HLAVA 1

PREDPIS L 10/I

HLAVA 1 - DEFINICE

Poznamka 1: VSechny odvolavky na ,Radio-
komunikacni rad” se tykaji Radiokomunikaéniho fadu
publikovaného Mezinarodni telekomunikacni unii (ITU).
Radiokomunikacni fad je ¢as od casu doplrio-van
usnesenim obsaZzenym v Zavérecnych aktech Svétové
radiové konference, kterd se kona obvykle kazdé dva
az tfi roky. DalSi informace o postupech ITU
souvisejicich s pouzitim kmitoCtd leteckymi radiovymi
systémy jsou v Manualu poZadavki na radiové
kmitoCtové  spektrum  civilniho letectvi  vcetné
stanoviska odpovédnych organu ICAO (ICAO Doc
9718 — Handbook on Radio Frequency Spectrum
Requirements for Civil Aviation including statement of
approved ICAO policies).

Poznamka 2: Predpis L 10/l obsahuje standardy
a doporucené postupy (SARPs) pro nékteré typy
zafizeni, kterd patfi mezi letecka navigacni zafizeni.

Otazku nezbytnosti konkrétnich zarizeni fesi, v souladu
s podminkami stanovenymi v odpovida-jicich SARPs,
¢lenské staty. Posouzeni nezbytnosti konkrétnich
zafizeni, formulace stanovisek ICAO a vypracovani
doporuceni pro jednotlivé clenské staty probiha
pravidelné Radou ICAO na zéakladé doporuceni
oblastnich leteckych zasedani (Direktivy oblastnich
leteckych zasedani a procedurdlni pravidla pro jejich
konani, ICAO Doc 8144 — Directives to Regional Air
Navigation Meetings and Rules of Procedure for their
Conduct).

Poznamka 3: S dcinnosti od 13. listopadu 2014
plati, Ze terminologie pouzita v tomto predpisu, ktera
odkazuje na pfiblizeni podle pristroju, je zaloZena na
drivéjsi verzi klasifikace Predpisu L 6 pro pfiblizeni
podle pfistroji a pristani. S ohledem na definice
Predpisu L 6 miZe byt rozdélena nasledovné:

Pozadavky vykonnosti k podpore pfiblizeni podle pristroji

Vykonnost systému podle Predpisu L 10

Metoda podle Predpisu L 6
— kategorie pfiblizeni

Nepiesné pristrojoveé pfiblizeni (NPA) 2D typu A @D
Pristrojové pfiblizeni s vertikalnim vedenim (APV) 3D typu A @
Kategorie |, DH vétsi nebo rovna 75 m (250 ft) 3D typu A®

Pfesné priblizeni (PA) & mensinez 75 m (250 ft)

Kategorie |, DH vétsi nebo rovna 60 m (200 ft)

3D typu B—CATI®

Kategorie Il

3D typu B — CAT I

Kategorie Ill

3D typu B — CAT Il

(1) Bez vertikalniho vedeni.

(2) S barometrickym vertikalnim vedenim nebo pomoci SBAS.
(3) S vertikalnim vedenim pomoci ILS, MLS, GBAS nebo SBAS.

Dale uvedené vyrazy, pouzité v tomto predpisu, maji
nésledujici vyznamy:

Bod dotyku (Touchdown)

Bod, ve kterém nomindlni sestupova draha protina
drahu.

Poznamka: ,Bod dotyku”, jak je shora definovan,
Je pouze zékladni tdaj a nemusi byt skute¢nym bodem,
ve kterém se letadlo dotkne drahy.

Chranény provozni
volume)

Cast prostoru kryti, ve kterém prostfedek poskytuje
konkrétni sluzby v souladu s odpovidajicimi SARP
avnémz se zajiStuje ochrana kmito¢td daného
prostfedku.

prostor (Protected service

Nadmoiska vyska (Altitude)

Vertikalni vzdalenost hladiny, bodu nebo pfedmétu
povazovaného za bod, méfena od stfedni hladiny mofe
(MSL).

Navigace zalozena na vykonnosti
(Performance-based navigation )
Prostorova navigace zalozena na vykonnostnich
pozadavcich pro letadla provozovana na tratich ATS,
na postupech pfiblizeni podle pfistrojd nebo ve
stanoveném vzduSném prostoru.

Poznamka: Viykonnostni  poZadavky  jsou
vyjadreny navigaénimi specifikacemi (specifikace
RNAV, specifikace RNP) ve vztahu Kk pfesnosti,
integrité, spojitosti—destuprost- a funkénosti, nezbytné
pro navrhovany provoz v souvislosti s prislusnym
konceptem vzdu$ného prostoru. Dostupnost signalu
globalniho druzicového  navigacniho  systému
v prostoru a/nebo jiné infrastruktury navigacnich
prostredkd je v ramci koncepce vzdusného prostoru
uvazovana za ucelem umoznéni navigacni aplikace.

(PBN)

Navigacni specifikace (Navigation specification)
Soubor pozadavk(l pro letadlo a letovou posadku
nezbytnych k podpofe provozu s navigaci zaloZzenou
na vykonnosti ve stanoveném vzdusném prostoru.
Existuji dva druhy navigacnich specifikaci:
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PREDPIS L 10/I HLAVA 1
Specifikace pozadované naviga€ni vykonnosti dostate¢né dlouhou ve srovnani s nejnizSim
(RNP) (Required navigation performance (RNP) modulaénim kmitoctem.
specification) Poznamka: Obvykle se voli das 1/10 s, béhem

Navigacni specifikace zalozend na prostorové
navigaci, kterd zahrnuje pozadavky na sledovani
vykonnosti a varovani, oznaovana zkratkou RNP,
napf. RNP 4, RNP APCH.

Specifikace presterove-navigace{(RNAV) (Area
navigation{(RNAV) specification)

Navigacni specifikace zaloZzena na prostorové
navigaci, ktera nezahrnuje pozadavky na sledovani
vykonnosti avarovani, oznaCovana zkratkou
RNAV, napf. RNAV 5, RNAV 1.

Poznamka 1: Performance-based Navigation
(PBN) Manual (Doc 9613), Volume Il obsahuje
podrobny navod pro navigaéni specifikace.

Poznamka 2: Vyraz RNP, ktery byl dfive
definovén jako ,vyhlaSeni navigaéni vykonnosti
nezbytné pro provoz v definovaném vzdusném

prostoru“ byl z tohoto predpisu odstranén, jelikoz byl
koncept RNP nahrazen konceptem PBN. Vyraz RNP je
nyni v fomto predpisu pouZivan vyhradné v souvislosti
s navigacnimi specifikacemi, které vyZaduji sledovani
vykonnosti a varovani. Napf. RNP 4 se vztahuje
k letadlu a provoznim pozadavkum, které obsahuji
poZadavek na vykonnost v pricném sméru 4 NM
s palubnim sledovanim vykonnosti a varovanim, které
jsou podrobné popsany v PBN Manual (Doc 9613).

| Prostorova navigaceRNAV) (Area navigation)
Zpusob navigace, ktery umozriuje letadlu provést let po
jakékoliv pozadované letové draze, v dosahu
pozemniho nebo kosmického navigacniho zafizeni
nebo v rozsahu moznosti vliastniho vybaveni letadla
nebo kombinaci obojiho.

Radionavigacni sluzba (Radio navigation service)
Sluzba poskytujici informace pro vedeni nebo udaje
o poloze pro efektivni a bezpecny provoz letadel
pomoci jednoho nebo vice radionavigacnich zafizeni.

Stredni vykon (radiového vysilace) (Mean power (of
aradio transmitter))

Primérny vykon dodavany vysilatem za normalnich
provoznich podminek do anténniho napajece po dobu

néhoz stfedni vykon dosahuje své nejvy$si hodnoty.

Tlakova nadmoiska vyska (Pressure-altitude)
Atmosféricky tlak vyjadfeny nadmorskou vySkou, ktera
odpovida tomuto tlaku ve standardni atmosfére.*

* dle definice v Predpisu L 8

Uginné potlaéeni sousedniho kanalu (Effective
adjacent channel rejection)

Potlaceni kmitoCtu pfislusného sousedniho kanalu
dosazené pfi vSech tolerancich parametrd pfijimace.

Uzite€na Sirka pasma pfrijmu (Effective acceptance
bandwidth)

Rozsah kmito¢td kolem jmenovitého (pfidéleného)
kmitoCtu, jejichz pFijem je zajiStén pfi vSech tolerancich
parametr( pfijimace.

Véjirové navéstidlo (Fan marker beacon)
Typ radiomajaku, jehoz vyzafovaci diagram ma tvar
vertikalniho véjife.

Vyska (Height)
Vertikalni vzdalenost hladiny, bodu nebo prfedmétu
povazovaného za bod, méfena od stanovené roviny.

Vyska nad morem (Elevation)

Vertikalni vzdalenost bodu na zemském povrchu nebo
hladiny splyvajici se zemskym povrchem méfena od
stfedni hladiny mofe.

Z — navéstidlo (Z marker beacon)
Typ radiomajaku, jehoz vyzafovaci diagram ma tvar
vertikalniho kuzele.

Zakladni radionavigacni sluzba (Essential radio
navigation service)

Radionavigac¢ni sluzba, jejiz naruSeni ma vyznamny
vliv na provoz v ramci dotéeného vzduSného prostoru
nebo letisté.

Zasady Cinitell Factors
principles)

Zasady, které plati pro projekt/konstrukci, osvéd¢ovani,
vycvik, provoz a udrzbu, a které se snazi nalézt

lidskych (Human

bezpecné rozhrani mezi clovékem a ostatnimi
systémovymi slozkami spravnym zvazenim lidské
vykonnosti.

ZAMERNE NEPOUZITO
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a specifikovana v Dopliiku A, tabulka A-10, jsou
definovany nasledovné:

a) vyoseni antény azimutu pfiblizeni je minimalni

vzdalenost mezi fazovym stfedem antény
a vertikalni rovinou prolozenou osou RWY,
b) vzdalenost antény azimutu pFiblizeni

k referenénimu bodu MLS je minimalni vzdalenost
mezi fazovym stfedem antény a vertikalni rovinou
prolozenou referenénim bodem MLS kolmo k ose
RWY,

c) sesouhlaseni azimutu pfiblizeni s osou RWY je
dano minimalnim Uhlem mezi nulovym azimutem
pfiblizeni a osou RWY,

d) systém soufadnic antény azimutu pfiblizeni udava
soufadnicovy systém (rovinny nebo kuzZelovy)
Uhlovych dat vysilanych anténou,

Poznamka: Nehledé na to, Ze vySe uvedeny

standard byl vypracovan s cilem zajisténi alternativnich

souradnicovych systémdu, rovinny souradnicovy systém
nebyl zaveden a zavedeni se v budoucnosti neplanuje.

e) vyska antény kurzového pfiblizeni je dana vySkou
fazového stfedu antény vztazené k referenénimu
bodu MLS,

f) vyoseni antény sestupu pfiblizeni je minimalni
vzdalenost mezi fazovym stfedem antény a svislou
rovinou prolozenou osou RWY,

g) vzdalenost referenéniho bodu od prahu je
vzdalenost méfena podél osy RWY od referenéniho
bodu MLS ke prahu RWY,

h) vySka antény sestupu pfiblizeni je vyska fazového
stfedu antény vztazené k referenénimu bodu MLS,

i) PrevySeni pocate¢niho bodu MLS je prevyseni
pocatecniho bodu méfené od stfedni hladiny mofe
(msl),

i) vySka prahu RWY je vyska pruseciku prahu a osy
RWY vztazena k referenénimu bodu MLS,

k) vyoseni DME je minimalni vzdalenost fazového
stfedu antény DME s vertikalni rovinou proloZzenou
osou RWY,

I) vzdalenost DME do referenéniho bodu MLS je

minimalni vzdalenost mezi fazovym stfedem antény

DME a vertikalni rovinou proloZzenou referenénim

bodem MLS kolmo na osu RWY,

vyska antény DME je vy$ka fazového stfedu antény

vztazena k referenénimu bodu MLS,

n) vzdalenost konce drahy je vzdalenost méfena podél
osy RWY od konce drahy k referenénimu bodu
MLS,

0) vyoseni antény zpétného azimutu je minimalni
vzdalenost mezi anténou zpétného azimutu
a vertikalni rovinou prolozenou osou RWY,

p) vzdalenost zpétny azimut — referenéni bod MLS je
minimalni vzdalenost mezi anténou zpétného
azimutu a vertikalni rovinou prolozenou referenénim
bodem MLS kolmo k ose RWY,

gq) zaméfeni zpétného azimutu s osou RWY je
minimalni Uhel mezi nulovym zpétnym azimutem
a osou RWY,

r) systém soufadnic antény zpétného azimutu udava
soufadnicovy systém (rovinny nebo kuZelovy)

2

uhlovych dat vysilanych anténou nezdafeného

priblizeni,
Poznamka: Nehledé na to, Ze vySe uvedeny
standard byl vypracovén s cilem zajisténi alternativnich
souradnicovych systému, rovinny soufadnicovy systém
nebyl zaveden a zavedeni se v budoucnosti neplanuje.
s) vyska antény zpétného azimutu je vySka fazového

stfedu antény vztazena k referenénimu bodu MLS.
Poznamka: Definovani dalSich slov doplrikovych
dat A se neplanuje.

3.11.4.8.3.2 Obsah doplrikovych dat B. Slova
doplnkovych dat B jsou uvedena v Tab. A-11 a A-13
Doplriku A.

3.11.4.8.3.2.1 Postupy pfi pouziti MLS pro
prostorovou navigaci—{MLS/RNAV). V  pfipadé
nezbytnosti se slova B1 — B39 doplnkovych dat pouziji
pro pfenos dat s cilem zajisténi postupl
MLS/RNAVprostorové navigace. Pfipousti se rozdéleni
téchto dat do dvou oddélenych bazi dat: jedna pro
prenos v sektoru navedeni a druha pro pfenos v sektoru
zpétného azimutu. Data pro kazdy postup se predavaji
do baze dat sektoru, ve kterém byl postup zahdjen.
Data nezdafeného pfiblizeni se za€lefiuji do baze dat,
ktera obsahuje odpovidajici postupy pfiblizeni na
pfistani.

3.11.4.8.3.2.2 Struktura baze dat. V pfipadé pouziti se

kazda baze dat vytvafi nasledujicim zplsobem:

a) slovo mapy/CRC ur€uje rozmér baze dat, pocet
stanovenych postupli, kontrolu s pouzitim
cyklického kodu pro béazi dat,

b) slova popisovace (deskriptoru) definuji vSechny
v bazi dat uvedené postupy pfiblizeni na pfistani
a vzletu,

c) slova dat o bodech trati definuji
a posloupnost bodu trati pro postupy.
Poznamka: Struktura a kddovéani slov B1 — B39
doplrikovych dat B je uvedena v Tab. A-14 aZz A-17.
Vysvétleni kédovani postupl s pouZitim MLS/RNAV

prostorove navigace je uvedeno v Dodatku G.

polohu

3.11.4.9 Presnost systému. Uvadéné hodnoty
presnosti musi byt dosazeny s pravdépodobnosti 95 %,
pokud neni uvedeno jinak.

Poznamka 1:  Celkové limity pfesnosti obsahuji
vSechny chyby zplsobené palubnim vybavenim
a Sifenim radiovych vin.

Pozndmka 2:  Predpoklada se, ze limity chyb budou
uplatriovany pro ¢ast letu, obsahujici referenéni vysku
pfiblizeni a referencni vySku zpétného kurzu. Informace
o vykladu chyb MLS a jejich mérfeni v rozsahu letové
kontroly jsou uvedeny v ust. 2.5.2 Dodatku G.
Poznamka 3: Pro uréeni pfijatelnych chyb pro
mozné zkouSeni v jinych bodech, nez je referencni
vy$ka, presnost specifikovana pro referenc¢ni vysku
musi byt nejprve prevedena z linearnich hodnot do
uhlového ekvivalentu vychazejiciho z antény.

3.11.49.1 Referenéni vyska MLS. Referenéni
vySka pfiblizeni na pfistani MLS je 15 m (50 ft).
Povolena tolerance je +3 m (10 ft).

Poznamka 1:  Provozni nutnosti urceni vySky
referenéniho bodu priblizeni MLS je zabezpedit
bezpecné vedeni nad pfekazkami a rovnéz bezpecnost
a efektivni uzivani obsluhované RWY. Vysky uvedené
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PREDPIS L 10/I DOPLNEK A

Tabulka A-11. Definovani polozek doplfikovych dat B
(viz ust. 3.11.4.8.3.2)

Poznamka: Definovani polozek doplrikovych dat B pro lety s vyuzitim MLS/prostorové navigaceRNAV je

uvedeno v Tab. A-13.

a) Sitka referenéniho bodu MLS, je souradnice $itky referenéniho bodu MLS, ktera je uréena pomoci referenéniho
elipsoidu a systému soufradnic ve WGS-84.

b) Délka referenéniho bodu MLS, je soufadnice délky referenéniho bodu, ktera je uréena pomoci referenéniho
elipsoidu a systému soufadnic uvedenych v bodé a).

¢) Vertikalni souradnice referenéniho bodu MLS, je vertikalni soufadnice referen¢niho bodu, které jsou uréeny
pomoci referenéniho elipsoidu a systému soufadnic uvedenych v bodé a).

Poznamka: Prestoze systém WGS-84 je potvrzen jako standard ICAO pro Sitku a délku zemépisnych
soufadnic, vertikélni souradnice WGS-84 jesté nejsou zavedeny. Do prijeti rozhodnuti o jejich zavedeni, je
mozno pouzivat prevySeni vycislené od stfedni hladiny more (msl).

d) Orientace azimutu priblizeni na pristani vztaZzena k severu, predstavuje uhel méfeny v horizontaini roviné ve
sméru hodinovych ruci¢ek, od severu do nulového azimutu pfiblizeni na pfistani a vychéazejici z azimutalni
antény pfiblizeni na pfistani. Vrchol méfeného uhlu je fazovym stfedem azimutalni antény pfiblizeni na pfistani.

e) Drahova dohlednost (RVR) — udaje RVR, méfené pomoci pfistroja v prostoru pfistani, sttedu a konce drahy
s uvedenim trendu vyvoje a pfedavané v souladu s Hlavou 4 Predpisu L 3.

f) Prizemni vitr — Gdaje o rychlosti a sméru (magnetickém) vétru, pfedavané v souladu s Hlavou 4 Prfedpisu L 3.

g) Vyoseni antény azimutu pfiblizeni na pfistani pfedstavuje minimalni vzdalenost mezi fazovym stfedem antény
azimutu pfiblizeni na pfistani a vertikalni rovinou prochazejici osou RWY.

h) Vzdalenost antény azimutu pfiblizeni na pristani od referencniho bodu MLS je minimalni vzdalenost mezi
fazovym stfedem antény pfiblizeni na pfistani a vertikalni rovinou prochazejici referenénim bodem MLS kolmo
na osu RWY.

i) Souhlas azimutu priblizeni na pfistani s osou RWY predstavuje minimalni uhel mezi nulovym azimutem
priblizeni na pfistani a osou RWY.

i) Vyska antény azimutu priblizeni na pfistani je poloha fazového stfedu antény ve vztahu k referenénimu bodu
MLS ve vertikalni roviné.

k) Vyoseni antény zpétného azimutu je minimalni vzdalenost mezi fazovym stfedem antény zpétného azimutu
a vertikalni rovinou prochazejici osou RWY.

I) Vzdalenost antény zpétného azimutu od referenéniho bodu MLS je minimdlni vzdalenost mezi anténou
zpétného azimutu a vertikalni rovinou prochazejici referenénim bodem MLS kolmo na osu RWY.

m) Souhlas zpétného azimutu s osou RWY predstavuje minimalni uhel mezi nulovym zpé&tnym azimutem a osou
RWY.

n) Vyska antény zpétného azimutu je poloha fazového stfedu antény ve vztahu k referenénimu bodu MLS ve
vertikalni roviné.

o) Cislo hlavni RWY je &islo hlavni RWY uvedené v Hlavé 5 PFedpisu L 14.

p) Pismeno oznaceni hlavni RWY je pismeno oznaceni hlavni RWY uvedené v Hlavé 5 Pfedpisu L 14 a pouzivané
k rozliSeni paralelnich RWY.

q) Cislo vedlej$i RWY je &islo vedlejsi RWY uvedené v Hlavé 5 Predpisu L 14.

r) Pismeno oznaceni vedlejsi RWY je pismeno oznaCeni pomocné RWY uvedené v Hlavé 5 Pfedpisu L 14
a pouzivané k rozliSeni paralelnich RWY.

s) VySkové navedeni na vedlejsi RWY indikuje, zda je mozno pouzit vySkové navedeni na vedlej§i RWY a pokud
ano, zda s bezprostfednim vyuzitim dale nezpracované uhlové informace nebo je potfebna nové vypoctena
sestupova cesta.

t) Minimalni sestupovy uhel na vedlejsi RWY je nejmensi Uhel v ose vedlejsi RWY.

u) Souhlas azimutu pfiblizeni na pfistani s osou vedlgj§i RWY je minimalni uhel mezi nulovym azimutem pfiblizeni
na pfistani a osou vedlejSi RWY.

v) X souradnice prahu vedlej§i RWY je minimalni vzdalenost mezi prahem vedlejSi RWY a vertikalni rovinou
prochazejici referenénim bodem MLS kolmo na osu hlavni RWY.

w) Y souradnice prahu vedlej§i RWY je minimalni vzdalenost mezi prahem vedlejSi RWY a vertikalni rovinou
prochazejici osou hlavni RWY.

X) Z souradnice prahu vedlejsi RWY je vyska prahu vedlejSi RWY nad referenénim bodem MLS.

y) VySka preletu prahu vedlejSi RWY je vySka nad prahem vedlejSi RWY, ve které vypoctena sestupova trat
protina prah RWY.

z) Vzdalenost virtualni azimutalni antény od prahu vedlejsi RWY je vzdalenost prahu vedlejSi RWY od bodu,
braného jako referenéni pfi bo¢nim navedeni na danou RWY.

Poznamka: Tuto vzdalenost muze pouZit pfijimac MLS stejnym zplsobem, jako vzdalenost antény azimutu
pfiblizeni na pfistani od prahu RWY, pfi stanoveni koeficientu bo¢ni odchylky.
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Tabulka A-12. Dopliikova datova slova B
(viz ust. 3.11.4.8.3)

Slovo

Obsah dat

Typ dat

Maximalni
doba mezi
vysilanim
(sekundy)

Pouzité
bity

Rozsah hodnot

Bit

vyznamu

Cislo
bitli

Slova B1 az B39: V ¢ase neménné (trvalé) polozky dat, uréené pro lety s vyuzitim MLS/RNAM-prostorove
navigace (viz Tab. A-15)

Slova B40 az B54: DalSi neménné polozky dat

Dopl. A-11

B40 Preambule Cislice 2,0 12 viz. Pozn. 6 l1—l12
Adresa 8 l13 — 20
Zemépis. Sirka ref. bodu 23 - 0,1 oblouk. | l21 — la3
MLS 324 000,00blouk. | sekund

sek.

az+324 000,0

oblouk. sek.

(viz Pozn. 2)
Zemépisna délka ref. bodu 24 —648 000,0 0,1 oblouk. | las —le7
MLS oblouk. sek. az sekund

+648 000,0

oblouk. sek.

(viz Pozn. 2)
Rezervni 2 viz Pozn. 9 les — leo
Parita 7 viz Pozn. 1 170 — l76

B41 Preambule Gislice 2,0 12 viz Pozn. 6 l1—l12
Adresa 8 113 — 20
Vertikalni soufadnice ref. 13 -4095az+4 Im I21 — 33
bodu MLS 095 m

(viz Pozn. 2)
Orientace azimutu 16 0 az 359,99° 0,01° I34 — lag
priblizeni na pfistani vaci
severu
Rezervni 20 Iso — leg
Parita 7 viz Pozn. 1 170 — l76

B 42 Preambule (viz Pozn. 5) Cislice 1,0 12 viz Pozn. 6 I1—l12
Adresa 8 l13 = l20
Vyoseni antény azimutu 10 -511az+511m Im l21 — Is0
pfiblizeni na pfistani (viz Pozn. 2)

Vzdéalenost antény azimutu 13 0az8191m 1m I31 — l43
pfiblizeni na pfistani od ref.
bodu MLS
Souhlas azimutu pfiblizeni 14 -81,91° az 0,01° lag — Is7
na pfistani s osou RWY +81,91°

(viz Pozn. 2)
Vy8ka antény azimutu 7 —63 az+63m 1m Isg — lea
pfiblizeni na pfistani (viz Pozn. 2)
Rezervni 5 viz Pozn. 9 les — leg
Parita 7 viz Pozn. 1 70 — 176

B43 Preambule (viz. Pozn. 4| Cislice 1,0 12 viz Pozn. 6 l1—l12
ab)

Adresa 8 l13 — I20
Vyoseni antény zpétného 10 -511 az +511 m 1m I21 — 30
azimutu (viz Pozn. 2)
Vzdalenost antény 11 0az2047m Im I3 — la1
zpétného azimutu od ref.
bodu MLS
Souhlas zpét. azimutu 14 -81,91 az 0,01° laz — Iss
S osou RWY +81,91°

(viz Pozn. 2)
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Slovo Obsah dat Typdat | Maximalni | PouZité Rozsah hodnot Bit Cislo
doba mezi bity nejnizsiho bitd
vysilanim vyznamu
(sekundy)
VySka antény zpétného 7 —63 az +63 m Im Ise — l62
azimutu (viz Pozn. 2)
Rezerva 7 viz Pozn. 9 le3 — leg
Parita 7 viz Pozn. 1 170 — l76
B44 Preambule Cislice 2,0 12 viz Pozn. 6 I1—l12
Adresa 8 l13 = l20
Cislo hlavni RWY 6 0az36 l21 — 26
(viz Pozn. 10)
Pismenny znak hlavni 2 viz Pozn. 7 l27 — I28
RWY
Cislo vedlejsi RWY 6 0 az 36 l29 — laa
(viz Pozn. 10)
Pismenny znak vedlejSi 2 viz Pozn. 7 I35 — Iss
RWY
Navedeni po sestupovém 2 viz Pozn. 8 137 — 38
thlu na vedlejs§i RWY
Minimalni{ sestupova 7 2az14,7° 0,01° Isg — lss
trajektorie na vedlejSi RWY
Souhlas azimutu s osou 16 +180,00° 0,01° las — le1
vedlejSi RWY
Rezerva 8 viz Pozn. 9 le2 — leg
Parita 7 viz Pozn. 1 170 — l76
B 45 Preambule Cislice 2,0 12 viz Pozn. 6 l1—l12
Adresa 8 l13 = l20
X soufadnice prahu 15 +16 384 m im I21 — I35
vedlejSi RWY
Y souradnice prahu 15 +16 384 m Im I36 — Is0
vedlejsi RWY
Z souradnice prahu 8 +127 m Im Is1 — Is8
vedlejsi RWY
Vyska pruletu prahu 5 0az3lm 1m Isg — l63
vedlejsi RWY
Vzdalenost virtualni 6 0az6300m 100 m les — leo
azimutalni antény od prahu
pomocné RWY
Parita 7 viz Pozn. 1 170 — 176
Slova B55 az B64: V Case ménici se polozky dat. (Poznamka: Nize je uveden obsah pouze slova B55.)
B55 Preambule Cislice 10,0 12 viz Pozn. 6 l1—l12
Adresa 8 l13 — l20
RVR (prostor dotyku) 11 0az2555m 5m I21 — Ia1
(viz Pozn. 3)
RVR (stfedni bod) 11 0az2555m 5m Is2 — la2
(viz Pozn. 3)
RVR (koncovy bod) 11 0az2555m 5m laz — Is3
(viz Pozn. 3)
Rychlost pfizemniho vétru 7 0 az 127 kt 1 kt Isa — leo
Snos pfizemniho vétru 9 0 az 359° 1° le1 — leg
(magneticky)
Parita 7 viz Pozn. 1 170 — l76
Poznamka 1 Paritni bity l70 az I76 se voli tak, aby vyhovovaly nize uvedenym rovnicim:
Pro bit l70

Suda = (liz + ... + lug) + loo + lo2 + loa + o5 + log + l2g + la1 + ls2 + I3z + I35 + I3g + lsg + lax + lag + las + las + Iso +
+ (Is2 + ... + Is5) + Isg + leo + lea + les + |70
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Pro bit I71

Sudi = (lia + ...+ l19) + l21 + l23 + l25 + l26 + l2g + I30 + la2 + laz + 34 + Iz + l37 + l3g + laz + las + lag + laz + Is1 +
+ (Is3 + ... + Is6) + Isg + le1 + les + les + 171

Pro bit 1,

sudd = (lus + ... + l20) + l22 + loa + |26 + lo7 + I30 + l31 + l33 + 34 + I35 + I37 + l3g + lao + la3 + lag + la7 + lag + Is2 +
+ (Isa + ... + 157) + leo + le2 + le + l67 + |72

Pro bit 1,

Suda = (lie + ... + l21) + I3 + l2s + la7 + l2g + la1 + ls2 + l3a + las + I3s + lag + 3o + lax + lag + la7 + lag + lag + Is3 +
+ (Iss + ... + Isg) + le1 + le3 + 67 + leg + 173

Pro bit 1,

Suda = (lu7 + ... + l22) + l2a + l26 + lag + l2g + la2 + la3 + I35 + lse + l37 + I3g + lao + laz + las + lag + lag + lso + Isa +
+ (Ise + ... + Is9) + l62 + lea + leg + log + |74

Pro bit |

sudd = (I3 + ... + l17) + l1o + l21 + l23 + l2a + lo7 + log + l30 + 31+ I32 + l34 + I35 + l37 + lao + laz + laa + las + lag +
+ (Is1 + ... + Is4) + |57 + Isg + le3 + lea + lgg + l75

Pro bit I

suda=liz+lua+..+1ls+ 17

Poznamka 2:  Pravidla kddovani zapornych hodnot jsou:

Nejvy3$si platny bit je znakovy bit: 0 - kladna hodnota, 1 - zaporna hodnota

Dalsi bity jsou absolutni hodnoty.

Podminky urceni polohy antény jsou nasledujici:

Pri sméru od prahu drahy k referencnimu bodu MLS, kladné hodnoty jsou vpravo od osy RWY (bocni odchylky),
nebo nad RWY (vertikalni odchylky) nebo ve sméru konce RWY (podélna vzdalenost)

Podminky uréeni orientace antény jsou nasledujici:

V projekci shora kladnou hodnotu ma pohyb ve sméru hodinovych ruéicek od osy RWY na stranu odpovidajiciho
radialu navedeni (jeho hodnota je 0°).

Pravidla uréeni zemépisnych soufadnic jsou nasledujici:
Kladné cislo oznacuje severni Sitku nebo vychodni délku.
Zaporné cislo vyjadruje jizni Siftku nebo zapadni délku.

Poznamka 3: S cilem zajistit informaci typu "trend" pfi pfedani kazdé hodnoty RVR se pouZzije 10. a 11. bit.
Podminky koédovani jsou:

Desaty bit Jedenacty bit
neuvedeno 0 0
zeslabeni 1 0
staly 0 1
zesileni 1 1

Pozndmka 4:  Datové slovo B 43 (pokud se pouziva) se vysila v sektorech cinnosti azimutu priblizeni na pfistani
a zpétného azimutu, kdyz se zajistuje uvedeni ve zpétném azimutu s tim, Ze je dodrzen uvedeny maximaini ¢as
mezi vysilanim v kazdém prostoru.

Pozndmka 5:  Viz Tab. A-12 ve vztahu k datovym slovim B 42 a B 43, urcenym pro pouziti v téch pripadech,
kdyZ se pozaduje kmitani azimutalni antény vétsi nez 20,47 ¢, které je zajisténo polozkami dat ve slové A 1 pro
azimut a ve slové A 4 pro zpétny azimut. Udaje o kmitani antény azimutu priblizeni na pfistani vétsi nez 20,47° se
vysilaji ve slové B 42 misto slova A 1. Udaje a kmitani antény zpétného azimutu vétsi nez 20,47° se vysilaji ve
slové B 43 misto slova A 4.

Poznamka 6:  Preambuli s 12 bity dat pfedchazi interval délky 0,832 milisekund (13 synchronizacnich impulsd)
nosného kmitoctu (viz Tab. A-1).

Poznamka 7:  Podminky kédovani jsou:
0 - Zadné pismeno

1- R (vpravo)

2 - C (stred)

3 - L (vlevo)
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Poznamka 8:  Podminky kédovani jsou:
0 - neni zajistovano

1 - nezpracovana data sestupu

2 - vypoctend sestupova trat

3 - kéd neni povolen

Poznamka 9: V8echny rezervni bity maji hodnotu NULA.

Poznamka 10:  Cislo 0 pro RWY se pouZzije pfi &innostech na heliportech.

Tabulka A-13. Stanoveni polozek obsahu dopliikovych datovych slov B
pro bazi postupovych dat pfi pouziti MLS/RNAM-prostoroveé navigace
(viz ust. 3.11.4.8.3.2)

a) Pocet deskriptort procedur azimutu pfiblizeni na pristani je celkovy pocet vytvofenych procedur pfiblizeni na
pfistani a vzletu, pro které se deskriptory vysilaji v sektoru azimutu pfiblizeni na pfistani.

Poznamka: Nezdarené priblizeni se neuvazuje, protoZe slova deskriptort se v takovém pripadé nepouZzivaji.
Procedury priblizeni na pfistani po vypocteni trajektorii v ose na hlavni RWY se uvaZzuji, jestlize se vysila
deskriptor této procedury, prestoZze odpovidajici data v bodech trati se nevysilaji v doplrikovych slovech B1 —
B39.

b) Pocet deskriptort procedur zpétného azimutu je celkovy pocet vytvofenych procedur pfiblizeni na pfistani
a vzletu, pro které se deskriptory vysilaji v sektoru zpétného azimutu.

Poznamka: Nezdarené priblizeni se neuvaZuje, protoZe slova deskriptort se v takovém pripadé nepouZzivaji.

c) Posledni slovo baze dat azimutu pfiblizeni na pristani je adresni kod posledniho doplfikového datového slova
v rozsahu B1 — B39, ktera sa vysila v sektoru azimutu pfiblizeni na pfistani a urCuje se bity l13 - 110 daného slova.

d) Prvni slovo baze dat zpétného azimutu je adresni kod prvniho doplfikového datového slova v rozsahu B1 —
B39, které se vysila v sektoru zpétného azimutu a urcuje se bity 113 — l1g daného slova.

€) Koéd CRC azimutu priblizeni na pfistani je koeficient cyklického kontrolniho kédu pro bazi postupovych dat
azimutu pfiblizeni na pfistani.

f) Koéd CRC zpétného azimutu je koeficient cyklického kontrolniho kédu pro bazi postupovych dat zpétného
azimutu.

g) Vysilani slova B 42 ukazuje, je-li vyslano doplfikové datové slovo B 42 misto slova A1.

h) Vysilani slova A 4 ukazuje, je-li vyslano doplfikové datové slovo A 4.

i) Vysilani slova B 43 ukazuje, je-li vyslano doplfkové datové slovo B 43.

i) Ukazatel ,zména/CRC* zpétného azimutu ukazuje, zda se slovo B 39 pouzije jako slovo zména/CRC zpétného
azimutu nebo jako datové slovo o bodech trati azimutu pfiblizeni na pfistani.

k) Zéakladni ukazatel je nazev prvniho prolétavaného bodu trati v procedufe pfiblizeni na pfistani nebo posledni
prolétavany bod v procedufe vzletu. Tento nazev je tvofen péti pismeny, kédovanymi v souladu s Mezinarodni
abecedou €. 5 s vyuZzitim bitd b1 — bs.

I) Ukazatel stavu oznacuje stuperi rozliSovaci Urovné procedury pfiblizeni na pfistani nebo vzletu. Ukazatel stavu
je Cislood 1 do 9.

m) Ukazatel trati oznacuje trat do nebo z bodu trati, nazvané v zakladnim ukazateli. Ukazatel trati je jedno pismeno,
koédované v souladu s Mezinarodni abecedou €. 5 s vyuzitim bitl b1 — bs. Pismeno ,I* a ,0“ se nepouzivaji.
Kazdy z 24 existujicich ukazatell trati se pouzije jedenkrat v ramci celého souboru slov deskriptord procedur
azimutu pfiblizeni na pfistani a zpétného azimutu.

Poznamka: Omezeni souvisejici s uréenim individualniho ukazatele trati pro lety MLS/RNAMprostorove
navigace, znamena opusténi bézné praxe oznacovani trati, coz je vyvolano nezbytnosti zvysit uroven integrity
pfi vybéru trajektorie a zmenS§it pracovni zatéz pilota.

n) Cislo RWY je &islo RWY uvedené v Hlavé 5 Piedpisu L 14.

0) Pismenny znak RWY je pismenny znak RWY uvedeny v Hlavé 5 Pfedpisu L 14 a pouzije se pro uvedeni rozdilu
mezi paralelnimi RWY.

p) Typ procedury ukazuje, zda se jedna o proceduru pfiblizeni na pfistani nebo proceduru vzletu.

g) Index prvniho bodu trati ukazuje pofadové misto (v bazi dat azimutu pfiblizeni na pfistani nebo bazi dat
zpétného azimutu) popisu bodu trati pro prvni kddovany bod trati v procedufre.

r) X soufadnice je X soufadnice daného bodu trati v uréené soufadné soustavé.
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s) Vysilani Y souradnice ukazuje, zda se vysila Y soufadnice pro dany bod trati. Jestlize se Y soufadnice nevysila,
pak se povazuje za rovnou NULE.

t) Y souradnice je Y soufadnice daného bodu trati v uréené soufadné soustavé.

u) Vysilani Z souradnice ukazuje, zda se vysila Z soufadnice pro dany bod trati.

V) Z sourfadnice je Z soufadnice daného bodu trati v uréené soufadné soustavé.

w) Identifikator nasledujiciho Useku/pole ukazuje, je-li nasledujici Usek v dané procedure pfimocary nebo zakfiveny
a uvadi jaka pole dat nasleduji za soufadnicemi bodu trati.

X) Vy8ka bodu nad prahem RWY je vySka bodu traté nad prahem hlavni RWY.

y) Vzdalenost bodu trati od virtualni a azimutalni antény je vzdalenost bodu trati od bodu, posuzovaného jeho
vychozi pfi bo&nim navedeni v procedufe pfibliZzeni na pfistani k prahu hlavni RWY.

Poznamka: Tuto vzdalenost muze pouZzit pfijima¢ MLS, stejnym zplsobem jako vzdalenost antény azimutu
pfriblizeni na pfistani k prahu RWY, pro uréeni koeficientu pfepoctu bocnich odchylek v dané procedure.

z) Index nésledujiciho bodu trati ukazuje pofadové mist (v bazi dat azimutu pfiblizeni na pfistani nebo bazi dat
zpétného azimutu pfiblizeni na pfistani) dat popisu bodu trati pro nasledujici bod trati v procedure.

Poznamka: Index nasledujiciho bodu trati se mize pouzit k tomu, aby zajistil vyuZiti jednoho nebo nékolika
spolec¢nych bodu trati, které jsou jednoznacné definovany jako c¢ast jiné trajektorie. Spolecné body traté jsou
konecéné body pro trajektorie pfiblizeni na pfistani a pocatecnimi body nezdafeného priblizeni a vzletu.

aa) Index nezdareného pfiblizeni ukazuje porfadové misto (v bazi dat azimutu pfiblizeni na pfistani nebo bazi dat
zpétného azimutu) dat popisu bodu trati pro prvni kédovany (posledni proletény) bod trati v odpovidajici
procedufe nezdafeného pfiblizeni.

Tabulka A-14. Struktura baze postupovych dat pfi pouziti MLS/RNAV-prostoroveé navigace
(viz ust. 3.11.4.8.3.2)

Béaze dat Slovo Obsah dat
Bl Zména/CRC azimutu pfiblizeni na pfistani
B2 Slovo deskriptoru procedury €. 1

Azimut pfiblizeni na
pristani

B(M+1) Slovo deskriptoru procedury €. M (viz. Pozn.1)

B(M+2) az B(a) | Datové slovo o bodech trati

B(a+1) az B(b-1) [ Nepouzito

B(b) Slovo deskriptoru procedury €. 1
Zpétny azimut
(viz Pozn. 2) B(b+N-1) Slovo deskriptoru procedury &. N (viz. Pozn. 1)
B(b+N) az B(38) | Datové slovo o bodech trati
B(39) Zména/CRC zpétného azimutu

Poznamka 1: Parametr ,M* uvadi pocet vytvofenych procedur pfiblizeni na pristani a vzletu, které zacinaji
v sektoru azimutu priblizeni na pristani. Parametr ,N“ uvadi pocet vytvorfenych procedur priblizeni na pfistani
a vzletu, které zacinaji v sektoru zpétného azimutu.

Poznamka 2: Zafizeni bez baze dat zpétného azimutu mizZe pouZit vSechna slova aZz do B39 pro bazi dat
azimutu priblizeni na pfistani.
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DODATEK A

Poznamka: Tyto hodnoty odpovidaji Grovni 4
v Tab. G-15 Dodatku G a jsou zaloZeny na tom, Ze
hodnoty ¢asu preletu prekazek jsou 30 aZ 15 sekund a
hodnota MTBO je 4000 a 2000 hodin pro kursové
a sestupové zafizeni.

Ps=1,0

Poznamka: ProtoZe se nepredpoklada prerusené
pfiblizeni na pfistani/nezdarené priblizeni se zajisténim
navedeni s vyuZitim pomocného  navedeni,
pravdépodobnost letecké udalosti pfi takovém letu je
rovna 1.

Px = 1,0

Poznamka: V tomto pripadé se predpoklada, Ze
pfi pfiblizeni na pristani v podminkach kategorie Ill pilot
neni schopen zasahnout do Ffizeni v pfipadé poruseni
integrity pozemniho systému. V této souvislosti je faktor
zmenseni rizika roven 1.

Pu=2,5x%10*
Poznamka: Na zakladé analyzy metod s letadly,
ktera provadéla priblizeni na pfistani a pfistani
s vyuzitim pozemnich navigaénich prostredku je faktor
zmenseni rizika v souvislosti s pilotem roven 1:4 000.
Tato hodnota predstavuje predpokladanou hodnotu
zmenseni rizika v dusledku zasahu pilota po poruse
nepfretrzitosti sluzeb (COS).
Proto:
Pi=1x10°
Pp=4x10°
Pg=2,5x 10*
Pc=4x10%%x25x%x10%=1x10?°
Pb=1x109x1

a potom

vypoétena hodnota Pa=2x10"°

3.2 V této souvislosti existuje rezerva
1x 10° ve vztahu k celkovym pozadavkam.

4 Pouziti stromové analyzy rizika

k.pl"ibll'ienl' na pfistani pomoci MLS/RNAV-prostorove
navigace v prostoru naplnéném prekazkami (Obr. A-3)

4.1 V tomto pfipadé mame tfi navigacni
prvky (tj. kursovy a sestupovy a také DME/P)
a predpoklada se, Zze vSechny tfi prvky odpovidaji
pozadavkdm na integritu a COS, jak je poZaduje troveri
4 pro kursové zafizeni. To je integrita = 1 - 0,5 x 10°
a MTBO = 4000 hodin.

Pi=Pi2=Pz=0,5x 10°
Px = 1,0
Poznamka: Predpoklada se, Ze pilot neni schopen

zasahnout do fizeni v pfipadé poruseni integrity
pozemniho systému.

Ppl = Pp2 = Pp3 =4 x 10_6

Poznamka: Predpoklada se, Ze doba preletu
prekazky (OET) je 60 sekund a MTBO je 4000 pro
vSechny pozemni systémy.

Pu=1,0

Poznamka: Predpokladd se, Ze pferuSeni
pfiblizeni na pfistani/nezdarené priblizeni bez zajisténi
navedeni je nepripustné. V  této souvislosti
pravdépodobnost nehody pfi letu za takovych
podminek je rovna 1.

4.2 V pfipadé letu podle MLS/RNAV
prostorove navigace v prostoru s mnoha prekazkami se
predpoklada, Ze pomocné navedeni bude mit dalezity
vyznam pro bezpecnou realizaci preruSeného pfiblizeni
na pfistani/nezdafeného pfiblizeni v pribéhu praletu
prostoru s prekazkami.

Ps1=7,5x10°

Poznamka: Tato hodnota predstavuje pravdeé-
podobnost poruseni COS pozemniho vybaveni, které
zajisStuje pomocné navedeni. V tomto pripadé se
pfedpoklada, ze systém pomocného navedeni ma
MTBO 1000 hodin a Ze kriticka doba je 270 sekund.
Kritickd doba vlivu poruchy pomocného navedeni zavisi
od momentu, kdy se objevi potfeba pomocného
navedeni. PFi pfedpokladu, Ze toto nastane do zacatku
letu podle MLS/RNAV-—prostorové navigace a Ze od
pilota se nebude pozZadovat opakované potvrzeni
potfeby pomocného navedeni (do zacatku kritické faze
letu v prostoru naplnéném prekazkami), mize kriticka
doba trvat nékolik minut.

Ps2 =5 x10%

Poznamka: Tato hodnota charakterizuje
nezbytnou integritu systému pomocného navedeni.
Proto:

Pi=1,5x10°

Ppb=1,5x%10°

Pp=12x 10

Ps=75%x10%+5x 10%=1,25 x 10

Pa=1,25x 10*

Pc=12 x 10%x 1,25 x 104=1,5 x 10°°

a potom:

vypoctena hodnota Pa=3 x 10°?, jak je to nutné.
Poznamka: Pri ¢asu preletu prekazek nad 60
sekund, je nutné bud zvétSit MTBO zakladniho
vybaveni nebo zvySit faktor zmenSeni rizika
pomocného navedeni. Napf. zvySi-li se doba preletu
pfekazky na 90 sekund, je nutné MTBO zakladniho
vybaveni zvy$it na 6000 hodin nebo MTBO pomocného
navedeni na 2250 hodin. Existuje provazanost mezi
spolehlivosti zékladniho vybaveni, kritickou dobou
a spolehlivosti a integritou pomocného navedeni.
Metoda stromové analyzy rizika se mlze pouZit pro
analyzu jednotlivych typt leti podle MLS/RNAV
prostorové navigace a stanoveni odpovidajicich
poZadavku na spolehlivost a integritu zakladniho a
pomocného navedeni.
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DODATEK C

druhé napf¥. 500 m (1 650 ft), je pro zajidténi spravné
¢innosti  polohovych navéstidel zapotfebi provést
zvlastni proméreni jejich vyzafovacich diagrama.
V nékterych pfipadech se osvédcilo vyuzivani jednoho
vnéjsiho polohového navéstidla spole¢ného pro oba
systéemy ILS. U stfednich polohovych navéstidel je
presto nutné provést urcitd opatfeni proti vzajemné
interferenci jejich signald, tzn. upravu vyzarovacich
diagramu, zejména u paralelnich RWY, jejichz prahy
maji v podélném sméru rdznou polohu.

2.11 Uziti UKV mérice vzdalenosti (DME)
a/nebo jinych standardnich radionavigac¢nich
prostiedkll jako nahrady za polohova navéstidla
ILS

2111 KdyZ je méfi¢ vzdalenosti DME pouzit
jako nahrada za polohova navéstidla ILS, ma byt
umistén na letisti tak, aby indikace nulové vzdalenosti
byla v bodé blizko drahy. Jestlize DME spojeny s ILS
pouziva offset nulové vzdalenosti, musi byt toto

zafizeni vylou€eno 2z aplikace RNAVprostorove
navigace.
21111 Pro sniZeni trojuhelnikové chyby ma

byt méfi¢ DME umistén tak, aby zajisti maly uhel
(menSi nez 20°) mezi smérem pfiblizeni a smérem
k DME v bodé, kde je pozadovana vzdalenostni
informace.

2.11.1.2 Uziti jako nahrady za stfedni navéstidla
ILS vyzaduje systémovou prfesnost DME 370 m
(0,2 NM) nebo lepSi a vyslednou indikaci na palubé
letadla, ktera umozni tuto pfesnost dosahnout.

2.11.1.3 Dosud neni specialné pfedepsano, aby
kmitoCet DME, pouZitého jako nahrada za vnéjsi
navéstidlo ILS, byl parovan s kmitoctem kurzového
majaku, ovSem kmitotovému parovani je davana
prednost, kdykoliv zjednodu$i €innost pilota a umozni
letadlu se dvéma pfijimaci ILS uZiti obou pfijimacli na
kanalu ILS.

21114 Kdyz je méfic DME kmitoctoveé parovan
s kurzovym majakem, identifikace odpovida¢e DME ma
byt ziskana =z pfislusného signdlu kmitoctové
parovaného kurzového vysilace.

2112 V nékterych mistech muze pfislusny
Urad schvalit pouziti jinych prostfedkl k zajisténi fixd,
jak je podrobné uvedeno v dokumentu Procedures for
Air Navigation Services — Aircraft Operation (PANS-
OPS (Doc 8168), jako jsou NDB, VOR nebo GNSS. To
mlze byt uziteCné zejména v mistech, kde je
vybavenost uzivatell letadel DME nizka, nebo je-li
DME mimo provoz.

2.12 Uziti doplrikovych zdroju
orientaénich podkladi ve spojeni se systémem ILS

2.12.1 Letadlu, za€inajicimu pfiblizeni na ILS,
mohou pfispét informace ziskané od jinych pozemnich
zafizeni, jako je VOR, SSR, a kde tato zafizeni nejsou
Vv provozu, polohové radiomajaky (L).

2.12.2 Kdyz neni zajisténo zafizenim, které
existuje na letisti nebo v jeho okoli, mize zajistit
vyhodné navedeni do paprsku ILS vhodné umistény
VKV radiomajak VOR. Tomuto U¢elu mize vyhovét

VOR umistény ve sméru kurzového paprsku nebo
vzdaleny z kurzového paprsku o takovou vzdalenost,
aby radial k VOR protinal kurzovy paprsek ILS pod
uhlem, ktery umozni snadny pfechod v pfipadé
automatického zafizeni. Vzdalenost mezi polohou VOR
a pozadovanym bodem zachyceni musi byt znadma pro
uréeni presnosti zachyceni a k zamezeni tratovych
chyb v pfisluSném prostoru.

2.12.3 Kdyz neni vyhodné vhodné umistit
radiomajak VOR, m(ze k navedeni do paprsku ILS
napomahat dlouhovinny polohovy radiomajak (L) nebo
néktery nesmérovy radiomajak (NDB). Zafizeni se
umisti na kurzovém paprsku ve vhodné vzdalenosti od
prahu drahy, aby umoznilo optimalni navedeni.

2.13 Pouzivani systému ILS s vlastnostmi
I. kategorie pro automatické pfriblizeni a pfristani
v podminkach viditelnosti, umoznujicich vizualni
monitorovani €innosti pilotem

2.13.1 Zafizeni systému ILS s vlastnostmi
I. kategorie mize byt pfi vhodné kvalité instalace,
v kombinaci s takovym letadlovym fidicim systémem,
jehoz zakladni informace nejsou odvozeny vyhradné od
snimacl ILS, pouzito za podminek, které umoznuji
vizualni monitorovani ¢innosti pilotem, pro automatické
pfiblizeni a pfistani.

2.13.2 Pro pomoc pozorovatelim letadel

k pocatecnimu ocenéni vhodnosti jednotlivych instalaci

ILS pro takové operace maji jejich provozovatelé

vyhlasit:

a) odchylky od ust. 3.1 Hlavy 3,

b) rozsah shody s ust. 3.1.3.4 a 3.1.5.4 Hlavy 3,
ve vztahu k pribéhu kurzové a sestupové ¢ary,

¢) hodnotu referenéni vysky ILS nad prahem RWY.

2.13.3 Pro zabranéni interferencim, které
mohou zabranit dokonceni automatického pfiblizeni
a pfistani, je nutné mistnim uspofadanim zajistit
v mozném rozsahu ochranu kritickych a citlivych
prostoru ILS.

2.14 Klasifikace ILS — dopliikova metoda
popisu ILS pro usnadnéni provozniho vyuziti

2.141 Dale uvedené klasifikace systému
v souhrnu s existujicimi kategoriemi charakteristik
systému jsou uréeny pro zabezpeceni UupInéjSiho
popisu ILS.

2.14.2 Klasifikace kurzovych majakd ILS se
uréuje s vyuzitim tfi vybranych pismen nebo Cislic:

a) |, I, lll: tato Cisla znadi prislusné kategorie dle ust.
3.1.3 Hlavy 3.

b) A, B, C, T, D nebo E: pismena urcuji body ILS, kde
struktura kurzu je v souladu se strukturou danou
vust. 3.1.3.4.2 Hlavy 3, mimo pismeno T, které
oznaCuje prah RWY. Body jsou definovany v ust.
3.1.1.

c) 1, 2, 3 nebo 4: tato ¢&isla uvadégji uroven integrity
a pohotovosti (nepretrzitosti) sluzby kurzového
majaku stanovené v ust. 3.1.3.12 Hlavy 3 a shrnuté
v Tab. C-3.
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RWY, doporucuje se umisténi co nejblize kursovému
vysilai MLS v souladu s pfekazkovou rovinou. Pro
vhodné vybavena letadla s plnou moznosti MLS se
pozadovana indikace nulové vzdalenosti muze
zabezpedit v zakladnich datech MLS. Je nutno
upozornit, Ze pro tento ucel nelze regulovat zpozdéni
odpovidace DME/P.

7.1.65 Je zadouci, aby vSichni provozovatelé
méli indikaci nulové vzdalenosti v bodé dotyku bez
ohledu na palubni vybaveni. K tomuto u€elu bude nutné
DME/P umistit na kolmici k ose RWY v bodé dotyku.
V tom pfipadé nebudou na RWY spInény poZzadavky na
pfesnost. Je nutné upozornit, Ze pouze slovo 3
zakladnich dat MLS umoznuje v uréenych mezich
kodovat soufadnice DME/P.

7.1.6.6 Jestlize MLS/DME/P a ILS/DME/N
obsluhuji stejnou RWY a letadlo je vybaveno MLS
s minimalnimi  moznostmi, mudze indikace nulové
vzdalenosti na palubé odpovidat mistu instalace
kurzoveé antény MLS, kdyz pfiblizeni na pfistani probiha
pomoci MLS, a bodu dotyku, jestlize pfiblizeni probiha
pomoci ILS. Protoze z provozniho hlediska a zvlasté
z hlediska RLP je toto nevhodné a jestlize ztrojeni
frekvenci ILS/MLS/DME, aby se zabranilo pfemisténi
DME/N, neni mozné, potom zavedeni DME/P je nutno
odlozit do zruSeni provozu DME/N.

7.1.6.7 Pro indikaci nulové vzdalenosti
zabezpeCované odpovidatem DME/N je nutné
publikovat nominalni umisténi odpovidace.

7.1.6.8 PFi posuzovani variant rozmisténi DME
je také nutné uvazovat technické faktory, jako jsou
napf. délka a profil RWY, zvlastnosti mista a vySka
antény nad terénem, aby bylo mozné zaruéit potfebné
urovné signalu blizko prahu a podél RWY a rozsah
pokryti (kruhovy nebo sektorovy). Je nutné upozornit,
ze v pfipadech potfeby informace o vzdalenosti
v prostoru RWY je malo pravdépodobné, ze vybrané
umisténi maze zplsobit ztratu sledovani v pfipadé
velké zmény rychlosti (tj. bo¢ni vyoseni antény DME
musi byt zvoleno peclivé).

7.1.7 Kritéria zemépisnych separaci

Poznamka: Poradensky materiél tykajici se kritérii
zemépisnych separaci DME je uveden v dokumentu
Handbook on Radio Frequency  Spectrum
Requirements for Civil Aviation (Doc 9718, Volume II),
Chapter 5.

7.1.8 Pomér uzite€ného/nezadouciho (D/U)
signalu na palubnim pfijimadi

Poznamka: Poradensky material tykajici se
poméru uZitecného/nezadouciho (D/U) signalu na
palubnim prijimac¢i DME je uveden v dokumentu
Handbook on  Radio Frequency  Spectrum
Requirements for Civil Aviation (Doc 9718, Volume II),
Chapter 5.

7.1.9 Zvlastni uvaha tykajici se pfidélovani
kanal( Y a Z pro DME

Plan pfidéleni kanalt pro DME je takovy, Ze odpovidaci
kmitoCet odpovidace pro kazdy kanal Y nebo Z je stejny
jako dotazovaci kmitoCet kanalu jiného DME. Kde se
odpovidaci  kmito€et jednoho DME  shoduje
s dotazovacim kmitoétem druhého DME, mély by byt

tyto dva odpovidaCe oddéleny vzdalenosti vétsi, nez je
radiovy horizont mezi nimi. Vypocet vzdalenosti
radiového horizontu bere v Gvahu elevace antén dvou
odpovidacu.

7.1.10 Specialni DME/P
spolupracujici s ILS

podminky  pro

7.1.10.1 Na téch RWY, kde se planuje instalovat
DME spolupracujici s ILS a kde se planuje v kratké
dobé zahdjit lety MLS/RNAVprostorove navigace-lety,
je zadouci instalovat DME/P.

7.1.10.2 Jestlize se predpoklada  vyuziti
informace o vzdalenosti od DME/P v celém prostoru
letisté, potom dotazovaci pary impulst (vysilané se
spravnou mezerou a nominalnim kmito¢tem) musi
vyvolat zpracovani odpovidacem, jestlize S3pickova
hustota vykonu na anténé odpovidace je minimalné -93
dBW/m2. Tato uroven citlivosti je zaloZzena na
hodnotach uvedenych v ust. 3.5.4.2.3.1 Hlavy 3
a vztahuje se k rezimu |IA DME/P. Pfedpoklada se, ze
pfi takové urovni bude DME/P, pracujici v rezimu IA,
zajiStovat stejnou efektivnost odpovédi a minimalné
stejnou presnost jako DME/N.

7.1.11 Pokyny pro radiostanici s univerzalnim
pFistupem (UAT)

7.1.11.1 Kritéria pro planovani kmito&td pro
zajisténi kompatibility mezi DME a UAT jsou uvedena
v Part Il dokumentu Manual on the Universal Access
Transceiver (UAT) (Doc 9861).

7.2 Podkladovy materiél
pouze DME/N

tykajici se

721 Pokryti DME/N

7211 Zda konkrétni zastavba mlze zajistit
poZadované kmito&tové chranény rozsah pokryti, Ize
uréit z obrazku C-20. Ztraty Sifenim pro drahy bez
prekazek pouzivaji model Sifeni IF-77.

7212 Kdykoliv DME, ktery zajistuje pokryti
s pouzitim bud smérové nebo dvousmérové antény
DME, musi byt vzat v Gvahu diagram antény v azimutu
a elevaci, aby bylo pIné dosazeno vyhody snizenych
pozadavki separace mimo hlavni lalok antén.
Skutecné vyzafovaci diagramy antén zalezi na mnoha
¢initelich, v€etné vysky fazového stfedu antény, vysky
protivahy DME nad zemi (AGL), terénnich nerovnosti
povrchu, tvaru terénu, vySce mista nad mofem (MSL)
avodivosti zemé a protivahy. Pro zajiSténi kryti
v obtiznych terénnich podminkach muaze byt zapotfebi
pfiméfené zvySit ekvivalentni izotropicky vyzafeny
vykon (EIRP). Na druhé strané praktické zkuSenosti
ukazaly, zZe za pfiznivych mistnich podminek a za méné
pesimistickych podminek, které se ve skute€ném
provozu cCasto vyskytuji, je dostaujiciho provozu
systému dosazeno s niz§im EIRP. Nicméné se
doporucuje brat v Uvahu pro nejnizsi EIRP v mistech
mezi laloky skute¢ného diagramu antény v elevaci
hodnoty na Obr. C-20.

Poznamka. Dalsi poradensky material naleznete
v pfirucce ICAO Doc 9718 (Handbook on Radio
Frequency Spectrum Requirements for Civil Aviation
including Statement of Approved ICAO Policies),
Volume 1.
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7.2.13 Pfi poskytovani pokryti pro podporu

navigace zalozené na vykonnosti, jak je popsano

v dokumentu Performance-based Navigation (PBN)

Manual (Doc 9613) a vust. 7.2.3, je tfeba zvazit

nasledujici:

a) ackoli jsou letadla schvalena pro PBN na zakladé
DME schopna naladit se na DME az do vzdalenosti
160 NM, automatické ladéni stanic DME letadly
obecné uprednostriuje blizké stanice. Ve vzdusnych
prostorech obsluhovanych mnoha zafizenimi
DME/N tedy nemusi byt tato zafizeni vyuzZivana
mnoha letadly na del§i vzdalenost. V oblastech
obsluhovanych mnoha DME (které poskytuji
vysokou urover redundance uréovani polohy s vice
DME) proto mlze pouziti rozSifenych rozsah
pokryti DME pfinést maly nebo Zadny vykonnostni
pfinos a zaroven potencialné vést k omezenim
pFidélovani kmitoctu;

b) ve vzdusnych prostorech obsluhovanych malym
poctem DME Ize pokryti pro ur€ovani polohy s vice
DME zlepsit pouzitim rozsifenych rozsahl pokryti
pro jednotlivé DME. Vzhledem k odliSné logice
pouzivané v rdznych implementacich avioniky by
hodnoty kédované v polich navigaéni databaze
mohly zbyte€né& omezovat pouzitelny rozsah pokryti
DME pro ur€ovani polohy s vice DME. Napfiklad
v kddovani ARINC 424 mohou ukazatel FOM
(Figure of Merit), D-OSV (DME Operational Service
Volume) a pole pokryti tfidy NAVAID v nékterych
implementacich avioniky omezovat pouzitelny
dosah DME. Aby se tomu zabranilo, mGze byt nutna
koordinace s pFislusSnymi provozovateli letadel
a poskytovateli navigacnich databazi.

7.2.2 EIRP zafizeni DME/N
7221 Hustota vykonu specifikovana v ust.
3.5.4.1.5.2 Hlavy 3 je zaloZena na nasledujicim vzoru:
Citlivost palubniho pfijimace -120 dBW
Ztraty pfenosového vedeni, ztrata
nepfizpusobenim, odchylky polarniho
diagramu antény ve vztahu
k izotropickému zafici +9dB
PoZadovany vykon na anténé -111 dBW

Pozadovany vykon na anténé —111 dBW odpovida ve
stfedu kmito&tového pasma hustoté
vykonu -89 dBW/m?2.

7.2.2.2 Jmenovité hodnoty EIRP potfebného
pro dosaZeni hustoty vykonu -89 dBW/m? jsou
uvedeny v diagramu na Obr. C-20. Pro zajisténi kryti
v obtiznych terénnich podminkach maze byt zapotrebi
EIRP zvysit. Na druhé strané je na zakladé praktickych
zkuSenosti zfejmé, ze za vyhodnych terénnich
a provoznich podminek, které se ve skute€ném
provozu ¢asto vyskytuji, mize byt dosazeno stanovené
hustoty vykonu i pfi nizS§im EIRP.

DODATEK C
7.2.3 Prostorova navigace DME-DME RNAV
7231 Vzrasta vyuziti DME k podpore provozu

s prostorovou navigaci—(RNAV). Ackoliv pouziti DME
k podpofe provozu s RNAM—prostorovou navigaci
nevznasi Z2adné dodatecné technické poZadavky na
systém DME, v porovnani s tradiénim pouzitim DME s
VOR, které podporuji konvenéni provoz, vyvstavaji
nékteré dodatecné otazky. Tyto jsou struéné
komentovany nize.

7.23.2 Ur¢ovani polohy DME/DME je zalozeno
na triangulaci polohy systémem RNAV—prostorove
navigace letadla ze vzdalenosti od nékolika zafizeni
DME, jejichz poloha je v databazi letadla. Vysledna
presnost uréeni polohy zavisi na vzdalenostech mezi
jednotlivymi DME a jejich vzajemné geometrii. Proto
jsou nezbytna néktera dodatecna méfeni k zajisténi
toho, Ze je infrastruktura DME postacujici pro podporu
provozu RNAMs prostorovou navigaci, tzn. zZe je
dostupny dostatecny pocet DME a zZe jejich poloha
poskytuje adekvatni geometrii pro spinéni pozadavki
na pfesnost. Pro postupy pfiblizeni a odletu je rovnéz
nezbytné potvrdit, Ze je zde dostateCna intenzita
signalu a nedochéazi k faleSnému zachyceni nebo
nezachyceni v dusledku vicecestného Sifeni. Pri
zajistovani dostate¢nych DME je rovnéz dulezité urcit
jakékoliv kritické DME (tj. ty, které musi byt v provozu,
aby byla zajiSténa nezbytna vykonnost).

7.2.33 Chyby v publikovanych polohach
zafizeni DME se projevi v chybach polohy
RNAMprostorove navigace. Proto je dllezité, aby byly
polohy DME spravné zmapovany a zavedeny
dostatecné postupy k zajisténi spravného uvefejnéni
Udaju o poloze. U zafizeni DME umisténych spolu s
VOR by méla byt poloha DME zvlast vyméfena a
uverejnéna, pokud je vzdalenost mezi nimi vétsi nez 30
m.

Poznamka: Specifikace tykajici se jakosti dat
a uvefgjriovani informaci o umisténi DME jsou
obsaZeny v Predpisu L 10066, Doplriku 1.

7.2.3.4 Pfi pouziti DME pro RNAV-prostorovou
navigaci obvykle pfijimace letadel snimajici DME
nekontroluji identifikaci DME. V dasledku toho
nezarucuje odstranéni identifikace béhem zkouseni a
udrzby, Ze signaly nebudou provozné vyuzity. Cinnosti
udrzby, které by mohly vést k poskytnuti klamné
informace, by mély byt minimalizovany.

Pozndmka 1:  Dal8i poradensky material pro letovou
kontrolu postupu prostorové navigace DME-DME
RNAVje uveden v dokumentu ICAO Doc 8071.

Poznamka 2: Dalsi  poradensky material pro
hodnoceni navigacni infrastruktury k podpore postupl
RNAM-_prostorové navigace je uveden v dokumentu
EUROCONTROL LEUROCONTROL-GUID-0114*
(dostupném na webovych strankach
http://www.eurocontrol.int/eatm/public/standard _page/

gr_lib.html) a webové strance ICAO vztahujici se k PBN
http://www.icao.int/pbn.
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DODATEK D — INFORMACE A VYKLADOVE MATERIALY PRO APLIKACI STANDARDU
A DOPORUCENYCH POSTUPU GNSS

1. Definice

Duo-binarita (Bi-binary)
Duo-binarita je znama jako ,kodovani typu
Manchester‘. Nékdy je vztazena k diferencialnimu
kodu typu Manchester”. PFi pouziti tohoto systému
pfechod hrany urcuje bit.

Selektivni dostupnost (SA) (Selective availability)
Soubor postupll pro odmitnuti plné presnosti a vybér
urovné urCovani polohy, rychlosti a pFesnosti Casu
GPS, dostupné pro uzivatele signalu Standardni sluzby
uréovani polohy (SPS).

Poznamka: Vysilani GPS SA bylo ukonéeno
0 pulnoci 1. 5. 2000.

Zlaty kéd (Gold code)

Tfida jedine¢nych koédi pouzivanych v sou€asnosti
v GPS, které vykazuji omezené hodnoty vzajemné
korelace a mimospickové autokorelace.

Znak (Chip)

Samostatny digitalni bit na vystupu pseudonahodné
bitové posloupnosti.

2. Vseobecna ustanoveni

2.1 Standardy a doporu¢ené postupy pro GNSS
obsahuji opatfeni pro prvky uréené vust. 3.7.2.2
Hlavy 3. Dal$i poradensky material pro implementaci je
uveden v pfiru€ce Global Navigation Satellite System
(GNSS) Manual (Doc 9849).

Poznamka: Neni-li uvedeno  jinak, plati
poradensky material GBAS pro GRAS.

3. Pozadavky na vykonnost navigacniho
systému

3.1 Uvod

3.1.1 Pozadavky na vykonnost jsou definovany

v Pfiruéce pro navigaci zaloZzenou na vykonnosti
(Doc 9613 — Performance-based Navigation Manual)
pro jednotliva letadla a pro celkovy systém, ktery
zahrnuje signdl v prostoru, letiStni zafizeni a schopnost
letounu letét po pozadované trajektorii. Tyto celkové
pozadavky na systém byly pouzity jako vychozi
k odvozeni pozadavkl na charakteristiky GNSS signalu
v prostoru. V pfipadé GNSS musi byt uvazovano, ze
degradované konfigurace maji vliv na vice letadel.
Proto jsou jisté pozadavky na charakteristiky signalu
v prostoru pfisnéjsi, z ddvodu uvazovani pouziti
systému vicerymi letadly.

3.1.2 Dva typy nepfesného pfiblizeni s vertikalnim
vedenim APV-l a APV-Il pouzivaji vertikalni vedeni
vztazené k sestupové draze, ale vybaveni nebo

navigaéni  systtm  nemusi  vyhovovat vdem
pozadavkim souvisejicim s pfesnym pfiblizenim. Tyto
operace v sobé& spojuji stranovy vykon odpovidajici
kurzovému majaku I. kategorie s rdznymi urovnémi
vertikalniho navadéni. Jak APV-I, tak APV-II poskytuji
vyhody pfistupu srovnatelné s pfiblizenim na pfistani
bez radioloka¢nich prostfedkd a sluzby, které jsou
poskytovany, zavisi na provoznich poZadavcich
ainfrastruktufre SBAS. APV-l a APV-Il pfekracuji
pozadavky (vertikalni i stranové) na stavajici RNAV
postupy prostorove navigace vyuZivajici méfeni
barometrické vysky, a pfislusné vybaveni na palubé je
proto vhodné pro provedeni nepfesnych (bez
radiolokacnich prostfedkd) pfiblizeni VNAV APV a
RNAM-—prostorové navigace s méfenim barometrické
vySky.

3.2 Pfesnost

3.2.1 Chyba polohy GNSS je rozdilem mezi
vypocitanou polohou a aktualni polohou. Pro jakoukoli
vypocitanou polohu v urcitém misté by
pravdépodobnost, Ze chyba polohy je v mezich
pozadavku na pfesnost, méla byt nejméné 95 procent.

3.2.2  Stacionarni, pozemni systém, jako je VOR
alLS, maji relativné reprodukovatelné chybové
charakteristiky, takze vykonnost mlze byt mérena
v kratké dobé (napfiklad b&hem inspekéniho letu)
a predpoklada se, ze pfesnost systému se po ukonéeni
testu nezmeénila. Ale chyba GNSS se s ¢asem méni.
Chyby polohy vyplyvaji z obéhu druzic a chybovych
charakteristik GNSS, které se mohou ménit béhem
hodin. Navic presnost samotna (chyba omezena
95procentni pravdépodobnosti) se méni vinou odliSné
geometrie druzic. ProtoZze neni mozné pribézné méfit
presnost systému, implementace GNSS pozaduje
zvy$enou dlavéru k analyzam a charakteristikdm chyb.
Hodnoceni zalozena na méfenich v pohyblivém
C¢asovém okné nejsou pro GNSS vhodna.

3.2.3  Chyba se u mnohych architektur GNSS méni
v Gase pomalu, kvlli filtrovani v systémech rozsifeni
a v pfijimacich uzivateld. Vysledkem je maly pocet
nezavislych vzork( za dobu nékolika minut. Tento
vysledek je velmi dulezity pro aplikace pfesného
pfiblizeni,  protoze to znamena  5procentni
pravdépodobnost toho, ze chyba polohy prfesahla
pozadovanou pFesnost pro celé pfiblizeni. Proto je tato
pravdépodobnost, kvili zménam presnosti popsanym
v ust. 3.2.2, mnohem mensi.

3.2.4  Pozadavek 95procentni pfesnosti je definovan
pro zaru€eni akceptovani pilotem, protoze reprezentuje
chyby, ke kterym typicky dochazi. Pozadavek pfesnosti
GNSS je spInén pro nejhorsi pfipad geometrie, pro
kterou je systém prohlaSen za pouzitelny. Statisticka
nebo pravdépodobnostni divéryhodnost neni uréena
pro zakladni pravdépodobnost zvlastni geometrie
signalu pro uréovani vzdalenosti.
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7. Systém s pozemnim rozsifenim (GBAS)
asystém s pozemnim regionalnim rozsifenim
(GRAS)

Poznamka: V tomto oddilu, neni-li vyslovné
uvedeno jinak, odkaz na priblizeni s vertikalnim
vedenim (APV) znamena APV-1 a APV-II.

7.1 Popis systému

7.1.1 GBAS sestava z pozemnich a letadlovych
prvkl. Pozemni podsystém GBAS typicky zahrnuje
jeden aktivni vysila¢é VDB a vysilaci anténu, déle jen
vysilaci stanici, a nékolik referen¢nich pfijimaca.
Pozemni podsystém GBAS muze obsahovat vice
vysilacu VDB a antén, které sdili spole¢nou identifikaci
GBAS (GBAS ID) a kmito¢et a vysilaji stejna data.
Jeden pozemni podsystém GBAS m(ize v ramci svého
provozniho rozsahu podporovat vSechny letadlové
podsystémy. Pozemni podsystém poskytuje
letadlovému podsystému data pfiblizeni, korekce
ainformace o integrit¢ druzic GNSS v zorném poli.
Pozemni a letadlové prvky GBAS se klasifikuji podle
druht sluzeb, které podporu;ji (jak je stanoveno v ust.
7.1.2).

7.1.2  Systémy GBAS mohou poskytovat dva druhy
sluzby: sluzby pfiblizeni a sluzbu ur€ovani polohy
GBAS. Sluzba pfiblizeni poskytuje navadéni
a odchylky pro FAS v rdmci provozniho rozsahu sluzby
pfiblizeni. Sluzba ur€ovani polohy GBAS poskytuje
informace o horizontalni poloze pro zajisténi operaci
RNAM_prostorové navigace v provoznim rozsahu
sluzby urCovani polohy. Tyto dva druhy sluzeb se
rovnéz odlisuji rznymi pozadavky na vykonnost podle
konkrétniho zabezpecovaného provozu (viz tabulka
3.7.2.4-1) v&etné rlznych pozadavki na integritu, jak je
diskutovano v ust. 7.5.1.

7.1.2.1 Sluzby pfiblizeni GBAS se dale déli na vice
druhl, odkazovanych jako druhy sluzby pfiblizeni
GBAS (GAST). GAST je definovan jako soubor
odpovidajicich  si  vykonnostnich a funké&nich
pozadavkl na palubni a pozemni systémy, které maji
byt spole¢né pouzity, aby bylo zajist€no vedeni pfi
pfiblizeni s kvantifikovatelnym vykonem. V sou€asnosti
jsou definovany &tyfi druhy sluzby pfiblizeni, GAST A,
GAST B, GAST C a GAST D. GAST A, B a C jsou
uréeny pro podporu obvyklych provozi APV I, APV II
a respektive CAT |. GAST D byl zaveden pro podporu
pfistani a vzletu svedenim za podminek nizké
dohlednosti, v€etné CAT lll. Mé&jte na zfeteli, ze nebyly
stanoveny pozadavky pro samostatny druh sluzby pro
podporu CAT I, ale CAT | a CAT lll. Vzhledem k tomu,
Ze vybaveni podporujici GAST D bude fungovat stejné
pfi podpofe minim CAT I, jako pfi podpofe minim CAT
I, zajistuje GAST D jeden zplsob podpory provozu
CAT Il. Provoz CAT Il m(ze byt potencialné
podporovan pomoci GAST C ve spojeni s vhodnou
integraci na Urovni letounu. Souvisejici analogii je
povoleni minim nizSich nez CAT | v alespon jednom
staté na zakladé vedeni poskytovaného zafizenim ILS
vykonnosti CAT | pouzitym ve spojeni s prihledovym
zobrazovatem (HUD). Pozadavky na schvaleni
provozu CAT Il pomoci GBAS budou stanoveny ufady
pro schvalovani letové zpUsobilosti a provozu v ramci
statu.

7.1.2.1.1 Pozemni podsystém GBAS muize
podporovat vice druh(l sluzeb zaroven. Jsou dva druhy
pozemnich podsystém — ty, které podporuji vice druht
sluzeb pfiblizeni, a ty, které ne. Vybaveni navrZzena
v souladu s dfivéjSimi verzemi tohoto pfedpisu mohou
podporovat pouze jeden druh sluzby pfiblizeni, GAST
C. Vybaveni navrzena v souladu s timto predpisem
mohou nebo nemusi podporovat vice druhl sluzby na
jednom nebo vice koncich RWY. Druh sluzeb
podporovanych pro kazdé pfiblizeni je uveden v poli
oznaceni vykonnosti pfi pfiblizeni v datovém bloku FAS
vramci zpravy typu 4. Parametr oznaceni
spojitosti/integrity GBAS (GCID) ve zpravé typu 2
indikuje, zda pozemni podsystém GBAS aktudlné
podporuje vice druhd sluzby pfiblizeni. Palubni
vybaveni, které mlze podporovat vice druhu sluzby
nejprve zkontroluje GCID, aby urcilo, zda pozemni
segment podporuje vice druhl sluzby. Pokud ano,
vybaveni poté zkontroluje pole ozna&eni vykonnosti pfi
priblizeni (APD) datového bloku zvoleného FAS ve
zpravé typu 4, s cilem urcit, které druhy sluzby jsou
pozemnim segmentem pro zvolené pfiblizeni
podporovany (pomoci schématu volby kanall
popsaného v ust. 7.7. nize). Palubni vybaveni potom
ur€i, kterou sluzbu zvolit na zakladé APD, aktualniho
stavu GCID a typu palubniho vybaveni. Provozovatelé
by méli chapat, ze dostupné provozy mohou byt
omezeny mnoha ¢initeli, véetné kvalifikaci pilota nebo
docasnych omezeni ANSP, které se do hodnoty APD
nepromitnou. Proto by APD nemélo byt interpretovano
jako ukazatel dostupnosti jakéhokoli provozniho vyuziti,
ale pouze jako ukazatel druhd sluzby, které jsou pro
danou RWY podporovany.

7.1.2.1.2 Palubni vybaveni GBAS se muze pokusit
automaticky zvolit nejvy8Si druh podporované sluzby
jak palubnim vybavenim, tak pozemnim segmentem
pro zvolené pfiblizeni (jak je indikovano v APD). Pokud
je pozadovany druh sluzby nedostupny, mize palubni
zvolit dal$i nizsi dostupny druh sluzby a odpovidajicim
zpUsobem to oznamit. Proto existuje béhem provozu
GBAS zvoleny druh sluzby (SST) a aktivni druh sluzby
(AST). SST je druh sluzby, které by palubni vybaveni
pouzilo, pokud by byl dostupny, a ktery nem(ze byt
vy88i neZ nejvyssi druh sluzby nabizeny pozemnim
segmentem pro zvolené pfiblizeni. AST je druh sluzby,
ktery palubni vybaveni aktualné v konkrétnim okamziku
pouziva. AST se mlze od SST lisit, pokud je SST
z néjakého duvodu nedostupny. Palubni vybaveni
oznamuje jak SST, tak AST, aby mohly byt pfijaty
spravné kroky (napf. oznameni) v souvislosti
s integraci palubniho vybaveni a provoznimi postupy.

7.1.2.1.3 Poskytovatelé sluzeb by méli zvazit, jaky
druh nebo druhy sluzeb jsou skute¢né pozadovany pro
kazdou RWY vzhledem k planovanému provozu
a kodovat dostupnost pfislusnych druhl sluzeb v poli
APD souvisejiciho bloku FAS.

7.1.2.1.4 Pokud pozemni podsystém jiz nadale
nespliiuje pozadavky FAST D, existuje nékolik
moznosti, v zavislosti na tom, které pozadavky nejsou
plnény. Pokud pozemni podsystém neni schopen
spliovat vSechny pozadavky na integritu FAST D
(Doplnék B, wust. 3.6.7.1.2.1.1.2, 3.6.7.1.2.1.1.3
a3.6.7.1.2.2.1.1, 3.6.7.3.2), je potfeba FAST D
odstranit b&hem doby do vystrahy stanovené v Doplriku
B, ust. 3.6.7.1.2.1.1.3. Pokud je stéle schopen splfiovat
pozadavky na integritu FAST C, mél by pozemni
podsystém pouze odstranit FAST D a pokracovat ve
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2.6.3.3 Maximalni  jednosekundova doba
trvani, dana v ust. 3.11.4.10.3.1 a 3.11.4.10.3.3
Hlavy 3, zajisti, Ze spravna navadéci informace bude
nadale predavana pfijimacem bez varovani, a proto
nedojde ke ztraté sluzby. Tato doba trvani musi byt
stanovena s pouZitim minimalni pozemni rychlosti
letadel na pfiblizeni.

2.6.34 PoZadavky na pfesnost omezi uroveri a
dobu trvani Uhld kdédovani azimutu v prostfedi
vicecestného $ifeni na Uzky sektor kolem osy (tzn. 4°),
a stejné tak ovlivni tvar sledovaciho svazku popsaného
v ust. 3.11.5.2.1.3 Hlavy 3. Pravidelné pozemni a letové
kontroly musi prokazat, zda je chybové rozdéleni od
statického vicecestného Sifeni slucitelné s poZadavky
na presnost. Ochranné postupy pro kritické a citlivé
prostory musi zajistit, Ze chybové rozdéleni od
dynamického vicecestného Sifeni nesnizi celkovou
presnost za hranice poZadavk( na pfesnost.

2.6.35 Pro navedeni v 0hlu sestupu se
degradace signélu v prostoru s vicecestnym Sifenim
v niz8i vySce nepfedpoklada.

26.4 Rozvaha vykonu na palubé

26.4.1 V Tab. G-2 je uveden pfiklad rozvahy
vykonu na palubé&, ktery byl pouZit pfi rozpracovani
standardu hustoty vykonu.

2.7 Aplikace dat

271 Z&akladni data

Zékladni data definovana v ust. 3.11.4.8.2.1 Hlavy 3
umoznuji palubnimu pfijimaci zpracovat informaci
kmitajiciho laloku pro rizné konfigurace pozemniho
zarizeni a nastavit vystupy pro pilota nebo palubni
systém. Funkce dat se pouziva rovnéz k ziskani
doplnujicich informaci (napf. identifikace a statut
zafizeni) pro pilota nebo palubni systém.

2.7.2 Doplrikova data

2.7.2.1 Doplfkova data, definovana v ust.

3.11.4.8.3.1 a 3.11.4.8.3.2 Hlavy 3, se pouzivaji pro

prenos v digitalni formé ,vzestupnym* kanalem pfenosu
pro nasledujici typy informaci:

a) Data o geometrii rozmisténi pozemniho zafizeni.
Tato data se vysilaji ve slovech A1-A4 a nékterych
ze slov B40-B54.

b) Data pro zajisténi let podle MLS/RNAMprostorove
navigace. Tato data se vysilaji ve slovech B1-B39.

c) Data obsahujici provozni informaci. Tato data se
vysilaji ve slovech B55-B64.

2.7.2.2 Frekvence vysilani doplrikovych

datovych slov se uruje nasledujicimi kritérii:

a) Data, ktera je nutno dekddovat v pribéhu 6 sekund
po vstupu do prostoru €innosti MLS, se musi vysilat
s frekvenci, pfi které maximalni doba mezi
vysilanim je 1 sekunda (viz ust. 7.3.3.1.1);

b) Data, kterd jsou nezbytnd pro urleny cil, ale
nepozaduji dekédovani v pribéhu 6 sekund, se
musi vysilat s frekvenci, pfi které maximaini doba
mezi vysilanim je 2 sekundy. Takova frekvence

dovoli generovat varovny signal v pribéhu 6 sekund
po ztraté dat;

c) Data obsahujici provozni informaci se musi vysilat
s frekvenci, pfi které maximalni doba mezi
vysilanim je 10 sekund. Takova frekvence dovoli
generovat varovny signdl v pribéhu 30 sekund po
ztraté dat.

2.7.3 Pouziti  datovych  slov  B1-B39

MLS/RNAVprostorové navigace

2731 Data obsazena ve slovech B1-B39
doplfkovych dat jsou uréena pro zajisténi letd podle
MLS/RNAV—prostorové navigace pouze s pouZzitim
informace obsazené v datovych slovech MLS. Pro
zajisténi pfiblizeni na pfistani po vypoctené ose na
hlavni a vedlejSi RWY, pfiblizeni na pfistani a vzlety po
zakfivenych trajektoriich a také nezdafena pfiblizeni
tyto data obsahuji informaci o typu procedury (pfiblizeni
na pfistani nebo vzlet), nazvu procedury, RWY a
bodech trati.

2.7.3.2 Data vysilana zafizenim azimutu
pfiblizeni a zpétného azimutu jsou oddélena. To
znamena, Ze kazdy z téchto souborl dat bude
obsahovat jiny cyklicky kontrolni kod (CRC), ktery se
bude individualné dekddovat palubnim vybavenim.
Data pro konkrétni proceduru s pouzitim MLS/RNAV
prostorove navigace se vysilaji v prostoru €innosti, kde
zacina tato procedura. Obvykle to znamena, Ze data
pfiblizeni na pfistdni a nezdafeného pfiblizeni se
vysilaji zafizenim azimutu pfiblizeni na pfistani a data
vzletu zafizenim zpétného azimutu. AvSak informace o
bodech trati, vztahujici se k proceduram pfiblizeni na
pfistani, nezdafeného pfiblizeni nebo vzletu, se mohou
vysilat bud v prostoru &innosti azimutu, nebo zpétného
azimutu. Napf. odlet se muze zacinat v prostoru
¢innosti azimutu pfibliZzeni na pfistani, a proto data se
budou vysilat zafizenim azimutu pfiblizeni. Jestlize
procedura zac¢ina ve spolecném prostoru, odpovidajici
data se mohou vysilat pouze do jednoho prostoru,
s vyjimkou, kdy jiné je vyzadovano provoznimi
pozadavky.

2.7.33 Procedury jsou definované sérii bodl
trati. Body trati se uvadéji v systému pravouhlych
soufadnic s osami X, Yy, z, jejichz pocatek je
v referenénim bodu MLS. Tento systém soufadnic je
zobrazen na Obr. G-13.

2734 Useky mezi body trati jsou bud
primocaré, nebo zakfivené. Zakfivené useky se definuji
obloukem spojujicim dva body trati, jak je znazornéno
na Obr. G-14. Oblouk tvofi te€nu k pfedchazejicimu
i nasledujicimu pfimo¢arému nebo zakfivenému Useku.
Useky koneéného pfiblizeni na pfistani a useky
predchazejici pocateCnimu bodu trati v procedufe
pfiblizeni na pfistani nebo uUseky za poslednim
proletétnym bodem trati v procedufe vzletu nebo
nezdafeného pfiblizeni jsou vzdy pfimocaré. Jsou
prodlouzenim pfimocarych Useklli nebo te¢nou
k zakfivenému useku. Tyto pfimoc&aré useky nepovinné
vyzaduji bod ftrati na hranici prostoru cCinnosti,
v dlsledku toho muze byt snizen poc¢et bodu trati.

2735 Procedura libovolného typu koédovani
za¢ind v nejvzdalené&jSim bodu trati od prahu RWY
a kondi v bodu nejbliz§im k RWY. VSechny body trati
pro trajektorie pfiblizeni na pfistani se musi kédovat
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pred libovolnymi body nezdafeného pfiblizeni nebo
vzletu. Toto pravidlo zjednoduSuje dekoédovani, diky
oddéleni bodu trati vztahujicich se k proceduram
priblizeni na pfistani od vSech jinych bodu. V takovém
pfipadé se muze informace vysilat pouze jedenkrat.
Spole€nymi body trati musi byt koncové body ftrati
v procedurach pfiblizeni na pfistani a poc¢ate¢ni body
v procedurach nezdafeného pfiblizeni a vzletu.
V procedurach pfiblizeni na pfistani, nezdafeného
pfiblizeni a vzletu se mohou pouzit stejna data za
podminky, Ze se vysilaji ve stejném sektoru €innosti.
O tom, Ze se pouZiji body trati té procedury, ktera byla
uréena v bazi dat, svéd¢i index bodu trati, nasledujici
bod trati. Index bodu ukazuje misto prvniho spole¢ného
bodu v bazi dat.

2.7.3.6 Index bodu trati ma hodnotu
odpovidajici pofadi, ve kterém jsou body trati uvedeny
v bazi dat. Pouziva se pfi kddovani pro uvedeni, kde se
nachazeji body trati dané procedury. Index bodu trati
roven 0 v deskriptoru procedury svéd¢i o tom, Ze
probiha procedura pfiblizeni na pfistani po vypoctené
ose, ve které se body trati nepouzivaji.

2.7.3.7 PfestoZze body ftrati jsou urCeny
soufadnicemi X, Y, Z v raznych pfipadech se nemusi
predavat vSechny soufadnice. Souradnice Y bodU trati
na ose hlavni RWY jsou 0. Odpovidajici pole, ur€ujici
tuto hodnotu, se mdze vynechat diky nastaveni bitu
»vysilani Y soufadnice® na NULU.

2.7.3.8 Jestlize soufadnice Z neni nutna pro
vytvoreni trajektorie, objem dat mize byt snizen, diky
zrudeni vysildni této soufadnice. To se indikuje
nastavenim bitu ,vysilani Z soufadnice na NULU. Toto
pravidlo se mGze pouzit u poc¢ate¢nich bodu trati, které
predchazeji kontrolnimu bodu konecného pfiblizeni na
pfistani, kde navedeni je zalozeno na udajich zméfené
vySky a ne na poloze vypoctené MLS ve vertikalni
roving. Také se mlze pouzit u bodu trati, které se
nachazeji na pfimce konstantniho gradientu mezi body
trati, pro které se ur€uje hodnota Z. V tomto pfipadé
palubni vybaveni bude vypoc€itavat soufadnici Z na
zakladé konstantniho gradientu. Soufadnice Z se mlze
také vynechat u bodl nezdafeného pfiblizeni a vzletu
nachéazejicich se v prostoru zpétného azimutu, protoze
vertikalni navedeni se neposkytuje. V téch pfipadech,
kdyz se pouziva zpétny azimut, soufadnice Z se mlize
vysilat palubnimu vybaveni pro analyzu polohy letadla
v horizontalni roviné. To dovoli zmensit pocet bocnich
chyb pfi zméné Sikmé vzdalenosti a konického Uhlu
zpétného azimutu v soufadnicich X a Y.

2.7.39 Tribitové pole za soufadnicemi bodu
traté obsahuje identifikator nasledujiciho useku/pole.
Tento prvek dat ukazuje na to, je-li nasledujici Usek
procedury pfimocary nebo kfivo&ary, je-li sou¢asny bod
poslednim bodem v dané procedufe a navazuje-li na
tuto proceduru procedura nezdareného pfiblizeni nebo
spole€na ¢€ast jiné procedury; coz definuje index
nezdafeného pfibliZzeni nebo index nasledujiciho bodu
trati. Ten také ukazuje na to, doplfiuje-li se k definovani
bodu traté pole dat o vySce preletu prahu RWY, nebo
vzdalenost od virtualni antény k bodu trati.

2.7.39.1 Nize jsou uvedeny nékteré typické
zplUsoby pouziti identifikatoru, které jsou popsany
v Tab. A-17, Dopliiku A. Zde uvedeny prehled neni
vycerpavajici.

a) Identifikatory 0 a 1 se pouziji v tom pfipadé, kdyz
nasledujici bod trati v procedufe neni spole€nym
bodem trati nebo je spole€nym bodem trati, ktery se
kéduje poprvé;

b) Identifikatory 2 a 3 se pouziji na uvedeni
nasledujicich bodu trati v procedure, které jsou jiz
zakodovany a jsou spole€nymi s jinou procedurou.
Koédovani téchto bodl se neopakuje, avSak index
dovoluje spoijit proceduru se spole€nymi body jiné
procedury;

c) Identifikatory 4 a 5 se pouziji pro pfedposledni bod
trati v procedurach koncicich nebo zacinajicich na
hlavni RWY. Poslednim bodem trati je prah RWY.
Pro tento bod se uvadi pouze vySka preletu prahu
RWY, protoze informace o pfesné poloze prahu
RWY (ve vztahu k referenénimu bodu MLS) je
uvedena v dopliikovych datovych slovech.
Identifikator 4 se pouzije v tom pfipadé, kdyz
navedeni pfi nezdafeném pfiblizeni podle
MLS/RNAM-prostorove navigace se nepozaduje, a
identifikator 5 se pouzije, kdyz za nim nasleduje
sindex nezdafeného pfiblizeni*;

d) Identifikatory 6 a 7 se pouziji pro posledni bod trati
v libovolné procedufe, mimo pfipady uvedené
vbodé c) vySe. Na hlavnich RWY se tyto
identifikatory pouziji v tom pfipadé, kdyz se
pozaduje plna informace o soufadnicich X, Y a Z
posledniho bodu trati. Tyto identifikatory se také
pouzivaji pro vedlejSi RWY a heliporty. Identifikator
6 se pouzije v téch pfipadech, kdyz nezdafené
pfiblizeni se neuskute¢ni a identifikator 7 se
pouzije, kdyz se provadi nezdarené priblizeni; a

e) Identifikatory 5 a 7 se nepouziji v pfipadé
nezdareného pfiblizeni a vzletu.

2.7.3.10 V souladu s podminkami stanovenymi
pro zakladni a doplfikova data MLS, se vysilani vSech
dat zakodovanych v bazi dat zacina od bitu nejnizSiho
vyznamu a znakovy bit se vysila jako bit nejvyssiho
vyznamu, pfitom 1 oznacuje zapornou hodnotu. Pfenos
adresy doplrikovych datovych slov, pouzivanych pro
uvedeni posledniho slova baze dat azimutu pfiblizeni
na pfistani a prvniho slova baze dat zpétného azimutu
zacina bitem nejvyssiho vyznamu.

2.7.4 Priklady  pouZiti
MLS/RNAMprostorové navigace

datovych  slov

27.4.1 Nize se wuvadi pfiklad uréeni slov
B1-B39 doplikovych dat MLS/RNAVprostorove
navigace. Uvadi se pfiklad souboru procedur pfiblizeni
na pfistani a vzletu a popisuje se proces interpretace a
formatovani rlznych bodd trati pro wvysilani a
charakteristiky odpovidajicich procedur.

2.7.4.2 V Tab. G-3 je uveden pfiklad souboru
pfiblizeni na pfistani, nezdafeného pfiblizeni a vzletu
pro dvé hypotetické RWY. V Tab. G-4 jsou uvedeny
data o bodech trati pro procedury uvedené v Tab. G-3
a zobrazené na Obr. G-15.

2.7.4.3 Pred zafazenim dat do struktury slov
B1-B39 je potfebné pochopit charakteristiky dat
MLS/RNAMprostorové navigace, aby se optimalné
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vyuzilo existujici mnozstvi datovych slov. V souboru dat
Tab. G-3 a G-4 je mozno konstatovat nasledujici
specifické vlastnosti: v procedurach KASEL a NELSO
se pouzivaji stejné body trati €. 1 (WP1) a &. 2 (WP2);
procedury KASEL a NELSO jsou spojeny s procedurou
nezdafeného pfiblizeni; procedura SEMOR
predstavuje pfiblizeni na pfistani na vedlejSi RWY;
procedura LAWSO predstavuje proceduru vzletu a
informace o ni se bude vysilat v prostoru zpétného
azimutu; pro vSechny body ftrati za hranici bodu
kone¢ného pfiblizeni pro presna pfiblizeni (PFAF) se
nevysild hodnota soufadnice Z; hodnoty soufadnice Y
neni zapotrebi vysilat pro fadu bod( trati nachazejicich
se v prodlouzeni osy hlavni RWY.

2.7.4.4 Datové slovo B1, uvedené v Tab. A-15
Doplfku A, ur€uje strukturu dat MLS/RNAVprostorove
navigace, vysilanych v sektoru cinnosti azimutu
pfiblizeni na pfistani. Toto slovo také obsahuje kod
CRC azimutu pfiblizeni na pfistani. Uvazuji se 3
procedury, vysilané v sektoru azimutu pfiblizeni na
pfistani, jak je uvedeno v Tab. G-3. Adresa posledniho
datového slova MLS/RNAV—prostorové navigace
azimutu pfiblizeni na pfistani se stanovi po zafazeni do
kompletniho oboru. V daném pfipadé adresa
posledniho slova je B11. Kod CRC se pocita podle
poznamky 3 k Tab. A-15. Slova B42 aB43 se
nevysilaji, a proto jsou odpovidajici bity rovny NULE.
Slovo A4 se vysild, a proto odpovidajici bit je
JEDNICKA. Kédovani datového slova B1 je uvedeno
v Tab. G-5.

2.7.45 Datové slovo B39 uvedené v Tab. A-15
Doplfiku A uréuje strukturu dat MLS/RNAMprostorove
navigace, vysilanych v sektoru cinnosti zpétného
azimutu. Toto slovo také obsahuje kod CRC zpétného
azimutu. V sektoru zpétného azimutu se vysila
informace jedné procedury. Adresa prvniho datového
slova MLS/RNAV—prostorové navigace zpétného
azimutu se stanovi pro zafazeni do kompletniho
souboru. V daném pfipadé adresa prvniho slova je B36.
Koéd CRC se pocita podle poznamky 3 k Tab. A-15.
Slovo B43 se nevysila, a proto odpovidajici bit je NULA.
Bit ukazatele zména/CRC zpétného azimutu je roven 1
a slovo se vysila. Kédovani datového slova B39 je
uvedeno v Tab. G-5.

2.7.4.6 Slova deskriptoru procedur, uvedena
v Tab. A-15 Dopliku A, se definuji pro vSechny
procedury pfiblizeni na pfistani a vzlet. Ve formatu dat
jsou procedury nezdafeného pfiblizeni spojené
s procedurami pfiblizeni na pfistani, a proto deskriptor
procedury nepotfebuji. Slova deskriptord procedur
uvedeného pfikladu jsou uvedena v Tab. G-6. Slova
deskriptor(i nelze plné stanovit do dokoné&eni faktického
ureni dat o bodech trati v dusledku nezbytnosti
stanoveni ,indexu prvniho bodu ftrati; souvisejiciho
s kazdou procedurou. Tento prvek je prvnim bodem
trati v posloupnosti procedur. Index se generuje tak, jak
je uvedeno v ust. 2.7.3.6 vySe. ,Ukazatel stavu“
s nazvem procedury (viz Tab. G-4) je Cislo varianty
procedury a ma hodnotu od 1 do 9.

2.7.4.7 Uréeni dat o bodech trati se provadi
v souladu s Tab. A-15, 16 a 17 Doplfiku A. V Tab. G-7
je uveden pfiklad bézného souboru dat. Preambule,
adresy a paritni bity jsou v tabulce vynechany.
Bezprostfedné za slovem deskriptord procedur
pfiblizeni na pfistani se uvadi prvni bod trati prvni
procedury. V uvedeném pfikladu souboru dat je datové

slovo B5 prvnim slovem obsahujicim data o bodu trati.
Dalsi etapou je prevedeni téchto dat do odpovidajiciho
formatu. Data procedury vzdy zacinaji od soufadnice X
vychoziho bodu trati. Struktura baze dat pfipousti
prekryti jednotlivych prvkG dat mezi dopliikovymi
datovymi slovy. Napfiklad, prvnich 14 bitli soufadnice
X bodu WP3 v proceduie KASEL se vysila ve slové B5.
Posledni bit se vysila ve slové B6.
27471 Vzhledem k hodnoté iZ8i
platného bitu bodu trati, kddovana soufadnice bodu trati
se musi zaokrouhlit. Je Zadouci, aby ziskany vysledek
maximalné odpovidal skute¢né hodnoté soufadnice
bodu. Takové zaokrouhlovani se zpravidla provadi
pfictenim ke skute¢né hodnoté poloviny hodnoty LSB
a provedeni celoCiselného déleni. Napf. soufadnice X
bodu WP2 v procedufe KASEL je 6 556 m (skute¢na
hodnota). Kédovana dvojkova hodnota musi byt 2 561,
protoze:

2,56

[|6556| + j
CELE CisLO = 2561
2556

V pfipadé zapornych Cisel se pouzije ve vypoctech
znakovy bit.

2.7.4.8 Po soufadnici X nasleduje bit ,vysilani
Y souradnice®. Tento bit ma hodnotu 0 a soufadnice Y
se nevysila, jak je uvedeno v Tab. G-7 pro body WP2
a WP1 procedury KASEL. Jak je uvedeno pro WP3
KASEL, soufadnice Y se poZaduje a vysila za bitem
,Vysilani Y soufadnice”.

2.7.4.9 V zavislosti od kédovani bitu ,vysilani Y
soufadnice® bit ,vysilani Z soufadnice® se kdduje po
informaci o souradnici Y. V procedufe KASEL pro WP4
se nepozaduje hodnota soufadnice Z, protoze se
nachazi pfed PFAF. Hodnota soufadnice Z se také
nepozaduje pro WP2, protoze mezi WP3 a WP1 je
sestupovy Uhel konstantni. Jak je vidét, pro WP3
KASEL se soufadnice Z vyzaduje a vysila se za bitem
,Vysilani Z soufadnice®.

2.7.4.10 Identifikator nasledujiciho Useku/pole
se uvadi v souladu s tabulkou A-17 Dopliku A.
V proceduife KASEL hodnota 5 identifikatoru za WP2
oznacuje, Ze dale se vysila informace o vysce bodu trati
nad prahem RWY, a potom nasleduje index bodu trati
procedury nezdafeného pfiblizeni. Protoze v procedufe
NELSO posledni dva body trati jsou spoleCnymi pro tuto
proceduru a proceduru KASEL, identifikator za WP3 ma
hodnotu 3, coz znali, Ze dale se vysila index
nasledujiciho bodu trati. V uvedeném pfikladé ma index
hodnotu 3, ukazujici na WP2 procedury KASEL.
U procedury nezdafeného pfiblizeni je identifikator 6,
coz ukazuje, ze to je posledni bod trati v dané
procedufe. U procedury SEMOR s pouzitim vedlejsi
RWY je identifikator také roven 6. OvSem v tomto
pFipadé znaci, ze dale se vysila informace o vzdalenosti
virtualni azimutalni antény od bodu trati.

274.11 V Tab. G-8 je uveden priklad stanoveni
bodu trati procedury vzletu. Vysilani dat o vzletu zagina
od slova B36, obsahujici deskriptor procedury. Vysilani
dat o bodech trati zaciné od slova B37. P¥i tvorbé& dat
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predpokladalo, Ze letadlo typu B-727 (nebo B-747),
které pfistalo, uvolni RWY do té doby, nez dalsi letadlo
dosahne vysku 90 m (300 ft) (nebo 180 m (600 ft) pro
B-747). Tento pfedpoklad vychazi z nasledujiciho:

a) rozstup 5,6 km (3 NM) za letadlem majicim rozméry
B-747,

b) rozstup 3,7 km (2 NM) za letadlem majicim rozméry
B-727,

c) doba obsazeni RWY pfistavajicim letadlem je
30 sekund,

d) rychlost letadla pfi pfiblizeni na pfistani je 220 km/h
(2 NM/min).

43.7.1 Pro kurzové vybaveni pro pfiblizeni
podporujici vedeni letadla na povrchu RWY musi byt
chranén doplikovy citlivy prostor. Kvuli nizké urovni
hustoty vykonu pfijatého letadlem na zemi s pfijimaci
anténou na spodni mezi kryti mGze byt relativni hustota
vykonu kurzového laloku rozptyleného
aerodynamickou odtokovou hranou letadla, které
opousti nebo se pfiblizuje k RWY, vyznamna a mize
vyvolat jevy vicecestného S$ifeni uvnitf laloku. Typické
plochy, v nichz by se neméla vyskytovat zadna kylova
plocha letadla, jsou popsany na obr. G-23B. Jedné se
0 Uhlové sektory vychézejici z azimutdlni antény,
o polovi¢ni Sifce rovné 1,7nasobku Sifky laloku od osy
RWY. Polovicni Sitka je omezena hodnotou
stanovenou vtabulce G-12E pro fazovy stred
azimutalni antény 1,4 m nad rovnou RWY. Pokud je
hustota vykonu pfijattho na zemi odlisna od
predpokladu Sifeni nad rovnym povrchem, mély by byt
pouzity nékteré korekce. Napfiklad bylo uréeno, ze
pokud je skute¢na hustota vykonu 2,5 m nad RWY
06 dB vétSi (napf. diky tomu, ze je fazovy stfed
azimutalni antény dvakrat vyse), mlze byt poloviéni
Sifka citlivého prostoru snizena o 6 m (nebo zvySena,
je-li hustota vykonu o 6 dB mensi).

4.3.7.2 V pfipadé azimutalni antény zajistujici
pfiblizeni na pfistani a jejim vyoseni k ose RWY budou
kritické a citlivé prostory zaviset na poloze azimutalni
antény a orientaci trajektorie pfiblizeni na pfistani ve
vztahu k nulovému azimutu. Kriticky prostor dosahuje
maximalné 300 m (1 000 ft) pfed azimutalni anténu.
Kvlli zabranéni zastinéni v prlibéhu pfistavacich
operaci se musi vytvofit dodateéna ochrana ve formé
citlivého prostoru. V tabulce G-12B je uvedena délka
citivého prostoru pfi vyoseni azimutalni antény.
V pfipadé, kdy je trajektorie pfiblizeni na pfistani po
nenulovém azimutu, plan musi uvazovat Siftku svazku.
Na Obr. G-25 jsou uvedeny typické pfiklady.
Poznamka: Tento material se také pouZzije pro
azimutalni anténu zajistujici zpétny azimut.

4.3.7.3 Kritické a citlivé prostory pro pfiblizeni
na pfistani po vypocétené ose. Na Obr. G-26 je celkové
zobrazeni prostoru, ktery se musi ochrafiovat od
nekontrolovaného pozemniho pohybu dopravnich
prostfedku. Pfesny tvar tohoto prostoru bude zaviset na
umisténi azimutalni antény, vzdalenosti azimutalni
antény od prahu RWY, vySce rozhodnuti, typu
obsluhovanych letadel a podminkach odrazu signalu.

43.7.3.1 Postup stanoveni prostoru, ktery ma

byt chranén, je nésledujici:

a) stanovit smér AG (Obr. G-26) od azimutalni antény
(bod A) k nejplizS§imu bodu na RWY, kam je
nezbytné navedeni (bod G);

b) vytvofit bod C na pfimce AG ve vzdalenosti od
azimutalni antény, ktera se nachazi v Tab. G-12C
nebo G-12D, s uvazenim:

- vzdalenosti azimutalni antény od prahu RWY;

- rozmérd na zemi se nachazejiciho nejvétSiho
letadla;

- vy8ky bodu G na trajektorii pfi
sestupovém uhlu;

c) usecka AB ma stejnou délku jako AC a uhel mezi
pfimkami AC a AB se stanovuje limitem na
vnitrosvazkové odrazy (1,7 Sife svazku) a velikosti
pfipustnych odchylek trati letu s cilem zvazeni
odchylek letadla provadéjiciho pfiblizeni na pfistani
od nominalni trajektorie pfiblizeni na pfistani;

d) urcit smér pfimky AF od azimutalni antény do bodu
F, ktery se nachazi pfi minimalnim sestupovém uhlu
ve vySce 300 m (1 000 ft);

e) stanovit smér pfimky AD, jejiz uhel
s pfimkou AF je 1,7 BW,

f) délka usecky AD se stanovi z tabulky G-12C nebo
G-12D se zvazenim informaci o vySce bodu F;

g) prostor, ktery ma byt chranén, je vymezen
Ctyfuhelnikem ABCD.

minimalni

svirany

4.3.7.3.2 Obvykle mé ¢ast prostoru ¢tyfahelniku
ABCD na Obr. G-26, maximalné do 300 m (1 000 ft)
nebo 600 m (2 000 ft) od azimutalni antény, kvalitu
kritického prostoru pro letadlo B-727 nebo B-747.
Zbyvajici ¢ast posuzujeme jako citlivy prostor. V téch
pfipadech, kdy je to mozZné, azimutalni anténu
posuneme stranou od RWY a od pojizdécich drah. Na
letiStich, kde je azimutalni anténa posunuta dozadu
méné nez 300 m (1 000 ft) nebo je umisténa pred
koncem RWY, mohou podrobn& analyza a posouzeni
planu letisté zajistit zmenseni kritickych prostord.

4.3.7.4 Kritické a citlivé prostory pro lety
s pouzitim MLS/RNAMprostorové navigace. V pfipadé
pfiblizeni s pouzitim MLS/RNAV-prostorove navigace je
nutné kriticky a citlivy prostor rozsifit s cilem ochrany
pfed odrazy uvnitf svazku v pouZitych sektorech.
Takové rozsifeni prostoru zajisti ochranu trajektorii
pfiblizeni na pfistani, které nejsou realizovatelné s ILS.
Délka chranéného prostoru zavisi na provoznich
minimalnich vySkach, uvedenych v Tab. G-13.
Informace pro stanoveni chranénych prostort je
uvedena na
Obr. G-27. Vysledky modelovani s pouzitim Siroké
Skaly profild svéd¢i o tom, Ze pfi provozu letadla B-727
bude dostate€na ochrana zajisténa v tom pfipadé,
jestlize se prvnich 300 m (1000 ft) chranéného
prostoru oznadi jako kriticky prostor a ostatni ¢ast jako
citlivy prostor. Pro letadla typu B-747 je odpovidajici
délka 600 m (2 000 ft). Pro slozit&jSi profily pfiblizeni
muze byt délka prostoru, stanovena podle Tab. G-13
nebo v ni uvedenych rovnic, mensi nez vysSe uvedené
hodnoty, v tom pfipadé cely rozSifeny prostor musime
oznadit jako kriticky.

4.3.8 Sestup. Chranény kriticky prostor
sestupové antény vyplyva z kritického objemu, ktery je
uveden na Obr. G-24. Pro sestupovou anténu se
obvykle citlivy prostor nevytvafi. Protoze spodni plocha
kritického objemu se obvykle nachazi zna¢né vysoko
nad zemi, letadlo se mulze nachazet v blizkosti
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sestupové antény, jestlize neprotind spodni plochu
hranice kritického objemu.

4.3.8.1 Pfi béZném umisténi sestupoveé antény
se Sifkou svazku 1° a rovnym povrchem zemé& budou
trupy vétsiny typu letadel pod spodni plochou kritického
objemu, uvedeného na Obr. G-24.

4.3.8.2 U sestupové antény s Sifkou svazku
1,5° se mize pfipustit nevyznamné protnuti trupu
letadla se spodni plochou kritického objemu,
uvedeného na Obr. G-24, jestlize je spodni ¢ast
kritického objemu mezi 1,5° a 1,7° Sife svazku pod
minimalni sestupovou trajektorii, potom tento objem
oznacime jako citlivy. PFi instalacich, zajiStujicich dobré
charakteristiky v ramci limitd, se letadlo mize nachazet
pfed anténou za podminek, Ze:

a) Uhel mezi trajektorii sestupu a vrchni €asti trupu
letadla je minimalné 1,5°,

b) vrchol ocasnich ploch letadla neprotind spodni
plochu kritického objemu,

c) trup je pod pfimym Uhlem k ocasni plose.

4.3.8.3 V pfipadé pfiblizeni s pouzitim
MLS/RNAM-prostorove navigace se rozmeéry kritického
prostoru sestupoveé antény zvétsi s cilem zajistit kvalitu
sestupového signalu podél nominalni trajektorie
pfiblizeni na pfistani (Obr. G-28). Tyto zvétSené
prostory zajiStuji ochranu trajektorii pfiblizeni na
pfistani, které se nemohou uskute¢nit pomoci ILS.
Charakteristiky v profilu  (Obr. G-24) zlstanou
nezménény, pfitom se vede v patrnosti, Ze spodni
hranice se vztahuje k nominalni trajektorii pfiblizeni na
pfistani. Vys$Si pruznost se mulze zaijistit analyzou
konkrétniho profilu pfiblizeni na pfistani a podminek
letiSte.

5. Provozni faktory ovliviujici vybér
mista instalace pozemniho zatizeni DME

5.1 Pro spInéni existujicich provoznich
pozadavkl ma zafizeni DME, pokud mozno, pro pilota
zajistit indikaci nulové vzdalenosti v bodé dotyku.

5.11 Pfi instalaci MLS s DME/P muze
palubni vybaveni, ur€ujici soufadnicové informace
z Udajd MLS, zajistit ziskani pfistrojové nulové
vzdalenosti od referenéniho bodu MLS. Nulova
vzdalenost DME se vztahuje ke stanovisti DME/P.

6. Vzajemné vazby kontroly pozemni-
ho zafizeni a jeho ovladani

6.1 Vzajemné vazby c&innosti pfi kontrole
a ovladani jsou nutné pro zajiSténi toho, aby letadlo
nedostévalo neuplnou informaci, kterd by mohla ohrozit
bezpe€nost, ale sou€asné dale dostavalo spravnou
informaci pro navedeni, kterou je mozno vyuzit bez
ohroZeni bezpecnosti v pfipadé vypadku vysilani
nékterych funkci.

Poznamka: Vzajemné vazby kontroly pozemniho
zafizeni a jeho ovladani jsou uvedeny v Tab. G-14.

7. Palubni vystroj

7.1 Obecné

7.11 Parametry palubni vystroje a jejich

povolené odchylky jsou zde uvedeny proto, aby

vyjasnily standardy v ust. 3.11 Hlavy 3 a v pfipadé

nutnosti zahrnuly tolerance pro:

a) odliSnost parametrli pozemniho vybaveni v mezich
ur€enych v ust. 3.11 Hlavy 3,

b) obvyklé manévry, rychlosti a polohy letadel
v prostoru kryti.
Poznamka 1:  Palubni vystroj zahrnuje palubni

anténu (antény), prijimac, zafizeni
s pilotem a nutn& propojeni.

Poznamka 2: Podrobné ,Technické poZadavky na
minimalni charakteristiky “ palubni elektronické vystroje
MLS jsou rozpracovany a odsouhlaseny Evropskou
organizaci pro civilni leteckou elektroniku (EUROCAE)
a Radiotechnickou leteckou komisi (RTCA). ICAO
periodicky rozesila clenskym statim platné prehledy
publikaci téchto organizaci, jejichz ¢&innost se
koordinuje na mezindrodnim zékladu v souladu
s doporuéenimi 3/18 (a) a 6/7 (a) 7. letecké konference.

pro spojeni

7.1.2 Deko6dovani funkci

7.12.1 Palubni vybaveni musi byt schopno
dekodovat a zpracovat funkce azimutu pfiblizeni na
pfistani, azimutu pfiblizeni na pfistani s vysokou
frekvenci obnoveni, zpétného azimutu a sestupového
Uhlu a nezbytna data pro splnéni pfedpokladanych let(.

7122 Kromé& toho se v piijimaci pouzivaji
metody zabranéni zpracovani funkci v souvislosti
s existenci preambuli, zafazovanych do informacnich
poli zakladnich a dopliikovych datovych slov a také
vylouéeni vlivu bo¢nich laloktd. Jedna z takovych metod
je zaloZzena v dekdédovani vSech preambuli. Po
dekddovani  libovolné  preambule se hledani
a dekodovani v8ech preambuli preruSuje na interval
odpovidajici délce funkce.

7.1.2.3 Délkova informace se dekdduje
samostatné.
7.1.3 Pfijima¢ dekdduje cely rozsah uhld,

zabezpecenych formatem signalu pro kazdou funkci.
Uhel navedeni se uréuje méFfenim &asového intervalu
mezi pfijetim lalok( snimani ,tam" a ,zpét“. Vztah
dekddovaného uhlu k tomuto intervalu se ur€uje podle
rovnice uvedené v ust. 3.11.4.5 Hlavy 3.

7.1.4 Pfijima¢é je schopen normélné
zpracovat kazdou vysilanou funkci, nezavisle od jeji
polohy v pfedavanych naslednostech.

7.1.5 Jestlize informace o azimutu pfiblizeni
na pfistani a zpétném azimutu MLS je uvadéna
selektorem nebo pilotnimi pfistroji, musi se zobrazit
jako magneticky kurz. Pfijimace pracujici
v automatickém rezimu zobrazi odpovidajici informaci,
vysilanou pozemni stanici, jako ¢€ast zakladnich
datovych slov 4.

7.1.6 Pfijima¢ ma moznost manualniho nebo
automatického vybéru trajektorie pfiblizeni na pfistani,
Uhlu sestupu a radialu zpétného azimutu, pokud se
zajistuje. PFi praci v automatickém rezimu se vybér
zajiStuje nasledujicim zplsobem:
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7.16.1 Azimut pfiblizeni — vybér Uhlové
hodnoty odpovidajici magnetickému Uhlu pfiblizeni
v zakladnim datovém slové 4.

7.1.6.2 Uhel sestupu — vybér minimalniho uhlu
sestupu v zakladnim datovém slové 2.

7.16.3 Zpétny azimut — vybér uhlové hodnoty
odpovidajici magnetickému Uhlu zpétného azimutu
v zakladnim datovém slové 4.

Poznamka: Prijimac¢ zajistuje odpovidajici
indikaci, kdyZz udaje o odchylkach se uréuji podle
signalu zpétného azimutu.

7.1.7 Urovet integrity palubniho piijimaciho
systému MLS musi odpovidat Urovni celkové integrity
MLS, ktera je minimalné 1 — 1 x 107 pii libovolném
pristani.

7.1.8 Palubni vybaveni, pouzivané pfi letech
podle MLS/RNAVprostorové navigace, musi zajistit
moznost pfesné indikace vybraného postupu.

7.2 KmitoCtové charakteristiky

7.2.1 Sitka pésma prijimace

7211 Charakteristiky pfijimace musi
zabezpedit ureni signalu pfi posunu kmitoctu pfijatého
signalu £12 kHz od jmenovitého kmitoctu kanalu. Tato
hodnota pfipousti mozné odchylky kmito¢tu pozemniho
zafizeni do +10 kHz a dopplerovsky posun kmitoctu
+2 kHz. Pfijima¢ musi dekodovat vSechny funkce
nezavisle na jejich riznych kmito¢tovych posunech.
7.2.2 Selektivita

7221 PFi nastaveni pfijimace na nepracujici
kanal a pfi vyslani nezadouciho signalu s udrovni
0 33 dB vysSi, nez je specifikovano v ust. 3.11.4.10.1
Hlavy 3 pro DPSK azimutu pfiblizeni na kterémkoliv
jiném kanalu, nesmi byt na vystupu pfijimace signal.
7.2.3 Parazitni charakteristika uvnitf kanalu
7231 Charakteristiky pfijimace musi vyhovét
ust. 3.11.6 Hlavy 3, pokud jsou na stejném kanalu mimo
signdl ruSeni, kterd nepfevySuji uUroven stanovenou
v ust. 3.11.4.1.4 Hlavy 3.

724 Poruchy z vysilani mimo pasma
7241 Charakteristiky pfijimace, uvedené
v ust. 3.11.6 Hlavy 3, musi byt také zajistény, kdyz se
pfijimaji poruchy od nezadoucich signall pfi drovni ne
vétsi nez —124,5 dBW/m? na anténé pfijimace MLS.

7.3 Zpracovani signélu

7.3.1 Uréeni signalu

7311 Za pritomnosti vstupniho signalu
navedeni, odpovidajiciho pozadavkim ust. 3.11.4

Hlavy 3, pfijimac musi urcit a potvrdit spravnost signalu
do pfechodu na rezim sledovani v dobé 2 s v kritickych
Castech pfiblizeni a v dobé 6 s na hranicich prostoru
kryti.

7.3.1.2 Uréeni signalu azimutalniho navedeni
pfi pfiblizeni nebo pfi pfiblizeni s vysokou rychlosti
opakovéani nejsou dovolena pod 60 m (200 ft).
Poznamka: Zachyceni signalu pod 60 m (200 ft)
muze vést k uréeni nespravného navedeni, protoze
uroveri odraZzeného signalu muze byt nad udrovni
hlavniho signalu. Ztrata vykonu letadla nebo ladéni
pilotem jsou potencialnimi pfi¢inami zachyceni signalu
pod 60 m (200 ft). Aby se predchazelo takovymto
zachycenim, méla by byt provadéna technicka nebo
provozni méfeni.

7.3.2 Sledovani

7321 PFfi uskuteéniovaném sledovani se
zajiStuje ochrana proti kratkodobym (kratSim nez jedna
sekunda) parazitnim porucham s velkou amplitudou.
Kdyz je signal vysledovan, pfijima¢ musi dat platnou
informaci navedeni, a potom pferusit varovny signal.
V rezimu sledovani proces potvrzeni spravnosti
informace pokracuje.

7322 PFi ztraté signalu sledovani na vice nez
1 s ma pfijima¢ dat vystrazny signal. V rozmezi 1 s
informace navedeni zlstava na posledni vystupni
hodnoté.

Poznamka 1:  Platny signal navedeni je ten, ktery

splriuje nasledujici kritéria:

a) je dekddovéana spravna funkce identifikace,

b) dekdéduje se preambule synchronizace ¢asovani,

c) je zjistén kmitajici lalok ,TAM“ a ,ZPET“ nebo
vykryvaci signél vlevo/vpravo a jsou symetrické ke
stfrednimu bodu c¢asu,

d) detekovana Sitka laloku je v rozmezi od 25 do

250 us.
Poznamka 2:  Potvrzeni platnosti signalu navedeni
rovnéz vyzaduje, aby pfijima¢ opakované potvrzoval,
Ze zjistény nebo sledovany signal je nejsilnéjsi signal
po dobu alespori jedné sekundy.

7.3.2.3 Letadlo by mélo byt na ose RWY nebo
zvoleném azimutalnim Uhlu ve 200 ft a pfijima¢ musi
byt v rezimu sledovani. Pod touto vySkou by mél
pfijima¢ pokracovat ve sledovani azimutélniho signalu
pro pfiblizeni nebo azimutalniho signélu pro pfiblizeni
s vysokou opakovaci rychlosti tak dlouho, dokud tento
signal kéduje Uhel v rdmci Uzkého sektoru okolo osy
RWY nebo okolo zvoleného azimutalniho Ghlu, i kdyby
jiné signaly byly az o 10 dB silng&jSi, nez je sledovany
signal.
7.3.3 Funkce dat

7331 Ziskani dat. Charakteristiky ziskani dat
pro palubni zpracovani, zajiStované diky funkcim
zakladnich nebo doplfikovych dat, se déli na dvé &asti:
¢as povoleny pro ziskani dat a pravdépodobnost
nezjisténé chyby v ziskanych datech.

7.3.3.11 PFfi minimalni hustoté vykonu signalu
€as pro zjisténi zakladnich datovych slov 2 vyslanych
rychlosti 6,25 Hz nepfevySuje 2 s pfi pravdépodobnosti
95 %. Doba ziskani dat vyslanych rychlosti 1 Hz
neprevysuje 6 s pfi pravdépodobnosti 95 %.

7.3.3.1.2 V procesu zjiStovani pfijimac detekuje
pfislusna datova slova a uplatiuji se pfislusné testy pro
zajisténi, ze pravdépodobnost nezjisténé chyby
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nepievysi 1 x 106 pfi minimalni hustoté vykonu signalu
pro vybér dat, vyzadujiciho tuto Uroven celistvosti.
Doporucené specifikace pro nezjisténé chyby mohou
pozadovat dodate¢né zpracovani dat na palubé pred
dekdédovanim. To mlze byt dosazeno napf.
nékolikanasobnym zpracovanim téhoz datového slova.

7.3.3.13 Jestlize  pfijima¢ neziska data,
nezbytna pro predpokladané pouziti, musi provést
odpovidajici varovani.

7.33.14 PFi minimalni hustoté vykonu signalu
doba ziskani vSech datovych slov, pozadovanych pro
zajisténi letd podle MLS/RNAV-—prostorove navigace
(doplikova datova slova B1-B41, Al/B42, A2, A3,
A4/B43 a zakladni datové slovo 6) by neméla prevysit
20 s pfi pravdépodobnosti 95 %. Vybaveni pro
MLS/RNAM-—prostorovou navigaci musi zajistit, aby
pravdépodobnost nezjisténych chyb pro tento blok dat
neprevy$ila 0,5 x 10 Dosazeni takovych hodnot
predpoklada zvétSeni odstupu ,signal — Sum*“ na 2 dB.
To muZe byt dosazeno zmenSenim ztrat v kabelu,
zmen8enim rezervy nebo zvySenim citlivosti pfijimace
(viz data o—palubni vykonnosti v Tab. G-2).
Pfedpoklada se také, Ze pfi vySSich urovnich signalu
bude doba ziskani mensi nez 20 s.

7.3.3.2 Potvrzeni platnosti dat. Po ziskani dat
pfijimac opakované potvrzuje, ze pfijimana data
odpovidaiji ziskanym datlim. Pfijima¢ dekéduje nékolik
postupnych a identickych dat, odliSnych od pfedtim
ziskanych dat, dfive, nez zacne pfijimat nova
dekodovana data.

7.33.2.1 Pro data poZzadovana pro zajisténi let(
podle MLS/RNAM-prostorove navigace pouziva palubni
vybaveni kontrolu cyklickym kdédem (CRC), pro
zajiSténi dostate¢né integrity. Platnost dat, ktera
postupuji déle, se nejdfive potvrdi. Zafizeni pro
MLS/RNAM-prostorovou navigaci nepfijme novy blok
dat na zpracovani, pokud jeho platnost neni potvrzena
pomoci CRC.

7.3.3.3 Ztrata dat. V prabéhu 6 sekund po
ztraté zakladnich nebo dopliikovych dat, které se
pfenasi s intervalem 2 sekundy a méné, pfijimac vysle
odpovidajici varovani a pferus8i vysilani existujicich dat.
Pfijimac¢ vySle varovani v prabéhu 30 sekund po ztraté
jinych doplikovych dat, nez byly uvedeny vySe.

7.3.3.3.1 Data pozadovana pro lety podle
MLS/RNAM-prostoroveé navigace palubni vybaveni po
potvrzeni jejich platnosti nerusi, s vyjimkou pfipadu
popsanych % ust. 7.3.3.2.1. Blok dat
MLS/RNAMprostorové navigace, platnost kterého byla
potvrzena pomoci CRC, se nerusi, dokud nebude pfijat
novy blok dat sjinym identifikdtorem pozemniho
vybaveni v zakladnim datovém slové 6 nebo nebude
vybran novy kanal MLS nebo nebude vypnuto napéjeni.
Mimo to se blok dat neruSi pfi pfechodu do sektoru
zpétného azimutu.

7.3.4.1.1 Odrazy uvniti laloku. Odrazené signaly
méneé nez dvé Sifky od hlavniho laloku a pfi amplitudé
o 3 dB nebo vice niZ8i nez pfimy signal nesméji na
vystupu zhorsit pfesnost uhlového navedeni o vice nez
+0,5 Sirky laloku (Spickova chyba). Pfijima¢ by nemél
ztratit sledovani, pokud nastanou takovéto podminky.

7.34.1.2 Odrazy mimo lalok. Odrazené signaly
vzdalené vice nez dvojnasobek Sifky laloku od hlavniho
signalu a s amplitudou o 3 dB nebo vice mensSi nez
uroven hlavniho signalu nesméji vyvolat zhorSeni
uhlového navedeni o vice nez 0,02 Sitky laloku. Pro
signdly azimutu a v rdmci Uzkého sektoru okolo osy
nebo okolo vybraného uhlu azimutu by odrazené
signaly s amplitudami az o 10 dB vétSi nez hlavni signal
a nezkreslujici tvar hlavniho laloku, jak je uveden v ust.
3.11.5.2.1.3 Hlavy 3, nemély snizit pfesnost uhlového
navedeni o vice nez + 0,02 Sifky laloku. Pfijima¢ by
nemél ztratit sledovani, pokud nastanou takovéto
podminky.
7.3.5 Vykryvani

7351 Kdyz na anténu pfijde spravny signal
vykryvaciho navedeni, palubni zafizeni musi zajistit
informaci vykryvaciho navedeni.

7.3.5.2 Kdyz je pfijimana uhlova indikace za
hranici proporcionalniho navedeni uréeného
v Tab. A-7, signal navedeni MLS je nutno povazovat za

vykryvaci.

7.3.53 Pfi  vysilani  vykryvacich impulsi
pfijima¢ zpracuje celé pasmo Sifek impulsu, které se
mohou objevit na pfechodu mezi signalem vykryti
a signdlem snimaciho laloku. Jak je uvedeno na Obr.
G-8, konkrétni tvar impulsu zavisi na poloze pfijimace,
Sifce laloku snimaci antény a vzajemném poméru
amplitud a fazi signald vykryti a snimaciho laloku. Proto
je nutné, aby pfijima¢ zpracoval rychlé zmény
indikovaného thlu Ffadu 1,5° (Spickova amplituda) za
hranicemi proporcionalniho navedeni.

7354 V  pfijimacich  schopnych  vybrat
aindikovat Uhlovou informaci sestupu v azimutu
prevysSujicim +10° se musi informace o hranicich zény
proporcionalniho navedeni, obsazena v zakladnich
datech, dekoédovat a vyuzit k tomu, aby nebylo
pFipusténo pouziti chybné informace navedeni.

7.4 Ovladani a vystup

7.4.1 Stupnice deviace azimutu a sestupu
7.4.1.1 Azimut pfiblizeni. Pokud informace
0 odchylce azimutu pfiblizeni predpoklada stejné
charakteristiky citlivosti jako u ILS, je funkci vzdalenosti
antény azimutu pfiblizeni od prahu RWY, ktera je
v zakladnich datech a odpovida nasledujici tabulce:

Vzdalenost antény azimutu Jmenovita Sirka

7.34 Charakteristiky odrazu priblizeni od prahu RWY(ATT) kurzu

0-400m 13,6°
7.'3'4,'1 . .Poku.d ] hysts)ta vykonu, vyzal"ované’ho 500 — 1900 m +3,0°
signalu je natolik velika, ze Sum palubniho vybaveni je
zanedbatelny (neznatelny) v rozmezi kmitocta 105 \°
zakmitani 0,05 Hz az 999 Hz, musi byt dodrzeny 2000 -4100m tarctang ———
nésledujici parametry.
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popsany v zakladnim datovém slové 1. Hranice
sektoru, pfi pohledu ve sméru pfiblizeni na pfistani,
se uvadéji dvéma hodnotami oddélenymi
dvojteckou (XX:YY), prvni hodnota odpovida hranici
sektoru vlevo od nulového azimutu a druha hodnota
odpovida hranici sektoru vpravo od nulového
azimutu.

b) Hranice navedeni ve vertikélni roviné — v tomto poli,
uvadéném bezprostfedné za polem hranic sektoru
navedeni v azimutu (format: XX:YY/ZZ m (nebo
XX:YY/ZZ ft)), udava minimalni vySku (v metrech,
nebo stopach) nad prahem RWY v Useku
kone€ného pfiblizeni pfi minimalnim sestupovém
Uhlu (MGP), do které charakteristiky signalu
odpovidaji pozadavkim ust. 3.11 Hlavy 3.

c) Navedeni na RWY — pismeno D nebo E (vyznam
kterych je uveden v kapitole 1 Dodatku G) oznadu;ji
bod, do kterého charakteristiky signalu navedeni
vazimutu na RWY odpovidaji pozadavkim
ust. 3.11 Hlavy 3 (format XX:YY/ZZ/E). Jestlize
charakteristiky ~ signdlu navedeni na RWY
neodpovidaji vySe uvedenym pozadavkim, potom
se ve formatu pouzije pomicka (-).

d) Spolehlivost signalu navedeni — &islice 1, 2, 3 nebo
4 udavaji uroven nepretrzitosti ¢innosti a integrit
signalu navedeni (Tab. G-15). Pismeno A, které se
uvadi za oznacenim urovné 3 nebo 4 znamena, ze
normy vztahujici se k sestupovému zafizeni
a DME/P odpovidaji normam pro azimutélni
vybaveni v souladu s Poznamkou 6 k Tab. G-15
(format: XX:YY/ZZIE/4A).

Poznamka 1: V tom pfipadé, kdy se pro planované

lety pomoci MLS nevyZaduje DME, informaci

o spolehlivosti DME/P neni nutno zahrnovat do
klasifikace MLS.

Poznamka 2: V tom pripadé, kdy v souladu
s Poznamkou 6 k Tab. G-15, se poZaduje zvysena
spolehlivost sestupového zarizeni a/nebo DME/P pro
zajisténi planovanych let( podle MLS/RNAVprostorove
navigace, udaje o této zvySené spolehlivosti
sestupového zafizeni a/nebo DME/P je nutno zahrnout
do klasifikace MLS.

12.3.1 Odpovidajici orgdn musi publikovat
informaci o libovolném zhorSeni charakteristik signalu
ve vztahu k charakteristikdm dle standard(l Predpisu
fady L 10 nebo dfive publikovanych norem (kapitola 10
Dodatku G a ust. 2.1.2 Hlavy 2).

12.4 V Tab. G-15 jsou uvedeny normy
nepfretrzitosti €innosti a integrity pro zakladni trajektorie
letl pomoci MLS a pomoci MLS/RNAVprostorové
navigace.

Poznamka: Pri specifikaci letd pomoci MLS se
pfedpoklada, Ze droven integrity a nepretrzitosti
¢innosti se obvykle bude stanovovat nasledujicim
zplsobem:

1) Uroveri 2 je normou charakteristik MLS zajistujici
lety za nizké dohlednosti, kdyZ navedeni s cilem
ziskani informace o poloze ve fazi pfistani se
doplriuje vizualné. Dana urovern v zasadé odpovida
poZadavkim na kategorii Il a je Zadouci normou pro
kategorii I.

2) Uroveri 3 je normou charakteristik MLS zajistujici

lety, které vyZaduji vysoky stuperi spolehlivosti
navedeni pomoci MLS pro zjisténi polohy v prostoru
pfistani. Dana droveri je Zadouci normou pro
kategorii Il a lllA.
Uroveri 4 je normou charakteristik MLS zajistujici
lety, které vyZaduji vysoky stuperi spolehlivosti
navedeni pomoci MLS v prostoru pfistani
a nasledného pojizdéni. Dana uroveli v zsadé
odpovida poZadavkum na kategorii Ill v plném
rozsahu.

12.5 Priklad klasifikace MLS:

40:30/12m/E/4A (40:30/50 ft/E/AA) oznaluje systém

s nasledujicimi vlastnostmi:

a) sektor umérného navedeni je 40° vlevo a 30° vpravo
od nulového azimutu;

b) navedeni ve vertikalni roviné je zajisténo do vysky
12 m (50 ft) nad prahem RWY;

¢) navedeni na RWY je zaji$téno do bodu E MLS; a

d) uroven 4 integrity a nepfetrzité cinnosti, pfitom
normy sestupového zafizeni a DME/P jsou
ekvivalentni normam azimutélniho zafizeni.

13. Priblizeni na pristani po vypoctené
ose

13.1 Obecné

13.1.1 Nize posuzovana pfiblizeni na pfistani

po vypocltené ose jsou zaloZzena na vypoctenych
trajektoriich letd podél osy RWY v téch pfipadech, kdy
azimutalni anténa neni umisténa v prodlouzeni osy
RWY. Nejjednodussim pfiblizenim na pfistani po
vypoctené ose je pfiblizeni na pfistani, kdy nominalni
trajektorie je paralelni s nulovym azimutem. Pro lety
podle MLS/RNAM—prostorové navigace musi mit
zakladni pfijima¢ MLS doplfikové moznosti.

13.1.2 PFibliZeni na pfistani po vypoctené ose
na zakladni RWY pomoci MLS se uskutecfiuje na
RWY, jejiz vazba s pozemnim zafizenim MLS je
uvedena v doplriikovych datovych slovech.

13.1.3 V tom pfipadé, kdy je kone€ny segment
v prostoru Cinnosti MLS, pfiblizeni na pfistani po
vypoctené ose se mohou uskutecriovat po pfimocarém
koneéném segmentu s danym gradientem snizeni do
vysky rozhodnuti (DH). PF¥i pfiblizeni na pfistani po
vypoctené ose mohou byt vysky rozhodnuti vétsi nez
vy8ky rozhodnuti pfi pfiblizeni na pfistani pomoci MLS
s vyosenou RWY.

13.2 Kalkulace chyb pfi pfiblizeni na pfistani
po vypoctené ose

13.2.1 RTCA  (RTCA/DO-198)  popsala
kalkulaci chyb celého systému MLS/RNAVMprostorove
navigace. Tato kalkulace chyb zahrnuje polozky,
spojené s:

a) charakteristikami pozemniho systému,

b) charakteristikami palubniho vybaveni,

c) vlivem geometrie pozemniho systému,
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d) chybou vypoctd v pocitaéi MLS/RNAVprostorove
navigace,
e) technickymi chybami pilotdZe (FTE).

13.2.2 Soucet  vySe uvedenych chyb
s vylou€enim FTE pfedstavuje celkovou chybu polohy.
V rozmezi 3,7 km (2 NM) od referenéniho bodu MLS
pfipustna celkova chyba polohy v horizontalni roviné
pro MLS/RNAM-prostorovou navigaci v bodu ve vySce
60 m (200 ft) nad pocatecnim bodem MLS pfi dhlu
sestupu 3° a délce RWY 3 000 m (10 000 ft) €ini 15 m
(50 ft) (viz poznamka nize). Obdobné je pfipustna
celkova chyba polohy ve vertikalni roviné 3,7 m (12 ft)
ve stejném bodu. Jista Cast celkové kalkulace chyb
polohy byla rezervovana pro zahrnuti vlivu pocitace
MLS/RNAM-prostorove navigace (chyby pfi vypoctech).
V -rozmezi 3,7 km (2 NM) od referen¢niho bodu MLS
Céast kalkulace chyb rezervovana na zahrnuti chyb pfi
vypoctu je +0,6 m (2 ft) v horizontalni i vertikalni
roviné. Vysledky uvedené v ust. 13.5 zavisi od splnéni
tohoto poZadavku na pfesnost vypoctu.

13.2.3 PouZiti metody kvadratického kofenu
vede k pfipustné plné chybé polohy v horizontalni
roviné bez vlivu vypoltd MLS/RNAV—prostorové
navigace o -néco menSi nez £15 m (50 ft). Analogicky,
pfipustna chyba polohy ve vertikalni roviné bez vlivu
vypoctl MLS/RNAV—prostorové navigace je o néco
mensi nez +3,7 m (12 ft). Pfedpoklada se, Ze
v uvedeném bodu traté celkovd chyba zahrnujici
charakteristiky pozemniho systému, charakteristiky
palubniho vybaveni a vliv geometrie pozemniho
systému nepfevysuje +15 m (50 —ft) v horizontalni
roving, £3,7 m (12 ft) ve vertikalni roviné. S pouzitim
této informace a pfipustné tolerance charakteristik
pozemniho a palubniho vybaveni je mozno stanovit
maximalni  pfipustné posunuti (vliv geometrie)
azimutalni i sestupové antény od osy RWY.

13.2.4 Chyby CMN neprevysuji +7,3 m (24 ft)
v horizontalni roviné a £1,9 m (6,3 ft) ve vertikalni roviné
nebo linearni ekvivalentni hodnoté +0,1° v zavislosti od
toho, co je mensi. Linearni hodnoty jsou zalozeny na
nominalnim umisténi antény (vzdalenost azimutalni
antény od prahu RWY je 3300 m (11000 ft),
vzdalenost pocate¢niho bodu MLS od prahu RWY je
230 m (760 ft)), pfi sestupovém Uhlu 3°. V rozsahu
3,7 km (2 NM) od referenéniho bodu MLS podil chyb
CMN, rezervovany pro zahrnuti chyb vypoctu,
predstavuje 1,1 m (3,5 ft) v horizontalni roviné a 0,6 m
(2 ft) ve vertikalni roving.

Poznamka: VSechny chyby odpovidaji chybam
z 95 % pravdépodobnosti.

13.3 Vliv umisténi na pfesnost

13.3.1 Teoreticky vypoCet a  analyza
provoznich dat ukazuji, Ze Ffada faktord ovliviiuje
velikost bo&niho posunu azimutalni antény, ktery je
mozno pripustit pfi zajiSténi pfesnosti polohy
v horizontalni a vertikalni roving, které jsou uvedeny
v ust. 13.2.

azimutalni

13.3.2 Vzdalenost mezi

a sestupovou anténou

13.3.2.1 Pfi zadaném posunu azimutalni antény,
mala vzdalenost mezi azimutalni a sestupovou anténou
vyvolaji relativné velky azimutalni dhel v bodech

nachazejicich se v blizkosti referenéniho bodu.
V disledku toho je podil chyby DME velky a presnost
v horizontalni roviné se midze nepfijemné zhorSovat.
Na RWY, kde je velky posun azimutalni antény a kratka
vzdalenost mezi azimutalni a sestupovou anténou, se
kvali ziskani nezbytné presnosti v boéni roviné maze
ukazat nezbytnym pouzit DME/P misto DME/N.

13.3.3 Presnost azimutu

13.3.3.1 Limity posunu azimutalni antény,
uvedené v ust. 13.5, jsou zaloZzeny na pozadavcich na
pfesnost azimutalni funkce, v souladu s kterymi je
chyba dodrzovani trajektorie 6 m (20 ft)
(viz ust. 3.11.4.9.4 Hlavy 3). Pouziti doporucenych
technickych pozadavkd na pfesnost +4 m (13,5 ft)
dovoli zvétdeni posunu azimutalni antény pfi zachovani
nezbytné presnosti vypoctd polohy ve vySce DH.
Predpoklada se, ze pfesnost uhlu azimutu se zhorSuje
v souladu s ust. 3.11.4.9 Hlavy 3.

13.34 Presnost DME

13.34.1 Mensi chyby pfi stanoveni polohy maji
vliv v tom pfipadé, kdyz se pouzije DME/P a Usek
koneéného pfiblizeni se nachazi do 9,3 km (5 NM) od
referenéniho bodu MLS. V tomto prostoru jsou
charakteristické dva druhy standardd, tykajici se
presnosti DME/P v Useku kone¢ného pfiblizeni.
Vysledné hodnoty posunu azimutalni antény pfi pouZiti
DME/P, uvedené v ust. 13.5, jsou zaloZzeny na
charakteristikach pfesnosti pro kone¢nou fazi pfiblizeni
na pristani, odpovidajici standardu 1. Vys$i hodnota
posunu azimutalni antény se muize pfipustit, jestlize
pfesnost DME/P v konecné fazi pfiblizeni na pfistani
odpovidajici standardu 1 se zhorSuje v souladu s ust.
3.5.3.1.4 Hlavy 3 a tabulky B.

13.3.5 Pouziti informace o sestupu pfi vypocétu
polohy v horizontalni roviné

13.35.1 Zpravidla bude vypocet polohy
v horizontalni roviné, pfi kterém se nepouzije informace
o sestupu, vyhovovat pozadavkam pfiblizeni na pfistani
po vypoctené ose na zakladni RWY. Jestlize se
informace o sestupu nepouzije pfi vypoctu polohy
v horizontalni roviné, bo¢ni chyba se zvétsi. Tato chyba
vzroste s Uhlem azimutu, vySkou azmenSenim
vzdalenosti. Pfipustny posun azimutalni antény,
uvedeny v ust. 13.5, se zmenSuje, jestlize informace
osestupu se nepouZie pfi vypottu polohy
v horizontalni roviné. Predpoklada se, Ze pfesnost
sestupu se zhorSuje v souladu s ust. 3.11.4.9 Hlavy 3.
13.4 Vliv vybaveni

134.1 Charakteristiky palubniho vybaveni,
pozemniho zafizeni MLS a elektronického vybaveni
pro MLS/RNAM-prostorovou navigaci ovliviuji moznost
provedeni pfiblizeni na pfistani po vypoctené ose.
Infformace uvedena vust.13.5 je =zalozena na
nasledujicich vlastnostech vybaveni.

13.4.2 Palubni vybaveni

13.4.2.1 Pfedpoklada se, zZe pifijima¢ bude
dekddovat vSechna dopliikova datova slova, ktera jsou
nezbytna pro pfiblizeni na pfistani po vypoc¢tené ose
s pouzitim MLS, pokud se informace obsazené v téchto
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datech neposkytuji z jinych palubnich zdroja s tim, Ze
pfesnost a integrita odpovida pozadavkim na
dopliikova data. Pro vypoclet polohy v horizontalni
a vertikalni roviné jsou nezbytna Ccislicova data
o Uhlech MLS a data o vzdalenosti. Kvantovani
thlovych dat je 0,01°. Kvantovani vzdalenosti je 2,0 m
(0,001 NM).
13.4.3 Vypocty RNAMprostorové navigace
13.4.3.1 Chybi predpoklad, kde probihaji
vypodty RNAVMprostorové navigace. Cést kalkulace
chyb, souvisejici s pfiblizenim na pfistani po vypoctené
ose, je rezervovana na chyby pfi vypoctech. To dovoli
pouzit pruzny algoritmus.

13.4.4 Metody vypodétu pfipustného posunu
azimutalni antény

13.44.1 RTCA (RTCA/DO-198, Appendix D)
stanovila fadu algoritm( vypo¢tu riznych poloh. Rizné
algoritmy se mohou pouzit pro rizné konfigurace
pozemniho vybaveni. Algoritmus uréeny pro pouZiti pfi
libovoIné geometrii pozemniho vybaveni odpovida
algoritmu RTCA typu 12. Pfipustné hodnoty posunu
antény byly ziskany modelovanim metodou Monte
Carlo. Byly také ziskany vysledky s pouzitim pfimych
analytickych metod. Tato analyticka metoda pouziva
geometrickou transformaci maximalnich dhld MLS
a chyb v délce pro stanoveni charakteristik systému.
Metoda Monte Carlo, pouzitd pro modelovani
MLS/RNAVprostorové navigace, je statistickd metoda
uréeni charakteristik systéma.

13.4.4.2 MozZné omezeni pfi stanoveni polohy.
V zavislosti na geometrii rozmisténi pozemniho
vybaveni, mlUze existovat nékolik feSeni pfi pouziti
algoritmu stanoveni polohy. Téchto nékolik feSeni
zavisi na poloze sestupové antény a odpovidace DME
vzhledem k RWY a vypoctené ose pfiblizeni na pfistani.
Nejvétsi vliv je v pfipadé, kdyZz odpovidaé DME lezi
v prostoru mezi bodem na Urovni DH trajektorie
priblizeni na pfistani a sestupovou anténou.
Nepresnosti ve stanoveni polohy se mohou fesit v tom
pfipadé, ze odpovida¢ DME se nachazi za sestupovou
anténou, ve sméru pfiblizeni na pfistani. Jestlize se
odpovida¢ DME nachazi pfed sestupovou anténou,
muze byt nemozné vyfeSit nepfesnosti stanoveni
polohy.

13.4.5 Geometrie pozemniho vybaveni
13.45.1 Nominalni  geometrie  pozemniho
vybaveni, charakterizovana vzajemnou polohou

pozemnich soucasti, je zobrazena na Obr. G-29.
Predpoklada se, ze odpovida¢ DME/P se nachazi
spole¢né s azimutalni anténou. V téch pfipadech, kdy
DME/P chybi, se pfedpoklada, ze se odpovida¢ DME/N
nachazi mezi azimutalni a sestupovou anténou MLS.

13.4.5.2 \% dUsledku velké chyby,
charakteristické pro DME/N, nema umisténi DME/N
podstatny vliv na vypoc&teny pfipustny posun azimutalni
antény. To dovoluje umistit DME/N v ramci Sirokého
prostoru mezi azimutalni a sestupovou anténou.
Analogicky posun azimutalni antény bude mit maly vliv.

135 PFipustny posun azimutalni antény pfi
pfiblizeni na pfistani po vypocétené ose na zakladni
RWY

135.1 Zavéry pro DME

13.5.1.1 Pfi daném seznamu podminek je
maximalni posun azimutalni antény dan maximalnim
posunem, ktery nepfevySuje kalkulaci chyb pro
pfiblizeni na pfistani po vypoctené ose, uvedenou v ust.
13.2. Vysledky pro DME/P jsou uvedeny ve formé
zavislosti na vzdalenosti mezi azimutalni a sestupovou
anténou. Pfipustny posun azimutalni antény od DME/P
je uveden na Obr. G-30.

13.5.1.2 Pfi zadané vzdalenosti mezi azimutalni
a sestupovou anténou se azimutalni anténa muize
nachazet v libovolném misté ve Srafovaném prostoru,
pfitom pfiblizeni na pfistani po vypoc&tené ose odpovida
pozadavkim ust. 13.2.

13.5.1.3 Vysledky byly ziskany s pouzitim
charakteristik pfesnosti méreni dalky pomoci DME/N.
Tyto vysledky jsou uvedeny na Obr. G-31.

13.6 Pfiblizeni na pfistani za nizké
dohlednosti

13.6.1 Mozna aplikace

13.6.1.1 Moznost pfiblizeni na pfistani za nizké

dohlednosti po vypoctené ose se pfipousti pouze na
zakladni vybavenou RWY, protoze geometrie souvisi
se zajiSténim nezbytné presnosti. PFipady pouziti
zakladni vybavené RWY, predpokladajici uziteCnost
provedeni letd po vypoétené ose, jsou takové pripady,
kdy azimutalni anténa je posunuta viéi ose RWY
v disledku omezeni v umisténi. Mohou existovat
takové posuny azimutdlni antény, kdy se lety
v podminkach nizké dohlednosti budou povazovat za
uzitecné.

13.6.1.2 Pfedpokladana varianta palubniho
vybaveni pro takové pfiblizeni na pfistani po vypoctené
ose v podminkach nizké dohlednosti bude pouzivat
neprepocitané sestupové navedeni (pfedpoklada se
pfipad normalniho umisténi sestupové antény)
a navedeni v horizontalni roviné s pouzitim kombinace
dat o azimutu (v€etné dat o umisténi MLS, obsazenych
v zakladnich a dopliikovych datech a vzdalenosti
ziskané od odpovida¢e DME/P.

13.6.2 Charakteristiky palubniho systému
13.6.2.1 Z hlediska bezpecénosti se kritické
programové vybaveni, souvisejici s funkci navedeni pfi
pfiblizeni na pfistani po nevypocitanych trajektoriich za
nizké dohlednosti, pfedevS§im tykad pfijimace MLS.
V pfipadé pfiblizeni na pfistani po vypoctené ose je
nezbytné také uvazovat vlastnosti odpovidace DME
a navigaéni vypocty. Programové vybaveni dulezité
z hlediska bezpec&nosti je nutno navrhnout, vyvinout,
dokumentovat a zhodnotit.

13.6.2.2 Nezbytné algoritmy jsou jednoduché
a nevyvolavaji potize pfi certifikaci. Pfesto zkuSenost
s pouzitim pocitaCového systému optimalizace letu
(FMS) ukazuje, ze certifikace libovolné funkce spojené
s bezpec€nosti letu, zabudované do existujiciho
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systému FMS, je slozitou ulohou. Struktura souc¢asnych
systémUi FMS se nedéli na jednotlivé ¢asti s cilem
certifikace rtznych funkci s rdznou uUrovni dullezitosti.
Rozméry a slozitost systému FMS ztézuji certifikaci
kriticky dalezitych funkci pro bezpecnost letu v pocitaci
FMS celkové. V této souvislosti je mozno posoudit
alternativni varianty zajisténi pfiblizeni na pfistani po
vypoctené ose za nizké dohlednosti bez pouZiti
systéemu FMS (napF. zahrnuti této funkce do autopilota
nebo pfijimace MLS). Tyto alternativni varianty budou
zajiStovat vysledné navedeni s analogickymi
vystupnimi charakteristikami jako v pfipadé normalniho
pfimého pfiblizeni na pfistani.

13.6.3 Charakteristiky pozemniho systému
13.6.3.1 Vychazeje z pfipadu uvedeného
v ust. 13.3.5 vySe, sestupové navedeni bude probihat
pfesné tak, jako pfi zékladnich pfiblizenich na pfistani
pomoci MLS. V tom pfipadé se pozadavky na integritu
sestupového pozemniho zafizeni a nepfetrzitost
¢innosti nebudou odliSovat od téch, které jsou uvedeny
v Tab. G-15. Pro pfipad navedeni v horizontalni roviné
se parametry integrity a nepretrzitosti ¢innosti, uvedené
v Tab. G-15 pro azimutalni vybaveni, budou pouzivat
pro kombinaci azimutalniho vybaveni a DME
a vysledné pozadavky pro oba typy vybaveni budou
pfisnéjSi nez ty, které se pouzivaji pro zakladni lety
pomoci MLS. Prfesto se vpodminkadch nizké
dohlednosti pfiblizeni na pfistani po vypoctené ose pro
DH v 30 m (100 ft) maze uskute¢nit s pomoci
pozemniho vybaveni, které odpovida pozadavkum
urovné 4 v Tab. G-15.

13.6.4 Presnost

13.6.4.1 Zafizeni pro MLS/RNAM—prostorovou
navigaci bude zajiStovat vypocet trajektorie do vysky
rozhodnuti pro kategorii | pro hlavni RWY se zahrnutim
omezeni tykajicich se umisténi antény dle Obr. G-30.
Mimo to mdze ve stanovenych podminkach zafizeni
pro MLS/RNAV-prostorovou navigaci zajistit pfesnost
dostate¢nou pro pfiblizeni na pfistani v kategorii Il a lll.
Pro to se pouzije palubni vybaveni uvedené v ust.
13.6.1.2.

13.6.4.2 Pro kategorii Il a lll je kalkulace chyb
néasledujici. Pro kategorii lll jsou pozadavky na pfesnost
v horizontalni roviné =zalozeny na pFesnosti
azimutélniho zafizeni MLS v referenénim bodé, a to
6 m (20 ft) pro PFE a +3,2 m (10,5 ft) pro CMN
(ust. 3.11.4.9.4 Hlavy 3). Pozadavky na presnost
v horizontalni roviné pro kategorii Il se stanovuiji linearni
interpolaci hodnot kategorie Il od referen¢niho bodu
MLS do vySky rozhodnuti kategorie Il v 30 m (100 ft).
Pro vypocet téchto hodnot (v metrech) se pouziji
nasledujici rovnice:

(Daz_aro +R)

AZ-ARD

PFE = 6x Q)

D R
CMN = 32x Paz-aro *R) )
AZ-ARD

R = DHCATII - DHCATIII
tgo

®)

kde:
Dazaro = vzdélenost mezi azimutalni anténou
a referen¢nim bodem MLS (prahem RWY);
= vzdalenost mezi DHcatii @ DHcaTi;
0 = sestupovy uhel.

Napf. pro RWY délky 3 000 m (10 000 ft) a sestupovy
Uhel 3° pfi posunu azimutu pfiblizeni na pfistani
0 300 m (1 000 ft), vySce rozhodnuti pro kategorii Ill
v 15 m (50 ft) a vySce rozhodnuti pro kategorii Il ve 30 m
(100 ft) ziskame nasledujici hodnoty:

Daz-arD =3300m

R =286m

PFEbHcaTi =6,5m (21,3 ft)

CMNpHcaTI =3,5m (11,5 ft)
13.6.4.3 Zatizeni pro vypoCet osy do vysky
rozhodnuti kategorie 1l nebude vzdy zajiStovat

automatické pristani, protoze mlize chybét navedeni na
RWY a po RWY. PiisnéjSi pozadavky na chybovost pro
kategorii II/lll vyvolavaji pfisnéjSi pozadavky na
umisténi antény nez u kategorie I. Disledkem toho jsou
pfedevdim omezeni posunuti azimutalni antény
vzhledem k ose RWY.

13.7 Pfiblizeni na pfistani po vypocétené ose
na paralelni vedlejsi RWY

13.7.1 Vedlej§i RWY, zde definovana, je
RWY, jejiz geometrické parametry se liSi od parametr(i
RWY uvedenych v dopliikovych datovych slovech A.
Priblizeni na pfistani po vypoltené ose na paralelni
vedlej§i RWY predstavuje priblizeni na pfistani po
vypoctené trajektorii po prodlouzeni osy RWY, ktera
neni totozna s radialem azimutu MLS a/nebo Ghlem
sestupu, pfesto je paralelni s osou hlavni RWY.

13.7.2 V tomto odstavci jsou uvedeny
podklady, vztahujici se k pFipustné geometrii RWY pro
provadéni pfiblizeni na pfistani po vypoctené ose na
paralelni vedlej§i RWY do vysky rozhodnuti 60 m
(200 ft). Material tohoto odstavce je zalozen na
teoretickém pouziti SARPSs, tykajicich se MLS a DME/P
(standard 1). Pouzitda kalkulace chyb predstavuje
konzervativni kalkulaci chyb, uvedenou v ust. 13.2,
prestoze nékteré zmény této kalkulace se popisuji v ust.
13.7.6.1.
13.7.3 Vliv geometrie RWY

13.7.3.1 Na Obr. G-32 jsou znazornény
geometrické parametry RWY a vybaveni. Vedlejsi
RWY se nachazi bokem, pfitom oddélujici vzdalenost
mezi RWY se uvadi v metrech. Zaporné hodnoty
odpovidaji poloze vedlejSi RWY vlevo od hlavni RWY.
Poloha prahu vedlejSi RWY v podélném sméru se
charakterizuje jeho posunem vzhledem k prahu hlavni
RWY. Zaporné hodnoty znaci posunuti prahu vedlejsi
RWY pfed prah hlavni RWY.

13.7.4 Pripad velkych vzdalenosti mezi RWY
13.7.4.1 V pfipadé paralelnich RWY s velkou
oddélujici vzdalenosti je nutné uvazovat dalSi aspekty
pfi pfiblizeni na pfistani po vypoctené ose. Tyto aspekty
spocivaji v nasledujicim:
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a) zajisténi nezbytného prostoru signalem do DH pfi
nékterych geometriich paralelnich RWY muze
vyzadovat pouziti sestupové antény s prostorem
ginnosti v horizontalni roviné pres +40°;

b) pfi takovych letech mGze byt nutné zvétsit kritické
prostory kolem antén MLS; a

c) provedeni takovych letd vyZzaduje sestupové
navedeni pod trajektorii minimalniho sestupu hlavni
RWY.

13.7.5 Geometrie RWY

13.7.5.1 Na Obr. G-33 jsou uvedeny pfipustné

oddélujici vzdalenosti a posuny prahu drahy vedlejSi

RWY. Uvedena data jsou charakteristicka pro 3 000 m

(10000 ft) dlouhou zékladni RWY. Geometrické

parametry se méni v zavislosti na délce hlavni RWY.

Srafovand plocha predstavuje vysledky ziskané

s pouzitim existujicich SARPs pro MLS a DME/P

(standard 1) a také kalkulace chyb uvedené v ust. 13.2.

Pro pouziti Obr. G-33 je nutno zadat hodnotu oddélujici

vzdalenosti a posun prahu vedlejSi RWY. Jestlize se

zjistény bod nachazi ve Srafované plose, potom je

priblizeni na pfistani po vypoctené ose pro DH v 60 m

(200 ft) a pfi sestupovém uhlu 3° mozné.

Poznamka: Kruhovy prostor 1 200 m v blizkosti

posunu RWY souvisi s pouZzitim horniho omezeni

sestupového navedeni. Predpoklada se, Ze tento
prostor nevyvola zadna provozni omezeni.

13.7.6 Zvétseni geometrickych  parametru
RWY
13.7.6.1 Letové a pozemni zkouSky ukazaly, ze

Srafovand plocha se muzZe zvétsit, pfi

nasledujicich podminek:

a) zvétSeni rozméru v uhlech je mozné pouzitim
sestupového navedeni za hranicemi zadaného
minimalniho  sektoru Umérného v azimutu.
Sestupové navedeni v pfipadé zvétSeni Uhlového
rozméru vyZzaduje odpovidajici provéfeni.

b) zvétSeni vzdalenosti je mozné pfi nepatrném
sniZeni kalkulace chyb ve vertikalni roviné do 4,9 m
(16 ft). Takto zménéna kalkulace chyb je stale
dostate¢né konzervativni a odpovidd 66 %
ekvivalentni kalkulace chyb pro ILS (7 m (24,1 ft)).

splnéni

13.7.6.2 Pfiklad  pouziti Obr. G-33 je
prezentovan bodem A. S pouzitim uvedenych zvétseni
je pfiblizeni na pfistani po vypocétené ose na vedlejsi
RWY mozné pfi oddélujici vzdalenosti mezi RWY
do —1 400 m a posunu prahu do +200 m.

14. Pouziti urovni obsluhy podile tabulky
G-15 pro lety podle MLS/RNAVMprostorove navigace

14.1 Nize posuzované trajektorie letd podle
MLS/RNAV-—prostorové  navigace  mohou byt
zajistovany pozemnim vybavenim, odpovidajicim
normam integrity a nepretrzitosti ¢innosti uvedenym v
Tab. G-15. V mnoha pfipadech mohou byt takové lety
zajistény pozemnim vybavenim MLS odpovidajicim
pouze normé na urovni 2. Mimo to se v mnoha
pfipadech  nepozaduje pfesné navedeni  pfi
pferuSeném pfiblizeni/ nezdafeném pfiblizeni. V téch
pfipadech, kdyz proceduralni postupy nemohou zajistit

potfebnou vySku preletu prfekazek pfi preruSeném
pfiblizeni/ nezdafeném pfiblizeni bez navedeni, bude
potfebny néjaky druh pomocného navedeni.
PoZadavky na pfesnost systému pomocného navedeni
budou uréovany charakterem prostoru s pfekazkami.

14.1.1 V téch fidkych pfipadech, kdy se
trajektorie MLS/RNAM-prostorové navigace nachazi v
prostoru s pfekézkami, vypoc¢tena hodnota ¢asu preletu
prekdzek (OET) mlze vyZadovat pouziti zafizeni
s vySSi urovni, nez je potfebné pro pfistani.

14.1.2 Stanoveni kritickych segmentt
14.1.2.1 Pro stanoveni délky kritickych
segmentd procedury MLS/RNAM-prostorové navigace
se pouzivaji nasledujici terminy:

Prostor s pfekaZkami. Prostor se povaZuje za prostor
s pfekazkami, kdyZz nelze provést bez navedeni
prerusené pfiblizeni/ nezdafené pfiblizeni jen
proceduralnimi  postupy. Pro dosaZzeni vySky
v minimalni absolutni vySce v sektoru bude potfebné
pomocné navedeni.

Kriticky segment. Segment, ve kterém se letadlo pfi
prferuSeném pfiblizeni/ nezdafeném pfiblizeni bez
navedeni bude nachazet v blizkosti prekazek.

Doba preletu prekazky (OET). Casovy interval potfebny
pro prelet  kritického  segmentu procedury
MLS/RNAVprostoroveé navigace. Tato doba se pouzije
pro stanoveni poZadované urovné obsluhy, ktera je
zajiStovana zafizenim navedeni mimo palubu letadla.

14.1.2.2 Pro stanoveni OET je mozno pouzit

nasledujici metodiku (viz Obr. G-34):

a) stanovi se existence prostoru s prekazkami
posunutim pferuseného pfistani/ nezdafeného
pfiblizeni bez navedeni v libovolném mozném
sméru, které mize byt pouzito bez navedeni pro
realizaci nezdafeného pfiblizeni z nékterého bodu
procedury MLS/RNAVprostorové navigace;

b) stanovi se existence proceduralnich zplGsob obletu
pfekazek bez nutnosti pomocného navedeni;

c) stanovi se OET jako ¢asovy interval, v prabéhu
kterého se prekazka nachazi v hranicich
nezdafeného pfiblizeni bez navedeni, kdyz
neexistuji proceduralni zpusoby obletu prekazky.

14.2 PFibliZeni na pfistani po vypoctené ose
14.2.1 PFi provadéni takovych pfiblizeni na
pfistani na zakladni RWY musi palubni systém pocitat
navedeni pouze v bo¢ni roviné. Navedeni ve vertikalni
roviné se zajiStuje bezprostfedné sestupovym
zafizenim. Palubni vybaveni, zajiStujici navedeni
v bo€ni roviné, musi mit stejnou integritu, jaka se
pozaduje u pfijimate MLS v pfipadé zakladnich
trajektorii letd pomoci MLS, které se uskuteénuji do
vy8ky rozhodnuti. Pfi pfiblizeni po vypocétené ose do
nizSi vySky rozhodnuti, nez je vySka rozhodnuti pro
kategorii |, je nezbytné, aby DME mélo duroven
presnosti, integrity a nepfetrzitosti obsluhy vhodnou pro
dany typ leta.
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14.2.2 Pfi pfiblizeni na pfistani na paralelni
vedlej§i RWY musi palubni systém pocitat data
navedeni jak v boc¢ni, tak vertikalni roviné. Vysky
rozhodnuti mohou byt omezeny prostorem pusobeni
signalu MLS a zajiStovanou pfesnosti vypoctenych dat
navedeni.

14.2.3 Pozemni vybaveni MLS, odpovidajici
normam urovné 2, mize byt vyhovujici pro zajisténi
pfiblizeni po vypoctené ose v téch pfipadech, kdy:

a) pfiblizeni na pfistani probiha do vySek rozhodnuti
odpovidajicich kategorii | nebo pfevySuje tyto
hodnoty;

b) palubni vybaveni, zajiStujici konstrukci vypoctené
trajektorie a vypolet dat navedeni v boéni
i vertikalni roviné, odpovida stejné drovni integrity
jako pfijima¢ MLS v pfipadé zakladnich trajektorii
letl pomoci MLS.

14.2.4 Pfi pfiblizeni na pfistani po vypoctené
ose do niz8i vySky rozhodnuti, nez je vySka rozhodnuti
pro kategorii |, iroveri zajiStovana pozemnim zafizenim
MLS musi odpovidat pouzité vySce rozhodnuti.
Analogicky, palubni vybaveni, zajistujici vypocCet dat
navedeni, musi mit stejnou integritu jako pro hlavni
pfijimac pfi realizaci letd po zakladnich trajektoriich
MLS do vySky pfijeti rozhodnuti.

14.3 Pfiblizeni na pfistani pomoci MLS po
kfivo€aré trajektorii

14.3.1 Je nezbytné provadét podrobnou
analyzu takovych pfiblizeni na pfistani pro stanoveni
nezbytné urovné sluzeb zajiStovanych pozemnim
zafizenim. PF provadéni pfiblizeni na pfistani po
kfivoarych trajektoriich s pouzitim MLS mohou
existovat  pfisngjSi  pozadavky na integritu
a nepretrzitost cCinnosti pro ¢&ast letu do vySky
rozhodnuti. V takovych pfipadech normy integrity
a nepretrzitosti Cinnosti, vztahujici se k pozemnimu
zarizeni MLS, se nemohou stanovovat pouze

s uvazenim kategorie pfiblizeni. V pfipadé pfiblizeni na
pfistani, pfi kterych pozadavky na prelet prekazek
vyZaduji vysokou uroveri spolehlivosti pro zajisténi
pfesnosti navedeni, normy integrity pozemniho
zafizeni a nepretrzitosti Cinnosti se mohou stanovit
pomoci metody stromu risku, popsané v Dodatku A. Je
nezbytné zvazovat také nasledujici poZzadavky:

a) a)palubni vybaveni musi zajistit konstrukci
vypoctené trajektorie letu a vypoCet dat navedeni ve
vertikalni i bocni roviné s pfesnym fizenim
v zata€kach; a

b) integrita palubniho vybaveni a nepfetrzitost €innosti
musi odpovidat stupni spolehlivosti pro zajisténi
pfesnosti navedeni nezbytné pro bezpecnou
realizaci letu po takové trajektorii.

15. Pouziti zjednoduSené konfigurace
MLS
15.1 Zatimco v pfipadé zakladni a roz$ifené

konfigurace MLS je pro signdl v prostoru stanovena
jednotna norma, pozadavky na zjednoduSenou
konfiguraci, ktera umoznuje jeji pouziti k podpore
provozu s navigaci zalozenou na vykonnosti, jsou
definovany v ust. 3.11.3.4 Hlavy 3.

15.2 Kryti, pfesnost a limity monitoru nejsou
vetsi jako ty, které jsou uvedeny v ust. 3.1 Hlavy 3 pro
ILS kategorie |. Tato zjednoduSena konfigurace MLS je
pouZitelna pro provoz |. kategorie s podstatné mensimi
rozméry antén kurzového i sestupového zafizeni. Dalsi
redukce slozitosti zafizeni je mozna tam, kde se pri
priblizeni a pfistani nevyzaduje pouziti autopilota,
a proto se neuplatriuji pozadavky na hodnoty CMN.

15.3 ZjednoduSena konfigurace MLS je
kompatibilni se zakladni a rozSifenou konfiguraci MLS.

ZAMERNE NEPOUZITO
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Tabulka G-3. Priklad postupti RNAV-prostorové navigace pomoci MLS na RWY 23R
(viz obr. G-15)

Nazev postup Typ postupu RWY Npeﬁzt;::?zr::ie Pocet bod trati | AAZ nebo BAZ
KASEL-1-A Priblizeni 23R ANO 4 AAZ
NELSO-1-B Priblizeni 23R ANO 3 AAZ
N/A Nezdarené 23R N/A 2 AAZ

priblizeni
SEMOR-1-C Priblizeni 26 (pozn.) NE 2 AAZ
LAWSO-6-D Vzlet 23R N/A 3 BAZ
Poznamka: RWY 26 je pomocnou. Vzdalenost vertikalni antény od bodu traté je 3000 m.

Tabulka G-4. Priklad informace o bodech traté pro lety pomoci MLS/RNAVprostorové navigace

Z&kladni Ukazatel Ukazatel Cislo bodu X Y z Poznamka
ukazatel stavu traté traté (metry) (metry) (metry)
KASEL 1 A 4 8 200 -9 094 N/A neni Z
3 9 954 -5 336 789 PFAF
2 6 556 0 344 neniZayY
1 259 0 16,8 Prah RWY
(pozn.)
NELSO 1 B 3 9742 6 499 819 PFAF
2 6 556 0 344 Spole¢ny
s KASEL
1 259 0 16,8 Spolec¢ny
(pozn.) s KASEL
N/A N/A N/A 2 -7 408 0 N/A neniZayY
nezdafené
priblizeni 1 0 0 N/A neniZay
SEMOR 1 C 2 5567 -5 276 346 PFAF
1 159 -2401 16 Prah RWY
LAWSO 6 D 3 -8 018 3057 N/A neni Z
2 -4 964 0 N/A neniZay
1 0 0 N/A neniZay
Poznamka: Hodnota je vyskou preletu prahu RWY, vztazenou k zemi na prahu RWY. Vy$ka prahu RWY vuci

referenénimu bodu MLS se uvadi ve slové A2 doplrikovych dat.

ZAMERNE NEPOUZITO
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Tabulka G-7. Priklad bodu trati pro pfiblizeni na pfistani pomoci MLS/RNAVprostorove navigace

pr’(\)lc?:gzjlry Ds?ct)c\)/\ée CS;’{!,JO Polozka dat Hodnota Kéd Index bodu
KASEL B5 l21-35 Bod 4 - X souradnice 8200 m 110000010011000 1
I36 Vysilani Y souradnice ANO 1
I37-51 Bod 4 - Y soufadnice -9094m 000001111011001
Is2 Vysilani Z soufadnice NE 0
Identifikator nasledujiciho
I53-55 Useku/pole pfimy =0 000
I56-69 Bod 3 - X soufadnice (prvnich 00001100111100 2
14 bitd) 9954 m
B6 I21 Bod 3 - X soufadnice
(posledni bit) 0
I22 Vysilani Y soufadnice ANO 1
l23-37 Bod 3 - Y soufadnice -5336m 001001000001001
Iss Vysilani Z soufadnice ANO 1
I39-51 Bod 3 - Z soufadnice 789 m 1001111011000
I52-54 Identifikator nésledujiciho
Useku/pole kfivo€ary = 1 100
I55-69 Bod 2 - X soufadnice 6 556 m 100000000101000 3
B7 I21 Vysilani Y soufadnice NE 0
I22 Vysilani Z soufadnice ANO 1
I23-35 Bod 2 - Z soufadnice 344 m 0011110110000
I36-38 Identifikator nasledujiciho
Useku/pole 5 101
139-44 Vyska bodu traté na prahu 16,8 m 010001
RWY
l45-50 Index nezdareného pfiblizeni 7 111000
NELSO I51-65 Bod 3 - X soufadnice 9742 m 101110110111000 4
les Vysilani Y soufadnice ANO 1
le7eo | Bod 3 - Y soufadnice (prvni tfi
bity) 6499 m 110
B8 l21-32 Bod 3 - Y souradnice
(poslednich 12 bitd) 101111001000
Is3 Vysilani Z soufadnice ANO 1
I34-46 Bod 3 - Z souradnice 819 m 1110100111000
l47-49 Identifikator nasledujiciho
useku/pole spoleény = 3 110
I50-55 Index nasledujiciho bodu trati 3 110000
ZAMERNE NEPOUZITO
27.11.2025

DG -33




PREDPIS L 10/I DODATEK G
Nazev Datov | =16 . 3
é o Polozka dat Hodnota Kaod Index bodu
procedury bitd
slovo
SEMOR I56-69 Bod 2 - X soufadnice (prvnich
14 bitd) 5567 m 11111110000100 5
B9 l21 Bod 2 - X soufadnice
(posledni bit) 0
I22 Vysilani Y soufadnice ANO 1
l23-37 Bod 2 - Y souradnice -5276m 101100000001001
Iss Vysilani Z soufadnice ANO 1
I39-51 Bod 2 - Z soufadnice 346 m 0111110110000
I52-54 Identifikator nasledujiciho
useku/pole pfimy =0 000
I55-69 Bod 1 - X soufadnice 159 m 011111000000000 6
B10 I21 Vysilani Y souradnice ANO 1
122-36 Bod 1 - Y souradnice -2401m 010101011100001
I37 Vysilani Z soufadnice ANO 1
I38-50 Bod 1 - Z soufadnice 16 m 0010111000000
I51-53 Identifikator nasledujiciho
useku/pole 6 011
I54-59 Vzdalenost od virtudlni 011110
azimutalni antény 3000m
l60-69 Bod 2 - X soufadnice (prvnich 0111001011 7
Nezdarené 10 bitd) -7408m
pfiblizeni B11 [21-25 Bod 2 - X soufadnice
(poslednich 5 bita) 01001
I26 Vysilani Y soufadnice NE 0
l27 Vysilani Z soufadnice NE 0
I28-30 Identifikator nasledujiciho
useku/pole pfimy =0 000
I31-45 Bod 1 - X soufradnice 0 000000000000000 8
lag Vysilani Y souradnice NE 0
la7 Vysilani Z soufadnice NE 0
l4g-50 Identifikator nésledujiciho 6 011
useku/pole
I51-69 Rezervni NULY 000...000
Poznamka: V tabulce dvojkového kddovani se vlevo uvadi bit nizsiho fadu.
ZAMERNE NEPOUZITO
27.11.2025
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Tabulka G-8. Priklad bodu trati vzletu pomoci MLS/RNAVprostoroveé navigace
Nazev Datove C'.Sloo Polozka dat Hodnota Kaéd Index bodu
procedury | slovo bitd
LAWSO B37 l12-35 Bod 3 - X soufadnice -8018m 001111000011001 1
I36 Vysilani Y soufadnice ANO 1
I37-51 Bod 3 - Y souradnice 3057 m 010101010010000
Is2 Vysilani Z soufadnice NE 0
I53-55 Identifikator nasledujiciho
useku/pole kfivo€ary = 1 100
I56-69 Bod 2 - X soufadnice (prvnich
14 bitd) -4964m 11001001111000 2
B38 I21 Bod 2 - X souradnice
(posledni hit) 1
I22 Vysilani Y soufadnice NE 0
I23 Vysilani Z soufadnice NE 0
l24-26 Identifikator nasledujiciho
Useku/pole pfimy = 0 000
l27-a1 Bod 1 - X soufadnice 0 000000000000000 3
la2 Vysilani Y souradnice NE 0
las Vysilani Z soufadnice NE 0
la4-46 Identifikator nésledujiciho )
Gseku/pole posledr6n bod = 011
l47-69 Rezervni NULY 000...000
Poznamka: V tabulce dvojkového kédovani se vievo uvadi bit nizsiho fadu.
Tabulka G-9. Priklad kompletni baze dat MLS/RNAVprostorove navigace
Poloha bitu
1 2 3 4 5 6 7
Slovo 3456 7890 1234 5678 9012 3456 7890 1234 5678 9012 3456 7890 1234 5678 9012 3456
Al 0000 0111 0011 0010 0101 1101 1001 1000 0010 0110 0010 0100 0000 0000 0000 0100
A2 0000 1010 0011 0010 0111 0000 0010 0111 1011 1000 0000 0000 0110 0000 0001 1010
A3 0000 1101 0011 0010 0001 0111 0110 0110 0011 0000 0100 0110 0111 OO0OO 0111 1101
A4 0001 0011 0011 0010 0111 0000 0010 0000 0000 0000 0001 0000 0000 0000 0110 1000
B1 0000 0111 1100 0010 1100 0111 0100 0011 1111 0000 0001 1001 0001 OO0 0010 0111
B2 0000 1010 1101 0100 0011 0011 0100 0011 0100 0100 0011 1010 1001 0OOOO 0111 1001
B3 0000 1101 0111 0101 0000 1101 1001 1111 0100 0010 0011 1010 1000 0100 0000 1101
B4 0001 0011 1100 1101 0010 1101 1110 0100 1100 0110 0001 0110 0001 0100 0011 1110
B5 0001 0100 1100 0001 0011 0001 0000 0111 1011 0010 0000 0001 1001 1110 0000 0001
B6 0001 1001 0100 1001 0000 0100 1110 0111 1011 0001 0010 0000 0001 0100 0011 0000
B7 0001 1110 0100 1111 0110 0001 0101 0001 1110 0010 1110 1101 1100 0111 0110 1001
B8 0010 0010 1011 1100 1000 1111 0100 1110 0011 0110 0001 1111 1100 0010 0000 0011
B9 0010 0101 0110 1100 0000 0100 1101 1111 0110 0000 0001 1111 0000 0000 0101 0110
B10 0010 1000 1010 1010 1110 0001 1001 0111 0000 0O0O1 1011 1100 1110 0101 1110 0100
B11 0010 1111 0100 1000 0000 0000 0000 0000 0000 1100 0000 0000 0000 0000 0110 0100
B36 1001 0001 0011 0100 0011 1011 1001 1111 0011 0001 0011 1010 1011 0000 0010 0101
B37 1001 0110 0011 1100 0011 0011 0101 0101 0010 0000 1001 1001 0011 1100 0100 0000
B38 1001 1011 1000 0000 0000 0000 0000 0000 1100 0000 0000 0000 0000 0000 0001 1101
B39 1001 1100 1000 1001 0010 1011 0010 0001 1000 1011 1111 0010 0000 0000 1010 1001
B40 1010 0000 0111 0011 0110 0110 0110 1000 0101 0110 0101 0010 0010 1010 0110 1001
B41 1010 0111 1100 0000 0000 0110 1101 1001 0111 0000 0000 0000 0000 0000 0001 1111
B44 1011 0011 1110 1010 0101 1000 0100 1010 0000 1110 1110 1000 1000 0000 0001 1011
B45 1011 0100 1111 1001 0000 0000 0000 1101 0010 0100 0000 0000 0010 1111 0000 0011
BDW6 0011 0011 1000 1000 0011
Poznamka: Bity preambule 11 aZ /12 nejsou uvedeny.
27.11.2025
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Tabulka G-12E. Typické hodnoty polovi¢ni Sirky citlivého prostoru azimutalni antény k ochrané navedeni
pfi dojezdu (Viz ust. 4.3.7)

(vzdalenosti jsou v metrech (stopach))

Sitka laloku 2,0° Sitka laloku 1,0°
Vzdalenost mezi azimutalni
anténou a prahem RWY 1830 2 140 2 440 2750 3050 3350 3660 3960
(6 000) | (7000) | (8000) | (9 000) | (10 000) | (11 000) | (12 000) | (13 000)
Jednoduché / slozité 38 48 59 70 83 54 62 69
umisténi (123) (157) (193) (230) (271) (177) (202) (227)

Tabulka G-13. Uhel plochy minimélnich vztaznych vy$ek a odpovidajici délky chranéného prostoru
pro pfriblizeni na pfistani pomoci MLS/RNAVprostorové navigace

Délka chranéného prostoru Uhel plochy minimalnich vztaznych vysek (stupng) 0
L[m], PCH=2,0m Poruchy od B-727 Poruchy od B-747
300 1,81 3,49
450 1,23 2,36
600 0,95 1,79
750 0,77 1,44
900 N/A 1,21

Nasledujici rovnici mGZzeme pouzit pro stanoveni Uhlu (6) plochy minimalnich vztaznych vysek viéi fazovému stredu
optimalni antény pfi délce chranéného prostoru L:

TrH+ V) _peyy

0=tg" 4
9 L
kde:
TFH vztazna vyska ocasniho kylu
PCH vztazna vyska fazového stfedu antény
A délka viny MLS
Poznamka: TFH je 10,4 m pro letadlo B-727 a 19,3 m pro letadlo B-747, 4 je 0,06 m. PCH a L musi byt

uvedeny v metrech, jestlize TFH a A jsou zadany v metrech.
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Tabulka G-14. Vztahy monitorovani a ovladani pozemniho zafizeni
Provadéna ¢innost
22Kadn zakladni data
Porucha podsystéemu Azimut  Elevace Zpétny vyzafovana \ijyozasreok\grj Doplikova Dn'\gE(/)N
pfiblizeni pfiblizeni azimut do sektoru 5tnéh data DME/P
azimutu zpetneno
priblizeni azimutu
Azimut pfiblizeni * * +
Elevace pfiblizeni *
Zpétny azimut * +
Zakladni data vyzafovana
do sektoru azimutu * * *
priblizeni
Z3kladni data vyzafovana
do sektoru zpétného * *
azimutu
Doplrikova data + + +

DME/N nebo DME/P

* vysilaci funkce se prerusuje
+ moznost prodlouzeni vyzarovani v pfipadé provozni nutnosti

Tabulka G-15. Normy nepretrzitosti obsluhy a integrity pro zakladni trajektorie pomoci MLS
a MLS/RNAMprostoroveé navigace

Azimut nebo elevace DME/P®
Integrita pro Integrita pro
Uroveri 1 | libovoné jedno | Nepretrzitost | MTBO (hodin) | libovolné jedno | Nepretrzitost | MTBO (hodin)
pFlsténl' 0bs|uhy pl"lsténl' obs]uhy
1 NeovéFovano, konstrukce vypoétena na spinéni poZzadavk( trovné 2 9
2 1-1x107 1-4x106 1000 1-1x107 1-4x106 1000
(15s) (15 s)
3 1-0,5x10° 1-2x106 2000 1-1x107 1-4x106 1000
(15s) (15s)
49 1-0,5x10° 1-2x106 1-1x107 1-4x106 1000
(15s)
(30sAz) 4000 Az
(15 s EN® 2000 EI®
Poznamka:
1. Hodnoty nepretrzitosti obsluhy a integrity v datovém slové jsou zahrnuty do uvedenych hodnot uhlovych funkci

akrwbd

pro kazdou uroveri.

Zpétny azimut se neuvaZuje pfi zékladnich trajektoriich.

Predpoklada se, Ze vdechna zafizeni odpovidaji minimalné poZadavkim urovné 2.
Jestlize se s MLS pouzije jen DME/N, hodnoty mohou byt zmenseny na 1-1x10°.

Kritické ¢asy pro uroveri 4 jsou stanoveny na zakladé zkuSenosti s provozem ILS a odpovidaji sou¢asnym
provoznim moznostem. Podle provoznich zkusenosti s MLS a rozsifeni provoznich moZnosti mize v budoucnu
dojit k nezbytné korekci danych hodnot.

Trajektorii MLS/RNAM-prostorové navigace mohou vyZadovat normy integrity, nepretrzitosti obsluhy a MTBO
elevace a DME/P odpovidajici drovnim 3 a 4 a také, aby normy zarizeni zpétného azimutu (jestlize se pouziva)
odpovidaly normam azimutu pfibliZzeni na pristani.

27.11.2025

DG - 40



DODATEK G PREDPIS L 10/1

Referenéni bod MLS
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Obr. G-13
Souradnicovy systém pri pouziti MLS/RNAVMprostoroveé navigace
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Mezdafené pfibliZeni
Obr. G-15
Priklad postupt s pouzitim MLS/RNAVprostorové navigace
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DODATEK H

PREDPIS L 10/I

DODATEK H — STRATEGIE RACIONALIZACE KONVENCNICH RADIONAVIGACNICH PROSTREDKU
A VYVOJ SMEREM K PODPORE NAVIGACE ZALOZENE NA VYKONNOSTI
(viz Hlava 2, ust. 2.1)

1. uvoD
1.1 Posun od navigace vztazené k zafizeni
k navigaci zaloZzené na soufadnicich umoznény

navigaci zalozenou na vykonnosti (PBN) poskytuje
vyznamny pfinos zejména z pohledu podpory flexibility
poZadovanych pfi planovani vzdusného prostoru
a navrhu souvisejicich trati a postupd podle provoznich
potfeb.  Nejvhodnéjsi  navigaéni infrastrukturou
podporujici PBN je GNSS. Nasledkem toho se role
konvenénich navigacnich prostfedkd nyni vyviji
smérem k tomu, Ze se jednd o dosluhujici pozemni
infrastrukturu, schopnou zajistit bezpecnost
a dostateCnou uroven provozu v pfipadé nedostupnosti
GNSS (napf. v dusledku vypadk). V pribéhu tohoto
vyvoje mohou pozemni prostfedky rovnéz umoznovat
provoz PBN uzivatelim, ktefi jeSté nejsou vybaveni
GNSS.

1.2 Cilem strategie stanovené v tomto Dodatku je
poskytnout statim poradensky material, ktery by jim
umoznil jak racionalizaci naviga¢nich prostrfedkd, tak
koordinovany vyvoj smérem k ustanoveni dosluhujici
pozemni infrastruktury. Tato strategie by méla byt
zohlednéna zejména pfi rozhodovani o investicich do
novych zafizeni nebo jejich vymény. Kontext tohoto
vyvoje je popsan v dokumentu Global Air Navigation
Plan (Doc 9750).

1.3 Strategie se zabyva pouzitim
radionavigacnich prostfedk(i jak pro konvenéni
navigaci, tak navigaci zaloZzenou na vykonnosti
v prostoru trati a kone€ného pfiblizeni, stejné jako jejich
pouzitim jako prostfedkl pfi nepfesném pfistrojovém
pfiblizeni. Podrobny poradensky materidl tykajici se
pozadavkl na infrastrukturu pro PBN navigaci je
dostupny v pfiru¢ce Performance-based Navigation
(PBN) Manual (Doc 9613).

Poznamka: Strategie tykajici se pfiblizeni na
pfistani a pristani s vertikdlnim vedenim (APV)
a presného priblizeni na pristani a pristani je uvedena
v Dodatku B.

2. CILE A STRATEGIE

Strategie musi:

a) zachovat alespon stavajici Uroveri bezpec€nosti
navigace na trati a v koncové oblasti;

b) zjednodu$it zavadéni
vykonnosti (PBN);

c) zachovat celosvétové interoperability;

navigace zaloZzené na

d) zajistit  regiondlni  flexibilitu na  zakladé
koordinovaného regionalniho planovani;
e) podnécovat uzivatele vzduSného  prostoru

k vybaveni letadla vhodnou avionikou pro PBN; a

f) zohledriovat ekonomické, provozni a technické
otazky.

3. VYCHOZI PRINCIPY
3.1 Skutecnosti tykajici se provozu
3.1.1 Nasledujici uvahy jsou =zaloZzeny na

predpokladech, Ze jsou definovany provozni
pozadavky, vyc€lenény potfebné zdroje a vynalozeno
potfebné  Usili. Zejména zmény v zajiSténi
radionavigacnich zafizeni vyzaduji souvisejici Usili
v oblasti planovani vzduSného prostoru, navrhu
postupu, zvazeni regulatornich aspektll a rozsahla
jednani s dotéenymi uzivatel vzdusného prostoru.

3.2 Skutecnosti tykajici se NDB

3.2.1 Radiomajdky NDB v provozu PBN nehraji
zadnou Ulohu, s vyjimkou prostfedku pro kfiZzovou
kontrolu polohy a obecné situaéni povédomi. Tyto
minoritni  Glohy by nemély vést k pozadavku na
zachovani zafizeni NDB.

3.2.2 Svyjimkou mist, kde neni k dispozici jina
alternativa, protoze tomu brani letadlovy park uzivatele,
financni, terénni nebo bezpecnostni omezeni:

a) je pouziti radiomajaki NDB jako tratovych
navigacnich  prostfedkd  nebo  polohovych
navestidel v koncové oblasti obecné prfekonané;

b) radiomajdky NDB pouzivané pro podporu
SID/STAR by mély byt nahrazeny tratovymi body
RNAVprostorové navigace;

c) NDB pouzivané jako polohové radiomajaky
usnadnujici nalétnuti ILS by mély byt nahrazeny
tratovymi body RNAVprostorové navigace;

d) pouziti radiomajaku NDB k podpofe nezdafeného
priblizeni by se nemélo doporucovat s vyjimkou,
kdy mistni skuteénosti z duvodu bezpecénosti
vyzaduji moznost provedeni nezdafeného pfiblizeni
bez GNSS; a

e) radiomajaky NDB pouzivané jako prostfedek pro
nepfesné pfistrojové pfiblizeni by mély byt stazeny
s vyuzitim  moznosti nabizené implementaci
rezoluce Assembly Resolution 37-11.

3.3 Skuteé€nosti tykajici se VOR

3.3.1 Jedind navigacni specifikace PBN, kterou
umoziuje VOR pod podminkou, Ze je umistén spolu
s DME, je RNAV 5. Poskytovani RNAV 5 na zakladé
VOR/DME podléha znaénym omezenim, protoze
integrovana multisenzorova navigace cini pouziti
VOR/DME velmi malym, v nékterych pfipadech
omezuje rozsah pouziti na 25 NM. Kromé toho ma
schvalenou moznost RNAV 5, ktera by byla zalozena
pouze na VOR/DME, schvaleno pouze nékolik
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provozovatelt letadel. Proto se pouziti VOR/DME
k zajistovani sluzeb PBN nedoporucuje. Jedinou
vyjimkou by mohla byt podpora trati RNAV 5 uvnitf
nebo v blizkosti spodni hranice tratovych vzdu$nych
prostord (nad minimalni sektorovou nadmofskou
vyskou, MSA), kde je velmi narocné dosahnout pokryti
DME/DME.

3.3.2 Vzasadé, aby se dosahlo Uspory nakladd,
méla by byt zafizeni VOR v souvislosti s celkovym
planem PBN stahovana. Neméla by byt zavadéna
zadna nova samostatna zafizeni VOR (napf. v novych
mistech). AvSak VOR je mozné zachovat, aby slouzily
nasledujicim zbylym provoznim ucéeldm:

a) jako dosluhujici navigaéni moznost (napf. pro
provoz v8eobecného letectvi pomahajici
predchazet narusenim vzdu$ného prostoru);

b) k zajisténi navigace, kfizové kontroly a situacniho
povédomi, zejména v koncové oblasti (povédomi
pilota o MSA, vyhnuti se pfedéasnému zapojeni
systému automatického fizeni letu pro nalétnuti ILS,
provozni postupy letadla pro nenadalé situace, jako
je porucha motoru pfi vzletu, nezdafena pfiblizeni,
pokud to mistni skute¢nosti z divodu bezpeénosti
vyzaduji), zejména v oblastech, kde je pokryti

DME/DME v nizkych  nadmofskych  vySkach
omezengé;
c) pro ineréni aktualizaci VOR/DME, kde neni

k dispozici aktualizace DME/DME;

d) pro nepresna pfistrojova pfiblizeni, dokud existuji
uzivatelé nevybaveni pro pfiblizeni RNP a pokud
nejsou k dispozici jiné vhodné prostfedky pro
pfesné pfriblizeni;

SID/STAR k obsluze

e) pro konvenéni letadel

neschopnych PBN;
f) potfebnym k podpofe provozu statnich letadel; a

g) k podpore zajisténi proceduralnich rozstupu (jak je
podrobné popsano v Piedpisu L 4444).

3.3.3 Aby se zajistila moznost RNAV—prostorove
navigace s DME, méla by byt mista, kde je zachovano
zafizeni VOR, obvykle vybavena rovnéz stejné
umisténym DME.

3.34 Pfedpoklada se, Ze dodrZovani vySe
uvedenych zésad by mohlo v oblastech s vysokou
hustotou provozu umoznit snizeni sou€asného poctu
zafizeni o 50 % i vice. Za ucCelem dosazeni téchto
vysledkd by staty meély vytvofit plan racionalizace, kdy
vezmou do Uvahy sluzebni stafi, veSkeré vyuziti
a provozni funkce téchto zafizeni. To obvykle vyzaduje
znacnou spolupraci s uzivateli vzduSného prostoru.
Plan racionalizace by mél byt nedilnou soucasti
implementacniho planu PBN. ZkuSenosti ukazaly, ze
naklady souvisejici s timto projektem jsou niz8i nez
vyména a modernizace jediného zafizeni VOR.
Planovani racionalizace VOR je rovnéz dllezitym
vstupem v planovani vyvoje DME.

3.4 Skuteénosti tykajici se DME

3.41 DME/DME pIné podporuje provoz PBN
zalozeny na navigacnich specifikacich RNAV 1, RNAV
2 a RNAV 5. Tudiz je DME/DME (u vybavenych letadel)
v soucasnosti  nejvhodnéjS§i pozemni  moznosti.
DME/DME zajistuje plnou moznost zalohy GNSS pro
aplikace RNAV—prostorové navigace a vhodnou

dosluhujici moznost pro aplikace RNP vyzadujici
pfesnost +1NM (95%) lateralné, kdyz je podpofena
odpovidajici infrastrukturou DME.

Poznamka: | kdyz jsou néktera letadla osvédcena
jako vybavena pro RNP na zakladé DME/DME,
schopnost DME zajiStovat RNP obecné se jesté stale
zkouma.

3.4.2  Staty jsou podporovany, aby planovaly vyvoj
své infrastruktury DME, pfi¢emz by mély vzit v Gvahu
nasledujici:

a) kde se pozaduje, aby byla zachovana moznost
dosluhujici pozemni navigace, méla by byt, kde je
to mozné, zajisténa sit DME schopna podporovat
navigaci DME/DME;

b) kdykoli je to mozné, mél by navrh sité DME brat do
uvahy moznosti Uspory nakladud, jako odstranéni
v misté, kde je odstranén VOR, nebo moznost
efektivné zfidit novy samostatny DME v mistech,
ktera maji z pohledu ANSP CNS i jiné pfednosti;

¢) navrh sité DME by se mél pokouSet vyplnit jakékoli
mezery a zajistit pokryti v tak nizkych nadmofrskych
vyskach, jak je provozné uzite€né, aniz by o mélo
za nasledek nepfiméfené investice do novych
zafizeni;

d) pokud nelze dosahnout uspokojiveho pokryti
DME/DME, mély by staty zvazit, zda u uzivatell
vzdusného prostoru nevyzadovat vybaveni INS,
aby se tak preklenuly mezery v pokryti;

e) ANSP by méli v maximalni mozné mife vyuzivat
preshraniéni a vojenska zafizeni (TACAN) pod
podminkou, Ze jsou uzavieny nezbytné dohody; a

f) pfidélovani kmitoctd novym stanicim DME by se
mélo v oblastech s vysokou hustotou stanic DME,
pokud je to mozné, vyvarovat pdsmu GNSS L5/E5
(1 164 — 1 215 MHz).

3.43 V pfipadé dodrzovani vyse uvedenych zasad
se ocekava, Ze by se méla hustota stanic DME v dané
oblasti stdt mnohem jednotné&jsi. Jinymi slovy, pocet
zarizeni v oblastech s vysSi hustotou stanic se snizi,
zatimco muZe byt potfeba, aby se zvysila v oblastech
s nizkou hustotou stanic.

3.4.4  Je znamo, ze v nékterych oblastech, jako jsou
velmi  nizké nadmorské vySky, v prostfedich
omezenych terénem, nebo na malych ostrovech
a v oblastech nad vodou, neni zajiSténi navigace
DME/DME mozné nebo praktické. Také je potfeba
poznamenat, Ze nékteré FMS vylu€uji pouziti DME
pfidruzenych k ILS. V dusledku toho neni mozné zajistit
sluzbu DME/DME stejné kvality vSem uzivatelim
vybavenym DME/DME, na zakladé DME pfidruzenym
k ILS, a proto nelze tato zafizeni pouzivat k zajisténi
této sluzby (bez ohledu, zda jsou, nebo nejsou
publikovany v tratové ¢asti (ENR) AIP).

3.5 Skuteénosti  tykajici se
multisenzorové palubni navigace

schopnosti

3.5.1 Je znamo, zZe:

a) dokud nebudou vSichni uzivatelé vzduSného
prostoru vybaveni a schvaleni pro provoz PBN na
zakladé GNSS, musi byt zajistovany pozemni
navigacni prostifedky, aby bud podporovaly
konvenéni postupy, nebo aby podporovaly moznosti
PBN na zakladé DME/DME;
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