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(57) Abrégée/Abstract:

-Le dispositif (1) utilise une position verticale angulaire de I'aeronef et comporte au moins un moyen radioélectrigue (2A) d'aide a
I'atterrissage, des moyens (3) pour determiner de facon autonome la position de ['aéronef en latitude et longitude, des moyens (4A)
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(57) Abrege(suite)/Abstract(continued):

pour déeterminer la position du seuil de ladite piste d'atterrissage en latitude et longitude, et une unite de calcul (5) pour, a partir
desdites positions de ['aeronef et du seull de la piste d'atterrissage, corriger la position verticale angulaire de ['aéronef, la position
verticale angulaire ainsi corrigee étant utilisee pour aider a l'atterrissage de 'aeronef.
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ABREGE

— Le dispositif (1) utilise une position verticale angulaire de |'aéronef et
comporte au moins un moyen radioélectrique (2A) d'aide a |'atterris-
sage, des moyens (3) pour déterminer de facon autonome la position de
I'aéronef en latitude et longitude; des moyens (4A) pour determiner la
position du seuil de ladite piste d'atterrissage en latitude et longitude, et
une unité de calcul (5) pour, a partir desdites positions de l'aéronef et
du seuil de la piste d'atterrissage, corriger la position verticale angulaire
de |'aéronef, la position verticale angulaire ainsi corrigée étant utilisée

pour aider a |'atterrissage de l'aéronef.
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PROCEDE ET DISPOSITIF D'AIDE A L'ATTERRISSAGE D'UN AERONEF
SUR UNE PISTE D'ATTERRISSAGE

La présente invention concerne un procédé et un dispositif d'aide a
I'atterrissage d'un aéronef sur une piste d'atterrissage.

Plus précisément, elle concerne un procédé (et un dispositif)
employant au moins un moyen radioélectrique d'aide a l'atterrissage et
utilisant une position verticale angulaire de I'aéronef. On considere que

10 I'aide a 'atterrissage comprend a la fois l'aide a I'approche, a l|'atterris-
sage proprement dit et au roulage au sol.

Comme moyen radioélectrique d'aide a l|'atterrissage, aussi bien
pour un atterrissage manuel que pour un atterrissage automatique, on
connait différents systémes de radionavigation, notamment un systeme
d'atterrissage hyperfréquences de type MLS ("Microwave Landing Sys-
tem" en anglais) ou un systéme d'atterrissage aux instruments de type ILS
("Instrument Landing System” en anglais). Les besoins opérationnels ren-
dent nécessaire de disposer d'un systéme de type MLS ou de type ILS qui
permet d'effectuer des atterrissages quelles que soient les conditions cli-

20 matiques et de respecter les exigences imposées par les normes interna-

tionales.

On sait que les contraintes principales qui sont liees aux types
d'approche et aux contraintes d'installation des antennes sur un aéronef
sont les contraintes suivantes :

— une régle dite des 19 pieds (ou 5,8 métres) en phase finale de |'appro-
che (représentant |'écart vertical entre la trajectoire passant par l'an-
tenne de réception et la trajectoire passant par le dessous du train prin-
cipal) qui est une exigence imposee par les normes internationales ;

30 — la forme des diagrammes de rayonnement des antennes et le masquage

potentiel des antennes pouvant étre lié a des obstacles fixes ou mobiles
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comme les trains d'atterrissage, mais également aux attitudes de |'aée-
ronef pendant toute la phase d'approche ; et

— I'écart entre le cap de |'aéronef et le cap de la piste d'atterrissage, qui
est important en début d'approche.

Pour répondre a toutes les contraintes précitées lors d'un atterris-
sage, il est nécessaire tout d'abord d'installer une antenne en partie supe-
rieure de |'aéronef, afin de garantir la réception d'un signal radioélectrique
lors d'une approche avec des angles importants de capture de |'axe de la
piste d'atterrissage (ce signal est utilisé pour calculer la position de |'avion
par rapport & |'axe d'approche). De plus, pour respecter la régle des 19
pieds, il faut utiliser une antenne installée en partie inférieure de |'aéronef
afin d'avoir un écart vertical, entre la trajectoire passant par cette antenne
et celle passant par le point le plus bas du train d'atterrissage principal,
qui est inférieur a 19 pieds (ou 5,8 metres environ).

Pour respecter les deux contraintes précédentes, l'installation de-
vient complexe voire impossible pour des aéronefs, dont le diamétre et la
longueur du fuselage sont importants.

En plus des contraintes précitées liées a l'installation des antennes
sur I'aéronef, il existe également des contraintes liées aux récepteurs de
radionavigation. Une premiére contrainte est qu'un systeme de type
"MLS" par exemple travaille en valeurs angulaires et une deuxieme
contrainte est que pour pouvoir corriger, a partir d'une valeur meétrique
fixe et constante, la position verticale de |'aéronef, le récepteur doit impé-
rativement connaitre la position de I'aéronef par rapport au seuil de |a
piste d'atterrissage, afin de transformer une correction metrique en correc-
tion angulaire.

La présente invention concerne un procédé d'aide a |'atterrissage

d'un aéronef sur une piste d'atterrissage, permettant de remédier a ces

inconvénients.
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A cet effet, selon I'invention, ledit procédé du type employant au
moins un moyen radioélectrique d'aide a |'atterrissage et utilisant une po-
sition verticale angulaire de |'aéronef,
est remarquable en ce que |'on réalise, de facon automatique et répétitive,
les opérations suivantes :

a) on détermine de facon autonome la position de |'aéronef en latitude et
longitude ;

b) on détermine la position du seuil de la piste d'atterrissage en latitude et
longitude ;

c) a partir des positions déterminées aux étapes a) et b), on calcule une
premiere distance correspondant a la distance dans un plan horizontal
entre |'aeronef et le seuil de la piste d'atterrissage ;

d) on ajoute a cette premiere distance la distance dans un plan horizontal
entre un point de référence au sol prédéterminé et ledit seuil de la piste
d'atterrissage de maniere a former une seconde distance ;

e) a I'aide de cette seconde distance et de la valeur de la pente d'appro-
che mesurée de ['aéronef, on calcule une premiére hauteur
correspondant a la hauteur relative de |'aéronef par rapport au seuil de
la pisfe d'atterrissage ;

f) on soustrait a ladite premiere hauteur un écart métrique prédéterminé de
maniére a former une seconde hauteur ; et

g) a partir de ladite seconde hauteur et de ladite seconde distance, on
corrige ladite position verticale angulaire de |'aéronef, la position verti-
cale angulaire ainsi corrigée etant utilisée pour aider a I'atterrissage de
|"aéronef.

Selon l'invention, ledit écart métrique prédéterminé utilisé a |'étape
f) permet de respecter la régle précitée des 19 pieds.

Ainsi, grace a l'invention, on obtient les avantages suivants :
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— une seule antenne permet de répondre a toutes les contraintes préci-
tées, si son installation permet de garantir une réception correcte et
suffisante du signal radioélectrique d'aide au guidage tout au long de
|'atterrissage ;

— sur des avions trés gros porteurs, la présente invention permet de satis-
faire facilement a la "régle des 19 pieds” ;

~ la présente invention peut étre adaptée automatiquement a tous les
aéronefs, sans modification ou avec des modifications mineures du
moyen radioélectrique d'aide a |'atterrissage ;

— les problemes d'installation des antennes, en partie inférieure de |'aéro-
nef, sont supprimeés ; et '

— il n'est plus nécessaire de développer et de mettre au point des algo-
rithmes de commutation entre les différentes antennes.

De facon avantageuse :

— a |'étape a), on détermine la position de |'aéronef a |'aide d'un récepteur
GPS embarqué sur ledit aéronef, c'est-a-dire un récepteur d'un systéme
de positionnement par satellites de type GPS ("Global Positioning Sys-
tem" en anglais) ; et/ou

— ledit boint de référence au sol utilisé a |'étape d) correspond au point
d'origine, sur la piste, de la pente d'approche.

Dans un mode de réalisation préféré, a I'étape e), on calcule ladite
premiere hauteur H1 a l'aide de |'expression suivante :

H1=D1.tana

dans laquelle :

— o est la valeur de la pente d'approche mesurée par le récepteur du
systeme d'atterrissage ;

— tana est la tangente de o ; et

— D1 représente ladite seconde distance.
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En outre, avantageusement, a I'étape g), on calcule ladite position
angulaire corrigée a I'aide de |'expression :
a1l = arctan [(H1 - H2)/D1]
dans laquelle H1 et D1 représentent les grandeurs spécifiées ci-dessus et,
H2 représente ledit écart metrique predétermine.
Par ailleurs :
— dans un premier mode de réalisation, ledit moyen radioélectrique d‘aide
a l'atterrissage comprend un recepteur d'un systéme d'atterrissage hy-
10 perfréquences, de préférence de type MLS ("Microwave Landing Sys-
tem” en anglais), et ledit récepteur recoit la position du seuil de la piste
d'atterrissage a partir d'une station au sol (étape b) ;
— dans un deuxieme mode de reéalisation, ledit -moyen radioélectrique
d'aide a I'atterrissage comprend un récepteur d'un systéme d'atterris-
sage hyperfrequences, de préférence de type MLS ("Microwave Landing

System” en anglais), et ladite position du seuil de la piste d'atterrissage

est issue d'une base de données embarquée sur ['adronef : et

— dans un troisieme mode de réalisation, ledit moyen radioélectrique .

d'aide a |'atterrissage comprend un récepteur d'un systéme d'atterris-

20 sage aux instruments, de préférence de type ILS ("Instrument Landing

System” en anglais), et ladite position du seuil de la piste d'atterrissage
est issue d'une base de données embarquée sur |'aéronef.

La présente invention concerne également un dispositif d'aide 3
I"atterrissage d'un aéronef sur une piste d'atterrissage, ledit dispositif
comportant au moins un moyen radioélectrique d'aide a |'atterrissage et
utilisant une position verticale angulaire de |'aéronef.

Selon l'invention, ledit dispositif est remarquable en ce qu'il

comporte de plus :
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c) des moyen pour une premiére distance correspondant a Ia distance dans un plan

horizontal entre I'aéronef et le seull de la piste d'atterrissage;

d) des moyens d'application pour ajouter a cette premiere distance la distance dans
un plan horizontal entre un point de réference au sol predeterminé et ledit seull de
la piste d'atterrissage de maniere a former une seconde distance;

e) des moyens pour calculer une premiere hauteur correspondant a la hauteur
relative de I'aéronef par rapport au seuil de la piste d'atterrissage a 'aide de cette
seconde distance et de la valeur de la pente d'approche mesurée de |'aeronef;

f) des moyens pour soustraire a ladite premiere hauteur un écart metrique
predéterminé de maniere a former une seconde hauteur, et

g) des moyens pour corriger ladite position verticale angulaire de ['aéronef, la
position verticale angulaire ainsi corrigée étant utilisée pour aider a |'atterrissage
de I'aéronef a partir de ladite seconde hauteur et de ladite seconde distance.

Dans un mode de réalisation particulier, lesdits premiers moyens
comportent un récepteur GPS embarqué sur |'aéronef, c'est-a-dire un ré-
cepteur d'un systéme,de positionnement par satellites de type GPS ("Glo-
bal Positioning System"” en anglais).

En outre : .

— dans une premiere variante, lesdits deuxidmes moyens comportent un

recepteur embarqué sur |I'aéronef et coopérant avec une station au sol :

et
— dans une seconde variante, lesdits deuxiémes moyens comportent une

base de données.

Par ailleurs :
— dans un premier mode de réalisation, ledit moyen radioélectrique d'aide
a l'atterrissage comprend un récepteur d'un systéme d'atterrissage hy-

perfréquences, de préférence de type MLS ; et
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— dans un second mode de réalisation, ledit moyen radioélectrique d'aide
a l'atterrissage comprend un récepteur d'un systéme d'atterrissage aux

instruments, de préférence de type ILS.
Par ailleurs, dans un mode de réalisation particulier, le dispositif

conforme a l'invention comporte un récepteur multimode d'aide a I'atter-
rissage qui comprend au moins :

— ledit moyen radioélectrique d'aide a |'atterrissage ;

— lesdits premiers moyens ; et

— ladite unité de calcul.
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Les figures du dessin annexé feront bien comprendre comment
I'invention peut étre réalisée. Sur ces figures, des références identiques
désignent des éléments semblables.

Les figures 1 & 3 sont les schémas synoptiques de trois modes de
réalisation différents d'un dispositif conforme a l'invention.

Le dispositif 1 conforme a l'invention est un dispositif d'aide a |'at-
terrissage d'un aéronef sur une piste d'atterrissage.

Ledit dispositif 1 est du type comportant au moins un moyen ra-

dioélectrique 2A, 2B d'aide a |'atterrissage, usuel, et utilisant une position

verticale angulaire de |'aéronef.

En outre, selon l'invention, ledit dispositif 1 comporte de plus :

— des premiers moyens 3 pour déterminer de facon autonome la position
de I'aéronef en latitude et longitude ;

—~ des deuxiemes moyens 4A, 4B, 4C pour déterminer la position du seulil
de ladite piste d'atterrissage en latitude et longitude ; et

— une unité de calcul 5 pour, a partir desdites positions de |'aéronef et du
seuil de la piste d'atterrissage, corriger ladite position verticale angulaire
de I'aéronef, la position verticale angulaire ainsi corrigée étant transmise
par une liaison 6 et utilisée pour aider a |'atterrissage de |'aéronef.

Pour ce faire, selon l'invention, ladite unité de calcul 5 réalise les
opérations suivantes :

— a partir des positions précitées de |'aéronef et du seuil de la piste
d'atterrissage, elle calcule une premiere distance correspondant a la dis-
tance dans un plan horizontal entre |'aéronef et le seuil de la piste d'at-
terrissage ;

— elle ajoute a cette premiere distance la distance dans un plan horizontal
entre un point de référence au sol prédéterminé et ledit seuil de la piste

d'atterrissage de maniére a former une seconde distance. Selon
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I'invention, ledit point de référence au sol correspond au point d’origine,
sur la piste, de la pente d'approche ;

— a l'aide de cette seconde distance et de la valeur de la pente d'appro-
che mesurée de |'aéronef, elle calcule une premiere hauteur
correspondant a la hauteur relative de |'aéronef par rapport au seuil de
la piste d'atterrissage ;

~ elle soustrait a ladite premiere hauteur un écart métrique prédéterminé

permettant de respecter la regle des 19 pieds de maniere a former une

seconde hauteur ; et
—~ a partir de ladite seconde hauteur et de ladite seconde distance, elle

corrige ladite position verticale ahgulaire de l'aéronef, la position verti-

cale angulaire ainsi corrigée étant donc utilisée pour aider a I'atterris-

sage de |'aéronef.

Dans un mode de réalisation préféré, ladite unité de calcul 5 cal-

cule :
— Jladite premiére hauteur H1 a l'aide de |I'expression suivante :

H1=D1.tana

dans laquelle :

- oc:est la valeur de la pente d'approche mesurée par le récepteur du

systéme d’'atterrissage ;

. tano est la tangente de o ; et

. D1' représente ladite seconde distance ; et
— ladite position angulaire corrigée a |'aide de |'expression :

al = arctan [(H1 - H2)/D1]
dans laquelle H1 et D1 représentent les grandeurs speécifiées ci-dessus et,
H2 représente ledit écart métrique prédéterminé.
Dans un mode de réalisation particulier, lesdits premiers moyens 3

qui sont reliés par une liaison 7 a |'unité de calcul 5, comportent un récep-

teur GPS usuel embarqué sur |'aéronef, c'est-a-dire un récepteur d'un sys-
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teme de positionnement par satellites de type GPS ("Global Positioning
System"” en anglais).
Par allleurs :
— dans une premiere variante representée sur les figures 1 et 2, ledit
5 moyen radioélectrique 2A d'aide a |'atterrissage comprend un récepteur
8 d'un systeme d'atterrissage hyperfréquences, de préférence de type
MLS, qui est relié par une liaison 9 a 'unité de calcul 5. Un systéme
d'atterrissage hyperfréquences (ou a micro-ondes) est un systéme d'at-
terrissage qui opere dans le spectre des micro-ondes et qui fournit un
10 guidage latéral et vertical aux aéronefs équipés d'instruments compati-
bles ; et
— dans une seconde variante représentée sur la figure 3, ledit moyen ra-
dioelectrique 2B d’'aide a |'atterrissage comprend un récepteur 11 d'un
systeme d'atterrissage aux instruments, de préférence de type ILS, qui
15 est relié par une liaison 12 a l'unité de calcul 5. Un systéme d'atterris-
sage aux instruments est un systeme de radionavigation qui est
composé de balises automatiques situées en bordure de piste et d'un
réecepteur radio spécialisé a bord de I'aéronef, qui fournit un guidage ho-
rizo'ntél et vertical avant et pendant |'atterrissage en présentant au pi-
20 lote I'écart latéral par rapport a I'axe de la piste et |'écart vertical par
rapport a un plan de descente.
Par ailleurs, dans un premier mode de réalisation représenté sur la
figure 1, lesdits deuxiemes moyens 4A comportent ledit récepteur 8 qui
recoit la position du seuil de la piste d'atterrissage, de facon usuelle, a
25 partir d'une station (non représentée) qui est située au sol.
Dans un deuxieme mode de réalisation représenté sur la figure 2,
lesdits deuxiemes moyens 4B comportent d'une base de données 13

embarquée sur |'aéronef et reliée par une liaison 14 a 'unité de calcul 5,

dont est issue ladite position du seuil de la piste d'atterrissage.
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Dans un troisieme mode de réalisation représenté sur la figure 3,
lesdits deuxiemes moyens 4C comportent d'une base de données 15
embarquée sur |'aéronef et reliée par une liaison 16 a I'unité de calcul 5,
dont est issue ladite position du seuil de la piste d'atterrissage.

De préférence, ladite base de données 13, 15 fait partie d'un sys-
teme de gestion de vol de type FMS ("Flight Management System" en
anglais).

Par ailleurs, dans un mode de réalisation particulier, le dispositif 1
conforme a lI'invention comporte un récepteur multimode 17 d'aide a I'at-
terrissage, de type MMR ("Multi Mode Receiver"), qui comprend au
moins :

— ledit moyen radioélectrique 2A, 2B d'aide a |'atterrissage ;

— lesdits premiers moyens 3 ; et

— fadite unité de calcul 5.

Ainsi, grace au dispositif 1 conforme a l'invention, on obtient les
avantages suivants :

— une seule antenne permet de répondre a toutes les contraintes préci-
tées, si son installation permet de garantir, tout au long de |'atterris-
sage,: une reception correcte et suffisante du signal radioélectrique
d'aide au guidage ; .

— sur des avions trés gros porteurs, le dispositif 1 permet de satisfaire
facilement a la "régle des 19 pieds"” ;

~ ledit dispositif 1 peut étre adapté automatiquement a tous les aéronefs,
sans modification ou avec des modifications mineures du moyen ra-
dioélectrique 2A, 2B d'aide a |'atterrissage ;

-~ ledit dispositif 1 supprime les problémes d'installation des antennes, en
partie inférieure de |'aéronef ; et

— 1l n'est plus nécessaire de développer et de mettre au point des algo-

rithmes de commutation entre les différentes antennes.
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REVENDICATIONS

1. Procédé d'aide a l'atterrissage d'un aéronef sur une piste d'at-
terrissage, ledit procédé employant au moins un moyen radioélectrique
d'aide a |'atterrissage et utilisant une position verticale angulaire de I'aéro-
nef,
caractérisé en ce que l'on réalise, de fagcon automatique et répétitive, les
opérations suivantes :

a) on détermine de fagon autonome la position de |I'aéronef en latitude et
longitude ;

b) on détermine la position du seuil de ladite piste d'atterrissage en lati-
tude et longitude ;

c) a partir des positions déterminées aux étapes a) et b), on calcule une
premiére distance correspondant a la distance dans un plan horizontal
entre ['aéronef et le seuil de la piste d'atterrissage ;

d) on ajoute a cette premiére distance la distance dans un plan horizontal
entre un point de référence au sol prédéterminé et ledit seuil de la piste
d'atterrissage de maniéere a former une seconde distance ;

e) a I'aide de cette seconde distance et de la valeur de la pente d'appro-
che :mesurée de l'aéronef, on calcule une premiére hauteur
correspondant a la hauteur relative de |'aéronef par rapport au seuil de
la piste d'atterrissage ;

f) on soustrait a ladite premiere hauteur un ecart metrique prédeterminé de
maniere a former une seconde hauteur ; et

g) a partir de ladite seconde hauteur et de ladite seconde distance, on
corrige ladite position verticale angulaire de |'aéronef, la position verti-

cale angulaire ainsi corrigée étant utilisée pour aider a |'atterrissage de

I'aéronef.
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2. Procédé selon la revendication 1,
caractérisé en ce que ledit écart métrique prédéterminé utilisé a |'étape f)
permet de respecter une regle des 19 pieds.

3. Procédeé selon I'une des revendications 1 et 2,
caractérisé en ce qu'a |'étape a), on détermine la position de |'aéronef &
l'alde d'un récepteur GPS (3) embarqué sur ledit aéronef.

4. Procédé selon |'une quelconque des revendications précédentes,
caracterise en ce que ledit point de référence au sol utilisé & |'étape d)
correspond au point d'origine, sur la piste, de la pente d'approche.

5. Procédé selon I'une quelconque des revendications précédentes,
caractérisé en ce qu'a |'étape e), on calcule ladite premiére hauteur H1 3
l'aide de I'expression suivante : '
H1=D1.tana
dans laquelle :

— o est la valeur de la pente d'approche mesurée par le récepteur du
systeme d'atterrissage ;
~ tana est la tangente de o ; et
— D1 représente ladite seconde distance.
6. Procédé selon la revendication 5,

caractérisé en ce qu'a |'étape g), on calcule ladite position angulaire

corrigee a l'aide de I'expression suivante :
' al = arctan [(H1 - H2)/D1)
dans laquelle H1 et D1 représentent les grandeurs spécifiées dans la
revendication 5 et, H2 représente ledit écart métrique prédéterminé.
7. Procédé selon I'une quelconque des revendications 1 a 6,
caractérisé en ce que ledit moyen radioélectrique (2A) d'aide 3 I'atterris-
sage comprend un récepteur (8) d'un systéeme d'atterrissage hyperfré-

quences et en ce que ledit récepteur (8) recoit la position du seuil de la

piste d'atterrissage a partir d'une station au sol.
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8. Procédé selon |'une quelconque des revendications 1 a 6,
caractérise en ce que ledit moyen radioélectrique (2A) d'aide a I'atterris-
sage comprend un récepteur (8) d'un systeme d'atterrissage hyperfré-
quences et en ce que ladite position du seuil de la piste d'atterrissage est
issue d'une base de données (13) embarquée sur |'aéronef.

9. Procédé selon I'une quelconque des revendications 1 a 6,
caractérise en ce que ledit moyen radioélectrique (2B) d'aide & I'atterris-
sage comprend un reécepteur (11) d'un systeme d'atterrissage aux instru-

10 ments et en ce que ladite position du seuil de la piste d'atterrissage est
Issue d'une base de données {15) embarquée sur |'aéronef.

10. Dispositif d'aide a l'atterrissage d'un aéronef sur une piste
d'atterrissage, ledit dispositif (1) comportant au moins un moyen ra-
dioélectrique (2A, 2B) d'aide a |'atterrissage et utilisant une position verti-
cale angulaire de I'aéronef,
caractérisé en ce qu'il comporte de plus :

— des premiers moyens (3) pour déterminer de fagon autonome la position
~de I'aeronef en latitude et longitude ;
20 — des deuxiemes moyens (4A, 4B, 4C) pour déterminer la position du
seuil ae ladite piste d'atterrissage en latitude et longitude ; et
— une unité de calcul (5) pour, a partir desdites positions de |'aéronef et
du seu'il de la piste d'atterrissage, corriger ladite position verticale an-
gulaire de I"aéronef, la position verticale angulaire ainsi corrigée étant
utilisée pour aider a l'atterrissage de l'aéronef; Iadité unité de calcul comprenant

des moyen pour une premiere distance correspondant a la distance dans un plan

horizontal entre I'aéronef et le seuil de la piste d'atterrissage;
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d) des moyens d'application pour ajouter a cette premiére distance la distance dans
un plan horizontal entre un point de référence au sol prédéterminé et ledit seuil de
la piste d'atterrissage de maniere a former une seconde distance;

e) des moyens pour'calculer une premiere hauteur correspondant a la hauteur
relative de 'aéronef par rapport au seuil de la piste d'atterrissage a l'aide de cette
seconde distance et de la valeur de la pente d'approche mesurée de I'aéronef;

f) des moyens pour soustraire a ladite premiére hauteur un écart meétrique
prédeterminé de maniere a former une seconde hauteur; et

g) des moyens pour corriger ladite position verticale angulaire de l'aéronef, la
position verticale angulaire ainsi corrigee etant utilisée pour aider a l'atterrissage

de l'aéronef a partir de ladite seconde hauteur et de ladite seconde distance.

11. Dispositif selon la revendication 10, caractérisé en ce que lesdits premiers

moyens (3) comportent un réecepteur GPS embarqué sur |'aéronef.

12. Dispositif selon l'une quelconque des revendications 10 et 11, caractérisé en ce
que lesdits deuxiemes moyens (2A) comportent un récepteur (8) embarqué sur

I'aéronef et coopéerant avec une station au sol.

13. Dispositif selon I'une quelconque des revendications 10 et 11, caractérisé en ce

que lesdits deuxiemes moyens (2B) comportent une base de données (13, 15).

14. Dispositif selon I'une quelconque des revendications 10 a 13, caractérisé en ce
que ledit moyen radioelectrique (2A) d'aide a l'atterrissage comprend un récepteur

(8) d'un systeme d'atterrissage hyperfréquences.

15. Dispositif selon l'une quelconque des revendications 10 a 13, caractérisé en ce
que ledit moyen radioélectrique (2B) d'aide e l'atterrissage comprend un récepteur

(11) d'un systeme d'atterrissage aux instruments.
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16. Dispositif selon I'une quelconque des revendications 10 a 15, caractérisé en ce
qu'il comporte un récepteur multimode (17) d'aide a I'atterrissage qui comprend au
moins:

- ledit moyen radioélectrique (2A, 2B) d'aide a l'atterrissage;

- lesdits premiers moyens (3); et

- ladite unité de calcul (5).



CA 02502618 2005-04-06

. | ‘
~3 .
~ 6

4A > g '
b
8

- \- N oA .

17

1 ' - Fig. 1



CA 02502618 2005-04-06

g
4

. 5
4
N o
17

Fig. 2



i
e

4C

CA 02502618 2005-04-06

Fig. 3

17



4A

17



	Page 1 - abstract
	Page 2 - abstract
	Page 3 - abstract
	Page 4 - description
	Page 5 - description
	Page 6 - description
	Page 7 - description
	Page 8 - description
	Page 9 - description
	Page 10 - description
	Page 11 - description
	Page 12 - description
	Page 13 - description
	Page 14 - description
	Page 15 - claims
	Page 16 - claims
	Page 17 - claims
	Page 18 - claims
	Page 19 - claims
	Page 20 - drawings
	Page 21 - drawings
	Page 22 - drawings
	Page 23 - abstract drawing

