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1 Vymezeni rozsahu

1.1 Identifikace systému

Identifikacni Cislo: AMS3-RELEASE3-ZD
Verze: 1.0
Nazev: Popis ndvrhu softwaru pro treti aktualizaci systému AMS.3

1.2 Cil dokumentu

Cilem dokumentu je popis pozadovanych zmén struktury softwaru, ktery by plné vyhovoval pozadav-
kiim na 3. aktualizaci softwaru AMS.3 bez omezujiciho vlivu na uzivatelem pouzivané funkce.

1.3 Urceni dokumentu

Tento dokument popisuje pozadavky na strukturu softwaru tak, aby vyhovoval poZzadavkim na 3. ak-
tualizaci systému AMS.3. Zaroven plini funkci zadavaci dokumentace, v niz je definovana celkova archi-
tektura systému a dat.

1.4 Definice a zKkratky

1. LGT - (Lighting) svételné zabezpecovaci zatizeni letisté bez monitorovani jednotlivych Zarovek

2. LMS — (Light Monitoring System) systém dalkového ovladani a monitorovani jednotlivych za-
rovek v jednotlivych zafizenich svételnych zabezpecovacich soustav

3. SLGT - (Simplified Lighting) zjednodusena svételna soustava zavedena pro ucely fizeni na
strané RLP, jde o virtudlni (umélou) soustavu svétel jednoho typu a uréeni

4. ILS — (Instrument Landing System) systém pro pfistrojové pfiblizeni a pfistani

5. RWY — (Runway) vzletova a pfistavaci draha

6. TWY — (Taxiway) pojezdova draha

7. SB—(Stop Bar) stop-pricka

8. LVP - (Low Visibility Procedures) procedury vzletu a pfistani za nizké dohlednosti

9. LVTO — (Low Visibility Take-Off) procedury vzletu za nizké dohlednosti

10. AWOS - (Automatic Weather-Observing System) automaticky systém sledovani pocasi

11. Zafizeni letisté — souhrnné oznaceni pro vSechna zafizeni SLGT a ILS na letisti

12. Skupina zafizeni — souhrnné oznaceni pro skupinu spolecné ovladanych zafizeni letisté (napf.
TWY, blok TWY, ILS 06-24)



2 Soucasny stav AMS.3

Rozdéleni komponent prvni verze systému AMS.3 je vysledkem tehdejsiho (r. 2011-2013) souboru po-
znatkd o dostupnosti dat nezbytnych pro rozhodovaci procesy v fidicich komponentach systému
AMS.3.

Navrh fesi problematiku rozdéleni duleZitych rozhodovacich procest systému AMS.3.

Ty jsou funkéné rozdéleny mezi komponenty AMS.3, provozovanymi v nezdvislych systémech dvou ne-
zavislych subjektt (LP a RLP). Rozdéleni rozhodovacich proces( kopiruje faktické rozdéleni kompetenci
obou uvedenych subjekt.

Na zakladé vstupnich analyz byla jako soucast nezadoucim zplsobem komplikujici uZivatellim spravu
softwaru AMS.3, sohledem na rozdéleni kompetenci ve spravé dat, identifikovana aplikace
AmsMasterSvc, ktera je provozovana v systému RLP.



3 Architektura systému

Aplikace AmsMasterSvc v sou€asné varianté zajistuje nasledujici funkce:

e Udrzuje paralelni komunikaci se dvéma mastery AMS/LP

e Prostfednictvim ostatnich moduld AMS komunikuje s externimi systémy: AWOS/METEO,
LVPWS, EFS, A-SMGCS/AGL, NAVSYS/ILS, AFTN.

e Zprostiedkovava komunikaci mezi pracovnimi stanicemi RLP a systémem AMS/LP

e Zajistuje provadéni povell zadanych z pracovist TEC, GEC, CDD

e Poskytuje vS§em pracovnim stanicim informace o aktudlnim stavu zatizeni, ktera poskytuji in-
formace o svém stavu prostrednictvim rozhrani (interface) externich systému

e Vyhodnocuje podminky LVP

e Archivuje udalosti do archivu RLP

e Synchronizuje informace o poruchach s pracovnimi stanicemi RLP

e Nevyhodnocuje stavy zafizeni ILS

e Zajistuje, aby povely ILS byly odesilany jako sdruzené pro LLZ a GP

e Vyhodnocuje tabulky svitivosti

e Nazdakladé vyhodnoceni tabulek svitivosti rozhoduje a generuje povely pro zapnuti ptislusnych
soustav LGT a LMS na poZadovany stupen svitivosti

e UdrZuje tabulky svitivosti (Igtsvit.ini, Imssvit.ini)

e Na zakladé pozadavku z pracovist TEC, GEC, CDD rozhoduje o tom, zda generovat ptikazy pro
zapnuti/vypnuti regulator

e Neupravuje prijatd meteorologicka data

e Vyhodnocuje meteorologicka data — na zakladé tohoto vyhodnoceni definuje hladinu VFR, do-
hlednost, LVP

e Definuje a vyhodnocuje drdhové stop-pricky a jejich vlastnost automatického rozsviceni

e Definuje a vyhodnocuje bloky a useky TWY pro spolecné zapnuti s RWY

e Definuje soustavy, bloky a Useky TWY pro spusténi testu RWY

e Definuje délku testu RWY

e Definuje ¢etnost testd RWY pro rizné dohlednosti

e Definuje a vyhodnocuje ovlddani soustav (drahovych i pojezdovych/RETIL) spojenych s RWY

e Definuje soustavy, které je nebo neni dovoleno ovlddat, vypinat nebo zapinat

e Definuje vychody a zapady slunce na zakladé tabulek CHMU

Definuje useky TWY a které soustavy do nich patfi

Definuje a vyhodnocuje, kdy a jak se zména stavu soustavy LGT nebo LMS projevi v Useku TWY

e Definuje bloky TWY a které Gseky TWY do nich patfi

e Definuje a vyhodnocuje, kdy a jak se zména stavu Useku TWY projevi v bloku TWY

e Definuje délku testu blokd TWY

e Definuje soustavy pro spusténi testu blokd TWY

e Definuje svételné soustavy LGT a LMS

3.1 Popis pozadavku

Aktualizace RELEASE3 musi vyfesit rozdéleni rozhodovacich proces(i mezi uzivatele LP a RLP.

3.2 Zdivodnéni pozadavku

Aktualizace, jejiz podstatnou casti je rozdéleni kompetenci rozhodovacich procesti mezi softwarové
komponenty AMS provozované v nezavislych systémech LP a RLP, je ddisledkem praktickych zku$enosti
s potifebami LP upravovat parametry aplikace, co? diive vyzadovalo zasah do systému RLP po predcho-



zim schvdleni ze strany RLP. Rozdéleni zmifiované aplikace umoZiiuje LP upravovat ty parametry sys-
tému, jeZ koresponduji s kompetencemi LP pfi rozhodovacich procesech souvisejicich se spravou své-
telnych zatizeni (LGT + LMS).

3.2.1 Zakladni datové pozadavky - rozbor soucasného stavu

3.2.1.1 Data, ktera systém LP poskytuje do systému RLP

Letidtni systém AMS predava do systému RLP protokol LVP v podobé vyhodnocenych p¥iznakél provo-
zuschopnosti jednotlivych soustav SZZ a stop-pficek (SB).

Leti$tni systém AMS preddva do systému RLP vyhodnocené stavy soustav SZZ ke zpracovani a dalsi
distribuci v ramci RLP.

Letidtni systém AMS pFeddva do systému RLP vyhodnocené stavy SB ke zpracovani a distribuci v rdmci
RLP. Spravcem ovladani (povel(l) pro SB je primarné externi systém AMS.3/RLP

Ke spravnému vyhodnoceni vyse uvedenych stav(, ale predevsim ke spravnému vyhodnoceni poZa-
davk( RLP na zmény stavi SZZ a SB potfebuje systém AMS na letisti informace, které pro néj zpraco-
vava RLP. Rozhodovaci procesy jsou viak implementovany v systému RLP, a to proto, Ze v dobé na-
vrhu a pocatecni implementace této verze systému AMS platila informace, Ze meteorologicka data
nezbytna tyto procesy letisté mit nebude.

RLP pozaduje zjednoduseni informaci o zafizeni SZZ, které v souc¢asné dobé systém AMS3.LP posky-
tuje kvali vyhodnocovacim algoritmém RLP aZ na Groven ZKP. RLP poZaduje, aby do systému RLP
vstupovaly o zafizeni SZZ jen informace postacuiici k jejich ovlddani a monitorovéni na Grovni RLP. To
souvisi s pozadavkem RLP, aby byly vyhodnocovaci algoritmy LP ze systému RLP pFesunuty do systému
AMS.LP a zjednodusily tak rozhodovaci procesy RLP.

3.2.1.2 Data, ktera systém RLP poskytuje do systému LP
AMS v systému RLP poskytuje:

e vyhodnocend meteorologicka data, za kterd zodpovidd CHMU.
e Povely/pfikazy k zapnuti soustav LGT a LMS.

e Informace o aktudlnim stavu LVP.

e Informace o blocich a Usecich TWY

o Zpravy ATIS, SNOWTAM

e Informace o nastaveném sméru a rezimu RWY.

e Informace o stavu RNAV.

3.2.1.3 Data, ktera systém LP prijima od systému RLP

Letistni systém AMS pFijima vyhodnocena meteorologicka data ze systému RLP. Za spravnost meteodat
zodpovidéa pouze CHMU.

V soucasné dobé jsou data prijimana kanalem AMS, ktery RLP md v imyslu uzavfit. V letistnim systému
AMS je nutné provést takové Upravy, aby bylo moZné tato data pfijimat prostiednictvim kandlu CHMU.

Leti$tni systém AMS pfijimd informace o aktudlnim stavu LVP ze systému RLP, ktery Fidi vyhladovani,
degradaci a ukoncovani jednotlivych fazi (stavll) procedur pfipravy a provozu v podminkach LVP.
Spravce systému RLP ma moznost pomoci specidlnich nastroji na serverech RLP konfigurovat pod-
minky (vnitfni logiku) procedur LVP. Zde nastavené podminky procedur LVP jsou zavazné pro vsechny
ostatni komponenty systému AMS na strané RLP i LP.

3.2.1.4 Data, ktera RLP prijima od LP

Systém RLP pfijima data o svételnych zafizenich letisté a jejich pripravenosti k LVP.



3.2.1.5 Data, ktera systém LP potrebuje, ale ze systému RLP je

nedostava

Pro letisté je nezbytné ziskat od RLP informace o vlivu svételnych zabezpe&ovacich zafizeni (SZZ) na
degradaci LVP — jde o informaci, zda k degradaci LVP doslo v dlisledku selhani SZZ nebo z jiné pficiny.

3.2.1.6 Pozadované doplnéni AMS.3./LP o:

Podminky a rozhodovaci procesy ke spravnému vyhodnoceni pozadavkél RLP na zmény stav(
SZZ a SB;

Podminky a rozhodovaci procesy ke spravnému vyhodnoceni pfipravenosti zafizeni letisté
k LVP/LVTO;

Zjednodugené rozhrani mezi RLP a LP (soustavy SLGT);

Komunikacni rozhrani mezi letistnimi systémy AMS a A-SMGCS;

Komunikaéni rozhrani mezi letistnim systémem AMS a CHMU;

Informace z RLP a vlivu leti$tnich zafizeni na degradace LVP.

3.3 Pozadované rozdéleni kompetenci obou systémii

3.3.1 Master RLP

Po rozdéleni musi zlistat v kompetenci softwaru provozovaného v systému RLP nasledujici funkce:

Udrzuje paralelni komunikaci se dvéma mastery AMS/LP

Prostfednictvim ostatnich moduld AMS komunikuje s externimi systémy: AWOS/METEO,
LVPWS, EFS, NAVSYS/ILS, AFTN.

ZprostFedkovava komunikaci mezi pracovnimi stanicemi RLP a systémem AMS/LP

Zajistuje provadéni povell zadanych z pracovist TEC, GEC, CDD (implementuje logiku ovladani
zafizeni letisté z pohledu RLP)

Poskytuje vSem pracovnim stanicim AMS ve své organizaci informace o aktualnim stavu zafi-
zeni, ktera poskytuji informace o svém stavu prostrednictvim rozhrani (interface) externich
systému

Vyhodnocuje podminky LVP

Archivuje udalosti do archivu RLP

Synchronizuje informace o poruchéch s pracovnimi stanicemi RLP

Nevyhodnocuje stavy zafizeni ILS

Zajistuje, aby povely ILS byly odesilany jako sdruzené pro LLZ a GP

Neupravuje prijatd meteorologicka data

Vyhodnocuje meteorologickd data — na zdkladé tohoto vyhodnoceni definuje hladinu VFR, do-
hlednost, LVP

Vyhodnocuje informaci ,ma svitit” drahovych stop-pfticek a definuje podminky automatického
rezimu jejich zapinani

Definuje a vyhodnocuje bloky a Useky pro spole¢né zapnuti s RWY

Definuje vychody a zapady slunce na zékladé tabulek CHMU

Definuje useky TWY a které soustavy SLGT do nich patfi

Definuje a vyhodnocuje, kdy a jak se zména stavu soustavy SLGT projevi v Useku TWY
Definuje bloky TWY a které useky TWY do nich patfi

Definuje a vyhodnocuje, kdy a jak se zména stavu useku TWY projevi v bloku TWY

Rusi se definice soustav LGT a LMS,

Pfedava noveé do systému LP informace o reZzimu SLGT, aby systém LP mél dostatek informaci
pro své rozhodovaci procesy (jde mimo jiné o informaci, na jejimz zakladé mize systém LP
vyhodnocovat tabulky svitivosti),



Pfeddva do systému LP informace o vlivu SLGT na degradaci LVP — jde o informaci, zda k de-
gradaci LVP doslo v disledku selhani zatizeni spravovanych systémem LP. V soudasné dobé
systém LP tuto informaci postrada.

Pfedava do systému LP informace o zarazeni SLGT do vyssich organizacnich celkl (bloky TWY,
skupiny drahovych svétel, atd.).

3.3.2 Master LP

Po rozdéleni musi zlstat v kompetenci softwaru provozovaného v systému LP nasledujici funkce:

komunikace s externimi systémy:
o AWOS/METEOQ,
o A-SMGCS/AGL.
Vyhodnocuje tabulky svitivosti
Na zdkladé vyhodnoceni tabulek svitivosti rozhoduje a generuje povely pro zapnuti pfislusnych
soustav LGT a LMS na poZadovany stupen svitivosti
Definuje soustavy, které je nebo neni dovoleno ovlddat, vypinat nebo zapinat
Udrzuje tabulky svitivosti (Igtsvit.ini)
Definuje a vyhodnocuje drahové stop-pricky a vraci informaci, kdy maji svitit
Definuje a vyhodnocuje, kdy a jak se zména stavu soustavy LGT nebo LMS projevi v Useku SLGT
Definuje soustavy SLGT pro spousténi testl a podminky jejich spousténi (délku, ¢etnost pro
rGzné dohlednosti)
Definuje a vyhodnocuje ovladani soustav (drahovych i pojezdovych/RETIL) spojenych s RWY (je
nutné upravit a doplnit tabulky svitivosti pro RWY)
Definuje vychody a zapady slunce na zékladé tabulek CHMU
Definuje soustavy SLGT (definuje, které soustavy LGT a LMS, nebo jejich kombinace, soustava
obsahuje)
Udrzuje paralelni komunikaci se dvéma mastery AMS/RLP
ZprostFedkovava komunikaci mezi systémem AMS/RLP a sou€asnym systémem AMS/LP
Zajistuje provadéni povell prijatych ze systému RLP
Na zakladé pozadavki ze systému RLP rozhoduje o tom, zda generovat pfikazy pro zapnuti/vy-
pnuti regulator(
Definuje svételné soustavy LGT a LMS
Vyhodnocuje podminky LVP
Synchronizuje informace o poruchdch s pracovnimi stanicemi LP
Poskytuje systému RLP informace o aktudlnim stavu zafizeni zptisobem zjednodusenym pro
vhodné vyuZiti v systému RLP
Udrzuje jednoduchou (neredundantni) komunikaci s masterem AMS/LP
Definuje soustavy SZZ (dale SZZ) a které soustavy LGT nebo LMS do nich patfi
U soustav SZZ vyhodnocuje, zda jiZ jde o poruchu nebo jesté o korektni stav
Nekomunikuje s pracovnimi stanicemi LP
Archivuje udalosti do archivu LP

3.4 Popis pozadovaného clenéni systému

3.4.1 Tabulky svitivosti

Tabulky svitivosti jsou/musi byt definovany jak pro soustavy LGT tak i soustavy LMS. Tabulky svitivosti
definuji, na jaky stupen se maji zapnout (u soustav LGT) nebo zdali se maji zapnout (soustavy LMS) v
zavislosti na aktudlnim stupni automatické dohlednosti a reZimu soustavy. Zaroven je v AMS3 funkce
tabulek svitivosti rozsifena o definice pro LVP a testu SZZ.

ReZim soustavy zavisi na tom, o jakou soustavu se jedna. Drdhové soustavy definuji rezZimy ARR1 —
pfilety ze sméru 1, ARR2 — pfilety ze sméru 2, DEP1 — odlety ze sméru 1, DEP2 — odlety ze sméru 2,
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OFF1 a OFF2 ve spolecné definici OFF — vypnuto a TEST — test SZZ. U ostatnich soustav jsou definovany
pouze tfi rezimy — VIS — zapnuto, OFF — vypnuto a TEST — test SZZ. Automatické dohlednost je defino-
vana 6 stupni—0 az 5.

Samotné stupné automatické dohlednosti jsou definovany v zavislosti na meteorologickych podmin-
kach, z tohoto dlvodu pro spravnou funkci vyhodnoceni musi mit LP spolehlivy a konzistentni zdroj
meteorologickych dat.

Vyhodnoceni tabulek svitivosti musi probihat pfi kazdé zméné reZzimu, pfi kazdé zméné stupné auto-
matické dohlednosti a pfi ukonceni nebo vyhldseni provozu LVP.

3.4.2 Soustavy SLGT

Soustava SLGT zastupuje nejmensi entitu SZZ, jejiz stav md samostatné zobrazeni v reliéfu a na ovlada-
cich panelech plochy AMS. Nésledujici seznam obsahuje vlastnosti soustavy, které master RLP vyhod-
nocuje ve svych rozhodovacich procesech:

e ReZim soustavy

e Rezim automatické dohlednosti

e Stupen pro automaticky nastavovanou svitivosti

e Pozadovany status soustavy podle meteorologickych podminek
e Status soustavy — stav, porucha, Udrzba

e  Status soustavy pro LVP

e Test soustavy

e Aktudlni stupen

e Stav vyplnéni protokolu

Soustavy SLGT musi byt nastavovany na zékladé pozadavk( mastera RLP:

e Pozadavek na nastaveni rezimu

e PoZadavek na zapnuti

e Pozadavek na stupen svitivosti

e Pozadavek na test

e PoZadavek na nastaveni soustavy do rezimu LVP

3.4.3 Meteorologicka data

Meteorologicka data zpracovdvat a vyhodnocovat v systémech obou organizaci takto:

a) Systém RLP vyhodnocuje meteorologické podminky pro VFR a LVP.
b) Systém LP vyhodnocuje podminky pro stupné automatické dohlednosti. S tim souvisi i samo-
statné zpracovani tabulek den-noc, resp. soumrak-usvit.



4 Pozadavek na datové protokoly

4.1 Zakladni popis komunikace

a) Nahradit dosavadni protokoly LGT a LMS novym tak, aby z pohledu RLP doglo k unifikaci celkd
nazyvanych svételnymi soustavami a k odstranéni eventualnich logickych duplicit.

b) Soustavy SLGT, u nichZ Ize individudIné manualné nastavovat stupen svitivosti, definovat v do-
kumentu ICD.

c) U soustav SLGT, u nichZ Ize individualné manualné nastavovat stupen svitivosti, stanovit v ICD
explicitné, na jaké stupné je Ize zapnout

d) Soustavy SLGT, které jsou vUci sobé inverzni (SB a inverzni osy), rovnéz explicitné definovat
v ICD.

V obou systémech musi mit soustavy SLGT v reliéfu stejny graficky projev.
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5 Pozadavky na HMI (uzivatelské rozhrani)

2)
3)
4)

5)
6)

Porucha zahustovaci osy musi byt na RLP zobrazena stejné jako v systému LP (i pfi vypnuté
soustavé). Master LP do systému RLP signalizuje, 7e takto zobrazenou €ast (soustavu) nelze
vyuzit pfi RVR 300 m a méné.

Oddélit zobrazeni inverzni osy za SB a SB.

Nové definovat Gseky TWY podle pozadavk RLP.

V pfipadé poruchy SB vlivem poctu nesviticich Zarovek oznacit SB za neprovozuschopnou dle
stavajicich zvyklosti.

Doplnit LVP pro RWYO06 s vyhledem na moznost LVTO bez GT.

Signalizaci sméru sviceni najezdll a vyjezdd TWY v reliéfu pomoci blikajicich Sipek, pripadné
zobrazit stav téchto soustav podle aktualné zvoleného sméru RWY.
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