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Hét 

Előadás 
óra- 
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idő- 
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óra- 

szám 

idő- 

pont 
tárgykör tárgykör 

36. Rádiónavigáció kialakulása, fejlődése. 

Rádióhullámok terjedése, terjedési sa-

játosságok. 

3  Interferencia-jelenségek, háttérzaj, 

az ionoszféra hatásai, modulációs 

módok. Számítógépes teszt. 

3  

37. Az ADF-NDB rendszer felépítése, mű-

ködése. Irányított és nemirányított an-

tenna-karakterisztikák. Földi és fedélze-

ti berendezések működési elve. Pontos-

ság, hibák. 

3  Rárepülés, elrepülés aktív és pasz-

szív módon, radiálelkapás bármi-

lyen pozícióból. Alkalmazása út-

vonalrepülésnél és megközelítés-

nél. Széleltérítés meghatározása. 

Számítógépes teszt. 

3  

38. A VOR rendszer működése. Földi és 

fedélzeti berendezések működési elve. 

Hullámterjedési sajátosságok. 

3  Radiálszelektor használata, a TO-

FROM indikátor jelzései, szélelté-

rítés felismerése, szélrátartás.  

Számítógépes teszt. 

3  

39. DME működési elve. A VOR-DME 

rendszer pontossága, hibái. A TACAN 

rendszer. 

3  A DME használata, jelzései. Alkal-

mazás útvonalrepülés és megközelí-

tés esetén. Számítógépes teszt. 

3  

40. Az ILS leszállító rendszer feladata, mű-

ködési elve. Siklópálya, iránysávadók, 

markerek, fénytechnikai berendezések. 

Pontosság, osztálybasorolás, hibák. 

3  Localiser és Glide-slope elkapás, 

chek-pointok, megszakított meg-

közelítések, back-course használa-

ta. Számítógépes teszt. 

3  

41. Az MLS leszállító rendszer működési 

elve, pontossága, hibái. 

3  Megközelítések végrehajtása és 

végrehajthatósága. Görbevonalú 

megközelítés. Számítógépes teszt. 

3  

42. Nagytávolságú navigációs rendszerek. 

A Hiperbola helyzetvonalak kialakulá-

sa. Az OMEGA navigációs rendszer. 

Hullámterjedési sajátosságok.  

A LORAN-C rendszer. 

3  Fedésterület, pontosság. Rendszer-

állapot adatbázisa, elérhetősége. 

Számítógépes teszt. 

3  

43. RADAR elv, fedettség, pontosság, fel-

bontás.  

3  Impulzustechnikai alapok. Számí-

tógépes teszt.  

3  

44. Elsődleges ATC radarok. 3  Radarazonosítás, vektorálás, irányí-

tói eljárások. Számítógépes teszt. 

3  

45. Másodlagos radarok működési elve, di-

gitális adatátvitel. 

3  Transzponder üzemeltetési szabá-

lyok, kódok, módok. Számítógépes 

teszt. 

3  

46. Fedélzeti radarok működése, üzemmód-

jai. 

3  Zivatarkerülés, csapadékintenzitás 

meghatározás. Számítógépes teszt. 

3  

47. GPS rendszer működése, használata, 

használhatósága, pontossága, hibái. 

3  GNS 430-as GPS tanulmányozása. 

Számítógépes teszt. 

3  

48. Területi navigáció fogalma, eszközei. 

Rho-theta koordinátarendszer.  

 

3  VOR-DME bázisú RNAV beren-

dezés használata. Adatbevitel, FP 

összeállítás, paralel repülés. 

3  

49. Az FMS-FMCS fedélzeti rendszer. INS 

berendezés működése, tulajdonságai. 

3  FMS felépítése, adatbázisok, be-

meneti adatok. Számítógépes teszt 

3  

 


