezi £15 % od zvolené jmenovité hodnoty.

POZNAMKA 1 Dalsi pokyny pro nastavovani sestupové ¢ary ILS jsou uvedeny v &l. 2.1.5
Dodatku C.

3.1.5.7 Monitorovani

3.1.5.7.1 Automaticky monitorovaci systém musi v Casovych intervalech, stanovenych
v €l. 3.1.5.7.3.1, zajistit pfedani vystrahy ur€enym kontrolnim stanovistim a pierusit vysilani
pfi vzniku kterékoli z téchto podminek:

a) pii zmeéné uhlu stfedni sestupové cCary ILS o hodnotu vétsi nez -0,075 6 do +0,10 6
od jmenovitého uhlu 0,

b) u jednokmitoctovych sestupovych majaka ILS pii snizeni vykonti na méné€ nez 50 %
normalni hodnoty, za pfedpokladu, Ze zafizeni i dale vyhovuje ¢l. 3.1.5.3, 3.1.5.4
a3.1.5.5,

¢) u dvoukmitoctovych majaka ILS pfi sniZeni vystupniho vykonu kteréhokoli nosného
kmito¢tu na méné€ nez 80 % normalni hodnoty. Vétsi sniZeni vystupniho vykonu na
80 az 50 % normalni hodnoty je pfipustné pouze za piedpokladu, Ze zatizeni majaku
ILS bude i nadale vyhovovat pozadavkim ¢l. 3.1.5.3,3.1.5.4a 3.1.5.5.
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POZNAMKA 1

Je dulezité zjistit zmény kmitoctu, které pti piekroceni odchylek urcenych v ¢l. 3.1.5.2.1
mohou vyustit v nebezpecné situace. Vyznam tohoto problému se zvétSuje u zafizeni
ur¢enych pro provoz II. a III. kategorie. Je-li to nutné, mize tento problém byt vyieSen
zvlastnim monitorem nebo vysoce spolehlivymi obvody.

d) u sestupového majaku I. kategorie pti zmén¢ tthlu mezi sestupovou ¢arou a ¢arou ve
spodnim sestupovém sektoru (kde pievazuje hloubka modulace navigacniho tonu
150 Hz), na které je dosazeno hodnoty RHM = 8,75 %, o vice nez je vétsi z:

1) £0,0375 0; nebo

i1) thel odpovidajici zméné polohové citlivosti na hodnotu lisici se o 25 % od
jmenovité hodnoty,

e) u sestupovych majakt ILS II. a III. kategorie pfi zmén¢ polohové citlivosti o vice
nez 25 % jmenovité hodnoty tohoto Cinitele,

f) snizeni ¢ary pod sestupovou c¢arou ILS, na které je dosazeno hodnoty RHM = 8,75
%, k tithlu niz§imu nez 0,7475 6 od vodorovné roviny,

g) snizeni RHM na méné nez 17,5 % uvnitt specifikovaného kryti pod sestupovym
sektorem.

POZNAMKY

1

Hodnota 0,74756 byla stanovena s ohledem na zajiSténi dostatecného bezpecného
pfevyseni nad prekdzkami. Tato hodnota byla odvozena z ostatnich parametrii uréenych
pro sestupovou rovinu a monitor. Dokud neni mozno zajistit pfesné méfeni na uvedena
Ctyfi desetinnd mista, mize byt jako limitni hodnota monitoru pro tyto ucely pouzita
hodnota 0,75 0. Podkladové materidly tykajici se kritérii vySek nad piekaZkami jsou
uvedeny v PANS-OPS (Doc. 8168).

Ustanoveni f) a g) nema za Gcel zavadét pozadavek na samostatné monitorovani odchylky
spodni hranice polovicniho sestupového sektoru pod uhel 0,7475 6 nad vodorovnou
rovinou.

U sestupovych majakt ILS, kde zvolend jmenovita uhlova polohova citlivost odpovida
urc¢itému uhlu pod sestupovou carou ILS, ktery se blizi nebo dosahuje maximdlnich
toleranci, stanovenych v ¢l. 3.1.5.6, miiZze vzniknout potfeba nastavit provozni limity
monitorovaciho systému tak, aby nedochdzelo k odchylkdm (spodniho) sestupového
sektoru pod thel 0,7475 6 nad vodorovnou rovinou.

Podklady, vztahujici se kpodminkdm popsanym v ¢l. g) jsou v ¢l 2.4.13
Dodatku C.

3.1.5.7.2 Doporuéeni. V' pripadech, kde to bude z provozmich divodii nutné, musi byt
monitorovani charakteristik sestupové cary ILS provadeno s prisnejsimi tolerancemi.

3.1.5.7.3 Celkova doba, ve které jednotlivé parametry vysilani piekro¢i mezni hodnoty,
stanovené v ¢l. 3.1.5.7.1, v€etné doby nulového vysilani, musi byt co mozno nejkratsi,
odpovidajici pottebé vyhnout se vypadku navigacni sluzby zajistované sestupovym majakem
ILS.
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3.1.5.7.3.1  Celkova doba (viz ¢l. 3.1.5.7.3) nema za zadnych okolnosti byt delsi nez:
6 sekund u sestupového majaku I. kategorie,
2 sekundy u sestupovych majaku II. a III. kategorie.

POZNAMKY

1 Uvedena celkova Casovd obdobi nesmi byt piekrocena. Jejich stanoveni méa za ucel
zabranit dlouhym nebo opakovanym vypadkiim sestupového majaku z provozu ve fazich
konecného ptiblizeni letadel na pfistani. Z tohoto divodu zahrnuji nejen pocatecni obdobi
provozu mimo stanovené tolerance, ale rovnéz vSechna casova obdobi vysilani mimo tyto
tolerance, v¢etné doby nulového vysilani, ktera se mohou objevit pti obnovovani provozu,
napt. po zasahu monitorového systému a nasledujicich prepinanych souprav nebo Casti
sestupového majaku.

2 Ugelem je, aby po uvedenych &asovych obdobich nebyly pro vedeni letadel vysilany zadné
informace, které by byly mimo tolerance monitorového systému, a po nasledujicich
20 sekund nebyl provoz nespravné pracujici soupravy obnovovan.

3.1.5.7.3.2  Doporuleni. V pripadech, kde je to moziné, nesmi celkova doba podle
¢l. 3.1.5.7.3.1 u sestupovych majaki ILS I1. a IIl. kategorie prekrocit 1 sekundu.

3.1.5.7.4 Konstrukce a provoz monitorovaciho systému musi spliiovat pozadavek na
odstranéni naviga¢nich slozek a identifikaéniho signalu z vysilani a predani vystrazného
signdlu urenym kontrolnim stanovistim 1 v pfipadé vyskytu poruchy samotného
monitorovaciho systému.

POZNAMKA 1 Dalsi pokyny pro konstrukci a provoz monitorovacich systémil jsou uvedeny
v ¢l. 2.8.1 Dodatku C k této ¢asti predpisu.

G.2 ODKAZY V ICAO, DOK. 8071

4.3.45 Uhel sestupové dréahy (sestupového paprsku) se mize méfit soub&zné s &lenénim
sestupové drahy pii ovéfovani navigacniho prostfedku po jeho instalaci, kategorizaci a pfi
pravidelném ovérovani. Ke kontrole uhlu sestupové drahy postacujicim zplisobem se musi
pouzit ptesné zatfizeni pro sledovani nebo urCovani polohy letadla. Je to nutné proto, aby se
korigovala zaznamenéavana sestupova draha a chyby v poloze letadla ve vertikalni roviné. Pro
presné méfeni je kritické umisténi sledovaciho zatizeni nebo zatizeni pro uréovani polohy ve
vztahu k navigacnim zafizenim, kterd se ovétuji. Nespravné umisténi vede k neobvyklym
charakteristikam, které ukazuji namétené vysledky pii ovéfovani ¢lenéni sestupové drahy. Pro
pocatec¢ni umisténi sledovaciho zafizeni se vyuZzije vysledkl ptesného pozemniho prizkumu.
V nekterych pifipadech mohou pocateni letové vysledky vyvolat potiebu modifikovat
umisténi sledovaciho zafizeni. Stfedni hodnota vSech odchylek této korigované sestupové
drahy mezi bodem A a bodem B bude predstavovat ptimku, jejiz thel je roven thlu sestupové
drahy, a stfedni sestupové drahy, ke které se budou vztahovat odchylky pii sefizovéani thlu
sestupové drahy a Clenéni sestupové drahy. Kvili normélnim charakteristikdm sestupové
drahy v ¢asti podrovnani na pfistani se pro vypocet uhlu nepouziva ¢ast sestupové drahy za
bodem B.

4.3.46 Pii ovéfovani sestupového majaku ILS po jeho instalaci se musi thel sestupové drahy
nastavit co moznd nejblize pozadovanému nominalnimu whlu. Pfi pravidelném ovérovani
musi byt thel sestupové drahy nastaven s témito tolerancemi:
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Kategorie

Tolerance

Presnost

1. kategorie

7,5 % nominalniho thlu

0,75 % nominalniho uhlu

11. kategorie

7,5 % nominalniho thlu

0,75 % nominalniho uhlu

I11. kategorie

4,0 % nominalniho Ghlu

0,75 % nominalniho thlu

4.3.47 Stiedni thlova polohova citlivost je pfi ovéfovani sestupového majaku ILS po jeho
instalaci, pfi kategorizaci a pfi pravidelném ovefovani odvozena z méfeni provedenych mezi
body A a B. Provede se piiblizeni na pfistani nad a pod nomindlni sestupovou Carou na
uhlech, které odpovidaji nominalni vychylce ukazatele ILS 75 pA a zméfi se poloha letadla
pfesnym sledovacim zafizenim. Pfi téchto méfenich musi byt primérna odchylka na ukazateli
ILS 75 £15 pA. Je potiebné si uvédomit, ze kazda vychylka letadla smérem ke kurzové caie
s nulovym rozdilem hloubky modulace bude zmensovat pfesnost méfeni. Uhlova polohova
citlivost se vypocita jako pomér primérné vychylky na ukazateli ILS k primérnému
naméfenému uhlu.

4.3.48 M¢éteni uhlu sestupové Cary a uhlové polohové citlivosti pfi rutinnich pravidelnych
ovéfenich je mozné provadét tak, ze se méii uhel sestupové ¢ary a uhlova polohova citlivost
pouzitim metody horizontdlniho letu. Toto je mozné pouze tam, kde sestupovéd Cara nema
ohyby a je zde hladky ptechod z horizontalniho letu na let vzhiiru nebo dolt. Tato metoda se
nemiize pouZzit u systému, které maji asymetrickou uhlovou polohovou citlivost nad a pod
sestupovou carou.

4.3.49 Metoda horizontdlniho letu. Letem na konstantni vysSce se pfiblizujte k sestupovému
majaku ILS (typicky na vySce zachyceni) pfi sledovani stfedové ¢ary kurzového majaku ILS.
Let se zaCne v bodu, ve kterém je vychylka na ukazateli ILS vétsi nez 75 pA (doporucuje se
vice nez 190 pA). Tento let se obvykle provadi na vySce 460 m [1500 ft] nad sestupovym
majakem ILS za ptedpokladu, ze terén neni piekdzkou bezpecného letu. Jestlize se pouzije
jina vyska, musi se uvést ve zpraveé o letovém ovéieni a v datovém dokladu tohoto pozemniho
navigaéniho zafizeni. Bhem letu se musi stale dodrzovat uhlova poloha letadla. Uhel
sestupové cary a uhlovou polohovou citlivost lze vypocitat uvedenim do vztahu
zaznamenaného proudu ukazatele ILS k méfenym uhlim. Pfesnd metoda, jak uvést do vztahu
uhel a vysledky méteni na ukazateli ILS, zavisi na konkrétnim systému, ur¢eném pro letové
ovéfeni.

4.3.50 Spravnost informace v sektoru kryti sestupového majdku ILS se wurcuje pii
horizontalnim nebo klouzavém (po vrstvach) letu ptes cely sektor. Béhem letu se provede
zaznam preletu sestupové roviny v celém sektoru. Méfeni se mize kombinovat s metodou
méfeni thlu sestupové Cary a thlové polohové citlivosti pti horizontalnim letu.

4.3.52 Clenéni sestupové drahy piedstavuje méfeni ohybi a nepravidelnosti (odchylek) na
urcujici zafizeni. Toto méfeni se miize provést soucasne¢ s méfenim uhlu sestupové dréhy.
Navod, tykajici se zhodnoceni Clenéni sestupové drahy, je uveden v ICAO, Priiloha 10,
Svazek I, ¢l. 3.1.5.

4.3.53 Modula¢ni vyvazeni se méfi pii vysilani pouze nosného kmitoc¢tu signalu. Letadlo se
udrzuje co nejblize thlu sestupové drahy a zaznamena se indikace rucicek indikéatoru ILS.

4.3.54 Hloubka modulace. Tuto kontrolu lze provést piesné¢, pohybuje-li se letadlo po
sestupové draze. Proto se nejlepsi vysledky métfeni dosdhnou pii kontrole tihlu sestupové
drahy. M¢éteni hloubky modulace se musi provést v bodu, ve kterém byla provedena kalibrace
hloubky modulace na vstupu pfijimace. Mé-li na indikaci hloubky modulace pfijimace znacny
vliv troven vf. signalu, zméfi se hloubka modulace blizko bodu A. U méficich systémi, které
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neposkytuji oddélené vystupy urovné modulace, se musi zajistit jeji indikace pii
horizontalnim letu v okamziku, kdy letadlo kiizi sestupovou drahu. Hloubka modulace (v %)
se ziskd srovnanim proudu vystrazného praporku signalu sestupové drahy s kalibrovanymi
udaji proudu vystrazného praporku piijimace.

4.3.56 Tato kontrola se muze kombinovat s ovéfovanim spravnosti sestupové informace
pouzitim stejného profilu letu. Jestlize se provede jednotlivy let, je nezbytné pokracovat
v ptiblizovani, 1 po zachyceni signalu, po sestupové draze pod jmenovitym thlem kryti. Toto
méfeni se musi provést pti ovéfovani stanovisté sestupového majaku ILS po jeho instalaci,
kategorizaci a pii pravidelnych ovéfovéanich. Méfeni se provadi v rozmezi hranic sektoru
o Sifce 8° na kazdou stranu od stfedové osy sestupového majaku ILS. Normdalné se kryti
kontroluje do vzdalenosti 18,5 km [10 NM] od antény v rozsahu, ktery se pozaduje k zajisténi
proceduralniho pouziti sestupové ¢ary. Tam, kde se to pozaduje, mohou se kontroly monitoru
provadét stejnymi metodami méfeni, které se pouzivaji a jsou popsany pro meéteni thlu
sestupové Cary, uhlové polohové citlivosti a pro ovefeni spravnosti signalu v sektoru kryti.
Metoda horizontalniho letu se nesmi pouzit pro meéfeni uhlu sestupové cary a thlové
polohové citlivosti, jestlize v hodnocené oblasti jsou nelinearity.

4.3.57 Monitor vykonu (pii ovéfovani po instalaci). Intenzita pole signalu na sestupové care
se musi kontrolovat v mezich vyznaceného prostoru kryti s vykonem sniZenym na troven
vystrahy. Nebo jinak, je-li mez vystrahy monitoru pfesné zméfena ovéfenim na zemi, lze
zm¢éfit intenzitu pole pii normélnich podminkach a intenzitu pole na mezi vystrahy lze
vypocitat. Kontrolu lze provést soucasné s kontrolou spravnosti signalu v sektoru kryti
a s kontrolou kryti.
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METODIKY OVEROVANI NAVESTNIHO RADIOVEHO MAJAKU

TABULKA H.1 — Seznam kontrol navéstniho radiového majaku (¢l. 11.5)

MgFeny parametr Letové ovéreni Odkaz v ICAO, Odkaz v ICAO,
Po instalaci Pravidelné Priloha 10 Dok. 8071
Kryti na sestupové X X 3.1.73 4.3.67az4.3.71
a kurzové Care
Stranové kryti X 3.1.7.3.2, Pozn. 1
Modulace/klicovani X X 3.1.74 4.3.66

Tabulka H.1 obsahuje minimalni kontroly potfebné k ovéteni navéstniho radiového
majaku.
H.1 ODKAZY V ICAO, PRILOHA 10
3.1.7.3  Kryti

3.1.7.3.1 Polohova navéstidla musi zabezpecit kryti v nésledujicich délkach, méfenych
na sestupové a kurzové ¢afe systému ILS:

a) vnitini polohové navéstidlo: 150 =50 m (je-li pouzito),
b) stiedni polohové navéstidlo: 300 +£100 m,
c) vn¢jsi polohové navéestidlo: 600 £200 m.

3.1.7.3.2 Sila pole, ktera ohrani¢uje kryti uréené v &l. 3.1.7.3.1, je 1,5 mV/m (—82 dBW/m?).
Dale musi uvnitt oblasti kryti sila pole stoupat az na 3 mV/m (—76 dBW/ m?).

POZNAMKY

1 Pfi navrhu pozemni antény je vhodné se presvédcCit, ze priméfeny pomér zmény sily pole
zajiStuje hranice kryti. Je rovnéZ vhodné se pfesveédcit, Ze letadlo uvnitt kurzového sektoru
bude mit vizualni identifikaci.

2 Uspokojiva ¢innost typické palubni instalace pfijimace névéstidel se ziska, jestlize citlivost
je nastavena tak, aby vizudlni identifikace byla zajiSténa pii sile pole 1,5 mV/m
(—82 dBW/m?).

3.1.7.4 Modulace

3.1.7.4.1 Modulaéni kmitocty jednotlivych polohovych navéstidel jsou:
a) vnitini polohové navéstidlo: 3000 Hz (je-1i instalovano),
b) stfedni polohové navéstidlo: 1300 Hz,
c) vng&jsi polohové navéstidlo: 400 Hz.

Modulacni kmitocty musi byt dodrzeny s piesnosti +2,5 %, celkové harmonické
zkresleni nesmi byt vyssi nez 15 %.

3.1.7.4.2 Hloubka modulace nosného kmitoctu polohovych navéstidel musi byt 95 +4 %.
H.2 ODKAZY V ICAQO, DOK. 8071

4.3.66 Klicovani se kontroluje pfi pfibliZzeni na pfistani pomoci systému ILS nad navéstnimi
majaky. U klicovani se posuzuji ob¢ indikace, sluchové i vizualni. Indikace je vyhovujici,
kdyz jsou kédované znaky spravné, jasné, se sprdvnymi mezerami mezi znaky. Kmitocet
modula¢niho tonu se musi zkontrolovat tim, ze vizualni indikace je sledovdna na spravné
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zéarovce signaliza¢niho systému. Systém ma 3 signalni zarovky. Pro pielet vnéjsiho majaku je
ur¢eno modré svétlo, pro sttedni majak oranzové svétlo a pro vnitini majék bilé svétlo.

4.3.67 Kryti se urcuje provedenim letu nad navéstnim majdkem pii normalnim pfibliZzeni na
pfistani pomoci systému ILS, tj. podle kurzového a sestupového majaku a zmétenim celkové
vzdalenosti, po kterou probiha vizualni indikace kalibrovaného signalu ptijimace navéstniho
majaku (polohového navéstidla) nebo po kterou se ziskéd predem stanovena tiroven vf. signalu
o nosném kmitoctu.

4.3.68 Pii ovéfovani naveéstniho majaku po instalaci se musi kryti urcit provedenim
nepfretrzit¢tho zdznamu intenzity vf. signalu pomoci kalibrované letadlové antény, protoze
tento postup dovoluje podrobnéjsi zhodnoceni vykonovych parametri navéstniho majaku.
Vizuélni indikace vzdalenosti se musi zaznamenat pro srovnani s vysledky nasledujicich
rutinnich kontrol. Pro rutinni kontroly je naméfena vzdalenost, po kterou probiha vizualni
indikace, obvykle vyhovujici, avSak doporucuje se shora uvedeny postup, pii kterém se
provadi zdznam intenzity signalu.

4.3.69 Ziznam intenzity signalu se musi kontrolovat proto, aby se zjistilo, Ze neexistuji Zadné
postranni laloky s vyhovujici intenzitou signalu, které by zptsobily faleSnou indikaci. Zaznam
se provadi také proto, aby se zjistilo, Ze neexistuji u hlavniho laloku oblasti slabého signalu.

4.3.70 Pii ovéfovani navéstniho majaku po instalaci se musi zkontrolovat, Ze stfed oblasti
kryti je ve spravné poloze. Tato poloha je obvykle nad navéstnim majakem, ale v n¢kterych
pripadech, v dasledku potizi se stanovistém, mize byt polarni osa vyzarovaciho diagramu
navéstntho majdku jina nez vertikdlni. V tom piipadé se musi tato skutecnost uvést
v provoznich postupech, aby se urCilo spravné misto stfedu kryti ve vztahu k néjakému
rozpoznatelnému bodu na zemi. Stred kryti se mize zkontrolovat pfi letech pro ovétovani
kryti, popsanych vyse, také tim, Ze se na prubézném zaznamu vyznaci, kdy je letadlo pfimo
nad navéstnym majadkem (nebo nad jinym definovanym bodem). Pfi normalnim pfibliZeni na
pfistani musi byt indikace, ziskand z kazdého ndvéstniho majdku, od sebe oddélena asi
4,5 s pii rychlosti letu 185 km [95 kt].

4.3.71 Pti ovéfovani ndvéstniho majaku po instalaci, pii jeho kategorizaci a ro¢ni kontrole se
musi zkontrolovat a zajistit, ze indikace provozné piijatelného navéstniho majaku se objevi,
kdyz se pfiblizeni na pfistani provede po sestupové care, ale posunuté od kurzové cary o 75
pnA. Cas, po ktery se dosahne indikace, bude obvykle kratsi nez pii letu po kurzové are.
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PRIBLIZOVACIHO RADIOLOKATORU (PAR)

TABULKA J.1 — Seznam Kkontrol piesného pribliZovaciho radiolokatoru (PAR)

(1. 11.6)
MgFeny parametr Letové ovéreni Odkvaz v ICAO, Odkaz v ICAO,
Po instalaci Pravidelné Priloha 10 Dok. 8071
Pfesnost v azimutu X X 3.2.3.3.1 7.3.5
Presnost v elevaci X X 32332 7.3.6
Pfesnost v dalce X X 32333 7.3.5,7.3.6
Kryti X X 7.3.7
Stranové kryti X 32321 7.3.7
Spojeni X X
Zélozni zdroj energie X
Spodni bezpeéna mez X X

Tabulka J.1 obsahuje minimalni kontroly potfebné k ovéteni presného piiblizovaciho
radiolokatoru.

J.1 ODKAZY V ICAO, PRILOHA 10

3.2.3.2.1 Umisténi. PAR musi byt umistén a nastaven tak, aby pokryl cely prostor, jehoz
vrchol je ve vzdélenosti 150 m (500 ft) od bodu dotyku smérem ke konci RWY a jenz je
omezen v horizontalni roviné sektorem o Sifce +5° vzhledem k ose RWY a ve vertikalni
roviné sektorem -1° az +6°.

POZNAMKY

1 Je-li zafizeni nastaveno tak, aby snimalo sektor £10° vzhledem k ose RWY, je mozno
splnit ¢l. 3.2.3.2.1 umisténim zafizeni za bod dotyku smérem ke konci RWY do
vzdélenosti 915 m [3000 ft] nebo vice pii vzdalenosti 120 m [400 ft] od jeji osy nebo ve
vzdalenosti 1200 m [4 000 ft] nebo vice pii vzdalenosti 185 m [600 ft] od osy RWY. Je-li
zafizeni nastaveno tak, aby snimalo sektor 15° na jednu, a 5° na druhou stranu od osy
RWY, mohou byt minimélni vzdalenosti snizeny na 685 m [2250 ft] pfi vzdalenosti 120 m
[400 ft] od osy RWY ana 915 m [3000 ft] pii vzdalenosti 185 m [600 ft] od osy RWY.

2 Obrazky znazoriiujici umisténi zafizeni PAR jsou v Dodatku C (obr. C-14 az C-17).

3.2.3.3

3.2.3.3.1 Ptesnost v azimutu. Azimutalni informace musi byt zobrazeny takovym zplsobem,
aby odchylky vlevo nebo vpravo od osy pfiblizeni mohly byt lehce pozorovatelné. Maximalni
pfipustna chyba vzhledem k odchylkdm od osy pfibliZzeni musi byt bud’ 0,6 % ze vzdalenosti
letadla od antény PAR plus 10 % odchylky letadla od osy pfibliZeni nebo 9 m [30 ft] podle
toho, kterd hodnota je vétSi. Zatizeni musi byt umisténo tak, aby chyba v bodu dotyku
nepievysila 9 m [30 ft]. Zatizeni musi byt nastaveno a sefizeno tak, aby chyba zobrazena na
indikatoru byla v bodu dotyku minimdalni, nesmi byt vétsi nez 0,3 % vzdalenosti letadla od
antény PAR nebo 4,5 m [15 ft], podle toho, kterd hodnota je vétsi. RozliSovaci schopnost
v azimutu musi byt 1,2°.

Presnost

3.2.3.3.2 Ptesnost v elevaci. Eleva¢ni informace musi byt zobrazeny tak, aby odchylky nad
nebo pod osou sestupu, na kterou je zafizeni nastaveno, mohly byt lehce pozorovatelné.
Maximalni pfipustna chyba, vzhledem k odchylkdm od osy pfiblizeni, miize byt bud’ 0,4 %
ze vzdalenosti letadla od antény PAR plus 10 % linearni odchylky letadla od zvolené
sestupové osy nebo 6 m [20 ft], podle toho, kterd hodnota je vétsi. Zatizeni musi byt umisténo
tak, aby chyba v bodu dotyku neptevysila 6 m [20 ft]. Zafizeni musi byt nastaveno a setfizeno
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tak, aby chyba zobrazena na indikatoru byla v bodu dotyku minimalni, nesmi byt vétsi nez
0,2 % vzdalenosti letadla od antény PAR nebo 3 m [10 ft], podle toho, ktera hodnota je vétsi.
RozliSovaci schopnost v elevaci musi byt 0,6 %.

3.2.3.3.3 Ptesnost v dalce. Chyba v urceni vzdalenosti letadla od bodu dotyku nesmi byt
vetsi nez 3 % této vzdalenosti plus 30 m [100 ft]. RozliSovaci schopnost v dalce musi byt
120 m [400 ft].

J.2 ODKAZY V ICAO, DOK. 8071

7.3.5 Pii letové kontrole pfesnosti v azimutu se postupuje nasledovné:

a)

b)

©)
d)

g)

h)

)

Na prodlouzené ose RWY a v bezpecné vzdalenosti od piiletového prahu se umisti
teodolit, peclive se zniveluje a presné sesouhlasi (vynuluje) s osou RWY;

Radiova stanice se umisti blizko teodolitu tak, aby ji mohl operator teodolitu snadno
obsluhovat;

U teodolitu se nastavi naklon na uhel klouzani;

Inspektor u fidicitho panelu musi nyni navést letadlo na pfislusnou vysku tak,
aby letadlo uvedl do polohy pro pfimocaré piiblizeni nejméné ze vzdélenosti
18,5 km

[10 NM] od bodu dosednuti, je-li to mozné;

Inspektor zacne rozhovor se zemi, aby mohl nastavovat letadlo na spravny thel
klesani a kurz;

V okamziku, kdy operator teodolitu letadlo uvidi, zacne sledovat nosovou €ast trupu
letadla a pfi pfiblizeni na pfistdni odecitat jeho polohu po vzdéalenostech 925 m
[0,5 NM]. Inspektor upozorituje operatora teodolitu na okamzik pieletu této
vzdalenosti;

Je-li to mozné, odecitaji se odchylky letadla na teodolitu s pfesnosti 0,01 stupné.
Naptiklad, jestlize je letadlo na kurzové draze, bude operdtor teodolitu hlasit
0,00 stupni, jestlize je letadlo vpravo od osy RWY, operator hlasi 0,02 stupné
a jestlize je letadlo vlevo, operator hlasi 0,98 stupnd;

Béhem letu se pilot pokousi udrZzovat takovou rychlost klesani, aby letadlo zlstavalo
v zorném poli teodolitu. Pilot bude také ménit kurz podle indikaci na teodolitu,
takZe letadlo zlstane tak blizko kurzové drahy, jak je to mozné;

PtibliZeni na pfistani se prerusi, kdyz je letadlo nad koncem RWY. Inspektor potom
navede letadlo opét do vychozi polohy pro dalsi pfibliZeni;

Béhem pfibliZeni na pfistani inspektor i operator teodolitu zaznamenavaji na vhodny
formulaf polohu letadla vzhledem k ose RWY po vzdélenostech 925 m [0,5 NM]
a zaCinaji ze vzdalenosti 18,5 km [10 NM] od bodu dosednuti. Tato informace se
pozd¢ji pouzije k vypoctu chyb piesného piiblizovaciho radiolokéatoru (PAR).

7.3.6 Pii letové kontrole sestupové drahy se postupuje nasledovne:

a)

Teodolit se umisti stranou RWY smérem k pfistdvacimu prahu tak, aby opticka
rovina piistroje prochazela bodem dosednuti, kdyZ je nastaven naklon teodolitu na
uhel sestupové drahy. Protoze pfistroj je vySe nez bod dosednuti, musi se umistit ve
sméru k ptistdvacimu prahu RWY o odpovidajici vzdalenost v metrech (stopach) od
bodu dosednuti. Pro uhel sestupové drahy 2,5° se musi teodolit posunout o 7 m
[23 ft] na kazdych 0,3 m [1 ft] rozdilu ve vySce;
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Radiova stanice se umisti blizko teodolitu tak, aby ji mohl operator teodolitu snadno
obsluhovat;

Teodolit se peclivé zniveluje, nastavi se paralelni souosost s osou RWY a nastavi se
naklon na pozadovany tihel klouzani;

Inspektor u fidiciho panelu musi nyni navést letadlo na pfisluSnou vysku tak,
aby letadlo uvedl do polohy pro normalni pfiblizeni nejmén¢ ve vzdalenosti 18,5 km
[10 NM] od bodu dosednuti, je-li to mozn¢;

Inspektor zahdji rozhovor se zemi, aby mohl nastavovat letadlo na spravny thel
klesani a kurz;

V okamziku, kdy operator teodolitu letadlo uvidi, zacne sledovat nosovou ¢ast trupu
letadla a pti pfiblizeni na pfistani odecitat jeho polohu po vzdalenostech 925 m
[0,5 NM]. Inspektor upozoriiuje operatora teodolitu na okamzik pteletu této
vzdalenosti;

Je-li to mozné, odecitaji se odchylky letadla na teodolitu s ptesnosti 0,01 stupné.
Naptiklad, pro thel skluzu 2,5° bude operator teodolitu hlésit 2,50 stupiii, kdyzZ je
letadlo na sestupové draze, jestlize je letadlo nad sestupovou drahou, operator hlasi
2,52 stupni a jestlize je letadlo pod sestupovou drahou, operator hlasi 2,48 stupiili;

Pozaduje se, aby pilot udrzoval smér letu paralelné s osou RWY a tim udrzoval
letadlo v zorném poli teodolitu. Pilot bude také ménit rychlost klesani podle indikaci
na teodolitu, takze letadlo ziistane tak blizko sestupové drahy, jak je to mozné;

PtibliZzeni na pfistani se pterusi, kdyz je letadlo nad koncem RWY. Inspektor potom
navede letadlo opét do vychozi polohy pro dalsi pfiblizeni;

Bé&hem pfibliZeni na pfistani inspektor 1 operator teodolitu zaznamenavaji na vhodny
formular polohu letadla vzhledem k ose RWY po vzdalenostech 925 m [0,5 NM]
a zaCinaji ze vzdalenosti 18,5 km [10 NM] od bodu dosednuti. Tato informace se
pozdéji pouzije k vypoctu chyb piesného priblizovaciho radiolokatoru (PAR).

7.3.7 Kontrola kryti. Kryti pfesného ptiblizovaciho radiolokatoru (PAR) se miiZze snadno
ovétit v pribéhu letovych kontrol kurzové a sestupové drahy. Kontroly kryti vyzaduji stalé
odrazy od letadla s odraznou plochou 15 m® [165 ft*]. Tento odraz se musi ziskat ze
vzdalenosti letadla 16,7 km [9NM] a vysce letu 300 m [1000 ft] nad terénnimi piekézkami.
Pro letadla, ktera maji riznou odraznou plochu povrchu, jsou i pozadavky na kryti podle toho
modifikovany.
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METODIKY ,OVEROVANi M,IKROVLNNEHO
PRISTAVACIHO SYSTEMU (MLS)

TABULKA K.1 — Seznam kontrol mikrovinného pristavaciho systému (MLS) (¢l. 11.7)

MéFeny parametr Letové ovéreni Odkva,z v ICAOQO, Odkaz v ICAOQO,
Po instalaci Pravidelné Priloha 10 Dok. 8071
Datové funkce X X 3.11.4.8
Azimutalni kryti X X 3.11.5.2.2
Kryti v elevaci X X 3.11.53.2
Nastaveni azimutu X X 3.11.494
Tvar kryti v azimutu X X 3.11.494
Nastaveni sestupu v elevaci X X 3.11.4.9.6
Tvar kryti v elevaci X X
Identifikace X X 3.114.6.2.1
Nastaveni monitorovani
v azimutu/elevaci X

Tabulka K.1 obsahuje minimalni kontroly potiebné k ovéfeni mikrovinného
ptistavaciho systému (MLS).

K.1 ODKAZY V ICAO, PRILOHA 10

3.11.4.6.2.1 Pozemni zatizeni MLS slouzici pro ur¢itou RWY musi byt identifikovano
¢tyfmistnou skupinou pismen, zainajici M. Toto oznafeni bez prvniho pismene se musi
vysilat jako digitalni slovo, jak je uvedeno v Doplitku A, tab. A-7.

POZNAMKA 1 Nepozaduje se, aby pozemni zafizeni MLS vysilalo informaci s identifikaci
za hranici sektoru kryti. V tom pfipad¢, kdy se informace o identifikaci
kanalu MLS vyzaduje z provoznich divodt za hranici sektoru kryti, je ji
mozno ziskat od vSesmérového zafizeni DME (viz nize ¢l. 3.11.5.5.2
a ¢l. 8.2 v Dodatku G).

3.11.4.6.2.1.1 Signal se vysila na datovém kanalu funkci ptibliZzeni a zp&tného kurzu.

3.11.4.6.2.1.2 Bit kodu, v ¢asové mezefe predtim uréené pro alternativni indikaci pozemniho
zatizeni (Morse) nésledujici za preambuli azimutu, musi byt nastaven na ,,NULA*.

3.11.4.8 Datové funkce. Ve formatu signalu MLS je zabezpeceno vysilani zékladnich
a pomocnych dat.

POZNAMKA 1 Pozadavky na pozemni zafizeni vysilade dat, tykajici se prostoru ptisobnosti
a kontroly, jsou specifikovany v ¢l. 3.11.5.4.

3.11.4.8.1 Vysilani dat. Data musi byt vysilana dle specifikace v ¢l. 3.11.4.4.3.1.

3.11.4.8.2 Struktura a cCasovani zakladnich dat. Zakladni data jsou kodovdna do slov
0 32 bitech sestavajicich z preambule (12 bitl), specifikované v €l. 3.11.4.4 a obsahu dat,
uveden¢ho v Dopliiku A, tabulka A-7. Synchronizace zakladnich dat je uvedena v Doplitkku A,
tabulka A-6. Obsah, maximalni interval mezi vysilanim stejného slova a usporadani slov musi
odpovidat specifikacim v Dopliiku A, tabulka A-7. Data obsahujici ¢islicovou informaci musi
nejnizsi limit ve zvySovani dvojkovych krokli do maximalni hranice, uvedené v Dopliikku A,
tabulka A-7.
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3.11.4.8.2.1 Obsah zakladnich dat. Data specifikovand v Doplitkku A, tabulka A-7 jsou
definovéna takto:

a) vzdalenost antény kurzu pfiblizeni od prahu je minimalni vzdalenost mezi fazovym
sttedem antény a vertikalni rovinou prolozenou prahem kolmo na osu RWY,

b) prostor umérného kryti kurzu pfiblizeni je limit sektoru, ve kterém je vysilani
umérné azimutu navedeni,

c) signal vykryvani musi ukazat metodu pro vytvoieni vykryvaciho signalu kurzu,

d) minimalni sestupovy uhel je nejmensi uhel sestupu podél nulového azimutu
definovaného v ¢l. 3.11.1,

e) statut zpétného azimutu je provozni stav zafizeni zpétného azimutu,

f) statut DME je provozni stav zatizeni DME,

g) statut azimutu pfiblizeni je provozni stav zafizeni azimutu piiblizeni,
h) statut sestupu pfibliZeni je provozni stav zatizeni sestupu ptibliZeni,

i) $ifka laloku je pro danou funkeci Sifka anténniho laloku podle ¢l. 3.11.1,

j) vzdalenost DME je nejmens$i vzddlenost mezi fdzovym stfedem antény DME
a vertikalni rovinou prolozenou referenénim bodem MLS kolmo k ose RWY,

k) magneticky kurz piiblizeni je uhel méfeny v horizontalni roviné ve sméru pohybu
hodinovych rucicek od magnetického severu k nulovému azimutu pfiblizeni,
vychazejiciho z antény kurzu pfiblizeni. Vrcholem méteného thlu je fazovy stied
antény kurzu pfiblizeni,

1) magneticky kurz zpétného pfibliZzeni je uhel méfeny v horizontalni roviné ve sméru
pohybu hodinovych ruci¢ek od magnetického severu k nulovému azimutu zpétného
pfiblizeni vychazejicimu z antény kurzu zpétného piibliZzeni. Vrcholem uhlu je
fazovy sted antény kurzu zpétného ptibliZeni,

m) limit tmérného kryti zpétného azimutu je limit sektoru, ve kterém se vysila imérné
vedeni zpétného azimutu,

n) identifikace pozemniho zatfizeni MLS jsou posledni tfi znaky identifikace systému
specifikované v ¢l. 3.11.4.6.2.1. Znaky se koduji z mezinarodni abecedy 5 (IA-5)
s vyuzitim bitd od b; do be.

POZNAMKY
1 Mezinarodni abeceda 5 (IA-5) je uvedena ve Svazku III, Pfilohy 10.
2 Bit by tohoto kédu miiZe byt vytvotren palubnim piijimacem, doplnénim bitu be.

3.11.4.8.3 Usporadani a casovani doplitkovych dat. Doplitkovd data jsou uspotfadana ve
slovech o 76 bitech, sestavajicich z funkce preambule (12 bitd) podle ¢l. 3.11.4.4, adresy
(8 bitl)) podle Doplnku A, tabulka A-9 a obsahu dat a parity (56 bit) podle Doplitku A,
tabulky A-10, A-11, A-12, A-13 a A-15. Tti funk¢ni identifikaéni kody jsou rezervovany pro
indikaci vysilani doplitkovych dat A, doplitkovych dat B a doplitkovych dat C. Casovani
dopliikovych dat je podle Dopliiku A, tabulka A-8. Pouzivaji se dva formaty slov
dopliikovych dat, jeden pro C(islicova data a druhy pro data alfanumerickych znakt.
Data obsahujici ¢islicové informace se vysilaji s nejvy$§im vyznamovym bitem jako prvnim.
Pismenné znaky ve slovech B1-B39 dat se koduji podle mezinarodni abecedy 5 (IA-5)
s vyuzitim bitd b;—bs, pfitom bit b; se vysild jako prvni. Alfanumerické znaky v jinych
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slovech dat se koduji v souladu s IA-5 s pouzitim informacnich bitti a 1 bit sudé parity se do

kazdého

znaku dopliuje. Alfanumerickd data se vysilaji v poradi, v jakém se maji Cist.

Sériové vysilani znaku za¢ind nejnizSim bitem jako prvnim a paritni bit je posledni.

POZNAMKY

1 Mezinarodni abeceda 5 (IA-5) je uvedena ve Svazku III, Piilohy 10.

2 Dopliikova data A jsou definovana nize v ¢l. 3.11.4.8.3.1. Doplitkova data B jsou
definovana nize v ¢l. 3.11.4.8.3.2. Doplitkova data C se rezervuji pro narodni pouziti.

3.11.4.8.3.1 Obsah dopliikkovych dat A. Datové polozky, obsazené¢ ve slovech Al—-A4
dopliikovych dat a specifikovana v Doplitkku A, tabulka A-10 jsou definovany nésledovné:

a)

b)

c)

d)

vyoseni antény azimutu pfiblizeni je minimalni vzdalenost mezi fazovym stiedem
antény a vertikalni rovinou prolozenou osou RWY,

vzdalenost antény azimutu pfiblizeni k referenénimu bodu MLS je minimalni
vzdalenost mezi fazovym stfedem antény a vertikdlni rovinou proloZenou
referenénim bodem MLS kolmo k ose RWY,

sesouhlaseni azimutu pfiblizeni s osou RWY je dano minimalnim uhlem mezi
nulovym azimutem pfiblizeni a osou RWY,

systém soufadnic antény azimutu pfiblizeni udéva soufadnicovy systém
(planarni nebo kénicky) uhlovych dat vysilanych anténou,

POZNAMKA 1 Nehledé na to, Ze vyse uvedeny standard byl vypracovéan s cilem zajisténi

e)

f)

g)

h)

)
k)

D

m)

n)

alternativnich soutfadnicovych systému, planarni souradnicovy systém nebyl
zaveden a zavedeni se v budoucnosti neplanuje.
vyska antény kurzového priblizeni je dana vyskou fazového stfedu antény vztazené
k referen¢nimu bodu MLS,
vyoseni antény sestupu piiblizeni je minimalni vzdalenost mezi fazovym stiedem
antény a svislou rovinou proloZenou osou RWY,
vzdalenost referencniho bodu od prahu je vzdalenost méfend podél osy RWY
od referen¢niho bodu MLS k prahu RWY,
vySka antény sestupu pfiblizeni je vySka fazového stiedu antény vztazené
k referenénimu bodu MLS,
prevyseni pocatecniho bodu MLS je pfevyseni pocateéniho bodu méfené od stfedni
hladiny mote (MSL),

vySka prahu RWY je vyska priseciku prahu a osy RWY vztazena k referencnimu
bodu MLS,

vyoseni DME je minimdalni vzdalenost fazového stfedu antény DME s vertikalni
rovinou prolozenou osou RWY,

vzdalenost DME do referen¢niho bodu MLS je minimalni vzdalenost mezi fazovym
sttedem antény DME a vertikdlni rovinou proloZenou referenénim bodem MLS
kolmo na osu RWY,

vyska antény DME je vyska fazového stiedu antény vztazena k referencnimu bodu
MLS,

vzdalenost konce drahy je vzdalenost méfena podél osy RWY od konce dréhy
k referen¢nimu bodu MLS,

128



COS 584101
3. vydani
Ptiloha K
0) vyoseni antény zpétného azimutu je minimdlni vzdalenost mezi anténou zpétné¢ho
azimutu a vertikalni rovinou prolozenou osou RWY,

p) vzdalenost zpétny azimut-referencni bod MLS je minimalni vzdalenost mezi
anténou zpétného azimutu a vertikalni rovinou prolozZenou referenénim bodem MLS
kolmo k ose RWY,

q) zaméfeni zpétného azimutu s osou RWY je minimdlni tthel mezi nulovym zpétnym
azimutem a osou RWY,
r) systém soufadnic antény zpétného azimutu udava soufadnicovy systém (planarni
nebo konicky) thlovych dat vysilanych anténou nezdareného piiblizeni,
POZNAMKA 1 Nehledé na to, Ze vyse uvedeny standard byl vypracovan s cilem zaji§téni

alternativnich soufadnicovych systémii, planarni soufadnicovy systém nebyl
zaveden a zavedeni se v budoucnosti neplanuje.

s) vyska antény zpétného azimutu je vyska fdzového stiedu antény vztazend
k referen¢nimu bodu MLS.

POZNAMKA 1| Definovani dalsich slov doplitkovych dat A se neplanuje.

3.11.4.8.3.2 Obsah dopliikovych dat B. Slova dopliikovych dat B jsou uvedena v tabulce A-11
a A-13 Dopliiku A.

3.11.4.8.3.2.1 Postupy pfi pouziti MLS pro prostorovou navigaci (MLS/RNAV) V ptipadé
nezbytnosti se slova B1 - B39 doplikovych dat pouziji pro pfenos dat s cilem zajisténi
postupt MLS/RNAYV. Piipousti se rozdéleni téchto dat do dvou oddélenych databézi: jedna
pro pfenos v sektoru navedeni a druhd pro ptfenos v sektoru zpétného azimutu. Data pro kazdy
postup se predavaji do databéaze sektoru, ve kterém byl postup zahajen. Data nezdafeného
pfibliZeni se zaclenuji do databaze, ktera obsahuje odpovidajici postupy pfiblizeni na pfistani.

3.11.4.8.3.2.2 Struktura databaze. V ptipadé pouziti se kazdd databaze vytvaii nasledujicim
zplisobem:

a) slovo mapy / CRC urcuje rozmér databaze, poCet stanovenych postupti, kontrolu
s pouzitim cyklického kodu pro databézi,

b) slova popisovace (deskriptoru) definuji vSechny v databdzi uvedené postupy
pfibliZeni na pfistani a vzletu,

c) slova dat o bodech trati definuji polohu a posloupnost bodt trati pro postupy.

POZNAMKA 1 Struktura a kédovani slov B1-B39 doplitkovych dat B je uvedena
v Tab. A-14 az A-17. Vysvétleni kddovani postupli s pouzitim MLS/RNAV
je uvedeno v ICAO, PRILOHA 10, Dodatek G.

3.11.4.9.4 Funkce navedeni v kurzu pfiblizeni. Krom¢ vyjimky povolené pro zjednodusené
konfigurace MLS v €l.. 3.11.3.4 musi byt v referencni vysce kurzu piiblizeni tyto parametry:

a) PFE nesmi byt vétsi nez +6 m [20 ft],
b) PFN nesmi byt vétsi nez £3,5 m [11,5 ft],
c) CMN nesmi byt vétsi nez £3,2 m [10,5 ft] nebo 0,1° podle toho, co je mensi.

3.11.4.9.4.1 Doporuceni. V referencni vysce priblizeni nesmi byt PFE vétsi nez £4 m

[13,5 fi].
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3.11.4.9.4.2 Linearni pfesnosti specifikované pro referen¢ni vysku musi byt udrzeny v celé
oblasti povrchu RWY, uvedené v ¢l. 3.11.5.2.2.1.2, s vyjimkou povoleného zhorSeni podle
¢l.3.11.4.9.4.3.

3.11.4.9.4.3 Povolené zhorSeni. Kromé vyjimky povolené pro zjednodusené konfigurace MLS
v ¢l. 3.11.3.4 se mohou v uhlu kurzu pfiblizeni PFE, PFN a CMN linearn¢ zhorSovat do
nasledujicich limitd v prostoru kryti:

a) ve vzdalenosti — limit PFE a PFN, vyjadieny v uhlové hodnoté vzdalenosti 37 km
[20 NM] od prahu RWY, podil prodlouzené RWY je dvojnasobek hodnot
vyjadienych pro referencni vysku. Ve vzdalenosti 37 km [20 NM] od prahu RWY
v prodlouzeni osy RWY pfi miniméalnim sestupovém uhlu limit CMN ¢ini 0,1°,

b) v uhlu kurzu — limity PFE a PFN, ur¢ené pro thly +40° nebo —40°, musi byt 1,5krat
vétsi nez hodnoty urené pro stejnou vzdalenost od referencni vySky podél
prodlouzené osy RWY,

c¢) v uhlu sestupu — limit PFE a PFN se nesmi zhorsit az do sestupového uhlu 9°. Limit
PFE a PFN, vyjadiené v uhlu pfi sestupovém thlu 15° z fazového stiedu antény
kurzu pfiblizeni, musi byt dvakrat vétsi nez hodnota povolend pod 9° [Ive stejné
vzdalenosti od referen¢ni vysky pro stejny azimut. CMN se nesmi horsit v zavislosti
na elevaci.

d) maximalni limit CMN. Limity CMN nepievysuji 0,2° v libovolném misté prostoru
¢innosti.

3.11.4.9.4.3.1 Doporuéeni. Limit CMN nesmi presahovat 0,1° v libovolném misté prostoru
cinnosti.
3.11.4.9.4.4 Maximalni uhlové limity PFE a PFN. V libovolném misté prostoru ¢innosti maji
uhlové chyby nasledujici limity:

a) PFE nesmi byt vétsi nez +0,25°,

b) PFN nesmi byt vétsi nez +0,15°.
3.11.4.9.6 Funkce sestupu pfiblizeni. Pro zafizeni umisténé pro sestupovy thel 3° nebo

nizsi, kromé vyjimky povolené pro zjednodusené konfigurace MLS v €l. 3.11.3.4, musi mit
funkce sestupu piibliZzeni na referen¢ni vySce piiblizeni tyto hodnoty:

a) PFE nesmi byt vétsi nez +£0,6 m [2 ft],
b) PFN nesmi byt vétsi nez £0,4 m (1,3 ft),
c) CMN nesmi byt vétsi nez 0,3 m (1 ft).

3.11.4.9.6.1 Povolené zhorSeni. Kromé& vyjimky povolené pro zjednoduSené konfigurace
MLS v ¢l. 3.11.3.4 se mize sestupové thlové PFE, PFN a CMN linedrn¢ zhorSovat
k nasledujicim limitim v prostoru kryti:

a) ve vzdalenosti — limity PFE a PFN, vyjadiené tthlové ve vzdalenosti 37 km [20 NM]
od prahu RWY na minimalnim sestupovém uhlu, jsou 0,2°. Ve vzdalenosti 37 km
[20 NM] od prahu RWY v prodlouZeni osy RWY pii miniméalnim sestupovém uhlu
limit CMN ¢ini 0,1°,

b) v kurzovém thlu — limity PFE a PFN v kurzovém uthlu +40° jsou 1,3krat vétsi
nez hodnota podél prodlouzené osy RWY ve stejné vzdalenosti od referen¢ni vysky
pfiblizeni MLS. Limit CMN v kurzovém thlu +40°e 1,3krat vétsi neZ hodnota
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podél prodlouzené osy RWY ve stejné vzdalenosti od referencni vysky ptiblizeni
MLS,

¢) Vv sestupovém uhlu — pro sestupové thly nad minimalnim sestupovym thlem nebo
+3° podle toho, co je mensi, az do maximalniho uhlu tmérného navedeni a v misté
bodii pfimo nad referencni vyskou pfiblizeni limity PFE, PFN a CMN se mohou
linearné zhorSovat tak, ze v sestupovém uhlu 15° jsou 2krat vétsi nez pro referenéni
vysku pfiblizeni. V zadném ptipadé¢ nesmi CMN piimo nad referencni vySkou
ptekrocit hodnotu +0,7°. Pro ostatni oblasti kryti v thlovém sektoru od minimalniho
sestupového uhlu az po maximalni uhel umérného navedeni se zhorSeni ve
vzdalenosti a kurzovém uhlu fidi podle specifikace v ¢l. 3.11.4.9.6.1 a) a b),

d) v prostoru mezi minimalnim sestupovym thlem a tthlem rovnym 60 % minimalniho
sestupového thlu se limity PFE, PFN a CMN neméni v zavislosti na thlu. Pro
sestupové thly pod 60 % minimalniho sestupového uhlu a nize do limitu kryti
specifikovaného v ¢l. 3.11.5.3.2.1.2 a pro body pfimo nad referencni vyskou
pfiblizeni MLS se limity PFE, PFN a CMN vyjadfené¢ uhlové mohou linearné
zhorSovat az na 6krat vétSi hodnoty, nez jsou pro referencni vysku pfiblizeni. Pro
ostatni oblasti kryti od sestupového thlu 60 % minimalniho sestupového thlu a nize
do limitu kryti se zhorSeni se vzdalenosti a thlem kurzu fidi podle ¢l. 3.11.4.9.6.1 a)
ab). V zadném piipad¢ nesmi PFE ptekroci 0,8° nebo CMN 0,4°,

e) maximalni limit CMN. pii hodnotach sestupového uhlu nad 60 % minimalniho
sestupového thlu limity CMN nesmi byt vétsi nez 0,2° v libovolném misté prostoru
¢innosti.

3.11.4.9.6.2 Maximdalni uhlové limity PFE a PFN. Kromé vyjimky povolené pro
zjednodusené konfigurace MLS v ¢l. 3.11.3.4 maji tthlové chyby v libovolném misté prostoru
pokryti pfi hodnotach sestupového thlu nad 60 % minimalniho sestupového uhlu nésledujici
limity:

a) PFE nesmi byt vétsi nez +0,25°,

b) PFN nesmi byt vétsi nez +0,15°.

3.11.4.9.6.3 Doporuceni. Limit na linearni zhorseni PFE, PFN a CMN, vyjadreny v uhlovych
podminkach v uhlu pod 60 % minimalniho sestupového uhlu a nize, musi byt 3krat hodnota
povolena pro referencni vysSku priblizeni.

POZNAMKA 1 Pro ostatni oblast kryti uvnité ahlového sektoru mezi 60 % minimalniho
sestupového uhlu a nize do limitu kryti, zhorSeni ve vzdalenosti a azimutu
se fidi podle ¢l. 3.11.4.9.6.1 a) a b).

3.11.4.9.6.4 Doporuéeni. Maximalni hodnota CMN. Pri hodnotich uhlu nad 60 %
minimalniho sestupového thlu nesmi hodnoty CMN piekrocit 0,1° v libovolné casti oblasti
kryti.

3.11.4.9.6.5 Doporucéeni. PFE nesmi byt vetsi nez 0,35° a CMN 0,2°.

3.11.4.9.6.6 Zatizeni pro sestup pfiblizeni nastavené pro minimalni sestupovy thel vétsi nez
3° musi mit v prostoru kryti thlové piesnosti ne horsi, nez jsou specifikovany pro zafizeni
s minimalnim sestupovym thlem 3°.
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METODIKY QyE}iOVANi ODPOVIDACE DME
(MERICE VZDALENOSTI)

TABULKA L.1 — Seznam kontrol odpovidace DME (mérice vzdalenosti) (¢l. 11.8)

MéFeny parametr Letové ovéreni Odkva,z v ICAO, Odkaz v ICAO,
Po instalaci Pravidelné Priloha 10 Dok. 8071

Presnost v dalce X X 35313 339

Kryti X 3.53.1.2 3.3.5az3.3.8

Identifikace X X 3536 3.3.13

Tabulka L.1 obsahuje minimalni kontroly potfebné k ovéfeni odpovidace DME
(méfice vzdalenosti).

L.1 ODKAZY V ICAO, PRILOHA 10
3.5.3.1.2 Kryti

3.5.3.1.2.1
jako ma VOR.

3.5.3.1.2.2  Pii sdruzeni s MLS nebo ILS musi byt kryti DME/N nejméné takové, jako je
kryti ILS nebo MLS v ptislusném kurzovém sektoru.

3.5.3.1.2.3

POZNAMKA 1 Timto nejsou stanoveny pozadavky na provozni dosah a kryti, pro které by
mél byt systém vyuzit; dosah v urcitych oblastech mize byt omezen
vzdalenosti mezi jiz instalovanymi zafizenimi.

Pii sdruzeni s VOR musi byt kryti DME/N v maximalni mife nejmén¢ takové,

Kryti DME/P musi byt nejméné v kurzovém sektoru MLS.

3.5.3.1.3.

3.5.3.1.3.1  Systémova piesnost. Pfesnost specifikovana v ¢l. 3.5.3.1.3.4, 3.54.5a3.5.5.4
vychazi z pravdépodobnosti dosazeni 95 %.

3.5.3.1.3.2 Piesnost DME/P

POZNAMKY
1 Dale jsou uvadény dva standardy ptesnosti 1 a 2 pro DME/P v riznych variantach pouziti.
2 Podklady k ptesnosti jsou uvedeny v €l. 7.3.2 Dodatku C.

3.5.3.1.3.2.1 Slozky chyby. Chyba PFE sestavd z téch kmitoctovych slozek DME/P na
vystupu dotazovace, které lezi pod 1,5 rad/s. Chyba CMN sestava z téch kmitoctovych slozek
na vystupu dotazovac¢e DME/P, kter¢ lezi v pasmu od 0,5 do 10 rad/s.

POZNAMKA Chyby specifikované pro bod maji byt aplikovany pii letu pies dany bod.
Informace o uplatnéni a méteni téchto chyb v intervalu vhodném pro letovou
kontrolu jsou v ¢l. 7.3.6.1. Dodatku C.

Presnost

3.5.3.1.3.2.2 Chyby na prodlouzené ose RWY nesmi pfevysit hodnoty dané v tabulce B.

3.5.3.1.3.2.3 'V sektoru pfiblizeni mimo prodlouzenou osu RWY pfipustna chyba PFE pro
standardy pfesnosti 1 a 2 se miiZze linearné zvétSovat do uhlu 40°, kde povolena hodnota je
1,5krat vétsi nez na ose RWY ve stejné vzdalenosti. Pfipustna chyba CMN se nesmi zvySovat

se zménou thlu. PFE a CNM se nezmensuji v zavislosti na sestupovém thlu.
3.5.3.6 Identifikace odpovidace

3.5.3.6.1 Vsechny odpovidae musi vysilat identifika¢ni signdl v jednom z nasledujicich
tvaru tak, jak to pozaduje ¢l. 3.5.3.6.5:
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a) ,nezavislou“ identifikaci sestavenou zkoddovanych (mezinarodni Morseova
abeceda) identifika¢nich impulzd, které mohou byt pouzity u vSech odpovidact,

b) ,sdruzeny“ signal, ktery muze byt pouzit u odpovidaci sdruzenych s VKV
naviga¢nim nebo MLS thlovym zafizenim, které samo vysila né&jaky identifikacni
signal.

POZNAMKA 1 Uhlovy systém MLS vytvaii identifikaci jako digitdlni slovo vysilané
datovym kandlem do prostort kryti piiblizeni a nezdafeného priblizeni
specifikovanych v ¢l. 3.11.4.6.2.

3.5.3.6.2 U obou zpiisobt identifikace jsou pouzity signaly, vytvorené urcitou dobu trvajicim
vysilanim série dvojic impulzii opakovacim kmitoctem 1350 dvojic impulzii za sekundu. Maji
doCasn¢ nahradit vSechny impulzy odpovédi, které by byly jinak v dané dob¢é vysilany
s vyjimkou podle ¢l. 3.5.3.6.2.2. Tyto impulzy maji podobny pribéh jako ostatni impulzy
signalti odpovédi.

3.5.3.6.2.1 DME/N. Odpovidajici impulzy se vysilaji mezi dobami klicovani.

3.5.3.6.2.2  Doporuceni. Je-li nutné¢ (pro DME/N) zachovat konstantni funkéni cyklus,
musi byt po kazdé identické dvojici impulzi vysilany po dobu 100 £10 ps vyrovnavaci
dvojice impulzi, které maji stejny charakter jako identifikacni dvojice.

3.5.3.6.2.3 DME/P. Odpovidajici impulzy se vysilaji mezi dobami klicovani.

3.5.3.6.24  Pro odpovidac DME/P odpovidaci impulzy na rezim dotazli FA se vysilaji
1 v dob¢ kli¢ovani a maji pred kli¢ovanim ptrednost.

3.5.3.6.2.5 Odpovidac DME/P nepouzivd vyrovnavaci dvojice impulzii podle
¢l.3.5.3.6.2.2.

3.5.3.6.3 ,,Nezavisly identifikacni signal musi mit tyto charakteristiky:

a) identifikacni signdl je sestaven z vysilani kodu odpovidace ve formé tecek a Carek
(mezinarodni Morseova abeceda) identickych impulzi, vysilanych nejméné jednou
za kazdych 40 sekund rychlosti nejméné 6 slov za minutu;

b) charakteristika identifikaéniho kodu a rychlost vysilani odpovidace DME musi
vyhovét nasledujicim poZadavkim, aby bylo zajisténo, ze celkova doba zakliCovani
nepiekroci 5 sekund na jednu identifika¢ni skupinu. TeCky musi trvat 0,1 az 0,160 s,
carky maji trvani trojnasobku tecek. Mezera mezi teckami a/nebo ¢arkami musi byt
stejnd jako jedna tecka £10 %. Mezera mezi pismeny nebo Cislicemi nesmi byt
mensi nez 3 tecky. Celkova doba vysilani skupiny identifika¢niho koédu nesmi
piekrocit 10 s.

POZNAMKA 1 Ténovy identifikagni signal je vysilan opakovacim kmitoétem 1350 impulzi
za sekundu. Tento kmitoc¢et mizZe byt vyuzit pfimo v palubnim zafizeni jako
slysitelny vystupni signal pro posadku letadla nebo mohou byt vyuzity i jiné
kmitocty (viz €l. 3.5.3.6.2).

3.5.3.6.4 Charakteristika ,,sdruzeného* signalu musi byt:

a) pii sdruzeni s VKV zafizenim nebo uhlovym zafizenim MLS identifika¢ni kod
sestava z vysilani kodu ve formé tecek a ¢arek (Morseova abeceda), jak je uvedeno
v €l. 3.5.3.6.3, ale synchronizovanych s identifika¢nim kdédem tohoto VKV zatizenti,

133



COS 584101
3. vydani

Priloha L

b) kazdy interval 40 s je rozdélen nejméné do 4 stejnych usekt, pricemz identifikace
odpovidace se vysild pouze béhem 1 tseku a identifikace sdruzeného VKV nebo
MLS zatizeni béhem zbyvajici doby.

c) pii sdruzeni odpovidace DME a MLS musi mit identifikaéni kéd posledni tii
pismena identifika¢niho kodu MLS, specifikovaného v ¢l. 3.11.4.6.2.1.

3.5.3.6.5 Pouzivani identifikace

3.5.3.6.5.1  ,Nezavisly”“ identifikacni kéd se pouziva v piipadé, kdy odpovida¢ neni
sdruzen s VKV naviga¢nim zatizenim nebo MLS.

3.5.3.6.5.2  ,,Sdruzend* identifikace se pouziva ve vSech piipadech, kdy odpovidac pracuje
spole¢n¢ s VKV navigacnim zafizenim nebo MLS.

3.5.3.6.5.3  ,,Sdruzeny signal“ odpovidate nesmi byt potlaCovan pro vysilani hovorové
modulace z VKV naviga¢niho zafizeni.

L.2 ODKAZY VICAO, DOK. 8071

3.3.5 Kryti se méfi pomoci zaznamu AGC (samocinného fizeni zisku) na palubnim
ptijimaci DME. JestliZe je tento zaznam kombinovan s referen¢nim systémem, potom se musi
vykreslit horizontalni a vertikalni diagram. VSechny letové postupy, které pouzivaji systém
DME, musi prokazovat vysokou jistotu stadlého kryti signalem.

3.3.6 Horizontdlni kryti. Provede se let po kruhové draze o poloméru, ktery zavisi na
prostoru kryti pfidruzeného pozemniho zatizeni, kolem pozemni antény odpovidace a ve
vysce nad stanovistém antény, ktera odpovida elevacnimu uhlu cca 0,5° nebo 300 m [1000 ft],
podle toho, co je vyssi. Jestlize odpovida¢ DME pracuje samostatné, potom se muze let
provést po kruhové draze o libovolném poloméru, vétsim nez 18,5 km [10 NM]. Protoze tento
let se provede blizko radiového horizontu, je mozné pomoci zdznamu napéti AGC zhodnotit
kolisani intenzity pole. Letové ovéfeni kryti signdlem na maximalnim poloméru a minimalni
vysce, jak predepisuji provozni pozadavky kladené na vybrany odpovidag, je obvykle nutné
provést pouze pii kontrolach po instalaci odpovidace nebo po provedeni velkych modifikaci
na pozemnim zatizeni nebo kdyz se postavi velké budovy v blizkosti antény. Intenzita pole na
letadle je obvykle postacujici k tomu, aby udrzovala dotazova¢ ve sledovacim rezimu.
Z tohoto diivodu muze pilot pouzit samotné zatizeni pro pozadované navadéni po kruhové
dréze.

POZNAMKA 1 Kontrola piidruzeného VOR se miZe provést pii tomtéZ letu. Pro piiletovy
VOR se mtlize provést let po kruhové draze o poloméru 46,3 km [25 NM].

3.3.7 Vertikalni kryti. Nasledujici letové ovéteni se provadi ke zhodnoceni diagramu laloku
odpovidace DME. Letadlo, které se pouZije k provedeni letové kontroly, provede horizontalni
let ptfiblizné na vysce 1500 m [5000 ft] na vhodném kurzu. Inspektor letu provede
z letadlového pfijimace zdznam trovné vf. signalu nebo AGC. Letové postupy ve vzduSném
prostoru, které jsou zaloZzeny na pouziti DME, se hodnoti na minimalni vySce letu. Inspektor
letu ovéfuje, zda informace o vzdalenosti je na letoun pieddna pfi fizeni letu po letové trati
v hlasnych bodech a zda je spravna.

3.3.8 Je mozné zkontrolovat, Ze systém dotazu a odpovédi pracuje spravné v kazdém bodu
vzdusného prostoru tim, ze se posoudi zaznam napéti AGC. M¢efeni provedena za letu
poskytuji tdaje (data) pro vykresleni grafu, ktery ukazuje dosah vztazeny k vysce. Tento graf
umoziuje:
a) vytvofit jasny obraz riznych lalokii vyzafovaciho diagramu a tim i1 zhodnotit
charakteristiky antény a jeji okolni prostiedi,
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b) ukazat kuzel, jak je viditelny pii pohledu piimo nad anténou,

c) predvidat jakdkoliv omezeni v kryti odpovidatem a provozni dusledky téchto
omezeni.

3.3.9 Piesnost systému v dalce se mize zhodnotit porovnanim namétené vzdalenosti pomoci
odpovidate DME se vzdalenosti zjisténou tifidimenzionalnim referen¢nim systémem. Je
dobrou praxi provést vypocet v tifidimenzionalnim prostoru a tim se vyhnout chybam, které¢
vychézi z rozdilu Sikmé vzdalenosti a vodorovné vzdalenosti na zemi. Pfesnost v dalce se
muze zkontrolovat jak pfi letu po kruhové draze, tak i pfi letu po radidlu. Na celkovém souctu
chyb se odpovida¢ DME podili hlavné zpozdénim, ke kterému zde dochazi. Nejpiesnécjsi
kalibrace tohoto parametru se dosdhne méfenim na zemi.

3.3.13 Identifikace. Spravnost a jasnost identifikacniho signalu se musi zkontrolovat bud’ pti
letu po kruhové draze nebo po radidlu. U odpovida¢e DME sdruzeného s kurzovym majakem
ILS nebo s VOR se musi zkontrolovat spravnost synchronizace obou identifika¢nich signald.
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METODIKY OVEROVANI NESMEROVEHO

RADIOMAJAKU (NDB)
TABULKA M.1 — Seznam kontrol nesmérového radiomajaku (NDB) (¢1. 11.10)
Méfeny parametr Letové ovéreni Odkaz v ICAO, Odkaz v ICAOQO,
yp Po instalaci Pravidelné Priloha 10 Dok. 8071
Kryti X 53.7
Struktura signalu v kurzu X X 342 53.7,53.9,53.11
Letova trat’ / draha po X 342 539
radialech
Ptiblizeni na pfistani X X 5.3.11
Prtilet nad radiomajakem X X 5.3.12
Identifikacni signal / X X 345 533
hovorovy signal
Tabulka M.l obsahuje minimalni kontroly potfebné k ovéfeni nesmérového
radiomajaku (NDB).
M.l ODKAZY V ICAO, PRILOHA 10
3.4.2 Kryti

3.4.2.1 Doporuéeni. Minimalni intenzita pole na hranici jmenovitého kryti NDB by méla byt
70 uV/m.

POZNAMKY

1 Dalsi udaje, tykajici se intenzity pole na hranici kryti NDB, jsou uvedeny v €l. 6.1 Dodatku
C, pfislusna ustanoveni Mezinarodni telekomunikacni unie (ITU) jsou uvedena v Dodatku
12 Radiokomunika&niho fadu (edice Zeneva, 2008).

2 Pro ziskani spravnych vysledkli méfeni intenzity pole je velmi dulezity vybér vhodného
mista a doby méfeni. Z provozniho hlediska jsou nejvyznamnéjsi prostory letovych cest
v okoli NDB.

3.4.2.2 VSechny dalsi smérnice a piedpisy o provozu a vyuzivani NDB musi vychazet
z primérného poloméru oblasti jmenovitého kryti.

POZNAMKY

1 Pii klasifikaci NDB je nutno vzit v uvahu denni a sezonni zmény S§ifeni radiovych vin,
které ovlivnuji kryti.

2 Priamérny polomér oblasti jmenovitého kryti NDB musi byt v piipadé velikosti mezi
46,3 az 278 km [25 a 150 NM] uvadén v nejbliz§ich nasobcich 46,3 km [25 NM],
v piipad¢ primérného poloméru vétsiho nez 278 km [150 NM] v nejblizSich nésobcich
92,7 km [50 NM].

3.4.2.3 Doporuceni. Tam, kde je jmenovit¢ kryti NDB provozné vyznamné rozdilné
v riznych sektorech vyzafovani, musi se jeho klasifikace vyjadfit primérnym polomérem
jmenovitého kryti a thlovymi hodnotami kazdého sektoru takto:

Polomér kryti sektoru nebo uhlovych hranic sektoru vyjadieny zaméfenim ve sméru
hodinovych ruci¢ek od majdku. Tam, kde se vyzaduje klasifikace majaku takovymto

v

zpliisobem, musi se udrzet minimalni pocet sektorti. Nejvhodnéjsi je vyjadrit dva sektory.
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POZNAMKA 1 Primémy polomér jmenovitého kryti daného sektoru je roven poloméru
odpovidajiciho kruhového sektoru téhoz prostoru.

Piiklad: 150/210° —30°
100/30° — 210°.
3.4.5 Identifikace

3.4.5.1 Kazdy nesmérovy radiomajak musi byt identifikovan skupinou dvou nebo tii pismen,
vysilanych mezinarodni Morseovou abecedou rychlosti pfiblizn€ 7 slov za minutu.

3.45.2Uplny identifikaéni signdl musi byt vysilan nejméné kazdych 30 sekund.
U nesmérovych radiomajakli, u kterych je identifikaéni signdl vytvofen pferusovanim
nosného kmitoctu, musi byt tento signél vysilan v intervalech 1 minuty nebo kratSich, podle
provoznich pozadavkd.

3.4.5.2.1 Doporuceni. S vyjimkou piipadi, kdy je identifikacni signal radiomajaku vytvaren
klicovanim nosného kmito¢tu, musi byt tento signal vysilan rovnomérné nejméné tiikrat
kazdych 30 sekund.

3.4.5.3 Identifikacni signal NDB s primérnym polomérem jmenovitého kryti do 92,7 km
[50 NM], vyuzivanych ptednostné jako pfiblizovacich a vyckavacich prostfedkii v blizkosti
letisté, musi byt vysilan rovnomérné nejméné tiikrat kazdych 30 sekund.

3.4.5.4 Kmito¢et modulaéniho ténu, pouzitétho pro identifikaéni signdl, musi byt
1020 Hz + 50 Hz nebo 400 Hz + 25 Hz.

POZNAMKA 1 Pokyny o volbé kmitoétu modulaéniho ténu jsou uvedeny v &l. 6.5 Dodatku
C.

M.2 ODKAZY V ICAO, DOK. 8071

5.3.3 Identifikace. Kodovana identifikace signalu NDB se musi monitorovat b&hem
ovetovaciho letu po mez kryti (v n€kterych ptipadech mize vzdalenost, ve které lze pfijimat
identifikacni signal, urcit u¢inné kryti NDB). Identifikace je vyhovujici, jestlize kddované
znaky (Morseovy abecedy) jsou spravné, jasné a ve spravnych casovych intervalech.
Monitorovani identifikace béhem letu pomaha pii identifikaci rusici stanice.

5.3.7 Oblast jmenovitého kryti. Normaln¢ Uplna kruhova drédha o poloméru kruhu, ktery ma
stejnou plochu jako oblast jmenovitého kryti a kterd se musi proletét na vhodné minimalni
vysce kolem nesmérového radiomajaku NDB. Jestlize se najdou problematické oblasti, nebo
jestli se zvazi, Ze terén je dostate¢né homogenni, potom neni nutny let po celé kruhové draze
a kryti se mtize ovérit letem po radidlu, nebo se kryti mize zméfit v reprezentacnich sektorech
tim, Ze se zmé&fi intenzita pole podél vhodné letové trasy, rovnéZ na minimalni vysce. K tomu,
aby se dosahlo vyhovujicich vysledki, bude mozné nutné provést nastaveni anténniho proudu
NDB.

5.3.9 Uginné kryti. Uginné kryti se ziskd z vyhodnoceni kvality navadécich signal, které
NDB poskytuje. Oblasti, kde se méfi kvalita u€¢inného kryti, budou do znacné miry urceny
provoznim pouzitim, které majak zajiStuje a tvahami o faktorech, které pisobi na ucinné
kryti, popsanych v ¢l. 5.1.4 az 5.1.10. Ve vétsin€é ptipadi bude vyhovujici provést let po
letové draze zajistované NDB spolu s letovou drahou o malém poloméru kolem majaku.
Avsak tam, kde je U¢inné kryti pozadovdno na vSech sektorech a okolnosti nedovoluji
potiebné kryti na vybranych radidlech, musi se provést oblet po kruhové draze pozadovaného
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poloméru kryti. Jakékoliv neobvyklé oblasti, v mezich pozadovaného kryti, ve kterych mtze
byt kvalita signalu ovliviiovana, napf. pohofim, se musi rovnéz ovérit letem. Lety se musi
provést na minimalni vySce letové drahy nebo sektoru a musi se zaznamenat nadmérné
kmitani ru¢icky radiokompasu (ADF), slabé identifikace nebo ruseni spolu se vzdalenosti
DME nebo se vzdalenosti referencnich bodt. Tyto referencni body se mohou pozdéji zakreslit
na mapu a tim ziskat 0¢inné kryti a umisténi oblasti se zhorSenou kvalitou signalu. Je-li
k dispozici vhodné zafizeni, potom se miize zaznamenat azimut radiokompasu (ADF),
ze kterého se odecte kurz letadla. Tam, kde se objevi ruSeni od jiného zafizeni, musi se tato
rusici stanice identifikovat.

5.3.11 Vyckavaci prostor a postupy pfiblizeni na piistani. Tam, kde je vyckavaci prostor nebo
postup piiblizeni na pfistani umistén nad NBD, musi se tento letovy postup provést, aby se
z pohledu pilota zkontrolovala proveditelnost letu. Provede se kontrola nadmérnych oscilaci
rucicky, chybné urc¢eného obraceni sméru na indikatoru ADF, déavajiciho faleSny vjem pii
preletu stanice nebo jakékoliv neobvyklé situace.

5.3 12 Pielet nad nesmérovym radiomajadkem. Tato kontrola potvrzuje, Ze indikace pii pteletu
nad stanici je spravna. Letadlo se musi pohybovat nad NBD, nejlépe po dvou radidlech

posunutych o 90°, aby se zjistilo, Ze indikace obracené¢ho sméru na ukazateli se dosédhne
s pfijateln€ vymezenou oscilaci rucicky.
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METODIKY OVEROVANI VSVET]:]LNE SESTUPOVE SOUSTAVY PRO
VIZUALNI PRIBLIZENI TYPU VGSI-PAPI

TABULKA N.1 — Seznam kontrol svételné sestupové soustavy pro vizualni
pribliZeni typu VGSI-PAPI (¢l. 11.15)

o Letové ovéieni Odkaz v ICAO Odkaz v ICAO
Méfeny parametr Priloha 14 ’ 9157-AN/901,
Po instalaci | Pravidelné rtloha Cast 4
Uhel sestupu X X Sv.1,5.3.5.25 8.3.1, obr. 8-13
Intenzita svétla X X Sv.1,5.3.5.32 8.3.11
Symetrie X Sv. 1, obr. 5-16 Obr. 8-13
Stranové kryti X Sv. 1, tab. 5-3
Barva svétla X X Sv.1,5.3.5.25,53.526 | 8.3.8
Dosah X X
Bezpecna vyska letu nad X X Sv.1,5.3.537,53.5.42 | 8.3.30
prekdzkami (PAPI)
Bezpecna vyska letu nad X X Sv.1,5.3.5.38,5.3.542 | 8.3.30
prekazkami
(A-PAPI)
Bezpecna vyska nad X X Sv.2,5.3.5,
prekazkami (A-PAPI) pro
vrtulnik. plosinu tab.5-1, obr. 5-13

Tabulka N.1 obsahuje minimalni kontroly potfebné k ovéfeni svételné sestupové
soustavy pro vizualni pfibliZzeni typu VGSI-PAPL

N.1 ODKAZY V ICAO, PRILOHA 14, Sv. 1 (RWY)

5.3.5.16 Navéstidla tvorici pricky nebo tvofici odpovidajici pary ,klesej* nebo ,,stoupej®,
musi byt osazena tak, aby se pilotovi ptiblizujiciho se letounu jevila v podstaté ve vodorovné
pfimce. Navéstidla musi byt osazena co mozné nejniZe a musi byt kiehka.

v

5.3.5.25 Pricka PAPI musi byt konstruovana a uspofadana takovym zpisobem, aby pilot
provadéjici pribliZeni:
a) v piipad¢, Ze je na ptiblizovaci roviné nebo blizko ni vidél dvé navéstidla umisténa
nejblize RWY jako ¢ervend a dvé navéstidla umisténa nejdale od RWY jako bila;

b) v pfipad¢, Ze je nad ptiblizovaci rovinou, vidél jedno navéstidlo umisténé nejblize
RWY jako Cervené a tfi navéstidla ddle od RWY jako bild; a kdyz je jesté vyse nad
piiblizovaci rovinou, vidél vSechna navéstidla jako bila;

c) v piipad€, Ze je pod piiblizovaci rovinou, vidé€l tfi navéstidla umisténd nejblize
k RWY jako cervena a navéstidlo nejvzdalengjsi k RWY jako bilé; a kdyz je jesté
nize pod pfibliZovaci rovinou, vidél vSechna navéstidla jako Cervena.

v

5.3.5.26 Pricka APAPI musi byt konstruovéna a uspotfddana takovym zplisobem, aby pilot
provadéjici priblizeni:
a) v ptipad¢, Ze je na priblizovaci rovin€ nebo blizko ni, vid€l navéstidlo bliz§i k RWY
jako Cervené a navéstidlo vzdalenéjsi od RWY jako bilé;

b) v ptipadé, ze je nad ptibliZovaci rovinou, vidél ob€ navéstidla jako bil4;
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c) v piipadé, Ze je pod ptiblizovaci rovinou, vidél obé navéstidla jako Cervena.
5.3.5.32 Musi byt zajisténo fizeni svitivosti, které by umoznilo takové nastaveni, jez by
vyhovovalo pievladajicim podminkam a zamezilo oslnéni pilota béhem ptibliZzeni a piistani.

5.3.5.37 Svisly uhel nastaveni navéstidel u pficky soustavy PAPI musi byt takovy, aby pilot
priblizujiciho se letounu pii zpozorovani jednoho bilého a tii Cervenych navéstidel byl
v bezpeéné vysce nad prekdzkami v priblizovacim prostoru.

5.3.5.38 Svisly uhel nastaveni navéstidel pticky soustavy APAPI musi byt takovy, aby pilot
letounu pfiblizujiciho se v sestupové roving€, pii zpozorovani signalu o nejmensim sklonu,
tj. jednoho navéstidla bilého a jednoho cCerveného, byl v bezpecné vysce nad prekazkami
v pfiblizovacim prostoru.

5.3.5.42 Charakteristiky ochranné plochy, tj. pocatek, rozevieni, délka a sklon musi
odpovidat specifikacim v ptislusném sloupci tabulky 5-3 a na obr. 5-20.

TABULKA 5-2 — Vzdalenost kol nad prahem drahy pro PAPI a APAPI

Vyska oka od kola letounu | Zadouci vzdalenost kola nad Minimalni Vzderilenost k"lﬂ
v konfiguraci pro pfibliZzeni® prahem drahy (metry)>* nad prahem drahy(metry)
(1) @) 3)

az do, ale ne véetné 3 m 6 3¢

3 m az do, ale ne véetné 5 m 9 4

5 m az do, ale ne vCetné 8 m 9 5

8 m az do, ale ne v€etn€ 14 m 9 6

a) Pti vybéru skupiny vysky oka od kola letounu musi byt uvazovéany jen letouny, které

24

z takovych letountl.

b) Kde je to mozné, musi byt zabezpecena vzdéalenost kola nad prahem drahy podle
sloupce (2).
C) Vzdélenost kola nad prahem drdhy ve sloupci (2) mlZe byt zmenSena az na

vzdalenost ve sloupci (3), ale ne méné, jestlize letecko-provozni studie ukazuje,
ze takova zmenSend vzdalenost je piijatelna.

d) Jestlize je zmenSena vzdalenost kola nad prahem drdhy stanovena u posunutého
prahu, musi byt zaru€eno, Ze odpovidajici Zadouci vySka kola nad prahem dréhy,
uvedena ve sloupci (2), bude pouzitelna, kdyz letoun pii nejvetsi vzdalenosti oka od
kola ve vybrané skupin€ bude pielétavat zacatek RWY.

e) Tato vzdalenost kola nad prahem drahy muze byt zmenSena na 1,5 m u RWY,
uzivanych hlavné¢ lehkymi letouny s jinymi neZ proudovymi motory.
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TABULKA 5-3 — Rozméry a sklony ochranné plochy
Typ / kddové Cislo RWY
Nepiistrojova Ptistrojova
Kodové Cislo Kodové Cislo

1 2 3 4 1 2 3 4
Rozm¢éry
plochy
Délka 60m | 80'm | 150m | 150m | 150m | 150 m 300 m 300 m
vnitiniho
okraje
Vzdalenost 30m | 60m 60 m 60 m 60 m 60 m 60 m 60 m
od prahu
drahy
Rozevieni 10% | 10% 10 % 10 % 15 % 15 % 15 % 15 %
(na kazdou
stranu)
Celkova 7500 | 7500 15000 | 15000 | 7500 7500 15000 15000
délka m m’ m m m m” m m
Sklony
a) T-VASIS _¢ 1’90 1,90 1’90 o 1’90 1’90 1’90

AT-VASIS
b) PAPI -  |A—0,57°| A-0,57°|A-0,57°| A—0,57°| A-0,57°| A-0,57° |A-0,57°
¢) APAPIY |A-0,9°| A—0,9° — — A—0,9° | A-0,9° — —
a) Tato délka musi byt zvétSena na 150 m pro T — VASIS nebo AT — VASIS.
b) Tato délka musi byt zvétSena na 15 000 m pro T — VASIS nebo AT — VASIS.
c) Z4dny sklon nebyl stanoven, nebot’ je nepravdépodobné pouziti na RWY
uvedeného typu / kodového Eisla.

d) Uhly uvedené na obr. 5-19
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PRICKA PAPI PRAH

Vfyéka odi pilota nad piijimaci anténou sestupové roviny ILS se méni podle typu letadla
a vysky piibliZzeni. Souladu signalu soustavy PAPI a sestupoveé roviny ILS :
amebo minimalni sestupové roviny MLS k bodu, ktery je blize k prahu RWY, lze
dosahnout zvétenim Sifky sestupového sektoru soustavy PAPI z 20° na 30°. Uhly
nastaveni pro sestup pod dhlem 3° by tudiz mély byt 2°25°, 2°45', 3°15" a 3°35".

A- PAPI PRI NASTAVENI NA UHEL 3°

! |
PRICKA APAPI PRAH

B - APAPI PRI NASTAVENI NA UHEL 3°

OBRAZEK 5-19 — Svételné paprsky a iihel vy§kového nastaveni soustavy PAPI a
APAPI
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UCL muize:

a) zménit nominalni vysku oc¢i nad prahem
dréhy na sestupové roviné mezi 12 m
a 16 m vyjma piipadu, kdy je k dispozici
standardni sestupova rovina ILS nebo
standardni minimalni sestupova rovina
MLS, vyska nad prahem drahy musi byt
zménéna k predchazeni jakymkoliv
konfliktliim mezi indikaci sestupovych
soustav a indikaci pouzitelné casti
sestupové roviny ILS a/nebo minimalni
sestupové roviny MLS;

b) zménit podélnou vzdalenost mezi
jednotlivymi navéstidly nebo délku celé
soustavy, ale ne vice nez o 10 %,

¢) zmeénit piicnou vzdalenost soustavy od
okraje RWY, ale ne vice nez o £3 m;

POZNAMKA 1

Soustava musi byt rozloZzena symetricky kolem

osy RWY.

d) prizptsobit podélnou vzdalenost
navéstidel tam, kde je terén v podélném
sklonu, aby byl kompenzovan jejich
vyskovy rozdil od Grovné prahu;

e) ptizpusobit podélnou vzdalenost dvou
navéstidel nebo dvou pficek v podélném
sméru tam, kde je terén v pticném sklonu
a kde je nutna kompenzace rozdilu vysek
mezi nimi, aby byl dodrZen poZadavek
¢l. 5.3.5.16

Vzdalenost mezi postranni pfickou

a prahem drahy je odvozena od sklonu

sestupového thlu 3° k roviné RWY s nominalni

vyskou o¢i nad prahem drahy 15 m. Prakticky
je vzdalenost mezi postranni pfickou a prahem
dréhy ur€ena:

a) zvolenym sklonem sestupového thlu,

b) podélnym sklonem RWY,

¢) zvolenou nominalni vySkou oka nad prahem
drahy.

OBRAZEK 5-16 — Umisténi navéstidel pro T-VASIS
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Vnitfni ckra) phiblizovaci plochy
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OBRAZEK 5-20 — Ochrann plocha pro p¥ibliZovaci svételné soustavy pro

vizualni
pribliZzeni

N.2  ODKAZY V ICAO, PRILOHA 14, Sv. 2 (Helipad)

5.3.5 Svételna sestupova soustava pro vizudlni piiblizeni

Pouziti

5.3.5.1 Svételna sestupova soustava pro vizudlni priblizeni musi byt zfizena jako pomicka

pro piiblizeni na heliport bez ohledu na to, zda je heliport vybaven jinymi vizudlnimi

nebo nevizudlni pomiickami, jestlize existuje, zejména v noci, jedna nebo vice nasledujicich
podminek:

a) zachovani potiebné vzdalenosti od piekdzek, hlukové postupy nebo postupy
letovych provoznich sluzeb vyzaduji dodrzeni urcitého uhlu sestupu;

b) povrch okoli heliportu neposkytuje dostatek vizudlnich podnéti;
c) letové vlastnosti vrtulniku vyZaduji ustalené ptiblizeni.

5.3.5.2 Standardni svételnd soustava indikace sestupové roviny pro vrtulniky musi
odpovidat jednomu z nésledujicich typii:

a) systémy PAPI a APAPI odpovidajici specifikacim obsaZzenym v Annexu 14/],

¢l. 5.3.5.23 az 5.3.5.40 vcetné, s vyjimkou, ze velikost thlu ,,na sestupové roviné
musi byt zvétSena na 45 minut; nebo

b) sestupova soustava pro vrtulniky HAPI splitujici specifikace uvedené v bodech
5.3.5.6 az 5.3.5.21 vcetné.
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Umisténi
5.3.5.3 Svételna sestupovd soustava pro vizudlni ptiblizeni musi byt umisténa tak,
aby vrtulnik byl navadén do pozadované polohy na FATO a pilot pfitom nebyl béhem
kone¢ného pfibliZeni a pfistani oslnén.
5.3.5.4 Svételna sestupova soustava pro vizudlni pfiblizeni musi byt umisténa v tésné
blizkosti zamétovaciho bodu a nastavena rovnobézné s hlavnim smérem piiblizeni.
5.3.5.5 Navéstidla musi byt kiehka a osazena co nejnize nad terénem.
Nastaveni svételnych paprski HAPI

5.3.5.6 Nastaveni svételnych paprski HAPI musi zahrnovat ¢tyii oddélené sektory, které
tvofi signaly ,,nad sestupovou rovinou®, ,na sestupové roving“, ,mirn¢ pod sestupovou
rovinou“ a ,,pod sestupovou rovinou*.

5.3.5.7 Nastaveni svételnych paprskit HAPI musi odpovidat obr. 5-12, schéma A a B.

POZNAMKA 1 Pii navrhu konstrukce navéstidla musi byt vénovana pozornost tomu, aby
byly omezeny nepravé signaly mezi jednotlivymi sektory a zajisténo pokryti
v pozadovaném rozsahu azimutu.

sestupova rovina - zelena

zelene zablesky - nad

sektor format

tervena - mirné pod

nad zelené zablesky

na sestupove zelend
roving

mirné pod CENVENa Eerveng zahlesky - pod

pod tervene zablesky

Schéma A Schéma B

OBRAZEK 5-12 — Format signalu HAPI
5.3.5.8 Frekvence zableskll v zableskovém sektoru HAPI musi byt nejméné 2 Hz.

5.3.5.9 Pomér pulzujicich signalti zapnuto-vypnuto musi byt 1 : 1 a hloubka modulace
nejméné 80 %.

5.3.5.10 Velikost uhlu sektoru HAPI ,,na sestupové roviné* musi byt 45 minut.
5.3.5.11 Velikost tthlu sektoru HAPI ,,mirn€ pod sestupovou rovinou‘ musi byt 15 minut.
RozlozZeni svétla

5.3.5.12 Rozd¢leni intenzity svétla HAPI v oblasti ¢ervené a zelené barvy musi odpovidat
obrazku 5-9, schéma 4.

POZNAMKA 1 Vétsi pokryti v rozsahu azimutu mize byt dosaZeno instalovanim soustavy
HAPI na oto¢né stolici.
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5.3.5.14 Propustnost cervené¢ho a zelen¢ho filtru pfi maximalni nastavené intenzité nesmi
byt mensi nez 15 %.

5.3.5.15 Cervené navéstidlo HAPI pii maximalni intenzitd nesmi mit soufadnici Y vétsi
nez 0,320 a zelené navéstidlo se musi nachdzet v rozmezi specifikovaném v Annexu 14/1,
Doplnék 1, bod 2.1.3, ktery zni takto:
Kde je dulezitejsi zvysit spolehlivost rozezndni barvy nez maximalni vizualni dosah, musi byt
zelené signaly v téchto hranicich:

zlutd hranice z=0,726 —0,726x

bila hranice x =0,625y — 0,041

modra hranice y=0,390-0,171x

5.3.5.16 Musi byt zajisténo vhodné fizeni svitivosti, které by umoznilo takové jeji nastaveni,
jez by vyhovovalo prevladajicim podminkdm a zamezilo oslnéni pilota béhem piiblizeni
a pristani.

Nastaveni sestupového thlu a vy§kové nastaveni soustavy

5.3.5.17 Soustava HAPI musi byt vySkov€ nastavitelnd na jakykoliv uhel mezi
1. a 12. stupném nad vodorovnou rovinou s piesnosti +5 tthlovych minut.

5.3.5.18 Svisly uhel nastaveni soustavy HAPI musi byt takovy, aby byl pilot vrtulniku
béhem pfiblizeni pii zpozorovani horniho okraje sektoru ,,pod sestupovou rovinou®,
v bezpecné vysSce nad piekdzkami v ptiblizovacim prostoru.

Charakteristiky svételné soustavy

5.3.5.19 Soustava musi byt navrZena tak, aby:

a) v pripadé, ze vertikalni vychyleni paprsku svétla od stanoveného sméru prekroci
+0,5 stupné (30 minut), se soustava automaticky vypnula,

b) pii poruse zableskového mechanizmu nebylo v zableskovém sektoru (sektorech)
vyzafovano zadné svétlo.

5.3.5.20 Navéstidlo soustavy HAPI musi byt feSeno tak, aby kondenzaty, led, Spina apod.
na povrchu opticky prostupnych nebo odraznych ploch mély co nejmensi vliv na svételny
signal a nezptsobovaly vznik nepravych nebo faleSnych signald.

5.3.5.21 Soustava HAPI, kterd ma byt instalovana na plovoucim helideku musi umoznovat
stabilizaci paprsku s piesnosti £1/4°, v rozsahu +3° klopivého a klonivého pohybu heliportu.

Ochranna plocha
POZNAMKA 1 Nasledujici ustanoveni plati pro soustavy PAPI, APAPI a HAPL

5.3.5.22 Ochranné plochy musi byt zfizeny tam, kde je zamySleno zfidit sestupovou
soustavu pro vizualni pfibliZzeni.

5.3.5.23 Charakteristiky ochranné plochy, tj. pocatek, rozevieni, délka a sklon musi
odpovidat specifikacim v pfislusném sloupci tabulky 5-1 a na obr. 5-13.

5.3.5.24 Nesmi byt pfipusténo ziizeni novych objektl nebo rozsifeni existujicich objekti
zasahujicich nad ochrannou plochu vyjma ptipadu, kdy na zaklad¢ posouzeni UCL bude novy
objekt nebo rozsifeni existujiciho objektu zakryto jinym existujicim neodstranitelnym
objektem.
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POZNAMKA 1 Okolnosti, za nichz princip zakryti mize byt piiméfené aplikovan, jsou
popsany v Airport Services Manual, Part 6 (Ptirucka letistni sluzby, ¢ast 6).

TABULKA 5-1 — Rozméry a sklon ochranné plochy

Plocha a rozméry FATO [;;(;blifi[)ef:?trojové FATO pro ;gi[;)fi:f;:jipﬁstrojové
Délka vnittniho okraje Sitka bezpecnostni plochy Sitka bezpecnostni plochy
Vzdalenost od konce FATO nejméné 3 m 60 m
Rozbihavost 10 % 15 %
Celkova délka 2500 m 2 500 m
PAPI A*—0,57° A*—0,57°

Sklon HAPI A’ —0,65° A’ -0,65°

APAPI A*-0,9° A*—0,9°

a. Jak je znazornéno v Annexu 14/1, obr. 5-13.
b. Uhel horni meze sektoru ,,pod sestupovou rovinou®.

5.3.5.25 Existujici objekt nad ochrannou plochou musi byt odstranén, vyjma piipadu, kdy je
podle posouzeni UCL stinén neodstranitelnym objektem nebo letecko-provozni studie
neukazuje, Ze tento objekt ovliviiuje neptiznivé bezpecnost provozu vrtulnik.

5.3.5.26 Jestlize letecko-provozni studie udava, ze existujici objekt zasahujici nad ochrannou
plochu mize vyznamné ovlivnit bezpecnost provozu vrtulnikii, musi byt vzato v uvahu jedno
nebo vice nésledujicich opatteni:

a) vhodné zvyseni sklonu pfiblizeni soustavy;
b) redukce vodorovného rozevieni soustavy, takze objekt je mimo hranice svételného

paprsku;

c) posunuti osy soustavy a ochranné plochy k ni vztazené, avSak nejvySe o 5°;

d) vhodné posunuti plochy kone¢ného pftibliZzeni a vzletu;

e) instalace vizualni soustavy pro osové vedeni, uvedené v ¢l. 5.3.4.

TABULKA 5-1 — Rozméry a sklon ochranné plochy

Plocha a rozméry

FATO pro nepfistrojové
pribliZeni

FATO pro nepiesné pristrojové
pribliZeni

Délka vnittniho okraje

Sitka bezpe&nostni plochy

Sitka bezpe&nostni plochy

Vzdalenost od konce FATO nejméné 3 m 60 m
Rozbihavost 10 % 15 %
Celkova délka 2 500 m 2 500 m
PAPI A*—0,57° A*—0,57°
Sklon HAPI A - 0,65° A®—0,65°
APAPI A*—0,9° A*—0,9°

a. Jak je znazornéno v Annexu 14/1, obr. 5-13.
b. Uhel horni meze sektoru ,,pod sestupovou rovinou.
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A rozewvfeni ]
‘— —_ FATO -‘% —]

ochranna plocha
(rozmeéry jakav Tab. 5- 1)

vhitfni okraj pfiblizovaci plochy

ocharanna plocha
(sklonjakov Tab. 5- 1)

pocatek

.ﬁf\

okraj po vetru vhitfni okraj piiblizovaci plochy

fez A- A

OBRAZEK 5-13 — Ochranna plocha pro svételnou sestupovou soustavu pro vizualni
priblizeni
N.3 ODKAZY V ICAO, DOK. 9157 AN/901

8.3.1 Usporadani navéstidel PAPI a APAPI a vysledna zobrazeni jsou uvedena na obrazcich
8.6 a 8.7 spolu se standardnim nastavenim thla svételnych rovin. Nominalni uhel nastaveni je
zde oznacen pismenem 0, referen¢ni thel METH je oznacen pismenem M (viz ¢l. 8.3.22)
a ochranna plocha jako OPS (viz ¢l. 8.3.30 az 8.3.32).

8.3.8 Prechod mezi cervenym a bilym svételnym signalem ve svislé roviné musi byt takovy,
aby se z hlediska pozorovatele ve vzdalenosti 300 m jevil jako okamzity. Specifikace zatizeni
pro soustavy PAPI a APAPI musi proto definovat nejen celkovy izokandelovy diagram
a soufadnice barvy svételného signalu v sektoru Cervené a bilé, ale také charakteristiky
ostrosti prechodu.

8.3.11 L-14, Svazek 1, Dopln¢k 2, obrazek 2.23, podrobné¢ uvadi rozlozeni svitivosti
navéstidel soustav PAPI a APAPI a sice horizontdln¢ v mezich £8° od osy svételného svazku
a £5° vertikalné od osy svételného svazku. Diagram podrobné znazoriiuje jen stiedni Cést
svételného svazku. Navéstidla, kterd se normalné pouzivaji u systémi PAPI a APAPI, musi
mit §itku svételného svazku 30° v horizontéalni roving (tj. 15° na kazdou stranu od osy svazku)
a odpovidajici Sitku svételného svazku ve vertikdlni roving€, aby se zajistilo, ze svételnd
soustava poskytuje potfebné navedeni pro veskery letovy provoz. V zavislosti na vystupu
svétel, na provoznich podminkach a okolnim prostfedi letiSt¢ bude mozna potifebné nastavit
5 stupiiti svitivosti v rozsahu 1 % az 100 %.
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OBRAZEK 8-6 — UspoFadani navéstidel PAPI a vysledna zobrazeni

150



COS 584101
3. vydani

Priloha N

oS

Viz L-14, Svazek |,
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O Bil§ D, = vzdilenost ndvéstidel APAPI od prahu RWY

OBRAZEK 8-7 — Uspoiadani navéstidel APAPI a vysledna zobrazeni
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Poznamka 1. Tyto kfivky jsou stanoveny pro minimalini svitivosti
cerveného navéstidia.

Poznéamka 2: Hodnota svitivosti v bilem sektoru svazku neni mensi
neZ 2 ndsobek a miiZe dosahnout a2 6,5 nasobku odpovidajfcf
svitivosti v Gerveném sektoru.

Poznamka 3. Hodnoty svitivosti v zavorkach plati pro APAPI.

OBRAZEK 2-23 — RozloZeni svitivosti soustav PAPI a APAPI

8.3.22 ICAO L 14, svazek I, kapitola 5, tabulka 5-2 podrobné uvadi vzdalenost kol nad
prahem RWY pro soustavy PAPI a APAPI pro 4 vysky oka pilota od kola letounu.
Vzdalenost kola nad prahem RWY se vztahuje k nejvice poZadovanym vzdalenostem, béZné
pouzivanym na RWY. Tam, kde je to vhodné, je Zadouci pouzit vzdalenosti uvedené
v tabulce 5-2, sloupci 2. Kone¢né umisténi navéstidel se ur¢i ze vzdjemného vztahu mezi
uhlem pfiblizeni, rozdilem mezi vySkami prahu RWY a navéstidly a minimalni vySkou oka
pilota nad prahem RWY (METH). Uhel M, ktery se pouZije pro nastaveni METH je
0 2 minuty mensi neZ nastaveni navéstidla, které definuje spodni hranici sestupové roviny
(j. navéstidlo €. 2 pro PAPI a navéstidlo €. 1 pro APAPI).

8.3.30 ICAO L-14, svazek I, kapitola 5, obrazek 5-20 a tabulka 5-3 udavaji podrobné
charakteristiky ochranné plochy soustav PAPI a APAPI. Protoze tyto plochy jsou tvarovany
obecné pfimkami na pfiblizovaci roviné RWY, budou data, shromazd’ovana ptfi zamétovani
prekazek v prostoru ochranné plochy, uZitecna pii stanoveni, jestli objekty ptfesahuji nebo
neptresahuji ochrannou plochu.

POZNAMKA 1 (k bodu 8.3.1): METH je nejmensi vyska nad prahem RWY, na které bude
pilot vnimat svételnou indikaci.

8.3.31 Jestlize letecko-provozni studie udava, Ze existujici objekt zasahujici nad ochrannou
plochu mize vyznamné ovlivnit bezpecnost provozu letount, musi byt zavedeno jedno nebo
vice nasledujicich opatieni:
a) vhodné zvySeni sklonu pfiblizeni soustavy;
b) redukce vodorovného rozevieni soustavy, takze objekt je mimo hranice svételného
svazku;
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¢) posunuti osy soustavy a ochranné plochy k ni vztazené, avsak nejvyse o 5°;

d) vhodné posunuti prahu drahy;

e) jestlize opatfeni podle bodu d) neni prakticky proveditelné, soustava se pfimérené

posune dale od prahu drahy k zajisténi zvétSeni vySky nad prahem drahy, které je rovno

piesahujici vysce objektu.
5.3.32 Tam, kde je objekt umistén mimo hranice (meze) ochranné plochy svételné soustavy,
ale nachazi se v mezich svételného svazku a zasahuje nad ochrannou plochu a kde letecko-
provozni studie udava, zZe tento objekt miize neptiznivé ovlivnit bezpecnost provozu letount,

se musi azimutalni rozevieni (rozpéti) svételného svazku omezit tak, aby byl objekt mimo
hranice svételného svazku.

153



COS 584101
3. vydani

Priloha P

METODIKY OVEROVANI §VET!ELNE SESTUPOVE SOUSTAVY PRO
VIZUALNI PRIBLIZENI TYPU VGSI-VASI

TABULKA P.1 — Seznam kontrol svételné sestupové soustavy pro
vizualni pribliZeni typu VGSI-VASI (¢l. 11.15)

o Letové ovéreni Odkaz Odkaz v ICAO
Méreny parametr Po instalaci Pravidelné v Priloze 14 9152-,AN/901’
Cast 4
Uhel klouzani X X 5.3.5.8
Intenzita svétla X X 5.3.5.15
Symetrie X Obr. 5-11
Stranové kryti X
Barva svétla X X 5.3.5.8
Dosah X X
Bezpecna vyska letu nad X X 5.3.5.21
prekazkami

Tabulka P.1 obsahuje minimalni kontroly potifebné k ovéfeni svételné sestupové soustavy pro
vizualni pfiblizeni typu VGSI-VASL

P.1 ODKAZY V ICAO, PRILOHA 14, Sv. 1 (RWY)
T — VASIS a AT — VASIS
Popis

5.3.5.6  Soustava T — VASIS musi obsahovat 20 navéstidel symetricky rozlozenych podél
osy RWY, z nichz jsou vytvoteny dvé polopticky, kazda ze Ctyf navéstidel a podélné tady po
Sesti navéstidlech, pulici tyto polopticky, jak je patrno na obr. 5-16.

5.3.5.7 Soustava AT — VASIS musi obsahovat deset navéestidel uspofadanych po jedné
strané RWY ve tvaru jednoduché polopticky slozené ze ¢tyt navéstidel a rozptilené podélnou
fadou slozenou ze Sesti navéstidel.

5.3.5.8 Navéstidla musi byt konstruovana a upravena tak, aby pilot letounu béhem
pfibliZeni:

a) je-li nad stanovenou sestupovou rovinou, vidél bilou polopficku/polopticky a jednu,
dvé nebo tii navéstidla ,klesej, pficemz ¢im vice jich vidi, tim je pilot vySe nad
sestupovou rovinou;

b) je-li na sestupové roviné, vidi pficku/pticky bilé;

c) jestlize je pod sestupovou rovinou, videl pificku/pticky a jedno, dvé nebo tfi bila
navéstidla ,,stoupej®, ptfi¢emz ¢im vice jich vidi, tim je pilot niZe pod sestupovou
rovinou; a kdyZ je zna¢né pod sestupovou rovinou, vidi pticku/pticky a tii Cervena
navéstidla ,,stoupej*.

JestliZe je na sestupové rovin€ nebo nad ni, nesmi vidét Zadné navéstidlo ,,stoupej*; jestlize je
na sestupové roving€ nebo pod ni, nesmi vidét zadné navéstidlo ,.klesej .

Umisténi

5.3.5.9 Navéstidla musi byt umisténa podle obr. 5-16 s pfipustnymi tolerancemi instalace
uvedenymi v jeho legendé.

POZNAMKA 1
V piipadé, ze jsou viditelnd pouze navéstidla polopiicky, tak umisténi soustavy
T — VASIS zajistuje pro sklon 3° a jmenovitou vySku oka nad prahem drahy 15 m
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(viz €l. 5.3.5.6 a5.3.5.19 vysku oci pilota nad prahem drahy od 13 do 17 m. Jestlize se
pozaduje vétsi vyska o¢i nad prahem drahy, (k poskytnuti pfiméifené vzdalenosti kola nad
prahem drahy), musi byt piiblizeni provadéno pfi viditelnosti jednoho nebo vice navéstidel
»klesej*“. Vyska oci pilota nad prahem drahy je pak nasledujici:

viditelna navéstidla polopticek
a jedno navéstidlo ,,klesej

viditelna navéstidla polopiicek
a dvé navéstidla ,,klesej*

viditelna navéstidla polopticek
a tii navestidla , klesej
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UCL muize:

a) zménit nominalni vysku o¢i nad prahem dréhy na
sestupové roviné mezi 12 m a 16 m vyjma
ptipadu, kdy je k dispozici standardni sestupova
rovina ILS nebo standardni minimalni sestupova
rovina MLS, vyska nad prahem drahy musi byt
zménéna k predchazeni jakymkoliv konfliktim
mezi indikaci sestupovych soustav a indikaci
pouzitelné ¢asti sestupové roviny ILS a/nebo
minimalni sestupové roviny MLS;

b) zménit podélnou vzdalenost mezi jednotlivymi
navéstidly nebo délku celé soustavy, ale ne vice
nez o 10 %;

¢) zmeénit piicnou vzdalenost soustavy od okraje
RWY, ale ne vice nez o +£3 m;

POZNAMKA 1 Soustava musi byt rozloZena

symetricky kolem osy RWY.

d) ptizptsobit podélnou vzdalenost navéstidel tam,
kde je terén v podélném sklonu, aby byl
kompenzovan jejich vySkovy rozdil od trovné
prahu a

e) ptizpusobit podélnou vzdéalenost dvou navéstidel
nebo dvou pti¢ek v podélném sméru tam, kde je
terén v piicném sklonu a kde je nutna
kompenzace rozdilu vySek mezi nimi, aby byl
dodrzen pozadavek ¢l. 5.3.5.16.

Vzdalenost mezi postranni pfickou a prahem drahy

je odvozena od sklonu sestupového uhlu 3°k roviné

RWY s nominalni vySkou o¢i nad prahem drahy

15 m. Prakticky je vzdalenost mezi postranni

ptfickou a prahem drahy urcena:

a) zvolenym sklonem sestupového tihlu;

b) podélnym sklonem RWY;

¢) zvolenou nominalni vySkou oka nad prahem
drahy.

OBRAZEK 5-16 — Umisténi navéstidel pro T — VASIS
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Charakteristiky navéstidel
5.3.5.10 Soustavy musi byt zptisobilé pro provoz ve dne i v noci.

5.3.5.11 RozlozZeni svételného svazku kazdého navéstidla musi mit tvar véjife otevieného
v §irokém vodorovném uhlu do sméru piiblizeni. Néavéstidla postrannich polopticek musi
vydavat svazek bilého svétla od 1°54' do 6° svislého thlu a svazek Cerveného svétla od 0°
do 1°54' svislého thlu. Navéstidla ,klesej” musi vydavat svazek bilého svétla od svislého
uhlu 6° az ptiblizné k thlu sklonu sestupové roviny, kde musi mit ostrou hranici. Navéstidla
»stoupej“ musi vydavat svazek bilého svétla piiblizné od thlu sklonu sestupové roviny
az k thlu 1°54' nad vodorovnou rovinou a svazek &erveného svétla od uhlu 1°54' doli. Uhel
nejvyssiho okraje Cerveného svételného svazku navéstidel postranni polopficky a navéstidel
»stoupej* mize byt zvétsen podle €l. 5.3.5.21.

5.3.5.12 Rozlozeni intenzity navéstidel ,klesej, pricky a ,,stoupej” musi byt v souladu
s Doplitkem 2, obrazkem 2-22.

5.3.5.13 Piechod mezi cervenou a bilou barvou ve svislé roviné musi byt takovy,
aby z hlediska pozorovatele ve vzdalenosti nejméné 300 m byl nejvyse 15'.

5.3.5.14 Souradnice Y plné intenzity cerveného svétla nesmi presahovat 0,320.

5.3.5.15 Musi byt zajiSteno vhodné fizeni svitivosti, které by dovolilo jeji sefizeni
vyhovujici pfevladajicim podminkdm, aniz by vyvolavalo oslnéni pilota v priabéhu ptiblizeni
a pristani.

5.3.5.16 Navéstidla tvorici pricky nebo tvofici odpovidajici pary ,.klesej* nebo ,,stoupej®,
musi byt osazena tak, aby se pilotovi pfiblizujiciho se letounu jevila v podstaté ve vodorovné
primce. Navéstidla musi byt osazena co mozna nejnize a musi byt kiehka.

5.3.5.17 Navéstidla musi byt feSena tak, aby kondenzaty, Spina apod. na povrchu opticky
prostupnych nebo odraznych ploch mély co nejmensi vliv na svételny signéal a nemély zadny
vliv na vyskovy uhel svételného svazku nebo kontrast mezi Cervenymi a bilymi signaly.
Konstrukce navéstidel musi byt takova, aby moZnost castecného nebo uplného zaplnéni
Stérbin snéhem nebo ledem tam, kde se takové podminky vyskytuji, byla snizena na
minimum.

Nastaveni sklonu pribliZeni a vySky svételnych svazki
5.3.5.18 Sestupovy thel musi byt pfiméfeny pro letouny provadéjici ptibliZeni.

5.3.5.19 Jestlize je RWY, na niZ je instalovdn T — VASIS vybavena systémem ILS a/nebo
MLS, umisténi a ndmér navéstidel musi byt takové, aby vizualni sestupovy thel byl tak
blizko, jak je to mozné, k sestupové rovin¢ ILS a/nebo minimalni sestupové roviné MLS,
podle toho, ktery systém je instalovan.
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Obr. 5-17 — Svételné svazky a ihly naméru T-VASIS a AT-VASIS
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5.3.5.20 Namér navéstidel polopticek po obou stranich RWY musi byt stejny. Vyskovy
uhel horni hrany svételnych svazki dvou navéstidel ,,stoupej* nejblizSich k poloptickam
a namér spodni hrany svételnych svazkli dvou navéstidel ,.klesej nejblizSich k poloptickam
musi byt stejny a musi odpovidat sklonu sestupové roviny. Uhel horni hrany svételnych
svazkll nasledujicich navéstidel ,stoupej musi byt vzdy o 5' zmenSen u kazdého
nasledujiciho navéstidla ve sméru od polopficky. Spodni hrana svételnych svazkl navéstidel
»Kklesej” musi mit vySkovy thel zvétSeny vzdy o 7' u kazdého nasledujiciho navéstidla ve
sméru polopiicky (viz obr. 5-17).

5.3.5.21 Namér horniho okraje cervenych svételnych svazkd polopricky a néavéstidel
»stoupej“ musi byt takovy, aby pilot letounu, ktery béhem pfiblizeni vidi tfi navéstidla
»stoupej, mél pfiblizovaci prostor prosty objekti a byl v bezpe¢né vysce nad prekazkami,
jestliZze se mu jeste neobjevila Cervend navéstidla.
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METODIKY OVEROVANI POSTUPU PRI LETU PODLE PRISTROJU
TABULKA Q.1 — Seznam postupii pri kontrole letu podle pristroji (¢l. 11.18)

Tabulka Q.1 obsahuje minimalni kontroly potfebné k ovéieni postupti pti letu podle

pfistroju.

Letové ovéreni

Odkaz v ICAO,
Dok. 8071, sv. 1

Odkaz v ICAO,
Dok. 8071, sv. 11

Méfeny parametr
Po instalaci Pravidelné

R X X 8.3 5.1.2,53.1,
Ovéfteni piekazek 533535
Kryti signalem/ruseni X X 5.3.20
Tratové/priletové X 836 5.3.6,5.3.10,
useky (napt. DP, SID, 5.3.12,5.3.13
STAR)
Useky X 53.7,5.3.11
pocatec¢niho/stiedniho
ptiblizeni (IAP)
Usek koneného x x 8.3.7 5.3.7,53.11
ptiblizeni (IAP)
Databazova integrita / X 83.18 5.3.17,5.3.18
Programovani ARINC
424
Pfesnost tratového X 83.16 5.3.18,5.3.20
bodu
Oveéfeni leteckého X 5317
prizkumu
Okruh X 8.3.9 539
Usek nezdateného X X 8.3.8 5.3.8
ptiblizeni
Znaceni, svételné X X 8.3.14, 5.3.1,
zabezpeceni a spojeni 8.3.19-8.3.21 5.3.22-5.3.24
na draze (RWY)
Proveditelnost letu / X 8.3.19, 8.4 5.3.20,5.3.22,5.4.2
Lidské Cinitele
Mapovani/Zpravy X X 5.3.20
Infrastruktura RNAV X 3.4.2,3.43 53.15
DME (1)
POZNAMKY:

1  PoZaduje se pouze u postupi DME/DME RNAV. Ptredpoklada se, Ze zatizeni DME jsou

podrobovana standardnim periodickym prohlidkam.

2 U postupti SBAS RNAV se kromé& ovefovani piekazek Zzadné periodické prohlidky

neprovadéji.
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Q.1 ODKAZY VICAO, DOK. 8071, sv. I, II
8.3  Postupy pfi letovém ovéteni (kontrole)

8.3.1 Cilem hodnoceni letového ovéreni (kontroly) postupti pro let podle pfistroji je ujistit
se, ze:

— pozemni navigacni zafizeni zajist'uji postupy pro let podle piistrojt;

— lety podle pfistroju zajistuji bezpecnou vysku nad prekazkami;

— vypracované letové postupy jsou proveditelné.

K tomu se musi provést nasledujici:

a) overit prekazky, které slouzi jako zaklad pro vypocet minimalni nadmoiské vysky
v kazdém tseku pfistrojového piiblizeni na pfistani;

b) zhodnotit manévrovaci prostory letadel z hlediska bezpe¢ného provozu pro kazdou
kategorii letadel, pro kterou je postup urcen;

c) prezkoumat pftistrojovy letovy postup =z hlediska slozitosti jeho vypracovani
a zhodnotit velikost zatéze posadky v kabin€, aby se stanovilo, jaky nepfiznivy
dopad na bezpecnost provozni praxe maji jednotlivé pozadavky letového postupu.
Zkontrolovat spravnost informaci uvedenych v postupu, jeho vhodnost
a srozumitelnost vykladu;

d) ovéfit, ze vSechna pozadovana oznaceni na RWY, osvétleni a spojeni jsou v poradku
a jsou provozuschopna, je-li to vhodné.

8.3.2 Ovéfeni pristrojového letového postupu. Letové ovétfeni pristrojového letového
postupu a ovéieni udaji o prekadzkach se mohou provést pii soucasném ovérovani piislusnych
navigacnich prosttedki, jestlize v kazdém oveéfovaném useku jsou splnény meteorologické
podminky pro let za viditelnosti (VMC).

8.3.3 Ovéfeni minimalni vySky nad ptekdzkami, zédkladni letové postupy. Pozemni a letové
oveéfeni prekdzek se musi provést pro kazdy tratovy usek pifi vypracovani zdkladnich
(prvotnich) letovych postupi.

8.3.4 Identifikace novych prekazek. Jestlize se pii letovém ovérovani zjisti nové piekazky,
musi inspektor letu identifikovat (popsat) umisténi a vySku nové piekazky (prekazek)
a poskytnout tuto informaci specialistim, ktefi se zabyvaji postupy ovefovani. Postup
oveéfovani po instalaci prostfedku se nesmi provadét, dokud specialisté pro vypracovani
postupt nedokon¢ili analyzu a pokud letové postupy neodsouhlasili jako vhodné.

8.3.5 Urceni vysky prekéazek. Jestlize se pozaduje ur€eni vySky piekazek nebo terénu za
letu, je nutné presné nastaveni vySkoméru a referencnich vysSek, aby se mohly ziskat
nejpfesnéj$i mozné vysledky. Metoda urceni vysky piekazky musi byt dokumentovana ve
zpravé (hlaseni) o letovém méteni.

8.3.6 Usek letu po trati / piiletovy usek. Pfi letovych ovéfenich po instalaci se zhodnoti
kazdy usek letové traté nebo piiletovy Usek, aby se zajistilo, Ze navrzena minimalni vyska nad
prekdazkami (MOCA) je dostateCna. Na téchto usecich se musi provést let po trati na
minimélni nadmoiské vysce (MEA) vyuzitim navad&cich navigaénich prostfedka. Usek(y),
urené pro piistrojovy oblet, se musi zhodnotit podle zfizenych navigacnich prosttedk,
polohy (fixu) nebo bodu na trati, ve kterém byla stanovena vyska nad prekazkami. U pfiletové
trat¢ se musi zhodnotit kazdy usek od mista, kde se letova trat’ odchyluje od vysky nad
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piekazkami, po bod (misto), kde se let po trati fidi podle stanoveného postupu pii piiblizeni
na pristani. Pravidelné ovétovani usekt letové traté a priletového useku se nepozaduje.

8.3.7 Usek koneéného piiblizeni. Kurz pii kone&ném piiblizeni musi letadlo pfivést do
pozadovaného bodu. Tento bod se méni podle typu systému, ktery zajistuje proceduralni
navedeni a musi jej urcit specialisté pro tyto procedury. Inspekce potvrzuje po letu stanoveny
bod, ten se nesmi zménit bez souhlasu specialistli pro procedury. Kdyz navigacni systém
nepfivede letadlo do stanoveného bodu a jestlize se nemuze systém nastavit tak, aby se znovu
dosahlo pozadované nastaveni, musi se procedura pfepracovat (navrhnout znovu).

8.3.8 Nezdafeny pokus o pfiblizeni na pfistani. Inspektor letu se musi ujistit, ze urCené
postupové nadmotské vysky poskytuji ptislusnou pozadovanou nebo minimalni vysku nad
piekazkami (ROC/MOC) a ur¢i, ze procedura (postup) je bezpecna a provozné vhodna pro
kategorie letadel, pro které je pouziti procedur urceno.

8.3.9 Oblast letu po okruhu. Inspektor letu musi ovéfit, Zze zakreslené oblasti letu po okruhu
jsou bezpecné pro kazdou kategorii letadla a ze tfizené piekdzky jsou spravné identifikovany
(popsany).

8.3.10 Piiletové useky. Rizené piekazky v piiletovych tsecich musi byt potvrzeny vizualné
za letu nebo ze zemé. JestliZze neni mozné potvrdit, Ze fizena prekazka, jak je identifikovana
specialistou pro letové postupy, je nejvyssi piekazkou v useku, potom inspektor letu musi
zapsat do seznamu umisténi typ a pfibliznou nadmotiskou vysku piekdzek a tyto udaje
poskytnout specialistovi pro letové postupy, aby je mohl zhodnotit z technického hlediska.
Zhodnoceni piekdzky se provede pouze pii meteorologickych podminkadch pro let za
viditelnosti. Inspektor letu je zodpovédny za to, Ze pristrojové letové postupy jsou
z provozniho hlediska bezpecné ve vSech oblastech, tj. v oblasti jejich navrhu, kritérii pro
aplikaci a v oblasti proveditelnosti letu.

8.3.11 Pristrojovy pfiblizovaci postup (IAP). Tento postup, uréeny pro uvetfejnéni, se musi
zhodnotit za letu. Sablona kone&ného pfiblizeni se musi zhodnotit z hlediska identifikace
a fizenych prekazek. V tseku kone¢ného piiblizeni se musi provést let na vysce 30 m [100 ft]
pod navrzenou minimalni vySkou klesani. PfibliZeni na pfistani s pfesnym vySkovym
navedenim se musi zhodnotit podle navrzené¢ vysky rozhodnuti nebo vysky nezdafeného
ptiblizeni. Nesrovnalosti nebo nepiesna data se musi poskytnout k feSeni specialistovi pro
letovy postup jeste diive, nez se tento postup zvetejni.

8.3.12 Minimdlni nadmotskd vyska na trati (MEA) a body zmény kurzu (COPs). Minimalni
nadmoiské vysky na trati jsou vypocitdny a zvetfejnény v souladu s postupy platnymi
v kazdém staté. Pro MEAs a COPs jsou pfedepsany: minimalni poZadovand vyska nad
piekazkami (MOCA), minimalni vyska ptijmu signalu (MRA), poZadavky na vzdusSny prostor
a spojeni. Jestlize vice nez jedna z té€chto nadmotskych vysek je z hlediska letového postupu
aplikovatelnd, musi se potom nejvétsi nadmotskd vySka, uréend pii letovém ovéfeni, stat
minimalni provozni nadmotskou vySkou.

8.3.13 Navigacni fixy / vyckéavaci prostory. Musi se ovéfit kontrolované piekazky, aby se
zjistilo, ze odpovidaji minimélni nadmoiské vySce vyckavaciho prostoru.

8.3.14 Spojeni vzduch-zemé. U spojeni vzduch-zemé s ptisluSnym kontrolnim zatizenim se
musi zhodnotit vyhovujici vykonnostni parametry spojeni na minimalni vySce navigacniho
fixu pro zahajeni pocate¢niho pfibliZzeni a na vySce nezdateného pfiblizeni. V téch piipadech,
kdy tizeni letového provozu vyzaduje stalé spojeni pii pfiblizeni na pfistani, musi letové
ovéfeni zhodnotit dosazitelnost potfebného kryti.
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8.3.15 Prostorova navigace (RNAV). U postupti zalozenych na RNAV (GNSS — globalni
druzicové navigacni soustavé nebo na FMS — soustavé vedeni a optimalizace letu) se musi
letovym ovéienim zhodnotit, jestli vyhovuji pozadavkiim na bezpecnou a spravnou provozni
praxi. Navic k aplikacnim pozadavkim, uvedenym shora, musi letové ovéeteni téchto postupt
zhodnotit nésledujici:

8.3.16 Piesnost tratového bodu. Musi se potvrdit, Zze tratové body, které jsou zobrazeny
v proceduie (postupu), jsou fadné oznaCeny a jsou spravné. Musi se zhodnotit a upiesnit
plocha minimalni pravdépodobnosti polohy fixu.

8.3.17 Piesnost zaméteni. Tam, kde je to pouzitelné, musi se zhodnotit piesnost zaméteni, jak
je stanovena v piistrojovém piiblizovacim postupu.

8.3.18 Piesnost v dalce. Je-li to mozné, musi se presnost v dalce ovéefit pomoci
automatizovaného systému letového ovéieni. Provadi-li se ovéfovani za letu ruéné
(manudlné), pouziji se pozemni referenni mista. KdyZ se pouZije automatizovany systém,
musi se informace v softwarové databazi spravné ohodnotit z hlediska ptesnosti v dalce.

8.3.19 Pilot ovérovaciho letu musi piezkouset a zhodnotit shodu kazdé ¢asti letového postupu
s bezpecnou provozni praxi, tak jak je pouzivana v nasledujicich oblastech:

a) bezpecnost postupu. U letového postupu se musi zhodnotit, jestli zajiStuje shodu
s bezpecnou provozni praxi, jestli je popsan jednoduse a jestli je rozumna velikost
zatéze letové posadky, spojena s programovanim a s provedenim letovych obratl
(manévri);

b) oznaceni, osvétleni RWY a spojeni. Inspektor letu musi zhodnotit uvedena letistni
zafizeni a ujistit se o jejich vhodnosti pfi zajisStovani letového postupu. Nedostate¢na
vhodnost v kterékoliv oblasti zpochybiiuje letovy postup.

8.3.20 Nov¢ letové postupy. Pro nové ptistrojové piiblizovaci postupy na letiStich, které diive
neumoznovaly sluzby pro let podle pfistroji, se musi provést ovéteni za letu v noci, aby se
stanovila pfimefenost systému osvétleni letiSt jesté diive, nez se tifedné povoli no¢ni minima.

8.3.21 Ovéfeni ptiblizovaci/ptistavaci svételné soustavy. Svételné soustavy letiSt€ se musi
zhodnotit v dobé, kdy je tma. Hodnoceni musi stanovit, Ze systém osvétleni zobrazuje spravny
svételny obrazec, ze pracuje v souladu s provoznimi vlastnostmi a Ze svételné obrazce mistni
oblasti nerusi, nerozptyluji, nematou nebo nespravné identifikuji okolni prostiedi letisté.

8.4.1 Analyza. Letové ovéfeni musi stanovit, Ze let podle letového postupu je proveditelny
a bezpecny. Jestlize se shledd novy letovy postup nevyhovujicim, musi inspektor letu,
ve spolupraci se specialistou pro pfistrojové letové postupy, vytesit zjiSténé problémoveé
oblasti a stanovit nezbytné zmény. Jestlize se shled4 zvetejnény letovy postup nevyhovujicim,
potom musi inspektor letu zahgjit Cinnost vedouci k uvetejnéni nedostatku v publikaci
NOTAM po poradé se specialistou pro letové postupy.

8.4.2 Kiritéria pouzita pro vypracovani piistrojového letového postupu zahrnuji v sobé
faktory, které souvisi s minimalizaci zatéZe posadky letadla a s omezenymi schopnostmi
¢lovéka. Inspektor letu musi zvazit, jestli pfistrojovy postup pfiblizeni je nebo neni bezpecny
a proveditelny pro minimalné kvalifikovaného solo pilota (pilota pfi samostatném letu),
ktery l1éta na letadlech vybavenych pro let podle piistrojti pfi meteorologickych podminkach
pro let za viditelnosti a pouzivajicich standardni naviga¢ni mapovani. Inspektor letu musi pfi
ovétovani pivodniho nebo zlepSeného letového postupu uplatnit principy lidského faktoru
tim, ze zvazi nasledujici charakteristiky.
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8.4.3 Slozitost. Letovy postup musi byt tak jednoduchy, jak je to jen mozné, aby se
vyloucila nadmérna zatéz.

8.4.4 Prezentace. Inspektor letu musi potvrdit, Ze prezentovany letovy postup vyhovuje
stanovenym pozadavkam.

LETOVE OVEROVANI POSTUPU PRI LETU PODLE PRISTROJU

5.1 UVOD

POZNAMKA Tato kapitola vychazi z kapitoly 8, svazek I. Obsahuje obecny navod, jak za
letu ovéiovat postupy RNAV, a objasiiuje rozdily mezi letovym ovéfovanim
navigacnich signali a letovym ovéfovanim letovych postupt pfi letu podle
ptistrojii. Neékteré casti této kapitoly jsou proto také pouzitelné u postupti
zalozenych na konvenc¢nich navigac¢nich prostiedcich.

Vseobecna ustanoveni

5.1.1  Letova ovéfovani postupt pii letu podle pfistroji popisuji standardni smérovani,
prostory pro pfiblizeni, nadmotské vysky letu a povétrnostni minima pro ptibliZeni na ptistani
pii letovych ¢innostech pfi letu podle pfistroji (IFR). Tyto postupy zahrnuji letové traté, traté
mimo letové cesty, trat¢ ve vysSSich letovych hladinach, postupy pro pfistrojové piiblizeni
(IAP), postupy pro pristrojové odlety, priletové traté a postupy zalozené na pouziti systému
prostorové navigace (RNAV).

5.1.2 Letové ovéfovani postupt pii letu podle pfistroji podrobné popsané v jinych
kapitolach tohoto dokumentu by meélo =zajistit, aby pfislusné radionavigacni pomicky
adekvatné zabezpecCovaly dany postup. Letové oveéifovani vyzaduje ovétovani vSech prekazek
a navigacnich dat, ovéfovani pozadované infrastruktury a vyhodnoceni leteckych map
a snimkt a letové proveditelnosti daného postupu. Bude-li stat chtit ovefit presnost a tiplnost
vSech prekazek a naviga¢nich dat, s nimiz je tfeba pocitat pfi ndvrhu postupu, a jakékoli dalsi
faktory, s nimiZ je tfeba obvykle pocitat pfi letovém ovéfovani, pozemnim ovéfenim, pak Ize
od pozadavku na letové ovérovani upustit.

5.1.3 Postupy pfi letu podle ptistrojit by mély byt soucasti procesu letového ovéfovani pii
uvodni certifikaci a programu pravidelného ovétfovani jakosti stanoveného jednotlivymi staty.

5.2 PREDLETOVE POZADAVKY
Specialista na postupy pro lety podle pfistroju

5.2.1 Specialista na postupy pro lety podle piistrojii obvykle v soucinnosti s pfislusnym
technickym organem zodpovida za poskytovani vSech dat pouzitelnych pii provadéni
letového ovétovani vzhledem k pfislusné operacni Cinnosti. Sem patii vystup z analyzy
pokryti infrastrukturou navigacnich =zafizeni spolecné s jakymikoli podpirnymi daty
a pfedpokladanym planem postupu. Vlastnik postupu by mél také oznacit veSkeré nahradni
traté publikované na mapé ,.dle uvazeni RLP (at ATC discretion)“. Tyto traté by mély byt
pfezkoumany s cilem urcit, bude-li nutné zahrnout je do letové inspekce nebo letového
ovétovani. Bude-li to vhodné, méli by byt specialist¢ na postupy pfipraveni provadét
instruktdze letovym posadkam tehdy, kdyz budou letové postupy vyzadovat vyjimecné
aplikace nebo zvlastni vybaveni.
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52.2 Specialista na postupy pro lety podle pfistrojii by se mél ucastnit tvodniho
certifikatniho letu, aby pomadhal pfi jeho vyhodnocovani, a byl tak pfimo obezndmen
s otazkami, tykajicimi se planovani postupt, pilotem ovéiovaciho letu a/nebo ovérovatelem.

Dokumentace postupu pro pristrojové priblizeni (IAP)
523 Dokumentace letového oveétfovani IAP by méla obsahovat tyto udaje:

a) Pudorys (polohovy plan) Sablony vyhodnoceni pifekazek konecného piiblizeni,
zakresleny do leteckych naviga¢nich map ve vyhovujicim méfitku, které
bezpecné umozni jeho pouziti pro navigaci, analyzu vysSkového profilu,
vyhodnoceni prekazek.

b) Kompletni dokumentaci, kterd popisuje prilehly terén, prekazky, které je nutno
zohlednit pfi provadéni postupu. Terénni piekdzky by mély byt vyznaceny
a zvyraznény na ptislusné mapé¢.

¢) Minimalni nadmotské vysky stanovené pro kazdou cast postupu studiem
mapovych podkladi a informaci z databazi.

d) Podrobny slovni popis postupu piiblizeni podle pfistroji.
e) Plan postupu pfiblizeni podle pfistroji.

f) Zdokumentovana data pouzitelnd pro kazdy navigacni kontrolni bod (fix),
prusecik a/nebo vyckavaci obrazec.

g) Spojeni letadlo—zemé pouzitelné v kazdé ¢asti postupu.

h) LetiStni znaceni a vSechny zvlastni mistni provozni postupy, jako protihlukova
opatfeni, nestandardni obrazec pohybii letadel v provozu, zapnuti osvétleni atd.

1) Vystup zanalyzy pokryti navigacnimi prosttedky, ktera byla provedena
zpracovatelem postupu nebo pro n¢j, spole¢né s veskerymi podplrnymi daty
a pfedpoklady planu.

5.3 POSTUPY PRI LETOVE INSPEKCI A OVEROVANT{

Ugel

53.1 Ugelem vyhodnoceni letové inspekce a letového ovéfovani postupti pro piistrojové
lety je zajistit, aby navigacni zdroj podporoval dany postup, zajistil bezpecnou vySku nad

prekazkami a provéfil proveditelnost letu podle stanoveného planu. K tomu by mély byt
splnény tyto ¢innosti:

a) Ovéfeni prekazky, kterd slouzi jako zaklad pro vypocet minimalni nadmoiské
vysky v kazdé casti IAP.

b) Vyhodnoceni prostorii pfiblizeni (manévrovani) letadla pro bezpecny let vSech
kategorii letadel, pro néz je dany postup naplanovan.

c) Provéfeni postupu pro piistrojovy let zhlediska slozitosti navrhu
a vyhodnoceni intenzity pracovniho zatizeni v kokpitu s cilem urcit, zda n¢jaké
vyjimecné pozadavky nepfiznivé neovlivni bezpecné provozni postupy.
Kontrola spravnosti informaci, vhodnosti a snadnosti interpretace.

d) Bude-li to vhodné, ovéfeni vSech nezbytnych poznavacich znacek drahy,
osvétleni (svételné zabezpeceni) a komunikacni (spojovaci) prostiedky jsou na
misté a v provozu).
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53.2 Letové oveérovani postupl pro piistrojové lety a dat tykajicich se prekazek lze
provadét spoleéné s inspekci navigaénich pomiicek, pokud ve vSech usecich ptevazuji
meteorologické podminky pro let za viditelnosti (VMC).

Ovéreni vySky nad prekazkami

533 Originalni letové postupy. Pti planovéani puvodnich letovych postupt by mélo byt
v kazdém tuseku traté provadéno pozemni nebo letové ovérovani vysky nad prekazkami.

534 Identifikace novych prekazek. Budou-li zjistény nové pirekdzky pi1 letovém
ovetovani, mél by letovy ovéfovatel identifikovat misto a vysku této nové prekazky (téchto
novych piekazek) a zjisténé informace piedat specialistovi na postup. Provadéni postupu by
mélo byt odmitnuto, dokud specialista nedokon¢i jeho analyzu a tento letovy postup nebude
dle potieby upraven.

5.3.5 Stanoveni vysek prekazek. Bude-li tteba urcit vysku prekazek nebo terénu za letu,
bude tifeba k ziskdni co nejpiesnéjSich vysledkl presné nastavit vySkomér a referencnich
vysky. Metoda urCeni vysky nad piekdzkami musi byt zdokumentovéana v hlaseni o letovém
ovérovani.

Podrobny popis postupi
Letové/koncové traté

5.3.6 Vyhodnocovanim vSech tratovych usekd nebo koncovych usektl trat€¢ béhem
provadéni letového ovéfovani se zajisti pfiméfenost minimalni povolené nadmoiské vysky
nad prekazkami (MOCA). Témito Gseky by se mélo prolétat v navrzené minimalni nadmotské
tratové vySce (MEA) pifi navadéni pouzZitelnymi navigacnimi prostiedky (NAVAID). Pti
postupech pro piistrojové odlety by mel(y) byt usek(y) vyhodnocovany dle zavedenych
NAVAID, navigacnich fixi (kontrolnich bodd), na nichZz jiz byla bezpecnd vySka nad
prekazkami stanovena. U pfiletovych trati by mél byt kazdy tsek vyhodnocovan z mista,
kde trat’ opousti stanovenou bezpe¢nou vysku nad piekdzkou, k bodu, kde trat’ nalétd na
stanoveny postup pro piiblizeni. Pravidelna ovéfovani tratovych usekti a koncovych tusekt
trat€ nejsou tieba, pokud nedoslo ke zménam.

Usek konec¢ného pribliZeni

5.3.7 Kurz kone¢ného ptiblizeni by mél dovést letadlo do Zadaného bodu. Ten se 1isi podle
typu systému zabezpecujiciho nadvod postupu a mél by byt ur€en specialistou na postupy.
Poletové ovéteni prezkoumava stanoveny bod, ktery by nemél byt zménén bez soucinnosti
se specialistou na postupy. Pokud systém nedovede letadlo do stanovené¢ho bodu, a pokud
systém nelze znovu nastavit do pozadovaného stavu, mé¢l by byt postup piepracovan.

Nezdarené pribliZeni

5.3.8 Letovy ovéfovatel by mél zajistit, Ze pro postup planované nadmotské vysky umozni
pozadovanou nebo minimalni bezpecnou vysku nad pifekdzkami (ROC/MOC) a urci,
Ze postup je bezpecny a provozné spolehlivy pro ty kategorie letadel, pro néz je planovan.
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Prostor pro pribliZeni po okruhu

5.3.9 Letovy ovéfovatel by mél ovéfit, ze jsou zakreslené manévrovaci prostory pro
priblizeni bezpecné pro vSechny kategorie letadel a Ze jsou zaevidované prekazky spravné
identifikovany.

Koncové useky

5.3.10 Evidované fidici piekazky v koncovych tusecich by mély byt vizudlné potvrzeny
pozorovanim za letu nebo ze zemé. Pokud neni mozné potvrdit, Ze evidovana tidici prekazka
definovana specialistou na postup je nejvyssi prekazkou v useku, mél by letovy ovéfovatel
zapsat do seznamu misto, typ a pfiblizné zaméieni téchto piekazek, které nahlasil specialista
na postup pii technickém hodnoceni. Hodnoceni piekazek se provadi pouze za piiznivych
meteorologickych podminek pro let za viditelnosti (VMC). Letovy ovéfovatel by mél
zodpovidat za to, ze postupy pro pristrojové 1étani jsou provozné bezpecné ve vSech oblastech
navrhu, z hlediska kritérii pouzitelnosti i proveditelnosti letu.

Postup pro pristrojové priblizeni (IAP)

5.3.11 IAP, ktery ma byt publikovan, by mé&l byt hodnocen za letu. Sablona koneéného
priblizeni by m¢la byt hodnocena s cilem identifikovat/ovétit fidici (evidovanou) prekazku.
Usek koncového piiblizeni by mél byt prolétan v nadmoiské vysce 30 m (100 ft) pod
navrhovanou minimalni nadmotskou vyskou sestupu. Pfiblizeni s pfesnym vertikalnim
navedenim by méla byt hodnocena podle navrzeného rozhodnuti nebo nadmotské vysky
nezdafeného priblizeni. Odchylky nebo nepiesna data by méla byt predavana specialistovi na
postupy, aby je zapracoval do postupu jesté pied jeho pfijetim do praxe.

Minimalni nadmorska tratova vySka (MEA) a body prechodu (preladéni na jiné
zarizeni (COP))

5.3.12 MEA se vypocitavaji a publikuji v souladu se zasadami a postupy platnymi
v jednotlivych statech. MEA a COP by mély byt vypocitany na zdkladé minimalni nadmoiské
vysky nad prekdzkami (MOCA), minimalni (nadmotské) vysky pfijmu (MRA), vzdusného
prostoru nebo komunika¢nich pozadavkl. Bude-li procedurdlné pouzitelna vice nez jedna
z téchto nadmotskych vysek, méla by se stat minimalni operacni nadmotskou vySkou nejvyssi
urcend nadmotiska vySka potvrzena letovym ovétenim.

Naviga¢ni fixy (kontrolni body)/vyckavaci obrazce

5.3.13 Ridici evidované piekazky by mély byt ovéfovany s cilem zarudit priméfenost
minimalni vyckévaci nadmotské vysky (MHA).

Spojeni letadlo—zemé

5.3.14 Spojeni letadlo—zemé¢ s ptislusSnym fidicim zafizenim by mélo byt vyhodnocovano
z hlediska uspokojivého vykonu pii minimdlni nadmoiské vySce naviga¢niho fixu pro
zahdjeni pocatecniho pfibliZzeni a pfi nadmoiské vySce nezdareného pfiblizeni. V piipadech,
kdy provoz fizeni letového provozu vyzaduje plynulé spojeni béhem piiblizeni, méla by
letova inspekce vyhodnotit dostupnost tohoto kryti.
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Prostorova navigace (RNAYV)

5.3.15 Postupy zalozené na RNAV (GNSS nebo DME/DME) by mély byt vyhodnocovany
letovym ovérovanim shody s hledisky bezpecnosti a spolehlivosti operacnich postupti.

5.3.16 Cely postup by mél byt prolétnut, véetné postupii pii piiblizeni, pocate¢nich
a stfednich usektli ptiblizeni a tsekl koncového a nezdarfeného piiblizeni. Alternativni nebo
doplikové tuseky by mély byt kontrolovany z hlediska uvedeni do provozu k bodu,
kde smérovani protina néjaky jiz zkontrolovany usek postupu. Smyslem je, aby kazdy usek
postupu byl prolétnut alespoini jednou; prulet spolecnych usekil neni tieba opakovat.

5.3.17 Pozadavky na mapovani terénu. Postupy pro piistrojové lety RNAV jsou zalozeny na
geodetickych soufadnicich letisté a drahy. Piesnost letiStnich soufadnic musi odpovidat
pozadovanym norméam, citovanym v kapitole 1, ¢ast 1.4, které pojednavaji o tom, jak
zabezpecit pouziti databaze letadel.

5.3.18 Pozadavky na navigacni data. Postupy pro piistrojové lety RNAV popisuji
predepsanou trat’ letu (na okruhu), ktera je definovana umisténim tratového bodu, jeho typem,
koncovym bodem trajektorie letu a v ptipad€ potieby omezenim rychlosti, vySsky a kurzu.
Letadlo uréené pro letové ovérovani musi letét naplanovany postup RNAV, sledujic trat’ letu
(na okruhu) definovanou pldnovacem postupu. Jednim ze zpisobi, jak toho 1ze dosahnout, je
pouzit systtm RNAV a navigacni databazi kompatibilni s ARINC 424 obsahujici postupy,
podle nichz je tfeba kontrolovat. Standardni pfiblizeni RNAV (gnss) 1ze definovat ruénim
zapsanim (manual entry) vSech tratovych bodi. Ve vSech ostatnich pifipadech neni ru¢ni zapis
soufadnic tratovych bodi pfijatelnym prostiedkem definovani trajektorie, po niz se ma letét. Systém
RNAV a databidze mohou byt soucasti systému letové inspekce nebo navigacniho systému letadla.
Letové ovétovani by se melo provadét jesté pied vydanim postupt k vefejnému pouziti. To obecné
znamena pred tim, neZ budou tyto postupy publikovany v AIP. K tomu mtize byt tfeba pouzit specialni
zkuSebni databazi, kterou vyrobil poskytovatel prislusSnych navigac¢nich dat, a kterou tento
poskytovatel posléze sbalil (skomprimoval) pro vyuziti systémem RNAYV v letadle uréeném pro letové
oveéfovani. Bude-li ktomu patfit vyuziti navigaénich databazi produkovanych komerénimi
zpracovateli dat (commercial datahouses), musi vlastnik postupu vzit v uvahu pravdépodobné dodaci
Thuty.

5.3.19 Mapy a tabulky pro letové ovérovani. Pilot nebo €len posaddky zodpovédny za letové
ovétovani by mél mit ptisluSné topografické mapy a prehledné tabulky (schémata) s postupy
tykajici se prostoru kolem drahy, ktery ma byt provéfen, zobrazujici drahu a identifikujici
vyznatné orientacni body a umisténi tratovych bodl daného postupu. Dostupnd sada
dokumentace pro letové oveéfovani by méla obsahovat veskerd relevantni data, jako plan
postupu, délky usektl, azimuty a uhly klesani a stoupani. Vice viz Doc 8071, svazek 1.

5.3.20 Overeni postupu. Postup pro piistrojovy let by mél byt vyhodnocovan dle shody
s pozadavky planu postupu a s pozadavky na piijem signdlu z naviga¢nich prostiedk.
Je tieba se zabyvat také nize uvedenymi aspekty:

a) Pfijem signalli z navigacnich prosttedki pro ucely postupu miize byt prerusen
pti pficném ndklonu (klonéni) letadla nebo v dasledku jejich ukryti v terénu
(masked by terrain). Pokud k tomu dojde, bude nutné takovy postup pro
pfistrojovy let modifikovat. Na né€kterych mistech vSak modifikace postupu
nemusi tento nezadouci stav zmirnit, a proto by mél byt takovy postup pro
pfistrojovy let zruSen. Postupy, které zabezpecuji pfiblizeni pouze podle
azimutu, by mély byt hodnoceny pomoci bodu zahajeni nezdaieného ptiblizeni
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(MAPt). Postupy s vertikdlnim navadénim by mély byt hodnoceny vzhledem
k nadmoftské vysce rozhodnuti.

b) Manévrovani letadla, s nimz se pocita pro provedeni daného postupu, musi byt
v souladu s bezpecnou provozni praxi pro danou kategorii letadel.

¢) Pracovniho zatizeni v kokpitu a lidska omezeni musi byt piijatelna.

d) Navigacni mapy musi nalezit¢ popisovat dany postup a musi byt snadno
pochopitelné.

e) Piekazky, dle nichz se v kazdém tiseku kontroluje minimalni nadmoiska vyska,
by mély byt ovéfovany vizualnim pozorovanim za letu nebo ze zem¢.

f) Presnost v orientacnich bodech. Orienta¢ni body vyznacené v postupu by mély
byt oveéfovany jako fadn€ oznacené a spravné.

g) Presnost v azimutu. Je-li to vhodné, mél by byt azimut, vyznaceny v postupu
pro pfistrojové pfibliZzeni, vyhodnocen z hlediska piesnosti.

h) Presnost v dalce. Vzdalenosti by mély byt ovéfovany na piesnost pomoci
ovefeného automatického systému letového oveéfovani nebo, bude-li to vhodné,
pomoci pozemnich referencnich mist pii provadéni rucnich Cinnosti letového
ovéfovani.

1)  Proveditelnost letu. Soucasti ovéreni proveditelnosti letového postupu RNAV
mohou byt nezdvislé odhady pldnovacu postupu a dalSich odbornikil s vyuzitim
specialniho softwaru, komplexnich letovych simulatori, ¢i dokonce pokusnych
letti, které provadi letadlo letového ovérovani. Bude-li letové ovéieni nutné
ke stanoveni aspektd proveditelnosti letu, mél by planovac postupu urcit, které
postupy nebo ¢asti postupu by mély byt prezkoumdny letovym ovéfovatelem
z pohledu proveditelnosti letu.

5.3.21 Poloha bodu zahajeni postupu nezdafen¢ho pfiiblizeni (MAPt) musi byt potvrzena
s ohledem na konkrétni fyzické prosttedi. Tohoto ovéfeni lze dosdhnout vizudlné nebo
elektronicky a miize byt nutny sestup pod publikovand minima. Pravdivostni systém lze
pouzit tehdy, kdyZ vizudlni ovéteni neni praktické, jako naptiklad u bodd zahdjeni postupu
nezdafené¢ho ptiblizeni nad mofem nebo u nékterych bezprahovych drah. Pozornost je tfeba
vénovat typu letadla provadéjici dany postup a prostiedi drahy.

Dalsi pozadavky
Vieobecna ustanoveni

5.3.22 Ov¢éiovaci pilot by mél podle potteby ptezkoumat a vyhodnotit kazdy usek postupu
z hlediska shody s pozadavky na bezpecnou provozni praxi v téchto oblastech:

a) Bezpecnost postupu. Postup by mél byt vyhodnocen z hlediska zabezpeceni
shody s pozadavky na bezpecnou provozni praxi, jednoduchosti vykladu
arozumné urovné zatizeni letové posadky souvisejiciho s programovanim
a létanim pozadovanych manévru.

b) Znaceni a osvétleni drahy a komunikace (spojeni). Letovy ovétrovatel by mél
vyhodnotit letiStni zatizeni z hlediska jejich pouzitelnost pfi podpotfe daného
postupu. Nevhodnost pouziti v kterékoli ztéchto oblasti je divodem
k odmitnuti postupu.

167



COS 584101
3. vydani

Ptiloha Q

Vyhodnoceni svételného zabezpeceni letisté

5.3.23 Nové letove postupy. Pro nové pristrojové priblizovaci postupy na letistich, na nichz
az dosud sluzba IFR nebyla k dispozici, je nutné jesté pred schvalenim no¢nich minim provést
nocni letové ovéteni, s cilem stanovit pfiméfenost systému svételného zabezpeceni letiste.

5.3.24 Oveéreni systéemu svetelného zabezpeceni priblizeni/pristani. Systémy svételného
zabezpeceni letisté by mély byt hodnoceny v hodinach, kdy je tma. Toto hodnoceni by mélo
urcit, zda systém svételného zabezpeceni zobrazuje spravné svételné obrazce, jestli funguje
v souladu s provoznim (opera¢nim) planem / opera¢nimi schopnostmi a zda svételné obrazce
na mistnim letiSti nerusi, nejsou matouci v prostfedi drahy nebo nepiesné neidentifikuji
prostiedi drahy.

5.4 ANALYZA
Vseobecna ustanoveni

54.1 Letovym ovéfovanim se musi urcit, ktery postup je vhodny pro 1étani a zaroven
bezpe¢ny. Pokud bude néjaky novy postup shleddn nevyhovujicim, musi letovy ovérovatel
v soucinnosti se specialistou na postup pro piistrojové 1étani vyfesit zjiSt€né problémové
oblasti a stanovit nutné zmény. Pokud bude né&jaky publikovany postup shledan
nevyhovujicim, mé¢l by letovy ovéfovatel zah4jit ¢innost, jejimz cilem bude oznamit tento
nedostatek v publikaci NOTAM a poradit specialistovi na postup.

Lidské faktory

5.4.2 Kiritéria pouzitd pti zpracovani postupli pro pristrojové 1étani obsahuji faktory spojené
s minimalizaci pracovniho zatizeni v kokpitu a lidskych omezeni. Letovy ovéfovatel by mél
zvazit, zda je €i neni postup pro pfistrojové priblizeni provozné bezpecny a vhodny pro 1étani
pro minimalné¢ kvalifikovaného pilota pii samostatném letu, pilotujiciho letadlo se zakladnim
pristrojovym vybavenim IFR pfi meteorologickych podminkach pro let podle pfistroja,
vyuzivajiciho standardni navigaéni mapy. Letovy ovéfovatel by mél aplikovat zéasady
lidskych faktord pti certifikaci ptivodniho ¢i doplnéného postupu s uvazenim nasledujicich
charakteristik.

5.4.3 Slozitost. Postup by mél byt co nejjednodussi, aby se dalo vyhnout vzniku nadmérného
zatizeni.

5.4.4 Predvedeni. Letovy ovéfovatel by mél potvrdit, ze prezentace postupu odpovida
pozadavkim.

5.5 TOLERANCE
Ptesnosti v délce a azimutu by mély odpovidat konkrétnim kapitolam tohoto dokumentu
v zavislosti na typu naviga¢niho zdroje, na jehoz zdkladé byl postup pro piistrojovy let

zpracovan. Tento navigacni prostfedek a postup by mély byt dle potteby dusledné predavany
letadlu k bodu v oblasti vychylky zobrazeného fixu.
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5.6 NASTAVENI

Poséadka letového ovéfovani by méla podporovat Gsili technikli drzby zafizeni dodéavanim
vesSkerych dostupnych dat shromazdénych na zafizeni a poskytovanim podpory letového
provéfovani, kde je to mozné. Pozadavky na nastaveni pozemniho vybaveni by mély byt
konkrétni.

5.7 HLASENI

Jakmile budou vSechny kontroly provedeny a poté, co byla pfevzata hlaseni od vSech ¢lent
letové posadky, musi letovy ovéefovatel zpracovat hlaseni o letovém ovéfeni,
které¢ zdokumentuje, ze postup byl provéren. Priklad hlaseni s pfipojenymi seznamy provérek
a pracovnimi listy je uveden niZe.
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LETOVE OVEROVANI RNAV IFP - SOUHRN
Letiste: Postup:
Datum: Inspektor:
Hodnoceni:

Ovéteni prizkumem

Ovéteni tratovych bodi

Ovéfeni tratovych bodi na topo. mapach
Kryti signalem

Ruseni

Ovéteni prekdzek

Oveteni MAPt

Lidské faktory
Spojeni/komunikace

Systémy svételného zabezpeceni
Provozni pfijatelnost

Celkové hodnoceni: VYHOVEL NEVYHOVEL
Publikovano v NOTAM: I:I I:I

Podpis inspektora:

Priklad pracovniho listu, seznam provérek a formular hlaSeni — postupy RNAV
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