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INTERNATIONAL ELECTROTECHNICAL COMMISSION

MARITIME NAVIGATION AND RADIOCOMMUNICATION
EQUIPMENT AND SYSTEMS -

Shipborne radar — Performance requirements,
methods of testing and required test results

FOREWORD

The Intg¢rnational Electrotechnical Commission (IEC) is a worldwide organization for standardization
all national electrotechnical committees (IEC National Committees). The object of {E€ is f{
internafjonal co-operation on all questions concerning standardization in the electrical and electroni
this end and in addition to other activities, IEC publishes International Standards,(Technical Spe
Technidal Reports, Publicly Available Specifications (PAS) and Guides (hereaftér referred t
Publicafion(s)”). Their preparation is entrusted to technical committees; any IEC National Committegq
in the [subject dealt with may participate in this preparatory work. International, governmenta
governmental organizations liaising with the IEC also participate in this préparation. IEC collabor3
with the International Organization for Standardization (ISO) in accordance with conditions det
agreemgnt between the two organizations.

transpafently to the maximum extent possible\in their national and regional publications. Any
betweeh any IEC Publication and the correspoending national or regional publication shall be clearly
the lattgr.

IEC its¢lf does not provide any attestation of conformity. Independent certification bodies provide
assessinent services and, in someargas, access to IEC marks of conformity. IEC is not responsi
service$ carried out by independent eertification bodies.

All users should ensure that they have the latest edition of this publication.

No liabflity shall attach to~IEC’ or its directors, employees, servants or agents including individual €
membefs of its technical committees and IEC National Committees for any personal injury, property
other damage of any.nature whatsoever, whether direct or indirect, or for costs (including lega
expenses arising dut_of the publication, use of, or reliance upon, this IEC Publication or any
Publicafions.

Attentign is drawn to the Normative references cited in this publication. Use of the referenced pul
indispehsable_for the correct application of this publication.
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cifications,
b as “IEC
interested
and non-
tes closely
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C National
ent of IEC
or for any
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lications is

Attentign is“drawn to the possibility that some of the elements of this IEC Publication may be thg

subject of

patent rights. IEC shall not be held responsible for identifying any or all such patent rights.

International Standard IEC 62388 has been prepared by IEC technical committee 80: Maritime
navigation and radiocommunication equipment and systems.

This second edition cancels and replaces the first edition published in 2007. This edition
constitutes a technical revision.
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The main changes with respect to the previous edition are:

in 6.2 (Transmission and interference) reference is now made to a revised

Annex B

(Unwanted emmisions) where the mask has been tightened from 20 dB/decade to
30 dB/decade in line with ITU requirements and a new informative Annex J has been

added concerning interference from emissions in adjacent frequency bands;
Clause 7 (Display presentation) has been simplified (and the previous Annexes

J and K

deleted) with reference made instead to IEC 62288 with associated changes throughout

the standard;

in 9.9.2 (PI lines and positioning) the requirements for parallel index lines have been

revised;
in 10.4-4

14.3
ther

Clau
bridge alert management and new requirements added for an alert management
with gssociated changes throughout the standard;

in Clause 18 (Equipment familiarisation and ‘documentation) a new subclause
been fadded for maintenance information and equipment update.

This bilingual version (2017-06) corresponds to the monolingual English version, pul

2013-06.

The text pf this standard is based on the following documents:

FDIS Report on voting
80/696/FDIS 80/705/RVD

Full information onthe voting for the approval of this standard can be found in the
voting indlicatedsin-the above table.

The Frenchersion of this standard has not been voted upon.

ilised” has

b backup
d giving

0 update

e 16 (Alerts and failures) has been revised to<update the requirements to align with

interface

18.3 has

lished in

report on

All the text in this standard with wording identical to that in IMO resolutions is printed in
italics. Reference to MSC.192(79) is by the relevant requirement clause as indicated in
brackets, for example (MSC.192/4.2.3). Some clauses from Resolution MSC.192(79) may be
split and the requirements in this case are addressed separately.

This publication has been drafted in accordance with the ISO/IEC Directives, Part 2.
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The committee has decided that the contents of this publication will remain unchanged until
the stability date indicated on the IEC web site under "http://webstore.iec.ch” in the data
related to the specific publication. At this date, the publication will be

e reconfirmed,
e withdrawn,
e replaced by a revised edition, or

e amended.

The contents of the corrigendum of February 2014 have been included in this copy.

IMPORTANT - The 'colour inside' logo on the cover page of this publication indicates
that it [contains colours which are considered to be useful for‘ the |correct
understgnding of its contents. Users should therefore print this décument using a
colour pfinter.
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MARITIME NAVIGATION AND RADIOCOMMUNICATION
EQUIPMENT AND SYSTEMS -

Shipborne radar — Performance requirements,
methods of testing and required test results

1 Scope

This Intel
methods
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IEC 6094

2 Norr

The follo
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undated

amendments) applies.

IEC 6094
requirem

IEC 6116
Digital in

IEC 6117
chart dis
methods

IEC 6192
Part 2 M
testing a

hdopted by the IMO in Resolution MSC.192(79).

D/2) The radar installation, in addition to meeting the general requirements g
tion A.694(17) and the related standard IEC 60945, should comply
hce standards of MSC.192(79). When a requirement of this_standard is diffe|
5, the requirement in this standard takes precedence.

hative references

ving documents, in whole or in part, are normatively referenced in this docu
bensable for its application. For dated references, only the edition cited ap
references, the latest edition of the "referenced document (inclug

5, Maritime navigation and radiocommunication equipment and systems -
bnts — Methods of testing and required test results

2 (all parts), Maritime navigation and radiocommunication equipment and §
erfaces

4, Maritime navigation and radiocommunication equipment and systems — £
blay and information systems (ECDIS) — Operational and performance requ
of testing and\required test results

4-2:2012¢ Maritime navigation and radiocommunication equipment and s
odular~Structure for INS — Operational and performance requirements, mé
ndirequired test results

mmmmw ifi TTTi i jrements,
of testing and required test results conforming to performance standards' n¢t inferior

s set out
with the
rent from

ment and
plies. For
ing any

General

ystems —

Flectronic
rements,

stems —
bthods of

IEC 61996-1:2012, Maritime navigation and radiocommunication equipment and systems —
Shipborne voyage data recorder (VDR) — Part 1: Voyage data recorder (VDR) - Performance
requirements — Methods of testing and required test results

IEC 62288, Maritime navigation and radiocommunication equipment and systems -
Presentation of navigation-related information on shipborne navigational displays — General
requirements, methods of testing and required results

ITU-R Recommendation M.628, Technical characteristics for search and rescue radar
transponders

ITU-R Recomendation M.824, Technical parameters of radar beacons (racons)

ITU-R Recommendation M.1176, Technical parameters of radar target enhancers
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IHO S-52, Specifications for chart content and display aspects of ECDIS
IHO S-52 Annex A, IHO ECDIS Presentation Library
IMO Resolution A.424(XI), Performance standards for Gyro-compasses

IMO Resolution A.694(17), General requirements for shipborne radio equipment forming part
of the global maritime distress and safety system (GMDSS) and for electronic navigational
aids

IMO Resolution A.821(19), Performance standards for Gyro-compasses for High-Speed Craft

IMO Resolution MSC.96(72), Amendments to IMO Resolution A.824(19), Rerformance
standards for devices to indicate speed and distance

IMO Resplution MSC.116(73), Performance standards for marine transmitting’heading devices
(THDs)

IMO Redolution MSC.191(79), Performance standards for the presentation of ngvigation-
related irfformation on shipborne navigational displays

IMO Resplution MSC.192(79), Revised performance standards for radar equipment

IMO Resplution MSC.232(82), Revised performance standards for electronic chart display and
informatipn systems (ECDIS)

IMO Resplution MSC.302(87), Performance standards for bridge alert management

IMO MS[.1/Circ.1389, Guidance on procedures for updating shipborne navigdtion and
communigation equipment

VESA-20[07-5:2007, Industry standards and guidelines for computer display monitpr timing
(DMT)

DDWG 0OVI:1999, Digitat Visual Interface (DVI) Revision 1.0, Digital Display Working Group
(DDWG)

3 Terms and.definitions

For the purposes of this document, the following terms and definitions apply.

3.1

activated AIS target

target representing the automatic or manual activation of a sleeping target for the display of
additional graphically presented information

Note 1 to entry: The target is displayed by an “activated target” symbol including a vector; the heading; and the
ROT or direction of turn indication (if available) to indicate initiated course changes.

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, modified — added Note 1 to entry]

3.2
acquisition of a radar target
process of acquiring a target and initiating its tracking

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2]


https://iecnorm.com/api/?name=68a28e9ef29f5aa01ebea6d77fd0da0b

3.3

-16 - IEC 62388:2013 © IEC 2013

activation of an AIS target
activation of a sleeping AlS target for the display of additional graphical and alphanumerical
information

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2]

3.4

acquired radar target
automatic or manual acquisition initiates radar tracking

Note 1 to entry:

condition (after 1 min)

Vectors and past positions (if provided) are displayed when data has achieved a steady state

[SOURCIE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, modified — added Note.
3.5

automatic identification system

AIS

Automatift ldentification System which complies with the requirements of IMO
MSC.74(69) Annex 3 and IEC 61993-2

3.6

AIS target

target geperated from an AIS message

[SOURCIE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, modified — deleted r

other targets]

3.7

associated target
target sirultaneously representing a, tracked target and a reported AIS target havir
parametgrs (for example position, course, speed) which comply with an association a

[SOURC

3.8

F: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, modified — deleted exam

acquisition/activation.zone

zone set

up by theoperator in which the system should automatically acquire radd

and activiate reported AIS targets when entering the zone

[SOURC

3.9

F. MO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2]

to entry]

esolution

pferral to

g similar
gorithm

bles]

r targets

azimuth-stabilised
heading reference input, for example own ship’s gyro, is used to orientate the heading line on
the radar display so that it points from the CCRP to own ship’s referenced heading on the
bearing scale

3.10

bow crossing range/bow crossing time
BCR/BCT
measurements presented as from the bow of the ship as opposed to the CCRP

3.11
cardinal

points (compass)

0, 090, 180, 270 compass points
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3.12

consistent common reference point

CCRP

location on own ship, to which all horizontal measurements such as target range, bearing,
relative course, relative speed, closest point of approach (CPA) or time to closest point of
approach (TCPA) are referenced, typically the conning position of the bridge

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2]

3.13
closest point of approach/time to the closest point of approach

CPA/TCPA
distance to-the closest point of approach ((‘DA) and time to the closest paint of pproach

(TCPA)

Note 1 to eptry: Limits are set by the operator and are related to own ship.

[SOURCIE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, modified — added Note 1[to entry]

3.14

course
direction [in which the ship is moving or intended to move, expfessed in degrees frgm North,
usually from 000° at north, then in a clockwise direction through’360°

3.15
course dver ground
COG
direction|of the ship's movement relative to the garth, measured on board the ship, expressed
in angular units from true north

[SOURCIE: IMO Resolution MSC.192(79).2004, Appendix 2]

3.16
course through water
CTwW
direction| of the ship's movement through the water, defined by the angle between the
meridian|through its position and the direction of the ship's movement through the water,
expressed in angular units from true north

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2]

3.17
course-up
C-up
azimuth-stabilised display in which the bearing scale can be orientated so that own ship’s
course on the bearing scale is vertically above the CCRP

Note 1 to entry: The heading line will continue to point from the CCRP to own ship’s referenced heading on the
bearing scale.

Note 2 to entry: If own ship’s heading differs from the course, then the heading line will not point vertically
upwards from the CCRP until the bearing scale is reset (manually or automatically) to reflect the course alteration.

3.18
dangerous target
target whose predicted CPA and TCPA are violating the values as preset by the operator

Note 1 to entry: The respective target is marked by a “dangerous target” symbol.

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, modified — added Note 1 to entry]
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3.19
default
predefined condition set either by the user or the equipment manufacturer

3.20

ECDIS

electronic chart display and information system, which complies with IMO resolution
MSC.232(82) and IEC 61174

3.21
ECDIS display base
level of information which cannot be removed from the ECDIS display, consisting of

information-which-is rnquircml at all times in all gnngrn,nhir‘ areas and all circumstance,

Note 1 to eptry: It is not intended to be sufficient for safe navigation.

[SOURCIE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, modified — added)Note 1[to entry]

3.22
ECDIS standard display
level of information that should be shown when a chart is first displayed on ECDIS

Note 1 to entry: The level of the information it provides for route plannifg or route monitoring may be nodified by
the marinef according to the mariner's needs.

[SOURCIE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, modified — added Note 1[to entry]

3.23
electron|c navigational chart
ENC
databasg standardised as to content, -Structure and format according to releyant IHO
standards and issued by, or on the authority of, a Government

[SOURCIE: IMO Resolution MSCA92(79):2004, Appendix 2]

3.24
electron|c position fixing system
EPFS
position fixing system-using electronic means

3.25
electronfc range and bearing line
ERBL
electronic bearing line carrying a marker, whichi is combined withh the variable range marker,
used to measure range and bearing from own ship or between two objects

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, modified — added "variable"]

3.26

EUT

equipment under test

equipment (devices, appliances and systems) subjected to tests

3.27

evaporation duct

low lying duct (a change in air density) that traps the radar energy so that it propagates close
to the sea surface

Note 1 to entry: Ducting may enhance or reduce radar target detection ranges.
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[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, modified — added Note 1 to entry]

3.28

exclusion zone
area which may exclude the automatic acquisition for target tracking and/or may suppress the
automatic activation of sleeping AIS targets

3.29

ground stabilisation
display mode in which speed and course information are referred to the ground, using ground
track input data, or EPFS as reference

[SOURCE:

3.30

heading
horizonta
from nort

[SOURC

3.31
heading

| direction that the bow of a ship is pointing expressed as an angular disp
h

F: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2 ]

line

graphic ljne on a radar presentation drawn from the consistent common reference pg

bearing s

3.32
head-up
H UP
presenta
scale

Note 1 to ¢

Note 2 to 4
ship’s head

3.33

head-up
STAB H
azimuth
stabilised

cale to indicate the heading of the ship

ion mode in which own ship’s heading is oriented “up” toward the top of th

htry: In head-up, the top of the'bearing scale shows ships relative heading, 000 degrees.

ntry: Radar echoes are _shown at their measured distances and moving in a direction rela
ing with relative Targetitrails.

stabilised

UP

stabilised’ head-up presentation mode in which own ship’s heading is
“up” toward the top of the bearing scale

Note 1 to e

My T e top of the bearg SCate STows the Ship s true head g degress from North————

acement

int to the

e bearing

tive to own

azimuth

Note 2 to entry: Radar echoes and tracked targets are shown at their measured distances and moving in a
direction relative to own ship’s heading.

3.34
high spe
HSC

ed craft

vessels which comply with the definition in SOLAS for high speed craft

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2]

3.35
icon

graphic that provides or signifies a control function capability
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3.36

integrated navigation system

INS

navigation system which complies with the requirements of IMO resolution MSC.252(82) and
IEC 61924-2

3.37
latency
delay between actual data received by the equipment and the presentation or use of that data

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, modified — specified the
equipment and use]

3.38
lost AIS target
target symbol representing the last valid position of an AlS target before the receptlion of its
data wasl|lost, or its last dead-reckoned (DR) position

Note 1 to eptry: The target is displayed by a “lost AlS target” symbol.

[SOURCIE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, modified — specified pogition and
added Note 1 to entry]

3.39
lost tracked target
target infprmation is no longer available due to poor; lost or obscured signals

Note 1 to entry: The target is displayed by a “lost tracked ‘radar target” symbol at its last known or deafd-reckoned
position.

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, modified — added Note 1[to entry]

3.40

maps
navigation lines
operator |defined or created lines to indicate channels, traffic separation schemes of borders
of any arpa important for nayigation

[SOURCIE: IMO Resglution MSC.192(79):2004, Appendix 2]

3.41
menu

area of qisplay that is allocated to the interactive display and operation of a structufed menu
for the selection and eniry of operational parameters, data and commands

Note 1 to entry: The menu display, when selected, is typically replacing parts of, or the whole, data display.

3.42

navigation situation

broad and general description of the type of navigation that is planned or being conducted, for
example open ocean, coastal, approach, confined waters, restricted, docking/manoeuvring

3.43

non-volatile and transferable memory

memory which retains its data when it is not provided with power and removed from one
equipment or module, and fitted to another equipment or module
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3.44

north-up

N-up

azimuth-stabilised presentation in which north on the bearing scale remains fixed vertically
above the CCRP

Note 1 to entry: The heading line points from the CCRP to own ship’s referenced heading on the bearing scale,
and the bearing of any target on the display is measured from north. Such a bearing is commonly referred to as a
true bearing when the heading reference input comes from a gyro aligned with true north.

3.45

operational display area
area of the display used to graphically present chart and radar information, excluding the user
dialogue area

Note 1 to eptry: On the chart display this is the area of the chart presentation.

Note 2 to eptry: On the radar display this is the area encompassing the radar image.

[SOURCIE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, modified —@dded Note 1/ and 2 to
entry]

3.46
operatiopal mode
primary function of the presentation selected by the user~for the task at hand or nfavigation
situation [for example radar, chart, conning

3.47
past posjitions
equally time-spaced past position marks of a tracked or reported target and own ship

Note 1 to entry: The past positions’ track may be-either relative or true, and may apply to tracked radaf targets or
AIS targets|.

[SOURCIE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, modified — added Note 1[to entry]

3.48
presentation mode
result of the combinatiop-of’user selected parameters that affect the display of informlation, for
example pzimuth orientation, motion, stabilisation, chart projection

3.49
protected menu
one which is not easily accessed by the user and access may be, for example by a password
or a swit¢h

3.50

radar

radio direction and ranging

radio frequency system that allows the determination of distance and direction of reflecting
objects and of transmitting devices

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2]

3.51

radar beacon

navigation aid which responds to the radar transmission by generating a radar signal to
identify its position and identity

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2]
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3.52

radar cross-section

RCS

determines the power density returned to the radar for a particular power density incident on a
target

3.53

radar detection false alarm

probability of a radar false alarm represents the probability that noise will cross the detection
threshold and be called a target when only noise is present

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2]

3.54

radar dijfplay
module of a radar system, consisting of the presentation hardware

3.55
radar echo
signal refllected by a target to a radar antenna that appears in the radar video signal and radar
image

3.56
radar impge
plan view of the radar video in range and bearing

3.57
radar pr¢sentation
display of a radar image together with related-alpha-numeric and graphical information

3.58
radar sygtem
entire coptent and functionality of;a’system necessary to meet the requirements of] this test
standard

3.59
radar tanget
object, fixed or moving; 'which is detected or detectable by a radar system and has|a motion
determingd by suctessive radar measurements of range and bearing

Note 1 to entry:( A‘radar target is derived from video signals provided by the radar sensor (transceiver] and which
appears in the radar image.

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, modified — specified detectability
and added Note 1 to entry]

3.60
radar video
signal produced by a radar receiver as a result of radar echoes returned

3.61

radar target enhancer

electronic radar reflector, the output of which is an amplified version of the received radar
pulse without any form of processing except limiting

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2]
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3.62

range index delay

delay provided at the start of a radar presentation causing the near range radar signal
contents to effectively be suppressed and distorting the linear plan presentation

3.63

rate of turn

ROT

change of heading per time unit

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2]

3.64
referencp target
symbol ipdicating that the associated tracked stationary target (for example.@ynavigational
mark) is Used as a speed reference for the ground stabilisation

[SOURCIE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2]

3.65
relative bearing
direction|of a target’s position from own ship’s CCRP expressed as an angular dispfacement
from own ship’s heading

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, modified — added CCRP]

3.66
relative ¢ourse
direction |of motion of a target relative to owrpShip’s direction (bearing)

[SOURCIE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2]

3.67
relative motion
RM
combination of relative course and relative speed

Note 1 to eptry: On theydisplay the position of own ship remains fixed, and all targets move relative to gwn ship.

[SOURCE: IMQ_Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2 — added Note 1 to entry]

3.68
relative speed
speed of a target relative to own ship’s speed data

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2]

3.69
relative vector
predicted movement of a target relative to own ship’s motion

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, see "Vector modes"]

3.70

SART

search and rescue transponder

radar transponder capable of operating in the 9 GHz band
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3.7

speed and distance measuring equipment

SDME

speed and distance measuring equipment which complies with IMO Resolution MSC.96(72)

3.72

sea state

status of the sea condition due to the weather environment, expressed as a sea state 0 for flat
conditions with minimal wind, to sea state 8 for very rough sea conditions

3.73

selected target
manua[[y selected target for the r'IiQ'nIny of detailed ::I,nh::numnrir‘ information in a separate

data displlay area

Note 1 to ehtry: The target is displayed by a “selected target” symbol.

[SOURCIE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, modified — added Note 1[to entry]

3.74
sleeping| AIS target
target inglicating the presence and orientation of a vessel equipped with AIS in g certain
location

Note 1 to eptry: The target is displayed by a “sleeping target” symbol.

Note 2 to eptry: No additional information is presented until thé\target is activated.

[SOURCIE: IMO Resolution MSC.192(79):2004,*Appendix 2, modified — added Note 1 and 2 to
entry]

3.75
sea stabjlisation
display mode in which speed and.'course information are referred to the sea, using gyro or
equivalent and water speed log input as reference

[SOURCE: IMO Resolution®MSC.192(79):2004, Appendix 2, see "Stabilization modes|

—

3.76
safety of life at sea
SOLAS
Internatiqnal €onvention for the Safety of Life at Sea adopted by the International Cqnference
on Safety of/Life at Sea convened by the International Maritime Organization (IMO) i 1974

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, modified — added adoption]

3.77

speed over ground

SOG

speed of the ship relative to the earth, measured on board of the ship

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2]

3.78

speed through water

STW

speed of the ship relative to the water surface

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2]
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3.79

standard display

ECDIS standard display

level of information that should be shown when a chart is first displayed on ECDIS or ECS

Note 1 to entry: The level of the information it provides for route planning or route monitoring may be modified by
the mariner according to the mariner's needs.

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, modified — added ECS and Note
1 to entry]

3.80
steady state tracking
tracking § target, proceeding at steady motion:

— after gompletion of the acquisition process, or
— witholut a manoeuvre of target or own ship, or
— witholt target swap or any disturbance

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2]

3.81
stern ling
graphic ljne drawn from the consistent common referen€e) point to the bearing scale, on a
reciprocdl bearing to the heading line

3.82
target swap
situation |in which the incoming radar data for.a tracked target becomes incorrectly agsociated
with another tracked target or a non-trackedsadar echo

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2]

3.83
target’s predicted motion
predictiofp of a target’s future course and speed based on its present motion as deternmined by
past measurements of its range and bearing on the radar

[SOURCIE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2]

3.84
target trTcking
TT

computer process of observing the sequential changes in the position of a radar target in
order to establish its motion

Note 1 to entry: Such a target is a Tracked Target.

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, modified — added Note 1 to entry]

3.85

task at hand

specific activity being performed by the user, for example collision avoidance, route planning,
route monitoring, grounding avoidance

3.86
test target
radar target of known characteristics used for test requirement
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tracks displayed by the radar echoes of targets in the form of an afterglow

Note 1 to e

Note 2 to e

Note 3to e

ntry: Trails may be true or relative.
ntry: Relative trails are as they would be presented in relative motion.

ntry: True trails are as they would be presented in true motion.

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, modified — added Notes 1, 2 and
3 to entry]

3.88

trial marjoeuvre
graphical simulation facility used to assist the operator to perform a proposed mano|
navigation and collision avoidance purposes, by displaying the predicted future stg

least all
[SOURC

3.89

true bea
direction
angular @

[SOURC

3.90

true cou
direction
displacer

[SOURC

3.91
true mot
™

combinatjon of true eourse and true speed

Note 1 to e

Note 2 to e

cquired or activated targets as a result of own ship’s simulated manoéuvres

F: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2]

Fing
of a target from own ship’s CCRP or from anotheritarget’s position, expres§

isplacement from true north

E: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, modified — added CCRP]
fse

of motion relative to ground .orto sea, of a target expressed as an
nent from north

E: IMO Resolution MSC,192(79):2004, Appendix 2]

on

htry: On.the display own ship moves with its own true motion.

htey» A continuously updated position report is not required.

euvre for
tus of at

ed as an

angular

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2 — added Note 1 and Note 2 to

entry]

3.92

true speed

speed of

a target relative to ground, or to sea

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2]

3.93

true vector
vector representing the predicted true motion of a target, showing course and speed with
reference to the ground or sea

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, see "Vector modes"]
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3.94
user configured presentation
display presentation configured by the user for a specific task at hand

Note 1 to entry: The presentation may include radar and/or chart information, in combination with other navigation
or ship related data.

[SOURCE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2, modified — added Note 1 to entry]

3.95

user-defined

result of a function or parameter selected or defined by the user within the confines of specific
equipment

3.96
user dialogue area
area of the display consisting of data fields and/or menus that is allocatedJto the ifteractive
presentation and entry or selection of operational parameters, data andccoemmands \mainly in
alphanumeric form

[SOURCIE: IMO Resolution MSC.192(79):2004, Appendix 2]

3.97
VDR
voyage data recorder
voyage data recorder which complies with the requirements of IMO resolution MS(.333(90)
and IEC $1996-1

4 General

4.1 OVverview

(MSC.192/5) The design and performance of the radar should be based on user reqqirements
and up-tg-date navigational technology. It should provide effective target detection Within the
safety-relevant environment surrounding own ship and should permit fast and easy|situation
evaluation.

(MSC.192/1) The radarequipment should assist in safe navigation and in avoiding cdllision by
providingl an indication, in relation to own ship, of the position of other surfdce craft,
obstructipns and\hazards, navigation objects and shorelines. For this purpose, radar should
provide the integration and display of radar video, target tracking information, positipnal data
derived ffom-own ship’s position (EPFS) and geo-referenced data.

The integration and display of AIS information should be provided to complement radar. The
capability of displaying selected parts of Electronic Navigation Charts (ENC) and other vector
chart information may also be provided to aid navigation and for position monitoring. Radar is
a technology that should be applied together with other sensor information applicable for the
task in hand.

Radar is a system and its performance is a factor of all of its component parts. The type test
includes the radar sensor, ancillary units and display, complete with its processing and
presentation display. All of these component parts contribute to the requirements and
approval to these radar standards. Other navigational systems and equipment that provide
radar and/or target tracking functions, complies with the relevant clauses of this standard
according to the guidelines in Annex A. A navigation display or INS may be approved as part
of a radar system when tested with the specific radar sensor and relevant ancillary units.
Where the intended application for a navigation system is for collision avoidance, as a
minimum requirement, the radar image is always presented, together with the relevant
functionality and performance as described in Annex A.
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4.2 Purpose

(MSC.192/1) The radar combined with other sensor, or reported information (for example
AlS), should improve the safety of navigation by assisting in the efficient navigation of ships
and protection of the environment by satisfying the following functional requirements:

— In coastal navigation and harbour approaches, by giving a clear indication of land and
other fixed hazards;
— as a means to provide an enhanced traffic image and improved situation awareness;

— Iin a ship-to-ship mode, for aiding collision avoidance of both detected and reported
hazards;

— In the detection of small floating and fixed hazards, for collision avoidance and the safety
of owfr ship, and

— in the| detection of floating and fixed aids to navigation.
4.3 Application of these standards

(MSC.192/2) The Performance Standards defined by MSC.192(79) shallhapply to all $hipborne
radar insfallations used in any configuration mandated by SOLAS indépendent of the type of
ship, frequency band in use and the type of display, providing that’no special reqyirements
are spedfied in Table 1 and that additional requirements for\Specific classes ofl ship (in
accordarice with SOLAS Chapters V and X) are met.

(MSC.192/2) Close interaction between different navigation equipment and systems|makes it
essentiallto consider this standard in association with-other relevant IMO and |IEC standards.

This starldard applies to radar systems, navigation’ systems and navigation equipmgnt which
have the| task of target detection and collisionvavoidance. Any equipment which ¢ombines
these tagks and meets all of the requirementsiin this standard is regarded as a radal system.
In support of the Collision Regulations, all\available means shall be used to enhance the role
of radar [for safe navigation and collision avoidance. The usage of other sensor$ should,
where prjactical, observe the requiremeénts of the standards associated with those|sensors.
This stapdard also provides guidelines and requirements for radar functionalify on all
navigational displays supporting_the tasks of target detection, collision avoidance| general
navigation and position referencing on the bridge of a ship.

The sucdessful integration~of radar with AIS, charts, databases and other sensors demands
that the fadar equipment is correctly set up with special attention to the critical alianment of
heading($), system’index delay(s), CCRP offsets and gyro. Failure to align these pgdrameters
may cauge unacceptable registration with other information and may detract from thg purpose
of integrdtion,-This standard has mandated requirements to provide for these alignmgnts.

NOTE Rafar systems carried on SOLAS ships have traditionally used non-coherent modulation dérived from
magnetron transmitters which produce narrow high power pulses together with mechanically rotating antennas.
New technology radars are becoming available which use coherent modulation, for example pulse compression,
and may use electronically steerable antennas. All tests (or their equivalent) in this standard apply to both non-
coherent and coherent radar systems and different types of antennas. At the present time X-band radar systems
are required to remain compatible with radar beacons, SARTs and radar enhancers which are designed to operate
with conventional non-coherent pulse systems, S-band systems are not limited by this restriction.

4.4 Equipment categories

This standard covers the testing of all SOLAS shipborne radar equipment. Individual
equipment may be tested for a specific category of vessel. Table 1 provides a summary of the
categories and basic differential capabilities for each category further specified in 11.5.2 and
Table 26. The category should be indicated on the type label of the main radar electronics
unit and on the related test certificate. Equipment approved for high speed applications
should include a suffix H (for example CAT 1H) and equipment approved with a chart option
should include a suffix C (for example CAT 1HC).
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(MSC.192/5.3.1.1) Recognising the high relative speeds possible between own ship and
target, the equipment should be specified and approved as being suitable for classes of ship
having normal (<30 kn) or high (>30 kn) own ship speeds (100 kn and 140 kn relative speeds
respectively).

The additional characteristics for equipment qualified to be approved for HSC and/or for chart
radar are identified in this standard. For example, HSC equipment should be compatible with
own ship speeds of up to 70 kn, should be capable of tracking targets with a 140 kn relative
speed and should operate between latitudes of 70° N and 70° S.

A chart radar should conform to all the requirements of Clause 12 in this standard.
References are made to IEC 61174 (ECDIS) for specific and standalone chart functionality.

Table 1 — Performance requirements for categories of ship/craft for SOLA* \%
Category of ship/craft
CAT 3 CAT 2 CAT 1
Size of sHip/craft < 500 gross tonnage | 500 gross tonnage to All shipg/craft
<10 00Q/gross > 10 00(Q gross
tonnage,‘and tonnage
HSC < #0000 gross
tonnage
Minimum pperational display area 180 mm 250 mm 320 mm
diameter
Auto acqyisition of targets - - Yep
Minimum pcquired radar target capacity 20 30 4(
Minimum pctivated AIS target capacity 20 30 4(
Minimum Eleeping AIS target capacity +00 150 20p
Minimum fotal AIS target and reports 120 180 24p
capacity
Trial manpeuvre - - Yep
NOTE The minimum display area requirement in the first edition of this standard has been removed gs it is not
a requirerent of the display standards given in Resolution MSC.191(79).

4.5 Establishing)equipment type and status

The manufacturer shall state the intended system content and the category of efuipment
under teqt (EUT). Specific requirements, which shall include intended equipment category, are
listed belpws

e high speed or normal speed;
e frequency band (X-band and/or S-band) and operational frequency limits;

e declaration of any novel processing, new technology or additional functionality which
requires alternative testing or claims equivalency to the requirements;

o list all variants (up-mast/down-mast, split processor/displays, chart option, etc.);

e identification of all antennas available with the radar. The smallest antenna (or its
properties) shall be used for all relevant performance testing. Environmental testing
(vibration and shock) shall use the largest antenna available;

e all ancillary units (inter-switching, buffer amplifiers, etc.);
e units intended for protected (from the weather) or exposed (to the weather) application;

o the intended separation (cable, network or transmission line/feeder) between units. When
equipment with separate transmitter and antenna is tested in accordance with this
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standard, the transmitter/receiver shall be connected to the antenna by a 20 m (minimum)
of feeder. The display shall be connected to other units by 65 m of cable. Where
equipment is type tested, in which the transmitter and receiver are always installed within
the antenna/pedestal combination, the 20 m of antenna feeder shall be omitted. Where
necessary, the manufacturer shall supply the appropriate cable and antenna feeder. The
manufacturer, or its representative, may propose to the test authority for consideration, a
greater distance by which units of the equipment may be separated and still comply with
the requirements of this standard. The actual distance requested and tested shall be
recorded;

e power supply requirements and declared nominal voltage/frequency of operation. The
supply voltage applied to the equipment during the tests shall be the nominal voltage, and
alternating current (a.c.) supplies shall be at nominal frequency unless specified
otherwise;

e intended equipment configuration(s), either as standalone or as part of a system;
¢ the mlanufacturer’s code numbers for each piece of equipment and its ancillaries;
e familiprisation documentation or media;

e evidepce of sea trials as required by 6.9.3.
4.6 Cdnditions of measurement and related definitions

All the general requirements of IEC 60945 shall be carried ouf*on the same type qf EUT to
verify whether the EUT meets these technical requirementsi/The equipment shall coinply with
those repuirements of IEC 60945 appropriate to its -Category, i.e. 'protected’ (from the
weather)| or 'exposed' (to the weather). Accordingly,.the manufacturer shall declgqre which
equipment or units are intended to be ‘protected’ oriexposed’. The manufacturer shall declare
any ‘predonditioning’ required before environmental checks.

4.7 Quality requirements

The equipment and documentation shall be developed, produced and written in acpordance
with a recognised quality procedure,<for example 1SO 9000 or an equivalent recognised
quality stgndard.

5 Tests

5.1 Test sites and simulation
5.1.1 Fnvironmental and RF testing

Testing for general, environmental and radio frequency measurements shall be condycted in a
test houile, or-focation, accepted by the test authority and by competent persons fanriliar with
the radarlapplication

5.1.2 Over-sea radar performance tests

Many of the tests may be conducted on land at a test site accepted by the test authority.
Specific testing shall be required over sea and these may be shore based or at sea on a test
ship.

Radar performance tests will normally be carried out at test sites selected by the type test
authority. These test sites shall provide an over water test range with test targets and the
features required for specified tests. The operational performance testing in this standard
shall be conducted with a nominal antenna height of 15 m.

The manufacturer shall, unless otherwise agreed, set up the equipment and ensure that it is
operating normally before type testing commences.
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The value of radar as a secondary position source is based on independence from GNSS.
Tests of detection, resolution, and tracking shall exclude connection of any GNSS position
and timing interfaces to the radar system during those tests. If a GNSS receiver is integrated
into the radar system, it shall be deactivated during these tests.

5.1

.3 Test targets and target simulation for performance tests

Standard targets used for the radar performance measurement and assessment are described
in the relevant tests.

The target scenario simulator provides test scenarios to assess the tracking performance of

the

EUT, in accordance with Annex F.

The repdrted target simulator provides the test scenario for testing the AIS targebfunctions

and for tgrget association, in accordance with Annex F.

Simulators used for testing shall be suitably calibrated or verifigdy-before | use for

measurement.

5.2

5.2

.1 General

Test terminology and format

For each test subject, there is a requirement subclause (for example refer¢nced to
(MSC.19p/clause) and a corresponding compliance sub€¢lause, which includes a tegt method

and the required result.

5.2

For the purposes of this standard, the following test terminology shall apply:

.2 Test requirement terminology

perfofmance check — reconfiguration’of the EUT and checking by non-quantitative visual
checHls that the system is still operative for the purposes of IEC 60945. This shafll include
the operation of basic functionality to confirm normal operation;

perfofmance test — for the radar EUT, shall be of an identical standard to that uged in the
performance check for_the purposes of IEC 60945, with the addition of a specifidd test as
descrjbed in Clause 46,

clear |indication ar\visibility of test targets — visible for at least 8 out of 10 of thg antenna
scang, or an indication of 5 out of 10 with past positions, synthetic afterglow and trails
facility switchled off;

simple operator action — procedure achieved by no more than two hard-key ol soft-key
actions,(excluding any necessary cursor movements, or by voice actuatipn using
programmedtodes orequivatentattermative mearrs;

single operator action — the use of a single hardware key or, the use of the cursor to select
a single display icon or window followed by the operation of a key;

dedicated control function — the use of a dedicated single hardware key or, the use of the
cursor to select a single dedicated display icon or window followed by the operation of a
key;

momentary control function — the use of a dedicated single hardware key or, the use of the
cursor to select a single dedicated display icon or window followed by the operation of a
key. The control function shall only operate while the key is pushed;

readily available — applies to information or to a function for the selected application,
which is available in a top level menu and accessed directly from a screen function or
icon, or by a dedicated control;

permanent indication — applies to a status indication permanently or persistently available
(as appropriate) and visible at any time that the equipment is operational;
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e protected menu — is one which is not easily accessed by the user and protected for
example, by a password, internal switch or hardware link;

e means — “a means to” do something is equivalent to “a method of” something, for example
“a means to measure between two points” is the same as “a method of measuring”.

5.2.3 Testing method terminology

Testing method terminology is derived from I1SO 9241-12 and for application to this radar
standard, terms are defined as:

e measurement — refers to measurement or calculation of a variable concerning the
presentation of information, accuracy, or the equipment performance;

e obsenyatien Reans—te—examinre—er—inrspestthe—equipmentto—eenfirm—thata—particular
obsenvable condition has been met. Observations can be made by anyone whg has the
necegsary skill to systematically check the presentation of information and rmake the
determination;

e document inspection — means to confirm by inspection that any relevant dogumented
informpation, facility or function is compliant with the requirement;

e analyfical evaluation — requires the informed judgement of equipment performang¢e from a
study|of observations or measurements by an expert, a suitably, qualified person|who has
the necessary skill and experience to judge the relevant pfoperty in the relevant subject.
The method is typically used for the evaluation of properties which can be judgdgd only in
the context of other information or knowledge.

6 Radar performance

6.1 Gdneral

The perfprmance test shall include measurement of the transmission frequency gpectrum,
familiarisption of the controls and signal~processing functions, followed by minimum range,
discriminption and accuracy measurements. The performance assessment in an |over-sea
environmlent shall exercise the signalprocessing and associated control functions. Dyring this
assessment, the test authority shall familiarise themselves with the gain and apti-clutter
functions| Detection performance-testing is provided in 6.9.

NOTE Rapar provides the pftimary means to detect surface hazards for safe navigation and th¢refore the
detection of surface hazards(is a primary element in the task of collision avoidance. The performance refquirements
address th¢ fundamental radar transmission, detection and signal processing capability of the radar system.

6.2 Transmission and interference
6.2.1 Transmission frequency

6.2.1.1 —Reqguirements

(MSC.192/5.1.1) The radar shall transmit within the confines of the ITU allocated bands for
maritime radar and meet the requirements of the radio regulations and applicable ITU-R
recommendations.

(MSC.192/5.1.2) Radar systems of both X-band and S-band are covered in these performance
standards:

— X-band (9,2-9,5 GHz) for high discrimination, good sensitivity and tracking performance;
and

— S-band (2,9-3,1 GHz) to ensure that target detection and tracking capabilities are
maintained in varying and adverse conditions of fog, rain and sea clutter.

The frequency band selected shall be indicated.
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6.2.1.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by measurement and analytical evaluation that the EUT meets the results required
by the method described in Annex B of this standard. The test authority shall record the
transmitted frequency or frequencies;

b) confirm by observation that there is an indication of the selected frequency band in use.
6.2.2 Interference

6.2.2.1 Requirements

MSC 190/E 4.2\ Tl ol baoll b bl £ rH tiaf, 4 Hi H 4 H | oo f
. Fro .U 11T Taudar STiant vCvapauTC~UT  UPTCTAatnTy SAtrSTaCtUTITy 1T Ty PTCar 111t prrerence

conditionls as encountered in a normal marine radar environment.

6.2.2.2 Methods of test and required results

The metHods of test and the required results are as follows:

a) confilm by analytical evaluation that the radar system has, &8 method to substantially
redude interference from other approved marine radar transmitfing in the frequenjcy bands
allocated to marine radar;

b) confirm by analytical evaluation that the radar system_can transmit in the vicinity of other
apprgved marine radar systems without causing significant interference or sjgnificant
degradation in performance.

NOTE Rapar detection performance specified in this standard may be degraded by third party irjterference,
possibly byl equipment other than marine radar, see Annex.J-

6.3 Performance optimisation and monitoring
6.3.1 General

The radar system shall provide the means to optimise detection performance and to jdentify a
significarjt drop in performance, as.tested in 6.3.2.

6.3.2 Dptimum performance
6.3.2.1 Requirements

(MSC.192/5.7.1) Means shall be available to ensure that the radar system is operating at the
best performance. Where applicable to the radar technology, manual tuning shall be|provided
and additionatly, automatic tuning may be provided.

(MSC1912/’572) AII l’llu’l‘bc!tl.ull Dild“ bc‘ pluvfu'cu', I.Il t;lU dI:JDU'IIbU Uf falycfa, tU Criourc that the
system is operating at the optimum performance.

(MSC.192/5.7.3) Means shall be available (automatically or by manual operation) and while
the equipment is operational, to determine a significant drop in system performance relative to
a calibrated standard established at the time of installation.

6.3.2.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by observation that the operation of the tuning function (or equivalent as
applicable to the technology) is effective. The user manual shall describe how optimum
performance is maintained,;
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b) confirm by observation there is a manual or automatic means to indicate that the radar
system is operating at the optimum performance, even in the absence of targets, for
example with the provision of a tuning indicator;

c) if automatic tuning is provided, confirm by analytical evaluation that it is not inferior to the
performance achieved with manual tuning;

d) confirm by observation, that an indication is provided to the operator when the overall
performance reduction is reduced by 10 dB using an attenuator or equivalent means. An
up-mast system may be accepted by analogy with a down-mast system, given an
equivalent implementation and equipment design.

6.4 Gain and anti-clutter functions

6.4.1 General

This starldard specifies control functions associated with processing or controlling the radar
signals. If alternative means to achieve equivalent functionality is provided, the manufacturer
shall ide{tify the means and shall demonstrate equivalence, supported by‘the releyant user
documentation and to the satisfaction of the test authority.

(MSC.192/5.3.2.1) Means shall be provided, as far as is possible for, the adequate [eduction
of unwanted echoes, including sea clutter, rain and other formis of precipitation| clouds,
sandstorms and interference from other radars.

Conformance with these requirements is addressed in.6.4.2 to 6.5.8 and the opdration of
functions|is assessed in 6.9.

6.4.2 Gain function
6.4.2.1 Requirements
(MSC.192/5.3.2.2) A gain control functionishall be provided to set the system gain|or signal

threshold level. A permanent indication of the gain level or setting of the signal threshold shall
be given,

6.4.2.2 Methods of test and required results

The methods of test and thé required results are as follows:

a) confilm by obseryation that there is a permanent indication of the gain level;
b) confilm by obsetvation that the control function is directly accessible;

c) confilm by<observation on a 24 NM range scale that the gain control varieg from a
minimumlevel where only the highest signal levels are presented to a maximum level
providling’visible receiver noise;

d) confirm by observation that, if a preset gain adjustment is provided for installation or
maintenance use, it is located in a set-up menu protected from user access as described
in the equipment manual.

6.4.3 Manual and automatic sea anti-clutter

6.4.3.1 Requirements

(MSC.192/5.3.2.3) Effective manual and automatic anti-clutter sea functions shall be
provided.

(MSC.192/5.3.2.4) A combination of automatic and manual anti-clutter sea functions is
permitted.

(MSC.192/5.3.2.5) There shall be a clear and permanent indication of the status for gain and
all anti-clutter sea control functions.
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6.4.3.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by observation that both “manual sea” and “automatic sea” functions are provided;

b) confirm by document inspection that the user manual describes any installation and
operational adjustments associated with these functions and any performance limitations
associated with their use;

c) confirm by document inspection that the user manual describes the operation of the
manual and automatic anti-clutter sea control functions, including any advantages and
limitations;

d) confirm by observation that the status and level of the functions are permanently
indicqted.

6.4.4 Rain anti-clutter
6.4.4.1 Requirements

An effecfive manual means of suppressing rain clutter shall be provideds Automatic|rejection
of rain clutter may also be provided. There shall be a clear and pgrmanent indicatipn of the
status of [the anti-clutter rain function.

6.4.4.2 Methods of test and required results
The metHods of test and the required results are as follows:
a) confilm by observation the availability and operation of the rain anti-cluttgr control

functions;

b) confilm by observation that the status . and level of the rain anti-clutter fupction is
permanently indicated;

c) confilm by document inspection that-the user manual describes the use of the mgnual rain
anti-dlutter control (and automatic” where provided), together with any performance
IimitaLions associated with its use:

6.5 Signal processing
6.5.1 General

Signal prpcessing functions serve to improve target visibility and detection performange.

6.5.2 Farget:enhancement

6.5.2.1 Requirements

(MSC.192/5.3.1.3.2) The radar system shall provide the means to enhance the visibility of
targets in adverse clutter conditions at close range.

(MSC.192/5.3.3.1) Means shall be available to enhance target visibility on the display. If
selectable, the target enhance status shall be indicated and the user manual shall describe
the operation and principles of the target enhance functions.

The function to enhance the visibility of targets at close ranges may use other processing
techniques than those for standard navigation purposes.

6.5.2.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by observation that there are means to enhance target visibility in the clutter
environment. The target enhancement functions may be selectable or permanent. If any
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associated functions are provided, for example to reduce a high false alarm rate, they may
be enabled to reduce degradation of target visibility;

b) confirm by document inspection that the user manual describes the enhancement
function(s) and principles, including any associated functions and their use;

c) confirm by observation that the target-enhance status is indicated.
6.5.3 Radar signal correlation
6.5.3.1 Requirements

Correlation of consecutive transmissions shall be provided to reduce unwanted interference
from other radar systems. Scan to scan correlation may be used to reduce echoes from
clutter.

6.5.3.2 Methods of test and required results
The metHods of test and the required results are as follows:

a) confilm by document inspection and observation that a means is provided for the|effective
redudtion of interference generated by other marine conventional (magnetron) radar;

b) confilm by document inspection that where correlation teechniques are provided, for
example to reduce clutter, any advantages and limitations are described in [the user
manual.

6.5.4 Signal processing and radar image latency
6.5.4.1 Requirements

(MSC.192/5.3.3.2) The effective signal processing and radar image update period| shall be
adequatd, with minimum latency to ensure that\the target detection and associated processing
requiremgnts are met.

6.5.4.2 Methods of test and required results
The methods of test and the requined results are as follows:

a) confilm by observation @nd measurement that the update of any target information has a
laten¢y of not more.'than the equivalent of one antenna scan. Alternative correlation
techniques are permitted to have a latency of multiple scans;

b) confilm by obsemvation that the status of any correlation function is indicated;

c) confilm by ‘document inspection that the user manual describes the advantgges and
limitaions™af any alternative correlation applied.

6.5.5

6.5.5.1 Description

These echoes are a reflection of radar energy from a target due to a previous radar
transmission which is prevalent in some atmospheric conditions. Second-time-around echoes
appear as stable but false targets at any time (range) within the period between consecutive
transmissions.

6.5.5.2 Requirements

A means of suppressing these second-time-around echoes may be provided and if provided,
shall be tested.

6.5.5.3 Methods of test and required results

If a method for suppressing second time echoes is provided, then
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a) confirm by observation, where conditions permit, during the testing of the radar
equipment, that an effective means of suppressing second time echoes is provided;

b) confirm by document inspection that the means provided to suppress second time echoes
is described in the user manual.

6.5.6 Transmission format
6.5.6.1 Requirements
To optimise detection performance for the weather conditions, the equipment may provide a

means to change the transmission format, for example by providing the ability to increase or
to decrease the pulse length.

6.5.6.2 Methods of test and required results
If a mear]s to change the transmission format is provided, then
a) confilm by document inspection, observation and analytical evaluatign-that appropriate

defaylt transmission formats are provided for each range scale;

b) configm by observation that inappropriate transmission formats~ are inhibited or are
indicated to the user, for example the long pulse length shoudld-be prohibited op shorter
rangg scales;

provigled, is described in the user manual and the basjc concept, features, berefits and
limitations are stated.

c) confirkm by document inspection that the function of changing the transmission format, if
6.5.7 Picture update
6.5.7.1 Requirements

(MSC.192/5.3.3.3) The picture shall be upddated in a smooth and continuous manner.

6.5.7.2 Methods of test and required results

Confirm by observation that the radar image is updated smoothly and the method of ppdate is
not distrdcting to the user.

6.5.8 Additional processing
6.5.8.1 Requirements

Additiongl signalyprocessing provided by the equipment shall be evaluated.

6.5.8.2 Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by document inspection what additional signal processing functions are provided;

b) record top level details of additional signal processing features and any observed impact
they have on the radar detection performance.

6.5.9 Signal processing description
6.5.9.1 Requirements

(MSC.192/5.3.3.4) The equipment manual shall explain the basic concept, features, benefits
and limitations of any signal processing functions.

6.5.9.2 Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:
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a) confirm by observation that the status of all selectable active signal processing functions
is indicated;

b) confirm by document inspection that the functions are described in the user manual and
that basic concepts, features, benefits and limitations are stated.

6.6 Operation with SARTSs, target enhancers (RTEs) and beacons
6.6.1 General

X-band radar systems shall be compatible with radar beacons, SARTs and radar enhancers,
while S-band radar systems may adopt new technology which may not be compatible with
these navigation aids.

6.6.2 Radar beacons, SARTs and enhancers
6.6.2.1 Requirements

(MSC.192/5.3.4.1) The X-band radar system shall be capable of detectingyradar bgacons in
the relevant frequency band.

(MSC.192/5.3.4.2) The X-band radar system shall be capable of/detecting SARTs gnd radar
target enhancers.

(MSC.192/5.3.4.3) It shall be possible to switch off those signal processing #functions,
including| alternative polarisation modes, which might{prevent an X-band radar bpacon or
SARTs from being detected and displayed. The status-of signal processing and polar|sation (if
selectablg) shall be indicated.

The operation of the equipment with beacons, SARTS and target enhancers |shall be
described in the user manual.

6.6.2.2 Methods of test and required results
The metHods of test and the required results are as follows:

a) confilm by observation that‘the X-band equipment operates with a typical radaf beacon.
The gquipment shall besset working overlooking the sea and in the vicinity of kngwn radar
beacons, to demonstrate that the EUT is compatible with ITU-R M.824 (beacons);

b) confilm by observation that when the X-band equipment is set working overlooking a sea
envirpnment and-in the vicinity of known SARTs and radar enhancers, the system detects
SARTs and«radar enhancers, as required by ITU-R M.628 (SARTs) and ITU-R M.1176
(radaf target enhancers);

c) confilm by observation that the status of signal processing and polarisation (if sglectable)
is indicated;

d) confirm by document inspection that the operation of the equipment with beacons, SARTs
and target enhancers is described in the user manual.

6.7 Minimum range and range compensation
6.7.1 General

The minimum detection range for the radar system shall be measured after the range index
error has been compensated for the selected antenna position.
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6.7.2 Range compensation
6.7.2.1 Requirements
(MSC.192/5.4.2) Compensation for any range index error shall be automatically applied and

where multiple antennas are installed, shall be automatically applied for each selected
antenna.

6.7.2.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by document inspection that the equipment provides the means to compensate for
the ranrege—inde O postien—o 8 8 s—ara-thatthe—settrgs—are—protected in a
non-Jolatile memory. Adjust the range compensation for each sensor (as appli¢gable) so
that the range of a known target is correct;

b) configlm by document inspection and observation that the compensation-sétting|for each
sensgr is retained in a non-volatile memory and that it is automatically-@pplied when each
sensgr is selected.

6.7.3 Minimum range
6.7.3.1 Requirements

(MSC.192/5.3.1.2) The short-range detection of the targets under the conditions spgcified in
Table 2 dhall be compatible with the requirement.

(MSC.192/5.4.1) With own ship at zero speed (or ‘at a fixed land-based site), an| antenna
height off 15 m above the sea level and in calm{(minimal clutter) conditions, the navigational
buoy (with corner reflector) in Table 2 shall _be detected at a minimum horizontal|range of
40 m from the antenna position and up to_a,range of 1 NM, without changing the $etting of
control fynctions other than the range scale selector.

Ensure that the range index compé€nsation is set correctly (as described in 6.7.2) before
measurements are made.

A test target (equivalent to.the'navigational buoy with corner reflector) having a known RCS of
10 m?2 at|X-band (having-a_known RCS of 1 m? at S-band) and mounted at a height{ of 3,5 m
shall be gsed.

6.7.3.2 Methods of test and required results

The minimum_range is the shortest distance at which, using a mandatory range scale of not
more tham 15 NM, a stationary target is presented separately from the position apd image
representing the antenna position. The separation distance is measured horizontally from the
sea/ground level at the antenna position.

For this measurement, only the range scale selector may be changed. The sea and gain
controls may be adjusted before commencing this test. After adjustment, the test target shall
be visible at the minimum range and at 1 NM with the same setting of the sea and gain
control. An off-centred presentation is permitted for this measurement.

The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by observation and document inspection that if a down-mast transceiver is an
option for the radar under test, the test is conducted using a down-mast transceiver, or
otherwise the test shall be conducted with an up-mast unit. If the implementation of up-
mast and down-mast systems is different, both types of systems shall be tested;

b) confirm by observation that a reference test target is available having the same properties
as the mobile test target. The reference test target shall be stationary and positioned at
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1 NM range. Adjust the radar system so that the reference test target at approximately
1 NM is clearly visible;

c) confirm by measurement that with the radar antenna mounted at the specified height, the
separation of a mobile test target (representative of a navigational buoy) and the antenna
position can be decreased to the closest point at which the target can be identified within
40 m of the antenna position. Record the result. After adjustment, the mobile test target at
the minimum range and the reference target at 1 NM shall be visible with the same setting
of the gain and clutter controls;

d) alternatively a mobile target with an RCS of 10 m2 at X-band may be used and moved
from the closest point at which the target is visible up to 1 NM with the same settings of
the gain and clutter controls.

6.8 Range-and-bearing-diserimination
6.8.1 General

Point tedqt targets used for the range and bearing discrimination measurements|shall be
equivalent to the navigational buoy with corner reflector defined in Table 2-and 6.7.3,|having a
known RCS of 10 m2 at X-band or having a known RCS of 1 m?2 at S-band and mounted at a
height of|3,5 m.

6.8.2 Measurement conditions
(MSC.192/5.5) Range and bearing discrimination shall be-measured in calm (minimal clutter)

condition|s, on a range scale of 1,5 NM or less and at between 50 % and 100 % of {he range
scale selpcted. An off-centred presentation is permitted\for this test.

6.8.3 Range discrimination
6.8.3.1 Requirements

(MSC.192/5.5.1) The radar system shall be capable of displaying two point targefs on the
same bearing, separated by 40 m in.range, as two distinct objects.

6.8.3.2 Methods of test and.required results

The metHods of test and thérequired results are as follows:

a) confilm the range discrimination by measurement. The radar shall be set to a range scale
of 0,15 NM. Twetest targets as defined in 6.7.3 shall be placed on the same bedring with
respgct to thewradar antenna, at a distance of between 0,375 NM and 0,75 |[NM, and
separated from each other by a distance of not more than 40 m. The rain contrgl and the
effec{ive pulse length of the radar shall be set to their minimum values. The sealand gain
contrplséhall be adjusted to show separation of the two targets on the display;

b) when the two targets are visibly separated for at least 8 scans out of 10, the linear
distance between the two targets shall be measured. Confirm that the distance is not
greater than 40 m.

6.8.4 Bearing discrimination
6.8.4.1 Requirements

(MSC.192/5.5.2) The radar system shall be capable of displaying two point targets at the
same range, separated by 2,5° in bearing, as two distinct objects.

6.8.4.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm the bearing discrimination by measurement. The radar shall be set to the range
scale of 1,5 NM or less and the test targets positioned at between 60 % and 100 % of the
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range scale selected. Two test targets of equal radar cross-section and as defined in
6.7.3, shall be placed at the same distance and shall be separated in bearing with respect
to the radar antenna. The measurement may be made at any convenient bearing from the
antenna location. The angular separation between the two targets shall be decreased until
they cease to be displayed separately. When the two targets are visibly separated for at
least 8 scans out of 10 the linear distance between the two targets shall be measured;

b) confirm by calculation that the angle calculated with respect to the known range of the test
targets does not exceed 2,5° and record the calculated angular separation.

6.8.5 Fundamental radar accuracy

6.8.5.1 Requirements

(MSC.19¢75°2Z) The radar system range and bearing accuracy shall be.

Range: within 30 m or 1 % of the range scale in use, whichever is greater;

Bearing:| within 1°

in typicalloperational and environmental conditions.

6.8.5.2 Methods of test and required results
The metHods of test and the required results are as follows:

a) bearipg: confirm by measurement that when operating'onh a stationary platform, the overall
accurfacy of taking bearings by the radar system\meets the bearing accuracy [required.
Measjurement shall be by comparing the actualcbearings of identifiable point targets with
bearipgs obtained using the radar equipment-The comparison shall be made g4t sample
bearipgs distributed over 360° and the distance of each target from the radar| antenna
shall |be between 80 % and 100 % of thewrange scale in use. The bearing meagurement
can be made either by using a single point target positioned at a series of known|bearings
relatiye to the radar antenna pedestal;*or by taking the radar bearing of a serieg of point
targefs at known surveyed bearings.around the radar antenna pedestal;

b) rangg: confirm by measuremenf.from a stable platform using actual ranges of idgentifiable
point|targets, that when opefating on a stationary platform, the overall accuracy ¢f making
rangg measurements by’ .the radar system meets the range accuracy [required.
Measjurement shall uselatleast two known targets, the first at nominally 1 NM, the second
at nominally 10 NM.The range accuracy shall be within 30 m or 1 % of the rangg scale in
use, Whichever isthe’greater, and record the result. The radar transceiver shall operate
with the appropriate transmission format for this test.

6.9 Target detection performance assessment

6.9.1 eneral

This standard specifies the minimum range of first detection performance in clear conditions
and in addition, defines clutter conditions in which compliance with the detection performance
requirements are tested, measured or assessed, including:

a) measurement of the range of first detection in minimal clutter conditions. Observations
shall be made to confirm the visibility of a test target and in addition, shall be generally
consistent with the IMO requirements as in Table 2;

b) measurement/predictions of the range of first detection in the presence of clutter (between
the antenna and the target) and the assessment of the target visibility in clutter conditions
by observing test targets within the clutter field and/or rain extent, using sea states and
rainfall rates of opportunity.

For all radar performance tests, the radar antenna shall be installed on a platform either at
sea or shore-based. The antenna shall be mounted at a height as close as practical at 15 m
above mean sea level, recognising that even small deviations in antenna and/or target height
can influence target detection performance and will reposition multi-path nulls. To achieve
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consistency, the tests shall ensure that observations and measurements are made with the
test targets positioned for detection at multi-path peaks. The radar antenna height and target
parameters shall be documented by the test authority for each test. All test results shall be
made available to the equipment manufacturer.

If a representative radar system is used as a further means to assess detection performance,
the antenna of both the test radar and the reference radar should be at the same height and
as near as practical, co-located. A reference-radar should be demonstrated to have met the
minimum requirements in this standard. It could provide an indication of the relative
propagation and clutter conditions at the time of the test measurements. A pass/fail decision
should not only rely on the comparison with a reference-radar.

NOTE All radar performance documentation requirements are addressed in 6.9.4

6.9.2 Range of first detection in minimal clutter
6.9.2.1 Requirements

(MSC.192/5.3.1.1) In the absence of clutter, for long range and smalt target and [shoreline
detection, the requirement for the radar system is based on normal prapagation conditions, in
the absefce of significant sea clutter, precipitation and evaporationduct, and with arl antenna
height of|15 m above sea level.

Based on:

— an indlication of the target in at least 8 out of 10 scans or equivalent; and
— a probability of a radar detection false alarm of 10=#,

the requjrement contained in Table 2 shall be met as specified for X-band and S-band
equipment. The detection performance shallbe achieved using the smallest antenfa that is
supplied |with the radar system. A probability of a radar false alarm rate of 10~f can be
assumed|when a light and even background noise speckle is presented on the display.

If the setfup of false alarm rate of 10—* visible as a light and even background nois¢ speckle
is not applicable for the radar_under test, the manufacturer should provide a mnethod to
achieve gn equivalent set-up.

Table 2(= Range of first detection in clutter-free conditions

Target feature height Detection ranjge '
Target description © above sea level X-band S-band
m NM NM
Shorelinep? Rising to 60 20 20
Shorelines ¢ Rising to 6 8 8
Shorelines ¢ Rising to 3 6 6
SOLAS ships (> 5 000 gross tonnage) ¢ 10 11 11
SOLAS ships (> 500 gross tonnage) ¢ 5,0 8 8
Small vessel with radar Reflector meeting IMO P.S.2 4.0 5,0 3,7
Navigation buoy with corner reflector ? 3,5 4,9 3,6
Typical navigation buoy © 3,5 4,6 3,0
Small vessel of length 10 m with no radar reflection d 2,0 3,4 3,0
Channel markers © 1,0 2,0 1,0
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a8 IMO revised performance standards for radar reflectors (resolution MSC.164(78)) — radar cross-section is
defined as (RCS) 7,5 m? for X-Band, 0,5 m?2 for S-Band. The reflector used should not exceed the stated
RCS by more than 50 %.

b Target is taken as 10 m? for X-band and 1,0 m? for S-band.

¢ The typical navigation buoy is taken as 5,0 m? for X-band and 0,5 m?2 for S-band. For typical channel
markers, with an RCS of 1,0 m? (X-band) and 0,1 m? (S-band) and height of 1 m, a detection range of
2,0 NM and 1,0 NM respectively.

RCS for 10 m small vessel taken as 2,5 m? for X-band and 1,4 m2 for S-band (taken as a distributed target).

¢ Reflectors are taken as point targets, vessels as complex targets and shorelines as distributed targets
(typical values for a rocky shoreline, but are dependent on profile).

Detection ranges experienced in practice will be affected by various factors, including atmospheric
conditions (for example evaporation duct), target speed and aspect, target material and target structure.
These and other factors may either enhance or degrade the target detection at all ranges. At ranges between
the firpt detection and own ship, the radar return may be reduced or enhanced by signal multi-paths, which
depend on factors such as antenna/target centroid height, target structure, sea state and radar’frequency
band.

9 See CJause D.7.

NOTE 1 |RCS values can vary by as much as 30 dB according to target characteristics @nd“aspects, r¢sulting in
changes ip detection range (see Annex D).

NOTE 2 |[Detection performance predictions for the range of first detection are derived from CARPET software
calculatiohs (CARPET: radar analysis software: Computer Aided Radar Performdnce Evaluation Tool).

6.9.2.2 Methods of test and required results

The metHods of test and the required results are as foljows:

a) confilm by observation and document inspection that the smallest antenna (af the test
frequency band) available for use with theradar system is installed. Adjust the system for
best ftarget visibility with a light and. even background noise speckle to provjde good
detedtion sensitivity. The sea conditions shall be calm for assessing the range of first
detegtion (maximum sea state 1, see’Table 6 for guidance on sea states). The tegt may be
condlicted from a land site overlooking the sea or from a stable platform at| sea. All
obselvations shall be conducted-in clear conditions;

b) confilm by observation .and™ evaluation in a test environment approved by|[the test
authdrity, that using a liverradar system positioned to scan over sea and using fargets of
opporttunity, the range )of first detection is generally consistent with the examples in
Tablg 2.

In additign, and as‘far as is practical, observations and measurements shall also inclyde:

— established{argets at various ranges up to 10 NM;
— knowhp-<shorelines at various ranges above 3 NM and up to 20 NM.

Shoreline and surface objects shall be clearly visible for at least 16 scans within an
observation period of 20 scans (80 % visibility) at ranges generally consistent with those
specified in Table 2. Measurements shall be made over at least 4 observation periods and the
results shall be assessed. The aggregate result of the 4 periods shall satisfy the detection
ratio criteria

As the same criteria for detection applies to all targets, a sample of targets (not the full
content of Table 2) over the observation period shall be sufficient to demonstrate meeting the
range of first detection. However, a calibrated test target (equivalent to an omni-azimuth
Luneberg Lens as described in 6.9.3.3.2) may be included as follows. A reflector, with an RCS
of 10 m2 for X-band (1 m2 for S-band) and mounted at a height of 3,5 m, may be used to
replicate a navigation buoy with a reflector. Alternatively, this test may be conducted using a
reflector with an RCS of 1 m2 for X-band (0,1 m2 for S-band) and mounted at a height of 1,0 m
to replicate a channel marker.
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6.9.3 Assessment of target detection with clutter
6.9.3.1 Clutter — general
6.9.3.1.1 Requirements

(MSC.192/5.3.1.3) Performance limitations caused by typical precipitation and sea clutter
conditions will result in a reduction of target detection capabilities relative to those defined in
5.9.2 and Table 2.

(MSC.192/5.3.1.3.1) The radar equipment shall be designed to provide the optimum and most
consistent detection performance, restricted only by the physical limits of propagation.

(MSC.192/5.3.1.3.3) Degradation of detection performance (related to figures in Adble 2) at
various ranges and target speeds under the following conditions, shall be clearly'stated in the
user marjual:

— light fain (4 mm/h) and heavy rain (16 mm/h);
— sea slate 2 and sea state 5; and
— a combination of these.

(MSC.192/5.3.1.3.4) The determination of performance in clutterx_and specifically range of first
detection, as defined in the clutter environment in MSC.192/5:3.1.3.3 above, shall be tested
and asselssed against a benchmark target, as specified incthis standard.

(MSC.192/5.3.1.1 part) The detection performance~shall be achieved using the|smallest
antenna that is supplied with the radar system.

6.9.3.1.2 Methods of test and required results

The marnufacturer shall, unless otherwise agreed, set up the radar system to|optimise
performapce and shall confirm that *the EUT is operating satisfactorily before tests are
conducted. The manufacturer shall provide supporting evidence of the radar performmance in
various dperational weather conditions (within the range specified by IMO) and in vafious sea
areas, fof example using fast-sample VDR recordings, video recording of the screep, screen
shots or [witnessed sea trials.. Such evidence shall be submitted prior to performapce tests
and shall include full techinical details of the installed radar system used to gain the¢ results,
the locatjon of the recotdings and the prevailing environmental conditions. The test|authority
shall assfess such evidence, together with test measurements and observations rejquired in
this test gection, toldetermine if the radar performance is satisfactory.

6.9.3.2 Rain clutter
6.9.3.2.1L_Regquirements

Rain clutter creates a high return of noise-like reflections that effectively decreases the signal
to noise levels within the radar receiver. In addition, it creates an attenuation of the radar
signal, which also decreases the signal to noise levels. Both these effects reduce the target
detection capability of a radar system. Assuming a rain height of 1 000 m, and constant
rainfall within the detection range, the effect on the range of first detection is as given in
Figure 1 for S-Band and Figure 2 for X-Band. As well as frequency of operation, the effect
depends on antenna horizontal and vertical beam widths and the pulse length in operation.
Radar parameters are assumed to be as described in Clause D.7.
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Figure 1 — Reduction of range to first detection due to rain at S-band
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Figure 2 — Reduction of range to first detection due to rain at X-band

The radar manufacturer shall include techniques, such as differential processing and the use
of an automatic threshold that allows the radar to optimise its performance in rain. The
manufacturer shall provide supporting evidence from sea trials that the system performance in
rain is generally consistent with the theoretical data given in Figure 1 and Figure 2.
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6.9.3.2.2 Methods of test and required results

For this test, correct use shall be made of the equipment’s anti-clutter control functions and
the setting of these control functions shall be generally consistent with the guidance provided
in the manufacturer’s instructions:

a) confirm by observation of a target that is not detectable in rain conditions of opportunity
that use of the equipment’s anti-clutter controls allows that target to be detected. The
setting of these control functions shall be generally consistent with the guidance provided
in the manufacturer’s instructions. All manual and automatic rain anti-clutter control
functions provided by the radar system shall be evaluated,;

b) confirm by analytical evaluation of submitted data that the evidence submitted by the
manufacturer is generally consistent with the degradation in performance predicted in
Figure 1 and Figure 2, as appropriate for the transmission frequency ,band. The
manufacturer shall supply reasonable evidence to the test authority, as faras| possible
within 4 mm/h to 16 mm/h rainfall rate, for a number of representative targets and ranges
and Using a similar radar system.

6.9.3.3 Sea clutter
6.9.3.3.1 Requirements

The presgnce of sea clutter degrades the detection performanée of radar. Three maj|n effects
cause this degradation:

a) large|waves can obscure targets. There is no generally applicable and reliable way of
overdoming this effect;

b) wavep reflect radar energy that competes with the reflection from the target. This
incregses the noise levels that the target isvembedded within. However, the statistical
naturg of the wave-reflected signal differs from that of the target and various comfpinations
of sighal processing techniques can help>to make the target more visible;

c) some| waves can exist over several 'scans and during this time exhibit a target-like
behayiour. This causes sea "spikes" that can obscure or be confused with rea] targets.
Apprgpriate signal processing can-sometimes reduce this effect but not consistenily.

As far ag possible, tests shall .be’'made when the targets are upwind from the radai antenna
position. |Crosswinds and dewnwind will improve target detection; in this case, the tept results
may excged the minimum(réquirement. Deviations from the direction of the wind relafed to the
antenna position shall be_nhoted in the test report.

At longern distancess typically over 1 NM or 2 NM (depending for example on antenna height),
the effect of b)nabove is greatly lessened. At shorter distances, this effect becomes very
marked and the radar manufacturer shall include signal processing in order to improve the
detection| performance of the radar in conditions of sea clutter caused by this effect. This
needs to TSt i 7= trol that
affect the threshold and the range dependence of the threshold (Sensitivity Time Control).

The manufacturer shall include processing to enable optimisation of the performance of the
radar for effects caused by b) and c) above.

Signal processing, for example scan-to-scan correlation, can reduce the effect of c) above.
The manufacturer should include a means to apply such techniques in order to reduce the
effect. Side effects of this technique such as limitations in the detection of fast targets shall be
noted in the user manual.

6.9.3.3.2 Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:
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a)

b)

d)

confirm by observation and evaluation that the following performance is achieved under
the defined test conditions:

o tests shall be performed in different sea states of opportunity between 2 and 5. At least
one test shall be performed in sea state 3 or greater. Tests at the higher level of sea
states are more significant and should be used whenever possible. The sea state used
when commencing the test shall be noted in the test report. The nominal height of the
radar antenna should be set to 15 m above actual sea height. The nominal height of
the test radar target should be set to 3,5 m above actual sea level;

e the nominal range of the test targets shall be at 0,4 NM for S-band and at 0,7 NM for
X-band systems. Three radar test targets with characteristics equivalent to an omni-
azimuth (horizontal plane) Luneberg lens reflector shall be used. The radar cross-
section of the three reflectors at the frequency of measurement shall be 1 m2, 5 m2

To athieve a consistent target performance, an omni-azimuth (horizontal “plgne) lens
reflector (featuring a metal grid reflector to provide a stable and a conSistent| RCS) is
recommmended for the test targets. The design is based on a dielecfric: sphefe with a
permittivity varying with the distance from the centre, providing a focal-point locafed at the
peripheral of the lens. Alternative reflectors that can maintain fthe“same tolgrance of
+ 2,0(dB on the radar cross-section, over 360° in azimuth and + #5%-elevation, maly also be
used.| The reflector gives a wide response, wide bandwidth and”compact size. [The tight
tolerances of this reflector make it suitable as a benchmatk“target. Standard oftahedral
radar|reflectors and other Luneberg lenses are not suitablel

The test shall be set up to ensure that there is confidence that all measuremen{s will be
taken| at the peak of the multi-path pattern (see “Annhex D). Minor adjustments in the
antenna height and target range/height figures given above may need to be madqg for each
set off measurements (observation period) to ensure that the measurements contipue to be
made| at the multi-path peak.

With the radar set at the 6 NM range, with no precipitation within this range an@ with no
sea or rain clutter processing applied, thie radar gain control function shall be s¢t so that
there|is a light noise speckle at longer ranges, outside the range where sea [clutter is
visiblg (at this stage there could be significant sea clutter visible at shorter ranges). The
rangd scale shall then be set to 3'NM and the manual sea clutter control function|adjusted
to make the target optimally\visible in a light clutter speckle. Test targets |shall be
continuously optically visible during these tests;

confi by observatiofnithat the manufacturer has included processing t¢ enable
optimjsation of the performance of the radar for effects;

confi by observation that a skilled user can adjust the manual anti-cluttdr control
functipn to redlce the visible level of sea clutter around the target for the bgst target
visibility. Ensure that the target is visible to a skilled user and is assessed to be generally
consigtent-with Table 3 and Table 4, with visibility for at least 80 % of scans (tabulated as
V) or|at/least 50 % of scans (tabulated as M) as appropriate for the sea state ard target
radar|croSs-section as described in Table 5.

In these tests, no allowance has been made for wave obscuration. If significant wave
obscuration is present, the results will need to be interpreted accordingly.

NOTE Performance predictions are only indicative of the performance achieved in the real world and hence
are only provided for guidance.

Each visibility test shall be conducted over at least twenty scans and once set for the
observation period the anti-clutter control functions shall not be readjusted. The test shall
be repeated for a minimum of three times and the calculated average probability-of-
detection (Pd) shall be recorded. For marginal pass/fail results, this procedure shall be
repeated for at least 5 times for each sea state measured. To aid a marginal pass/fail
decision, results may be assessed by bracketing results gained from two different reflector
sizes, for example a 1 m2 and a 5m? target. The target visibility test results, the
description of the environment and the test location shall be recorded;

confirm by observation that the automatic anti-clutter control functions are effective in
improving target visibility when following the manufacturer’s defined procedures;
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e) confirm by analytical evaluation that the radar manufacturer has submitted recorded
evidence from trials conducted in a variety of sea clutter conditions and that the supplied

sea clutter control functions are effective in improving target visibility;

f) confirm by observation that limitations such as the detection of fast vessels when scan to
scan techniques are used are noted in the user manual.

6.9.3.4
6.9.3.4.1

Performance in sea and rain clutter

Requirements

Control functions supplied by the manufacturer for optimising radar performance in sea and
rain clutter shall also be effective in conditions that have a mixture of both types of clutter. In
these conditions, detection performance will be further degraded.

6.9.3.4.2

Methods of test and required results

The metHods of test and the required results are as follows:

a) confilm by observation that in conditions of opportunity the clutter ccontrols can pe set to
imprgve target visibility when there is both rain and sea clutter pfesent. Ensurg that the
performance is generally consistent with the tests undertaken,separately for rain and sea
cluttelr (see 6.9.3.2.2 and 6.9.3.3.2);

b) confilm by observation that the automatic anti-clutter, céntrol functions improye target

visibi
perfo
cluttel

NOTE Th
combined s

r (see 6.9.3.2.2 and 6.9.3.3.2).

ea and rain conditions.

Table 3 — X-band pass/fail assessment criteria

ity in general accordance with the manufacturer’'s documentation and |that the
'mance is generally consistent with the tests undertaken separately for rain and sea

bse tests need not be conducted if the manufacturer has provided sufficient evidence of perfprmance in

X-band test Target visibility in Douglas sea states
target RCS: 1to 2 2to 3 3to 4 4tp5
1 m?2 V-M M-NV
b m? \Y V-M M-NV
10 m? \Y \% \% VM
NOTE Test target rangetis hominally positioned at 0,7 NM.
Table 4 — S-band pass/fail assessment criteria
S-bhmd-test Targnf uieihilify in I'\nuclne sea states
target RCS: 1to 2 2to 3 3to 4 4t05
0,1 m2 \% V-M M-NV
0,5 m? \% \Y V-M M-NV
1,0 m? \% Vv \% V-M

NOTE Test target range is nominally positioned at 0,4 NM.
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Table 5 — Pass/fail assessment

Abbreviation Interpretation
\% Target visible for at least 80 %
M Target visible for at least 50 %
NV Target visible for less than 50 %

NOTE Results are derived by averaging the Pd for all observations in each condition.

Table 6 — Douglas sea state parameters

DougILs sea state Mean wind speed Significant wave height Sea state despription
kn m
0 <4 <0,2 Flat,,very ¢alm
1 5-7 0,6 Smooth
2 7-11 0,9 Slight
3 12-16 1,2 Moderafe
4 17-19 2,0 Rough
5 20-25 3,0 Very rough
6 26-33 4,0 High
NOTE 1 [Significant wave height is defined as the average height (crest to trough) of the one-thifd highest
waves. Individual waves and/or swell can combine to significantly increase the wave height and may result in
obscuration of the target. This table only applies to waves formed by local wind.
NOTE 2 [The table values are approximate due to the subjective nature of the sea state assessment.
NOTE 3 [Sea swell will make assessment of wave height very difficult.
6.9.4 Radar performance documentation
6.9.4.1 Requirement
(MSC.192/5.3.1.3.5) Degradation in performance due to a long transmission line,| antenna
height or|any other fagtors shall be clearly stated in the user manual.
Relevant|factors §hall also be included in the installation instructions.
The raddr amanufacturer shall include in the user manual a description of the effects that
reduce th i i Tall ingllevels of

sea clutter some targets will become difficult or impossible to detect. A description of how the

detection

of targets in sea clutter can be optimised shall be given.

The user manual shall include the relevant data and operational techniques for optimising
performance relating to Figure 1 and Figure 2 (degradation of performance in rain).
Documentation shall include a description of the degradation of radar performance in rain in a
manner that would be understood by the user.

6.9.4.2

Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by document inspection that factors which could degrade radar performance are
described in the user manual,;

b) confirm by document inspection that installation-related factors which could degrade radar
performance are described in the installation manual;


https://iecnorm.com/api/?name=68a28e9ef29f5aa01ebea6d77fd0da0b

c)

d)

e)

f)

g)

h)

6.10 Radar antenna (including pitch and roll)
6.10.1 General

- 50 - IEC 62388:2013 © IEC 2013

confirm by document inspection that the manufacturer has included techniques for
optimising the performance of the radar in rain to achieve, as a minimum, performance
generally consistent with Figure 1 and Figure 2, as appropriate;

confirm by document inspection that the user manual includes relevant data relating to
Figure 1 and Figure 2 and that there is a description of the degradation of radar
performance in rain in a manner that would be understood by the user;

confirm by document inspection that the user manual provides a description of the effects
that reduce the performance of the radar in sea clutter and emphasises that in increasing
levels of sea clutter, some targets will become difficult or impossible to detect. A
description of how the detection of targets in sea clutter can be optimised shall be
provided;

confirm by document inspection that the user manual has a description of the effects that
lutter has on the detection performance of radar (see 6.9.3.3.1) anf that a
descrjption is given of the equipment control functions and of the recommenfed user
ures to reduce the effects of clutter. The documentation shall include-a warning on
itation of such controls and that wanted targets may remain or become inyisible. In
lar, unless the manufacturer can show otherwise, it should be stated that the use of
control functions to reduce sea clutter spikes may make some targets invisible, pgrticularly
targels with higher speeds;

confifm by document inspection that the user manual explains/that further degrgdation in
detection performance will be experienced when the radak is operating in simyltaneous
conditions of precipitation and sea clutter;

confi by document inspection that the radar manufacturer has submitted [sufficient
evidephce from tests conducted in a variety of combinéd sea and rain clutter condifions.

The raddr antenna is fundamental to the\radar performance and shall be tested t¢ provide

informatipn for specific tests required within this standard.

6.10.2 Nertical radiation pattern/pitch and roll

6.10.2.1 | Requirements

(MSC.192/5.6) The target-detection performance of the equipment shall not be suHstantially

impaired|when own ship:is rolling or pitching up to + 10°.

The vertical radiation pattern shall be designed to permit the pitch and roll of a ship without
undue lgss ofSperformance, while providing a main beam pattern to limit degragdation in

performarce due to nearby structures and to reduce the illumination of precipitation.

Providing that the radar system meets the rolling and pitching requirements, alternative
methods may be used to permit a narrower vertical antenna beam width. However, the
detection performance, bearing accuracy and bearing discrimination shall then be evaluated
in the same conditions of ship motion.

6.10.2.2 Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:

a)

b)

confirm by measurement, the vertical radiation pattern (one way) of the radar antenna,
measured either in the far field region or in a region that can be referenced to it. The
measurement shall be carried out at the upper and lower frequency band declared by the
manufacturer. The vertical plots shall be recorded;

confirm by document inspection of the measured result in a), that the —3 dB beam width
encompasses + 10° in elevation.
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c) compliance of alternative methods shall be demonstrated by measurements of the
antenna radiation pattern at the upper and lower frequency band declared by the
manufacturer and submission of test evidence documenting that requirements for
detection performance, bearing accuracy and bearing discrimination are achieved in
dynamic conditions with the specified rolling and pitching ship motion and that a warning
alert to the operator is provided of a degradation in performance of the alternative
methods implemented.

6.10.3 Antenna horizontal pattern
6.10.3.1 Requirements

The X-band radar shall be capable of operating in a horlzontally polarlsed mode. The far field
horizonta - X S S and lower
operatiorjal frequencres as specrfled by the manufacturer The measurements grovide a
performapce check at the frequency extremes. The limits of the horizontalcheam pattern
specified|in Table 7 shall be met. The figures relate to one way propagation, The| limits in
Table 7 dghall also apply to an S-band antenna.

Table 7 — Main horizontal beam pattern

Power relative to maximum Maximum total beam Maximum total beam
of main beam width X-band width S-banfd
dB degrees (°) degrees (°)
-3 2 2
-20 10 10

6.10.3.2 | Methods of test and required results
The metHods of test and the required results“are as follows:
a) confilm by document inspection*“that horizontal polarisation is available on X-band

systems and record any alternative polarisation(s) that may be selected;

b) configlm by measurement in alb polarisation modes that the horizontal beam limitd given in
Tablg 7 are met at the upper and lower operational frequencies;

c) verifyl that for the smallest radar antenna, including any design using new te¢hnology,
meet$ the bearing disgrimination requirement in 6.8.4.

Compliar|ce for altérnative tests of meeting the above requirements may be demonsjtrated by
measurements of the antenna radiation pattern and submission of test data documgnting the
required JresulfS;"Providing it can be demonstrated that the radar system meets thg¢ bearing
discriminption-requirements of 6.8.4, alternative processing may be used to permit @ broader
horizontgl antenna beam width.

6.10.4 Antenna side lobes
6.10.4.1 Requirements

(MSC.192/7.4.3) The antenna side lobes shall be consistent with satisfying the system
performance as defined in this standard.

As far as is practical, the design shall minimise the antenna side lobes. The measured side
lobes shall be within the limits defined in Table 8.
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Table 8 — Effective side-lobes

Position relative Maximum power relative

to maximum of main beam to maximum of main beam
degrees (°) dB
Within £ 10 -23
Outside £ 10 -30

6.10.4.2 Methods of test and required results

The far-field hor|zontal rad|at|on pattern of the radar antenna shall be determined
direct mgasurementin-thefarfield-orbytransforming-an-intermediate—+ange—me

the far field. Thrs test shaII be carrled out at the upper and lower operatlng radio*f
limits of the nominal radio frequency declared by the manufacturer:

a) confilm by measurement that the far field horizontal radiation pattern conforms tg
noting that the figures relate to one-way propagation only. The measured H
pattefn (plot) of the antenna shall be recorded in the test report;

b) configm by analytical evaluation that no significant side lobes exceed the limits @
Tabld 8. The antenna horizontal radiation pattern shows the’ relative respong
anternina plotted against angular displacement in the horizontal plane. A signifig
lobe |s defined as any positive excursion from the monotonically decreasing m
pattefn of more than 2 dB.

6.11 Rddar availability — Standby and transmit

6.11.1 Requirements

(MSC.192/5.8) The radar equipment shall befully operational (run or transmit status
min after| switch-on from cold. A standby~condition shall be provided, in which th

operational radar transmission. The radar shall be fully operational within 5 s from thg
condition,

6.11.2 Methods of test and required results
The metHods of test and théwrequired results are as follows:

a) confi:lm by observatien that a standby facility is provided;

b) confilm by measurement that the 4 min operational requirement from switch-o

either by
rement in
requency

Table 8,
orizontal

efined in
e of the
ant side-
Bin beam

within 4
pre is no
b standby

n is met.

The nadar system shall be pre-conditioned by being disconnected from the pow

r source

for at|least<t=h, then reconnected to a power source, switched on and a stopwatch started.

As sqopr,as’ the radar system indicates that it is available for operation, it shall
transpit{vmode. When the radar system is fully operational (produces radar

e set to
ideo on

correct bearing), the stop watch shall be stopped and the time recorded. The t
switch-on shall be within 4 min;

c) confirm by measurement that the 5 s operational requirement from standby is

ime from

met. The

radar system shall be set to the standby mode for at least 2 min, after which the radar

system shall be set to transmit and the stopwatch started. When the radar syste

m is fully

operational (run or transmit status), the stopwatch shall be stopped and the elapsed time

recorded. The average of up to 20 such measurements shall not exceed 5 s.
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7 Display presentation

7.1 General
711 Requirements
(MSC.192(6.2.1) The display presentation shall comply with the performance standards for

the presentation of navigation-related information on shipborne navigational displays
(MSC.191(79)) as further clarified by the relevant clauses of IEC 62288.

Display requirements which are additional to those of IEC 62288 are described in this
standard.

7.1.2 Methods of test and required results

Verify compliance with MSC.191(79) in accordance with IEC 62288.

NOTE Allfrequirements of resolution MSC.192(79) are tested by this standard.
7.2 Linpearity and index delay
7.21 Requirements

(MSC.192/5.9.5) Radar targets shall be displayed on a linéar range scale, starting from zero
range.

7.2.2 Methods of test and required results
The metHods of test and the required results are as follows:

a) confilm by observation that the radar targets are displayed on a linear scale anfd without
delayl Confirmation that the range scale is linear may be achieved by the use of qalibrated
markers or by observing a radar picture based on a known locality;

b) additional and auxiliary radar.pfesentation windows, with or without a range indgx delay,
are permitted outside of theldesignated operational display area. As far as pragtical and
size permitting, the permitted auxiliary window shall use this radar standard as jguidance
for fuhctionality and presentation.

7.3 Usle and discrimination of colour
7.3.1 Requirements

If the digplay~equipment is not intended to support the presentation of charted information
then the [celours used shall be based upon the colours defined in IEC 62288 and [for radar
maps a defined in 912 nlnng with a range of shades based upon the fo||owing
colours — white, grey, black, blue, magenta, green, yellow, orange and red — or a subset of
them, provided they are visually distinguishable from each other and identifiable (see also
ISO 9241-8).

7.3.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) verify compliance in accordance with the test methods and required results of IEC 62288
for discrimination of colours and for multi-coloured display equipment;

b) confirm that the use of colour for radar maps is in accordance with the considerations
listed in 9.12.
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8 CCRP and own ship

8.1 Consistent common reference point (CCRP)
8.1.1 CCRP

(MSC.252/5.4.2.1) The radar shall use a single consistent common reference point for all
spatially related information. For consistency of measured ranges and bearings, the
recommended reference location should be the conning position. Alternative reference
locations may be used where clearly indicated or distinctively obvious. The selection of an
alternative reference point should not affect the integrity monitoring process.

8.1.2 CCRP position

8.1.2.1 Requirements

(MSC.192/5.9.3) When the picture is centred, the position of the consistent common feference
point shalll be at the centre of the bearing scale.

8.1.2.2 Methods of test and required results

Confirm by observation that with the picture centred, the CCRP isvpositioned at the [centre of
the bearipg scale measurement reference.

8.1.3 Measurements
8.1.3.1 Requirements

(MSC.192/5.9.1) Measurements from own ship\(for example range rings, target ragnge and
bearing, fcursor, tracking data) shall be made\with respect to the CCRP (for example at the
conning position).

The equipment may also provide a function to enable measurements to be taken from another
location i}n ship and in this case,.there shall be a clear indication of the alternative feference
position for instance the antenna position.

NOTE The use of radar antenpas: with a limited horizontal view are limited to certain applications, for|instance a
bow positign. Therefore, measurements for such radars need not be referenced to central CCRP.

All data Jommunicated between equipment shall be referenced to the CCRP (see Clause 10).

8.1.3.2 Methods of test and required results

The methods, of test and the required results are as follows:

a) confirm by observation that the means of taking measurements are centred on the CCRP
and not centred on any other position except where specifically selected and clearly
indicated;

b) confirm by observation and measurement that the range and bearing measurements are
correct to the CCRP position or, if provided, alternative reference position;

c) confirm by measurement that when switching from CCRP to an alternative reference
position that displayed data is changing accordingly but data transmitted via the interface
remains referenced to the CCRP.

d) confirm by document inspection and if provided, that the selection of an alternative CCRP
position is indicated,;

e) confirm by document inspection that the CCRP function is described in the user manual.
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8.1.4 Antenna offset
8.1.4.1 Requirements

(MSC.192/5.9.1) Facilities shall be provided to compensate for the offset between antenna
position and the consistent common reference point on installation. Where multiple antennas
are installed, there shall be provision for applying different position offsets for each antenna in
the radar system. The offsets shall be applied automatically when any radar sensor is
selected.

8.1.4.2 Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:

a) confirlm by observation that there are facilities in a non-operational menu to,compensate
for thp offset between the antenna position and the consistent common reference|point;

b) configm by observation that where multiple antennas are installed, therg, iS proVision for
applying different position offsets for each antenna;

c) confilm by observation that the offset is automatically applied for;each selected antenna
and that the offset values are maintained in non-volatile and transferable memory

d) if a fynction for more than one CCRP is provided, confirm by\observation that thg antenna
position offset is corrected according to the selected CCRP-position;

8.2 Own ship
8.2.1 General

Own shig features include own ship’s outline, heading line, and stern line.

8.2.2 Dwn ship’s outline and minimised;symbol
8.2.2.1 Requirements

(MSC.192/5.9.2) Own ship’s scale@ outline shall be available on appropriate rangg scales.
The CCHP and the position of the selected radar antenna shall be indicated on this graphic.

8.2.2.2 Methods of test'and required results

Verify compliant presentation of the own ship symbol in accordance with IEC 62288, lincluding
indication of CCRP-and radar antenna positions on the symbol.

8.2.3 Heading line

8.2.31 Réquirements

(MSC.192/5.14.1) A graphic line shall be provided originating from the consistent common
reference point (CCRP) to the bearing scale to indicate the heading of the ship.

(MSC.192/5.14.2) Electronic means shall be provided to align the heading line to a resolution
of 0,1°. If there is more than one radar antenna, the heading skew (bearing offset) shall be
retained and automatically applied when each radar antenna is selected.

(MSC.192/5.14.3) Provision shall be made to temporarily suppress the heading line. This
function may be combined with the suppression of other graphics.

A means shall be provided to dim the heading line independently of the brightness of the
radar image. It shall be permitted to combine the heading line dimming with other dimming
functions of graphics. The heading line shall extend to the bearing scale. The brilliance
(brightness) of the heading line shall not be variable to extinction.
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8.2.3.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by observation that the heading line extends from the CCRP to the bearing scale;

b) confirm by document inspection and observation of the equipment that there is a means to
align the heading line with a resolution of 0,1°;

c) confirm by document inspection and observation of the equipment that if more than one
radar antenna is provided, the heading skew (bearing offset) is retained and automatically
applied when each radar antenna is selected;

d) confirm by observation that the heading offset values are retained in transferable non-
volatile memory or equivalent means;

e) confifm by observation that a temporary (momentary) heading line suppression f:l:nction is
availgble. The same function may be used to suppress other graphical information;

f) confiim by observation that a means is provided to dim the heading line indeperdently of
the brightness of the radar image; the function may be combined with dimm|ng other
graphics but shall not dim the heading line to extinction.

8.2.4 Stern line
8.2.4.1 Requirements

A stern lihe, drawn on a reciprocal bearing to the heading line, may be provided. If prpvided, it
shall be possible to switch the stern marker on and off/)The stern line shall extend|from the
CCRP to|the bearing scale when the display presentation is in a radar mode. When [the stern
line is digplayed, the heading line shall not be suppressed.

The brilligdnce (brightness) of the stern line shall*not be variable to extinction.

8.2.4.2 Methods of test and required-results
The metHods of test and the requiredlresults are as follows:

a) confi:lm by observation that if a stern line is provided, it can be switched on and off;

b) confilm by observation that the stern line extends to the bearing scale and thaf the line
style conforms to |IEC 62288;

c) confilm by observation that the heading line is not suppressed when the stefn line is
active;

d) verify| by obseryation that the brightness of the stern line cannot be adjusted to |the point
of ex{inctjon;

9.1 General

Navigation tools which are common to all navigation displays are harmonised for presentation
and function in IEC 62288. This Clause 9 gives the specific requirements for navigation tools
used with radar equipment.

9.2 Units of measurement
9.21 Requirements

(MSC.192/5.9.4) Range measurements shall be in nautical miles (NM). In addition, facilities
for metric measurements (km, m) may be provided on lower range scales as applicable for
estuary, river or similar coastal applications. All indicated values for range measurement shall
be unambiguous.
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9.2.2 Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:

a)

b)

9.3

confirm by document inspection, the range measurement units and the associated range
scales provided by the equipment. Confirm that the user manual describes alternative
units;

confirm by observation that range measurements use consistent units and are
unambiguous.

Presentation

9.31 Requirements

Navigatign tools, for example cursor, VRM, EBL, ERBL and parallel index lings)|shall be

presentedl with their relevant symbols according to IEC 62288.
A numerigal readout shall be provided for each active navigational tool.

9.3.2 Methods of test and required results

The metHods of test and the required results are as follows:

a)

b)

c)

9.4
9.4.1 Mandatory range scales

9.41.1 Requirements

verifyl that each navigation tool is presented with the ¢elevant symbol(s) in acfordance
with :FC 62288;

confitlm by observation that the brightness ofsthe navigation tools, as a proup or
subgfoups, can be adjusted independently of the' brightness of the radar image and of
other|graphics within the operational display aréea;

confilm by observation that a numerical readout is provided for each active njavigation
tool.

Display range scales

(MSC.192/5.10.1) Range (scales of 0,25 NM, 0,5 NM, 0,75 NM, 1,5 NM, 3 NM, 6 NM, 12 NM
and 24 NM shall be provitled. Additional nautical mile range scales are permitted odtside the
mandatofy set. Low metric range scales may be offered in addition to the mandatory pet.

(MSC.192/5.10.2) The range scale selected shall be permanently indicated.

NOTE Loy ‘metric range scales are taken as those used for estuary and river applications.

9.4.1.2 Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:

a)
b)

c)

d)

confirm by inspection of the EUT that the mandated range scales are available;

confirm by observation the selected range scale is permanently indicated in a prominent
position;

confirm by inspection of the EUT that additional range scales provided are separate and
outside of the mandatory range scales (below 0,25 NM and/or above 24 NM) and do not
interrupt the consecutive sequence of mandatory range scales. Low metric range scales
are permitted in addition to the mandatory set;

confirm by observation that the display is not blanked for more than 1 scan after a change
in range scale and within that period, full functionality is restored (charts, where provided,
are permitted to redraw over a longer period; see Clause 12);
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e) confirm by observation that with the CCRP centre, the actual range displayed within the
operational area is within + 0 % and + 8 % of the range scale, as measured at the cardinal
points.

9.5 Variable range marker (VRM)
9.5.1 General

The VRM provides the means to measure the range of a feature or target and a means to set
a range reference from own ship for navigation.

9.5.2 VRM measurements

9.5.2.1 —Requirements

(MSC.192/5.12.1) At least two variable range markers (VRM) shall be provided:, Each active
VRM shdll have a numerical readout and shall have a resolution compatible with the range
scale in gse.

Each active VRM shall be capable of adjustment to a resolution of 0,09CNM, or the appropriate
metric eduivalent. A coarser resolution may be provided for higher range scales. Th¢ readout
shall be pvailable in the user dialogue area or additionally adjacent to the cursor when the
cursor ligs over the ERBL/EBL/VRM.

A functiop to switch each VRM on and off shall be provided.

(MSC.192/5.12.2) The VRMs shall enable the userto'measure the range of an objgct within
the operational display area, with a maximum systém error of 1 % of the range scale| selected
or 30 m, |whichever is the greater distance. Where metric range measurements are [required,
the accuracy shall not be inferior to other range measurements.

It shall b¢ possible to position each VRM) to any point within the operational area and with the
specified|accuracy within 5 s.

The VRM range set by the user shall be retained when there is a change in range scgle.

If meang are provided_to)move VRM origin from the CCRP to other points within the
operatiorjal display areay_geographically fixed or moving at velocity of own ship, then|a means
shall be provided to.reset the VRM origin to the CCRP position by a simple operator action.

9.5.2.2 Methods of test and required results

The metHods of test and the required results are as follows:

a) confirm by observation that at least two VRMs are available;

b) confirm by observation that a dedicated readout is available for each active VRM. Confirm
that the VRMs are capable of adjustment to a resolution of 0,01 NM (or the appropriate
metric equivalent). A coarser adjustment may be provided for ranges greater than 24 NM
or appropriate metric equivalent;

c) confirm by observation that a function to switch each VRM on and off is provided;

d) confirm by measurement that the accuracy of the VRMs meet the requirement using a
calibrated target or marker;

e) confirm by measurement that when metric measurements are provided, the readout and
accuracy is equivalent to those relevant to nautical miles;

f) select the 24 NM range scale and set a VRM to 24 NM range. Select the 6 NM range
scale and confirm by observation that it is possible to set the position of the VRM to 3 NM
(£ 1 %) within 5 s;
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g)
h)

9.6

confirm by measurement that the VRM origin can be positioned within 5 s;

confirm by observation that it is possible to position the VRM at any range within the
operational display area, and with the required accuracy of £ 1 % within 5 s;

confirm by observation that a VRM range that is set by the user is maintained when there
is a change of the range scale;

confirm by observation that if means are provided to move VRM origin from the CCRP to
other points means are provided to reset the VRM origin to the CCRP position by a simple
operator action.

Electronic bearing line (EBL)

9.6.1 General

The EBL|provides the means to measure the bearing of a feature or target and as_ a’means to

set a bedring reference from own ship for navigation and for basic collision avoidancg.

9.6.2 EBL measurements

9.6.2.1 Requirements

(MSC.192/5.15.1) At least two electronic bearing lines (EBLs) shall be provided to|measure
the bearlng of any point object within the operational display;area, with a maximym radar
system drror of 1° based on a measurement uncertainty<of £ 0,5° at the periphefy of the

display.

(MSC.192/5.15.6) Each active EBL shall have a numerical readout with a resolution gdequate

to maintdin the system measurement accuracy requjrements.

(MSC.192/5.15.2) The EBLs shall be capable*of measurement relative to the shipq heading
and relatfve to true north. There shall be_a-clear indication of the bearing reference|(i.e. true

or relative).
A means|to switch each EBL on and-off shall be provided.
It shall bg¢ possible to set an. EBL to any bearing to within + 0,5° in less than 5 s.

9.6.2.2 Methods of test and required results

The metHods of test and the required results are as follows:

a)
b)

c)

d)
e)

f)

confilm by observation that two EBLs are provided and confirm that geographical features
on a known bearing can be measured with the required accuracy;

confirm by observation that a numerical readout, with adequate resolution, is provided for
each active EBL;

confirm by observation that the functions are available to permit measurement relative to
the ship’s heading and relative to north. Check that an indication of the bearing reference
is provided;

confirm by observation that a means to switch each EBL on and off is provided;

confirm by measurement that the EBL adjustment is progressive, and the incremental
adjustment is sufficiently adequate to permit setting an EBL to any bearing to the required
accuracy;

confirm by measurement that the EBL can be set to any bearing to within £ 0,5° in less
than 5 s.
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9.6.3 EBL origin position
9.6.3.1 Requirements

(MSC.192/5.15.3) It shall be possible to move the EBL origin from the consistent common
reference point to any point within the operational display area and to reset the EBL to the
consistent common reference point by a fast and simple action.

(MSC.192/5.15.4) It shall be possible to fix the EBL origin or to move the EBL origin at the
velocity of own ship.

(MSC.192/5.15.5) Means shall be provided to ensure that the user is able to position the EBL
smoothly in either direction, with an incremental adjustment adequate to maintain the system
measurefnent accuracy requirements.

9.6.3.2 Methods of test and required results
The metHods of test and the required results are as follows:

a) confilm by observation that it is possible to move the EBL origin‘from the CCRP to any
point|within the operational display area and that a means aré ‘provided to resef the EBL
origin to the CCRP position by a simple operator action “either directly or Wwithin an
assogiated menu;

b) confilm by observation that it is possible to geographic€ally fix the EBL origin and to move
the EBL origin at the velocity of own ship;

c) confilm by measurement that the EBL origin ecan*be positioned within 5 s. Confirm by
measfurement that the EBL can be positioned to,£ 0,5° of a given bearing within 5|s .

9.7 Cursor
9.7.1 General

A user cursor has numerous functions, providing the means to measure range and| bearing,
either to[own ship or between two’remote points, and to determine the latitude/Jongitude
position pf any point. The cursor)may be used to designate a position, select a feature or
target within the operational display area. The cursor may also be used to select a fUnction or
menu and its attributes within*the display user dialogue area.

9.7.2 Cursor measurement
9.7.21 Requirements

(MSC.192/5.18!1) A user cursor shall be provided to enable a fast and concise feans to
designate¢ ‘ahy position on the operational display area.

(MSC.192/5.18.4) Means shall be provided to easily locate the cursor position on the display.

(MSC.192/5.18.2) The cursor position shall have a continuous readout to provide the range
and bearing, measured from the consistent common reference point, and the latitude and
longitude of the cursor position, either alternatively or simultaneously.

(MSC.192/5.18.5) The accuracy of the range and bearing measurements provided by the
cursor shall meet the relevant requirements for VRM and EBL.

9.7.2.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by measurement that the cursor can be positioned at the CCRP and then
repositioned on the outer range ring at a mid (inter) cardinal point within 5 s;
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b) confirm by measurement the cursor accuracy in range and bearing by comparison with a
known target or by use of a calibrated source. The accuracy shall not be inferior to the
VRM and EBL (see 9.5.2 and 9.6);

c) confirm by observation that the cursor readout of the cursor position is available in range
and bearing, and in latitude and longitude, either alternatively or simultaneously;

d) confirm by observation that the position of the cursor on the screen is readily identified.
9.7.3 Selection by cursor
9.7.3.1 Requirements

(MSC.192/5.18.3) The cursor shall provide the means to select and de-select targets,
graphics or objects within the operational display area. In addition, the cursor may be used to
select mgdes, functions, vary parameters and control menus outside of the operationgal display
area.

9.7.3.2 Methods of test and required results
The metHods of test and the required results are as follows:

a) confilm by inspection that all cursor selection and de-sel€etion functions arp readily
availgble, easy to use and support the efficient operation of¢he’equipment;

b) confi:lim the cursor operation within the operational display areas and where provided,
outside of the operational area to select modes, functions, vary parameters and {o control
menus.

9.8 Offset measurement of range and bearing
9.8.1 General

The curspr or the electronic range and beafing line (ERBL), for example, may be used as a
means td measure the range and bearing between two remote positions within the operational
display afea. The functionality of the curSor is described in 9.7.

9.8.2 Flectronic range and bearing line (ERBL)
9.8.2.1 Requirements

(MSC.192/5.17) There_shall be a means to measure the range and bearing of one p@sition on
the display relative to-any other position within the operational display area.

Where pfovidedyeach active ERBL shall have a numerical range and bearing readout, and
shall be gapable of adjustment to 0,01 NM (or the appropriate metric equivalent) and 0,1°. A
coarser rgnge€ resolution may be provided for range scales higher than 24 NM. The range and
bearing readout shall be available in the user dialogue area and may also be made temporally
available in the operational display area (for example adjacent to the cursor when the cursor
lies over the ERBL).

9.8.2.2 Methods of test and required results
Where provided:

a) confirm by measurement and observation that the ERBL can be used to measure the
range and bearing of one position on the display relative to any other position, and also
from own ship, within the operational display area;

b) confirm by observation that it is possible to move the ERBL origin from the CCRP to any
point within the operational display area and that means are provided to reset the ERBL
origin to the CCRP position by a simple operator action;

c) confirm by observation that it is possible to geographically fix the ERBL or to move the
ERBL origin at the velocity of own ship;
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d) confirm by measurement that the ERBL origin can be positioned within 5 s and a
measurement of range or bearing can be taken within 5 s

e) confirm by observation that the active ERBL has a dedicated numerical range and bearing
readout. The range and bearing readout shall be available in the user dialogue area and
may also be made available in the operational display area (for example adjacent to the
cursor when the cursor lies over the ERBL);

f) confirm by observation that the active ERBL is capable of adjustment to 0,01 NM (or the
appropriate metric equivalent) in range and 0,1° in bearing. A coarser resolution may be
provided for range scales higher than 24 NM;

g) confirm by observation that the presentation of the ERBL is in accordance with IEC 62288.
9.9 Parallel index lines (PI)

9.9.1 General

Pl lines pre used for blind pilotage, often in conjunction with VRM and EBL: PI fines are
presentedl as a straight lines set at a distance from own ship and set to_a-{rue beafing. Two
index lings are set in parallel, as a pair, so that one line may indicate, the intended ground
track anq the second may indicate a safety limit. The ranges set doynot change when the
operator [changes the range scale of the display. The bearings set do not change when own
ship heading changes.

Parallel IIndex techniques provide a means of continuously/monitoring a vessel’s ppsition in
relation tp the ground track of a pre-determined passageplan. The distance perpengdicular to
the beariphg of the Pl line may be set to the planned passing distance from a fixed radar object
or a charted object, creating a visual reference such.thiat the object should never crgss the PI
line. Any|deviation due to set and drift or position sensor errors can be readily identified.

index ling will indicate whether the ship is\maintaining the planned track. A displagement of
the echo| from the index line will immediately indicate that own ship is not maintaining the
desired dround track.

In a relative motion display mode, observation of the fixed object’s echo moving }Iong the

In a true|motion display mode, Pllines move with own ship. As long as the ship remains on
track, thg¢ echo of the markwill stay on the index line as the index line moves ag¢ross the
display.

9.9.2 Pl lines and positioning
9.9.2.1 Requirements

(MSC.192/5:1611) A minimum of four independent parallel index lines with a means to
truncate,|and’switch off individual lines, shall be provided.

(MSC.192/5.16.2) Simple and quick means of setting the bearing and range of a parallel index
line shall be provided. The bearing and range of any selected index line shall be available on
demand.

Pl line range settings shall remain constant when the operator changes the range scale of the
display and PI line bearing settings shall remain constant when own ship heading changes.

Means shall be provided to reset individual index lines parallel to the own ship heading by a
simple operator action.

In addition to on/off selection of individual Pl lines, means shall be provided to turn on/off all
Pl lines as a group.

The operation and use of parallel index lines shall be described in the user manual.
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NOTE Navigation lines or fairways, if provided, are subject to the requirements for radar maps (see 9.12).

9.9.2.2 Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:

a)
b)
c)
d)

e)

f)

g)

h)

9.10 Be€aring scale
9.10.1 General

confirm by observation that a minimum of four independently adjustable Pl lines are
available and that they are selectable for display on/off individually and as group including
all Pl lines;

confirm by observation that means are provided to truncate the length of each Pl line;

verify that the presentation of separately distinguishable PI lines is in accordance with
IEC 62288;

Confirm by maaciiramant that it 1c nacoihla o ot tha
[ y—Trreoourermrertr—rotT T o P oooToT to—S T

5 s frpm selecting the Pl function;

rarge—efa-RHine within

confitm by measurement with VRM or ERBL that the distance of a PI lineyfrom jown ship
does |not change and the true bearing of a Pl line does not change whema differTnt range
scale|is selected, when own ship heading changes, and during true maotion operafion;

confifm by document inspection that the operation and use of Pl lines is described in the
user fnanual;

confilm by observation that resetting the index lines parallel«{g,ship’s heading is|provided
by a gimple operator action;

confilm by observation that means are provided to display the bearing and range set for
any selected bearing line.

The bearjng scale provides a quick method to assess the bearing of own ship’s heading or the

bearing df an object, within the operationalidisplay area.

9.10.2 Bearing scale presentation

9.10.2.1 | Requirements

(MSC.192/5.13.1) A bearing-scale around the periphery of the operational display drea shall
be provifed. The beafing scale shall indicate the bearing as seen from the |common

consistent reference_ point (CCRP).

(MSC.192/5.13.2)_The bearing scale shall be outside of the operational display areg. It shall
be numberedratleast every 30 degrees and have division marks of at least 5°. The 5} and 10°
division marks’shall be clearly distinguishable from each other. The 1° division marks may be

presented-where fhny are r\lnnrly diefinglliehnhln fraom each other

If the position of the CCRP results in part of the bearing scale not being distinguishable
(compressed), that section of the bearing scale shall be indicated with the appropriate
reduced detail.

If the CCRP is positioned outside of the operational area the user manual shall describe how
this is addressed and any subsequent limitations in the use of the bearing scale.

9.10.2.2 Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:

a)

confirm by observation that the bearing scale is provided outside and around the
perimeter of the operational display area;
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f)
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9.11 Rdnge rings
9.11.1 General
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confirm by observation that the bearing scale is numbered at least every 30° and has
division marks of at least every 5°;

confirm by observation that the 5° division marks are clearly distinguishable from the 10°
division marks;

confirm by observation that where presented, the 1° division marks are clearly
distinguishable from each other;

confirm by observation that the bearing scale shows the bearing with respect to the
CCRP;

confirm by observation or by document inspection that if the position of the CCRP results
in part of the bearing scale not being distinguishable (compressed), that section of the
bearing scale is indicated with the appropriate reduced detail;

confitlm by document inspection that if the CCRP is positioned outside of the ,ofgerational
area,|the user manual describes how this is addressed and any subsequent limifations in
the uge of the bearing scale.

Range rings provide a calibrated and visual range indication of thé/ange scale selecfed.

9.11.2 Range ring presentation and measurement

9.11.2.1 | Requirements

(MSC.192/5.11.1) An appropriate number of equally~spaced range rings shall be prqvided for
the range scale selected. When displayed, the’ range ring scale (separation) [shall be

indicated

(MSC.192/5.11.2) The system accuracy~of fixed range rings shall be within 1 % of the

maximuny range of the range scale in use or 30 m, whichever is the greater distance.

Range rings shall always be centred at the CCRP.

Range rings shall be spaced to logically separate the range scale into equal gdivisions.
Typically[from two to six‘range rings would be provided for nautical mile range scale units,

and up tq five rings for metric range scale units.

(MSC194/5.11.2) The system accuracy of range rings shall be within 1 % of the maximum

range of fhe range scale in use or 30 m, whichever is the greater distance.

A meanslaof switching the set of equally spaced range rings on and off shall be pravided.

9.11.2.2 Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:

a)

b)

c)
d)

verify that range rings are presented in accordance with IEC 62288. Confirm by
observation that if range rings are selected for display the separation (distance) between
the range rings is indicated;

confirm by observation that the number of range rings provides a logical calibration and
subdivision of the range scale, with typically two to six rings for nautical mile range scales,
and up to five range rings for metric range scales;

confirm by observation that range rings are always centred at CCRP;

confirm by measurement to a calibrated reference, a known feature or target that the
system accuracy of fixed range rings is within 1 % of the maximum range of the range
scale in use or 30 m, whichever is the greater distance. Confirm that the accuracy meets
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the requirement using a calibrated signal generator or equivalent verified signal source,
for example a target or feature with an accurately known range;

e) confirm by inspection that a means of switching the set of range rings on and off is
provided.

9.12 Radar maps
9.12.1 General

A radar map is a combination of user-defined map lines and symbols. User-generated
features shall be retained in a non-volatile memory.

9.12.2 Map functions and display simple user-defined maps

9.12.2.1 | Requirements

(MSC.192/5.32.1) It shall be possible for the user to manually create and change, spve, load
and dispflay simple maps / navigation lines / routes referenced to own shjg~or a geographical
position. |It shall be possible to remove the display of this data by a simple-operator agtion.

The map|information displayed is limited to items in Table 9;

9.12.2.2 | Methods of test and required results
The metHods of test and the required results are as followsy

a) confi:lm by observation that the map functions provided meet the requirements stdted;

b) configlm by document inspection that the user“manual clearly describes these functions,
their gpplication, and any limitations that may apply;

¢) confilm by observation that functions toSuppress maps and to switch maps on and off are
proviled. The map suppression function may be combined with the suppressior] of other
functions and shall be permanently~available as a temporary suppress control function
when| maps are in use. The map on/off functions shall at least be available in a|top level
menu;

d) verify| that any provision for vector charts is compliant with Clause 11 in this stanqard;

e) other|external features ar layer-structured sources of mapping data may be provided.
9.12.3 Map memory.and transfer
9.12.3.1 | Requirements

(MSC.192/5.82)5) The maps /navigation lines / routes shall be retained when the equjpment is
switched|off:

(MSC.192/5.32.6) The maps/navigation lines/route data shall be transferable whenever a
relevant equipment module is replaced.

9.12.3.2 Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by observation that when maps are constructed and saved, they are retained in
non-volatile memory;

b) confirm that maps are available after the equipment is switched off and switched on again;

c) confirm by document inspection that instructions for transferring saved map data to a
replacement module are provided.
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9.12.4 Map presentation properties
9.12.4.1 Requirements

(MSC.192/5.32.2) The maps / navigation lines / routes may consist of lines, symbols and
reference points.

(MSC.192/5.32.3) The appearance (presentation) of lines, colours and symbols shall be as
defined in IEC 62288.

(MSC.192/5.32.4) The maps /navigation lines /routes shall not significantly degrade the radar
information.

The map|symbols used to display the information shall be similar in shape to thosg dgfined for
chart objgects in Annex A of IHO S-52.

The coloprs listed in Table 9 shall be used. Where these are not automatically selgcted, the
operatind manual shall clearly show how this is to be achieved. Alternatiyely, radar maps may
use the qolours specified for chart features in IHO S-52.

Table 9 — Features and colours to be used for'radar maps

Mapping feature Colour to be used
Coastline [high water) White
Own ship pafety contour @ Grey

Indication|of isolated underwater dangers of depths less thar’the safety contour which Magenta
lie within the safe water defined by the safety contour

Indication|of isolated dangers which lie within the safe-water defined by the safety Magenta or drey
contour sych as bridges, overhead wires, etc.

Buoys and beacons, whether or not these are being used as aids to navigation Red or green
Traffic rodteing systems Magenta
Prohibited and restricted areas Magenta
Boundarigs of fairways and channels Grey

Radar badkground Black or blue

a8  When| the “own shiptsaféty contour” feature is used, the dangerous side should be clearly ind|cated, for
example by colourAill;*hatching, double lines, or broken line on the dangerous side.

9.12.4.2 | Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by observation that map features, navigation lines, routes symbols and colours
conform to these requirements;

b) confirm by observation that the map features, navigation lines and routes do not
significantly degrade the radar information.

9.13 Navigation routes
9.13.1 General

A navigation route is provided, for example by a chart display, an electronic position fixing
system, or from an integrated navigation system.
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9.13.2 Route display and monitoring
9.13.2.1 Requirements

The capability of displaying routes on the radar may be provided. If provided, tests shall be
conducted to ensure that the routes are correctly calculated, and they are presented
according to IEC 62288.

If a route monitoring facility is provided, it shall comply with the requirements of IEC 61174
and with Clause 12 in this standard.

9.13.2.2 Methods of test and required results

The metHods of test and the required results are as follows:
a) if roufe functions are provided, confirm by observation that a means to load/enter|routes is
providled;

b) confilm by observation and simulation that an entered simulated-‘route is [correctly
displayed and that the simulated route is calculated correctlyaccording to |a known
solutipn;

c) confilm by observation that the presentation of route infermation is accqrding to
IEC ¢2288;

d) confilm by observation that if the function provided, thé¢rocess of monitoring tHe loaded
route|operates correctly in terms of waypoint calculatien, and that the monitoring process
opergtes in compliance with IEC 61174;

e) confilm by observation that the radar presentation is not significantly degradgd by the
presgntation of a route.

10 Orientation, motion and stabilisation

10.1 Ggdgneral

The radalr system is required tossupport various azimuth orientation, motion and stgbilisation
modes.

10.2 Azimuth orientation
10.2.1 Accuracy of-alignment
10.2.1.1 | Requirements

(MSC.192/519.1) The heading information shall be provided by a gyrocompass pr by an
equivalent_sénsor with a performance not inferior to the relevant standards adoptad by the
IMO (IMO A.424(X1), A.821(19) and MSC.116(73)).

(MSC.192/5.19.2) Excluding the limitations of the stabilising sensor and type of transmission
system, the accuracy of azimuth alignment of the radar presentation shall be within 0,5° with
a rate of turn likely to be experienced with the class of ship.

The radar system shall be designed to operate with a rate of turn of 20°/s, irrespective of the
class of equipment.

10.2.1.2 Methods of test and required results

NOTE This test is divided into three sections to address different heading sensor interfaces. It is not mandatory to
supply all interfaces.
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10.2.1.2.1 Common to all heading sensor interfaces

The methods of test and the required results are as follows:

a)

b)

c)

d)

10.2.1.2.2 Analogue heading sensor interfaces

confirm by observation that the equipment continues to operate satisfactorily in the head
up mode (unstabilised azimuth) when the heading-sensor input is inoperative;

confirm by observation that when the heading-sensor simulator is switched off, or the data
connection removed, the equipment reverts to the backup mode (head-up) and that a
warning is indicated,;

confirm by document inspection that the functional limitations and instructions for
interfacing with different types of gyro-compasses or heading sensors are described;

confirm by document inspection that a statement is included within the installation manual
that fequires a gyro-compass or equivalent heading sensor having an update rate that is
adeqtiate for the ship’s rate of turn.

The display presentation mode of the radar shall be set to north-up. Theoutput from a gyro-
compass| or compass simulator, or other equivalent heading source(shall be appliged to the
radar. THe heading change shall be applied in a clockwise directiogn,and shall increlase from

0°/s to 2Q°/s in approximately 3 s.

The metHods of test and the required results are as follows:

a)

b)

d)

confifm by measurement that with a rotation rate_of 20°/s applied for at least p0O s and
then [stopped after an appearance of the heading line, at the next appearange of the
heading line, the error in alignment in degrees does not exceed 0,5°;

confilm by measurement, that repeating the'procedure in a) and by applying thg heading
chanle in an anti-clockwise direction, theserror in alignment in degrees does nqt exceed
0,5°%;
confitlm by measurement that whenthe tests are repeated with the display pregentation

orienfation mode of the radar changed to course-up, the error in alignment in| degrees
does |not exceed 0,5°;

confilm by measurement that when the changeover from one orientation pregentation
modd to another (for gexample north-up to course-up), there is an accuracy of 0,5°
achiejved within 5 s.

If analoglie interfaces‘are provided for heading systems which do not provide a turn fate up to
20°/s, fof instance{synchro-servo gyro systems, the minimum turn rate should be 1R°/s. The

manufacfurer shquld state any limitations in the equipment manual.

10.2.1.2. Digital heading interfaces

The methods of test and the required results are as follows:

a)

b)

confirm that when the serial heading information update rate is set to the minimum as
specified by the manufacturer, it complies with the tracking accuracy required, by using
scenario 2 in 11.3.14.4 and scenario 3 in 11.3.14.5;

confirm by observation that heading sensor parameters which are available in a menu are
located in an installation menu and are protected against inadvertent changes.

10.2.2 Heading readout and reference

10.2.2.1 Requirement

(MSC.192/5.19.3) The heading information shall be displayed with a numerical resolution to
permit accurate alignment with the ship gyro system.
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(MSC.192/5.19.4) The heading information shall be referenced to the consistent common
reference point (CCRP).

For analogue systems alignment of the heading shall be done in such a way as to prevent

inadverte

10.2.2.2

nt adjustment of the heading reference.

Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by observation that the heading refers to the CCRP and that the readout has a
resolution to 0,1°;

b) Confl LI by UbOUI VGt;UII that fUI GIIG:UyUC OyOtUIIIO thU ;IIGdVUItUIIt G:;yIIIIIUIIt Uf th
is prelvented, for example by the use of two operator actions.

10.2.3 Azimuth stabilisation update

10.2.3.1 | Requirements

For digital interfaces, the heading data update rate shall be sufficient t@ maintain the

accuracy|required.

10.2.3.2 | Methods of test and required results

Confirm py measurement that the heading data update“is adequate by conformg

scenario 2 in 11.3.14.4.

10.3 Mgtion and orientation modes

10.3.1 General

Display modes include the required own-ship motion and azimuth orientation modes.

heading

tracking

nce with

10.3.2 True and relative motion

10.3.2.1 | Requirements

(MSC.192/5.20.1) A true'mbotion display mode and relative motion mode shall be provided.

The modg shall be indicated.

10.3.2.2 | Methods of test and required results

The metHods!of test and the required results are as follows:

a) confirm 'uy observatiomthatatroe muotiomrmode s provided—anmd—=aminmdicatiomofthe mode
is provided;

b) confirm by measurement that the error in speed does not exceed = 1 % when the motion
of the trace origin at 45 kn shall be measured in true motion over a 6 min period with the

6 NM

range scale selected;

c) confirm by measurement that the error in the motion of the trace origin does not exceed
1°, when compared with the compass input to course value;

d) confirm by observation that the relative motion function is available, in which own ship
remains stationary on the display and radar video is presented and has a motion relative

to ow

n ship position.
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10.4 Off-centring
10.4.1 General

The off-centring function provides the means to position the radar antenna and CCRP location
within the operational area of the display.

10.4.2 Manual and automatic off-centring
10.4.2.1 Requirements

(MSC.192/5.21.1) Manual off-centring shall be provided to locate the selected antenna
position at any point within at least 50 % of the radius, measured from the centre of the
operationat-disptay-area:

(MSC.192/5.21.2) On selection of off-centred display, fixed or True Motion;)the| antenna
position ghall be capable of being located to any point on the display up tocat least $0 % and
not morelthan 75 %, of the radius from the centre of the operational display-area. A facility for
automatigally positioning own ship for the maximum view ahead may berprovided.

(MSC.192/5.9.3) When the picture is centred, the position of“the Consistent (Common
Reference Point should be at the centre of the bearing scale. The 6ff-centre limits shall apply
to the position of the selected antenna, not the CCRP.

10.4.2.2 | Methods of test and required results
The metHods of test and the required results are as follows:

a) confilm by observation that the manual offsCentring can position the radar antehna to at
least|50 % of the radius relative to the cenire of the bearing scale;

b) confilm by observation that if an automatic positioning function is provided for selection of
a maximum view-ahead the positiah of own ship antenna provides the maximum view
along the observing ship’s course;

c) confilm by observation that autematic off-centring for maximum view ahead and for True
Motign provide offset of the antenna position of at least 50 % and not more than 75 % of
the distance from the centre of the operational display area;

d) confilm by document'inspection that when the manual or automatic off-centring position
resul{s in the CCRP“being outside of the operational display area, the user manual shall
descilibe how thistis addressed and any subsequent limitations in the use of th¢ bearing
scale

e) confilm by-‘observation that the off-centre limits shall apply to the position of the|selected
antenna;, noet the CCRP.

10.4.3 Automatic reset
10.4.3.1 Requirements

(MSC.192/5.20.1) In true motion (TM), the automatic reset of own ship may be initiated by
own ship’s position on the display, or time related, or both.

(MSC.192/5.21.3) In true motion (TM), the selected antenna position shall automatically reset
up to at least a 50 %, and not more than 75 %, of the radius from the centre of the operational
display area, to a location giving the maximum view along the own ship’s course. Provision for
an early reset of the selected antenna position shall be provided.

10.4.3.2 Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:
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a) confirm by observation that the TM reset is positioned to provide maximum look ahead;

b) confirm by observation that all functions which provide an early reset (i.e. a reset before
the maximum offset limit with respect to the full off-centring limit that is permitted) operate
correctly;

c) confirm by document inspection that the user manual describes the reset options for own
ship.

10.4.4 Display orientation

10.4.4.1 Requirements

(MSC.192/5.20.2) North up and course up orientation modes shall be provided. An azimuth-
stabilisedq_Head-up mode (see 3.33) may be provided when the display mode is equjvalent to
True Motfon with a fixed origin (in practice equivalent to the relative motion Head Up.node);

Head-up|mode (see 3.32) shall be provided as a selectable operational mode and as a
fallback mode when heading sensor data becomes unavailable; refer toc3132 head-up (see

10.2.1.2 and 16.2.1).

The user|[manual shall describe the operation of each mode.

(MSC.192/5.20.3) A permanent indication of the motion and orientation mode in usqg shall be

provided

10.4.4.2 | Methods of test and required results

The metHods of test and the required results are ag;follows:

a) confilm by observation that north-up, ceurse-up and head-up orientation modes are

provifled and that a permanent indicatiofCof the mode selected is given;
b) confi:|m by document inspection that’each mode is described in the user manual;

c) confi

d) confilm by observation that when course-up is selected:

m by observation that when'north-up is selected:

it is an azimuth-stabilised jpresentation in which north on the bearing scalel remains
fixed vertically above the. CCRP;

the heading line pojnts from the CCRP to own ship’s referenced heading on the
bgaring scale;

the true bearing of any target on the display is measured from north.

it s anm azimuth-stabilised presentation in which the bearing scale can be orfented so
thpt<ownh ship’s course on the bearing scale is vertically above the CCRP;

the heading Tine poinis from the CCRP fo own ship's referenced heading on the
bearing scale. If own ship’s heading differs from the course, then the heading line does
not point vertically upwards from the CCRP until the bearing scale is reset (manually or
automatically) to reflect the course alteration.

e) Confirm by observation that when head-up (H UP) is selected:

it is a presentation mode not stabilised in azimuth with fixed origin in which the radar
image is oriented “up” toward the top of the bearing scale;

radar echoes and tracked targets are shown at their measured distances and moving
in a direction relative to own ship’s heading;

the heading line points from the CCRP to the top of the bearing scale showing 000°
relative bearing;

target trails are relative.

f) confirm by observation that, if provided, when head-up stabilised (STAB H UP) is
selected:


https://iecnorm.com/api/?name=68a28e9ef29f5aa01ebea6d77fd0da0b

-72 - IEC 62388:2013 © IEC 2013

— there is a stabilised head-up status indication that is distinct from head-up;

— it is a presentation mode stabilised in azimuth with fixed origin in which the radar
image is oriented “up” toward the top of the bearing scale;

— radar echoes and tracked targets are shown at their measured distances and moving

in

a direction relative to own ship’s heading;

— the heading line points from the CCRP the top of the bearing scale showing own ship’s
heading in true bearing;

— the target trails are true or relative.

10.5 Gr

10.5.1 Mode and source

10.5.1.1
(MSC.19

(MSC.19

(MSC.19
sensor a
mode.

10.5.1.2

The meth

ound and sea stabilisation

Requirements

P/5.22.1) Ground and sea stabilisation modes shall be provided.
P/5.22.2) The stabilisation mode and stabilisation source shall-be clearly ind

P/5.22.3) The source of own ship’s speed shall be indicated and provig
bproved in accordance with the requirements of the IMO for the relevant stg

Methods of test and required results

ods of test and the required results are as follows:

a) confilm by document inspection and by observation, that both sea and ground rg

stabil
mode

sation modes are provided and can be selected, and there is an indicati
selected and of the stabilisation.source;

b) confilm by observation that the stabilisation mode is consistently applied. If
stabilisation modes are applied to-specific functions, those functions and modeg
identified and indicated;

cated.

jed by a
bilisation

ferenced
bn of the

different
shall be

c) confilm by observation that.the source of own ship’s speed is indicated and confirm that

the i
accor

10.5.2

nstallation manuak-requires that a sensor is connected which is app
dance with the requirements of IMO.

Ground stabilisation

Requirements

stabilisation mode (i.e. ground-referenced velocity) shall be provided

roved in

Ground

ndication

of own ship’s speed over ground, for example from an EPFS, SDME or use of stationary
tracked reference targets. Any limitations associated with the method of ground stabilisation
shall be described in the user manual. If a ground-referenced speed log is used, it shall be

dual axis

10.5.2.2

Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by observation and by using a test signal that own ship data readout provides the
speed and course over ground information as COG and SOG, or ship’s speed readout is
displayed in longitudinal and athwart ship components;

b) confirm by document inspection that the installation and user manual describes a
requirement for connection of an EPFS, SDME or INS equipment approved in accordance

with t

he requirements of the IMO;
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c) confirm by document inspection that the user manual describes limitations associated with
EPFS or an alternative two dimensional ground stabilising SDME;

d) confirm by observation that the speed source is indicated;

e) confirm by observation that, if a VBW message does not provide valid information for both
axes, a warning alert is provided and the received data is not used.

10.5.3 Sea stabilisation

10.5.3.1 Requirements

A sea stabilisation mode (i.e. water-referenced velocity, STW) shall be provided. Sea
stabilisation requires an external sensor signal capable of providing an input and an indication
of own ship’s speed through the water: for example an SDMFE_ | imitations associateq with the
method df sea stabilisation shall be described in the user manual.

10.5.3.2 | Methods of test and required results
The metHods of test and the required results are as follows:

a) confilm by document inspection that the installation and user” manual deqcribes a
requifement for connection of SDME or INS equipment apprdved in accordanceg with the
requitements of the IMO;

b) confilm by analytical evaluation that when sea stabilisdtion is selected and a sfignificant
set (fpr example broad on the bow or beam) and drift_(for example 5 kn) are applied, the
equipgment correctly converts water referenced_‘eourse and speed data tq ground
refergnced values;

c) confilm by observation that the tracked target vectors and related target information
equatle to the sea stabilisation applied;

d) confi;lm by document inspection that thesuser manual includes any limitations agsociated
with fhe method of sea stabilisation, forsexample that single axis water logs cannot detect
the effect of leeway;

e) if proyided, confirm by observation-the operation of the pulsed/contact signal inpu;

f) confim that the speed on thé display log readout is correct and the source is indigated.
11 Aidd for collision avoidance

11.1 Ggdgneral

IMO recqgnises, radar as an important tool to aid collision avoidance. Its use is |explicitly
referencgd in-Rules 6, 7, 8 and 19 of the International regulations for preventing cgllision at
sea.

The task of collision avoidance shall engage radar targets, target trails, past positions, target
tracking and reported AIS targets. A navigational display that provides functionality for the
task of collision avoidance, including the provision of CPA and TCPA information, shall as a
minimum be compliant with Annex A. Calculations for navigational displays providing and
presenting tracked target and AlS information shall be validated according to this clause.

11.2 Target trails and past positions
11.2.1 General

The radar system provides target trails as appropriate for radar echoes and past positions at
least for activated AIS targets. Past positions may also be provided in addition to radar trails
for tracked targets.
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11.2.2 Time and plot requirements
11.2.2.1 Requirements

(MSC.192/5.23.1) Variable length (time) target trails shall be provided, with an indication of
time and mode. An automatic adjustment of time may be provided. I/t shall be possible to
select true or relative trails from a reset condition for all azimuth-stabilised true motion and
relative motion display modes.

(MSC.192/5.23.2) The trails shall be distinguishable from targets and shall be clearly visible
under all light conditions.

Past positions for radar targets may be provided. In this case, variable past positions with an
indication of the total plot time and the mode shall be provided.

Automatit values for trail and plot intervals according to the range scale selected may be
provided

11.2.2.2 | Methods of test and required results
The metHods of test and the required results are as follows:

a) confilm by observation that a function is provided to vary\trail time and where available,
the pgst position plot interval;

b) confilm by observation that an indication of time andlinterval is available as applicable to
the fynctionality provided;

c) confilm by observation that trails and past pgsitions are provided in a consistent mode,
either as true or relative;

d) confilm by observation of the equipment and documentation, that if an automatic
adjustment of trail time and plot interval is provided, the period is compatible With each
rangq scale;

e) confilm by observation that when provided, there is a means provided to vary the|plot total
periofl of past positions. In this' case, confirm that the presentation of the total [period is
readily available;

f) confifm by document jnspection that the user manual describes the build-up of frails and
past positions during-specific conditions, for example from the standby condition] In these
circumstances, the_indicated trail or past position duration may not have achieved the
specified time andra cautionary note shall be provided,;

g) confilm by «@bservation that relative trails and past positions are unaffected by the
selection of\ground or sea stabilisation mode;

h) confilm by observation that true trails are correct when ground and sea st
mod ; ftrsati i ; ' nd fixed
echoes have no trails, and that when sea stabilisation is selected, a trail is shown related
to a set and drift value;

i) confirm by observation that it is possible to select true or relative trails from a reset
condition for all stabilised true motion and relative motion display modes. Where the
option is provided, true trails are permitted in a stabilised head-up mode;

j) verify in accordance with |IEC 62288 that trails and past positions are presented, are
clearly visible under all light conditions and are distinguishable from targets.

11.2.3 Trails/past position availability
11.2.3.1 Requirements

(MSC.192/5.23.3) Either scaled trails or past positions or both, shall be maintained and shall
be available for presentation within 2 scans or equivalent, following a change of the following
conditions:
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— the reduction or increase of one range scale;
— the offset and reset of the radar picture position; and
— achange between true and relative trails.

11.2.3.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by observation that trails and/or past positions (as applicable) are maintained
after a reduction or increase of one range scale, after the offset and reset of the radar
picture position, and after a change between true and relative trails;

b) confirm by observation that following a change in the offset position of the radar picture
and i i ; i ti i —ifpreviously
visiblg, within 2 scans. Trails/past positions within the selected range scale)|shall be
mainflained even if off-screen due to true motion movement or off-centring;

c) confilm by observation that, following a change between true and relative trails, the
selected trail/past position mode is available within two scans if previeusly visible

d) confilm by observation that the trails and/or past position functions, dre maintairled on all
rangg scales which provide a tracking function. As a minimum( these range scales shall
include the 1,5 NM, 3 NM, 6 NM, and 12 NM range scales.

11.3 Target tracking (TT)
11.3.1 [General
11.3.1.1 | Requirements

Acquired|radar targets are tracked by the radar.8system based on the target position rglative to
own ship

(MSC.192/5.25.1) Radar targets are provided by the radar sensor (transceiver). The signals
may be flltered (reduced) with the aid ofthe associated clutter controls. Radar targefs may be
manually| or automatically acquired;-and tracked using an automatic target tracking (TT)
facility.

(MSC.192/5.24.3) The operation of the radar tracking function and the processing off reported
AIS information is definedsin this standard.

11.3.1.2 | Methods.of test and required results

These refjuirements are tested in 11.3, starting at 11.3.3.

NOTE The target tracking state diagram is shown in Annex G.

11.3.2 Presentation of targets
11.3.2.1 Requirements

(MSC.192/5.24.1) Targets shall be presented in accordance with the performance standards
for the Presentation of Navigation-related Information on Shipborne Navigational Displays
adopted by the IMO (MSC.191(79)) and with their relevant symbols according to SN/Circ.243,
as referenced in this standard.

(MSC.192/5.24.2) The target information may be provided by the radar target tracking function
(TT) and by the reported target information from the Automatic Identification System (AIS).

(MSC.192/5.27.2) The course and speed of a tracked radar target or reported AlS target shall
be indicated by a predicted motion vector. The vector time shall be adjustable and valid for
presentation of any target regardless of its source. The presentation mode shall be clearly
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indicated, including, for example true/relative vector, vector time and vector sea/ground
referenced stabilisation.

(MSC.192/5.24.5) As far as practical, the user interface and data format for operating,
displaying and indicating AIS and radar tracking information shall be consistent.

11.3.2.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by observation that in testing according to this clause, as far as practical and in
support of harmonisation, the user interface and data format provided is similar for target
tracking and AIS functions;

b) confirlm by observation that when testing according to 11.3, the display and ,pregentation
of target tracking and AIS information complies with IEC 62288.

11.3.3 T[racking calculations
11.3.3.1 | Requirements

(MSC.192/5.25.1.1) The automatic target tracking calculations ~shall be based on the
measureent of radar target relative position and own ship motion.

(MSC.192/5.25.1.2) Any other sources of information, whemnavailable, may be used tp support
the optimlum tracking performance by target association<@nd in the task of collision ajoidance.

The manpfacturer shall declare the method used and shall provide evidence that th¢ method
used is supporting the noted process.

11.3.3.2 | Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:

a) confilm by document inspection.that related collision avoidance information is degcribed in
the user manual, and that the user manual describes the use of own ship me¢tion and
relatiye target positionsy for collision avoidance purposes and target acqujsition in
accorndance with the requirements. The user manual shall include how other spurces of
information may be@sed to support optimum tracking performance by target agsociation
and in the task _of collision avoidance, and should identify any limitations wHhen other
sourdes are used;

b) if other sources of optimum tracking are used, confirm by document inspection apd by the
manufacturer’s declaration, that they include the other sources used and that the working
principles, are noted;

c) confirm by analyfical evaluation, for example modified tfracking scenarios as appropriate,
that the methods used by the manufacturer do not degrade the tracking and association
results.

11.3.4 Target tracking availability
11.3.4.1 Requirements

(MSC.192/5.25.1.3) TT facilities shall be available on at least the 3 NM, 6 NM, and 12 NM
range scales. Tracking range shall extend to a minimum of 12 NM, irrespective of the range
scale in use.

11.3.4.2 Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:
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a)

b)

c)

11.3.5 C[Classification and tracked target capacity

11.3.5.1 | Requirements

confirm by document inspection and by observation that TT functionality is provided for at
least the 3 NM, 6 NM and 12 NM range scales. Record those range scales on which TT
functionality is available and record the maximum TT range that the manufacturer’'s
documentation states is available;

confirm by document inspection and by observation, using a target simulation as defined
in Annex F (or live targets), that the TT function is available up to at least 12 NM,
irrespective of the range scale in use;

confirm by observation that targets which are outside of the selected range scale continue
to be tracked out to the range limit. Observe targets being tracked on the 12 NM range
scale and at a range of greater than 3 NM. Select a 3 NM range scale for a period of 1
min and reselect the 12 NM range scale. Confirm that the targets have continued to be
tracked.

(MSC.192/5.24.4) The number of targets presented, related to displaycrsize and efuipment

category/ shall be as defined in Table 1.

(MSC.192/5.25.2.1) In addition to the requirements for processing/of targets reportefl by AlS,
it shall bg possible to track and provide full presentation functionality for a minimum number

of trackegl radar targets according to Table 10.

(MSC.192/5.25.2.2) There shall be a caution alert whenithe target tracking capacity| is about
to be exgeeded and a warning alert when it has been exceeded. Target overflow [shall not

degrade the radar system performance.

Table 10 — Tracked target:capacity (subset of Table 1)

Category of ship/craft

CAT 3 CAT 2 CAT[1
500 gross tonnage to
< 10 000 gross All shipsfcraft
Size of sHip/craft < 500 gross tonnage tonnage and HSC > 10 000|gross
<10 000 gross tonnape
tonnage
Minimum fracked radar target 20 30 40

capacity

11.3.5.2 | Methods of test and required results

The methodS of test and the required results are as 10llows.

a)

b)

c)

d)

confirm by document inspection, that the equipment classification is declared when it is
submitted for test and note the Table 10 requirements according to equipment category;

confirm by observation and using the target simulator, the radar system can process and
track the required number of radar targets as specified in Table 10. The simulator shall
provide the required number of test targets arranged (for example in groups) to permit an
easy assessment of target count;

confirm by observation and using a simulated scenario that there is an caution indication
at a nominal 95 % full capacity and that a warning alert is provided when the display
presentation capacity is expected to be exceeded. For example with a declared capacity
of 40 targets, an caution alert is required at 38 targets and a warning when the 41st target
is attempted to be acquired;

confirm by observation that there is no obvious degradation in radar system performance
under the conditions of target overflow, either in presentation or in processing of
information.
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11.3.6 Manual acquisition
11.3.6.1 Requirements

(MSC.192/5.25.3.1) Manual acquisition of radar targets shall be provided with provision for
acquiring at least the number of targets specified in Table 1. The specified minimum number
of targets to be tracked may be acquired manually, automatically, or a combination of these.

11.3.6.2 Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by observation the operation and capacity of the manual acquisition function using

3 v - capacity-avatableusingma e tion shall
be at|least that required according to the equipment classification in Table 10;

b) configm by observation that a combination of manual acquisition and automatic ag¢quisition
(whete provided) permits at least the target capacity required accordingyto'the eguipment
class|fication.

11.3.7 Automatic acquisition
11.3.7.1 | Requirements

(MSC.192/5.25.3.2) Automatic acquisition shall be provided,where specified in Table|1. In this
case, thdre shall be means for the user to define the boundaries of the auto-acquisifion area.
The bouphdaries of the auto-acquisition zone and afiy “exclusion zones shall bg clearly
identified].

11.3.7.2 | Methods of test and required results
The metHods of test and the required resultsyare as follows:

a) confilm by observation and using .the target scenario simulator, that where applicable in
Tablgd 1 (i.e. CAT 1), the automatiC acquisition function is available and that the target
capagity is compliant to Table10 above;

b) confilm by observation that’ any target entering, or detected within, the automatic
acquisition area is automatically acquired. A new target symbol compliant with IEC 62288
and g warning shall be provided;

c) confi!fm by observation that the auto-acquisition zone and any exclusion zone afe clearly
identified on the display according to IEC 62288.

11.3.8 Motion\trend

11.3.8.1 | Requirements

(MSC.192/5.25.4.1) When a target is acquired, the system shall be capable of providing the
trend of the target's motion within 1 min and the prediction of the targets’ motion within 3 min.

11.3.8.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by observation that once targets are acquired, the system provides the trend of
the target’s motion within 1 min and a prediction of a target’s motion targets within 3 min.
The target motion trend and accuracy is measured in 11.3.14;

b) confirm by observation that targets continue to be tracked and that target information is
updated automatically.
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11.3.9 Visibility of 50 %
11.3.9.1 Requirements

(MSC.192/5.25.4.3) The system shall continue to track radar targets that are clearly and
individually distinguishable on the display for 5 out of 10 consecutive scans or equivalent.

11.3.9.2 Methods of test and required results

Confirm by observation that the relevant test scenario demonstrates that the radar target is
continually tracked when it is a clear and individual radar target available for 5 out of 10
scans, or its equivalent, as verified by target 6 in scenario 5 (see 11.3.13).

11.3.10 fracking algorithm
11.3.10.1 Requirements

(MSC.192/5.25.4.4) The TT design shall be such that target vector and)data smdothing is
effective [while target manoeuvres shall be detected as early as possible,

When a tracked target or own ship has completed a manoeuvre, the.system shall prgsent in a
period ofl not more than 1 min an indication of the target's motion trend, and display within
3 min thq target's predicted motion.

11.3.10.2 Methods of test and required results

The metHods of test and the required results are as follows:

a) confilm by observation that when trackingxtest scenarios 2 and 3 are exercisgd, target
vectof stability is maintained and data is\smoothed according to the limits spgcified in
11.3.013;

b) confilm by observation that the trend and prediction comply with the accuracies| required
in ea¢h test scenario, as defined.in 11.3.13.

11.3.11 Target swap
11.3.11.1 Requirements

(MSC.192/5.25.4.5) THe ) possibility of tracking errors, including target swap, [shall be
minimisefl by designs

11.3.11.2 Methods of test and required results

Confirm Sy observation that target swap does not occur when tracking scenario 4 in 11.3.13 is
exercised-

11.3.12 Cease tracking
11.3.12.1 Requirements

(MSC.192/5.25.4.6) Separate facilities for cancelling the tracking of any one and of all
target(s) shall be provided.

11.3.12.2 Methods of test and required results

Confirm by observation and using scenario 5 in 11.3.13, that the functionality for cancelling
any one target and also for cancelling all tracked targets is provided.

11.3.13 Target tracking scenarios

Five tracking scenarios are provided to test the target tracking performance:
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scenario 1 applies the sensor errors as defined in Annex E;
scenarios 2 and 3 test own ship turns in both directions, without sensor errors;

scenario 4 tests for target swap, without sensor errors;

applied.

11.3.14 Target motion and tracking accuracy

11.3.14.1

Requirements

IEC 62388:2013 © IEC 2013

scenario 5 provides 10 targets, including one having a 50 % visibility. No sensor errors are

(MSC.192/5.25.4.2) TT shall be capable of tracking and updating the information of all

acquired

targets automatically.
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The radar shall be designed in such a manner that under the most favourable conditions of
own ship motion, the error contribution from the radar tracking shall remain insignificant
compared to the errors associated with the input sensors.

(MSC.192/5.25.4.7.2) For ships capable of speeds in excess of 30 kn (typically high-speed
craft (HSC)) and with speeds of up to 70 kn, there shall be additional steady state
measurements made to ensure that the motion accuracy, after 3 min of steady state tracking,
is maintained with target relative speeds of up to 140 kn.

(MSC.192/5.25.1.4) The radar system shall be capable of tracking targets having the
maximum relative speed relevant to its classification for normal and for high own ship speed.
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11.3.14.2 Methods of test and required results

The test scenarios differentiate standard and high speed craft by the parameters used. The
tests simulate own ship travelling at up to 30 kn (or up to 70 kn for HSC), whilst tracking
targets with a speed of up to 70 kn. High rate of turn, own ship and target manoeuvring, target
swap, multiple targets on a bearing, acceleration and fading are simulated. The simulator
assumes a 2,0° antenna (-3 dB point) horizontal beam width, an antenna rotation rate
compatible with the category of equipment, and at a pulse length and pulse repetition
frequency as specified by the manufacturer. The operation is tested in a noise free
environment, with sensor errors only applied to scenario 1. The equipment is set to the 12 NM
range scale, north-up, true vectors (set at 6 min) and relative motion mode with true trails.
The scenarios are defined for both standard craft and high speed craft options.

Confirm ’Lby measurement that, using the relevant test scenarios for all categories of
equipment, the accuracy requirement is met as specified in each scenario:

11.3.14.3 TT Scenario 1

Own ship is travelling at 20 kn. Sensor errors are applied as definéd,”in Annex [E. Three
targets dre tracked as defined in Table 12 and shown in Figure, 3.“All measurements are
relative tp own ship.

Table 12 — TT scenario 1, with sensor errors applied

Targe Speed Course Start range Start 3 min: end 3 min: end
numbdr bearing range bearing
kn degrees (°) NM degrees (°) NM degrees (°)
1 28,3 45 9,5 270 8 270
2 22,4 27 1312 333 1 0
3 15,3 293 9,25 45 8 45

Table 13 — TT.s€enario 1, times of measurement task

Time Time Target number Test task Test Tagk
S min:s. notation
q 00:00 T2 A Acquire target
45 00:45 T3 A Acquire target
6P 01:00 T2 M1 1 min measuremnjent
ap 01:30 T1 A Acquire target
145 01:45 T3 M1 1 min measurenjent
150 02730 T Vit i measurement
180 03:00 T2 M3 3 min measurement
225 03:45 T3 M3 3 min measurement
270 04:30 T1 M3 3 min measurement
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000°

IEC

Figure 3 — TT scenario 1

The TT flinction shall provide accuracies not less than those given in Table 14. The|scenario
applies fhe sensor errors defined in Annex E and includes conditions of +10] of roll.
Therefor¢, the limits given in Table 14 will exceed those in Table 11.

For steady state tracking, both own and target shipifollow a straight line course at a|constant
speed. Using the scenarios in Table 13, a TT ghall achieve, 1 min after acquisjtion, the
relative motion trend of a target and within 3 min\shall achieve the motion of a target| with the
following|accuracy values (probability values.ahd confidence levels are 95 %).

[Table 14 — TT scenario 1, accuracies after 1 min and 3 min (all £ values)

Relative Relative True course True speed CPA TCPA
course speed
degrees (°) Kn degrees (°) kn NM min

Target 1
min X = T - s
3 min 3 0,8 5 0,8 0,4 0,5
Target 2
3 min 3 0,8 3 0,8 0,3 0,5
Target 3
1 min 11 1,5 1 1
3 min 3 0,8 2,5 0,8 0,4 0,5

Scenario 1 shall be repeated 20 times.

11.3.14.4 TT scenario 2

This scenario 2, shown in Figure 4, simulates own ship, while on an initial heading of 000°
and stationary, rotating through +180°, at a turn rate of 10°/s for standard vessels 20°/s for
HSC. No sensor errors are applied. Two targets are acquired and tracked for at least 2 min
before own ship executes a turn to starboard (scenario 2 — clockwise). The test is repeated
with own ship turning to port (scenario 2 — anticlockwise). Initial target data is given in Table
15:
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Table 15 — TT scenario 2, own ship turning through + 180°

Target
Parameter
1 2
Range (NM) 8 5
True bearing (degrees) 23 135
True course (degrees) 135 270
True speed (kn) 30 20

During both scenarios
1,5 min p@fter the turns have been completed shall be within 5 % or %1 kn
(whichevegr is the greater) and within £3° in course.

11.3.14.9

This sceparig 3; shown in Figure 5, simulates own ship, with initial heading of 00

speed of

000° 000°

<

0s ¢

_.2

IEC

Clackwise Anti-clockwise

Figure 4 — TT scenario 2

TT scenario 3

30(kn for standard craft and 45 kn for HSC, executing a turn of £+180° at a

the targets shall be tracked continuously. The tracking accuracy

n speed

0° and a
turn rate

t least 2

f 100/ A L T % % H ] ol 1 (v
(0] S. INO—Sensor—errors—are dpplicuU. 1TTIHTT 1dirylo arc aLyuiicu aliu traCliRtU TUI

min before own ship and target 3 both turn to starboard at 10°/s (scenario 3 — clockwise).
Own ship turns 180°, while target 3 turns 60°. The test is repeated with own ship and target 3

turning to

port (scenario 3 — anticlockwise). Initial target data is given in Table 16.
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Table 16 — TT scenario 3, initial target data

Target
Parameter
1 2 3
Range (NM) 5 3 8
True bearing (degrees) 23 340 180
True course (degrees) 180 - 000
True speed (kn) 45 0 30

During both scenarios, the targets shall be tracked continuously. The tracking accuracy
1,5 min after the turns have been completed, shall be within +5 % or £1 kn in speed
(whichevgr is the greater) and £3° in course.

000° 000°

Clockwise Anti-clockwise

Figure 5 — TT scenario 3

11.3.14.4 TT scenario‘4

This scenario 4 simUlates a fast target approaching and passing own ship. No sengor errors
are applipd. Own-ship travels on a heading of 45° at a speed of 28 kn for standard vessels
and 70 kp forHSC, on a straight course. A target travels at 70 kn on a reciprocal coufse.

Own ship and the targets iracks are separaied Dby a buoy. The buoy has
a 0,5 NM CPA to both own ship and the target. The high speed target and the buoy are
acquired immediately after the scenario has begun (see Figure 6). Initial target data is given
in Table 17 and Table 18.

Table 17 — TT scenario 4, initial target data for fast targets (standard speed ships)

Target
Parameter
1 2
Range (NM) 2,02 7,01
True bearing (degrees) 031 037
True course (degrees) 0 225
True speed (kn) 0 70
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Table 18 — TT scenario 4, initial target data for fast targets (HSC)

— 85 —

Target
Parameter
1 2
Range (NM) 5 10
True bearing (degrees) 040 040
True course (degrees) 0 225
True speed (kn) 0 70

The high- speed target and the buoy shall be tracked contlnuously and W|thout target swap.

acquisitig
greater)

11.3.14.7

This sce
tracked
targets

speed and.performance is tested with a fading target. Own ship is off-centred 50 %

n. The tracking accuracy shall be within £5 % or +1 kn in speed (wh|che
and within £3° in course.

TT Scenario’s

ario 5, shown in Figure 7, simulates a typical collision situation, with ten sh
nd one~with zero CPA. No sensor errors are applied. During the scen
re .tracked on a single bearing, tangential targets are tracked, own ship
towards a

000°

Figure 6 — TT scenario 4

IEC

min after
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bearing of 35

Theheadingis-315°true:

a) For standard ship speeds, own ship speed is initially 25 kn. This speed shall be
maintained for 7 min. After 7 min own ship speed shall decrease linearly to 15 kn. The
deceleration shall be at a rate of 0,5 kn/s. The speed of 15 kn shall be maintained for the
remainder of the test. Initial target data is given in Table 19.
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Parameter Target
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Range (NM) 4,47 5,10 6,71 7,07 12,0 11,0 14,4 8,0 9,0 10,0
True bearing (degrees) 288 304 288 307 352 315 349 318 318 318
True course (degrees) 045 045 045 - 200 225 190 - - -
True speed (kn) 20 30 40 0 60 20 40 - - -

NOTE Target 6 — fades and has only 50 % paint.

with

Targit 7 has a zero CPA before the speed change. Targets 4, 8, 9 and 10 ar€’sjationary,
argets 8, 9, and 10 on a similar bearing. Crossing targets then provide the fourth

targel on a bearing. The scenario shall run for 15 min from the start. All.'targetg shall be
acquired within the first minute at time ¢y, the time when a target is initially tracked. No
sensqr errors shall be applied.

b) For HSC, own ship speed is initially 60 kn. This speed shall be maintained for 7 min. After
7 min own ship speed shall decrease linearly to 40 kn. The deceleration shall be|at a rate
of 1 kn/s. The speed of 40 kn shall be maintained for thetémainder of the tgst. Initial
target data is given in Table 20.

Table 20 — TT scenario 5: initial target data for{collision scenario for HS(

7/

Target
Plarameter

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Range (NM) 4,47 5,10 6,71 o7 12,0 11,0 14,4 13,0 14, 15,0
True bearjng (degrees) 288 304 288 307 357 315 349 313 313 313
True courpe (degrees) 045 045 045 - 225 225 225 - - -
True spedd (kn) 20 30 40 0 60 20 40 - - -
NOTE Target 6 — fades and has only(50"% paint.

000°

NOTE The position of targets 8, 9 and 10 are different for standard speed ships and high speed craft scenarios.

OS is own ship

Figure 7 — TT scenario 5
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For standard ships, own ship reduces speed at 7 min from 25 kn to 15 kn, hence CPA and
TCPA will change. For HSC, own ship reduces speed at 7 min from 60 kn to 40 kn, hence
CPA and TCPA will change. See Tables 21 to 24.

a) Confirm by observation and by measurement, that all targets are tracked continuously and
without target swap. Target course, speed, CPA and TCPA shall be monitored at:

to + 3 min, tg + 6 min, ¢t + 11 min and 75+ 14 min.

b) Confirm by measurement that monitored errors in target data shall be within:
+5 % or £1 kn for speed (whichever is greater),
+3° for course,
+5 % of the target range but not less than 0,1 NM for ranges under 6NM for CPA,
+0,3 NM for ranges over 6NM for CPA,
+1 mip for TCPA.

Table 21 — Measurement points and results at 3 min and 6 minfor HSC

Target
Parameter
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
CPA (NM 0,67 1,37 0,78 0,98 0,63 3,48 0,08 0,45 0,49 0,52
TCPA at § min 4,19 4,39 5,55 7,00 8,47 9,90 11,98 12,99 13,99 14,99
TCPA at 3 min 1,19 1,39 2,55 4,00 5,47 6,90 8,98 9,99 10,99 11,99
TCPA at § min -1,81 -1,61 -0,45 1,00 2,47 3,90 5,98 6,99 7,99 8,99

Table 22 — Measurement points and results at 11 min and 14 min for HSC

Target
Pargmeter
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
CPA (NM 1,10 0,79 0,38 0,98 0,98 3,85 1,06 0,45 0,49 0,52
TCPA at{min20s -4,20 —4,12 -2,36 | -0,41 1,24 3,00 5,87 8,57 | 10,01 11,57
TCPA at {1 min -7,87 -7,79 -6,02 | -4,08 | -2,43 | -0,67 2,20 4,90 6,40 7,90
TCPA at 14 min -10487 | -10,79 -9,02 | -7,08 | -5,43 | -3,67 | -0,80 | 1,90 3,40 4,90

Tablp 23 —-Measurement points and results at 3 min and 6 min for standard praft

Target
Pararreter
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
CPA (NM) 0,90 3,22 3,46 0,98 2,12 6,87 0,09 0,42 0,47 0,52
TCPA at 0 min 8,20 6,07 7,32 16,80 9,56 16,10 14,88 19,17 21,57 23,97
TCPA at 3 min 5,20 3,07 4,32 13,80 6,56 13,10 11,88 16,17 18,57 | 20,97
TCPA at 6 min 2,20 0,07 1,32 10,80 3,56 10,10 8,88 13,17 15,57 17,97
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Table 24 — Measurement points and results at 11 min and 14 min for standard craft

Target
Parameter
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

CPA (NM) 1,03 3,00 3,43 0,98 2,45 7,87 | 0,94 | 0,42 0,47 | 0,52

TCPA at 7min 20 s 0,62 -2,70 -0,95 16,00 2,25 6,83 8,73 | 19,95 | 23,95 | 27,94

TCPA at 11 min -3,06 | 6,39 -4,64 | 12,32 | 1,43 | 3,14 | 5,04 | 16,27 | 20,26 | 24,26

TCPA at 14 min -6,07 -9,39 —-7,64 9,31 —4,44 0,14 2,04 | 13,26 | 17,26 | 21,25

11.3.14.8_Tracking in an over-sea environment

In additign to tracking system tests using simulated targets generated by a target\simulator in

a noise-ffee environment, the tracking system shall demonstrate tracking capability in a noisy

environmlent and additionally in a clutter environment.

11.3.14.9 Methods of test and required results

The metHods of test and the required results are as follows:

a) confilm by observation that when the test targets in scenario 5 are set to 10 dB above
peak |noise level, they are tracked without degradation of/the tracking performance;

b) confilm by observation that when the tracking syStem is operated in a typicpl clutter
envirpnment and using targets of opportunity (targets of different sizes, spgeds and
trajedtories), continue to be tracked with minimakdegradation to tracking performance.

11.3.15 Tracker range and bearing accuracy

11.3.15.1 Requirement

(MSC.192/5.25.4.7.1) The measured ‘target range shall be within 50 m or #1 % |of target

range, whichever is greater, and the-bearing shall be within 2° with the own ship sengor errors

listed in Annex E (without glint, pitch and roll).

11.3.15.3 Methods of testiand required results

Confirm by measurement.that two simulated targets as defined in Table 25 meet the [accuracy

requiremgents of withint®0 m or + 1 % of target range, whichever is greater, and within 2° in

bearing. [The scenafio uses two targets which are motionless relative to own ship, [and own
ship has p spegd ef 15 kn. Target 1 has a side aspect and target 2 has an end-on aspect.
Table 25 — Measurement of tracked target accuracy

Target
Parameter
1 2
Range (NM) 3,0 3,0
True bearing (degrees) 270 000
True course (degrees) 000 000
True speed (kn) 15 15
Aspect Side End on

NOTE The target range and bearing accuracy is very dependent on the magnitude of sensor errors and the

stability of a tracked target. Accuracy is optimum in a steady state tracking condition and using a s

table radar

platform. Range and bearing accuracy improve with minimal sensor errors and where there are no sensor errors is

comparable with navigation tools, once steady state tracking has been achieved.
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11.3.16 Reference target

11.3.16.1 Requirements

(MSC.192/5.25.4.8) A ground referencing function, based on a stationary tracked target, shall
be provided. Targets used for this function shall be marked with the relevant symbol defined
in IEC 62288.

11.3.16.2 Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:

a)

b)

c)

d)

e)

f)

g)

11.4 Tracking limitations
11.4.1 Tracking warnings

11.4.1.1 | Requirements

confirm by document inspection and by observation, that the ground referencing function,
base 66 e atforary aekedtaraets—is—avatable-

confifm by observation that the reference target function is either inhibited 'when AIS is
switched on, or the use of the reference target is limited for the calculation-of trpe speed
and cpurse but not for the calculation of relative values of speed, coursecand CPA/TCPA,;

confirm by observation that stationary tracked reference targets are-labelled|with the
specified reference target symbol in IEC 62288;

confirm by document inspection that the user manual provides,a.warning that the|loss of a
refergnce target may have a major impact on the accuracy‘of/the results for trye speed
and tjue course of the target and that own speed will be degraded;

confirm by observation that a warning is provided when<racking accuracy is dedraded by
the lpss of the reference target(s). The manufacturer shall declare and explain the
technjques used to detect the loss of a reference target;

confiim by document inspection that the user manual describes the fungtionality,
limitafions and possible loss of accuracy, when‘the reference target is lost;

confirm that the user manual advises _that reference targets are only useq for the
calculation of true speed and how calculation of the relative speed can be dangerpus.

(MSC.192/5.25.4.7.1) The-testing standard shall have detailed target simulation tgsts as a
means t¢ confirm the accuracy of targets with relative speeds of up to 100 kn.|[The test
programme(s) shallxbe* available so that the overall performance of tracking can be assessed
periodically against a known solution. The system shall provide suitable warnipgs of a
tracking fnalfunetion to enable the observer to monitor the correct operation of the system.

11.4.1.2 | ‘Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:

a)
b)
c)

d)

confirm by observation that a test(s) simulation is provided to a known solution and that
the simulation, together with the solution, is described in the user manual;

confirm by observation that the relevant symbol is indicated for a simulation function
according to IEC 62288 and that the malfunction warnings are correctly indicated;

confirm by document inspection that the user manual describes warnings of a tracking
malfunction;

the simulation facility may also provide a familiarisation function as described in 18.1.
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11.4.2 Documentation
11.4.3 Requirements

(MSC.192/6.3.2) The equipment documentation shall include a description of the limitations of
the tracking process.

11.4.4 Methods of test and required results

Confirm by document inspection that the limitations of the tracking process are described in
the users’ manual.

11.5 Automatic identification system

11.5.1 General

(MSC.192/5.26.1) Reported targets provided by the AIS may be filtered according| to user-
defined parameters. Targets may be sleeping, or may be activated. Activated tafgets are
treated in a similar way to radar tracked targets.

AIS can assist in safe navigation and can provide additional information to support the task of
collision pvoidance. Class A AIS is provided for SOLAS ships andvprovides full data] Class B
AIS is fof non-SOLAS craft providing a subset of that data. Different messages fon Class A
and Clags B allow the target category to be identified. The AIS data reporting rate varies
according to the status and motion of the ship.

AIS bas¢g stations may provide a repeater function‘so’that ships can receive AIS information
about ottler vessels that are not within line-of-sight; However, this can also result in feception
of duplicate messages with different latency and different update rates for the same ship as
well as rgception of delayed AIS messages frdm own ship.

Where rgported AIS targets are providéd on a navigational display and the purpoge of that
display if for collision avoidance, radar video shall be provided and tracked target data from a
radar sygtem shall be used. In this'case, the reported AlS information shall be timefstamped
and the position of the AIS symbology shall be progressively moved according to lagsed time
so as to pe collocated with the radar video in accordance with 11.8. The navigational display
shall not|track targets or provide target association functionality unless it is fully ¢ompliant
with this ptandard.

NOTE The AIS targetsState diagram is shown in Annex G.
11.5.2 AIS targets and data report capacity

11.5.2.1 | <\Requirements

(MSC.192/5.26.2) In addition to the requirements for radar tracking, it shall be possible to
display and provide full presentation functionality for a minimum number of sleeping and
activated AlS targets and AIS data reports according to Table 26. There shall be a caution
indication when the capacity of processing/display of AIS targets and data reports is about to
be exceeded.

(MSC.191/6.4.2.2) There shall be a warning alert when the AIS reported target
processing/display capacity has been exceeded.

The AIS target display capacity defines the minimum number of AIS targets which can be
displayed. The equipment shall provide the capability to display a minimum number of AIS
target and data reports according to Table 26.

The AIS target processing capacity of the equipment shall provide the capability to process
the number of VDM (VHF Data-link Messages) corresponding to 90 % of fully loaded VDL
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(VHF Data-link). In that condition, continuous and smooth update of displayed targets and AIS
data reports shall be maintained. The worst case conditions result from a very large number
of anchored targets or a smaller number of fast moving targets and/or manoeuvring targets.

The user manual shall describe the display capacity and the processing capacity for the
equipment and, in addition, shall describe the operation in the event that capacity is at or
close to, the maximum provided in each case.

NOTE IEC 61162-1 describes the AIS interface as having a maximum data rate of 4 500 messages per minute.

Table 26 — AIS display capacity (subset of Table 1)

Category of ship/craft

CAT 3 CAT 2 CAJl 1
500 gross tonnage to
<10 000 gross All shipg/craft
Size of sHip/craft < 500 gross tonnage tonnage, and HSC >10 00Q gross
<10 000 gross tonnage
tonnage

Minimum part of the total capacity
which may be activated AIS ship 20 30 4q
targets, Jlass A and Class B

Minimum fotal capacity for all Class A
(active anld sleeping), Class B (active
and sleepjng), AIS AtoN, AIS Base
Station, AIS-SART and SAR Aircraft.

120 180 24

11.5.2.2 | Methods of test and required results
The metHods of test and the required result§’are as follows:

a) confilm by document inspection that the manufacturer’s stated AIS display pfocessing
capagity conforms to Table 26;

b) configm by document inspeCtion that the user manual describes the operatign of the
equipgment when the display capacity for activated targets has been exceeded gnd when
the tqtal display capacity-hras been exceeded,;

c) confilm by observation;“using the reported target simulator (RTS) as described in| Annex F
and without any AIS target filtering applied (see 11.5.3), that an indication is given at 95 %
of thg manufactarer capacities;

d) confilm by observation, using the reported target simulator (RTS) as described in] Annex F
and withoutrany AIS target filtering applied, that the full display capacities are acllieved;

e) confilm by observation, using the RTS simulator to provide more than 100 % of| the total
display capacity and without any ATS target filtering applied, that a warning Is provided;

f) confirm by observation with fully loaded VDL, using the RTS simulator to generate a
scenario of VDM messages (Message 1 and Message 5) for 130 moving AIS targets
updated every 2 s corresponding to approximately 90 % of a fully loaded VDL (VHF Data-
link), that the displayed update shows smooth and continuous updates;

g) confirm by observation with very large number of AIS targets, using the RTS simulator to
generate a scenario of VDM messages (Message 1 and Message 5) for 6 000 AIS targets
at anchor updated every 3 min with one or more moving AlS targets updated every 2 s,
that the displayed update of a sample set of 10 displayed AIS targets of both types
selected at random shows smooth and continuous updates.
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11.5.3 AIS target filtering
11.5.3.1 Requirements

(MSC.192/5.26.3) To reduce display clutter, a means to filter the presentation of sleeping AlS
targets shall be provided, together with an indication of the filter status (e.g. by target range,
CPA/TCPA or AIS target class A/B, etc.). It shall not be possible to remove individual AlIS
targets from the display. AlS target filtering provides means for an operator to control the
number of displayed AIS targets and data reports within the limits of the display capacity.

The filter criteria in use shall be readily available.

A permanent indication of the filter status shall be provided when the filter is active.

Criteria fpr filtering to reduce display clutter shall only include sleeping ClasscA “or|sleeping
Class B when combined with one or more other factors, for example including: CPA/TCPA
Speed, Range, Course.

AIS shorg based stations may repeat AIS information and target reports” with a lowe¢r update
rate than|transmitted from the sending vessel and with latency that(is)significant and|variable.
If both repeated and direct AIS reports are received for the same{arget, the repeated reports
shall not| be processed for CPA/TCPA or display of AIS target or information. A |repeated
target report from own ship shall not be processed for CPA/TCPA or display.

11.5.3.2 | Methods of test and required results

The metHods of test and the required results are as follows:

a) confilm by document inspection that the_user manual describes the functionality of the
available filters and filter criteria;

b) confirm by observation and using the RTS simulator, the filter provides and copforms to
the functions described in the user ‘manual;

c) confifm by observation that it:isonot possible for the user to select a target mgnually to

d) confifm by observation that a permanent indication of the filter status is provided when the
filter is active;

e) confifm by observation that means are provided to access display of the filter ¢riteria in

f) confiqm by observation and using the RTS simulator that selectable criteria for filtering to
reduce display clutter only includes sleeping Class A/B when combined with ong or more

g) confirm—b ratyteat—eva O d—tsifg ated AIS
reports for own ship, AIS reports for a nearby AIS target moving at 24 kn and repeated
AIS reports for this target with delayed and reduced update rate (for example: delayed by
30 s with a 10 s update rate), that the repeated data is not displayed and does not
produce CPA/TCPA data or alarms.

11.5.4 Activation and deactivation of AIS targets
11.5.4.1 Requirements

(MSC.192/5.26.4) A means to activate a sleeping AlS target and to deactivate an activated
AIS target shall be provided. If zones for the automatic activation of AIS targets are provided,
they shall be the same as for automatic radar target acquisition. In addition, sleeping AIS
targets may be automatically activated when meeting user defined parameters (e.g. target
range, CPA/TCPA or AIS target Class A/B). Automatic activation is independent of AIS target
filtering. If means are provided for automatic activation of AIS targets, then means for
disabling that function shall be provided and the disable status shall be indicated. The


https://iecnorm.com/api/?name=68a28e9ef29f5aa01ebea6d77fd0da0b

IEC 62388:2013 © IEC 2013 - 93 -

manufacturer shall state what user defined parameters are available and shall show that they
are described in the user manual.

11.5.4.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:
a) confirm by observation that a function is provided to activate a sleeping target and to

deactivate an activated target;

b) confirm by observation that where automatic activation zones are provided, they have the
same properties as those provided for automatic radar target acquisition;

c) confirm by observation that a function is provided to automatically activate sleeping AIS

targeWwdﬁnﬁjmmm,—L
d) confilm by document inspection that the user defined parameters for automatic activation

and the associated functionality, if provided, are described in the user manual,
e) confilm by observation that if means are provided for automatic activation) then means for
disabling that function and indicating the disable status are provided-
11.5.5 AIS functionality and presentation
11.5.5.1 | Requirements

(MSC.192/5.27) Targets shall be presented with their rélevant symbols accordirlg to the
performahnce standards for the Presentation of Navigation-related Information on Shipborne
Displays |as described in IEC 62288.

NOTE Tabple 4 in MSC.192/5.26.5, AIS presentation status, (i not duplicated here as the functionality|is included
otherwise Within this standard.

(MSC.192/5.27.1) AIS targets that are displayed shall be presented as sleeping targets by
default.

(MSC.19p/5.27.2) The course and.speed of a tracked radar target or reported AlS tafget shall
be indicdted by a predicted motion* vector. The vector time shall be adjustable and| valid for
presentation of any target regardléss of its source.

(MSC.192/5.27.3) A permanent indication of vector mode, time and stabilisation|shall be
provided] The AIS vector-properties shall be generally consistent with those of TT vegtors.

(MSC.19p/5.27.4) The consistent common reference point shall be used for the alignment of
tracked rpdar.and AIS symbols with other information on the same display.

(MSC_’|9)/‘§ 27 ‘3) On lnrgp scale / low range dicplayc a _means to present the true scale
outline of an activated AlS target shall be provided.

(MSC.192/5.27.5) It shall be possible to display the past track of activated targets.

To provide co-location for radar video and for AIS symbology, the reported AIS information
shall be time-referenced so that AIS symbology shall be progressively positioned according to
its velocity.

The co-location for radar video and for AIS symbology shall be provided independently from
the selected speed reference.

Radar shall be able to handle and display the following VDL messages for AIS targets and
AIS data reports:

a) Messages 1, 2, 3 and 5 (class A AIS and AIS-SART);
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Messages 18, 19 and 24 (class B AIS);
Message 4 (AIS Base stations);

Message 9 (AIS on Airborne SAR craft);
Message 21 (AIS for ATON);

Messages 12 and 14 (Safety related messages).

NOTE The description of these messages is given in Recommendation ITU-R M.1371.

11.5.5.2 Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:

a)

b)

c)

d)

f)
g)

h)

Verify I _accordance with IEC 62288 that the symbology presented 1S _comp
requifements for presentation of AIS targets and AIS information;

confilm by observation and using the AIS target simulator (RTS simulator-des
Annek F) that the AIS processing function provides a sleeping target (status b
and that a symbol compliant with IEC 62288 is provided;

confilm by observation that a permanent indication of vector mode (true/rela
stabiljsation reference (sea/ground) is provided, and as a minimum, vector time
available in a top level menu;

confilm by observation and using the target simulator, that(TyT and AIS targets’ cg
speed are represented by a vector which represents predicted motion and that t
velocjty is modified correctly according to the sea/ground stabilisation selected
that

confilm by observation, that a function is provided for the adjustment for the ve
(length) and that the vector time applies to any<arget, regardless of source;

confilm by observation that the vector presentation properties are according to |IE

confilm by observation that the CCRP\S used for the alignment (relevant positi
AIS slymbols;

confilm by observation that a means to provide a true scale outline of an activa
is available and that the presentation is according to IEC 62288. The outline of
may be presented automatically, for example by range scale, or can be manually

confilm by observation<that the equipment provides functionality to support p
positions for activated AIS targets, and that the past track plot intervals pro
compjatible with the_fange scale selected. Confirm by inspection, that the p
symbpls conformsto [EC 62288;

confilm by observation and using the RTS simulator or live radar target signalg

iant with

cribed in
default,

ive) and
s readily

urse and
he vector
Confirm

ith ground stabilisation selected, ground-fixed targets do not have trails displayed;

ctor time

C 62288;

oning) of

d target
e target
selected,;

ast track
ided are
ast track

that the

equipmentprovides co-location for radar video and for AIS symbology by time-re

ferencing

to its|velacity. The AIS position shall be observed to be co-located with the related radar

the r¢ported AIS information so that AIS symbology is progressively positioned chording

video on each scan;

check by using an RTS simulator or real targets that co-location for radar video and for
AIS is present when the target is moving with low speed in an environment with set and

drift and a water tracking log is selected on the radar under test;

confirm by using an AIS simulator or real AIS targets and data reports that the system is
capable of receiving, processing and displaying the following AlS messages in accordance

with IEC 62288:

—_

Messages 1, 2, 3 and 5;
Messages 18, 19 and 24;

Message 4;

B WO N

Message 9;

a

)
)
)
)
) Message 21;
)

(e}

Messages 12 and 14.
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11.6 Radar and AIS target data

11.6.1 Requirements

(MSC.192/5.28.1) It shall be possible to select any tracked radar or AIS target for the
alphanumeric display of its data. A target selected for the display of its alphanumeric
information shall be identified by the relevant symbol. If more than one target is selected for
data display, the relevant symbols and the corresponding data shall be clearly identified.
There shall be a clear indication to show that the target data is derived from the radar or from
AlS.

(MSC.192/5.28.2) For each selected tracked radar target, the following data shall be
presented in alphanumeric form:

source(s) of data, actual range of target, actual bearing of target, predicted targel range at
the closest point of approach (CPA), predicted time to CPA (TCPA), true course [of target,
true gpeed of target.

(MSC.192/5.28.3) For each selected AIS target the following data shall be pregented in

alphanumeric form:

The calcdlation of data from AIS information shall be verified.

source(s) of data, ship’s identification, navigational status, pasition where availabje and its
quality, range, bearing, COG, SOG, CPA, and TCPA. Targét heading and reported rate of
turn $hall also be made available. Additional target infermation shall be prolvided on
requgst. An indication shall be provided in the alphanumeric display when &dditional
information is available. Where sea stabilisation is Selected, the CTW and STW shall be
presented in place of COG and SOG.

(MSC.192/5.28.4) If the received AlS information is incomplete, the absent information shall

be clearly indicated as ‘missing’ within the\target data field.

(MSC.192/5.28.5) The data shall bexdisplayed and continually updated, until anothen target is

selected ffor data display or until the:window is closed.
(MSC.192/5.28.6) Means shalklbe provided to present own ship AlS data on request.

11.6.2 Methods of test’and required results

The metHods of test.and the required results are as follows:

confilm by ;ebservation that the equipment provides function to select a target{and that
when|sélected, a target data field is provided for that target;

confirm by observation thal the equipment provides the funcfionality 1o support TT
information and that the data provided conforms to the requirement;

confirm by observation that the target parameters are presented in accordance with the
above;

confirm by observation that the equipment provides the functionality to support AIS
information and that the data provided conforms to the requirement. If the received AIS
information is incomplete, confirm that the absent information is clearly indicated as
“missing” within the data field;

confirm by analytical evaluation and by measurement that the data derived from
calculations on AIS information are correct. Verify the calculations by simulating the
reported message for 10 AIS targets. The data and graphical presentation resulting from
the calculations shall be verified against the known simulation solution. The verification
shall include target data, AIS target vectors and the conversion from ground stabilised to
sea stabilised information. The accuracy of AIS calculations is verified in 11.8;
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f)

g)

h)

i)

11.6.3 PBow crossing range and time (BCR/BCT)
11.6.3.1 | General

The radaf system may provide a function to measure bow crossing range and time.

11.6.3.2 | Methods of test and required results
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confirm by observation and by analytical evaluation that the AIS graphical and target
related information responds correctly when sea stabilisation is selected. A significant set
(for example broad on the bow or beam) and drift (for example 5 kn) shall be applied;

confirm by observation and using the target simulator, that it is possible to select TT or
AIS information by a simple user action;

confirm by observation that a selected target data is displayed and is continually updated,
until another target is selected or until the window is closed;

confirm by observation that if the EUT provides a function to select multiple targets
simultaneously, as a minimum a subset of paired target data is provided, for example
CPA/TCPA, range and bearing, course and speed, bow crossing range and bow crossing
time (BCR/BCT, see 11.6.3). If more than one target is selected for data display, the
relevant symbols and the corresponding data shall be clearly identified;

confirlm by observation that functionality is available to present own ship data an<|i that the
data presentation is in accordance with IEC 62288.

Confirm by measurement that when the bow crossing function is provided, all crossing range

and time [measurements are referred to the ship’s bow.and not to the CCRP.

11.7 Operational target alerts
11.7.1 CPA and TCPA

11.7.1.1 | Requirements

(MSC.192/5.29.1) If the calculated EPA and TCPA values of a tracked target or actiyated AlS
target ar¢ less than the set limits; @ CPA/TCPA alarm shall be given and shall be ideptified as
such and| the target causing the alarm shall be clearly indicated. CPA and TCPA calculations
shall only be provided on navigation displays in compliance with 11.5 and Annex |A of this

standard

(MSC.192/5.29.2) The\preset CPA/TCPA limits applied to targets from radar and Al§ shall be
identical.|As a defauit state, the CPA/TCPA alarm functionality shall be applied to all jactivated
AlIS targets. On\user request, the CPA/TCPA alarm functionality may also be applied to

sleeping fargets.

AIS h' £ H A H H ot H F H ot [ HP | P~ ol
S Ip Uulimme utrroTTiolvurlT Udta 1o TTULT TTUYUITTU U VT CUTTOTUTTTU T O

A-for-AtS targets.

Such capability, if provided, should be described in the user manual.

NOTE Some AIS outlines will be oriented by course over ground and others by heading as SOLAS does not
require AlS installations to connect a gyrocompass.

11.7.1.2 Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:

a)

b)

confirm by observation and using the target simulator that a selection of TT and activated
AIS targets which are set to approach own ship and are within the CPA and TCPA limits,
shall cause a visual and audio alarm to be activated. The target causing the alarm shall be
clearly indicated;

confirm by inspection that when the AIS automatic activation for targets meeting
CPA/TCPA limits is disabled, the status is indicated;
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c) confirm by observation and by document inspection that it is not possible to switch off the
TT visual alarm, unless tracking is ceased, or the alarm condition no longer applies. The
audio alarm may be disabled for TT;

d) confirm by observation that the same CPA and TCPA function limits are applied to both TT
and AIS targets;

e) confirm by observation that the CPA and TCPA function limits apply to all activated AIS
targets and sleeping targets on user request;

f) confirm by observation that CPA and TCPA calculations are only provided on navigation
displays in compliance with Annex A of this standard;

g) confirm by observation that if AIS ship outline dimension data is considered in CPA/TCPA
for AIS targets then this capability is described in the user manual.

11.7.2 New target warning
11.7.2.1 | Requirements

(MSC.192/5.29.3) If a user-defined acquisition/activation zone facility is provided, a farget not
previously acquired/activated entering the zone, or is detected within the zone,|shall be
clearly identified with the relevant symbol and a warning alert,shall be given. It|shall be
possible for the user to set ranges and outlines for the zone. The.zone shall be ideniified and
shall be gpplicable to tracked radar and AIS targets. The zongymay also be used ag a guard
zone for (which entering targets give a warning alert but_are not acquired (TT) or [activated
(AIS).

11.7.2.2 | Methods of test and required results

The metHods of test and the required results are'as follows:

a) confilm by observation that where a-user-defined acquisition/activation zone facility is
proviged, the user can set the ranges ‘and boundaries for the zone;

b) confirm by observation where proyided and using the target simulator, the operatjon of the
auto-acquisition/activation function. A combination of simulated radar and AIS targets shall
be used. The zone shall be §et' covering a range band from 3 NM to 4 NM, and the 6 NM
rangg scale selected on the equipment. Radar targets shall be acquired as they enter or
are detected within a defined zone and AIS targets shall be activated as they enfer or are
reported within the zone;

c) confirm by obseryation that the new target, not previously acquired/activated enfering the
zone,| or is detected within the zone, is identified with a symbol in accordance with
IEC 62288 and that a warning alert is given;

d) confifm by jobservation that when used as an activated guard zone, a target |entering,
passingithrough or identified within the zone, gives a new target warning.

11.7.3 Lost tracked radar target
11.7.3.1 Requirements

(MSC.192/5.29.4) The system shall alert the user if a tracked radar target is lost, rather than
excluded by a pre-determined range or pre-set parameter. The target’s last (known or
predicted) position shall be clearly indicated on the display.

11.7.3.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by observation that using the target simulator and simulating the loss of a target,
the last reported (known or predicted) target position is indicated and a lost target warning
is given, unless the target has been excluded by a pre-determined range or by preset
parameters;
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b) confirm by observation and by document inspection that the lost target warning is not
activated if the target properties are excluded by the lost target exclusion parameter as
described in the user manual,

c) confirm by observation that a lost target symbol is indicated as defined in IEC 62288.
11.7.4 Lost AIS target criteria
11.7.4.1 Requirements

(MSC.192/5.29.5) It shall be possible to enable or disable the lost target warning function for
activated AIS targets. A clear indication shall be given if the lost target warning is disabled. A
lost target warning function for sleeping targets may be provided.

If the follpwing conditions are met for a lost AlS target:

o the A|S lost target warning function is enabled;

e the tdrget is of interest, according to lost target filter criteria;

e a me$sage is not received for a set time, depending on the nominal reporting rgte of the
AIS target (see Table 27);

then, thelfollowing applies:

e the last known (or predicted) position shall be clearly indicated within the operatipnal area
as a Ipst target and warning shall be given;

e the indication of the lost target shall disappear if the ‘signal is received again, or|after the
warnihg has been acknowledged;

e a means of recovering limited historical data \from previous AlS reports shall be pfovided.

Table 27 — AlS reporting rates

Category of ship Nominal Lost target | Nominal reporting Lost|target
reporting maximum interval Class maximuln interval
interval interval Class
Class A Class A
B”CS a Busou a B”CS” a Buso!! a
Ship at anghor or moored and not.moeving
faster than 3 kn 3 min 18 min 3 min 3 min 18 min 18 min
(Class B ngt moving faster than2/kn)
Ship at andhor or moored.and*moving at 10s 60 s n/a /a
more than  kn
Ship 0 kn {14 kn
(Class B: 2|— 14 ki) 10 s 60 s 30s 30s 180 s 180 s
Ship 0 kn 4 14/.kn and changing course
(Class B: 2l—"44 kn) 31/3s 60 s 30s 30s 180 s 180 s
Ship 14 kn — 23 kn 6s 36s 30s 15 s 180 s 90s
Ship 14 kn — 23 kn and changing course 2s 36 s 30s 15s 180 s 90 s
Ship > 23 kn 2s 30s 30s 5s 180 s 30s
Ship > 23 kn and changing course 2s 30s 30s 5s 180 s 30s

a8 AIS Class B does not provide information about the navigational status, anchored or moored.

11.7.4.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by observation that it is possible to enable or disable the lost target warning
function for activated AIS targets;
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b) confirm by observation that a clear indication is available when the lost target warning
function is disabled.

c) confirm by observation, the operation of the lost target warning functionality using the
target simulator, and that the last reported (known or predicted) AIS target position is
indicated with a lost target symbol according to IEC 62288.

11.8 Target association
11.8.1 General
This function provides the means to associate a tracked target and an activated or sleeping

AIS target according to an association algorithm. Time referencing (time stamping) for
reported AIS targets and for target tracking information is essential to perform this task.

11.8.2 |t\ssociation and priority
11.8.2.1 | Requirements

(MSC.192/5.30) An automatic target association function shall be provided Hased on
harmonided criteria. When the function is enabled, it shall avoid the présentation of tjo target
symbols for the same physical target. The user may disable the association process.

(MSC.192/5.30.1) If the target data from AIS and radar tracking'are both available, @and if the
associatipn criteria (for example position, motion) are fulfilled such that the AIS gnd radar
informatipn are considered as one physical target, theractivated AIS target symbo| and the
alphanumeric AlS target data shall be automatically selected and displayed, with the [provision
of an altdrnative priority in MSC.192/5.30.2 below.

(MSC.192/5.30.2) The user shall have the option to change the default conditign to the
display of tracked radar targets and shall beipermitted to select either radar tracking or AlIS
alphanumeric data.

(MSC.192/5.30.3) For an associated target, if the AIS and radar information| become
sufficientfy different, the AlS and_radar information shall be considered as two distindt targets.
One actiyated AIS target and one tracked radar target shall be displayed. No alerf shall be
raised.

Associatipn shall be tested in four basic scenarios using the radar’s default valugs for the
associatipn criteria. Jf\the difference between the TT and AIS target parameters |used for
associatipn exceeds-the default values, then the targets shall not become associateq. Once a
TT targef and AlS_farget have become associated, hysteresis shall be applied to the ¢riteria to
set the new criteria for disassociation. For practical applications, it shall be permitteld to vary
the assotiation and disassociation criteria by up to 300 % of the default values. Agsociation
for ClassLArand Class B AIS targets are permitted but the lower update rate on Class B AlS
targets may limit or prevent association. The user manual shall describe the association
parameter options.

The test scenarios shall use the target scenario simulator (TSS) and radar target simulator
(RTS) as described in Annex F without sensor errors and the test shall be conducted when
the tracked target has achieved a mature track status.

11.8.2.2 Methods of test and required results

By the means stated, when the EUT is tested to the scenarios provided, the methods of test
and required results are as follows:

a) confirm by observation that the user can select either TT or AIS priority and that this
default setting is applied to both the graphical and alphanumeric display of all associated
targets;
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confirm by observation that there is an indication available for the priority status, showing
either TT or AIS as priority;

confirm by observation that the user is able to temporarily switch the alphanumeric and
graphical display for an individual target, between AIS and TT information;

confirm by observation that when AIS is selected as having priority, and when the target
association criteria is fulfilled, the activated AIS target symbol and the AIS target data are
automatically selected. In this case, the radar target symbol(s) shall be suppressed or
alternatively, the associated target symbol shall be presented according to IEC 62288.

confirm by observation that when TT is selected as having priority, and when the target
association criteria is fulfilled, the TT target symbol and TT data are automatically
selected. In this case, the AIS symbols shall be suppressed or alternatively, the
associated target symbol is presented according to IEC 62288;

confim by inspection that if an association disable function is provided and using a target
assogiation test scenario, that the association function can be enabled and disabled;

confilm by observation and measurement, using the target association.'test gcenarios
that the target disassociation algorithm meets the requirements ¢f target
disaspociation and in addition, demonstrates that hysteresis has beén-provided in order to
limit the function from hunting (indecision) in the association/disassociation procefs;

confilm by observation that no alert is raised when the targets{are disassociated;

confilm by observation that when the targets cease to bglassociated, the two |separate
targefs resume their original symbology for TT and AIS, to demonstrate that the TT
conti:rues to track during and after the association period,

confilm by observation that the target associationnand disassociation function meets the
requifements of the target test scenarios, eachiproviding association and disassociation
tests [to known solutions.

This scevrario provides a converging smalth (class A or class B) AIS target and tracked target
]

with sim
targets tq disassociate. Disassociatjon-is due to separation distance.

ar speeds, which associatexalong a parallel track and then diverge, calsing the

Table 28 — Association-scenario 1, initial TT and AIS target position and data

Target
Parameter
T AlS
Range {NM) 4 4
True\bearing (degrees) 340 340
COG (degrees) 90 90
SOG{kn} 10 10

During the test, own ship is stationary. Table 28 presents the initial target data for this test.
The targets will initially follow this course and speed and shall appear in the same position on
the display. After an elapsed time of approximately 3 min, the display shall indicate that the
AIS target and TT target have become associated and that the appropriate symbol is
displayed.

Table 29 presents the AIS target data throughout the test scenario. The TT data will remain
constant over the test scenario as provided in Table 28.
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Table 29 — Association scenario 1, AlIS target data
for diverging and converging tracks

Elapsed time (min)
Parameter

0 3 4 5 8 10 12 15 16
Range (NM) 4 3,86 3,82 3,77 3,67 3,63 3,72 3,90 3,98
True bearing 340,0 347,0 349,4 351,9 359,5 4,7 9,8 16,9 19,1
(degrees)
COG (degrees) 90 90 98 98 98 82 82 82 82
SOG (kn) 10 10 10,1 10,1 10,1 10,1 10,1 10,1 10,1
Associated NO YES YES YES NO NO NO YES YES

After a pgriod of 4 min from the initial target position, the AIS target will diverge from the TT

target tra
greater t
separatio

After 10
maintaini

han 8 min from the initial target position, the targets shall disassociate d
n distance between the targets.

min of elapsed time, the AIS target shall change course to a bearing
hg a 10,1 kn speed.

After 12 Inin of elapsed time and less than 15 min of elapsed time, the AIS and TT ta

become
associatg

11.8.2.4

This sce

associated and the appropriate symbol .displayed. The targets shal
d for the remainder of the test scenario.

Association scenario 2

nario provides a Class A target afd a tracked target (TT) on a parallel tr|

speed changes to cause association and disassociation. The resultant change

causes t
own ship

Ta

ck on a bearing of 98° maintaining a 10,1 kn speed. After a period/of 5 min and not

e to the

of 082°

rget shall
| remain

Aack, with
n speed
the test,

ne target bearing difference to-cause dissociation in this example. During
shall be stationary. Table 30 presents the initial target data for this test.
ble 30 — Association‘scenario 2, initial TT and AIS target position and data
Target
Parameter
1T AlS

Range (NM) 4 4

Truexbearing (degrees) 340 340

COG (degrees) 90 90

SO6-thmy 45 45

The targets will initially follow this course and speed and shall appear in the same position on
the display. After an elapsed time of approximately 3 min, the display shall indicate that the
AIS target and TT target have become associated and that the appropriate symbol is
displayed.

Table 31 presents the AIS target data throughout the test scenario. The TT data will remain

constant

over the test scenario as provided in Table 30.
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Table 31 — Association scenario 2, AlIS target data for changing speed

Elapsed time
Parameter Min

0 3 4 5 8 10 12 15 16
Range (NM) 4 3,86 3,82 3,80 3,76 3,76 3,80 3,92 3,98
True bearing (degrees) 340,0 347,0 349,4 351,6 358,1 2,4 8,2 16,4 19,1
COG (degrees) 90 90 90 90 90 90 20 90 90
SOG (kn) 10 10 8,6 8,6 8,6 11,4 11,4 11,4 11,4
Associated NO YES YES YES NO NO NO YES YES

After a period of 4 min from the initial target position, the AIS target will decrease |speed to
8,6 kn and maintain a bearing of 90°. After a period of 5 min and not greater than 8|min from
the initiall target position the targets shall disassociate.

After 10 |[min of elapsed time, the AIS target shall change speed t6~,4 kn and|maintain
course on a bearing of 90°.

After 12 min of elapsed time and less than 15 min of elapsed time, the AIS and TT tafget shall
become |associated and the appropriate symbol displayed. The targets shal] remain
associated for the remainder of the test scenario.

11.8.2.5 | Association scenario 3

This scemario tests for association when AIS and TT targets are very close together|but have
different [course and speed. For this scenario)the TT target and AIS targets appropch each
other on p reciprocal course. During the testJown ship is stationary.

Table 32|presents the target data for this test.

Table 32 — Association scenario 3, TT and AIS target start position and ddta

Target
Parameter
T AlS
Range (NM) 3 3
Truelbearing (degrees) 340 20
COG (degrees) 90 270
S0G (kn) 10 10

The targets will follow this course and speed throughout the scenario and should both reach
CPA at approximately 6 min of elapsed time. At the CPA, the range and bearing to the targets
will be equal. Monitor the targets for a period of 12 min elapsed time. At no point shall the
targets become associated.

11.8.2.6 Association scenario 4
This scenario tests for association as the AIS and TT targets undergo course and speed

changes and tests for the continued association as the reporting interval of the AIS changes.
Own ship is stationary throughout the test.

Table 33 presents the initial target data for this test.
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Table 33 — Association scenario 4, initial TT and AIS target position and data

Target
Parameter
T AlS
Range (NM) 4 4
True bearing (degrees) 335 335
COG (degrees) 90 90
SOG (kn) 10 10

Targets will initially follow this course and speed and shall appear in the same position on the
display. ffter an elapsed time of approximately 3 min, the display shall indicate thalt the AIS
target and TT target have become associated and that the appropriate symbol|shall be
displayed.

Table 34 |presents the AIS and TT target data throughout the course of the-test scenaio.

Table 34 — Association scenario 4, TT and AIS_target
with the same course and speed

Elapsed time
Target parameter Min

0 3 4 8 12 16
Range (NM) 4 3,82 3,75 3,45 3,77 4
True bearjng (degrees) 335,0 3418 345,5 0,7 15,8 25
COG (dedrees) 90 90 100 80 90 90
SOG (kn) 10 10 15 15 10 10
Associated NO YES YES YES YES YES

During this scenario, both TT and“AlS targets will follow the same course and speed|as given
in Table B4. After the initial assoeiation, the targets shall remain associated for the remainder
of the tedt.

Note thaf In this scenario, dissociation can occur if there is any latency or poor hgndling of
position fdata that arrives at different times due to changing reporting rates from|the AIS.
Design should ensuf€ latency is minimal and position data is synchronised.

11.9 Trial,manoeuvre

11.9.1 Generat

A trial manoeuvre function provides a graphical assessment of a predicted situation calculated
from a change of own ship’s motion.

11.9.2 Trial functions

11.9.2.1 Requirements

(MSC.192/5.31) The system shall, where required by its category in Table 1, be capable of
simulating the predicted effects of own ship’s manoeuvre in a potential threat situation and
shall include own ship’s dynamic characteristics. A trial manoeuvre simulation shall be clearly
identified. The requirements are:

— the simulation of own ship’s course and speed shall be variable;

— a simulated time to manoeuvre with a countdown shall be provided,
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— during simulation, target tracking shall continue and the actual target data shall be
indicated;

— trial manoeuvre shall be applied to all tracked targets and at least to all activated AIS
targets;

— trial manoeuvre shall be permitted in either ground or sea stabilised modes;
— the user manual shall provide guidance for using the trial function.

11.9.2.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by observation and by document inspection that the trial manoeuvre function is
provi i i i

b) confilm by observation, that functions are provided to permit the user to\simulate a
change of own ship’s course and speed;

c) confilm by observation that there is provision for a function to)Simulate| time-to-
mandeuvre;

d) confilm by observation that during simulation, target tracking continues and actyal target
data (s indicated;

e) confilm by observation that trial manoeuvre is applied to alli¢racked targets and 4t least to
all ac}ivated AIS targets;

f) confifm by observation that own ship’s dynamic chatacteristics are included in the trial
functionality in terms of turning performance and ratelof change of velocity;

g) confilm by observation that the trial manoeuvre is.applied graphically to all trackgd targets
and gt least to all activated AIS targets, when’relative vectors are selected, and that the
vectofs update as own ship’s course and dynamic characteristics alter (for example rate of
turn),|as appropriate;

h) confilm by observation that the trial\manoeuvre readout and the graphics within the
operdtional display area, including the *“trial” symbol, are presented accqrding to
IEC §2288;

i) confilm by document inspection*that guidance is provided for the trial manoeuvrg and that
there| is an advisory note. stating that better information is provided by using relative
motign and sea stabilisation (water tracking).

12 Chart radar (optional classification)

12.1 Ggdgneral réquirements

12.1.1 [General

Radar systems with chart functionality shall _be tested in_accordance with all of the
requirements in this Clause 12. Raster nautical charts (RNC) are not permitted for chart radar
applications. Chart presentation requirements are according to this Clause 12 and IEC 62288
and where applicable there is a direct reference to IEC 61174 (ECDIS). A chart radar shall
have presentation colours calibrated in accordance with IEC 62288 requirements for testing
for colours and intensity.

12.1.2 Chart operation and source
12.1.2.1 Requirements
(MSC.192/5.33.5) The display of radar information shall have priority. Chart information shall

be displayed such that radar information is not substantially masked, obscured or degraded.
Chart information shall be clearly perceptible as such.
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(MSC.192/5.33.1) The radar system may provide the means to display ENC data and other
vector chart information within the operational display area to provide continuous and real-
time position monitoring. It shall be possible to temporarily remove the display of chart data
by a single operator action and also to switch charts on and off.

(MSC.192/5.33.2) The ENC information shall be the primary source of chart information and
shall comply with IHO relevant standards. The status of other chart information shall be
identified with a permanent indication. Source and update information shall be made available
to the user on demand.

12.1.2.2 Methods of test and required results

The methaods of test and the required results are as follows:

a) confilm by document inspection that the category of equipment includes the-optignal chart
functionality;

b) confilm by observation that the display of radar information has priority and that chart
information is displayed within the operational area bounded by the.bearing ring| and that
radar| information is not substantially masked, obscured or degraded. Chart information
shall be clearly perceptible as such;

c) confilm by document inspection, that the user manual ,destribes all available chart
functionality and that it prohibits the use of RNC charts;

d) confilm by observation that there is a means to temporarily suppress the chart data by a
singlg¢ operator action (as defined in this standard);)and that there is a facility fo switch
charts on and off. The suppress function may be combined with other functions;

e) confilm by observation that the status of other (non-ENC) chart information is jdentified
with 3 permanent indication when charts arexswitched on;

f) confifm by observation that an indicatign of chart source and update information is
available to the user;

g) verify| the testing colours and intensity in accordance with the test methods and| required
resul{s of IEC 62288.

12.1.3 Chart elements and availability
12.1.3.1 | Requirements

(MSC.192/5.33.3) As a minimum, the elements of the ECDIS Standard Display shall|be made
available|for individualselection by category or layer, but not as individual objects.

(MSC.19[1/6.2.3)sThe presentation of user-added charted information shall comply| with the
relevant |HO'standards as far as practical.

The selected parts of SENC shall be displayed with no reduction of the information content.
Specific information available shall not be displayed as generic information, for example a
lateral buoy starboard shall not be shown as a generic buoy.

When chart elements are displayed, additional map information may be provided and in this
case, shall be additional to and shall not conflict with, the chart presentation.

The system may provide a function to query information associated with chart objects.

12.1.3.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by observation that the display of radar has priority and that chart information is
displayed so that radar information is not substantially masked, obscured;
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verify in accordance with IEC 62288 that control functions are provided to permit
individual selection of chart features by category or layer but not as individual objects, as
defined in IEC 62288 for display of chart information on radar;

confirm by observation that the selected parts of SENC are displayed with no reduction of
the information content for example a lateral buoy starboard shall not be shown as a
generic buoy;

confirm by observation that if radar maps are displayed at the same time as ENC
navigational information, the map information is additional to chart data, colours and
graphics are differentiated and that the map symbols shall not degrade the chart
presentation;

confirm by observation that if a facility has been provided to call up information associated
with an object by cursor enquiry on its symbol, then the data shall be presented either
outsigle of the operational display area, as a transparent presentation, or demporarily
presgnted so as to limit masking or degrading the radar image within the radar.ofjerational
display area. Where this facility is provided, the text shall not appearn“autdmatically
whengver the object with which it is presented appears on the display. Ifcdepth information
is displayed, it shall only be presented as it has been provided in the ENC and unchanged
by additional attributes, for example tidal information;

confilm by observation that, as far as is practical, the presentation of user-added charted
information complies with the relevant IHO standards.

Reference management is required to ensure that theyinformation displayed is correlated and

in the same reference and coordinate system.

12.1.4.2 | Requirements

(MSC.192/5.33.4) The chart information-shall use the same reference and coordinale criteria
as the raplar / AlS, including datum, scale, orientation, CCRP and azimuth stabilisatiopn mode.

12.1.4.3 | Methods of test and required results

The metHods of test and thewrequired results are as follows:

a)

b)

confifm by observation that a caution alert is given if the input from the positign sensor
and BNC are of awdifferent geodetic datum to WGS84;

confilm by doécument inspection that the user manual describes the way in which chart
informationsuses the same reference, coordinate criteria and operational properties as the
radar|and AlS. Any limitations, including permitted range scales and modes, sha|l also be
descilibed’in the user manual.

12.1.5 Primary chart information set

12.1.5.1 Requirements

On user request, it shall be possible to select display of the primary chart information set by a
dedicated primary control function.

The primary chart information set, a subset of the ECDIS standard display, shall only include
coastlines, own ship’s safety contour, dangers to navigation and fixed and floating aids to
navigation, as further detailed in IMO Resolution MSC.232(82) Appendix 2: 1.1 coastline, 1.2
safety contour, 1.3 isolated underwater dangers (depth less than safety contour), 1.4 isolated
dangers (within safe water as defined by safety contour) and 2.3 buoys, beacons, aids to
navigation and fixed structures.
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If the safety checking of routes and grounding alert capabilities of ECDIS are provided, then
they shall comply with MSC.232(82) in accordance with |IEC 61174. If a safety checking
capability is not provided in accordance with IEC 61174, then the safety contour, isolated
underwater dangers and isolated dangers shall not be displayed and all depth areas shall be
represented as a radar background.

IEC 62288 specifies the chart symbols and features to be used for presentation of charted
information.

The system may provide a momentary control function to reduce on demand the presented
chart information to only coastlines to check the matching of chart information to the radar
image.

12.1.5.2 | Methods of test and required results
The metHods of test and the required results are as follows:

a) confilm by observation and by document inspection that the chart(fadar provides chart
featufes and symbols that make up the primary chart information lset, based jon those
defingéd in source documents of IMO Resolution MSC.232(82) and,IEC 61174;

b) verifyl in accordance with IEC 61174 that safety checking of routes and groundingd hazards
meet$ the requirements of MSC.232(82) or else confirm. by observation that safety
contqur, isolated underwater dangers and isolated dangérs are not displayed and|all depth
areaq are represented as a radar background;

c) confilm by observation that it is possible to select\the primary chart information|set by a
dedic@ated control function;

d) confilm by observation that areas where no chart data is provided is presented ap a radar
background;

e) confilm by observation that if provided; it is possible on user request to refduce the
displayed chart content to only coastlines as long as the control function is pressgd.

12.1.6 hart stabilisation and chart redraw

12.1.6.1 | Requirements

The equipment shall be ecapable of appropriately stabilising the radar image, tracKed radar
targets, feported AIS targets, AIS data reports and vector chart information. The pperating
mode shall be clearlynindicated. The vector chart information shall be available in|[north-up
and cour$e-up azimuth stabilised orientation modes and on all appropriate range scales. After
a changq of range“scale or upon radar origin resetting, the new chart shall be displayed at its
correct dcale_within 5 s and that after initiating the change, the chart display|shall be
suppressied-and an indication given until the new chart is fully available.

12.1.6.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by observation of the EUT that ENCs are available in all appropriate azimuth
stabilised operational modes and applicable radar range scales;

b) confirm by observation that the ENC information is maintained or re-introduced when the
user switches to an alternative method of azimuth stabilization and that the selected mode
is indicated;

c) confirm by observation that if the position sensor fails or is switched off, the vector chart
information is removed automatically within 30 s. An alternative position information
source or dead reckoning (DR) may be provided together with a clear indication;

d) confirm by observation that if the azimuth stabilization sensor fails or is switched off, the
vector chart information is removed automatically within 30 s;
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confirm by observation and by functional test, that while exercising position and rotation at
20°/s and 30 kn, for equipment complying with requirements for standard ships, or 20°/s
and 70 kn for equipment complying with high speed craft requirement, for at least
20 consecutive scans. During these tests, the chart and radar images shall remain
matched by visual assessment;

confirm by observation that after a change of range scale or upon radar origin resetting,
the new chart is displayed at its correct scale within 5s and that after initiating the
change, the chart display is suppressed and an appropriate indication is given until the
new chart is fully available.

12.1.7 Chart position and latency

12.1.7.1 Requirements

The vectpr chart information shall be continuously displayed with minimal positioffing error

and azimputh latency compared with the radar image.

12.1.7.2 | Methods of test and required results

The metHods of test and the required results are as follows:

a)

b)

confifm by measurement on the 24 NM range scale and usingZENC information|covering
the afea surrounding 70° N or 70° S, with own ship simulated position to 70° Njor 70° S
respdctively. Measuring the range and bearing to 4 poiats in the chart by using the radar
navigjation tools (EBL/VRM and/or cursor), the 4 points are placed at a range|between
10 NM and 24 NM and bearings of 45°, 135°, 225°.and 315° with a tolerance of +p°. Using
the radar tools, the measurements shall be withiny0,25 NM in range and 1° in bgaring as
complared to those taken from the ENC information;

confifm by measurement repeating the testiabove in the azimuth stabilised modes while
exerdising own ship position and rotatiof*in an arbitrary area between 70° N ¢r 70° S.
Using the radar navigation tools, the measurements, shall be within 0,25 NM in range and
1° in|bearing as compared to thosge,taken from the ENC information. Rotation|rate and
speed shall be set to:

e 2(0°/s and 30 kn, for equipment complying with requirements for non-high spe¢ed craft,
or

e 2(0°/s and 70 kn for eguipment complying with high speed craft requirement;

confifm by observation” for at least 20 consecutive scans in each azimuth $tabilised
orienfation mode_thatthe chart and radar images remain matched after each radar update.

confi:lm by obsérvation that the operating mode is indicated;

confifm bymeasurement, repeating the test with azimuth stabilisation off and stopping the
rotatipn, that after 1 min the SENC positioning latency does not exceed one radarnscan;

confilmxby observation that when in the head up mode (unstabilised azimuth) while

exercising position and rotation (up to 20°/s), the chart presentation is disabled for the
case of the misalignment between ENC information and radar image exceeding 7,5°;

confirm by observation when in the head up mode (unstabilised azimuth) and when not
changing course, the resulting misalignment between ENC information and radar image
does not exceed 1,5°.

12.1.8 Matching and adjustment

12.1.8.1 Requirements

To compensate for any deviations between the chart image and the radar image through
detectable causes, manual adjustment of the ENC shall be possible. Any manual adjustment
shall be clearly indicated as long as it is activated. Resetting shall be possible in a simple
manner.
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The ENC information shall match, within appropriate tolerances, the range scale, orientation
and projection of the radar information.

(MSC.191/7.1.2) If a radar image and an electronic chart are displayed together, the chart and
the radar image shall use a consistent common reference point and match in scale, projection
and orientation. Any offset shall be indicated.

(MSC.191/6.2.4) If the chart data derived from different scales appear on the display, the
scale boundary shall be clearly indicated.

12.1.8.2 Methods of test and required results

The met Ud° Uf tUOt GII\‘]I thU IG\.'U;IUd IUOU:tO arc do I‘U::UVVD:
a) confilm by observation that manual adjustment of ENC information is availablg, that an
indication is given, and that it is simple to reset the manual alignment;

b) configm by observation that there is an indication when the ENC information is displayed
at a larger scale than that contained in the ENC;

c) confilm by observation that the ENC matches the range, scale,-orientation and grojection
of thg radar information;

d) confilm by observation that if the chart data derived from different scales appegar on the
display, the scale boundary is clearly indicated.

12.1.9 [Chart symbols, colours, and size
12.1.9.1 | Requirements

(MSC.192/5.33.7) Symbols and colours shall cemiply with the performance standards for the
Presentafion of Navigation-related Information on Shipborne Navigational Displays| adopted
by the IMO (MSC.191(79)).

(MSC.19(1/5.4.2) Symbols used for the display of charted information shall comply with
relevant |[HO standards.

The equipment shall be tested by using the IHO test data sets, plain and encrypted §-57 data,
for ECDI$ or ENC plain andyencrypted S-57 data.

Alternatiyely, electronic chart information may be presented in shades of grey. Wherg shades
of grey afe used, thé shades shall be distinguishable between respective chart layers].

In areas [where no ENC data is provided, means shall be provided for the operator|to select
between [display of the NO-DATA-Pattern according to IHO S-52 and radar backgrourd.

The displayed chart area shall be not greater than the area available for presenting the radar
image.

Chart symbols, graphics, data areas and related graphics shall not mask, obscure or degrade
the radar image.

The user selection of safety depth may be provided as a single value to be used for both
safety depth and safety contour.

12.1.9.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by observation that chart symbols and size are according to IEC 62288;
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confirm by observation that the display presentation of chart symbols are within the
SCAMIN / SCAMAX range as given in IEC 61174;

confirm by observation that the colours of chart features are according to IEC 62288.
Contrasting colours for radar video shall be presented on a dark background. Display
graphics and their colours shall not degrade chart or radar features;

confirm by observation that where grey is used for chart information (features), the shade
is chosen to distinguish between the respective features and radar information;

confirm by observation that colour fill has been used where practical and appropriate, but
not if the radar video is masked or degraded;

confirm by observation that the coastlines are drawn as a line, with the defined colours
differentiating coastal areas;

confifm by observation that own ship’s safety contour is identified by a line and Jis further
differpntiated by colour shade;

confilm by observation that radar background and water surfaces in the ENC information
shall pe in the same basic colour;

confilm by observation that day and night modes are provided andcthat the ENQ day and
night|colours are selected simultaneously with the radar’s day/night colour m¢de. It is
permitted to use the same colours for all light conditions;

confilm by observation that if the ENC information covers only part of the radar video
area,|the limits for ENC information are clearly indicated when ENC information ig present;

confitlm by observation that for borderlines betweefi\No-Data, Official-Data gnd Non-
Officipl-Data, the appropriate line styles defined in IHO S-52 are used;

confiim by observation that, for areas in which there is no chart data, means are|provided
for the operator to select between display of the NO-DATA-Pattern according to |[HO S-52
and rpadar background;

confiim by observation that if Non-Official-Data is used, a clear indication is given to the
user according to IHO S-52;

confitlm by observation that the displayed chart area is not greater than the area Javailable
for presenting the radar image.

(MSC.192/6.2.3) The display sizes shall conform to those defined in Table 1, according to the

equipment category:

12.1.10.3 Methods of test and required results

Confirm py.measurement using a flexible transparent ruler that the operational ra@dar and
chart area within the bearing scale is compatible with Table 1.

12.1.11 Chart alerts and indications

12.1.11.1 Requirements

If an operational alarm for crossing a safety contour is provided, it shall conform to the ECDIS
standard as defined in IEC 61174.

12.1.11.2 Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:

a)

confirm by observation that an alarm is generated when the vessel is crossing the safety
contour within the time specified by the user and according to IEC 61174;
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b) confirm by observation that at all times, the safety contour is the one specified by the user
or the next deeper contour if the specified one is not available. At a minimum, the user
shall be informed by emphasizing the new safety contour. If the mariner does not specify a
safety contour, the contour shall default to 30 m. If the safety contour specified by the
user is not in the ENC, verify that the safety contour shown defaults to the next deeper
contour.

12.1.12 Chart malfunction
12.1.12.1 Requirements

(MSC.192/5.33.6) A malfunction of the source of chart data shall not affect the operation of
the radar / AlS system.

12.1.12.3 Methods of test and required results

Confirm by analytical evaluation and documentation that as far as practical, the-desipn meets
the objedtive and where practical, check that a simulated malfunction of ¢he’ sourcq of chart
data doefs not adversely affect the operation of the radar/AlS system-onTestrict the use of
unrelated functionality.

12.1.13 Chart radar malfunction
12.1.13.1 Requirements

If the radar fails while ENC information is selected, a warhing alert shall be given. The ENC
informatipn may be retained.

12.1.13.2 Methods of test and required results

a) Confirm by observation that when the -fadar signals are removed, a warning alert is
providled;

12.2 Additional requirements for standalone radar with chart facilities
12.2.1 General

The folloving requirements_for provision and updating of chart information are relejant for a
standalope radar with chart facilities (i.e. if the radar does not get pre-processgd SENC
informatipn from an associated ECDIS)

Where aflditional-facilities are provided, then the appropriate requirements and tgsts from
IEC 61174 shalkapply.

12.2.2 Proyision and updating of chart information

12.2.2.1 Requirements

If the chart radar has its own database, it shall comply with the requirements of IEC 61174 for
chart maintenance. For encrypted data, it shall fulfil the functional requirements and
procedures of IHO S-63.

12.2.2.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm that the updated procedures in accordance with IEC 61174 are fulfilled;
b) confirm that the requirements for encrypted data noted within IHO S-63 are fulfilled.
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12.2.3 Content and structure of chart data
12.2.3.1 Requirements

The chart radar shall comply with the relevant requirements of IEC 61174.

12.2.3.2 Methods of test and required results

Verify that the EUT includes a chart library, which lists the ENC in the EUT by edition and
date in accordance with IEC 61174.

12.3 Additional requirements for ECDIS back-up (optional)

12.31 eneral
(MSC.23p/Appendix 6) Adequate back-up arrangements include:

1) Facilifies enabling a safe take-over of the ECDIS functions in orderto ensurg that an
ECDIE failure does not result in a critical situation.

2) Meanjs to provide for safe navigation for the remaining part of the-voyage in th¢ case of
ECDIE failure.

12.3.2 Requirements
If ECDIS|Backup capability is provided then, in addition t6 other requirements for chart radar,

the radgr equipment shall satisfy the requirements for ECDIS Backup specified in
MSC.232(82) Appendix 6 and further detailed in IEC 61174.

NOTE Fof ECDIS Backup, it is not required to provide imeans to remove the radar information, AIS jnformation
and other rjavigational information by single operator action?

12.3.3 [Test Methods and required results

Verify in|accordance with IEC 61174, that the radar equipment complies with ECDI$ Backup
requirements.

13 Erggnomic criteria (control functions and display)

13.1 Ggdneral

The gengral requirements for operational controls are addressed in IEC 60945. Radar-specific
control informatien’is listed in Annex | of this standard.

13.2 Operational controls

13.2.1 Requirements

(MSC.192/6.1.1) The design shall ensure that the radar system is simple to operate.
Operational controls shall have a harmonised user interface and shall be easy to identify and
simple to use.

(MSC.192/6.1.2) The radar system shall be capable of being switched on or off at the main
system radar display or at a related control position.

(MSC.192/6.1.3) The control functions may be dedicated hardware, screen accessed soft-
keys, or a combination of these. The primary control functions shall be identified and shall be
provided with an associated status indication, located in a consistent and intuitive position.

(MSC.192/6.1.5) The primary functions may also be operated from a remote operating
position in addition to the main controls.
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National Authorities and specific equipment categories (for example HSC) may require the
provision of hardware controls for primary functions (see 13.3). The manufacturer shall submit
any optional primary hardware controls for approval alongside the soft key functions. Dual
operation, by soft key or hardware controls is permitted.

As far as practical, the information within each control-related information group shall be
collocated on the radar screen.

13.2.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by document inspection, the category of equipment submitted for testing and the
relatdd requirements for that category;

b) confilm by document inspection that any optional hardware controls, including remote
contrpl modules, have been submitted and tested with the main equipment;

c) confilm by observation that primary control functions are instantly available. In the case of
a soft key function, the use of a cursor and a single soft key is (permitted. Check that
hardware controls, where provided, have a dedicated or a related fanction;

d) confilm by observation that the control functions are provided with an associatgd status
indication or description, as appropriate. Any soft keys provided shall be located|adjacent
to thg function status indication;

e) confilm by observation that the location of the onfoff control for an individ]jal radar
positijion and its associated radar sensor (transceiver and antenna) is conspiclious and
easily accessible under all operational and amhient' light conditions. Check that fhe radar
on/off control is normally mounted at the radar display or at a related and logical position;

f) confifm by document inspection of submitted  documentation, that the manufacfurer has
condiyicted a user performance evaluations with a representative user. The re;Lort shall
demgnstrate that the operation of thesradar system can satisfy the safety of njavigation
requifements of the current version of the IMO STCW code (Standards of |Training,

Certi]ication and Watch-keeping for\Seafarers) radar training course;

g) confilm by observation and dociiment inspection that the radar control display information
is présented in logical functional groups according to the ergonomic requirements of
IEC g0945. As far as practical, the information within each control-related information
group shall be collocated:on the radar screen.

13.3 Pr|mary controls
13.3.1 Requirements

(MSC.192/6.1.4) The following are defined as primary radar control functions and| shall be
easily anp.immediately accessible:

Radar standby / run (transmit), range scale selection, gain, tuning function (if applicable),
anti-clutter rain, anti-clutter sea, AlS function on/off, alert acknowledge, cursor, a means to
set EBL/VRM, display brightness and acquisition of radar targets.

13.3.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by observation that the specified primary control functions are available. For the
purposes of this standard, the listed functions shall be directly accessible and immediately
effected by dedicated controls or by primary access on the display within the user
dialogue area. Alternative solutions which meet the functional requirements may be
provided;

b) confirm by observation that if these functions are provided as soft keys, that any optional
hardware-based control panels provided shall be tested with the EUT;
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c) confirm by observation that where discrete controls are available for the EBL and VRM,
they are ergonomically positioned for simultaneous operation, on the left and right hand
side respectively;

d) confirm by observation that the control functions are logically grouped in conformance to
the requirements of IEC 60945 and that the grouping, as far as practical, conforms to
Annex | of this standard.

13.4 Control properties

13.4.1 Requirements

It shall be possible to locate and control the panel illumination (where applicable), monitor

If panel

illuminati
following
— monit
- VRM,
— curso
— tuning

— rain,

brightness/contrast (as applicable) and on/off by tactile and/or visual means.
bn s _provided, the umination shall be even and SUpporiive of night vig
functions shall be continuously variable or in small, quasi-analogue steps:
pr brightness/contrast;
EBL;
B
(if manual);
jain, sea.

The illum

13.4.2

The meth

a) confilm by observation that listed controlsican be located in a dark environment

and/o

ination of controls shall be in accordance with IEC.60945.

Methods of test and required results

ods of test and the required results are assfollows:

r visual means;

b) confi

conditions, that the illumination (where provided) meets the requirements;
c) confilm by observation that the\illumination complies with IEC 60945.

13.5 Default control setting. and saved user control settings

13.5.1

A default
uniform s
condition
operator

m by observation in a darkémed environment, ranging from zero light

Requirements

setting speeds familiarisation by quickly putting operator controls in a know
tarting-point for all radars from which further adjustments can be made tg
5 at_hand. The configuration specified in Table 35 shall be selectable by
action/followed by an action to confirm the selection.

ion. The

by tactile

to dusk

h state, a
suit the
a simple

A facility shall be provided to store and recall user-specific settings that result after
adjustments to suit the conditions at hand. At least two such configurations shall be stored for
recall. Selection for recalling a stored configuration shall be followed by an action to confirm
the selection.
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Table 35 — Control settings configured in response to ‘Default’ selection

Function

Setting

Band

X-band, if selectable

Gain and anti-clutter functions (Sea, Rain)

Automatically optimized where provided or leave
manual controls set ‘as is’

Tuning Automatically optimized where provided or leave
manual tuning set ‘as is’

Range 6 NM

Fixed range rings Off

VRMs One VRM on, 0,25 NM

EBLs One EBL on

Parallel index lines

Off or last setting, if applied

Display mlode of the radar picture

True motion, north-up

Stabilizatjon Sea/Ground

Ground (SOG, COG)

Off-centrihg

Appropriate look-ahead

Target trdils

On, 6 min (same as vegtor)

Past positions Off

Radar target tracking Continued
Vector mqde Relative
Vector tinje 6 min
Automatid radar target acquisition Off.
GraphicallAIS reported target display On

Radar andl AIS Target fusion

Association On

Operatiorjal alarms (except collision warnings)

Off

Collision warnings

On (limits CPA 2 nm; TCPA 12 min)

Display of maps, navigation lines and rotites

Last setting

Display of charts

Off

NOTE The text in italics deriyes\from the INS default settings given in MSC.252(83).

13.5.2 T[est methods and required results

Confirm by observation that a default setting selection, clearly labelled for examplg “Default
Setting”, | is{provided by a simple operator action followed by an action to copfirm the

selection.

Confirm by observation that the result of the default settings selection matches Table 35.

Confirm by observation that means are provided to store and recall at least two different user-

specific control setting configurations.

Confirm by observation that a selection to recall one of these configurations is followed by a

confirming action.

Confirm by inspection of the user manual that the default setting capability and user-specific
store/recall of control settings is fully described.
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14 Interfacing

14.1 General

The equipment shall provide inputs for interfacing sensors and related navigation systems,
and output interfacing to provide information for other navigation displays.

14.2 Input interfacing

14.2.1 Input data

14.2.1.1 Requirements

(MSC.192/8.1) The radar system shall be capable of receiving the required inputinformation

from:

a gyr@-compass or transmitting heading device (THD);
a speed and distance measuring equipment (SDME);
an elgctronic position fixing system (EPFS); and

an aufomatic identification system (AlS); or

other| sensors or networks providing equivalent information “acceptable to the| IMO for
example an INS.

(MSC.192/8.1) The radar shall be interfaced to rélevant sensors required by these

performance standards in accordance with recognised-international standards.

Interfaces for inputs compliant to IEC 61162~shall be provided and shall support the

sentencefs specified in Annex H.

14.2.1.2 | Methods of test and required-results

The metHods of test and the requiredresults are as follows:

a)

b)

confitlm by document inspection that there is provision for receiving the requifed input
information from the sensors listed;

confiim by document inspection and by observation, that there is a means to configure the
input|data to provide.compatibility with the source. The interface configuration shpll not be
accegsible in an<operational mode and shall be protected (for example by a pagsword or
hardware devjce)from inadvertent adjustment;

confilm by<document inspection and by observation that the parameters are|retained
either in ‘hardware (for example by links) or in non-volatile memory and that|the user
manqal describes how the parameters can be transferred when relevant handware is
replaced n the equipment;

confirm by document inspection that there is provision for IEC 61162 interfaces and that
these are described in the manufacturer’s documentation;

confirm by measurement that inputs comply with IEC 61162 by testing with a simulated
signal a sample of each type of serial interface provided and each of the mandatory
sentences listed in Annex H, including a test at the maximum data loads or rates
specified;

if no suitable IEC 61162 interface is available, an alternative appropriate interface may be
used and shall be tested to the manufacturer’s information; for example an analogue
interface to a heading sensor or pulsed/contact signals for SDME. Where alternative
interfaces are provided, check that the application, basic protocol and connectivity are
explained in the user and installation manuals.
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14.2.2 Input quality, integrity and latency
14.2.2.1 Requirements

(MSC.192/8.2.1) The radar system shall not use data indicated as invalid. If input data is
known to be of poor quality, this shall be clearly indicated.

(MSC.192/8.2.2) As far as is practical, the integrity of data shall be checked prior to its use by
comparison with other connected sensors or by testing to valid and plausible data limits.

(MSC.192/8.2.3) The latency of processing input data shall be minimised.

14.2.2.2 —Methods of test and required results

The metHods of test and the required results are as follows:

a) confilm by observation of the EUT that when a serial message with,-invaliq data is
provigled, the radar system does not use the data for any calculation and|that the
information is indicated as invalid;

b) configm by observation where appropriate and as far as is practical, that the radar system
compjares input data against implausible limits. Verify where possible, that thle design
checlfs the integrity of data by comparison with related ‘data from other sensors. For
examlple, if two position inputs are available, these can be compared.

c) confilm by observation that the design of the radar _system, where practical, engures that
the Idtency of processing an input serial message.is‘less than 1 scan or 1 s, whichever is
the lgsser.

14.3 Odtput interfacing
14.3.1 Putput format
14.3.1.1 | Requirements

(MSC.192/8.3.1) Where practical,:ififormation provided by any radar output interfacg to other
systems ghall be in accordance with international standards (publication IEC 61162).

To provide use activity information to BNWAS, an EVE sentence as specified in IEQ 61162-1
shall be gutput in response-to user-interaction with the radar under conditions descriled in the
user manjual.

OSD and RSD sentences shall also be output. Output data values shall be referencled to the
CCRP.

14.3.1.2 —Methodsof-test-andrequiredresuits

Confirm by measurement that appropriate output interfaces conform to the IEC 61162 series,
in terms of message content and hardware compatibility. In this case, “appropriate” means
where practical and available. Monitor sample output messages to confirm conformity

Confirm by observation that the radar outputs an EVE sentence under the conditions
described in the user manual and the OSD and RSD sentences.

NOTE Test of CCRP use is specified in 8.1.3.2.
14.3.2 Output target data
14.3.2.1 Requirements

The radar system shall provide target data via a serial interface for transfer to other
navigational equipment using the TTD sentence. New associated targets shall be reported
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using the TLB sentence. If MMSI information is available it shall be included in the TLB
sentence. The recommended TLB field “Label assigned to target ‘n’”” for MMSI 123456789 is
“MMSI=123456789".

14.3.2.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by measurement that outputs comply with IEC 61162 by testing samples of each
type of interface provided and each of the target data sentences, including a test at the
maximum data loads or rates specified;

b) confirm by observation that the tracked target data conforms to IEC 61162 and that all
data js_correctly identified within the output message:

c) confilm by observation using the target simulator, that each tracked target has)|a unique
track|identification number and MMSI if available;

d) confilm by observation and using the target simulator, that the EUT is capable of providing
a tragked target data message for the maximum number of tracked targets and factivated
AIS trlrgets for that category of equipment.

14.3.3 DR interface

14.3.3.1 | Requirements

(MSC.192/8.3.2) The radar system shall provide an output of the display data for the voyage
data recdrder (VDR).

The raddr system shall provide at least one of the following interfaces for connedtion to a
VDR:

e analogue RGB, buffered output dedicated;to VDR
o digita| visual interface (DVI), buffered\output dedicated to VDR

e Etherhet UDP in accordance withhnlEC 61162-450
e FEtherpet TCP in accordance(with Annex H.2.

NOTE | For Ethernet interface,NEC 61162-450 supersedes use of Annex H.2 and Annex H.2 i§ no longer
recommended for use in neW'equipment.

Where 3gn analoguet RGB output are provided, the interface shall meet the timing
specificafions of VESA DMT, where that standard refers to screen of 1280 x 1/024 and
refresh rates between 60 Hz and 85 Hz or a refresh rate of 60 Hz for other aspect rptios and
higher repolutions. The RGB output shall be buffered to prevent a failure of the outpyt cabling
from affelcting.the radar display. The output resolution shall match the resolution of the video
output to[thetadar display.

Where a DVI output is provided, the interface shall meet the specifications of the DDWG DVI
standard, where that standard refers to screen of 1 280 x 1 024 and refresh rates between
60 Hz and 85 Hz or a refresh rate of 60 Hz for other aspect ratios and higher resolutions. The
DVI output shall be buffered to prevent a failure of the output cabling from affecting the radar
display. The output resolution shall match the resolution of the video output to the radar
display.

Where Ethernet interface is provided, a subjectively lossless graphic algorithm shall be used
as defined in IEC 61996-1 (VDR). The video image data should be in one of the following
formats:

e ".bmp" — (Microsoft GDI — bitmap reference);

NOTE The “.bmp” format image file is efficiently reduced by “.zip” compression.

e ".png" - (ISO/IEC 15948); or
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e "jpg" - (ISO/IEC 10918); or
o ".jp2" - (JPEG 2000 - ISO/IEC 15444 in a lossless format).

Where Ethernet interface is provided, the header data shall include the following information:

¢ Identify the source workstation and location

¢ Identify the image type

e Identify the radar antenna/transceiver(s) being displayed

in the “Status and information text field” as described in IEC 61996-1:2012, Annex E.

The Ethernet interface shall provide digital file transfers of one screen capture each 15 s.
Means 3y be prn\nrlnr'l to r\nnflnnrn use-of hlnhnr ||nr~|ofn rates—Means-shall-be P+ vided to
change the header values and move the synchromzatlon of the image message, toythe clock
(i.e. Xband, send at :00, :15, :30, :45, Sband send at :04, :19, :34, :49).

14.3.3.2 | Methods of test and required results
The methHods of test and the required results are as follows:

a) confilm by observation that the analogue RGB output to VDR if provided, complies with
the rgquirements of this standard for resolution, refresh rate's and buffered output

b) confilm by document inspection that where the radar display resolution is not c¢mpatible
with yise of the RGB format, the radar processor provides either a dedicated DVI joutput or
an Ethernet interface to VDR,;

c) verifyl in accordance with IEC 61162-450 or AAhex H.2 in this standard, if an|Ethernet
outpyt to VDR is provided, that the data’;format and content complies |with the
requitements for transfer of radar image> data and provides the requiredq header
information;

d) verify| in accordance with IEC 61996-1\"if an Ethernet interface to VDR is provided, that
the rgdar digital output complies with the image fidelity test defined in the VDR standards;

e) confilm by observation, if an Ethernet interface to VDR is provided, that it can pfovide an
outpyt of one screen captureeach 15 s and the synchronisation is configurable;

f) confiim by observation or_ by document inspection of the design, that a fault condition on
the optput to the VDR-(for example a short circuit on the output) does not degrade the
perfofmance of the radar display;

g) confilm by obseryation and inspection of manufacturer documentation that the VOR output
cann¢t be deactivated by the user;

h) confilm by.document inspection that the instructions for connecting a VDR to the radar
system are jincluded in the installation manual.

15 Design, servicing and installation

15.1 General

The following design and servicing information provides guidelines to support maximum
equipment availability and serviceability.

15.2 Fault diagnosis and servicing
15.2.1 Requirements

(MSC.192/7.1.1) As far as is practical, the radar system shall facilitate simple fault diagnosis
and maximum availability.

(MSC.192/7.1.2) The radar system shall include a means to record the total operational hours
for any critical components with a limited life.
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(MSC.192/7.1.3) The documentation shall describe any routine servicing requirements and
shall include details of any restricted life components and their advised replacement.

15.2.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by document inspection that the user manual provides a top level guide for simple
fault diagnosis and guidance to maintain maximum equipment availability;

b) confirm by document inspection that the user manual includes a list of components that
have a limited (short) operational life for example, magnetrons and other thermionic
devices, mechanical components for example, belts, brushes, motors, fans, lubrication for
gearhoxes, and instructions to service these jtems;

c) confilm by document inspection that the equipment provides details of total opgerational
hourd for those components with a limited life, such as the magnetfton, fand that
information for their recommended replacement or maintenance is included in|the user
manual. The operational hours of a limited life component shall be»-gapable [of being
displayed at a related display or with an alternative indication;

d) confilm by observation and by document inspection that an indication is provided, or as a
mininmmum included in the user manual, that there is a recommendation tha{ specific
complonents having a declared limited operational life shall be\réplaced.

15.3 Display design

15.3.1 Requirements

(MSC.192/7.2) The physical requirements for the display device shall meet those spkcified in
the perfprmance standards for the Presentation of Navigation-related Information on
Shipborne Navigational Displays adopted by the IMO (MSC.191(79)), and those spgcified in
Table 1 gnd Clause 6 of this standard.

All criticgl equipment, system and installation related parameters shall be retained |n a non-
volatile apd transferable memory, or-the equivalent.

15.3.2 Methods of test and required results

The methods of test and_the required results are as follows:

a) confilm by document inspection and by measurement using a ruler that the display size
confgrms to Table'1 in this standard for the category of equipment submitted;

b) verifyl that the display is according to Clause 6 for all physical requirements;

c) confilm/by-document inspection of the relevant equipment manuals, that there is provision
for the\rétaining of critical parameters (for example installation parameters). |Retained
parameters shall be listed within the manufacturer’s manual. The documentation shall
describe that when a relevant replacement module is fitted, the parameters are
transferable from the replaced module. (Some of these requirements are verified
elsewhere in this standard.) Retained information may include, for example installation
parameters, sensor parameters, interface parameters, blank sector limits, maps, and
default display configurations.

15.4 Transceiver design
15.4.1 General

The transceiver includes the generation of microwave energy and the transmission of that
energy via an appropriate transmission line. The receiver system typically shares that
transmission line and provides a signal representing the radar image. The transceiver may be
down-mast or combined with an up-mast unit. The transceiver system may be non-coherent or
coherent.
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15.4.2 Sector blanking
15.4.2.1 Requirements

(MSC.192/7.3) The equipment shall provide a sector blanking (mute) facility to inhibit the
transmission of radar energy over a preset sector. The blanked (muted) sector shall be set up
on installation and the values retained in transferable non-volatile memory. An indication of
sector mute status shall be available and provided on the display.

15.4.2.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

Mided and

that there is an indication to identify the sector and the status of the function;

b) confilm by observation that the sector blanking (mute) function can be set.up |n a non-
c) confijm by document inspection that the method of adjustment. (is~describegd in the

d) confilm by observation that the sector blanking (mute) can ‘bé set and autgdmatically
igd for each selected radar sensor and that these parameters are retaiped in a
transferable non-volatile memory.

15.5 Antenna design
15.5.1 Requirements

(MSC.192/7.4.1) The antenna shall be designed tasstart operating and to continue t¢ operate
in relativé wind speeds likely to be encountered*on the class of ship on which it is insfalled.

(MSC.192/7.4.2) The combined radar system shall be capable of providing an appropriate
informatipn update rate for the class of Ship on which it is installed. Equivalent test$ for new
technology shall be conducted in agreement with the test authority.

15.5.2 Methods of test and required results
The metHods of test and therequired results are as follows:

a) the antenna/pedestal combination shall be placed in a wind tunnel capable of groducing
an aif stream of)up to 100 kn. The largest antenna for the frequency band submifted shall
be uged. Thelantenna motor shall be provided with a power source at its nomingl voltage
and frequency. Where appropriate, only the antenna/pedestal combination shall| be used
in this test;

and with a rotation rate adequate for the category of equipment;

c) confirm by observation that the antenna starts and operates satisfactorily in continuous
relative speeds of 100 kn;

d) check by document inspection and by measurement that the radar system provides an
update rate adequate for the class of ship and category against which it is submitted. The
update rate shall be sufficient to ensure that all tracking and signal processing functions
operate correctly, and the user is provided with adequate situation awareness. In the case
of a conventional antenna and radar system, the recommended minimum rate of rotation
is 20 rpm for standard ships and 40 rpm for HSC.

Slower antenna rotation rates may be provided for higher range scales or to provide
compatibility with novel processing techniques, provided that update-dependent
requirements are met. For example a system with a back-to-back antenna assembly could
be submitted and could provide equivalent performance at a lower rotation rate.
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Equivalence to these rotation rates may be submitted, demonstrated and tested by the test
authority.

NOTE Alternative technologies could provide other solutions to meet the relevant requirements of this standard.

15.6 Int

er-switched and multiple radars

15.6.1 General

The radar system shall be designed and configured to maximise radar availability.

15.6.2 System safeguards

15.6.2.1

(MSC.19
fail-safe

In the ev
to enablg

Where ty
installed
without 4
shall be
the other

15.6.2.2

The meth

__Requirements

P/5.35.1) The system design shall safeguard against single point system
condition shall be applied in the event of an integration failure.

bnt of a single point failure, it shall be possible to configure the multiple radg
each of the radars to operate as a standalone system.

vo radars are required to be carried, they shall be soldesigned, config
eing dependent upon one another. Where provided; the flexibility and a

mproved by the inter-switching facility and the failure of either radar shall 1
radar to be adversely affected.

Methods of test and required results

ods of test and the required results are as follows:

a) confi

safeduards against single point failUre and, how a fail-safe condition is automa
can be manually, applied in the eyvent of a failure, to permit standalone operation;

b) configm by document inspectiof, that two radars may be configured and installe

they
Confi

m by document inspection that the user manual describes how thd

can operate individually” and simultaneously without any critical interdep
guration guidelines.and non-dependency shall be described in the user man

failure. A

r system

ired and

that each radar can be operated individually and both, be operated simultaneously,

vailability
ot cause

system
ically, or

d so that
endence.
hal;

c) confilm by observation-that when simulating a single point failure within the infer-switch

syste
15.6.3
15.6.3.1

m, each of the radars is able to operate as a standalone system.
Combining radar

Requirements

(MSC.19

/535 ’)) Where the r‘nmhihihg of radar cignalc from mulfipln sensors-is a¥dall

ided, the

source and any processing or combination of radar signals from two or more radar sensors

shall be i

ndicated.

It is permitted to present radar signals from more than one radar sensor on a single display.
The combining of radar signals from multiple sensors shall not degrade performance and the
failure of one sensor shall not disable signals from other sensors from being displayed.

15.6.3.2

Methods of test and required results

Where the radar system submitted is capable of processing or combining the signals from two

separate

sources, these additional tests shall apply:

a) confirm by document inspection, if the manufacturer has submitted a radar system which
is capable of processing and/or combining the radar signals from two or more sensors,
that the manufacturer’'s manual describes operation, advantages and limitations of this
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system and the intended purpose, for example to provide radar coverage over two
sectors, improve performance by dual radar coverage of a common sector, or both;

b) confirm by observation that combining controls such as anti-clutter rain, anti-clutter sea,
gain and tuning, if provided, does not preclude independent control of each radar sensor
and that their status is indicated on the display;

c) confirm by observation that each radar sensor has position compensation with respect to
the CCRP;

d) confirm by document inspection that the interfacing, commissioning and setting-up
procedure are clearly described in the installation and/or user documentation;

e) where radar coverage overlaps, confirm that signals from the two sensors share a
common position on the display position. The two signals shall as a minimum partially
overlap:

f) wher¢ radar sensors cover different sectors, confirm that the presentation istsegmless or
that the limits of sectors are indicated, for example by the absence of system.noige;

g) confilm by observation, that where a combined or pre-processed system(is submitted, the
perfofmance of the resulting radar system is not inferior to that requiréd-in these fadar test
standards;

h) confilm by analytical evaluation, that the failure of one radar sensor does not degrade the
operdtion of other radar sensors and is clearly indicated to theoperator.

15.6.4 Multiple radar system status
15.6.4.1 | Requirements

(MSC.192/5.35.3) The system status for each display-position and for each radar sensor shall
be availaple.

15.6.4.2 | Methods of test and required results

Confirm py observation that the statuscfor the radar system, as applicable for each display
position, |is indicated. The indications 'shall be permanent and shall inform the usger if the
display of system is:

e a master display, for example to a radar sensor;

e a slaye display to anather display. This should be identified as for example “Raldar 1”7 or
“Display A”;

The displlay reference*may be identified either on, or adjacent to the presentation.

15.7 Multiple operational displays

15.7.1 Additional information and conformity

The displays may be configured to present radar, chart and other navigation information.

15.7.2 Requirements

(MSC.191/7.1.1) If the display equipment is capable of supporting the presentation of multiple
functions, then there shall be a clear indication of the primary function supported by the
presentation (for example, radar, ECDIS). It shall be possible to select the radar presentation
or the ECDIS presentation by a simple operator action.

(MSC.191/7.4.1) The user may configure a presentation for a specific task at hand. The
presentation may include radar and/or electronic chart information, in combination with other
navigation or ship related data. When not fully compliant with the radar or ECDIS,
Performance Standards, such a presentation shall be identified as an auxiliary presentation.
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(MSC.191/7.4.2) As far as practical, the presentation of any radar and/or ECDIS related
functions shall be compliant with the requirements of the relevant Performance Standards and
the Presentation Standard, MSC.191(79), with the exception of size requirements for the
operational area. Chartlets or windows of radar information may be presented along with other
information associated with the task at hand.

15.7.3 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by observation that if the display equipment is capable of supporting the
presentation of multiple functions, then there shall be a clear indication of the primary
function supported by the presentation. If a display is not compliant with this standard it
shall pe1dentified as an auxiliary display;

b) confilm by observation that the presentation associated with the primary functioh can be
selected by a simple operator action;

c) confilm by observation that, as far as practical, the display presentationis in acfordance
with the relevant performance standards.

15.8 Safety — antenna and radiation
15.8.1 General

Basic safety requirements relating to radiation and antenna.rotation are defined.

15.8.2 Antenna radiation and rotation
15.8.2.1 | Requirements

Radio frequency radiation from the antenna shall be possible only when the |beam is
scanning| except that override facilities may~be provided for maintenance purposes. |A means
shall be provided to prevent antenna rotation during servicing.

15.8.2.2 | Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confilm by observation that, as appropriate to the technology, transmission is only
enabled when the antenna is scanning. An override may be provided for maiptenance
purpgses. The means of isolation may be either located on the turning unit| may be
availgble as a-separate switch, or by the removal of clearly identified equipment fises;

b) confilm bysinspection of the documentation that the means to prevent the antepna from
rotating/and the override function are described in the user manual.

15.8.3 icrowave radiation Tevels
15.8.3.1 Requirements

The maximum distances from the antenna at which radio frequency radiation levels of
100 W/m2, 50 W/m2 and 10 W/m2 can be expected shall be included in the equipment
manual.

15.8.3.2 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by document inspection that the radiation levels at specified distances are
available in the user and installation manuals;

b) confirm by measurement the radiation levels at the quoted distances are correct or are
within the manufacturer’s quoted measurements.
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16 Alerts and failures

16.1 General
16.1.1 Priority of alerts

The radar shall provide alerts and indications to signify total or partial failure. The priority and
classification of alerts is described in IMO resolution MSC.302(87) — Bridge Alert Management
(BAM).

16.1.2 Alerts and indications

16.1.2.1 _Requirements

(MSC.192/5.34) Alerts and indications shall comply with the performance standards for the
Presentafion of Navigation-related Information on Shipborne Navigational Displays,| adopted
by the IMO, MSC.191(82) and Performance Standards for Bridge Alert Management - Module
A, MSC.302(87), as further specified in IEC 62288.

16.1.2.2 | Methods of test and required results

Verify in laccordance with IEC 62288 that the presentation of alerts and indications |complies
with the fequirements.

16.1.3 Alarm contact outputs
16.1.3.1 | Requirements

(MSC.192/8.3.3) At least one normally closed isolated contact shall be provided with fthe radar
system fgr indicating failure of the radar system.

16.1.3.2 | Methods of test and required results
The metHods of test and the required results are as follows:

a) confilm by document inspection that an isolated pair of normally closed contacts is
availgble to indicate the failure of the radar and that the contacts are rated to |switch at
least[100 mA into a resistive load;

b) configm by observation that the relay contacts open by simulating failures, for eYample of
a transceiver, antenna rotation (as applicable), power supply or processor.

16.1.4 Alert management interface

16.1.4.1 | <\Requirements

(MSC.192/8.3.4) The radar shall have a bi-directional interface to facilitate communication so
that alarms from the radar can be transferred to external systems and audible alarms from the
radar can be muted or acknowledged from external systems. The interface shall comply with
relevant international standards.

The performance standards for Bridge Alert Management (BAM) tailor the IMO Code on Alerts
and Indicators to harmonize the priority, classification, handling, distribution and presentation
of alerts on bridge equipment.

Radar equipment shall provide an alert management interface compliant with the
requirements of BAM Module C further specified for radar in the Annex H list of IEC 61162
sentences, the state diagram of IEC 61924-2:2012 Annex J and the detailed sentence
definitions of IEC 61924-2:2012 Annex K.

Alert management requires:


https://iecnorm.com/api/?name=68a28e9ef29f5aa01ebea6d77fd0da0b

- 126 - IEC 62388:2013 © IEC 2013

a) classification of all alerts available in the EUT, see 16.1.4.2
b) presentation of the alerts, see 16.1.4.2

c) reporting of alerts, see 16.1.4.2 and 14.3.3.2

d) handling of unacknowledged warnings, see 16.1.5

e) handling of unacknowledged alarms, see 16.1.6

f) functionality of remote acknowledge and remote silencing, see 16.1.7.
16.1.4.2 Methods of test and required results

Confirm by inspection of manufacturer’s documentation that manufacturer defined alerts are in
compliance with the criteria for classification and categories of alerts defined in MSC.302(87)
and the gtertsforRadar/AtStistedimEC681924=2720 12 Ammex €

For test pf alert communication and presentation, refer to the manufacturer’'sndocumentation
to identify at least 2 of the available alarm conditions which may be chosen.at randqom, 2 of
the available warnings which may be chosen at random and 2 of the available cautigns which
may be chosen at random. Then:

a) verifyl the compliance of alert presentation in accordance with IEC)62288;

b) confilm by analytical evaluation that the alert communication complies with the IEC 61162
sentgnces listed in Annex H, the detailed sentence definitiohs IEC 61924-2:2012| Annex K
and the state diagram of IEC 61924-2:2012 Annex J;

c) confilm by analytical evaluation that, if means are pfovided for interface to a cegntralised
alert management system, a caution alert is provided when the periodic receptipn of the
HBT $entence is interrupted.

16.1.5 Unacknowledged warnings
16.1.5.1 | Requirements
(MSC.302/7.62) An unacknowledged warning shall be:

1) repedted as a warning after a-limited time period not exceeding 5 min; or
2) changed to alarm priorityafter a limited time period not exceeding 5 min; or
3) changed to alarm priority after a user selectable time not more than 5 min.

The defallt time for the.user selected period shall be 60 s.

16.1.5.2 | Methods of test and required results

Confirm [by inspection of manufacturer’'s documentation that the default value |for alert
escalatiohis’60 s

Confirm by observation that the user selectable time period for alert escalation is less than
5 min.

Confirm by inspection of manufacturer’'s documentation that the manufacturer provides
information about:

e which warnings are repeated as warning;

e which warnings are changed to alarms after the user selectable time period;

e which warnings are changed to alarms after manufacturer fixed time period.

Refer to the manufacturer’'s documentation to identify at least 2 cases which may be chosen

at random, if available, in which a warning is repeated as warning. Confirm by observation
that the time between repetitions is as selected by the user.
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Refer to the manufacturer’'s documentation to identify at least 2 cases which may be chosen
at random, if available, in which a warning is changed to alarm. Confirm by observation that
the time before change of priority is as selected by the user.

16.1.6 Unacknowledged alarms

16.1.6.1

Requirements

The radar may provide the capability to transfer unacknowledged alarms from the radar to
BNWAS after a time defined by the user, in accordance with IEC 62616 as defined by the
applicable requirements of IEC 61924-2:2012 Clause 8. Interface sentences of IEC 61162
shall be as defined in Annex H.

16.1.6.2

When pr
and that

16.1.7

16.1.7.1

Methods of test and required results

he interface is as defined in Annex H.

Remote acknowledgement and silencing of alerts

Requirements

Remote femporary silencing and remote acknowledgement shall be provided via ale
communi
diagram

Remote
MSC.252

Remote 9

16.1.7.2

cation according to sentence definitions IEC 61924-2:2012 Annex K and
n Annex J.

acknowledgement shall only be possible\for category B alerts, as d
(83) and IEC 61924-2.

Methods of test and required results

Perform the following tests using.assimulator for BAM:

a)

Test
1) c

2) cd
E

3) us

4) cd
st

bf alert reporting and silencing:
eate 2 alerts, at (east one of Category B;

nfirm by observation that ALF, ALC and HBT sentences are transmitted
UT to the BAM interface;

e simulator to send ACN sentence to the EUT to silence one of the alerts;

nfirm ;by observation that ALF, ALC and HBT sentences report correctly
hte/of the alerts;

ilencing of the relevant audible alarms of the radar shall be possible at any {i

pvided, confirm by observation that functionality is in accordance with JIEQ 61924-2

It related
the state

pfined in

from the

the new

5) use simulator to send ACN sentence to the EUT to acknowledge the Cat B alert;

6) confirm by observation that ALF, ALC and HBT sentences report correctly the new
state of the alerts.

Test of attempt to acknowledge Category A alert:

1) create an alert of Cat A;

2) confirm by observation that ALF, ALC and HBT sentences are transmitted from the
EUT to the BAM interface;

3) use simulator to send ACN sentence to the EUT to acknowledge the Cat A alert;

4) confirm by observation that the EUT refuses to acknowledge and that the ARC
sentence reports correctly this refusal.
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16.1.8 Picture freeze

16.1.8.1

Requirements

(MSC.192/5.34.1) A means shall be provided to alert the user of “picture freeze”.

16.1.8.2

Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:

a) verify in accordance with IEC 62288 that means are provided to indicate a "picture freeze"
presentation failure;

b) confirm by document inspection that the user manual describes a picture freeze failure

condition and any associated indications for that condition.

16.1.9
16.1.9.1
(MSC.19
sync and

otherwisg
some cas

16.1.9.2

Confirm

Sensor failure alert
Requirements

P/5.34.2) Failure of any signal or sensor in use, including; gyiro; log, azimu
heading marker, shall be indicated by an alert; a warning if the sensor is
a caution indication. System functionality shall be limited to a fall back m
es, the display presentation shall be inhibited.

Methods of test and required results

by inspection that the principal signal and sensor failure modes are describ)

user manual. Fallback modes are tested in 16.2.

16.2 Backup and fallback arrangements

16.2.1

(MSC.19
fallback &
the faileg

16.2.2
16.2.2.1

(MSC.19
refer to 3

Requirements
P/9) In the event of partiallfailures and to maintain minimum basic operd

rrangements listed below:shall be provided. There shall be a permanent ind
input status information.

Failure of headinginformation (azimuth stabilisation)
Requirements

P/9.1.1)(The equipment shall operate satisfactorily in an unstabilised head-
.32 head-up.

h, video,
in use or
ode or in

ed in the

tion, the
jcation of

Up mode;

(MSC.19

/91 7) The pr;mi’nmpm‘ shall switch nllfnmnﬁr‘nlly ta the unstabilised head

up mode

within 1 min after the azimuth stabilisation has become ineffective.

(MSC.192/9.1.3) If automatic anti-clutter processing could prevent the detection of targets in
the absence of appropriate stabilisation, the processing shall switch off automatically within
1 min after the azimuth stabilisation has become ineffective.

(MSC.192/9.1.4) An indication shall be given that only relative bearing measurements can be

used.

16.2.2.2

Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by observation that the sequence of requirements is met;
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b) confirm by observation that all functions reliant on azimuth stabilisation are disabled, for
example target tracking, and that there is an indication that only relative bearings can be

used.

16.2.3 Failure of speed through the water information

16.2.3.1

Requirements

(MSC.192/9.2) A means of manual speed input shall be provided and its use clearly indicated.

16.2.3.2

The meth

Methods of test and required results

ods of test and the required results are as follows:

a) confivlm by observation that a means for manual entry of speed (STW) is proyvide

use ¢

b) confil

70 kn;

c) verify
stabil

early indicated;
m by observation that the speed is adjustable over the range of,at’leas

in accordance with the test methods of 10.5.3.2 b), ¢),.d) and f)
sation requirements are met using manual speed entry.

16.2.4 Failure of course and speed over ground information

16.2.4.1

Requirements

d and its

1 kn to

that sea

(MSC.192/9.3) The equipment may be operated with course and speed through the water
informatipn.

16.2.4.2
The meth

a) confi:|

b) confi
of C(

Methods of test and required resuits
ods of test and the required resultsZare as follows:

m by observation that any function reliant on own ship COG and SOG is inh
m by observation that if the€,facility is provided, the radar system identifies t

G and SOG and that the system automatically reverts to speed through wa’jr;

c) confiim by observation that the user is alerted to the change in speed vector st

refer
16.2.5
16.2.5.1

(MSC.19
disabled

nce by simulating~afailure of velocity over ground.
Failure of position input information
Requirements

P/9.4) y'The overlay of chart data and geographically referenced maps
ifSonly a single reference target is defined and used, or the position is

bited;
he failure

bilisation

shall be
manually

entered.

16.2.5.2

The meth

Methods of test and required results

ods of test and the required results are as follows:

a) confirm by observation that when chart data or geographically referenced maps are in
use, they are disabled if only a single reference target is defined or if the position is

manu

ally entered;

b) confirm by observation that when own ship position data becomes invalid or unavailable, a
warning alert is provided and that the display of geographically referenced information

such

as AIS, maps and charts is disabled;

c) confirm by observation that when own ship position is manually entered and SOG/SOG
update is done by a single tracked reference target, the display of geographically
referenced information is disabled;
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d) confirm that when manually entered position is in use that this status is clearly indicated
and that information reliant on it are marked as doubtful integrity.

16.2.6 Failure of radar video input information
16.2.6.1 Requirements

(MSC.192/9.5) In the absence of radar signals, the equipment shall display target information
based on AIS data. A frozen radar picture shall not be displayed.

16.2.6.2 Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:

a) confirIm by observation that it is not possible to display a frozen radar pictureshen the
radar|video signal is disconnected or disabled;

b) confilm by observation that in the absence of radar video, it is possible,to“display target
information based on AIS data;

c) confilm by observation that a user message is provided to alert-the user of the failure
status$ and any resulting limitations that apply for collision avoidance assessment,

16.2.7 Failure of AIS input information
16.2.7.1 | Requirements

(MSC.192/9.6) In the absence of AlS signals, the equipment shall display the radar yideo and
target dafabase.

16.2.7.2 | Methods of test and required resuits

Confirm py observation that, in the absen¢é of AIS signals, the radar continues t¢ provide
radar video and target information and that‘functionality is not impaired.

16.2.8 Failure of an integrated_.or,networked system
16.2.8.1 | Requirements

(MSC.192/9.7) The equipment shall be capable of operating equivalent to a stgnd-alone
system.

16.2.8.2 | Methods of test and required results

The metHodsof\test and the required results are as follows:

a) confilm:by observation and/or by inspection of the documentation that_if appropriate with
the submitted equipment, means are provided to permit the radar to operate as a
standalone system;

b) confirm by document inspection that the documentation describes changing the
configuration to a stand-alone system.

17 Environmental testing

17.1 General

(MSC.192/2) The radar shall meet the general requirements as set out in resolution A.694(17)
as further specified in IEC 60945. The equipment shall comply with the general requirements
of IEC 60945 including temperature, vibration, corrosion (by inspection of materials used),
EMC, ergonomics, software, maintenance of hardware and maintenance of software.
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The environmental category of each individual module of the radar system shall be identified
as being exposed (above deck) or protected (below deck). Refer to general test conditions
described in Clause 4.

17.2 Testing to IEC 60945
17.2.1 Requirements

The equipment under test shall be set to work and confirmed to be operational by the
application of basic performance checks and a performance test. Testing to IEC 60945
general requirements shall then commence.

The “performance check” shall as a minimum_be conducted on a system with the antenna
replaced|by a dummy load and using simulated ship sensors for log, gyro and AlS,cpnnected
so that the gain and tuning response can be checked and the following can be condulcted with
own ship| in simulated motion. The magnetron current (or transmission equivalent)| shall be
monitoredl and the receiver noise, as presented shall be set to an operational leve| at room
temperatpre.

17.2.2 Methods of test and required results

Verify thpt the EUT conforms to the standard general requirements in accordance with
IEC 60945. Where a performance check is required confirm thab there is no external indication
of damade and there is no detectable degradation in functienal performance as follows:

a) confilm by observation that the cursor control responds and operates smoothly in each
axis;
b) confilm by observation that each of the hardware controls and a sample of the[software

contrpl functions (as provided confirm that'they continue to be functional during the
envirpnmental condition);

c) confilm by measurement and observation that when exercising the target sjimulation
facility described in 18.1 or the tracking scenario in 11.3.13, the solution is correct;

d) confilm by observation that whén' switching through the range scales during thq tracking
scenario, the trails are retained*as required;

e) confilm by measurement\that the radar transmission (for example magnetron| current)
does |not vary by morethan +20 % over the operating temperature range;
NOTE | Allow a settling.\time of at least 30 min.

f) confiim by observation that the system noise level, as presented does not apjpreciably
chanle over.the operating temperature range.

NOTE The appropriate use of ‘performance check’ or ‘performance test’ (as specified in 17.2) during tgsting is as
required in|IEC 60945 for the specific environmental tests.

17.3 Additional environmental tests
17.3.1 General

In addition to the standard IEC 60945 requirements, and for HSC radar only, the antenna and
its mounting require an additional shock/vibration test. The shock test provides a simulation in
which the resonant responses, comparable with those likely to be experienced in practice in
the operational environment, can be reproduced in the test laboratory. The antenna and its
mounting shall be designed to withstand the test without external indications of damage or
subsequent degradation in performance. A performance check is to be carried out before and
after the test.
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17.3.2 Antenna shock test
17.3.2.1 Requirements

The largest available antenna and mount provided with the EUT shall be so mounted that the
shock can be applied to the antenna mounting base to simulate an upward vertical impulsive
force. The antenna shall be mechanically connected to the shock machine by its normal
means of attachment.

The procedure shall be carried out in normal laboratory environmental conditions.

The severity of the test is specified by the peak acceleration, pulse shape and duration given
in Table 36.

Table 36 — Antenna shock test severity (half sine pulse)

Peak acceleration Duration of pulse
m/s? Ms
100 25

The shogk pulse shall be measured by an accelerometer placed at the antenna fixing point
nearest tp the centre of the table surface.

17.3.2.2 | Methods of test and required results

Confirm by observation that after three successivesupward shocks of the required tesf severity
and puls¢ shape have been applied and the power supply is switched off, there is nq external
indication of physical damage.

18 Equipment familiarisation and.documentation

18.1 Familiarisation simulator
18.1.1 [General

The equipment shall include a familiarisation simulator and shall be simple to operate.

18.1.2 Requirements

(MSC.192/7.672) A target simulation facility and other material shall be provided fof training
(familiarisation) purposes for the specific type of radar.

(MSC.192/7.6.1) The design shall ensure that the radar system is simple to operate by trained
users.

18.1.3 Methods of test and required results
The methods of test and the required results are as follows:

a) confirm by document or media inspection that the familiarisation training material (for
example a DVD, a concise user guide, a brief operator instruction or other portable media)
is available;

b) confirm by document or media inspection that the basic specific knowledge applicable to
the radar equipment is considered to be adequate to familiarise a trained person. The
familiarisation medium which is an additional requirement, shall be submitted for approval
with the equipment, and does not replace an official user STCW (Standards of Training,
Certification and Watch-keeping for Seafarers) radar training course;
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c)

d)

e)

confirm by document inspection of the submitted material that the evaluation report
required by 13.2.1 included a statement that the equipment was simple and intuitive to
operate;

confirm by observation that a target simulator function has been provided for
familiarisation training purposes;

confirm by document inspection that the user manual includes a description of the training
simulator, including a known solution to any scenario that is provided.

18.2 Instructions and documentation

18.2.1 General

User do technical
terminoldgy. It shall provide guidance for operating the equipment and support forbpsic fault
diagnosig. Installation-specific information shall be provided as a separate documentjand may

18.2.2 Pocumentation

18.2.2.1 | Requirements

imcluded within the user manual.

(MSC.192/6.3.1) The operating instructions and manufacturer’s documentation [shall be
written inl a clear and comprehensible manner and shall be available at least in th¢ English

languagé

(MSC.192/6.3.3.1) The manufacturer’s documentationixshall contain a description of the radar
system and factors that may affect detection performance, including any latency in|signal or

data progessing.

(MSC.192/6.3.3.2) Documentation shall deseribe the basis of AlS filter criteria and AlS/radar

target asgociation/disassociation criteria.

18.2.2.2 | Methods of test and required results

The metHods of test and the required results are as follows:

a)

b)

c)

d)

confitlm by documentsinspection that the user manual meets the requirements] Confirm
that information is easjly located via a contents page and/or an index;

confilm by document inspection that the requirements for a description of thg system,
factofs affecting. detection performance, signal latency and data processing are|included
in thg user manual;

verify] thatthe user manual includes operational information relating to the AIS filter
criterlasand to the target association and disassociation criteria, as required by 111.5.3 and
11.8;

confirm by inspection of the installation documentation that there is adequate guidance for
the location and interconnection of the radar system. The factors that may degrade
performance or reliability shall be included within the installation instructions.

18.2.3 Operating instructions

18.2.3.1 Requirements

(MSC.192/6.3.2) The operating instructions shall contain a qualified explanation and/or
description of information required by the user to operate the radar system correctly,
including:

appropriate settings for different weather conditions to achieve optimum target detection
(see also 6.9.3);

monitoring the radar system’s performance;
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— operating in a failure or fall-back situation;

— limitations of the display and tracking process and accuracy, including any delays;
— using heading and SOG/COG information for collision avoidance;

— limitations and conditions of target association;

— criteria of selection for automatic activation and cancellation of targets;

— processing applied to process, filter and display AlS targets and any limitations;

— principles underlying the trial manoeuvre technology, including simulation of own ship’s
manoeuvring characteristics, if provided;

— alerts and indications;

— radar system installation requirements as listed under 18.3;

— radar|range and bearing accuracies;
— any special operation, for example tuning for the detection of SARTS;

— the rdle of the CCRP for radar measurements and its specific value.
18.2.3.2 | Methods of test and required results

Confirm by document inspection that the user documentation inclddes the information listed in
the requifements and that the description is suitable for a non-technical user to compfehend.

18.3 Radar system installation
18.3.1 Requirements

(MSC.192/6.3.3.3) The equipment documentationy shall include full details of installation
informatipn, including additional recommendations on unit location and factors that may
degrade | performance or reliability. Manufacturer's documentation shall reference all
mandated IMO guidelines for radar installation.

(MSC.192/7.5) Requirements and guidelines for the radar system installation shall be|included
in the mlanufacturers’ documentation which shall be separate and additional to |the user
manual. As a minimum, the following subjects concerning the antenna and display| shall be
covered.

18.3.2 Methods of test and required results

18.3.2.1 General

in the installation information.

Confirm ¥’:y doeument inspection that any IMO guidelines as mandated by IMO are rgferenced

18.3.2.2 The antenna
18.3.2.2.1 Requirements

(MSC.192/7.5.1) Blind sectors shall be kept to a minimum, and shall not be placed in an arc of
the horizon from the right ahead direction to 22, 5° abaft the beam and especially shall avoid
the right ahead direction (relative bearing 0000). The installation of the antenna shall be in
such a manner that the performance of the radar system is not substantially degraded. The
antenna shall be mounted clear of any structure that may cause signal reflections, including
other antenna and deck structure or cargo. In addition, the height of the antenna shall take
account of target detection performance relating to range of first detection and target visibility
in sea clutter.

18.3.2.2.2 Methods of test and required results

The methods of test and the required results are as follows:
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a)

b)

confirm by document inspection that adequate guidance is included within the installation
documentation;

confirm by document inspection that there is provision to enter blind sector and antenna
height information for each available sensor and confirm that the information is accessed
in a protected (for example by password, switch or link) and non-operational mode.

18.3.2.3

The display

18.3.2.3.1 Requirements

(MSC.192/7.5.2) The orientation of the display unit shall be such that the user is looking
ahead, the lookout view is not obscured and there is minimum ambient light on the display
viewing surface.

18.3.2.3.

Confirm
documen

18.4 Maintenance information for equipment update
18.4.1

Adequatg
manufacfurer in accordance with MSC.1/Circ.1389 and SN.1/Circ.266.

Manufacturers shall provide customers with timely access, for example via a website
showing
if chart

versions.

18.4.2

The meth

a)

b)

verifyf
softw

verify
inforn
regul

tation.

P Methods of test and required results

by document inspection that the appropriate advice is included within.the in

Requirements

software and hardware maintenance arrangements shall be supporte

he relevant regulatory approvals and compliance status for applicable IMO,
radar capability is provided, IHO standards currently in effect for the

Methods of test and required(results
ods of test and the requiredresults are as follows:

compliance in accordance with IEC 60945 for maintenance, including hard
are, and marking;

by inspection @f-manufacturer documentation that a list can be accessed,
hation providedin the operator's manual or on the equipment, showing the

stallation

1 by the

, to a list
ITU and,
software

ivare and

following
relevant

tory approvals and compliance status for applicable IMO, ITU and, if chart radar
capability is provided, IHO standards currently in effect for the software versions.



https://iecnorm.com/api/?name=68a28e9ef29f5aa01ebea6d77fd0da0b

A1 G

- 136 - IEC 62388:2013 ©

Annex A
(informative)

Guidelines for radar functionality on navigation displays

eneral

IEC 2013

Navigational displays providing partial radar functionality, including radar overlay, target
functions and AIS should fully comply with the appropriate clauses in this standard. Only full
compliance with this standard will meet the performance requirements for a radar system as
defined by IMO. Partial radar functionality may be permitted as defined in the relevant
equipmemt—standard—for the mavigationm disptay, for exampte ECDTSanmd—ECS—Primpry radar

functions|and associated clauses in this standard are referenced as appropriate.

A2 G
A.2.1
The follo

uidelines for navigation displays

General

detection|, radar overlay, collision avoidance and AIS functionality and presentation.

A.2.2

Clause 6
meet the

a) if a i
preseg

b) a na

Radar overlay and target detection

requirements of Clause 6 as follows:

standard, may provide a radar overlay when complying with Clause 6 of this
except for the following subclauses: 6.2, 6.3, 6.4.4, 6.5.5, 6.6.2, 6.10, 6.11;

c) a na

overlay without a collision avoidance task, should comply fully with Clause 6.

A.2.3

Clause 1
guideline

Collision avoidance

1 of this standard defines the requirements for collision avoidance. The
5 apply:

a) if a ravigational system or equipment provides the capability to present both r|

AIS t

trackédradartargetsinaccordance with11.8;

brgets, then it should also provide the capability to associate reported AIS f

ving clauses are provided as guidelines for navigation-displays which provide radar

of this standard defines the requirements fortarget detection. A radar overlay should

avigational system or equipment provides the capability to detect targets and to
nt a radar overlay, the presentationshould be in accordance with IEC 6228§;

igational system or equipment slaved to a radar system tested according to this

standard

igational system or equipment controlling a radar system and providind a radar

following

pdar and
argets to

b) if a navigational system or equipment provides the capability to associate reported AIS
targets to tracked radar targets, then it should also provide the capability to track radar
targets in accordance with 11.3;

c) if a navigational system or equipment provides the capability to present reported radar
targets (for example in accordance with the IEC 61162 series), then it should obtain CPA
and TCPA from the reported radar message and should not calculate CPA and TCPA. If
the radar target tracking system does not calculate the CPA and TCPA, then the
navigational system or equipment may calculate the CPA and TCPA in accordance with

11.3.

A.2.4

As part of a radar system

A navigational system or equipment should be approved as part of a radar system when

tested in

accordance with this test standard.


https://iecnorm.com/api/?name=68a28e9ef29f5aa01ebea6d77fd0da0b

IEC 62388:2013 © IEC 2013 - 137 -

Annex B
(normative)

Unwanted emissions of radar systems

B.1 General

ITU-R has developed a recommendation for out-of-band (OOB) emission limits (SM.1541).
This OOB recommendation is associated with the following recommendations:

a) OOB

emissions falling into an adjacent allocated band (SM.1540);

b) boun

c) spuri

Spurious
together
domain.
of the bo

This ann
Recomm
marine r
obtained

B.2 R

The req

recommendations are listed above in Clause B.1.

jary between OOB and spurious emissions (SM.1539);

pus emissions (SM.329).
emission limits are given in Clause Il of Appendix 3 of the -Radio Re
with the definition of the boundary between the OOB domain~and the

For radars the Radio Regulations refer to the OOB recommendation for the
indary.

px defines how the requirements of Appendix 3 of the_ Radio Regulations an
bndations concerned with unwanted emissions .are” implemented with o

and the interpretation of the measurement results.

pquirements

uirements are defined in Appendix 3 of the Radio Regulations

gulations
spurious
definition

i the ITU
egard to

hdars. This includes the requirements, method<of*measurement, the resylts to be

and the

The boundary between the OOB and spurious domains and the OOB mask are defined in

Annex 8

a) (bourn
to th
band
band
allocd

b) (exclyisions)'=*the OOB limits are not applicable inside exclusive radio-determin

or Esg
the b

pf the OOB recommendation, in the following manner:

dary and mask) —_ “the'mask rolls off at 30 dB per decade from the 40 dB b
b spurious levelsspecified in Appendix 3 of the Radio Regulations. The)

width (1.152 ‘ef the Radio Regulations) should be completely contained
ted band?

rth Exploration Satellite (EES) and Space research service bands, but do
hrd edges.”

andwidth
B_4o dB

width can be offset from the frequency of maximum emission level, but the necessary

ithin the

Ation and
apply at

These requirements are illustrated in Figures B.1 and B.2. The OOB masks shown in Figures
B.1 and B.2 are calculated using the transmitted pulse width and rise (or fall) time.

The necessary bandwidth and the —40 dB bandwidth are generally centred about the
operating frequency but may be offset to take account of spectrum asymmetry.

The OOB mask commences at a level of —40 dB and falls off at the rate of —30 dB per decade
until it meets the spurious emission limit at the OOB boundary.

When the calculated —40 dB bandwidth falls within the allocated band the OOB mask
commences at the edge of the allocated band.

When the —40 dB bandwidth falls outside the allocated band the OOB mask commences at
that point in the adjacent band.
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The OOB mask can be offset further into the adjacent band to allow for spectrum
asymmetries, but the necessary bandwidth associated with this mask shall be contained
completely within the allocated band.

The OOB mask emission limits only apply outside the adjacent bands, i.e. below 2,7 GHz and
above 3,3 GHz in the case of radars operating in the 2,9 GHz to 3,1 GHz band, and below
8,5 GHz and above 9,8 GHz in the case of radars operating in the 9,3 GHz to 9,5 GHz band.

Emissions in the spurious domain (Figures B.1 and B.2) shall be at least 43 + 10 log PEP or
60 dB, whichever is the least stringent, below the carrier power, as measured in the far field
of the radar. For most current marine radars the limit will be 60 dB and this means that the
spurious domain starts at 5 x B_, from the operating frequency of the radar.

B.3 MLthods of measurement

The basjc methods of measurement for unwanted emissions are contained |n ITU-R
Recommendation M.1177. This describes two methods, referred to+ as the “didect” and
“indirect’|methods. Either method is admissible.

Measurements are to be made for all frequencies in the meastGrement frequengy bands
specified|in Table B.1 below.

Table B.1 — Measurement frequency ranges

Measurement band
Allocated band
Lower limit Upper limit
2]9 GHz - 3,1 GHz 2 GHz 5th harmonic
913 GHz - 9,5 GHz 0,7 of the'waveguide cut-off 26 GHz

B.4 Guidelines for the use and interpretation of ITU-R Recommendation
M{1177

B.4.1 General

The recpmmendation\\provides some specific techniques for the measuremenft of the
unwanted emissions-of radar systems that in principle can be used for any type| of radar
system. |n practice, the recommendation makes no attempt to provide detailed test|methods
for each fype,of.system.

This stanldard-provides-the—additional-detailrequiredfor-the-mirimram-testreguirements for the
measurement of marine radars as a basis for demonstrating that the particular marine radar
system wunder test, meets the requirements of the Radio Regulations and ITU-R
Recommendations as appropriate.

B.4.2 Selection of pulse widths

The ITU-R Recommendation on OOB (SM.1541) applies to complex and simple radars with
user-selectable pulse waveforms. For any given radar, the pulse length, rise time and fall time
for a number of representative pulses (including the shortest and longest pulses) shall be
measured and the corresponding B_,q bandwidths calculated. The widest calculated B_,
bandwidth shall then be used to create the OOB mask to be applied to that radar. Emission
measurements only need to be carried out for the pulse length setting producing the widest
calculated B_4q bandwidth.
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B.4.3 Measurement in azimuth and elevation — antennas

For marine radars that are essentially surface search radars, there is no requirement to make
measurements in the vertical plane.

For measurements in the azimuth plane, the antenna may be either rotating or the
measurement system may be aligned to the antenna bore sight and measurements in azimuth
taken at appropriate antenna angles where the directions of unwanted emissions are known.
Both techniques are admissible and the particular choice shall be made by agreement
between the manufacturer and the test authority. In both cases, the maximum value of the
emission occurring in the azimuth plane shall be recorded over the frequency range defined in
Table B.1.

Provided|that all of the antennas to be used with the equipment under test are of.the same
type in deneral structure for the design and construction of the radiation meehanism, then
only the $mallest antenna with the worst case unwanted emission profile needs)to be|tested to
verify compliance with the unwanted emission requirements.

B.5 Required results

B.5.1 Necessary bandwidth

The necgssary bandwidth as calculated from the measured-pulse width, rise time and fall time
shall be Within the allocated frequency band.

B.5.2 [B_4o bandwidth

The B_4¢| bandwidth shall be calculated using the methods defined in B.4.2 and in Apnex 8 of
referencg ITU-R Recommendation SM.1544%* This bandwidth together with the |declared
frequency of the pulse transmission, are used to determine which of the masks illugtrated in
Figure B|1 or Figure B.2 shall be used for, the purposes of conformity.

B.5.3 Emission spectrum

The emigsion spectrum shall.be. below the calculated mask, as determined by B.5.2 pbove, in
both the POB and spuriousidomains, for all appropriate frequencies over the ranges [specified
in Table |B.1. As previously indicated in Clause B.2, the OOB emission masks limifs do not
apply within the allocated band or the adjacent RD/ESS-bands. The spurious emisgion limit
applies i} the spurieus*domain, regardless of frequency band.

Systems [shall-be compliant if the OOB mask of Figure B.2 is offset further into the|adjacent
band to allow-for spectrum asymmetries, provided that the necessary bandwidth agsociated
with this mask is completely contained within the allocated band.

NOTE 1 References:
a) ITU-R Recommendation M.1177: Techniques for measurement of unwanted emissions for radar systems.

b) ITU-R Recommendation M.1460: Technical and operational characteristics and protection criteria of
radiodetermination radars in the 2 900 MHz to 3 100 MHz band.

c) ITU-R Recommendation M.1796: Characteristics of and protection criteria for terrestrial radars operating in the
radiodetermination service in the frequency band 8 500 MHz to 10 680 MHz.

d) ITU-R Recommendation SM.329: Spurious emissions.
e) ITU-R Recommendation SM.1541: Unwanted emissions in the out-of-band domain.

f) ITU-R Recommendation SM.1539: Variation of the boundary between the out-of-band and spurious domains
required for the application of Recommendations ITU-R SM.1541 and ITU-R SM.329.

g) ITU-R Recommendation SM.1540: Unwanted emissions in the out-of-band domain falling into adjacent
allocated bands.

h) ITU-R — Radio Regulations — Appendix 3: Spurious emissions.

NOTE 2 Refer to the latest version of the ITU-R Recommendation.
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Annex C
(informative)

Radar target size (RCS) and detection range calculations

C.1 Radar range

The power density at range R from a radar antenna is:

G P4 R? [W/m2]

The maximum range of a radar target R, is the distance beyond which the target-gannot be
detected] The received signal power P (W) is:

P, =P;GAy o /(4 1)2R*

When th¢ received signal power P _just equals the minimum detectable signal Sp,;,, the radar
equation [becomes:

Rmax = (Pt GAg o 1(47)2 iy Y14

where

G is thelantenna gain;
o is the|radar cross-section;
P, is the|transmitted power;

A4, is the[antenna effective aperture = G (wavelength)2/4 x
C.2 Effect of a change of target size

Where a|target of radar croSs-section or "echoing area" s, is substituted for s, in the same
circumstgnces, the correspanding change in power from p, to p, received back at the radar is
given by

P2 _ 51
P1 52
hence
10 log 2_ =10 log > [dB]
§4 52
EXAMPLE 1

When a 30 m? radar reflector is substituted for 10 m?2, the change in power received back at the radar will be:

10 log (30/10) = 4,8 [dB]
C.3 Effect of a change of target range

Apart from other possible effects described in the following the relationship between power p,
reflected back from a target at distance d4, and power p, reflected back from the same target
at distance d,, is given by the inverse fourth power law as:
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In decibe

EXAMPLE

A change

4
P2 _dy

Is, this equation becomes:
10 log 22— = —40 log %2 [dB]
2 d

2

f distance from 2 NM to 3 NM will give apart from other possible changes described belo

, a power

change of:

—40 log (3/2) = 7,0 dB

C.4 Effect of target and radar height on discrete (non-distributed) targe

In calm t

b moderate sea states, a radar wave train that is reflected from the sea surf]

the anglg of incidence equal to the angle of reflection) before striking'the target will v

add to th

le wave train that travels directly to the target. This véctorial addition gives

power enhancement Y seen at the radar. When Y is expressed.in decibels it can varyj

the limitd +12 dB and — « dB. This is of considerable importance when "discrete" |or

source" t

For the 3

Argets are used.

cm band (9 410 MHz) and the 10 cm band (3 050 MHz), values for the enhg

Y (in dedibels) can be read from Figures C.1 and~C.2. The formulae on which the
Figures ¢.1 and C.2 are based are given in Clause C.7.

EXAMPLE

Question:

Answer:

By inspecti

Referring to an X-band radar whose antenna height above the sea is 15 m, at what heigh
sea shall a physically small 10 m? target be mounted, at a distance of 2 NM, in order to
effect of 10 m? at this distanice?

This will be the condition where enhancement Y =1 = 0 dB.

bn of the curve for,9'440 MHz in Figure C.1, the minimum such height is 0,7 m.

C.5 Effects offrequency sensitivity

Certain t
physical
reflector

pesof-target are frequency sensitive, as will be indicated in the formula re
dimensions of the partlcular devrce to its radar cross- sectlon For a trlhedr

ts

ace (with
ectorially
rise to a
between

"point

ncement
values in

above the

give a net

ating the
al corner

ple the

performance ofa trlhedral corner reflector WI|| be reducedby9 9 dBat S band compared with

X-band.

It shall be borne in mind also that a change of operating frequency will

addition the considerations described in Clause C.4 above.

C.6 Conclusion

affect in

Factors that affect the performance of given radar targets under normal propagation
conditions are described above. This gives a theoretical method whereby one target may be
compared with another, by simple addition of the various factors expressed in decibels.

EXAMPLE

Question:

4

It is calculated from the dimensions of a particular corner reflector that its radar cross-section (echoing
area) is 30 m? (in free space) at a frequency of 9 410 MHz (X-band). This reflector is mounted at a
height of 2,5 m above sea level, at a distance of 3 NM from a radar antenna mounted at a height of 15

m and operating at X-band.
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a)
b)

c)

Adding the above three factors, the following answer is obtained:
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How might the power returned to the radar from this reflector be expected to compare with that from a

10 m? target situated at 2 NM from the radar at a height of 0,7 m (as used in example 3)?

Considering the various relevant factors:

C.7 Formulae for Figures C.1 and C.2

power change due to greater target size is 10 log (30/10)
power change due to greater distance is —40 log (3/2)

power change (enhancement) due to lobing at 3 NM
is seen by inspection of Figure C.1 (9 410 MHz, target height 2,5 m) is

=+10,7 dB

The form

where

hq isth
hy is th
f isth
¢ isth
D isth

Power en

NOTE Fo

In the cas
correspond
relationshif

and

e frequency of operation;

b radar-to-target distance.

horizontal polarisation only:

ula for Figures C.1 and C.2 is:

Y =16sin

b velocity of microwave propagation;

h1 =/’lr -

4 Amhoh f

2c D

e radar height above the tangent plane to the earth at'the reflection point;
b target height above the tangent plane to the eafth at the reflection point;

hancement Y, expressed in decibgls (dB), is given by Y = 10 log(Y).

e of the curved earth, thesheights 7, and h, above the tangent have to be determine
ng heights & _and h, of the radar and target respectively above the surface, by use of the approximate
s (obtained from geomettical considerations):

(h D)

2
d(h +h)

(b D)2
D)

H from the

where d is the effective diameter of the "radio" earth (taken here as 6 371 x 4/3 x 2 = 16 990 km).

h2 :ht'

t

2
d(h +h)

The formulae do not take the influence of "beam divergence" during reflection at the curved earth into account,
which will reduce the maximum enhancement and "fill in" the nulls, thus increasing the minimum values of Y above

— 00,
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NOTE Rapar antenna height is 15 m and Y is expressed in decibels (dB), given by Y dB =10 log(Y).

Figure C.1 — Enhancement by reflection (dB) over free-space (9,41 GHz)
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NOTE Rapar antenna height is 75 m and Y is expressed in decibels (dB), given by Y dB = 10 log(Y).

Figure C.2)~Enhancement by reflection (dB) over free-space (3,05 GHz)



https://iecnorm.com/api/?name=68a28e9ef29f5aa01ebea6d77fd0da0b

- 146 - IEC 62388:2013 © IEC 2013

Annex D
(informative)

Factors that influence target detection

D.1 Detection

The detection of targets, particularly small or marginal radar targets, is very susceptible to
target composition, antenna height and horizontal beam width, target size and height, sea
state, clutter characteristics, and atmospheric conditions. Even small changes in these
parameters will impact target detection and for targets at closer ranges (typically within
1,5 NM), rstgmat—amptitade may be affected by mutti-path—(see Figure D-2—amd—Figure D.3).
Caution should therefore be exercised when performance comparisons are made With other
radar eqliipment for assessment purposes; in this case it is essential that theltwo pieces of
equipment are physically installed very close to each other and have the lsame| antenna
installatign height.

D.2 Target RCS values

The relatjonship between X-band and S-band RCS values for.small point targets is jassumed
to be in the ratio of 10:1. Some targets may produce a smaller ratio or an even lafger RCS
value for[ S-band, depending on the target characteristics. )Guidelines for calculatiohs based
on simplified formula relating to different target properties and detection ranges are Ipcated in
Annex (. Simple, stable and established point targets will provide a more consistent
referencg than a distributed target. An example, of a distributed target is a large yacht,
comprising multiple reflective surfaces, each of(differing radar cross-section and gt various
heights, and having multiple polarisation reflections.

The RCY| of a shoreline is variable according to the reflectivity of the surface. As the|range of
a shoreline increases, the RCS maytincrease as a greater surface is illuminated by the
antenna [beam. The surface illumipated is partly offset by the curvature of the qarth and
increased scattering of reflectedrsignals. Shoreline radar visibility should therefore rgly on the
experienge of a test authority and the performance assessment related to their expjectations
within a Known environment.

The RCY of a large SOLAS ship will vary primarily according to the structure, profile and
aspect of the ship~Newer shipping, particularly HSC, will tend to have a much gmoother
profile ard thereforé have a correspondingly lower RCS. The aspect of the ship obsérved will
also influence the-RCS value.

Distributgd\targets generate a more complex multi-path and may produce different RCS
values according to the antenna polarisation in use. A simple cylinder reflector such as a
channel marker pole will provide a known RCS if the reflector is correctly installed to be stable
and vertical. A small angular offset will greatly decrease the RCS values. For distributed
targets including all ships, the target centroid height shall be assumed.

A Swerling 1 type target is chosen for the reference performance predictions. It is expected
that if the targets are installed at sea then the effects of multi-path alone will cause significant
signal variation. The Swerling 0 case may be applicable under calm very controlled conditions
but in the case of floating targets the height and exact distance may vary, introducing differing
multi-path effects. Further, as the sea roughens the multi-path signal is influenced by the
roughness of the intervening ocean surface and specular reflection may no longer describe
the indirect path.
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D.3 Assessment of targets

It should be recognised that the undefined and varying nature of coasts and surface objects
cannot provide an accurate performance assessment. While defined test targets provide an
identifiable performance reference, atmospheric conditions and the sea surface may enhance
or degrade the range of first detection listed in Table 2. The extent of ducting or other
performance dependent phenomena will not be apparent in the empirical assessment and test
described in 6.9.2.

Table D.1 provides an indication of the spread of RCS values for ships for an X-band radar
system (RCS values are extracted from empirical measurements made by Dr P. Williams).

= valu ypi i
Referenge Description Length Total height Gross RCS-of ship| (X band)
m m tonnage m?
1 Inshore fishing vessel 8,5 2,4 5 2-1
2 Small coaster 42 4,5 225 20-680
3 Coaster 54,5 6 500 50-2 300
4 Coaster 54,5 7,6 500 320-3 p00
5 Coaster 55 7,4 500 1 000-1400
6 Large coaster 67 7,6 850-10 000 1 000-5 500
7 Collier 73 9 1570 280-2 {100
8 Naval frigate 102 9 2 000 4 800-100 000
9 Cargo liner 113 12 5000 11 000-17 000
10 Cargo liner 136 17 8 000 4 300-14 000
11 Bulk carrier 165 12 8 200 530-11{000
12 Cargo vessel 162 12 9 400 1 400-17 000
13 Cargo vessel 165 15 10 500 600-14[000
14 Bulk carrier 197 17 15-20 000 1 000-27 000
15 Ore carrier 205 18 25400 1 800-24 000
16 Container cagrier 210 23 26 500 10 000-7]2 000
17 Medium tahker 220 15 30-35 000 50 000-890 000
18 Medium/tanker 250 18 45 000 17 000-1 100 000
NOTE Thpe wide-variation in RCS values is due to the target ship aspect, the quantity and |reflection
characteristics| ofj ship deck cargo and ship structure. Stern and bow aspects provide the least RCS Malue. The
inshore v*ssel includes a small radar reflector.

D.4 Sea clutter (sea state, wind and wave height)

Sea clutter is generally defined in terms of a sea state. Establishing the sea state is important
for assessing the visibility of radar targets in sea clutter. Sea state is a term used as a
measure of wave height and can be defined for example by the Douglas scale, the
Hydrographic Office scale and the Beaufort scale, which is a wind speed scale. Guidance for
the sea state and wind speed is provided in Table 6.

The sea state describes the roughness of the sea, but is not a full indication of the strength of
sea clutter. Wind speed is often a better indication of sea clutter, though this does depend on
the duration (time blowing over sea) and the fetch (the maximum length of open water over
which wind can blow). When wind begins to blow, the sea requires a finite time to reach a
condition known as a fully developed sea. Sea states in Table 6 are approximately equated to
wind speeds. During any assessment or measurement, it shall be noted that sea swell will


https://iecnorm.com/api/?name=68a28e9ef29f5aa01ebea6d77fd0da0b

- 148 — IEC 62388:2013 © IEC 2013

make accurate assessment of wave observations very difficult and the table is only applicable
to waves formed by local wind conditions.

Crosswinds relative to the line of sight to the target produce less clutter than head winds and
in terms of clutter returns, this represents 2 dB to 3 dB (approximately half a numerical sea
state) less clutter signal return than detecting a target in head wind.

Many variables impact on actual radar performance and a controlled test cannot fully cover all
of these, nor can conditions during type approval be rigidly specified. For example, in the Sea
State 5 situation, a 5 m2 RCS target may demonstrate low probability of detection in the near
range with an acceptable or high probability of detection in the further ranges.

Figure ngm-hmmmfdmﬁmm'ate. Sea
clutter may vary so that lower detection is achieved due to the presence of wave spikes.
Atmospheric conditions can enhance or degrade detection performance. The presenge of rain
will furthﬂar degrade performance in the local area of the rain by causing additional clutter and
target refurn loss.
Detection of a navigation buoy in spiky clutter
Sea state 5, short pulse, X-band
100
90 “ l
. %‘\ F
70|
™ v=3D
- m Aw\\ / { Y
0 [ \
. 40 \fI’\\' . T/// \ ——v =chplc
30 \’\-\w W\ \f //// \\ —x— no clptter
2 e
10 \\e\i/ / \
; 3
0 1 2 3 4 5 6
Range (NM) EC
Figure D.1 — Effect of sea spikes on target detection

NOTE Factor “v” is the sea spike factor which depends on the sea conditions in the locality. The lower v gives a
more spiky clutter. High sea spikes will require a user to increase the detection threshold, thereby degrading
detection performance. The performance will also be adversely influenced by target obscuration (screening). Plot
v = calc is the value used for the predictions.

In assessing the suitability of particular radar to the task at hand it is important to be able to
model detection performance. This process includes the computation of the expected received
signals from targets and clutter, and the system noise level. One of the more difficult
problems in predicting radar target detection over the sea is accurately accounting for the
effect of sea clutter. A number of models are available to provide the average normalised
radar cross-section for the ocean as a function of sea state. The sea clutter statistical
properties play a significant role in detection as a radar is required to operate with a relatively
low false alarm rate, meaning the tail of the sea clutter distribution will have a major effect on
the detection threshold. Models for the statistical properties of sea clutter vary from the
Rayleigh distribution for low resolution radars and high grazing angles, to Weibull and Log-
normal for high resolution radars or low grazing angles. The K-distribution has been proposed
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in numerous papers and it offers a number of benefits for modelling the physical properties of
sea clutter. The K-distribution shape parameter, "v", controls the tail of the distribution and for
a small shape parameter the sea clutter becomes very spiky and for a large shape parameter
the distribution provides Rayleigh clutter.

Tables D.2 and D.3 present performance predictions for target detection in sea clutter by an
S-band and an X-band radar respectively (with parameters as defined in Clause D.7), using
the K-distribution sea clutter model. Entries with an asterisk (*) are not computed as they are
not needed to determine detectability. The predictions are generally more pessimistic than
those provided using the CARPET tool. These differences are primarily due to the introduction
of the K-distribution for the sea clutter. Comparative calculations using a large K-distribution
shape parameter provide similar predictions to CARPET.

It should| be noted that in operational conditions, the conditions selected for theymodelled
environmlent would never be achieved exactly. As a result the performance predictions are
only indig¢ative of the performance achieved in the real world and hence are dnly prdqvided for
guidance|l Probability-of-detection (Pd) figures are expressed as a percentagé and a
probabilify of false alarm (Pfa) of 10~4 is assumed.

Tlable D.2 — S-band performance predictions for ranges 0f,0,2, 0,4, 0,7 N

RCS S-band Pd (%)
(m?)

Yea state 1 Sea state 2 Sea state 3 Sea state’4 Sea state 5 Seastate 6
0,4|04|07)|02|04)|07]|02]|04]|0,7]|02]|0M4v07]|02|04]07]|02]|Dp4}|07
0,1 104 | 100 | 100 | 95 | 100 | 100 | 59 | 83 | 95 | 14~)"34 | 50 5 4 7 * * *
0,5 * * * 99 | 100 | 100 | 91 | 97 | 99 [»65 | 75 | 87 | 52 | 47 | 57 | 45 | [30 | 26

1 * * * 100 | 100 | 100 | 93 | 98 | 99.7| 84 | 90 | 95 | 76 | 65 | 77 | 66 | [60 | 52

NOTE Enfries with an asterisk (*) are not computed.as they are not needed to determine detectability.

Table D.3 — X-band performance predictions for ranges of 0,2, 0,7 NM

Bee X-band Pd (%)
(m?) Sea state 1 Sea\state 2 Sea state 3 Sea state 4 Sea state 5 Seq state 6
0,2 0,7 0.2 0,7 0,2 0,7 0,2 0,7 0,2 0,7 0,4 0,7
1 100 100 85 98 53 60 30 10 23 3 11 0
5 98 >91 > 96 > 98 90 91 83 63 75 45 63 30
10 98 > 91 > 93 > 92 > 94 > 93 91 76 85 65 75 52

The predictions provided in Table D.2 and Table D.3 are made without any signal processing
that may be available in the radar system. In fixed frequency radar, little benefit is gained
from pulse to pulse processing in sea clutter limited detection due to the correlation time for
the clutter. Scan to scan processing has the potential for reducing the effect of clutter spikes
provided the scan processing can operate over a period of time that permits the clutter spikes
to de-correlate.

D.5 Signal multi-path

Target detection, particularly in calm conditions and in lower sea states conditions, is greatly
influenced by multi-path, a phenomenon created by multiple signal paths from a given target.
Multi-path is influential at closer ranges and depends on many variables, including the
antenna height, radar transmission frequency, target characteristics (height, reflective
surfaces etc.), target range and sea state. Multi-path may enhance or reduce the target signal


https://iecnorm.com/api/?name=68a28e9ef29f5aa01ebea6d77fd0da0b

- 150 - IEC 62388:2013 © IEC 2013

amplitude due to the combined signal phase received by the radar antenna. Higher sea states
tend to reduce the effect of multi-path, while at lower sea states the signal particularly from
point targets will fluctuate in amplitude according to target range from the antenna. Figure D.2
and Figure D.3 illustrate the signal variation due to multi-path and from a point target. It
should also be noted that the width of a multi-path null increases with range so that a target
may be undetectable for some time.

100 i, Carrier frequency: 3 050 MHz
] i PRF: 0,8 kHz
Peak power: 30 kW
80 Pulse length: 0,80 us
Instantaneous bandwidth: 3 MHz
e Transmit gain: 27,0 dBi
~ Receijve gain: 27.0 dBi
> 60 Polarization: H
% Target RCS: 0,1 n2
S Swerling case: 1
5 40 Target altitude: 35m
5 Swerling case: 1
B Radar height: 15m
2 20 Sea state: 1
a) Doppler processing: nong
False alarm probability: 1e-004
0 Attenuation: on
op 0,1 02 03 04 05 06 07 '08 09 1,0 Cosmi¢ noise: on
Target range (NM)
IEC

Figure D.2 — Multi-path plots for S-band

100 . Carrier frequency: 9410 MHz
e ]r If 1 \ PRF: 0,8 kHz
\ Peak power: 10 kW
80 ~ Pulse length: 0,80 fis
Instantaneous bandwidth: 3 MHz
e Transmit gain: 28,0 dBi
=~ Receive gain: 28,0 dBi
> 60 TN Polarization: H
3 Target RCS: 12
S : Swerling case: 1
5 40 B Target altitude: 3,5M
5 Swerling case: 1
B Radar height: 15 |
2 20 N Sea state: 1
o Doppler processing: none
. False alarm probability: 1e-004
0 Attenuation: on
0,4 04 02 03 04 05 06 07 08 09 1,0 Cosmicnoise: on
Target range (NM)
IEC
Figure D.3 — Multi-path plot for X-band
D.6 Rain

Rain clutter is described and addressed in 6.9.3.2. Detection performance in Table 2 is
degraded as indicated in Figure 1 and Figure 2.

The attenuation coefficients due to uniform rain dB/km = kr (where k and a depend on

frequency band and polarisation in use, r is the rainfall rate, mm/h) are given in Tables D.4
and D.5.
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Table D.4 — Parameters for attenuation in uniform rain conditions

151 -

Frequency Khorizontal Kvertical uhorizontal uvertical
GHz

10 (X-band) 0,01 0,008 9 1,28 1,26

3 (S-band) 0,000 35 0,000 3 1,04 0,98

Table D.5 — Typical values for attenuation and backscatter in uniform rain conditions

Parameter 4 mm/h rain 16 mm/h rain
X-band attenuation (dB/km) 0,059 0,35
S-band attenuation (dB/km) 0,001 5 0,006 3
X-band backscatter dB (m2/m?3) -63 -53
S-band backscatter dB (m2/m?) -83 -73

D.7 Rpadar system parameters

D.7.1 Radar parameters

Table 2 is based on representative radar systems with{4he’parameters as listed in Table D.8
and Table D.9 and using appropriate target RCS and height parameters. Table D.6|provides
informatipn on pulse length, PRF and receiver bandwidth. The pulse length used has a

significarjt impact on target detection in sea and rain clutter.

Table D.6 — Additional radar-system parameters (X/S-band)

Parameter SP MP LP
PRF kHz 1,8 1,8 0,785
Pulse width pus 0,05 0,25 0,8
Rx bandwidth MHz 20,0 20,0 3,0

The repr

sentative radat systems used for calculations were based on non-coherent|systems,

horizontal polarisation, a single frequency and used the smallest antenna. Performance

predictions used\CARPET software to provide the range of first detection in mini
conditions for-a-defined target with a Pd of 0,8 and a false alarm rate of 10~4. A d

installatigndwas assumed with a transmission line of 20 m in length.

al clutter
wn-mast

Calculations of the reduction of range to first detection due to rain used the parameters
detailed in Tables D.8 and D.9 but with a K factor of 10 and a target height of 10 m at S-band
and 3,5 m at X-band for all cases. In addition, the multi-path and sea clutter toggles were

turned off.

D.7.2 Target parameters

The targets used in the calculations were assumed to fluctuate in accordance with Swerling 1.

D.8 Target RCS values

The values used for each target RCS in Table 2 are given in Table D.7.
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Table D.7 — Target size, height and RCS values

Target description

Target parameters

Height above RCzs
sea level m

m X-band S-band
Shorelines rising to 60 m 50 50 000 50 000
Shorelines rising to 6 m 5 5000 5000
Shorelines rising to 3 m 2,5 2 500 2 500
SOLAS ships (> 5 000 gross tonnage) 10 50 000 30 000
SOLAS sfl1ios (> 500 gross tonnage) 5 1800 1 000
Small veslsel with radar reflector meeting IMO Performance

4 7,5 0,5
Standardg
Navigatiop buoy with corner reflector 3,5 10 1
Typical navigation buoy 3,5 5 0,5
Small vessel of length 10 m with no radar reflector 2 2,5 1,4
Channel mharkers 1 1 0,1

NOTE Afditional notes in Table 2 apply.



https://iecnorm.com/api/?name=68a28e9ef29f5aa01ebea6d77fd0da0b

IEC 62388:2013 © IEC 2013

- 153 -

Table D.8 — S-band radar parameters (LP)

Propagation toggles Transmitted pulses per burst =1
Troposcatter =F Pulse bursts =1
Attenuation =T Transmitter losses =2,7dB
Free space =F White phase noise density =-120,0 dBc/Hz
Surface-based duct =F Coloured noise power =-40,0 dBc
Evaporation duct =F Cut-off frequency =1,0 Hz
Antenna noise =T Stdev timing jitter =0,1ns
Multipath =T Antenna parameters
Clutter toggles Type = rectangular
Sea clutter =T Vertical lllumination = parabolic
Land clutter =F Polari_zation = horizontal
Constant gamma =F Tracking = none
Rain =F Transmit gain = 27,0 dBi
Chaff = Rcuc;vc 3a;|| - 27,0 le
Azimuth beamwidth =1,9°
Jammeritoggles Elevation beamwidth = 30,0°
Barrage =F Azimuth sidelobe level = <35,0 dB
Responsiye =F Beamshape losses =1,6'dB
Dissipative losses =1,0 dB
Radar tqggles Tilt L 00°
Phase nofse =F Height =150 m
Doppler pfocessing =F Frame time =15s
Pulse compression =F .
Timing jitfer =F Receiver parametets
Rotating =T MTI = none
: Doppler filter bank =F
P.ropagatlon parameters Taper dopplerdfilter = Hanning
Air tempefature =15,0 °C Noise figure =50dB
Atmosphdric pressure =1 020 hPa Receiverdossés - 2‘7 dB
Relative umidity =70 % Processing'losses =1,8dB
Surface r¢fractivity = 328,0 N units False.alarm probability =40
Wind direftion =0° Fillpulses = 0‘
K-factor | o =1,333 Stdev timing jitter =0,1ns
Galactic rjoise activity = average
Sea state =0,0 Target parameters
Sea salinity = 35 promille Radar cross-section =50 000 nf®
Water tenpperature =10,0 °C Range =10,0 km
Evaporatipn duct height =10,0 m Velocity =72,0m/s
Surface-bpsed duct height =100,0 m Altitude =50,0m
Wind forcg = 3 Beaufort Swerling case =1
Land temperature =10,0°€ Circ pol RCS reduction =5,0dB
Water corjtent soil =60 % L t ¢
Surface rgughness =0,1Tm ayout parameters
Soil type =.average Performance parameter = range
Clutt ¢ Minimum plot range =0,0 km
utter garameters Maximum plot range = 46,3 km
Land clutfer reflectivity =-38,0 dBm?/m? Minimum plot velocity =0,0 m/s
Rainfall r3te = 16,0 mm/h Maximum plot velocity =300,0 m/p
Chaff dengity = 30 g/km? Minimum plot altitude =1,0m
Minimum fange rain/chaff = 0,0 km Maximum plot altitude =500,0 m
Maximum|range ¢ain/Chaff = 55,6 km Range unit = nmi
Maximum|altitdde ‘rain/chaff =1000m Velocity unit =kn
Altitude unit =m
.Fl>ammer parameters — Steps - 400
ower = " : -
. ’ : Size graphics box =640 x 480
Antenna gain = 12,0 dBi L ithmi ; =F
Bandwidth barrage mode = 600 MHz Goprinmic range axis s
Bandwidth responsive mode =10,0 MHz Contour =F
Range = 200 km Probability of detection = 80,0 %
Altitude =3,0 km Follow closing scenario =F
Transmitter parameters Write values to file =F
Mean carrier frequency =3 050 MHz genera’:e E||\F/’|2L f E
Peak power = 30,0 kW enerate -
Pulse length =0,8 us
Instantaneous bandwidth = 3,0 MHz
Pulse repetition frequency = 0,785 kHz
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Propagation toggles Transmitted pulses per burst =1
Troposcatter =F Pulse bursts =1
Attenuation =T Transmitter losses =2,7dB
Free space =F White phase noise density =-120,0 dBc/Hz
Surface-based duct =F Coloured noise power =-40,0 dBc
Evaporation duct =F Cut-off frequency =1,0 Hz
Antenna noise =T StDev timing jitter =0,100 ns
Multipath =T Antenna parameters
Clutter toggles Type = rectangular
Sea clutter =T Vertical illumination = parabolic
Land clutter =F Polarization = horizontal
Constant gamma =F Tracking = none
Rain =F Transmit gain = 28,0 dBi
Chaff = Rcuc;vc ga;ll - 28,0 dLn)l
Azimuth beamwidth =1,8°
Jammeritoggles Elevation beamwidth = 24,0
Barrage =F Azimuth sidelobe level = +<25,0 dB
Responsiye =F Beamshape losses =1,6'dB
Dissipative losses =1,0 dB
Radar tqggles Tilt 1 00°
Phase nofse =F Height =150 m
Doppler pfocessing =F Frame time =15s
Pulse compression =F .
Timing jitfer =F Receiver parametets
Rotating =T MTI = none
: Doppler filter bank =F
P.ropagatlon parameters _ . Taper dopplerfilter = Hanning
Air tempergture =15,0 °C Noise figure =5,0dB
Atmosphdric pressure =1 020 hPa Receiverdossés =27dB
Relative Humidity =70 % . Processing'losses =1,8dB
Sqrfacg rq flfact|V|ty = 328,0 Nunits False.alarm probability =4,0
Wind direftion =0° Fill pulses =0
K-factor | o =1,333 StPév timing jitter =0,1ns
Galactic rjoise activity = average
Sea state =0,0 Target parameters
Sea salinity = 35 promille Radar cross-section =50 000 n?
Water tenjperature =10,0 °C Range =10,0 km
Evaporatipn duct height =10,0 m Velocity =72,0m/s
Surface-bpsed duct height =100,0 m Altitude =50,0m
Wind forcp = 3 Beaufort Swerling case =1
Land temperature =10,02°€ Circ pol RCS reduction =5,0dB
Water corjtent soil =60 % L t ¢
Surface rgughness =0,1Tm ayout parameters
Soil type =.average Performance parameter = range
cl Minimum plot range =0,0 km
utter parameters Maximum plot range = 46,3 km
Land clutfer reflectivity =-38,0 dBm?/m? Minimum plot velocity =0,0 m/s
Rainfall rate =16,0 mm/h Maximum plot velocity =300,0 m/p
Chaff dengity = 30 g/km? Minimum plot altitude =1,0m
Minimum fange rain/chaff =0,0 km Maximum plot altitude =500,0 m
Maximum|range ¢ain/Chaff = 55,6 km Range unit =nmi
Maximum|altitdde ‘rain/chaff =1000m Velocity unit =kn
Altitude unit =m
.Fl>ammer parameters — Steps - 400
ower = N : -
) ’ : Size graphics box =640 x 480
Antenna gain = 12,0 dBi L ithmi ; =F
Bandwidth barrage mode = 600 MHz g mic range axis s
Bandwidth responsive mode =10,0 MHz Contour =F
Range =200 km Probability of detection =80,0 %
Altitude =3,0 km Follow closing scenario =F
Transmitter parameters Write values to file =F
Mean carrier frequency =9410 MHz genera:e E'\P/Igl_ f E
Peak power =10,0 kW enerate -
Pulse length =0,8 us
Instantaneous bandwidth = 3,0 MHz
Pulse repetition frequency = 0,785 kHz
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Annex E
(normative)

Sensor errors

E.1 General

The accuracy figures quoted in 11.3.14 Table 11 and TT Scenario 1 are based upon the
following sensor errors and are appropriate to equipment complying with the performance
standards for shipborne navigational equipment.

E.2 Radar
E.2.1 Target glint (scintillation) (for 200 m length target)
Along lerjgth of target o = 30 m (normal distribution).

NOTE o means "standard deviation”.

Across beam of target ¢ = 1 m (normal distribution).

E.2.2 Roll-pitch bearing

The bealing error will peak in each of the four quadrants around own ship for tgrgets on
relative hearings of 045°, 135°, 225° and 315° and will be zero at relative bearings of 0°, 90°,
180°, and 270°. This error has a sinusoidal variation at twice the roll frequency.

For a 109 roll, the mean error is 0,22° with'a'0,22° peak sine wave superimposed.

E.2.3 Beam shape

Assumed normal distribution giving bearing error with o = 0,05°.

E.2.4 Pulse shape

Assumed normal distribution giving a 3 sigma range error of 2 m (1 o = 0,66 m).

E.2.5 Antenna-backlash

Assumed reetangular distribution giving bearing error £ 0,05° maximum.

E.2.6 Quantization

Bearing — rectangular distribution £ 0,1° maximum.
Range — rectangular distribution = 0,01 NM maximum.

Bearing encoder assumed to be running from a remote synchro giving bearing errors with a
normal distribution ¢ = 0,03°.

E.3 Gyro-compass

Calibration error 0,0°. Normal distribution about this with c = 0,08°.
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E.4 Log

Calibration error 0,0 kn. Normal distribution about this, 3 ¢ = 0,2 kn.

E.5 Errors

The bearing error resulting from the combination of all sensor errors including target glint
shall be limited to £0,6°. Calibration errors are regarded as having longer periods.
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Annex F
(informative)

Target scenario simulator/reported target simulator

F.1 Target scenario simulator (TSS)

The TSS shall provide 5 target tracking scenarios as described in 11.3. The prime
requirements are:

— provide a minimum of 100 radar targets with a controlled defined velocity and defined

initial
—  provig

—  provig
asseg

F.2 R

The repg
functions

PC basedl.

The RTS

— suffic
comp
indicg
to pe
Therg
with 4
with 3

— four t
two 9
sceng

F3 C

The func

bported target simulator (RTS)

Fising any combination of class A and:class B messages, to test proces

'mit visual assessment of target ndmbers, and shall extend from 0,3 NM t

pua;t;uu,
e a fading target, a 50 % paint target and lost targets on demand;

e a minimum of five target tracking (TT) test scenarios to known, soll
sing the tracking performance.

rted target simulator (RTS) provides the test scenarios”for testing the A
and for target association for tests described in Clause 10. The simulatod

shall provide:

ent AIS targets to simulate VDMs corresponding to 90 % of a fully loaded

tions/alerts required in 11.3 to 11.7Z5The AIS targets shall be arranged in

tions for

IS target
shall be

AIS VDL,
sing and
A pattern
D 12 NM.

shall be a mixture of target velocities, varying from those moving at a hig:l: velocity

F.4 Si

high reporting rate with apprepriate additional sentences, to those at zerg velocity
low reporting rate.
est scenarios for testing/target association and disassociation. In these sfenarios,
imulated targets, ane- tracked and the second reported, shall be provigled. The
rios are described.in 11.7.
bmbined simulator
ions ofithe two target simulators (RTS and TSS) may be combined into a sirlgle unit.
mulator-output-sighals

The simulators (TSS and RTS) shall provide outputs for azimuth, heading, stabilisation
(IEC 61162, gyro and EPFS), synchronisation and video. (An interface shall be provided by
the test authority or by the equipment supplier if the EUT is not compatible):

— azimuth: incremental TTL pulses, 4 096 pulses per scan;

— headi

— video

ng: single TTL pulse, 5 ms to 10 ms duration, once per scan;

: (+5 £ 0,2) V peak into 75 Q, referenced to 0 V; noise floor +0,5 V peak;

— synchronisation: +12 V nominal into 75 Q, single pulse 100 ns to 200 ns at PRF.
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Annex G
(informative)

Tracked and reported target states

This Annex gives the target tracking state diagram in Figure G.1 and the AIS target state
diagram in Figure G.2.
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Figure G.1 = Tracked target states
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Figure G.2 — AIS target state
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Annex H
(normative)

IEC 61162 sentence formats

This Annex H specifies the IEC 61162 sentences that shall be supported.

H.2 IEC 61162-1 Mandatory sentences

Mandatofy sentences are listed in Table H.1 and defined in IEC 61162-1 and;
management, in IEC 61924-2. Suggested association of sentences with input and oulf

are commented Table H.1.

Table H.1 — Mandatory IEC 61162-1 sentences

Pafameter Sentence format Comments
Time and|date $--ZDA Input Port 1
Geographiic position $--GLL Input 1
$--GGA
$--GNS
AIS targg and own ship | !--VDM Input 2
informatign 1--VDO (Load up to maximum bandwidth, IEC 61162-1 uhsuitable)
Datum $--DTM tnput 1
Heading $--THS Input 2 (Update rates to 50 Hz, IEC 61162-1 unspitable)
Speed $--VBW Input 1 from SDME
$--VTG (Up to required target capacity. IEC 61162-1 unduitable)
Tracked target data 1--TTD Output 1 or 2
$--TLB (up to maximum bandwidth)
Own ship|data* $--08D Output 1
Radar sydtem data* $--RSD Output 1
Alarm hardling $--ALR Input 1 and Output 1
$--ACK
Alert handling $--ALC Output 3
$=ALF
$--ARC
$--HBT
Alert handling $--ACN Input 3
$--HBT
Heading* $--HDT Input 1 and 2 (Update rates to 50 Hz, IEC 61162-1
unsuitable)
Speed* $--VHW Input 1
Activity information $--EVE Output 1

NOTE Sentences included for backward compatibility are marked with an asterisk (*).

for alert
put ports
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H.3 Optional alternative IEC 61162-3 compliant messages
Optional messages for use with IEC 61162-3 are listed in Table H.2

Table H.2 — Optional IEC 61162-3 messages

Parameter Parameter Group Number (PGN) and Description
Time and date 129033 - Time & date
Geographic position 129044 - Datum

129025 - Position, rapid update
129029 - GNSS position data

ATS target and own ship TZ9038 - AIS Class A position report

information 129039 - AIS Class B position report

129040 - AIS Class B extended position report
129794 - AIS Class A static and voyage related data
129798 - AIS SAR aircraft position report

129809 - AIS Class B “CS” static data report, part,A
129810 - AIS Class B “CS” static data report, 'part B
129041 - AIS AtoN

Heading 127250 - Vessel heading

Speed 128259 - Speed, water referenced
129026 - COG & SOG, rapid update

Tracked target data 128520 - Tracked target data

Own ship data 130577 - Direction data

Alarm handling 126983 - Alert

126984 - Alert response

Alert handling (Output) 126208 - Request group function
126983 = Alert

126985-= Alert text

127001 - Alert list

Alert handling (Input) 126984 - Alert response
127002 - Responsibility transfer function

H.4 Optional radar VDR Ethernet interface using the TCP/IP protocol

NOTE This interface has:-béen superseded by IEC 61162-450 and is not recommended for new equipmgnt.
H.4.1 Definition

This optipnaltinterface is addressing the need to simplify interfacing high-resolution [radars to
Voyage Pata Recorders (VDRs). The digital copying of the original radar pregentation
improves quality by removing digitising errors and reduces overall system complexity. It is
also easily extended into a general method for data transfer via Ethernet.

NOTE 1 The TCP standard is RFC 793:1981, Transmission Control Protocol (TCP), Internet Activities Board
recommended standard. The IP standard is RFC 894: 1984, Internet Protocol on Ethernet Networks, Internet
Activities Board elective standard. The Ethernet standard is IEEE 802.3.

NOTE 2 To reduce network load, it is advisable that the presentation data in the radar system are not only
captured but also pre-processed and packed before they are sent to the VDR via TCP/IP. Experience has shown
that the compression and transmission process of compressed data stresses a radar system far less than the
transmission of uncompressed data.

The protocol specification is followed by a description of the principle of presentation
acquisition and streaming. Table H.3 describes the terminology used.
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Table H.3 — Description of terms

Term

Description

BYTE:

The lowest level data element consisting of 8 ordered bits (sometimes called an octet). Bit
order is as determined by the computer implementation. Note that the implementation is
required to make any necessary conversion between network bit order and computer bit order

Data packet:

A number of bytes that contains a header, an optional sequence of reserved bytes and the
actual message content. The header specifies the length of header itself, of reserved bytes
and data and will also contain information that allows a number of data packets to be re-
assembled into a presentation

Data element:

One or more bytes that forms a stand-alone information carrier, i.e. a time stamp, an integer
or a character

DWORD:

Double word. One unsigned 32-bit integer (in range 0 to 4 294 967 295). The DWORD is

constructed from four consecutively transmitted BYTE, where the transmission order jon the
network is the most significant BYTE first followed by the next most significant BYTE(till the
least significant BYTE

Presentatjon:

One group of bytes that forms a stand-alone data set, for example one (conipréssed)|radar
presentation

Message pata:

The data contents of a data package

Reserved A number of bytes in the data packet that may be ignored by the“receiver. The reserved bytes

bytes: may be additional header information that only has meaning f6r newer versions of th¢ protocol
or they may also be used for manufacturer specific purposes

WORD: One unsigned 16-bit integer (in the range 0 to 65 535), The WORD is constructed from two
consecutively transmitted BYTES, where the transmissjon order on the network is thg most
significant BYTE followed by the least significant BYTE

STRING[N]: A sequence of exactly N BYTES, interpreted as’a string of characters. The transmissjon order

on the network is the left-most character firsta[fithe string is shorter than N, additional trailing
bytes shall be set to zero. All strings in the_.header are encoded in ISO 18859-1 (ISO|Latin 1)

H.4.2 Data field structure for transfer.of presentations

H.4.2.1 General

The files| or data streams are transmitted over the network in packets. The data field is
defined ds a sequential and unpadded stream of octets divided into two main groups|- header
and package data, as shown below. The header is needed for synchronisation and data

integrity yalidation.

H.4.2.2 Elements of the header structure

Header

Package data

The header format is defined in the Table H.4. The first column specifies the name of the data
item inside the header (starting from offset zero). The second column specifies the data type
and size. The third column describes the data item and its purpose.
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Table H.4 — Header format (7 of 2)

Header
Data item TYPE Description

token STRING[6] It shall always contain the string “RaDaR” including a trailing NULL character.
Identifier as ASCII string with a length of 5 bytes. This token defines the
beginning of a new data block

crcHeader WORD Cyclic redundancy check for the header according to CRC-16-CCITT. The CRC
is calculated from and including headerversion to and including any reserved
bytes. The CRC is calculated from the sequence of bytes after formatting into
transmission byte order.
The CRC polynomial is: x'® + x'2 + x5 + 1

headervegsion | WORD Defines the header version. The headerversion with value 0 is defiped in this
standard. Extensions and/or modified versions will update this value

headerlength DWORD Defines the header content in octets. This is the length of theftheader §s
defined in this subclause including the reserved bytes. TheCheaderlength shall
be a minimum of 68 (no reserved bytes)

datalengt DWORD Defines the data content of this data package in octets. This may be the full
(oversized) data in one package or a typical size for‘network transfer (1280
octets). In the latter case, maxnum, actnum and ‘'streamlength will be ysed to
synchronize data packets into a complete datafransfer

timeSec DWORD Seconds part of time stamp. Timestamp iscconstructed both of time in|seconds
and nanoseconds at the grabbing instant. This timestamp shall be magle at the
source immediately at data recording; for example just before the scrdenshot.
The nanoseconds are needed duedto réquired time resolution of 0,05 ¢ for VDR
according to IEC 61996-1.
The time representation is thé&himber of seconds since January 15t 1970, not
including leap seconds (i.e(in astronomic/GMT representation).
This information is only needed with the first packet of each file or dath stream.
Time stamps in the fellowing data packages belonging to the same daja
transfer shall be discarded by the receiver
NOTE It is only practicable to use this value if the synchronization bgtween
the destination-device (e.g. VDR) and the source device (e.g. Radar uhit) is
sufficiently precise (in the range of milliseconds). The difftime data itefjn may be
used as.an alternative method for synchronisation. If difftime is non-zgro, this
field shall be ignored

TimeNsed DWORD Nanosecond part of time stamp. See timeSec for details
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Table H.4 (2 of 2)

Header
Data item TYPE Description

difftime WORD Time difference in milliseconds between data recording instant (e.g. grabbing
instant) and transmission of the first packet of recorded data file or data
stream. This element is evaluated only when the first field of the respective
structure is zero (timeSec = 0).
A timestamp with a resolution of at least in the millisecond range is made
immediately before the source generation (e.g. screenshot) and the second
timestamp is made immediately before the first packet is transmitted. The
difference is entered as “difftime” and the packet is then sent.
The destination device (e.g. VDR) uses this difftime value together with its
system time to determine the timestamp for the transmitted data. [lim§
tolerances between destination device (e.g. VDR) and source dévice (e.g. radar
unit) may be neglected, because the time reference of the destination|device
(e.g. VDR) is always the system time of the destination deviee+(e.g. VDPR)

maxnum DWORD Number of packets needed for transmission of the corrésponding file qr data
stream. The value can be 1 or more

actnum DWORD This packet number (range from 1 to maxnum)

streamlength DWORD Defines the length of the (full) stream/presentation content in octets

device BYTE Data source (device) as binary value, 1,> equipment 1, 2 > equipment|2, etc.
The value can be between 1 and 255

channel BYTE Subdivision according to data soufce (device), values from 1 to 255, default = 1

deviceip DWORD IP of transmitting device; optionally used, if packet was broadcasted. The IP
address is entered in Network ‘Byte Order Format (DWORD)

deviceport WORD That port the transmitting\device has used for message broadcasting. [t may be
used optionally

datatype STRING[16] This string defines\the datablock encoding by assigning a file extensign to the
datablock for the server.
Data Compression algorithms may be added into the data type (e.g. ggip
compression of a BMP presentation is identified with file type "bmp.gz]').
Archive)formats may encapsulate filenames and file extension into thel data
(e.g. ZIP archive is identified with file type "ZIP").
Datatype for input to the VDR shall correspond to standardised preserjtation
and audio formats that are possible to import into COTS (commercial ¢ff the
shelf) picture, image and audio manipulation applications (e.g. "bmp",|"png",
"ipg", "avi”, "mp4", "ogg", "wav", "mp2", "mp3").
The image quality shall comply with the image test of IEC 61996-1

Status of WORD The status for the data return. A zero is returned for normal operation] Non-

acquisitioh zero value is used to indicate an error condition. A descriptive text maly be put
in the status and information text field

Status and STRING[n] Status information (e.g. successful operation or error codes). This may be one

information or more strings terminated by a binary null

text

H.4.2.3 Elements of the package data structure

The package data format is defined in Table H.5. The first column specifies the name of the
data item. The second column specifies the data type and size. The third column describes
the data item and its purpose.

NOTE The package data structure size is set to zero if only status information is transmitted.
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Table H.5 — Package data format

Package data

Data item TYPE Description

datablock BYTE[datalength] This item is the data either split into pieces or in one block. Size is
defined by datalength in the header

NOTE There is no CRC for the data contents as this is partly handled by the TCP/IP layer or by other
mechanisms in the contents format. The header has a separate CRC as it is deemed more critical for the correct
operation of the system.

H.4.3 Structure of the transfer stream

H.4.3.1 General

The trangfer may be sent either as a single header and (oversize) datablock, or |split into
multiple headers and datablocks.

Multiple data blocks can be used for transmitting devices that have limited internal sforage or
to contro| the bandwidth utilization of the network. If very large files\are transmitted, |t may be
useful to|divide it into blocks that are transmitted with some time interval so that other traffic
also can pe interspersed.

H.4.3.2 Single header and package data

The complete file or data stream is transferred as ane datablock. The data items acfnum and
maxnum [shall be set to one.

H.4.3.3 Multiple headers and package data

The comfplete file or data stream is split into a number of datablocks. Each header and
datablock is transmitted in increasing, order, beginning with the first datablock and ending with
the last datablock. Synchronisation is*achieved with data items actnum and maxnum.

H.4.3.4 Unknown data types

A receivgr that does not'understand an incoming data type shall give one alert for the first
message| and then silently ignore all incoming data without closing the connectipn if the
receiver is a server;

NOTE This provision is made so that one does not get an infinite number of connections and broken dqonnections
and correspondingyalerts. The client will normally try to reconnect after 30 s in any case.

nt _on
Ht—ctt

[OR
[OR

If the rece+rrer—is—a—ech oes—hoetunderstand—incoming—data—it—shatgive—an-alert and

immediately close the connection.

NOTE |If a radar receives unexpected data on the return link from the VDR server, this can be treated as an error
as described here. Normally the VDR does not send any data to the radar.

H.4.4 TCP port and IP addresses
The IP address is freely selectable and is depending on the network configuration of the

corresponding equipment manufacturer. The IP address of each presentation source and the
VDR has to be coordinated and set manually beforehand.

Equipment unable to perform an address look-up service should be configured to the same IP
sub-net. A router can be used if the equipment is connected on different IP sub-nets.

The default TCP port between radar and VDR for the transfer shall be 7096.
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NOTE The radar supports configuration of the VDR port number and IP address.
H.4.5 Support for redundancy

Redundancy, if required, is established by utilising two independent networks (with
independent power supplies and separate network components). Then each client and server
will have two physical interfaces to the two independent networks.

The client and server shall be configured with the same network address, except for the
subnet part. The client sends all messages on both networks with identical content. The
server will receive and compare the two messages and use one of the copies.

H.4.6 Principle of operation

The prindiple of operation is described as implementation guidance.

H.4.7 VDR as server and radar as client
H.4.7.1 General

To satisfy performance standard requirements to the VDR, the VDR has to be configlired as a
passive ljstening device. Thus, the VDR is the passive server listening while the radar is the
active client connecting and transferring the data.

Note thaf the VDR may be set up to accept multiple clients on the same input port. This is
necessary if more than one radar is assumed to send its presentations to the YDR. For
redundarnt networks, it is not necessary to support multiple clients on the listening port as the
listening ports have to be configured for two different sub-nets.

H.4.7.2 Connection management from_radar client

The clienjt shall establish a connection-to the server immediately after system initjfalisation.
Once thel connection is established, the-Client is responsible for the connection and 4treaming
of data packet to the server.

If the cdnnection attempt fails. or connection is lost, the client shall try to estaplish the
connectign again. The interval between attempts shall not exceed 30 s. The maximum update
interval for the radar presentations in the VDR is 15 s. This corresponds to two intervpls.

H.4.7.3 Connection management from VDR server

The server shall-make the listening port available for data transfers during initialisation.

The manlufacturer shall specify the maximum number of client connections for the server. The
server shall receive data individually from connected clients and detect any loss of connection
from clients.

NOTE Some equipment test and performance standard require alerts to be raised for loss of connection.

The server may in some cases only detect a failed connection by timeout since data was
received last time. The server data reception timeout shall not exceed 30 s. The server shall
reinitialise the listening port and the receiver software module after timeout for the client.

H.4.7.4 Capturing the screen content

Initially a digital screen copy is used to generate a presentation bitmap. The capturing
process shall be independent of the radar application creating the presentation.
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H.4.7.5 Conversion into standardised presentation format

The captured presentation bitmap in the system memory (up to this point still a pure bitmap,
i.e. as a pixel stream) is then converted into a standardised presentation format. The
presentation format may be lossless or lossy. All algorithms shall comply with the receiving
equipment requirement, i.e. VDR presentation tests as specified in IEC 61996-1.

NOTE Standardised presentation formats are possible to import into COTS (commercial off the shelf) picture and
presentation manipulation applications.

H.4.7.6 Error handling

The server shall ensure data integrity at reception by verification of the header including

token, veW&M&M@M&W&c&Ton shall
be procepsed and indicated according to individual equipment standards (for VDR-according

to IEC 61996-1).

NOTE Copsistency of data fields depends on application. However, strings can be cheegked against| containing
illegal charpcters, message sequence numbers can be checked, etc.

H.4.7.7 Transmission of a presentation

The mespage header information is sufficient for the server tordecode the data stjeam and

The clierE transmission of a presentation may occur at any time whén the connectior] is open.
reassem

le the presentation and its associated header information data.

A presentation shall be encoded and transferred as One single (oversized) data pajcket with
defined Header, or as a set of packets with individuallyspecified sizes.

H.4.7.8 Device identification

All client$ shall be configured with a unique-device identification (1-255) to allow the|server to
unambigyiously identify the source of the-received packets.

H.4.8 Interface test and test results
H.4.8.1 General

The radaf is tested as a,client and the VDR as a server.

H.4.8.2 Test of chient
H.4.8.2.1 Description

The test fetéup is a controllable server and the equipment under test. The following tgsts shall
be performedamdpassed:

H.4.8.2.2 Connection establishment test

Remove server from network and power up client. Verify that client performs reconnection
attempts as specified.

Connect server and verify that connection is established.
Test that the presentation transfer time is no more than 5 s.

H.4.8.2.3 Lost connection test

Power down or physically remove server from network and verify that client detects
connection failure. This will normally require the transmission of some data from client.
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Reconnect server and verify that client really is able to send data as specified. Inspect
headers and verify that they are according to the data format specification. Verify that time
stamp is increased.

Break connection in the middle of a transfer. Verify that the client equipment continues to
operate and tries to reconnect. The client may also raise an alert.

H.4.8.2.4

Presentation quality test

Apply the test presentations defined in the presentation test of IEC 61996-1 on the display.
Verify that the presentations transfer without degradation for lossless transfers, or within
presentation test limits for lossy transfers.

H.4.8.3
H.4.8.3.1

The test

Test of server
General

set-up is a controllable client server and the equipment under test."The clien

able to generate the following and tests shall be made that check the correct func

f shall be
ioning of

specified.

hlert and

the servdr in these cases.

H.4.8.3.2 Connection establishment test

Remove [lients from network and power up server. Verify~that server starts up as
Verify that configured clients without connection raise alért:

Connect lient(s) and verify that server enters normal operation.

H.4.8.3.3 Lost connection test

Break cgnnection in the middle of a transfer. Verify that the server raises an
continueg to operate.

H.4.8.3.4 Single message transfer test

Test trangfer of at least one._presentation streamed as one packet.

H.4.8.3.5 Multiple message transfer test

Test trangfer of at.least one presentation streamed into a minimum of 5 packets.
H.4.8.3.6 Multiple client test

TeSt Simdiidllcuub ildllbfclb fIUIII tilc Illd)\illlulll a“uvvcu' IIUIIIiJUI Uf biicllib dbbUIUIi
manufacturer.

H.4.8.3.7 Erroneous input test

Test incorrect length set in the header.

H.4.8.3.8

Undefined header test

Test header version set to undefined value in the header.

g to the
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Annex |
(normative)

Radar control function/indication grouping

1.1 General

Operational controls for navigational systems and equipment shall be easy to identify and
simple to use. Controls may be implemented through dedicated hardware, screen-accessed
soft keys, or a combination of both. The primary controls for each navigational system or
equipment shall be identified and provided with an associated status indication in accordance
with the fomctiom s —Serving:

1.2 Logical grouping of data and control functions
Data and| control functions for radar applications shall be divided into logical groups.
Table I.1|provides examples of top-level logical groupings of dataand controls for radar.

Tablg 1.1 — Top-level grouping of data and control functions for radar applications

Own ship information Navigation tools
Position Cursaorveadout
Heading/dpeed (or course/speed) VRM/EBL/ERBL readout
Parallel index lines readout
Range and mode information Radar system information
Range scgle Standby/run
Azimuth Qrientation mode Pulse length
Sea/Groupd Stabilisation mode Frequency band
Motion mgde Master/slave designation
Tune
Target information Radar signal information
Target aspociation
Target veftor properties Gain
Target trafls Rain
Collision @voidance parameters Sea
AIS statu Processing (for example target enhancement|or
AlIS filter correlation)
Chart General
Scale Alerts

Database|information

Compliance with the logical grouping is tested in Clause 12.
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1.3 Symbols for controls

When any of the following controls are used, they shall be identified in English by the relevant
name or abbreviation as listed in IEC 62288. In addition, they may be identified by standard
icons as shown in Table 1.2.

Table 1.2 — Icons for common function controls (7 of 2)

Name Explanation Symbol Name Explanation

HEADING | To identify the
LINE OFF [ "heading line"
off pn:ition

OFF To identify the |6
"off" position

of the control

or switch

ON To identify the |7
"radar on"
position of
the switch

Symbol
3 - 0 STAND-BY | To identify the |8 SHORT To idgntify the
"radar stand- PULSE "shorf" pulse
by" positipn of
position of the the pdlse
switch length
selecfion
contrgl
9 @

RANGE To identify the
"rangg"

selecfion

switch

NORTH-UP | To-identify the [9
‘north-up”
position of the
mode of
presentation
switch

LONG To idgntify the
PULSE "long'| pulse
positipn of the
pulse|length
selecfion
contrgl

SHIP’S To identify the |10
HEAD-UP "ship’s head-
up" position
of the mode

of presentation
™

TUNE To identify the
"tuninjg control"

switch
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Symbol Name Explanation Symbol Name Explanation
11 GAIN To identify 16 RANGE To identify
the RINGS the maximum
"gain" position of
control the
"range rings
brilliance"
control
12 TN RAIN To identify 17 L~ VARIABLE To identify
the RANGE the
\ position of MARKER "vafiable
the range
/ "rain" control marker"
/ or switch control
13 SEA To identify 18 ELECTRONIC [ To {dentify
the minimum BEARING the
LAAL position of LINE "elgctronic
the "anti- bedfring line"
AAA clutter confrol
ANAAL sea" control
14 PANEL To identify. 19 TRANSMIT/ | To {dentify
ILLUMINATION | the RECEIVE the
maximum MONITOR posjtion of
position of the
the “panel performance
ilumination” moritor
control or swi{ch
switch
15 DISPLAY To identify
BRILLIANCE the
maximum
position of
the "display
brilliance"
control
1.4 Icon codes of practice

The following code of practice should be used when marking equipment controls with optional
icons:

a)
b)

c)

the minimum dimension of a symbol should be not less than 9 mm;

the distance between the centres of two adjacent symbols should be not less than
1,4 times the size of the larger symbol;

switch function symbols should be linked by a line. A linked line infers controlled action;
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d)

e)
f)
g)

h)

variable control function symbols should be linked by a line, preferably an arc. The
direction of increase of the controlled function should be indicated;

symbols should be presented with a high contrast against their background;
the various elements of a symbol should have a fixed ratio one to another;

multiple functions of controls and switch positions may be indicated by a combined
symbol;

where concentric controls or switches are fitted, the outer of the symbols should refer to
the larger diameter control.
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Annex J
(informative)

Interference to shipborne radar from
emissions in adjacent frequency bands

Overview

In a future edition of this Standard, consideration of new test requirements will be required to
ensure that radars can operate in the presence of interfering systems, above and below the
radar band, applicable to magnetron based and solid state radar systems.

IMO recggnises radar as an important tool to aid collision avoidance. Its use\s |explicitly
referencgd in the International Regulations for Preventing Collisions at Seafand carriage is

made mandatory by the Convention on Safety of Life at Sea (SOLAS).

The deplpyment of Broadband Radio Services (BRS) is now authorized’in the banfls above
and beloy S Band radar (2 900 MHz to 3 100 MHz). This presents a threat to shipbofne radar

systems pf degraded detection performance and reduced usability:

Beginning with WRC-03, the ITU agreed on new frequency d@llocations for the band 2{520 MHz
to 2 690 MHz. This included fixed and mobile services inl) regions. Preparations weére made
to use th|s band for Broadband Radio Services (BRS).such as WiMAX and LTE and|by about
2010 sugh services were already being deployed, Inaddition, there are similar !Exed and

mobile allocations in the band 3 400 MHz to 3 600 MHz. Parts of that spectrum hav
been allocated to BRS. Other spectrum reallocations even closer to S-band are possi
the incre@sing demand for BRS spectrum.

J.2

already
le given

Adjacent Frequency Bands

Before the advent of these new services shipboard radars were able to operate in a felatively
benign radio environment with, regard to possible interference from the adjacent bapds. This
also inclyded the bands, 2 700 MHz to 2 900 MHz and 3 100 MHz to 3 400 MHz, allf of which

were allocated entirely to radiodetermination services.

This fungamental change to the radio environment and possible levels of interfergnce has
brought pbout many- studies and some practical trials to quantify the potential [levels of
interference on-sshipboard radars operating in the S Band from the use of BRS in|both the
2 600 MHz and 3 400 MHz bands. The output of these studies is generally in the fofm of the
geograplficiseparation distances required between the radiodetermination and BRS| services
at transmitter—powerltevels—based-on-broadbandindustry—guidance—forltevels—ofinterference
assumed to be acceptable on navigation radar.

rorerrt

As stated in 6.2.1 shipborne radar should operate in conformance with the ITU Radio
Regulations and applicable ITU Recommendations. In particular, the ITU Radio Regulations
include:

Article 3.3. Transmitting and receiving equipment intended to be used in a given part of
the frequency spectrum should be designed to take into account the technical
characteristics of transmitting and receiving equipment likely to be employed in
neighbouring and other parts of the spectrum, provided that all technically and
economically justifiable measures have been taken to reduce the level of unwanted
emissions from the latter transmitting equipment and to reduce the susceptibility to
interference of the latter receiving equipment.
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o Article 3.13. The performance characteristics of receivers should be adequate to ensure
that they do not suffer from interference due to transmitters situated at a reasonable
distance and which operate in accordance with these regulations.

e Article 4.3. Any new assignment or any change of frequency or other change of
characteristic of an existing equipment shall be made in such a way such as to avoid
causing interference to services rendered by stations using frequencies assigned in
accordance with the table of RR frequency allocations and the other provisions of these
Regulations.

J.3  Current situation

A shipboard radar system in an allocated band may be susceptible to performance
degradatlon due to BRS equipment operating in adjacent bands. The resulting degradation
will put the detection of small targets at risk. If the operation of automatic-tuning_fungtions are
affected, | then detection of larger targets could also be at risk, although (this c@ncern is
currentlylunproven. Field tests have shown that, due to the broadband and @ontinuolis nature
of such interference, in some cases radar users may observe nothing totwarn them of any
loss of capability.

Shipboard radars are required to detect a variety of targets at specified distances With a 0,8
probabilify of detection given 1x10~4 probability of false alarm ‘and to maintain tracking of
targets with 0,5 probability of detection. Interference may cause degradation belpw these
requiremgnts, quantified by decreased detection range or detection probabilities. Intgrference
protection criteria are needed to limit this degradation{JThese criteria include the allowable
detection| degradation, minimum separation distanceallowable outage, and limits gn out-of-
band and spurious emissions.

NOTE Oufage is a measure of reliability and reflects ‘the statistical consequences of variation oyer time in
propagatiop conditions and anomalous propagation betWween locations of the radar, target and interferigg sources.
Initial studips have expressed outage as the percentage of time the radar is operating below the allowefl degraded
probability pf detection in 50 % of the physical area~covered by an analysis.

Initial stuldies are focused on two interference mechanisms. In the first case, interfer¢nce may
be caused by BRS out-of-band andispurious emissions entering the radar receiver bIndwidth.
This may be mitigated by filtering at the BRS transmitter. In the second case, intg¢rference
may be faused by BRS emissions that overload the radar front end. This casel may be
mitigated| by radar receiverfiltering.

base stafion transmitter and by increasing the distance from the shoreline to the clogest BRS
base station. Neither approach is applicable to mobile user terminals, which might be
operated|in relatively close proximity from bridge wings, open decks and nearby vesskEls.

Either czse may be .alleviated with attenuation achieved by re-aiming the antenna pf a BRS

In|t|a| St ac chowy that DDQOQ onrin o Aralooinne nan ditao bao attaniiatad to ~novar lay, -\ls beIOW
TCo— ooVttt DTy o P U oS CTTooToTTo e ot oo C—TottC oot Co—tO—poweT—TCv T

limits established by the ITU to maintain reliable radar performance commensurate with the
needs of ships operating under SOLAS regulations. In one example, based on industry
guidelines for WiMAX with a 20 W BRS base stations in a cellular network transmitting a
single channel toward radars and allowed a minimum separation of 1 km from radars, it has
been estimated that BRS transmitters would need 100 dB of spurious emission attenuation to
limit degradation in probability of detection to 5,3 % or a reduction in range of first detection
by 5 % with 1x10-4 probability of false alarm and 5 % outage. Further degradation occurs if
the WIMAX network is operating with a larger number of channels. For 20 channels, the
increased spurious emission levels are estimated to require an additional 13 dB attenuation of
spurious emissions. These initial studies assumed a clutter free environment, normal
propagation in a maritime temperate climate and did not include radar side lobe effects. The
effect on Doppler-based velocity measurement was not examined.
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To maintain the performance of shipboard radar systems and thus navigation safety, further

research

is needed into the trade-off between parameters including:

e acceptable radar performance degradation;

e acceptable radar performance reliability;

e radar

receiver overload and front-end filtering characteristics;

e BRS out-of-band and spurious emission levels;

e minimum shoreline setback distances for BRS transmitters.

The power levels, spurious emission levels, and shoreline setback of BRS transm
factors rggulated by national administrations and are outside the scope of standards
equipment. However, interference caused by BRS out-of-band and spurious (emissi

that fall w
to some
the noisel

Standard
filtering g
on radar

ithin a radar receiver’s bandwidth cannot be filtered out at the radar.receive
Hegree degrade radar performance and usability by effectively raising or m
floor.

s for shipboard radar systems should recognise the fiecessity of radar
nd receiver overload characteristics that will reduce the impact of the BRS 4

additionéﬂ test methods which may call for field testing in.a benign EMI environme
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1) La Cofnmission Electrotechnique Internationale (IEC) est une organisation mondiale~de ng
compogée de I'ensemble des comités électrotechniques nationaux (Comités nationaux de 1'l[EC). L’
objet d¢ favoriser la coopération internationale pour toutes les questions de normalisation’ dans le
de I'élgctricité et de I'électronique. A cet effet, '|EC — entre autres activités)~' publie dg
internafionales, des Spécifications techniques, des Rapports techniques, des Spécifications accg

2)

3)

4)

5)

6)
7)

8)

9)
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COMMISSION ELECTROTECHNIQUE INTERNATIONALE

MATERIELS ET SYSTEMES DE NAVIGATION
ET DE RADIOCOMMUNICATION MARITIMES -

Radar de bord — Exigences de performance,
méthodes d'essai et résultats exigés

AVANT-PROPOS

AS) et des Guides (ci-aprés dénommés "Publication(s) de I'lEC"). Leur élaboration est co
d'études, aux travaux desquels tout Comité national intéressé par le| sujet traité peut par
btions internationales, gouvernementales et non gouvernementalesj\€n liaison avec I'lEC,
ent aux travaux. L’IEC collabore étroitement avec I'Organisation Ihternationale de Normalis3
bs conditions fixées par accord entre les deux organisations.

isions ou accords officiels de I'l[EC concernant les questions, techniques représentent, dang
ible, un accord international sur les sujets étudiés, étant'donné que les Comités nationa

blications de I'lEC se présentent sous la forme deirecommandations internationales et sg
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L’attention est attirée sur le fait que certains des éléments de la présente Publication de I'lEC peuvent faire
I’objet de droits de brevet. L'IEC ne saurait étre tenue pour responsable de ne pas avoir identifié de tels droits
de brevets et de ne pas avoir signalé leur existence.

La Norme internationale IEC 62388 a été établie par le comité d'études 80 de I'lEC: Matériels
et systémes de navigation et de radiocommunication maritimes.

Cette deuxiéme édition annule et remplace la premiére édition parue en 2007. Cette édition
constitue une révision technique.
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Les principales modifications par rapport a I'édition précédente sont:

en 6.2 (Emission et interférence), il est maintenant fait référence a une Annexe B révisée
(Rayonnements non désirés) ou le masque a été ramené de 20 dB/décade a
30 dB/décade en accord avec les exigences de I'UIT et une nouvelle Annexe informative J
a été ajoutée concernant les interférences des rayonnements dans les bandes de
fréquences adjacentes;

I'Article 7 (Présentation de I'affichage) a été simplifié (et les Annexes J et K précédentes
supprimées) avec référence a I'lEC 62288 avec modifications associées dans la norme;

en 9.9.2 (Alidades mécaniques et positionnement), les exigences relatives aux alidades
mécaniques ont été révisées;

en 1
en hajut stabilisé" a été ajouté;

age "cap

en 11.5 (Systéme d'identification automatique), de nouvelles exigences gt de mouveaux
essaig ont été ajoutés pour les types de cibles AIS, de stations de répétéurs AIS et le
filtrage des cibles AIS;

dans [I'Article 12 (Radar pour cartes), un nouveau Paragraphe 12,3 a été ajouté| pour les
exigehces de sauvegarde de I'ECDIS;

dans [I'Article 13 (Critéres ergonomiques), un nouveau Paragraphe 13.5 a é{é ajouté
concgrnant les exigences relatives aux réglages de commande par défaut;

le Paragraphe 14.3 (Interfacage des données de sorfie) a été révisé avec I'Annexe H
assodiée pour mettre a jour les exigences, notamment/en ce qui concerne les ipterfaces
avec |le VDR;

I'Article 16 (Alarmes et défaillances) a été révisé pour mettre a jour les exigénces en
fonctipn du systéme de gestion des alertes a-.la passerelle et de nouvelles exiggnces ont
été aJoutées pour une interface de gestion'des alertes avec les modifications gssociées
dans |Ja norme;

dans | I'Article 18 (Familiarisation a-\1'équipement et documentation), un |nouveau
Paragraphe 18.3 a été ajouté pour*les informations relatives a la maintenance et Ja mise a
jour de I'équipement.

La présenpte version bilingue (2047-06) correspond a la version anglaise monolinguge publiée

en 2013-p6.

Le texte anglais de cette_norme est issu des documents 80/696/FDIS et 80/705/RVD.

Le rapport de yete 80/705/RVD donne toute information sur le vote ayant fbouti a

I'approbation decette norme.

La versign\francaise de cette norme n'a pas été soumise au vote.

Tous les textes de la présente norme ayant une formulation identique a celle des résolutions
de I'OMI apparaissent en italique. La référence au MSC.192(79) se fait par l'article des
exigences correspondant tel qu'indiqué entre parenthéses, par exemple (MSC.192/4.2.3).
Certains articles de la Résolution MSC.192(79) peuvent étre divisés et les exigences dans ce
cas sont traitées séparément.

Cette publication a été rédigée selon les Directives ISO/IEC, Partie 2.


https://iecnorm.com/api/?name=68a28e9ef29f5aa01ebea6d77fd0da0b

IEC 62388:2013 © IEC 2013 - 187 -

Le comité a décidé que le contenu de cette publication ne sera pas modifié avant la date de
stabilité indiquée sur le site web de I'lEC sous "http://webstore.iec.ch" dans les données
relatives a la publication recherchée. A cette date, la publication sera

e reconduite,

e supprimée,

e remplacée par une édition révisée, ou

e amendée.

Le contenu du corrigendum de février 2014 a été inclus dans ce document.

IMPORTANT - Le logo 'colour inside' qui se trouve sur la page de couveérture ¢gle cette
publication indique qu'elle contient des couleurs qui sont considérées. ’comme [utiles a
une bonne compréhension de son contenu. Les utilisateurs devraient,.par congéquent,
imprimer cette publication en utilisant une imprimante couleur.
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MATERIELS ET SYSTEMES DE NAVIGATION
ET DE RADIOCOMMUNICATION MARITIMES -

Radar de bord — Exigences de performance,
méthodes d'essai et résultats exigés

1 Domaine d'application

La prése
minimale
de perfor

(MSC.19
indiquées
exigence
différe de

2 Réfé

Les docy
partie, d
référence

5, les méthodes d'essais et les résultats d'essais exigés conformément, au
mance non inférieures a celles adoptées par I'OMI dans la Résolution MSC.

D/2) 1l convient que l'installation radar, en plus de satisfaire aux exigences g

5 de performance de la MSC.192(79). Lorsqu'une exigence(de la présen
I''EC 60945, c'est I'exigence de la présente norme qui prévaut.

rences normatives

ments suivants sont cités en référence de maniére normative, en intégral
bns le présent document et sont indispensables pour son application.
s datées, seule I'édition citée s'applique.-Pour les références non datées, la

édition déi document de référence s'applique (y:compris les éventuels amendements)

IEC 6094

5, Matériels et systemes de navigation et de radiocommunication m

Spécifications générales— Méthodes d'essai et résultats exigibles

IEC 6116
maritime

IEC 6117
chart dis
methods

IEC 6192

2 (toutes les parties), Matériels et systemes de navigation et de radiocomm
b — Interfaces numériques

4, Maritime navigation and radiocommunication equipment and systems — £
blay and information systems (ECDIS) — Operational and performance requ
of testing and\required test results (disponible en anglais seulement)

4-2:2012; Maritime navigation and radiocommunication equipment and s

Part 2 Modular Structure for INS — Operational and performance requirements, m

testing a

ndirequired test results (disponible en anglais seulement)

ionnelles
K normes
92(79).

énérales

dans la Résolution A.694(17) et dans la norme connexe IEC60945, satisfasse aux

€ norme

té ou en
Pour les
derniére

aritimes—

unication

Flectronic
rements,

stems —
bthods of

IEC 61996-1:2012, Matériels et systemes de navigation et de radiocommunication maritimes —
Enregistreur de données embarqué (VDR) — Partie 1: Exigences de fonctionnement,
méthodes d'essai et résultats d'essai exigés

IEC 62288, Matériels et systémes de navigation et de radiocommunication maritimes —
Présentation des informations relatives a la navigation sur des affichages de navigation de
bord — Exigences générales, méthodes d'essai et résultats d'essai exigés

Recommandation UIT-R M.628, Caractéristiques techniques des répondeurs radar de
recherche et de sauvetage

Recommandation UIT-R M.824, Caractéristiques techniques des balises radar (RACONS)

Recommandation UIT-R M.1176, Caractéristiques techniques des renforceurs d'échos radar
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IHO S-52, Spécifications pour le contenu cartographique et les modalités d'affichage des
ECDIS

IHO S-52 Annexe A, IHO ECDIS Presentation Library
IMO Resolution A.424(XI), Performance standards for Gyro-compasses

IMO Resolution A.694(17), General requirements for shipborne radio equipment forming part
of the global maritime distress and safety system (GMDSS) and for electronic navigational
aids

IMO Resolution A.821(19), Performance standards for Gyro-compasses for High-Speed Craft

IMO Resolution MSC.96(72), Amendments to IMO Resolution A.824(19),~Performance
standards for devices to indicate speed and distance

IMO Resplution MSC.116(73), Performance standards for marine transmitting heading devices
(THDs)

IMO Redolution MSC.191(79), Performance standards for the\presentation of ngvigation-
related infformation on shipborne navigational displays

IMO Resplution MSC.192(79), Revised performance standards for radar equipment

IMO Resplution MSC.232(82), Revised performance‘standards for electronic chart display and
informatipn systems (ECDIS)

IMO Resplution MSC.302(87), Performancecstandards for bridge alert management

IMO MS[.1/Circ.1389, Guidance on<jprocedures for updating shipborne navigdtion and
communigation equipment

VESA-20[07-5:2007, Industry, standards and guidelines for computer display monitpr timing
(DMT)

DDWG 0OVI:1999, Digital”Visual Interface (DVI) Revision 1.0, Digital Display Working Group
(DDWG)

3 Termes(et'définitions

Pour les besoins du présent document, les termes et définitions suivants s'appliquent.

3.1

cible AIS activée

cible représentant ['activation automatique ou manuelle d'une cible passive en vue de
I'affichage de renseignements supplémentaires présentés graphiquement

Note 1 a l'article: La cible est affichée a I'aide d'un symbole "cible activée" comprenant un vecteur; le cap; et une
indication du taux de giration ou de la direction de la giration (si cette donnée est disponible) pour indiquer les
changements de cap amorcés.

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2, modifié — Note 1 a l'article
ajoutée]
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acquisition d'une cible radar

processu

s d'acquisition d'une cible et de déclenchement de sa poursuite

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2]

3.3

activation d'une cible AIS
activation d'une cible AIS passive pour que s'affichent des renseignements graphiques et
alphanumeériques supplémentaires

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2]

34
cible rac
I'acquisit

Note 1 a I'g
sont stabili

[SOURC
ajoutée]

3.5
systéme
AlIS
systéeme
MSC.74(

Note 1 a
identificatid

3.6
cible AlS
cible ded

[SOURC
cibles su

3.7

ar acquise
on automatique ou manuelle déclenche la poursuite radar

rticle: Les vecteurs et les positions antérieures (s'ils sont fournis) sont affichés lorsque les
ées (apres 1 min).

F: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2,~modifié — Note 1

d'identification automatique

d'identification automatique qui satisfait aux exigences indiquées dans la R
59) de I'OMI, Annexe 3 et dans I'lEC 61993-2

I'article: L'abréviation "AIS" est dérivée’ du terme anglais développé correspondant
n system".

b
uite d'un message AlS

E: Résolution MSC)192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2, modifié — référence a
bprimée]

cible associée

cible rep
parametn

ésentant simultanément une cible poursuivie et une cible AIS signalée qu
psanalogues (position, route, vitesse) qui satisfont a un algorithme d'associ

onnées se

h |'article

gsolution

"automatic

IX autres

i ont des
ation

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2, modifié — exemples supprimés]

3.8
zone d'a

cquisition/activation

zone créée par l'opérateur dans laquelle le systéme devrait automatiquement acquérir des
cibles radar et activer des cibles AlS signalées lorsqu'elles pénéetrent a l'intérieur

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2]

3.9

stabilisé en azimut
la donnée d'entrée de référence de cap, par exemple le gyroscope du navire porteur, est
utilisée pour orienter la ligne de foi sur I'écran radar de maniére a ce qu'elle pointe du CCRP
vers le cap référencé du navire porteur sur I'échelle de relévement
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distance de passage sur l'avant/temps de passage sur I'avant
BCR/BCT
mesures présentées comme prises a partir de I'avant du bateau par opposition au CCRP

Note 1 a l'article:

range/bow crossing time".

3.1

points cardinaux (compas)

L'abréviation "BCR/BCT" est dérivée du terme anglais développé correspondant "bow crossing

points 0, 090, 180, 270 du compas

3.12

point de[référence commun constant

CCRP

emplacement a bord du navire porteur, a partir duquel sont effectuées toutes)les|mesures
horizontdles telles que celles de la distance, du relévement, de la routeyetf’de Ila vitesse
relatives,| du point de rapprochement maximal (CPA) ou du temps prévu pour arrivel| au point
de rapprochement maximal (TCPA) des cibles ou a partir duquel ellescsont relevéeg; il s'agit
le plus squvent du poste d'ou le navire est commandé a la passerelle

Note 1 a [article: L'abréviation "CCRP" est dérivée du terme anglais développé correspondant ['consistent
common reference point".

[SOURCIE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe\2]

3.13

point de| rapprochement maximal/temps prévu_ pour arriver au point de rapprochement
maximal

CPA/TCPA

distance |du point de rapprochement maximal’(CPA) et temps prévu pour arriver au| point de
rapprochement maximal (TCPA)

Note 1 a I'grticle: Ces limites sont fixées parl'opérateur par rapport au navire porteur.

Note 2 a I'grticle: L'abréviation "CPA/TCPA" est dérivée du terme anglais développé correspondant "closest point
of approach/time to the closest point of,approach”.

[SOURCIE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2, modifié — Note 1 a [l'article
ajoutée]

3.14

route

direction [dans_laquelle le navire se déplace ou est destiné a se déplacer, exprimée gn degrés

en partapt\du nord, généralement a partir de 000° au nord, puis dans le sens des

aiguilles

d'une mo

3.15

ntre sur so0

route fond

COG

direction du mouvement du navire par rapport a la terre, mesurée a bord du navire et
exprimée en unités angulaires a partir du nord vrai

Note 1 & |
ground".

'article:

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2]

L'abréviation "COG" est dérivée du terme anglais développé correspondant "course over
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3.16

route surface

CTW

direction du mouvement du navire par rapport a I'eau, définie par I'angle formé par le méridien
passant par la position du navire et la direction du mouvement de ce dernier par rapport a
I'eau, exprimée en unités angulaires a partir du nord vrai

Note 1 a l'article: L'abréviation "CTW" est dérivée du terme anglais développé correspondant "course through
water".

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2]

3.17

route en[haut
C-up
affichage| stabilisé en azimut dans lequel I'échelle de relévement peut étre orientée afin que la
route du pavire porteur sur I'échelle de relevement soit a la verticale au-dessus‘du CCRP

Note 1 a lfarticle: La ligne de foi continue de pointer du CCRP vers le cap référéncé du navire porteur sur
I'échelle dd relévement.

Note 2 a I'grticle: Si le cap du navire porteur differe de la route, la ligne de foi i€ pointe pas verticalenjent vers le
haut a part|r du CCRP jusqu'a ce que I'échelle de relevement soit réinitialisée,(manuellement ou automatiquement)
pour reflétdr le changement de route.

Note 3 a I'drticle: L'abréviation "C-up" est dérivée du terme anglais développé correspondant "course-up".

3.18
cible dangereuse
cible donf le CPA et le TCPA dépassent les valeuts'fixées au préalable par I'opérateyr

Note 1 a I'grticle: Une telle cible est signalée par le symbole "cible dangereuse”.

[SOURCIE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2, modifié — Note 1 a l'article
ajoutée]

3.19
défaut
condition| prédéfinie établie~soit par I'utilisateur, soit par le fabricant du matériel

3.20

ECDIS
systéme [de visualisation de cartes électroniques et d'information, qui satisfait a la nésolution
MSC.232(82)de I'OMIl et a I'lEC 61174

Note 1 a |'artile—tabréviation—ECDBIS—est-dérivée—du—terme—anglais—développé—eerrespendant—elestronic chart
display and information system".

3.21

affichage de base des ECDIS

renseignements qu'on ne peut faire disparaitre de I'écran de I'ECDIS, ces renseignements
étant ceux qui sont nécessaires a tout moment, dans toutes les zones géographiques et en
toutes circonstances

Note 1 a I'article: Cette image n'est pas jugée suffisante pour garantir la sécurité de la navigation.

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2, modifié — Note 1 a l'article
ajoutée]
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3.22

affichage normalisé des ECDIS
renseignements qui devraient apparaitre lorsqu'une carte est affichée pour la premiére fois
par 'ECDIS

Note 1 a l'article:

pour la planification ou la surveillance de la route.

Le navigateur peut, en fonction de ses besoins, modifier le niveau de renseignements fournis

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2, modifié — Note 1 a [l'article

ajoutée]

3.23

carte électronique de navigation

ENC
base de
normes p

Note 1 a
navigationd

[SOURC

3.24
systéme
EPFS
systéeme

Note 1 & I's
fixing syst¢g

3.25

Honnées normalisée quant au contenu, a la structure et au format conforme
ertinentes de I'OHI et diffusée par un service public ou avec son apprebatio

‘article: L'abréviation "ENC" est dérivée du terme anglais développé corréspondant
| chart".

F: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2]

électronique de détermination de la position
e localisation a I'aide de I'électronique

rticle: L'abréviation "EPFS" est dérivée du terme-anglais développé correspondant "electro
m".

alignement électronique azimut/distance

ERBL

alidade g
utilisée p
objet par

Note 1 a I'
and bearin

[SOURC

3.26
EUT
équipem

blectronique dotée d'un marqueur, qui est associé au marqueur de dis
our mesurer la distance-ot’prendre le relevement a partir du navire portey
rapport a un autre

hrticle:  L'abréviatiom™ERBL" est dérivée du terme anglais développé correspondant "elect
line".

E: Résolutiogh-MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2, modifié — "variable" ajq

jent-én essai

ment aux
N

"electronic

hic position

fance, et

I ou d'un

onic range

uté]

équipement (dispositifs, appareils et systémes) soumis a des essais

Note 1 a l'article:

test".

3.27
conduit

d'évaporation

L'abréviation "EUT" est dérivée du terme anglais développé correspondant "equipment under

conduit situé a basse altitude (changement de densité de I'air) qui emprisonne I'énergie du

radar de

Note 1 a l'article:

telle sorte qu'elle se propage prés de la surface de la mer

Ce phénomene de conduit peut augmenter ou réduire la distance de détection des cibles radar.

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2, modifié — Note 1 a [l'article

ajoutée]
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3.28

zone d'exclusion

zone pouvant exclure l'acquisition automatique pour la poursuite d'une cible et/ou pouvant
supprimer l'activation automatique des cibles AIS passives

3.29

stabilisation fond

mode de présentation dans lequel les renseignements concernant la vitesse et la route sont
rapportés au fond en utilisant comme référence les données d'entrée relatives a la route fond
ou un systéme de positionnement électronique

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2, voir "Modes de stabilisation"]

3.30
cap
direction| exprimée sous forme d'un écart angulaire par rapport au nord,.vers laquelle est
orientée |'étrave du navire

[SOURCI: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2]

3.31
ligne de|foi
ligne graphique sur une présentation radar tracée a partic du point de référence|commun
constant jusqu'a I'échelle de relévement pour indiquer le“cap d'un navire

3.32
cap en haut
H UP
mode de|présentation dans lequel le cap dusnavire porteur est orienté "en haut" vers le haut
de I'échelle de relévement

Note 1 a lfarticle: En mode cap en haut,\le. haut de I'échelle de relevement affiche le cap relatif|du navire,
000 degré.

Note 2 a I'grticle: Les échos radar sont'montrés a leurs distances mesurées et en mouvement dans une direction
par rapportlau cap du navire porteuravec les sillages de cible relatifs.

Note 3 a I'drticle: L'abréviation*H UP" est dérivée du terme anglais développé correspondant "head-up'.

3.33
cap en haut stabilisé
STAB H UP

mode de|présentation avec cap en haut stabilisé selon I'azimut, dans lequel le cap fu navire
porteur ept lazimut stabilisé "en haut" vers le haut de I'échelle de relévement

Note 1 a l'article: Le haut de I'échelle de reléevement affiche le cap réel du navire, exprimé en degrés par rapport
au nord.

Note 2 a Il'article: Les échos radar et les cibles poursuivies sont montrés a leurs distances mesurées et en
mouvement dans une direction par rapport au cap du navire porteur.

Note 3 a l'article: L'abréviation "STAB H UP" est dérivée du terme anglais développé correspondant "head-up
stabilised".

3.34

engin a grande vitesse

HSC

les engins a grande vitesse sont des engins qui répondent a la définition donnée dans la
Convention SOLAS

Note 1 a l'article: L'abréviation "HSC" est dérivée du terme anglais développé correspondant "high speed craft".
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[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2]

3.35
icone
élément graphique qui fournit ou signifie une capacité d'une fonction de commande

3.36

systéme de navigation intégré

INS

systéme de navigation qui satisfait aux exigences de la Résolution MSC.252(82) de I'OMI et
de I'lEC 61924-2

(TN Tati]
TTND

Note 1 a ferticte—+ttabréviation est—dérivée—dt—terme ally:a;o dévc:uppé \.ullcapulldallt "integrated

navigation pystem".

3.37

latence
décalage| temporel entre les données réelles du matériel et celles quinsont présejntées ou
utilisées

[SOURCIE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2<modifié — spécifigation du
matériel ¢t de I'utilisation]

3.38
cible AIS perdue
cible repfésentant la derniere position valable d'une ¢ible AIS avant qu'ait cessé la [éception
des données la concernant, ou sa derniére position déduite par navigation a I'estime [DR)

Note 2 a I'drticle: La cible est affichée par un symbole cible AIS perdue”.

[SOURCIE: Résolution MSC.192(79):2004..de I'OMI, Annexe 2, modifié — position spgcifiée et
Note 1 a['article ajoutée]

3.39
cible potirsuivie perdue
il n'y a glus de renseignements sur la cible en raison de l'insuffisance, de la pefte ou du
masquagle des signaux

Note 1 a I'prticle: Cettexcible est représentée par le symbole "cible radar poursuivie perdue” au niyeau de sa
derniére pdsition connde“eu déduite par navigation a l'estime.

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2, modifié — Note 1 a [l'article
ajoutée]

3.40

cartes

lignes de navigation

lignes définies ou créées par l'opérateur pour indiquer les chenaux, les dispositifs de
séparation du trafic ou les limites de toute zone importante pour la navigation

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2]

3.41

menu

zone de l'affichage qui est allouée a l'écran et au fonctionnement interactif d'un menu
structuré pour le choix et la saisie de parameétres opérationnels, de données et de
commandes

Note 1 a l'article: L'affichage du menu, lorsqu'il est sélectionné, remplace généralement tout ou partie de
I'affichage des données
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3.42

situation de navigation

description large et générale du type de navigation prévue ou conduite, par exemple en pleine
mer, cbtiere, manceuvre d'approche, en eaux closes, restreinte, accostage/manceuvre

3.43

mémoire non volatile et transférable

meémoire qui conserve ses données lorsqu'elle n'est pas alimentée en énergie et retirée d'un
appareil ou module et installée dans un autre

3.44

nord en haut
N-up
présentafion stabilisée en azimut dans laquelle le nord sur I'échelle de relévement|demeure
fixe a la yerticale au-dessus du CCRP

Note 1 a lfarticle: La ligne de foi pointe du CCRP vers le cap référencé du navire perteur sur l|échelle de
relévement] et le relevement de toute cible sur I'affichage est mesuré a partir du nofd«*Un tel reléeyement est
communénient appelé "relévement vrai" lorsque la donnée d'entrée de référence de,cap, provient d'un| gyroscope
aligné aved le nord vrai.

Note 2 a I'grticle: L'abréviation "N-up" est dérivée du terme anglais développé.carrespondant "north-upf.

3.45
zone d'affichage opérationnel
zone d¢ ['affichage utilisée pour représenter graphiquement des renseignements
cartographiques ou radar, fenétre de dialogue avec l'utilisateur non comprise

Note 1 a I'grticle: Dans le cas de l'affichage des cartes, zoné&lutilisée pour la présentation de la carte.

Note 2 a I'gdrticle: Dans le cas de I'écran radar, zone comprenant I'image radar.

[SOURCIE: Résolution MSC.192(79):2004* de I'OMI, Annexe 2, modifié — Notes [l et 2 a
I'article ajoutées]

3.46
mode ogérationnel
fonction principale de la présentation sélectionnée par I'utilisateur pour la tache a accomplir
ou la situlation de navigation, par exemple radar, carte, poste d'ou le navire est gouvgrné

3.47
positionp antérieures
marques|représentant les positions antérieures pour des intervalles de temps éggqux d'une
cible pouysuivie ou signalée et du navire porteur

Note 1 a l'article: La piste des positions antérieures peut étre relative, ou vraie, et peut s'appliquer aux cibles
radar poursuivies ou aux cibles AlS.

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2, modifié — Note 1 a [l'article
ajoutée]

3.48

mode de présentation

résultat de la combinaison des paramétres sélectionnés par ['utilisateur qui affectent
I'affichage des informations, par exemple lI'orientation en azimut, le mouvement, la
stabilisation, la projection cartographique

3.49

menu protégé

menu qui n'est pas facilement accessible a l'utilisateur et dont I'accés peut se faire, par
exemple, avec un mot de passe ou un commutateur
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3.50

radar

radio direction and ranging

systéme radioélectrique qui permet de déterminer la distance et la direction d'objets
réfléchissants et de dispositifs émetteurs

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2]

3.51

balise radar

aide a la navigation qui répond a I'émission d'un radar en produisant un signal radar gréce
auquel elle peut étre identifiée et sa position déterminée

[SOURCIE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2]

3.52
surface gquivalente de radar
RCS
déterming la densité de puissance retournée au radar pour une‘densité de puissance
particuligre incidente sur une cible

Note 1 a l|article: L'abréviation "RCS" est dérivée du terme anglais développé correspondant "rgdar cross-
section".

3.53
fausse alarme de détection due au radar
la probahilité d'une fausse alarme du radar correspond a la probabilité que le bruit flanchisse
le seuil de détection et soit pris pour une cible alofs qu'il ne s'agit que de bruit

[SOURCIE: Résolution MSC.192(79):2004 d&’I'OMI, Annexe 2]

3.54
écran ragdar
module d'un systéme radar, compoesé du matériel de présentation

3.55
écho radar
signal réfléchi par une.cible vers une antenne radar qui apparait dans le signal vidéq radar et
sur l'image radar

3.56
image rgdar
vue en pllan.de la vidéo radar en termes de distance et de relévement

3.57
présentation radar
affichage d'une image radar avec les informations alphanumériques et graphiques associées

3.58

systéme radar

contenu et fonctionnalité entiers d'un systéme nécessaires pour satisfaire aux exigences de la
présente norme d'essai

3.59

cible radar

tout objet, fixe ou en mouvement, qui est détecté ou détectable par un systéme radar et est
animé d'un déplacement déterminé par des mesures au radar successives de la distance et
du relévement
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Note 1 a l'article: Une cible radar est dérivée de signaux vidéo fournis par le capteur radar (émetteur-récepteur)
et apparait sur I'image radar.

[SOURCE: Reésolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2, modifié — détectabilité
spécifiée et Note 1 a l'article ajoutée]

3.60
vidéo radar
signal produit par un récepteur radar en raison d'échos radar retournés

3.61

renforceur d'écho radar
réflecteur radar électronique dont le signal de sortie est une version amplifiée de I'impulsion
radar reglue sans autre forme de trailtement que T'ecrétage

[SOURCIE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2]

3.62
retard dindexage de distance
retard fourni au démarrage d'une présentation radar entrainant la suppression efficace du
contenu fdes signaux radar de portée proximale et la distorsion{.de la présentatior] en plan
linéaire

3.63
taux de giration
ROT
variation|du cap par unité de temps

Note 1 a I'drticle: L'abréviation "ROT" est dérivée du terme anglais développé correspondant "rate of turn".

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004-de 'OMI, Annexe 2]

3.64
cible deréférence
symbole |indiquant que la cible stationnaire poursuivie associée (un amer, par exefple) est
utilisée cbmme vitesse de référence pour la stabilisation fond

[SOURCIE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2]

3.65
relévement relatif
direction|de, la position d'une cible par rapport a I'emplacement de référence CCRP fu navire
porteur ep(primée sous forme d'un écart angulaire par rapport au cap du navire porteyr

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2, modifié — CCRP ajouté]

3.66
route relative
sens dans lequel une cible se déplace par rapport a celui du navire porteur (gisement)

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2]

3.67

mouvement relatif

RM

combinaison de la route relative et de la vitesse relative

Note 1 a I'article: Affichage sur lequel la position du navire porteur reste fixe, et toutes les cibles se déplacent par
rapport au navire porteur.
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Note 2 a I'article:

L'abréviation "RM" est dérivée du terme anglais développé correspondant "relative motion".

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2 — Note 1 a I'article ajoutée]

3.68

vitesse relative

vitesse d

'une cible par rapport aux données sur la vitesse du navire porteur

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2]

3.69

vecteur de déplacement relatif

prédictio

dudéplacement d'une cible par rannort a celui du navire porteur
T T T T

[SOURC

3.70
SART
réponde
transpon

Note 1 a I's
transponde

3.71
matériel
SDME
matériel
'OMI

Note 1 a |
distance m

3.72

état de |
statut de
pour une

3.73
cible chq
cible ch
détaillés

F: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2, voir "Modes vectariels

ur de recherche et de sauvetage
jeur radar capable de fonctionner dans la bande de 9 GHz

rticle: L'abréviation "SART" est dérivée du terme anglais développé correspondant "search
.

de mesure de la vitesse et de la distance

He mesure de la vitesse et de la distance‘qui satisfait a la Résolution MSC.¢

Pasuring equipment”.

h mer
la condition de la mer en raison de l'environnement climatique, exprimé
mer calme avec un-vent minime jusqu'a 8 pour une mer trés agitée

bisie
bisie manuellement pour faire apparaitre des renseignements alphanu
dans.tine zone d'affichage de données distincte

Note 1 a I'g

and rescue

)6(72) de

article: L'abréviation "SDME" est dérivee du terme anglais développé correspondant 'lspeed and

comme 0

mériques

rticlé: Cette cible est représentée par le symbole "cible choisie".

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2, modifié — Note 1 a l'article

ajoutée]

3.74

cible AIS passive
cible indiquant la présence et l'orientation d'un navire équipé d'un AIS en un certain point

Note 1 a I'article: Cette cible est représentée par le symbole "cible passive".

Note 2 a I'article:

Aucun renseignement supplémentaire n'est présenté tant que la cible n'a pas été acti

vée.

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2, modifié — Notes 1 et 2 a
I'article ajoutées]
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3.75

stabilisation mer

mode de présentation dans lequel les renseignements concernant la vitesse et la route sont
rapportés a la mer, en utilisant comme référence les données d'entrée du gyrocompas ou d'un
dispositif équivalent et celles du loch qui indique la vitesse surface

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2, voir "Modes de stabilisation"]

3.76

sauvegarde de la vie humaine en mer

SOLAS

Convention internationale pour la sauvegarde de la vie humaine en mer adoptée par la

Conférence—lnternationale pOUL la an\/ngnrdn de la Vie Humaine en Mer nrgnrisée par

I'Organisption Maritime Internationale (OMI) en 1974

Note 1 a I'article: L'abréviation "SOLAS" est dérivée du terme anglais développé correspondant "safety of life at
sea".

[SOURCIE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2, modifié = ajout de I'adpption]

3.77
vitesse fond
SOG
vitesse du navire par rapport a la terre, mesurée a bord

Note 1 a [article: L'abréviation "SOG" est dérivée du terme.anglais développé correspondant "§peed over
ground".

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'ONII, Annexe 2]

3.78
vitesse gsurface
STW
vitesse du navire par rapport a la strface de l'eau

Note 1 a lI'prticle: L'abréviation "STW" est dérivée du terme anglais développé correspondant "spefed through
water".

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2]

3.79
affichage normalisé

affichagel normalisé des ECDIS
renseigneménts qui devraient apparaitre lorsqu'une carte est affichée pour la premiére fois
par 'ECDIS OUTECS

Note 1 a l'article: Le navigateur peut, en fonction de ses besoins, modifier le niveau de renseignements fournis
pour la planification ou la surveillance de la route.

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2, modifié — ajout de ECS et de
Note 1 a l'article]

3.80

poursuite en régime permanent

poursuite d'une cible dont le mouvement est constant

— une fois le processus d'acquisition terminé, ou

— sans que la cible ou le navire porteur effectuent une manceuvre, ou

— sans permutation de cibles ou perturbation quelconque
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[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2]

3.81

amarre arriére

ligne graphique tracée a partir du point de référence commun constant jusqu'a I'échelle de
relévement, sur relévement opposé a la ligne de foi

3.82

permutation de cibles

situation dans laquelle les données radar entrées pour une cible poursuivie deviennent
associées, par erreur, a une autre cible poursuivie ou a un écho radar non poursuivi

[SOURCEReEsotutiommMSC1o2(79 2004 de O Ammmexe 22— ]

3.83

déplacement prévu de la cible

prédicti?I‘des futures route et vitesse d'une cible fondée sur une extrapolation linéaifte de son
déplacement présent déterminé par des mesures passées de sal)distance et| de son

relevement sur le radar

[SOURCI: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2]

3.84
poursuite d'une cible
TT
processuls d'observation informatique des changements de position successifs d'line cible
radar poyr obtenir son déplacement

Note 1 a I'gdrticle: Cette cible est une cible poursuivie;

Note 2 a I'drticle: L'abréviation "TT" est dérivée-du terme anglais développé correspondant "target tracking".

[SOURCIE: Résolution MSC.192(79);2004 de I'OMI, Annexe 2, modifié — Note 1 a [l'article
ajoutée]

3.85
tache a accomplir
activité slécifique encours d'accomplissement par I'utilisateur (par exemple: préveption des
abordaggs, planification de route, surveillance de route, prévention des échouages)

3.86
cible d'elssai
cible radar\de caractéristiques connues utilisée pour I'exigence d'essai

3.87

sillage

trajectoires des échos radar de cibles représentées sous forme d'une rémanence
Note 1 a I'article: Les sillages peuvent étre vrais ou relatifs.

Note 2 a I'article: Les sillages relatifs sont tels qu'ils seraient présentés en mouvement relatif.

Note 3 a I'article: Les sillages vrais sont tels qu'ils seraient présentés en mouvement vrai.

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2, modifié — Notes 1, 2 et 3 a
I'article ajoutées]
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3.88

manceuvre d'essai

moyen de simulation graphique utilisé pour aider l'opérateur a effectuer une manceuvre
proposée aux fins de la navigation et de la prévention d'un abordage, consistant a afficher les
conséquences qu'auraient les manceuvres simulées du navire porteur sur I'état futur de toutes
les cibles acquises ou activées au moins

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2]

3.89
relevement vrai
direction d'une cible par rapport a I'emplacement de référence CCRP du navire porteur ou de

la positio d'une autre cible nvprim:’-n sous forme d'un écart nngulairn parrapport au ord vrai

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2, modifiée — CCRP ajouté]

3.90
route vraie
direction|du mouvement d'une cible par rapport au fond ou a la mer exprimée sous fqrme d'un
écart anqulaire par rapport au nord

[SOURCIE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2]

3.91
mouvement vrai
™
combinaison de la route vraie et de la vitesse vraig

Note 1 a I'grticle: Affichage sur lequel le navire porteuryse déplace avec son mouvement vrai.
Note 2 a I'gdrticle: Aucun rapport de position mise-a jour en continu n'est exigé.

Note 3 a I'grticle: L'abréviation "TM" est dériveée du terme anglais développé correspondant "true motion.
[SOURCIE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2 — Notes 1 et 2 a l'article
ajoutées]

3.92
vitesse \raie
vitesse dlune cible‘par rapport au fond ou a la surface

[SOURCIE: Résplution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2]

3.93

vecteur de déplacement vrai

vecteur représentant le mouvement vrai prévu d'une cible et indiquant sa route et sa vitesse
fond

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2, voir "Modes vectoriels"]

3.94
présentation configurée par I'utilisateur
présentation de I'image configurée par I'utilisateur pour une tache donnée

Note 1 a l'article: La présentation peut inclure des données radar et/ou cartographiques, ainsi que d'autres
données relatives a la navigation ou au navire.

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2, modifié — Note 1 a l'article
ajoutée]
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3.95

défini par l'utilisateur

résultat d'une fonction ou d'un paramétre sélectionné(e) ou défini(e) par l'utilisateur dans les
limites du matériel spécifique

3.96

fenétre de dialogue avec l'utilisateur

zone de l'écran constituée de champs de données et/ou de menus, qui est réservée a la
présentation interactive et a l'entrée ou a la sélection de parametres, données et commandes
d'exploitation principalement sous forme alphanumérique

[SOURCE: Résolution MSC.192(79):2004 de I'OMI, Annexe 2]

3.97
enregistfeur de données de voyage
VDR
enregistreur de données de voyage qui satisfait aux exigences de la Résolatien MSC|333(90)
de I'OMI gt de I'lEC 61996-1

Note 1 a llarticle: L'abréviation "VDR" est dérivée du terme anglais développé)correspondant "vdyage data
recorder".

4 Génegralités

4.1 Vue d'ensemble

(MSC.192/5) Il convient que la conception et lesypérformances du radar se basent sur les
exigencep des utilisateurs et sur la technologie\de navigation de pointe. |l convienf qu'elles
assurent|une détection efficace de la cible aussein de I'environnement de sécurité qutour du
navire pdrteur et permettent d'évaluer facilement et rapidement la situation.

(MSC.192/1) Il convient que les équipements du radar aident a la navigation en toutg sécurité
et contribuent a prévenir les abordages en fournissant une indication, en rapporf avec le
navire pqrteur, de la position désyautres engins de surface, obstacles et dangers, pbjets de
navigation et des lignes de cé6te. Pour ce faire, il convient que le radar fournisse l'intégration
et l'affichage des vidéos_radar, des informations de poursuite d'une cible, des|données
positionnelles dérivées-\de Ila position du navire porteur (EPFS) et des |données
géographiques de référence.

Il convient que (T'intégration et ['affichage des informations d'AlS soient fourniq afin de
complétey le radar. La capacité a afficher des parties sélectionnées des Cartes Elecfroniques
de Navigation) (Electronic Navigation Chart (ENC)) et autres données cartographiques
vectoriellgs peut également étre fournie pour aider a la navigation et a la surveillapce de la
position. Le radar est une technologie qu'il convient d'appliquer avec d'autres informations de
capteur applicables a la tache a accomplir.

Le radar est un systéme et ses performances dépendent de toutes ses piéces constitutives.
L'essai de type inclut les capteurs du radar, les accessoires et I'écran, complétés par son
traitement et son affichage de présentation. Toutes ces piéces constitutives contribuent aux
exigences et a l'approbation de ces normes relatives aux radars. D'autres systémes et
matériels de navigation qui fournissent des fonctions radar et/ou fonctions de poursuite d'une
cible satisfont aux articles correspondants de la présente norme conformément aux lignes
directrices dans I'Annexe A. Un écran de navigation ou un systéme INS peut étre approuvé
comme partie intégrante d'un systéme radar lorsqu'il a été soumis a essai avec le capteur
radar spécifique et les accessoires correspondants. Lorsque |'application prévue pour un
systéme de navigation est la prévention des abordages, en tant qu'exigence minimale, I'image
radar est toujours présentée, accompagnée de la fonctionnalité et des performances
correspondantes (voir Annexe A).
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4.2 Objet

(MSC.192/1) Il convient que les informations d'un radar combiné avec un autre capteur, ou
les informations indiquées (par exemple AIS) améliorent la sécurité de la navigation en aidant
& la navigation efficace des navires et & la protection de I'environnement en satisfaisant aux
exigences fonctionnelles suivantes:

— dans la navigation cétiere et dans les approches de ports, en donnant une indication claire
de la terre et autres dangers fixes;

— comme moyen pour fournir une image améliorée du trafic et une meilleure conscience de
la situation;

— dans un mode navire-navire, pour aider a la prévention des abordages avec des dangers
détectés et inr'liquée"

— lors de la détection de petits dangers flottants et fixes, pour la prévention des apordages
et la $écurité du navire porteur; et

— lors de la détection des aides a la navigation flottantes et fixes.
4.3 Application de ces normes

(MSC.192/2) Les Normes de fonctionnement définies par la MSC+192(79) doivent s'appliquer
a toutes|les installations de radars de bord utilisées dans n'importe quelle configuration
mandaté¢ par SOLAS indépendamment du type de navire, de-la bande de fréquenck utilisée
et du type d'affichage, a condition qu'aucune exigence spéciale ne soit spécifiéd dans le
Tableau || et que les exigences complémentaires relatives.aux classes spécifiques dp navires
(conformgment aux Chapitres V et X de SOLAS) soient satisfaites.

(MSC.192/2) Une étroite interaction entre des mateériels et systemes de navigation flifférents
rend essentielle la prise en considération de laiprésente norme en association aveq d'autres
normes fertinentes de I'OMI et de I'lEC.

La présgnte norme s'applique aux systémes radars, aux systémes de navigation et aux
matériels| de navigation qui sont chargés de la détection de cibles et de la prévention des
abordaggs. Tout matériel combinanb ces taches et satisfaisant & toutes les exigenges de la
présente| norme est considéré ) comme étant un systéme radar. Conforménjent aux
Réglements sur les Abordages, tous les moyens disponibles doivent étre utiljsés afin
d'améliorer le rdle d'un radar pour une navigation en toute sécurité et la prévention des
abordagds. Il convient~que I'utilisation d'autres capteurs, le cas échéant, respecte les
exigencep des normes ‘associées a ces capteurs en question. La présente Norme fournit
également les lignes~directrices et exigences pour la fonctionnalité des radars sur| tous les
écrans de navigation prenant en charge les taches de détection de cibles, de préveption des
abordagds, de-navigation générale et de référencement de position sur la passefelle d'un
navire.

L'intégration réussie de radar avec les AIS, cartes, bases de données et autres capteurs
exige que I'équipement du radar soit correctement installé en portant une attention toute
particuliere a I'alignement crucial des caps, de retards d'indexation systéme, et des décalages
du CCRP et du gyroscope. Un échec de l'alignement de ces parametres peut entrainer un
alignement inacceptable avec d'autres informations et peut nuire a I'objectif d'intégration. La
présente Norme a mandaté des exigences pour prévoir ces alignements.

NOTE Les systémes radar installés sur les navires visés par la Convention SOLAS ont toujours utilisé la
modulation incohérente dérivée des émetteurs a magnétron qui produisent des impulsions haute puissance étroites
avec des antennes a rotation mécanique. Les radars nouvelle technologie qui utilisent la modulation cohérente, par
exemple la compression d'impulsions, et peuvent utiliser des antennes a commande électronique, deviennent
disponibles. Tous les essais (ou leur équivalent) dans la présente norme s'appliquent aux systemes radar tant
incohérents que cohérents et aux différents types d'antennes. Actuellement, les systémes radar de la bande X
doivent rester compatibles avec les balises radar, les SART et les renforceurs radar, qui sont congus pour
fonctionner avec les systémes d'impulsions incohérents traditionnels; les systemes de la bande S ne sont pas
limités par cette restriction.
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4.4 Catégories de matériels

La présente Norme traite des essais de tous les matériels radar de bord conformes a la
convention SOLAS. Les matériels individuels peuvent étre soumis a essai pour une catégorie
de navire spécifique. Le Tableau 1 fournit un résumé des catégories ainsi que les capacités
différentielles de base pour chacune des catégories spécifices en 11.5.2 et dans le
Tableau 26. Il convient que la catégorie soit indiquée sur I'étiquette de type de I'unité
principale d'électronique du radar et sur le certificat d'essai associé. Il convient que les
équipements approuvés pour les applications a grande vitesse comportent un suffixe H (par
exemple CAT 1H) et que ceux approuvés avec une option carte comportent un suffixe C (par
exemple CAT 1HC).

(MSC.192/5.3.1.1) Compte tenu des vitesses relatives élevées possibles entre le navire
porteur gt la cible, il convient que le materiel soit specifie et approuvée comme etapt adapté
aux classes de navire ayant des vitesses de navire porteur normales (<30 knhol élevées
(>30 kn) [des vitesses relatives respectives de 100 kn et 140 kn).

Les caragtéristiques complémentaires du matériel qualifié pour étre approuvé pour HSC et/ou
pour des|radars pour cartes sont identifiées dans la présente norme. Par,exemple, ilfconvient
que le mptériel HSC soit compatible avec les vitesses de navire porteur jusqu'a 70 kn et soit
capable ¢le poursuivre des cibles avec une vitesse relative de 140 'kn et fonctionne |entre les
latitudes [70° N et 70° S.

Il conviept que le radar pour cartes satisfasse a toutescles exigences de I'Article|12 de la
présente|norme. Les références sont faites a I'lEC 61174"(ECDIS) pour la fonctionnalité de
carte spégcifique et autonome.

Tahleau 1 — Exigences de performances.de navire/embarcation pour SOLAS V

Catégorie de navire/engin
CAT 3 CAT 2 CAT 1
Taille de pavire/engin X 500 de jauge brute | 500 de jauge brute a | Tous navirgs/engins
<10 000 de jauge > 10 000 g¢le jauge
brute et brute
HSC < 10 000 de
jauge brute
Diameétre minimal de la zone.d'affichage 180 mm 250 mm 320 fnm
opérationpel
Acquisition automatique des cibles - - Odi
Capacité minimale-en cibles radar 20 30 4(
acquises
Capacité minimale en cibles AlS 20 30 44
activées
Capacité minimale en cibles AIS 100 150 200
passives
Capacité minimale totale en cibles AIS 120 180 240
et rapports
Manceuvre d'essai - - Oui

NOTE L'exigence relative a la surface d'affichage minimale dans la premiere édition de la présente norme a
été supprimée car il ne s'agit pas d'une exigence des normes d'affichage indiquées dans la Résolution
MSC.191(79).
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4.5 Etablissement du type et du statut du matériel

Le fabricant doit indiquer le contenu du systéme prévu et la catégorie d'équipement en essai
(EUT). Des exigences spécifiques, qui doivent inclure la catégorie d'équipement prévue, sont
énumérées ci-dessous:

e vitesse élevée ou vitesse normale;

e bande de fréquence (bande X et/ou bande S) et limites de fréquence opérationnelle;

e déclaration de tout nouveau traitement, toute nouvelle technologie ou fonctionnalité
complémentaire nécessitant des essais alternatifs ou équivalant aux exigences;

e énumérer toutes les variantes (téte de mat/pied de mat, affichages/processeur divisé,
option cartographique, etc.);

. identihcation de toutes les antennes disponibles avec le radar. La plus petite anignne (ou
ses gropriétés) doit étre utilisée pour tous les essais de performance pertingnts. Les
essaig d'environnement (vibrations et chocs) doivent utiliser la plus_grande| antenne
dispohible;

e tous Ipes accessoires (intercommutation, amplificateurs-tampons, etc();

e accegsoires destinés aux applications protégées (contre les intempéries) ou ¢xposées
(aux intempéries);

e la séparation prévue (cable, réseau ou ligne de transport/alimentation) entre accessoires.
Lorsqu'un matériel avec un émetteur et une antenhe séparés est soumis|a essai
conformément a la présente norme, I'émetteur/récepteur doit étre relié a l'antenne par
20 m |(minimum) de ligne d'alimentation. L'écran dgit‘étre relié aux autres accessoires par
65 m|de cable. Lorsque le matériel est soumis a.un essai de type, dans lequel I{émetteur
et le [récepteur sont toujours installés dans la, combinaison antenne/socle, les|20 m de
ligne [d'alimentation d'antenne doivent étre.émis. S'il y a lieu, le fabricant doit fournir le
cable| et la ligne d'alimentation d'antennelappropriés. Le fabricant, ou son reprgsentant,
peut proposer a l'autorité chargée des @ssais d'envisager une plus grande distance par
laquelle les accessoires de I'équipement peuvent étre séparés et satisfaire encore aux
exigehces de la présente norme. La distance réelle demandée et soumise a essal doit étre
consignée;

e les exigences d'alimentation® en énergie et la fréquence/tension nominale de
fonctipnnement déclarée, La tension d'alimentation appliquée au matériel au cours des
essaig doit étre la tension*nominale et, sauf spécification contraire, les alimentations en
courant alternatif dojvent étre a la fréquence nominale;

o la/les| configuration(s) prévue(s) de I'équipement, soit autonome(s), soit comme partie
intégnante d'unystéme;

e les numéros-de code fabricant pour chaque élément d'équipement et ses accessojres;

e documentation ou supports de familiarisation;

e preuved'ESSAS EITTITET TOMME €XIgE e 6-9-37
4.6 Conditions de mesures et définitions connexes

Toutes les exigences générales de I'lEC 60945 doivent étre appliqguées au méme type
d'équipement en essai pour vérifier si I'EUT satisfait a ces exigences techniques.
L'équipement doit satisfaire aux exigences de I'lEC 60945 correspondant a sa catégorie,
c'est-a-dire "protégé" (contre les intempéries) ou "exposé" (aux intempéries). Par conséquent,
le fabricant doit déclarer quels équipements ou accessoires sont destinés a étre "protégés" ou
"exposés". Le fabricant doit déclarer tout "préconditionnement" exigé avant les vérifications
d'environnement.

4.7 Exigences relatives a la qualité

L'équipement et la documentation doivent étre développés, produits et rédigés conformément
a une procédure qualité reconnue, par exemple I'ISO 9000 ou une norme qualité reconnue
équivalente.
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5 Essais

5.1 Sites d'essai et simulation
511 Essais d'environnement et essais radioélectriques
Les essais pour des mesures générales, d'environnement et radioélectriques doivent étre

menés dans un laboratoire d'essais, ou un lieu, agréé par l'autorité chargée des essais et par
des personnes compétentes familiarisées a I'application radar.

5.1.2 Essais de performance de radars au-dessus de la mer

De nombreux essais peuvent étre menés a terre sur un site d'essai agréé par l'autorité
chargée Hes essais. Des essais spécifiques doivent étre exigés au-dessus de la-mkr et ces
derniers peuvent étre basés sur la c6te ou sur mer sur un navire d'essai.

Les essais de performance des radars sont normalement menés sur,des site$ d'essai
sélectionphés par l'autorité chargée des essais de types. Ces sites d'essaivdoivent fournir une
gamme {'essais au-dessus de l'eau avec des cibles d'essai ainsi que’les caractgristiques
exigées pour les essais spécifiés. Les essais de performance opérationnelle selon la|présente
norme ddivent étre conduits avec une hauteur d'antenne nominalg.de” 15 m.

Sauf acgord contraire, le fabricant doit mettre en place, I"¢quipement et s'assbirer qu'il
fonctionnle normalement avant que les essais de types ne{commencent.

La valeuf de radar comme source de position secondaire est basée sur l'indépendance par
rapport au GNSS. Les essais de détection, résolution et poursuite doivent ekclure la
connexioh de toutes interfaces de position et de temporisation GNSS avec le systéme radar
pendant [ces essais. Si un récepteur GNSS .&st intégré dans le systéme radar, il |doit étre
désactivg pendant ces essais.

51.3 Cibles d'essai et simulation de cibles pour les essais de performance

Les cibles normalisées utilisées/pour la mesure et I'évaluation de la performance d¢s radars
sont décllites dans les essais concernés.

Le simulateur de scénario.de cible fournit des scénarios d'essai pour évaluer la performance
de pourstiite de I'EUT, conformément a I'Annexe F.

Le simulateur décible indiquée fournit le scénario d'essai pour soumetire a éssai les
fonctions|des_cibles AIS et pour I'association de cibles, conformément a I'Annexe F.

Les simulateurs utilisés lors des essais doivent étre correctement étalonnés ou vérifiés avant
leur utilisation pour la mesure.

5.2 Terminologie et format des essais
5.2.1 Généralités
Pour chaque sujet d'essai, il existe un paragraphe d'exigence (par exemple faisant référence

a (MSC.192/article) et un paragraphe de conformité correspondant, incluant une méthode
d'essai et le résultat exigible.

5.2.2 Terminologie des exigences d'essai
Pour les besoins de la présente norme, la terminologie d'essai suivante doit s'appliquer:

e contr6le de performance — reconfiguration de I'EUT et vérification par des contrbles
visuels non quantitatifs que le systéme est encore opérant pour les besoins de
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I'lEC 60945. Ceci doit inclure le fonctionnement de la fonctionnalité de base pour
confirmer un fonctionnement normal;

essai de performance — pour I'EUT radar, il doit s'agir d'une norme identique a celle
utilisée lors du contrdle de performance pour les besoins de I'lEC 60945, avec I'ajout d'un
essai spécifié tel que décrit a I'Article 16;

indication claire ou visibilité des cibles d'essai visible pour au moins 8 balayages de
I'antenne sur 10, ou indication 5 sur 10 avec positions antérieures, rémanence lumineuse
synthétique et fonctions sillages désactivées;

action unique de l'opérateur — procédure réalisée avec pas plus de deux clés matérielles
ou actions de touche programmable, hormis les mouvements d'alidade nécessaires, ou
par commande vocale a |'aide des codes programmés ou moyens alternatifs équivalents;

actioumnigue de operateur — tutitisation d'une seute cie materiefte ou tutifigation de
I'alidgde pour sélectionner une seule icone ou fenétre d'affichage suivie de la manceuvre
d'une|clé;

fonction de commande spécialisée — I'utilisation d'une seule clé matériélle' spéciplisée ou
l'utilisation de [I'alidade pour sélectionner une seule icone ounfenhétre d'pffichage
spécialisée suivie de la manceuvre d'une clé;

fonctipn de commande temporaire — |'utilisation d'une seule clé matérielle spéciplisée ou
l'utilisation de I'alidade pour sélectionner une seule icOne ou fenétre d'pffichage
spéciplisée suivie de la manceuvre d'une clé. La fonction .de commande doit fopctionner
uniquement pendant que la clé est enfoncée;

aisément disponible — s'applique a l'information eusa une fonction pour ['application
sélectionnée, qui est disponible dans un menu de-haut niveau et accessible direqtement a
partir|d'une fonction ou icéne de I'écran ou par unercommande spécialisée;

indicgtion permanente — s'applique a unendication de statut disponible de| maniére
permanente ou persistante (selon le cas) et visible a tout moment auquel I'équipgment est
opérationnel;

menu| protégé — menu qui n'est pas.facilement accessible par l'utilisateur et protégé par
exemple par un mot de passe, un interrupteur interne ou une liaison matérielle;

moyep — "un moyen de" faire_quelque chose est I'équivalent de "une méthode de] quelque

chosgq. Par exemple, "un moyen de mesurer entre deux points" est identiqu¢ a "une
méthgde de mesure".

La termirjologie des.methodes d'essai est dérivée de I'lSO 9241-12 et, pour l'application a la

présente|norme, les.termes sont définis comme étant:

mesufre -renvoie a la mesure ou au calcul d'une variable concernant la présentation de
I'information, I'exactitude ou la performance de I'équipement;

observation — signifie examiner ou inspecter I'équipement pour confirmer qu'une condition
observable particuliere a été satisfaite. Les observations peuvent étre faites par toute
personne compétente pour vérifier systématiquement la présentation des informations et
faire la détermination;

examen de la documentation — signifie confirmer par I'examen que toute information, tout
moyen ou toute fonction pertinent(e) documenté(e) satisfait a I'exigence;

évaluation analytique — exige le jugement informé de la performance du matériel a partir
d'une étude d'observations ou de mesures par un expert, une personne convenablement
qualifiée qui a les compétences et I'expérience nécessaires pour juger de la propriété
concernée dans le sujet concerné. La méthode est typiquement utilisée pour I'évaluation
des propriétés qui ne peuvent étre jugées que dans le contexte d'autres informations ou
d'autres connaissances.
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6 Performances du radar

6.1 Généralités

L'essai de performance doit inclure les mesures du spectre de fréquences d'émission, la
familiarisation avec les commandes et les fonctions de traitement de signal, suivie de
mesures minimales de distance, de pouvoir séparateur et de précision. L'évaluation de la
performance dans un environnement au-dessus de la mer doit faire appel au traitement de
signal et aux fonctions de commande associées. Durant cette évaluation, l'autorité chargée
des essais doit se familiariser avec les fonctions de gain et d'élimination d'échos fixes. Les
essais de performance en détection sont décrits en 6.9.

NOTE Le radar fournit le principal moyen de détecter les dangers en surface afin de garantir une navigation en
toute sécullité et, par conséquent, la détection des dangers en surface constitue un élément fondamerjtal dans la
tache de pfévention des abordages. Les exigences relatives a la performance traitent de la capacité fopdamentale
du systemgq radar relative a I'émission, a la détection et au traitement de signal radar.

6.2 Emission et interférence
6.2.1 Fréquence d'émission
6.2.1.1 Exigences

(MSC.192/5.1.1) Le radar doit émettre dans les limites des bandes allouées de I'UIT pour les
radars mpritimes et doit satisfaire aux exigences du Reglément des radiocommunidations et
aux recommandations UIT-R applicables.

(MSC.192/5.1.2) Les systemes radars tant de la bgnde X que de la bande S sont|couverts
dans ces|normes de fonctionnement:

— bandg¢ X (9,2 GHz a 9,5 GHz) pour un pquvoir séparateur élevé, une bonne senfsibilité et
une bonne performance de poursuite; et

— band¢ S (2,9 GHz a 3,1 GHz) pour, assurer que les capacités de détection et de poursuite
d'une| cible sont maintenues dans_des conditions variables et défavorables de Hrouillard,
de retour de pluie et de retour.demer.

La bandd de fréquences sélectionnée doit étre indiquée.

6.2.1.2 Méthodes dessai et résultats exigibles
Les méthiodes d'essaiet les résultats exigibles sont comme suit:

a) confirmer parta mesure et I'évaluation analytique que I'EUT satisfait aux résultafs exigés
par la méthode décrite dans I'Annexe B de la présente norme. L'autorité chafgée des
essaig doit consigner la fréquence ou les fréquences émise(s);

b) confirmer par I'observation qu'il y a une indication de la bande de fréquences sélectionnée
utilisée.

6.2.2 Interférence
6.2.2.1 Exigences

(MSC.192/5.1.3) Le radar doit étre capable de fonctionner de maniére satisfaisante dans des
conditions d'interférence types telles que rencontrées dans I'environnement maritime normal
d'un radar.

6.2.2.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:
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a) confirmer par évaluation analytique que le systéme radar a une méthode pour réduire
substantiellement les interférences produites par un autre radar marin agréé émettant
dans les bandes de fréquences allouées au radar marin;

b) confirmer par I'évaluation analytique que le systéme radar peut émettre a proximité
d'autres systémes radars marins agréés sans entrainer d'interférences significatives ou de
dégradation significative de la performance.

NOTE Les performances en détection du radar spécifiées dans la présente norme peuvent étre dégradées par
interférence de tierce partie, éventuellement par un matériel autre qu'un radar marin, voir Annexe J.

6.3 Optimisation et surveillance des performances

6.3.1 Généralités

Le systgme radar doit fournir le moyen d'optimiser les performances de détgection et
d'identifigr une baisse significative de la performance, telle que soumise a essaij-€n 6}3.2.

6.3.2 Performance optimale
6.3.2.1 Exigences

(MSC.192/5.7.1) Le moyen doit étre disponible pour garantir quede;systeme radar f¢nctionne
a la mepleure performance. Lorsque cela est applicable a {a“technologie radar,| I'accord
manuel doit étre fourni et, en plus, I'accord automatique peut étre fourni.

(MSC.192/5.7.2) En I'absence de cibles, une indication‘doit étre donnée pour garanfir que le
systeme fonctionne a la performance optimale.

(MSC.192/5.7.3) Un moyen doit étre mis a<(disposition (automatiquement ou |par une
manceuvfe manuelle), et ce, pendant que I'équipement est opérationnel, afin de determiner
une baisge significative de la performancezdu systeme par rapport a une norme ¢talonnée
établie ay moment de l'installation.

6.3.2.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles
Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confilmer par I'observation que le fonctionnement de la fonction d'accord (ou équivalente
selon| ce qui est applicable a la technologie) est effectif. Le manuel de I'utilisgteur doit
décrite comment.maintenir la performance optimale;

systéme radar’/fonctionne a la performance optimale, méme en l'absence de ¢ible, par

b) confiFer parAobservation qu'il existe un moyen manuel ou automatique d'indiquler que le
exemlple avec la fourniture d'un indicateur d'accord;

c) si unfaceord automatique est fourni, confirmer par I'évaluation analytique qu'il h'est pas
inférieur a la performance obtenue avec I'accord manuel;

d) confirmer par I'observation qu'une indication est donnée a I'opérateur lorsque la
performance globale du radar est réduite de 10 dB en utilisant un atténuateur ou un
moyen équivalent. Un systéme "up-mast" (téte de méat) peut étre accepté par analogie
avec un systéme "down-mast" (pied de mat), étant donné une mise en ceuvre et une
conception de I'équipement équivalentes.

6.4 Fonctions de gain et d'élimination d'échos fixes
6.4.1 Généralités

La présente Norme spécifie les fonctions de commande associées au traitement ou a la
commande des signaux de radar. Si des méthodes alternatives pour obtenir une fonctionnalité
équivalente sont fournies, le fabricant doit identifier le moyen et doit démontrer I'équivalence,
étayée par la documentation utilisateur applicable et a la satisfaction de I'autorité chargée des
essais.
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(MSC.192/5.3.2.1) Un moyen doit étre fourni, dans toute la mesure du possible pour la
réduction adéquate des échos indésirables, y compris le retour de mer, la pluie et autres
formes de précipitation, les nuages, les tempétes de sable et les interférences créées par
d'autres radars.

La conformité a ces exigences est traitée en 6.4.2 a 6.5.8 et le fonctionnement des fonctions
est évalué en 6.9.

6.4.2 Fonction de gain
6.4.2.1 Exigences

(MSC.192/5.3.2.2) Une fonction de commande du gain doit étre fournie pour configurer le
gain du dystéme ou le niveau seuil de signal. Une indication permanente du niveau~dp gain ou
valeur dg réglage du seuil de signal doit étre donnée.

6.4.2.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthjodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confilmer par I'observation qu'il existe une indication permanente-du niveau du g4in;
b) confilmer par I'observation que la fonction de commande est.directement accessible;

c) confilmer par I'observation sur une échelle de portée dé.24 NM que la commandg¢ du gain
varie|d'un niveau maximal, ou seuls les niveaux de signal les plus élevés sont pfésentés,
a un piveau minimal faisant apparaitre le bruit visible‘du récepteur;

d) confilmer par l'observation que, si le réglage~du gain préconfiguré est fourni pour
I'installation ou la maintenance, il est situé dafis un menu de configuration protégé contre
I'accgs de l'utilisateur comme décrit dans le'manuel de I'équipement.

6.4.3 Antiretour de mer manuel et automatique
6.4.3.1 Exigences

(MSC.192/5.3.2.3) Des fonctiops\antiretour de mer manuelles et automatiques |efficaces
doivent éftre fournies.

(MSC.192/5.3.2.4) Une.\combinaison de fonctions antiretour de mer manyelles et
automatiques peut étre utilisée.

(MSC.192/5.3.2.5)\W doit y avoir une indication claire et permanente du statut du gpin et de
toutes le$ fonctions de commande antiretour de mer.

6.4.3.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confirmer par l'observation que les fonctions "manuelle mer" et "automatique mer" sont
fournies;

b) confirmer par I'examen de la documentation que le manuel de I'utilisateur décrit tous les
réglages relatifs a l'installation et au fonctionnement associés a ces fonctions ainsi que
toutes les limites de performance qui leur sont associées;

c) confirmer par I'examen de la documentation que le manuel de ['utilisateur décrit le
fonctionnement des fonctions de commande antiretour de mer manuelles et automatiques,
y compris les avantages et les limitations;

d) confirmer par l'observation que le statut et le niveau des fonctions sont constamment
indiqués.
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6.4.4 Antiretour de pluie
6.4.4.1 Exigences
Un moyen manuel efficace de supprimer les retours de pluie doit étre fourni. Le rejet

automatique des retours de pluie peut également étre fourni. Il doit y avoir une indication
claire et permanente du statut de la fonction antiretour de pluie.

6.4.4.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles
Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confirmer par I'observation la disponibilité et le fonctionnement des fonctions de

<l £ £ <l | -
Com arnuec armimrciuur uc pruic,

b) configmer par I'observation que le statut et le niveau de la fonction antiretour de-pluie sont
indigliés de maniére permanente;

c) confilmer par I'examen de la documentation que le manuel deslutilisateur décrit
|'utiligation de la commande manuelle antiretour de pluie (et automatique si| elle est
fourn|e), ainsi que les limitations de performance associées a son gtilisation.

6.5 Traitement de signal
6.5.1 Généralités

Les foncfions de traitement de signal servent a améliorer Ja visibilité des cibles ainsi que la
performance de détection.

6.5.2 Renforcement d'écho/amélioration de cible
6.5.2.1 Exigences

(MSC.192/5.3.1.3.2) Le systeme radar doit fournir le moyen d'améliorer la visibilité des cibles
dans des| conditions défavorables d'échos fixes a courte distance.

(MSC.192/5.3.3.1) Un moyen doit>étre disponible pour améliorer la visibilité des gibles sur
I'écran. $'il est sélectionnable, le statut d'amélioration des cibles doit étre indiqué et le
manuel de l'utilisateur deit,> décrire le fonctionnement et les principes des [fonctions
d'amélioration des cibles.

La fonction pour améliorer la visibilité des cibles a courte portée peut faire appel a des
techniqugs de traitement différentes de celles utilisées a des fins de navigation normalisée.

6.5.2.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confirmer par I'observation qu'il existe un moyen d'améliorer la visibilité des cibles dans
un environnement d'échos fixes. Les fonctions d'amélioration des cibles peuvent étre
sélectionnables ou permanentes. Si une fonction associée est fournie, par exemple pour
réduire un taux élevé de fausses alarmes, elle peut étre activée afin de réduire la
dégradation de la visibilité des cibles;

b) confirmer par I'examen de la documentation que le manuel de l'utilisateur décrit la(les)
fonction(s) d'amélioration et les principes, y compris toutes fonctions associées et leur
utilisation;

c) confirmer par I'observation que le statut amélioration des cibles est indiqué.
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6.5.3 Corrélation de signaux radar
6.5.3.1 Exigences

Une corrélation entre des émissions consécutives doit étre fournie afin de réduire les
interférences indésirables créées par les autres systémes radar. Une corrélation de
balayages successifs comparés peut étre utilisée afin de réduire les échos de fouillis.

6.5.3.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles
Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:
a) confirmer par I'examen de la documentation et I'observation qu'un moyen est fourni pour

réduie : magnétron)
conventionnel maritime;

b) confilmer par I'examen de la documentation que lorsque des techniques)de corrélation
sont fournies, par exemple pour réduire les échos fixes, les avantages)et”les limitations
sont ¢écrits dans le manuel de l'utilisateur.

6.5.4 Traitement de signal et latence d'image radar
6.5.4.1 Exigences

(MSC.192/5.3.3.2) La période effective de traitement de signal et de mise a jour de l'image
radar doif éfre adéquate, et ce, avec une latence minimalé~afin de garantir que les gxigences
relatives |a la détection des cibles et au traitement associ€ sont satisfaites.

6.5.4.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles
Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles\sont comme suit:

a) confilmer par I'observation et mesure\que la mise a jour de toute information felative a
une [ible posséde une latence ne dépassant pas l'équivalent d'un seul palayage
d'anténne. Des techniques de corrélation alternatives peuvent étre utilisées afjn d'avoir
une latence de plusieurs balayages;

b) confifmer par I'observation.que le statut de toute fonction de corrélation est indiqyé;

c) confilmer par I'exameny.de la documentation que le manuel de I'utilisateur qécrit les
avantpges et les limitations d'une corrélation alternative appliquée.

6.5.5 Fchos de deuxiéme récurrence

6.5.5.1 Description

Ces échgs ont une réflexion de I'énergie radar a partir d'une cible résultant d'une prgcédente
émissionlradar qui prévaut dans certaines conditions atmosphériques | es échos delseconde
récurrence apparaissent comme des cibles stables mais fausses a tout moment (portée)
pendant la durée entre des émissions consécutives.

6.5.5.2 Exigences

Un moyen de supprimer ces échos de seconde récurrence peut étre fourni et, dans ce cas,
doit étre soumis a essai.

6.5.5.3 Méthodes d'essai et résultats exigibles
Si une méthode pour supprimer les échos de deuxiéme récurrence est fournie, alors
a) confirmer par l'observation, lorsque les conditions le permettent, durant l'essai de

I'équipement du radar, qu'un moyen efficace pour supprimer les échos de deuxiéme
récurrence est fourni;
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b) confirmer par I'examen de la documentation que le moyen fourni pour supprimer les échos
de deuxiéme récurrence est décrit dans le manuel de I'utilisateur.

6.5.6 Format d'émission
6.5.6.1 Exigences

Afin d'optimiser la performance de détection selon les conditions climatiques, I'équipement
peut fournir un moyen pour transformer le format d'émission, par exemple en offrant la
capacité d'augmenter ou de réduire la longueur d'impulsion.

6.5.6.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Si un mo

a) confilmer par l'examen de la documentation, par I'observation et par V'évaluation
ique que les formats d'émission par défaut appropriés sont fournis pouf chaque
échelle de portée;

b) configmer par I'observation que les formats d'émission inappropriés)sont inhibés ou sont
indigliés a l'utilisateur, par exemple il convient que la longue‘@urée d'impulsion soit
interdite sur des échelles de portée plus courtes;

c) confilmer par lI'examen de la documentation que la fonctien pour modifier le format
d'émission, le cas échéant, est décrite dans le manuel de lutilisateur et que le cqncept de
base] les caractéristiques, les avantages et les limitations y sont énoncés.

6.5.7 Mise a jour de I'image
6.5.7.1 Exigences

(MSC.192/5.3.3.3) L'image doit étre mise a jour de facon réguliere et continue.

6.5.7.2 Méthodes d'essai et résultatsexigibles

Confirmefr par l'observation que l'image radar est mise a jour de facon réguliere ¢t que la
méthode|de mise a jour ne perturbe-par l'utilisateur.

6.5.8 Traitement complémentaire
6.5.8.1 Exigences

Un traitement de sighal complémentaire fourni par I'équipement doit étre évalué.

6.5.8.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthledes—d

a) confirmer par I'examen de la documentation que des fonctions de traitement de signal
complémentaire sont fournies;

b) enregistrer les détails de haut niveau des caractéristiques de traitement de signal
complémentaire ainsi que leur impact observé sur la performance de détection du radar.

6.5.9 Description du traitement de signal
6.5.9.1 Exigences

(MSC.192/5.3.3.4) Le manuel d'équipement doit expliquer le concept de base, les
caractéristiques, les avantages et les limitations de toutes les fonctions de traitement de
signal.
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6.5.9.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a)

b)

6.6

confirmer par l'observation que le statut de toutes les fonctions de traitement de signal
actives sélectionnables est indiqué;

confirmer par I'examen de la documentation que les fonctions sont décrites dans le
manuel de l'utilisateur et que les concepts de base, les caractéristiques, les avantages et
les limitations sont énoncés.

Fonctionnement avec des SART, des renforceurs d'échos (RTE) et des balises

6.6.1 Généralités

Les systzimes radars de bande X doivent étre compatibles avec les balises radar,es SART
ainsi qu¢g les renforceurs radar, alors que les systemes radar de bande S peuven} adopter
une nouvelle technologie qui peut ne pas étre compatible avec ces aides a la havigatjon.

6.6.2 Balises radar, SART et renforceurs radar

6.6.2.1 Exigences

(MSC.192/5.3.4.1) Le systeme radar de bande X doit étre capable de détecter lefs balises

radar dans la bande de fréquences concernée.

(MSC.192/5.3.4.2) Le systeme radar de bande X doit étre capable de détecter les SART et les

renforcedrs d'échos radar.

(MSC.192/5.3.4.3) Il doit étre possible de désactiver ces fonctions de traitement de|signal, y
compris |les modes de polarisation alternatifs, susceptibles d'empécher la détection et
I'affichagp d'une balise radar de bande X otde SART. Le statut du traitement de signal et de

la polarisation (si sélectionnable) doit étre indiqué.

Le fonctipnnement de I'équipement(avec balises, SART et renforceurs d'échos radar| doit étre

décrit daps le manuel de I'utilisateur.

6.6.2.2 Méthodes d'essarl et résultats exigibles

Les méthiodes d'essaitet les résultats exigibles sont comme suit:

a)

b)

c)

d)

6.7

confijmer partobservation que I'équipement de la bande X fonctionne avec upe balise
radar| particuliére. L'équipement doit étre configuré en fonctionnant en surplomb ¢le la mer
et a groximijté de balises radar connues, afin de démontrer que I'EUT est compatjble avec
'UIT{RM-824 (balises);

confirmer par |'observation que lorsqu'un équipement a bande X est configuré en
fonctionnant en surplomb de l'environnement marin et a proximité des SART et des
renforceurs radar connus, le systeme détecte les SART et les renforceurs radar, comme
exigé par I'UIT-R M.628 (SART) et I'UIT-R M.1176 (renforceurs d'échos radar);

confirmer par l'observation que le statut du traitement de signal et de la polarisation (si
sélectionnable) est indiqué;

confirmer par l'examen de la documentation que le fonctionnement de I'équipement avec
des balises, des SART et des renforceurs d'échos est décrit dans le manuel de
|'utilisateur.

Distance minimale et compensation de distance

6.7.1 Généralités

La distance de détection minimale pour le systéme radar doit étre mesurée aprées que l'erreur
d'indexage de distance a été compensée pour la position d'antenne sélectionnée.


https://iecnorm.com/api/?name=68a28e9ef29f5aa01ebea6d77fd0da0b

- 216 - IEC 62388:2013 © IEC 2013

6.7.2 Compensation de distance
6.7.2.1 Exigences

(MSC.192/5.4.2) La compensation de toute erreur d'indexage de distance doit étre appliquée
automatiquement et, lorsque plusieurs antennes sont installées, elle doit étre
automatiquement appliquée pour chaque antenne sélectionnée.

6.7.2.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles
Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confirmer par l'examen de la documentation que I'équipement fournit le moyen de
compersertindexage—de—distancepourtarpostiondeehagure—antennre—etagetes valeurs
de réglage sont protégées dans une mémoire non volatile. Régler la compensation de la
distamce pour chaque capteur (selon le cas) afin que la distance d'une cible, copnue soit
correfte;

b) confilmer par I'examen de la documentation et par I'observation que-avaleur d¢ réglage
de lajJcompensation pour chaque capteur est conservée dans une mémoire non \olatile et
qu'elle est automatiquement appliquée lorsque chaque capteur est'sélectionné.

6.7.3 Distance minimale
6.7.3.1 Exigences

(MSC.192/5.3.1.2) La détection a courte distance des<cibles dans les conditions dpécifiées
dans le Tlableau 2 doit étre compatible avec I'exigencé:

(MSC.192/5.4.1) Sur un navire porteur & vitesSe” zéro (ou sur un site terrestre fjxe), une
hauteur ¢'antenne de 15 m au-dessus du niveal de la mer et dans des conditions He calme
(échos fixes minimaux), la bouée de navigation (avec réflecteur diédre) dans le Tablgau 2 doit
étre détectée a une distance horizontale ‘minimale de 40 m depuis la position de I'aptenne et
jusqu'a yne distance de 1 NM, sans«modifier les parametres des fonctions de commande
autres que le sélecteur d'échelle de peortée.

S'assurer que la compensation d'indexage de distance est correctement configurédg (comme
décrit en|6.7.2) avant d'effectuer les mesures.

Une ciblg d'essai (équivalente a la bouée de navigation avec réflecteur diedre) possgdant une
RCS conjnue de 10-m2'a la bande X (possédant une RCS connue de 1 m2 & la bapde S) et
montée § une hautéur de 3,5 m doit étre utilisée.

6.7.3.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

La distance minimale est définie par la plus courte distance a laquelle a l'aide dune échelle
de portée obligatoire ne dépassant pas 1,5 NM, une cible stationnaire est présentée
séparément de la position et de I'image représentant la position de I'antenne. La distance de
séparation est mesurée horizontalement a partir du niveau de la mer/du fond a la position de
['antenne.

Pour cette mesure, seul le sélecteur d'échelle de portée peut étre modifié. Les commandes
relatives a la mer et au gain peuvent étre réglées avant le début de cet essai. Aprés réglage,
la cible d'essai doit étre visible a la distance minimale et a 1 NM avec la méme configuration
pour les commandes de gain et de retour de mer. Une présentation décentrée peut étre
effectuée pour cette mesure.

Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confirmer par I'observation et I'examen de la documentation que si un émetteur-récepteur
down-mast est une option pour le radar en essai, I'essai est réalisé a I'aide d'un émetteur-
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b)

c)

d)

6.8

6.8.1 Généralités

récepteur down-mast ou autrement I'essai doit étre réalisé avec une unité up-mast. Si la
mise en ceuvre de systémes up-mast et down-mast est différente, les deux types de
systémes doivent étre soumis a essai;

confirmer par l'observation qu'une cible d'essai de référence possédant les mémes
propriétés que la cible d'essai mobile est disponible. La cible d'essai de référence doit
étre fixe et située a une distance de 1 NM. Régler le systéme radar afin que la cible
d'essai de référence soit clairement visible a environ 1 NM;

confirmer par la mesure qu'avec l'antenne radar montée a la hauteur spécifiée, la distance
séparant une cible d'essai mobile (représentant une bouée de navigation) et la position de
l'antenne peut étre diminuée jusqu'au point le plus proche auquel la cible peut étre
identifiée dans un rayon de 40 m autour de l'antenne. Enregistrer le résultat. Apres
réglage, la cible d'essai mobile placée a la distance minimale et la cible de référence
situég—= i S TSt & i i e gain et
d'échps fixes;

En variante, une cible mobile avec une surface équivalente de 10 m2 & la‘bande X peut
étre Uitilisée et déplacée du point le plus proche auquel la cible est visible jusqu'a 1 NM
avec |la méme configuration pour les commandes de gain et d'échos fixes.

Pduvoirs séparateurs de distance et en direction

Les poinfs cibles d'essai utilisés pour les mesures de pouvojr séparateur en distancg doivent
étre équijalents a la bouée de navigation avec réflecteur(diédre définie dans le Taljleau 2 et
en 6.7.3,|possédant une RCS connue de 10 m2 & la bandé X ou possédant une RC$ connue

de 1 m?2 3 la bande S et montée a une hauteur de 3,5 ti:

6.8.2 Conditions de mesure

(MSC.192/5.5) Le pouvoir séparateur en .distance doit étre mesuré dans des conditions de
calme (d'¥échos fixes minimaux) sur une échelle de portée de 1,5 NM ou moins et & uhe valeur
entre 50|% et 100 % de I'échelle de portée sélectionnée. Une présentation décenjrée peut

étre utiligée pour cet essai.

6.8.3 Pouvoir séparateur de distance

6.8.3.1 Exigences

(MSC.192/5.5.1) Le systeme radar doit étre capable d'afficher deux points cibles sur{le méme

relevemelnt, séparés.d’une distance de 40 m, comme deux objets distincts.

6.8.3.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthlodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a)

b)

confirmer par la mesure le pouvoir séparateur. Le radar doit étre configuré sur une échelle
de portée de 0,75 NM. Deux cibles d'essai conformément a 6.7.3 doivent étre placées sur
le méme relevement par rapport a l'antenne radar, a une distance entre 0,375 NM et
0,75 NM, et séparées l'une de l'autre par une distance n'excédant pas 40 m. La
commande pluie et la longueur d'impulsion efficace du radar doivent étre mises a leurs
valeurs minimales. Les commandes relatives a la mer et au gain doivent étre réglées pour
montrer la séparation des deux cibles sur I'écran;

lorsque les deux cibles sont visiblement séparées d'au moins 8 balayages sur 10, la
distance linéaire entre les deux cibles doit étre mesurée. Confirmer que la distance ne
dépasse pas 40 m.
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6.8.4 Pouvoir séparateur en direction
6.8.4.1 Exigences

(MSC.192/5.5.2) Le systeme radar doit étre capable d'afficher deux points cibles a la méme
distance, séparés de 2,5° de relévement I'un de l'autre, comme deux objets distincts.

6.8.4.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles
Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confirmer par la mesure le pouvoir séparateur en direction. Le radar doit étre configuré

sur I'échelle de portée de 1,5 NM ou moins et les cibles d'essai placées a une distance

e de—+téchette—de—poriée—setect se—be ctbtes— H d'égales

la méme

distamce et doivent étre séparées en relévement par rapport a I'antenne radar."La mesure

peut gtre effectuée a tout relevement adapté a partir de I'emplacement de-l'antenne. La

séparation angulaire entre les deux cibles doit étre diminuée jusqu'a cé-qu'elleg cessent

d'étrg affichées séparément. Lorsque les deux cibles sont visiblement séparéeq pour au
moing 8 balayages sur 10, la distance linéaire entre les deux cibles-doit étre meslirée;

b) confilmer par le calcul que I'angle calculé par rapport a la distance connue des cibles
d'esshi ne dépasse pas 2,5° et enregistrer la séparation angulaife calculée.

6.8.5 Précision fondamentale du radar
6.8.5.1 Exigences
(MSC.192/5.2) La précision de la distance et du relevement du systeme radar doit étrfe:

distance a 30 m prés ou de 1 % de I'échielle de portée utilisée, la plus élevée de ces
deux valeurs étant retenue;

relevement: a 1° prés

dans des|conditions opérationnelles et environnementales types.

6.8.5.2 Méthodes d'essai et'résultats exigibles
Les méthiodes d'essai et legs résultats exigibles sont comme suit:

a) reléveément: confitrmer par la mesure qu'en exploitation sur une plateforme fixe, la
précision globale de la prise des reléevements par le systéme radar satisfait a la précision
exigée de la(valeur de relévement. La mesure doit consister en une compardison des
relevéments-reels de points cibles identifiables avec les relévements obtenus all'aide de
I'équipement radar. La comparaison doit étre effectuée a des relévements d'échantillons
distrilfués sur 360° et la distance de chaque cible par rapport a I'antenne radaeroit étre
située entre 80 % et 100 % de I'échelle de portée utilisée. La mesure du relevement peut
étre effectuée soit a I'aide d'un seul point cible placé a une série de relévements connus
par rapport au socle de I'antenne radar, soit en prenant le relévement radar d'une série de
points cibles a des relévements étudiés connus autour du socle de I'antenne radar;

b) distance: confirmer par la mesure a partir d'une plateforme stable, en utilisant des
distances réelles de points cibles identifiables, qu'en exploitation sur une plateforme fixe,
la précision globale de la prise de mesures de distance par le systéme radar satisfait a la
précision exigée de la valeur de distance. La mesure doit faire appel a au moins deux
cibles connues, la premiére a une distance nominale de 1 NM et la seconde a une
distance nominale de 10 NM. La précision relative aux distances doit étre de 30 m prés ou
1 % de I'échelle de portée utilisée, la plus élevée de ces deux valeurs étant retenue, et le
résultat enregistré. L'émetteur-récepteur du radar doit fonctionner avec le format
d'émission approprié pour cet essai.
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6.9 Evaluation des performances de détection de cibles
6.9.1 Généralités

La présente norme spécifie la plage minimale de la performance de la premiére détection
dans des conditions de visibilité claire. En outre, elle définit les conditions d'échos fixes dans
lesquelles la conformité aux exigences de performance de détection est soumise a l'essai,
mesurée ou évaluée, y compris:

a) mesure de la distance de premiere détection dans des conditions d'échos fixes minimaux.
Les observations doivent étre effectuées pour confirmer la visibilité d'une cible d'essai et,
de plus, doivent étre généralement cohérentes avec les exigences de I'OMI (voir
Tableau 2);

b) mesurerp P echos fixes
I'antenne et la cible) et I'évaluation de la visibilité de la cible dans des-¢onditions
ps fixes en observant les cibles d'essai au sein du champ de retour-etffou |'étendue
de lalpluie, a l'aide des états de la mer et des taux de précipitation opportuns.

Pour tous les essais de performance du radar, I'antenne du radar doit-étre installég sur une
platefornme soit en mer, soit sur le littoral. L'antenne doit étre montée'a une hauteur aussi
proche qle possible a 15 m au-dessus du niveau moyen de la mer, (tout en prenant en compte
le fait qup méme de petits décalages de hauteur de I'antenne et/ou de la cible peuyent avoir
une influgnce sur la performance de détection et déplacer les-extinctions ("vides") dle trajets
multiples| Pour obtenir la cohérence, les essais doivent gatantir que les observatigns et les
mesures [sont effectuées avec les cibles d'essai placées{pour la détection en des ¢rétes de
trajets multiples. La hauteur de l'antenne radar et leswparamétres de la cible doiyent étre
documenllés par l'autorité chargée des essais pour chacun des essais. Tous les résyltats des
essais dqivent étre mis a la disposition du fabricant de I'équipement.

Si un systéme radar représentatif est utilisé.comme un moyen supplémentaire d'évaluer la
performapce de détection, il convient quediantenne du radar d'essai et celle du [radar de
référencg soient a la méme hauteur et aussi proches que possible, copositionnées. Il convient
qu'il soit démontré qu'un radar de référence satisfait aux exigences minimales de la|présente
norme. ||| pourrait fournir une indication de la propagation relative et des conditiong d'échos
fixes au [moment des mesures  d'essai. Il convient qu'une décision de réussite/d'¢chec ne
repose pas uniquement sur la comparaison avec un radar de référence.

NOTE Toutes les exigences rélatives a la documentation sur la performance du radar sont traitées en ¢.9.4.
6.9.2 Distance de premiére détection en présence d'échos fixes
6.9.2.1 Exigences

(MSC.192/5.3.4.1) En Il'absence d'échos fixes, pour une détection de longue distance, de
petite cible.et’'de ligne de cbéte, I'exigence relative au systéme radar repose sur des conditions
de propagation normales, en l'absence de retour de mer signiiicatil, de precipitation et de
conduit d'évaporation, et avec une hauteur d'antenne de 15 m au-dessus du niveau de la mer.

En se basant sur:

— une indication de la cible dans au moins 8 balayages sur 10 ou I'équivalent; et
— une probabilité de fausse alarme de détection due au radar de 1074,

I'exigence contenue dans le Tableau 2 doit étre satisfaite telle que spécifiée pour le matériel
de bande X et de bande S. La performance de détection doit étre obtenue en utilisant la plus
petite antenne qui est livrée avec le systéme radar. Une probabilité d'un taux de fausses
alarmes radar de 10~4 peut étre supposée lorsqu'une tacheture de bruit de fond légére et
uniforme est présentée sur 'affichage.
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Si la configuration du taux de fausses alarmes de 10~4 visible comme une tacheture de bruit

de fond légére et uniforme n'est pas applicable pour le radar en essai,

il convient que le

fabricant fournisse une méthode pour obtenir une configuration équivalente.
Tableau 2 — Distance de premiére détection
dans des conditions exemptes d'échos fixes
Hauteur de I'élément Distance de détection f
Description de la cible © de cible au-dessus Bande X Bande S
du niveau de la mer ande ande
m NM NM

Lignes de cote 9 S'élevant a 60 20 20

Lignes de cote 9 S'élevant a 6 8 8

Lignes de|cote 9 S'élevant a 3 6 6

Navires v{sés par la Convention SOLAS (> 5 000 de 10 11 11

jauge brufe) ¢

Navires v{sés par la Convention SOLAS (> 500 de 5,0 8 8

jauge brufe) ¢

Petite emparcation avec Réflecteur radar satisfaisant 4,0 5,0 3,7

aux normes de fonctionnement (P.S.) de I'OMI?@

Bouée de|navigation avec réflecteur diedre b 3,5 4,9 3,6

Bouée de|navigation type ° 3,5 4,6 3,0

Petite emparcation de 10 m de longueur sans réflexion 2)0 3,4 3,0

radar 9

Marques ¢le balisage de chenaux °© 1,0 2,0 1,0

2 Normgs de fonctionnement révisées de I'OMI, pour\es’ réflecteurs radar (Résolution MSC.164({78)) — la
surface équivalente radar est définie comme (RCS).dé-7,5 m? pour la bande X et de 0,5 m? pour la| bande S.
Il conyient que le réflecteur utilisé ne dépasse pas-de plus de 50 % la RCS indiquée.

b La cible est de 10 m? pour la bande X et de 1,0\m? pour la bande S.

¢ La boliée de navigation type est de 5,0 mZpour la bande X et de 0,5 m? pour la bande S. Pour led marques
de balisage des chenaux types, avec Urde- RCS de 1,0 m? (bande X) et de 0,1 m? (bande S) et une hauteur
de 1 m, une distance de détection de 2,0 NM et 1,0 NM respectivement.

4 RCS pour petite embarcation de 1¢’m considérée comme égale & 2,5 m? pour bande X et de 1,4 m?2 pour
bande| S (considéré comme ung _cible distribuée).

¢ Les rdflecteurs sont considénés comme étant des points cibles, les navires comme des cibles conpplexes et
les lighes de cote comnie des cibles distribuées (valeurs types pour un littoral rocheux, mais dépgndant du
profil)

f Les distances de<détection rencontrées dans la pratique sont affectées par différents facteurs, nptamment
les copditions datmosphériques (par exemple le conduit d'évaporation), la vitesse, I'aspect, le matgriau et la
structyre de da-cible. Ces facteurs ainsi que d'autres peuvent améliorer ou degrader la détection fle cible a
toutes Ies distances. A des distances entre la premiére détection et le navire porteur, le retour du fadar peut

9 Voir Article D.7.

NOTE 1 Les valeurs de RCS peuvent varier d'une quantité pouvant atteindre 30 dB selon les caractéristiques

et les aspects de la cible, entrainant des modifications de la distance de détection (voir Annexe D).

NOTE 2 Les prédictions de performance de détection pour la distance de la premiere détection sont dérivées

des calculs du logiciel CARPET (CARPET: logiciel d'analyse du radar: Computer Aided Radar Performance

Evaluation Tool (Outil d'Evaluation de la Performance du Radar Assistée par Ordinateur)).

6.9.2.2

Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confirmer par I'observation et I'examen de la documentation que la plus petite antenne (a
la bande de fréquence d'essai) disponible pour étre utilisée avec le systéeme radar est
installée. Régler le systéme pour une meilleure visibilité de la cible avec une tacheture de
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b)

bruit de fond légére et uniforme pour assurer une bonne sensibilité de détection. Les états
de la mer doivent étre calmes pour évaluer la distance de la premiére détection (état de la
mer maximal 1, voir Tableau 6 pour des conseils relatifs aux états de la mer). L'essai peut
étre réalisé a partir d'un site terrestre en surplomb de la mer ou a partir d'une plateforme
stable en mer. Toutes les observations doivent étre conduites dans des conditions de
visibilité claire;

confirmer par l'observation et évaluation dans un environnement d'essai homologué par
l'autorité chargée des essais qu'en utilisant un systéme radar actif positionné pour
effectuer des balayages au-dessus de la mer et en utilisant des cibles d'opportunité, la
distance de la premiére détection est généralement cohérente avec les exemples donnés
dans le Tableau 2.

En outre et dans toute la mesure du possible, les observations et les mesures doivent

également inclure:

des c|bles établies a différentes distances jusqu'a 10 NM;

des llgnes de cbéte connues a des distances diverses au-dessus de(3'NM et jusqu'a
20 NM.

Les lignes de cote et les objets de surface doivent étre clairement visibles pour au moins 16
balayages au sein d'une période d'observation de 20 balayages (visibilité a 80 %) a des
distanceg généralement cohérentes avec celles spécifiées dans-\le Tableau 2. Les|mesures
doivent étre effectuées pendant au moins 4 périodes d'obsetvation et les résultats doivent
étre évalués. Le résultat cumulé des 4 périodes doit satisfaire aux critéeres de| taux de

détection|.

Etant donné que les mémes critéres de détection’ s'appliquent a toutes les c|bles, un
échantillgn de cibles (pas le contenu entier du Tdableau 2) sur la période d'observation doit
s'avérer [suffisant pour démontrer la conformité avec la distance de premiére détection.
Cependant, une cible d'essai étalonnée (équivalent a une lentille Luneberg ompi-azimut
comme décrit en 6.9.3.3.2) peut étre incluse comme suit. Un réflecteur avec une| RCS de
10 m2 pdur la bande X (1 m2 pour la_bande S) et monté a une hauteur de 3,5 m, peut étre
utilisé pour répliquer une bouée de navigation avec un réflecteur. En variante, cet essai peut
étre réalisé a l'aide d'un réflecteur(avec une RCS de 1 m? pour la bande X (0,1 mP pour la
bande S) et monté a une hauteur de 1,0 m pour répliquer une marque de balisage des

chenaux.

6.9.3 Evaluation deda détection de cible avec échos fixes
6.9.3.1 Retour/échos fixes — généralités

6.9.3.1.1 Exigences

(MSC.192/5¢(3.1.3) Les limitations de performance générées par des conditions de fetour de
mer et de—précipitation types entratmentoneréductiondescapacités e détection—te cible par
rapport a celles définies en 5.9.2 et dans le Tableau 2.

(MSC.192/5.3.1.3.1) L'équipement radar doit étre congu pour fournir la performance de
détection optimale et la plus cohérente, limitée uniquement par les limites physiques de
propagation.

(MSC.192/5.3.1.3.3) La dégradation de la performance de détection (liée aux valeurs
consignées dans le Tableau 2) a diverses distances et vitesses de cible dans les conditions
suivantes, doit étre clairement énoncée dans le manuel de ['utilisateur:

légére pluie (4 mm/h) et forte pluie (16 mm/h);
état de la mer 2 et état de la mer 5; et

une combinaison de celles-ci.
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(MSC.192/5.3.1.3.4) La détermination de Ila performance en retour/échos fixes et
spécifiquement en distance de premiere détection, conformément a [l'environnement de
retour/échos fixes dans la MSC.192/5.3.1.3.3 ci-dessus, doit éfre soumise a essai et évaluée
par rapport a une cible de référence, telle que spécifiée dans la présente norme.

(MSC.192/5.3.1.1 en partie) La performance de détection doit étre obtenue en utilisant la plus
petite antenne qui est livrée avec le systéme radar.

6.9.3.1.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Le fabricant doit, sauf accord contraire, mettre en place le systéme radar afin d'optimiser la
performance et doit confirmer que I'EUT fonctionne correctement avant le déroulement des
essais. Le fabricant doit fournir des piéces justificatives de la performance du radar dans
diverses [conditions climatiques opérationnelles (au sein de la plage spécifiée par|'OMI) et
dans différentes zones maritimes, par exemple en utilisant des enregistremepnts VDR
d'échantijlon rapide, des enregistrements vidéo de lI'écran, des captures d'écran ou des
essais ¢n mer observés. Une telle preuve doit étre présentée avaft)-les epsais de
performapce et doit inclure les détails techniques complets du systémeiradar instajlé utilisé
pour obtenir les résultats, I'emplacement des enregistrements /et les conditions
d'environhement régnantes. L'autorité chargée des essais doit évaluer-une telle predve, ainsi
que les mesures d'essai et les observations exigées dans cette—section d'essai| afin de
déterminer si la performance du radar est satisfaisante.

6.9.3.2 Retour de pluie

6.9.3.2.1 Exigences

Un retou’[| de pluie crée un important retour de ¢éflexion a caractére de bruit qui diminue
effectivefnent les niveaux de signal sur bruit at sein du récepteur radar. De plus, il |crée une
atténuation du signal radar, ce qui diminue-également les niveaux de signal sur Qruit. Ces
deux effgts réduisent la capacité de détection des cibles d'un systéme radar. En gdmettant
une haufeur de pluie de 1 000 m, et-des précipitations constantes dans la disfance de
détection|, I'effet sur la distance de premiéere détection est tel que présenté dans la| Figure 1
pour la pande S et dans la Figure 2 pour la bande X. Tout comme la fréqence de
fonctionnement, I'effet dépend des-largeurs de faisceau horizontale et verticale de |'antenne
ainsi qug de la longueur d'impulsion lors du fonctionnement. Les paramétres du radar sont
supposég étre tels que décrits a I'Article D.7.
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Figure 2 — Réduction de distance de premiére détection
en raison de la pluie dans la bande X

Le fabricant du radar doit inclure des techniques, telles que le traitement différentiel et
l'utilisation d'un seuil automatique permettant au radar d'optimiser ses performances en
présence de pluie. Le fabricant doit fournir des piéces justificatives a partir d'essais en mer
indiquant que la performance du systéme en présence de pluie est généralement cohérente
avec les données théoriques données a la Figure 1 et a la Figure 2.
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6.9.3.2.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Pour cet essai, une utilisation correcte doit étre faite des fonctions de commande antiretour
de I'équipement et la configuration de ces fonctions de commande doit étre généralement
conforme aux directives fournies dans les instructions du fabricant:

a) confirmer par lI'observation d'une cible qui n'est pas détectable dans des conditions de
pluie empéchant sa détection que l'utilisation des commandes antiretour de I'équipement
permet de détecter la cible. Le réglage de ces fonctions de commande doit généralement
étre conforme aux lignes directrices définies dans les instructions du fabricant. Toutes les
fonctions de commande antiretour de pluie manuelle et automatique fournies par le
systéme radar doivent étre évaluées;

b) confirmer par I'évaluation analytique des données présentées que la preuve présentée par
le falricant est géneralement conforme a la degradation de la performance prévue a la
Figure 1 et a la Figure 2, selon ce qui est approprié pour la bande de -fféquence
d'émission. Le fabricant doit fournir une preuve raisonnable a l'autorité.chafgée des
essaip, dans toute la mesure du possible avec des taux de précipitation” de 4 mm/h a
16 mm/h, pour un certain nombre de cibles et de distances représentatives et en utilisant
un sylstéme radar similaire.

6.9.3.3 Retour de mer
6.9.3.3.1 Exigences

La présehce de retour de mer dégrade la performance decdétection du radar. Trois pfrincipaux
effets somt a I'origine de cette dégradation:

a) les gfandes vagues peuvent obscurcir les cibles<I'n'existe aucune maniere géndralement
appli¢able et fiable de contrer cet effet;

b) les vagues réfléchissent I'énergie radar qui“rivalise avec la réflexion issue de|la cible.
Cela Jaugmente les niveaux sonores englobant la cible. Cependant, la nature statistique
du signal réfléchi par les vagues difféere de celle de la cible et diverses combingisons de
techniques de traitement de signalspeuvent aider a rendre la cible plus visible;

c) certalnes vagues peuvent exister sur plusieurs balayages et, durant ce temps, présenter
un cgmportement similaire a celui d'une cible. Cela entraine des "pics" de mel pouvant
obscyrcir les cibles réelles ou étre confondus avec elles. Un traitement de signal
apprqgprié peut parfois réduire cet effet mais pas systématiquement.

Dans toute la mesure duw possible, des essais doivent étre réalisés lorsque les cibles sont
face au yent par rapport a la position de I'antenne. Les vents de travers et le vent arriére
améliore;Et la déteetion de la cible; dans ce cas, les résultats d'essai peuvent pépasser

I'exigence minimale. Les écarts par rapport au sens du vent relatif a la position de |'antenne
doivent étre gonsignés dans le rapport d'essai.

A des distances ptus—grandestypiquementau-dessus—d“+vtour2-Nivi(setomrta—hauteur de
I'antenne, par exemple), I'effet de b) ci-dessus est largement amoindri. A des distances plus
courtes, cet effet devient trés marqué et le fabricant du radar doit inclure le traitement de
signal afin d'améliorer la performance de détection du radar dans des conditions de retour de
mer engendrées par cet effet. Cela nécessite de fournir une commande manuelle et une
commande automatique de I'antiretour qui affectent le seuil et la dépendance du seuil vis-a-
vis de la distance (Régulation de la Sensibilité en Fonction du Temps).

Le fabricant doit inclure le traitement afin de permettre I'optimisation de la performance du
radar pour les effets engendrés par b) et ¢) ci-dessus.

Le traitement de signal, par exemple la corrélation de balayages successifs comparés, peut
réduire I'effet de c) ci-dessus. Il convient que le fabricant inclue un moyen d'appliquer ces
techniques afin de réduire l'effet. Les effets indésirables de cette technique tels que les
limitations de la détection de cibles rapides doivent étre notés dans le manuel de l'utilisateur.
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6.9.3.3.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a)

b)

c)

confirmer par l'observation et par I'évaluation que la performance suivante est obtenue
dans les conditions d'essais définies:

e les essais doivent étre effectués dans différents états de la mer d'opportunité entre 2
et 5. Au moins un essai doit étre effectué dans I'état de la mer 3 ou supérieur. Les
essais au plus haut niveau des états de la mer sont plus significatifs et il convient de
les utiliser chaque fois que possible. L'état de la mer utilisé au début de I'essai doit
étre noté dans le rapport d'essai. |l convient que la hauteur nominale de Il'antenne
radar soit de 15 m au-dessus du niveau réel de la mer. Il convient que la hauteur
nominale de la cible radar d'essai soit de 3,5 m au-dessus du niveau réel de la mer;

o |ajdistance nominale des cibles d'essai doit étre de 0,4 NM pour les systemeg a bande
S|et de 0,7 NM pour les systémes a bande X. Trois cibles radar d'essai ddtées des
cdractéristiques équivalentes a un réflecteur a lentille de Luneberg omni-azimut (plan
hqrizontal) doivent étre utilisées. La surface équivalente radar des trois réflecfeurs a la

fréquence de mesure doit étre 1 m2, 5 m2 et 10 m2 pour la bandé* X et 0,1 m@, 0,5 m2

et|1 m2 pour la bande S.

Pour pbtenir une performance de cible cohérente, un réflecteur a lentille omni-azipnut (plan
horizgntal) (comportant un réflecteur a grille métallique poucfournir une RCS [stable et
cohérnente) est recommandé pour les cibles d'essai. La conception repose sur urle sphére
diélegtrique avec une permittivité variant avec la distance par rapport ay centre,
fournissant un point focal situé a la périphérie de Jla lentille. Des réflecteurs glternatifs
pouvant maintenir la méme tolérance de + 2,0 dB sur la surface équivalente rpdar, sur
360° pn azimut et £ 15° d'élévation, peuvent également étre utilisés. Le réflecteur donne
une rgponse large, une grande largeur de bande et une taille compacte. Les tglérances
serrégs de ce réflecteur le rendent adapté efi*tant que cible de référence. Les régflecteurs
de ragars en forme d'octaédre normalisés. et les autres lentilles de Luneberg ne|sont pas
apprapriés.

Cet epsai doit étre mis en place afincde garantir que toutes les mesures sont effegtuées en
toute| confiance a la créte du diagramme a trajets multiples (voir Annexe|D). Des
réajustements mineurs des valeurs de la hauteur d'antenne et de la distance/hayiteur des
cibleq données ci-dessus peuvent devoir étre réalisés pour chaque ensemble de[mesures
(péridde d'observation) afin de garantir que les mesures continuent d'étre effectuées a la
créte |de trajets multiples:

Lorsque le radar est configuré a une distance de 6 NM, en I'absence de précipitgtions sur
cette |[distance et sans application d'un traitement de retour de pluie ou de mer, Ig fonction
de commande de-gain du radar doit étre configurée afin qu'il y ait une légére tacleture de
bruit B des distances plus longues, a I'extérieur de la distance ou le retour dg mer est
visibl¢ (a cestade, il pourrait y avoir un retour de mer significatif visible a des ¢listances
plus fourtes). L'échelle de portée doit donc étre réglée sur 3 NM et la forjction de
comnjande _manuelle de retour de mer_ajustée afin de rendre la cible visible [de fagon
optimale dans une I|égére tacheture d'échos fixes. Les cibles d'essai doivent étre
continuellement visibles (du point de vue optique) au cours de ces essais;

confirmer par I'observation que le fabricant a inclus un traitement afin de permettre une
optimisation de la performance du radar pour les effets;

confirmer par l'observation qu'un utilisateur compétent peut régler la fonction de
commande manuelle de I'antiretour afin de réduire le niveau visible de retour de mer
autour de la cible pour obtenir la meilleure visibilité de la cible. S'assurer que la cible est
visible par un utilisateur compétent et est évaluée comme étant généralement conforme
au Tableau 3 et au Tableau 4, avec une visibilité d'au moins 80 % des balayages (V dans
le tableau) ou d'au moins 50 % des balayages (M dans le tableau) selon ce qui est
approprié pour |'état de la mer et la surface équivalente radar de la cible, comme décrit
dans le Tableau 5.

Dans ces essais, aucun facteur correctif n'a été donné pour I'occultation des vagues. Si
une occultation significative des vagues existe, les résultats doivent étre interprétés en
conséquence.
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NOTE Les prédictions de performance n'indiquent que la performance obtenue dans le monde réel et sont
donc données a titre de lignes directrices uniquement.

Chaque essai de visibilité doit étre conduit sur au moins vingt balayages et une fois
configurées pour la période d'observation, les fonctions de commande antiretour ne
doivent pas étre réglées de nouveau. L'essai doit étre répété au moins trois fois et la
probabilité de détection (Pd) moyenne calculée doit étre enregistrée. Pour des résultats
marginaux de réussite/échec, cette procédure doit étre répétée au moins 5 fois pour
chaque état de la mer mesuré. Pour aider a une prise de décision marginale de
réussite/échec, les résultats peuvent étre évalués en mettant entre parenthéses les
résultats obtenus avec deux tailles différentes de réflecteur, par exemple une cible de
1 m2 et une de 5 m2. Les résultats des essais de visibilité¢ des cibles, la description de
I'environnement et le lieu de I'essai doivent étre enregistrés;

sont ¢fficaces pour amellorer la visibilité des cibles lorsque Ies procedures définles par le

confirmer par I'évaluation analytique que le fabricant du radar a apporte des| preuves
enregistrées issues d'essais réalisés dans une variété de conditions_de'-retour de mer et
que l¢s fonctions de commande de retour de mer fournies sont efficaces pour améliorer la

er par |'observation que les limitations telles que la détection de navire$ rapides
s techniques de balayages successifs comparés sont.notées dans le mjanuel de
idateur.

Les fonclions de commande fournies par le fabricant pour optimiser la performance|du radar
en retour de mer et retour de pluie doivent egalement étre efficaces dans des cpnditions
combinant les deux types de retours. Dans ges conditions, la performance de la détgction est

davantage dégradée.

6.9.3.4.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a)

b)

confifmer par l'obseryation que dans des conditions d'opportunité, les commandes de
retoufs peuvent étreconfigurées afin d'améliorer la visibilité des cibles lorsqu'un fetour de
mer ¢t un retour de .pluie sont présents tous les deux. S'assurer que la performance est
généralement cohérente avec les essais réalisés séparément pour le retour de mer et le
retouf de pluie'(voir 6.9.3.2.2 et 6.9.3.3.2);

confilmer~par l'observation que les fonctions de commande automatiques antiretour
amélijorént”la visibilité des cibles en conformité générale avec la documenfation du
=Tal = isl réalisés

séparément pour le retour de mer et le retour de pluie (voir 6.9.3.2.2 et 6.9.3.3.2).

NOTE Ces essais peuvent ne pas étre menés si le fabricant a apporté des preuves suffisantes de la performance
dans des conditions combinées de retour de mer et de retour de pluie.

Tableau 3 — Critéres d'évaluation de réussite/échec en bande X

RCS de cible d'essai Visibilité de la cible dans des états de la mer de I'échelle Douglas
de bande X: 1a2 2a3 3a4 4a5
1 m2 V-M M-NV
5 m? \ V-M M-NV
10 m? \Y \Y \Y V-M

NOTE La distance de la cible d'essai est positionnée nominalement a 0,7 NM.
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Tableau 4 — Critéres d'évaluation de réussite/échec en bande S

RCS de cible d'essai Visibilité de la cible dans des états de la mer de I'échelle Douglas
de bande S: 1a2 2a3 3a4 4as5
0,1 m? \Y V-M M-NV
0,5 m? \Y \ V-M M-NV
1,0 m? \Y \ \Y V-M

NOTE La distance de la cible d'essai est positionnée nominalement a 0,4 NM.

Tableau 5 — Evaluation réussite/échec
Abréviation Interprétation
\% Cible visible a au moins 80 %
M Cible visible a au moins 50 %
NV Cible visible @ moins de 50 %
NOTE Les résultats sont dérivés en calculant la moyenne Pd pour toutes les ebservations dans chacun des
états.

Tableau 6 — Paramétres états de la mer selon I'échelle de Douglas

Etat de la mer selon Vitesse moyenne du Hauteur significative Description de|l'état de
Douglas vent des vagues la mern
kn m
0 <4 <0,2 Plane, trés ¢alme
1 5-7 0,6 Belle
2 7-11 0,9 Peu agitge
3 1246 1,2 Agitée
4 17-19 2,0 Forte
5 20-25 3,0 Trés for{e
6 26-33 4,0 Gross¢q

NOTE 1 |La hauteur significative des vagues est définie comme étant la hauteur moyenne (créte a [creux) du
tiers des yagues les plustgrosses. Les vagues individuelles et/ou la houle peuvent se combiner pour qugmenter
considéraplement la hauteur des vagues et résulter en une occultation de la cible. Ce tableau ne $'applique

qu'aux vapues formées par le vent local.

NOTE 2 |Lessvaleurs du tableau sont approchées en raison de la nature subjective de I'évaluation dep états de
la mer.

NOTE 3 La houle rend trés difficile I'évaluation de la hauteur des vagues.

6.9.4 Documentation de la performance du radar

6.9.4.1 Exigence

(MSC.192/5.3.1.3.5) La dégradation de la performance résultant d'une longue ligne de
transport, de la hauteur de I'antenne ou de tout autre facteur doit étre clairement énoncée

dans le manuel de l'utilisateur.

Les facteurs pertinents doivent également étre inclus dans les instructions d'installation.

Le fabricant du radar doit inclure dans le manuel de l'utilisateur une description des effets qui
réduisent la performance du radar en retour de mer et souligner qu'en augmentant les
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niveaux de retour de mer, il devient difficile voire impossible de détecter certaines cibles. Une
description de la maniére dont la détection des cibles en retour de mer peut étre optimisée
doit étre fournie.

Le manuel de l'utilisateur doit inclure les données et les techniques opérationnelles
pertinentes pour optimiser la performance en rapport avec la Figure 1 et la Figure 2
(dégradation de la performance en présence de pluie). La documentation doit inclure une
description de la dégradation de la performance du radar en présence de pluie d'une maniére
compréhensible pour I'utilisateur.

6.9.4.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthades d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confilmer par I'examen de la documentation que les facteurs susceptibles dedéjgrader la
perfofmance du radar sont décrits dans le manuel de I'utilisateur;

b) confirmer par I'examen de la documentation que les facteurs liés a I'installation| qui sont
suscgptibles de dégrader la performance du radar sont décrits)"dans le] manuel
d'instgallation;

c) configmer par I'examen de la documentation que le fabricant & jnclus des techniques pour
optimjser la performance du radar en présence de pluie afinnd’obtenir, au minipum, une
perfofmance généralement cohérente avec la Figure 1 et la-Figure 2, selon le cas

d) confirmer par I'examen de la documentation que le~manuel de ['utilisateur ipclut des
donnges pertinentes en rapport avec la Figure 1 et {@ Figure 2 et qu'il y a une dgscription
de lal dégradation de la performance du radarxen présence de pluie d'une| maniére
compféhensible pour I'utilisateur;

e) confifmer par I'examen de la documentationsque le manuel de I'utilisateur dgnne une
descrjption des effets qui réduisent la performance du radar dans un retour de mer et
souligne qu'en augmentant les niveaux® de retour de mer, il devient diffigile voire
impogsible de détecter certaines cibles. Une description de la maniére dont la détection
des c|bles en retour de mer peut étr€optimisée doit étre fournie;

f) confiqmer par I'examen de la documentation que le manuel de I'utilisateur comporte une
6.9.3/3.1) et qu'une description est donnée des fonctions de commande de I'équigement et
rocédures utilisateurk'recommandées pour réduire les effets des retours/échos fixes.
cumentation doif inclure une mise en garde sur la limitation de telles commandes et
er que les cibles voulues peuvent rester ou devenir invisibles. En particuligr et sauf
tion contraire,du fabricant, il convient qu'il soit énoncé que I'utilisation des fonctions
mmande-_pour réduire les pics de retour de mer peut rendre invisibles fertaines
, en particulier les cibles avec des vitesses plus élevées;

er\par I'examen de la documentation que le manuel de I'utilisateur expliqye qu'une
dégrgqdation plus poussée de la performance de détection survient lorsque |le radar
fonctionne dans des conditions simultanées de précipitations et de retour de mer;

h) confirmer par I'examen de la documentation que le fabricant du radar a présenté des
preuves suffisantes découlant d'essais conduits dans une diversité de conditions
combinées de retour de mer et de retour de pluie.

6.10 Antenne radar (y compris tangage et roulis)
6.10.1 Généralités

L'antenne radar est essentielle a la performance du radar et doit étre soumise a essai afin de
fournir des informations pour les essais spécifiques exigés dans la présente norme.
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6.10.2 Diagramme de rayonnement vertical/tangage et roulis

6.10.2.1

Exigences

(MSC.192/5.6) La performance de détection de cible de I'équipement ne doit pas étre
substantiellement réduite lorsque le navire porteur roule ou tangue jusqu'a + 10°.

Le diagramme de rayonnement vertical doit étre congu pour permettre le tangage et le roulis
d'un navire sans perte indue de performance, tout en fournissant un diagramme de
rayonnement principal pour limiter la dégradation de la performance due a des structures
avoisinantes et pour réduire I'éclairage des précipitations.

Sous rés
méthode
faisceau
de relév
mémes ¢

6.10.2.2

Les méth

I'ant

pouv
fréqu
vertic

a) conf;1mer par la mesure le diagramme de rayonnemenb vertical (unidirectig

b) confi

faisc

la cdg
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rv ulis, des

alternatives peuvent étre utilisées pour permettre une ouverture plus)dtroite du
d'antenne dans le plan vertical. Toutefois, la performance de détection, & précision
ment et le pouvoir séparateur en direction doivent alors étre évalués [dans les
pnditions de mouvement du navire.

Méthodes d'essai et résultats exigibles
odes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

nnel) de

nne radar,
nt étre référencée par rapport a elle. La mesunévdoit étre effectuée aux b
bnces supérieure et inférieure déclarées par. le fabricant. Les relevés de
aux doivent étre enregistrés;
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bmme de rayonnement de I'antenne a la bande de fréquence supérieure et
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ée par le fabricant et par ‘la”’présentation de la preuve découlant des

discrimination de retévement satisfont, dans des conditions dynami
ment de roulis et tangage spécifié et qu'une alerte de mise en garde est
ateur en cas de dégradation de performance des méthodes alternatives

a)

.

PDiagramme.de‘rayonnement horizontal de I'antenne
Exigences

& ‘bande X doit étre capable de fonctionner dans un mode de po

horizontglée."¥e diagramme horizontal en champ lointain pour une antenne a bande X

mesuré soit dans la région de champ lointain, soit dans une région

bndes de
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mer par I'examen de la documentation~du résultat mesuré en a) que la Igrgeur de

sures  du
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Jevement
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arisation
doit étre

mesuré aux frequences operationnelles supeérieure et inférieure, telles que spécifiees par le
fabricant. Les mesures fournissent un contréle de performance/fonctionnement aux extrémes
de fréquences. Les limites du diagramme de rayonnement horizontal spécifiées dans le
Tableau 7 doivent étre satisfaites. Les chiffres se rapportent a une propagation dans un seul
sens. Les limites du Tableau 7 doivent aussi s'appliquer a une antenne a bande S.

Tableau 7 — Diagramme de rayonnement horizontal principal

Puissance par rapport au
maximum du faisceau

Ouverture totale maximale
du faisceau d'antenne

Ouverture totale maximale
du faisceau d'antenne

principal Bande X
dB degrés (°) Bande S
degrés (°)
-3 2 2
-20 10 10
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6.10.3.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a)

b)

c)

confirmer par I'examen de la documentation que la polarisation horizontale est disponible
sur les systémes a bande X et enregistrer la(les) polarisation(s) alternative(s) pouvant
étre sélectionnée(s);

confirmer par la mesure dans tous les modes de polarisation que les limites du faisceau
horizontal données dans le Tableau 7 sont satisfaites aux fréquences opérationnelles
supérieure et inférieure;

veérifier que la plus petite antenne radar, y compris toute conception utilisant une nouvelle
technologie, satisfait a I'exigence relative au pouvoir séparateur en direction en 6.8.4.

La confoymité des essais alternatifs aux exigences ci-dessus peut étre démontrég par des
mesures|du diagramme de rayonnement de l'antenne et par la présentation.de|données
d'essai documentant les résultats exigés. Sous réserve qu'il puisse étre démontné que le
systéme [radar satisfait aux exigences relatives au pouvoir séparateur en_direction indiquées
en 6.8.4,[un traitement alternatif peut étre utilisé pour permettre une plus.large ouvgrture du

faisceau d'antenne dans le plan horizontal.

6.10.4 |Lobes latéraux de I'antenne

6.10.4.1 | Exigences

(MSC.192/7.4.3) Les lobes latéraux de I'antenne doivent)étre cohérents avec la satigfaction a

la performance du systéme conformément a la présente _norme.

Dans todte la mesure du possible, la conceptioh doit réduire le plus possible les lobes
latéraux ge l'antenne. Les lobes latéraux mesurés doivent se trouver dans les limiteg définies

dans le Tlableau 8.

6.10.4.2 | Méthodes d'essai et résultats exigibles

Tableau 8- Lobes latéraux effectifs

Position par rapport au'maximum du Puissance maximale par rapport au
faisceau principal maximum du faisceau principal
degrés (°) dB
A lintérieur £ 10 -23
A\l'extérieur + 10 -30

Le diagramme de rayonnement horizontal en champ lointain de I'antenne radar |doit étre
détermine Soft—par _mesure directe dans e champ tofmtaim, soit—par transformation d'une
mesure de distance intermédiaire dans le champ lointain. Cet essai doit étre mené aux limites
supérieure et inférieure de fréquences radioélectriques de la fréquence radio nominale
déclarée par le fabricant:

a)

b)

confirmer par la mesure que le diagramme de rayonnement horizontal en champ lointain
est conforme au Tableau 8, en notant que les chiffres se rapportent uniquement a la une
propagation unidirectionnelle. Le diagramme horizontal mesuré (relevé de pointage) de
I'antenne doit étre enregistré dans le rapport d'essai;

confirmer par I'évaluation analytique qu'aucun lobe latéral significatif n'excéde les limites
définies dans le Tableau 8. Le diagramme de rayonnement horizontal de I'antenne montre
la réponse relative de l'antenne tracée en fonction de I'écart angulaire dans le plan
horizontal. Un lobe latéral significatif est défini comme étant toute excursion positive de
plus de 2 dB par rapport au diagramme de faisceau principal a décroissance monotone.
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6.11 Disponibilité de radar — Attente et émission

6.11.1 Exigences

(MSC.192/5.8) L'équipement radar doit étre totalement opérationnel (statut marche ou
émission) dans les 4 min aprées la mise sous tension a froid. Il doit étre fourni un état d'attente
dans lequel il n'y a pas d'émission radar opérationnelle. Le radar doit étre pleinement
opérationnel dans les 5 s apres sa sortie de I'état d'attente.

6.11.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a)
b)

c)

7

7.1

7.1.

(MSC.192(6.2.1) La présentation de l'affichage doit satisfaire aux normes de fonctid
pour la présentation des—informations liées a la navigation sur les écrans de n

maritime |(MSC.191(79)) comme clarifié par les articles correspondants de I'lEC 6228
Les exiggnces d'affichage qui viennent compléter I'lEC 62288 sont décrites dans la
norme.

7.1.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

confirm

confitlmer par la mesure que l'exigence opérationnelle des 4 min apres la, m
tension est satisfaite. Le systéme radar doit étre préconditionné en étant déconne
sourde d'alimentation en énergie pendant au moins 1 h avant d'étre reconneg
sourge d'alimentation électrique, mis sous tension et un chronometre~déclenché.
le sygtéme radar indique qu'il est disponible pour fonctionner, il doitfétre mis dans
émisgion. Lorsque le systeme radar est complétement opérationnel (produit u
radar|sur le relévement correct), le chronomeétre doit étre arrété\et le temps enre
temp$ maximal depuis la mise sous tension doit étre de 4 miny

confilmer par la mesure que I'exigence opérationnelle des'®’s a partir de la sortig
d'attgnte est satisfaite. Le systéme radar doit étre missdans le mode attente pe
moing 2 min, puis il doit étre mis a émission et le€)chronomeétre déclenché. Ld
systéme radar est complétement opérationnel (statut "marche" ou "émisg
chronométre doit étre arrété et le temps écoulé enregistré. La moyenne de
mesures ne doit pas dépasser 5 s.

Prégentation de I'affichage
Généralités

1 FExigences

ise sous
cté de la
té a une
Dés que
le mode
ne vidéo
pistré. Le

de I'état
ndant au
rsque le
ion"), le
max. 20

nnement
avigation
8.

présente

Vérifier la conformité avec la MSC.191(79) conformément a I''EC 62288.

NOTE Toutes les exigences de la Résolution MSC.192(79) sont soumises a essai par la présente norme.

7.2

7.2.

Linéarité et retard d'indexage

1 Exigences

(MSC.192/5.9.5) Les cibles radar doivent étre affichées sur une échelle de portée linéaire, en
commengant par la distance zéro.

7.2.

2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:
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a) confirmer par I'observation que les cibles radar sont affichées sur une échelle de portée
linéaire et sans retard. Confirmation que la linéarité de I'échelle de portée peut étre
obtenue en utilisant des marqueurs étalonnés ou en observant une image radar basée sur
une localité connue;

b) les fenétres de présentation radar supplémentaires et auxiliaires, avec ou sans retard
d'indexage de distance, peuvent étre utilisées a l'extérieur de la zone d'affichage
opérationnel désignée. Dans toute la mesure du possible et la taille le permettant, la
fenétre auxiliaire autorisée doit utiliser cette norme radar comme ligne directrice pour la
fonctionnalité et la présentation.

7.3 Utilisation et discrimination de couleur

7.3.1 Exigences

Si I'équipement d'affichage n'est pas destiné a prendre en charge la jprésentation
d'informdtions portées sur carte, les couleurs utilisées doivent alors étre baséeg sur les
couleurs| définies dans I'l[EC 62288 et pour les cartes radar commeg,‘ défini [en 9.12,
accompagnées d'une gamme de nuances basées sur les couleurs suivantes — blanc, gris,
noir, bleyi, magenta, vert, jaune, orange et rouge — ou un sous-ensemble de ceIIes-ci, a
condition| qu'elles soient visuellement discernables les unes des autres” et identifiables (voir
aussi I'ISO 9241-8).

7.3.2 éthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont comnye suit:
a) vérifier la conformité conformément aux méthodes d'essai et résultats exigés de

I'lEC 162288 pour la discrimination des couleurs.et I'équipement d'affichage multicpuleurs;

b) configmer que I'utilisation de la couleur< pour les cartes radar est confofme aux
considérations énumérées en 9.12.

8 CCRP et navire porteur

8.1 Pgint de référence communconstant (CCRP)
8.1.1 CCRP

(MSC.252/5.4.2.1) Le radar doit utiliser un seul point de référence commun consfant pour
toutes Igs informations.d'ordre spatial. Pour la cohérence des distances et rel¢vements
mesurés)| il convient que la position de référence recommandée soit la position de|pilotage.
D'autres |positionS~de référence peuvent étre utilisées lorsque cela est clairement indiqué ou
évident. |Il convient que la sélection d'un point de référence alternatif n'affecte pas le
processus de.surveillance d'intégrité.

8.1.2 Position du CCRP
8.1.2.1 Exigences

(MSC.192/5.9.3) Lorsque l'image est centrée, la position du point de référence commun
constant doit étre au centre de I'échelle de reléevement.

8.1.2.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Confirmer par I'observation que lorsque I'image est centrée, le CCRP est situé au centre de la
référence de mesure de I'échelle de relévement.
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8.1.3 Mesures
8.1.3.1 Exigences

(MSC.192/5.9.1) Les mesures a partir du navire porteur (par exemple: cercles de distance,
distance et relevement de cible, alidade, données de poursuite) doivent étre réalisées par
rapport au CCRP (a la position de pilotage, par exemple).

L'équipement peut également fournir une fonction pour permettre de prendre des mesures a
partir d'un autre lieu sur le navire et dans ce cas, il doit y avoir une indication claire de la
position de référence alternative, par exemple la position de I'antenne.

NOTE L'utilisation d'antennes radar avec une vue horizontale limitée est restreinte a certaines applications, par
exemple ufe position de proue. Par consequent, [es mesures pour de tels radars peuvent ne pas eire feférencées
par rapportjau CCRP central.

Toutes les données communiquées entre les équipements doivent étre feférenfées par
rapport au CCRP (voir Article 10).

8.1.3.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confilmer par l'observation que les moyens de prendre,des mesures sont centrgs sur le
CCRP et ne sont pas centrés par rapport a une autre ‘position, sauf lorsque cgla a été
spécifiquement choisi et clairement indiqué;

b) configmer par l'observation et par la mesure, que les mesures de la distange et du
releveément sont correctes par rapport a la position du CCRP ou, si fournie, ung position
de référence alternative;

c) confilmer par la mesure que, lors du basculement du CCRP sur une position de féférence
alterrjative, les données affichées chargent en conséquence mais que les |données
transmises via l'interface restent référencées par rapport au CCRP;

d) confilmer par I'examen de la documentation et le cas échéant, que la sélection d'une
position de CCRP alternative _estiindiquée;

e) confil]mer par I'examen de Ja~documentation que la fonction du CCRP est décrit¢ dans le
manuel de l'utilisateur.

8.1.4 Décalage d'antenne
8.1.4.1 Exigences

(MSC.192/5.9.4)~Des fonctions doivent étre fournies pour compenser le décalage| entre la
position fle A'antenne et le point de référence commun constant lors de l'installation) Lorsque
plusieurs| ‘ahtennes sont installées, il doit y avoir des dispositions permettant dappliquer
différents décalages de position pour chacune des antennes dans le systeme radar. Les
décalages doivent étre appliqués automatiquement lorsqu'un capteur radar est sélectionné.

8.1.4.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles
Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confirmer par I'observation qu'il y a des fonctions dans un menu non opérationnel pour
compenser le décalage entre la position de I'antenne et le point de référence commun
constant;

b) confirmer par I'observation que lorsque plusieurs antennes sont installées, il y a une
disposition permettant d'appliquer différents décalages de position pour chacune des
antennes;

c) confirmer par l'observation que le décalage est automatiquement appliqué a chaque
antenne sélectionnée et que les valeurs du décalage sont conservées dans une mémoire
non volatile et transférable;
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d) si une fonction pour plus d'un CCRP est fournie, confirmer par l'observation que le
décalage de la position de l'antenne est corrigé en fonction de la position de CCRP
choisie.

8.2 Navire porteur
8.2.1 Généralités

Les caractéristiques du navire porteur incluent la silhouette du navire porteur, la ligne de foi
et la ligne de poupe.

8.2.2 Silhouette du navire porteur et symbole minimisé

8.2.2.1 —Exigenees

(MSC.192/5.9.2) La silhouette du navire porteur a lI'échelle doit étre disponiblg sur les
échelles |de portée appropriées. Le CCRP et la position de l'antenne radar sél¢ctionnée
doivent étre indiqués sur ce graphique.

8.2.2.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Veérifier |g présentation conforme du symbole du navire porteur confermément a I'lEC|62288, y
compris lfindication du CCRP et des positions des antennes radar sur le symbole.

8.2.3 | igne de foi
8.2.3.1 Exigences

(MSC.192/5.14.1) Une ligne graphique doit étre feurnie partant du point de référencelcommun
constant|(CCRP) comme origine jusqu'a I'échelle de relevement pour indiquer l¢ cap du
bateau.

(MSC.192/5.14.2) Des moyens électroniques doivent étre fournis pour aligner la ligng¢ de foi a
une résdlution de 0,1°. S'il y a plus d'une antenne radar, le biais de cap (décplage de
relevement) doit étre conservé etiautomatiquement appliqué lorsque chaque antenne radar
est sélecfionnée.

(MSC.192/5.14.3) Une disposition doit étre prise pour supprimer temporairement la| ligne de
foi. Cettel fonction peut étre combinée a la suppression d'autres éléments graphiques

Un moyep pour gommander la luminosité de la ligne de foi indépendamment de la Iiminosité
de l'image radar—doit étre fourni. Il doit étre autorisé de combiner la commanfle de la
luminosite de_la ligne de foi (HL) avec les autres fonctions de commande de lumirfosité. La
ligne de [fol<doit s'allonger jusqu'a I'échelle de relévement. La brillance (la luminos|té) de la
ligne de forme doftpas étre varfabie jusqua f'extinction:

8.2.3.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles
Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:
a) confirmer par l'observation que la ligne de foi s'étend du CCRP jusqu'a I'échelle de

relévement;

b) confirmer par I'examen de la documentation et par I'observation de I'équipement qu'il
existe un moyen d'aligner la ligne de foi a une résolution de 0,1°;

c) confirmer par I'examen de la documentation et par I'observation de I'équipement que s'il
est fourni plus d'une antenne radar, le biais de cap (décalage de relévement) est conservé
et automatiquement appliqué lorsque chaque antenne radar est sélectionnée;

d) confirmer par I'observation que les valeurs du décalage du cap sont conservées dans une
mémoire transférable non volatile ou un moyen équivalent;
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e) confirmer par I'observation que la fonction de suppression temporaire (momentanée) de la
ligne de foi est disponible. La méme fonction peut étre utilisée pour supprimer d'autres
informations graphiques;

f) confirmer par I'observation qu'un moyen pour commander la luminosité de la ligne de foi
indépendamment de la luminosité de I'image radar doit étre fourni; la fonction peut étre
combinée a la commande de luminosité d'autres graphiques mais ne doit pas entrainer
I'extinction de la ligne de foi.

8.2.4 Amarre arriére

8.2.41 Exigences

Une amarre arriére, dessinée sur un relévement réciproque a la ligne de foi, peut étre fournie.

Le cas éIﬁeanf, IT doIt eire possible dallumer et d eteindre le marqueur de I'amarre.|L'amarre

arriere d¢it s'étendre du CCRP a I'échelle de relevement lorsque la présentation de Vpffichage

est en mode radar. Lorsque l'amarre arriére s'affiche, la ligne de foi ne.\doit |pas étre
suppriméle.

La brillance (la luminosité) de I'amarre arriére ne doit pas étre variable-jusqu'a I'extingtion.

8.2.4.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confilmer par I'observation que si une amarre arrierenest fournie, elle peut étre aljlumée et
éteinfe;
b) confilmer par I'observation que I'amarre arriére 's'étend jusqu'a I'échelle de releyement et
que l¢ style de trait est conforme a I'lEC 62288;

c) confilmer par I'observation que la ligne defoi n'est pas supprimée lorsque I'amarfe arriere
est agtive;

d) vérifier par I'observation que la luminosité de I'amarre arriére ne peut pas étre ajustée au
point|d'extinction.

9 Outils de navigation

9.1 Généralités
Les outils de navigation communs a tous les écrans de navigation sont harmonisép pour la

présentafion et lafonction dans I'lEC 62288. Cet Article 9 définit les exigences spécifiques
pour les putils de.navigation utilisés avec I'équipement radar.

9.2 Unités.de mesure

9.2.1 Exigences

(MSC.192/5.9.4) Les mesures de la distance doivent étre exprimées en milles marins (NM).
En outre, des fonctions pour les mesures métriques (km, m) peuvent étre fournies sur des
échelles de portée inférieures, selon le cas pour applications estuariennes, fluviales ou autres
applications coétiéres similaires. Toutes les valeurs indiquées pour la mesure de distance
doivent étre exprimées sans ambiguité.

9.2.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles
Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:
a) confirmer par I'examen de la documentation les unités de mesure de distance et les

échelles de portée associées fournies par I'équipement; confirmer que le manuel de
l'utilisateur décrit des unités alternatives;
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confirmer par I'observation que les mesures de distance utilisent des unités cohérentes et
ne sont pas ambigués.

Présentation

9.31 Exigences

Les outils de navigation (par exemple: alidade, marqueur de distance variable, alidade
électronique, ERBL et les alidades mécaniques) doivent étre présentés avec leurs symboles
correspondants conformément a I'lEC 62288.

Une lecture numérique doit étre fournie pour chacun des outils de navigation actifs.

9.3.2 éthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) vérifier que chaque outil de navigation est présenté avec le Qou les symboles
correppondants conformément a I'lEC 62288;

b) configmer par I'observation que la luminosité des outils de navigation, comme un groupe
ou dgs sous-groupes, peut étre réglée indépendamment de la’Juminosité de l'image radar
et dep autres éléments graphiques au sein de la zone d'affichage opérationnel,;

c) confilmer par I'observation qu'une lecture numérique ,est-fournie pour chaquel outil de
navigpation actif.

9.4 Echelles de portée a I'affichage

9.4.1 Fchelles de portée obligatoires

9.4.1.1 Exigences

(MSC.192/5.10.1) Les échelles de portéede 0,25 NM, 0,5 NM, 0,75 NM, 1,5 NM, 3 NM, 6 NM,
12 NM e} 24 NM doivent étre fournies.“Des échelles de portée supplémentaires, gn milles
nautique$, peuvent étre utilisées en-dehors de I'ensemble obligatoire. Les basses échelles de

portée mgtriques peuvent étre fournies en plus de I'ensemble obligatoire.

(MSC.192/5.10.2) L'échellesde portée sélectionnée doit étre indiquée en permanence

NOTE Le$ basses échelles~de portée métriques sont prises comme étant celles qui sont utiliséds pour les

application$ estuariennestet fluviales.
9.4.1.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthiodes-d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a)
b)

c)

e)

confirmer par I'examen de I'EUT que les échelles de portée mandatées sont disponibles;

confirmer par I'observation que I'échelle de portée sélectionnée est indiquée de maniére
permanente en une position proéminente;

confirmer par I'examen de I'EUT que les échelles de portée supplémentaires fournies sont
séparées et situées a l'extérieur des échelles de portée obligatoires (en dessous de
0,25 NM et/ou au-dessus de 24 NM) et n'interrompent pas la séquence consécutive des
échelles de portée obligatoires. Les basses échelles de portée métriques peuvent étre
utilisées en plus de I'ensemble obligatoire;

confirmer par I'observation que l'affichage n'est pas vidé pendant plus d'un balayage
aprés un changement d'échelle de portée et durant cette période, la pleine fonctionnalité
est restaurée (les cartes, le cas échéant, peuvent se redessiner sur une plus longue
période; voir Article 12);

confirmer par l'observation qu'avec le centre CCRP, la distance réelle affichée dans la
zone opérationnelle est a + 0 % prés et + 8 % prés I'échelle de portée, telle que mesurée
aux points cardinaux.
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9.5

Marqueur de distance variable (VRM)

9.5.1 Généralités

Le VRM fournit le moyen de mesurer la distance d'une caractéristique ou cible et un moyen
de configurer une distance de référence a partir du navire porteur pour la navigation.

9.5.2 Mesures de VRM

9.5.2.1 Exigences

(MSC.192/5.12.1) Au moins deux marqueurs de distance variable (VRM) doivent étre fournis.
Chaque VRM actif doit avoir une lecture numérique et doit avoir une résolution compatible

A Ll ol £S5 filiad
aVeC /eC rerne U purtc o uliirov v,

Chaque MRM actif doit étre capable d'un réglage selon une résolution de. 0,01 NM, ou
I'équivalgnt métrique approprié. Une résolution plus grossiere peut étre fournie pour des
échelles [de portée plus élevées. La lecture doit étre disponible dans la. fenétre de|dialogue
avec l'ufilisateur ou, en plus, étre adjacente a l'alidade lorsque (celle-ci se s$itue sur

ERBL/EBL/VRM.

Une fonction pour allumer et éteindre chaque VRM doit étre fournie’

(MSC.192/5.12.2) Les VRM doivent permettre a I'utilisateur.'de mesurer la distance d'un objet
dans la 4one d'affichage opérationnel avec une erreur systeme maximale de 1 % d¢g I'échelle
de portéeg utilisée ou de 30 m, la plus grande de ces deux valeurs étant retenue. Lorsque des
mesures |[de distance métriques doivent étre effectuées, la précision ne doit pas étre Inférieure

a celles des autres mesures de distance.

Il doit étne possible de placer chaque VRMm'importe ou dans la zone opérationnell¢ et avec

une précision spécifiée en 5 s au maximum.

La distance de VRM configurée parl'utilisateur doit étre conservée lorsque I'échelle de portée

change.

Si des moyens sont fournis-pour déplacer l'origine du VRM du CCRP vers d'autrgs points
dans la Zone d'affichage.‘opérationnel, fixes géographiquement ou se déplagant a Ip vitesse
du navirg porteur, un_moyen doit alors étre fourni pour réinitialiser I'origine du VRM sur la

position du CCRP par-une action unique de I'opérateur.

9.5.2.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a)
b)

confirmer par I'observation qu'au moins deux VRM sont disponibles;

confirmer par l'observation qu'une lecture dédiée est disponible pour chaque VRM actif.
Confirmer que les VRM sont capables d'un réglage selon une résolution de 0,01 NM, (ou
I'équivalent métrique approprié). Un réglage plus grossier peut étre fourni pour des
distances supérieures a 24 NM ou I'équivalent métrique approprié;

confirmer par I'observation qu'une fonction pour activer et désactiver chaque VRM est
fournie;

confirmer par la mesure que la précision des VRM satisfait a I'exigence en utilisant une
cible ou un marqueur étalonné(e);

confirmer par la mesure que lorsque des mesures métriques sont fournies, la lecture et la
précision sont équivalentes a celles applicables aux milles marins;

sélectionner I'échelle de portée de 24 NM et mettre un VRM a la distance de 24 NM.
Sélectionner I'échelle de portée de 6 NM et confirmer par I'observation que la position du
VRM peut étre mise a 3 NM (= 1 %) en 5 s au maximum;
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confirmer par la mesure que l'origine du VRM peut étre positionnée en 5 s;

confirmer par I'observation que le VRM peut étre placé a n'importe quelle distance dans la
zone d'affichage opérationnel, et avec la précision exigée de + 1 % en 5 s au maximum;

confirmer par l'observation qu'une distance de VRM configurée par ['utilisateur est
conservée en cas de changement de I'échelle de portée;

confirmer par I'observation que si des moyens sont fournis pour déplacer I'origine du VRM
du CCRP vers d'autres points, des moyens sont fournis pour réinitialiser I'origine du VRM
sur la position du CCRP par une action unique de I'opérateur.

Alidade électronique (EBL)

9.6.1 Généralités

L'EBL fosljrnit le moyen de mesurer le relevement d'une caractéristique ou cible iet-yn moyen
de réglerf un relévement de référence a partir du navire porteur pour la navigation gt pour la

préventign d'abordages de base.

9.6.2 Mesures d'alidades électroniques (EBL)

9.6.2.1 Exigences

(MSC.192/5.15.1) Au moins deux alidades électroniques (EBL) doivent étre fournpies pour
mesurer e relevement de tout objet ponctuel dans la zone d’affichage opérationnel, pvec une
erreur syisteme radar maximale de 1° basée sur une incertitude de mesure de + [0,5° a /a

périphérige de I'écran.

(MSC.192/5.15.6) Chaque EBL active doit avoir gne lecture numérique avec une ngsolution

adéquatd afin de maintenir les exigences de prégision de mesure du systeme.

(MSC.192/5.15.2) Les EBL doivent étre capables d'effectuer des mesures par rappoyt au cap
de navirgs et par rapport au nord vrai, [kdoit y avoir une indication claire de la référence des

relevemelnts (c'est-a-dire: vrai ou relatif).

Un moyeh pour activer et désactiver chaque EBL doit étre fourni.

Il doit étfe possible de miettre un EBL a n'importe quel relévement a + 0,5° prés ¢n 5s au

maximunj.

9.6.2.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a)

b)

c)

d)
e)

f)

confitmer—par I'chservation que deux EBL sont fournies et confirmer Ique les

caractéristiques géographiques d'un relévement connu peuvent étre mesurées avec la
précision exigée;

confirmer par I'observation qu'une lecture numérique, avec une résolution adéquate, est
fournie pour chaque EBL active;

confirmer par I'observation que les fonctions sont disponibles pour permettre une mesure
par rapport au cap du navire et par rapport au nord. Vérifier qu'une indication de la
référence des relevements est fournie;

confirmer par I'observation qu'un moyen pour activer et désactiver chaque EBL est fourni;

confirmer par la mesure que le réajustement des EBL est progressif, et que le
réajustement par incréments est suffisamment adéquat pour permettre le réglage d'un
EBL sur n'importe quel relévement avec la précision exigée;

confirmer par la mesure que I'EBL peut étre mise a n'importe quel relevement a + 0,5°
prés, et ce, en moins de 5 s.
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9.6.3 Position de I'origine de I'EBL
9.6.3.1 Exigences

(MSC.192/5.15.3) Il doit étre possible de déplacer I'origine des EBL du point de référence
commun constant vers n'importe quel point dans la zone d'affichage opérationnel et de
remettre I'EBL au point de référence commun constant par une action simple et rapide.

(MSC.192/5.15.4) Il doit étre possible de positionner I'origine des EBL ou de déplacer I'origine
des EBL a la vitesse du navire porteur.

(MSC.192/5.15.5) Des moyens doivent étre fournis pour s'assurer que l'utilisateur peut placer
I'EBL en douceur dans toutes les directions, avec un réajustement par incréments adéquat
afin de maintenir les exigences de précision de mesure du systeme.

9.6.3.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthjodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confilmer par l'observation que l'origine des EBL peut étre ,deplacée du CQRP vers
n'impprte quel point dans la zone d'affichage opérationnel et/quun moyen est fourni afin
de remettre I'origine de I'EBL a la position du CCRP par unge ‘action unique de I'opérateur,
soit directement soit dans un menu associé;

b) confilmer par I'observation que I'origine de I'EBL peutéire positionnée géograph|quement
ou gqye l'origine de I'EBL peut étre déplacée a la vitesse du navire porteur;

c) confilmer par la mesure que l'origine de I'EBL peuf-étre positionnée en 5 s. Confjrmer par
la megsure que I'EBL peut étre positionnée a + 0,5° d'un relévement donné en 5 s.
9.7 Aljdade

9.7.1 Généralités

Une alidade utilisateur est dotée deplusieurs fonctions, permettant de mesurer la digtance et
le relevement, soit a partir du navire’porteur, soit entre deux points distants, et de d¢terminer
la latitudp/longitude de n'importe)quel point. L'alidade peut étre utilisée pour désigner une
position, [sélectionner une fonction ou une cible au sein de la zone d'affichage opéfationnel.
L'alidade| peut également-étre utilisée pour sélectionner une fonction ou un menu et ses
attributs fgu sein de la fenétre de dialogue avec I'utilisateur.

9.7.2 Mesure ad’alidade
9.7.21 Exigences

(MSC.19216:148.1) Une alidade utilisateur doit étre fournie pour activer un moyen fapide et
concis de designer n'importe quelle position sur la zone d'affichage opéerationnel.

(MSC.192/5.18.4) Un moyen doit étre fourni pour localiser aisément la position de [I'alidade
sur l'écran.

(MSC.192/5.18.2) La position de ['alidade doit avoir une lecture continue pour fournir la
distance et le relevement, mesurés a partir du point de référence commun constant, ainsi que
la latitude et la longitude de la position de ['alidade, et ce, soit en alternance, soit
simultanément.

(MSC.192/5.18.5) La précision des mesures de distance et de relevement fournie par l'alidade
doit satisfaire aux exigences concernées pour le VRM et I'EBL.

9.7.2.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:
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a) confirmer par la mesure que l'alidade peut étre positionnée au CCRP puis repositionnée
sur un cercle de distance extérieur en un point cardinal milieu (intermédiaire), et ce, en
5 s maximum;

b) confirmer par la mesure la précision de l'alidade en distance et relevement par
comparaison a une cible connue ou par l'utilisation d'une source étalonnée. La précision
ne doit pas étre inférieure a celle pour le VRM et I'EBL (voir 9.5.2 et 9.6);

c) confirmer par l'observation que la lecture de la position de l'alidade est disponible en
distance et relévement, et en latitude et longitude, soit en alternance, soit simultanément;

d) confirmer par I'observation que la position de I'alidade sur I'écran est aisément identifiée.

9.7.3 Sélection par alidade

9.7.3.1 EXigences

(MSC.192/5.18.3) L'alidade doit fournir le moyen de sélectionner et de désélectionner les
cibles, les éléments graphiques ou les objets dans la zone d'affichage opérationnel. En outre,
I'alidade | peut étre utilisée pour sélectionner des modes et fonctions).-faire varier des
paramétres et commander des menus a I'extérieur de la zone d'affichage, opérationng|l.

9.7.3.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles
Les méthjodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suijt:

a) confilmer par I'examen que toutes les fonctions de)sélection et de désélegtion par
I'alidgde sont aisément disponibles, faciles a utiliserlet aident a I'exploitation efficace de

I'équipement;

b) confifmer le fonctionnement de I'alidade dans les zones d'affichage opérationnel pt, le cas
échéant, a l'extérieur de la zone opérationnelle pour sélectionner des mofles, des
fonctions, faire varier des parameétres et commander des menus.

9.8 Mg¢gsure de décalage de distance et de reléevement

9.8.1 Généralités

L'alidade| ou I'alidade électronique azimut distance (ERBL), par exemple, peut étre utilisée
comme Un moyen de mesurer la distance et le relevement entre deux positions disfantes au
sein de la zone d'affichage-opeérationnel. La fonctionnalité de I'alidade est décrite en 9.7.

9.8.2 Alignement.électronique azimut/distance (ERBL)
9.8.2.1 Exigences

(MSC.192/5.%2) Il doit y avoir un moyen de mesurer la distance et le relevemént d'une
position gonriée sur I'écran, par rapport a une autre position quelconque, au sein d¢ la zone
d'affichage opérationnel.

Le cas échéant, chaque ERBL actif doit avoir une lecture numérique de distance et de
relevement, et doit étre capable d'un réglage a 0,01 NM (ou I'équivalent métrique
correspondant) et 0,1°. Une résolution de distance plus grossiére peut étre fournie pour des
échelles de portée supérieures a 24 NM. La lecture de distance et de relévement doit étre
disponible dans la fenétre de dialogue avec I'utilisateur et peut étre temporairement
disponible dans la zone d'affichage opérationnel (a c6té de l'alidade lorsque celle-ci est au-
dessus de I'ERBL, par exemple).

9.8.2.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles
Le cas échéant:

a) confirmer par la mesure et par I'observation que I'ERBL peut étre utilisé pour mesurer la
distance et le reléevement d'une position donnée sur I'écran, par rapport a une autre
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position quelconque, et également a partir du navire porteur, au sein de la zone
d'affichage opérationnel,

b) confirmer par l'observation que l'origine des ERBL peut étre déplacée du CCRP vers
n'importe quel point dans la zone d'affichage opérationnel et qu'un moyen est fourni afin
de remettre l'origine de I'ERBL a la position du CCRP par une action unique de
l'opérateur;

c) confirmer par l'observation que I'ERBL peut étre positionné géographiquement ou que
I'ERBL peut étre déplacé a la vitesse du navire porteur;

d) confirmer par la mesure que l'origine de I'ERBL peut étre positionnée en 5s et une
mesure de distance ou de relévement peut étre effectuée en 5 s;

e) conflrmer par I' observatlon que I' ERBL actlf possede une Iecture numerlque de distance et

fenétfe de dlalogue avec I' utlllsateur et peut étre temporalrement disponible danp la zone
d'affithage opérationnel (a c6té de l'alidade lorsque I'alidade est au-dessus‘d¢ I'ERBL,
par ekemple);

f) confifmer par l'observation que I'ERBL actif est capable d'un réglage a 0,01 NM (ou
I'équivalent métrique correspondant) en distance et a 0,1° de relevement. Une rgsolution
plus grossiére peut étre fournie pour des échelles de portée supérieures a 24 NMj

g) confilmer par I'observation que la présentation de I'ERBL est conforme a I'lEC 62p88.
9.9 Alidades mécaniques (PI)
9.9.1 Généralités

Les alidades mécaniques sont utilisées pour le pilotage a I'aveugle, souvent en relation avec
le VRM gt I'EBL. Elles sont présentées sous forme de lignes droites placées a une|distance
donnée du navire porteur et positionnées sur uneléevement vrai. Deux lignes d'indejage sont
placées én parallele, sous forme de paire, dé maniére a ce qu'une ligne puisse indiquer la
trace au pol prévue et la deuxiéme une limjtg de sécurité. Les distances définies ne pchangent
pas lorsque l'opérateur change I'échelle de portée de I'affichage. Les relévements définis ne
changen{ pas lorsque le cap du navire*perteur change.

Les techhiques d'indexage parallele fournissent un moyen de suivre en continu I position
d'un navire par rapport a la trace au sol d'un plan de passage prédéterminé. La|distance
perpendigculaire au relévement de l'alidade mécanique peut étre définie sur la distance de
passage prévue par rappart)a un objet de radar fixe ou un objet dessiné, créant une féférence
visuelle gu il convient qué I'objet ne coupe jamais l'alidade mécanique. Tout écart ¢n raison
d'erreurs|de direction:et de vitesse ou de capteur de position peut étre facilement ideptifié.

En mode|affichage" de mouvement relatif, I'observation de I'écho de I'objet fixe se déplagant le
long de la lighe d'indexage indique si le navire maintient l'itinéraire prévu. Un déplacement de
I'écho pgr.rapport a la ligne d'indexage indique immédiatement que le navire porteur ne
maintient™pas fa trace au sol sounhaitee.

En mode affichage de mouvement vrai, les alidades mécaniques se déplacent avec le navire
porteur. Tant que le navire reste sur la trace, I'écho de la marque reste sur la ligne d'indexage
lorsque la ligne d'indexage se déplace sur I'écran.

9.9.2 Alidades mécaniques et positionnement
9.9.2.1 Exigences

(MSC.192/5.16.1) Il doit étre fourni un minimum de quatre alidades mécaniques
indépendantes, avec un moyen de tronquer et de désactiver des alignements individuels.

(MSC.192/5.16.2) Un moyen simple et rapide de configurer le relévement et la distance d'une
alidade mécanique doit étre fourni. Le reléevement et la distance de toute ligne d'indexage
sélectionnée doivent étre disponibles sur demande.
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Les réglages de distance des alidades mécaniques doivent rester constants lorsque
l'opérateur change I'échelle de portée de I'écran et les réglages de relevement des alidades
meécaniques doivent rester constants lorsque le cap du navire porteur change.

Un moyen de remettre les lignes d'indexage individuelles paralléelement au cap du navire
porteur par une action unique de l'opérateur doit étre fourni.

Outre la sélection/désélection des alidades mécaniques individuelles, un moyen de
sélectionner/désélectionner toutes les alidades mécaniques sous forme de groupe doit étre
fourni.

Le fonctionnement et l'utilisation des alidades mécaniques doivent étre décrits dans le manuel
utilisateur

NOTE Leg lignes ou passes de navigation, si fournies, sont soumises aux exigences relatives\aux cprtes radar
(voir 9.12).

9.9.2.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confilmer par I'observation qu'au minimum quatre alidadés mécaniques [églables
indépendamment sont disponibles et susceptibles()d'étre sélectionnég¢s pour
activer/désactiver I'affichage individuellement et sous forme de groupe, y compfis toutes
les aljdades mécaniques;

b) configmer par 'observation que des moyens sont>fournis pour tronquer la longueur de
chaquie alidade mécanique;

c) vérifier que la présentation des alidades mécaniques reconnaissables séparément est
confgrme a I'lEC 62288;

d) confijmer par la mesure que le relevement ou la distance de l'alidade mécanique |peut étre
configuré(e) en 5 s a partir de I'instant de la sélection de la fonction PI;

e) confijmer par la mesure avec le:\\RM ou I'ERBL que la distance d'une alidade mjécanique
par rgpport au navire porteurine change pas et que le relévement vrai d'un¢ alidade
mécanique ne change pas“lorsqu'une échelle de portée différente est séleftionnée,
lorsqlie le cap du navire porteur change et pendant une opération de mouvementjvrai;

f) confifmer par I'examen_des documents que le fonctionnement et l'utilisation des|alidades
mecaniques sont déerits dans le manuel utilisateur;

g) confilmer par/liobservation qu'il est possible de remettre les lignes d'jndexage
parallelement au cap du navire par une action unique de I'opérateur;

h) configmer/par I'observation que des moyens d'afficher le relévement et la distange définis
pour fouteligne de relévement sélectionnée sont fournis.

9.10 Echelle de relévement
9.10.1 Généralités

L'échelle de relévement fournit une méthode rapide pour évaluer le relevement du cap du
navire porteur ou le relevement d'un objet, au sein de la zone d'affichage opérationnel.

9.10.2 Présentation de I'échelle de reléevement
9.10.2.1 Exigences

(MSC.192/5.13.1) Une échelle de relevement autour de la périphérie de la zone d'affichage
opérationnel doit étre fournie. L'échelle de relevement doit indiquer le reléevement tel que vu a
partir du point de référence commun constant (CCRP).
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(MSC.192/5.13.2) L'échelle de relevement doit étre a l'extérieur de la zone d'affichage
opérationnel. Elle doit étre numérotée au moins tous les 30° et comporter des marques de
division au moins tous les 5°. Les marques de division de 5° et 10° doivent étre clairement
discernables les unes des autres. Les marques de division de 1° peuvent étre présentées
lorsqu'elles sont clairement discernables les unes des autres.

Si la position du CCRP entraine qu'une partie de I'échelle de relévement n'est pas
discernable (comprimée), cette partie de I'échelle de relévement doit étre indiquée avec le
détail de réduction approprié.

Si le CCRP est placé a l'extérieur de la zone d'affichage opérationnel, le manuel de
l'utilisateur doit décrire la maniére dont cela est adressé ainsi que les limitations de

I'utilisatiop-de-l'échelle de relevement qui en résultent

9.10.2.2 | Méthodes d'essai et résultats exigibles
Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confilmer par I'observation que I'échelle de relevement est fournie.a I'extérieur et autour
du pdrimétre de la zone d'affichage opérationnel;

b) configmer par lI'observation que I'échelle de relevement est nimérotée au moing tous les
30° et comporte des marques de division au moins tous les-5°%;

c) confilmer par l'observation que les marques de~division de 5° sont clairement
discefnables des marques de division de 10°;

d) confilmer par I'observation que lorsque les marques de division de 1° sont prgsentées,
elles pont clairement discernables les unes des autres;

e) confilmer par I'observation que I'échelle de<relevement montre le relevement pgr rapport
au CCRP;

f) confifmer par l'observation ou par I'examen de la documentation que si la pdgsition du
CCRP entraine qu'une partie de) I'échelle de reléevement n'est pas digcernable
(comprimée), cette partie de lI'échelle de relévement est indiquée avec le fétail de
rédudtion approprié;

g) confilmer par I'examen de la*documentation que si le CCRP est positionné a I'extérieur de
la zone d'affichage opérationnel, le manuel de I'utilisateur décrit la maniére don{ cela est
adregsé et les limitations de I'utilisation de I'échelle de relévement qui en résultent.

9.11 Cdrcles de distance
9.11.1 [Généralites

Les cerc|es. de distance fournissent une indication des distances étalonnée et vigsuelle de
I'échelle geportée sélectionnée.

9.11.2 Présentation des cercles de distance et mesure
9.11.2.1 Exigences

(MSC.192/5.11.1) Un nombre approprié de cercles de distance également espacés doit étre
fourni pour I'échelle de portée sélectionnée. Lorsqu'ils sont affichés, I'échelle des cercles de
portée (séparation) doit étre indiquée.

(MSC.192/5.11.2) La précision du systéme des cercles de distance positionnés doit étre a
1 % pres de la distance maximale de I'échelle de portée utilisée ou étre de 30 m, la plus
grande de ces deux distances étant retenue.

Les cercles de distance doivent toujours étre centrés sur le CCRP.
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Les cercles de distance doivent étre espacés de maniére logique pour séparer I'échelle de
portée en divisions égales. Généralement, entre deux et six cercles de distance sont fournis
pour les unités d'échelle de portée en milles nautiques, et jusqu'a cing pour les unités
d'échelle de portée en meétres.

(MSC192/5.11.2) La précision du systeme des cercles de distance doit étre a 1 % pres de la
distance maximale de I'échelle de portée utilisée ou étre de 30 m, la plus grande de ces deux
distances étant retenue.

Un moyen d'activer et de désactiver I'ensemble des cercles de distance également espacés
doit étre fourni.

9.11.2.2

a) vérifigr que les cercles de distance sont présentés conformément a I'lEC(62288. ¢onfirmer
hage, la

b) configmer par I'observation que le nombre de cercles de distance fournit un étplonnage
logiqlie et une subdivision logique de I'échelle de portée, avée généralement deux a six
cercles pour les échelles de portée en milles marins et jusqu'a cinq cercles de|distance
pour |es échelles de portée métriques;

c) confilmer par I'observation que les cercles de distance“sont toujours centrés sur | CCRP;

d) confilmer par la mesure par rapport a une référence étalonnée, a une caractérigtique ou
cible |connue que la précision du systéme de cercles de distance fixes est 8 1 % prés de
la distance maximale de I'échelle de portée utilisée ou de 30 m, la distance la plys grande
étant|retenue. Confirmer que la précision_satisfait a I'exigence en utilisant un g¢nérateur
de signal étalonné ou une source de signaux contrélée équivalente, par exemple june cible
ou cdractéristique dont la distance est.connue précisément;

e) confijmer par I'examen qu'un moyén-pour activer et désactiver I'ensemble des cgrcles de
distamce est fourni.

9.12 Cdrtes radar
9.12.1 [Généralités

Une carfe radar esttwune combinaison de lignes et de symboles de cartes ddfinis par
l'utilisatepr. Les fonetions générées par |I'utilisateur doivent étre conservées dans une
mémoire |non-volatile.

9.12.2 Fanhctions des cartes et affichage de cartes simples définies par I'utiIisTteur

9.12.2.1 Exigences

(MSC.192/5.32.1) Il doit étre possible pour l'utilisateur de créer manuellement, modifier,
sauvegarder, charger et afficher des cartes / lignes de navigation / routes simples
référencées par rapport au navire porteur ou a une position géographique. Il doit étre possible
de supprimer l'affichage de ces données par une action simple de I'opérateur.

Les informations cartographiques affichées se limitent aux éléments du Tableau 9.

9.12.2.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles
Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confirmer par I'observation que les fonctions des cartes fournies satisfont aux exigences
énoncées;
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b)

c)

d)

e)

9.12.3 Mémoire de cartes et transfert

9.12.3.1 | Exigences

confirmer par l'examen de la documentation que le manuel de l'utilisateur décrit
clairement ces fonctions, leur application et les limitations pouvant s'appliquer;

confirmer par I'observation que les fonctions pour supprimer les cartes et pour activer et
désactiver les cartes sont fournies. La fonction de suppression des cartes peut étre
combinée a la suppression d'autres fonctions et doit étre disponible de maniére
permanente comme fonction de commande pour la suppression temporaire lorsque les
cartes sont en cours d'utilisation. Les fonctions carte activée/désactivée doivent étre au
moins disponibles dans un menu de haut niveau;

vérifier que toute disposition pour des cartes vectorielles est conforme a I'Article 11 de la
présente norme;

d'autres fonctions externes ou sources structurées en couches de données
cartographiques ("mapping") peuvent étre fournies.

(MSC.19p/5.32.5) Les cartes / lignes de navigation / routes doivent étre _conservéep lorsque

I'équipenjent est mis hors tension.

(MSC.192/5.32.6) Les données des cartes/lignes de navigation/route doivent étre

transféraples chaque fois qu'un module d'équipement correspandant est remplacé.

9.12.3.2 (| Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sontieomme suit:

a)
b)

c)

9.12.4 Propriétés de présentation d'une carte

9.12.4.1 | Exigences

confilmer par I'observation que lorsque les:Cartes sont générées et sauvegardges, elles
sont gonservées dans une mémoire non velatile;

confilmer que les cartes sont disponibles aprés que I'équipement a été désadtivé puis
réactjvé;

confifmer par l'examen de la doecumentation que les instructions pour trandférer les
donnges des cartes sauvegardées vers un module de remplacement sont fournieg.

(MSC.192/5.32.2) Lés~cartes / lignes de navigation / routes peuvent se composer de lignes,

de symboles et de~points de référence.

(MSC.19p/5.32)3) L'aspect (présentation) des lignes, couleurs et symboles doit étre comme

défini dapS\FYTEC 62288.

(MSC.192/5.32.4) Les cartes / lignes de navigation / routes ne doivent pas considérablement
dégrader les données radar.

Les symboles de cartes utilisés pour afficher les informations doivent étre similaires en
termes de forme a ceux définis pour les objets de cartes en Annexe A de I'OHI S-52.

Les couleurs listées dans le Tableau 9 doivent étre utilisées. Lorsque celles-ci ne sont pas
sélectionnées de maniére automatique, le mode d'emploi doit montrer clairement comment
cela doit étre obtenu. En variante, les cartes radar peuvent utiliser les couleurs spécifiées
pour les caractéristiques de carte données dans I'OHI S-52.
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Tableau 9 — Caractéristiques et couleurs a utiliser pour les cartes radar

doubl

bs, des lignes brisées, etc. sur le c6té dangereux.

Caractéristique de cartographie Couleur a utiliser
Trait de cote (marée haute) Blanc
Contour de sécurité du navire porteur @ Gris
Indication de dangers sous-marins isolés a des profondeurs inférieures a l'isobathe de Magenta
sécurité (contour de sécurité) qui s'inscrivent dans les limites d'eaux slres définies par
le contour de sécurité
Indication de dangers isolés qui s'inscrivent dans les limites d'eaux slres définies par Magenta ou gris
le contour de sécurité tels que ponts, cables aériens, etc.
Bouées et balises, que celles-ci soient utilisées comme aides a la navigation ou non Rouge ou vert
Systémes de |uutasc ctrafie rv‘:ascllta
Zones intgrdites et zones d'acces limité Magenta
Frontiereqd des chenaux et des canaux Gris
Arriére-plan de radar Neir ou bleu
a8  Lorsqe la caractéristique "isobathe / contour de sécurité de navire porteur" est utilisée, il convignt que le
cbté dangereux soit clairement indiqué, par exemple par un remplissage de couleur, des hachures|des traits

9.12.4.2

Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont ceamme suit:

a) confilmer par l'observation que les caractéristiques des cartes, les lignes de navigation,
les symboles et les couleurs des routes sont'conformes a ces exigences;

b) configmer par I'observation que les caragcteristiques des cartes, les lignes de nav
les rqutes ne dégradent pas considérablement les données radar.

9.13 Rdutes de navigation

9.13.1
Une rout
systéme
intégré.
9.13.2
9.13.2.1

La capadi

Généralités

b de navigation est'\fournie par exemple par un affichage de carte électro
électronique de( détermination de la position, ou par un systéeme de n

Affichage ‘et surveillance des routes

Exigences

gation et

nique, un
avigation

es essais

doivent étre menés pour garantir que les routes sont correctement calculées, et qu'elles sont
présentées conformément a I'lEC 62288.

Si un moyen pour surveiller la route est fourni, il doit satisfaire aux exigences de I'lEC 61174
et a I'Article 12 de la présente norme.

9.13.2.2

Les méth

Méthodes d'essai et résultats exigibles

odes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) si des fonctions de route sont fournies, confirmer par I'observation qu'un moyen de
charger/saisir des routes est fourni;

b) confirmer par I'observation et par la simulation qu'une route simulée saisie est
correctement affichée et que la route simulée est calculée correctement en fonction d'une

soluti

on connue;
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c)

d)

e)

confirmer par l'observation que la présentation des informations de route est conforme a
I'"EC 62288;

confirmer par I'observation que si la fonction est fournie, le processus de surveillance de
la route chargée fonctionne correctement en termes de calcul du point de cheminement et
que le processus de surveillance fonctionne conformément a I'lEC 61174;

confirmer par I'observation que la présentation radar n'est pas considérablement
dégradée par la présentation d'une route.

10 Orientation, mouvement et stabilisation

10.1 Généralités

Le systérhe radar doit prendre en charge différents modes d'orientation, de mouvemlent et de

stabilisatjon en azimut.

10.2 Orjentation en azimut
10.2.1 Précision de l'alignement

10.2.1.1 | Exigences

(MSC.192/5.19.1) Les informations de cap doivent étre fournieSypar un gyrocompas ou par un
capteur ¢quivalent doté d'une performance non inférieure‘aux normes applicables pdoptées

par 'OMI[ (OMI A.424(XI), A.821(19) et MSC.116(73)).

(MSC.19p/5.19.2) A I'exclusion des limitations dueapteur de stabilisation et du| type de
systeme [d'émission, la précision de l'alignement elyazimut de la présentation radar doit étre a
0,5° pres|avec un taux de giration susceptible d'étre rencontré avec la classe de navife.

Le systéme radar doit étre congu pour fonctionner avec un taux de giration de 20°[s, quelle

que soit lla classe d'équipement.

10.2.1.2 | Méthodes d'essai et-résultats exigibles

NOTE Cef essai est divisé en trois parties pour traiter les différentes interfaces de capteur de cap. |l n'est pas

obligatoire [de fournir toutes les interfaces.
10.2.1.2.11 Commun a-toutes les interfaces de capteur de cap

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a)

b)

d)

satisfpisante dans le mode proue en haut (azimut non stabilisé) lorsque l'éntrée du
capteurde cap est inopérationnelle;

confi;];ner par l'observation que I'équipement continue de fonctionner de| maniére

confirmer par I'observation que lorsque le simulateur de capteur de cap est désactivé, ou
la connexion aux données coupée, I'équipement retourne au mode secours (cap en haut)
et qu'une mise en garde est indiquée;

confirmer par I'examen de la documentation que les limites fonctionnelles et les
instructions pour l'interfacage avec les différents types de gyroscopes ou capteurs de cap
sont décrites;

confirmer par I'examen de la documentation qu'un énoncé est inclus dans le manuel
d'installation qui exige un gyroscope ou capteur de cap équivalent ayant une cadence de
rafraichissement adéquate pour le taux de giration du navire.

10.2.1.2.2 Interfaces de capteur de cap analogiques

Le mode d'affichage de la présentation du radar doit étre mis sur nord en haut. La sortie d'un
gyroscope, d'un simulateur de compas ou de toute autre source de cap équivalente, doit étre
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appliquée au radar. Le changement de cap doit étre appliqué dans le sens des aiguilles d'une

montre e

t doit augmenter de 0°/s a 20°/s en 3 s environ.

Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confirmer par la mesure qu'avec une vitesse de rotation de 20°/s appliquée pendant au
moins 60 s puis arrétée aprés une apparition de la ligne de foi, a la prochaine apparition

de la

ligne de foi, I'erreur d'alignement en degrés ne dépasse pas 0,5°;

b) confirmer par la mesure qu'en répétant la procédure en a) et en appliquant le changement
de cap dans le sens contraire des aiguilles d'une montre, I'erreur d'alignement en degrés
ne dépasse pas 0,5°%;

c) confirmer par la mesure que lorsque les essais sont répétés avec le mode d'orientation de

la pr

d'ori
0,5°

d) confi%mer par la mesure que lors d'un basculement d'un mode dé -pré

Si des in

ntation a un autre (par exemple de nord en haut a route en haut){fune pré
st obtenue en un maximum de 5 s.

ESentation a l'ecran du radar bascule sur route en haut, lerrear daligngment en
degrds ne dépasse pas 0,5°;

Sentation
cision de

ferfaces analogiques sont fournies pour les systéemes de cap-qui ne fournigsent pas

de vitesse angulaire de virage jusqu'a 20°/s, par exemple les‘systémes gyrosicopiques

synchro-
convient

10.2.1.2.

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont‘comme suit:

a) confilmer que lorsque la cadence de rafraichissement des informations de cap

est c

pours

b) configmer par I'observation que lesCparamétres de capteur de cap disponibles
menu
involq

10.2.2
10.2.2.1
(MSC.19

numériqu

(MSC.19
point de

servo, il convient que la vitesse angulaire de viragexminimale soit de
gue le fabricant indique les limitations dans le manuel’de I'équipement.

B Interfaces de capteur de cap numériques

bnfigurée sur le minimum spécifié par le fabricant, elle satisfait a la pré
uite exigée, en utilisant les scénarios 2 en 11.3.14.4 et 3 en 11.3.14.5;

ntaires.
|_ecture et référence 'de cap
Exigence

P/5.19.3) Les\informations relatives au cap doivent étre affichées avec une 1
e permettant un alignement précis avec le systéme gyroscopique du navire.

P/5.19:4) Les informations relatives au cap doivent étre référencées par rg
[éférence commun constant (CCRP).

12°/s. 1l

en série
Cision de

dans un

sont situés dans un menu d'installation et sont protégés contre des modjifications

ésolution

pport au

Pour les systéemes analogiques, l'alignement du cap doit étre effectué de maniéere a éviter les

réglages

10.2.2.2

Les méth

involontaires de la référence du cap.

Méthodes d'essai et résultats exigibles

odes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confirmer par l'observation que le cap se réféere au CCRP et que la lecture a une
résolution de 0,1°;

b) confirmer par I'observation que pour les systémes analogiques, I'alignement involontaire

du ca

p est évité, par exemple en utilisant deux actions de I'opérateur.
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10.2.3 Mise a jour de la stabilisation en azimut
10.2.3.1 Exigences

Pour les interfaces numériques, la cadence de rafraichissement des données de cap doit étre
suffisante pour conserver la précision de poursuite exigée.

10.2.3.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Confirmer par la mesure que la mise a jour des données de cap est conforme au scénario 2
en 11.3.14 .4,

10.3 Modes de mouvement et d'orientation

10.3.1 [Généralités

Les modgs d'affichage incluent le mouvement exigé du navire porteur ainsi que lgs modes
d'orientafion en azimut.

10.3.2 Mouvement vrai et mouvement relatif
10.3.2.1 | Exigences

(MSC.192/5.20.1) Un mode d'affichage de mouvement vrai/et Un mode de mouvement relatif
doivent étre fournis. Le mode doit étre indiqué.

10.3.2.2 | Méthodes d'essai et résultats exigibles
Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sgnt comme suit:

a) confilmer par I'observation qu'un mode de*mouvement vrai et une indication du mode sont
fournls;

b) confilmer par la mesure que l'erreur de vitesse ne dépasse pas + 1 % Idrsque le
mouvement de l'origine de la trace a 45 kn doit étre mesuré en mouvement vraj sur une
duréd de 6 min avec I'échelle"de portée de 6 NM sélectionnée;

c) confilmer par la mesuretque l'erreur de mouvement de l'origine de la trace ne|dépasse
pas 1°, en comparaison.avec l'entrée de la valeur de route du compas;

d) confilmer par l'obseryation que la fonction de mouvement relatif est disponibple, dans
laquelle le navire\porteur reste fixe sur I'écran et la vidéo radar est présentg¢e et est
animée d'un méuvement par rapport a la position du navire porteur.

10.4 Excentrement

10.4.1 énéralités

La fonction d'excentrement fournit le moyen de placer la position de I'antenne radar et du
CCRP au sein de la zone d'affichage opérationnel.

10.4.2 Excentrement manuel et automatique
10.4.2.1 Exigences

(MSC.192/5.21.1) L'excentrement manuel doit étre fourni pour localiser la position d'antenne
choisie en un point quelconque situé a une distance d'au moins 50 % du rayon, mesurée a
partir du centre de la zone d'affichage opérationnel.

(MSC.192/5.21.2) Lorsqu'un affichage excentré est sélectionné, fixe ou mouvement vrai, la
position d'antenne doit pouvoir étre localisée en un point quelconque de I'affichage jusqu'a
50 % au moins et a 75 % au plus du rayon a partir du centre de la zone d'affichage
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opérationnel. Un composant pour le positionnement automatique de navire porteur pour la
visibilité maximale en marche avant peut étre fourni.

(MSC.192/5.9.3) Lorsque I'image est centrée, il convient que la position du point de référence
commun constant soit au centre de [|'échelle de relevement. Les limites d'excentrement
doivent s'appliquer a la position de I'antenne choisie, pas au CCRP.

10.4.2.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles
Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:
a) confirmer par I'observation que I'excentrement manuel peut positionner I'antenne radar a

une distance de 50 % au moins du rayon, par rapport au centre de ['échelle de
relevement;

b) configmer par I'observation que si une fonction de positionnement automatique'est fournie
pour |a sélection d'une visibilité avant maximale, la position de I'antenne_du.navire porteur
fourn|t une visibilité maximale le long de la route du navire d'observation;

c) confilmer par l'observation que I'excentrement automatique pour-la visibilit¢é avant
maximale et pour le mouvement vrai fournit un décalage de la position d'antenng minimal
de 5Q % et maximal de 75 % par rapport a la distance du centre de la zone d'pffichage
opérdtionnel;

d) confilmer par l'examen de la documentation que lorsque la position d'excgntrement
mandel ou automatique déplace le CCRP a l'extérieur,dé.la zone d'affichage opéfationnel,
le manuel de I'utilisateur doit décrire la maniére dont cela est traité et les limitations
évenfuelles de I'utilisation de I'échelle de relevement qui en résultent;

e) confilmer par I'observation que les limites d'excentrement doivent s'appliquer a 13 position
de I'antenne choisie, pas au CCRP.
10.4.3 Reconfiguration automatique

10.4.3.1 | Exigences

(MSC.192/5.20.1) En mouvement:vicai (TM), la reconfiguration automatique du navirg porteur
peut étre|déclenchée par sa position sur I'écran ou étre liee au temps, ou les deux.

(MSC.192/5.21.3) En meuvement vrai (TM), la position de I'antenne choisie| doit se
reconfigurer automatiquement jusqu'a 50 % au moins et 75 % au plus du rayon a|partir du
centre de¢ la zone d'affichage opérationnel, pour donner la visibilité maximale le Iqng de la
route du havire d'observation. Une disposition pour une reconfiguration précoce de I position
d'antenné sélectiohhée doit étre fournie.

10.4.3.2 | Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:
a) confirmer par lI'observation que la reconfiguration du TM est positionnée pour fournir une
visibilité maximale vers |'avant;

b) confirmer par l'observation que toutes les fonctions qui fournissent une reconfiguration
précoce (c'est-a-dire une reconfiguration avant la limite maximale de décalage par rapport
a la limite autorisée d'excentrement complet) fonctionnent correctement;

c) confirmer par I'examen de la documentation que le manuel de l'utilisateur décrit les
options de reconfiguration pour le navire porteur.

10.4.4 Orientation de l'affichage
10.4.4.1 Exigences

(MSC.192/5.20.2) Des modes d'orientation nord en haut et route en haut doivent étre fournis.
Un mode cap en haut stabilisé en azimut (voir 3.33) peut étre fourni lorsque le mode
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d'affichage est équivalent a Mouvement vrai avec une origine fixe (en pratique équivalent au
mouvement relatif en mode proue en haut avec mouvement relatif),

Le mode cap en haut (voir 3.32) doit étre fourni comme mode de fonctionnement
sélectionnable et comme mode de secours lorsque les données du capteur de cap deviennent
indisponibles; voir 3.32 proue en haut (voir 10.2.1.2 et 16.2.1).

Le manuel de l'utilisateur doit décrire le fonctionnement de chaque mode.

(MSC.192/5.20.3) Une indication permanente des modes de mouvement et d'orientation
utilisés doit étre fournie.

10.4.4.2 | Méthodes d'essai et résultats exigibles
Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confilmer par lI'observation que les modes d'orientation nord en haut, route en hgut et cap
en hgut sont fournis et qu'une indication permanente du mode sélectionné est dopnée;

b) configmer par I'examen de la documentation que chaque mode est’décrit dans I¢ manuel
de l'utilisateur;

c) confilmer par I'observation que lorsque nord en haut est sélectionné,

— il p'agit d'une présentation stabilisée en azimut dans’ laquelle le nord sur I'éghelle de
relevement reste fixe verticalement au-dessus du-CCRP;

— lalligne de foi pointe du CCRP vers le cap référencé du navire porteur sur I'échelle de
reJévement;

— le|relevement vrai de toute cible sur I'écran-est mesuré a partir du nord.

d) Confifmer par I'observation que lorsque raute en haut est sélectionné,

— il p'agit d'une présentation stabilisée en azimut dans laquelle I'échelle de rejévement
pgut étre orientée afin que la roeute du navire porteur sur I'échelle de relevement soit a
lajverticale au-dessus du CCRP;

— lalligne de foi pointe du CCRP vers le cap référencé du navire porteur sur I'échelle de
relévement. Si le cap du navire porteur difféere de la route, la ligne de foi ne ppinte pas
vdrticalement vers le.haut & partir du CCRP jusqu'a ce que I'échelle de relévement soit
réjnitialisée (manuéllement ou automatiguement) pour refléter le changement ge route.

e) Confifmer par I'observation que lorsque cap en haut (H UP) est sélectionné,

il |s'agit d'ub/~mode de présentation non stabilisé en azimut avec origine 1]ixe dans
leqiuel I'image radar est orientée "en haut" vers le haut de I'échelle de relévemient;

— lep échaos radar et les cibles poursuivies sont montrés a leurs distances mesgurées et
er] mouvement dans une direction par rapport au cap du navire porteur;

— la ligne de foi pointe du CCRP vers le haut de I'échelle de relévement affichant un
relévement relatif de 000°;

— les sillages de cible sont relatifs.

f) Confirmer par I'observation que, si fourni, lorsque cap en haut stabilisé (STAB H UP) est
sélectionné:

— il y a une indication du statut de cap en haut stabilisé qui est distincte de cap en haut;

— il s'agit d'un mode de présentation stabilisé en azimut avec origine fixe dans lequel
I'image radar est orientée "en haut" vers le haut de I'échelle de relévement;

— les échos radar et les cibles poursuivies sont montrés a leurs distances mesurées et
en mouvement dans une direction par rapport au cap du navire porteur;

— la ligne de foi pointe du CCRP vers le haut de I'échelle de relévement affichant le cap
du navire porteur en reléevement vrai;

— les sillages de cible sont vrais ou relatifs.
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10.5 Stabilisation fond et mer

10.5.1 Mode et source

10.5.1.1 Exigences

(MSC.192/5.22.1) Les modes de stabilisation fond et mer doivent étre fournis.

(MSC.192/5.22.2) Le mode de stabilisation et la source de stabilisation doivent étre
clairement indiqués.

(MSC.192/5.22.3) La source de vitesse du navire porteur doit étre indiquée et fournie par un
capteur homologué conformément aux exigences de I'OMI relatives au mode de stabilisation

concernd.

10.5.1.2 | Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a)

b)

10.5.2 Btabilisation fond

10.5.2.1 | Exigences

confilmer par I'examen de la documentation et par I'observatioh que les njodes de
stabiljsation référencés sur le fond et sur la mer sont tous les_deux fournis et peuvent étre
sélectionnés et qu'il y a une indication du mode sélectionné et de la s¢urce de
stabiljsation;

confilmer par I'observation que le mode de stabilisation est appliqué de| maniére
cohéfente. Si des modes de stabilisation différents” sont appliqués a des ffonctions
spécifiques, ces fonctions et modes doivent étre identifiés et indiqués;

confilmer par l'observation que la source de.vitesse du navire porteur est indiquée et
confiflmer que le manuel d'installation exige;qu'un capteur, homologué conformément aux
exigences de I'OMI, soit connecté.

Un mode de stabilisation fond (c'est-a-dire une vélocité référencée par rapport au fond) doit
étre fourni. La stabilisation fond.nécessite le signal d'un capteur externe de la part dlun EPFS
ou d'un $DME capables dewfournir une entrée et une indication de la vitesse sur Ig¢ fond du
navire padrteur, ou l'utilisation de cibles de référence stationnaires poursuivies. Totute limite
associée|a la méthode de’stabilisation fond doit étre décrite dans le manuel de I'utiligateur. Si

un journgl de vitessevavec référence du fond est utilisé, il doit étre a double axe.

10.5.2.2 | Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a)

b)

c)

d)

e)

confirmer par l'observation et a I'aide d'un signal d'essai que la lecture des données du
navire porteur fournit les informations relatives a la vitesse et a la route fond comme COG
et SOG, ou que la lecture de la vitesse du navire est affichée dans les composants
longitudinaux et en travers du navire;

confirmer par I'examen de la documentation que le manuel d'installation et de I'utilisateur
décrit une exigence relative a la connexion d'un équipement EPFS, SDME ou INS
homologué conformément aux exigences de I'OMI;

confirmer par I'examen de la documentation que le manuel de l'utilisateur décrit les limites
associées a I'EPFS ou a un SDME alternatif de stabilisation fond a deux dimensions;

confirmer par I'observation que la source de vitesse est indiquée;

confirmer par 'observation que, si un message VBW ne fournit pas d'informations valides
pour les deux axes, une mise en garde est émise et les données regues ne sont pas
utilisées.
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10.5.3 Stabilisation mer

10.5.3.1 Exigences

Un mode de stabilisation sur la mer (c'est-a-dire une vélocité référencée par rapport a la mer,
STW) doit étre fourni. La stabilisation mer nécessite un signal de capteur externe capable de
fournir une entrée et une indication de la vitesse surface du navire porteur, par exemple un

SDME. Toute limite associée a la méthode de stabilisation mer doit étre décrite dans le
manuel de ['utilisateur.

10.5.3.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confilmer par I'examen de la documentation que le manuel d'installation et dg' I'dtilisateur
décri{ une exigence relative a la connexion d'un équipement SDME ou INS *hgmologué
confgrmément aux exigences de I'OMI;

b) configmer par I'évaluation analytique que lorsque la stabilisation mer,‘est sélectionnée et
que des valeurs significatives de direction (par exemple: large sur_la proue ou Ig ligne de
travefs) et de vitesse (par exemple: 5kn) sont appliquées, \I’équipement [convertit
correftement les données de route et de vitesses référencées par rapport a la stirface en
des vileurs référencées par rapport au fond;

c) confilmer par I'observation que les vecteurs des cibles poursuivies et les informpations de
cibleg associées sont assimilés a la stabilisation mer appliquée;

évenfuelles limitations associées a la méthode de stabilisation mer, par exempl¢ que les

d) confi1mer par I'examen de la documentation que le manuel de l'utilisateur inclut tputes les
loch

e vitesses surface a un seul axe ne peuvent pas détecter I'effet de dérive Igtérale;

e) le cap échéant, confirmer par I'observation<le fonctionnement de I'entrée des gignhaux a
impulsions/de contact;

f) confifmer que la vitesse sur la lecture\du loch a I'écran est correcte et que la spurce est
indiqliee.

11 Aidegs a la prévention des‘abordages

11.1 Gdnéralités

L'OMI rgconnait le radar comme un outil important qui contribue a la préverftion des
abordaggs. Son utilisation est référencée de maniére explicite dans les Régles 6, 7, 8 et 19
du Réglement Interdational pour Prévenir les Abordages en Mer (International Regulgations for
Preventing Collision at Sea).

La tache| deprévention des abordages doit faire intervenir les cibles radar, les sillages de
cibles, les positions anterieures, la poursuite dune cible et 1es cibles signalees cibles AIS
signalées. Un écran de navigation qui fournit la fonctionnalité pour la tache de prévention des
abordages, y compris la mise a disposition des informations de CPA et de TCPA, doit au
minimum étre conforme a I'Annexe A. Les calculs pour les écrans de navigation fournissant et
présentant des informations relatives aux cibles poursuivies et a I'AIS doivent étre validés
conformément au présent article.

11.2 Sillages de cible et positions antérieures
11.2.1 Généralités

Le systéme radar fournit des sillages de cible selon le cas pour les échos radar et les
positions antérieures au moins pour les cibles AIS activées. Les positions antérieures peuvent
également étre fournies en plus des sillages radar pour les cibles poursuivies.
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11.2.2 Exigences relatives a I'heure et aux relevés de pointage

11.2.2.1 Exigences

(MSC.192/5.23.1) Des sillages de cible de longueur (temps) variable doivent étre fournis,
avec une indication de temps et de mode. Un ajustement automatique du temps peut étre
fourni. Il doit étre possible de sélectionner des sillages vrais ou relatifs a partir d'un état de
reconfiguration pour tous les modes d'affichage de mouvement vrai et de mouvement relatif
stabilisés en azimut.

(MSC.192/5.23.2) Les sillages doivent étre discernables des cibles et doivent étre clairement
visibles dans toutes les conditions d'éclairage.

antérieurps variables accompagnées d'une indication du temps de pointage totalret|du mode

Les posi}ons antérieures des cibles radar peuvent étre fournies. Dans ce cas, les [positions

doivent é

re fournies.

Les valeprs automatiques pour les sillages et les intervalles de pointage conformpément a

I'échelle fle portée sélectionnée peuvent étre fournies.

11.2.2.2 | Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont comme_suit:

a)

b)

e)

f)

g)

h)

confilmer par I'observation qu'une fonction est fournie pour faire varier le temps de sillage
et le gas échéant, l'intervalle de pointage des positiens antérieures;

confilmer par I'observation qu'une indication du temps et de l'intervalle est disponible
selon|ce qui est applicable a la fonctionnalité(fournie;

confifmer par I'observation que les sillages‘et les positions antérieurs sont fournig dans un
modeg cohérent, soit vrai, soit relatif;

confilmer par I'observation de |'équipement et la documentation que si unf réglage
automatique du temps de sillagelet de l'intervalle de pointages est fourni, la période est
compjatible avec chaque échelle de portée;

confilmer par I'observation.que le cas échéant, il existe un moyen fourni pour fajre varier
le temps total de pointage des positions antérieures. Dans ce cas, confirmgr que la
présgntation de la période totale est aisément disponible;

confilmer par I'examen de la documentation que le manuel de I'utilisateur |[décrit la
formdtion des sillages et des positions antérieures durant des états spécifiques, par
exemple un état d'attente. Dans ces circonstances, la durée indiquée des sillaggs ou des
positions aniérieures peut ne pas avoir atteint le temps spécifié et yne note
d'aveftissement doit étre fournie;

sont pas
affectés par la sélection du mode de stabilisation fond ou mer;

confirmer par I'observation que les sillages vrais sont corrects lorsque les modes de
stabilisation fond et mer sont sélectionnés. Lorsque la stabilisation fond est sélectionnée,
confirmer que les échos fixes sur le fond n'ont pas de sillages et que lorsque la
stabilisation mer est sélectionnée, un sillage est présenté lié a une valeur de direction et
de vitesse;

confirmer par l'observation que des sillages vrais ou relatifs peuvent étre sélectionnés
dans un état de reconfiguration pour tous les modes d'affichage de mouvement vrai et de
mouvement relatif stabilisés. Lorsque I'option est fournie, les sillages vrais peuvent étre
utilisés dans un mode cap en haut stabilisé;

vérifier conformément a I'lEC 62288 que les sillages et les positions antérieures sont
présentés, sont clairement visibles dans toutes les conditions d'éclairage et sont
discernables des autres cibles.
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11.2.3 Disponibilité de sillages/positions antérieures

11.2.3.1

Exigences

(MSC.192/5.23.3) Soit les sillages a I'échelle, soit les positions antérieures, ou les deux,
doivent étre conservés et doivent étre disponibles pour la présentation en deux balayages
maximum ou I'équivalent, a la suite d'un changement des conditions ci-apreés:

— la réduction ou l'augmentation d'une échelle de portée;

— le décalage et la reconfiguration de la position des images radar; et

— un changement entre sillages vrais et sillages relatifs.

11.2.3.2

Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méth

odes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confilmer par I'observation que les sillages et/ou les positions antérieures”(selon le cas)

sont
le dé
entre

b) confi

bala

mou

sillages vrais et sillages relatifs;

conservés aprés une réduction ou une augmentation d'une échellede portée, aprés
calage et la réinitialisation de la position des images radar, etraprés un chgngement

mer par l'observation qu'a la suite d'une modification{de’ la position décalée de
I'image radar et a la suite d'une reconfiguration du mouvement vrai, les sillages ou les
positions antérieures sont disponibles, s’ils étaient visibles précédemment,
ges maximum. Les sillages/positions antériedres dans [I'échelle d¢ portée
sélecfionnée doivent étre conservés méme s’ils Sont hors affichage en rai

ment vrai d'un excentrement;

c) confilmer par I'observation qu'a la suite d'un changement entre sillages vrais e

relati
deux

d) confif
sont
pours

1.3 P

11.3.1

11.3.1.1

Les cibleg
des cible

(MSC.19

s, le mode sélectionné relatif aux sillages/positions antérieures est disp
balayages maximum s'il était visible précédemment;

ursuite d'une cible (TTH
Généralités

Exigences

5 par rapport au navire porteur.

en deux

son d'un

I sillages
bnible en

mer par I'observation que les forctions de sillages et/ou de positions antérieures
maintenues sur toutes les échelles de portée qui fournissent une forlction de
uite. Au minimum, ces échelles de portée doivent inclure les échelles de portée de
1,5 I\CIJM, 3 NM, 6 NM, et 12 NM.

S radar @cquises sont poursuivies par le systeme radar en se basant sur 13 position

P/5.25.1) Les cibles radar sont fournies par le capteur radar (émetteur-rdcepteur).

Les signaux peuvent étre filtrés (réduits) avec I'aide des commandes de retours associées.
Les cibles radar peuvent étre acquises manuellement ou automatiquement et poursuivies a
I'aide d'un composant de poursuite d'une cible (TT) automatique.

(MSC.192/5.24.3) Le fonctionnement de la fonction de poursuite du radar et le traitement des
informations AlS indiquées sont définis dans la présente norme.

11.3.1.2

Méthodes d'essai et résultats exigibles

Ces exigences sont soumises a essai en 11.3, a partir de 11.3.3.

NOTE Le

schéma d'état de poursuite d'une cible est présenté en Annexe G.
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11.3.2 Présentation des cibles
11.3.2.1 Exigences

(MSC.192/5.24.1) Les cibles doivent étre présentées conformément aux normes de
fonctionnement pour la Présentation des renseignements liées a la navigation sur tous les
écrans de navigation de bord adoptée par I'OMI (MSC.191(79)) et avec leurs symboles
correspondants conformément a la circulaire SN/Circ.243, tels que référencés dans la
présente norme.

(MSC.192/5.24.2) Les informations relatives & la cible peuvent étre fournies par une fonction
de poursuite d'une cible radar et par les informations de cible issues du le Systeme
d'ldentification Automatique (AlS)).

(MSC.19p/5.27.2) La route et la vitesse d'une cible radar poursuivie ou d'une-g¢ible AIS
indiquée [doivent étre indiquées par un vecteur de mouvement prévu. Le temps-des|vecteurs
doit étre |réglable et valide pour la présentation de n'importe quelle cible, Quelle que soit sa
source. Lle mode de présentation doit étre clairement indiqué, y compris, par exemple le
vecteur fle déplacement vrai/relatif, le temps du vecteur et la stabilisation dy vecteur
référencd sur la mer/le fond.

(MSC.192/5.24.5) Dans toute la mesure du possible, l'interface utilisateur et le foymat des
données|pour le fonctionnement, I'affichage et l'indication ,des’ informations de poursuite de
radar et ¢'AlS doivent étre cohérents.

11.3.2.2 | Méthodes d'essai et résultats exigibles
Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles soti¥’comme suit:

a) confilmer par I'observation que lors des.essais conformément au présent article], et dans
toute| la mesure du possible et en appui a I'harmonisation, l'interface utilisateur et le
formgt de données fournis sont identiques pour les fonctions AIS et de poursdite d'une
cible;

b) configmer par I'observation que-tors des essais réalisés conformément a 11.3, I'affichage
et la|] présentation des infermations de poursuite d'une cible et d'AIS satisfont a
I''EC [62288.

11.3.3 [Calculs de poursuite

11.3.3.1 | Exigences

(MSC.192/5.25.1.1) Les calculs de poursuite d'une cible automatique doivent étre Qasés sur
la mesur¢ della position relative de la cible radar et du mouvement du navire porteur.

(MSC.192/5.25.1.2) Toute autre source d'informations, lorsqu'elle est disponible, peut étre
utilisée pour prendre en charge la performance de poursuite optimale par association de
cibles et dans la tdche de prévention des abordages.

Le fabricant doit déclarer la méthode utilisée et doit fournir des preuves que la méthode prend
en charge le processus indiqué.

11.3.3.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles
Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confirmer par I'examen de la documentation que les informations liées a la prévention des
abordages/collisions sont décrites dans le manuel de [I'utilisateur, et que le manuel de
['utilisateur décrit I'utilisation du mouvement du navire porteur et des positions des cibles
relatives a des fins de prévention des abordages/collisions et d'acquisition de cibles
conformément aux exigences. Le manuel de I'utilisateur doit inclure la maniére dont les
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autres sources d'informations peuvent étre utilisées pour prendre en charge une
performance de poursuite optimale par association de cibles et dans la tache de
prévention des abordages/collisions. Il convient qu'il identifie les limites lorsque d'autres

sourc

es sont utilisées;

b) si d'autres sources de poursuite optimale sont utilisées, confirmer par I'examen de la
documentation et par la déclaration du fabricant, qu'elles incluent les autres sources
utilisées et que les principes de fonctionnement sont indiqués;

c) confirmer par I'évaluation analytique, par exemple des scénarios de poursuite modifiés
selon le cas, que les méthodes utilisées par le fabricant ne dégradent pas les résultats
relatifs a la poursuite et a I'association.

11.3.4 Disponibilité de la poursuite d'une cible

11.3.4.1
(MSC.19

portée dé
12 NM, q

11.3.4.2

Les méth

Exigences

P/5.25.1.3) Des composants TT doivent étre disponibles au moins sur|es éd
3 NM, 6 NM et de 12 NM. La distance de poursuite doit s'étendre-a un min
uelle que soit I'échelle de portée utilisée.

Méthodes d'essai et résultats exigibles

odes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confi

est fdurnie au moins pour les échelles de portée de NM, 6 NM et 12 NM. Enreg
échelles de portée sur lesquelles la fonctionnalité *“TT est disponible et enre
distamce maximale de TT que la documentation dwfabricant énonce comme dispdg

b) configmer par I'examen de la documentation et par I'observation, en utili
simulption de cible conformément a I'Annexe F (ou cibles actives) que la fonctig
dispojnible jusqu'a au moins 12 NM, quelle*que soit I'échelle de portée utilisée;

c) confilmer par l'observation que les_cibles situées a l'extérieur de I'échelle d

sélec
les ¢
3 NM
de pd

11.3.5
11.3.5.1

(MSC.19
de I'équiy

mer par I'examen de la documentation et par I'observation que la fonction

fionnée continuent d'étre poursuivies en dehors de la limite de distance.
bles poursuivies sur I'échelle de portée de 12 NM et a une distance sup

Sélectionner une échetle;de portée de 3 NM durant 1 min et resélectionner
rtée de 12 NM. Confirmer que les cibles ont continué a étre poursuivies.

Classification et capacité en cibles poursuivies
Exigences

P/5.24.4) L'e nombre de cibles présentées, lié a la taille de I'écran et a la
ement;~doit étre tel que défini dans le Tableau 1.

helles de
imum de

nalité TT
strer ces
pistrer la
nible;

bant une
nTT est

e portée
Dbserver
Brieure a
I'échelle

Catégorie

(MSC.19

P/5.25.2.1) En plus des exigences relatives au traitement des cibles indiqg

ées par

I'AIS, il doit étre possible de poursuivre et de fournir la pleine fonctionnalité de présentation
pour un nombre minimal de cibles radar poursuivies conformément au Tableau 10.

(MSC.192/5.25.2.2) Il doit y avoir un avertissement lorsque la capacité de poursuite d'une
cible est sur le point d'étre dépassée et une mise en garde lorsqu'elle a été dépassée. Le
dépassement de capacité en cibles ne doit pas dégrader la performance du systéme radar.
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Tableau 10 — Capacité en cibles poursuivies (sous-ensemble du Tableau 1)

Catégorie de navire/engin

CAT 3 CAT 2 CAT 1

500 de jauge brute a

<10 000 de jauge Tous navires/engins

Taille de navire/engin < 500 de jauge brute brute et HSC < 10 000 >10 O(t)>0 de jauge
. rute
de jauge brute
Capam_tg minimale en cibles radar 20 30 40
poursuivies
11.3.5.2

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a)

b)

d)

11.3.6 Acquisition manuelle

11.3.6.1 | Exigences

confilmer par I'examen de la documentation que la classification de‘(Héquipement est
déclarée lorsqu'il est soumis a I'essai et noter les exigences ducifableau 10selon la
catédorie de I'équipement;

confilmer par l'observation et a I'aide du simulateur de cible,que le systéme radar peut
traitef et poursuivre le nombre exigé de cibles radar tel quesspécifié dans le Tapleau 10.
Le simulateur doit fournir le nombre exigé de cibles d'essai agencées (par ex¢gmple en
grouges) pour permettre une évaluation facile du comptage-de cibles;

confilmer par I'observation et en utilisant un scénario simulé qu'il y a un avertisfement a
95 %| de la pleine capacité nominale et qu'unesmise en garde est fournie Iqrsque la
capagité de présentation a l'affichage est censée)étre dépassée. Par exemple gvec une
capag¢ité déclarée de 40 cibles, un avertissement est exigé a 38 cibles et une| mise en
gardg est exigée lorsqu'il y a une tentative d'acquérir la 41¢ cible;

confilmer par I'observation qu'il n'existesaucune dégradation évidente de la performance
du systéme radar dans des conditions\de dépassement de capacité en cibles, qe ce soit
dans |la présentation ou dans le traitement des informations.

(MSC.192/5.25.3.1) L'acquisition manuelle des cibles radar doit étre fournie gqvec une
dispositiqn pour acquékir)au minimum le nombre de cibles spécifié dans le Tablg¢au 1. Le
nombre | minimal spécifié de cibles poursuivies peut étre acquis manugllement,

automatiquement od-par une combinaison des deux.

11.3.6.2 | Meéthodes d'essai et résultats exigibles

L ’t A p~ L) H +.1 4 Lot HPH | + H
eS me UTO U TOoodl TLITO TTOUTIAlO TATYIVITO OoUTTL LUTTITTTC oUTL.

a)

b)

confirmer par l'observation le fonctionnement et la capacité de la fonction d'acquisition
manuelle en utilisant un scénario d'essai ou des cibles actives. La capacité en cibles
disponible en utilisant I'acquisition manuelle doit étre au moins celle exigée conformément
a la classification de I'équipement dans le Tableau 10;

confirmer par [|'observation qu'une combinaison de I'acquisition manuelle et de
I'acquisition automatique (le cas échéant) permet d'obtenir au moins la capacité en cibles
exigée conformément a la classification de I'équipement.

11.3.7 Acquisition automatique

11.3.7.1 Exigences

(MSC.192/5.25.3.2) L'acquisition automatique doit étre fournie dans les cas spécifiés dans le
Tableau 1. Dans ce cas, l'utilisateur doit avoir le moyen de définir les frontiéres de la zone
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d'acquisition automatique. Les frontiéres de la zone d'acquisition automatique et de toutes les
éventuelles zones d'exclusion doivent étre clairement identifiées.

11.3.7.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles
Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confirmer par I'observation et en utilisant le simulateur de scénario de cible que le cas
échéant dans le Tableau 1 (c'est-a-dire CAT 1), la fonction d'acquisition automatique est
disponible et que la capacité en cibles est conforme au Tableau 10 ci-dessus;

b) confirmer par [I'observation que les cibles pénétrant ou détectées dans la zone
d'acquisition automatique sont acquises de fagon automatique. Un symbole "nouvelle

c) confilmer par I'observation que la zone d'acquisition automatique et toutes les_évientuelles
zones d'exclusion sont clairement identifiées sur I'écran conformément a I'lEC, 62P88.

11.3.8 Tendance de mouvement
11.3.8.1 | Exigences
(MSC.192/5.25.4.1) Lorsqu'une cible est acquise, le systéme dait éfre capable de fournir la

tendance du mouvement de la cible dans un délai maximal.de” 1 min et la préaiction du
mouvemeént des cibles dans un délai maximal de 3 min.

11.3.8.2 | Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont’‘cemme suit:

a) confilmer par I'observation qu'une fois les cibles acquises, le systéme fournit la fendance
du mouvement de la cible dans un délai maximal de 1 min et une préd|ction du
mouviement des cibles dans un délai myaximal de 3 min. La tendance et la préfision du
mouviement de la cible sont mesurées en 11.3.14;

b) confilmer par l'observation quelles cibles continuent a étre poursuivies et| que les
informations relatives aux cibles-sont mises a jour automatiquement.

11.3.9 Visibilité de 50 %
11.3.9.1 | Exigences

(MSC.192/5.25.4.3).5ke" systéme doit continuer de poursuivre les cibles radar |qui sont
clairement et individuellement discernables a I'écran pour 5 balayages consécutifs §ur 10 ou
I'équivalgnt.

11.3.9.2 | "\Méthodes d'essai et résultats exigibles

Confirmer par l'observation que le scénario d'essai pertinent démontre que la cible radar est
continuellement poursuivie lorsqu'il s'agit d'une cible radar claire et individuelle disponible
pendant 5 balayages sur 10, ou son équivalent, comme vérifié par la cible 6 dans le
scénario 5 (voir 11.3.13).

11.3.10 Algorithme de poursuite
11.3.10.1 Exigences

(MSC.192/5.25.4.4) La conception TT doit étre telle que le lissage du vecteur et des données
de cible soit efficace, alors que les manceuvres des cibles doivent étre détectées le plus tot
possible.
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Lorsqu'une cible poursuivie ou un navire porteur a terminé une manceuvre, le systéme doit
présenter dans une période ne dépassant pas 1 min une indication de la tendance du
déplacement de la cible et afficher dans les 3 min le mouvement prévu de la cible.

11.3.10.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles
Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confirmer par l'observation que lorsque les scénarios d'essai de poursuite 2 et 3 sont
exécutés, la stabilité du vecteur cible est maintenue et les données sont lissées
conformément aux limites spécifiées en 11.3.13;

b) confirmer par l'observation que la tendance et la prédiction satisfont aux précisions
exigées dans chaque scénario d'essai, conformément 3 11.3.13

11.3.11 Permutation de cibles
11.3.11.1 Exigences

(MSC.192/5.25.4.5) La possibilité d'erreurs de poursuite, y comprishle's permutgtions de
cibles, dqit étre réduite le plus possible par la conception.

11.3.11.3 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Confirmef par I'observation que la permutation de cibles nefse produit pas lorsque le[scénario
de pourstiite 4 en 11.3.13 est exécuté.

11.3.12 Arrét de poursuite
11.3.12.1 Exigences

(MSC.192/5.25.4.6) Des moyens séparés pour annuler la poursuite de n'importe qulle cible
ou de todtes les cibles doivent étre fournis:

11.3.12.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Confirmefr par l'observation et a”l'aide du scénario 5 en 11.3.13 que la fonctionnglité pour
annuler yne cible et pour annuler toutes les cibles poursuivies est fournie.

11.3.13 Bcénarios de poursuite d'une cible

Cing scéhnarios deXpoursuite sont fournis pour évaluer la performance de poursufte d'une
cible:

e le scdnario 1 applique les erreurs du capteur conformément a I'"Annexe E;

e les scénarios 2 et 3 évaluent les virages du navire porteur dans les deux directions, sans
erreur de capteur;

e le scénario 4 évalue les permutations de cibles, sans erreur de capteur;

e le scénario 5 fournit 10 cibles, y compris une visible a 50 %. Aucune erreur de capteur
n'est appliquée.

11.3.14 Précision du mouvement et de la poursuite d'une cible

11.3.14.1 Exigences

(MSC.192/5.25.4.2) TT doit étre capable de poursuivre et de mettre a jour les informations de
toutes les cibles acquises automatiquement.

(MSC.192/5.25.4.7) La précision de poursuite automatique doit étre atteinte lorsque la cible
poursuivie a atteint un régime continu, tout en prenant en compte les erreurs du capteur
autorisées par les normes de fonctionnement applicables de I'OMI.
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(MSC.192/5.25.4.7.1) La norme d'essai doit présenter des essais détaillés de simulation de
cibles utilisés comme un moyen de confirmer la précision de poursuite des cibles avec des
vitesses relatives susceptibles d'atteindre 100 kn. Les valeurs individuelles de précision
présentées dans le Tableau 11 peuvent étre adaptées pour rendre compte des aspects
relatifs du mouvement de la cible par rapport a celui du navire porteur dans les scénarios
d'essai utilisés.

(MSC.192/5.25.4.7.1) Pour les navires capables d'atteindre une vitesse vraie de 30 kn, le
moyen de poursuite doit présenter, en 1 min maximum de poursuite en régime permanent, la
tendance du mouvement relatif et apres 3 min, le mouvement prévu de la cible, dans les
limites des valeurs de précision suivantes (95 % de probabilité).

(MSC‘]Q /52547 1) La précision peut étre considérablement réduite pendant ou peu apres

une acquisition, une manceuvre du navire porteur, une manceuvre de la ciblés|ou toute
perturbatjon de poursuite et dépend également du mouvement du navire porteur|et de la
précision| du capteur. Le Tableau 11 donne une indication de la précision,de poursuite
typique, [moyennée sur plusieurs scénarios de poursuite et avec des erreurs dg capteur
minimalep comme décrit en Annexe E. Les erreurs de capteur avec deflengues péfriodes ne
sont pas [pertinentes pour les scénarios de poursuite.

Tableay 11 — Précision typique des cibles poursuivies (chiffrés a 95 % de probjabilité)

Durée de Route Vitesse CPA TCPA Route vraie Vitesse
régime relative relative degrés vraie
permanegnt degrés (°) NM min °)
min
1,5 kn ou
. 10 % (la
1 min: 11 valeur la plus 1,0 - - -
tendance . L.
élevée étant
retenue)
0,8 kn ou 0J5 kn ou
. 1% (la % (la
3 min: 3 valeur la plus 0,3 0,5 5 valqur la plus
prédictioh e b
élevée-étant élejée étant
reténue) retenue)

Le radar|doit étre congu-de’ sorte que dans les conditions les plus favorables de mguvement
du navirg porteur, la eontribution a l'erreur de poursuite du radar doit rester insignifiante par
rapport aux erreurs-associées aux capteurs d'entrée.

(MSC.192/5.25:4+7.2) Pour les navires capables d'atteindre des vitesses dépassgnt 30 kn
(généralament’les engins a grande vitesse (high-speed craft (HSC)) et jusqu'a [0 kn au
maximuny, ‘d‘autres mesures en régime permanent doivent étre effectuées afin de gafantir que
la précision du mouvement, apres 3 min de poursuite en régime permanent, est maintenue
avec des vitesses relatives de cible susceptibles d'atteindre 140 kn.

(MSC.192/5.25.1.4) Le systeme radar doit étre capable de poursuivre des cibles ayant une
vitesse relative maximale correspondant a sa classification pour les vitesses de navire porteur
normales et élevées.

11.3.14.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les scénarios d'essai différencient par les parameétres utilisés les engins normalisés et les
engins a grande vitesse. Les essais simulent le déplacement du navire porteur a une vitesse
jusqu'a 30 kn (ou jusqu'a 70 kn pour les HSC) tout en suivant des cibles avec une vitesse
susceptible d'atteindre 70 kn. Les taux de giration importants, les manceuvres du navire
porteur et des cibles, les permutations de cibles, la présence de plusieurs cibles sur un
relévement, I'accélération et le fading (évanouissement) sont simulés. Le simulateur suppose
une ouverture du faisceau de I'antenne de 2,0° dans le plan horizontal (point a -3 dB), une
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fréquence de rotation d'antenne compatible avec la catégorie de I'équipement, et ce, a une
longueur d'impulsions et une fréquence de répétition des impulsions telles que spécifiées par
le fabricant. Le fonctionnement est soumis a essai dans un environnement sans bruit, avec
les erreurs de capteur uniquement appliquées au scénario 1. L'équipement est configuré sur
I'échelle de portée de 12 NM, nord en haut, vecteurs de déplacement vrai (configurés a 6 min)
et un mode de mouvement relatif avec des sillages vrais. Les scénarios sont définis pour les
options tant engins normalisés qu'engins a grande vitesse.

Confirmer par la mesure qu'a l'aide des scénarios d'essai correspondants pour toutes les
catégories d'équipement, I'exigence de précision est satisfaite comme spécifié dans chaque

scénario.
11.3.14.3—_Scénario de TT 1
Le navirg porteur se déplace a 20 kn. Les erreurs de capteur sont appliquées confermément a
I'Annexe |[E. Trois cibles sont poursuivies conformément au Tableau 12 et)a”la |[Figure 3.
Toutes lgs mesures se rapportent au navire porteur.
Tableau 12 — Scénario de TT 1, avec application des erreurs/de capteur
Numéro|de Vitesse Route Dista’nce de Relévement . 3 min: p min:
| début . distance de relpvement
la ciblg de début - N
kn degrés (°) degrés (°) fin e fin
9 NM g NM ddgrés (°)
1 28,3 45 9,5 270 8 270
2 22,4 27 1,12 333 1 0
3 15,3 293 9,25 45 8 45
Tableau 13 — Scénario de TF 1, temps de la tiche de mesure
Temps Temps Numéro de la Clé/code de Notatioh
E min: s cible tache
q 00:00 T2 A Acquérir la cible
45 00:45 T3 A Acquérir la cible
(§])) 01:00 T2 M1 1 min de mesure
ap 01:30 T1 A Acquérir la cible
105 01:45 T3 M1 1 min de mesure
140 02:30 T1 M1 1 min de mesurg
140 03:00 T2 M3 3 min de mesurg
2945 03:45 I3 M3 3 minde mesurd
270 04:30 T1 M3 3 min de mesure
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Figure 3 — Scénario de TT 1

La fonctipn TT doit fournir des précisions qui ne sont pas inférieures a celles donnéep dans le
Tableau 4. Le scénario applique les erreurs de capteur cahformément a I'Annexe H et inclut
les étaty de roulis de +10°. Par conséquent, les limites données dans le Tableau 14
dépassent celles du Tableau 11.

Pour la goursuite en régime permanent, le navirecporteur et le navire cible suivent dine route
en ligne fdroite a vitesse constante. A l'aide des\scénarios présentés dans le Table{u 13, un
TT doit afteindre, 1 min aprés son acquisitiongla tendance de mouvement relatif d'une cible et
dans les| 3 min, doit atteindre le mouvement d'une cible, avec les valeurs de [précision
suivanteg (les valeurs de probabilité et les hiveaux de confiance sont de 95 %).

Tableaph 14 — Scénario de TT 1,.précisions aprés 1 min et 3 min (toutes des valeurs )
Route Vitesse Route vraie Vitesse CPA TCPA
relative relative vraie

degrés (°) kn degrés (°) NM min
kn

Cible 1

3 min 3 0,8 5 0,8 0,4 0,5

Cible 2

3 min 3 0,8 3 0,8 0,3 0,5

Cible 3

1 min 11 1,5 1 1

3 min 3 0,8 2,5 0,8 0,4 0,5

Le scénario 1 doit étre répété 20 fois.

11.3.14.4 Scénariode TT 2

Ce scénario 2, illustré dans la Figure 4, simule le navire porteur, alors qu'il est sur un cap
initial de 000°, fixe, tournant sur +180°, a un taux de giration de 10°/s pour les navires
normalisés et 20°/s pour les HSC. Aucune erreur de capteur n'est appliquée. Deux cibles sont
acquises et poursuivies pendant au moins 2 min avant que le navire porteur ne prenne un
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virage a tribord (scénario 2 — dans le sens des aiguilles d'une montre). L'essai est répété
avec le navire porteur virant a babord (scénario 2 — dans le sens contraire des aiguilles d'une
montre). Les données initiales de la cible sont données dans le Tableau 15:

Tableau 15 — Scénario de TT 2, navire porteur virant sur + 180°

Cible
Parametre
1 2
Distance (NM) 8 5
Relévement vrai (degrés) 23 135
Route vraie (degrés) 135 270
VTtesse vrate (Km) 30 20

Durant I¢s deux scénarios, les cibles doivent étre poursuivies de maniére confinue. La
précision|de poursuite 1,5 min aprés que les virages aient été achevés doit étre de 45 % prés
ou de +1[kn prés pour la vitesse (la plus grande des valeurs étant retenue) et de +3° pour la
route.

000° 000°

IEC

Sens des aiguilles d'une montre Sens contraire des aiguilles d'une
montre

Figure 4 — Scénario de TT 2

11.3.14.5 Scénariode TT 3

Ce scénario 3, illustré dans la Figure 5, simule le navire porteur, avec un cap initial de 000° et
une vitesse de 30 kn pour les engins normalisés et de 45 kn pour les HSC, prenant un virage
de +180° a un taux de giration de 10°/s. Aucune erreur de capteur n'est appliquée. Trois
cibles sont acquises et poursuivies pendant au moins 2 min avant que le navire porteur et la
cible 3 ne prennent un virage a tribord a 10°/s (scénario 3 — dans le sens des aiguilles d'une
montre). Le navire porteur tourne a 180° tandis que la cible 3 tourne a 60°. L'essai est répété
avec le navire porteur et la cible 3 tournant a babord (scénario 3 — dans le sens contraire des
aiguilles d'une montre). Les données initiales de la cible sont données dans le Tableau 16.
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Tableau 16 — Scénario de TT 3, données initiales de la cible

Cible
Parameétre
1 2 3
Distance (NM) 5 3 8
Relévement vrai (degrés) 23 340 180
Route vraie (degrés) 180 - 000
Vitesse vraie (kn) 45 0 30

Durant les deux scénarios, les cibles doivent étre poursuivies de maniére continue. La
précision de poursuite, 1,5 min aprés que les virages aient été achevés, doit étre de +5 % ou

<l

de £1 kn
pour la rg

11.3.14.6

Ce scéns
Aucune

une vitegse<de 28 kn pour les navires normaux et 70 kn pour les HSC, sur une rou

> ] ++ L1 1 2l <l 2l 1 a4 + % AY 4+
MICo PUUT TA VIITOOU (TAd PIUO YIdiTuT UTO UTUA VAITUTo Tlallt TTITITTUT ) Tl

ute.

000°

Sens des aiguillessd'une montre

000°

Sens contraire des aiguilles d'une
montre

Figure 5 — Scénario de TT 3

Scénariode TT 4

rio 4 <simule une cible rapide s'approchant du navire porteur et passant d

us

+3° pres

bvant lui.

rrelr Jde capteur n'est appliquée. Le navire porteur se déplace sur un cap a 45° a

|te droite.

Une cible’se déplace a 70 kn sur une route reciproque.

Les traces du navire porteur et de la cible sont séparées par une bouée. La bouée a un CPA
de 0,5 NM pour le navire porteur et la cible. La cible a grande vitesse et la bouée sont
acquises immédiatement aprés que le scénario a démarré (voir Figure 6). Les données
initiales de la cible sont données dans le Tableau 17 et dans le Tableau 18.
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Tableau 17 — Scénario de TT 4, données initiales de cible
pour cibles rapides (navires de vitesse normalisés)

Cible
Parameétre
1 2
Distance (NM) 2,02 7,01
Relévement vrai (degrés) 031 037
Route vraie (degrés) 0 225
Vitesse vraie (kn) 0 70

Tableau 18 — Scénario de TT 4, données initiales de cible pour cibles rapides (HSC)

Cible
Parameétre
1 2
Distance (NM) 5 10
Relévement vrai (degrés) 040 040
Route vraie (degrés) 0 225
Vitesse vraie (kn) 0 70

La cible p grande vitesse et la bouée doivent étre poursuivies de manieére continug¢ et sans
permutatjon de cibles. Les données de cible doivent €tre contrélées 2 min aprés I'agquisition
mais auspi 5 min et 7 min aprés l'acquisition. La précision de poursuite doit étre de 45 % prés
ou =1 kn|prés pour la vitesse (la plus grande des-valeurs étant retenue) et de +3° prds pour la
route.

000°

IEC

Figure 6 — Scénario de TT 4

11.3.14.7 Scénariode TT 5

Ce scénario 5, illustré dans la Figure 7, simule une situation typique d'abordage, ou dix
navires sont poursuivis et un navire a un CPA de zéro. Aucune erreur de capteur n'est
appliquée. Dans le scénario, quatre cibles sont poursuivies sur un seul relévement, des cibles
tangentielles sont poursuivies, le navire porteur change de vitesse et la performance est
évaluée avec une cible qui s'évanouit. Le navire porteur est excentré de 50 % vers un
relevement de 135°. Le cap est de 315° vrai.
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a) Pour les vitesses de navire normalisées, la vitesse du navire porteur est initialement de
25 kn. Cette vitesse doit étre maintenue pendant 7 min. Aprés 7 min, la vitesse du navire
porteur doit décroitre linéairement jusqu'a 15 kn. La décélération doit étre effectuée a un
taux de 0,5 kn/s. La vitesse de 15 kn doit étre maintenue pour le reste de I'essai. Les
données initiales de la cible sont données dans le Tableau 19.

Tableau 19 — Scénario de TT 5, données initiales de cible pour navire normalisé

Paramétre Cible
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Distance (NM) 4,47 5,10 6,71 7,07 12,0 11,0 14,4 8,0 9,0 10,0
Relevement vrai 288 304 288 307 352 315 349 318 318 318
(degrés)
Route vraje (degrés) 045 045 045 - 200 225 190 - = -
Vitesse viaie (kn) 20 30 40 0 60 20 40 - - -

NOTE Cjble 6 — s'évanouit et a seulement 50 % de trace rémanente.

La cible 7 a un CPA de zéro avant la modification de la vitesse. Les cibles 4, 8, 9 et
10 sont fixes, avec les cibles 8, 9, et 10 sur un relévement\similaire. Les ciblgs qui se
croisgnt fournissent alors la quatrieme cible sur un relévement. Le scénario doit durer
15 min a partir du départ. Toutes les cibles doivent étrefacquises dans la premiefe minute
au temps ¢y, le temps auquel une cible est initialement poursuivie. Aucune g¢rreur de
capteur ne doit étre appliquée.

b) Pourlles HSC, la vitesse du navire porteur estiinitialement de 60 kn. Cette vitesse doit
étre [maintenue pendant 7 min. A l'issue de§’7 min, la vitesse du navire pofteur doit
décrditre linéairement jusqu'a 40 kn. La déceélération doit étre effectuée a un| taux de
1 kn/$. La vitesse de 40 kn doit étre maintenue pour le reste de l'essai. Les|données
initiales de la cible sont données dans (e“Tableau 20.

Tableau 20 — Scénario de TT 5, données initiales de cible
pour scénario;d'abordage dans le cas des HSC

Cible
Plarameétre
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Distance {NM) 4,47 5,10 6,71 7,07 12,0 11,0 14,4 13,0 14, 15,0
Relévemgnt vrai (degrés) 288 304 288 307 357 315 349 313 313 313
Route vraje (degrés) 045 045 045 - 225 225 225 - - -
Vitesse viaie (kn) 20 30 40 0 60 20 40 - - -

NOTE Cjble'6 — s'évanouit et a seulement 50 % de trace rémanente.
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Figure 7 — Scénario de TT 5

position des cibles 8, 9 et 10 est différente pour les scénarios avec pavires a vitesse nofmalisée et
engins a grande vitesse. OS (own ship) désigne le navire porteur.

5 kn, par

Pour les jnavires normalisés, le navire porteur réduit sa vitesse a 7 min de 25 kn a 1
conséquent le CPA et le TCPA sont modifiés. Pour lessHSC, le navire porteur réduit la vitesse
a 7 min de 60 kn a 40 kn, par conséquent le CPA etle'TCPA sont modifiés. Voir Talpleaux 21
a 24.
a) Confirmer par l'observation et par mesure que toutes les cibles sont pourstiivies de
mani¢re continue et sans permutation-dg, cibles. La route, la vitesse, le CPA et TCPA de
la cibje doivent étre surveillés a:
to + 3|min, tg + 6 min, 5 + 11 min_etg+ 14 min.
b) configmer par la mesure que-les-erreurs enregistrées dans les données de ciblep doivent
étre de:
+5 % [prés ou =1 kn présspour la vitesse (la plus grande des deux valeurs étant refenue),
+3° pfrés pour la route,
+5 % |de la distarice' de la cible mais pas moins de +0,1 NM pour les distances infférieures
a 6 NM pour le-€PA,
+0,3 NM pourtles distances supérieures a 6 NM pour le CPA,
+1 miP pour le TCPA.
Tableau 21 — Points de mesure et résultats a 3 min et a 6 min pour les HSC
Cible
Paramétre
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
CPA (NM) 0,67 1,37 0,78 0,98 0,63 3,48 0,08 0,45 0,49 0,52
TCPA & 0 min 4,19 4,39 5,55 7,00 8,47 9,90 | 11,98 | 12,99 | 13,99 | 14,99
TCPA a 3 min 1,19 1,39 2,55 4,00 5,47 6,90 8,98 9,99 | 10,99 | 11,99
TCPA & 6 min -1,81 | -1,61 | -0,45 1,00 2,47 3,90 5,98 6,99 7,99 8,99
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Tableau 22 — Points de mesure et résultats a 11 min et a 14 min pour les HSC

Cible
Parameétre
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
CPA (NM) 1,10 0,79 0,38 0,98 0,98 3,85 1,06 | 0,45 | 0,49 0,52
TCPA&a7min20s -4,20 -4.12 -2,36 | -0,41 1,24 3,00 5,87 | 8,57 | 10,07 | 11,57
TCPA a 11 min -7,87 -7,79 -6,02 | -4,08 | -2,43 | -0,67 | 2,20 | 4,90 | 6,40 7,90
TCPA a 14 min -10,87 | -10,79 | -9,02 | -7,08 | -5,43 | -3,67 | -0,80 | 1,90 | 3,40 4,90
Tableau 23 — Points de mesure et résultats a 3 min
et a 6 min pour les navires normalisés
Cible
Parametre
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
CPA (NM 0,90 3,22 3,46 0,98 2,12 6,87 0,09 042 0,47 0,52
TCPA & 0|min 8,20 6,07 7,32 16,80 9,56 16,10 | 14,88 [ 19,17 | 21,57 | 23,97
TCPA a 3|min 5,20 3,07 4,32 13,80 6,56 13,10 | 14,88 | 16,17 | 18,57 | 20,97
TCPA & 6|min 2,20 0,07 1,32 10,80 3,56 10,10 8,88 13,17 | 15,57| | 17,97
Tableau 24 — Points de mesure et'résultats a 11 min
et 2 14 min pour les navires normalisés
Cible
Parametre
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
CPA (NM 1,03 3,00 3,43 0,98 2,45 7,87 | 0,94 | 0,42 0,47 0,52
TCPA a 7|min 20 s 0,62 -2,70 -0,95 16,00 | 2,25 6,83 | 8,73 | 19,95 | 23,95 | 27,94
TCPA a 1fl min -3,06 -6,39 -4.64 12,32 | -1,43 3,14 | 5,04 | 16,27 | 20,2 24,26
TCPA a 14 min -6,07 =939 -7,64 9,31 -4,44 0,14 | 2,04 | 13,26 | 17,2 21,25
11.3.14.8 Poursuite‘dans un environnement sur mer
En plus fles essais*du systéme de poursuite utilisant des cibles simulées généréds par un
simulateyr de_eible dans un environnement sans bruit, le systéme de poursuite doit démontrer
des capdcités_de poursuite dans un environnement bruyant et aussi dans un envirgnnement
avec desjretours.

11.3.14.9 Méthodes d'essai et résultats exigibles
Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confirmer par I'observation que lorsque les cibles d'essai dans le scénario 5 sont mises a
10 dB au-dessus du niveau sonore de créte, elles sont poursuivies sans dégradation de la
performance de poursuite;

b) confirmer par I'observation que lorsque le systéme de poursuite fonctionne dans un
environnement typique avec des retours et en utilisant des cibles d'opportunité (cibles
avec des tailles, des vitesses et des trajectoires différentes), elles continuent d'étre
poursuivies avec une dégradation minimale de la performance de poursuite.
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11.3.15 Précision de la distance et du reléevement du poursuivant
11.3.15.1 Exigence

(MSC.192/5.25.4.7.1) La distance de cible mesurée doit étre a 50 m prés ou a #1 % prés de
la distance de cible, la plus grande des deux valeurs étant retenue, et le relevement doit étre
a 2° prés avec les erreurs de capteur du navire porteur énumérées dans I'"Annexe E (sans
scintillement, tangage et roulis.

11.3.15.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Confirmer par la mesure que deux cibles simulées conformément au Tableau 25 satisfont aux
exigences de précision de 50 m prés ou + 1 % prés de la distance de cible, la plus grande des
deux valEurs etant retenue, et de Z2° pres de relevement. Le scenario utilise depx cibles
immobilep par rapport au navire porteur, et le navire porteur a une vitesse de 15 kn.-Jla cible 1
présente|un aspect latéral et la cible 2 présente un aspect frontal.

Tableau 25 — Mesure de la précision de cibles poursuivies

Cible
Parameétre
1 2
Distance (NM) 3,0 3,0
Relévement vrai (degrés) 270 000
Route vraie (degrés) 000 000
Vitesse vraie (kn) 15 15
Aspect Latéfal Frontal

NOTE La|précision de la distance et du relevement‘de la cible dépend de la magnitude des erreurs dq capteur et
de la stabilité d'une cible poursuivie. La précision, est optimale dans un état de poursuite en régime pgrmanent et
en utilisan{ une plate-forme radar stable. Plus_les erreurs de capteur sont minimales, plus la précjsion de la
distance et| du relevement s'améliore et, en-l'absence d'erreurs de capteur, elle est comparable a cell¢ des outils
de navigatipn, une fois que la poursuite en\régime permanent a été accomplie.

11.3.16 Cible de référence
11.3.16.1 Exigences

(MSC.19p/5.25.4.8) tJne fonction faisant référence au fond, basée sur une cible ploursuivie
fixe, doit|étre fourhie: Les cibles utilisées pour cette fonction doivent étre marquéeg avec le
symbole porrespondant défini dans I'EC 62288.

11.3.16.2 -Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confirmer par I'examen de la documentation et par I'observation que la fonction faisant
référence au fond, basée sur une ou plusieurs cibles poursuivies fixes, est disponible;

b) confirmer par I'observation que soit la fonction de cible de référence est inhibée lorsque
I'AIS est mis sous tension, soit l'utilisation de la cible de référence est limitée pour le
calcul de la vitesse et de la route vraies, mais pas pour le calcul des valeurs relatives de
la vitesse, de la route et du CPA/TCPA;

c) confirmer par l'observation que les cibles de référence poursuivies fixes sont étiquetées
avec le symbole de cible de référence spécifié dans I'lEC 62288;

d) confirmer par I'examen de la documentation que le manuel de l'utilisateur fournit une mise
en garde signalant que la perte d'une cible de référence peut avoir un impact majeur sur
la précision des résultats pour la vitesse vraie et la route vraie de la cible et que sa
vitesse propre va étre dégradée;


https://iecnorm.com/api/?name=68a28e9ef29f5aa01ebea6d77fd0da0b

IEC 62388:2013 © IEC 2013 - 271 -

e) confirmer par l'observation qu'une mise en garde est fournie lorsque la précision de
poursuite est dégradée par la perte de la/des cible(s) de référence. Le fabricant doit
déclarer et expliquer les techniques utilisées pour détecter la perte d'une cible de
référence;

f) confirmer par I'examen de la documentation que le manuel de ['utilisateur décrit la
fonctionnalité, les limitations et la perte possible de précision, lorsque la cible de
référence est perdue;

g) confirmer que le manuel de l'utilisateur donne le conseil d'utiliser les cibles de référence
pour le calcul de la vitesse vraie seulement et informe sur la maniére dont le calcul de la
vitesse relative peut étre dangereux.

11.4 Limitations de poursuite

11.4.1 Mises en garde relatives a la poursuite
11.4.1.1| Exigences

(MSC.192/5.25.4.7.1) La norme d'essais doit comporter des essais détaillés de simylation de
cibles utilisés comme un moyen de confirmer la précision de poursuite des cibles pvec des
vitesses felatives susceptibles d'atteindre 100 kn. Le(s) programme(sy d'essai doi(Jen)t étre
disponible(s) afin que la performance globale de poursuite’ puisse étre | évaluée
périodiquement par rapport a une solution connue. Le systeme“doit fournir des mises en
garde appropriées d'un dysfonctionnement de poursuite pour permettre a I'utiligateur de
surveiller| le fonctionnement correct du systéme.

11.4.1.2 | Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sort,comme suit:

a) confilmer par l'observation que la simulation d'essai(s) est fournie par rappgrt a une
solutipn connue et que la simulation, aiosi que la solution, sont décrites dans I¢ manuel
de l'utilisateur;

b) configmer par I'observation que leisymbole correspondant est indiqué pour une fopction de
simulption conformément a INEC 62288 et que les mises en garde relativds a des
dysfonctionnements sont cofrectement indiquées;

c) confilmer par I'examen de.la documentation que le manuel de I'utilisateur décrit les mises
en gdrde relatives a un dysfonctionnement de poursuite;

d) le composant de simulation peut également fournir une fonction de familiarisation telle
que décrite en 183

11.4.2 Pocumentation

11.4.3 EXigenhces

(MSC.192/6.3.2) La documentation de I'équipement doit inclure une description des
limitations du processus de poursuite.

11.4.4 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Confirmer par I'examen de la documentation que les limitations du processus de poursuite
sont décrites dans le manuel de I'utilisateur.

11.5 Systéme d'identification automatique
11.5.1 Généralités

(MSC.192/5.26.1) Les cibles indiquées fournies par I'AIS peuvent étre filtrées selon des
parametres définis par ['utilisateur. Les cibles peuvent étre passives, ou peuvent étre
activées. Les cibles activées sont traitées d'une maniére semblable aux cibles poursuivies.
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L'AIS peut aider a la sécurité de la navigation et peut fournir des informations
supplémentaires pour prendre en charge la tdche de prévention des abordages. L'AIS de
Classe A est fourni pour les navires visés par la convention SOLAS et fournit des données
complétes. L'AIS de Classe B concerne les engins non soumis aux conventions SOLAS et
fournit un sous-ensemble de ces données. Différents messages pour la Classe A et la
Classe B permettent d'identifier la catégorie de cibles. La fréquence des comptes-rendus sur
les données AIS varie selon le statut et le mouvement du navire.

Les stations de base AIS peuvent fournir une fonction de répétition de maniére a ce que les
navires puissent recevoir des informations AIS sur les autres navires qui ne sont pas dans le
champ de vision. Toutefois, ceci peut également entrainer la réception de messages en
double avec une latence différente et des cadences de rafraichissement différentes ainsi que
la réception de messages AlS différés du navire porteur.

Lorsque |es cibles AIS signalées sont fournies sur un écran de navigation etcque |e but de
I'affichage en question concerne la prévention des abordages, la vidéo radar doit éte fournie
et les dohnées des cibles poursuivies délivrées par un systéme radar doivent étre |utilisées.
Dans ce| cas, les informations AIS indiquées doivent étre datées étyfa positipn de la
symbologie AIS doit étre progressivement déplacée selon le temps écoulé pfour étre
colocalisge avec la vidéo radar conformément a 11.8. L'écran de navigation ne|doit pas
poursuivile les cibles ou fournir une fonctionnalité d'associatiofy de cibles a moips d'étre
entiérement conforme a la présente norme.

NOTE Le|schéma d'état de la cible AIS est présenté dans I'"Annexe G¢
11.5.2 [Lapacité en cibles AIS et comptes-rendus-de données
11.5.2.1 | Exigences

(MSC.192/5.26.2) En plus des exigences relatives a la poursuite par le radar, il |doit étre
possible |d'afficher et de fournir une fonctioinalité de présentation compléete pour up nombre
minimal de cibles AlIS passives et activées et de comptes-rendus AIS conformgment au
Tableau P6. Il doit y avoir une ‘indication d'avertissement lorsque la caphcité de
traitement/affichage de cibles AlS ef'de comptes-rendus AlS est sur le point d'étre dgpassée.

(MSC.19(1/6.4.2.2) Il doit, y. avoir une mise en garde Jorsque Ila capacité de
traitement/affichage de cibles\AlS signalées est sur le point d'étre dépassée.

La capadqité d'affichage des cibles AIS définit le nombre minimal de cibles AIS pouvant étre
affichées| L'équipement doit étre capable d'afficher un nombre minimal de cibles AIS et
comptes{rendus de, données conformément au Tableau 26.

La capadité’de’traitement des cibles AIS de I'équipement doit fournir la capacité de|traiter le
nombre genVDM (messages de liaison de données VHF) correspondant a 90 %| du VDL
complétement rempli (liaison de données VHF). Dans cette condition, le rafraichissement
continu et régulier des cibles affichées et des comptes-rendus de données AIS doit étre
maintenu. Les pires conditions résultent d'un trés grand nombre de cibles ancrées ou d'un
nombre réduit de cibles se déplacant rapidement et/ou de cibles en manceuvre.

Le manuel de ['utilisateur doit décrire la capacité d'affichage et de traitement pour
I'équipement et en outre, doit décrire le fonctionnement lorsque la capacité est a la capacité
maximale fournie ou en est proche.

NOTE L'IEC 61162-1 décrit I'interface AIS comme ayant un débit maximal de 4 500 messages par minute.
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Tableau 26 — Capacité d'affichage de cibles AIS (sous-ensemble du Tableau 1)

Catégorie de navire/engin

CAT 3 CAT 2 CAT 1
500 de jauge brute a
<10 000 de jauge Tous navires/engins
Taille de navire/engin < 500 de jauge brute brute et > 10 000 de jauge
HSC < 10 000 de brute
jauge brute

Partie minimale de la capacité qui peut
étre des cibles de navires AIS 20 30 40
activées, classe A et classe B

Capacité totale minimale pour toutes
les cibles|de la classe A (activées et
passives)| de la classe B (activées et 120 180 24
passives)| AIS AtoN, station de base
AIS, AIS-BART et avion SAR.

11.5.2.2 | Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a)

b)

c)

d)

e)

f)

g)

confifmer par I'examen de la documentation que la capacité de traitement d'affic
AIS indiqués du fabricant satisfait au Tableau 26;

confilmer par I'examen de la documentation que<le manuel de I'utilisateur

hage des

décrit le

fonctionnement de I'équipement lorsque la capacité d'affichage des cibles activges a été

dépassée et lorsque la capacité d'affichage totale a été dépassée;

confilmer par I'observation et en utilisant le simulateur de cible indiquée (RTS
décrif dans I'Annexe F et sans filtragetdes cibles AIS appliqué (voir 11.5.3
indication est fournie a 95 % des capacités du fabricant;

confilmer par I'observation et en wufilisant le simulateur de cible indiquée (RTS
décri{ dans I'Annexe F et sans.filtrage des cibles AIS appliqué que les
d'affi¢ghage totales sont atteintes;

confilmer par I'observation.eten utilisant le simulateur RTS pour fournir plus de
la capacité d'affichage.totale et sans filirage des cibles AIS appliqué, qu'une
gardg est fournie;

confilmer par 'observation avec un VDL complétement rempli et en utilisant le s
RTS |pour générer un scénario de messages VDM (message 1 et messagsg
130 dibles AlS\mobiles rafraichies toutes les 2 s, ce qui correspond a environ 9
VDL [complétement rempli (liaison de données VHF), que le rafraichissemer
affichle des rafraichissements réguliers et continus;

) tel que
) qu'une

) tel que
Capacités

00 % de
mise en

mulateur
5) pour
0 % d'un
t affiché

confi

ilisant le

simulateur RTS pour générer un scénario de messages VDM (Message 1 et Message 5)
pour 6 000 cibles AIS a une ancre rafraichie toutes les 3 min et une ou plusieurs cibles
AIS mobiles rafraichies toutes les 2's, que le rafraichissement affiché d'un ensemble

d'échantillons de 10 cibles AIS affichées des deux types sélectionnés de
aléatoire affiche des rafraichissements réguliers et continus.

11.5.3 Filtrages des cibles AIS

11.5.3.1 Exigences

maniére

(MSC.192/5.26.3) Pour réduire les retours a l'affichage, un moyen de filtrer la présentation
des cibles AIS passives doit étre fourni, avec une indication du statut du filtre (par exemple:
par distance de cible, CPA/TCPA ou classe A/B de cibles AIS, etc.). Il ne doit pas étre
possible d'enlever des cibles AlS individuelles de I'écran. Le filtrage des cibles AIS fournit un
moyen a l'opérateur de contrbler le nombre de cibles AlIS affichées et de comptes-rendus de
données dans les limites de la capacité d'affichage.


https://iecnorm.com/api/?name=68a28e9ef29f5aa01ebea6d77fd0da0b

- 274 - IEC 62388:2013 © IEC 2013

Les critéres de filtrage utilisés doivent étre aisément disponibles.
Une indication permanente du statut de filtre doit étre fournie lorsque le filtre est activé.

Les criteres de filtrage pour réduire les retours a l'affichage doivent uniquement inclure la
classe A passive ou la classe B passive en cas de combinaison avec un ou plusieurs autres
facteurs, par exemple notamment: Vitesse CPA/TCPA, Distance, Route.

Les stations AIS sur la cdte peuvent répéter les informations AIS et les comptes-rendus de
cibles avec une cadence de rafraichissement inférieure a celle transmise par le navire
émetteur et avec une latence qui est élevée et variable. Si les deux comptes-rendus AIS
répétés et directs sont regus pour la méme cible, les comptes-rendus répétés ne doivent pas
étre trait¢ i i i i . te-rendu
de cible lépété d'un navire porteur ne doit pas étre traité pour CPA/TCPA ou I'affichage.

11.5.3.2 | Méthodes d'essai et résultats exigibles
Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confilmer par l'examen de la documentation que le manuel de ['utilisateur |décrit la
fonctjonnalité des filtres disponibles et des critéres de filtrage,

b) configmer par I'observation et a I'aide du simulateur RTSCque les filtres fournigsent des
fonctipns décrites dans le manuel de l'utilisateur et sonticonformes a celles-ci;

c) confirmer par l'observation que l'utilisateur ne peut/pas choisir une cible mangellement
afin die retirer des cibles AIS individuelles de I'écran;

d) confifmer par l'observation qu'une indication jpermanente du statut de filtre egqt fournie
Iorsq‘J[: le filtre est activé;

e) confi
de fil

f) confifmer par l'observation et & Kaide du simulateur RTS que les critéres de filtrage
sélectionnables pour réduire les\retours a l'affichage incluent uniquement la clpsse A/B
passiye lorsqu'ils sont combinés-avec un ou plusieurs autres facteurs;

er par l'observation qu'un moyen_est fourni pour accéder a I'affichage de$ critéres
age utilisés;

g) confirmer par I'évaluation -analytique et a l'aide du simulateur RTS pour proquire des
compfes-rendus AIS répétés pour le navire porteur, des comptes-rendus AIS pour une
cible AIS avoisinante.se) déplagcant a 24 kn et des comptes-rendus AIS répétés pour cette
cible javec cadence ‘de rafraichissement différée et réduite (par exemple: différ¢ de 30 s
avec [une cadence\de rafraichissement de 10 s), que les données répétées ne|sont pas
affichges et ne-produisent pas de données CPA/TCPA ou d'alarmes.

11.5.4 Activation et désactivation de cibles AIS

11.5.4.1 | _EXxigences

(MSC.192/5.26.4) Un moyen d'activer une cible AlS passive et de désactiver une cible AIS
activée doit étre fourni. Si des zones pour l'activation automatique des cibles AIS sont
fournies, elles doivent étre identiques a celles utilisées pour l'acquisition automatique de
cibles radar. De plus, les cibles AIS passives peuvent étre automatiquement activées
lorsqu'elles respectent des parametres définis par I'utilisateur (par exemple: distance de cible,
CPA/TCPA ou Classe A/B de cibles AIS). L'activation automatique est indépendante du
filtrage des cibles AIS. Si des moyens sont fournis pour l'activation automatique des cibles
AIS, des moyens de désactiver cette fonction doivent étre fournis et le statut de désactivation
doit étre indiqué. Le fabricant doit indiquer les paramétres définis par I'utilisateur qui sont
disponibles et doit montrer qu'ils sont décrits dans le manuel de I'utilisateur.

11.5.4.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:
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a) confirmer par I'observation qu'une fonction est fournie pour activer une cible passive et
pour désactiver une cible activée;

b) confirmer par l'observation que lorsque des zones d'activation sont fournies, elles
possédent les mémes propriétés que celles fournies pour l'acquisition automatique de
cibles radar;

c) confirmer par I'observation qu'une fonction est fournie pour activer automatiquement des
cibles AIS passives lorsque ces cibles satisfont aux paramétres définis par I'utilisateur
pour |'activation;

d) confirmer par I'examen de la documentation que les parametres définis par I'utilisateur
pour l'activation automatique et la fonctionnalité associée, si fournie, sont décrits dans le

ymatique,
ont alors

hnt selon
avigation

ici, car la

Btant des

cible AIS
vecteurs
e soit sa

et de la
ralement

fjgnement
le méme

manuel de l'utilisateur;
e) confirme

des

fourn|s.
11.5.5 Fonctionnalité AIS et présentation
11.5.5.1 | Exigences
(MSC.192/5.27) Les cibles doivent étre présentées avec leur symbole correspond
les normps de fonctionnement pour la Présentation des renseignéments liés a la n
sur les égrans de navigation de bord, comme décrit dans I'lEC(62288.
NOTE Le|Tableau 4 de la MSC.192/5.26.5, statut de présentationvde I'AlIS, n'est pas reproduit
fonctionnal|té est incluse dans les articles de la présente norme.
(MSC.192/5.27.1) Les cibles AlS qui sont affichées doivent étre présentées comme
cibles pagsives par défaut.
(MSC.19p/5.27.2) La route et la vitesse dune cible radar poursuivie ou d'une
indiquée |[doivent étre indiquées par un yecteur de mouvement prévu. Le temps des
doit étre [réglable et valide pour la présentation de n'importe quelle cible, quelle qu
source.
(MSC.192/5.27.3) Une indication permanente du mode du vecteur, du temps
stabilisatjon doit étre fourfie: Les propriétés des vecteurs AIS doivent étre géng
cohérentgs avec celles desvecteurs de TT.
(MSC.192/5.27.4) Le point de référence commun constant doit étre utilisé pour l'a
des symboles radar et AIS poursuivis avec les autres informations présentes sur
écran.
(MSC.192

présenter la silhouette a échelle réelle d'une cible AlS activée doit étre fourni.

oyen de

(MSC.192/5.27.5) Il doit étre possible d'afficher la piste antérieure des cibles activées.

Pour assurer le copositionnement pour la vidéo radar et pour la symbologie AIS, les
informations AIS indiquées doivent étre référencées dans le temps et, de ce fait, la
symbologie AIS doit étre positionnée progressivement en fonction de sa célérité.

Le copositionnement pour la vidéo radar et pour la symbologie AIS doit étre assuré

indépend

amment a partir de la référence de vitesse sélectionnée.

Le radar doit étre capable de traiter et afficher les messages VDL suivants pour les cibles AlIS
et les comptes-rendus de données AIS:

a) Messages 1, 2, 3 et 5 (AIS et AIS-SART de classe A);
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Messages 18, 19 et 24 (AIS de classe B);

Message 4 (Stations de base AIS);

Message 9 (AIS sur engin SAR aéroporté);
Message 21 (AIS pour ATON);

Messages 12 et 14 (Messages relatifs a la sécurité).

NOTE La description de ces messages est donnée dans la Recommandation UIT-R M.1371.

11.5.5.2 Meéthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a)

b)

c)

d)

f)

g)

h)

Veérifigr, . qu 3fait aux

y
exigeinces de présentation des cibles AIS et informations AIS;

confilmer par I'observation et a I'aide du simulateur de cible AIS (simulatedt RTS|décrit en
Anneke F) que la fonction de traitement AIS fournit un statut de cible passive par|défaut et
qu'unf symbole conforme a I'lEC 62288 est fourni;

confilmer par l'observation qu'une indication permanente du mode(vrai/relatif)| et de la
stabiljsation (mer/fond) des vecteurs est fournie et, au minimum, le temps des|vecteurs
est aisément disponible dans un menu de haut niveau;

confilmer par I'observation et a I'aide du simulateur de cible'que la route et la vitesse des
cibleg TT et AIS sont représentées par un vecteur qui.feprésente le mouvement| prévu et
que |a célérité du vecteur est modifiée correctement en fonction de la stgbilisation
mer/fpnd choisie. Confirmer qu'avec la stabilisation fond choisie, les cibles posftionnées
par rapport au fond n'ont pas de sillages affichés;

confilmer par l'observation qu'il est fourni une fonction pour le réajustement gu temps
(longlieur) des vecteurs et que le temps des‘vecteurs s'applique a toute cible, quglle qu'en
soit |a source;

confifmer par I'observation que les~propriétés de la présentation des vectdqurs sont
confarmes a I'lEC 62288;

confilmer par I'observation que,;le CCRP est utilisé pour I'alignement (positignnement
pertinent) des symboles AlS;

confilmer par l'observation ‘qu'un moyen de fournir une silhouette pleine échdlle d'une
cible | activée est dispenible et que la présentation est conforme a I'lEC 62288. La
silhoyette de la cible~peut étre présentée de maniére automatique, par exemple par
échelle de portée,‘ou peut étre choisie manuellement;

confilmer par-l‘0bservation que I'équipement fournit une fonctionnalité pour prendre en
charde les “positions de pistes antérieures pour les cibles AIS activées et| que les
interalles™ de pointage des pistes antérieures fournis sont compatibles avec I'éthelle de
portép. sélectionnée. confirmer par I'examen que les symboles de pistes antérietires sont
conf - ;

confirmer par l'observation et en utilisant le simulateur RTS ou une cible radar active que
I'équipement assure le copositionnement pour la vidéo Radar et pour la symbologie AIS
en référencant temporellement les informations AIS indiquées et, de ce fait, la symbologie
AIS est positionnée progressivement en fonction de sa célérité. La position AIS doit étre
observée comme étant copositionnée avec la vidéo radar connexe sur chaque balayage;

vérifier en utilisant un simulateur RTS ou des cibles réelles que le copositionnement pour
la vidéo radar et pour I'AIS est présent lorsque la cible se déplace a faible vitesse dans un
environnement avec direction et vitesse et un loch de poursuite d'eau est choisi sur le
radar a I'essai;

confirmer en utilisant un simulateur AIS ou des cibles AIS réelles que le systéeme est
capable de recevoir, traiter et afficher les messages AIS suivants conformément a
I''EC 62288:

1) Messages 1, 2, 3 et 5;
2) Messages 18, 19 et 24;
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3) Message 4;
4) Message 9;
5) Message 21;
6) Messages 12 et 14.

11.6 Do

nnées de cibles radar et de cibles AIS

11.6.1 Exigences

(MSC.192/5.28.1) Il doit étre possible de sélectionner n'importe quelle cible radar ou AlIS
poursuivie pour l'affichage alphanumérique des données. Une cible choisie pour I'affichage de
ses informations alphanumériques doit étre identifiée par le symbole correspondant. Si plus

d'une cib
données
montrant

(MSC.19

doivent éltre présentées sous forme alphanumérique:

— la/les
la dis
temps

(MSC.19
présenté

— la/les

lorsqu'elle est disponible et sa qualité, la distance, le relévement, la COG, la SO(

et le
dispo
sur dé
inforn
les rg
place

Le calcul

(MSC.19
doivent 4
cible.

(MSC.19
ce qu'une

te—est—sefectionmée pour taffichage desdornmees, fes—symbofes pertineT
correspondantes doivent étre clairement identifiés. Il doit y avoir une indicat
que les données de cible sont dérivées du radar ou de I'AlS.

P/5.28.2) Pour chaque cible radar poursuivie sélectionnée, les,-données

source(s) des données, la distance réelle de la cible, le relévement réel de
fance prévue de cible au point de rapprochement maximal(CPA), la valeur g
jusqu'au CPA (TCPA), la route vraie de la cible, la vitesse vraie de la cible.

P/5.28.3) Pour chaque cible AIS choisie, les Ydonnées suivantes doi
s sous forme alphanumérique:

source(s) de données, l'identification du havire, le statut de navigation, Ig

TCPA. Le cap de la cible et le taux de giration indiqué doivent aussi étr
hibles. Des informations complémentaires relatives a la cible doivent étre
bmande. Une indication doit étre fournie dans I'affichage alphanumérique lon
nations supplémentaires sont disponibles. Lorsque la stabilisation mer es
utes surface (CTW) et la vitesse surface (STW) doivent étfre présentées 4
de la route fond (COG) et'de la vitesse fond (SOG).

des données a partir des informations AIS doit étre vérifié.

P/5.28.4) Si lesTinformations AIS regues sont incomplétes, les informations
tre clairement indiquées comme étant "manquantes” dans le champ donng

P/5.28:5) Les données doivent étre affichées et continuellement mises a jou
b guire cible soit choisie pour I'affichage de données ou jusqu'a ce que la fe

ts et les
jon claire

suivantes

la cible,
révue du

ent étre

position
5, le CPA
e rendus
données
sque des
choisie,
en lieu et

absentes
bes de la

F, jusqu'a
hétre soit

fermée.

(MSC.192/5.28.6) Un moyen pour présenter les données AlS de navire porteur doit étre fourni
sur demande.

11.6.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méth

odes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confirmer par lI'observation que I'équipement fournit la fonction permettant de choisir une
cible et que lorsqu'elle est choisie, un champ de données de cible est fourni pour la cible

en qu

estion;

b) confirmer par l'observation que I'équipement fournit la fonctionnalité permettant de
prendre en charge les informations TT et que les données fournies sont conformes a
I'exigence;
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c) confirmer par I'observation que les paramétres de la cible sont présentés conformément a
ce qui est indiqué ci-dessus;

d) confirmer par I'observation que I'équipement fournit la fonctionnalité permettant de
prendre en charge les informations AIS et que les données fournies sont conformes a
I'exigence; Si les informations AIS regues sont incompléetes, confirmer que les
informations absentes sont clairement indiqguées comme étant "manquantes" dans le
champ de données;

e) confirmer par I'évaluation analytique et par la mesure que les données dérivées des
calculs effectués sur les informations AIS sont correctes. Vérifier les calculs en simulant
le message indiqué pour 10 cibles AIS. Les données et la présentation graphique
obtenues a partir des calculs doivent étre vérifiées par rapport a la solution de simulation
connue. La vérification doit inclure des données de cibles, des vecteurs de cibles AIS et la
conversi i i fsati itsati ; 2cjsion des
calculs AIS est vérifiée en 11.8;

f) confiimer par I'observation et par I'évaluation analytique que les informations graphiques
AIS €t relatives aux cibles répondent correctement lorsque la stabilisatiah,mer esf choisie.
Des Yaleurs significatives de direction (large sur la proue ou la ligneode travers) et de
vitesge (5 kn par exemple) doivent étre appliquées;

g) confilmer par I'observation et en utilisant le simulateur de cible ' que des informations TT
ou AIBS peuvent étre sélectionnées par une simple action de ldtilisateur;

h) confi:l'mer par l'observation que des données de cible choisie sont affichéeqd et sont
contimuellement mises a jour, jusqu'a ce qu'autre cible{soit choisie ou jusqu'a ¢e que la
fenétre soit fermée;

i) configmer par l'observation que si I'EUT fournit uhe fonction permettant de sélectionner
simulfanément plusieurs cibles, au moins uh’5sous-ensemble de données |de cible
appariées est fourni, par exemple CPA/TCPA;, distance et relévement, route et vitesse,
distapce de passage sur l'avant et temps de passage sur l'avant (BCR[BCT en
abréviations, voir 11.6.3). S'il plus d'une* cible est sélectionnée pour l'afficlage des
donnges, les symboles pertinents et lesidonnées correspondantes doivent étre clairement

identinés;

j) confilmer par I'observation que:la fonctionnalité pour présenter les données qu navire
portelr est disponible et que lasprésentation des données est conforme a I'lEC 64288.

11.6.3 Pistance de passage sur I'avant et temps de passage sur I'avant (BCR/BCT)
11.6.3.1 | Généralités

Le systéme radar peut fournir une fonction permettant de mesurer la distance et le femps de
passage sur l'avant¢

11.6.3.2 | Méthodes d'essai et résultats exigibles

confirmer par fa mesure que si fa fonction de passage sur ravant est fournie, toutes les
mesures de distance et de temps de passage sont rapportées a la proue du navire et non au
CCRP.

11.7 Alertes cibles opérationnelles
11.7.1 CPA et TCPA
11.7.1.1 Exigences

(MSC.192/5.29.1) Si les valeurs calculées CPA et TCPA d'une cible poursuivie ou d'une cible
AIS activée sont inférieures aux limites établies, une alarme relative au CPA/TCPA doit étre
donnée et doit étre identifiée comme telle et /a cible a I'origine de l'alarme doit étre indiquée
clairement. Les calculs de CPA et TCPA doivent seulement étre fournis sur des écrans de
navigation conformes a 11.5 et a I'Annexe A de la présente norme.
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(MSC.192/5.29.2) Les limites de CPA/TCPA préconfigurées appliquées a des cibles issues
d'un radar et d'un AIS doivent étre identiques. Comme état par défaut, la fonctionnalité
d'alarme relative au CPA/TCPA doit étre appliquée a toutes les cibles AIS activées. A la
demande de l'utilisateur, la fonctionnalité d'alarme relative au CPA/TCPA peut étre également
appliquée a des cibles passives.

Les dimensions de silhouette de navire AIS ne doivent pas étre considérées dans CPA/TCPA
pour les cibles AIS. Il convient de décrire une telle capacité, si fournie, dans le manuel de
['utilisateur.

NOTE Certaines silhouettes AlIS sont orientées par la route sur le fond et d'autres par le cap, car SOLAS n'exige
pas que les installations AlIS soient connectées a un gyrocompas.

11.7.1.2 [ Méthodes d'essai et resultats exigibles

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confilmer par 'observation et en utilisant le simulateur de cible qu'une-sélection de cibles
TT ef de cibles AIS activées qui sont dirigées pour s'approcher d'un ‘navire porteur et se
situent dans les limites de CPA et de TCPA doit activer une alarmg,visuelle et s¢pnore. La
cible pccasionnant I'alarme doit étre clairement indiquée;

b) configmer par l'examen que lorsque l'activation automatique AIS pour Igs cibles
isant aux limites de CPA/TCPA est désactivée, le statut est indiqué;

c) confilmer par I'observation et par I'examen de la documentation que I'alarme viguelle TT
ne p¢ut pas étre désactivée, sauf si la poursuite @ cessé ou la condition d'ajarme ne
s'applique plus. L'alarme sonore peut étre désactivée pour TT;

d) confilmer par l'observation que les mémes.limites de fonction CPA et TQPA sont
appliquées tant aux cibles TT qu'aux cibles AIS;

e) confilmer par I'observation que les limitestde fonction CPA et TCPA s'appliquen{ a toutes
les ciples AIS activées et cibles passives‘a la demande de I'utilisateur;

f) confifmer par I'observation que les(¢alculs de CPA et TCPA sont seulement fournis sur
des écrans de navigation conformes a I'Annexe A de la présente norme;

g) confilmer par l'observation{ gue si les dimensions de silhouette de navire AIS sont
considérées dans CPA/TCPA pour les cibles AIS, cette capacité est alors décrit¢ dans le
manuel de l'utilisateur,

11.7.2 Mise en garde relative aux nouvelles cibles
11.7.2.1 | Exigenhces

(MSC.192/5.2913) Si une fonction de zone d'acquisition/activation définie par I'utilisateur est
fournie, yneicible qui n'était pas acquise/activée précédemment pénétrant dans la zohe ou qui
est détectée dans la zone doIt €tre clairement identifiee avec le symbole correspondant et
une mise en garde doit étre donnée. Il doit étre possible pour l'utilisateur de configurer des
distances et des silhouettes pour la zone. La zone doit étre identifiée et doit étre applicable a
des cibles radar et AIS poursuivies. La zone peut aussi étre utilisée comme zone de garde
dans l'entrée de laquelle des cibles donnent une mise en garde, mais ne sont pas acquises
(TT) ou activées (AlS).

11.7.2.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles
Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confirmer par l'observation que lorsqu'une fonction de zone d'acquisition/activation définie
par l'utilisateur est fournie, I'utilisateur peut configurer des distances et des limites pour la
zone;

b) confirmer par I'observation le cas échéant et en utilisant le simulateur de cible le
fonctionnement de la fonction d'acquisition/activation automatique. Une combinaison de
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7.3 Gibleradarpoursuivieperdue

.7.3.1 | Exigences
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cibles radar et AIS simulées doit étre utilisée. La zone doit étre configurée pour couvrir
une bande de distances de 3 NM a 4 NM, et I'échelle de portée de 6 NM sélectionnée sur
I'équipement. Les cibles radar doivent étre acquises a mesure qu'elles pénéetrent ou sont
détectées dans une zone définie et les cibles AIS doivent étre activées a mesure qu'elles
pénetrent ou sont indiquées dans la zone;

confirmer par I'observation que la nouvelle cible, qui n'a pas été acquise/activée
précédemment pénétrant dans la zone ou qui est détectée dans la zone, est identifiée
avec un symbole conformément a I'lEC 62288 et qu'une mise en garde est donnée;

confirmer par I'observation que lorsqu'elle est utilisée comme zone de garde activée, une
cible pénétrant dans la zone, traversant la zone ou identifiée dans la zone donne une mise
en garde de nouvelle cible.

(MSC.192/5.29.4) Le systeme doit alerter I'utilisateur si une cible radar poufsuivie egt perdue,
plutét qufexclue par une distance prédéterminée ou un paramétre préconfiguré. La| derniére
position indiquée (connue ou prédite) de la cible doit étre clairement indiquée sur I'affichage.

11.

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a)

b)

c)

1.

1.

7.3.2 | Méthodes d'essai et résultats exigibles

confifmer par l'observation qu'en utilisant le simulateur de cible et en simulan{ la perte
d'unel cible, la derniére position indiquée (connuerou prédite) de la cible est indiquée et
une rhise en garde de cible perdue est donnée{<armoins que la cible n'ait été ekclue par
une distance prédéterminée ou par des paramétres préconfigurés;

confilmer par I'observation et par I'examen de la documentation que la mise en [garde de
cible [perdue n'est pas activée si les propriétés de la cible sont exclues par le paramétre
d'exc|usion de cibles perdues tel que decrit dans le manuel de I'utilisateur;

confitlmer par l'observation qu'un symbole de cible perdue est indiqué confornpément a
I'EC [62288.

7.4 Critéres pour cible AlS-perdue

7.4.1| Exigences

(MSC.19p/5.29.5) Il doit.étre possible d'activer ou de désactiver la fonction de mise |en garde
de cible perdue pour des cibles AlIS activées. Une indication claire doit étre donnée $i la mise
en garde| de cible perdue est désactivée. Une fonction de mise en garde relative aux cibles

perdues peut étre fournie pour des cibles passives.

Si les conditions suivantes sont remplies pour une cible AlS perdue:

la fonction de mise en garde de cible perdue AlS est activée;
la cible est d'intérét, selon les critéres de filtrage des cibles perdues;

un message n'est pas regu pendant un temps configuré, en fonction de la fréquence
nominale de comptes-rendus de la cible AIS (voir Tableau 27);

alors, les exigences suivantes s'appliquent:

la derniere position connue (ou prédite) doit étre clairement indiquée dans la zone
opérationnelle sous forme de cible perdue et une mise en garde doit étre donnée;

I'indication de la cible perdue doit disparaitre si le signal est de nouveau regu ou aprés un
acquittement de la mise en garde;

un moyen de récupérer des données historiques limitées issues de précédents comptes-
rendus AIS doit étre donné.
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Tableau 27 — Fréquences de comptes-rendus AlS

Catégorie de navire Intervalle Intervalle Intervalle nominal Intervalle maximal
nominal maximal de de comptes- de cible perdue
de cible rendus Classe Classe
comptes- perdue
rendus Classe A B!lcs a B”SO” a B”cs!! a Bl!so!! a
Classe A
Navire a I'ancre ou au mouillage et ne se
déplagant pas plus vite que 3 kn (classe 3 min 18 min 3 min 3 min 18 min 18 min
B n'allant pas plus vite que 2 kn)
N’awre a Ia}ncre ou au mouillage et se 10's 60 s s/o s/o
déplagant a plus de 3 kn
Navire de Qkn a 14 kn 180
(Classe B: He 2 kn a 14 kn) s oU'S SUS SUS 1oV & s
Navire de ( kn a 14 kn et changeant de
route 31/3s 60 s 30s 30s 180 s 180 s
(Classe B: de 2 kn a 14 kn)
Navire de 14 kn a 23 kn 6s 36 s 30s 158 180 s 90 s
Navire de 14 kn a 23 kn et changeant de 25 36 s 30s {5's 180 s 90's
route
Navire > 23 kn 2s 30s 30s 5s 180 s 30s
Navire > 23 kn et changeant de route 2s 30s 30.s 5s 180 s 30s

a8 Les Alg de la classe B ne fournissent pas d'informations sur le statut de navigation, a I'ancre ou au rhouillage.

11.7.4.2 | Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles\sont comme suit:

a) confilmer par I'observation que la fonction de mise en garde de cible perdue peut étre
activee ou désactivée pour des ciblés AIS activées;

b) configmer par I'observation qu'une indication claire est disponible lorsque la fopction de
mise en garde relative aux cibles perdues est désactivée;

c) confilmer par I'observation- le fonctionnement de la fonctionnalité de mise ¢n garde
relatiye aux cibles perdues en utilisant le simulateur de cible, et que la derniérg position
indigliée (connue ou prédite) des cibles AlIS est indiquée avec un symbole de cible perdue
confgrmément a I'lEC"62288.

11.8 Association'de cibles

11.8.1 [Généralités

Cette fornetton—fourpnit—uhr—troyen—dassecterure—ecible—poursuive—et—ure—eible—A+S—attivée ou
passive conformément a un algorithme d'association. Le référencement dans le temps
(datation) pour les cibles AIS signalées et pour les informations relatives a la poursuite d'une
cible est essentiel pour accomplir cette tache.

11.8.2 Association et priorité
11.8.2.1 Exigences

(MSC.192/5.30) Une fonction automatique d'association de cibles doit étre fournie sur la base
de critéres harmonisés. Lorsque la fonction est activée, elle doit éviter la présentation de
deux symboles de cible pour la méme cible physique. L'utilisateur peut désactiver le
processus d'association.

(MSC.192/5.30.1) Si les données de cible issues d'un AlS et d'une poursuite radar sont toutes
deux disponibles, et si les criteres d'association (par exemple: position, mouvement) sont
remplis de sorte que les informations AIS et radar sont considérées comme étant une seule
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cible physique, le symbole de cible AIS activée et les données alphanumériques de cibles AlS
doivent étre automatiquement sélectionnés et affichés, avec la fourniture d'une priorité
alternative dans la MSC.192/5.30.2 ci-dessous.

(MSC.192/5.30.2) L'utilisateur doit avoir la possibilité de changer l'état par défaut en
I'affichage de cibles radar poursuivies et doit étre autorisé a sélectionner des données
alphanumériques issues soit de poursuite radar, soit de I'AlS.

(MSC.192/5.30.3) Pour une cible associée, si les informations AIS et radar deviennent
suffisamment différentes, les informations AIS et radar doivent éfre considérées comme étant
deux cibles distinctes. Une cible AIS activée et une cible radar poursuivie doivent étre
affichées. Aucune alerte ne doit étre émise.

L‘associ%‘tion doit étre soumise a essai dans quatre scénarios de base en utilisant [es valeurs
par défalt du radar pour les critéres d'association. Si la différence entre les_ parameétres de
cibles TT| et de cibles AIS utilisés pour I'association dépasse les valeurs par.défaut, les cibles
ne doivent pas devenir associées. Une fois qu'une cible TT et une cible AAlIS sont devenues
associéesp, I'hystérésis doit étre appliquée aux critéres pour établir les pouveaux critg¢res pour
la dissoc|ation. Pour les applications pratiques, il doit étre autorisé décfaire varier lep critéres
d'associdtion et de dissociation d'une quantité susceptible d'atteindre 300 % des vdleurs par
défaut. L{association pour des cibles AIS de Classe A et de ClasSe B est autoriséq, mais la
cadence |de rafraichissement inférieure sur les cibles AIS de Classe B peut Ilimiter ou
empéchef l'association. Le manuel de I'utilisateur doit décrire les options des pgrameétres
d'associdtion.

Les scérnarios d'essai doivent utiliser le simulateur\de scénario de cible (target|scenario
simulator] (TSS)) et le simulateur de cible radar (radar target simulator (RTS)) tels qe décrits
dans I'Annexe F sans erreur de capteur et I'essai doit étre réalisé lorsque la cible podrsuivie a
atteint le[statut de cible mature.

11.8.2.2 | Méthodes d'essai et résultats exigibles

Par le moyen énoncé, lorsque I'EUT est soumis a essai selon les scénarios fouyrnis, les
méthodes$ d'essai et les résultats-exigibles sont comme suit:

a) confilmer par I'observation que l'utilisateur peut sélectionner la priorité soit TT, sqit AlS, et
que |[cette configuration par défaut est appliquée a I'affichage tant draphique
qu'alphanumeérique dejtoutes les cibles associées;

b) configmer par |)0bservation qu'une indication est disponible pour le statut de priorité,
désighant comme priorité soit TT, soit AlS;

c) confilmer par I'observation que l'utilisateur peut commuter I'affichage alphanumjérique et

d) confitme i cheisi-comme—ayanttaprerité—<€t lorsque
les critéres d'association de cibles sont remplis, le symbole de cible AIS activée et les
données de cible AIS sont automatiquement sélectionnés. Dans ce cas, le ou les
symboles de cible radar doivent étre supprimés ou la cible associée doit étre présentée
conformément a I'lEC 62288;

e) confirmer par l'observation que lorsque TT est choisi comme ayant la priorité et lorsque
les criteres d'association de cibles sont remplis, le symbole de cible TT et les données TT
sont automatiquement sélectionnés. Dans ce cas, les symboles AIS doivent étre
supprimés ou la cible associée doit étre présentée conformément a I'lEC 62288;

f) confirmer par I'examen que si une fonction de désactivation d'association est fournie et en
utilisant un scénario d'essai d'association de cibles, la fonction d'association peut étre
activée et désactivée;

g) confirmer par I'observation et par la mesure, en utilisant les scénarios d'essai
d'association de cibles ci-dessous, que l'algorithme de dissociation de cibles satisfait aux
exigences de dissociation de cibles et démontre en plus que I'hystérésis a été fournie afin
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de limiter la fonction dans sa traque (indécision) dans le processus
d'association/dissociation;

h) confirmer par I'observation qu'aucune alerte n'est émise lorsque les cibles sont
dissociées;

i) confirmer par l'observation que lorsque les cibles cessent d'étre associées, les deux
cibles distinctes reprennent leur symbologie initiale pour TT et I'AlS, pour démontrer que
TT continue la poursuite pendant et aprés la période d'association;

j) confirmer par l'observation que la fonction d'association et de dissociation de cibles
satisfait aux exigences des scénarios d'essai de cibles, chacun fournissant des essais
d'association et de dissociation par rapport a des solutions connues.

11.8.2.3 Scénario d'association 1

Ce scénario fournit une petite cible AIS (classe A ou classe N) et une petite cible

ursuivie

convergentes avec des vitesses similaires, qui s'associent le long d'une piste\parajléle puis

divergen{, ce qui dissocie les cibles. La dissociation est due a une distance de sépar

tion.

Tableau [28 — Scénario d'association 1, position et données initiales [des cibles TT et AIS

Cible
Paramétre
T AlS
Distance (NM) 4 4
Relévement vrai (degrés) 340 340
COG (degrés) 90 90
SOG (kn) 10 10

Pendant ['essai, le navire porteur est fixes"\le Tableau 28 présente les données initjales des
cibles pdur cet essai. Les cibles suivent initialement cette route et cette vitesse gt doivent
apparaitre dans la méme position sur Vaffichage. Aprés un temps écoulé de 3 min| environ,

I'affichage doit indiquer que la cible*AlS et la cible TT sont devenues associées
symbole ppproprié est affiché.

bt que le

Le Tablepu 29 présente les;données relatives a la cible AIS tout au long du scénari¢ d'essai.
Les données de TT restent constantes pendant tout le scénario d'essai telles qu'glles sont

consignées dans le Tableau 28.

Tableau 29 — Scénario d'association 1, données relatives
a'la cible AIS pour des pistes divergentes et convergentes

Temps écoulé (min)
Parametre

0 3 4 5 8 10 12 15 16
Distance (NM) 4 3,86 3,82 3,77 3,67 3,63 3,72 3,90 3,98
Relévement vrai 340,0 347,0 349,4 351,9 359,5 4,7 9,8 16,9 19,1
(degrés)
COG (degrés) 90 90 98 98 98 82 82 82 82
SOG (kn) 10 10 10,1 10,1 10,1 10,1 10,1 10,1 10,1
Associées NON oul oul oul NON NON NON oul oul

Apres une période de 4 min a partir de la position initiale des cibles, la cible AIS diverge de la
piste de la cible TT sur un relevement de 98° en maintenant une vitesse de 10,1 kn. Aprés
une période de 5 min et ne dépassant pas 8 min a partir de la position initiale des cibles, les
cibles doivent se dissocier en raison de la distance de séparation entre les cibles.
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Aprés 10 min de temps écoulé, la cible AIS doit changer de route vers un relévement de 082°
en maintenant une vitesse de 10,1 kn.

Apres 12 min de temps écoulé et moins de 15 min de temps écoulé, les cibles AIS et TT
doivent devenir associées et le symbole approprié affiché. Les cibles doivent rester associées
pendant le reste du scénario d'essai.

11.8.2.4 Scénario d'association 2

Ce scénario fournit une cible de Classe A et une cible poursuivie (TT) sur une piste paralléle,
avec des changements de vitesse pour provoquer l'association et la dissociation. Le
changement de vitesse qui en résulte entraine la différence des relévements des cibles pour
provoquer_la dissociation dans cet exemple. Pendant I'essai, le navire porteur doit étre fixe.
Le Tableau 30 présente les données initiales des cibles pour cet essai.

Tableau [30 — Scénario d'association 2, position et données initiales des_cibles TT et AIS

Cible
Parameétre
TT AlS
Distance (NM) 4 4
Relévement vrai (degrés) 340 340
COG (degrés) 90 90
SOG (kn) 10 10

Les ciblep suivent initialement cette route et cette\vitesse et doivent apparaitre dans|la méme
position gur l'affichage. Aprés un temps écoulé de 3 min environ, I'affichage doit indiquer que
la cible AlIS et la cible TT sont devenues associées et que le symbole approprié est affiché.

Le Tablepu 31 présente les données relatives a la cible AIS tout au long du scénari¢ d'essai.
Les données de TT restent constanfés pendant tout le scénario d'essai telles qu'glles sont
consignées dans le Tableau 30.

Tableau 31:='Scénario d'association 2, données relatives
a la cible AIS pour vitesse variable

Temps écoulé
Patamétre min

0 3 4 5 8 10 12 15 16
Distance (NN) 4 3,86 3,82 3,80 3,76 3,76 3,80 3,92 3,98
Relévementvral 340,0 347,0 3494 351,06 358, 1 2.4 8,2 16,4 19,1
(degrés)
COG (degrés) 90 90 90 90 90 90 90 90 90
SOG (kn) 10 10 8,6 8,6 8,6 11,4 11,4 11,4 11,4
Associées NON oul oul oul NON NON NON oul oul

Apres une période de 4 min a partir de la position de cible initiale, la cible AIS diminue sa
vitesse a 8,6 kn et maintient un relevement de 90°. Aprés une période de 5 min et ne
dépassant pas 8 min a partir de la position initiale des cibles, les cibles doivent se dissocier.

Apres 10 min de temps écoulé, la cible AIS doit changer sa vitesse a 11,4 kn et maintenir une
route sur un relévement de 90°.
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Aprés 12 min de temps écoulé et moins de 15 min de temps écoulé, les cibles AIS et TT
doivent devenir associées et le symbole approprié affiché. Les cibles doivent rester associées
pendant le reste du scénario d'essai.

11.8.2.5 Scénario d'association 3

Ce scénario effectue des essais pour rechercher une association lorsque des cibles AIS et TT
sont trés proches I'une de l'autre, mais ont des routes et des vitesses différentes. Pour ce
scénario, la cible TT et les cibles AIS s'approchent les unes des autres sur route opposée.
Pendant I'essai, le navire porteur est fixe.

Le Tableau 32 présente les données des cibles pour cet essai.

Tableau 32 — Scénario d'association 3, position
et données de départ des cibles TT et AIS

Cible
Parameétre
T AlS
Distance (NM) 3 3
Relévement vrai (degrés) 340 20
COG (degrés) 90 270
SOG (kn) 10 10

Les ciblejs suivent cette route et cette vitesse tout,au long du scénario et il convient que les
cibles atteignent le CPA a environ 6 min detemps écoulé. Au CPA, la distarlce et le
relevement aux cibles sont égaux. Surveiller\les cibles pendant une période de 12 min de
temps écpulé. En aucun point les cibles ne_doivent devenir associées.

11.8.2.6 | Scénario d'association 4
Ce scéngrio effectue des essais/pour rechercher une association a mesure que les dibles AIS
et TT spbissent des changements de route et de vitesse et il recherche épalement

I'associafion continue a mesure que l'intervalle de comptes-rendus de I'AlS change. | e navire
porteur ept fixe tout au long)de I'essai.

Le Tableau 33 présehnie les données initiales des cibles pour cet essai.

Tableau |33 — Scénario d'association 4, position et données initiales des cibles TT et AIS

Cible
Parametre
T AlS
Distance (NM) 4 4
Relévement vrai (degrés) 335 335
COG (degrés) 90 90
SOG (kn) 10 10

Les cibles suivent initialement cette route et cette vitesse et doivent apparaitre dans la méme
position sur l'affichage. Aprés un temps écoulé de 3 min environ, I'affichage doit indiquer que
la cible AIS et la cible TT sont devenues associées et que le symbole approprié doit étre
affiché.

Le Tableau 34 présente les données relatives aux cibles AIS et TT tout au long du scénario
d'essais.
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Tableau 34 — Scénario d'association 4, cibles TT et AIS avec les mémes route et vitesse

Temps écoulé
Parameétre de cible min
0 3 4 8 12 16
Distance (NM) 4 3,82 3,75 3,45 3,77 4
Relévement vrai (degrés) 335,0 341,8 345,5 0,7 15,8 25
COG (degrés) 90 90 100 80 90 90
SOG (kn) 10 10 15 15 10 10
Associées NON oul oul oul oul oul
Au cours|de ce scénario, les cibles TT et AIS suivent toutes deux la méme route get|la méme
vitesse gue celles données dans le Tableau 34. Aprés l'association initiale, les_ciblep doivent
rester asgociées pendant le reste de l'essai.
Il faut ngter que dans ce scénario, la dissociation peut avoir lieu s'il yfayune latence ou un
traitemer|t médiocre des données positionnelles qui arrivent a des.ipstants diff§rents en
raison dgs fréquences variables de comptes-rendus de I'AlS. Il convient que la cgnception
assure gqlie la latence est minimale et les données positionnelles sont synchronisées.
11.9 Manceuvre d'essai
11.9.1 [Généralités
Une fondtion de manceuvre d'essai fournit une évaluation graphique d'une situation prédite
qui est calculée a partir d'un changement de mouvement du navire porteur.
11.9.2 Fonctions d'essai
11.9.2.1 | Exigences
(MSC.192/5.31) Le systeme doit, Jorsque sa catégorie I'exige dans le Tableau 1, étr¢ capable
de simuler les effets d'une manceuvre du navire porteur dans une situation de| menace
potentielle et doit inclure des caractéristiques dynamiques du navire porteur. Une simulation
de managuvre d'essai doit étre' clairement identifiée. Les exigences sont:
— la simulation de la,route et de la vitesse du navire porteur doit étre variable;
— un déjai de manpceeuvre simulé, avec un compte a rebours, doit étre fourni;
— au cqgurs de-la’simulation, la poursuite d'une cible doit continuer et les donnéeq de cible
réellels doivent étre indiquées;
— la mgnceuvre d'essai doit étre appliquée a toutes les cibles poursuivies et au|l moins a

toutesTeS cibles ATS aclivees,

la manceuvre d'essai doit étre autorisée dans les modes stabilisation fond ou stabilisation

mer;

— le manuel de I'utilisateur doit fournir des lignes directrices pour l'utilisation de la fonction
d'essai.

11.9.2.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confirmer par l'observation et par I'examen de la documentation que la fonction de
manceuvre d'essai est fournie comme exigé par la catégorie de I'équipement dans le
Tableau 1;

b) confirmer par I'observation que les fonctions sont fournies pour permettre a l'utilisateur de

simuler un changement de route et de vitesse du navire porteur;
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c)
d)
e)

f)

g)

12 Radar pour cartes (classification facultative)

12.1 Exigences générales

12.1.1 [Généralités

confirmer par l'observation qu'il existe une disposition pour une fonction permettant de
simuler le délai de manceuvre;

confirmer par I'observation qu'au cours de la simulation, la poursuite d'une cible continue
et les données de cible réelles sont indiquées;

confirmer par l'observation que la manceuvre d'essai est appliquée a toutes les cibles
poursuivies et au moins a toutes les cibles AlS activées;

confirmer par l'observation que des caractéristiques dynamiques du navire porteur sont
incluses dans la fonctionnalité d'essai en ce qui concerne les performances de virage et le
taux de variation de la célérité;

confirmer par I'observation que la manceuvre d'essai est appliquée graphiquement a
toutes les cibles poursuivies et au moins a toutes les cibles AIS activées, lorsque des
vecte : } : i 555 { a jour a
mesure que la route et les caractéristiques dynamiques du navire porteur chapgent (la
vitesge angulaire de virage, par exemple), selon le cas;

confilmer par I'observation que la lecture de la manceuvre d'essai et les)graphiques dans
la zone d'affichage opérationnel, y compris le symbole "trial" (essai),” sont grésentés
confgrmément a I'lEC 62288;

confilmer par I'examen de la documentation que des lignes directrices sont données pour
ce qui concerne la manceuvre d'essai et qu'il y a une note de, Conseil énongarlt que de
meillgures informations sont fournies en utilisant le mouvement relatif et la stgbilisation
mer (poursuite surface).

Les systdmes radar avec fonctionnalité delcartes doivent étre soumis a essai conformément a
I'ensemble des exigences indiquées dans I'Article 12. Les cartes de navigation matricielles
(Raster rjautical chart (RNC)) ne peuvent pas étre utilisées pour les applications rgdar pour
cartes. Les exigences relatives a‘la-présentation par cartes sont conformes a I'Article 12 et a
I''EC 62288 et le cas échéant,\il existe une référence directe aux articles de I''HEC 61174
(ECDIS).| Un radar pour cartes-doit avoir des couleurs de présentation qui sont éfalonnées

conform@ment aux exigences'de I'lEC 62288 pour les essais de couleurs et d'intensit

12.1.2 Fonctionnement et source des cartes

12.1.2.1 | Exigences

D~

(MSC.192/5.33!5) L'affichage de données radar doit avoir la priorité. Les informaftions sur
cartes doivent étre affichées de telle sorte que les données radar ne sojent pas
substantiellement masquées, obscurcies ou dégradées. Les informations sur cartes doivent
étre clairement perceptibles comme telles.

(MSC.192/5.33.1) Le systeme radar peut fournir un moyen d'afficher des données et autres
informations sur cartes vectorielles dans la zone d'affichage opérationnel pour assurer une
surveillance continue et en temps réel de la position. Il doit étre possible de retirer I'affichage
de données sur cartes par une seule action de l'opérateur et aussi d'activer et désactiver les
cartes.

(MSC.192/5.33.2) Les informations sur ENC doivent étre la source primaire d'informations sur
cartes et doivent satisfaire aux normes concernées de I'OHI. Le statut des autres informations
sur cartes doit étre identifié par une indication permanente. La source et les informations de
mise a jour doivent étfre rendues disponibles pour |'utilisateur sur demande.
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12.1.2.2 Méthodes d'essais et résultats exigibles

Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a)

b)

e)

f)

g)

12.1.3 Eléments et disponibilité des cartes

12.1.3.1 | Exigences

confirmer par I'examen de la documentation que la catégorie de I'équipement inclut la
fonctionnalité de cartes facultative;

confirmer par I'observation que I'affichage des informations radar a la priorité et que les
informations sur cartes sont affichées dans la zone opérationnelle délimitée par le cercle
de relevement et que les données radar ne sont pas substantiellement masquées,
obscurcies ou dégradées. Les informations sur cartes doivent étre clairement perceptibles
comme telles;

confirmer par I'examen de la documentation que le manuel de l'utilisateur décrit toute la
foncti oy : : v s e .

confilmer par I'observation qu'il existe un moyen de supprimer temporairement les
donnges sur cartes par une seule action de l'opérateur (conformément,\a) la [présente
) et qu'il existe un moyen d'activer et de désactiver les cartes. La| fonction
suppilimer peut étre combinée a d'autres fonctions;

confilmer par I'observation que le statut des autres informations sur icartes (non ENC) est
identifié par une indication permanente lorsque les cartes sont activeées;

confilmer par 'observation qu'une indication des informations de source et de mise a jour
des clartes est disponible pour I'utilisateur;

vérifier les couleurs d'essai et l'intensité conformémérnt aux méthodes d'essai et aux
résulfats exigibles de I'lEC 62288.

(MSC.192/5.33.3) Les éléments de ['affichage normalisé des ECDIS (ECDIS [Standard
Display) foivent étre au minimum disponibles pour une sélection individuelle par catggorie ou

par couche mais pas comme objets individuels.

(MSC.19(1/6.2.3) Dans toute a~"mesure du possible, la présentation de |données
cartographiques ajoutées par l'utilisateur doit satisfaire aux normes concernées de I'QHI.

Les parties choisies des)systémes de cartes électroniques de navigation (System of
Electronic Navigational\.Chart (SENC)) doivent étre affichées sans réduction du| contenu
informatipnnel. Des_informations spécifiques disponibles ne doivent pas étre affichégs comme

des inforations génériques.

Lorsque | des_ ) éléments de cartes sont affichés, des informations cartogrgphiques
complémpntaires peuvent étre fournies et, dans ce cas, doivent étre additionnellles a la
présentation de cartes et ne doivent pas etre en conilit avec celle-ci.

Le systéme peut fournir une fonction pour interroger des informations associées aux objets de
cartes.

12.1.3.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a)

b)

confirmer par I'observation que I'affichage de radar a la priorité et que les informations sur
cartes sont affichées de telle maniére que les données radar ne soient pas
substantiellement masquées, obscurcies;

vérifier conformément a I'lEC 62288 que des fonctions de commande sont fournies afin de
permettre une sélection individuelle de caractéristiques de carte par catégorie ou par
couche, mais pas comme objet individuel, comme défini dans I'lEC 62288 pour l'affichage
des informations sur carte sur radar;
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c) confirmer par l'observation que les parties sélectionnées des SENC sont affichées sans
réduction du contenu informationnel; par exemple, une bouée latérale a tribord ne doit pas
étre montrée comme une bouée générique;

d) confirmer par I'observation que des cartes radar sont affichées en méme temps que des
informations de navigation sur ENC, les de données cartographiques s'ajoutent aux
données de cartes, les couleurs et les graphiques sont différenciés et que les symboles
cartographiques ne doivent pas dégrader la présentation des cartes;

e) confirmer par I'observation que si un moyen a été fourni pour appeler des informations
associées a un objet par une interrogation de l'alidade sur son symbole, les données
doivent étre soit présentées a l'extérieur de la zone d'affichage opérationnel, comme une
présentation transparente, soit présentées temporairement afin de limiter le masquage ou
la dégradation de l'image radar dans la zone d'affichage opérationnel radar. Lorsque ce
moy T i T i isque l'objet
avec [equel il est présenté apparait sur l'affichage. Si des informations de profongeur sont
affichiées, elles doivent étre présentées seulement comme elles ont été fournie$ dans la
carte| ENC et étre inchangées par des attributs supplémentaires, parlzexermple des
informations relatives aux marées;

d'informations sur cartes ajoutées par l'utilisateur est conforme aux normes OHI
concégrnées.

f) confiimer par l'observation que, dans toute la mesure du paossible, la prépentation
12.1.4 Référence des cartes
12.1.4.1 | Généralités

La gestign des références doit avoir lieu pour assuter que les informations affichées sont
corréléeq et dans le méme systéme de référence et de coordonnées.

12.1.4.2 | Exigences
(MSC.192/5.33.4) Les informations sur~cartes doivent utiliser les mémes référpnces et

criteres gle coordonnées que le radar')AlS, y compris le datum, I'échelle, l'orienftation, le
CCRP et|le mode de stabilisation en~azimut.

12.1.4.3 | Méthodes d'essai et résultats exigibles
Les méthiodes d'essai et lesyrésultats exigibles sont comme suit:

a) confilmer par I'obServation qu'un avertissement est donné si la donnée d'entréq délivrée
par |9 capteur de-position et la carte ENC sont de différent datum géodésique a VWWGS84;

b) confiimer par-'examen de la documentation que le manuel de I'utilisateur |décrit la
manig¢re dont les informations sur cartes utilisent les mémes critéres de référence et de
coordonnees ainsi que les mémes propriétés opérationnelles que le radar et I'Al$. Toutes

rehtaette ritations—y—compristes—modes—ettes—€ehe ee—autorisés,
doivent également étre décrites dans le manuel de I'utilisateur.

12.1.5 Jeu de données cartographiques primaires
12.1.5.1 Exigences

A la demande de I'utilisateur, il doit étre possible de sélectionner I'affichage du jeu de
données cartographiques primaires par une fonction de commande primaire dédiée.

Le jeu de données cartographiques primaires, sous-ensemble de I'affichage normalisé des
ECDIS, doit uniguement comprendre les littoraux, le contour de sécurité du navire porteur, les
dangers pour la navigation et les aides fixes et flottantes a la navigation, telles que précisées
plus en détail dans la Résolution MSC.232(82) de I'OMI, Annexe 2: 1.1 littoral, 1.2 contour de
sécurité, 1.3 dangers sous-marins isolés (profondeur inférieure au contour de sécurité), 1.4
dangers isolés (dans les limites d'eaux sGres comme défini par le contour de sécurité) et 2.3
bouées, balises, aides a la navigation et structures fixes.
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Si des capacités de surveillance de route de sécurité et de prévention des échouages sont
fournies avec I'ECDIS, elles doivent alors satisfaire a la Résolution MSC.232(82)
conformément a I'lEC 61174. Si aucune capacité de surveillance de sécurité n'est fournie
conformément a I'lEC 61174, le contour de sécurité, les dangers sous-marins isolés et les
dangers isolés ne doivent alors pas étre affichés et toutes les zones de profondeur doivent
étre représentées comme arriére-plan de radar.

L'IEC 62288 spécifie les symboles de cartes et caractéristiques a utiliser pour la présentation
des informations sur cartes.

Le systéme peut fournir une fonction de commande momentanée pour réduire, a la demande,
les informations sur cartes présentées a des lignes cétieres seulement afin de vérifier la

. K .
concordance-des-informations-surcartes-avec! image radar

12.1.5.2 | Méthodes d'essai et résultats exigibles
Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confilmer par I'observation et par I'examen de la documentation que-le radar pour cartes
fourn|t des caractéristiques de cartes et des symboles qui constituent le jeu de|données
cartographiques primaires, basées sur celles définies dans l€s,documents sourges de la
Réso|ution MSC.232(82) de I'OMI et I'lEC 61174;

b) vérifigr conformément a I'lEC 61174 que la surveillanCe de sécurité des routds et des
dangeérs d'abordage satisfait aux exigences de la Résolution MSC.232(82) ou ¢onfirmer
par llobservation que le contour de sécurité, les<dangers sous-marins isolds et les
dangers isolés ne sont pas affichés et toutes les‘zones de profondeur sont reprgsentées
comnpe arriére-plan de radar;

c) confilmer par I'observation que le jeu de ‘dohnées cartographiques primaires peut étre
sélectionné par une fonction de commandg‘spécialisée;

d) confilmer par lI'observation que les zones ou aucune donnée de carte n'est fournie sont
présgntées comme un arriére-plan.radar;

e) confilmer par I'observation que’s'il en est fourni et a la demande de l'utiligateur, le
contegnu des cartes affiché peut étre réduit a des lignes cbtiéres seulement tapt que la
fonction de commande est enfoncée.

12.1.6 Btabilisation de(carte et rafraichissement de carte
12.1.6.1 | Exigences

L'équipement doit €tre capable de stabiliser de maniére appropriée I'image radar, les cibles
radar polrsuivies, les cibles AIS signalées, les comptes-rendus de données AIS gt les de
données |cartographiques vectorielles. Le mode opératoire doit étre clairement indiqué. Les
informatiphsvde données cartographiques vectorielles doivent étre disponibles Hans les
modes d'orientation de stabilisation en azimut nord en haut et route en haut et sur toutes les
échelles de portée appropriées. Aprés un changement d'échelle de portée ou a la suite d'une
réinitialisation de I'origine radar, la nouvelle carte doit étre affichée a son échelle correcte
dans les 5 s et aprés avoir initié le changement, I'affichage de carte doit étre supprimé et une
indication donnée jusqu'a ce que la nouvelle carte soit complétement disponible.

12.1.6.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles
Les méthodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:
a) confirmer par l'observation de I'EUT que les ENC sont disponibles dans tous les modes

opérationnels stabilisés en azimut appropriés et toutes les échelles de portée applicables;

b) confirmer par I'observation que les informations des ENC sont conservées ou réintroduites
si l'utilisateur passe a une méthode alternative de stabilisation en azimut et que le mode
sélectionné est indiqué;
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c)

d)

e)

f)

12.1.7 Position et latence des cartes

12.1.7.1 | Exigences

confirmer par l'observation que si le capteur de position est défaillant ou désactivé, les
informations relatives aux cartes électroniques vectorielles sont retirées automatiqguement
dans les 30 s. Une source alternative d'informations positionnelles ou la navigation a
I'estime (Dead Reckoning (DR)) peut étre fournie avec une indication claire;

confirmer par l'observation que si le capteur de stabilisation en azimut est défaillant ou
désactivé, les informations sur cartes vectorielles sont retirées automatiquement dans les
30 s;

confirmer par l'observation et par I'essai fonctionnel, en exergant une position et une
rotation a 20°/s et 30 kn, pour un équipement satisfaisant aux exigences pour les navires
normalisés, ou 20°/s et 70 kn pour un équipement satisfaisant aux exigences pour les
engins a grande vitesse, pendant au moins 20 balayages consécutifs. Durant ces essais,
I'image de la carte électronique et l'image radar doivent rester concordantes par
évalugtion vibut:“c,

confitlmer par l'observation qu'aprés un changement de I'échelle de portée. ou Ell la suite
d'ung| réinitialisation de l'origine radar, la nouvelle carte électronique estyaffichge a son
échelle correcte dans les 5 s et qu'apres avoir initié le changement, I'affichage d¢ la carte
électionique est supprimé et une indication est donnée jusqu'a ce que)la nouve¢lle carte
électionique soit complétement disponible.

Les infoymations sur cartes vectorielles doivent étre continuellement affichées avec une
erreur dg positionnement et une latence en azimut minimales en comparaison avef l'image

radar.

12.1.7.2 | Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a)

b)

c)

d)

confifmer par la mesure sur |'échelle) de portée de 24 NM et a l'aide des informations de
I'ENQ couvrant la zone autour de 70° N ou 70° S, avec la position simulée qu navire
portelr respectivement a 70°N:ou 70° S. Mesurer la distance et le relévement 3 4 points
de la| carte électronique en\.tilisant les outils de navigation du radar (EBL/VRM et/ou
alidagle), les 4 points sont placés a une distance comprise entre 10 NM et 24 NM et a des
relévgments de 45°, 185°, 225° et 315° avec une tolérance de +5°. A I'aide des|outils du
radar| les mesures doivent étre d'environ 0,25 NM pour la distance et d'environ 1° pour le
relevément, en comparaison a celles tirées des informations de I'ENC;

configmer par-fa-mesure et en répétant l'essai ci-dessus dans les modes staljilisés en
azimyt tout\en exercant la position et la rotation du navire porteur dans yne zone
arbitrpirecentre 70° N ou 70°S. A l'aide des outils de navigation du radar, les|mesures
doiveni{éire d'environ 0,25 NM pour la distance et d'environ 1° pour le relévement, en
complaraisg celles-tirées-desi ion . ite 3t a vitesse
doivent étre définies sur:

R = e-&6e+o alallr=

e 20°/s et 30 kn, pour un équipement satisfaisant aux exigences relatives aux navires
autres que les engins a grande vitesse, ou

e 20°/s et 70 kn, pour un équipement satisfaisant aux exigences relatives aux engins a
grande vitesse;

confirmer par l'observation pendant au moins 20 balayages consécutifs dans chaque
mode d'orientation stabilisé en azimut que les images de la carte électronique et radar
restent concordantes aprés chaque rafraichissement du radar;

confirmer par lI'observation que le mode de fonctionnement est indiqué;

confirmer par la mesure en répétant I'essai avec la stabilisation en azimut arrétée et en
arrétant la rotation qu'aprés 1 min, la latence de positionnement du SENC ne dépasse pas
un balayage du radar;


https://iecnorm.com/api/?name=68a28e9ef29f5aa01ebea6d77fd0da0b

- 292 - IEC 62388:2013 © IEC 2013

f) confirmer par I'observation qu'en mode cap en haut (azimut non stabilisé) tout en exercant
la position et la rotation (jusqu'a 20°/s), la présentation des cartes électroniques est
désactivée lorsqu'il y a un défaut d'alignement supérieur a 7,5° entre les informations de
I'ENC et I'image radar;

g) confirmer par I'observation qu'en mode cap en haut (azimut non stabilisé) et lorsque la
route n'est pas changée, le défaut d'alignement résultant entre les informations de I'ENC
et lI'image radar ne dépasse pas 1,5°.

12.1.8 Concordance et réglage
12.1.8.1 Exigences

Pour compenser les décalages entre I'image de la carte électronique et lI'image radar en
raison d¢ causes detectables, I doil eire possible de regler manuellement Tes ENC. Tout
réglage manuel doit étre clairement indiqué tant qu'il est activé. La réinitialisation'|doit étre
possible de maniere simple.

Les informations de I'ENC doivent concorder, avec des tolérances appropriées, aved I'échelle
de portéq, l'orientation et la projection des données radar.

(MSC.19(1/7.1.2) Si une image radar et une carte électronique sofit affichées ens¢mble, la
carte élegtronique et l'image radar doivent utiliser un point de ¥éférence commun cdnstant et
concorder en termes d'échelle, de projection et d'orientation. Tout décalage doit étre |indiqué.

(MSC.19(1/6.2.4) Si les données de cartes électroniques issues d'échelles différentes
apparaissent sur l'affichage, la frontiere de I'échelle,doit étre clairement indiquée.

12.1.8.2 | Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confilmer par l'observation que vl réglage manuel des informations de I'ENC est
disponible, qu'une indication est/explicite, et qu'il est simple de réinitialiser I'aljgnement
manuel;

b) configmer par I'observation.qu'il y a une indication lorsque les informations de I'ENC sont
affichées a une plus grande échelle que celle contenue dans I'ENC;

c) confilmer par I'observation que I'ENC concorde avec la portée, I'échelle, 'orientgtion et la
proje¢tion des donnees radar;

d) confilmer par_Fobservation que si les données de cartes électroniques issues q'échelles
différentes apparaissent sur 'affichage, la frontiére de I'échelle est clairement indjquée.

12.1.9 Bymboles, couleurs et taille des cartes

12.1.9.1 Exigences

(MSC.192/5.33.7) Les symboles et les couleurs doivent satisfaire aux normes de
fonctionnement pour la Présentation des renseignements liés a la navigation sur les écrans
de navigation de bord adoptée par 'OMI (MSC.191(79)).

(MSC.191/5.4.2) Les symboles utilisés pour l'affichage des informations portées sur cartes
doivent satisfaire aux normes concernées de I'OHI.

L'équipement doit étre soumis a essai a |'aide des jeux de données d'essai de I'OHI, données
S-57 claires et cryptées, de I'ENC ou ECDIS pour les données S-57 claires et cryptées.

Alternativement, les informations sur cartes électroniques peuvent étre présentées en
nuances de gris. Lorsque des nuances de gris sont utilisées, les nuances doivent étre
discernables entre les couches de cartes électroniques respectives.
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Dans les zones dans lesquelles aucune donnée ENC n'est fournie, des moyens doivent étre
fournis a l'opérateur pour sélectionner entre I'affichage du NO-DATA-Pattern (Motif aucune
donnée) conformément a I'OHI S-52 et I'arriére-plan de radar.

La zone de carte électronique affichée ne doit pas étre plus grande que la zone disponible
pour la présentation de lI'image radar.

Les symboles, graphiques, zones de données de cartes électroniques et les graphiques
associés ne doivent pas masquer, obscurcir ou dégrader I'image radar.

La sélection par l'utilisateur de la profondeur de sécurité peut étre fournie comme une valeur
individuelle utilisée pour la profondeur de sécurité et le contour de sécurité.

12.1.9.2

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a)

b)

Méthodes d'essai et résultats exigibles

confilmer par l'observation que les symboles et la taille de la carte électronigue sont
confgrmes a I'lEC 62288;

confilmer par l'observation que la présentation a l'affichage’,des symboles de| la carte
électjonique est située au sein de la portée SCAMIN / SCAMAX telle qu'explicltée dans
'EC [61174;

confilmer par I'observation que les couleurs des caracteristiques de la carte éleftronique
sont gonformes a I'lEC 62288; Les couleurs en confraste pour la vidéo radar doivent étre

confilmer par 'observation que lorsque le gris-est utilisé pour des informations dur cartes
électjoniques (caractéristiques), la nuance\est choisie afin d'établir la distinction|entre les

ssible et lorsque cela s'avérait nécessaire, mais pas si la vidéo radar est masquée

confilmer par l'observation ‘que les littoraux sont représentés par une ligne, @avec des
coulelurs définies qui différencient les zones cobtiéres;

confilmer par I'observation que le contour de sécurité du navire porteur est identifié par
une ligne et en outre.discerné par une nuance de couleur;

confilmer par {'ebservation que l'arriére-plan du radar et les surfaces d'eau [dans les
informations de I'ENC doivent étre dans la méme couleur de base;

confilmer/par I'observation que les modes diurne et nocturne sont fournis ef que les
couleurs/pour le jour et la nuit de I'ENC sont sélectionnées simultanément aved le mode
de cowlewrs diurne/nocturne durada es mémes cowleurs peuven o utilisées pour
toutes les conditions d'éclairage;

confirmer par I'observation que si les informations de I'ENC couvrent seulement une partie
de la zone vidéo radar, les limites des informations de I'ENC sont clairement indiquées
lorsque les informations de I'ENC sont présentes;

confirmer par I'observation que pour les frontiéres entre les No-Data (Aucune donnée),
Official-Data (Données officielles) et Non-Official-Data (Données non officielles), les
styles de traits appropriés définis dans I'OHI S-52 sont utilisés;

confirmer par I'observation que pour les zones dans lesquelles aucune donnée de carte
électronique n'est fournie, des moyens sont fournis a 'opérateur pour sélectionner entre
I'affichage du NO-DATA-Pattern (Motif aucune donnée) conformément a I'OHI S-52 et
I'arriére-plan de radar;

confirmer par I'observation que si Non-Official-Data (données non officielles) est utilisé,
une indication claire est donnée a I'utilisateur conformément a I'OHI S-52;
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n) confirmer par l'observation que la zone de carte électronique affichée n'est pas plus
grande que la zone disponible pour la présentation de I'image radar.

12.1.10 Taille de I'écran des cartes électroniques
12.1.10.1 Exigences

(MSC.192/6.2.3) Les tailles d'affichage doivent étre conformes a celles définies dans le
Tableau 1, selon la catégorie d'équipement.

12.1.10.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Confirmer par la mesure a l'aide d'une régle flexible transparente que la zone opérationnelle
de radarret-de—carte—¢étectroniqte—at—sein—detéchete—deretévement-estcompatible avec le
Tableau |.

12.1.11 Alarmes de cartes et indications
12.1.11.1 Exigences

Si une alprme opérationnelle pour le franchissement d'un contour de securité est foyrnie, elle
doit étre fonforme a la norme relative aux ECDIS conformément &4''{EC 61174.

12.1.11.3 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Les méthiodes d'essai et les résultats exigibles sont comme suit:

a) confilmer par I'observation qu'une alarme est générée lorsque le navire franchit I¢ contour
de sécurité dans le temps spécifié par l'utilisateur et selon I'lEC 61174;

b) confilmer par I'observation qu'a tout moment, le contour de sécurité est celui spgcifié par
I'utiligateur ou le prochain plus profond@ontour si celui spécifié n'est pas disponible. Au
imum, l'utilisateur doit étre informé-en soulignant le nouveau contour de sécuiité. Sile

ne spécifie pas de contour de sécurité, le contour doit étre de 30 m par défaut. Si le
contour

(MSC.192/5.33.6) Un-dysfonctionnement de la source des données des cartes élecfroniques
ne doit pas affecterle fonctionnement du systeme radar / AlS.

12.1.12.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

Confirmer par I'évaluation analytique et par la documentation que dans la mesure du possible,
la conception satisfait a I'objet et dans la mesure du possible, vérifier qu'un
dysfonctionnement simulé de la source des données des cartes électroniques n'affecte pas
défavorablement le fonctionnement du systéme radar / AIS ni ne restreint I'utilisation d'une
fonctionnalité qui ne lui est pas associée.

12.1.13 Dysfonctionnement de radar pour cartes
12.1.13.1 Exigences

Si le radar est défaillant alors que des informations de I'ENC sont sélectionnées, une mise en
garde doit étre donnée. Les informations de 'ENC peuvent étre conservées.

12.1.13.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

a) Confirmer par l'observation que lorsque les signaux du radar sont retirés, une mise en
garde est fournie.


https://iecnorm.com/api/?name=68a28e9ef29f5aa01ebea6d77fd0da0b

	English
	CONTENTS 
	FOREWORD
	1 Scope
	2 Normative references
	3 Terms and definitions
	4 General
	4.1 Overview
	4.2 Purpose
	4.3 Application of these standards
	4.4 Equipment categories
	4.5 Establishing equipment type and status
	4.6 Conditions of measurement and related definitions
	4.7 Quality requirements

	5 Tests
	5.1 Test sites and simulation
	5.1.1 Environmental and RF testing
	5.1.2 Over-sea radar performance tests
	5.1.3 Test targets and target simulation for performance tests

	5.2 Test terminology and format
	5.2.1 General
	5.2.2 Test requirement terminology
	5.2.3 Testing method terminology


	6 Radar performance
	6.1 General
	6.2 Transmission and interference
	6.2.1 Transmission frequency
	6.2.2 Interference

	6.3 Performance optimisation and monitoring
	6.3.1 General
	6.3.2 Optimum performance

	6.4 Gain and anti-clutter functions
	6.4.1 General
	6.4.2 Gain function
	6.4.3 Manual and automatic sea anti-clutter
	6.4.4 Rain anti-clutter

	6.5 Signal processing
	6.5.1 General
	6.5.2 Target enhancement
	6.5.3 Radar signal correlation
	6.5.4 Signal processing and radar image latency
	6.5.5 Second-time-around echoes
	6.5.6 Transmission format
	6.5.7 Picture update
	6.5.8 Additional processing
	6.5.9 Signal processing description

	6.6 Operation with SARTs, target enhancers (RTEs) and beacons
	6.6.1 General
	6.6.2 Radar beacons, SARTs and enhancers

	6.7 Minimum range and range compensation
	6.7.1 General
	6.7.2 Range compensation
	6.7.3 Minimum range

	6.8 Range and bearing discrimination
	6.8.1 General
	6.8.2 Measurement conditions
	6.8.3 Range discrimination
	6.8.4 Bearing discrimination
	6.8.5 Fundamental radar accuracy

	6.9 Target detection performance assessment
	6.9.1 General
	6.9.2 Range of first detection in minimal clutter
	6.9.3 Assessment of target detection with clutter
	6.9.4 Radar performance documentation

	6.10 Radar antenna (including pitch and roll)
	6.10.1 General
	6.10.2 Vertical radiation pattern/pitch and roll
	6.10.3 Antenna horizontal pattern
	6.10.4 Antenna side lobes

	6.11 Radar availability – Standby and transmit
	6.11.1 Requirements
	6.11.2 Methods of test and required results


	7 Display presentation
	7.1 General
	7.1.1 Requirements
	7.1.2 Methods of test and required results

	7.2 Linearity and index delay
	7.2.1 Requirements
	7.2.2 Methods of test and required results

	7.3 Use and discrimination of colour
	7.3.1 Requirements
	7.3.2 Methods of test and required results


	8 CCRP and own ship
	8.1 Consistent common reference point (CCRP)
	8.1.1 CCRP
	8.1.2 CCRP position
	8.1.3 Measurements
	8.1.4 Antenna offset

	8.2 Own ship
	8.2.1 General
	8.2.2 Own ship’s outline and minimised symbol
	8.2.3 Heading line
	8.2.4 Stern line


	9 Navigation tools
	9.1 General
	9.2 Units of measurement
	9.2.1 Requirements
	9.2.2 Methods of test and required results

	9.3 Presentation
	9.3.1 Requirements
	9.3.2 Methods of test and required results

	9.4 Display range scales
	9.4.1 Mandatory range scales

	9.5 Variable range marker (VRM)
	9.5.1 General
	9.5.2 VRM measurements

	9.6 Electronic bearing line (EBL)
	9.6.1 General
	9.6.2 EBL measurements
	9.6.3 EBL origin position

	9.7 Cursor
	9.7.1 General
	9.7.2 Cursor measurement
	9.7.3 Selection by cursor

	9.8 Offset measurement of range and bearing
	9.8.1 General
	9.8.2 Electronic range and bearing line (ERBL)

	9.9 Parallel index lines (PI)
	9.9.1 General
	9.9.2 PI lines and positioning

	9.10 Bearing scale
	9.10.1 General
	9.10.2 Bearing scale presentation

	9.11 Range rings
	9.11.1 General
	9.11.2 Range ring presentation and measurement

	9.12 Radar maps
	9.12.1 General
	9.12.2 Map functions and display simple user-defined maps
	9.12.3 Map memory and transfer
	9.12.4 Map presentation properties

	9.13 Navigation routes
	9.13.1 General
	9.13.2 Route display and monitoring


	10 Orientation, motion and stabilisation
	10.1 General
	10.2 Azimuth orientation
	10.2.1 Accuracy of alignment
	10.2.2 Heading readout and reference
	10.2.3 Azimuth stabilisation update

	10.3 Motion and orientation modes
	10.3.1 General
	10.3.2 True and relative motion

	10.4 Off-centring
	10.4.1 General
	10.4.2 Manual and automatic off-centring
	10.4.3 Automatic reset
	10.4.4 Display orientation

	10.5 Ground and sea stabilisation
	10.5.1 Mode and source
	10.5.2 Ground stabilisation
	10.5.3 Sea stabilisation


	11 Aids for collision avoidance
	11.1 General
	11.2 Target trails and past positions
	11.2.1 General
	11.2.2 Time and plot requirements
	11.2.3 Trails/past position availability

	11.3 Target tracking (TT)
	11.3.1 General
	11.3.2 Presentation of targets
	11.3.3 Tracking calculations
	11.3.4 Target tracking availability
	11.3.5 Classification and tracked target capacity
	11.3.6 Manual acquisition
	11.3.7 Automatic acquisition
	11.3.8 Motion trend
	11.3.9 Visibility of 50 %
	11.3.10 Tracking algorithm
	11.3.11 Target swap
	11.3.12 Cease tracking
	11.3.13 Target tracking scenarios
	11.3.14 Target motion and tracking accuracy
	11.3.15 Tracker range and bearing accuracy
	11.3.16 Reference target

	11.4 Tracking limitations
	11.4.1 Tracking warnings
	11.4.2 Documentation
	11.4.3 Requirements
	11.4.4 Methods of test and required results

	11.5 Automatic identification system
	11.5.1 General
	11.5.2 AIS targets and data report capacity
	11.5.3 AIS target filtering
	11.5.4 Activation and deactivation of AIS targets
	11.5.5 AIS functionality and presentation

	11.6 Radar and AIS target data
	11.6.1 Requirements
	11.6.2 Methods of test and required results
	11.6.3 Bow crossing range and time (BCR/BCT)

	11.7 Operational target alerts
	11.7.1 CPA and TCPA
	11.7.2 New target warning
	11.7.3 Lost tracked radar target
	11.7.4 Lost AIS target criteria

	11.8 Target association
	11.8.1 General
	11.8.2 Association and priority

	11.9 Trial manoeuvre
	11.9.1 General
	11.9.2 Trial functions


	12 Chart radar (optional classification)
	12.1 General requirements
	12.1.1 General
	12.1.2 Chart operation and source
	12.1.3 Chart elements and availability
	12.1.4 Chart reference
	12.1.5 Primary chart information set
	12.1.6 Chart stabilisation and chart redraw
	12.1.7 Chart position and latency
	12.1.8 Matching and adjustment
	12.1.9 Chart symbols, colours, and size
	12.1.10 Chart display size
	12.1.11 Chart alerts and indications
	12.1.12 Chart malfunction
	12.1.13 Chart radar malfunction

	12.2 Additional requirements for standalone radar with chart facilities
	12.2.1 General
	12.2.2 Provision and updating of chart information
	12.2.3 Content and structure of chart data

	12.3 Additional requirements for ECDIS back-up (optional)
	12.3.1 General
	12.3.2 Requirements
	12.3.3 Test Methods and required results


	13 Ergonomic criteria (control functions and display)
	13.1 General
	13.2 Operational controls
	13.2.1 Requirements
	13.2.2 Methods of test and required results

	13.3 Primary controls
	13.3.1 Requirements
	13.3.2 Methods of test and required results

	13.4 Control properties
	13.4.1 Requirements
	13.4.2 Methods of test and required results

	13.5 Default control setting and saved user control settings
	13.5.1 Requirements
	13.5.2 Test methods and required results


	14 Interfacing
	14.1 General
	14.2 Input interfacing
	14.2.1 Input data
	14.2.2 Input quality, integrity and latency

	14.3 Output interfacing
	14.3.1 Output format
	14.3.2 Output target data
	14.3.3 VDR interface


	15 Design, servicing and installation
	15.1 General
	15.2 Fault diagnosis and servicing
	15.2.1 Requirements
	15.2.2 Methods of test and required results

	15.3 Display design
	15.3.1 Requirements
	15.3.2 Methods of test and required results

	15.4 Transceiver design
	15.4.1 General
	15.4.2 Sector blanking

	15.5 Antenna design
	15.5.1 Requirements
	15.5.2 Methods of test and required results

	15.6 Inter-switched and multiple radars
	15.6.1 General
	15.6.2 System safeguards
	15.6.3 Combining radar
	15.6.4 Multiple radar system status

	15.7 Multiple operational displays
	15.7.1 Additional information and conformity
	15.7.2 Requirements
	15.7.3 Methods of test and required results

	15.8 Safety – antenna and radiation
	15.8.1 General
	15.8.2 Antenna radiation and rotation
	15.8.3 Microwave radiation levels


	16 Alerts and failures
	16.1 General
	16.1.1 Priority of alerts
	16.1.2 Alerts and indications
	16.1.3 Alarm contact outputs
	16.1.4 Alert management interface
	16.1.5 Unacknowledged warnings
	16.1.6 Unacknowledged alarms
	16.1.7 Remote acknowledgement and silencing of alerts
	16.1.8 Picture freeze
	16.1.9 Sensor failure alert

	16.2 Backup and fallback arrangements
	16.2.1 Requirements
	16.2.2 Failure of heading information (azimuth stabilisation)
	16.2.3 Failure of speed through the water information
	16.2.4 Failure of course and speed over ground information
	16.2.5 Failure of position input information
	16.2.6 Failure of radar video input information
	16.2.7 Failure of AIS input information
	16.2.8 Failure of an integrated or networked system


	17 Environmental testing
	17.1 General
	17.2 Testing to IEC 60945
	17.2.1 Requirements
	17.2.2 Methods of test and required results

	17.3 Additional environmental tests
	17.3.1 General
	17.3.2 Antenna shock test


	18 Equipment familiarisation and documentation
	18.1 Familiarisation simulator
	18.1.1 General
	18.1.2 Requirements
	18.1.3 Methods of test and required results

	18.2 Instructions and documentation
	18.2.1 General
	18.2.2 Documentation
	18.2.3 Operating instructions

	18.3 Radar system installation
	18.3.1 Requirements
	18.3.2 Methods of test and required results

	18.4 Maintenance information for equipment update
	18.4.1 Requirements
	18.4.2 Methods of test and required results


	Annex A  (informative)  Guidelines for radar functionality on navigation displays
	A.1 General
	A.2 Guidelines for navigation displays

	Annex B  (normative)  Unwanted emissions of radar systems
	B.1 General
	B.2 Requirements
	B.3 Methods of measurement
	B.4 Guidelines for the use and interpretation of ITU-R Recommendation M.1177
	B.5 Required results

	Annex C  (informative)  Radar target size (RCS) and detection range calculations
	C.1 Radar range
	C.2 Effect of a change of target size
	C.3 Effect of a change of target range
	C.4 Effect of target and radar height on discrete (non-distributed) targets
	C.5 Effects of frequency sensitivity
	C.6 Conclusion
	C.7 Formulae for Figures C.1 and C.2

	Annex D  (informative)  Factors that influence target detection
	D.1 Detection
	D.2 Target RCS values
	D.3 Assessment of targets
	D.4 Sea clutter (sea state, wind and wave height)
	D.5 Signal multi-path
	D.6 Rain
	D.7 Radar system parameters
	D.8 Target RCS values

	Annex E  (normative)  Sensor errors
	E.1 General
	E.2 Radar
	E.3 Gyro-compass
	E.4 Log
	E.5 Errors

	Annex F  (informative)  Target scenario simulator/reported target simulator
	F.1 Target scenario simulator (TSS)
	F.2 Reported target simulator (RTS)
	F.3 Combined simulator
	F.4 Simulator output signals

	Annex G  (informative)  Tracked and reported target states
	Annex H  (normative)  IEC 61162 sentence formats
	H.1 General
	H.2 IEC 61162-1 Mandatory sentences
	H.3 Optional alternative IEC 61162-3 compliant messages
	H.4 Optional radar – VDR Ethernet interface using the TCP/IP protocol

	Annex I  (normative)  Radar control function/indication grouping
	I.1 General
	I.2 Logical grouping of data and control functions
	I.3  Symbols for controls
	I.4 Icon codes of practice

	Annex J  (informative)  Interference to shipborne radar from emissions in adjacent frequency bands
	J.1 Overview
	J.2 Adjacent Frequency Bands
	J.3 Current situation
	J.4 Outlook
	J.5 Reference documents

	Tables
	Table 1 – Performance requirements for categories of ship/craft for SOLAS V 
	Table 2 – Range of first detection in clutter-free conditions 
	Table 3 – X-band pass/fail assessment criteria 
	Table 4 – S-band pass/fail assessment criteria 
	Table 5 – Pass/fail assessment 
	Table 6 – Douglas sea state parameters 
	Table 7 – Main horizontal beam pattern 
	Table 8 – Effective side-lobes 
	Table 9 – Features and colours to be used for radar maps
	Table 10 – Tracked target capacity (subset of Table 1) Table 10 – Tracked target capacity (subset of Table 1) 
	Table 11 – Typical tracked target accuracy (95 % probability figures) 
	Table 12 – TT scenario 1, with sensor errors applied 
	Table 13 – TT scenario 1, times of measurement task 
	Table 14 – TT scenario 1, accuracies after 1 min and 3 min (all ± values) 
	Table 15 – TT scenario 2, own ship turning through ± 180° 
	Table 16 – TT scenario 3, initial target data 
	Table 17 – TT scenario 4, initial target data for fast targets (standard speed ships) 
	Table 18 – TT scenario 4, initial target data for fast targets (HSC) 
	Table 19 – TT scenario 5: initial target data for standard craft 
	Table 20 – TT scenario 5: initial target data for collision scenario for HSC 
	Table 21 – Measurement points and results at 3 min and 6 min for HSC 
	Table 22 – Measurement points and results at 11 min and 14 min for HSC 
	Table 23 – Measurement points and results at 3 min and 6 min for standard craft 
	Table 24 – Measurement points and results at 11 min and 14 min for standard craft 
	Table 25 – Measurement of tracked target accuracy 
	Table 26 – AIS display capacity (subset of Table 1) 
	Table 27 – AIS reporting rates 
	Table 28 – Association scenario 1, initial TT and AIS target position and data  
	Table 29 – Association scenario 1, AIS target data  for diverging and converging tracks
	Table 30 – Association scenario 2, initial TT and AIS target position and data  
	Table 31 – Association scenario 2, AIS target data for changing speed 
	Table 32 – Association scenario 3, TT and AIS target start position and data 
	Table 33 – Association scenario 4, initial TT and AIS target position and data 
	Table 34 – Association scenario 4, TT and AIS target  with the same course and speed 
	Table 35 – Control settings configured in response to ‘Default’ selection 
	Table 36 – Antenna shock test severity (half sine pulse) 
	Table B.1 – Measurement frequency ranges 
	Table D.1 – Spread of RCS values for typical ships 
	Table D.2 – S-band performance predictions for ranges of 0,2, 0,4, 0,7 NM 
	Table D.3 – X-band performance predictions for ranges of 0,2, 0,7 NM 
	Table D.4 – Parameters for attenuation in uniform rain conditions 
	Table D.5 – Typical values for attenuation and backscatter in uniform rain conditions 
	Table D.6 – Additional radar system parameters (X/S-band) 
	Table D.7 – Target size, height and RCS values
	Table D.8 – S-band radar parameters (LP) 
	Table D.9 – X-band radar parameters (LP) 
	Table H.1 – Mandatory IEC 61162-1 sentences 
	Table H.2 – Optional IEC 61162-3 messages 
	Table H.3 – Description of terms
	Table H.4 – Header format (1 of 2) 
	Table H.5 – Package data format 
	Table I.1 – Top-level grouping of data and control functions for radar applications 
	Table I.2 – Icons for common function controls (1 of 2) 

	Figures
	Figure 1 – Reduction of range to first detection due to rain at S-band 
	Figure 2 – Reduction of range to first detection due to rain at X-band 
	Figure 3 – TT scenario 1 
	Figure 4 – TT scenario 2 
	Figure 5 – TT scenario 3 
	Figure 6 – TT scenario 4
	Figure 7 – TT scenario 5 
	Figure B.1 – B–40 falls within the allocated band 
	Figure B.2 – B–40 falls outside the allocated band 
	Figure C.1 – Enhancement by reflection (dB) over free-space (9,41 GHz) 
	Figure C.2 – Enhancement by reflection (dB) over free-space (3,05 GHz) 
	Figure D.1 – Effect of sea spikes on target detection 
	Figure D.2 – Multi-path plots for S-band 
	Figure D.3 – Multi-path plot for X-band 
	Figure G.1 – Tracked target states 
	Figure G.2 – AIS target state


	Français
	SOMMAIRE
	AVANT-PROPOS
	1 Domaine d'application
	2 Références normatives
	3 Termes et définitions
	4 Généralités 
	4.1 Vue d'ensemble
	4.2 Objet
	4.3 Application de ces normes
	4.4 Catégories de matériels
	4.5 Établissement du type et du statut du matériel
	4.6 Conditions de mesures et définitions connexes
	4.7 Exigences relatives à la qualité

	5 Essais
	5.1 Sites d'essai et simulation
	5.1.1 Essais d'environnement et essais radioélectriques
	5.1.2 Essais de performance de radars au-dessus de la mer
	5.1.3 Cibles d'essai et simulation de cibles pour les essais de performance

	5.2 Terminologie et format des essais 
	5.2.1 Généralités
	5.2.2 Terminologie des exigences d'essai
	5.2.3 Terminologie des méthodes d'essai


	6 Performances du radar
	6.1 Généralités
	6.2 Émission et interférence
	6.2.1 Fréquence d'émission
	6.2.2 Interférence

	6.3 Optimisation et surveillance des performances
	6.3.1 Généralités
	6.3.2 Performance optimale 

	6.4 Fonctions de gain et d'élimination d'échos fixes
	6.4.1 Généralités
	6.4.2 Fonction de gain 
	6.4.3 Antiretour de mer manuel et automatique
	6.4.4 Antiretour de pluie

	6.5 Traitement de signal
	6.5.1 Généralités
	6.5.2 Renforcement d'écho/amélioration de cible
	6.5.3 Corrélation de signaux radar
	6.5.4 Traitement de signal et latence d'image radar 
	6.5.5 Échos de deuxième récurrence
	6.5.6 Format d'émission
	6.5.7 Mise à jour de l'image
	6.5.8 Traitement complémentaire
	6.5.9 Description du traitement de signal

	6.6 Fonctionnement avec des SART, des renforceurs d'échos (RTE) et des balises
	6.6.1 Généralités
	6.6.2 Balises radar, SART et renforceurs radar

	6.7 Distance minimale et compensation de distance
	6.7.1 Généralités
	6.7.2 Compensation de distance 
	6.7.3 Distance minimale

	6.8 Pouvoirs séparateurs de distance et en direction
	6.8.1 Généralités
	6.8.2 Conditions de mesure 
	6.8.3 Pouvoir séparateur de distance
	6.8.4 Pouvoir séparateur en direction
	6.8.5 Précision fondamentale du radar

	6.9 Évaluation des performances de détection de cibles
	6.9.1 Généralités
	6.9.2 Distance de première détection en présence d'échos fixes
	6.9.3 Évaluation de la détection de cible avec échos fixes
	6.9.4 Documentation de la performance du radar

	6.10 Antenne radar (y compris tangage et roulis)
	6.10.1 Généralités
	6.10.2 Diagramme de rayonnement vertical/tangage et roulis
	6.10.3 Diagramme de rayonnement horizontal de l'antenne
	6.10.4 Lobes latéraux de l'antenne

	6.11 Disponibilité de radar – Attente et émission
	6.11.1 Exigences
	6.11.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles


	7 Présentation de l'affichage
	7.1 Généralités
	7.1.1 Exigences
	7.1.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

	7.2 Linéarité et retard d'indexage
	7.2.1 Exigences
	7.2.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

	7.3 Utilisation et discrimination de couleur 
	7.3.1 Exigences
	7.3.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles


	8 CCRP et navire porteur
	8.1 Point de référence commun constant (CCRP)
	8.1.1 CCRP
	8.1.2 Position du CCRP
	8.1.3 Mesures
	8.1.4 Décalage d'antenne 

	8.2 Navire porteur
	8.2.1 Généralités 
	8.2.2 Silhouette du navire porteur et symbole minimisé
	8.2.3 Ligne de foi
	8.2.4 Amarre arrière


	9 Outils de navigation
	9.1 Généralités
	9.2 Unités de mesure 
	9.2.1 Exigences
	9.2.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

	9.3 Présentation
	9.3.1 Exigences
	9.3.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

	9.4 Échelles de portée à l'affichage
	9.4.1 Échelles de portée obligatoires

	9.5 Marqueur de distance variable (VRM)
	9.5.1 Généralités
	9.5.2 Mesures de VRM

	9.6 Alidade électronique (EBL)
	9.6.1 Généralités
	9.6.2 Mesures d'alidades électroniques (EBL)
	9.6.3 Position de l'origine de l'EBL

	9.7 Alidade
	9.7.1 Généralités
	9.7.2 Mesure à l'alidade 
	9.7.3 Sélection par alidade

	9.8 Mesure de décalage de distance et de relèvement
	9.8.1 Généralités
	9.8.2 Alignement électronique azimut/distance (ERBL) 

	9.9 Alidades mécaniques (PI)
	9.9.1 Généralités
	9.9.2 Alidades mécaniques et positionnement

	9.10 Échelle de relèvement
	9.10.1 Généralités
	9.10.2 Présentation de l'échelle de relèvement

	9.11 Cercles de distance
	9.11.1 Généralités
	9.11.2 Présentation des cercles de distance et mesure

	9.12 Cartes radar
	9.12.1 Généralités
	9.12.2 Fonctions des cartes et affichage de cartes simples définies par l'utilisateur 
	9.12.3 Mémoire de cartes et transfert
	9.12.4 Propriétés de présentation d'une carte

	9.13 Routes de navigation
	9.13.1 Généralités
	9.13.2 Affichage et surveillance des routes


	10 Orientation, mouvement et stabilisation
	10.1 Généralités
	10.2 Orientation en azimut 
	10.2.1 Précision de l'alignement
	10.2.2 Lecture et référence de cap
	10.2.3 Mise à jour de la stabilisation en azimut

	10.3 Modes de mouvement et d'orientation
	10.3.1 Généralités
	10.3.2 Mouvement vrai et mouvement relatif

	10.4 Excentrement
	10.4.1 Généralités
	10.4.2 Excentrement manuel et automatique
	10.4.3 Reconfiguration automatique
	10.4.4 Orientation de l'affichage

	10.5 Stabilisation fond et mer
	10.5.1 Mode et source
	10.5.2 Stabilisation fond
	10.5.3 Stabilisation mer 


	11 Aides à la prévention des abordages
	11.1 Généralités
	11.2 Sillages de cible et positions antérieures  
	11.2.1 Généralités
	11.2.2 Exigences relatives à l'heure et aux relevés de pointage
	11.2.3 Disponibilité de sillages/positions antérieures

	11.3 Poursuite d'une cible (TT) 
	11.3.1 Généralités
	11.3.2 Présentation des cibles
	11.3.3 Calculs de poursuite
	11.3.4 Disponibilité de la poursuite d'une cible
	11.3.5 Classification et capacité en cibles poursuivies
	11.3.6 Acquisition manuelle
	11.3.7 Acquisition automatique
	11.3.8 Tendance de mouvement
	11.3.9 Visibilité de 50 %
	11.3.10 Algorithme de poursuite
	11.3.11 Permutation de cibles
	11.3.12 Arrêt de poursuite
	11.3.13 Scénarios de poursuite d'une cible 
	11.3.14 Précision du mouvement et de la poursuite d'une cible 
	11.3.15 Précision de la distance et du relèvement du poursuivant
	11.3.16 Cible de référence

	11.4 Limitations de poursuite
	11.4.1 Mises en garde relatives à la poursuite
	11.4.2 Documentation
	11.4.3 Exigences
	11.4.4 Méthodes d'essai et résultats exigibles

	11.5 Système d'identification automatique
	11.5.1 Généralités
	11.5.2 Capacité en cibles AIS et comptes-rendus de données
	11.5.3 Filtrages des cibles AIS
	11.5.4 Activation et désactivation de cibles AIS
	11.5.5 Fonctionnalité AIS et présentation

	11.6 Données de cibles radar et de cibles AIS
	11.6.1 Exigences
	11.6.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles
	11.6.3 Distance de passage sur l'avant et temps de passage sur l'avant (BCR/BCT)

	11.7 Alertes cibles opérationnelles
	11.7.1 CPA et TCPA
	11.7.2 Mise en garde relative aux nouvelles cibles
	11.7.3 Cible radar poursuivie perdue 
	11.7.4 Critères pour cible AIS perdue

	11.8 Association de cibles
	11.8.1 Généralités
	11.8.2 Association et priorité 

	11.9 Manœuvre d'essai
	11.9.1 Généralités
	11.9.2 Fonctions d'essai


	12 Radar pour cartes (classification facultative)
	12.1 Exigences générales
	12.1.1 Généralités
	12.1.2 Fonctionnement et source des cartes
	12.1.3 Éléments et disponibilité des cartes
	12.1.4 Référence des cartes 
	12.1.5 Jeu de données cartographiques primaires 
	12.1.6 Stabilisation de carte et rafraîchissement de carte
	12.1.7 Position et latence des cartes
	12.1.8 Concordance et réglage
	12.1.9 Symboles, couleurs et taille des cartes
	12.1.10 Taille de l'écran des cartes électroniques
	12.1.11 Alarmes de cartes et indications
	12.1.12 Dysfonctionnement des cartes
	12.1.13 Dysfonctionnement de radar pour cartes

	12.2 Exigences supplémentaires relatives aux radars autonomes dotés d'une fonctionnalité pour cartes
	12.2.1 Généralités
	12.2.2 Fourniture et rafraîchissement des informations sur cartes électroniques
	12.2.3 Contenu et structure des données de cartes

	12.3 Exigences supplémentaires relatives à la sauvegarde de l'ECDIS (option)
	12.3.1 Généralités 
	12.3.2 Exigences
	12.3.3 Méthodes d'essais et résultats exigibles


	13 Critères ergonomiques (fonctions de commande et affichage)
	13.1 Généralités
	13.2 Commandes opérationnelles
	13.2.1 Exigences
	13.2.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

	13.3 Commandes principales
	13.3.1 Exigences
	13.3.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

	13.4 Propriétés des commandes
	13.4.1 Exigences
	13.4.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

	13.5 Réglage de commande par défaut et réglages de commande utilisateur enregistrés
	13.5.1 Exigences
	13.5.2 Méthodes d'essais et résultats exigibles


	14 Interfaçage
	14.1 Généralités
	14.2 Interfaçage des données d'entrée
	14.2.1 Données d'entrée
	14.2.2 Qualité, intégrité et latence des données d'entrée

	14.3 Interfaçage des données de sortie
	14.3.1 Format des données de sortie
	14.3.2 Données de cibles de sortie
	14.3.3 Interfaces VDR


	15 Conception, entretien et installation
	15.1 Généralités
	15.2 Diagnostic de défauts et entretien
	15.2.1 Exigences
	15.2.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

	15.3 Conception de l'écran
	15.3.1 Exigences
	15.3.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

	15.4 Conception de l'émetteur-récepteur
	15.4.1 Généralités
	15.4.2 Masquage de secteur

	15.5 Conception de l'antenne
	15.5.1 Exigences
	15.5.2 Méthodes d'essais et résultats exigibles

	15.6 Radars intercommutés et multiples
	15.6.1 Généralités
	15.6.2 Dispositifs de protection du système
	15.6.3 Combinaison de radars
	15.6.4 Statut de système à plusieurs radars

	15.7 Affichages opérationnels multiples
	15.7.1 Informations complémentaires et conformité
	15.7.2 Exigences

	15.8 Sécurité – antenne et rayonnement
	15.8.1 Généralités
	15.8.2 Rayonnement et rotation d'antenne
	15.8.3 Niveaux de rayonnement micro-ondes


	16 Alertes et défaillances
	16.1 Généralités
	16.1.1 Priorité des alertes
	16.1.2 Alertes et indications
	16.1.3 Ports de données de contact d'alarme
	16.1.4 Interface de gestion des alertes
	16.1.5 Mises en garde non acquittées
	16.1.6 Alarmes non acquittées
	16.1.7 Acquittement à distance et mise en sourdine des alertes
	16.1.8 Gel d'image
	16.1.9 Alerte de défaillance de capteur

	16.2 Dispositions pour secours et repli automatique
	16.2.1 Exigences
	16.2.2 Défaillance d'informations relatives au cap (stabilisation en azimut)
	16.2.3 Défaillance des informations relatives à la vitesse surface
	16.2.4 Défaillance des informations relatives à route et à la vitesse fond
	16.2.5 Défaillance d'informations d'entrée de position
	16.2.6 Défaillance d'informations d'entrée de vidéo radar
	16.2.7 Défaillance d'informations d'entrée AIS
	16.2.8 Défaillance d'un système intégré ou en réseau


	17 Essais d'environnement
	17.1 Généralités
	17.2 Essais par rapport à l'IEC 60945
	17.2.1 Exigences
	17.2.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

	17.3 Essais d'environnement supplémentaires 
	17.3.1 Généralités
	17.3.2 Essai de choc de l'antenne


	18 Familiarisation à l'équipement et documentation
	18.1 Simulateur de familiarisation 
	18.1.1 Généralités
	18.1.2 Exigences
	18.1.3 Méthodes d'essai et résultats exigibles

	18.2 Instructions et documentation
	18.2.1 Généralités
	18.2.2 Documentation
	18.2.3 Mode d'emploi

	18.3 Installation du système radar
	18.3.1 Exigences
	18.3.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles

	18.4 Informations de maintenance pour la mise à jour des équipements
	18.4.1 Exigences
	18.4.2 Méthodes d'essai et résultats exigibles


	Annexe A (informative)Lignes directrices pour la fonctionnalité radarsur les écrans de navigation
	A.1 Généralités
	A.2 Lignes directrices pour les écrans de navigation

	Annexe B (normative)Rayonnements non désirés de systèmes radar
	B.1 Généralités
	B.2 Exigences
	B.3 Méthodes de mesure
	B.4 Lignes directrices pour l'utilisation et l'interprétation de la Recommandation UIT-R M.1177
	B.5 Résultats exigibles

	Annexe C (informative)Calculs de la taille de cible radar (radar target size (RCS))et de la distance de détection
	C.1 Portée de radar
	C.2 Effet d'un changement de taille de cible
	C.3 Effet d'un changement de distance de cible
	C.4 Effet de la hauteur de la cible et du radar sur les cibles (non distribuées) discrètes 
	C.5 Effets de la sensibilité en fréquence
	C.6 Conclusion
	C.7 Formules pour les Figures C.1 et C.2

	Annexe D (informative)Facteurs qui influencent la détection de cible
	D.1 Détection
	D.2 Valeurs RCS des cibles
	D.3 Évaluation des cibles
	D.4 Retour de mer (état de la mer, vent et hauteur de vagues)
	D.5 Trajet multiple de signal
	D.6 Pluie
	D.7 Paramètres de système radar
	D.8 Valeurs RCS des cibles

	Annexe E (normative)Erreurs de capteur
	E.1 Généralités
	E.2 Radar
	E.3 Gyrocompas
	E.4 Loch
	E.5 Erreurs

	Annexe F (informative)Simulateur de scénario cible/simulateur de cible indiquée
	F.2 Simulateur de cible indiquée (RTS)
	F.3 Simulateur combiné
	F.4 Signaux de sortie du simulateur

	Annexe G (informative)États de cible poursuivie et de cible indiquée
	Annexe H (normative)Format de sentences IEC 61162
	H.1 Généralités
	H.2 sentences obligatoires IEC 61162-1
	H.3 Autres messages conformes à l'IEC 61162-3 en option
	H.4 Interface optimale radar – VDR Ethernet utilisant le protocole TCP/IP 

	Annexe I (normative)Regroupement de fonctions de commande/d'indication radar
	I.1 Généralités
	I.2 Regroupement logique des données et des fonctions de commande
	I.3 Symboles pour les commandes
	I.4 Codes de bonne pratique des icônes

	Annexe J (informative)Interférences avec le radar de bord liées aux émissionsdans les bandes de fréquences adjacentes
	J.1 Vue d'ensemble 
	J.2 Bandes de fréquences adjacentes
	J.3 Situation actuelle
	J.4 Conclusion
	J.5 Documents de référence

	Bibliographie
	Figures
	Figure 1 – Réduction de distance de première détectionen raison de la pluie dans la bande S
	Figure 2 – Réduction de distance de première détectionen raison de la pluie dans la bande X
	Figure 3 – Scénario de TT 1
	Figure 4 – Scénario de TT 2
	Figure 5 – Scénario de TT 3
	Figure 6 – Scénario de TT 4
	Figure 7 – Scénario de TT 5
	Figure B.1 – B–40 tombe dans la bande attribuée
	Figure B.2 – B–40 tombe à l'extérieur de la bande attribuée
	Figure C.1 – Renforcement par réflexion (dB) par-dessus l'espace libre (9,41 GHz)
	Figure C.2 – Renforcement par réflexion (dB) par-dessus l'espace libre (3,05 GHz)
	Figure D.1 – Effet des pics de mer sur la détection de cible
	Figure D.2 – Tracés de trajet multiple pour la bande S
	Figure D.3 – Tracé de trajet multiple pour la bande X
	Figure G.1 – États de cible poursuivie
	Figure G.2 – États de cible AIS

	Tableaux
	Tableau 1 – Exigences de performances de navire/embarcation pour SOLAS V
	Tableau 2 – Distance de première détectiondans des conditions exemptes d'échos fixes
	Tableau 3 – Critères d'évaluation de réussite/échec en bande X
	Tableau 4 – Critères d'évaluation de réussite/échec en bande S
	Tableau 5 – Évaluation réussite/échec
	Tableau 6 – Paramètres états de la mer selon l'échelle de Douglas
	Tableau 7 – Diagramme de rayonnement horizontal principal 
	Tableau 8 – Lobes latéraux effectifs
	Tableau 9 – Caractéristiques et couleurs à utiliser pour les cartes radar
	Tableau 10 – Capacité en cibles poursuivies (sous-ensemble du Tableau 1)
	Tableau 11 – Précision typique des cibles poursuivies (chiffres à 95 % de probabilité)
	Tableau 12 – Scénario de TT 1, avec application des erreurs de capteur
	Tableau 13 – Scénario de TT 1, temps de la tâche de mesure
	Tableau 14 – Scénario de TT 1, précisions après 1 min et 3 min (toutes des valeurs ±)
	Tableau 15 – Scénario de TT 2, navire porteur virant sur ± 180°
	Tableau 16 – Scénario de TT 3, données initiales de la cible
	Tableau 17 – Scénario de TT 4, données initiales de ciblepour cibles rapides (navires de vitesse normalisés)
	Tableau 18 – Scénario de TT 4, données initiales de cible pour cibles rapides (HSC)
	Tableau 19 – Scénario de TT 5, données initiales de cible pour navire normalisé
	Tableau 20 – Scénario de TT 5, données initiales de ciblepour scénario d'abordage dans le cas des HSC
	Tableau 21 – Points de mesure et résultats à 3 min et à 6 min pour les HSC
	Tableau 22 – Points de mesure et résultats à 11 min et à 14 min pour les HSC
	Tableau 23 – Points de mesure et résultats à 3 minet à 6 min pour les navires normalisés
	Tableau 24 – Points de mesure et résultats à 11 minet à 14 min pour les navires normalisés
	Tableau 25 – Mesure de la précision de cibles poursuivies
	Tableau 26 – Capacité d'affichage de cibles AIS (sous-ensemble du Tableau 1)
	Tableau 27 – Fréquences de comptes-rendus AIS
	Tableau 28 – Scénario d'association 1, position et données initiales des cibles TT et AIS 
	Tableau 29 – Scénario d'association 1, données relativesà la cible AIS pour des pistes divergentes et convergentes
	Tableau 30 – Scénario d'association 2, position et données initiales des cibles TT et AIS 
	Tableau 31 – Scénario d'association 2, données relativesà la cible AIS pour vitesse variable
	Tableau 32 – Scénario d'association 3, positionet données de départ des cibles TT et AIS 
	Tableau 33 – Scénario d'association 4, position et données initiales des cibles TT et AIS
	Tableau 34 – Scénario d'association 4, cibles TT et AIS avec les mêmes route et vitesse
	Tableau 35 – Réglages de commande configurés en réponse à la sélection "par défaut"
	Tableau 36 – Sévérité de l'essai de choc d'antenne(impulsion en demi-onde sinusoïdale)
	Tableau B.1 – Bandes de fréquences de mesure
	Tableau D.1 – Étalement des valeurs de RCS des navires typiques
	Tableau D.2 – Prédictions de performances de bande Spour des dispositifs de 0,2 NM, 0,4 NM, 0,7 NM
	Tableau D.3 – Prédictions de performances de bande Xpour des dispositifs de 0,2 NM, 0,7 NM
	Tableau D.4 – Paramètres pour l'affaiblissement dans des conditions de pluie uniformes
	Tableau D.5 – Valeurs typiques pour l'affaiblissement et la rétrodiffusion dans des conditions de pluie uniformes
	Tableau D.6 – Paramètres complémentaires du système radar (bande X/S)
	Tableau D.7 – Valeurs de la taille, de la hauteur et de RCS de cible
	Tableau D.8 – Paramètres de radar de bande S (LP)
	Tableau D.9 – Paramètres de radar de bande X (LP)
	Tableau H.1 – sentences IEC 61162-1 obligatoires
	Tableau H.2 – Messages IEC 61162-3 en option
	Tableau H.3 – Description des termes
	Tableau H.4 – Format d'en-tête (1 de 2)
	Tableau H.5 – Format de données programme
	Tableau I.1 – Regroupement haut niveau de données et de fonctionsde commande en ce qui concerne les applications radar
	Tableau I.2 – Icônes pour les commandes de fonctions communes (1 de 2)





