1075.4.b. suite

de l'emplacement des capteurs ou des charges
dynamiques de la cellule, c'est-a-dire compensation
de l'environnement vibratoire des capteurs ou de la
modification de l'emplacement des capteurs par

gestion électronique de la redondance des données ou
de la redondance des systémes, pour la détection de
pannes, la tolérance de pannes, la localisation de
pnxsouhremﬁguton.

I.'din?- 1075.4.b.3. ne vise pas la «technologie» de
conception de redondance matérielle.
commande de vol permettant la reconfiguration en
vol des commandes de force et de moment pour la
commande autonome en temps réel du véhicule
intégration de données de commande de vol
numérique, de commande de navigation et de
propulsion en un systéme numérique de gestion de
vol pour la «commande de vol intégrale»;

Note

L'alinéa 1075.4.b.5. ne vise pas :

1. e «développement» de «technologie» pour l'ntégration de
données de commande de vol numérique, de commande
de navigation et de propulsion en un systéme numérique
de gestion de vol pour I'coptimisation de Ia trajectoire»; ou

2 b«dévekwamdemmldes
instruments de vol intégrés exclusivement pour
navigation ou les approches VOR, DME, ILSouMLS;

6. commande de vol numérique pleine autorité ou

systtmes de gestion de mission multi-capteurs
compnmmtdes«systém&expeﬂs»;
Encowwmnela«bdrwge»desoam:awas

électroniques numeériques de moteur pleine autorité (FADEC),
voir 'alinéa 1095.3.2.9.

c. «technologie» pour le «développement» d'organes

§

leopta'e, comme suit :

commandes de vol électriques ou a fibres optiques a
plusieurs axes qui combinent en un seul élément de
commande deux au moins des fonctions suivantes :

a) commande de pas général;

b) commande de pas cyclique;

¢) commande de lacet;

«systémes anti-couple 2 commande de circulation ou
de commande de direction a commande de
circulation»;

pales de rotor d'hélicoptéres comportant des «aubages
a géométrie variable» pour systémes utilisant la
commande individuelle des pales.
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