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飞行模拟设备增强飞行视景系统（EFVS）的鉴定
1. 目的 

本咨询通告为飞行模拟设备中安装的增强飞行视景系统（EFVS）的鉴定提供最低要求和鉴定标准。本咨询通告不是满足规章的唯一标准和方法，运营人也可采用中国民用航空局认为可接受的其他标准和方法。
2. 适用范围
本咨询通告适用于依据中国民用航空规章《飞行模拟设备的鉴定和使用规则》（CCAR-60部）进行鉴定的，为满足中国民用航空规章要求的与EFVS相关的训练、检查和飞行经历要求而使用的飞行模拟设备。

3. 定义
a．增强飞行视景系统(EFVS) 是指采用电子成像传感设备显示前视外部地形场景的系统，例如前视红外线、毫米波辐射测量技术、毫米波雷达或微光图像增强，将前向的外部环境的地形图显示给驾驶员，包括显示区域内的自然或人工障碍物及其相对位置和标高。

b．平视显示器（HUD）是一种可以把飞行数据投射到驾驶员正前方透明显示组件上的系统，使驾驶员能够保持平视姿态获取飞行信息。典型的HUD由显示组件、控制组件、传感器、计算机和电源等组成，可接收机载导航系统或飞行指引系统的信息，使飞行航迹、惯性加速度、地平仪等各种符号与外部视景的相应特征保持一致。
4. 参考资料 

a.《飞行模拟设备的鉴定和使用规则》（CCAR-60部）

b.《增强飞行视景系统适航与运行批准指南》（AC91-FS-2012-15）

c. FAA《飞行模拟训练设备增强飞行视景系统的鉴定》（飞行模拟训练设备鉴定指南03-03）
5. 背景 

EFVS采用图像传感器实时显示低能见度下的外部场景，能够增强低能见度下飞行和地面运行能力，提高机场的流量、效率和吞吐量，减少低能见度运行需要的基础设施。EFVS技术用于航线运营时，驾驶员应经过培训方可使用该设备，装有EFVS模拟的高级飞行模拟机是对驾驶员进行EFVS培训的必要设备，其逼真度直接影响飞行训练的质量，应当按照CCAR-60部要求进行鉴定。
6．鉴定要求 
对飞行模拟设备EFVS的鉴定可以在初始鉴定中进行，也可以在附加鉴定中进行。

a.对装有EFVS的飞行模拟设备进行初始鉴定时，应同时按照本咨询通告要求对EFVS进行鉴定。

b.在已经通过鉴定的飞行模拟设备上加装EFVS时，用于训练前应按照CCAR-60部第60.31条的规定，向飞行标准管理部门申请按照本咨询通告进行EFVS的附加鉴定。
7．符合性声明
如果EFVS硬件设备不是飞行模拟设备出厂时安装的航空器部件，则应提供EFVS符合性声明。该符合性声明应当说明所加装的模拟设备硬件和软件的功能（包括相关驾驶舱显示和信号牌等）与航空器上所安装的系统一致或等效，并详细阐述在飞行模拟机上模拟的EFVS类型及所使用的方法。与真实航空器系统比较，模拟的能力和限制应予以说明。应当使用框图说明输入和输出信号流程并将其与航空器构型进行比较以支持该符合性声明。
8．飞行模拟设备EFVS最低要求

a. 使用EFVS的飞行模拟设备应是经中国民用航空局鉴定合格的带有昼间视景的C级或D级模拟机。

b．飞行模拟设备EFVS硬件/软件的功能，包括相关的驾驶舱显示和信号牌等，应与航空器上安装的EFVS一致或等效。

c. 教员操纵台（IOS）应具备EFVS和HUD视景的EFVS显示，这些显示应和通过HUD或驾驶舱飞行显示屏上看到的一致。

d. 应为EFVS至少提供一个机场模型。该模型具有可用的ILS和非精密进近（如果该型号的航空器飞行手册要求，具备VNAV）。除了EFVS的建模要求，机场模型必须满足CCAR-60部关于D级模拟机的要求。
9．客观测试 

对于EFVS鉴定所要求的地面和飞行测试，应当为每个测试提供计算机生成的模拟机测试结果。这些结果应当通过多通道记录仪、行式打印机或中国民用航空局认可的其他记录设备生成。除非另行说明，要求结果以时间历程表示。要求具有下列测试：
	测试
	容差
	飞行条件
	注解

	1
	HUD姿态与模拟机姿态指示的关系（地平仪的俯仰和滚转）
	演示模型。
	
	

	2
	EFVS的图像配准测试
	演示模型。
	起飞位置和离地高度200英尺。
	该测试验证EFVS的视景校准。由于摄像机位置和驾驶员眼点位置差异，必须在接近可视地面区段的五边200英尺离地高度和地面起飞位置上检查。随着越来越接近地面（例如起飞位置），就能发现由视差引起的图像配准问题。

	3
	EFVS的跑道视程和能见度校准
	演示模型。场景表现350米（1200英尺）和1600米（1英里）的EFVS跑道视程和正确的灯光强度。
	红外成像场景表现350米（1200英尺）和1600米（1英里）。目视场景可以被移除。
	该测试验证EFVS的跑道视程和能见度。

	4
	视景系统、EFVS、运动系统和驾驶舱仪表的响应。传输延迟
	在操纵机构移动之后150毫秒或更短时间内，视景系统响应的±30毫秒内，且在运动系统响应之后。
	俯仰、滚转和偏航。
	应在每个轴上进行时间历程测试（共3个测试）。

	5
	EFVS的热屏蔽（对基于红外传感器的EFVS）
	演示模型。
	昼间和夜间。
	应当是相对于时间的动态连续测试。可以采用加速方式演示。场景内容应表现屏蔽效应的真实效果。


10. 主观测试
飞行模拟设备鉴定人员将对EFVS系统功能的精确复现进行评估。评估应包括使用运营人经批准的手册和检查单的程序。应对EFVS系统的操纵品质、性能和模拟机系统运行进行主观评估。

a.
测试要求：

为了确保EFVS功能和性能适用于按照运营人经批准的训练大纲进行的驾驶员训练和检查，对所模拟的EFVS应进行下列地面和飞行测试以及其他检查，这些测试和检查应在昼间、黄昏和夜间视景条件下进行。

(1) EFVS的飞行前测试。对所有EFVS警告和信号牌进行检查。

(2) 检查确保教员操纵台预先设置的实际的能见度符合训练大纲要求。（参见AC91-FS-2012-15驾驶员理论培训、训练和检查）。

(3) 滑行。

(a) 观察由摄像机位置引起的视差。

(b) 观察地面危险情况，特别是其他航空器。

(c) 由于标识的符号和背景之间没有温差，标识可能显示为方块（不可读）。

(4) 起飞：

(a) 夜间目视气象条件下的正常起飞。观察地形和周围环境的视景。

(b) 视景RVR设置为175米（600英尺）条件下仪表起飞。EFVS的RVR应当好于视景的RVR（取决于模拟的精确度和所用的能见度阻碍模型，例如：霾、烟或雾等。在符合性声明中应该详细说明与实际的航空器系统比较时所用模型的能力和限制）。

(5) 空中操作：

(a) 将视景设置到目视气象条件，检查EFVS图像的地平线是否与视景和HUD显示组件的地平线相符合。

(b) 使用目视气象条件下的夜间或黄昏视景，在至少30千米的距离上选择雷暴，检查EFVS是否能够探测到云的存在。

(6) 进近：

(a) 夜间目视气象条件下的正常进近。

(b) ILS进近。

(i) 设置合适的EFVS能见度和视景RVR，使PF在大约500英尺离地高度看到EFVS图像。（例如：设置RVR为750米，EFVS能见度约为2.2千米）。

(ii) 将航空器飞到或重新定位到ILS航道上500英尺离地高度，位置冻结。PF应当能够看到跑道进近灯光的图像。PM应当看不到任何灯光（由频闪灯透出的极少量不稳定的光线是可以接受的）。

(iii) 继续进近至200英尺离地高度时位置冻结，PF应能沿跑道看到约1.6千米远，而PM应能看到进近灯光和跑道端口指示灯。

(c) 非精密进近。

(d) 中止进近。

(7) 可视区段和着陆：

(a) 正常：

(i) 非精密进近的着陆。

(ii) 精密进近的着陆。

(8) 非正常程序：

(a) 地面EFVS故障。

(b) 空中EFVS故障。

鉴定重点在于，模拟机有能力演示其EFVS能够向驾驶员提供必要的视觉场景以识别必需的目视参考，从而使驾驶员根据所确定的目视参考在执行带有垂直引导的仪表进近时下降到公布的决断高度以下。EFVS应当在决断高和接地之间持续提供航向和下滑对准信息。在着陆滑跑期间，驾驶员应当能获得目视航向对准信息。

(9) 在使用EFVS时，对目视参考的要求更为严格。为了下降到低于决断高度或最低下降高度，驾驶员使用EFVS时，拟降落机场的下列视觉参考之一应明显可见并可识别：

(a) 进近灯光系统(如安装)。

(b) 同时具备下列两种目视参考： 

(i) 跑道入口，可以识别至少下列特征之一：

•跑道道面的起始部分；
•跑道入口灯；
•跑道端识别灯。
(ii) 跑道接地区，可以识别至少下列特征之一：

•着陆跑道接地区道面；
•接地区灯；
•接地区标志；
•跑道灯。
11. 鉴定测试指南（QTG）

QTG中应当包含本咨询通告要求的EFVS的符合性声明、客观测试内容以及其他相关信息。

12. 生效

本咨询通告自发布之日起生效。 
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