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(HOLDING PATTERN)

vUN CIRCUITO DE ESPERA- (homologado por la 0ACI)D
tiene forma de "hipdédromo". con virajes por
derecha y de wuna duracién de 4 o 5 minutos-
conocido como CIRCUITO ESTANDAR.

vUNA ESPERA ESTA DEFINIDA POR ESTOS PARAMETROS
- Un fijo o punto de espera-
- Un curso (o radial) a volar.

v'ADEMAS
- Patas de 1minuto si estd en o por debajo

de FLLHO o0 1% minutos si estd en o por
encima de FL 150.
- La espera comienza y termina en el fijo-.

vEJEMPLO
ESPERA RADIAL 3k0 POR DERECHA
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TEMA 1 Circuitos de Espera (HOLDING PATTERN)
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v'VELOCIDADES
Con mayores velocidades los circuitos
aumentan su tamafio. comprometiendo la zona de
seguridad-.
v'VELOCIDAD MAXIMA DE ESPERA
- Estandarizada por OACI.
- 210 kts. entre MSL y FLOEO.

- 220 kts. entre FLOY0 y FLLHO.

- 240 kts. para FL150 o superior.



* PERO.....COMO NOS INCORPORAMOS
A UN CIRCUITO DE ESPERA?

vEn general los circuitos de espera estan
asociados a alglun procedimiento IAL (Instrumental
Approach Landing) .

vPuede resultar
aeronave ho coin
controlada del ci

1ta de aproximacién de la
trayectoria de la pata
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vPor lo tantt deb
incorporacionss

métodos para las



TEMA 1 Circulitos de Espera (HOLDING PATTERN)

CAMPOS DE INCORPORACION
AL CIRCUITO DE ESPERA
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Figura 5.7.1

vLo primero qgue debemos hacer es determinar
el fijo y el tipo de circuito de espera a
realizar.

vUna vez determinados estos parametros se
necesita saber en qué sector del circuito de
espera se encuentra el curso gque se esta
volando en acercamiento hacia el fijo y asi
saber cémo se llegara respecto de este-

vPara ello- se realiza la divisién de campos

de acuerdo con circuito de espera
especificado-

v'Luego aplicamos la incorporacién gue
corresponda segun el campo donde nos

encontramos.



de Espera (HOLDING PATTERN)

vEste método consiste en colocar nuestro
pulgar sobre el indice de 900 (lateral) del
RMI- de modo tal que tape 200 por encima del
indice. Aclaremos que se debe <colocar el
pulgar derecho sobre el indice derecho si el
circuito es por derechai o el pulgar izquierdo
sobre el 1indice 1izaquierdo si el circuito es
por izqu




(HOLDING PATTERN)

R 270

CAMPOS DE INCORPORACION
AL CIRCUITO DE ESPERA

INCORPORACION
GOTA DE AGUA

Figura5.7.1

INCORPORACION DIRECTA

S
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INCORPORACION DIRECTA

vUna incorporacién DIRECTA- significa que esté
arribando con un curso cercano al de la pata
controlada.

vSe podréd iniciar 1la misma en el primer
bloqueo.

v'Al bloquear por segunda vez. usted se habraé
incorporado a la espera.
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CAMPOS DE INCORPORACION
AL CIRCUITO DE ESPERA

INCORPORACION POR GOTA DE AGUA

vEn general debe realizarse cuando se arriba
al fijo en sentido contrario al de 1la pata
controlada y del lado contrario al circuito-.

v'Al bloquear el fijoa colocar un rumbo que
difiera del de la pata no controlada en 300,
siempre hacia adentro del circuito-. es decira
dentro de la zona de seguridad-

vVolar 1 minuto con este rumbo y luego iniciar
un viraje de 300 de inclinacidén en el sentido
de la esperas. buscando un nuevo bloqueo-

v'Al bloquear el fijo por segunda vez. habra
entrado en espera-
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(HOLDING PATTERN)

CAMPOS DE INCORPORACION

|
zg? AL CIRCUITO DE ESPERA INCORPORACION PARALELA

vEsta incorporacién es 1la mas delicada de
todas ya que se estara volando en 1la zona de
amortiguamiento. con 1lo cual-. el margen de
maniobra es menor.

v'Al bloquear el fijoa colocar inmediatamente
el rumbo paralelo al de la pata no controlada-

Figura5.7.1

INCORPORACION PARALELO

vVolar 1 minuto con este rumbo-

vIniciar un viraje de 300 de inclinacién hacia
._:> adentro del circuito buscando un nuevo
GONIO CERO R 090 b 1 0 q u e 0 N

v Al bloquear por segunda vVez, quedara
incorporado a la espera-
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TEMA 1 Circuitos de Espera (HOLDING PATTERN)
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CORRECCION DE VIENTO

En la pata de acercamiento o controlada-
determinar la correcidén deriva por el viento.

En los virajesa no se corrige vientoa. se
mantiene inclinacidén para un viraje estandar.

En la pata de alejamiento o no controlada. se

corrige colocando el triple de la correccidn
deriva de la pata controlada-
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¥y TEMA 2 Arco DME
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VUELO EN ARCO DME

vEl arco DME es un procedimiento en el que se
vuela describiendo un arco-. con centro en una
estacién DME.

vPor ejemplo- un arco DME de 25 NM significa
gue se debe volar el arco de 25 NM de radio-

vMantener la aguja del VOR indicando 100 por
encima del 1indice de 900 grados hasta que
esta caiga 100 por debajo y luego virar hacia
la estacién y vrealizar el procedimiento
nuevamente hasta finalizar el arco.

Tiempo a volar en el ARCO

EO NM W —=-emmmmm—- 1 Radial - LNM
10 NM === E Radiales - 1NM
A 180 kts===-=-======- 3INM x Min.
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VUELO EN ARCO DME
Para entrar a un ARCO DME
Anticipo (NM) = 1% KIAS
Para un arco de 10 NM. a una velocidad de 1k0O
kts-.

Iniciar un wviraje estandar a 1l-kE NM
entrando al VOR.

Iniciar un viraje estadndar a 8.4 NM saliendo
del VOR.
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¥ TEMA 2 Arco DME
ISE AP

VUELO EN ARCO DME
Para salir de un ARCO DME
Anticipo (rad) [L[kO / arco (NM)J x 1% KIAS

Para un arco de 10 NM-. a una velocidad de 1kO
kts.

Anticipo (rad) [L[kOD / 10 NMI x L.k KIAS = 9.k
Radiales.

Iniciar un viraje estandar 9/10 radiales
antes del radial de salida del ARCO DME
al VOR.
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jo a F1ijo

R 040/40 NM

N
552,731 N
252
R 180/20 NM

FIJO A FIJO

vGeneralmente se darad cuando
se quiere ir de un fijo a otros
definidos por una misma
radioayuda pero a diferentes
distancias-

v Debemos determinar el rumbo a
colocar para dirigirnos al
nuevo fijo-.

v Tomamos el centro del RMI
como la estacién VOR.

El borde externo del RMI seréa
la referencia de distancia
mayor .
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TEMA 2 F1jo a F1jo

N R 040/40 NM

——252°

R 180/20 NM
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R=60NM

100’

10

INM

6000’

1NM 10NM 20NM 30NM 40NM 50NM 60 NM

A
o2y TEMA 3 Regle LO/1
ISE AP

A EO NM de distancia de la estaciéna. 10
tiene wun ancho aproximado de 1 NM o
LOOO pies™.

La relacién (10=100 Pies/NM) es una
constante matematica. si cambiamos 1la
distancia (NM) o el &angulo (grados). la
amplitud cambia <con el mismo factor
para mantener la relacidén constante.

Es decir:

i
=
(-
(]

a
Q
=

Para 1 NM distancia 10
NM

Para 10 NM distancia
1000 a 10 NM

Para 100 a 1LNM 100 =
1000 a 1 NM
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TEMA 3 Regle LO/1

TAS= IAS + ( 2% por cada 1000 ft) x ( IAS ) [ Anticipo arco/radial = (60 / DME ) x Radio viraje| Radiales |
TAS=IAS +FL/2| KTS I
TAS= N Mach x 600 [ Inclinacion para mantenerse arco = (30 / DME ) x RV| Grados |
Distancia a volar en arco = N° Radiales/ ( Rad/NM )
Millas Nauticas/ Minuto= TAS/60| NM / Min. NM
Millas Nauticas/ Minuto= N Mach x 10 Rad/NM = 60 / DME

, |  Tiempo volado en arco = Distancia a volar en arco/ (TAS/60)|  Min. |
VVI = (TAS/60) x 100 x Grados Cab.| Ft./ Min.

| Distancia maniobra Vir. Reglamentario (45-180)= (RVx3)+2] NM |

Grados Cab.= VVI| Grados
(TAS/60) X 100 | Distancia maniobra Vir.inv. rumbo (80-260)=RV x 3] NM |

- - - Distancia alejamien = (120 x RV r ntr NM
Grad. Asc./Des.= Variacion alt. (miles pies)| Pie/NM stancia alejamiento gota de agua = (120 )/ Grado entre

rad.
DME
Grados inclinacion Vir. Procedimiento = (60 x RV) / dist. Entre rad.| Grados
Grad. Asc./Des.=Variacion Niveles. (FL)| Grados Inc.
DME Dist. entre rad. = ( Rad.x DME ) / 60 NM
Trayectoria de pres. 3 = Veloc. Terrestre x 5| Pie/Min Grados inclinacién Vir. Procedimiento = 36 / Tiempo alejamiento| Grados
Inc.
Trayectoria de pres. 2,5 =( Veloc. Terrestre x 5) - 100| Pie/Min Inclinacion Vir. Estandar = ( TAS/ 10) + 7
Grados
Anticipo radial/arco ( RV ) = TAS/60 - 2 NM L i Inc.
Inclinacién Vir. 1/2 Estandar = (TAS/20) + 7
Anticipo radial/arco (RV') = TAS (NM/Min ) /101  NM [ Punto de descenso visual (VDP) = Techo (o MDA )/300] NM |
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LI 1,8 NM
DME 1,2 NM b
4/ Sobre

S (o S
\ \’6 Inima de
MDH VDP en NM desde e@ \)P\ miento de
Gradiente (300) el final de la pista. ‘ q\s & de descenso
c0s pililotos wusan

olaneo de 30 (300
Ejemplo: Para una MDH de 550 Pies 500 = 1 izar- A continuacién 1la

A una Tas = de 120 Kts. 300

a
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?{é? Reflexiones finales

Reflexidon 1

v CADA PROCEDIMIENTO ESTANDARIZADO (HOLDING PATTERN- ARCO DME- ETC. ) DEBE
EJECUTARSE RESPETANDO LOS PARAMETROS ESTABLECIDOS YA QUE UNA VULNERACION DE
ESTOS PUEDE GENERAR UNA SITUACION INSEGURA 0 PELIGROSA.

Reflexidén 2

v  EXISTEN CALCULOS MATEMATICOS. QUE APLICADOS ADECUADAMENTE Y SUMADOS A UNA
CORRECTA TECNICA DE VUELO- REEMPLAZAN A LAS ACCIONES INSTINTIVAS Y MEJORAN LA
EFICIENCIA DEL VUELO.
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