DZIENNIK URZEDOWY
URZEDU LOTNICTWA CYWILNEGO

Warszawa, dnia 20 grudnia 2012 r.

Poz. 127

OBWIESZCZENIE NR 25
PREZESA URZEDU LOTNICTWA CYWILNEGO

z dnia 14 grudnia 2012 r.

w sprawie ogloszenia tekstu Zalacznika 10 do Konwencji 0 migdzynarodowym lotnictwie cywilnym,
sporzadzonej w Chicago dnia 7 grudnia 1944 r.

Na podstawie art. 23 ust. 2 pkt 1, w zwiazku z art. 3 ust. 2 ustawy z dnia 3 lipca 2002 r. - Prawo lotnicze (Dz.
U. 22012 r. poz. 933 1 951) oglasza si¢ jako zatacznik do niniejszego obwieszczenia Zatacznik 10 — ,,Lacznosé
lotnicza” (wyd. szoste), obejmujacy poprawki od 1do 87 — do Konwencji o miedzynarodowym lotnictwie
cywilnym, sporzadzonej w Chicago dnia 7 grudnia 1944 r. (Dz. U. z 1959 r. Nr 35, poz. 212 i 214, z p6zn. zm.!
)), przyjete przez Organizacje Migdzynarodowego Lotnictwa Cywilnego.

Prezes Urzedu Lotnictwa Cywilnego

Piotr Olowski

)Zmiany wymienionej umowy zostaly ogloszone w Dz. U. z 1963 r. Nr 24, poz. 137 i 138, z 1969 r. Nr 27, poz. 210
1211, 21976 r. Nr 21, poz. 130 i 131, Nr 32, poz. 188 1 189 i Nr 39, poz. 227 1228, z 1984 r. Nr 39, poz. 199 i 200,

72000 r. Nr 39, poz. 446 1447, z 2002 r. Nr 58, poz. 527 1 528 22003 r. Nr 78, poz. 700 i 701 oraz z 2012 r. poz. 368-
371.
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ZMIANY

Wydania zmian publikowane sa regularnie w Dzienniku ICAO oraz w miesigcznym uzupetnieniu do Katalogu
wydawnictw i srodkow audiowizualnych ICAO, z ktorymi posiadacze niniejszej publikacji powinni si¢ zap0-
znac. Tabele przedstawione ponizej stuza do zapisu zmian.

ZAPIS ZMIAN | POPRAWEK

ZMIANY POPRAWKI
Data wprowa- Data . . . ..
Nr dzenia wpisu Whpisujacy Nr | Data wydania | Data wpisu Whpisujacy
1-81 Wprowadzone w niniejszym wydaniu

82 |22 listopad 2007

83 |20 listopad 2008

84 |19 listopad 2009

85 18 listopad 2010

86 |17 listopad 2011

87 15 listopad 2012

(i)
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SPIS TRESCI

PRZEDMOWA v
Rozdzial 1. Definicje 1-1
Rozdzial 2. Postanowienia ogolne dla pomocy radionawigacyjnych 2-1
2.1 Standardowe pomoce radionawigacyjne 2-1
2.2 Sprawdzanie naziemne i z powietrza 2-2
2.3 Uregulowania dotyczace stanu shuzb radionawigacyjnych 2-2
24 Zasilanie rezerwowe dla pomocy radionawigacyjnych i systemow tacznosci 2-2
25 Wptyw czynnika ludzkiego 2-2
Rozdzial 3. Wymagania techniczne dla pomocy radionawigacyjnych 3-1
31 Wymagania techniczne dla systemu ILS 3-1
3.2 Wymagania techniczne dla radarowego systemu precyzyjnego podejscia 3-20
3.3 Wymagania techniczne dla radiolatarni ogélnokierunkowej VHF (VOR) 3-22
3.4 Wymagania techniczne dla radiolatarni NDB 3-25
35 Wymagania techniczne dla radioodleglo$ciomierza UHF (DME) 3-29
3.6 Wymagania techniczne dla trasowych radiolatarni znakujacych VHF (75 MHz) 3-45
3.7 Wymagania dla globalnego systemu nawigacji satelitarnej (GNSS) 3-46
3.8 (Zastrzezone) 3-57
3.9 Charakterystyki poktadowego systemu odbiorczego ADF 3-57
3.10 (Zastrzezone) 3-57
3.11 Charakterystyki mikrofalowego systemu ladowania (MLS) 3-57
Zalacznik A.  Charakterystyka mikrofalowego systemu ladowania (MLS) Zat A-1
Zalacznik B.  Warunki techniczne dla globalnego satelitarnego systemu nawigacji (GNSS) Zal B-1
1. Definicje Zat B-1
2. Informacje ogdlne Zat B-1
3. Elementy GNSS Zat B-1
Rysunki do Zatacznika B. Zal B-104
DODATKI Dod A-1
Dodatek A. Ustalanie integralnosci i ciaglosci ustug nawigacyjnych Dod A-1
Dodatek B. Strategia stosowania pomocy niewzrokowych podczas podejscia i ladowania Dod B-1
1. Wprowadzenie Dod B-1
2. Zalozenia strategii Dod B-1
3. Warunki Dod B-1
4. Strategia Dod B-2
Dodatek C. Informacje i material pomocniczy dla systeméw ladowania wg przyrzadéw (ILS), radiolatarni VOR,

radarow precyzyjnego podejscia (PAR), radiolatarni NDB oraz radioodleglosciomierzy (DME) Dod C-1
1. Wstep Dod C-1
2. Materiat dotyczacy instalacji ILS Dod C-1
3. Materiat dotyczacy VOR/DVOR Dod C-33
4. Radarowy system precyzyjnego podejscia do ladowania (PAR) Dod C-41
5. Specyfikacja dla radiolatarni znakujacych o czgstotliwosci 75 MHz Dod C-42
6. Materiat dotyczacy radiolatarni bezkierunkowych (NDB) Dod C-43
7. Materiat dotyczacy radioodleglosciomierza (DME) Dod C-49

(iii) 17/11/11
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5. System wspomagania bazujacy na wyposazeniu statku powietrznego (ABAS) Dod D-9
6. System wspomagania bazujacy na wyposazeniu satelitarnym (SBAS) Dod D-10
7. System wspomagania bazujacy na wyposazeniu naziemnym (GBAS) Dod D-14
8. Konstrukcja monitora jakosci sygnatu (SQM) Dod D-41
9. Monitorowanie stanu i depesze NOTAM Dod D-47
10. Zaklocenia Dod D-47
11. Rejestrowanie parametrow systemu GNSS Dod D-48
12. Ocena charakterystyk eksploatacyjnych systemu GNSS Dod D-48
13. System GNSS i baza danych Dod D-49
14. Modelowanie bledéw resztkowych Dod D-49
Rysunki do Dodatku D. Dod D-50
Dodatek E. Material pomocniczy dotyczacy kontroli wyposazenia pokladowego przed lotem Dod E-1
1. Specyfikacja dotyczaca testowania wyposazenia poktadowego VOR (VOT) Dod E-1
2. Wybor i uzywanie punktéw kontrolnych systemu VOR na terenie lotniska Dod E-2
Dodatek F. Material pomocniczy dotyczacy poziomu niezawodnoSci i dostepnosci Dod F-1
1. Wstep i podstawowe pojecia Dod F-1
2. Praktyczne aspekty niezawodnosci i dostgpnosci Dod F-3
Dodatek G. Informacje i material pomocniczy dla systemu MLS Dod G-1
1. Definicje Dod G-1
2. Charakterystyki sygnatu w przestrzeni — funkcje kata i danych Dod G-1
3. Sprzet naziemny Dod G-10
4. Uwagi dotyczace lokalizacji Dod G-11
5. Uwarunkowania operacyjne dotyczace lokalizacji naziemnego sprz¢tu DME Dod G-19
6. Zwiazek monitora sprz¢tu naziemnego z dziataniami systemu sterujacego Dod G-20
7. Wyposazenie poktadowe Dod G-20
8. Prowadzenie operacji na granicy oraz na zewnatrz sektorow pokrycia MLS Dod G-24
9. Kryteria separacji ze wzgledu na stosunki sygnatéw i straty propagacyjne Dod G-25
10. Materiat dotyczacy instalacji MLS w miejscach specjalnych Dod G-26
11. Integralnos¢ i ciaglto$é ustugi — naziemny sprzgt MLS Dod G-26
12. Klasyfikacja nadajnika kierunku i elewacji MLS oraz urzadzen naziemnych DME Dod G-29
13. Podejscia wg obliczonej linii centralnej Dod G-30
14. Zastosowanie wymagan poziomdw ustugi z tabeli G-15 w operacjach z wykorzystywaniem MLS/RNAV Dod G-35
15. Zastosowanie uproszczonych konfiguracji MLS Dod G-36
Tabele do dodatku G Dod G-37
Rysunki do dodatku G. Dod G-52
(iv) 17/11/11
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PRZEDMOWA

Tlo historyczne

Normy i Zalecane Metody Postgpowania dla tacznosci lotniczej zostaly po raz pierwszy przyjgte przez Radg 30 maja
1949 r., zgodnie z zatozeniami Artykutu 37 Konwencji o migdzynarodowym lotnictwie cywilnym (Chicago 1944 r.) i
oznaczone, jako Zalacznik 10 do Konwencji. Zaczelty obowiazywaé 1 marca 1950 r. Normy i Zalecane Metody Poste-
powania zostaly opracowane na podstawie zalecen, przedstawionych przez Dzial tacznoS$ci na trzeciej sesji w styczniu
1949r.

Do wydania siddmego wlacznie, Zalacznik 10 byt publikowany w jednym tomie, sktadajacym sig z czterech czgsci, wraz
z zatacznikami: czg$¢ I — Wyposazenie i systemy, czg$¢ I — Czgstotliwosci radiowe, czgs¢ 111 — Procedury oraz czg§¢ IV
— Kody i skroty.

Na mocy poprawki 42, cze$¢ IV zostata usunigta z Zatacznika 10. Kody i skroty, ktore si¢ w niej znajdowaty, zostaty
przeniesione do Doc 8400.

W wyniku przyjecia poprawki 44, 31 maja 1965 r., siddme wydanie Zatacznika 10 zostalo zastapione przez dwa tomy:
tom I (wydanie pierwsze) sktadajacy si¢ z czesci I — Wyposazenie i systemy oraz czgsci II — Czgstotliwosci radiowe,
oraz tomu II (pierwsze wydanie) zawierajacego procedury tacznosci.

W wyniku przyjecia poprawki 70, 20 marca 1995 r., Zatacznik 10 zostat przeredagowany i zawieral pi¢¢ tomoéw: tom I —
Pomoce radionawigacyjne, tom Il — Procedury tacznosci, tom III — Systemy tacznosci, tom IV — Radary obserwacji i
systemy unikania kolizji oraz tom V — Wykorzystanie widma lotniczych czestotliwoéci radiowych. Na mocy poprawki
70, tomy III 1 IV zostaty opublikowane w 1995 r., a tom V z poprawka 71.

Tabela A przedstawia histori¢ Zatacznika 10 wraz z kolejnymi poprawkami, streszczeniem gtownych, wymaganych
tematow oraz datami przyjgcia Zatacznika i poprawek przez Radg, ich wejscia w zycie i zastosowania.

Dzialania Umawiajacych si¢ Panstw

Powiadomienie o roznicach. Zwraca si¢ uwage Umawiajacych si¢ Panstw na zobowiazania nalozone Artykutem 38
Konwencji, w ktorym wymaga si¢ powiadomienia Organizacji o jakichkolwiek roznicach wystepujacych pomigdzy
przepisami narodowymi a Migdzynarodowymi Normami i Zalecanymi Metodami Postgpowania zawartymi w niniejszym
Zataczniku oraz poprawkach do niego, jezeli powiadomienie o takich réznicach ma znaczenie dla bezpieczenstwa zeglu-
gi powietrznej. Ponadto, Umawiajace si¢ Panstwa proszone sa o biezace informowanie Organizacji o jakichkolwiek
roznicach, ktore moga wystapi¢ w przysztosci, wzglednie o anulowaniu réznic, ktére poprzednio sygnalizowano. Wnio-
sek stosowany do powiadamiania o réznicach zostanie przestany do Umawiajacych si¢ Panstw, bezzwlocznie po przyje-
ciu kazdej poprawki do Zatacznika.

Zwraca si¢ rowniez uwage Panstw na zalozenia zawarte w Zataczniku 15, odnoszace si¢ do publikowania rdéznic pomig-
dzy ich przepisami narodowymi a praktykami oraz pokrewnymi Normami i Zalecanymi Metodami Postgpowania ICAO
w shuzbach informacji lotniczej, poza obowiazkami wynikajacymi z Artykutu 38 Konwencji.

Ogloszenie informacji. Informacje na temat opracowania oraz anulowania zmian w wyposazeniu, stuzbach oraz procedu-
rach, wplywajace ujemnie na operacje statkow powietrznych, zapewniane zgodnie z Normami i Zalecanymi Metodami
Postepowania oraz Procedurami zawartymi w Zataczniku 10, beda przekazywane oraz bgda wchodzi¢ w zycie zgodnie z
Zakacznikiem 15.

Wykorzystanie tekstu Zalqcznika w przepisach krajowych. 13 kwietnia 1948 r. Rada przyjeta rezolucjg zwracajaca uwage
Umawiajacych si¢ Pafistw na konieczno$¢ zastosowania w ich przepisach narodowych, w stopniu, w jakim jest to moz-
liwe, precyzyjnego jezyka, ktory jest stosowany w Normach ICAO majacych charakter regulacyjny oraz wskazujacych
odstepstwa od Norm, tacznie z dodatkowymi przepisami narodowymi waznymi dla bezpieczenstwa i regularnosci zeglu-
gi powietrznej. Tam, gdzie jest to mozliwe, zatozenia niniejszego Zatacznika zostaly celowo ujete w sposdéb majacy
utatwi¢ ich wlaczenie do przepisow narodowych bez dokonywania zasadniczych zmian w tekscie.

)
Zalacznik 10 — Tom | 23/11/06
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Status komponentéw Zalacznika

Dokument ten sktada si¢ z przedstawionych ponizej cze$ci, z ktérych jednak nie wszystkie musza si¢ znalez¢ w kazdym
Zataczniku. Ich status jest nastgpujacy:

1. Material zawarty w Zalqczniku:

a) Normy i Zalecane Metody Postepowania przyjete przez Rade na mocy postanowien Konwencji. Zdefiniowane sa
nastepujaco:

Norma: Wszelkie wymagania dotyczace cech fizycznych, konfiguracji, materiatdow, dziatania, personelu lub procedur,
ktérych jednolite zastosowanie uznawane jest za niezbedne dla bezpieczenstwa lub regularno$ci migdzynarodowej ze-
glugi powietrznej, i ktore Umawiajace si¢ Panstwa bgda stosowaé zgodnie z Konwencja. W przypadku niemoznos$ci
zastosowania si¢, na mocy Artykutu 38, obowiazuje przestanie stosownego powiadomienia do Rady.

Zalecana Metoda Postegpowania: Wszelkie wymagania dotyczace cech fizycznych, konfiguracji, materiatow, dziatania,
personelu lub procedur, ktorych jednolite zastosowanie uznawane jest za pozadane w interesie bezpieczenstwa, regular-
nosci lub efektywnosci migdzynarodowej zeglugi powietrznej, i ktorych Umawiajace si¢ Panstwa podejma probe stoso-
wania zgodnie z Konwencja.

b) Zatqczniki zawierajace materiat, dla wygody oddzielnie pogrupowany, jakkolwiek tworzacy cze$¢ Norm i Zalecanych
Metod postgpowania przyjetych przez Radg.

c) Definicje termindow uzywanych w Normach i Zalecanych Metodach Postepowania, ktore nie maja przyjetego znacze-
nia stownikowego. Definicja nie ma niezaleznego statusu, lecz stanowi podstawowa cze$¢ kazdego dokumentu Norm i
Zalecanych Metod postgpowania, w ktorym dany termin jest uzywany, poniewaz jakakolwiek zmiana znaczenia terminu
miataby wplyw na przedstawiane wymagania dokumentu.

d) Tabele i rysunki, ktére uzupetiaja lub ilustruja Normy i Zalecane Metody Postepowania, i do ktorych czynione jest
odniesienie, tworza cz¢$¢ Norm lub Zalecanych Metod Postgpowania i posiadaja ten sam status, co one.

2. - Material zatwierdzony przez Rade do opublikowania wraz z Normami i Zalecanymi Metodami Postepowania.

a) Przedmowy zawierajace materiat historyczny i wyjasniajacy, oparty na dziataniach Rady i wyjasniajacy zobowigzania
Panstw w zakresie zastosowania Norm i Zalecanych Metod Postgpowania, wynikajacych z Konwencji i rezolucji o przy-
jeciu.

b) Wstepy zawierajace material wyjasniajacy, wprowadzany na poczatku poszczegdlnych czesci, rozdziatow lub sekcji
Zatacznika, by pomoc w zrozumieniu zastosowania tekstu.

¢) Uwagi wiaczane do tekstu tam gdzie ma to zastosowanie, w celu przedstawienia informacji opartych na faktach,
wzglednie odniesien zwiazanych z danymi Normami lub Zalecanymi Metodami Postgpowania, lecz niestanowiacymi
czgsci Norm lub Zalecanych Metod Postgpowania.

d) Dodatki zawierajace material uzupetniajacy do Norm i Zalecanych Metod Postepowania lub materiat ujety w charak-
terze wytycznych do ich zastosowania.

Klauzula zrzeczenia si¢ odpowiedzialnosci odno$nie patentow

Nalezy zwrdci¢ uwage na mozliwos¢, ze niektore Normy i Zalecane Praktyki w niniejszym Zataczniku moga by¢ chro-
nione patentami lub innym prawami wtasnosci. ICAO nie ponosi odpowiedzialnosci za nierozpoznanie niektérych lub
wszelkich tego typu praw. ICAO nie zajmuje stanowiska wobec istnienia, wazno$ci, zakresu lub zastosowania wszelkich
zgtoszonych patentéw lub innych praw wiasnosci intelektualnej, a zatem nie przyjmuje na siebie odpowiedzialnosci
zwigzanej z tymi zagadnieniami.

(vi)
Zalacznik 10 — Tom | 23/11/06
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Wybér jezyka

Niniejszy Zatacznik zostat sporzadzony w czterech jezykach — angielskim, francuskim, rosyjskim i hiszpanskim. Kazde
sposréd zainteresowanych Panstw proszone jest o wybor jednego jezyka w celu wdrozenia dokumentu we wlasnym
kraju lub w innych okreslonych Konwencja celach, poprzez jego bezposrednie zastosowanie lub poprzez przettumacze-
nie na wlasny jezyk, o czym nalezy powiadomi¢ Organizacjg.

Praktyki wydawnicze

W celu wskazania statusu poszczego6lnych naglowkow, zastosowano nastgpujaca praktyke: tekst Norm zostat wydruko-
wany czcionka Roman, pismem zwyktym; tekst Zalecanych Metod Postgpowania zostat wydrukowany pismem zwy-
ktym kursywa, za$ ich status zostal wskazany naglowkiem Zalecenia; tekst Uwag zostaty wydrukowany pismem zwy-
ktym kursywa, za$ ich status wskazany zostal nagtéwkiem Uwaga.

Podczas sporzadzania wymagan zastosowano nast¢pujaca praktyke wydawnicza: w przypadku Norm uzyto czasownika
,»bedzie”, a w przypadku Zalecanych Metod Postgpowania uzyto czasownikdw ,,powinien byé/zaleca sig”.

Jednostki miar uzywane w tym dokumencie sg zgodne z Migdzynarodowym Uktadem Jednostek Miar (SI), zgodnie z
wyszczegolnieniem podanym w Zalaczniku 5 do Konwencji o migdzynarodowym lotnictwie cywilnym. Tam, gdzie
Zatacznik 5 zezwala na uzycie alternatywnych jednostek nie nalezacych do uktadu SI, zostaly one przedstawione w
nawiasach, w kolejnosci po jednostkach podstawowych. Tam, gdzie cytowane sa dwa zestawy jednostek, nie nalezy
zakladaé, iz pary wartosci sa rowne i wymienne. Mozna jednak zakladaé, iz osiagnigty zostal ekwiwalentny poziom
bezpieczenstwa, gdy uzywany jest wytacznie jeden lub drugi zestaw jednostek.

Dowolne odniesienie do jakiejkolwiek czesci niniejszego dokumentu, okreslone liczbq i/lub tytulem, dotyczy wszystkich
podrozdziatow tej czesci.

(vii)
Zalacznik 10 — Tom | 23/11/06
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Tabela A. Poprawki do Zalacznika 10, Tom 1
Przyjeto
Poprawka Zrédio Temat Wprowadzono
Zastosowano
Wprowadzenie Norm i Zalecanych Metod Postgpowania dla pomocy 30 maja 1949
Wydanie 1 | Trzecia sesja Wydziatu COM radionawigacyjnych oraz urzadzen tacznosci, wraz z metodami obstugi, : 1 marca 1950
procedurami i kodami dla globalnego zastosowania. 1 kwietnia 1950
. . . Poprawka do postanowien odno$nie wyposazenia terminalu dalekopisu 28 marca 1951
1 Trzecia sesja Wydzialu COM - 1 pazdziernika 1951
w zakresie 3-30MHz. -
1 stycznia 1952
. . . Dodanie materiatu pomocniczego dotyczacego inzynierii systemu 28 marca 1951
2% Trzecia sesja Wydziatu COM d - 1 pazdziernika 1951
alekopisowego. )
1 stycznia 1952
. . L .. | 28 marca 1951
3 Trzecia sesja Wydzialu COM i\;(é?glx;cﬁalecane Metody Postgpowania nawigzujace do czgstotliwosci | pazdziernika 1951
) 1 stycznia 1952
4 Trzecia sesja Wydzialu COM I\Iormy,i .Zalecane Metody Postgpowania nawiazujace do procedur figﬁgﬁjﬁii 1951
acznosci. o
1 kwietnia 1952
5 Trzecia sesja Wydzialu COM Norymry i Zalecane Metody Postgpowania nawiazujace do kodow i faparrz’ilrzciirln?l?i 1951
skrotow. T
1 kwietnia 1952
1 kwietnia 1952
6 Trzecia sesja Wydziatu COM Kod Q. 1 lipca 1952
1 wrzesnia 1952
7 Komisja ds. Ruchu Powietrzne- | Wprowadzenie definicji wysoko$ci, wysokosci nad poziomem morza i 1795532?2?9159252
go elewacji w Zataczniku 10. 1 kwietnia 1953
Poprawki dotyczace definicji radiotelegrafu VHF do odbioru stuchowe- : 17 czerwca 1952
8 Czwarta sesja Wydziatu COM go, DME, SRE, NDB, trasowych radiolatarni znakujacych o czgstotli- 1 grudnia 1952
wosci 75 MHz i ILS. 1 kwietnia 1953
Postanowienia dotyczace wykorzystania transmisji simpleksowej z v czerwea 1952
9 Czwarta sesja Wydziatu COM rresunicta crestotliwodei 1 grudnia 1952
P aa eze & 1 kwietnia 1953
17 czerwca 1952
10 Czwarta sesja Wydziatu COM Definicje i procedury dotyczace AFS, AMS oraz nadawania. 1 grudnia 1952
1 kwietnia 1953
11 Propozycja sekretariatu Poprawkj wydawnircz.e wynikajace z Poprawki 7, a takze ulepszenia 12%3;\%0?9159252
wydawnicze w czesci IV. A
1 kwietnia 1953
. . L 28 listopada 1952
12 Czwarta sesja Wydzialu COM g‘é‘;x;aféggr‘mkm 3.1.6.7 Poprawki 10 przyjetej przez Rade 17 1 marca 1953
' 1 kwietnia 1953
o | e HandTodolie ™ ot st pskanyvanion s pomiey s omi- | S0 55
COM cza i statkiem powietrznym nie posiadajacym lacznosci radiowe;j. | pazdziernika 1953
. T . . . 11 grudnia 1953
14 Pierwsza konferencja AN }SO p‘zz.}?al;aiglitiﬁilﬁggzsﬁiléﬁ;ozi?\fgénakuja‘cﬁch AILS’ r_cgwr}osygna— 1 maja 1954
j yszacych jej monitorow. 1 czerwea 1954
. R .y 2 listopada 1954
15 Pigta sesja Wydzialu COM f{)griaz;li(:zgitzfgﬁgg; glezzowama czestotliwosci radiolatarni kierunku 1 marca 1955
: 1 kwietnia 1955
Postanowienie dotyczace dodatkowych, dajacych sig przydzieli¢ czgsto- | 2 listopada 1954
. . . tliwosci w pasmach VHF poprzez rozszerzenie tabeli przydziatu oraz 1 marca 1955
16 Pigta sesja Wydziatu COM przez zmniejszenie, w pewnych warunkach, minimalnego odstgpu 1 kwietnia 1955
migdzy kanatami.
Dodanie Norm i Zalecanych Metod Postgpowania do tymczasowych 10 grudnia 1954
17 Piata sesja Wydziatu COM pomocy radionawigacyjnych dalekiego zasiggu oraz do systemow 1 kwietnia 1955
tacznosci; takze aktualizacja specyfikacji ILS. 1 pazdziernika 1955
Ustanowienie podstawowych regul wyboru czgstotliwosci dla pomocy 10 grudnia 1954
18 Piata sesja Wydziatu COM radionawigacyjnych pracujacych w pasmach o czgstotliwosci powyzej 1 kwietnia 1955
30 MHz, wlacznie z czgstotliwo$ciami dla radaru wtdrnego. 1 pazdziernika 1955
Procedura utatwiajaca ograniczanie znaczenia lub anulowanie depesz 10 grudnia 1954
19 Piata sesja Wydziatu COM niedostarczonych w czasie okre§lonym przez nadawce oraz wymog 1 kwietnia 1955
okreslenia kursu statku powietrznego w depeszy o niebezpieczenstwie. 1 pazdziernika 1955
10 grudnia 1954
20 Piata sesja Wydzialu COM Poprawka do kodow i skrotow. 1 kwietnia 1955

1 pazdziernika 1955
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Zalgqcznik 10 — Lgcznosé lotnicza Tom |
Przyjeto
Poprawka Zrédio Temat Wprowadzono
Zastosowano
21 Trzecie zebranie RAN na Pot- U.Zgodnieme depesz rafliote_legraﬁcz_nych p9wstajqcych na statku po- f7wT:é§nli§Eg 55
nocny Atlantyk wietrznym z depeszami radiotelefonicznymi. | pazdziernika 1955
22 Piata sesja Wydziatu COM Parowani_e czgstotliwosci nadajnikéw radiolatarni kierunku i $ciezki isk\ll:lslgiﬁ?:ig:g 5
schodzenia dla ILS. .
1 grudnia 1956
23 Ké)misja ds. Ruchu Powietrzne- l;;)iprawka dotyczaca stow uzywanych do przeliterowania w radiotelefo- iSn:;SrtCOapilngQQSS
g ' 1 marca 1956
18 listopada 1955
24 Czwarta sesja Wydzialu MET Poprawka do kodu Q znakéw QBB. 1 kwietnia 1956
1 grudnia 1956
8 listopada 1955
25* Zatacznik 3 Poprawka kodu Q znakow QUK (wynikajaca z poprawki Zatacznika 3). | -
1 stycznia 1956
. Nowa definicja NOTAM (depesze dla personelu lotniczego) i odniesie- 22_Iutego 1956
26 Zatacznik 15 nia do NOTAM (wynikajace z poprawki Zatacznika 15) 1 lipca 1956
) 1 grudnia 1956
Lokalizacja wewngtrznych i srodkowych markerow ILS i materiat 11 maja 1956
27 Druga konferencja AN pomocniczy zawierajacy wskazowki dotyczace usytuowania punktu 11 wrze$nia 1956
odniesienia ILS. 1 grudnia 1956
Procedury Swiatowej Organiza- Poprawka do znakow kodu Q dla przekazywania informacji o zachmu- 15 maja 1956
28 cji Meteorologicznej (WMO) i rzeniu oraz wprowadzenie procedury przekazywania meldunku typu 15 wrze$nia 1956
Zalacznik 3 AIREP. 1 grudnia 1956
4 czerwca 1957
29 Propozycja Australii Standardy transmisji z wykorzystaniem ta§my perforowane;j. 1 pazdziernika 1957
1 grudnia 1957
" . Poprawka do znakow QUK kodu Q (wynikajaca z poprawki 25 listopada 1957
30 Zatacznik 3 Zatacznika 3) -
) 1 grudnia 1957
21 marca 1958
31 Propozycja Francji Poprawka do znakow QNH i QNY kodu Q. 1 sierpnia 1958
1 grudnia 1958
9 czerwca 1958
32 Szosta sesja Wydziatu COM Zalecenia z zebrania. 1 pazdziernika 1958
1 grudnia 1958
. T Operacyjne procedury faczno$ci zapewniajace kompatybilno$¢ pomig- 15 grudnia 1958
33 Zespol specjalistow ICAO ds. dzy o$rodkami facznosci AFTN, wykorzystujacymi rgczne operacje 1 maja 1959
teleksu " o ; PR
Ltorn-tape”, operacje potautomatyczne i automatyczne. 1 pazdziernika 1959
. Zwigkszenie liczby czgstotliwosci radiowych, ktore moga by¢ wybiera- 8 gru_dnla 1959
3 Wydzial RAC/SAR ne do uzycia w radiowym sprzgcie ratunkow;jm 1 maja 1960
) 1 sierpnia 1960
Specialny Wydzial Wymogi implementacyjne dla VOR, wprowadzenie nowej specyfikacji 8 kwietnia 1960
35 Cr())l\/JI/OgS/R}jAC/SAR DME oraz przedhuzenie terminoéw ochrony dla VOR i DME do dnia 1 1 sierpnia 1960
stycznia 1975r. 1 stycznia 1961
36 Komisja ds. Ruchu Powietrzne- | Zamiana , Korespondencji radiotelefonicznej dla lotnictwa migdzynaro- ? ls(ivg:gg;;allggeeoo
go dowego” na ,,Migdzynarodowy jezyk lotnictwa 1 stycznia 1961
Piata sesja Wydziatéw MET, Procedury uwzgledniajace przekazywanie depesz; poprawka do znakow 2 gru_dnla_t 1960
37 AIS i Map Lotniczych kodu Q 1 kwietnia 1961
) 1 lipca 1961
Zwyczajna administracyjna Uzgodnienie postanowien Zatacznika 10 z postanowieniami pokrew- 20 stycznia 1961
38 konferencja radiowa (OARC- nymi Regulaminu Radiokomunikacyjnego Migdzynarodowego Zwiazku ;| 1 czerwca 1961
1959) Telekomunikacyjnego (ITU). 1 stycznia 1962
Uproszczenie procedur tacznosci w celu wyznaczenia zmiany kierunku 26
. ST PR . . " . czerwca 1961
39 Zespot specjalistow ICAO ds. trasy, wyjasnienie zastosowania dwuhterowych skrotow uzywanych w 1 grudnia 1961
teleksu adresach depesz, a takze procedury tacznosci dotyczace wspotpracy -
. o 1 stycznia 1962
pomigdzy stacjami.
. o . . . 5 kwietnia 1963
40 Siédma sesja Wydzialu COM g%?;%?oaﬁu?hrzsiz 1i)ralz poprawka do sprzgtu i systemow; czgstotliwo- 1 sierpnia 1963
P Ty 1 listopada 1963
Poprawka do znakow QFE, QFF i QNH w celu umozliwienia transmisji | 4 czerwca 1963
41 PANS-MET ustawien wysoko$ciomierza w milibarach lub dziesiatych czgsciach 1 pazdziernika 1963
milibara. 1 stycznia 1964
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Zalgqcznik 10 — Lgcznosé lotnicza Tom |
Przyjeto
Poprawka Zrédio Temat Wprowadzono
Zastosowano
Czwarte zebranie zespolu Sygnaty nie.wprowadze.me z klawiatury, badz przelq.c.zajqce na .AFTN;
nowy material pomocniczy na temat struktur kursu i ich oceny; porady
MOTNE Deve- L s i 25 marca 1964
42 lopment/Implementation; sidd- na temat struktury k.urs.u. ILS oraz ‘.NazmeJS.Zy.Ch terminow 1a‘cznos.0' ° 1 sierpnia 1964
p p > . ¢ p
. . ] specjalnym znaczeniu i ich definicje; usunigcie czgsci IV Zatacznika w -
ma sesja Wydziatu COM; pro- : . . e i 1 stycznia 1965
K - wyniku opracowania dokumentu z nowymi skrétami i kodami; depesze
pozycje RFN, GB i USA. S : -
o wylocie i porady na temat monitorowania radaru SSR.
23 czerwca 1964
43 Siédma sesja Wydziatu COM Poprawki dotyczace pracy urzadzen ILS, kategorie 11 II. 1 listopada 1964
1 lutego 1964
Podziat Zatacznika 10 na dwa tomy, tom 1 (wydanie pierwsze) zawiera-
jacy czgs¢ 1 — Sprzet i systemy i czg§¢ 11 — Czgstotliwos¢ radiowe, oraz
Siédma sesja wydziatu COM; Tom II (wydanie pierwsze) zawierajacy Procedury Lacznosci. Zmiany
piate zebranie zespotu specjali- w postanowieniach dotyczacych dziatan podjetych w przypadku awarii 31 maja 1965
44 stow ICAO ds. teleksu; wydzia- w tacznosci, a takze w przypadku przetaczenia przez stuzby tacznosci z 1 pazdziernika 1965
tow RAC/SAR i OPS; Procedu- | jednej czgstotliwo$ci radiowej na druga; postanowienia nawiazujace do 10 marca 1966
ry radiotelefoniczne PANS procedur teleksowych; usunigcie procedur radiotelefonicznych w ru-
chomej stuzbie lotniczej, oprocz pewnych podstawowych postanowien
procedur alarmowych.
Specyfikacja technicznych charakterystyk ratunkowego sprzgtu radio- 12 grudnia 1966
Czwarta konferencja AN; szoste | wego VHF i wprowadzenie pojecia ,,ILS reference datum” w miejsce 12 kwietnia 1967
45 zebranie zespotu specjalistow ,ILS reference point” (w wersji polskiej bedzie stosowane pojecie 24 sierpnia 1967
ds. teleksu punkt odniesienia ILS); pewna liczba postanowien technicznych AFTN
zwigzanych z postgpujaca automatyzacja AFTN.
. . L . . . . 7 czerwca 1967
Piate zebranie zespotu ds. auto- Definicje i postanowienia techniczne zwiazane z przesytaniem depesz ..
46 matyzacji ATC ATS kanatami bezposrednimi lub zbiorowymi > pazdziernika 1967
) 8 lutego 1968
Aktualizacja lub rozszerzenie praktycznie kazdej wiekszej specyfikacji. i 11 grudnia 1967
Duze znaczenie maja zmiany w specyfikacjach ILS i SSR; wprowadze- | 11 kwietnia 1968
47 Zebranie wydzialéw COM/OPS n!e specyfikacji §ystemowej dIa_Loran-A; poszerzony {ngteriai pomoc- 22 sierpnia 1968
niczy z poradami na temat rozmieszczenia czestotliwosci VHF, a takze
po raz pierwszy, specyfikacji elementow poktadowych ADF, VHF oraz
Systemoéw Lacznosci HF SSB.
Nowy sposdb okreslania pokrycia VOR/DME; postanowienia dotyczace | 23 stycznia 1969
dostgpnosci informacji o statusie operacyjnym pomocy radionawiga- 23 maja 1969
48 Zebranie wydziatow COM/OPS; | cyjnych, w odniesieniu do zasilania wtornego systemow radionawiga- 18 wrzesénia 1969
piata konferencja AN cyjnych oraz tacznosci, jak rowniez wskazoéwki na temat czasow prze-
taczania zasilania pomocy radiowych uzytych w okolicach portow
lotniczych.
Wprowadzenie 7-jednostkowego kodu do wymiany danych przy $rednich
Pierwsze spotkanie zespotu ds. szybkos$ciach transmisji; §rednie szybkos$ci transmisji, ktore maja by¢ 1
, . L . L . czerwca 1970
49 zautqmatyzowanych systemow uzyte oraz typy przesytania i m.odqlacp dla kazdej z nich; postanow@me} | pazdziernika 1970
wymiany danych; szosta konfe- dotyczace naziemnego wyposazenia radaru wtérnego w celu zapewnienia 4 lutego 1971
rencja AN natychmiastowego rozpoznawania kodéw 7600 i 7700 oraz postanowie- 9
nia dotyczace uzywania Kodu 2000 w Trybie A.
Drugie zebranie zespotu ds. Wprowadzenie terminu ,,Hertz (Hz)” w miejsce terminu ,,cykli na
zautomatyzowanych systemow sekundg (c/s) jako jednostki czgstotliwosci; definicja szybkosci trans-
wymiany danych; rozprawa misji danych, zwiekszenie szybkosci transmisji do 9600 bitow/sekunde i 24 marca 1972
50 ANC na temat zalecen spotkania | oraz kilka postanowief objasniajacych zwiazanych z 7-jednostkowym 24 lipca 1972
RAN odnosnie zastosowania na kodowanym zestawem znakow; postanowienia dotyczace kontroli 7 grudnia 1972
skalg globalng; czwarte zebranie | pokladowego sprzetu lotniczego VOR przed lotem; definicje wyrazen
zespotu ds. operacji we wszyst- ,ILS punkt D” oraz ,,JLS punkt E”, zmiany zwiazane ze specyfikacja
kich warunkach pogodowych. dla ILS i radiolatarni znakujacych VHF w trasie.
Trzecie zebranie zespotu ds. Postanowienia techniczne zwiazane z migdzynarodowa wymiang da-
zautomatyzowanych systemow nych typu ziemia-ziemia; wskazowki dotyczace bocznego umiejsco- 11 grudnia 1972
51 wymiany danych; trzecie zebra- | wienia anteny $ciezki schodzenia w nawiazaniu do postanowien Za- 11 kwietnia 1973
nie zespotu ds. usuwania prze- tacznika 14, dotyczacych powierzchni ograniczonych przeszkodami i 16 sierpnia 1974
szkod. obiektow na pasach drég startowych.
Nowy standard nawiazujacy do awaryjnego sygnalizatora potozenia —
samolotu (ELBA); postanowienie dla dodatkowych par czgstotliwosci
nadajnikéw radiolatarni kierunku i §ciezki schodzenia, a takze wprowa- : 31 maja 1973
52 Siodma konferencja AN dzenie 25 kHz odstgpu migdzykanatowego w pasmie VHF w Migdzyna- | 1 pazdziernika 1973
rodowej Ruchome;j Stuzbie Lotniczej; wprowadza udoskonalenia w 23 maja 1974
specyfikacjach dla ILS, SSR oraz VOR, a takze poszerza terminy
ochrony dla ILS, DME i VOR z 1975r. do 1985r.
53 Rezolucje A17-10 i A18-10 Postanowienia nawigzujace do praktyk stosowanych w przypadku, gdy 7 grudnia 1973
zgromadzenia statek powietrzny jest przedmiotem aktu bezprawnej ingerencji. 7 kwietnia 1974
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Zalgqcznik 10 — Lgcznosé lotnicza Tom |
) Przyjeto
Poprawka Zrédlo Temat Wprowadzono
Zastosowano
23 maja 1974
. Nowy dodatek G do czgsci I, tom I, zawierajacy wskazoéwki na temat 17 czerwca 1974
Czwarte zebranie zespotu ds. ! A , .
* . wymiany danych typu ziemia-ziemia przez tacza danych przy srednichi | -
54 zautomatyzowanych systemow ? . L. . - P
wymiany danych wigkszych szybkpscmch t'ransmlsjl, a takze wprowadzenie odnosnikow -
do tomu I, czg$ci I, rozdziatu 4, 4.12.
Piate zebranie zespolu ds. ope- Specyfikacje Vteclrln'lc.zn'e i materla.{ pomocniczy dla nada]'mkgw klerl',lnlfu
. - oraz elementow $ciezki schodzenia systemu ILS; wskazéwki w odniesie-
racji we wszystkich warunkach . . i X .
4 - - niu do obowiazkowych punktow przetaczen dla okreslonych przez VOR
pogodowych; drugie zebranie ] 7. N .. . 4 lutego 1975
A tras ATS; uzgodnienie postanowieni implementacji dla ILS z postanowie-
55 zespotu ds. korekty ogolnego S - . - . - 4 czerwca 1975
e niami o innych pomocach radionawigacyjnych; wymagane geograficzne .
pojecia separacji; grupa robocza . . A . I o 9 pazdziernika 1975
. > . separacje pomigdzy urzadzeniami ILS i postanowienia odnosnie stoso-
AN ds. planow regionalnych; wania kanatu awaryjnego (121,5 MHz) w przypadku przejgcia statku
siodma konferencja AN . ryjneg ’ przyp przeye
powietrznego
. . 12 grudnia 1975
56 Korespondencja ?]Zy?rrlla:rzgrr:::i kodu 7500 radaru SSR do uzytku w przypadku bezpraw- 12 kwietnia 1976
J1ng ) 12 sierpnia 1976
16 czerwca 1976
57 Zebranie ASIA/PAC RAN Dostarczenie i utrzymywanie ochrony na czgstotliwosci 121,5 MHz. 16 pazdziernika 1976
6 pazdziernika 1976
Wprowadzenie tabel konwersji kodu pomiedzy Migdzynarodowym
Opracowanie ANC dotyczace Alfabetem Telegraficznym Nr 2 i 7-jednostkowym zakodowanym
bezpiecznej wysokosci kot nad zestawem znakow; modyfikacja algorytmu ciagu kontrolnego ramki,
progiem drogi startowej; szoste uzywanego do sprawdzania bledow w zautomatyzowanej wymianie 23 27 czerwca 1977
58 zebranie zespotu ds. zautomaty- : danych; poprawka do materiatu zwiazanego z podstawa odniesienia 27 pazdziernika 1977
zowanych systemoéw wymiany ILS, wprowadzenie nowego materiatu dotyczacego mozliwosci wystg- 23 lutego 1978
danych; propozycja Francji; powania interferencji od promieniowania pasozytniczego w pasmie
propozycja IFALPA LF/MF i poprawka do materiatu pomocniczego w dodatkach C oraz G
do czesci L.
Dziewiata konferencja AN; Przeniesienie trybu B radaru SSR do nieprzydzielonego statusu; odsy-
opracowanie ANC na temat tacz do postanowien Zatacznika 14 dotyczacych kryteriéw famliwosci
wymogow tamliwo$ci pocho- dla urzadzen radionawigacyjnych w rejonach operacyjnych lotniska; 14 grudnia 1977
59* dzacych z zapisu 3/5 trzeciego odsytacz do postanowien Zataczniku 11 dotyczacych okreslenia do- 14 kwietnia 1978
zebrania zespotu ds. przewyz- ktadnosci VOR i punktu przetaczenia; wprowadzenie dodatku C do 10 sierpnia 1978
szen nad przeszkodami; spotka- i czgsei II, dotyczacego Zasad Naprowadzania dla Laczno$ci Dalekiego
nie wydziatlowe COM (1976) Zasiggu Shuzby Kontroli Operacyjne;j.
Szdste zebranie zespotu ds. 4 grudnia 1978
60 operacji we wszystkich warun- Zmiana preferowanego kata $ciezki schodzenia ILS z 2.5 do 3 stopni. 4 kwietnia 1979
kach pogodowych; 29 listopada 1979
Wprowadzenie nowej serii marginalnych numerdéw seryjnych, uzywa-
nych przez Migdzynarodowy Zwiazek Telekomunikacyjny (ITU) i
wyjasnienie terminu ,,regulamin radiokomunikacyjny”; zmiana w
definicji Sieci Statej Telekomunikacji Lotniczej (AFTN); zmiana daty
. . ochronnej ILS na 1995r.; dodanie informacji dotyczacej Mikrofalowego
Siédme zebranie zespotu ds. Lad (2 (MLS): zmi ‘eniach liwose:
zautomatyzowanych systeméw Sys.temu' adowania (MLS); zmiany w postanowieniach czgstotliwosci )
. d - radiowej dotyczacych Uchwal Ostatecznych Migdzynarodowej Konfe- 10 grudnia 1979
wymiany danych; zebranie - - . S A ) A
61 . rencji Radiokomunikacyjnej (WARC) z 1978 r.; zmiany w postanowie- : 10 kwietnia 1980
wydziatowe AWO (1978); . L . .
. . niach dotyczacych wprowadzenia jednowstggowych klas emisji dla 27 listopada 1980
zebranie wydziatowe COM RO - . 7 S .
(1978) ruchom_e] _sh.lzby 10t1"11CZQ] pracujacej na wysokiej czgstotliwosci (HF);
wyjasnienie symboli dozwolonych z 7-jednostkowym zakodowanym
zestawem znakow; zmiana z kodu jedno-liczbowego na kod dwu-
liczbowy i procedury kontroli taczy danych niezaleznych od bajtow;
wprowadzenie nowego materiatu dotyczacego procedur kontroli faczy
danych znakowych; zmiany w definicji kontroli obstugi tacznosci.
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Zalgqcznik 10 — Lgcznosé lotnicza Tom |
) Przyjeto
Poprawka Zrédlo Temat Wprowadzono
Zastosowano
. . Zmiany w przepisach odnosnie dat ochrony dla VOR i DME; zmiany i
Osme zebranie zespotu ds. g . - L
. dodatki do materialu dotyczacego kryteriow dla wyposazenia poktado-
zautomatyzowanych systemow . . . .
. S . wego ILS oraz kryteria dla geograficznej separacji urzadzen VOR/ILS;
wymiany danych; 6sme zebranie dodani iat d iaolol k i Kanahu i uzvei
zespotu ds. operacji we wszyst- odanie materiatu dotyczacego ciaglej kontroli stanu kanatu i uzycie )
: : . kontrolowanych protokotéw uktadu; zmiany w postanowieniach w celu 14 grudnia 1981
kich warunkach pogodowych; A P A
62 . stworzenia 7-jednostkowego zakodowanego zestawu znakdw, identycz- | 14 kwietnia 1982
opracowanie ANC dotyczaca . - N . .
: . nego z Migdzynarodowa Wersja Odniesienia do Migdzynarodowego 25 listopada 1982
przechwycenia cywilnego ) . - . . .
- . . Alfabetu Nr 5; dodanie postanowien dotyczacych uzywania parzystosci
statku powietrznego; zalecenia i . Y
. znakow na taczach CIDIN; dodanie postanowien dotyczacych procedur
sekretariatu dotyczace daty . o S
- kontroli taczy danych znakowych; zmiany w postanowieniach dotycza-
ochrony dla VOR i DME . .
cych tacznosci VHF w przypadku przechwycenia.
Zalecenia ANC dotyczace Zmiany i dodatki do materiatu dotyczacego czgstotliwosci powyzej 30
przydzielenia czgstotliwosci MHz uzywanych do okreslonych funkcji w celu zapewnienia kanalu
VHEF do tacznosci powietrze- taczno$ci VHF typu powietrze-powietrze; dodanie materiatu dotyczace-
powietrze na prosbg IFALPA; go dodania nowych sygnatéw typu RED SELCAL; zmiany i dodatki do ;| 13 grudnia 1982
63 zalecenia Sekretariatu dotyczace : materiatu dotyczacego charakterystyki radaru w celu zapewnienia 13 kwietnia 1983
zmniejszenia sie ilosci kodow zapisu i przechowania danych radaru; obszerne zmiany i dodatki w 24 listopada 1983
SELCAL; zebranie wydziatowe rozdziatach 1,2,3,4,5 i 6 oraz Zataczniku A w odniesieniu do ILS,
AIG (1979); zebranie wydzia- NDB, DME, MLS, a takze teleksu oraz tacznosci VHF i HF, awaryjne-
towe COM (1981) go sprzetu radiowego i awaryjnych sygnalizatorow potozenia.
64 Tylko tom II.
Zalecenia ANC dotyczace daty
ochrony przenosnego sprze¢tu taczno-
Sci VHF dziatajacego z separacja 25
kHz na prosbg Holandii; zalecenia
:eejk irﬁttgz}ztrléri(}:y: az T‘;fn?c];szﬁplecz' Zmiany w materiale dotyczacym daty ochrony mobilnego sprzgtu
pasmach czestotliwosci pochodza- hwznosici VHF QZia%ajqcego na kar'lale z 2'5 kHz' §eparach; Z_Tniany i _
cych ze zrodet zewnetrznych, a takze | dodatki w materiale dotyczacym niebezpiecznej interferencji na lotni- 6 arudnia 1984
65 dotyczace przelaczania i sygnalizo- czych pasmach czgstotliwosci pochodzacej ze zrodet zewngtrznych; 6 Ewietnia 1985
wania lotniczymi kanatami rozmoéw- : dodanie materiatu dotyczacego przetaczania i sygnalizowania lotniczy- 21 listopada 1985
nymi; zalecenia ANC dotyczace mi kanatami rozméwnymi; zmiany w materiale dotyczacym przesytania P
'mp,l]JJIS“WS,P{kV,V _"éb'e C?F;R, na impulsow SSR SPI; obszerne zmiany w Rozdziatach 3 i 4 i Dodatkach
prosbe Wielkie Brytanis; dziewiate o " 6107 H pod wzgledem ILS, DME i CIDIN.
zebranie zespotu ds. operacji we
wszystkich warunkach pogodowych;
dziesiate zebranie zespotu ds.
zautomatyzowanych systemow
wymiany danych
. . _ s 14 marca 1986
66 Komisja ds. ruchu powietrznego Kod 2000 radaru SSR; stosowanie i zapewnienie czgstotliwosci 27 lipca 1986
121,5 MHz. RO
22 pazdziernika 1987
Zebranie wydziatowe
COM/OPS; dziesiate i jedenaste
zebranie zespotu ds. operacji we | Udoskonalenia specyfikacji technicznych dla obecnego radaru wtoérne-
wszystkich warunkach pogodo- go (SSR);
wych; drugie zebranie zespotu wprowadzenie specyfikacji technicznej dla trybu S radaru SSR i mate-
ds. ulepszen radaru wtornego i rial na temat przydzielania panstwom oraz statkom powietrznym adre- 16 marca 1987
67 systemow antykolizyjnych; sOw w trybie S radaru SSR; 27 lipca 1987
zalecenia grupy roboczej zespo- | obszerne zmiany i dodatki w materiale dotyczacym MLS, DME oraz 22 pazdziernika 1987
tu ds. operacji we wszystkich ILS;
warunkach pogodowych; i wprowadzenie dat ochrony ILS i MLS,
zalecenia Sekretariatu dotyczace | plan ICAO przejs$cia na ILS/MLS.
réwnan parzysto$ci stow danych
podstawowych
Udoskonalenia specyfikacji technicznych dla radioodlegto$ciomierzy
Jedenaste zebranie zespotu ds. 1(121!\1/1'1'51’16 wymogu identyfikowania alfabetem Morse’a mikrofalowego 29 marca 1990
68 operacji we wszystkich warun- N ymog! 4 . g 30 lipca 1990
. systemu ladowania (MLS); .
kach pogodowych; ANC . . . . . 15 listopada 1990
nowe postanowienie dotyczace zainstalowania wyposazenia naziemne-
go o czgstotliwosei 121,5 MHz.

Zalacznik 10 — Tom |

xii

23/11/06




Dziennik Urzedowy Urzedu Lotnictwa Cywilnego -15- Poz. 127
Zalgqcznik 10 — Lgcznosé lotnicza Tom |
) Przyjeto
Poprawka Zrédlo Temat Wprowadzono
Zastosowano
Zebranie wydziatowe Zmiany w procedurach depeszy AFTN i dodanie materiatu dotyczacego
COM/MET (1982); zebranie wymogow telekomunikacyjnych §wiatowego systemu prognozowania
wydziatowe COM/MET/OPS pogody (WAFS); dodanie materiatu dotyczacego przesytania danych
(1990); czwarte zebranie zespo- | tacznoscia VHF typu powietrze-ziemia i zmiany w materiale dotycza-
, . . . . o . 22 marca 1993
tu ds. ulepszen radaru wtérnego | cym systemow z przesunigta nosna; aktualizacja materiatu dotyczacego .
69 . K - . . ; - 26 lipca 1993
i systemow antykolizyjnych; trybu S radaru SRR i 24-bitowego schematu adresowania statku po- .
. . - g R . ; . 11 listopada 1993
piate zebranie zespotu operacyj- | wietrznego; zmiany w materiale dotyczace celow operacyjnych dla
nego; trzydzieste zebranie kategorii pracy urzadzef ILS; zmiany w materiale dotyczacym catkowi-
Europejskiej Grupy Planowania | tej doktadnosci systemu DME/N; zmiany i dodatki w materiale doty-
Ruchu Powietrznego; ANC czacym awaryjnych nadajnikéw lokalizujacych (ELTs).
ANC; trzecie zebranie zespotu
ds. planowam? statych lotni- Podzielenie Zalacznika 10 na pig¢ tomow; usunigcie zbednych specyfi- | 20 marca 1995
czych systemow ustugowych do o . . R -
] . - kacji, materialu pomocniczego na temat procedur alfabetu Morse’a i 24 lipca 1995
70 wymiany danych; trzydzieste X . . . e e .
- systemow teleksowych; dodanie materiatu na temat wspolne;j sieci 9 listopada 1995
czwarte zebranie grupy ds. .
; L wymiany danych (CIDIN).
planowania europejskiego ruchu
powietrznego
ANC; specjalne zebranie wy- Zatwierdzenia materialu pomocniczego na temat mikrofalowego syste-
dziatowe COM/OPS (1995); 12, | mu ladowania (MLS), wstawienie nowej strategii wprowadzania i
13 i1 14 zebranie zespotu ds. stosowania niewizualnych pomocy stuzacych do podejscia i ladowania 12 marca 1996
71 operacji we wszystkich warun- zamiast planu przejscia ILS/MLS; tam gdzie to jest uzasadnione, prze- 15 lipca 1996
kach pogodowych; propozycje niesienie materiatu do tomow III, IV i V; usunigcie zbednych specyfi- 7 listopada 1996
Sekretariatu na temat usunigcia kacji dla systemow Consol i Loran-A oraz material pomocniczy na
zbgdnego materiatu temat wykorzystania urzadzen, badan, rozwoju i oceny.
72 - Bez zmian )
19 marca 1998
73 Komisja ds. ruchu powietrznego | Wprowadzenie materiatu dotyczacego wptywu czynnika ludzkiego. 20 lipca 1998
5 listopada 1998
Wprowadzono:
Szesnaste zebranie zespotu ds. a) wymagana doktadno$¢ nawigacji (RNP) w operacjach podejscia,
o . . B 18 marca 1999
operacji we wszystkich warun- ladowania i odlotu; -
74 . S S .. . . 19 lipca 1999
kach pogodowych; komisja ds. b) aktualizacja specyfikacji dla systemu ladowania wg przyrzadow 4 listonada 1999
ruchu powietrznego (ILS) i mikrofalowego systemu ladowania (MLS); P
C) towarzyszacy material pomocniczy.
75 - Bez zmian -
Trzecie zebranie zespotu ds. Globalny satelitarny system nawigacyjny (GNSS); wymagania dotycza- 12 marca 2002
76 GNSSP; propozycja Wielkiej ce ciaglosci pracy dla nadajnikow radiolatarni kierunku ILS i stacji 15 linca 2002
Brytanii odno$nie wymogoéw azymutu MLS uzywanych, jako wsparcie operacji kategorii II1A; aktu- 8 Iigto ada 2002
ciagtosci pracy dla ILS i MLS alizacja odniesien do Regulaminu Radiokomunikacyjnego ITU. P
Wprowadzenie specyfikacji technicznych dla systemu GLONASS w
czgscei dotyczacej systemu wspomagania bazujacego na wyposazeniu
satelitarnym (SBAS) i systemu wspomagania bazujacego na wyposaze-
Zespot ds. globalnego satelitar- | niu naziemnym (GBAS) zawartych w wymogach GNSS; postanowienie | 27 lutego 2002
77 nego systemu nawigacji dotyczace uzycia ustugi pozycjonowania GBAS, jako pomoc przy 15 lipca 2002
(GNSSP) operacjach nawigacji obszarowej (RNAV); postanowienie dotyczace 28 listopada 2002
uzycia nowej depeszy typu 28 w celu podwyzszenia wydajnosci SBAS;
oraz wstawienie dodatkowych wskazoéwek i objasnien/poprawek wy-
dawniczych do SARP i w materiale doradczym
78 - bez zmian -
Zmiany do Norm i Zalecanych Metod Postgpowania dla systemu GNSS i
zwiazane z nimi wskazowki dotyczace wymagan eksploatacyjnych dla
Czwarte zebranie zespolu ds. zbhzan?a z pionowym naprqwadzamem (APV)_; globalnegov systen}u 23 lutego 2004
S pozycyjnego (GPS) pozbawionego selektywnej dostgpnosci (SA) i obra- -
79 globalnego systemu nawigacji : . lani h: Fikacii dl derni 12 lipca 2004
satelitarnej zujacego poziom zasilania sygnatu; specyfikacji dla zmodernizowanego 25 listopada 2004
Globalnego Systemu Nawigacji Satelitarnej (GLONASS-M); kryteriéw
planowania czgstotliwosci dla systemu wspomagania bazujacego na
wyposazeniu naziemnym (GBAS) pewnej liczby innych rozszerzen.
80 Jedenasta konferencja nawiga- Uaktualnienia uwzgledniajace strategi¢ wprowadzania i zastosowania ﬁ ::J;Egozgggs
cji powietrznej pomocy niewizualnych do podejsécia i ladowania. 24 listopada 2005
Wprowadzenie norm i zalecanych praktyk dla regionalnego systemu
i . . . . L . 24 lutego 2006
Panel systemow nawigacyjnych i wspomagania bazujacego na wyposazeniu naziemnym (GRAS). -
81 ? s . X 17 lipca 2006
(NSP) Poprawki do SARP’s dotyczace systemu ladowania wg przyrzadow 23 listopada 2006
(ILS), radioodleglo$ciomierzy (DME) oraz mikrofalowego systemu P
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ladowania (MLS).

82

Panel systemow facznosci
(ACP)

Okreslenie czgstotliwosci operacyjnych UAT.

26 lutego 2007
16 lipca 2007
22 listopada 2007

83

Sekretariat przy pomocy zespo-
tu RNP i specjalnych wymagan
operacyjnych

Panel systemow nawigacyjnych
(NSP)

sa)
b)

Zmiany definicji i norm w celu dostosowania terminologii RNP i
RNAYV do koncepcji nawigacji opartej o charakterystyki (PBN)
Zmiany w celu rozwigzania niektérych zagadnien zwigzanych z
wdrazaniem i ewolucja istniejacych systemoéw nawigacji satelitarnej
(GNSS) i sprzgtu

10 marzec 2008
10 lipiec 2008
20 listopad 2008

84

Panel systemow nawigacji
(NSP)

sa)
b)

c)
d)

e)

f)

9)

Uaktualnienie i przeredagowanie przepisoéw ogdlnych dla pomocy
radionawigacyjnych

Poprawienie nieaktualnych i niejednoznacznych przepisow dotycza-
cych systemu przyrzadowego ladowania (ILS)

Poprawienie nieaktualnych i niejednoznacznych przepiséw dotycza-
cych radiolatarni kierunkowej VHF (VOR)

Usunigcie tekstu dotyczacego sprawdzen radiolatarni bezkierunko-
wych (NDB), ktory dubluje istniejace wskazowki zawarte w Doc
8071, Podrecznik sprawdzania pomocy radionawigacyjnych
Odzwierciedlenie rezultatow przegladu zagadnien dotyczacych
radioodlegtosciomierzy (DME), przedstawionych w zaleceniach 6/14
i 6/15 Jedenastej Konferencji Radionawigacyjnej

Uaktualnienie standardu doktadnos$ci w $wietle obecnych charaktery-
styk nawigacyjnych awioniki, uproszczenie istniejacych zapisow
Wskazanie potencjalnych zagadnien bezpieczenstwa zidentyfikowa-
nych w trakcie certyfikacji mikrofalowego systemu ladowania
(MLS) kat 111

6 marzec 2009
20lipiec 2009
19 listopad 2009

85

Panel systemoéw nawigacji
(NSP)

a

=

©)

Poprawa jakosci systemu ladowania wedtug przyrzadow (ILS) na
lotniskach, gdzie odbicia od budynkéw czy terenu powoduja zakto-
canie sygnatu uzytecznego przez sygnat odbity

b) Rozszerzenie operacji podejscia kat I globalnego systemu nawigacji

satelitarnej (GNSS)
Ewolucja globalnego systemu nawigacji satelitarnej (GLONASS)

26 luty 2010
12 lipiec 2010
18 listopad 2010

86

Panel systemoéw nawigacji
(NSP)

Zmiany odzwierciedlajace doswiadczenia zwigzane ze wstgpnym
wdrazaniem globalnego systemu nawigacji satelitarnej (GNSS) dla
systemu wspomagania bazujacego na wyposazeniu naziemnym
(GBAS)

4 marzec 2011
18 lipiec 2011
17 listopad 2011

87

Panel systemow nawigacji
(NSP)

a) Zmiany wymagan dla mocy sygnatu odbieranego przez system
wspomagania bazujacy na wyposazeniu satelitarnym (SBAS);

b)  Wprowadzenie dwoch nowych identyfikatorow dostawcy ustug
SBAS;

c) Zmiany w kodowaniu pola numeru drogi startowej w bloku da-
nych segmentu podejscia koncowego (FAS); i

d) Zmiany wymagan dla zysku antenowego GNSS.

7 marzec 2012
16 lipiec 2012
15 listopad 2012
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MIEDZYNARODOWE NORMY
I ZALECANE METODY POSTEPOWANIA

Rozdzial 1. Definicje

Uwaga 1. Wszelkie odniesienia do ,, Regulaminu Radiokomunikacyjnego” sq odniesieniami do Regulaminu Radiokomunikacyjne-
go opublikowanego przez Miedzynarodowy Zwiqzek Telekomunikacyjny (ITU). Regulaminy Radiokomunikacyjne sq, od czasu do
czasu, poprawiane przez decyzje zawarte w Konicowych Ustawach Globalnych Konferencji Radiokomunikacyjnych odbywajqcych sie
co dwa lub trzy lata. Wiecej informacji na temat procesow ITU, dotyczqcych stosowania czestotliwosci lotniczych systemow radio-
wych, zawartych jest w Podreczniku Wymogow Widma Czestotliwosei dla Lotnictwa Cywilnego, obejmujacym wykaz przepisow
zatwierdzonych przez ICAO (Dok. 9718).

Uwaga 2. Zalqcznik 10, tom I zawiera Normy i Zalecane Metody Postepowania dla pewnych rodzajow sprzetu, uzywanego jako
pomoce nawigacyjne. Podczas gdy Umawiajqce si¢ Panstwa bedq okreslaé potrzeby instalacji w zgodzie z warunkami zalecanymi w
stosownych Normach i Zalecanych Metodach Postgpowania, przeglad potrzeb dla okreslonych instalacji oraz formutowanie opinii i
zalecen ICAQO dla zainteresowanych Umawiajqcych sie Panstw, dokonywany jest okresowo przez Rade, zazwyczaj na podstawie zale-
cernt z Regionalnych Zebran dotyczqcych Zeglugi Powietrznej (Dok. 8144 — Dyrektywy dla Regionalnych Zebran dotyczacych Zeglugi
Powietrznej i Procedury ich Przeprowadzania).

Terminy uzyte w niniejszym dokumencie majg nastgpujace znaczenie:

Nawigacja obszarowa (RNAV). Metoda nawigacji, ktora pozwala na operacje statkdéw powietrznych po dowolnym torze lotu w zasie-
gu pokrycia naziemnych lub satelitarnych pomocy nawigacyjnych lub w granicach mozliwosci posiadanych pomocy Iub ich kom-
binacji.

Uwaga. Nawigacja obszarowa zawiera nawigacje opartq na charakterystykach, jak rowniez inne rodzaje operacji nie wyczerpujqce
definicji nawigacji opartej na charakterystykach.

Stuiba radionawigacji. Shuzba zapewniajqca wskazéwki lub dane o pozycji w celu wykonania sprawnej i bezpiecznej operacji przez
statki powietrzne wspierana przez jedng lub wigcej pomoce radionawigacyjne.

Podstawowa stuzba radionawigacji. Stuzba radionawigacji, ktorej zaklocenie ma znaczqcy wplyw na operacje w danej przestrzeni czy
lotnisku.

Specyfikacja nawigacji. Zestaw wymagan dla statku powietrznego i dla zatogi, niezbednych dla wspierania operacji bazujacych na
charakterystykach w okreslonej przestrzeni powietrzne;j. Istnieja dwa rodzaje specyfikacji nawigacji:

Specyfikacja RNP. Specyfikacja nawigacji bazujaca na nawigacji obszarowej, ktora zawiera wymaganie na monitorowanie charakte-
rystyk i ostrzeganie, oznaczona przez przedrostek RNP, np. RNP 4, RNP APCH.

Specyfikacja RNAV. Specyfikacja nawigacji bazujaca na nawigacji obszarowej, ktora nie zawiera wymagania na monitorowanie
charakterystyk i ostrzeganie, oznaczona przez przedrostek RNAV, np. RNAV 5, RNAV 1.

Uwaga 1. Podrecznik nawigacji opartej na charakterystykach (PBN) (Doc 9613), tom II zawiera szczegotowe wskazowki odnosnie
specyfikacji nawigacji.

Uwaga 2. Termin RNP, poprzednio zdefiniowany jako ,, wyrazenie nawigacji opartej na charakterystykach koniecznej do operowania
w wyznaczonej przestrzeni powietrznej” zostal usuniety z tego Zatqcznika, gdyz koncepcja PBN zwycig¢zyla koncepcje RNP. Termin
RNP w tym Zalqczniku uzywany jest wylqcznie w kontekscie specyfikacji nawigacyjnej, ktora wymaga monitorowania charaktery-
styk nawigacyjnych i alarmowania, np. RNP 4 odnosi sie do statkow powietrznych i wymagan operacyjnych, wigcznie z 4 NM od-
chyleniem bocznym i monitorowaniem oraz alarmowaniem zdolnosci nawigacyjnej na poktadzie, opisanej szczegotowo w Doc
9613.

Nawigacja oparta na charakterystykach (PBN). Nawigacja obszarowa, bazujaca na wymaganiach charakterystyk dla statkow po-
wietrznych operujacych po trasie ATS, zgodnie z procedura podejscia wg przyrzadow lub w wyznaczonej przestrzeni powietrzne;j.

Uwaga. Wymagania charakterystyk wyrazone sq w specyfikacji nawigacji (specyfikacji RNAV, specyfikacji RNP) w pojeciach doktad-
nosci, integralnosci, ciqglosci, dostepnosci i funkcjonalnosci, wymaganej dla zamierzonej operacji w kontekscie koncepcji konkret-
nej przestrzeni powietrznej.

Wysokosé bezwzgledna. Pionowa odlegto$¢ poziomu, punktu lub obiektu przyjgtego za punkt, mierzona od sredniego poziomu morza
(MSL).

Zalacznik 10 — Tom | 1-1 20/11/08
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Efektywna szerokos¢ pasma odbiorczego. Zakres czgstotliwosci, wzgledem wyznaczonej czgstotliwosci, dla ktdrej zapewniony jest
odbior, po uwzglednieniu wszystkich tolerancji odbiornika.

Skutecznosé ttumienia sqsiedniego kanatu. Thumienie osiagnigte na odpowiedniej czgstotliwosci sasiedniego kanatu, po uwzglednie-
niu wszystkich tolerancji odbiornika.

Elewacja. Pionowa odlegto$¢ punktu lub poziomu znajdujacego si¢ na, badZ przymocowanego do powierzchni ziemi, mierzona od
sredniego poziomu morza.

Radiolatarnia znakujqca typu Fan. Typ radiolatarni o pionowej, eliptycznej charakterystyce promieniowania.

Wysokosé¢ wzgledna. Pionowa odleglo$¢ poziomu, punktu lub obiektu, przyjetego za punkt, mierzona od okreslonej podstawy odnie-
sienia.

Wplyw czynnikow ludzkich. Zasady obowiazujace przy projektowaniu, certyfikowaniu, szkoleniu, operacjach i konserwacji, wyma-
gajace bezpiecznego interfejsu pomigdzy czlowiekiem i innymi sktadnikami systemu, poprzez odpowiednie rozwazenie dziatan

cztowieka.

Srednia moc (radionadajnika). Srednia moc dostarczana przez nadajnik do kabla antenowego w przedziale czasowym wystarczajaco
dlugim, w poréwnaniu z najnizsza cz¢stotliwoscia napotkang w modulacji, w normalnych warunkach operacyjnych.

Uwaga. Zwykle wybierany jest czas wynoszqcy 1/10 sekundy, podczas ktorego srednia moc jest najwieksza.

Wysokosé barometryczna. Cisnienie atmosferyczne wyrazone w kategoriach wysokosci odpowiadajacej temu cisnieniu w Atmosferze
Standardowej.

Chroniony obszar operacyjny. Cze$¢ pokrycia urzadzenia, w ktorej zapewnia ono szczegdlna ustuge zgodnie ze stosownymi przepi-
sami 1 wewnatrz ktérego urzadzeniu zapewniana jest ochrona czgstotliwosci.

Punkt przyziemienia. Punkt, w ktérym nominalna $ciezka schodzenia przecina droge startowa.

uwaga. ,, Punkt przyziemienia” opisany powyzej jest tylko podstawq odniesienia i niekoniecznie jest prawdziwym punktem, w
ktorym statek powietrzny zetknie si¢ z drogq startowq.

Radiolatarnia znakujqca typu Z. Typ radiolatarni o pionowej, stozkowej charakterystyce promieniowania.

Zalacznik 10 — Tom | 1-2 20/11/08
Nr 83



Dziennik Urzedowy Urzedu Lotnictwa Cywilnego -19- Poz. 127

Zalqcznik 10 — Lgcznosé lotnicza Tom |

Rozdzial 2. Postanowienia ogélne dla pomocy radionawigacyjnych

2.1 Standardowe pomoce radionawigacyjne
211 Standardowymi pomocami radionawigacyjnymi beda:
a) system ladowania wg wskazan przyrzadow (ILS) zgodny ze specyfikacjami zawartymi w rozdziale 3, pkt 3.1;
b) mikrofalowy system ladowania (MLS) zgodny ze specyfikacjami zawartymi w rozdziale 3, pkt 3.11;
c) globalny system nawigacji satelitarnej (GNSS) zgodny ze specyfikacjami zawartymi w rozdziale 3, pkt 3.7;
d) radiolatarnia kierunkowa VHF (VOR) zgodna ze specyfikacjami zawartymi w rozdziale 3, pkt 3.3;
e) radiolatarnia bezkierunkowa (NDB) zgodna ze specyfikacjami zawartymi w rozdziale 3, pkt 3.4;
f) radioodleglosciomierz (DME) zgodny ze specyfikacjami zawartymi w rozdziale 3, pkt 3.5;
g) trasowy nadajnik markera VHF zgodny ze specyfikacjami zawartymi w rozdziale 3, pkt 3.6;

Uwaga 1. W zwiqzku z tym, Ze odniesienia wzrokowe majq duze znaczenie w koncowych etapach podejscia i lqdowania, instalacja
pomocy niewzrokowej nie eliminuje potrzeby pomocy wizualnych przy podejsciu i ladowaniu w warunkach stabej widocznosci.

Uwaga 2. Wprowadzenie i stosowanie pomocy nawigacyjnych do wsparcia operacji precyzyjnego podejscia i ladowania bedzie zgod-
ne ze strategiq przedstawionq w Dodatku B.

Uwaga 3. Kategorie operacji precyzyjnego podejscia i lgdowania sq sklasyfikowane w Zatqczniku 6, czes¢ I, rozdzial 1.

Uwaga 4. Informacje odnosnie celow operacyjnych zwiqzanych z kategoriami zdolnosci nawigacyjnych urzqdzen ILS zawarte sq w
Dodatku C, 2.1 2.14.

Uwaga 5. Informacje odnosnie celow operacyjnych zwiqzanych z kategoriami zdolnosci nawigacyjnych urzqdzenn MLS zawarte sq w
Dodatku G, 11.

212 Pomoce radionawigacyjne rdznigce si¢ od standardow w rozdziale 3 beda zamieszczone w Zintegrowanym Pakiecie
Informacji Lotniczych (AIP).

213 W kazdym przypadku zainstalowania pomocy radionawigacyjnej nie bedacej pomoca typu ILS lub MLS, ale ktora moze
by¢ uzyta w catosci lub cze$ciowo, z wyposazeniem statku powietrznego, przeznaczonym do uzytku z systemami ILS i
MLS, wszystkie szczegdly dotyczace uzytych w ten sposdb czgsci beda opublikowane w Zintegrowanym Pakiecie Infor-
macji Lotniczych (AIP).

Uwaga. Celem tego postanowienia jest ustalenie wymogu oglaszania odpowiednich informacji, a nie autoryzacja tego typu instalacji.

214 Przepisy odnoszace si¢ do GNSS

2141 Bedzie dozwolone zakonczenie ustugi satelitarnej GNSS zapewnianej przez jeden z jego elementéw (rozdziat 3, pkt 3.7.
2) na podstawie powiadomienia z szescioletnim wyprzedzeniem, przez zapewniajacego ustuge.

2142 Zalecenie. Zaleca sie, aby Panstwo zatwierdzajqce operacje oparte na systemie GNSS zapewnialo zapis danych tego
systemu, istotnych dla tych operacji.

Uwaga 1. Zapisane dane sq w pierwszym rzedzie przeznaczone do uzycia po wypadkach i w dochodzeniach powypadkowych. Mogq
takze wspiera¢ okresowe potwierdzenie dokladnosci, integralnosci, ciqglosci i dostepnosci, utrzymywanej w granicach wymaganych
dla zatwierdzonych operacji.

Uwaga 2. Material pomocniczy dotyczqcy zapisu parametréw systemu GNSS zawarty jest w punkcie 11 dodatku D.

2143 Zalecenie. Zapisy bedq przechowywane przez okres przynajmniej czternastu dni. W przypadku, gdy zapisy dotyczq wy-
padku i dochodzenia powypadkowego, bedq one przechowywane przez dluzszy okres, do momentu stwierdzenia ich dal-
szej nieprzydatnosci.
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215 Radar precyzyjnego podej$cia

2151 Radarowy system precyzyjnego podejscia (PAR) zainstalowany i uzytkowany jako pomoc nawigacyjna tacznie z wypo-
sazeniem do dwustronnej taczno$ci ze statkiem powietrznym wraz z urzadzeniami do sprawnego koordynowania tych
elementow z kontrola ruchu lotniczego, bedzie odpowiadaé standardom zawartym w rozdziale 3, pkt 3.2

Uwaga 1. Radar precyzyjnego podejscia (PAR) jako element systemu radaru precyzyjnego podejscia moze by¢ instalowany i uzytko-
wany bez radaru dozorowania (SRE), kiedy stwierdzi sie, iz SRE nie musi spelnia¢ wymagan kontroli ruchu lotniczego dla obstugi
statkow powietrznych.

Uwaga 2. Chociaz SRE w zadnym wypadku nie jest rozwazany jako wystarczajqca alternatywa dla radaru precyzyjnego podejscia,

moze by¢ instalowany i uzytkowany bez PAR dla wsparcia kontroli ruchu lotniczego w obstudze statkow powietrznych zamierzajgcych
wykorzystywaé pomoce radionawigacyjne, lub dla dozorowania radarowego podejs¢ i odlotow.

216 Zalecenie. Kiedy wprowadzana jest pomoc radionawigacyjna do wsparcia precyzyjnego podejscia i lgdowania, powinna
by¢ uzupetniona, o ile jest to konieczne, przez zrodto lub Zrodta informacji prowadzqcych, ktore, gdy uzyte w potqczeniu z
odpowiednimi procedurami, bedq zapewniaé skuteczne prowadzenie i skuteczne sprzezenie (reczne lub automatyczne) z
pozadangq Sciezkq odniesienia.

Uwaga. Do celow tych uzyto nastepujqcych pomocy nawigacyjnych i systemow poktadowych: DME, GNSS, NDB, VOR.

2.2 Sprawdzanie naziemne i z powietrza

221 Pomoce radionawigacyjne opisane w rozdziale 3 i dostgpne dla statkéw powietrznych uczestniczacych w migdzynarodo-
wym ruchu lotniczym, beda przedmiotem okresowych testow naziemnych oraz z powietrza.

Uwaga. Materiat pomocniczy dotyczqcy testowania naziemnego i z powietrza standardowych urzqdzen ICAO dostepny jest w Dodat-
ku C oraz w Podrgczniku Testowania Pomocy Radionawigacyjnych (Doc 8071).

2.3 Uregulowania dotyczgce stanu stuzb radionawigacyjnych

234 Wieze kontrolne lotnisk oraz stuzby kontroli zblizania beda otrzymywaé bez opodznienia informacje, dotyczace stanu
shuzb radionawigacyjnych, istotne dla procedur podejscia, ladowania i startdéw na lotniskach gdzie sa stosowane, w czasie
zgodnym z wykorzystaniem zaangazowanej stuzby.

24 Zasilanie rezerwowe dla pomocy radionawigacyjnych i systeméw lacznosci

244 Pomoce radionawigacyjne oraz naziemne elementy systemow lacznosci, o typach okreslonych w Zataczniku 10, beda
dostarczone wraz z odpowiednim zasilaniem oraz srodkami zapewniajacymi ciagto$¢ pracy, odpowiadajacymi potrzebom

wykonywanej ustugi.

Uwaga. Material pomocniczy dotyczqcy tego zagadnienia zawarty jest w punkcie 8 dodatku C.

25 Wplyw czynnika ludzkiego
254 Zalecenie. Wplyw czynnikéw ludzkich powinien by¢ uwzgledniony przy projektowaniu i certyfikacji pomocy radionawi-
gacyjnych.

Uwaga. Material pomocniczy dotyczqcy wplywu czynnikow ludzkich mozna odnalezé w Podrgezniku dotyczacym wptywu Czynnikoéw
Ludzkich (Dok. 9683) oraz Okélniku 249 (Kompendium Czynnikow Ludzkich Nr 11 — Czynniki Ludzkie w systemach CNS/ATM).

Zalacznik 10 — Tom | 19/11/09
Nr 84



Dziennik Urzedowy Urzedu Lotnictwa Cywilnego -21- Poz. 127

Zalqcznik 10 — Lgcznosé lotnicza Tom |

Rozdzial 3. Wymagania techniczne dla pomocy radionawigacyjnych

Uwaga. Wymagania techniczne dotyczqce lokalizacji i budowy sprzetu oraz instalacji na terenach operacyjnych, w celu ograniczenia
do minimum zagrozenia dla statkéw powietrznych, zawarte zostaly w rozdziale 8 Zalqcznika 14.

31 Wymagania techniczne dla systemu ILS

311 Definicje

Czulosé przemieszczenia kqtowego. Stosunek zmierzonego DDM do odpowiedniego wychylenia od prawidtowej linii odniesienia.
Sektor kursu tylnego. Sektor kursu radiolatarni kierunku skierowany w przeciwng strong niz droga startowa.

Linia kursu. Zbiér punktow usytuowanych w poblizu linii centralnej drogi startowej, w kazdej plaszczyznie poziomej, w ktorych
DDM wynosi 0.

Sektor kursu. Sektor w plaszczyznie poziomej, zawierajacy lini¢ kursu i ograniczony zbiorem punktéw w poblizu linii kursu, w kto-
rych DDM wynosi 0,155.

DDM - Roéznica glebokosci modulacji. %oowa glgbokosé modulacji wigkszego sygnatu, pomniejszona o %owa gigboko§¢é modulacji
sygnatu mniejszego, podzielona przez 100.

Czulosé przemieszczania (radiolatarnia kierunku). Stosunek zmierzonego DDM do odpowiedniego bocznego przemieszczenia od
prawidlowej linii odniesienia.

Urzqdzenie ILS kategorii I - ILS. System ILS dostarczajacy informacji prowadzacych od granicy pokrycia systemu ILS do punktu, w
ktorym linia kursu radiolatarni kierunku przecina si¢ ze $ciezka schodzenia systemu ILS na wysoko$ci 60 m (200 ft) lub mniej, ponad
plaszczyzna pozioma zawierajaca prog.

Uwaga. Definicja ta nie ma na celu wykluczenia z uzycia ILS kategorii I ponizej 60 m (200 fi) z wizualnym odniesieniem tam, gdzie
zezwolita na to jakos¢ sygnatu prowadzqcego oraz gdzie ustalone zostaly dostateczne procedury operacyjne.

Urzqdzenie ILS kategorii 11-1LS. System ILS dostarczajacy informacji prowadzacych od granicy pokrycia systemu ILS do punktu, w
ktorym linia kursu radiolatarni kierunku podejscia przecina si¢ ze $ciezka schodzenia systemu ILS na wysokosci 15 m (50 ft) lub
mniej nad plaszczyzna pozioma, zawierajaca prog.

Urzqdzenie ILS kategorii ITI- 1LS. System ILS, ktory przy wsparciu sprzgtu pomocniczego, dostarcza tam gdzie to konieczne, infor-
macji prowadzacej od granicy pokrycia urzadzenia do i wzdtuz powierzchni drogi startowej.

Sektor kursu przedniego. Sektor kursu ulokowany po tej samej stronie radiolatarni kierunku, co droga startowa.

Polowa sektora kursu. Sektor w plaszczyznie poziomej, zawierajacy linig kursu i ograniczony przez zbior punktow w poblizu linii
kursu, w ktorych DDM wynosi 0,0775.

Potowa sektora Scieiki schodzenia ILS. Sektor w ptaszczyznie pionowej, zawierajacy $ciezke schodzenia systemu ILS, ograniczony
przez zestaw punktow w poblizu §ciezki schodzenia, w ktorych DDM wynosi 0,0875.

Cigglosé pracy systemu ILS. Jako$¢ odnoszaca si¢ do czgstotliwosci wystgpowania przerw w nadawaniu sygnalow. Poziom ciaglosci
pracy radiolatarni kierunku lub $ciezki schodzenia, wyrazony kryteriami prawdopodobienstwa niewypromieniowania sygnatow pro-
wadzacych.

Scieska schodzenia systemu ILS. Zbior punktéw w plaszczyznie pionowej, zawierajacej linig centralng drogi startowej, w ktorej
DDM wynosi 0, ktory to zbior, znajduje sig najblizej plaszczyzny poziome;.

Kqt sciezki schodzenia systemu ILS. Kat pomigdzy linia prosta reprezentujaca $rednig Sciezke schodzenia systemu ILS a linig hory-
zontu.

Sektor Scietki schodzenia systemu ILS. Sektor w plaszczyznie pionowej, zawierajacy $ciezkg schodzenia systemu ILS, ograniczony
przez zbior punktow w poblizu $ciezki schodzenia, w ktorych DDM wynosi 0,175.

Uwaga. Sektor Sciezki schodzenia systemu ILS ulokowany jest w plaszczyznie poziomej, zawierajqcej linie centralng drogi startowej i

podzielony jest przez wypromieniowangq sciezke schodzenia na dwie czesci, zwane sektorem dolnym i gérnym, odnoszqce si¢ do sekto-
row powyzej i ponizej sciezki schodzenia.
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Integralnosé systemu ILS. Jako$¢ odnoszaca si¢ do zaufania w prawidlowos¢ informacji dostarczonych przez urzadzenie naziemne.
Poziom integralnosci radiolatarni kierunku lub $ciezki schodzenia, wyraza sig, jako prawdopodobienstwo niewypromieniowania btgd-
nych sygnatow prowadzacych.

Punkt ,,A” systemu ILS. Punkt na $ciezce schodzenia systemu ILS, mierzony wzdhuz przedtuzonej linii centralnej drogi startowej, w
odlegtosci 7,5 km (4 NM) od progu, w kierunku podejscia.

Punkt ,,B” systemu ILS. Punkt na Sciezce schodzenia systemu ILS, mierzony wzdtuz przedtuzonej linii centralnej drogi startowej, w
odlegtosci 1 050 m (3 500 ft) od progu, w kierunku podejscia.

Punkt ,,C” systemu ILS. Punkt, przez ktory przechodzi przedtuzona ku dotowi, prosta cz¢§¢ nominalnej §ciezki schodzenia systemu
ILS, na wysokosci 30 m (100 ft) nad plaszczyzna pozioma, zawierajaca prog.

Punkt ,,D” systemu ILS. Punkt na wysokosci 4 m (12 ft) powyzej linii centralnej drogi startowej i 900 m (3 000 ft) od progu, w kie-
runku radiolatarni kierunku.

Punkt ,,E” systemu ILS. Punkt na wysokosci 4 m (12 ft) powyzej linii centralnej drogi startowej i 600 m (2 000 ft) od konca drogi
startowej, w kierunku progu.

Uwaga. Zobacz Zalgcznik C, rysunek C-1.

Podstawa odniesienia (Punkt ,,T”) systemu ILS. Punkt na okreslonej wysokosci, powyzej przecigceia si¢ linii centralnej drogi starto-
wej 1 progu, przez ktéry przechodzi przedtuzona ku dotowi, prosta czgs¢ Sciezki schodzenia systemu ILS.

Dwuczestotliwosciowy system scietki schodzenia. Sciezka schodzenia systemu ILS, w ktérej pokrycie uzyskane jest poprzez uzycie
dwoch niezaleznych charakterystyk promieniowania, rozmieszczonych na oddzielnych czgstotliwosciach no$nych, wewnatrz danego
kanatu $ciezki schodzenia.

Dwuczestotliwosciowy system radiolatarni kierunku. System radiolatarni kierunku, w ktorym pokrycie uzyskane jest poprzez uzycie
dwoch niezaleznych charakterystyk promieniowania, rozmieszczonych na oddzielnych czgstotliwosciach no$nych wewnatrz danego
kanatu VHF nadajnika kierunku.

312 Wymagania podstawowe
3121 System ILS bedzie sktadac si¢ z nastgpujacych, podstawowych elementow:
a) radiolatarni kierunku VHF, systemu monitoréw, urzadzenia zdalnego sterowania i wskaznika stanu;
b) urzadzenia $ciezki schodzenia UHF, systemu monitoréw, urzadzenia zdalnego sterowania i wskaznika stanu;

€ radiolatarni znakujacych VHF lub radioodlegto$ciomierza (DME) zgodnie z punktem 3.5, wraz z powigzanym syste-
mem monitoringu, zdalnej kontroli oraz wskaznika stanu urzadzenia.

Uwaga. Material dotyczqcy wykorzystania DME, jako alternatywy dla radiolatarni znakujqcych w systemie ILS, znajduje sie w do-
datku C rozdziat 2.11.

3.1.21.1  ILS kategorii I, II i Il beda dostarcza¢ informacji na temat stanu operacyjnego wszystkich elementéw naziemnego syste-
mu ILS w wyznaczonych punktach zdalnego sterowania, w sposob nastepujacy:

a) dla wszystkich ILS kategorii Il i kategorii 11, stuzba ruchu lotniczego, uczestniczaca w kontrolowaniu statku powietrz-
nego w koncowym podejsciu, bedzie jednym z wyznaczonych zdalnych punktéw kontrolnych i bedzie otrzymywac in-
formacje dotyczace stanu operacyjnego systemu ILS, z opdznieniem wynikajacym z wymagan §rodowiska operacyjnego
dla ILS kategorii I, jesli ten ILS zapewnia podstawowa stuzbe radionawigacyjna, organ stuzby ruchu lotniczego, uczestni-
czacy w kontrolowaniu statku powietrznego w koncowym podejsciu, bedzie jednym z wyznaczonych zdalnych punktow
kontrolnych i bgdzie otrzymywac informacje dotyczace stanu operacyjnego systemu ILS, z opdznieniem wynikajacym z
wymagan srodowiska operacyjnego.

Uwaga 1. Wskazowki wymagane przez niniejszq norme majq postuzyc jako narzedzie wsparcia funkcji ruchu lotniczego i stosuje sie
odpowiednie wymagania odnosnie czasu (zgodnie z 2.8.1). Wymagania czasowe stosowane do monitorowania funkcji integralnosci
ILS, ktore chroniq statek powietrzny przed niesprawnosciami ILS, wymienione sqw 3.1.3.11.3.1i 3.1.5.7.3.1.

Uwaga 2. Prawdopodobnie system ruchu lotniczego bedzie wymagal dodatkowych uregulowan, ktore mogq okazaé si¢ istotne dla

osiqgniecia petnej zdolnosci operacyjnej kategorii I1l, np. w celu zapewnienia dodatkowego prowadzenia bocznego oraz wzdluznego,
podczas odprowadzania i kotowania, a takze w celu poprawy integralnosci i niezawodnosci systemu.
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3.1.2.2 System ILS bedzie skonstruowany i wyregulowany tak, aby w okreslonej odlegltosci od progu wskazania przyrzadow pokta-
dowych pokazywal podobne przemieszczenie od linii kursu lub $ciezki schodzenia systemu ILS, bez wzgledu na stosowane
instalacje naziemne.

3.1.2.3 Elementy radiolatarni kierunku i $ciezki schodzenia okre$lone w punkcie 3.1.2.1 a) i b) powyzej, ktore tworza czes¢ ILS
kategorii I, beda zgodne przynajmniej ze standardami z punktu 3.1.3 oraz 3.1.5 ponizej, poza tymi, w ktorych zastosowanie
przypisane jest do ILS kategorii II.

3.1.2.4 Elementy radiolatarni kierunku i $ciezki schodzenia okreslone w punkcie 3.1.2.1 a) i b) powyzej, ktore tworza czgs¢ ILS
kategorii Il beda zgodne ze standardami dotyczacymi tych elementow ILS kategorii I, uzupelnionymi i poprawionymi przez
standardy 3.1.3 oraz 3.1.5 ponizej, w ktorych zastosowanie przypisane jest do ILS kategorii II.

3.1.25 Elementy radiolatarni kierunku i $ciezki schodzenia, oraz inne urzadzenia dodatkowe, okreslone w punkcie 3.1.2.1.1 powy-
zej, tworzace czgs¢ ILS kategorii 111, beda zgodne ze standardami dotyczacymi tych elementow w ILS kategorii I i I1, z wy-
jatkiem tych, uzupelionych przez Standardy z punktu 3.1.3 i 3.1.5 ponizej, w ktdrych zastosowanie przypisane jest do ILS
kategorii Il1.

3.1.2.6 Dla zapewnienia dostatecznego poziomu bezpieczenstwa, system ILS bedzie zaprojektowany i utrzymywany w sprawnosci
tak, aby prawdopodobienstwo dziatania w ramach okre$lonych wymogow pracy bylo na wysokim poziomie oraz byto spdj-
ne z kategoria pracy operacyjnej, ktorej dotyczy.

Uwaga. Specyfikacje dla ILS kategorii I i Il przeznaczone sq do osiqgniecia najwigkszego stopnia integralnosci systemu, niezawod-
nosci oraz stabilnosci dziatania w najbardziej trudnych warunkach srodowiskowych. Materiat pomocniczy dotyczqcy osiqgniecia t€go
celu w operacjach o kategoriach 11 i 111 podany jest w punkcie 2.8 dodatku C.

3.1.2.7 W miejscach, w ktorych dwa osobne urzadzenia ILS pracuja na przeciwlegtych koncach jednej drogi startowej, odpowiednia
blokada bedzie zapewnia¢ wytacznie promieniowanie nadajnika obstugujacego uzywany kierunek podejscia, chyba, ze pra-
cujaca operacyjnie radiolatarnia kierunku ILS jest urzadzeniem kategorii I i nie powoduje niebezpiecznych operacyjnie in-
terferencji.

3.1.2.7.1 Zalecenie. W miejscach, gdzie uzywane sq oddzielne urzqdzenia ILS na dwéch przeciwleglych koricach jednej drogi starto-
wej oraz gdzie uzywany bedzie ILS kategorii I w procedurach podejscia i lqdowania z wykorzystaniem autopilota w warun-
kach z widzialnosciq, odpowiednia blokada powinna zapewnia¢ wylqcznie nadawanie radiolatarni kierunku, obstugujqcej
uzywane podejscie, pod warunkiem Ze drugi nadajnik nie jest potrzebny do réwnoczesnej pracy.

Uwaga. W przypadku, gdy nadajq obie radiolatarnie kierunku, istnieje mozliwos¢ interferencji sygnatow obu radiolatarni w okolicy
progu. Dodatkowy material pomocniczy zawarty jest w punkcie 2.1.9 oraz 2.13 dodatku C.

3.1.2.7.2. W miejscach, gdzie urzadzenia ILS obstugujace przeciwlegte konce tej samej drogi startowej lub réznych drdg startowych
na terenie tego samego portu lotniczego, uzywaja tych samych czgstotliwosci, odpowiednia blokada bgdzie zapewniaé wy-
lacznie nadawanie jednego urzadzenia w danym czasie. Podczas przelaczania z jednego urzadzenia ILS na drugie, nada-
wanie z obydwu urzadzen nie powinno by¢ przerwane na dtuzej niz 20 sekund.

Uwaga. — Dodatkowy materiat pomocniczy dotyczqcy obstugi radiolatarn kierunku na kanale o tej samej czestotliwosci, zawarty jest
w punkcie 2.1.9 dodatku C, a takze w rozdziale 4, tomu V.

3.13 Radiolatarnia kierunku VHF i wspétpracujacy monitor

Wprowadzenie.  Specyfikacje w punkcie 3.1.3 dotycza radiolatarni kierunku VHF dostarczajaca albo pewnej informacji prowadza-
cej dla azymutow w zakresie 360 stopni, albo jedynie w ramach okreslonej czesci pokrycia przedniego (zobacz 3.1.3.7.4 ponizej).
Tam, gdzie zainstalowane sa radiolatarnie kierunku, ktore dostarczaja pewnych informacji prowadzacych w ograniczonym sektorze,
beda potrzebne informacje z niektorych, odpowiednio ulokowanych pomocy nawigacyjnych, wraz z odpowiednimi procedurami w
celu zapewnienia, iz kazda mylaca informacja prowadzaca poza sektorem jest niewazna pod wzgledem operacyjnym.

3.1.3.1 Informacje ogolne

3.1.3.1.1 Promieniowanie z systemu antenowego radiolatarni kierunku bedzie wytwarzaé¢ ztozony rozktad pola modulowanego ampli-
tudowo sygnatami o czgstotliwosci 90 Hz 1 150 Hz. Rozktad pola powinien wytwarzaé sektor kursu z jednym sygnatem mo-
dulujacym, przewazajacym po jednej stronie kursu i z drugim sygnalem modulujacym przewazajacym po stronie przeciw-
nej.

3.1.3.1.2 Gdy obserwator zwrdocony jest w strong radiolatarni kierunku od strony podej$cia drogi startowej, glgboko§é modulacji

czgstotliwosci nosnej wywotanej czgstotliwoscia 150 Hz bedzie przewazaé po jego prawej stronie, a z czgstotliwosci 90 Hz
— po stronie lewej.
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3.1.3.1.3 Wszystkie poziome katy wykorzystane do okreslania rozktadu pola radiolatarni kierunku beda wychodzi¢ ze $rodka systemu
antenowego radiolatarni, ktory wytwarza sygnaty uzywane w przednim sektorze kursu.

3.1.3.2  Czestotliwosé¢ radiowa

3.1.3.2.1 Radiolatarnia kierunku bedzie pracowaé w pasmie od 108 do 111,975 MHz. Tam, gdzie uzywana jest jedna czestotliwos¢
nosna, tolerancja czgstotliwosci nie bedzie przekraczaé + 0,005%. Tam, gdzie uzywane sa dwie czgstotliwosci nosne, tole-
rancja czestotliwosci nie bedzie przekracza¢ 0,002%, a nominalne pasmo zajmowane przez no$ne bedzie Symetryczne
wzgledem wyznaczonej czgstotliwosci. Po zastosowaniu wszystkich tolerancji, odstep pomigdzy czgstotliwosciami no$nymi
nie bedzie mniejszy niz 5 kHz i nie wigkszy niz 14 kHz.

3.1.3.2.2 Sygnat radiolatarni kierunku bedzie spolaryzowany poziomo. Spolaryzowana pionowo skladowa promieniowania na linii
kursu nie bedzie przekracza¢ wartosci odpowiadajacej blgdowi DDM wynoszacemu 0,016 w momencie, gdy statek po-
wietrzny znajduje si¢ na linii kursu i ma 20 stopniowe przechylenie w stosunku do horyzontu.

3.1.3.2.2.1 Dila radiolatarni kierunku kategorii II, spolaryzowana pionowo sktadowa promieniowania na linii kursu nie bedzie prze-
kraczaé warto$ci, odpowiadajacej btedowi DDM wynoszacemu 0,008 w chwili, gdy statek powietrzny znajduje si¢ na li-
nii kursu i ma 20-stopniowe przechylenie w stosunku do horyzontu.

3.1.3.2.2.2 Dla radiolatarni kierunku kategorii III, spolaryzowana pionowo sktadowa promieniowania wewnatrz sektora ograniczo-
nego warto$cia 0,02 DDM po obydwu stronach linii kursu nie bgdzie przekraczaé wartosci odpowiadajacej btedowi DDM
wynoszacemu 0,005 w chwili, gdy statek powietrzny znajduje si¢ na linii kursu i ma 20 stopniowe przechylenie w stosun-
ku do horyzontu.

3.1.3.2.3 Dla radiolatarni kierunku kategorii III, sygnaly emitowane przez nadajnik nie beda zawiera¢ sktadowych, ktore wptywaja w
sposob widoczny na fluktuacje linii kursu o warto$¢ migdzyszczytowa wigksza niz 0,005 DDM, w pasmie o czg¢stotliwosci
od 0,01 Hz do 10 Hz.

3.1.3.3 Pokrycie

Uwaga.- Material pomocniczy dotyczqcy pokrycia radiolatarni kierunku znajduje si¢ w punkcie 2.1.10 i na rysunkach C-7A, C-7B, C-
8A i C-8B dodatku C.

3.1.3.3.1 Radiolatarnia kierunku bedzie zapewnia¢ sygnaty wystarczajace, aby pozwoli¢ na zadowalajaca pracg typowej instalacji
poktadowej w obrebie pokrycia sektoréw radiolatarni kierunku i $ciezki schodzenia. Sektor pokrycia radiolatarni kierunku
bedzie rozciagac si¢ od srodka systemu antenowego radiolatarni kierunku na odleglosci:

46,3 km (25 NM) w przedziale + 10 stopni od przednie;j linii kursu;
31,5 km (17 NM) migdzy 10 i 35 stopniem od przedniej linii kursu;
18,5 km (10 NM) powyzej = 35 stopni, od przedniej linii kursu, jesli pokrycie jest zapewniane;

Tam, gdzie podyktowane jest to warunkami topograficznymi lub pozwalaja na to wymogi eksploatacyjne, granice pokrycia mozna
zmniejszy¢ do 33,3 km (18 NM) wewnatrz + 10-stopniowego sektora i do 18,5 km (10 NM) wewnatrz pozostatego pokrycia wowczas,
gdy alternatywne srodki nawigacyjne zapewniaja dostateczne pokrycie wewnatrz obszaru posredniego podej$cia. Sygnaty radiolatarni
kierunku beda odbierane w okreslonych odlegtosciach na i powyzej wysokosci 600 m (2000 ft) nad progiem lub 300 m (1000 ft) nad
najwyzszym punktem, znajdujacym si¢ w obszarze posredniego i koncowego podejscia, w zaleznosci od tego ktora jest wigksza, z
wyjatkiem, jesli istnieje potrzeba ochrony charakterystyk ILS i wymagania operacyjne pozwalaja, dolna granica pokrycia na katach
poza 15 stopni od przedniej linii kursu bedzie rosta liniowo od jej wysokosci na 15 stopniach do wysokosci 1 350 m (4 500 ft) powy-
zej poziomu progu na 35 stopniach od przedniej linii kursu. Sygnaly beda odbieralne na okreslonych wyzej odlegtosciach, do ptasz-
czyzny rozciagajacej si¢ na zewnatrz systemu antenowego radiolatarni kierunku nachylonej pod katem 7 stopni w stosunku do hory-
zontu.

Uwaga. — Jesli jednoczesnie przeszkody przebijajq dolnq plaszczyzne, zamiarem jest nie zapewniac prowadzenia ponizej linii horyzon-
tu.

3.1.3.3.2 We wszystkich czgsciach obszaru pokrycia okre§lonych w punkcie 3.1.3.3.1, innych niz okre$lone w punkcie 3.1.3.3.2.1,
3.1.3.3.2.2 oraz 3.1.3.3.2.3, natezenie pola nie bedzie mniejsze niz 40 uV/m ( minus 114 dBW/m?).

Uwaga. Powyzsze minimalne natezenie pola wymagane jest, aby zapewni¢ zadowalajqce wykorzystanie operacyjne radiolatarni
kierunku ILS.

3.1.3.3.21  Dila radiolatarni kierunku kategorii I, minimalne natgzenie pola na Sciezce schodzenia systemu ILS oraz w obrgbie
sektora kursu radiolatarni kierunku w odlegtosci 18,5 km (10 NM) na wysokosci 60 m (200 ft) nad ptaszczyzna pozio-
ma, zawierajaca prog, nie bedzie mniejsze niz 90 pV/m (minus 107 dBW/m?).
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3.1.33.22 Dla radiolatarni kierunku kategorii II, minimalne nat¢zenie pola na $ciezce schodzenia systemu ILS oraz w obrgbie
sektora kursu radiolatarni kierunku nie bedzie mniejsze niz 100 pV/m (minus 106 dBW/m?) w odlegtosci 18,5 km
(10 NM), zwickszajac sie do nie mniej niz 200 uV/m (minus 100 dBW/m?) na wysokosci 15 m (50 ft) nad ptaszczyzna
pozioma, zawierajaca prog.

3.1.3.3.23  Dla radiolatarni kierunku kategorii III, minimalne natg¢Zenie pola na Sciezce schodzenia systemu ILS oraz w obrgbie
sektora kursu radiolatarni kierunku nie bedzie mnigjsze niz 100 pV/m (minus 106 dBW/m?) w odleglosci 18,5 km (10
NM), zwickszajac si¢ do nie mniej niz 200 pV/m (minus 100 dBW/m?) na wysokosci 6 m (20 ft) ponad plaszczyzna
pozioma zawierajaca prog. Od tego punktu do nastgpnego, znajdujacego si¢ 4 m (12 ft) nad linia centralng drogi star-
towej 1 300 m (1000 ft) od progu w kierunku radiolatarni kierunku oraz dalej od tego punktu na wysokosci 4 m (12 ft)
wzdhuz grogi startowej w kierunku radiolatarni kierunku, natezenie pola nie bedzie nizsze niz 100 pV/m (minus 106
dBW/m®).

Uwaga. Natezenia pol podane w punktach 3.1.3.3.2.2 i 3.1.3.3.2.3, sq niezbedne w celu zapewnienia stosunku sygnatu do szumu,

wymaganego dla polepszonej integralnosci.

3.1.3.3.3 Zalecenie. Powyzej 7 stopni poziomy sygnalow bedq zmniejszone do najnizszej mozliwej wartosci.

Uwaga 1. Wymogi zawarte w punktach 3.1.3.3.1, 3.1.3.3.2.1 oraz 3.1.3.3.2.2 i 3.1.3.3.2.3, oparte sq na zalozeniach, ze statek po-
wietrzny zmierza bezposrednio w kierunku urzqdzenia.

Uwaga 2. Material pomocniczy dotyczqcy istotnych parametrow odbiornika poktadowego, podany jest w punktach 2.2.2 i 2.2.4 dodat-
ku C.

3.1.3.3.4 Gdy pokrycie zostaje osiagnigte przez dwuczgstotliwosciowa radiolatarnig kierunku, jedna czgstotliwo$¢ nosna zapewniaja-
ca charakterystyke promieniowania w sektorze kursu przedniego, a druga — na zewnatrz tego sektora, to stosunek natezenia
pol obu nosnych w obrgbie przestrzeni sektora kursu przedniego, do granic pokrycia okreslonych w punkcie 3.1.3.3.1 powy-
zej, nie begdzie mniejszy niz 10 dB.

Uwaga. Material pomocniczy dotyczqcy radiolatarni kierunku zapewniajqcych pokrycie przy pomocy dwoch czestotliwosci nosnych

podany jest w uwadze do punktu 3.1.3.11.2 ponizej oraz w punkcie 2 dodatku C.

3.1.3.3.5 Zalecenie. Dla radiolatarni kierunku kategorii IIl, stosunek natezenia pol dwéch nosnych wewnqtrz przestrzeni sektora
kursu przedniego nie powinien by¢ mniejszy niz 16 dB.
3.1.3.4  Struktura kursu

3.1.3.4.1 Dla radiolatarni kierunku kategorii I, ugigcie linii kursu nie bedzie mie¢ amplitud przekraczajacych nast¢pujace wartosci:
Amplituda (DDM)
(prawdopodobienstwo 95%)

Strefa

Zewngtrzna granica pokrycia do punktu ,,A” systemu ILS 0,031

0,031 w punkcie ,,A"
zmniejszajaca liniowo do 0,015 w punkcie ,,B” systemu ILS
Punkt ,,.B” do punktu ,,C” systemu ILS 0,015

Punkt ,,A” do punktu ,,B” systemu ILS

3.1.3.4.2 Dla radiolatarni kierunku kategorii II i II, ugigcia linii kursu nie beda posiada¢ amplitud przekraczajacych nastgpujace war-
tosci:

Amplituda (DDM)

Strefa (prawdopodobieristwo 95%)

Zewngtrzna granica pokrycia do punktu ,,A” systemu ILS 0,031

0,031 w punkcie ,,A”
zmniejszajaca sig liniowo do 0,015 w punkcie ,,B” systemu ILS

Punkt ,,A” do punktu ,,B” systemu ILS

Punkt ,,B” do podstawy odniesienia systemu ILS 0,005

oraz tylko dla kategorii I11:

Podstawa odniesienia do punktu ,,D” systemu ILS 0,005

0,005 w punkcie ,,D"
zmniejszajaca sig liniowo do 0,010 w punkcie ,,E” systemu ILS

Punkt ,,D” do punktu ,,E” systemu ILS

Uwaga 1. Amplitudy, do ktorych odnoszq sie punkty 3.1.3.4.1 oraz 3.1.3.4.2, sq wartosciami DDM wynikajqcymi z ugie¢ mierzonych
na sredniej linii kursu, przy prawidtowym jej ustawieniu.

Uwaga 2. Material pomocniczy dotyczqcy struktury kursu radiolatarni kierunku, podany jest w punktach 2.1.4, 2.1.6 oraz 2.1.7 dodat-
ku C.
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3.1.35 Modulacja nosnej

3.1.35.1 Nominalna glgboko$¢ modulacji czgstotliwosci nosnej, wynikajaca z czgstotliwosci modulujacych 90 Hz i 150 Hz, bedzie
wynosi¢ 20% wzdtuz linii kursu.

3.1.35.2  Glegbokos¢ modulacji czgstotliwosci nosnej, wynikajaca z czgstotliwosci modulujacych 90 Hz i 150 Hz, bedzie miescic si¢

w

przedziale wartoéci granicznych 18 i 22%.

3.1.35.3  Dla czgstotliwosci modulujacych zastosowane begda nastgpujace tolerancje:

a)
b)

©)
d)

€)

3.1.35.31

3.1.35.3.2

3.1.35.33

a)
b)

czestotliwosci modulujace beda wynosi¢ 90 Hz i 150 Hz z doktadnoscia + 2,5%);

czestotliwosci modulujace beda wynosi¢ 90 Hz i 150 Hz z doktadnoscia + 1,5% dla instalacji kategorii I1;
czestotliwosci modulujace beda wynosi¢ 90 Hz i 150 Hz z doktadnoscia + 1% dla instalacji kategorii 111;
calkowita zawarto$¢ harmonicznych czestotliwo$ci modulujacej 90 Hz nie bedzie przekraczaé 10%; dodatkowo,
dla radiolatarni kierunku kategorii III, druga harmoniczna czgstotliwosci modulujacej 90 Hz nie bedzie przekra-
czac 5%;

catkowita zawarto$¢ harmonicznych czestotliwo$ci modulujacej 150 Hz nie bedzie przekraczaé 10%.

Zalecenie. Dla urzqdzen ILS kategorii I czestotliwosci modulujqce bedq wynosi¢ 90 Hz i 150 Hz z dokiadnosciq
+1,5%, o ile mozliwe jest to do zrealizowania.

Dla radiolatarni kierunku kategorii III, glgboko$¢ modulacji amplitudy czgstotliwosci nos$nej czgstotliwoscia zasilania,
lub jej harmonicznymi lub innymi niepozadanymi sktadowymi, nie bedzie przekracza¢ 0,5%. Harmoniczne zasilania
lub inne niepozadane sktadowe zaktocajace, ktére moga modulowaé wzajemnie z czgstotliwoscia 90 Hz 1 150 Hz, lub z
ich harmonicznymi wytwarzajac fluktuacje linii kursu, nie beda przekracza¢ 0,05% glgbokosci modulacji czestotliwo-
$ci nosne;j.

Czgstotliwosci modulujace beda zsynchronizowane fazowo tak, aby w obrgbie potowy sektora kursu demodulowane
przebiegi 90 Hz i 150 Hz przechodzily przez 0, w tym samym kierunku w zakresie:

dla radiolatarni kierunku kategorii I i 11: 20 stopni oraz
dla radiolatarni kierunku podejscia kategorii I11: 10 stopni,

wzglednego przesunigcia fazy czgstotliwosci 150 Hz, co pot cyklu zespolonego przebiegu 90 Hz i 150 Hz.

Uwaga 1. Definicja takiej zaleznosci fazowej nie sugeruje wymogu pomiaru fazy w sektorze potowy kursu.

Uwaga 2. Material pomocniczy dotyczqcy tego typu pomiaru podany jest na rysunku C-6 dodatku C.

3.1.35.34

a)
b)

3.1.35.35

W dwuczgstotliwosciowych radiolatarniach kierunku, punkt 3.1.3.5.3.3 bedzie stosowany do kazdej nosnej. Dodatko-
wo, czestotliwos¢ modulujaca 90 Hz jednej nosnej bedzie zsynchronizowana fazowo z czestotliwosciag modulujaca 90
Hz drugiej nosne;j tak, aby ich demodulowane przebiegi przechodzily przez 0 w tym samym kierunku z doktadnoscia
fazy:

dla nadajnikow kierunku podejscia kategorii I i II: 20 stopni oraz

dla nadajnikéw kierunku podejscia kategorii I11: 10 stopni,

wzglednego przesunigceia fazy czgstotliwosci 90 Hz. Podobnie, czgstotliwosci 150 Hz obu nosnych beda zsynchronizo-
wane fazowo tak, aby ich demodulowane przebiegi przechodzilty przez 0 w tym samym kierunku w zakresie:

1) dla nadajnikow kierunku podejscia kategorii I i II: 20 stopni oraz
2) dla nadajnikéw kierunku podejécia kategorii II1: 10 stopni,
wzglednego przesunigcia fazy czgstotliwosci 150 Hz.

Alternatywne dwuczgstotliwosciowe systemy radiolatarni kierunku wykorzystujace fazowanie sygnatéw audio, réznia-
ce si¢ od warunkow opisanych w punkcie 3.1.3.5.3.4 beda dopuszczone. W takim alternatywnym systemie fazowanie
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czestotliwoscei 90 Hz — 90 Hz oraz 150 Hz - 150 Hz bedzie regulowane do ich nominalnych wartosci w zakresie opisa-
nym w punkcie 3.1.3.5.3.4.

Uwaga. Powyzsze postgpowanie ma na celu zapewnienie poprawnego dziatania odbiornika poktadowego w rejonie oddalonym od
linii kursu, gdzie natezenia sygnatow dwoch nosnych sq w przyblizeniu réwne.

3.1.35.3.6  Zalecenie. Suma glebokosci modulacji czestotliwosci nosnej, wynikajqca z modulacji czestotliwosciami 90 Hz i 150 Hz
nie powinna przekraczac¢ 60% lub by¢ mniejsza niz 30% w obszarze wymaganego pokrycia.

3.1.3.5.3.6.1 Dla urzadzen zainstalowanych po raz pierwszy po 1 stycznia 2000 suma gigbokosci modulacji czgstotliwosci nosnej,
wynikajaca z czgstotliwosci modulujacych 90 Hz i 150 Hz nie bedzie przekracza¢ 60% lub by¢ mniejsza niz 30% w
obszarze wymaganego pokrycia.

Uwaga 1. W przypadku, gdy suma glebokosci modulacji jest wigksza niz 60% dla radiolatarni kierunku kategorii I, nominalna czu-
to$¢ przemieszczania moze by¢ regulowana zgodnie z opisem w punkcie 3.1.3.7.1, w celu osiggniecia powyzszych limitéw dla modula-
cji.

Uwaga 2. Dla systemow dwuczestotliwosciowych, standard dla maksymalnej sumy glebokosci modulacji nie obowiqzuje na azymu-
tach lub w poblizu azymutow, gdzie poziomy sygnalu nosnej kursu i wyrazistosci majq rownq amplitude (np. na azymutach, gdzie oba
systemy nadawcze majq znaczny udziat w catkowitej glebokosci modulacji).

Uwaga 3. Standard dla minimalnej sumy glebokosci modulacji oparty jest na poziomie alarmu, ustawionego na wartos¢ 30%, jak
podano w punkcie 2.3.3 dodatku C.

3.1.35.3.7  Wykorzystujac radiolatarni¢ kierunku do tacznosci radiotelefonicznej, suma gtebokosci modulacji czgstotliwosei no-
$nej, wynikajacej z czestotliwosci 90 Hz i 150 Hz nie bedzie przekracza¢ 65% w zakresie 10 stopni od linii kursu oraz
nie bedzie przekracza¢ 78% w zadnym innym punkcie wokot radiolatarni kierunku.
3.1.3.5.4 Zalecenie. Niepozadane modulacje czestotliwosci i fazy na czestotliwosci fali nosnej radiolatarni kierunku systemu ILS,
ktore mogq wptywac na wartosci DDM wyswietlane na poktadowych odbiornikach kierunku, bedq zmniejszone do wartoSci
praktycznej.
Uwaga. Stosowny materiat pomocniczy podany jest w punkcie 2.15 dodatku C.

3.1.3.6  Dokladnos¢ ustawienia kursu

3.1.36.1 Srednia linia kursu bedzie ustawiona i utrzymywana w granicach, odpowiadajacych nastepujacym odchyleniom od
centralnej linii drogi startowej, w punkcie odniesienia systemu ILS:

a) dla radiolatarni kierunku kategorii I: + 10,5 m (35 ft) lub odpowiednik liniowy wynoszacy 0,015 DDM, w zalezno$ci
od tego, ktora warto$¢ jest mniejsza;

b) dla radiolatarni kierunku kategorii Il: + 7,5 m (25 ft);
c) dla radiolatarni kierunku kategorii I11: =3 m (10 ft).
3.1.36.2 Zalecenie. — Dla radiolatarni kierunku kategorii II, Srednia linia kursu powinna by¢ ustawiona i utrzymywana w
przedziatach odpowiadajqcych wartosci + 4,5 m (15 ft) odchylenia od centralnej linii drogi startowej, w punkcie od-
niesienia systemu ILS.
Uwaga 1. Zaleca sie, aby instalacje kategorii II i III byly ustawiane i utrzymywane tak, zeby wartosci graniczne z punktow 3.1.3.6.1
oraz 3.1.3.6.2 byly osiqgane sporadycznie. Zaleca si¢ rowniez, aby konstrukcja i dziatanie catego naziemnego systemu ILS charakte-
ryzowalo sie wystarczajqcq integralnosciq dla osiqgniecia tego celu.
Uwaga 2. Zaleca sie, aby nowe instalacje kategorii 1l spetniaty wymogi z punktu 3.1.3.6.2 powyzej.
Uwaga 3. Material pomocniczy na temat pomiarow ustawienia kursu radiolatarni kierunku podany jest w punkcie 2.1.3 dodatku C.
3.1.3.7  Czutos¢ przemieszczania
3.1.3.7.1 Nominalna czuto$¢ przemieszczania w obrebie potowy sektora kursu w punkcie odniesienia systemu ILS, bedzie wyno-
si¢ 0,00145 DDM/m (0,00044 DDM/ft) z wyjatkiem radiolatarn kierunku kategorii I, dla ktérych nominalna czutos¢
przemieszczania nie moze by¢ spetniona, czuto§é przemieszczania bedzie ustawiona jak najblizej tej warto$ci. Nominalna

czuto$¢ przemieszcezania dla radiolatarni kierunku kategorii I, zainstalowanej na drodze startowej o kodzie 1 oraz 2, be-
dzie osiagnigta w punkcie ,,B” systemu ILS. Maksymalny kat sektora kursu nie bgdzie przekracza¢ 6 stopni.
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Uwaga. Kody 1i 2 drogi startowej okreslone zostaly w Zalqczniku 14.

3.13.7.2 Boczna czuto$¢ przemieszczania bedzie ustawiona i utrzymywana w przedziale wartoéci granicznych, wynoszacych
plus minus :
a) 17% nominalnej wartos$ci dla urzadzen kategorii I i II;
b) 10% nominalnej wartosci dla urzadzen kategorii III.
31373 Zalecenie. Czufos¢é przemieszczania dla ILS kategorii II, tam gdzie jest to mozliwe, powinna by¢é ustawiana i utrzymy-

wana w przedziale wartosci granicznych + 10%.

Uwaga 1. Wartosci podane w punktach 3.1.3.7.1, 3.1.3.7.2 oraz 3.1.3.7.3 oparte zostaly na nominalnej szerokosci sektora wynoszqcej
210 m (700 ft) w odpowiednim punkcie, np. punkcie ,,B” systemu ILS na drogach startowych o kodach 1 i 2 oraz w punkcie odniesie-
nia systemu ILS na innych drogach startowych.

Uwaga 2. Material pomocniczy na temat ustawienia i czutosSci przemieszczania dwuczestotliwosciowych radiolatarni kierunku, poda-
ny jest w punkcie 2.7 dodatku C.

Uwaga 3. Material pomocniczy na temat pomiaru czutosci przemieszczenia radiolatarni kierunku podany jest w punkcie 2.9 dodatku

C.

3.1.3.74 Wzrost DDM bedzie liniowy wzglgdem przemieszczania katowego od przedniej linii kursu (gdzie DDM wynosi 0) az
do kata po jednej ze stron przedniej linii kursu, gdzie DDM wynosi 0,180. Od tego kata do + 10 stopni, DDM nie be-
dzie mniejszy niz 0,180. W przedziale od + 10 stopni do + 35 stopni, DDM nie bedzie mniejszy niz 0,155. Tam, gdzie
wymagane jest pokrycie poza sektorem o wartosci + 35 stopni, DDM w tym obszarze pokrycia, z wylaczeniem sektora
kursu tylnego, nie bedzie mniejszy niz 0,155.

Uwaga 1. Liniowos¢ zmiany DDM wzgledem przemieszczania kqtowego jest szczegolnie wazna w sqsiedztwie linii kursu.

Uwaga 2. Powyzszy DDM w sektorze 10-35 stopni ma by¢ uwazany za minimalny wymog do uzycia systemu ILS jako pomocy do
ladowania. Tam, gdzie jest to mozliwe wieksza wartos¢ DDM wynoszqca np. 0,180 bedzie korzystniejsza, dla statkow powietrznych o
duzej predkosci, w wykonywaniu przechwycen sygnatu pod duzym kqtem w odlegtosciach pozqdanych operacyjnie, pod warunkiem, ze
spetnione sq warunki dla %owej wartosci modulacji z punktu 3.1.3.5.3.6.

Uwaga 3. Tam, gdzie jest to mozliwe, poziom przechwytywania sygnatu radiolatarni kierunku w systemach automatycznej kontroli
lotu ma by¢ ustawiony na wartosé¢ 0,175 DDM lub mniejszq, w celu unikniecia blednych przechwycen sygnatu radiolatarni kierunku
podejscia.

3.1.38 Nadawanie glosem
31381 Radiolatarnie kierunku kategorii I 1 Il moga zapewnié¢ rownoczesna obstugg kanatu tacznosci radiotelefonicznej typu

ziemia-powietrze z sygnatami nawigacyjnymi i identyfikacyjnymi pod warunkiem, ze tego typu operacja w zaden spo-
sob nie bedzie kolidowa¢ z podstawowa funkcja radiolatarni kierunku.

3.1.3.8.2 Radiolatarnie kierunku kategorii III nie bgda zapewniaé tego typu funkcji, z wyjatkiem urzadzen, w ktorych wyelimi-
nowano mozliwos¢ interferencji z sygnalem nawigacyjnym.

3.1.3.8.3 W przypadku gdy kanat jest zapewniony, bedzie odpowiada¢ nastgpujacym standardom:

3.1.3831 Kanat bedzie znajdowaé si¢ na tej samej, lub tych samych czgstotliwosciach no$nych, uzytych do funkcjonowania

radiolatarni kierunku, promieniowanie natomiast bedzie spolaryzowane poziomo. W przypadku modulowania glosem
dwoéch nosnych, wzgledne fazy modulacji na obydwu nosnych nie beda powodowaé pojawienia si¢ braku sygnatu
wewnatrz obszaru pokrycia radiolatarni kierunku.

3.1.3.8.3.2 Glebokos$¢ modulacji szczytowej nosnej lub nosnych, wynikajaca z tacznosci radiotelefonicznej, nie bedzie przekra-
cza¢ 50%, ale bedzie regulowana tak, aby:

a) stosunek glebokosci modulacji szczytowej, wynikajacej z tacznosci radiotelefonicznej do tej, wynikajacej z modulacji
sygnatem identyfikacyjnym wynosit okoto 9:1;

b) suma modulacji, wynikajaca z korzystania z kanatu radiotelefonicznego, z sygnatéw nawigacyjnych oraz sygnatow
identyfikacyjnych, nie bedzie przekraczaé¢ 95%.

3.1.3.8.33 Charakterystyka czgstotliwosci akustycznej kanatu radiotelefonicznego bedzie ptaska w 3 dB przedziale wzglgdem
poziomu przy 1000 Hz w zakresie czgstotliwosci od 300 do 3000 Hz.
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3.1.39

3.139.1

3.1.39.2

3.1.3.93

3.1.394

3.1.3.10

3.1.3.10.1

3.1.3.10.2

3.1.3.10.2.1

3.1.3.11

3.13111

a)
b)
3.1.3.11.2

a)

b)

Identyfikacja

Radiolatarnia kierunku bgdzie zapewnia¢ rownoczesne przesytanie sygnatu identyfikacyjnego, specyficznego dla drogi
startowej oraz kierunku podej$cia, na tej samej lub tych samych czgstotliwosciach nosnych, jak te uzyte do funkcjo-
nowania radiolatarni kierunku. Przesytanie sygnatu identyfikacyjnego nie bedzie w zaden sposob kolidowac z podsta-
wowa funkcja radiolatarni kierunku.

Sygnat identyfikacyjny bedzie wytwarzany przez modulacjg klasy A2A czgstotliwosci nos$nej lub nosnych, uzywajac
czgstotliwosci modulacyjnej o wartosci 1020 Hz w przedziale = 50 Hz. Glgbokos¢ modulacji bgdzie miesci¢ si¢ w
przedziale wartosci granicznych 5-15%. W sytuacji, gdy zapewniony jest kanat facznosci radiotelefonicznej, gigbo-
ko$¢ modulacji bedzie przystosowana tak, aby stosunek glgbokosci modulacji szczytowej, wynikajacej z tacznosci ra-
diotelefonicznej do tej wynikajacej z modulacji sygnalu identyfikacyjnego, wynosit 9:1 (zobacz punkt 3.1.3.8.3.2).
Emisja przenoszaca sygnat identyfikacyjny bedzie spolaryzowana poziomo. W przypadku, gdy dwie no$ne zmodulo-
wane sg przez sygnat identyfikacyjny, wzgledna faza modulacji nie bedzie powodowaé pojawienia si¢ braku sygnatu
wewnatrz obszaru pokrycia radiolatarni kierunku.

Sygnat identyfikacyjny bedzie wykorzystywa¢ Migdzynarodowy Alfabet Morse’a i bedzie sktadac si¢ z dwoch lub
wigcej liter. Moze by¢ poprzedzony znakiem Migdzynarodowego Alfabetu Morse’a oznaczajacym literg ,,I”, po kto-
rym nastapi krotka przerwa, w sytuacji gdzie niezbgdne jest rozréznienie urzadzenia systemu ILS od innych urzadzen
nawigacyjnych w bezposrednim obszarze operacyjnym.

Sygnat identyfikacyjny bedzie przesylany za pomoca kropek i kresek z predkoscia odpowiadajaca w przyblizeniu
siedmiu stowom na minute, i bgdzie powtarzany w rdwnych przedzialach czasu, nie mniej niz sze§¢ razy na minute,
przez caty czas, w ktoérym radiolatarnia kierunku jest dostgpna do uzytku. W przypadku, gdy sygnaty radiolatarni kie-
runku nie sa dostgpne, np. w efekcie usunigcia komponentéw nawigacyjnych lub podczas konserwacji, badz w czasie
pracy na tescie, sygnat identyfikacyjny bedzie wyttumiony. Czas trwania kropek bedzie wynosi¢ 0,1-0,160 sekundy.
Czas trwania kresek bedzie standardowo trzy razy dluzszy niz czas trwania kropek. Odstep czasowy pomigdzy krop-
kami i/lub kreskami bedzie rowny czasowi trwania jednej kropki + 10%. Odstep czasowy pomiedzy stowami nie be-
dzie krotszy niz czas trwania trzech kropek.

Posadowienie

Dla urzadzen kategorii II i III, system antenowy radiolatarni kierunku bedzie zainstalowany na koncu drogi startowej i
na przedtuzeniu jej linii centralnej, a sprzgt bedzie tak wyregulowany, aby linie kursu znajdowaly si¢ w ptaszczyznie
pionowej zawierajacej linie centralng obstugiwanej drogi startowej. Wysoko$¢ i potozenie anteny bedzie zgodna z za-
sadami zapewniajacymi minimalne przewyzszenie nad przeszkodami.

Dla urzadzen kategorii I, system antenowy radiolatarni kierunku bedzie zainstalowany i wyregulowany jak w
3.1.3.10.1, chyba ze specyfika lokalizacji zmusza do umieszczenia systemu antenowego z offsetem w stosunku do linii
centralnej drogi startowej.

System radiolatarni kierunku z offsetem bedzie zainstalowany i wyregulowany zgodnie z przepisami dla offsetu ILS w
Procedurach stuzb zeglugi powietrznej — Operacje statkow powietrznych (PANS-OPS) (Doc 8168), tom Il i standardy
radiolatarni kierunku begda odnosi¢ si¢ do zwiazanego fikcyjnego punktu progu.

Monitorowanie

Automatyczny system monitorujacy bedzie dostarczaé ostrzezenie do wyznaczonych punktéw kontrolnych i powodo-
wa¢ wykonanie jednej z ponizszych czynnoS$ci, w przedziale czasowym okreslonym w punkcie 3.1.3.11.3.1 ponizej, w
przypadku utrzymywania sig¢ ktorego$ z warunkow z punktu 3.1.3.11.2 ponizej:

zaprzestanie nadawania;

usunigcie sktadowych nawigacyjnych i identyfikacyjnych z nosne;j;

Warunki wymagajace zainicjowania akcji monitora beda nastgpujace:

dla radiolatarni kierunku kategorii I, przesunigcie $redniej linii kursu od centralnej linii drogi startowej o wigcej niz
10,5 m (35 ft) lub 0,015 DDM, w zaleznosci od tego, ktora warto$¢ jest mniejsza, w punkcie odniesienia systemu ILS;

dla radiolatarni kierunku kategorii II, przesunigcie $redniej linii kursu od centralnej linii drogi startowej odpowiadajace
warto$ci wigkszej niz 7,5 m (25 ft) w punkcie odniesienia systemu ILS;
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c) dla radiolatarni kierunku kategorii III, przesunigcie $redniej linii kursu od centralnej linii drogi startowej odpowiadaja-
ce wartosci wigkszej niz 6 m (20 ft) w punkcie odniesienia systemu ILS;

d) w przypadku jednoczgstotliwo$ciowych radiolatarni kierunku, zmniejszenie si¢ mocy wyjsciowej do wartosci takiej ze
zaden z wymogow punktow 3.1.3.3, 3.1.3.4 oraz 3.1.3.5 powyzej nie jest spetniony lub do wartosci mniejszej niz 50%
warto$ci normalnej (ktorykolwiek warunek wystapi pierwszy);

e) w przypadku dwuczestotliwosciowych radiolatarni kierunku podejécia, zmniejszenie si¢ mocy wyjsciowej ktorejkol-
wiek no$nej do warto$ci mniejszej niz 80%, chyba ze dopuszczalne jest dalsze zmniejszanie sig, do warto$ci pomigdzy
80% i 50% warto$ci normalnej, pod warunkiem, ze radiolatarnia kierunku bedzie wciaz spetniata wymogi z punktow
3.1.3.3,3.1.3.4 oraz 3.1.3.5 powyzej;

Uwaga. Zmiana czestotliwosci powodujqca utrate roznicy czestotliwosci okreslonej w punkcie 3.1.3.2.1 powyzej, moze powodowaé
niebezpieczne sytuacje. Problem ten posiada znaczenie operacyjne dla instalacji kategorii 11 i 11I. Jesli jest to niezbedne,
problem ten mozna wyeliminowa¢ odpowiednimi ustaleniami odnosnie monitorowania lub poprzez korzystanie z wysoce nie-
zawodnych uktadow.

) zmiana czulosci przemieszczania o warto$¢ wigksza niz 17% od nominalnej wartosci dla urzadzenia radiolatarni kie-
runku.

Uwaga. Przy doborze wartosci mocy do wykorzystania w monitoringu, o ktorym mowa w punkcie 3.1.3.11.2 e) powyzej, nalezy zwro-
ci¢ sie szczegolng uwage na pionowq oraz poziomq strukture wiqzki (wiqzka pionowa wynikajqca z réznicy w wysokosci an-
teny) w systemie dwuczestotliwosciowym. Wieksze zmiany w stosunku mocy pomiedzy nosnymi mogq doprowadzi¢ do zbyt
niskiego poziomu sygnatu wyrazistoSci oraz blednych kursow w strefie poza kursem, do granic wymaganego pokrycia pio-
nowego, okreslonych w punkcie 3.1.3.3.1 powyzej.

3.1.3.11.2.1 Zalecenie. W przypadku dwuczestotliwosciowych radiolatarni kierunku, warunki wymagajqce zainicjowania akcji
monitora bedq obejmowaé przypadek, kiedy DDM w wymaganym obszarze pokrycia, przekraczajqcym + 10 stopni od
linii kursu przedniego, z wylqczeniem sektora kursu tylnego, spadnie ponizej 0,155.

3.13.113 Catkowity czas nadawania sygnatu, wlacznie z okresami(em) nienadawania sygnatu, poza warto$ciami granicznymi,
okre§lonymi w a), b), ¢), d), e) oraz f) punktu 3.1.3.11.2 powyzej, bedzie minimalny, zgodny z wymaganiem unikania
przerw w ustudze nawigacyjnej, zapewnianej przez radiolatarni¢ kierunku.

3.1.3.11.3.1  Catkowity czas, o ktorym mowa w punkcie 3.1.3.11.3 pod zadnym wzgledem nie bgdzie przekraczac:

10 sekund dla radiolatarni kierunku kategorii I;
4 sekund dla radiolatarni kierunku kategorii I;
2 sekund dla radiolatarni kierunku kategorii 1.

Uwaga 1. Okreslone catkowite okresy czasu nadawania sygnatu sq nieprzekraczalnymi wartosciami granicznymi i majq na celu

ochrone statku powietrznego w koricowych fazach podchodzenia do ladowania przed przediuzajacym sie i powtarzajqcym sie czasem,

gdy radiolatarnia kierunku pracuje poza wartosciami granicznymi monitora. Z tego powodu, zawierajq one nie tylko wstepne okresy
pracy poza tolerancjq, ale rowniez catkowity(e) okres(y) nadawania poza tolerancja, wiqcznie z okresem(ami) nienadawania sygnatu

i czas wymagany do usuniecia komponentow nawigacji i identyfikacji z nosnej, ktore mogq wystapic¢ podczas przywracania ustugi, np.

w czasie kolejnego funkcjonowania monitora i by¢ wynikiem przelqczenia urzqdzen radiolatarni kierunku lub jego elementow.

Uwaga 2. Z operacyjnego punktu widzenia, informacje prowadzqce nie bedq nadawane poza wartosciami granicznymi monitora, po
podanych okresach czasu, a dalsze proby przywrocenia ustugi bedq zaniechane na okres 20 sekund.

3.1.3.11.3.2  Zalecenie. Catkowity okres z punktu 3.1.3.11.3.1 powinien by¢ skrécony tak, aby nie przekraczal 2 sekund dla radio-
latarni kierunku kategorii Il oraz 1 sekundy dla radiolatarni kierunku kategorii I11.

3.13.114 Konstrukcja i dziatanie systemu monitorujacego bedzie zgodne z wymogiem, aby w przypadku awarii systemu moni-
torujacego sygnaty nawigacyjne i sygnaty identyfikacji zostaly wylaczone, a ostrzezenie zostato dostarczone do wy-

znaczonych punktéw zdalnej kontroli.

Uwaga. Materiat pomocniczy dotyczqcy projektowania i obstugi systemow monitorujqcych podany jest w punkcie 2.1.7 dodatku C.

3.1.3.12 Wymagania dotyczqce integralnosci i ciqgtosci pracy
3.13121 Prawdopodobienstwo nie wyemitowania btgdnych sygnatéw prowadzacych przez radiolatarni¢ kierunku kategorii Il i

111 bedzie nie mniejsze niz 1 — 0,5 x 10 przy kazdym ladowaniu.
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3.1.3.12.2 Zalecenie. Prawdopodobieristwo nie wyemitowania przez radiolatarnie kierunku kategorii I blednych sygnatéw pro-
wadzqcych nie powinno byé¢ mniejsze niz 1 — 1,0 x 107 przy kazdym lgdowaniu.

3.1.3.12.3 Prawdopodobienstwo nie utracenia wyemitowanego sygnatu prowadzacego bedzie wigksze niz:
a) 1 -2 x 10® w kazdym 15-sekundowym przedziale czasowym dla radiolatarni kierunku kategorii 11 lub radiolatarni

kierunku przeznaczonych do uzycia w operacjach kategorii III A (odpowiada to 2000 godzin $redniego czasu pomig-
dzy wylaczeniami); oraz

b) 1 -2 x 10 w kazdym 30-sekundowym przedziale czasowym dla radiolatarni kierunku kategorii 111 przeznaczonych
do uzycia w operacjach pelnego zakresu kategorii III (odpowiada to 4000 godzin $redniego czasu pomigdzy wytacze-
niami).

3.13.124 Zalecenie. Prawdopodobienstwo nieutracenia wyemitowanego sygnalu prowadzqcego powinno przekraczaé

1 -4 x 10® w kazdym 15-sekundowym przedziale czasowym dla radiolatarni kierunku kategorii | (odpowiada to 1000
godzinom Sredniego czasu pomiedzy wylqczeniami).

Uwaga. Materiat pomocniczy dotyczqcy integralnosci i ciggtosci pracy podano w punkcie 2.8 dodatku C.

3.14 Odpornos¢ na interferencje systeméw odbiorczych radiolatarni kierunku ILS

3141 Systemy odbiorcze radiolatarni kierunku podejscia ILS beda zapewniaé dostateczna odpornos$¢ na interferencje dwu-
sygnatowych produktow intermodulacyjnych trzeciego stopnia, wywolane transmisja sygnatéw radiofonicznych VHF

FM o poziomach zgodnych ze wzorem:
2N, +N,+72<0

dla sygnatoéw radiofonicznych VHF FM w zakresie 107,7 — 108,0 MHz
oraz

2N, +2N, +3[24—20 |og§—';jso

dla sygnatoéw radiofonicznych VHF FM ponizej 107,7 MHz,

gdzie czgstotliwosci dwoch sygnatow radiofonicznych VHF FM, wytwarzaja wewnatrz odbiornika dwusygnatowe produkty intermo-
dulacji trzeciego stopnia, na pozadanej czgstotliwosci radiolatarni kierunku ILS.

N; i N, oznaczaja poziomy (dBm) dwoch sygnatéw radiofonicznych VHF FM na wejsciu odbiornika radiolatarni kierunku ILS. Zaden
z obydwu poziomoéw nie bedzie przekraczaé kryteriow obnizenia czutosci, ustalonych w punkcie 3.1.4.2.

Af=108,1 — f;, gdzie f; to czestotliwos¢ Ny, emitowanego sygnatu radiofonicznego VHF FM zblizonego do 108,1 MHz.

3.1.4.2. Czulos¢ systemu odbiorczego radiolatarni kierunku nie begdzie obnizana w obecnosci sygnatow radiofonicznych VHF FM
majacych poziomy zgodne z nastg¢pujaca tabela:

Czestotliwos¢ (MHz) - Maksymalny poziom niepozgdanego sygnatu na wejsciu odbiornika (dBm)
88-102 +15
104 +10
106 +5
107,9 -10

Uwaga 1. Zaleznos¢ pomiedzy sqsiednimi punktami wyznaczonymi przez powyzsze czestotliwosci jest liniowa.

Uwaga 2. Material pomocniczy dotyczqcy kryteriow odpornosci uzytych w eksploatacji podanych w punktach 3.1.4.1 oraz 3.1.4.2
powyzej, zawarty jest w punkcie 2.2.2 dodatku C.

3.15 Urzadzenie $ciezki schodzenia UHF oraz wspolpracujacy monitor

Uwaga. Do oznaczania nominalnego kqta Sciezki schodzenia uzyto 6.

3.15.1 Informacje ogélne
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3.1.5.1.1 Promieniowanie systemu antenowego UHF $ciezki schodzenia begdzie wytwarza¢ ztozona charakterystyke pola modulowa-
nego amplitudowo przez czgstotliwosci 90 Hz oraz 150 Hz. Charakterystyka ta bedzie tak utozona, aby zapewni¢ linig pro-
sta Sciezki schodzenia w plaszczyZznie pionowej, zawierajaca centralng lini¢ drogi startowej z czgstotliwosécia 150 Hz prze-
wazajaca ponizej $ciezki oraz czg¢stotliwoscia 90 Hz przewazajaca powyzej Sciezki, przynajmniej do kata rownego 1,75 0.

3.15.1.1.1  Zalecenie. Kqt Sciezki schodzenia ILS powinien wynosi¢ 3 stopnie. Nie nalezy uzywaé kqtéw Sciezki schodzenia ILS
wiekszych niz 3 stopnie, poza sytuacjq, gdzie niemozliwe jest zastosowanie alternatywnych srodkow zapewniajqcych
minimalne przewyzszenia nad przeszkodami.

315112 Kat $ciezki schodzenia bgdzie ustawiony i utrzymywany w zakresie:

a) 0,075 6 od 6 dla $ciezek schodzenia ILS kategorii I i IT;
b) 0,04 6 od 6 dla $ciezek schodzenia ILS kategorii I1T;

Uwaga 1. Materiat pomocniczy dotyczqcy ustawienia i utrzymania kqtow Sciezki schodzenia podany jest w punkcie 2.4 dodatku C.

Uwaga 2. Material pomocniczy dotyczqcy zakrzywienia Sciezki schodzenia ILS, jej ustawienia oraz posadowienia, zwiqzanego z wyb0-
rem wysokosci punktu odniesienia ILS, podany jest w punkcie 2.4 dodatku C i rysunku C-5.

3.1.5.1.2 Przedtuzona w dot prosta czgs¢ Sciezki schodzenia ILS bedzie przechodzi¢ przez punkt odniesienia ILS (punkt ,,T”) na
wysokosci zapewniajacej bezpieczne prowadzenie ponad przeszkodami, a takze bezpieczne i sprawne uzytkowanie obstu-
giwanej drogi startowej.

3.1.5.1.3 Wysoko$¢ punktu odniesienia dla ILS kategorii II i IIT bedzie wynosi¢ 15 m (50 ft). Dopuszczalna jest tolerancja plus 3 m
(10 ft).

3.1.5.1.4 Zalecenie. Wysokos¢ punktu odniesienia dla ILS kategorii I powinna wynosi¢ 15 m (50 ft). Dopuszczalna jest tolerancja
plus 3 m (10 ft).

Uwaga 1. W osiqgnieciu powyzszej wysokosci punktu odniesienia ILS, zatoZona zostata maksymalna pionowa odlegtos¢ wynoszqca
5,8 m (19 ft) pomiedzy liniq wyznaczonq przez antene Sciezki schodzenia statku powietrznego a liniq wyznaczonq przez dolnq krawedz
kot nad progiem. W przypadku statku powietrznego przekraczajqcego to kryterium, nalezy podjac¢ odpowiednie kroki w celu utrzyma-
nia dostatecznie bezpiecznej wysokosci nad progiem lub dostosowac¢ dozwolone minima operacyjne.

Uwaga 2. Stosowny materiat pomocniczy podano w punkcie 2.4 dodatku C.

3.1.5.1.5 Zalecenie. Wysokos¢ punktu odniesienia dla ILS kategorii I stosowanego na krotkich drogach startowych precyzyjnego
podejscia o kodach 1 i 2 powinna wynosi¢ 12 m (40 ft). Dopuszczalna tolerancja wynosi plus 6 m (20 ft).

3.1.5.2 Czestotliwos¢ radiowa

3.1.5.2.1 Radiolatarnia $ciezki schodzenia bgdzie pracowa¢ w pasmie od 328,6 do 335,4 MHz. W przypadku stosowania systemu
jednoczgstotliwosciowego, tolerancja czgstotliwosci nie bedzie przekracza¢ 0,005%. W przypadku stosowania systemu
dwuczestotliwo$ciowego, tolerancja czestotliwos$ci nie bedzie przekracza¢ 0,002%, a nominalne pasmo zajmowane przez
no$na bedzie symetryczne wzgledem przypisanej czestotliwosci. Odstep pomigdzy no$nymi, przy zastosowaniu wszystkich
tolerancji, nie bedzie mniejszy niz 4 kHz i nie wigkszy niz 32 kHz.

3.1.5.2.2 Nadawany przez $ciezke schodzenia sygnat bedzie spolaryzowany poziomo.

3.1.5.2.3 Dla urzadzen $ciezki schodzenia ILS kategorii III, nadawane sygnaly nie beda zawiera¢ sktadowych powodujacych widocz-
ne fluktuacje $ciezki schodzenia wigksze niz 0,02 DDM, mierzone migdzy szczytami, w pasmie o czgstotliwosci od 0,01 do
10 Hz.

3.1.5.3 Pokrycie

3.1.5.3.1 Urzadzenie $ciezki schodzenia bgdzie zapewnia¢ sygnaly pozwalajace na zadowalajaca pracg standardowej instalacji pokta-
dowej w sektorach 8 stopni w azymucie, po kazdej stronie centralnej linii $ciezki schodzenia ILS, na minimalnej odleglosci
18,5 km (10 NM) az do wartosci 1,75 6 1 0,45 6 powyzej horyzontu Iub do kata o wartosci 0,30 6, w sposéb wymagany dla
zagwarantowania procedury przechwycenia $ciezki schodzenia.

3.1.5.3.2 W celu zapewnienia pokrycia dla $ciezki schodzenia, okre§lonego w punkcie 3.1.5.3.1 powyzej, minimalne natgzenie pola
wewnatrz sektora tego pokrycia bedzie wynosié 400 mikrowoltéw na metr (minus 95 dBW/m?). Dla $ciezek schodzenia ka-
tegorii I natgzenie takie bgdzie zapewnione w dot do wysokosci 30 m (100 ft) nad plaszczyzna pozioma zawierajaca prog.
Dla $ciezek schodzenia kategorii II i III natgZzenie takie bgdzie zapewnione w dot do wysokosci 15 m (50 ft) nad ptaszczyzna
pozioma zawierajaca prog.

Zalgcznik 10 -Tom | 3-12 19/11/09
Nr 84



Dziennik Urzedowy Urzedu Lotnictwa Cywilnego -33- Poz. 127

Zalgcznik 10 — Lqcznosé lotnicza Tom |

Uwaga 1. Wymogi zawarte w powyzszych akapitach oparte zostaly na zatozeniu, zZe statek powietrzny zmierza prosto w kierunku
urzqdzenia.

Uwaga 2. Materiatl pomocniczy dotyczqcy istotnych parametrow odbiornika poktadowego podany jest w punkcie 2.2. Dodatku C.

Uwaga 3. Materiatl pomocniczy dotyczqcy zmniejszenia pokrycia poza granicq 8 stopni po kazdej stronie linii centralnej, zamieszczo-
no w punkcie 2.4 dodatku C.

3.1.5.4 Struktura Sciezki schodzenia systemu ILS

3.154.1. Dla $ciezek schodzenia ILS kategorii I, ugigcia w $ciezce schodzenia nie beda posiada¢ amplitudy przekraczajacej
nastgpujacych wartosci:

Strefa Amplituda (DDM)
(prawdopodobieristwo 95%)
Zewngtrzna granica pokrycia do punktu ,,C” systemu ILS 0,035
3.154.2 Dla $ciezek schodzenia ILS kategorii II i III, ugigcia w $ciezce schodzenia nie beda posiada¢ amplitudy przekraczaja-

cej nastgpujacej wartosci:

Amplituda (DDM)

Strefa (prawdopodobienstwo 95%)

Zewngtrzna granica pokrycia do punktu ,,A” systemu ILS 0,035

0,035 w punkcie ,,A"

Punkt ,A” do punktu , B” systemu ILS zmniejszajaca si¢ liniowo do 0,023 w punkcie ,,B” systemu ILS

Punkt ,,B” do podstawy odniesienia systemu ILS 0,023

Uwaga 1. Amplitudy, do ktorych odnoszq sie punkty 3.1.5.4.1 oraz 3.1.5.4.2 powyzej, sq wartosciami DDM wynikajqcymi z ugiec¢
osiqganych na prawidlowo ustawionej Sredniej Sciezce schodzenia ILS.

Uwaga 2. W obszarach podejscia, gdzie ugiecia sSciezki schodzenia sq znaczne, amplitudy ugie¢ obliczane sq od Sredniego ugiecia
Sciezki, a nie od przediuzonej w dot linii prostej.

Uwaga 3. Material pomocniczy nawiqzujqcy do struktury kursu sciezki schodzenia podany jest w punkcie 2.1.4 dodatku C.
3.155 Modulacja nosnej
3.1551 Nominalna glgbokos¢ modulacji czgstotliwosci nosnej, wynikajaca z modulacji czgstotliwosciami 90 Hz i 150 Hz,
bedzie wynosi¢ 40% wzdtuz $ciezki schodzenia systemu ILS. Gleboko$¢ modulacji nie bedzie przekraczaé wartosci
granicznych od 37,5% do 42,5%.
3.1.55.2 Ponizsze tolerancje bgda zastosowane do czgstotliwosci modulujacych:
a) czestotliwosci modulujace beda wynosi¢ 90 Hz i 150 Hz w przedziale 2,5% dla ILS kategorii I;
b) czestotliwosci modulujace beda wynosi¢ 90 Hz i 150 Hz w przedziale 1,5% dla ILS kategorii 1l;

c) czgstotliwosci modulujace beda wynosi¢ 90 Hz i 150 Hz w przedziale 1% dla ILS kategorii I11;

d) calkowita zawarto$¢ harmonicznych czgstotliwosci 90 Hz nie bedzie przekracza¢ 10%: dodatkowo, dla urzadzen kate-
gorii I druga harmoniczna czgstotliwosci 90 Hz nie bedzie przekraczac¢ 5%;

e) catkowita zawarto$¢ harmonicznych czgstotliwosci 150 Hz nie bedzie przekracza¢ 10%.

3.155.21 Zalecenie. Tam, gdzie jest to mozliwe czestotliwosci modulujqce dla ILS kategorii I powinny wynosi¢ 90 Hz i 150 Hz
i miescic sie w przedziale + 1,5%.

3.155.22 Dla radiolatarni $ciezki schodzenia kategorii III glgbokos¢ modulacji amplitudy czgstotliwosci nosnej czgstotliwoscia
zasilania lub harmonicznymi lub innymi czgstotliwo$ciami zaktocajacymi, nie bedzie przekracza¢ 1%.
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3.1553 Modulacja bedzie zsynchronizowana fazowo tak, aby zdemodulowane przebiegi o czestotliwodci 90 i 150 Hz, we-
wnatrz sektora potowy $ciezki schodzenia, przechodzity przez 0, w tym samym kierunku w zakresie:

a) dla Sciezek schodzenia ILS kategorii I i II: 20 stopni;
b) dla $ciezek schodzenia ILS kategorii IIT: 10 stopni,
wzglednego przesunigcia fazy czestotliwosci 150 Hz, co pot okresu zsumowanego przebiegu o czgstotliwosci 90 Hz oraz 150 Hz.
Uwaga /. Powyzsza definicja zaleznosci fazowej nie sugeruje wymogu pomiaru fazy wewnqtrz potowy sektora Sciezki schodzenia ILS.
Uwaga 2. Material pomocniczy dotyczqcy tego typu pomiaru przedstawiony jest na rysunku C-6 dodatku C.
3.155.31 W dwuczgstotliwosciowych systemach $ciezek schodzenia, punkt 3.1.5.5.3 powyzej bedzie zastosowany do kazdej
nos$nej. Dodatkowo, czgstotliwo$é modulujaca 90 Hz jednej nosnej bedzie zsynchronizowana fazowo z czgstotliwoscia
modulujaca 90 Hz drugiej nosnej tak, aby zdemodulowane przebiegi przechodzity przez 0, w tym samym kierunku w
zakresie:
a) dla sciezek schodzenia kategorii I oraz II: 20 stopni;
b) dla $ciezek schodzenia kategorii I11I: 10 stopni,
wzglednego przesunigeia fazy w stosunku do czgstotliwosci 90 Hz. Podobnie, tony o czgstotliwosci 150 Hz dwoch no-
$nych beda zsynchronizowane fazowo tak, aby demodulowane przebiegi przechodzity przez 0, w tym samym kierunku,
w zakresie:
a) dla s$ciezek schodzenia kategorii I oraz II: 20 stopni;
b) dla §ciezek schodzenia kategorii I1I: 10 stopni,
wzglednego przesunigcia fazy w stosunku do czgstotliwosci 150 Hz.
3.155.3.2  Alternatywne, dwuczestotliwo$ciowe systemy $ciezek schodzenia wykorzystujace fazowanie sygnaléw audio, rézniace
sig od sytuacji, opisanej w punkcie 3.1.5.5.3.1 powyzej, beda dopuszczone. W tego typu alternatywnym systemie fazo-
wanie 90 Hz — 90 Hz oraz 150 Hz - 150 Hz begdzie ustawiane do swoich nominalnych warto$ci w zakresach rownych

tym, wymienionym w punkcie 3.1.5.5.3.1 powyzej.

Uwaga. Powyzsze postepowanie ma na celu zapewnienie poprawnego dziatania odbiornika pokladowego wewnqtrz sektora Sciezki
schodzenia, gdzie natezenie sygnatu dwoch nosnych jest w przyblizeniu rowne.

3.1554 Zalecenie. Niepozaqdane czestotliwosci oraz modulacja fazowa na czestotliwosci nosnej sciezki schodzenia ILS, ktora
moze wplynqc na odczytywane w odbiornikach Sciezki schodzenia wartosci DDM, powinny by¢ zmniejszone do warto-
Sci praktycznych.

Uwaga. Odpowiedni materiat pomocniczy podany jest w punkcie 2.15 dodatku C.
3.15.6 Czulos¢ przemieszczania

3.156.1 Dla $ciezek schodzenia ILS kategorii I nominalna katowa czulo$¢ przemieszczania bgdzie odpowiada¢ warto$ci
0,0875 DDM przy katowym przemieszczaniu si¢ powyzej i ponizej $ciezki schodzenia w przedziale 0,07 6 — 0,14 6.

Uwaga. Powyzsza specyfikacja nie ma na celu wykluczenia systemow Sciezki schodzenia, ktore z natury posiadajq asymetryczne
wyzsze i nizsze sektory.

3.15.6.2 Zalecenie. Dla Sciezek schodzenia ILS kategorii I nominalna czulo$é przemieszczania kqtowego powinna odpowiadaé
wartosci 0,0875 DDM przy kqtowym przemieszczaniu sie ponizej Sciezki schodzenia o wartosci 0,12 0, z tolerancjq
wynoszqcq + 0,02 0. Sektory gorne i dolne bedq jak najbardziej symetryczne w przedziale wartosci granicznych, okre-
Slonych w punkcie 3.1.5.6.1 powyzej.

3.15.6.3 Dla $ciezek schodzenia kategorii Il czuto$¢ przemieszczania katowego bedzie jak najbardziej symetryczna. Nominalna
czuto$¢ przemieszczania katowego bedzie odpowiada¢ wartosci 0,0875 DDM przy przemieszczaniu katowym wyno-
szacym:
a) 0,12 0 ponizej $ciezki, z tolerancja wynoszaca + 0,02 6;
b) 0,12 6 powyzej Sciezki, z tolerancja wynoszaca plus 0,02 6 i minus 0,05 6.
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3.156.4 Dla $ciezek schodzenia kategorii III nominalna czuto$¢ przemieszczania katowego bedzie odpowiada¢ wartosci 0,0875
DDM przy przemieszczaniu katowym, powyzej i ponizej Sciezki schodzenia o kat 0,12 6, z tolerancja + 0,02 6.

3.1.5.6.5 Warto$¢ DDM ponizej Sciezki schodzenia ILS bedzie tagodnie rosnaé wraz ze zmniejszajacym si¢ katem do momentu,
w ktorym osiagnigta zostanie warto§¢ 0,22 DDM. Warto$¢ ta bedzie uzyskana przy kacie nie mniejszym, niz 0,30 0
powyzej horyzontu. Jednakze w przypadku, gdy zostanie ona osiagnigta przy kacie powyzej 0,45 0, wartos¢ DDM nie
bedzie mniejsza niz 0,22, przynajmniej do kata 0,45 0 lub nizszego kata o wartosci 0,30 6, tak jak to jest wymagane dla
zagwarantowania procedury przechwycenia $ciezki schodzenia.

Uwaga. Wartosci graniczne ustawiania urzqdzenia $ciezki schodzenia sq przedstawione graficznie na rysunku C-11 Dodatku C.

3.15.6.6 Dla $ciezek schodzenia ILS kategorii I, czuto$¢ przemieszczania katowego bedzie ustawiona i utrzymywana w prze-
dziale + 25% wybranej warto$ci nominalne;j.

3.15.6.7 Dla sciezek schodzenia ILS kategorii II, czuto$¢ przemieszczania katowego bedzie ustawiona i utrzymywana w prze-
dziale + 20% wybranej warto$ci nominalne;.

3.15.6.8 Dla $ciezek schodzenia ILS kategorii III, czuto§¢ przemieszczania katowego bgdzie ustawiona i utrzymywana w prze-
dziale + 15% wybranej warto$ci nominalne;j.

3.157 Monitorowanie

31571 Automatyczny system monitorujacy bedzie przesyta¢ ostrzezenie do wyznaczonych punktéw kontrolnych i powodo-
waé wstrzymanie emisji w przedziatach czasowych, okres§lonych w punkcie 3.1.5.7.3.1 ponizej, w przypadku utrzy-
mywania si¢ ktérego$ z ponizszych warunkow:

a) nastapito przesunigcie Sredniego kata $ciezki schodzenia ILS poza warto$¢ 0 w przedziate - 0,075 6 do + 0,10 0;

b) w przypadku jednoczgstotliwosciowych $ciezek schodzenia ILS, gdy nastapito zmniejszenie mocy wyjsciowej do war-
to$ci mniegjszej niz 50 % wartosci nominalnej, chyba, ze §ciezka schodzenia bgdzie wceiaz spetniata wymogi z punktow
3.15.3,3.1.5.4 0raz 3.1.5.5;

C) w przypadku dwuczegstotliwo$ciowych Sciezek schodzenia, gdy nastapitlo zmniejszenie mocy wyjsciowej kazdej no-
$nej do wartos$ci mniejszej niz 80%, z wyjatkiem sytuacji, gdy mozna dopusci¢ dalsze zmniejszenie do warto$ci po-
miedzy 80% i 50% wartosci nominalnej; chyba ze $ciezka schodzenia bedzie wciaz spetniala wymogi z punktéw
3.15.3,3.1.5.4 oraz 3.1.5.5;

Uwaga. Zmiana czestotliwosci powodujqca utrate réznicy czestotliwosci, okreslonej w punkcie 3.1.3.2.1 powyzej, moze powodowaé
niebezpieczne sytuacje. Problem ten ma znaczenie operacyjne dla instalacji kategorii Il i IIl. Jesli jest to niezbedne, problem ten
mozna wyeliminowa¢ odpowiednimi postanowieniami odnosnie monitorowania lub poprzez korzystanie z wysoce niezawodnych ukia-
dow.

d) dla $ciezek schodzenia ILS kategorii I, gdy zmiana w kacie pomigdzy §ciezka schodzenia i linia ponizej $ciezki scho-
dzenia (przewaga modulacji 150 Hz), na ktorej wartos¢ DDM wynosi 0,0875 jest wigksza niz:
i) =£0,0375 0, lub;

ii) kat rownowazny zmianie czutosci przemieszczenia do wartosci roznej o 25% wartosci nominalnej;

e) dla $ciezek schodzenia ILS kategorii II i III, gdy nastapila zmiana czulo$ci przemieszczania o warto$¢ wigksza niz
25% od wartosci nominalnej;

f) gdy linia ponizej $ciezki schodzenia ILS, na ktorej wartos¢ DDM wynosi 0,0875, obnizy si¢ do wartosci mniejszej niz
0,7475 6 w stosunku do horyzontu;

9) gdy warto§¢ DDM osiagnie warto$¢ mniejsza niz 0,175 w okreslonym przedziale pokrycia, ponizej sektora $ciezki
schodzenia.
Uwaga 1. Wartos¢ 0,7475 0 w stosunku do horyzontu ma zapewnic odpowiednie przewyzszenia nad przeszkodami. Wartosc ta zostata
przejeta z innych parametrow Sciezki schodzenia i warunkoéw pracy monitora. Poniewaz nie zamierza sie stosowac doktadnosci po-
miaru do czterech cyfr po przecinku, mozna do tego celu uzy¢ wartosc 0,75 6, jako wartos¢ granicznq monitora. Material pomocniczy
dotyczqcy kryteriow ustalania przewyzszen nad przeszkodami zamieszczony jest w PANS-OPS (Dok. 8168).

Uwaga 2. Podpunkty f) i g) nie majq na celu ustanowienia wymogu dla osobnego monitora, zabezpieczajqcego przed przekraczaniem
polowy sektora dolnych wartosci granicznych ponizej wartosci 0,7475 6 w stosunku do horyzontu.

Uwaga 3. W urzqdzeniach Sciezki schodzenia, w ktorych wybrana nominalna czutos¢ przemieszczania koresponduje z kqtem ponizej

Sciezki schodzenia ILS, ktory jest blisko wartosci granicznych lub osiqgngt maksymalne wartosci graniczne okreslone w punkcie
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3.1.5.6, koniecznym moze okazaé sie wyregulowanie wartosci granicznych monitora tak, aby zabezpieczy¢ sie przed odchyleniami
sektora ponizej wartosci 0,7475 6 w stosunku do horyzontu.

Uwaga 4. Material pomocniczy dotyczqcy sytuacji opisanej w podpunkcie g) podany jest w punkcie 2.4.13 dodatku C.

3.15.7.2 Zalecenie. Monitorowanie charakterystyki sciezki schodzenia ILS przy mniejszych tolerancjach powinno by¢ ustalone
w przypadkach, w ktorych istniatyby zagrozenia operacyjne.

31573 Calkowity czas nadawania sygnatu, wlacznie z okresami(em) nie nadawania sygnatu, poza warto§ciami granicznymi,
okreslonymi w punkcie 3.1.5.7.1 powyzej, bedzie minimalny, zgodny z wymaganiem unikania przerw w ustudze na-
wigacyjnej, zapewnianej przez radiolatarni¢ $ciezki schodzenia ILS.

3.1.35.7.3.1 Calkowity czas, o ktorym mowa w punkcie 3.1.5.7.3 pod zadnym wzgl¢dem nie bedzie przekraczaé:
a) 6 sekund dla radiolatarn $ciezek schodzenia kategorii I - ILS;
b) 2 sekundy dla radiolatarn $ciezek schodzenia kategorii IT i IIT;

Uwaga 1. Okreslone catkowite okresy nadawania sygnatu sq nieprzekraczalnymi wartosciami granicznymi i majq na celu ochrone
statku powietrznego w koricowych fazach podchodzenia do ladowania przeciwko przedluzajacym si¢ i powtarzajqcym sie okresom
czasu, gdy Sciezka schodzenia ILS pracuje poza wartosciami granicznymi monitora. Z tego powodu, zawierajq one nie tylko wstegpne
okresy pracy poza tolerancjq, ale rowniez catkowity z dowolnego lub wszystkich okresow nadawania poza tolerancjq, wiqcznie z
okresem nie emitowania sygnatu, ktore moze wystqpi¢ podczas przywracania ustugi, np. w czasie kolejnego funkcjonowania monitora
i przelqczenia urzqdzenia Sciezki schodzenia lub jego elementow.

Uwaga 2. Z operacyjnego punktu widzenia, informacje prowadzqce nie bedq nadawane poza wartosciami granicznymi monitora, po
podanych okresach czasu, a dalsze préby przywrécenia ustugi bedq zaniechane na okres 20 sekund.

3.15.7.3.2 Zalecenie. Tam, gdzie jest to mozliwe catkowity czas z punktu 3.1.5.7.3.1 powyzej, dla Sciezek schodzenia ILS kategorii
11§ I11, nie powinien przekracza¢ 1 sekundy.

31574 Projektowanie i praca systemu monitorujacego bedzie zgodna z wymogiem okreslajacym, ze wstrzymanie nadawania
oraz wystanie ostrzezenia do wyznaczonych punktow zdalnej kontroli, b¢dzie réwniez nastgpowacé w przypadku awa-
rii samego systemu monitorujacego.

Uwaga. Material pomocniczy dotyczqcy projektowania i pracy systemow monitorujqcych podany jest w punkcie 2.1.7 dodatku C.

3.1538 Wymagania dotyczqce integralnosci i ciqglosci pracy

31581 Prawdopodobiefistwo nie nadawania blednych sygnatéw prowadzacych bedzie nie mniejsze niz 1 — 0,5 x 10° przy
kazdym ladowaniu, dla radiolatarn $ciezek schodzenia kategorii 11 i 111

3.158.2 Zalecenie. Dla $ciezek schodzenia kategorii I prawdopodobienstwo nie wyemitowania blednych sygnatéw prowadza-
cych nie bedzie mniejsze niz 1 — 1,0 x 107 przy kazdym ladowaniu.

3.15.8.3 Prawdopodobiefistwo nie utracenia nadawanego sygnatu prowadzacego bedzie wicksze niz 1 — 2 x 10° w kazdym 15
sekundowym przedziale czasowym, dla radiolatarn $ciezek schodzenia kategorii II i III (odpowiada to 2000 godzin
$redniego czasu pomigdzy wylaczeniami).

3.1584 Zalecenie. Prawdopodobieristwo nie utracenia nadawanego sygnatu prowadzqcego powinno przekroczy¢ 1 — 4 x 10
w kazdym 15-sekundowym przedziale czasowym, dla radiolatarn sciezek schodzenia kategorii | (odpowiada to 1000

godzin sredniego czasu pomiedzy wylqczeniami).

Uwaga. Material pomocniczy dotyczqcy integralnosci i ciqglosci pracy podano w punkcie 2.8 dodatku C.
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3.16 Parowanie czestotliwosci radiolatarni kierunku i $ciezki schodzenia
3.16.1 Parowanie czgstotliwosci radiolatarni kierunku i $ciezki schodzenia systemu ladowania wg przyrzadow bedzie przejgte
z ponizszej listy, zgodnie z uregulowaniami punktu 4.2 rozdziatu 4, tom V:
Nadajnik Nadajnik Nadajnik Nadajnik
kierunku podejscia Sciezki schodzenia kierunku podejscia Sciezki schodzenia
(MHz) (MHz (MHz) (MHz)
108,1 334,7 110,1 3344
108,15 334,55 110,15 334,25
108,3 334,1 110,3 335,0
18,35 333,95 110,35 334,85
108,5 329,9 110,5 329,6
1055 329,75 110,55 329,45
108,7 330,5 110,7 330,2
108,75 330,35 110,75 330,05
108,9 329,3 110,9 330,8
108,95 329,15 110,95 330,65
109,1 331,4 1111 331,7
190,15 331,25 111,15 331,55
109,3 332,0 1113 332,3
109,35 331,85 111,35 332,15
109,5 332,6 1115 332,9
109,55 332,45 111,55 332,75
109,7 333,2 111,7 333,55
109,75 333,05 111,75 333,35
109,9 333,8 1119 331,1
109,95 333,65 111,95 330,95
3.16.1.1 W rejonach, gdzie wymogi dla czgstotliwosci nadajnikow radiolatarni kierunku i $ciezki schodzenia nie uzasadniaja
wigkszej liczby par niz 20, beda one wybierane kolejno z ponizszej listy:
Lp Nadajnik kierunku podejscia | Nadajnik sciezki schodzenia
' (MHz) (MHz)
1 110,3 335,0
2 109,9 333,8
3 109,5 332,6
4 110,1 3344
5 109,7 333,2
6 109,3 332,0
7 109,1 3314
8 110,9 330,8
9 110,7 330,2
10 110,5 329,6
11 108,1 334,7
12 108,3 334,1
13 108,5 329,9
14 108,7 330,5
15 108,9 329,3
16 1111 331,7
17 1113 332,3
18 1115 332,9
19 1117 333,55
20 1119 331,1
3.1.6.2 Czgstotliwosci, na ktorych pracuja nadajniki radiolatarni kierunku ILS spetniajace wymogi krajowe, zakoniczone parzy-

stymi dziesigtnymi czg§ciami megaherca, begda jak najszybciej ponownie przydzielone w taki sposob, aby odpowiadaty
one punktom 3.1.6.1 oraz 3.1 6.1.1. Nadajniki radiolatarni kierunku moga kontynuowa¢ swoja prace jedynie do czasu,
kiedy wprowadzona zostanie zmiana przydziatu czgstotliwosci.

3.1.6.3 Istniejace radiolatarnie kierunku ILS, wykorzystywane w stuzbie migdzynarodowej, pracujace na czgstotliwosciach
zakonczonych nieparzystymi dziesigtnymi czgsciami megaherca, nie beda mie¢ przydzielonych nowych czgstotliwosci
zakonczonych nieparzystymi dziesigtnymi czg$ciami, plus jedna dwudziesta czg$cia megaherca, z wyjatkiem sytuacji,
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3.17

3171

31711

31712

3.1.7.2

31721

3.1.7.3

31731

3.1.73.2

w ktorej dzigki umowie regionalnej, mozna ogdlnie uzywac kanatéw wymienionych w punkcie 3.1.6.1 (zobacz punkt
4.2 rozdziatu 4, tom V).

Radiolatarnie znakujace VHF - markery
Informacje ogolne

a) W kazdej instalacji beda znajdowaé si¢ dwie radiolatarnie znakujace, z wyjatkiem sytuacji przedstawionej w
punkcie 3.1.7.6.5. Trzecia radiolatarnia moze by¢ dodana, jesli w opinii kompetentnego przedstawiciela wladz jest ona

wymagana z powodu procedur operacyjnych, obowiazujacych w danym miejscu.

b) Radiolatarnie znakujace begda odpowiada¢ wymogom zaleconym w punkcie 3.1.7. W przypadku gdy na dana in-
stalacj¢ sktadaja si¢ dwie radiolatarnie, przestrzegane beda wymogi obowiazujace marker srodkowy oraz zewngetrzny.

c) Radiolatarnie znakujace beda wytwarza¢ charakterystyke promieniowania w celu oznaczenia wczesniej ustalonej
odlegtosci od progu, wzdhuz $ciezki schodzenia ILS.

W przypadku gdy radiolatarnia znakujaca uzyta jest w potaczeniu z tylnym kursem radiolatarni kierunku, bedzie ona
odpowiadac¢ charakterystyce radiolatarni okre$lonej w punkcie 3.1.7.

Sygnaty identyfikacyjne radiolatarni znakujacej, uzytej w potaczeniu z tylnym kursem radiolatarni kierunku, beda
tatwo odrdznialne od identyfikacji radiolatarni wewngtrznej, Srodkowej oraz zewngtrznej, w sposob opisany w punkcie
3.1.75.1.

Czestotliwos¢ radiowa

Radiolatarnie bgda pracowacé na czgstotliwosci 75 MHz z tolerancja + 0,005% oraz bgda uzywacé polaryzacji poziome;j.

Pokrycie

Radiolatarnia znakujaca bedzie tak wyregulowana, aby zapewni¢ pokrycie na nastgpujace odleglosci, mierzone na
$ciezce schodzenia ILS 1 linii kursu radiolatarni kierunku:

a) marker wewnetrzny (jesli zainstalowany): 150 m =50 m (500 ft + 160 ft);

b)  marker srodkowy: 300 m + 100 m (1000 ft + 325 ft);

C) marker zewnetrzny: 600 m + 200 m (2000 ft + 650 ft).

Natezenie pola na granicy pokrycia, okreslonego w punkcie 3.1.7.3.1 bedzie wynosi¢ 1,5 miliwolta na metr (minus 82

dBW/m?). Dodatkowo, natezenie pola wewnatrz obszaru pokrycia bedzie wzrastaé do co najmniej 3,0 miliwoltow na
metr (minus 76 dBW/m?).

Uwaga 1. Wskazanym jest, aby konstrukcja anteny radiolatarni zapewniata odpowiednie zmiany natezenia pola na granicy pokrycia.
Zaleca si¢ rowniez zapewnienie statkowi powietrznemu, znajdujqcemu sie w sektorze kursu radiolatarni kierunku, odbior wskazan

wizualnych.

Uwaga 2. Zadowalajqca praca standardowego odbiornika poktadowego radiolatarni znakujqcej bedzie osiqgnieta, jesli czutos¢ zo-
stanie ustawiona w sposob pozwalajqcy na odbior wskazan wizualnych przy natezeniu pola wynoszqcym 1,5 miliwolta na metr (Minus
82 dBW/m?).

3174

31741

Modulacja

Czgstotliwo$¢ modulacji bedzie wynosic:

a) dla markera wewnetrznego, (jesli jest zainstalowany): 3000 Hz;
b) dia markera srodkowego: 1300 Hz;

C) dla markera zewnetrznego: 400 Hz.

Tolerancja dla powyzszych czgstotliwosci bedzie wynosi¢ + 2,5%, a catkowita zawarto$¢ harmonicznych kazdej czgstotliwosci nie
bedzie przekraczaé 15%.

31742

Glegbokosé modulacji markerow bedzie wynosi¢ 95% =+ 4%.
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3.1.75 Identyfikacja
31751 Noséna nie bedzie przerywana. Czgstotliwosci modulujace beda kluczowane w nastgpujacy sposob:

a) marker wewnetrzny (jesli jest zainstalowany): 6 kropek na sekunde bez przerwy:

b) marker srodkowy: ciagta seria kropek i kresek nadawanych na przemian; kreski sa nadawane z szybkoscia 2 kresek
na sekundg, a kropki — 6 kropek na sekundg;

C) marker zewnetrzny: 2 kreski na sekundg bez przerwy.
Powyzsze szybko$ci nadawania bgda utrzymywane w przedziale + 15%.
3.1.76 Posadowienie

3.176.1 Marker wewngtrzny, jesli jest zainstalowany, bedzie posadowiony tak, aby wskazywaé w warunkach ograniczonej
widzialnosci blisko$¢ progu drogi startowej

3.1.76.11 Zalecenie. W przypadku gdy charakterystyka promieniowania jest pionowa, marker wewnetrzny, jesli zainstalowany,
powinien by¢ ustawiony pomiedzy 75 m (250 ft) a 450 m (1500 ft) od progu oraz nie wiecej niz 30 m (100 ft) od prze-
diuzenia centralnej linii drogi startowej.

.....

schodzenia ILS przy najnizszej wzglednej wysokosci decyzji obowiqzujacej w operacjach kategorii 1.

Uwaga 2. Nalezy zachowaé ostroznos¢ przy posadowieniu markera wewnetrznego w celu unikniecia interferencji pomiedzy markerem
wewnetrznym i zewnetrznym. Szczegdly na temat posadowienia markeréw wewnetrznych zawarte sq W punkcie 2.10 dodatku C.

3.1.7.6.1.2 Zalecenie. Jesli charakterystyka promieniowania jest inna niz pionowa, sprzet powinien by¢ posadowiony w taki spo-
sob, aby wytwarzatl pole wewnaqtrz sektora kursu oraz sektora sciezki schodzenia ILS, ktore bedzie bardzo podobne do
pola, wytwarzanego przez antene emitujqcq charakterystyke pionowo i ulokowanq w sposob zalecony w punkcie
3.1.7.6.1.1.

3.1.7.6.2 Marker wewngtrzny, jesli jest zainstalowany, bedzie posadowiony tak, aby wskazywal w warunkach ograniczonej widzial-
nosci, blisko$¢ wizualnego systemu prowadzenia.

3.1.76.21 Zalecenie. Jesli charakterystyka promieniowania jest pionowa, marker srodkowy powinien by¢ posadowiony w odle-
glosci 1050 m (3500 ft) £ 150 m (500 ft) od progu drogi startowej oraz w odleglosci nie wiekszej niz 75 m (250 ft) od
przedluzenia centralnej linii drogi startowe;.

Uwaga. Zobacz punkt 2.10 dodatku C odnosnie posadowienia wewnetrznej oraz Srodkowej radiolatarni.

3.1.76.2.2 Zalecenie. Jesli charakterystyka promieniowania jest inna niz pionowa, sprzet powinien byé posadowiony w taki spo-
sob, aby wytwarzat pole wewnqtrz sektora kursu oraz sektora Sciezki schodzenia ILS, i ktore bedzie bardzo podobne do
tego, wytwarzanego przez antene emitujqcq charakterystyke pionowo i ulokowanq w sposob zalecony w punkcie
3.1.7.6.2.1.

3.1.7.6.3 Marker zewngtrzny bedzie posadowiony tak, aby umozliwi¢ statkowi powietrznemu okreslenie wysokosci, odlegltosci
oraz sprawdzenie dziatania sprz¢tu w trakcie posredniej i koncowej fazy podejscia.

3.1.76.3.1 Zalecenie. Marker zewnetrzny powinien by¢ posadowiony w odleglosci 7,2 km (3.9 NM) od progu, chyba ze z powo-
dow topograficznych lub operacyjnych odleglos¢ ta nie jest mozliwa, wowczas marker mozna posadowic¢ w odleglosci
miedzy 6,51 11,1 km (3,5 i 6 NM) od progu.

3.1.7.6.4 Zalecenie. Jesli charakterystyka promieniowania jest pionowa, marker zewnetrzny powinien by¢ posadowiony w
odleglosci nie wigkszej niz 75 m (250 ft) od przediuzenia linii centralnej drogi startowej. Jesli charakterystyka promie-
niowania nie jest pionowa, urzqdzenie powinno by¢ posadowione w taki sposob, aby pozwalato na wytworzenie pola
wewngqtrz sektora kursu oraz Sciezki schodzenia ILS podobnego do pola, wytwarzanego przez anteng emitujqcq charak-
terystyke pionowo.

3.1.76.5 Pozycje radiolatarni znakujacych, lub tam gdzie sa uzywane do wskazywania odlegtosci radioodlegtosciomierze DME
jako alternatywa dla niektorych lub wszystkich markerow wchodzacych w sktad systemu ILS, beda opublikowane
zgodnie z postanowieniami Zatacznika 15.

3.1.7.6.51  Uzywany w ten sposob radioodleglosciomierz DME bgdzie dostarcza¢ informacj¢ o odlegltosci, operacyjnie roéwno-

wazna do tej, dostarczanej przez radiolatarnig(-¢) znakujaca(-€).
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3.1.7.6.5.2  Jesli radioodleglosciomierz DME jest stosowany jako alternatywy dla markera srodkowego, jego czgstotliwos¢ bedzie
sparowana z czgstotliwoscia radiolatarni kierunku, a jego posadowienie bgdzie takie, aby zminimalizowa¢ btad w in-
formacji o odlegtosci.

3.1.7.6.5.3  Radioodlegtosciomierz DME opisany w punkcie 3.1.7.6.5 powyzej bedzie odpowiada¢ specyfikacji zawartej w punkcie

3.5 ponize;j.
3.1.7.7 Monitorowanie
31771 Odpowiednie urzadzenie bgdzie dostarczac sygnaty zapewniajace pracg automatycznego monitora. Monitor ten bgdzie

przesylac ostrzezenie do wyznaczonego punktu kontrolnego w przypadku zajécia jednej z ponizszych sytuacji:
a) awaria modulacji lub kluczowania;
b) spadek mocy wyjsciowej ponizej 50% warto$ci normalne;.

3.17.7.2 Zalecenie. Kazda radiolatarnia znakujqca powinna by¢ wyposazona w odpowiednie urzqdzenie monitorujqce, ktore
bedzie wskazywaé w wyznaczonym miejscu, spadek glebokosci modulacji ponizej 50%.

3.2 Wymagania techniczne dla radarowego systemu precyzyjnego podej$cia

Uwaga. W tresci ponizszej specyfikacji uzywane sq odleglosci skosne.

321 Radarowy system precyzyjnego podejscia bedzie sktadac si¢ z nastgpujacych elementow:

3211 Radaru precyzyjnego podejscia (PAR);

3212 Radaru dozorowania (SRE).

3.22 W przypadku uzycia wylacznie urzadzenia PAR, instalacja bedzie oznaczona terminem PAR, lub radarem precyzyjne-

go podejscia, a nie terminem ,,radarowy system precyzyjnego podejscia”.

Uwaga. Uregulowania dotyczqce zapisywania i przechowywania danych radarowych zawarte sq w rozdziale 6 Zatqcznika 11.

3.2.3 Radar precyzyjnego podejscia (PAR)
3231 Pokrycie
32311 Radar PAR bedzie wykrywac¢ i wskazywaé pozycje statku powietrznego, o skutecznej powierzchni odbicia wynoszacej

15 m? lub wigkszej, znajdujacego si¢ w przestrzeni wyznaczonej 20-stopniowym sektorem w azymucie i 7-stopniowym
sektorem w elewacji, na minimalnej odleglosci 16,7 km (9 NM) od jego anteny.

Uwaga. Ponizej przedstawiono skuteczne powierzchnie odbicia echa statku powietrznego:
maly samolot jednosilnikowy: 5 — 10 m?;
maty samolot dwusilnikowy: od 15 m%;
$redni samolot dwusilnikowy: 0d 25 m?;
samolot czterosilnikowy: 50 — 100 m%

3.23.2 Posadowienie

32321 PAR bedzie posadowiony i wyregulowany tak, aby pozwalal na catkowite pokrycie sektora z jego wierzchotkiem w
punkcie znajdujacym si¢ 150 m (500 ft) od punktu przyziemienia w kierunku konca drogi startowej i rozciagajacym
si¢ w azymucie = 5 stopni wzgledem linii centralnej drogi startowej oraz od — 1 stopnia do + 6 stopni w elewacji.

Uwaga 1. Zalozenia punktu 3.2.3.2.1 mogq by¢ spelnione poprzez posadowienie sprzetu, cofnigtego od punktu przyziemienia w kie-
runku konca drogi startowej na odleglos¢ co najmniej 950 m (3000 ft) i odsunigcie od linii centralnej drogi startowej na odleglosé
120 m (400 ft) lub cofniecie na odlegtos¢ co najmniej 1200 m (4000 ft) i odsuniecie od linii centralnej drogi startowej na odlegtos¢
185 m (600 ft), jesli urzqdzenie ma skanowa¢ obszar + 10 stopni wzgledem linii centralnej drogi startowej. Alternatywnie, jesli urzq-
dzenie ma skanowa¢ obszar 15 stopni po jednej stronie linii centralnej drogi startowej i 5 stopni po drugiej, cofniecie urzqdzenia od
punktu przyziemienia mozna zmniejszy¢ do 685 m (2250 ft) oraz 915 m (3000 fi) dla bocznego odsuniecia wynoszqcego odpowiednio
120 m (400 ft) oraz 185 m (600 ft).

Uwaga 2. Wykresy ilustrujqce posadowienie radaru PAR zamieszczone sq w dodatku C (rysunki od C-14 do C-17 wiqcznie).

3.2.3.3 Doktadnosé
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32331

3.233.2

3.2333

32334

3.234

3.24

3241

3.24.2

32421

Doktadnos¢ wskazan azymutu. Informacja dotyczaca azymutu bedzie wyswietlana w sposob pozwalajacy na tatwa
obserwacj¢ odchylen lewo/prawo od linii kursu. Maksymalny dopuszczalny btad wzglgdem odchylenia od linii kursu
bedzie wynosi¢ albo 0,6% odlegtosci od anteny radaru PAR plus 10% odchylenia od linii kursu lub 9 m (30 ft), w za-
leznosci od tego ktora wartos¢ jest wigksza. Sprzgt bedzie posadowiony i ustawiony w taki sposob, aby wyswietlony
btad w punkcie przyziemienia byl minimalny oraz nie przekraczat 0,3% odleglosci od anteny radaru PAR Iub 4,5 m
(15 ft), w zalezno$ci od tego, ktora warto$¢ jest wigksza. Bedzie mozliwe rozrdznienie pozycji dwoch statkow po-
wietrznych, znajdujacych si¢ wzgledem siebie o 1,2 stopnia w azymucie.

Doktadnos¢ wskazan elewacji. Informacja dotyczaca elewacji bedzie wyswietlana w sposob pozwalajacy na tatwa
obserwacj¢ odchylenia gora/dot od Sciezki schodzenia, na ktory nastawiony jest sprzet. Maksymalny dopuszczalny
btad wzglgdem odchylenia od linii kursu bgdzie wynosi¢ 0,4% odlegtosci od anteny radaru PAR plus 10% aktualnego
liniowego przemieszczenia si¢ od wybranej $ciezki schodzenia lub 6 m (20 ft), w zaleznoéci od tego, ktora wartosc jest
wigksza. Sprzet bedzie ulokowany i ustawiony w taki sposob, aby btad w punkcie przyziemienia nie przekraczal 6 m
(20 ft). Sprzet bedzie posadowiony i wyregulowany w taki sposob, aby wyswietlony btad w punkcie przyziemienia nie
przekraczat 0,2% odlegtoéci od anteny radaru PAR lub 3 m (10 ft), w zaleznosci od tego, ktora wartos¢ jest wigksza.
Bedzie mozliwe rozréznienie pozycji dwodch statkow powietrznych, znajdujacych si¢ wzgledem siebie o 0,6 stopnia w
elewacji.

Dokiadnos¢ odleglosci. Btad w wyznaczeniu odlegtosci od punktu przyziemienia nie bedzie przekracza¢ 30 m (100 ft)
plus 3% odlegtosci od punktu przyziemienia. Bedzie mozliwe rozréznienie pozycji dwoch statkow powietrznych,
znajdujacych si¢ na tym samym azymucie w odlegltosci 120 m (400 ft) wzgledem siebie.

Udostgpniona bedzie informacja zezwalajaca na okreslenie pozycji statku powietrznego wzgledem innego statku
powietrznego i przeszkdd. Wskazania beda rowniez zezwala¢ na zwigkszenie predkos$ci naziemnej oraz czgstotliwosci
startow lub podej$¢ na pozadana $ciezk¢ schodzenia.

Informacje beda calkowicie aktualizowane przynajmniej raz na sekundg.

Radar dozorowania (SRE)

Radar dozorowania, uzyty jako element systemu radaru precyzyjnego podejscia, bedzie spetniaé przynajmniej nastgpu-
jace wymogi:

Pokrycie

Radar SRE bedzie wykrywaé statek powietrzny o skutecznej powierzchni odbicia wynoszacej 15 m?, lub wigkszej, jesli
znajduje si¢ w polu widzenia anteny w obszarze opisanym nast¢pujaco:

Przestrzen wyznaczona pelnym, 360 stopniowym obrotem pionowej powierzchni ptaszczyzny anteny ograniczona: ptaszczy-
zng biegnaca pod katem 1.5 stopnia nad plaszczyzna poziomg anteny, rozciagajaca si¢ na odlegtosé 37 km (20 NM); ptaszczy-
zng pionowa na odlegltosci 37 km (20 NM) rozciagajaca si¢ od miejsca przecigeia z 1,5-stopniowa ptaszczyzna do wysokosci
2400 m (8000 ft) nad poziomem anteny; plaszczyzna pozioma rozciagajaca si¢ na wysokosci 2400 m (8000 ft) z odlegtosci 37
km (20 NM) z powrotem w kierunku anteny do przecigcia z ptaszczyzna rozciagajaca si¢ od anteny pod katem 20 stopni nad
ptaszczyzna pozioma anteny oraz 20-stopniowa plaszczyzna rozciagajaca si¢ od miejsca przecigcia z ptaszczyzng na wysoko-
Sci 2 400 m (8000 ft) do anteny.

32422

Zalecenie. Zaleca sie zwigkszenie pokrycia dla statkéw powietrznych o skutecznej powierzchni odbicia wynoszqcej
15 m?, przynajmniej do obszaru uzyskanego przez zastqpienie wartosci z punktu 3.2.4.2.1 powyzej, nastepujqcymi war-
toSciami:

- 0,5 stopnia zamiast 1,5 stopnia;

- 46,3 km (25 NM) zamiast 37 km (20 NM);,

- 3000 m (10000 ft) zamiast 2400 m (8000 ft);

- 30 stopni zamiast 20 stopni.

Uwaga. Wykres ilustrujqcy pokrycie pionowe elementu SRE zamieszczony jest w dodatku C (rysunek C-18).
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3243 Doktadnosé
32431 Doktadnos¢ wskazan azymutu. Wskazanie pozycji w azymucie bgdzie miesci¢ si¢ w przedziale + 2 stopnie w stosunku

3.243.2

324321

3.244

3.245

3.3

331

3311

3.3.1.2

3.3.1.3

3.3.2

3321

3.3.2.2

3.3.23

3.33

3.3.3.1

do pozycji rzeczywistej. Bedzie mozliwe rozroznienie pozycji dwoch statkow powietrznych, znajdujacych sig¢ wzgle-
dem siebie o 4 stopnie w azymucie.

Dokiadnosé¢ wskazan odleglosci. Btad w wyznaczeniu odleglosci nie bedzie przekracza¢ 5% rzeczywistej odlegtosci
lub 150 m, w zaleznosci od tego, ktora warto$¢ jest wigksza. Bedzie mozliwe rozréznienie pozycji dwoch statkow po-
wietrznych, znajdujacych si¢ wzgledem siebie w odlegltosci wynoszacej 1% rzeczywistej odlegtosci, mierzonej od
punktu obserwacji, lub 230 m w zaleznosci od tego, ktora warto$¢ jest wigksza.

Zalecenie. Blqd w wyznaczeniu odleglosci nie powinien przekraczaé¢ 3% odleglosci rzeczywistej lub 150 m, w zalezno-
Sci od tego, ktora wartosé jest wieksza.

Urzadzenie bedzie umozliwiaé catkowite od$wiezanie informacji dotyczacych odleglosci i azymutu wszystkich statkow
powietrznych w obszarze pokrycia, przynajmniej raz na 4 sekundy.

Zalecenie. Nalezy dotozy¢ wszelkich starah w celu maksymalnego zmniejszenia zakiécer spowodowanych odbiciem od
obiektow naziemnych lub od chmur i opadow atmosferycznych.

Wymagania techniczne dla radiolatarni ogélnokierunkowej VHF (VOR)
Informacje ogdlne

Radiolatarnia VOR bedzie tak skonstruowana i wyregulowana, aby odpowiednie przyrzady poktadowe wskazywaly
rowne odchylenia katowe (namiary) zgodnie z ruchem wskazowek zegara, stopien po stopniu wzglgdem poédtnocy ma-
gnetycznej, mierzone od miejsca posadowienia radiolatarni VOR.

Radiolatarnia VOR bedzie nadawaé czestotliwo$¢ nosna, z ktorg zwiazane sa dwie oddzielne modulacje 30 Hz. Faza
pierwszej z nich bedzie niezalezna od azymutu punktu obserwacji (faza sygnalu odniesienia). Faza drugiej modulacji
(faza sygnatu zmiennego) w punkcie obserwacji bedzie rozni¢ si¢ od fazy odniesienia o kat rOwny namiarowi punktu
obserwacji wzgledem radiolatarni VOR.

Fazy sygnalow odniesienia i zmiennego beda znajdowaé si¢ w fazie wzdluz magnetycznego potudnika odniesienia,
biegnacego przez stacje.

Uwaga. Fazy sygnatow odniesienia i zmiennego znajdujq si¢ w fazie wowczas, gdy maksymalna wartos¢ sumy czesto-
tliwosci nosnej oraz energii wstegi bocznej, wynikajqca z sygnatu zmiennego, wystepuje w tym samym czasie, co naj-
wyzsza chwilowa czestotliwosé sygnatu odniesienia.

Czestotliwosé radiowa

Radiolatarnia VOR bedzie pracowaé w pasmie od 111,975 do 117,975 MHz, chyba ze mozliwe jest uzycie czgstotliwo-
$ci z pasma od 108 do 111,975 MHz, jesli zgodnie z postanowieniami punktow 4.2.1 oraz 4.2.3.1 rozdziat 4 tom V,
uzycie takich czestotliwosci jest dopuszczalne. Najwyzsza mozliwa do przydzielenia czestotliwos$cia bedzie czestotli-
wo$¢ 117,950 MHz. Separacja pomigdzy kanatami begdzie wynosi¢ 50 kHz w odniesieniu do najwyzszej mozliwej do
przydzielenia czg¢stotliwosci. Na obszarach, gdzie powszechnie jest stosowana separacja migdzykanatowa 100 kHz lub
200 kHz, tolerancja dla czgstotliwosci nosnej bedzie wynosi¢ + 0,005%.

Tolerancja czegstotliwosci nosnych wszystkich nowych instalacji wprowadzonych po 23 maja 1974 na obszarach, gdzie
uzywana jest 50 kHz separacja migdzykanatowa, bgdzie wynosi¢ + 0,005%.

Na obszarach, gdzie zainstalowano nowe radiolatarnie VOR o czgstotliwo$ciach z odstgpem migdzykanalowym wyno-
szacym 50 kHz w stosunku do radiolatarni VOR juz istniejacych na tym obszarze, nalezy w pierwszej kolejnosci za-
pewnic, aby tolerancja czgstotliwo$ci nosnej istniejacego systemu VOR, zostata zmniejszona do wartosci + 0,002%.

Polaryzacja i doktadnos¢ charakterystyki

Emisja z radiolatarni VOR begdzie spolaryzowana poziomo. Pionowo spolaryzowany skltadnik nadawanego sygnatu
bedzie jak najmniejszy.

Uwaga. Nie jest w chwili obecnej mozliwe oszacowanie maksymalnej dopuszczalnej wartosci pionowo spolaryzowane-
go skladnika sygnatu nadawanego z radiolatarni VOR. (Informacje dotyczqce kontroli z powietrza, ktére mogq byé¢
wykonywane w celu ustalenia skutkow polaryzacji pionowej na doktadnos¢ namiarow, zawarte sq w Podreczniku Te-
stowania Pomocy Radionawigacyjnych (Dok. 8071)).
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3.33.2

3.34

3341

3.34.2

3.35

3351

3.35.2

3.3.5.3

3.354

3.355

3.3.5.6

3.35.7

Wkiad stacji naziemnej do dokladno$ci informacji namiarowej przenoszonej przez spolaryzowany poziomo sygnat,
nadawany przez radiolatarni¢ VOR dla wszystkich katow elewacji pomigdzy 0 i 40 stopni, zmierzonych od $rodka sys-
temu antenowego radiolatarni VOR, begdzie znajdowac¢ si¢ w przedziale + 2 stopnie.

Pokrycie

Radiolatarnia VOR bedzie dostarczaé sygnaty, ktore zezwola na satysfakcjonujaca praceg standardowe;j instalacji statku
powietrznego na putapach i odleglosciach wymaganych z powodoéw operacyjnych, az do kata elewacji wynoszacego 40
stopni.

Zalecenie. Natezenie pola lub gestos¢ mocy w przestrzeni, sygnalow radiolatarni VOR, wymaganych do zapewnienia
satysfakcjonujqcej pracy standardowej instalacji statku powietrznego, przy minimalnym poziomie operacyjnym i przy
maksymalnym okreslonym zasiegu operacyjnym, powinno wynosié¢ 90 mikrowoltéw na metr lub minus 107 dBW/m?.

Uwaga. Typowe zastepcze promieniowane izotropowo moce (EIRP) stosowane w celu osiqgniecia okreslonych zasie-
gow zawarte sq w punkcie 3.1 Dodatku C. Definicja EIRP jest zawarta w 3.5.1.

Modulacje sygnatéw nawigacyjnych

Czgstotliwo$¢ nosna zaobserwowana w jakimkolwiek punkcie w przestrzeni bedzie modulowana amplitudowo przez
dwa sygnaly w nastgpujacy sposob:

a) czestotliwo$¢ podnosna 9960 Hz o statej amplitudzie, modulowana czgstotliwo$ciowo sygnatem 30 Hz:
1) dla konwencjonalnej radiolatarni VOR, 30 Hz skfadnik takiej podnoénej FM jest staty bez wzgledu na azymut i
jest okre$lany jako ,,sygnat odniesienia” i bedzie miat wskaznik dewiacji 16 + 1 (tzn. od 15 do 17);
2) dla radiolatarni VOR z efektem Dopplera faza 30 Hz sktadnika zmienia si¢ w zalezno$ci od azymutu i jest
okreslana terminem ,,sygnat zmienny” i bedzie miala wskaznik dewiacji 16 +1 (tzn. 15 do 17) pod katem ele-
wacji do 5 stopni i minimalny wskaznik dewiacji 11, kiedy kat elewacji wynosi powyzej 5° do 40°;

b) 30 Hz sktadnik modulujacy amplitudowo:
1) dla konwencjonalnego systemu VOR, skfadnik ten wynika z wirujacej charakterystyki promieniowania, ktorego
faza zmienia si¢ w zaleznos$ci od azymutu i jest okreslana terminem ,,sygnat zmienny”’;
2) dla radiolatarni VOR z efektem Dopplera skladnik ten, o stalej fazie w stosunku do azymutu i statej amplitu-
dzie, nadawany jest dookdlnie i jest okreslany terminem ,,sygnat odniesienia”.

Nominalna glgbokos¢ modulacji czgstotliwosci nosnej ze wzgledu na sygnat 30 Hz lub czgstotliwo$é podnosnej 9960
Hz, bedzie zawierac si¢ w przedziale wynoszacym 28% - 32%.
Uwaga. Wymaganie to stosuje sie do sygnatu nadawanego przy braku zjawiska wielosciezkowosci.

Glebokos¢ modulacji czgstotliwosci no$nej wynikajaca z sygnatéw 30 Hz zaobserwowanych pod dowolnym katem
elewacji do 5 stopni, bgdzie utrzymywac si¢ w przedziale wynoszacym 28%-35%. Glgboko$¢ modulacji czgstotliwosci
no$nej wynikajaca z sygnatu 9960 Hz zaobserwowanych pod dowolnym katem elewacji do 5 stopni, bedzie utrzymy-
wac si¢ w przedziale wynoszacym 20% do 55% w urzadzeniach bez modulacji glosu i w przedziale od 20 do 35% w
urzadzeniach z modulacja glosem.

Uwaga. Kiedy modulacja mierzona jest w czasie inspekcji z powietrza w warunkach wystepowania silnej wielosciezkowosci

sygnatu, mozna oczekiwa¢ zmian w odbieranej modulacji. Krotkie zmiany poza wymienione wartosci sq dopuszczalne. Pod-

a)

recznik Testowania Pomocy Radionawigacyjnych (Dok. 8071)) zawiera dodatkowe informacje odnosnie stosowania toleran-
¢ji na poktadzie statku powietrznego.

Czgstotliwosci modulacji sygnatu zmiennego i odniesienia beda wynosic¢ 30 Hz £ 1%.

Czgstotliwos¢ $rodkowa podnosnej bedzie wynosi¢ 9.960 Hz £1%.

Modulacja amplitudy podnos$nej 9.960 Hz dla konwencjonalnej radiolatarni VOR nie bgdzie przekraczaé 5%.
Dla radiolatarni VOR z efektem Dopplera, warto$¢ %owa modulacji amplitudy podnosnej 9960 Hz nie bedzie prze-
kracza¢ 40%, gdy jest mierzona w punkcie potozonym co najmniej 300 m (1000 ft) od radiolatarni VOR.

Tam, gdzie wprowadzono 50 kHz odst¢p migedzy kanatami dla radiolatarni VOR, poziom harmonicznych wstggi bocz-
nej sktadowej 9.960 Hz w nadawanym sygnale nie bedzie przekraczaé¢ nastgpujacych pozioméw w stosunku do pozio-
mu wstegi bocznej 9.960 Hz:
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Podnosna Poziom
9960 Hz odniesienie 0 dB
druga harmoniczna -30dB
trzecia harmoniczna -50dB
czwarta harmoniczna i powyzej -60dB
3.3.6 Nadawanie glosem i identyfikacja

3.3.6.1 W przypadku, gdy radiolatarnia VOR zapewnia rownocze$nie kanat faczno$ci typu ziemia-powietrze, kanal ten bedzie
znajdowac sig na tej samej czgstotliwosci nosnej uzytej dla funkcji nawigacyjnych. Promieniowanie na tym kanale bgdzie
spolaryzowane poziomo.

3.3.6.2 Glebokos¢ modulacji nosnej na kanale tacznosci nie bedzie wigksza niz 30%.

3.3.6.3 Charakterystyka czgstotliwosci akustycznej kanatu rozmownego bedzie ptaska w 3 dB przedziale, wzglegdem poziomu przy
1000 Hz w zakresie czestotliwosci od 300 — 3000 Hz.

3.3.6.4 Radiolatarnia VOR bedzie zapewnia¢ rownoczesna transmisje sygnatu identyfikacyjnego na tej samej czestotliwosci nosnej
jak ta, uzyta dla funkcji nawigacyjnych. Nadawany sygnat identyfikacyjny bedzie spolaryzowany poziomo.

3.3.6.5 Sygnal identyfikacyjny bedzie wykorzystywa¢ Migdzynarodowy Alfabet Morse’a i sktadac¢ si¢ z dwoch lub trzech liter.
Bedzie nadawany z predkoscia okoto 7 stéw na minute. Sygnat bedzie powtarzany co najmniej co 30 sekund, a czestotli-
wo$¢ modulacji bedzie wynosi¢ 1020 Hz z tolerancja + 50 Hz.

3.3.6.5.1 Zalecenie. Sygnat identyfikacyjny powinien by¢ nadawany trzy razy co 30 sekund i by¢ réwnomiernie roztozony w tym
przedziale czasowym. Jeden z sygnatow identyfikacyjnych moze przybrac forme identyfikacji glosowej.

Uwaga. Tam, gdzie radiolatarnie VOR i DME wspolpracujq ze soba, zgodnie z punktami 3.5.2.5 ponizej, uregulowania
dotyczqce identyfikacji z punktu 3.5.3.6.4 ponizej majq wplyw na identyfikacje radiolatarni VOR.

3.3.6.6 Glebokos¢, na jaka czgstotliwos¢ nosna jest zmodulowana przez sygnat kodu identyfikacyjnego bedzie zblizona do 10%,
lecz nie bedzie tej wartosci przekracza¢. W sytuacji, kiedy nie istnieje zaden kanat tacznosci, dopuszczalne bedzie zwigk-
szenie modulacji przez sygnat kodu identyfikacyjnego do warto$ci nie przekraczajacej 20%.

3.3.6.6.1 Zalecenie. Jesli radiolatarnia VOR zapewnia rownoczesnie kanat fqcznosci typu ziemia-powietrze, glebokos¢ modulacji
sygnatu kodu identyfikacyjnego powinna wynosi¢ 5 + 1 % w celu zapewnienia satysfakcjonujqcej jakosci nadawania gto-
sem.

3.3.6.7 Transmisja glosem nie bedzie kolidowaé w zaden sposdb z podstawowymi funkcjami nawigacyjnymi. Podczas nadawania
glosem kod identyfikacyjny bedzie wyttumiony.

3.3.6.8 Funkcja odbiorcza systemu VOR bedzie zezwalaé na wyrazng identyfikacje pozadanego sygnatu w warunkach napotkanych
w obrebie okreslonego pokrycia, z parametrami modulacji okre§lonymi w punktach 3.3.6.5, 3.3.6.6 oraz 3.3.6.7 powyzej.

3.37 Monitorowanie

3.3.7.1 Odpowiedni sprzet zainstalowany w polu promieniowania bedzie dostarcza¢ sygnaly do automatycznego monitora. Monitor
ten bedzie przesytaé ostrzezenie do wyznaczonego punktu kontrolnego i albo usuwa¢ sktadowe identyfikacyjne lub nawiga-
cyjne z nosnej, albo wstrzymywaé nadawanie w przypadku zajscia (jednego lub kombinacji ) nastgpujacych odstepstw od
ustalonych warunkow:

a) zmiana przekraczajaca 1 stopien w miejscu monitorowania informacji namiarowej, nadawanej przez radiolatarnig
VOR;
b) 15% spadek poziomu napigcia sygnalow czgstotliwosci modulujacych w miejscu monitorowania, albo sygnatu podno-

$nej, albo 30 Hz sygnatéw modulujacych amplitudy, albo obu sygnatow.
3.3.7.2  Awaria samego monitora spowoduje przestanie ostrzezenia do punktu kontrolnego i:
a) usunie komponenty identyfikacyjne oraz nawigacyjne z nosnej; lub
b)  spowoduje wstrzymanie nadawania.

Uwaga. Material pomocniczy na temat radiolatarni VOR podany jest w punkcie 3 dodatku C i w dodatku E.
3.38 Odporno$é na interferencje systemow odbiorczych VOR
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3.3.8.1 Systemy odbiorcze VOR beda zapewniaé dostateczna odpornos¢ na interferencje dwu-sygnatowych produktéw intermodu-
lacji trzeciego stopnia, wywotane przez emisj¢ sygnalow VHF FM o poziomach zgodnych z:

2N+ N, +72<0
dla sygnatow radiofonicznych VHF FM w zakresie 107,7 — 108,0 MHz

oraz

2N, +N, +3[24—20 Iogé—ijso

dla sygnatow radiofonicznych VHF FM ponizej 107,7 MHz,

gdzie czgstotliwosci dwoch sygnatow radiofonicznych VHF FM, wytwarzaja wewnatrz odbiornika dwusygnatowe produkty intermo-
dulacji trzeciego stopnia, na pozadanej czg¢stotliwosci radiolatarni VOR.

N, i N, oznaczaja poziomy (dBm) dwéch sygnatow radiofonicznych VHF FM na wejsciu odbiornika radiolatarni VOR. Zaden z oby-
dwu poziomow nie bedzie przekracza¢ kryteriow obnizenia czutosci, ustalonych w punkcie 3.3.8.2. ponize;j:

Af=108,1 — f;, gdzie f; to czestotliwos¢ Ny, emitowanego sygnatu radiofonicznego VHF FM zblizonego do 108,1 MHz.

3.3.8.2 Czutos¢ systemu odbiorczego VOR nie bedzie obnizana w obecnosci sygnatéw VHF FM, 0 poziomach zgodnych z naste-

pujaca tabela:
Czestotliwos¢ (MHz) | Maksymalny poziom niepozqdanego sygnatu na wejsciu odbiornika (dBm)
88-102 +15
104 +10
106 +5
107,9 -10

Uwaga 1. Zaleznos¢ pomiedzy sqsiednimi punktami wyznaczonymi przez powyzsze czestotliwosci jest liniowa.

Uwaga 2. Material pomocniczy dotyczqcy kryteriow odpornosci uzytych w eksploatacji, podanych w punktach 3.3.8.1 oraz 3.3.8.2
powyzej, zawarty jest w punkcie 3.6.5 dodatku C.

3.4  Wymagania techniczne dla radiolatarni NDB

Uwaga. — W dodatku C podane sq wskazowki dotyczqce znaczenia i zastosowania pokrycia nominalnego oraz skutecznego, a takze
ogolne wskazowki dotyczqce pokrycia radiolatarni NDB.

Sredni promien pokrycia nominalnego. Promien kota majacego taki sam obszar, co pokrycie znamionowe.

Pokrycie skuteczne. Obszar otaczajacy radiolatarnic NDB, wewnatrz ktorego uzyskiwane sa namiary o doktadnos$ci wystarczajacej
dla rodzaju danej operacji.

Lokator. Radiolatarnia NDB typu LF/MF uzywana jako pomoc w fazie kofnicowego podejscia.
Uwaga. Lokator posiada zwykle sredni promien pokrycia nominalnego pomiedzy 18,5 i 46,3 km (10i 25 NM).

Pokrycie nominalne. Obszar otaczajacy radiolatarni¢ NDB, w ktorym natgzenie pionowego pola fali przyziemnej przekracza warto$¢
minimalna, okreslona dla obszaru geograficznego, w ktérym znajduje sig radiolatarnia.

Uwaga. Powyzsza definicja ma na celu ustalenie sposobu oceny radiolatarni przy normalnym pokryciu, spodziewanym przy braku
emisji fali przestrzennej i/lub nieprawidlowej propagacji z danej radiolatarni, lub interferencji pochodzqcej z innych urzqdzen
LF/MF, biorqc jednakze pod uwage zaktocenia przemystowe wystepujqce na danym obszarze geograficznym.

342 Pokrycie

3421 Zalecenie. Minimalna wartos¢ natezenia pola wewnqtrz pokrycia znamionowego radiolatarni NDB powinna wynosié¢ 70
mikrowoltow na metr.
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Uwaga 1. Wskazéwki dotyczqce natezenia pdl wymaganych szczegélnie na dlugosciach geograficznych pomiedzy 30 °N i 30°S, podane
sq w punkcie 6.1 dodatku C, natomiast odpowiednie uregulowania ITU podane sq w Regulaminie Radiokomunikacyjnym, rozdziat
VIII, artykut 35, paragraf 1V, czes¢ B.

Uwaga 2. Wybor miejsc i czasow, w ktorych mierzone jest natezenie pola jest wazne ze wzgledu na unikniecie anormalnych wynikow
dla danego rejonu; miejsca w drogach powietrznych w obszarze wokol radiolatarni sq pod wzgledem operacyjnym najwazniejsze.

3422 Wszystkie zawiadomienia oraz komunikaty dotyczace radiolatarni NDB beda oparte na $rednim promieniu pokrycia
Znamionowego.

Uwaga 1. Podczas klasyfikowania radiolatarni bedq brane pod uwage dzienne lub sezonowe réznice w pokryciu znamionowym .

Uwaga 2. Radiolatarnie o Srednim promieniu pokrycia znamionowego pomiedzy 46,3 i 278 km (25 i 150 NM), mogq by¢ wyznaczone
przez najblizszq wielokrotnos¢ 46,3 km (25 NM) do sredniego promienia pokrycia znamionowego, a radiolatarnie o pokryciu znamio-
nowym ponad 278 km (150 NM) — do najblizszej wielokrotnosci 92,7 km (50 NM).

3.4.2.2 Zalecenie. Na obszarach, gdzie pokrycie znamionowe radiolatarni NDB rézni sie¢ w réznych sektorach majqcych znacze-
nie operacyjne, jej klasyfikacja powinna byé wyrazona Srednim promieniem pokrycia znamionowego i wartosciami kqto-
wymi dla kazdego sektora w nastepujqcy sposob:

Promien pokrycia granicznego sektora/kqta, wyrazony jako namiar magnetyczny zgodny z kierunkiem ruchu wskazowek zegara od
radiolatarni.

Tam, gdzie nalezy dokona¢ klasyfikacji radiolatarni NDB w ten sposob, ilos¢ sektorow powinna byé utrzymana na minimalnym po-
ziomie, najlepiej nie przekraczajqcym 2.

Uwaga. Sredni promieri danego sektora pokrycia znamionowego jest réwny promieniowi odpowiadajqcemu mu okregowi o tym pro-
mieniu. Przyktad:

150/210°-30°
100/30°- 210"

343 Ograniczenia w nadawanej mocy

Moc radiolatarni NDB nie bgdzie przekracza¢ warto$ci niezbgdnej do osiagnigcia uzgodnionego pokrycia nominalnego o wigcej niz 2
dB. Moc ta moze by¢ zwigkszona w sytuacji, gdy jest to koordynowane na szczeblu regionalnym, badz nie spowoduje emisji interfe-
rencji szkodliwych dla innych urzadzen.

3.4.4 Czestotliwosci radiowe
3441 Czestotliwosci przydzielone radiolatarniom NDB beda wybierane z zakresu czestotliwosci 190 - 1750 kHz.

3.44.2 Tolerancja czgstotliwo$ci obowiazujaca dla radiolatarn NDB bedzie wynosi¢ 0,01%, natomiast dla radiolatarn NDB o
mocy powyzej 200 W uzywajacych czgstotliwosei 1606,5 kHz i wigeej — tolerancja bedzie wynosi¢ 0,005%.

3443 Zalecenie. W przypadku uzycia dwoch lokatorow, jako dodatkéw do systemu ILS, odstep pomiedzy nosnymi obydwu
lokatorow nie powinien by¢ mniejszy niz 15 kHz, w celu zapewnienia poprawnego dzialania radiokompasu oraz nie wiek-
szy niz 25 kHz, w celu szybkiego przestrojenia w przypadku, gdy statek powietrzny posiada tylko jeden radiokompas.

3444 W przypadku gdy lokatory wchodzace w sktad systemow ILS obstugujacych przeciwlegte konce tej samej drogi starto-
wej, maja przydzielone wspolne czgstotliwosei, nalezy opracowaé przepisy moéwiace o konieczno$ci wylaczania radiola-
tarn niepracujacych operacyjnie.

Uwaga. Dodatkowe wskazowki na temat pracujqcych na kanatach o wspalnej czestotliwosci lokatoréw zawarte sq w punkcie 3.2.2,
rozdziat 3, tom V.

345 Identyfikacja

3451 Kazda radiolatarnia NDB bedzie identyfikowana dwu lub trzyliterowymi grupami Migdzynarodowego Alfabetu Morse’a,
nadawanymi z predkoscia odpowiadajaca w przyblizeniu 7 stowom na minutg.

3452 Identyfikacja bedzie nadawana przynajmniej raz na 30 sekund, chyba ze identyfikacja radiolatarni dokonana jest poprzez
kluczowanie nosnej. W tym przypadku, identyfikacja bedzie dokonywana w jednominutowych przedziatach czasowych,
chyba ze mozliwe jest uzycie przedziatu krotszego w radiolatarniach, w ktorych jest to pozadane z powoddéw operacyj-
nych.
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3.4.5.2.1 Zalecenie. Poza sytuacjami, w ktérych identyfikacja radiolatarni dokonywana jest poprzez kluczowanie nosnej, sygnat
identyfikacyjny powinien by¢ nadawany w réwnych odstepach czasowych przynajmniej 3 razy, w kazdym 30-sekundowym
przedziale czasowym.

3.45.3 Dila radiolatarn NDB o §rednim promieniu pokrycia nominalnego wynoszacym 92,7 km (50 NM), lub mniej, ktore sa pod-
stawowymi pomocami w procedurach podejscia i oczekiwania w strefie przylotniskowe;j, identyfikacja bedzie nadawana w
réwnych odstgpach czasowych przynajmniej 3 razy w kazdym 30-sekundowym przedziale czasowym

3.454 Czgstotliwos¢ modulujaca, uzywana do identyfikacji bedzie wynosi¢ 1020 Hz + 50 Hz, lub 400 Hz + 25 Hz.

Uwaga. W zwiqzku z uwagami zawartymi w punkcie 6.5 dodatku C, wartosé, ktora ma by¢ uzywana powinna by¢ ustalona na szczeblu
regionalnym.

3.4.6 Charakterystyki emisji

Uwaga. Ponizsze wymogi nie majq na celu wykluczenia z uzytku modulacji lub typow modulacji, ktore mozna wykorzystywaé w radio-
latarniach NDB oprocz tych, przeznaczonych do identyfikacji, wiqcznie z rownoczesnq identyfikacjq i modulacjq gtosowq, pod warun-
kiem, Ze tego rodzaju dodatkowe modulacje nie bedq mialy znacznego wphywu na sprawnosé dziatania radiolatarni NDB, w pofqcze-
niu z obecnie stosowanymi radionamiernikami, a takze pod warunkiem, Ze uzywanie ich nie powoduje szkodliwych interferencji wobec
innych funkcji radiolatarni NDB.

3.4.6.1 Oprocz tego, jak przedstawiono to w punkcie 3.4.6.1.1, wszystkie radiolatarniec NDB be¢da nadawaé niezaktdcona nosng i
by¢ identyfikowane poprzez kluczowanie czgstotliwoscia modulujaca (NON/A2A).

3.4.6.1.1 Radiolatarnie NDB, inne niz te uzywane jako pomoc w procedurach oczekiwania, podejscia i ladowania, badz te o $rednim
promieniu pokrycia znamionowego wynoszacym ponizej 92,7 km (50 NM), moga by¢ identyfikowane przez kluczowanie
niezmodulowanej no$nej (NON/A1A), jesli znajduja si¢ na obszarach o wysokim zaggszczeniu radiolatarn i/lub tam, gdzie
wymagane pokrycie znamionowe jest niemozliwe do osiagnigcia z powodu:

a) interferencji od stacji radiowych;
b) wysokiego poziomu zaklocen przemystowych;
C) warunkow lokalnych.

Uwaga. Podczas wybierania typoéw emisji, nalezy liczy¢ sie z mozliwosciq pomylki, wynikiej na skutek przestrajania statku powietrz-
nego z modulacji NON/A2A na NON/A1A, bez zmiany radiokompasu z pracy MCW na CW.

3.4.6.2 Glebokos¢ modulacji bedzie utrzymywana jak najblizej wartosci 95% dla kazdej radiolatarni NDB identyfikowanej przez
kluczowanie czgstotliwoscia modulujaca.

3.4.6.3 Charakterystyka emisji podczas identyfikacji bedzie zapewnia¢ dostateczng identyfikacje na granicy pokrycia znamionowe-
go kazdej radiolatarni NDB identyfikowanej przez kluczowanie czgstotliwoscia modulujaca.

Uwaga 1. Powyzszy wymog naktada najwyzszy mozliwy % modulacji, wraz z utrzymaniem dostatecznej promieniowanej mocy nosnej
podczas identyfikacji.

Uwaga 2. Przy pasmie przenoszenia radionamiernika wynoszqcym + 3 kHz, stosunek sygnatu do szumu, wynoszqcy 6 dB na granicy
pokrycia znamionowego, spetni w zasadzie powyzszy wymaog.

Uwaga 3. Niektore uwagi dotyczqce glebokosci modulacji zawarte sq w punkcie 6.4 dodatku C.

3.4.6.4  Zalecenie. Moc fali nosnej radiolatarni NDB z modulaciq NON/A2A nie powinna zmniejszy¢ si¢ podczas nadawania sygna-
tu identyfikacyjnego, oprocz przypadku radiolatarni NDB o srednim promieniu pokrycia znamionowego przekraczajqcego
92,7 km (50 NM), w ktérym dopuszczalny jest spadek mocy wiekszy niz 1,5 dB.

3.4.6.,5 Suma niepozadanych modulacji czgstotliwoscia akustyczna bedzie mniejsza niz 5% amplitudy no$nej.

Uwaga. Poziom niezawodnego dziatania poktadowego automatycznego radionamiernika (ADF) moze znacznie obnizy¢ sie, jesli emi-

sja radiolatarni zawiera modulacje, wywolane czestotliwosciq akustyczng rownq lub zblizong do czestotliwosci przelqczania petli, lub

Jjej drugiej harmonicznej. Czestotliwosci przelqczania petli w sprzecie uzywanym obecnie znajdujq sie pomiedzy 30 i 120 Hz.

3.4.6.6 Szeroko$¢ pasma emisji oraz poziom emisji niepozadanych bedzie utrzymany na jak najnizszej wartosci, ktora dopuszcza
poziom techniczny oraz rodzaj pracy.
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Uwaga. Artykut S3 Regulaminu Radiokomunikacyjnego Miedzynarodowego Zwiqzku Telekomunikacji zawiera ogdlne uregulowa-
nia dotyczqce charakterystyki technicznej sprzetu i emisji. Regulamin Radiokomunikacyjny zawiera Sciste uregulowania dotyczqce
niezbednych szerokosci pasma, tolerancji czestotliwoSci, niepozqdanych emisji oraz klasyfikacji emisji (zobacz Zatqczniki APS1,
APS2 i APS3).

3.4.7

34.7.1

3.4.7.2

3438

3481

a)

Posadowienie lokatorow

Zalecenie. Jesli lokatoréw uzyto jako dodatku do systemu ILS, powinny one by¢ posadowione w miejscach zewnetrznych
oraz Srodkowych radiolatarni znakujqcych. W przypadku uzycia jednego lokatora, jako dodatku do systemu ILS — prefero-
wane jest zainstalowanie go razem z zewnetrzng radiolatarniq znakujqcq. Tam, gdzie lokatory stuzq jako pomoce w proce-
durach konicowego podejscia, w przypadku braku systemu ILS, powinny one by¢ posadowione w miejscach, w ktorych byty-
by posadowione w przypadku zainstalowanego systemu ILS, majqc na wzgledzie odpowiednie uregulowania dotyczqce mi-
nimalnego przewyzszenia nad przeszkodami zawarte w Procedurach Obstugi Ruchu Powietrznego — Operacje Statkow Po-
wietrznych (Dok. 8168).

Zalecenie. Jesli lokatory zainstalowano razem z markerami srodkowym i zewnetrznym, to powinny one byé posadowione,
tam gdzie to mozliwe, po tej samej stronie przediuzonej linii centralnej drogi startowej w celu zapewnienia trasy pomiedzy
lokatorami, ktora bedzie rownolegta do linii centralnej drogi startowej.

Monitorowanie

Dla kazdej radiolatarni NDB beda zapewnione odpowiednie $rodki pozwalajace na wykrywanie jakiejkolwiek z ponizszych
sytuacji w danym miejscu:

spadek promieniowanej mocy nos$nej wynoszacy ponad 50% ponizej poziomu wymaganego dla pokrycia znamiono-
wego;

b) brak sygnatu identyfikacyjnego;

c)

3.4.8.2

3.4.8.3

3484

niesprawnos¢ lub awaria samych monitorow.

Zalecenie. Jesli radiolatarnia NDB zasilana jest napieciem zmiennym o czestotliwosci zblizonej do czestotliwosci przelq-
czania poktadowego sprzetu ADF, a radiolatarnia NDB zaprojektowana jest tak, ze czestotliwosé zasilania prawdopodobnie
pojawi sie na emisji jako produkt modulacji, urzqdzenia monitorujqce powinny wykry¢ takq modulacje zasilania na nosnej,
przekraczajqcq 5%.

W czasie pracy lokatora, urzadzenia monitorujace beda zapewnia¢ ciagta kontrole pracy lokatora w sposob zalecony w
punkcie 3.4.8.1 a), b) oraz ¢) powyze;j.

Zalecenie. Zaleca sie, aby w czasie pracy radiolatarni NDB innej niz lokator, urzqdzenia monitorujqce zapewnialy ciqglq
kontrole pracy radiolatarni NDB w sposéb zalecony w punkcie 3.4.8.2 a), b) oraz c).

Uwaga. Material pomocniczy dotyczqcy testowania radiolatarni NDB zawarty jest w punkcie 6.6 dodatku C.
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35 Wymagania techniczne dla radioodleglosciomierza UHF (DME)

Uwaga. W ponizszych punktach zawarto uregulowania dla dwoch typow urzqdzenia DME: DME/N do zastosowania ogolnego oraz
DME/P opisanego w punkcie 3.11.3 ponizej.

35.1 Definicje
Zaklocenia sterujqce ruchem (CMN). Ta czg$¢ bledu w sygnale prowadzenia, ktora powoduje ruchy klap, wolantu i kolumny, i ktora
mogtaby wptywac na potozenie katowe statku powietrznego w czasie lotu wg wskazan przyrzadow, ale nie powoduje jego przemiesz-

czenia si¢ wzgledem pozadanego kursu i/lub $ciezki schodzenia. (Zobacz punkt 3.11 ponizej).

Czas martwy DME. Okres nastgpujacy natychmiast po zdekodowaniu waznego zapytania, w ktorym odebrane zapytanie nie powoduje
wygenerowania odpowiedzi.

DME/N. Radioodlegtosciomierz, stuzacy przede wszystkim dla potrzeb nawigacji trasowej lub w TMA, gdzie ,,N” oznacza waska
charakterystyke widma.

DME/P. Radioodlegtosciomierz pracujacy w systemie MLS, gdzie ,,P” oznacza precyzyjny pomiar odlegtoéci. Charakterystyka wid-
ma jest taka sama jak w DME/N.

Skuteczna moc promieniowana izotropowo (EIRP). Moc, ktora zasilana jest antena i zysk anteny w danym kierunku w stosunku do
anteny izotropowej (zysk absolutny lub izotropowy).

Tryb podejscia koricowego (FA). Stan operacyjny DME/P, ktory wspomaga operacje w strefach podejscia koncowego i drogi starto-
wej.

Podejscie wstgpne (I4). Stan operacyjny DME/P, ktory wspomaga operacje poza obszarem podejscia koncowego, i ktory jest intero-
peracyjny z DME/N.

Czas kluczowania. Okres, w ktorym jest nadawana kropka lub kreska litery kodu Morse’a .

Punkt odniesienia podejscia MLS. Punkt na minimalnej $ciezce schodzenia na okreslonej wysokosci nad progiem. (Zobacz punkt
3.11 ponizej).

Punkt odniesienia MLS. Punkt na linii centralnej drogi startowej, najblizej srodka fazowego anteny elewacji. (Zobacz punkt 3.11
ponizej).

Tryb W, X, Y, Z. Metoda kodowania transmisji DME, polegajaca na ustaleniu odstepow miedzy impulsami w parze impulsow tak,
aby kazda czgstotliwo$¢ mozna byto uzyé wigcej niz jeden raz.

Czas czesciowego narastania impulsu. Czas zmierzony pomigdzy punktami 5 i 30% amplitudy na zboczu narastajacym obwiedni
impulsu, tj. pomiedzy punktem h oraz i na rysunkach 3-1 i 3-2.

Blqd sledzenia Sciezki (PFE). Ta czg$¢ bledu w sygnale prowadzenia, ktéra moze spowodowaé przemieszczenie sig statku powietrz-
nego wzgledem pozadanego kursu i/lub §ciezki schodzenia.

Amplituda impulsu. Maksymalne napigcie obwiedni impulsu, tj. A na rysunku 3-1.

Czas opadania impulsu. Czas mierzony pomigdzy punktami 90 i 10% amplitudy na zboczu opadajacym obwiedni impulsu, tj. pomig-
dzy punktami e i g na rysunku 3-1.

Kod impulsu. Metoda rozrozniania trybow W, X, Y i Z oraz trybow FA i TA.

Czas trwania impulsu. Przedziat czasowy pomigdzy punktem 50% amplitudy na zboczu narastajacym i opadajacym obwiedni impul-
su, tj. pomigdzy punktami b i f na rysunku 3-1.

Skutecznosé odpowiedzi. Stosunek odpowiedzi nadawanych przez transponder do catkowitej liczby odebranych, waznych zapytan.
Szukanie. Sytuacja, w ktorej interrogator usituje znalez¢ i przechwyci¢ odpowiedzi na wlasne zapytania.

Skutecznosé systemu. Stosunek waznych odpowiedzi, przetworzonych przez interrogator, do catkowitej liczby wlasnych zapytan.
Sledzenie. Sytuacja, w ktorej interrogator DME znalazt odpowiedzi na whasne zapytania i zapewnia ciagly pomiar odleglosci.
Predkosé transmisji. Srednia iloé¢ par impulséw nadawanych przez transponder w ciagu sekundy.
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Poczqtek rzeczywisty. Punkt, w ktérym linia prosta przechodzaca przez punkty 30 i 5% amplitudy na zboczu narastajacym impulsu
przecina o$ 0% amplitudy (zobacz rysunek 3-2).

352 Informacje ogdlne

3.5.2.1 System DME bedzie zapewnia¢ w kabinie pilota, w sposob ciagly i doktadny, wskazanie bezposredniej odleglosci statku
powietrznego od naziemnego punktu odniesienia.

3.5.2.2 System bedzie sktadac si¢ z dwoch podstawowych elementéw, jednego na poktadzie statku powietrznego i drugiego zainsta-
lowanego na ziemi. Element poktadowy begdzie okre$lany jako interrogator, a zestaw naziemny jako transponder.

3.5.2.3 W trakcie pracy, interrogatory begda zapytywac transpondery, ktore z kolei bgda nadawaé interrogatorom odpowiedzi zsyn-
chronizowane z zapytaniami, zapewniajac w ten sposob doktadny pomiar odlegtosci.

3.5.2.4 DME/P bedzie posiada¢ dwa tryby pracy, IA oraz FA.
3.5.2.5 Jedli radioodlegtosciomierz DME potaczono z systemami ILS, MLS lub VOR w celu stworzenia jednego urzadzenia:
a) beda one funkcjonowaé przy standardowym sparowaniu czgstotliwosci, zgodnie z punktem 3.5.3.3.4 ponize;j;

b) beda one rozmieszczone w przedziale wartosci granicznych, zaleconych dla urzadzen wspolpracujacych w punkcie
3.5.2.6 ponizej;

€) bedaone zgodne z uregulowaniami dotyczacymi identyfikacji w punkcie 3.5.3.6.4 ponizej.
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3.5.2.6  Ograniczenia dla radioodleglosciomierza DME wspdipracujqcego z systemem ILS, MLS lub VOR.
3.5.2.6.1 Urzadzenia VOR oraz DME be¢da zlokalizowane wspdlnie w nastgpujacy sposob:
a) dla tych urzadzen stosowanych w procedurach podejscia lub innych, gdzie wymagana jest najwyzsza doktadnosc¢ usta-

lania pozycji, odstep pomigdzy antenami VOR i DME nie przekracza 80 m (260 ft).

b) dla potrzeb innych, niz te wymienione w a), odstep pomigdzy antenami VOR 1 DME nie przekracza 600 m (2000 ft).

3.5.2.6.2 Wspoitpraca DME z systemem ILS
Uwaga. W punkcie 2.11 dodatku C, zawarte sq wskazowki dotyczqce wspétpracy DME i ILS.

35.26.31 Zalecenie. Jesli DME/P jest stosowane w celu zapewnienia informacji o odleglosci, zaleca si¢ ulokowanie go jak
najblizej stacji azymutu MLS.

Uwaga. W punkcie 5 dodatku G oraz punkcie 7.1.6, dodatku C, podane sq wskazowki na temat posadowienia DME z MLS. Ustalone
sq w nich kroki, jakie nalezy podja¢ w celu unikniecia wskazania roznej zerowej odleglosci, w przypadku gdy DME/P wspoipracujqce
z MLS, a DME/N wspoipracujqce z ILS obstugujq te samq droge startowq.

3.5.2.7 Standardy w punkcie 3.5.3, 3.5.4 i 3.5.5 oznaczone przez i beda stosowane jedynie do DME zainstalowanego po raz
pierwszy po 1 stycznia 1989.

353 Charakterystyka systemu

3.5.3.1 Zdolnos¢ nawigacyjna

3.5.3.1.1 Zasieg. System bedzie mie¢ zdolno$¢ zapewnienia pomiaru odlegtosci skosnej pomigdzy statkiem powietrznym i wybranym
transponderem do granicy pokrycia, zalecanego przez wymagania operacyjne wybranego transpondera.

35312 Pokrycie

19/11/09
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353121 W przypadku, gdy DME/N wspotpracuje z radiolatarnia VOR, jego pokrycie bgdzie przynajmniej rownac sig¢ pokryciu
radiolatarni VOR.

35.3.1.22 W przypadku gdy DME/N wspotpracuje z ILS badz MLS, jego pokrycie bedzie przynajmniej rownac si¢ sektorom
pokrycia azymutalnego odpowiednio ILS badz MLS.

3.5.3.1.2.3  Pokrycie radiolatarni DME/P bedzie przynajmniej rowne sektorom pokrycia azymutalnego MLS.

Uwaga. Zamierzeniem powyzszego wymagania nie jest okreslenie zasiegu operacyjnego i pokrycia, do ktorego moze byc uzyty sys-
tem, odstep miedzy urzqdzeniami juz zainstalowanymi moze w pewnych rejonach ograniczy¢ zasieg.

3.5.3.13 Doktadnosé

353131 Doktadnosé systemu. Standardy dotyczace dokladnos$ci, okreslone w 3.5.3.1.4, 3.5.4.5 i 3.5.5.4 , beda spetnione w
oparciu 0 95 %owe prawdopodobienstwo.

35314 Doktadnos¢é DME/P
Uwaga 1. Ponizej podano dwa standardy dla DME/P, 1 i 2, w celu dostosowania do roznych zastosowan.
Uwaga 2. Informacje dotyczqce standardow doktadnosci podane sq w punkcie 7.3.2 dodatku C.

353141 Sktadniki bledu. Blad $ledzenia trasy (PFE) bedzie sktada¢ si¢ z tych sktadowych czgstotliwosci bigdu DME/P na
wyij$ciu interrogatora, ktore leza ponizej 1,5 rad/s. Zaktocenia sterujace ruchem (CMN) beda sktadaé z tych czgstych
sktadowych czgstotliwosci blgdu DME/P na wyj$ciu interrogatora, ktére leza ponizej 0,5 rad/s oraz 10 rad/s.

Uwaga. Okreslone wartosci graniczne bledu w punkcie majq by¢ zastosowane na calej trasie lotu, zawierajqcej ten punkt. Informacje
dotyczqce interpretacji btedow DME/P oraz pomiarow tych bledow w przedziale czasowym, odpowiednim dla kontroli z powietrza
podane sq w punkcie 7.3.6.1 dodatku C.

3.5.3.1.42  Biledy na przedtuzeniu linii centralnej drogi startowej nie beda przekracza¢ warto$ci podanych w tabeli B, na koncu
tego rozdziahu.

3.5.3.1.43 W sektorze podejscia, z dala od przedtuzenia linii centralnej drogi startowej, nalezy zezwoli¢, aby dopuszczalny btad
PFE dla obydwu standardow 1 i 2, zwigkszat si¢ liniowo do kata + 40 stopni rownego z pokryciem azymutalnym MLS,
gdzie dopuszczalny blad jest 1,5 razy wiekszy od tego dopuszczonego na przedtuzeniu linii centralnej drogi startowej w
tej samej odleglosci. Dopuszczalny CMN nie bedzie wzrasta¢ z katem. Btedy PFE i CMN nie begda ulega¢ degradaciji
wraz z katem elewacji.

3532 Czestotliwosci i polaryzacja. System bedzie pracowac z polaryzacja pionowa w pasmie czgstotliwosci od 960 MHz do
1215 MHz. Czgstotliwosci zapytan oraz odpowiedzi beda przydzielone z 1 MHz odstgpem migdzykanatowym.

3.5.3.3 Tworzenie kanatow

35331 Kanaty DME beda tworzone poprzez parowanie czgstotliwosci zapytania i odpowiedzi, a takze poprzez kodowanie
impulséw na sparowanych czgstotliwosciach.

35332 Kodowanie impulsow. Kanaty DME/P beda posiada¢ dwa rézne kody impulséw zapytania, tak jak przedstawia to
tabela w punkcie 3.5.4.4.1. Jeden z nich bedzie uzyty w trybie podej$cia poczatkowego (IA), a drugi — w trybie podej-
$cia koncowego (FA).

35333 Kanaty DME beda wybrane z tabeli A (zamieszczonej na koncu niniejszego rozdziatu), zawierajacej 352 kanaty, w
ktorych przydzielone sa numery kanatéw, czgstotliwosci oraz kody impulsow.

35334 Parowanie kanatow. W przypadku, gdy transponder DME przeznaczony jest do pracy w potaczeniu z urzadzeniem
nawigacyjnym VHF pracujacym w pasmie czgstotliwosci od 108 do 117,95 Hz i/lub z urzadzeniem MLS pracujacym
w pasmie od 5031,0 do 5090,7 MHz, kanat DME bedzie sparowany z kanatem VHF i/lub czgstotliwo$cia MLS, w
sposob przedstawiony w tabeli A.

Uwaga. Moze si¢ zdarzy¢, ze DME zostanie sparowany z obydwiema czestotliwosciami kanatow ILS oraz MLS (zobacz punkt 4.3
rozdziatu 4, tom V).
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3534 Czestotliwos¢ powtarzania impulsow zapytania

Uwaga. Jesli interrogator pracuje na wigcej niz jednym kanale w czasie jednej sekundy, to zamieszczone ponizej specyfikacje odnoszq
sig do sumy zapytan na wszystkich kanatach.

35341 DME/N. Srednia czestotliwo$é powtarzania impulséw zapytania (PRF) nie bedzie przekracza¢ 30 par impulséw na
sekundg przy zatozeniu, ze przynajmniej 95% czasu po$wiecone jest na $ledzenie.

35342 DME/N. W przypadku gdy wskazane jest zwigkszenie czasu poszukiwania, PRF moze by¢ zwigkszona podczas po-
szukiwania, lecz nie powinna przekroczy¢ 150 par impulséw na sekundg.

3.5.34.3 DME/N. Zalecenie. W przypadku, gdy po transmisji 15 000 par impulsow nie otrzymano wskazania odleglosci, PRF
nie powinna od tego momentu przekraczac¢ 60 par impulsow na sekunde, az do chwili, w ktorej nastqpi zmiana kanatu
lub poszukiwanie zostanie zakoriczone pomysinie.

13.5.3.44 DME/N. Jesli po 30 sekundach tryb §ledzenia nie zostal ustalony, czgstotliwo§¢ powtarzania impulsow nie bedzie
przekracza¢ 30 par na sekundg.

3.5.345 DME/P. Czestotliwos¢ powtarzania impulséw interrogatora nie bedzie przekraczac nastepujacych liczb par impulsow
na sekunde:
a) poszukiwanie 40
b) statek powietrzny na ziemi 5
c) $ledzenie w trybie podejscia poczatkowego 16
d) $ledzenie w trybie podej$cia koncowego 40

Uwaga 1. Czestotliwosé¢ powtarzania impulséw (PRF) 5 par na sekunde dla statku powietrznego na ziemi moze by¢ przekroczona w
przypadku, gdy dany statek powietrzny wymaga doktadnych danych o zasiegu.

Uwaga 2. Wszystkie zmiany PRF powinny by¢ wykonywane automatycznie.
3.5.35 Zdolnos¢ systemu do obstugi statkdw powietrznych

3.5.35.5 Zdolno$¢ transponderéw do obstugi statkow powietrznych bedzie odpowiadaé szczytowemu ruchowi w danym rejonie
lub liczbie 100 statkéw powietrznych, w zaleznos$ci od tego, co jest mniejsze.

3.5.35.6 Zalecenie. Jesli ruch szczytowy w rejonie przekracza liczbe 100 statkow powietrznych, transponder powinien posiadaé
mozliwos¢ obstugi takiego ruchu.

Uwaga. Material pomocniczy dotyczqcy zdolnosci obstugowych znalezé mozna w punkcie 7.1.5 dodatku C.
3.5.3.6 Identyfikacja transpondera

3.5.36.1 Wszystkie transpondery beda nadawa¢ sygnat identyfikacyjny w jednej z ponizszych form, w sposdb opisany w punk-
cie 3.5.3.6.5 ponizej:

a) identyfikacja ,,niezalezna” sktadajaca si¢ z zakodowanych impulséw identyfikacyjnych (Migdzynarodowy Alfabet
Morse’a), ktéorych mozna uzywaé we wszystkich transponderach;

b) sygnal ,,wspolny”, ktérego mozna uzywacé w transponderach wspoétpracujacych z urzadzeniami nawigacyjnymi VHF
lub stacja azymutu MLS, nadajacymi sygnaly identyfikacyjne.

Uwaga. Stacja azymutu MLS zapewnia wiasnq identyfikacje w postaci wiadomosci cyfrowej, nadawanej na kanale danych na obsza-
rze pokrycia podejscia ovaz kursu tylnego, w sposob okreslony w punkcie 3.11.4.6.2.1 ponizej.

3.5.3.6.2 Obydwa systemy identyfikacyjne beda uzywaé sygnatow sktadajacych si¢ z transmisji odpowiednich serii par impul-
sow z predkoscia powtarzania wynoszaca 1350 par na sekundg i beda tymczasowo wymienia¢ wszystkie impulsy za-
pytania, ktore zwykle pojawiaja si¢ w tym czasie, z wyjatkiem sytuacji opisanej w punkcie 3.5.3.6.2.2 ponizej. Impul-
sy takie beda mie¢ charakterystyke zblizona do innych impulsoéw sygnalow odpowiedzi.

13.5.3.6.2.1  DME/N. Impulsy odpowiedzi beda nadawane pomigdzy okresami kluczowania.
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3.5.3.6.2.2

3.5.3.6.2.3

3.5.3.6.2.4

3.5.3.6.2.5

3.5.3.6.3

a)

b)

DME/N. Zalecenia. Jesli niezbedne jest zachowanie stalego cyklu pracy, powinno nadawaé sie pary impulséw wyréw-
nawczych, posiadajqcych te samq charakterystyke, co pary impulséw identyfikacyjnych, 100 mikrosekund + 10 po kaz-
dej parze identyfikacyjne;j.

DME/P. Impulsy odpowiedzi beda nadawane pomigdzy okresami kluczowania.

W przypadku transpondera DME/P, pary impulséw odpowiedzi b¢da nadawane w czasie kluczowania i beda mie¢
pierwszenstwo przed parami impulséw identyfikacyjnych, w celu nadania waznosci zapytaniom w trybie FA.

Transponder DME/P nie bgdzie wykorzystywac pary impulséw wyréwnawczych z punktu 3.5.3.6.2.2 powyzej.
Charakterystyka ,,niezaleznego” sygnatu identyfikacyjnego bgdzie nastgpujaca:

sygnal identyfikacyjny bedzie sktada¢ sig¢ z transmisji impulséw kodu identyfikacyjnego radiolatarni w formie kropek
i kresek (Miedzynarodowy Alfabet Morse’a), nadawanych przynajmniej raz na 40 sekund, z predkoscia przynajmniej
6 stow na minute; oraz

charakterystyka kodu identyfikacyjnego i predkosci nadawania liter dla transpondera DME bgdzie odpowiadaé poniz-
szym warto$ciom, tak aby maksymalny czas kluczowania nie przekraczat 5 sekund na grupg kodu identyfikacyjnego.
Kropki beda trwaé od 0,1 do 0,160 sekundy. Kreski beda standardowo trwac 3 razy dhuzej niz kropki. Odstgp pomig-
dzy kropkami i/lub kreskami bgdzie rownac sig czasowi trwania kropki + 10 %. Odstegp pomigdzy literami lub cyframi,
nie bedzie mniejszy niz czas trwania trzech kropek. Calkowity czas transmisji grupy kodu identyfikacyjnego nie be-
dzie przekraczaé 10 sekund.

Uwaga. Sygnat identyfikacyjny nadawany jest z czestotliwosciq powtarzania, wynoszqcq 1350 pps. Czestotliwos¢ ta moze by¢ uzyta
bezposrednio w sprzecie poktadowym, jako sygnat akustyczny dla pilota lub inne czestotliwosci mogq by¢ wygenerowane, jesli takq
opcje zastosowal projektant interrogatora (zobacz punkt 3.5.3.6.2 powyzej).

3.5.36.4

a)

b)

c)

3.5.3.6.5

3.56.3.6.51

3.56.3.6.5.2

3.5.3.6.5.3

3.56.3.7

35371

3.53.7.2

Charakterystyka sygnatu ,,wspolnego” bedzie nastgpujaca:

w przypadku wspétpracy z urzadzeniem VHF, lub stacja azymutu MLS, sygnat identyfikacyjny bedzie nadawany w
formie kropek i kresek (Miedzynarodowy Alfabet Morse’a), w sposob opisany w punkcie 3.5.3.6.3 powyzej i powi-
nien by¢ zsynchronizowany z kodem identyfikacyjnym urzadzenia VHF.

kazdy 40-sekundowy przedziat bedzie podzielony na cztery lub wigcej réwnych przedziatdéw czasowych; identyfikacja
transpondera bedzie nadawana tylko w jednym przedziale czasowym, a identyfikacja wspotpracujacych urzadzen VHF

i MLS (jesli istnieja) przez pozostate przedzialy czasowe.

identyfikacja transpondera DME, wspoélpracujacego z MLS bedzie ostatnimi trzema literami identyfikacji stacji azy-
mutu MLS, okre$lonymi w punkcie 3.11.4.6.2.1.

Implementacja identyfikacji

,Niezalezny” kod identyfikacyjny bedzie stosowany wszedzie tam, gdzie transponder nie wspolpracuje z urzadzeniem
nawigacyjnym VHF lub MLS.

W przypadku, gdy transponder wspotpracuje z urzadzeniem nawigacyjnym VHF lub MLS, identyfikacja bedzie za-
pewniona poprzez kod ,,wspolny”.

W przypadku, gdy taczno$¢ glosem jest nadawana ze wspoOlpracujacego urzadzenia nawigacyjnego VHF, sygnat
,,Wspolny” z transpondera nie bgdzie wytlumiony.

Tryb przejsciowy DME/P
Interrogator DME/P o standardzie doktadno$ci 1 bedzie dokonywac zmiany $ledzenia z trybu IA na tryb FA w odle-
glosci 13 km (7 NM) od transpondera, w trakcie zblizania si¢ do transpondera lub w jakiejkolwiek innej sytuacji w od-

legtosci 13 km (7 NM).

Dla standardu doktadnosci 1, zmiana z trybu IA na tryb FA moze by¢ rozpoczeta w odlegtosci 14,8 km (8 NM) od
transpondera. Interrogator nie bedzie wysyta¢ zapytan w trybie FA z odlegltosci wigkszej niz 14,8 km (8 NM).

Uwaga. Punkt 3.5.3.7.1 nie obowiqzuje w przypadku, gdy jest to transponder DME/N lub gdy transponder DME/P w trybie FA nie

jest uzywany.

3538 Sprawnosé systemu. Doktadnos¢ systemu DME/P z punktu 3.5.3.1.3.4 powyzej, bgdzie osiagnigta przy sprawnosci
systemu wynoszacej 50% lub wigkszej.
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354 Szczegotowa charakterystyka techniczna transpondera i wspotpracujacego monitora

354.1 Nadajnik

35411 Czestotliwos¢ operacyjna. Transponder bedzie nadawaé na czestotliwosci odpowiadajacej przydzielonemu kanatowi

(zobacz 3.5.3.3.3 powyzej).

3.5.4.1.2 Stabilnosé¢ czestotliwosci. Czgstotliwos¢ nie bedzie rozni¢ sig od przydzielonej czgstotliwosci o wigeej niz +£0,002%.
3.54.13 Widmo i ksztalt impulsu. Ponizsze dane bgda dotyczy¢ wszystkich nadawanych impulsow:
a) Czas narastania impulsu.

1) DME/N. Czas narastania impulsu nie bedzie przekracza¢ 3 mikrosekund.

2) DME/P. Czas narastania impulsu nie bedzie przekracza¢ 1,6 ps. Dla trybu FA, impuls begdzie miat przyrost cze-
Sciowy wynoszacy 0,25 + 0,05 ps. Spadek impulsu w czasie przyrostu czg$ciowego, wzgledem trybu FA 1 stan-
dardu dokfadnosci 1, nie bedzie waha¢ si¢ o wigcej niz + 20%. Dla standardu dokfadnosci 2, spadek nie bedzie
waha¢ si¢ o wigcej niz + 10%.

3) DME/P. Zalecenie. Czas narastania impulsu nie powinien przekraczaé 1,2 us.

b) Czas trwania impulsu bedzie wynosi¢ 3,5 ps £ 0,5 ps.
c) Czas opadania impulsu bedzie wynosi¢ nominalnie 2,5 ps, ale nie bedzie przekraczaé 3,5 ps.
d) Chwilowa amplituda impulsu nie bedzie mniejsza niz 95% maksymalnej amplitudy napigcia impulsu, w kazdej chwili,

pomiedzy punktem na zboczu narastajacym, wynoszacym 95% amplitudy maksymalnej i punktem na zboczu opadaja-
cym, wynoszacym 95 % amplitudy maksymalne;j.

e) Dla DME/N oraz DME/P: widmo sygnatu modulowanego impulsowo bedzie takie, aby EIRP, zawarta w pasmie 0,5
MHz, wysrodkowanym na czgstotliwosci 0,8 MHz powyzej oraz 0,8 MHz, ponizej nominalnej czgstotliwosci kanatu,
w zadnym przypadku nie przekroczyta 200 mW, natomiast EIRP, zawarta w pasmie 0,5 MHz, wysrodkowanym na
czgstotliwosciach 2 MHz powyzej oraz 2 MHz ponizej nominalnej czgstotliwosci kanalu, w zadnym przypadku nie
przekroczyta 2 mW. EIRP, zawarta w pasmie 0,5 MHz, begdzie opada¢ monotonicznie w czasie, kiedy czgstotliwosc
srodkowa pasma odsuwa sig od czgstotliwosci nominalnej kanatu.

Uwaga. Materiat pomocniczy dotyczqcy pomiaru widma impulsu zamieszczono w dokumencie EUROCAE ED-57 (wlqczajqc popraw-
kenrl).

f) W celu zapewnienia dziatania technik przekraczania progu, chwilowa wielkos¢ jakichkolwiek przejsciowych impul-
sow wlaczajacych, pojawiajacych si¢ w czasie poprzedzajacym poczatek rzeczywisty, bedzie mniejsza niz 1 % szczy-
towej amplitudy impulsu. Rozpoczgcie procesu wilaczania nie bgdzie rozpoczynaé si¢ wezesniej niz na 1 sekundeg
przed poczatkiem rzeczywistym.

Uwaga 1. ,,Czas impulsu” obejmuje catkowity przedzial od poczqtku transmisji impulsu do jej konica. Z powodow praktycznych,
przedziatl ten mozna zmierzy¢ pomiedzy punktami 5 % na narastajqcym i opadajacym zboczu obwiedni impulsu.

Uwaga 2. Moc zawarta w pasmach czestotliwosci okreslonych w punkcie 3.5.4.1.3 e) i f) powyzej, jest mocq Sredniq podczas impulsu.
Srednia moc w danym pasmie czestotliwosci jest energiq zawartq w tym pasmie czestotliwosci, podzielonq przez czas transmisji im-
pulsu, zgodnie z uwagq 1.

35414 Odstepy miedzy impulsami

354.141  Odstgpy miedzy impulsami sktadajacymi si¢ na nadawane pary impulséw beda takie same, jak te podane w tabeli
punktu 3.5.4.4.1.

354142 DME/N. Tolerancja odstepu migdzy impulsami bedzie wynosi¢ + 0,25 ps.
3.54.1.43 DME/N. Zalecenie. Tolerancja odstepu miedzy impulsami DME/N powinna wynosi¢ + 0,10 us.
3.5.4.1.44  DME/P. Tolerancja odstepu migdzy impulsami bedzie wynosi¢ + 0,10 ps.

354145  Odstepy miedzy impulsami bgda mierzone pomigdzy punktami lezacymi w potowie narastajacych zboczy impulsow.
35415 Szczytowa moc wyjsciowa
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354151 DME/N. Zalecenie. Szczytowa EIRP nie powinna byé mniejsza niz moc wymagana do zapewnienia gestoSci szczytowej
mocy impulsu, wynoszqcej w przyblizeniu minus 83 dBW/m?, przy maksymalnym zasiegu i poziomie okreslonej ustugi.

13.54.1.52 DME/N. Szczytowa skuteczna izotropowo promieniowana moc nie powinna by¢ mniejsza niz moc wymagana do
zapewnienia gestosci mocy szczytowej impulsu, wynoszacej minus 89 dBW/m?, we wszystkich warunkach pogodo-
wych, wystepujacych w dowolnym miejscu, w obrebie pokrycia okreslonego w punkcie 3.5.3.1.2 powyzej.

Uwaga. Pomimo, ze wymaganie w punkcie 3.5.4.1.5.2 sugeruje poprawionq czutos¢ odbiornika interrogatora, zaleca sie, aby gestos¢
mocy wyznaczona w punkcie 3.5.4.1.5.1 powyzej, byta dopuszczalna przy maksymalnym okreslonym zasiegu i poziomie ustugi.

354153 DME/P. Szczytowa skuteczna moc promieniowana izotropowo nie powinna by¢ mniejsza niz moc wymagana do za-
pewnienia ponizszych gestosci mocy impulsu we wszystkich warunkach pogodowych:

a) minus 89 dBW/m? w dowolnym miejscu w obrebie pokrycia wyznaczonego w punkcie 3.5.3.1.2, przy zasiegach wigk-
szych niz 13 km (7 NM) od anteny transpondera;

b) minus 75 dBW/m? w dowolnym miejscu w obrebie pokrycia wyznaczonego w punkcie 3.5.3.1.2 powyzej, przy zasie-
gach mniejszych niz 13 km (7 NM) od anteny transpondera;

c) minus 70 dBW/m?w punkcie odniesienia systemu MLS;

d) minus 79 dBW/m? na wysokosci 2,5 m (8 ft) nad powierzchnia drogi startowej, w punkcie odniesienia MLS lub w
najdalej wysuni¢tym punkcie na linii centralnej drogi startowej, ktory znajduje si¢ w polu widzenia anteny transpon-
dera DME.

Uwaga. Materiat pomocniczy zwiqzany z ERP mozna znalezé w punktach 7.2.1 oraz 7.3.8 dodatku C.
354154  Moc szczytowa impulsow sktadowych jakiejkolwiek pary impulsow nie bedzie rozni¢ si¢ wigeej niz 1 dB.

3.5.4.155  Zalecenie. Zdolnos¢ odpowiedzi nadajnika powinna by¢ taka, aby umozliwiata transponderowi a nieprzerwanq prace
przy predkosci transmisji wynoszqcej 2700 £ 90 par impulsow na sekunde (w przypadku obstugi 100 statkéw powietrz-
nych).

Uwaga. Wskazowki dotyczqce zaleznosci pomiedzy liczbq statkow powietrznych i predkosciq nadawania podane sq w punkcie 7.1.5
dodatku C.

3.54.15.6  Nadajnik bedzie pracowaé z predkosécia nadawania, whacznie z losowo nadawanymi parami impulséw oraz parami
impulséw odpowiedzi na zapytanie, nie mniejsza niz 700 par na sekunde, z wylaczeniem nadawania identyfikacji. Mi-
nimalna predkos$¢ transmisji bedzie jak najbardziej zblizona do predkosci 700 par na sekundg. Dla DME/P predkosé
nadawania nie bedzie w zadnym przypadku przekracza¢ 1200 par na sekunde.

Uwaga. Transpondery DME z ustalonym wspolczynnikiem transmisji zblizonym do 700 par impulsow na sekunde bedq minimalizowac
efekt zaktocen impulsowych, w szczegolnosci w stosunku do innych ustug impulsowych, jak GNSS.

3.5.4.1.6 Emisja niepozadana. W odstgpach pomigdzy nadawaniem pojedynczych impulsow, niepozadana moc odbierana i
zmierzona w odbiorniku o tej samej charakterystyce co odbiornik transpondera, lecz ustawionym na czestotliwosci od-
bioru zapytan lub odpowiedzi DME, bedzie wynosi¢ wigcej niz 50 dB ponizej mocy szczytowej impulsu, odebranej i
zmierzonej w tym samym odbiorniku, ustawionym na czestotliwo$¢ odpowiedzi, podczas nadawania wymaganych im-
pulsow. Niniejsze uregulowanie odnosi si¢ do wszystkich niepozadanych emisji, wiacznie z modulatorem i interferen-
cja elektryczna.

13.5.4.1.6.1 DME/N. Poziom mocy niepozadanej, wyznaczony w punkcie 3.5.4.1.6 powyzej, bedzie wigkszy niz 80 dB ponizej
poziomu szczytowej mocy impulsu.

354.16.2 DME/P. Poziom mocy niepozadanej, wyznaczony w punkcie 3.5.4.1.6 powyzej, bedzie wigkszy niz 80 dB ponizej
poziomu szczytowej mocy impulsu.

3.54.1.6.3 Niepozqdana emisja pozapasmowa. Na wszystkich czestotliwosciach w pasmie od 10 do 1800 MHz, z wyjatkiem
pasma czgstotliwosci od 960 do 1215 MHz, niepozadane sygnaly wyjsciowe nadajnika transpondera DME nie beda
przekracza¢ minus 40 dBm na kazdy jeden kHz szerokosci pasma odbiornika.

354164 Rownoznaczna izotropowo promieniowana moc jakiejkolwiek harmonicznej CW czgstotliwo$ci nosnej, na jakimkol-
wiek kanale DME, nie bedzie przekracza¢ minus 10 dBm.

3.54.2 Odbiornik
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35421 Czestotliwosé pracy. Srodkowa czestotliwosé odbiornika bedzie czestotliwoscia zapytania, odpowiadajaca przydzielo-
nemu kanatowi operacyjnemu (zobacz 3.5.3.3.3 powyzej).

35422 Stabilnosé czestotliwosci. Czgstotliwos$¢ nie bedzie rdznic si¢ od przydzielonej czgstotliwosci o wigeej niz £0,002%.
3.54.23 Czutos¢ transpondera
354231 W przypadku braku par impulséw zapytan, oprocz impulsow niezbgdnych do pomiaru czutosci, pary impulséw zapyta-
nia z prawidlowym odstgpem i nominalna czg¢stotliwoscia beda uruchamia¢ transponder w przypadku, gdy szczytowa
gestos¢ mocy w antenie transpondera wynosi przynajmnie;:
a) minus 103 dBW/m? dla DME/N z zasiegiem pokrycia wiekszym niz 56 km (30 NM);
b) minus 93 dBW/m? dla DME/N z zasiegiem pokrycia nie wigkszym niz 56 km (30 NM);
c) minus 86 dBW/m? dla DME/P w trybie IA:;
d) minus 75 dBW/m? dla DME/P w trybie FA.
3.54.23.2  Minimalne ggstosci mocy wyznaczone w punkcie 3.5.4.2.3.1 powyzej, beda powodowaé wyslanie przez transponder
odpowiedzi ze skuteczno$cia wynoszaca przynajmnie;j:
a) 70% dla DME/N;
b) 70% dla DME/P w trybie 1A,
c) 80% dla DME/P w trybie FA.
13.5.4.2.3.3  Zakres dynamiki DME/N. Dzialanie transpondera bedzie utrzymywane pomiedzy warto$cia minimalna gestosci mocy
sygnatu zapytania w antenie transpondera, wyznaczona w punkcie 3.5.4.2.3.1 powyzej i wartoscia maksymalna wyno-
szaca 22 dBW/m?® w przypadku, gdy transponder zainstalowany jest z ILS lub MLS oraz 35 dBWm? w przypadku in-
nych zastosowan.
3.5.4.23.4  Zakres dynamiki DME/P. Dziatanie transpondera bedzie utrzymywane pomigdzy warto$cia minimalng gestosci mocy
sygnalu zapytania w antenie transpondera, wyznaczona w punkcie 3.5.4.2.3.1 powyzej, do wartosci maksymalnej wy-
noszacej minus 22 dBW/m?
3.54.235  Poziom czulo$ci transpondera nie bedzie r6zni¢ si¢ o wigcej niz 1 dB dla obciazen transpondera, pomigdzy 0 i 90%
jego maksymalnej predkosci transmisji.
3.54.2.3.6 DME/N. W przypadku gdy odstep pary impulséw zapytania rozni si¢ od warto$ci nominalnej o warto$¢ do + 1 ps,

czutos¢ odbiornika nie bgdzie zmniejszana o wigcej niz 1 dB.

3.5.4.2.37 DME/P. W przypadku, gdy odstep pomigdzy para impulséw zapytania r6zni si¢ od warto$ci nominalnej o warto$¢ do +
1 ps, czuto$¢ odbiornika nie bedzie zmniejszaé si¢ wigeej niz 1 dB.

35424 Ograniczenia obciqzenia

3.54.241 DME/N. Zalecenie. Jesli obcigzenie transpondera przekracza 90% maksymainej predkosci nadawania, czutosé od-
biornika powinna automatycznie zmniejszy¢ sie w celu ograniczenia odpowiedzi transpondera tak, aby nie przekroczy¢
maksymalnej dopuszczalnej predkosci nadawania. (Dostgpny zakres zmniejszenia czulosci powinien wynosi¢ przy-
najmniej 50 dB).

3.5.4.2.4.2 DME/P. W celu uniknigcia przecigzenia transpondera bgdzie on sam automatycznie zmniejszaé liczbg odpowiedzi,
aby nie przekroczy¢ maksymalnej predkosci nadawania. Dla spelnienia tego wymogu czutos¢ odbiornika bedzie
zmniejszona tylko w trybie IA i pozostanie bez wptywu na tryb FA.

3.54.25 Szum. W przypadku gdy odbiornik otrzymuje zapytanie z ggstos$cia mocy wyznaczona w punkcie 3.5.4.2.3.1 powyzej,
w celu uzyskania predkosci transmisji rownej 90 % wartosci maksymalnej, szum wygenerowanych par impulséw nie

bedzie przekracza¢ 5% maksymalnej predkosci transmisji.

3.5.4.2.6 Szerokos¢ pasma
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354261

3.54.2.6.2

3.54.2.6.3

354264

3.54.2.65

3.54.2.7

3.54.28

3.54.29

Minimalna dopuszczalna szerokos$é pasma odbiornika nie bedzie pogarsza¢ poziomu czulosci transpondera o wigcej
niz 3 dB w przypadku, gdy catkowity dryft odbiornika dodany zostal do dryftu czgstotliwosci przychodzacego zapyta-
nia, o warto$ci = 100 kHz.

DME/N. Szeroko$¢ pasma odbiornika bedzie wystarczajaca do zapewnienia zgodnos$ci z punktem 3.5.3.1.3 powyzej, w
przypadku, gdy sygnaly wejsciowe sa takie, jak w punkcie 3.5.5.1.3 ponizej.

DME/P — tryb IA. Szeroko$¢ pasma odbiornika bedzie wystarczajaca do zapewnienia zgodnos$ci z punktem 3.5.3.1.3
powyzej wowczas, gdy sygnaly wejSciowe sa takie, jak w punkcie 3.5.5.1.3 ponizej. 12 dB szeroko$¢ pasma nie be-
dzie przekracza¢ 2 MHz, a 60 dB szeroko$¢ pasma nie bedzie przekracza¢ 10 MHz.

DME/P — tryb FA. Szeroko$¢ pasma odbiornika bedzie wystarczajaca do zapewnienia zgodnosci z punktem 3.5.3.1.3
powyzej wowczas, gdy sygnaly wejsciowe sa takie, jak w punkcie 3.5.5.1.3 ponizej. 12 dB szeroko$é pasma nie be-
dzie przekracza¢ 6 MHz, a 60 dB szeroko$¢ pasma nie bedzie przekracza¢ 20 MHz.

Sygnaty o odstgpie wigkszym niz 900 kHz od nominalnej czestotliwosci pozadanego kanatu, posiadajace gestosci
mocy o warto§ciach wyznaczonych w punkcie 3.5.4.2.3.3 dla DME/N oraz w punkcie 3.5.4.2.3.4 dla DME/P, nie bgda
uruchamia¢ transpondera. Sygnaty odbierane na czgstotliwosci posredniej beda wytlumione przynajmniej 80 dB.
Wszystkie pozostate, niepozadane odpowiedzi lub sygnaty w pasmie od 960 MHz do 1215 MHz oraz czgstotliwosci
lustrzane, beda wyttumione przynajmniej o 75 dB.

Czas odtwarzania. W przeciagu 8 mikrosekund od odebrania sygnatu pomiedzy 0 dB i 60 dB powyzej minimalnego
poziomu czutosci, minimalny poziom czutosci transpondera do pozadanego sygnatu bedzie miescic si¢ w przedziale 3
dB wartosci otrzymanej przy braku sygnatow. Niniejszy wymog bedzie spetiony przy niedziatajacych obwodach
thumienia echa (jesli takie istnieja). Pomiar owych 8 mikrosekund bgdzie wykonany pomig¢dzy punktami lezacymi w
polowie narastajacych zboczy dwoch sygnalow o ksztalcie zgodnym ze specyfikacjami w punkcie 3.5.5.1.3 ponize;.

Niepozqdana emisja. Emisja z jakiejkolwiek czgsci odbiornika lub pokrewnych obwodow bedzie spetnia¢ wymogi
wymienione w punkcie 3.5.4.1.6 powyzej.

Ttumienie CW i echa

Zalecenie. Tlumienie CW i echa powinno by¢ adekwatne do miejsc, w ktorych uzywane bedq transpondery.

Uwaga. Echo oznacza niepozqdane sygnaly wywotane emisjq wielosciezkowq (odbicia, itd.).

3.5.4.2.10

Zabezpieczenie przed interferencjq

Zalecenie. Zabezpieczenie przed interferencjq poza pasmem czestotliwosci DME powinno by¢ adekwatne do miejsc, w ktorych uzy-
wane bedq transpondery.

3.54.3

35431

3.54.3.2

135433

3.5.4.34.

3.54.4

35441

Dekodowanie

Transponder bedzie zawiera¢ obwod dekodujacy, umozliwiajacy uruchomienie transpondera przez otrzymane pary
impulsow o czasie trwania impulsu i odstgpach odpowiednich dla sygnalow zapytan tak, jak opisano to w punktach
3.5.5.1.313.5.5.1.4 ponizej.

Sygnaty nadchodzace przed, pomigdzy lub po parze impulséw o poprawnym odstepie, nie beda mie¢ wptywu na dzia-
fanie obwodu dekodujacego.

DME/N — Odrzucanie przez dekoder. Para impulsow zapytania o odstepie = 2 mikrosekund lub wiekszym od wartosci
nominalnej oraz o poziomach sygnatu do wartosci okreslonych w punkcie 3.5.4.2.3.3, bgdzie odrzucona, aby predkosc¢
transmisji nie przekroczyta wartosci uzyskanej podczas braku zapytan.

DME/P QOdrzucanie przez dekoder. Para impulséw zapytania o odstgpie + 2 mikrosekund lub wigkszym od warto$ci
nominalnej oraz o poziomach sygnatu do wartosci okres§lonych w punkcie 3.5.4.2.3, bedzie odrzucona, aby predkosé
transmisji nie przekroczyta wartosci uzyskanej podczas braku zapytan.

Opoznienie systemowe

W przypadku, gdy DME wspolpracuje jedynie z urzadzeniem VHF, opdznienie systemowe bedzie odstgpem czaso-
wym mierzonym od punktu potowy napigcia na zboczu narastajacym drugiego impulsu pary zapytania i punktu poto-
wy napigcia na zboczu narastajacym drugiego impulsu transmisji odpowiedzi. Op6znienie to bedzie zgodne z ponizsza
tabela, jesli interrogatory poktadowe maja wskazywac odlegto$¢ od miejsca transpondera.
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Odstep pary impulsow (us) Opéznienie czasowe (us)
Tryb . .. Odmierzanie czasu Odmierznie czasu drugiego
kanatu Tryb pracy Zapytanie Odpowiedz pierwszego impulsu impulsu

DME/N 12 12 50 50

X DME/P IAM 12 12 50 -
DME/P FAM 18 12 56

DME/N 36 30 56 50

Y DME/P IAM 6 20 56 N
DME/P FAM 2 30 62
DME/N - - -
W DME/P IAM 24 24 50
DME/P FAM 30 24 56
DME/N - - -
Z DME/P IAM 21 15 56
DME/P FAM 27 15 62

Uwaga 1. Kanaty Wi X sq zmultipleksowane na tej samej czestotliwosci.

Uwaga 2. Kanaly Z i Y sq zmultipleksowane na tej samej czestotliwosci.

35442

354421

35443

W przypadku, gdy DME wspotpracuje ze stacja azymutu MLS, op6znienie systemowe bgdzie odstgpem czasowym
mierzonym od punktu potowy napigcia na zboczu narastajacym pierwszego impulsu pary zapytania do punktu potowy
napigcia na zboczu narastajacym pierwszego impulsu pary odpowiedzi. Opdznienie bgdzie wynosi¢ 50 mikrosekund
dla kanatow w trybie X i 56 mikrosekund dla kanatow w trybie Y, jesli interrogatory poktadowe maja wskazywac od-
legto$¢ od miejsca transpondera.

Regulacja opdznienia systemowego transponderéw DME/P nie jest dozwolona.

Zalecenie. Dla DME/N opdznienie systemowe transpondera powinno mie¢ mozliwosé ustawienia na odpowiedniq
wartos¢ pomiedzy nominalng wartosciq opoznienia minus 15 mikrosekund i nominalng wartosciq czasu opoznienia, w
celu wskazania odlegtosci zerowej na zapytania statku powietrznego, w okreslonym punkcie, oddalonym od transpon-
dera.

Uwaga. Tryby niezezwalajqce na petnq 15 mikrosekundowq regulacje opoznienia transpondera mogq by¢ jedynie regulowane do
wartoSci granicznych, podanych przez obwody opoznienia transpondera i czas odtwarzania.

13.5.4.43.1

3.54.432

3.54.4.33

35444

DME/N. Opdznienie systemowe bedzie odstgpem czasowym mierzonym od punktu polowy napigcia na narastajacym
zboczu pierwszego impulsu pary zapytania i punktu potowy napiecia na narastajacym zboczu pierwszego impulsu pary
odpowiedzi.

DME/P — tryb IA.Opoznienie systemowe bedzie odstepem od punktu potowy napiecia na narastajacym zboczu pierw-
szego impulsu pary zapytania do punktu potowy napigcia na narastajacym zboczu pierwszego impulsu pary odpowie-
dzi.

DME/P — tryb FA.Opoznienie czasowe bgdzie odstgpem czasowym mierzonym od rzeczywistego poczatku pierwsze-
go impulsu pary zapytania do rzeczywistego poczatku pierwszego impulsu pary odpowiedzi. Czas przybycia punktow

pomiaru bgdzie znajdowac si¢ wewnatrz czasu przyrostu czgSciowego pierwszego impulsu pary w kazdym przypadku.

DME/N. Zalecenie. Transpondery bedq ulokowane jak najblizej punktu, w ktérym wymagane jest wskazanie zerowe.

Uwaga 1. Promien obszaru, na powierzchni ktorego podawane jest wskazanie zerowe powinien by¢ jak najmniejszy w celu utrzymania
minimalnej strefy niejednoznacznosci.

Uwaga 2. Material pomocniczy dotyczqcy lokalizacji DME z MLS podany jest w punkcie 7.1.6 dodatkéw C i 5 dodatku G. Material
ten przede wszystkim wyznacza kroki, jakie bedq podjete w celu unikniecia innego wskazania zerowego w przypadku, gdy DME/P
wspolpracujqce z MLS a DME/N z ILS obstugujq te samq droge startowq.

3545 Doktadnosé
35451 DME/N. Transponder nie bedzie wnosi¢ wigcej niz + 1 mikrosekundg (150 m (500ft)) do catkowitego btedu systemu.
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354511 DME/N. Zalecenie. Wkiad do catkowitego bledu systemu ze wzgledu na kombinacje bledéw transpondera, bledu
wspolrzednych lokalizacji transpondera, efektéw propagacji i efektéw zakiécer impulsowych réwnoleglych nie powi-
nien by¢ wiekszy niz £ 340 m(0,183 NM) plus 1,25 %a zmierzonej odlegtosci.

Uwaga. Ten limit wkiadu bledu zawiera bledy powodowane przez wszystkie przyczyny z wyjatkiem wyposazenia poktadowego i zakta-
da, ze wyposazenie pokladowe mierzy czasy opoznienia w odniesieniu do pierwszego impulsu pary impulsow.

13.54.5.1.2 DME/N. Kombinacja btedow transpondera, btedu wspotrzednych lokalizacji transpondera, efektow propagacji i efek-

tow zaklocen impulsowych réwnoleglych nie bedzie wnosi¢ wigeej niz £ 185 m (0,1 NM) do catkowitego bledu sys-
temu.

Uwaga. Ten limit wkiadu bledu zawiera bledy powodowane przez wszystkie przyczyny z wyjatkiem wyposazenia poktadowego i zakia-
da, ze wyposazenie poktadowe mierzy czasy opoznienia w odniesieniu do pierwszego impulsu pary impulsow.

13.5.4.5.2 DME/N. Transponder wspolpracujacy z pomoca stuzaca do ladowania nie bedzie wnosi¢ wigcej niz + 0,5 ps (75 m
(250 ft) do catkowitego btedu systemu.

35453 DME/P —tryb FA

354531 1 standard dokladnosci. Transponder nie bedzie wnosi¢ wigcej niz +
10 m (£ 33 ft) PFE oraz = 8 m (+ 26 ft) CMN do calkowitego btedu systemu.

3.5.453.2 2 standard dokladnosci. Transponder nie bedzie wnosi¢ wiecej niz =
5m (+ 16 ft) PFE oraz =5 m (+ 16 ft) CMN do catkowitego btedu systemu.

35454 DME/P — tryb IA. Transponder nie bedzie wnosi¢ wigcej niz = 15 m (+ 50 ft) PFE oraz + 10 m (+ 33 ft) CMN do
catkowitego btedu systemu.

3.5.455 Zalecenie. Jesli DME wspdipracuje ze stacjq azymutu MLS, powyzsze doktadnosci powinny zawiera¢ blad wprowa-
dzony przez detekcje pierwszego impulsu, z powodu tolerancji odstepu miedzy impulsami.

3.5.4.6 Skutecznosé
3.54.6.1 Skuteczno$¢ odpowiedzi transpondera bedzie wynosi¢ przynajmniej 70% dla DME/N i DME/P (w trybie 1A) oraz
80% dla DME/P (w trybie FA), przy wartosciach obciazenia transpondera odpowiadajacych wartosciom z punktu

3.5.3.5 i przy minimalnym poziomie czutosci, wyznaczonym w punktach 3.5.4.2.3.113.5.4.2.3.5 powyze;j.

Uwaga. Przy rozpatrywaniu skutecznosci odpowiedzi transpondera nalezy wzigé pod uwage czas martwy oraz obciqzenie wprowa-
dzone przez funkcje monitorowania.

3.5.4.6.2 Czas martwy transpondera. Po zdekodowaniu zapytania transponder bedzie nieczynny przez okres nie przekraczajacy
60 mikrosekund. W szczeg6lnych przypadkach, takich jak geograficzne potozenie transpondera, powodujace niepoza-
dane odbicia, czas martwy moze by¢ zwigkszony jedynie o minimalng warto$¢, niezbgdna do wytlumienia echa dla
DME/N i DME/P w trybie IA.

3546.21 Czas martwy DME/P w trybie IA nie bedzie zakrywac kanatu w trybie FA i na odwrot.

3547 Monitorowanie i sterowanie

35471 W miejscu posadowienia kazdego transpondera begda zapewnione $rodki do automatycznego monitorowania i stero-
wania pracujacego transpondera.

3.54.7.2 Monitorowanie DME/N

354721 W przypadku wystapienia jakiegokolwiek warunku z punktu 3.5.4.7.2.2, system monitorujacy bedzie powodowac:

a) podanie odpowiednich wskazan w punkcie kontrolnym;
b) automatyczne wyltaczenie transpondera; oraz
c) automatyczne uruchomienie transpondera zapasowego, jesli jest dostgpny.

354.7.22 System monitorujacy bedzie powodowa¢ dziatania z punktu 3.5.4.7.2.1 w przypadku, gdy:

a) opdznienie transpondera rézni si¢ od ustalonej wartoéci o 1 mikrosekundg (150 m (500 ft)), lub wigcej;
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L))

354.7.23

354724

a)
b)

c)

d)

3.54.7.25

3.54.7.2.6

3.54.73

354731

a)

b)

c)

d)

3.54.732

3.54.7.33

354734

3.5.4.7.35

opdznienie transpondera rézni si¢ od ustalonej wartosci o 0,5 ps (75 m (250 ft)) lub wigcej, w przypadku gdy DME/N
wspolpracuje z urzadzeniem do ladowania.

Zalecenie. System monitorujqcy powinien spowodowa¢ dzialania okreslone w punkcie 3.5.4.7.2.1 powyzej w przy-
padku, gdy odstep pomiedzy pierwszym [ drugim impulsem pary impulsow transpondera rozini sie o
1 mikrosekunde lub wiecej, od nominalnej wartosci okreslonej w tabeli pod punktem 3.5.4.4.1.

Zalecenie. System monitorujqcy powinien réwniez spowodowaé podanie odpowiednich wskazar w punkcie kontrol-
nym, w przypadku wystqpienia jakiejkolwiek z nastepujqcych sytuacji:

spadek mocy wyjsciowej nadawanej z transpondera o 3 dB lub wiecej;

spadek minimalnej czutosci odbiornika transpondera o 6 dB lub wiecej (pod warunkiem, Ze nie jest to wynikiem dzia-
tania uktadow automatycznej redukcji wzmocnienia odbiornika);

odstep pomiedzy pierwszym i drugim impulsem pary impulsow zapytania transpondera rozni sie o 1 mikrosekunde lub
wiecej od wartosci normalnej, okreslonej w punkcie 3.5.4.1.4. powyzej;

zmiany czestotliwosci nadajnika i odbiornika transpondera wychodzqce poza kontrolowany zasieg uktadow odniesie-
nia (w przypadku, gdy obstugiwane czestotliwosci nie sq kontrolowane w sposob bezposredni).

Beda zapewnione $rodki pozwalajace na utrzymanie si¢ sytuacji wymienionych w punktach 3.5.4.7.2.2, 3.5.4.7.2.3 i
3.5.4.7.2.4 powyzej, jedynie przez pewien okres poprzedzajacy podjecie dzialania przez system monitorujacy. Okres
ten bedzie jak najkrotszy, ale nie bedzie przekracza¢ 10 sekund, zgodnie z potrzeba uniknigcia przerw w pracy trans-
pondera, spowodowanych efektami przej§ciowymi.

Transponder nie bedzie uruchamiany wigeej niz 120 razy na sekundg dla potrzeb monitorowania lub automatycznej
kontroli czgstotliwosci lub obu operacji.

Monitorowanie DME/P

System monitorujacy bedzie wstrzymaé nadawanie i ostrzega¢ punkt kontrolny w przypadku wystgpowania poniz-
szych sytuacji, przez okres dtuzszy niz okreslony, gdy:

nastapita zmiana w PFE transpondera, przekraczajaca warto§ci wyznaczone w ktérym$ z punktow 3.5.4.5.3 lub
3.5.4.5.4 przez okres dluzszy niz jedna sekunda. W przypadku przekroczenia wartosci granicznej trybu FA, przy
utrzymaniu warto$ci limitow 1A, tryb IA moze dalej funkcjonowac;

nastapil spadek EIRP ponizej warto$ci niezbednej do spetnienia wymogow wyznaczonych w punkcie 3.5.4.1.5.3 przez
okres dtuzszy niz jedna sekunda;

nastapit spadek czutosci transpondera o 3 dB lub wigcej, niezbegdnej do spelnienia wymogdéw wyznaczonych w punk-
cie 3.5.4.2.3 przez okres powyzej 5 sekund w trybie FA oraz 10 sekund w trybie IA (pod warunkiem, Ze nie jest to
efektem dziatania uktadow automatycznej redukeji czutosci odbiornika);

odstep pomigdzy pierwszym i drugim impulsem pary impulséw odpowiedzi transpondera, r6zni si¢ od wartosci wy-
znaczonej w tabeli pod punktem 3.5.4.4.1 0 0,25 ps lub wigcej, w okresie dtuzszym niz 1 sekunda.

Zalecenie. System monitorujqcy powinien powodowaé odpowiednie wskazania w punkcie kontrolnym w przypadku
wzrostu powyzej 0,3 us lub spadku ponizej 0,2 us czasu przyrostu czesciowego impulsu odpowiedzi, utrzymujqcego sie
dtuzej niz jednq sekunde.

Okres, w ktorym sa nadawane bledne informacje prowadzace, nie bedzie przekracza¢ okresow okre§lonych w punkcie
3.5.4.7.3.1 powyzej. Proby usunigcia bledu poprzez wyzerowanie sprzgtu naziemnego lub przez przetaczenie go w
stan oczekiwania, w zaleznosci od tego, co jest praktyczniejsze, bedzie konczy¢ si¢ w przeciagu tego czasu. W przy-
padku, gdy btad nie zostanie usunigty w dopuszczalnym czasie, nadawanie bgdzie wstrzymane. Sprzet nie bedzie po-
nownie uruchamiany przez okres 20 sekund od chwili jego wytaczenia.

Transponder nie bedzie uruchamiany w celach monitorowania wigcej niz 120 razy na sekunde w trybie IA i 150 razy
na sekund¢ w trybie FA.

Awaria systemu monitorujqcego DME/N i DME/P. Awaria jakiejkolwiek czg$ci systemu monitorujacego bedzie auto-
matycznie powodowac te same skutki, co awaria monitorowanych elementow.
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355 Charakterystyka techniczna interrogatora

Uwaga. Ponizsze punkty wyznaczajq jedynie te parametry, ktore muszq by¢ okreslone, aby interrogator:

a) Nie narazal pracy systemu DME, np. poprzez zwigkszanie ponad norme obciqzenia transpondera; oraz
b) byt zdolny do podawania dokiadnych odczytow odleglosci.

3551 Nadajnik

35511 Czestotliwos¢é dziatania. Interrogator bedzie nadawac na czestotliwosci odpowiadajacej przydzielonemu kanatowi
DME (zobacz 3.5.3.3.3 powyzej).

Uwaga. Powyzsza specyfikacja nie wyklucza uzywania interrogatorow poktadowych o mniejszej liczbie kanatow.
35512 Stabilnosé¢ czestotliwosci. Czgstotliwo$¢ radiowa nie bedzie roznié sig o wigeej niz = 100 kHz od przypisanej wartosci.
35513 Widmo i ksztalt impulsu. Ponizsze dane beda dotyczy¢ wszystkich nadawanych impulséw:

a) Czas narastania impulsu.

1) DME/N. Czas narastania impulsu nie bedzie przekraczac 3 ps.

2) DME/P. Czas narastania impulsu nie bedzie przekracza¢ 1,6 us. Dla trybu FA, impuls bedzie posiada¢ przyrost
cze$ciowy wynoszacy 0,25 £ 0,05 ps. Zbocze impulsu w czasie przyrostu czgsciowego, wzgledem trybu FA i
standardu doktadnosci 1, nie bedzie wahac¢ si¢ o wigcej niz = 20%. Dla standardu doktadnosci 2, zbocze impulsu
nie bedzie waha¢ si¢ o wigcej niz + 10 %.

3) DME/P. Zalecenie. Czas narastania impulsu nie powinien przekroczy¢ 1,2 us.

b) Czas trwania impulsu bedzie wynosi¢ 3,5 ps + 0,5 ps.
c) Czas opadania impulsu bedzie wynosi¢ nominalnie 2,5 ps, ale nie bedzie przekraczac 3,5 ps.

d) Chwilowa amplituda impulsu nie bedzie spada¢ ponizej 95% maksymalnej amplitudy napigcia impulsu, w zadnym mo-
mencie pomiedzy punktem zbocza narastajacego, wynoszacym 95% amplitudy maksymalnej i punktem zbocza opadaja-
cego, wynoszacym 95% amplitudy maksymalnej.

e) Widmo sygnatu modulowanego impulsowo bedzie takie, aby przynajmniej 90% energii w kazdym impulsie miescito si¢
w 0,5 MHz, w pasmie wysrodkowanym na nominalng czgstotliwo$¢ kanatu.

f) W celu zapewnienia dzialania technik progowania, chwilowa wielko$¢ jakiegokolwiek impulsu, pojawiajacego sie w cza-
sie poprzedzajacym poczatek rzeczywisty, bedzie mniejsza niz 1% szczytowej amplitudy impulsu. Rozpoczgcie procesu
wlaczenia nie bedzie nastegpowac szybciej niz na 1 sekundg przed poczatkiem rzeczywistym.

Uwaga 1. Dolna warto$¢é graniczna czasu narastania impulsu (zobacz 3.5.5.1.3 a) powyzej) oraz czasu opadania (zobacz 3.5.5.1.3 C)
powyzej) sq regulowane wymogami widma z punktu 3.5.5.1.3 e) powyzej.

Uwaga 2. Podczas, gdy punkt 3.5.5.1.3 e) mowi o praktycznie osiqgalnym widmie, nalezy postaraé sie o nastepujqcq charakterystyke
kontroli widma: widmo sygnatu modulowanego impulsowo powinno by¢ takie, aby moc zawarta w pasmie 0,5 MHz, wysrodkowanym
na czestotliwosci 0,8 MHz powyzej oraz 0,8 MHz, ponizej nominalnej czestotliwosci kanatu wynosita, we wszystkich przypadkach,
przynajmniej 23 dB ponizej mocy zawartej w pasmie 0,5 MHz wysrodkowanym na nominalng czestotliwos¢ kanatu. Moc zawarta w
pasmie 0,5 MHz, wysrodkowanym na czestotliwosciach 2 MHz powyzej oraz 2 MHz, ponizej nominalnej czestotliwosci kanatu wynosi,
we wszystkich przypadkach, przynajmniej 38 dB ponizej mocy zawartej w pasmie 0,5 MHz wysrodkowanym na nominalnq czestotli-
wos¢ kanatu. Kazdy dodatkowy listek widma posiada amplitude mniejszq od przyleglego listka, blizszego nominalnej czestotliwosci
kanatu.

35514 Odstep pomiedzy impulsami

3.55.141 Odstepy pomigdzy impulsami nadawanych par impulséw beda miaty warto$ci zgodne z tabela punktu 3.5.4.4.1. powy-
zej.

355142 DME/N. Tolerancja odstepu pomiedzy impulsami bgdzie wynosi¢ + 0,5 ps.
3.55.1.43  DME/N. Zalecenie. Tolerancja odstepu pomiedzy impulsami powinna wynosic¢ + 0,25 us.

3.55.1.44  DME/P. Tolerancja odstgpu pomigedzy impulsami bedzie wynosi¢ £ 0,25 ps.
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3.55.145  Odstgp pomigdzy impulsami bedzie mierzony pomigdzy punktami polowy napigcia na narastajacych zboczach impul-
SOW.

3.55.15 Czestotliwos¢ powtarzania impulsu

355151 Czgstotliwo$¢ powtarzania impulsu bedzie odpowiada¢ punktowi 3.5.3.4 powyze;.

3.55.1.52  Zmiany w czasie pomigdzy kolejnymi parami impulséw zapytania beda wystarczajace do uniknigcia fatszywych na-
miarow.

355153 DME/P. W celu osiagnigcia doktadnosci systemu z punktu 3.5.3.1.3.4 powyzej, zmiany w czasie pomigdzy kolejnymi
parami impulséw zapytania bgda wystarczajaco przypadkowe, aby usuna¢ zaleznos¢ od btgdow wielosciezkowych wy-
sokiej czgstotliwosci.

Uwaga. Material dotyczqcy efektow wielosciezkowych DME/P znajduje sie w punkcie 7.3.7 dodatku C.

3.55.1.6 Promieniowanie niepozqdane. W odstgpach pomigdzy transmisja pojedynczych impulséw, niepozadana moc impulsu
otrzymana i zmierzona w odbiorniku o tej samej charakterystyce, co odbiornik transpondera DME, lecz ustawionym na
czestotliwos¢ odbioru zapytan lub odpowiedzi DME, bedzie wynosi¢ wigcej niz 50 dB ponizej mocy szczytowej im-
pulsu, odebranej i zmierzonej w tym samym odbiorniku, ustawionym na czgstotliwosci odpowiedzi, podczas transmisji
wymaganych impulsow. Niniejsza regulacja odnosi si¢ do wszystkich niepozadanych transmisji. Niepozadana moc CW
wypromieniowana z interrogatora na dowolnej czestotliwo$ci odpowiedzi lub zapytania DME, nie bedzie przekraczaé
20 mikrowatow (minus 47 dBW).

Uwaga. Pomimo ze niepozqdane promieniowanie CW pomiedzy impulsami ograniczone jest do poziomow nie przekraczajqcych minus
47 dBW, ostrzega sie panstwa, ze tam gdzie interrogatory DME i transpondery radarow wtornych wykorzystywane sq na tym samym
statku powietrznym, niezbedne moze okazac sie zabezpieczenie poktadowego sprzetu SSR w pasmie od 1015 MHz do 1045 MHz. Za-
bezpieczenie takie mozna zapewnié poprzez ograniczenie wypromieniowanej fali CW do poziomu minus 77 dBW. W przypadku, gdy
nie mozliwe jest osiqgniecie tego poziomu, mozna go osiqgnqc podczas planowania miejsca dla anten SSR i DME na statku powietrz-
nym. Nalezy pamietad, ze jedynie kilka z tych czestotliwosci wykorzystywanych jest przy tqczeniu w pary VHF/DME.

35517 Zalecenie. Niepozqdana moc impulsu odbierana i zmierzona w warunkach wyznaczonych w punkcie 3.5.5.1.6 powyzej,
powinna wynosi¢ 80 dB ponizej wymaganej mocy szczytowej impulsu.

Uwaga. W odniesieniu do punktéw 3.5.5.1.6 i 3.5.5.1.7 powyzej — pomimo, Ze zalecane jest ograniczenie niepozqdanego promienio-
wania CW pomiedzy impulsami do poziomow nie przekraczajqcych 80 dB ponizej odbieranej mocy szczytowej impulsu, ostrzega sie
panstwa, ze tam gdzie wykorzystywane sq transpondery radarow wtérnych na tym samym statku powietrznym, potrzebne moze okazaé
si¢ ograniczenie bezposredniej oraz wypromieniowanej fali CW do maksimum 0,02 mikrowata w pasmie czestotliwosci od 1015 do
1045 MHz. Zauwazy¢ nalezy, ze jedynie kilka z tych czestotliwosci wykorzystywanych jest przy tqczeniu w pary VHF/DME.

35518 DME/P. Szczytowa EIRP nie bedzie wynosi¢ mniej niz warto$¢ wymagana do zapewnienia gestosci mocy w punkcie
3.5.4.2.3.1, we wszystkich warunkach pogodowych.

3552 Opoznienie systemowe
35521 Opoznienie systemowe bedzie zgodne z tabela punktu 3.5.4.4.1 powyzej.
35522 DME/N. Opéznienie systemowe bedzie odstgpem czasowym pomiedzy punktem potowy napigcia lezacym na zboczu

narastajacym drugiego impulsu pary zapytania i czasem, w ktérym obwody odlegtosciowe osiagng warunki odpowia-
dajace wskazaniu odlegtosci zerowe;.

5.5.2. . Opdznienie systemowe bgdzie odstgpem czasowym pomigdzy punktem potowy napigcia na zboczu narastaja-

35523 DME/N. Opéznienie sy bedzie od: y igdzy punk towy napigci b j
cym pierwszego impulsu pary zapytania i czasem, w ktorym uktady odleglosciowe osiagna warunki odpowiadajace
wskazaniu odlegtosci zerowej.

35524 DME/P w trybie IA. Opdznienie systemowe bgdzie odstgpem czasowym pomigdzy punktem potowy napigcia na zboczu
narastajacym drugiego impulsu pary zapytania a czasem, w ktorym obwody odleglosciowe odbiornika osiagna warunki
odpowiadajace wskazaniu odleglo$ci zerowe;.

3.55.25 DME/P w trybie FA. Opoznienie systemowe bedzie odstgpem czasowym pomigdzy rzeczywistym poczatkiem zbocza
narastajacego pierwszego impulsu zapytania a czasem, w ktorym obwody odlegtosciowe odbiornika osiagna warunki
odpowiadajace wskazaniu odlegtosci zerowej. Czas przybycia bedzie zmierzony w obrebie czasu przyrostu czgsciowe-

go impulsu.
3,553 Odbiornik
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3.553.1 Czestotliwosé pracy. Srodkowa czestotliwoéé odbiornika bedzie czestotliwoscia transpondera, odpowiadajaca przy-
dzielonemu kanatlowi DME (zobacz 3.5.3.3.3 powyzej).

35532 Czutos¢ odbiornika

13.5.5.3.2.1 DME/N. Czuto$¢ wyposazenia poktadowego bedzie wystarczajaca do pozyskania i zapewnienia informacji o odlegto-

Sci z doktadnos$cia okreslona w punkcie 3.5.5.4 ponizej, dla gestosci mocy sygnatu okre§lonej w punkcie 3.5.4.1.5.2
powyzej.

Uwaga. Pomimo, ze standard zawarty w punkcie }3.5.5.3.2.1 powyzej, dotyczy interrogatorow DME/N, czutos¢ odbiornika jest lepsza
niz czutos¢ niezbedna do pracy z gestosciq mocy transponderow DME/N, podang w punkcie 3.5.4.1.5.1, w celu zapewnienia wspot-
dzialania z transponderami DME/P w trybie IA.

3.553.22

1355323

3.55.3.24

3.5533

3.55.331

3.55.3.3.2

3.5.5.3.33

3.5534

3.55341

DME/P. Czulo$¢ wyposazenia poktadowego bedzie wystarczajaca do pozyskania i zapewnienia informacji o odlegto-
$ci, z doktadnoscia okreslong w punktach 3.5.5.4.2 oraz 3.5.5.4.3 ponizej, dla ggstosci mocy sygnatu okreslonych w
punkcie 3.5.4.1.5.3 powyze;j.

DME/N. Praca interrogatora bedzie utrzymywana, w przypadku gdy gesto$¢ mocy sygnatu transpondera w antenie
interrogatora jest pomigdzy minimalnymi warto$ciami podanym w punkcie 3.5.4.1.5 i warto$cia maksymalna minus
18 dBW/m?.

DME/P. Praca interrogatora bedzie utrzymywana, w przypadku gdy gesto$¢ sygnatu transpondera w antenie interroga-
tora jest pomigdzy warto$§ciami minimalnymi podanymi w punkcie 3.5.4.1.5 i warto$cia maksymalna minus 18
dBW/n.

Szerokos¢ pasma

DME/N. Szeroko$¢ pasma odbiornika bedzie wystarczajaca do zapewnienia zgodnos$ci z punktem 3.5.3.1.3 w przy-
padku, gdy sygnaty wejSciowe sa takie, jak w punkcie 3.5.4.1.3.

DME/P — tryb IA. Szerokos$¢ pasma odbiornika bedzie wystarczajaca do zapewnienia zgodnosci z punktem 3.5.3.1.3
wowczas, gdy sygnaly wejsciowe sa takie, jak w punkcie 3.5.4.1.3. Szeroko$¢ pasma 12 dB nie bedzie przekraczac 2
MHz, a szeroko$¢ pasma 60 dB nie bedzie przekracza¢ 10 MHz.

DME/P — tryb FA. Szeroko$¢ pasma odbiornika bedzie wystarczajaca do zapewnienia zgodnosci z punktem 3.5.3.1.3
wowczas, gdy sygnaly wejSciowe sa takie, jak w punkcie 3.5.5.1.3 ponizej. Szeroko$§¢ pasma 12 dB nie bedzie prze-
kracza¢ 6 MHz, a szeroko$¢ pasma 60 dB nie bedzie przekracza¢ 20 MHz.

Tlumienie interferencji
W przypadku wystgpowania stosunku pozadanych i niepozadanych wspdtkanatowych sygnaléw DME, na zaciskach

wejsciowych odbiornika poktadowego, wynoszacego przynajmniej 8 dB, interrogator bedzie wyswietla¢ informacje o
odlegtosci i zapewniaé jednoznaczng identyfikacje od silniejszego sygnatu.

Uwaga. Okreslenie ‘wspotkanatowy’ odnosi si¢ do sygnatow odpowiedzi, ktore wykorzystujq te samq czestotliwosé oraz ten sam
odstep pary impulsow.

13.5.5.3.4.2

DME/N. Sygnaty DME o separacji wigkszej niz 900 kHz od nominalnej czgstotliwosci pozadanego kanatu, posiadajace
amplitudy do 42 dB powyzej progu czutosci, beda odrzucone.

3.5.5.3.4.2 DME/P. Sygnaty DME o separacji wigkszej niz 900 kHz od nominalnej czgstotliwosci pozadanego kanatu, posiadajace
amplitudy do 42 dB powyzej progu czutosci, beda odrzucone.
35535 Dekodowanie
355351 Interrogator bedzie zawiera¢ uktad dekodujacy, pozwalajacy na uruchomienie odbiornika jedynie poprzez pary ode-
branych impulséw, o czasie trwania i odstepie odpowiadajacym sygnatom transpondera tak, jak podano to w punkcie
354.14.
13.5.5.3.52 DME/N — Odrzucenie przez dekoder. Impuls pary odpowiedzi o odstgpie wynoszacym =+ 2 ps lub wigkszym od nomi-
nalnej warto$ci oraz o poziomie sygnatu do 42 dB powyzej czuto$ci odbiornika, bedzie odrzucony.
3.55.35.2 DME/P — Odrzucenie przez dekoder. Impuls pary odpowiedzi o odstgpie wynoszacym =+ 2 ps lub wigkszym od nomi-
nalnej warto$ci oraz o poziomie sygnatu do 42 dB powyzej czutosci odbiornika, bedzie odrzucony.
3554 Doktadnos¢
Zalacznik 10 —Tom | 3-44 19/11/09

Nr 84



Dziennik Urzedowy Urzedu Lotnictwa Cywilnego - 65— Poz. 127

Zalgcznik 10 — Lqcznosé lotnicza Tom |
13.5.54.1 DME/N. Interrogator nie bedzie wnosi¢ btedu wigkszego niz + 315 m (= 0,17 NM) lub 0,25% wskazywanej odlegto-
$ci, ktorykolwiek jest wigkszy, do catkowitego biedu systemu.

3.554.2 DME/P — tryb IA. Interrogator nie bgdzie wnosi¢ bledu wigkszego niz = 30 m (+ 100 ft) do catkowitego btedu PFE
systemu oraz nie wigkszy niz + 15 m (+ 50 ft) do catkowitego btgdu CMN systemu.

35543 DME/P —tryb FA

3.5543.1 1 standard doktadnosci. Interrogator nie bedzie wnosi¢ bledu wigkszego niz + 15 m ( £ 50 ft) do catkowitego bledu
PFE systemu oraz = 10 m (£ 33 ft) do catkowitego btgdu CMN systemu.

3.55.4.32 2 standard dokladnosci. Interrogator nie begdzie wnosié¢ btedu wigkszego niz £ 7 m (£ 23 ft) do catkowitego btedu PFE
systemu oraz = 7 m (£ 23 ft) do catkowitego bigdu CMN systemu.

Uwaga. Materiat pomocniczy dotyczqcy filtrow wspomagajqcych osiqganie tego typu doktadnosci podany jest w punkcie 7.3.4 dodat-
ku C.

35544 DME/P. Interrogator bedzie osiaga¢ doktadno$¢ wyznaczona w punkceie 3.5.3.1.3.4 przy wydajnosci systemu wyno-
szacej 50% lub wigksze;j.

Uwaga. — Materiat pomocniczy dotyczqcy wydajnosci systemu podany jest w punkcie 7.1.1 dodatku C.

3.6 Wymagania techniczne dla trasowych radiolatarni znakujacych VHF (75 MHz)

3.6.1 Urzadzenie

3.6.1.1 Czestotliwosci. Trasowa radiolatarnia znakujaca VHF bedzie pracowac¢ na czgstotliwosci 75 MHz + 0,005%.

3.6.1.2 Charakterystyka emisji

3.6.1.2.1 Radiolatarnie znakujace beda emitowa¢ nieprzerwana fale no$na modulowana do glebokosci nie mniejszej niz 95% lub

wigkszej niz 100%. Calkowita zawarto§¢ harmonicznych modulacji nie bedzie przekraczaé 15%.

3.6.1.2.2 Czgstotliwo$¢ modulujaca bedzie wynosi¢ 3000 Hz + 75 Hz.

3.6.1.2.3 Promieniowanie bgdzie polaryzowane poziomo.

3.6.1.24 Identyfikacja. Jesli wymagana jest identyfikacja radiolatarni, czgstotliwo$¢ modulujaca bedzie kluczowana tak, aby
kropki i kreski byly nadawane w odpowiedniej kolejnosci. Tryb kluczowania bedzie zapewniac czas trwania kropki i
kreski wraz z odstgpami odpowiadajacymi transmisji z predkoscia zblizona do 6 - 10 stéw na minutg. Fala no$na nie
bedzie przerywana podczas identyfikacji.

3.6.1.25 Charakterystyka pokrycia i promieniowania

Uwaga. Charakterystyka pokrycia i promieniowania radiolatarni znakujqcych bedzie zazwyczaj ustanawiana przez Umawiajqce sie
Panstwa na podstawie wymogow operacyjnych, z uwzglednieniem zalecen ze spotkan regionalnych.

Najbardziej pozqdang charakterystykq promieniowania jest charakterystyka, ktora:

a) w przypadku radiolatarni typu Fan — prowadzi do zadzialania lampek tylko wéwczas, gdy statek powietrzny znajduje sie
wewnaqtrz obszaru o ksztalcie prostokqtnego rownolegtoscianu, symetrycznego wokot linii pionowej, przebiegajqcej przez
radiolatarnie oraz z wiekszq i mniejszq osiq ustawionymi zgodnie z obstugiwanq trasq lotu;

b) w przypadku radiolatarni typu Z — prowadzi do zadziatania lampek tylko wowczas, gdy statek powietrzny znajduje sie
wewnqtrz obszaru o ksztalcie cylindra, ktorego osiq jest linia pionowa przechodzqca przez radiolatarnie.

Wytworzenie takich charakterystyk jest praktycznie niewykonalne i dlatego niezbedna jest charakterystyka kompromisowa. Jako po-
moc, w dodatku C, opisane sq uzywane obecnie systemy antenowe, ktore sprawdzily sie w praktyce. Te oraz nowe projekty, zapewnia-
Jjace wieksze zblizenie si¢ do pozgdanych charakterystyk opisanych powyzej, bedq standardowo spetnialy wymogi operacyjne.

3.6.1.2.6 Ofkreslenie pokrycia. Wartos$ci graniczne pokrycia radiolatarni znakujacych beda ustalone na podstawie natgzenia pola
okreslonego w punkcie 3.1.7.3.2.
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3.6.1.2.7 Charakterystyka promieniowania. Zalecenie. Charakterystyka promieniowania radiolatarni znakujqcej powinna by¢
taka, aby os biegunowa byla pionowa, a natezenie pola bylo rozlozone symetrycznie wokot niej, w plaszczyznie lub
ptaszczyznach zawierajqcych trasy lotu, dla ktorych przeznaczona jest dana radiolatarnia.

Uwaga. Niezbedne z powodu trudnosci w ulokowaniu niektorych radiolatarni moze okaza¢ sie zaakceptowanie osi biegunowej, ktora
nie jest pionowa.

3.6.1.3 Monitorowanie. Zalecenie. Dia kazdej radiolatarni powinien by¢ zainstalowany odpowiedni sprzet monitorujqcy, ktéry
wskazywat bedzie w odpowiednim miejscu:

a) spadek mocy promieniowanej nosnej ponizej 50% mocy normalnej;

b) spadek glebokosci modulacji ponizej 70%;

C) awarie kluczowania.
3.7 Wymagania dla globalnego systemu nawigacji satelitarnej (GNSS)
3.7.1 Definicje

System wspomagajgcy oparty na wyposazeniu poktadowym ABAS. System wspomagajacy, ktorego zadaniem jest poprawa i/lub
integracja informacji otrzymanych z innych segmentdéw systemu GNSS z informacja dost¢pna na poktadzie statku powietrznego.

Alarm. Wskazanie dostarczane innym systemom statku powietrznego lub zgtoszenie pilotowi informacji o parametrze systemu nawi-
gacyjnego, wykraczajacym poza granice tolerancji.

Granica alarmu. Tolerancja btedu dla danego parametru, po przekroczeniu ktorej zostaje wystany alarm.

Kanat o standardowej doktadnosci (CSA). Okreslony poziom doktadnosci lokalizacji, predkosci i czasu, dostgpny stale dla wszyst-
kich uzytkownikoéw systemu GLONASS.

Glowne konstelacje satelitarne. Gt6wnymi konstelacjami satelitarnymi sa GPS i GLONASS.

Globalny system nawigaciji satelitarnej (GNSS). Swiatowy system okreslania miejsca i czasu, zawierajacy jedna lub wiele konstelacji
satelitarnych, odbiorniki poktadowe i urzadzenia monitorujace integralno$¢ systemu, w razie potrzeby rozszerzany, aby wspieraé
wymagania nawigacyjne dla zamierzonych operacji.

Globalny system nawigacji satelitarnej (GLONASS). System nawigacji satelitarnej obstugiwany przez Federacje Rosyjska.

Globalny system pozycyjny (GPS). System nawigacji satelitarnej obstugiwany przez Stany Zjednoczone.

Biqd lokalizacji GNSS. Roznica pomigdzy pozycja rzeczywista a pozycja okreslong przez odbiornik systemu GNSS.

System wspomagajqcy oparty na urzqdzeniach naziemnych GBAS. System wspomagajacy, w ktorym uzytkownik otrzymuje popra-
wiona informacje bezposrednio z nadajnika naziemnego.

System wspomagajqcy oparty na urzqdzeniach naziemnych GRAS. System wspomagajacy, w ktorym uzytkownik otrzymuje popra-
wiona informacj¢ bezposrednio z grupy nadajnikéw naziemnych zapewniajacych pokrycie danego obszaru.

Integralnosé. Miara zaufania poktadanego w poprawnos¢ informacji dostarczanych przez caly system. Obejmuje zdolno$¢ systemu do
dostarczania uzytkownikowi terminowych i doktadnych ostrzezen (alarmow).

Pseudoodleglosé. Roznica pomigdzy czasem transmisji sygnatu z satelity i czasem otrzymania go przez odbiornik GNSS, pomnozona
przez predkosé swiatta w prozni, obejmujaca blad spowodowany roéznica pomigdzy odniesieniem czasowym odbiornika GNSS i sate-
lity.

System wspomagajqcy oparty na wyposaZeniu satelitarnym SBAS. System zwigkszajacy pokrycie, w ktéorym uzytkownik otrzymuje
rozszerzone informacje z nadajnika satelitarnego.

Ustuga standardowego pozycjonowania (SPS). OkreSlony poziom doktadnos$ci lokalizacji, predkosci i czasu, dostgpny stale dla
wszystkich uzytkownikow systemu GPS na §wiecie.

Czas do alarmu. Maksymalny dozwolony czas, jaki uptynat od momentu przekroczenia granicy tolerancji przez system nawigacyjny
do momentu zgtoszenia alarmu.
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3.7.2 Informacje ogdlne
3.7.21 Funkcje
3.7.2.1.1  System GNSS bedzie dostarcza¢ statkowi powietrznemu dane o pozycji i czasie.

Uwaga. Dane te pochodzq z pomiarow pseudoodleglosci pomiedzy statkiem powietrznym wyposazonym w odbiornik GNSS i roznymi
zrodtami sygnatow znajdujqcych sig na satelitach lub na ziemi.

3.7.2.2 Segmenty systemu GNSS

3.7.2.2.1  Shuzba nawigacyjna GNSS bedzie zapewniona przez uzycie kombinacji nastepujacych elementéw, zainstalowanych na
ziemi, na satelitach i/lub na poktadzie statku powietrznego:

a) Globalny system pozycyjny GPS zapewniajacy ustuge standardowego pozycjonowania SPS, okre$lony w punkcie
3.7.3.1;

b) Globalny system nawigacji satelitarnej GLONASS, zapewniajacy sygnal nawigacyjny kanatu standardowej doktadno-
Sci CSA, okreslonego w punkcie 3.7.3.2;

c) system wspomagajacy oparty na wyposazeniu pokltadowym ABAS, okreslony w punkcie 3.7.3.3;
d) system wspomagajacy oparty na wyposazeniu satelitarnym SBAS, okreslony w punkcie 3.7.3.4;
e) system wspomagajacy oparty na wyposazeniu naziemnym GBAS, okre$lony w punkcie 3.7.3.5;
f) system wspomagajacy oparty na wyposazeniu naziemnym GRAS, okreslony w punkcie 3.7.3.5; oraz
9) poktadowy odbiornik GNSS, okreslony w punkcie 3.7.3.6.
3.7.23 Odniesienie czasowe i przestrzenne

3.7.2.3.1  Qdniesienie przestrzenne. Informacje o po;ycji dostarczone uzytkownikowi przez system GNSS beda wyrazone w kate-
goriach geodezyjnej podstawy odniesienia Swiatowego Systemu Geodezyjnego - 1984 (WGS-84).

Uwaga 1. Normy i Zalecane Metody Postepowania dla WGS-84 zawarte sq w Zalqczniku 4, rozdziat 2, Zalqczniku 11, rozdziat 2,
Zalqczniku 14, tom 1 i 11, rozdzial 2 oraz w Zalqczniku 15, rozdziat 3.

Uwaga 2. W przypadku wykorzystywania  segmentow  systemu  GNSS, uzywajqcych wspotrzednych — innych  niz
WGS-84, bedq zastosowane odpowiednie parametry konwersji.

3.7.2.3.2  QOdniesienie czasowe. Dane czasowe dostarczone uzytkownikowi przez system GNSS beda wyrazone w Czasie Uniwer-
salnym (UTC).

3.7.24 Osiqgi sygnatu w przestrzeni

3.7.2.4.1 Polaczenie segmentow systemu GNSS i bezawaryjnego odbiornika GNSS uzytkownika, bedzie spelnia¢ wymogi sygnatu
w przestrzeni okreslone w tabeli 3.7.2.4-1 (zamieszczonej na koncu punktu 3.7).

Uwaga. Pojecie bezawaryjnego odbiornika uzytkownika jest zastosowane tylko jako metoda okreslajqca dziatanie wielu polqczonych
segmentow systemu GNSS. Za bezawaryjny odbiornik uwaza si¢ odbiornik o nominalnej dokiadnosci i czasie do alarmu. Odbiornik
taki uznaje sie za urzqdzenie pozbawione wad, ktére wplywajq na integralnosé, dostepnosé i ciqgtosé pracy.

3.7.3 Specyfikacje segmentow systemu GNSS

3.73.1 Ustuga standardowego pozycjonowania (SPS)(L1) systemu GPS

3.73.1.1  Dokiadnosé¢ segmentu kosmicznego i kontroli

Uwaga. Zawarte ponizej standardy doktadnosci nie zawierajq bledow atmosferycznych i odbiornika, ktore sq opisane w punkcie 4.1.2
dodatku D.

3.7.3.1.1.1 Doktadnos¢ nawigacji. Bledy pozycji GPS SPS nie beda przekraczaé nastgpujacych wartosci granicznych:
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Globalnie $rednio i Najgorsza lokalizacja
95% czasu 95% czasu
Btad nawigacji poziome;j 13 m (43 ft) 36 m (118 ft)
Btad nawigacji pionowej 22 m (72 ft) 77 m (253 ft)

3.73.1.1.2  Doktadnos¢ przestania czasu. Bledy przestania czasu w systemie GPS SPS nie beda przekracza¢ 40 ns przez 95%
czasu.

3.7.3.1.1.3  Doktadnos¢ domeny czasowej. Blgdy domeny czasowej nie bgda przekraczaé nastgpujacych wartosci granicznych:
a) btad odleglosci dowolnego satelity — nie wigkszy niz:
- 30 metrow (100 ft); lub
- 4,42 czasu transmisji radiowej btgdu pomiaru odleglosci przez uzytkownika (URA) - nie powinien przekraczaé
150 metrow (490 ft);
b) btad predkosci dowolnego satelity — 0,02 metra (0,07 ft) na sekundg; oraz
c) btad przyspieszenia satelity — 0,007 metra (0,02 ft) na sekundg do kwadratu; i
d) pierwiastek $rednio — kwadratowy btedu odleglosci wszystkich satelitdw — 6 metréw (20 ft).
3.7.3.1.2  Dostepnosé. Dostgpnos¢ GPS SPS powinna by¢ nastgpujaca:
> 99% dostgpnosci ushugi w plaszczyznie poziomej, w srednim potozeniu (36 metrow przy 95% wartosci progowej)
> 99% dostgpnosci ushugi w ptaszczyznie pionowej, w srednim potozeniu (77 metrow przy 95% wartosci progowe;j)
> 99% dostgpnosci ushugi w ptaszczyznie poziomej, w najgorszym potozeniu (36 metrow przy 95% wartosci progowej)

99% dostgpnosci ushugi w plaszczyznie pionowej, w najgorszym potozeniu (77 metrow przy 95% wartosci progowe;j)

3.7.3.1.3  Niezawodnos¢. Niezawodno$¢ GPS SPS bedzie zawieraé si¢ w nastgpujacych warto§ciach granicznych:

a) czgstos¢ powaznych awarii ustugi — nie wigksza niz 3 na rok dla jednej konstelacji (Srednia globalna); oraz
b) niezawodno$¢ — przynajmniej 99,94% (srednia globalna) i,
c) niezawodno$¢ — przynajmniej 99,79% (Srednia pojedynczego punktu)

3.7.3.1.4  Pokrycie. Sygnat GPS SPS bedzie pokrywaé powierzchnig ziemi do wysokosci 3 000 kilometrow.

Uwaga. Material pomocniczy dotyczqcy doktadnosci, dostepnosci, niezawodnosci oraz pokrycia systemu GPS zawarty jest w punkcie
4.1 dodatku D.

3.7.3.1.5  Charakterystyka czestotliwosci radiowej (RF)
Uwaga. Szczegotowa charakterystyka okreslona jest w punkcie 3.1.1.1 dodatku B.

3.7.3.1.5.1 Czestotliwos¢ nosna. Kazdy satelita systemu GPS bgdzie nadawa¢ sygnat SPS o czgstotliwo$ci no$nej wynoszacej
1575,42 MHz (GPS L1) uzywajac multipleksowania z podziatem kodowym CDMA.

Uwaga. Nowa czestotliwos¢ cywilna bedzie dodana do satelitow systemu GPS i bedzie zaoferowana przez Stany Zjednoczone do
krytycznych zastosowan ratujqcych zycie. Standardy dla tego sygnatu mogq by¢ opracowane w terminie pozniejszym.

3.7.3.15.2 Widmo sygnatu. Moc sygnatu GPS SPS bedzie zawiera¢ si¢ w pasmie o czgstotliwosci plus minus 12 MHz (1563,42 —
1587,42 MHz) wysrodkowanym na czgstotliwosci L1.

3.7.3.15.3 Polaryzacja. Nadawany sygnat RF bedzie spolaryzowany kotowo zgodnie z ruchem wskazdéwek zegara.
3.73.1.54  Poziom mocy sygnatu. Kazdy satelita GPS bedzie nadawaé sygnaty nawigacyjne SPS o dostatecznej mocy, sprawiaja-

cej, ze w kazdym wolnym od przeszkod miejscu blisko ziemi, z ktorego satelita jest obserwowany pod katem elewacji
wynoszacym 5 stopni lub wigkszym, poziom otrzymanego sygnatu RF na wyjsciu liniowo spolaryzowanej anteny o
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zysku 3 dB i zawiera si¢ w przedziale od minus 158 dBW do minus 153 dBW dla kazdego prostopadtego ustawienia
anteny do kierunku propagacji.

3.73.155 Modulacja. Sygnat SPS L1 bedzie modulowany technika bipolarnego kluczowania przesunigciem fazy (BPSK) kodem
pseudolosowym (PRN) C/A 1023 MHz. Sekwencja kodu C/A begdzie powtarzana co 1 milisekundg. Nadawana se-
kwencja kodu PRN bedzie dodaniem Modulo-2 depeszy nawigacyjnej, nadawanej z predkoscia 50 bitow/s i kodu C/A.

3.73.16 Czas GPS. Czas GPS bedzie odnosi¢ si¢ do czasu UTC (utrzymywanego przez Obserwatorium Marynarki Wojennej
USA).

3.7.3.1.7 Uktad wspotrzednych. System WGS-84 bedzie uktadem wspotrzgdnych GPS.
3.7.3.18 Informacje nawigacyjne. Dane nawigacyjne nadawane przez satelity beda zawiera¢ informacje niezb¢dne do ustalenia:
a) czasu nadawania satelity;
b) pozycji satelity;
c) stanu fizycznego satelity;
d) korekcji zegara satelity;
e) skutkdow opdznienia propagacji;
f) przestania czasu do UTC;
9) stanu konstelacji.
Uwaga. Struktura i zawartos¢ danych okreslona jest odpowiednio w punktach 3.1.1.2. i 3.1.1.3 dodatku B.
3.7.3.2 Kanal standardowej dokladnosci (CSA)(L1) systemu GLONASS

Uwaga. W tym segmencie termin GLONASS odnosi sie do wszystkich satelitow w konstelacji. Standardy odniesione tylko do sateli-
tow GLONASS-M sg odpowiednio zakwalifikowane

3.7321 Dokiadnos¢ segmentu przestrzennego i kontrolnego
Uwaga. Ponizsze normy doktadnosci nie zawierajq btedow atmosferycznych lub odbiornika jak opisano w punkcie 4.2.2 dodatku D.

3.7.3.21.1  Doktadnos¢ pozycji. Bledy nawigacyjne kanatu CSA systemu GLONASS nie beda przekracza¢ nastgpujacych wartosci
granicznych:

Globalny $redni Najgorsze miejsce
95% czasu 95% czasu
Btad nawigacji poziome;j 5m (17 ft) 12 m (40 ft)
Btad nawigacji pionowej 9 m (29 ft) 25 m (97 ft)

3.73.2.1.2  Doktadnosc przesylania czasu. Bledy przesylania czasu w kanale CSA systemu GLONASS nie beda przekraczac¢
700 nanosekund, 95% czasu.

3.7.3.2.1.3 Dokiadnosé zasiegu . Blad zasiggu nie bedzie przekracza¢ nastepujacych limitow:
a) btad odlegtosci dowolnego satelity — 18 m (59,7 ft);
b) btad zmiany predkosci dowolnego satelity — 0,02 m (0,07 ft) na sekundg;
€) btad zmiany przyspieszenia dowolnego satelity — 0,007 m (0,023 ft) na sekunde kwadrat;
d) pierwiastek kwadratowy z btedu odlegtosci dla wszystkich satelitow — 6 m (19,9 ft).

3.7.3.2.2 Dostepnosé. Dostepnos¢ kanatu CSA systemu GLONASS bedzie nastgpujaca:
a) >99% dostgpnosci ustugi w ptaszczyznie poziomej, srednia lokalizacja (12 m, 95% prog);
b) > 99% dostgpnosci ustugi w ptaszczyznie pionowej, srednia lokalizacja (25 m, 95% prog);
€) >90% dostgpnosci ustugi w plaszczyznie poziomej, lokalizacja najgorszego przypadku (12 m, 95% prog);
d) >90% dostgpnosci ustugi w plaszczyznie pionowej, lokalizacja najgorszego przypadku (25 m, 95% prég).
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3.7.3.2.3 Niezawodnos¢. Niezawodno$¢ kanatu CSA systemu GLONASS bedzie zawiera¢ si¢ w nast¢pujacych granicach:
a) czgstos¢ wystapienia znacznej niesprawnosci ustugi — nie wigeej niz trzy w roku dla konstelacji (§rednia globalna);
b) niezawodno$¢ — przynajmniej 99,7% ($rednia globalna).

3.7324 Pokrycie. System CSA GLONASS bedzie pokrywaé powierzchnig¢ Ziemi do wysoko$ci 2000 km.

Uwaga. Materiat pomocniczy dotyczqcy doktadnosci, dostepnosci, niezawodnosci oraz pokrycia systemu GLONASS, zawarty jest w
punkcie 4.2 dodatku D.

3.7.3.25 Charakterystyka czestotliwosci radiowej (RF)
Uwaga. Szczegotowa charakterystyka RF okreslona jest w punkcie 3.2.1.1 dodatku B.

3.73.251  Czestotliwosé nosna. Kazdy satelita systemu GLONASS bedzie nadawaé sygnat CSA o wlasnej czgstotliwosci no$nej
w pasmie czgstotliwosci L1 (1,6 GHz), uzywajac multipleksacji z podziatem czgstotliwosci FDMA.

Uwaga 1. Satelity GLONASS mogq posiadaé te samq czestotliwos¢ nosng, ale w tym przypadku znajdujq sie one w przeciwnych
punktach tej samej ptaszczyzny orbity.

Uwaga 2. Satelity GLONASS-M bedaq nadawaé dodatkowy kod ustalania odleglosci na czestotliwosciach nosnych pasma L2 (1,2
GHz) uzywajqc multipleksacji FDMA.

3.7.3.25.2 Widmo sygnatu. Moc sygnatu kanatu CSA systemu GLONASS bedzie zawiera¢ sig w pasmie o czestotliwosci plus
minus 5,75 MHz, wysrodkowanym na kazdej czgstotliwosci nosnej GLONASS.

3.7.3.25.3  Polaryzacja. Nadawany sygnat RF bedzie spolaryzowany kotowo zgodnie z ruchem wskazowek zegara.

3.7.3.25.4  Poziom mocy sygnatu. Kazdy satelita GLONASS begdzie nadawaé sygnaty nawigacyjne CSA o dostatecznej mocy,
sprawiajacej ze w kazdym wolnym od przeszkod miejscu blisko ziemi, z ktorego satelita jest obserwowany pod katem
elewacji wynoszacym 5 stopni lub wigkszym, poziom otrzymanego sygnatu RF na wyjsciu liniowo spolaryzowanej
anteny o zysku 3 dBi, zawiera si¢ w przedziale od minus 160 dBW do minus 155,2 dBW dla kazdego ustawienia ante-
ny ortogonalnego do kierunku propagacji.

Uwaga 1. Wartos¢ graniczna mocy wynoszqca minus 155,2 dBW zostata oparta na z gory ustalonej charakterystyce anteny uzytkow-
nika, stratach atmosferycznych o wartosci 0,5 dB oraz biedzie polozenia katowego satelity, ktory nie przekracza 1 stopnia (w kierunku
powodujqcym zwiekszenie poziomu sygnatu).

Uwaga 2. Satelity systemu GLONASS-M bedq rowniez nadawacé kod ustalania odleglosci na czestotliwosci L2 o dostatecznej mocy
sprawiajqcej, ze w kazdym wolnym od przeszkod miejscu blisko ziemi, z ktorego satelita jest obserwowany pod kqtem elewacji wyno-
szqcym 5 stopni lub wiekszym, poziom otrzymanego sygnatu RF na wyjsciu liniowo spolaryzowanej anteny o zysku 3 dBi, jest nie
mniejszy niz minus 167 dBW dla kazdego ustawienia anteny, ortogonalnego do kierunku propagacji.

3.7.3.255  Modulacja

3.7.3.25.5.1 Wszystkie satelity GLONASS beda na swojej czgstotliwosci no$nej nadawac sygnal nawigacyjny RF uzywajac ciagu
binarnego modulowanego BPSK. Kluczowanie fazy nosnej bedzie wykonane w radianach przy maksymalnym biledzie
wynoszacym plus minus 0,2 radiana. Pseudolosowa sekwencja kodu bgdzie powtarzana co jedna milisekundg.

3.7.3.25.5.2 Modulujacy sygnatl nawigacyjny bedzie wygenerowany za pomoca dodania modulo-2 nastgpujacych trzech sygnatéw
binarnych:
a) kodu odlegtosci nadawanego z predkoscia 511 kbit/s;
b) depeszy nawigacyjnej nadawanej z predkoscia 50 bitow/s;
c) pomocniczej sekwencji meandrycznej o czestotliwosci 100 Hz.

3.7.3.2.6 Czas systemu GLONASS. Czas systemu GLONASS bedzie odnosi¢ si¢ do czasu UTC (SU) (utrzymywanego przez
Krajowa Stuzbg Kontroli Czasu Federacji Rosyjskiej).

3.73.2.7 Uktad wspotrzednych. PZ-90 bedzie uktadem wspoirzednych GLONASS.

Uwaga. Konwersja systemu wspotrzednych PZ-90, uzywanego przez GLONASS, na system WGS-84 okreslona jest w punkcie 3.2.5.2
dodatku B.

3.7.3.2.8 Informacje nawigacyjne. Dane nawigacyjne nadawane przez satelity bgda zawiera¢ informacje niezbedne do ustalenia:
a) czasu transmisji satelity;
b) pozycji satelity;
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c) stanu fizycznego satelity;
d) poprawki zegara satelity;
e) przestania czasu do UTC;
f) stanu konstelacji.
Uwaga. Struktura i zawartos¢ danych okreslona jest odpowiednio w punktach 3.2.1.2. i 3.2.1.3 dodatku B.
3.7.33 System ABAS
3.733.1 Drzialanie. Praca systemu ABAS w potaczeniu z jednym lub kilkoma segmentami systemu GNSS, a takze z bezawa-
ryjnym odbiornikiem GNSS i systemem poktadowym, bgdzie spetnia¢ wymogi doktadnosci, integralnosci, ciagloscei i
dostgpnosci, w sposdb wyznaczony w punkcie 3.7.2.4.
3.7.34 System SBAS
3.734.1 Drziatanie. Praca systemu SBAS w potaczeniu z jednym lub kilkoma segmentami systemu GNSS, a takze z bezawa-

ryjnym odbiornikiem, bedzie spetnia¢ wymogi doktadnosci, integralnosci, ciagtosci i dostepnosci dla danej operacji, w
sposob wyznaczony w punkcie 3.7.2.4.

Uwaga. System SBAS uzupetnia glowne konstelacje satelitarne poprzez zwiekszanie doktadnosci, integralnosci, ciqgtosci i dostepnosci
nawigacji zapewnionej w rejonie obstugi, zwykle obejmujacym wiele portow lotniczych.

3.7.34.2

a)

b)

c)

d)

Funkcje. SBAS bedzie wykonywa¢ jedna lub kilka z ponizszych funkcji:

ustalanie odleglosci: zapewni¢ dodatkowy sygnal pseudoodleglosci ze wskaznikiem dokladnosci z satelity SBAS
(3.7.3.4.2.1i 3.5.7.2 dodatku B);

stan satelity GNSS: ustali¢ i nadawac stan fizyczny satelity (3.5.7.3 dodatku B);

podstawowa poprawka roéznicowa: zapewni¢ korekcjg efemeryd i zegara satelity (szybka i dlugoterminowa) w pomia-
rach pseudoodlegtosci (3.5.7.4 dodatku B); oraz

precyzyjna poprawka réznicowa: ustali¢ i nadawac poprawki jonosferyczne (3.5.7.5 dodatku B).

Uwaga. W przypadku zapewniania wszystkich funkcji, system SBAS, w polqczeniu z gtownymi konstelacjami satelitarnymi, moze
wspomagac operacje zwiqzane z odlotem, z procedurami trasowymi, terminalowymi i podejscia, wiqcznie z precyzyjnym podejsciem
kategorii I. Poziom operacyjny, jaki moze by¢ osiagniety, zalezy od infrastruktury zawartej w SBAS i od warunkow jonosferycznych w
danym rejonie geograficznym.

3.734.21

3734211

3.734.21.2

3.73.4.213

3.734.214

3.734.215

3.7343

Ustalanie odleglosci

Wykluczajac wplywy atmosferyczne, btad w sygnale ustalania odleglosci z satelitow SBAS, nie bedzie przekraczaé
25 metrow (82 ft) (95%).

Prawdopodobienstwo, ze btad odlegtosci przekroczy 150 metrow (490 ft), w dowolnej godzinie, nie bedzie przekra-
czaé 107,

Prawdopodobienstwo nieplanowanych wytaczen w funkcji ustalania odleglosci z satelity SBAS, o dowolnej godzinie,
nie bedzie przekraczaé 107,

Btad predkosci odleglosci nie bedzie przekraczaé 2 metréw (6,6 ft) na sekunde.
Btad przyspieszenia odleglosci nie bedzie przekraczaé 0,019 metra (0,06 ft) na sekundg kwadrat.

Rejon obstugi. Rejon obstugiwany przez SBAS bedzie okre§lony wewnatrz rejonu pokrycia systemu SBAS, gdzie
system spelnia wymogi punktu 3.7.2.4 i wspomaga odpowiednie zatwierdzone operacje.

Uwaga 1. Rejonem pokrycia jest rejon, wewnqtrz ktorego sygnaly systemu SBAS mogq by¢ odbierane (np. miejsce zajmowane przez
satelite geostacjonarnego).

Uwaga 2. Rejony pokrycia i obstugi systemu SBAS omowione sq w punkcie 6.2 dodatku D.

3.734.4

Charakterystyka czestotliwosci RF

Uwaga.  Szczegolowa charakterystvka RF okreslona jest w punkcie 3.5.2 dodatku B.
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3.7.34.41

Czestotliwos¢ nosna. Czgstotliwos$¢ nosna bedzie wynosié 1575,42 MHz.

Uwaga. Po roku 2005, gdy zwolniq sie gorne czestotliwosci systemu GLONASS, mozna bedzie wprowadzi¢ inny typ SBAS, uzywajac
niektore z tych czestotliwosci.

3.7.3.4.42

3.734.43

3734431

3.7.3.4.43.2

37344321

3.7.3.4.432.2

3.73.4.44

3.7.34.45

3.7.34.5

3.7.3.4.6

Widmo sygnatu. Przynajmniej 95% nadawanej mocy bedzie zawiera¢ si¢ w pasmie o czgstotliwosci plus minus
12 MHz wysrodkowanym na czgstotliwosci L1. Szeroko$¢ pasma sygnatu nadawanego przez satelit¢ SBAS bedzie
wynosi¢ przynajmniej 2,2 MHz.

Poziom mocy sygnatu.

Kazdy satelita SBAS bedzie nadawac sygnaty nawigacyjne o dostatecznej mocy, sprawiajacej ze w kazdym wolnym
od przeszkdd miejscu blisko ziemi, z ktorego satelita jest obserwowany pod katem elewacji wynoszacym 5 stopni lub
wigkszym, poziom otrzymanego sygnatu RF na wyjéciu liniowo spolaryzowanej anteny o zysku 3 dBi, zawiera si¢ w
przedziale od minus 161 dBW do minus 153 dBW dla kazdego ustawienia anteny, ortogonalnego do kierunku propa-
gacji.

Kazdy satelita SBAS umieszczony na orbicie po 31 grudnia 2013 begdzie transmitowaé sygnatly nawigacyjne z wystar-
czajaca moca, aby w nieprzystonigtych lokalizacjach znajdujacych si¢ w poblizu powierzchni ziemi, z ktorych satelita
jest obserwowany z minimalnym lub wigkszym katem elewacji, niezbednym dla §ledzenia sygnatlu GEO, poziom od-
bieranego sygnatu RF na wyj$ciu anteny wymienionej w Dodatku B, Tabela B-87, wynosil co najmniej -164,0 dBW.

Minimalny kqt elewacji. Minimalny kat elewacji uzywany dla okres§lania pokrycia GEO bedzie nie mniejszy niz 5
stopni dla uzytkownika znajdujacego si¢ w poblizu powierzchni ziemi.

Poziom odbieranego sygnalu RF SBAS na wyjsciu 0dBic anteny znajdujacej si¢ w poblizu powierzchni ziemi nie
bedzie przekraczaé -152,5 dBW.

Polaryzacja. Nadawany sygnat bedzie spolaryzowany kotowo zgodnie z ruchem wskazowek zegara.
Modulacja. Nadawana sekwencja bedzie dodaniem Modulo-2 depeszy nawigacyjnej nadawanej z predkoscia
500 symboli na sekundg i 1023 bitowym kodem pseudolosowego szumu. Nastgpnie bedzie zmodulowana BPSK na
czestotliwosci nosnej z predkosceia 1,023 megachipéw na sekundg.
Czas sieciowy SBAS (SNT). Réznica pomiedzy czasem SNT i GPS nie bedzie przekracza¢ 50 nanosekund.
Informacje nawigacyjne. Dane nawigacyjne nadawane przez satelity beda zawiera¢ informacje niezbedne do ustalenia:
a) czasu transmisji satelity SBAS;
b) pozycji satelity SBAS;
c) poprawionego czasu satelity dla wszystkich satelitow;
d) poprawionej pozycji satelity dla wszystkich satelitow;
e) skutkow opdznienia propagacji jonosferycznej;
f)  integralno$ci pozycji uzytkownika,
g) przestania czasu do UTC;

h) stan poziomu obstugi.

Uwaga. Struktura i zawartosé danych okreslona jest odpowiednio w punktach 3.5.3 i 3.5.4 dodatku B.

3.7.35

System wspomagajacy GBAS oraz regionalny system wspomagajqcy GRAS

Uwaga 1. Tam, gdzie nie jest to inaczej zapisane, Normy i Zalecane Metody Postgpowania dotyczqce GBAS odnoszq si¢ zarowno do
GBAS, jak i GRAS.
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Uwaga 2. Tam, gdzie nie jest to inaczej zapisane, odniesienia do podejscia z prowadzeniem pionowym APV oznaczajq zaréwno APV-
I, jak i APV-II.

3.735.1 Dziatanie. Praca systemu GBAS, w potaczeniu z jednym lub kilkoma segmentami systemu GNSS, a takze z bezawa-
ryjnym odbiornikiem GNSS, bedzie spetnia¢ wymogi doktadnosci, integralno$ci, ciagtosci i dostgpnosci dla danej
operacji, w sposOb wyznaczony w punkcie 3.7.2.4.

Uwaga. System GBAS przeznaczony jest do wspierania wszystkich typow operacji podejscia, lqdowania, odlotu oraz naziemnych oraz
moze wspiera¢ operacje lotu po trasie i w terminalu. System GRAS przeznaczony jest do wspierania operacji lotu po trasie, w termi-
nalu, odlotow i podejs¢ z prowadzeniem pionowym. Ponizsze Normy i Zalecane Metody Postepowania zostaly opracowane dla wspie-
rania operacji precyzyjnego podejscia kategorii I, podejs¢ z prowadzeniem pionowym oraz do zapewnienia ustugi nawigacyjnej
systemu GBAS. W celu osiqgniecia wspotdziatania i sprawnego wykorzystania widma, dqzy sie do tego, aby przekaz danych byt taki
sam dla wszystkich operacji.

3.7.35.2 Funkcje. GBAS bedzie:
a) dokonywac¢ lokalnych poprawek pseudoodlegtosci;
b) dostarcza¢ danych zwiazanych z GBAS;

c) dostarcza¢ danych do podejscia koncowego w przypadku wspierania podej$é precyzyjnych;

d) dostarcza¢ danych o przewidywanej dostgpnosci zrodta ustalenia odleglosci;

e) zapewnia¢ monitorowanie integralno$ci zrodet ustalania odleglosci systemu GNSS.
3.7.353 Pokrycie

3.7.35.31 Podejscia precyzyjne kategorii I oraz podejscia z prowadzeniem pionowym. Pokrycie GBAS wspierajace kazde precy-
zyjne podejscie kategorii I oraz podej$cie z prowadzeniem pionowym bedzie takie jak podano ponizej, z wyjatkiem
Sytuacji, w ktorych zezwalaja na to wymogi operacyjne i nakazuja warunki topograficzne:

a) podejscie boczne, zaczynajace si¢ na 140 m (450 ft) z kazdej strony punktu progu ladowania / punktu progu fikcyjne-
go (LTP/FTP) i rzutowanego poza kat plus minus 35 stopni z kazdej strony $ciezki koncowego podejscia do odlegto-
$ci 28 km (15 NM) i poza kat plus minus 10 stopni z kazdej strony $ciezki koncowego podejscia do odlegltosci 37 km
(20 NM); oraz

b) podejscie pionowe, wewnatrz rejonu pokrycia bocznego, do kata wigkszego niz 7 stopni lub do wartosci rownej 1,75
ustalonego kata $ciezki schodzenia (GPA) powyzej horyzontu, z poczatkiem w punkcie przechwycenia $ciezki scho-
dzenia (GPIP) i 0,45 GPA powyzej linii horyzontu lub do kata niskiego wynoszacego 0,30 GPA, jesli jest to wymaga-
ne w celu zabezpieczenia ustalonej procedury przechwycenia $ciezki schodzenia. Pokrycie takie obowiazuje pomiedzy
30 m (100 ft) i 3000 m (10000 ft) wysoko$ci nad progiem HAT.

Uwaga. LTP/FTP i GPIP sq okreslone w punkcie 3.6.4.5.1 dodatku B.

3.7.35.3.1.1 Zalecenie. Dla podejs¢ precyzyjnych kategorii I pokrycie danymi systemu GBAS zgodnie z zapisami 3.7.3.5.4. powin-
Nno rozciqgac sie do wysokosci 3,7 m (12 ft) nad powierzchniq drogi startowe;.

3.7.3.5.3.1.2 Zalecenie. Rozglaszanie danych powinno by¢ dookdlne, kiedy jest to niezbedne dla zastosowania nawigacyjnego.
Uwaga. Material pomocniczy dotyczqcy pokrycia systemu pozycjonowania podany jest w punkcie 7.3 dodatku D.

3.7.35.3.2 System pozycjonowania GBAS. Obszar pokrycia systemu pozycjonowania GBAS to obszar, w ktorym rozglaszane
dane sa dostgpne oraz spetniaja wymagania okreslone w 3.7.2.4 a takze w ktéorym wspierane sa zatwierdzone operacje.

Uwaga. Material pomocniczy dotyczqcy pokrycia systemu dla precyzyjnego podejscia kategorii I oraz dla ustugi APV podany jest W
punkcie 7.3 dodatku D.

3.7354 Charakterystyka rozglaszania danych

Uwaga. Charakterystyka RF okreslona jest w punkcie 3.6.2 dodatku B.

3.7.354.1 Czestotliwos¢ nosna. Czgstotliwoscei rozglaszania danych bgda wybierane z czgstotliwosci w pasmie od 108 do
117,975 MHz. Najnizsza przydzielana czgstotliwos$¢ bedzie wynosi¢ 108,025 MHz, a najwyzsza — 117,950 MHz. Od-
step pomigdzy przydzielanymi czgstotliwo$ciami (odstgp migdzykanatowy) bedzie wynosi¢ 25 kHz.

Uwaga 1. Material pomocniczy dotyczqcy przydziatu czestotliwosci VOR/GBAS oraz kryteriow separacji geograficznej podany jest W
punkcie 7.2.1 dodatku D.
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Uwaga 2. Kryteria separacji geograficznej systemu ILS/GBAS oraz kryteria separacji geograficznej serwisu komunikacyjnego GBAS
i VHF, nadajqcego w pasmie 118 — 137 MHz, sq w opracowaniu. Do momentu ich ukoriczenia i zawarcia w przepisach, planuje si¢
uzywanie pasma 112,050 — 117,900 MHz.

3.7.35.4.2 Technika dostepu. Technika wielokrotnego dostgpu z podzialem czasowym (TDMA) bedzie uzywana ze strukturg
ramki statej. Dla rozglaszania danych nalezy przydzieli¢ szczeliny od pierwszej do 6sme;.

Uwaga. Dwie szczeliny sq nominalnym przydziatem. Niektore urzqdzenia systemu GBAS, ktore dla poprawienia pokrycia wykorzystu-

ja ztozone anteny VHF do rozglaszania danych (VDB), mogaq wymagac¢ przydzielenia wiecej niz dwoch szczelin czasowych. Wskazowki
dotyczqce uzycia anten ztozonych zawarto w punkcie 7.12.4 dodatku D. Niektore stacje GBAS pracujqce w systemie GRAS mogq
stosowac ten sam slot.

3.7.35.43 Modulacja. Dane GBAS begda nadawane w formie 3-bitowych symboli, modulujacych no$na rozglaszania danych
poprzez D8PSK, z predkoscia 10 500 symboli na sekundg.

3.735.44 Polaryzacja i natezenie pola RF rozgtaszania danych

Uwaga. System GBAS moze zapewnic¢ rozgtaszanie danych VHF poprzez poziomq (GBAS/H) lub eliptyczng (GBAS/E) polaryzacje,
wykorzystujacq sktadowe polaryzacji poziomej (HPOL) i pionowej (VPOL). Statek powietrzny wykorzystujqcy sktadowq VPOL nie
bedzie zdolny do pracy ze sprzetem GBAS/H. Odpowiedni material podany jest w punkcie 7.1 dodatku D.

3.735.441 GBASH
3.7.3.5.4.4.1.1 Rozglaszany sygnat bedzie spolaryzowany poziomo.

3.7.3.5.4.41.2 Zastgpcza moc promieniowania (ERP) bedzie dostarcza¢ sygnat spolaryzowany poziomo z minimalnym nat¢zeniem
pola wynoszacym 215 mikrowoltéw na metr (minus 99 dBW/m?) oraz maksymalnym natezeniem pola, wynoszacym
0,350 woltow na metr (minus 35 dBW/ m?) w obrebie pokrycia systemu GBAS. Natezenie pola bedzie mierzone jako
$rednia okresu synchronizacji i niejednoznacznosci pola rozdzielczos$ci pakietu. Przesunigeie fazy sygnalu RF pomig-
dzy sktadowymi HPOL i VPOL bedzie takie, aby minimalna moc sygnatu, okreslona w punkcie 3.6.8.2.2.3 dodatku B,
byta osiagana przez uzytkownikow sktadowej HPOL w obrgbie calego pokrycia.

3.7.35.44.2 GBAS/E
3.7.3.5.4.4.2.1 Zalecenie. Sygnaf spolaryzowany eliptycznie powinien by¢ rozglaszany tylko, kiedy jest to praktyczne.

3.7.3.5.4.4.2.2 W przypadku przekazywania sygnatu spolaryzowanego eliptycznie, sktadnik spolaryzowany poziomo begdzie spetnia¢
wymogi zawarte w 3.7.3.5.4.4.1.2, a zastgpcza moc promieniowania (ERP) bgdzie utrzymywac sygnat spolaryzowany
pionowo przy minimalnym natezeniu pola, wynoszacym 136 mikrowoltéw na metr (minus 103 dBW/m?) i przy mak-
symalnym natgzeniu pola, wynoszacym 0,221 woltéw na metr (minus 39 dBW/m?), w obrebie pokrycia systemu
GBAS. Natg¢zenie pola bgdzie mierzone jako srednia okresu synchronizacji i niejednoznacznosci pola rozdzielczosci
pakietu. Przesunigcie fazy RF pomigdzy sktadowymi HPOL i VPOL bedzie takie, aby minimalna moc sygnatu, okre-
slona w punkcie 3.6.8.2.2.3 dodatku B, byta osiagana przez uzytkownikow sktadowej HPOL i VPOL w obrgbie catego
pokrycia.

Uwaga. Minimalne i maksymalne natezenie pola podane w punktach 3.7.3.5.4.4.1.2 oraz 3.7.3.5.4.4.2.2 sq zgodne z minimalnq czuto-

Sciq odbiornika, wynoszqcq minus 87 dBm, oraz minimalng odlegtosciq 200 m (660 ft), od anteny nadajnika, dla pokrycia o zasiegu

43 km (23 NM).

3.7.35.45 Moc nadawana na sqsiednich kanatach. Moc nadawana we wszystkich warunkach operacyjnych, mierzona w pasmie
o szerokosci 25 kHz wysrodkowanym na sasiednim i-tym kanale, nie bedzie przekracza¢ wartosci z tabeli 3.7.3.5-1
(zamieszczonej na koncu punktu 3.7).

3.7.35.4.6 Emisje niepozqdane. Emisje niepozadane, zawierajace emisje pasozytnicze i pozapasmowe, beda zgodne z poziomami
w tabeli 3.7.3.5-2 (zamieszczonej na koncu punktu 3.7). Moc catkowita w ktorejkolwiek harmonicznej VDB lub sy-
gnale dyskretnym, nie bedzie przekracza¢ minus 53 dBm.

3.7.355 Informacje nawigacyjne. Dane nawigacyjne nadawane przez system GBAS beda zawiera¢ nastgpujace informacje:

a) poprawki pseudoodleglosci, czas odniesienia i dane integralnosci;

b) dane dotyczace GBAS lotniczego;

c) dane podejscia koncowego; kiedy wspomagane jest precyzyjne podejscie;
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d) przewidywane dane dostgpnosci zrodta ustalania odleglosci.
Uwaga. Struktura i zawartos¢ danych okreslone sq w punkcie 3.6.3 dodatku B.
3.7.3.6 Odbiornik poktadowy GNSS
3.7.36.1 Odbiornik poktadowy GNSS bedzie przetwarza¢ sygnaty tych elementow GNSS, ktore maja by¢ przez niego uzywane
w sposoOb opisany w 3.1 dodatku B (dla GPS), 3.2 dodatku B (dla GLONASS), 3.3 dodatku B (dla potaczonych GPS i
GLONASS), 3.5 dodatku B (dla SBAS) oraz 3.6 dodatku B (dla GBAS i GRAS).

3.74 Odpornos¢ na interferencje

3741 System GNSS bedzie spetnia¢ wymogi eksploatacyjne okreslone w punkcie 3.7.2.4 oraz 3.7 dodatku B, w obecnosci
interferencji okreslonych w punkcie 3.7 dodatku B.

Uwaga. GPS i GLONASS pracujqce w pasmie czestotliwosci 1559 — 1610 MHz zostaly sklasyfikowane przez ITU, jako systemy sateli-
tarnej obstugi nawigacji radiowej (RNSS) oraz lotniczej nawigacji radiowej i posiadajq specjalng ochrone widma dla RNSS. W celu
zapewnienia prowadzenia w operacjach precyzyjnego podejscia, wspieranych przez system GNSS oraz jego rozszerzenia,
RNSS/ARNS majq by¢ jedynq globalng alokacjq w pasmie 1559 — 1610 MHz, a emisje z systemow nadajacych na tym oraz innych
pasmach, majq by¢ Scisle uregulowane krajowymi i/lub miedzynarodowymi przepisami.
3.75 Baza danych
Uwaga. Normy i zalecane metody postepowania, dotyczqce danych lotniczych, przedstawione sq w Zatqcznikach: 4, 11, 141 15.
3.751 Poktadowy sprzet GNSS, wykorzystujacy bazg danych bedzie zapewniaé $rodki do:

a) aktualizacji elektronicznej, nawigacyjnej bazy danych; oraz

b) ustalenia efektywnych terminow AIRAC (kontrola informacji lotniczych) lotniczej bazy danych.
Uwaga. Material pomocniczy dotyczqcy potrzeby aktualizacji bazy danych dla poktadowego sprzetu GNSS zawarty jest w punkcie 11

dodatku D.
Tabela 3.7.2.4-1 Wymagania charakterystyk sygnalu w przestrzeni

Doktadnos¢ Doktadnos¢ Czas do
Typowa operacja pozioma pionowa Integralno$¢ alarmu Ciaglo$¢ Dostepnos¢
95% 95% (Uwaga 2) (Uwaga 3) (Uwaga 4) (Uwaga 5)
(Uwaga 1i 3) (Uwaga 1i 3) g
1-1x10%h
3,7km 7 . 0,99 do
Trasowa y N/A 1-1x10"h 5 min do '
(2,0 NM) 1-1x10%h 0,99999
1-1x10"h
Trasowa 0,74 km 7 0,999 do
o ' N/A 1-1x10"h 15s do '
terminalowa (0,4 NM) 1-1x10%h 0,99999
Podejscie poczatkowe, 4
podejécic posrednic, 220 m A L1 %107 105 e h 099do
podejscie nieprecyzyjne (NPA) (720 ft) 1-1x10%h 0,99999
odlot -
-7
Operacje podejscia z prowa- 16,0 m 20m \}vzﬁ)vxvollcri /r: 10s 1-8x10%h 0,99 do
dzeniem pionowym (APV-I) (52 ft) (66 ft) po dejécizll przez15s 0,99999
-7
Operacje podejscia z prowa- 16,0 m 8,0m \}vzﬁ)vxvollcri /r: 6s 1-8x10%h 0,99 do
dzeniem pionowym (APV-II) (52 ft) (26 ft) po dejécizll przez15s 0,99999
-7
Podejscie precyzyjne kategorii I 16,0 m 6,0do4,0m 1-2x10"/h 1-8x10%h 0,99 do
(Uwaga 7) (52 ft) (20do13ft)  w dowolnym 6s przez 15 s 0,99999
(Uwaga 6) podejéciu '
UWAGI:

1. 95-procentowe wartosci dla bledow pozycji w systemie GNSS sq wymagane dla planowanych operacji na najnizszej wysokosci
nad progiem (HAT), jesli majq zastosowanie. Szczegotowe wymogi okreslone sq w dodatku B, a materiat pomocniczy podany
jest w punkcie 3.2 dodatku D.

2. Definicja wymogu integralnosci obejmuje wartos¢ graniczng alarmu, w porownaniu z ktorq dany wymog moze by¢ oszacowa-
ny. Dla precyzyjnego podejscia kat I, pionowa wartosé graniczna alarmu (VAL) wigksza niz 10 m dla specyficznej konstrukcji
systemu moze by¢ uzyta, jesli w odniesieniu do tego systemu przeprowadzono analizy bezpieczenstwa. Dalsze wskazéwki odno-
Snie wartosci granicznych alarmu znajdujq sie w dodatku D, 3.3.6 do 3.3.10. Tymi granicznymi wartoSciami alarmowymi sq:
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Pozioma warto$¢ graniczna Pionowa warto$¢ graniczna
Typowa operacja alarmu alarmu
Trasowa (oceaniczna/kontynentalna o matym ruchu) (74’4N|Tv|m) N/A
Trasowa (kontynentalna) éYNIT\An; N/A
Trasowa, terminalowa %182:6?; N/A
556 m
NPA (0.3 NM) N/A
40,0m 50 m
APV-I (130 ft) (164 t)
40,0 m 20,0m
APV-II (130 ft) (66 ft)
.- . .. 40,0m 35,0 mdo 10,0 m
Podejscie precyzyjne kategorii I (130 ft) (115ft do 33 1)

3. Wymogi doktadnosci i czasu do alarmu obejmujq nominalne osiqgi odbiornika bezawaryjnego.

4. Poniewaz wymog ciqglosci zalezy od kilku czynnikow, takich jak planowana operacja, natezenie ruchu, ztozonosé przestrzeni
powietrznej i dostepnos¢ alternatywnych przyrzaqdow, wartosci zostaly podane dla tego wymogu odnosnie operacji trasowych,
terminalowych, podejscia poczqtkowego, NPA i odlotu. Wartos¢ dolna jest minimalnym wymogiem dla rejonow o matym nate-
zeniu ruchu i ztozonosci przestrzeni powietrznej. Wartos¢ gorna odpowiada rejonom o wysokim natezeniu ruchu i ztozonosci
przestrzeni powietrznej (zobacz punkt 3.4.2 dodatku D). Wymagania ciqglosci dla operacji kategorii I i APV dotyczq sredniego
ryzyka (w czasie) utraty ustugi, w stosunku do czasu ekspozycji 15 s (zobacz punkt 3.4.3 dodatku D).

5. Zakres wartosci zostal podany dla wymogow dostepnosci, poniewaz uzaleznione sq one od potrzeby operacyjnej, opartej na
kilku czynnikach, takich jak czestosé operacji, warunki pogodowe, rozmiar i czas trwania wylqczen, dostepnosé alternatywnych
przyrzqdow nawigacyjnych, pokrycie radaru, natezenie ruchu oraz powrotne procedury operacyjne. Wartosci dolne sq mini-
malnymi wartosciami dostepnymi, dla ktorych system jest praktyczny, ale nie sq one dostateczne, aby zastqpic¢ nie — GNSS-owe
pomoce nawigacyjne. W przypadku nawigacji trasowej, gorne wartosci sq wystarczajqce dla systemu GNSS, jako jedynego
przyrzqdu nawigacyjnego. Wartosci gorne, podane dla operacji podejscia i odlotu, oparte sq na wymogach dostepnosci na te-
renie portow lotniczych o duzym natezeniu ruchu zakladajqc, ze wplywa to na operacje na wielu drogach startowych, ale po-
Wrotne procedury operacyjne zapewniajq bezpieczenstwo danej operacji (zobacz punkt 3.5, dodatku D.)

6. Podano zakres wartosci dla precyzyjnego podejscia kategorii I. Wymog 4,0 m (13 ft) oparty jest na specyfikacji systemu ILS i
przedstawia odchylenie od tej specyfikacji (zobacz punkt 3.2.7 dodatku D).

7. Wymogi dla systemu GNSS dla precyzyjnego podejscia kategorii I i Il sq w trakcie przegladu i zostanq zalqczone w pozZniej-
szym terminie.

8. Terminy APV-l i APV-II odnoszq si¢ do dwoch réznych pozioméw podejscia i ladowania GNSS z prowadzeniem pionowym
(APV) i uzycie operacyjne tych terminow nie jest przesqdzone.

Tabela 3.7.3.5-1 Moc rozglaszania systemu GBAS nadawanego na sasiednich kanalach

Kanat Moc pokrewna Moc maksymalna
1-y sasiedni -40 dBc 12dBm
2-1 sgsiedni -65 dBc -13 dBm
4-y sasiedni -74 dBc -22 dBm
8-y sasiedni -88,5 dBc -36,5dBm
16-y sasiedni -101,5 dBc -49,5 dBm
32-i sasiedni -105 dBc -53 dBm
64-y sasiedni -113 dBc -61 dBm
76-y sasiedni -115 dBc -63 dBm
UWAGI:
1. Moc maksymalna obowiqzuje w przypadku, gdy moc nadajnika przekracza 150 W.
2. Istnieje liniowa zaleznos¢ pomiedzy sqsiadujqcymi punktami, wyznaczonymi przez wyzej wymienione, sqsiednie kanaty
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Tabela 3.7.3.5-2 Niepozadane emisje w rozglaszaniu systemu GBAS

Czgstotliwos¢ Wzgledny poziom niepozadanej emisji Maksymalny poziom niepozadanej emisji
(Uwaga 2) (Uwaga 1)
9 kHz do 150 kHz -93 dBc (Uwaga 3) -55 dBm/1 kHz (Uwaga 3)
150 kHz do 30 MHz -103 dBc (Uwaga 3) -55 dBm/10 kHz (Uwaga 3)
30 MHz do 106.125 MHz -115 dBc -57 dBm/100 kHz
106,425 MHz -113 dBc -55 dBm/100 kHz
107,225 MHz -105 dBc -47 dBm/100 kHz
107,625 MHz -101,5 dBc -53,5 dBm/10 kHz
107,825 MHz -88,5 dBc -40,5 dBm/10 kHz
107,925 MHz -74 dBc -36 dBm/1 kHz
107,975 MHz -65 dBc -27 dBm/1 kHz
118,000 MHz -65 dBc -27 dBm/1 kHz
118,0125 MHz -71dBc -33 dBm/1 kHz
118,050 MHz -74 dBc -36 dBm/1 kHz
118,150 MHz -88,5 dBc -40,5 dBm/10 kHz
118,350 MHz -101,5 dBc -53,5 dBm/10 kHz
118,750 MHz -105 dBc -47 dBm/100 kHz
119,550 MHz -113 dBc -55 dBm/100 kHz
119,850 MHz do 1 GHz -115 dBc -57 dBm/100 kHz
1GHz do 1.7 GHz -115 dBc -47 dBm/1 MHz
UWAGI.
1. Maksymalny poziom niepozqdanej emisji (moc absolutna) obowiqzuje w przypadku, gdy moc nadajnika przekracza 150 W.
2. Wzgledny poziom niepozqdanej emisji ma by¢ obliczony przy uzyciu tej samej szerokosci pasma dla pozqdanych i niepozq-
danych sygnatow. Moze to wymagac konwersji pomiarow dla niepozqdanych sygnatow przy uzyciu szerokosci pasma, wska-
zanego w kolumnie maksymalnego poziomu niepozqdanej emisji w tabeli powyzej.
3. Wartos¢ ta jest uzalezniona od ograniczen pomiaru. Spodziewane sq lepsze osiqgi rzeczywiste.
4. Istnieje liniowa zaleznos¢ pomiedzy pojedynczymi sqsiednimi punktami, wyznaczonymi przez sqsiednie kanaly, zamieszczo-
ne powyzej.
3.8 (Zastrzezone)
3.9 Charakterystyki pokladowego systemu odbiorczego ADF
3.91 Doktadnos¢ wskazania namiaru
3911 Blad w namiarze podanym przez system ADF nie bedzie przekraczaé + 5 stopni przy sygnale radiowym z jakiegokol-

wiek kierunku o natgzeniu pola wynoszacym 70 mikrowoltéw na metr lub wigcej, nadawanego przez radiolatarnig
NDB lub lokator pracujacy w przedziale tolerancji dopuszczalnych w niniejszym Zataczniku oraz w obecnos$ci sygna-
16w niepozadanych przychodzacych z kierunku o kacie 90 stopni w stosunku do sygnalu pozadanego i:

a) na tej samej czgstotliwos$ci 1 poziomie mniejszym o 15 dB; lub
b) czgstotliwosci oddalonej o + 2 kHz i poziomie mniejszym o 4 dB; lub
c) czgstotliwosci oddalonej o + 6 kHz lub wigcej, i poziomie wyzszym o 55 dB.

Uwaga. Powyzszy blqd namiaru nie obejmuje bledu poktadowego kompasu magnetycznego.

3.10 (Zastrzezone)

3.11 Charakterystyki mikrofalowego systemu ladowania (MLS)

3.11.1 Definicje

Dane dodatkowe. Dane nadawane jako dodatek do danych podstawowych, zawierajace migdzy innymi informacje dotyczace posa-
dowienia sprzgtu naziemnego, uzywane w celu poprawienia obliczen pozycji statku powietrznego oraz inne uzupetniajace informacje.

Zalgcznik 10 -Tom | 3-57 20/11/08
Nr 83



Dziennik Urzedowy Urzedu Lotnictwa Cywilnego - 78— Poz. 127

Zatqcznik 10 — Lgcznosé lotnicza Tom |

Dane podstawowe. Dane nadawane przez urzadzenie naziemne, zwiazane bezposrednio z funkcjonowaniem systemu prowadzenia do
ladowania.

Srodek wiqzki. Srodkowy punkt pomiedzy dwoma punktami o wartoéci minus 3 dB, na zboczu narastajacym i opadajacym gtéwnego
listka wiazki skanujacej.

Szerokosé wiqzki. Szeroko$é gtownego listka wiazki skanujacej, mierzona w punktach o wartosci minus 3 dB i okreslona w jednost-
kach katowych, na celowej w plaszczyznie poziomej dla funkcji azymutu i w plaszczyznie pionowej dla funkcji elewacji.

Sektor wyrazistosci prowadzenia. Obszar w przestrzeni powietrznej wewnatrz sektora pokrycia, w ktorym informacja o prowadzeniu
azymutalnym jest nieproporcjonalna do katowego przemieszczenia statku powietrznego, ale jest stalym wskazaniem lewej lub prawej
strony, po ktorej znajduje sig statek powietrzny wzgledem sektora prowadzenia proporcjonalnego.

Zaklocenia sterujqce ruchem (CMN). Ta czg$¢ bledu w sygnale prowadzenia, ktéra powoduje ruchy klap, wolantu i kolumny, i ktora
moglaby wptywac na potozenie katowe statku powietrznego w czasie lotu wg wskazan przyrzadow, ale nie powoduje jego prze-
mieszczenia si¢ wzgledem pozadanego kursu i/lub §ciezki schodzenia. (Zobacz punkt 3.5).

Uktad wspotrzednych — stozkowy. Funkcja uzywa wspotrzednych stozkowych, gdy rozkodowany kat prowadzenia zmienia si¢ tak, jak
minimalny kat pomigdzy powierzchnia stozka obejmujacego anteng odbiornika a ptaszczyzna prostopadla wzgledem osi stozka i
przechodzaca przez jego wierzchotek. Wierzchotek stozka znajduje si¢ w $rodku fazowym anteny. Dla funkcji azymutu podejscia lub
azymutu tylnego, ptaszczyzna jest plaszczyzna pionowa, obejmujaca centralng linig drogi startowej. Dla funkcji elewacji, ptaszczyzna
jest pozioma.

Uktad wspotrzednych — planarny. Funkcja uzywa wspotrzednych plaskich, gdy rozkodowany kat prowadzenia zmienia sie tak jak kat
pomigdzy ptaszczyzna obejmujaca anteng odbiornika a plaszczyzna odniesienia. Dla funkcji azymutu, ptaszczyzna odniesienia jest
plaszczyzna pionowa, obejmujaca linig centralng drogi startowej a ptaszczyzna obejmujaca anteng odbiornika jest ptaszczyzna prze-
biegajaca przez srodek fazowy anteny.

Sektor pokrycia. Obszar w przestrzeni powietrznej, wewnatrz ktorego dostarczana jest ustuga za pomoca odpowiedniej funkcji, oraz
w ktorej gestos¢ mocy sygnatu jest rowna lub wigksza niz wyznaczona warto§¢ minimalna.

DME/P. Radioodlegto$ciomierz pracujacy w systemie MLS, gdzie ,,P” oznacza precyzyjny pomiar odlegtosci. Charakterystyka wid-
ma jest taka sama jak w DME/N.

Funkcja. Szczegdlna ustuga wykonywana przez system MLS, np. prowadzenie w azymucie, prowadzenie w tylnym azymucie, dane
podstawowe, itd.

Sredni blqd kursu. Srednia warto$é bledu azymutu wzdtuz przedtuzenia linii centralnej drogi startowe;.
Sredni blqd s$ciezki schodzenia. Srednia warto$é btedu elewacji wzdtuz sciezki schodzenia funkcji elewacji.

Minimalna sciezka schodzenia. Najnizszy kat schodzenia wzdhuz zerowego azymutu, ktory jest zgodny z opublikowanymi procedu-
rami podejscia i minimalnymi przewyzszeniami nad przeszkodami.

Uwaga. Jest to najnizszy kqt elewacji, ktory zostat zatwierdzony i ogtoszony dla oprzyrzqdowanej drogi startowej.

Celowa anteny systemu MLS. Plaszczyzna przechodzaca przez srodek fazowy anteny, prostopadia do osi poziomej zawartej w plasz-
czyznie uktadu antenowego.

Uwaga. W przypadku azymutu, terminy celowa anteny i azymut zerowy majq zwykle to samo znaczenie. Jednakze, w kontekscie tech-
nicznym preferowany jest termin ,,celowa”, natomiast w kontekscie eksploatacyjnym — ,,azymut zerowy” (zobacz definicje ponizej).

Azymut MLS. Zbiér punktéw w dowolnej ptaszczyznie poziomej, gdzie rozkodowany kat prowadzenia jest staty.
Punkt odniesienia podejscia MLS. Punkt na wyznaczonej wysokosci, nad skrzyzowaniem centralnej linii drogi startowej i progu.

Punkt odniesienia azymutu tylnego MLS. Punkt na wyznaczonej wysoko$ci, nad linig centralng drogi startowej w jej punkcie $rod-
kowym.

Punkt odniesienia MLS. Punkt na linii centralnej drogi startowej, znajdujacy si¢ najblizej srodka fazowego anteny elewacji podejscia.
Elewacja MLS. Zbiér punktow w dowolnej ptaszczyznie pionowej, gdzie rozkodowany kat prowadzenia jest staty.
Azymut zerowy MLS. Azymut MLS, gdzie rozkodowany kat prowadzenia wynosi zero stopni.
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Sygnal wskazywania poza pokryciem. Sygnal nadawany w rejony znajdujace si¢ poza sektorem pokrycia, tam gdzie jest to wymaga-
ne, aby zapobiec usunigciu wskazania o ostrzezeniu na poktadzie w obecnosci btgdnych informacji prowadzenia.

Blqd sledzenia sciezki (PFE). Ta czg$¢ bledu w sygnale prowadzenia, ktora moze spowodowac przemieszczenie sig statku powietrz-
nego wzgledem pozadanego kursu i/lub $ciezki schodzenia.

Zaklocenia sledzenia sciezki (PFN). Ta czgs¢ bledu w sygnale prowadzenia, ktora moze spowodowaé przemieszczenie si¢ statku
powietrznego wzgledem $redniej linii kursu lub $redniej $ciezki schodzenia.

Sektor prowadzenia proporcjonalnego. Obszar w przestrzeni powietrznej, wewnatrz ktorego informacje prowadzenia katowego sa
wprost proporcjonalne do katowego przemieszczenia si¢ anteny poktadowej wzglgdem odniesienia zerowego kata.

3.11.2 Informacje ogdlne
31121 MLS jest systemem precyzyjnego podejscia i ladowania, zapewniajacym dostarczanie informacji nawigacyjnych, i
wielu danych typu ziemia - powietrze. Informacje o pozycji dostarczane sa w szerokim sektorze pokrycia i ustalane po-

przez pomiar kata azymutalnego, kata elewacji i odleglosci.

Uwaga. Tekst w punkcie 3.11 dotyczy naziemnego sprzetu MLS, chyba ze wskazano na poktadowy sprzet MLS.

3.11.3 Konfiguracje MLS
3.11.31 Podstawowe konfiguracje systemu MLS. Podstawowa konfiguracja systemu MLS bedzie sktada¢ si¢ z nastepujacych
elementow:

a) stacji azymutu, wspolpracujacego monitora, urzadzenia zdalnego sterowania i wskaznika stanu;
b) stacji elewacji, wspotpracujacego monitora, urzadzenia zdalnego sterowania i wskaznika stanu,

€) urzadzenia do kodowania i transmisji niezbgdnych danych, wspotpracujacego monitora, urzadzenia zdalnego ste-
rowania i wskaznika stanu;

Uwaga. Za dane niezbedne uwaza sie dane podstawowe i niezbedne dodatkowe stowa danych okreslone w punkcie 3.11.5.4.
d) DME/N, wspolpracujacego monitora, urzadzenia zdalnego sterowania i wskaznika stanu.

3.11.3.2 Zalecenie. W przypadku, gdy wymagane sq informacje dotyczqce precyzyjnego ustalenia odleglosci w sektorze
pokrycia stacji azymutu, zaleca si¢ zastosowanie sprzetu DME/P, zgodnego z postanowieniami punktu 3.5 rozdziatu 3.

Uwaga. DME jest elementem MLS stuzqcym do ustalania odleglosci i powinien by¢ zainstalowany tak szybko jak to mozliwe. Jed-
nakze, radiolatarnie znakujqce zainstalowane z ILS, mogq by¢ wykorzystane tymczasowo z systemem MLS, tak diugo

jak utrzymywana jest praca systemu ILS na tej samej drodze startowej.

3.11.33 Rozszerzone konfiguracje MLS. Dopuszczalne bedzie wykorzystanie podstawowego systemu MLS w celu rozszerzenia
jego konfiguracji, poprzez dodanie jednej lub wigcej z nastgpujacych funkcji, lub ulepszen:

a) stacji tylnego azymutu, wspotpracujacego monitora, urzadzenia zdalnego sterowania i wskaznika stanu;
b) stacji wyrownania w elewacji, wspolpracujacego monitora, urzadzenia zdalnego sterowania i wskaznika stanu,
c) DME/P, wspolpracujacego monitora, urzadzenia zdalnego sterowania i wskaznika stanu;

d) urzadzenia do kodowania i transmisji dodatkowych pomocniczych stow danych, wspotpracujacego monitora,
urzadzenia zdalnego sterowania i wskaznika stanu;

e) szerszego sektora prowadzenia proporcjonalnego, przekraczajacego warto$¢ minimalng z punktu 3.11.5 ponizej.

Uwaga 1. Pomimo opracowania standardu w celu zapewnienia funkcji wyréwnania w elewacji, funkcja ta nie jest realizowana i nie
planuje sie jej wdrozenia w przyszlosci.

Uwaga 2. Format sygnatu MLS pozwala na rozbudowe systemu, tak aby obejmowat on dodatkowe funkcje takie jak 360-stopniowy
azymut.
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3.11.34

Uproszczone konfiguracje MLS. Dopuszczalne bedzie uzyskanie konfiguracji uproszczonych z podstawowych poprzez
zmiany charakterystyk w sposob nastgpujacy:

a) zapewnienie pokrycia azymutalnego tylko w rejonie podejscia (3.11.5.2.2.1.1);
b) pokrycie w azymucie i elewacji (3.11.5.2.2 i 3.11.5.3.2), nierozciagajace si¢ ponizej 30 m (100 ft) nad progiem;

€) wartosci graniczne doktadno$ci dla PFE i PFN nieprzekraczajace 1,5 raza wartosci okre$lonych w 3.11.4.9.4, dla
prowadzenia w azymucie oraz w 3.11.4.9.6, dla prowadzenia w elewacji.

d) wktad sprzgtu naziemnego w blad $redniego kursu oraz btad $redniej $ciezki schodzenia, zwigkszony do 1,5 raza
warto$ci okreslonej, odpowiednio w 3.11.5.2.513.11.5.3.5;

e) zrezygnowanie z wymogow CMN (3.11.4.9.413.11.4.9.6);

f)  czas reakcji monitora i urzadzenia sterujacego (3.11.5.2.3 i 3.11.5.3.3) wydtuzony do 6 sekund.

Uwaga. Materiat pomocniczy dotyczqcy zastosowania uproszczonej konfiguracji MLS zawarto w punkcie 15 dodatku G.

3.11.4

3.11.41

311411

3114111

311412

3.11.413

311414

3114141

3114142

Charakterystyka sygnalu w przestrzeni — funkcje kata i danych
Lqczenie kanatow

Ustawienie kanatow. Funkcje kata 1 danych systemu MLS beda uzywaé jednego z 200 kanatéw przydzielonych na
czestotliwosciach od 5031,0 MHz do 5090,7 MHz, w sposéb przedstawiony w tabeli A.

Przydziat kanatow, oprocz tych, okreslonych w punkcie 3.11.4.1.1, bedzie realizowany w podpasmie od 5030,4 do
5150,0 MHz, w spos6b niezbedny dla spetnienia przysztych wymogow zeglugi powietrzne;.

Parowanie kanatow z DME. Parowanie kanatu kata i danych z kanalem funkcji ustalania odleglosci bedzie przebiegaé
zgodnie z tabelg A.

Tolerancja czestotliwosci. Czgstotliwo$¢ urzadzenia naziemnego nie bedzie r6zni¢ si¢ o wigcej niz + 10 kHz od czgsto-
tliwosci przydzielonej. W przypadku pomiaru dokonanego w 1-sekundowym odstgpie, odchylenie stabilnosci czgsto-
tliwosci od czgstotliwosci nominalnej nie bedzie przekraczaé + 50 Hz.

Widmo sygnatu czestotliwosci radiowej.

Srednia gesto§¢ mocy sygnatu, podczas nadawania, na wysokosci powyzej 600 m (2000 ft) nie bedzie przekraczaé
minus 94,5 dBW/m? dla prowadzenia katowego lub sygnaléw danych, przy pomiarze w pasmie o szerokosci 150 kHz,
wysrodkowanym na 840 kHz (lub wigcej)w stosunku do czgstotliwo$ci nominalne;j.

Srednia gestosé mocy sygnahu, podczas nadawania, w odlegtosci do 4 800 m (2,6 NM) od dowolnej anteny oraz na
wysokosci ponizej 600 m (2000 ft) nie bedzie przekraczaé minus 94,5 dBW/m? dla prowadzenia katowego lub sygna-
low danych, przy pomiarze w pasmie o szerokosci 150 kHz wysrodkowanym na 840 kHz (lub wigcej) w stosunku do
czgstotliwoséci nominalne;.

Uwaga 1. Wymagania zawarte w 3.11.4.1.4.2 stosuje si¢ w przypadku, kiedy zasieg operacyjny innego MLS pokrywa sie z horyzontem

radiowym rozwazanego systemu.

Uwaga 2. Informacje pomocnicze odnosnie planowania czestotliwosci MLS znajdujq sie w punkcie 9.3 dodatku G.

3.114.2

31143

311431

3.11.43.2

Polaryzacja. Sygnaty czgstotliwosci radiowych ze wszystkich urzadzen naziemnych bgda nominalnie spolaryzowane
pionowo. Efekty poziomej polaryzacji jakiegokolwiek sktadnika nie beda powodowac zmian w informacji prowadzenia
o wigcej niz 40% dozwolonego btgdu PFE w danym miejscu, przy obrocie anteny poktadowej o 30 stopni od pozycji
pionowej lub powodowac¢ przekroczenia wartosci granicznej btedu PFE.

Organizacja systemu z podziatem czasowym (TDM)
Zaréwno informacje o kacie, jak i dane, beda nadawane systemem TDM na jednym kanale czgstotliwosci radiowe;.
Synchronizacja. Sygnaty pochodzace z réznych urzadzen naziemnych, nadajacych informacje o kacie i dane, obstugu-

jacych dana drogg startowa, beda zsynchronizowane czasowo w celu zapewnienia pracy wolnej od interferencji na
wspolnym kanale operacyjnym czgstotliwo$ci radiowej.
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3.11.4.33 Czestotliwos¢ powtarzania funkcji. Kazda nadawana funkcja begdzie powtorzona z predkos$ciami zawartymi w ponizszej
tabeli:
Funkcja .Sredma pr@.dkosc (Hz)
zmierzona w ciqgu 10 sekund

Prowadzenie w azymucie 13 +0,5

Szybkie prowadzenie w azymucie 39+£1,5

Prowadzenie w azymucie tylnym 6,5 +0,25

Prowadzenie w elewacji 39 £1,5

Prowadzenie stacji wyrownania w elewacji 39+1,5

Dane podstawowe zobacz tabelg A-7, dodatek A

Dane dodatkowe zobacz tabele A-10 i A-12, dodatek A

3.11.4.33.1 Zalecenie. Gdy sektor prowadzenia proporcjonalnego nie jest wigkszy niz + 40 stopni i nie przewidywana jest potrzeba
stosowania stacji wyrownania w elewacji lub innych tego typu funkcji, nalezy zastosowac funkcje szybkiego prowadze-
nia w azymucie.

Uwaga. Informacje o zastosowaniu powyzszej funkcji zawarte sq w punkcie 2.3.3 dodatku G.

3.11.4.34 Synchronizowanie funkcji. Standardy synchronizacji dla kazdej funkcji kata i danych beda takie jak okre$lono to w
tabelach od A-1 do A-6 wiacznie oraz A-8 dodatku A. Doktadno$¢ wewnetrznej synchronizacji wszystkich zdarzen
sprzgtu naziemnego, wlacznie z rozsynchronizowaniem, bgdzie wyszczegolniona warto$ciag nominalng + 2 ps. Rozsyn-
chronizowanie czasowe bedzie wynosi¢ mniej niz 1 mikrosekunda warto$ci $rednio kwadratowej (RMS).

Uwaga 1. Synchronizacja kazdego zdarzenia wyznacza poczqtek szczeliny czasowej zdarzenia i koniec poprzedniej. Charakterystyka i
synchronizacja rzeczywistej transmisji okreslona jest w stosownych punktach.

Uwaga 2. Informacje dotyczqce pomiaru doktadnosci synchronizacji zawarte sq w punkcie 2.2.2 dodatku G.

3.11.4.35 Sekwencja funkcji. Odstep czasowy pomigdzy powtarzalnymi transmisjami kazdej funkcji bedzie zmieniaé si¢ w spo-
sob zabezpieczajacy przed interferencja synchroniczna.

Uwaga 1. Kazda transmisja funkcji jest jednostkq niezaleznq, ktora moze zaistnie¢ w kazdym miejscu, w sekwencji TDM (za wyjqt-
kiem, kiedy azymut wsteczny musi by¢ poprzedzony podstawowym stowem danych 2).

Uwaga 2. Niektore sekwencje, ktore wykazaly ochrone przed synchronicznq interferencjq, zilustrowane sq w punkcie 2.1.4 dodatku
G.

3.11.44 Preambuta

3.11.4.4.1 Sygnat preambutly bedzie nadawany w calym sektorze pokrycia, w celu zidentyfikowania poszczegdlnych funkcji
nastepujacych po sobie. Preambuta bedzie sktadac si¢ z okresu wykrycia czgstotliwosci nosnej, kodu czasu odniesienia
odbiornika oraz funkcji kodu identyfikacyjnego. Synchronizacja transmisji preambuly bedzie taka, jak w tabeli A-1 do-
datku A.

3.11.4.4.2 Wykrycie nosnej. Transmisja preambuly bedzie rozpoczynaé si¢ okresem niemodulowanej czgstotliwosci nosnej, okre-
slonym w tabeli A-1 dodatku A.

3.11.443 Modulacja i kodowanie

3.11.4.43.1 Kluczowanie réznicowym przesunigciem fazy (DPSK). Kody preambutly, jak rowniez sygnatldw podstawowych i po-
mocniczych, okreslonych w punkcie 3.11.4.8, beda nadawane poprzez kluczowanie DPSK czgstotliwosci no$nej. ,,Ze-
ro” bedzie odpowiadac 0 stopniom + 10 stopni przesunigcia fazowego, a ,,jeden” bedzie odpowiada¢ 180 stopniom +
10 stopni przesunigcia fazowego. Predko$¢ modulacji bedzie wynosi¢ 15 625 bodéw. Doktadnos¢ wewngtrznej syn-
chronizacji przejscia DPSK bedzie taka, jak w punkcie 3.11.4.3.4 powyzej. Podczas przejscia fazy nie bedzie sig sto-
sowa¢ modulacji amplitudowej. Czas przejécia nie bgdzie przekracza¢ 10 mikrosekund, a faza bedzie wyprzedzaé lub
op6zniac si¢ monotonicznie, w catym rejonie przejscia.

3.11.443.2 Czas referencyjny odbiornika. Wszystkie sygnaly preambuty bgda zawiera¢ kod czasu referencyjnego odbiornika,
11101 (bity od I; do Is). Czas punktu srodkowego, ostatniego przejscia fazy bedzie czasem referencyjnym odbiornika.
Kod czasu referencyjnego odbiornika bgdzie zatwierdzony przez rozkodowanie waznej identyfikacji funkeji, natych-
miast po kodzie czasu referencyjnego odbiornika.
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3.11.4.43.3 Identyfikacja funkcji. Kod identyfikacji funkcji bedzie nastgpowac po kodzie czasu referencyjnego odbiornika. Kod ten
bedzie sktadaé sie z pigciu bitow informacji (I do l,g), pozwalajacych na identyfikacje 31 réznych funkcji oraz dwéch
bitow parzystosci (I3 do l1,), w sposdb przedstawiony w ponizszej tabeli:

Kod

Funkcja

Azymut podejscia
Azymut szybkiego podejscia
Elewacja podejscia
Wyréwnanie w elewacji
Azymut tylny

Azymut 360°

Dane podstawowe 1
Dane podstawowe 2
Dane podstawowe 3
Dane podstawowe 4
Dane podstawowe 5
Dane podstawowe 6
Dane dodatkowe A
Dane dodatkowe B
Dane dodatkowe C

S
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Uwaga. Kody identyfikacyjne funkcji zostaty wybrane tak, aby bity parzystosci I, oraz |y, spetnialy rownania:
lg+ l7+ lg+ Ig+ 3o+ ;= WARTOSC PARZYSTA
I+ lg+ 1o+ l;,= WARTOSC PARZYSTA

3.11.45  Parametry prowadzenia kqtowego. Informacje o kacie prowadzenia beda zakodowane odstgpem czasu pomigdzy srodkami
glownych listkow odebranych wiazek skanujacych TO i FRO. Kodowanie bedzie zinterpretowane w sprzgcie poktadowym
jako funkcja liniowa czasu, w nastgpujacy sposob:

0= (To—t) VI2
gdzie:
0 = kat prowadzania w azymucie lub elewacji w stopniach
t = odstegp czasowy w mikrosekundach pomigdzy §rodkami wiazek TO i FRO
To= odstep czasowy w mikrosekundach pomigdzy srodkami wiazek TO i FRO, odpowiadajacy wartosci 0 stopni
V = stata predkos¢ skanowania w stopniach na mikrosekunde

3.11.4.5.1 Wartosci parametrow kata prowadzenia bgda takie, jak w ponizszej tabeli:

Maksymalny Wagtlgsc !
Funkcja kat maksymalnego To \"
skanowania .
(stopnie) kata ) (s) (stopnie/(us)
skanowania

Azymut podej$cia -62 do +62 13000 6800 0,020
Azymut szybkiego podejscia -42 do +42 9000 4800 0,020
Azymut tylny -42 do +42 9000 4800 - 0,020
Elewacja podejscia -1,5do +29,5 3500 3350 0,020
Wyréwnanie w elewacji -2 do +10 3200 2800 0,010

Uwaga 1. Pomiedzy koncem skanowania TO i poczqtkiem skanowania FRO znajduje sie odpowiedniej diugosci pauza w nadawaniu.
Dodatkowe informacje podane sq w punkcie 2.2.1 dodatku G.

Uwaga 2. Zaprezentowane maksymalne kqty skanowania dowodzq, ze kaqt skanowania musi przekracza¢ wartosé granicznq sektora
prowadzenia proporcjonalnego, przynajmniej o potowe szerokosci wykrytej obwiedni wiqzki skanowania (w rownowaznym kqcie), w
celu zezwolenia na pomysine dekodowanie.

3.11.4.5.2 Tolerancje predkosci wiazki skanujacej urzadzenia naziemnego oraz odstgp czasowy pomigdzy impulsami TO i FRO
odpowiadajacy 0 stopniom, bgda wystarczajace do spelnienia wymogow doktadnosci okreslonych w punkcie 3.11.4.9 po-
nizej.

3.11.4.5.3 Nadawanie wiazek TO oraz FRO bgdzie rozmieszczone symetrycznie wokot punktu srodkowego skanowania, zawartego
w kazdej z tabel A-2 do A-5 dodatku A. Punkt srodkowy skanowania oraz §rodek odstgpu czasowego pomiedzy wiazka-
mi TO i FRO bedzie zgadzaé sig z tolerancja wynoszaca + 10 mikrosekund.
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3.11.46  Funkcje prowadzenia w azymucie

3.11.4.6.1 Kazda transmisja kata prowadzenia bgdzie sktada¢ si¢ z wiazki TO, zgodnej z ruchem wskazowek zegara, nastgpnie z
wiazki FRO przeciwnej do ruchu wskazowek zegara, patrzac na anteng z gory. Dla funkcji azymutu, wzrastajace warto$ci
katowe beda te w kierunku skanowania TO. Dla funkcji azymutu tylnego, wzrastajace wartosci katowe beda te w kierun-
ku skanowania FRO.

Uwaga. Wvykres ilustrujacy konwencje skanowania zamieszczony jest w punkcie 2.3.1 dodatku G.

3.11.4.6.2 Sygnaly sektora. Format transmisji jakiejkolwiek funkcji azymutu bedzie zawieraé szczeliny czasowe dla wyboru anteny
poktadowej, wskazania poza pokryciem oraz impulsy testowe, zgodnie z tabelami A-2 i A-3 dodatku A. Doktadno$¢ syn-
chronizacji wewngtrznej sygnatow sektora bedzie odpowiada¢ doktadnosci wewngtrznej synchronizacji przejs¢ fazy
DPSK, okreslonych w punkcie 3.11.4.3.4 powyzej.

3.11.4.6.2.1 Identyfikacja sprzetu naziemnego. MLS obshugujacy dana drogg startowa bedzie identyfikowany 4-znakowym alfabe-
tycznym oznaczeniem kodowym, zaczynajacym si¢ od litery M. Oznaczenie to, bez litery poczatkowej, bedzie nada-
wane jako stowo cyfrowe tak, jak przedstawia to tabela A-7 dodatku A.

Uwaga. — Nie jest wymagane, aby naziemne urzqdzenie MLS nadawato sygnaly identyfikacyjne poza sektory pokrycia prowadzenia
katowego. W przypadku gdy kanat identyfikacyjny MLS jest wymagany poza sektorami pokrycia prowadzenia kqtowego, mozna do
tego wykorzysta¢ wspolpracujqcq dookdlnq radiolatarnie DME. (zobacz 3.11.5.5.2 ponizej oraz 8.2 dodatku G)

3.11.4.6.2.1.1 Sygnat bedzie nadawany na kanale danych w obszarze pokrycia w azymucie podejscia i tylnym.

3.11.4.6.2.1.2 Bit kodu w szczelinie czasowej przydzielony wczesniej identyfikacji alternatywnego (alfabet Morse’a) urzadzenia
naziemnego, nast¢pujacy po preambule azymutu, b¢dzie ustawiony na stan ,,ZERO”.

3.11.4.6.2.2  Sygnal wyboru anteny poktadowej. Sygnat wyboru anteny poktadowej bedzie nadawany jako sygnat ,,zerowy” DPSK,
trwajacy przez 6-bitowy okres. Sygnat ten bedzie dostgpny w catym sektorze pokrycia, w ktorym zapewnione jest pro-
wadzenie w azymucie podejscia lub tylnym.

Uwaga. Sygnat ten daje mozliwos¢ wyboru najodpowiedniejszej anteny w wieloantenowej instalacji poktadowej.
3.11.4.6.2.3  Impulsy wskazan azymutu poza pokryciem. W przypadku stosowania impulséw wskazania poza pokryciem, b¢da one:
a) wieksze niz jakikolwiek poziom sygnatu prowadzenia w sektorze poza obszarem pokrycia;

b) przynajmniej o 5 dB mniejsze niz poziom sygnalu wyrazistosci ,,le¢ w lewo (w prawo)” w sektorze wyrazistosci
,le¢ w lewo (W prawo)”;

C) przynajmniej o 5 dB mniejsze niz poziom wiazki skanujacej wewnatrz obszaru pokrycia proporcjonalnego.

Czas trwania kazdego impulsu, mierzony w punkcie potowy amplitudy, bedzie wynosi¢ przynajmniej 100 mikrosekund, a czas nara-
stania i opadania impulsu ponizej 10 mikrosekund.

3.11.4.6.2.3.1 W przypadku gdy jest to pozadane, dopuszczalne bedzie sekwencyjne nadawanie dwoch impulséw w kazdej szczelinie
czasowe] wskazan poza pokryciem. Tam, gdzie wykorzystywane sa pary impulséw, czas trwania kazdego impulsu be-
dzie wynosi¢ przynajmniej 50 mikrosekund, a czas narastania i opadania impulsu ponizej 10 mikrosekund.

3.11.4.6.2.3.2 Nadawanie impulsow wskazan poza pokryciem, wypromieniowanych z anten o nakladajacych sig na siebie charaktery-
stykach pokrycia, bedzie oddzielone przynajmniej 10-mikrosekundowa przerwa.

3.11.4.6.2.4 Naziemne sygnaly testowe
Uwaga. W formacie sygnatu prowadzenia w azymucie zostal zarezerwowany czas do przysztego wykorzystania sygnatu testowego.

3.11.4.6.25 Wyrazistos¢ prowadzenia. W przypadku, gdy sektor prowadzenia proporcjonalnego jest mniejszy niz minimalne po-
krycie, okreslone w punkcie 3.11.5.2.2.1.1 a) i 3.11.5.2.2.2 a), nalezy zapewni¢ wyrazisto$¢ prowadzenia w celu uzu-
pelienia sektora pokrycia sygnatami ,,le¢ w lewo/ w prawo” w formacie dla azymutu podejscia, azymutu szybkiego
podejscia i azymutu tylnego. Alternatywnie, dopuszczalne bedzie dostarczenie sygnatu wyrazistosci, poprzez zezwole-
nie na skanowanie obszaru poza sektorem prowadzenia proporcjonalnego, w celu dostarczenia informacji odpowiednio
»le¢ w lewo/w prawo”, gdy zdekodowany kat przekracza wyznaczone wartosci graniczne pokrycia prowadzenia pro-
porcjonalnego.
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3.11.4.6.2.5.1 Informacje wyrazistosci beda zapewnione poprzez transmisj¢ par impulséw wewnatrz szczelin czasowych skanowania
katowego. Jedna para bedzie sktada¢ si¢ z jednego impulsu, przylegajacego do czasu rozpoczgeia wiazki skanowania
TO oraz jednego impulsu przylegajacego do czasu zakonczenia wiazki skanowania FRO. Druga para bedzie sktadacé sig
z jednego impulsu przylegajacego do czasu zakonczenia wiazki skanowania TO oraz z jednego impulsu, przylegajace-
go do czasu rozpoczecia wiazki skanowania FRO. Impulsy wyrazistosci ,,le¢ w prawo” powinny odpowiada¢ katom
dodatnim, a impulsy wyrazistosci ,,le¢ w lewo” — katom ujemnym. Czas trwania kazdego impulsu wyrazistosci bedzie
wynosi¢ 50 mikrosekund, z tolerancja = 5 mikrosekund. Czas przetaczenia nadajnika pomigdzy impulsami i wiazka
skanujaca nie bedzie przekracza¢ 10 mikrosekund. Czas narastania na zboczu kazdego impulsu wyrazistosci, nieprzy-
legajacego do wiazki skanujacej, bedzie mniejszy niz 10 mikrosekund.

3.11.4.6.2.5.2 Charakterystyka sygnatu w przestrzeni impulsow wyrazisto$ci bedzie nastgpujaca:

a) wewnatrz sektora wyrazistoci ,,le¢ w prawo”, poziom sygnatu wyrazistoci prowadzenia ,,le¢ w prawo” bedzie
przekracza¢ poziom bocznych listkow wiazki skanujacej, a takze wszystkie pozostate poziomy sygnatow prowa-
dzenia i wskazan poza pokryciem, przynajmniej o 5 dB;

b) wewnatrz sektora wyrazistosci ,,le¢ w lewo”, poziom sygnatu prowadzenia ,,le¢ w lewo” bedzie przekracza¢ po-
ziom bocznych listkoéw wiazki skanujacej, a takze wszystkie pozostate poziomy sygnatéw prowadzenia i wskazan

poza pokryciem, przynajmniej 0 5 dB;

C) wewnatrz sektora prowadzenia proporcjonalnego, poziomy sygnalow wyrazistosci beda przynajmniej
0 5 dB ponizej poziomu gtownego listka wiazki skanujace;.

3.11.4.6.2.5.3 Gesto$¢ mocy sygnatu wyrazistosci bedzie taka, jak warto$ci wymagane w punkcie 3.11.4.10.1 ponize;j.

Uwaga 1. Punkt 2.3.4 dodatku G, zawiera informacje dotyczqce:

a) ustawienia synchronizacji wiqzki wyrazistosci i skanujqcej
b) obwiedni impulsu w rejonach przejscia pomiedzy sygnatami wiqzki wyrazistosci i skanujqcej;
c) zmiany konwencji wyrazistosci (le¢ w prawo/w lewo).

Uwaga 2. Wartosci graniczne pokrycia proporcjonalnego nadawane sq w danych podstawowych, w sposob przedstawiony w punkcie
3.11.4.8.2 ponizej.

3.11.47  Funkcje prowadzenia w elewacji

3.11.4.7.1 Konwencje skanowania. Dla funkcji elewacji podejscia, katy prowadzenia w elewacji beda rosna¢. Kat elewacji zerowej
bedzie zbiegaé sig z ptaszczyzna pozioma przebiegajaca przez srodek fazowy odpowiedniej anteny. Kazda transmisja kata
prowadzenia bedzie sktadaé si¢ z wiazki TO i nast¢pujacej po niej wiazki FRO. Skanowanie TO bedzie skierowane w
strong wzrastajacych wartosci katowych.

3.11.4.7.2 Sygnal sektora. Nalezy zabezpieczy¢ czas dla transmisji jednego impulsu wskazania poza pokryciem, w formacie dla
funkcji elewacji podej$cia. W przypadku wykorzystywania impulsu wskazania poza pokryciem, bedzie on: (1) wiekszy od
jakiegokolwiek sygnatu prowadzenia w sektorze wskazania poza pokryciem, oraz (2) przynajmniej o 5 dB mniejszy od
sygnalow prowadzenia wewnatrz sektora prowadzenia. Synchronizacja wskazania poza pokryciem w elewacji bedzie taka,
jak przedstawiono to w tabeli A-4 dodatku A. Czas trwania kazdego impulsu, zmierzonego w punktach potowy amplitudy,
bedzie wynosi¢ 100 mikrosekund, a czas narastania i opadania impulsu, ponizej 10 mikrosekund.

3.11.47.21 W przypadku, gdy jest to pozadane, dopuszczalne bgdzie sekwencyjne nadawanie dwoch impulsow w kazdej szczelinie
czasowe] wskazania przewyzszenia nad przeszkodami. Tam, gdzie wykorzystywane sa pary impulsow, czas trwania
kazdego impulsu bedzie wynosi¢ przynajmniej 50 mikrosekund, a czas narastania i opadania impulsu, ponizej 10 mi-
krosekund.

3.11.4.8  Funkcje danych. Nalezy zabezpieczy¢ czas w formacie sygnatu MLS dla transmisji danych podstawowych i dodatkowych.
Uwaga. Wymogi dotyczqce pokrycia danymi urzqdzenia naziemnego i monitorowania okreslone sq w punkcie 3.11.5.4 ponizej.
3.11.4.8.1 Transmisja danych. Dane beda nadawane w sposob przedstawiony w punkcie 3.11.4.4.3.1 powyzej.

3.11.4.8.2 Struktura i synchronizacja danych podstawowych. Dane podstawowe beda zakodowane jako 32-bitowe stowa sktadajace
si¢ z preambuty funkcji (12 bitéw), okreslonej w punkcie 3.11.4.4 powyzej, oraz zawartosci danych okre§lonych w tabeli
A-7 dodatku A. Synchronizacja stow danych podstawowych bedzie taka, jak przedstawia to tabela A-6 dodatku A. Zawar-
to$¢, maksymalny odstgp pomigdzy transmisja tego samego stowa i organizacja stoéw beda takie, jak przedstawia to tabela
A-7 dodatku A. Dane zawierajace informacje cyfrowe beda nadawane najpierw z bitem najmniej znaczacym. Najmniejsza

3-64 19/11/09
Zalacznik 10 -Tom | Nr 84



Dziennik Urzedowy Urzedu Lotnictwa Cywilnego —-85— Poz. 127

Zatqcznik 10 — Lgcznosé lotnicza Tom |

liczba binarna bgdzie odpowiada¢ dolnej wartosci granicznej zasiggu absolutnego z przyrostami binarnymi do gornej war-
tosci granicznej zasiegu absolutnego, okre$lonej w tabeli A-7 dodatku A.

3.11.48.2.1 Zawartos¢ danych podstawowych. Dane zawarte w tabeli A-7 dodatku A beda okreslone w nastgpujacy sposob:

a) Odleglos¢ od anteny azymutu do progu bedzie odpowiada¢ minimalnej odlegtodci pomigdzy $rodkiem fazowym
anteny azymutu a plaszczyzna pionowa, prostopadta do linii centralnej, zawierajaca prog drogi startowe;.

b)  Wartos¢ graniczna proporcjonalnego pokrycia w azymucie bedzie odpowiadaé warto$ci granicznej sektora, w kto-
rym nadawane jest proporcjonalne prowadzenie w azymucie.

c) Typ sygnalu wyrazistosci bedzie wskazywaé metodg dostarczania sygnatu wyrazisto$ci w azymucie.

d) Minimalna Sciezka schodzenia begdzie odpowiada¢ najnizszemu katowi schodzenia wzdhuz azymutu 0 stopni w
sposob okreslony w punkcie 3.11.1.

e) Stan azymutu tylnego bedzie odpowiada¢ stanowi operacyjnemu stacji azymutu tylnego.

f) Stan DME bedzie odpowiada¢ stanowi operacyjnemu urzadzeniu DME.

g) Stan stacji azymutu bedzie odpowiada¢ stanowi operacyjnemu stacji azymutu podejscia.

h)  Stan stacji elewacji podejscia bedzie odpowiadaé stanowi operacyjnemu stacji elewacji podej$cia.

i)  Szerokos¢ wiqzki powinna odpowiadac, dla danej funkcji, szeroko$ci wiazki anteny w sposob okreslony w punkcie
3.11.1.

J)  Odleglos¢ DME bedzie odpowiada¢ minimalnej odleglosci pomigdzy $rodkiem fazowym anteny DME i ptaszczy-
zna pionowa, prostopadlia do linii centralnej drogi startowej, zawierajaca punkt odniesienia MLS.

K) Orientacja magnetyczna azymutu podejscia bedzie odpowiadaé katowi mierzonemu w plaszczyznie poziomej
zgodnie z ruchem wskazoéwek zegara od ponocy magnetycznej do azymutu 0 stopni, wychodzacemu z anteny
stacji azymutu. Wierzchotek zmierzonego kata bedzie §rodkiem fazowym anteny stacji azymutu.

I)  Orientacja magnetyczna azymutu tylnego bedzie odpowiada¢ katowi mierzonemu w plaszczyznie poziomej zgod-
nie z ruchem wskazoéwek zegara od pénocy magnetycznej do azymutu tylnego 0 stopni, wychodzacemu z anteny
stacji azymutu tylnego. Wierzchotek zmierzonego kata bedzie srodkiem fazowym anteny stacji azymutu tylnego.

m) Wartos¢ graniczna proporcjonalnego pokrycia azymutu tylnego bedzie odpowiadac¢ warto$ci granicznej sektora, w
ktorym nadawane jest proporcjonalne prowadzenie w azymucie tylnym.

n) Znak rozpoznawczy urzqdzenia naziemnego MLS bedzie odpowiadaé 3 ostatnim znakom systemu identyfikacji,
okres§lonego w 3.11.4.6.2.1. Znaki te bgda zakodowane zgodnie z Migdzynarodowym Alfabetem Nr 5 (IA-5) przy
uzyciu bitéw od b, do bg wiacznie.

Uwaga 1.Miedzynarodowy Alfabet Nr 5 (IA-5) podany jest w tomie Il Zatqcznika 10.
Uwaga 2. Bit b; powyzszego kodu moze by¢ odtworzony w odbiorniku podkladowym poprzez wykorzystanie uzupetnienia bitu byg.

3.11.4.8.3 Organizacja i synchronizacja danych dodatkowych. Dane dodatkowe beda uporzadkowane w 76-bitowe stowa sktadajace
si¢ z funkcji preambuty (12 bitow), okreslonej w punkcie 3.11.4.4, adresu (8 bitow) tak, jak to okre§lono w tabeli A-9 do-
datku A oraz zawarto$ci danych i parzystosci (56 bitow) okre§lonych w tabeli A-10, A-11, A-12, A-13 oraz A-15 dodatku
A. Trzy funkcje kodow znaku rozpoznawczego zarezerwowane zostaty do wskazywania transmisji danych dodatkowych
A, danych dodatkowych B oraz danych dodatkowych C. Synchronizacja funkcji danych dodatkowych bedzie taka, jak
okresla to tabela A-8 dodatku A. Nalezy zapewni¢ dwa formaty stow danych dodatkowych: jeden dla danych cyfrowych i
drugi dla alfanumerycznych danych znakowych. Dane zawierajace informacje cyfrowe beda nadawane rozpoczynajac od
bitu najmniej znaczacego. Znaki alfanumeryczne w stowach danych od B1 do B39 wiacznie, beda zakodowane zgodnie z
Migdzynarodowym Alfabetem Nr 5 (IA-5), przy uzyciu bitow by do bs, gdzie bit b; nadawany jest jako pierwszy. Alfanu-
meryczne znaki danych w innych stowach begda zakodowane zgodnie z [A-5, przy uzyciu siedmiu bitow informacji oraz
jednego bitu parzystosci, dodanego do kazdego znaku. Dane alfanumeryczne bgda nadawane w kolejnosci, w ktdrej maja
by¢ odczytane. W szeregowej transmisji znaku bit mniej znaczacy bedzie nadawany jako pierwszy, a bit parzystosci jako
ostatni.

Uwaga 1. Miedzynarodowy Alfabet Nr 5 (I4-5) podany jest w tomie III Zalqcznika 10.
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Uwaga 2. Zawartos¢ danych dodatkowych A okreslona jest w punkcie 3.11.4.8.3.1 ponizej. Zawartos¢ danych dodatkowych B okre-
Slona jest w punkcie 3.11.4.8.3.2. Zawartos¢ danych dodatkowych C jest zarezerwowana do uzytku krajowego.

3.11.483.1

a)

b)

c)

d)

Zawartos¢ danych dodatkowych A. Dane zawarte w stowach Al do A4 danych dodatkowych A, okre§lonych w
tabeli A-10 dodatku A, beda zdefiniowane w nastgpujacy sposob:

Przesuniecie anteny azymutu podejscia bedzie odpowiada¢ minimalnej odlegtosci pomiedzy srodkiem fazowym
anteny azymutu podejscia a ptaszczyzna pionowa, obejmujaca linig centralng drogi startowe;.

Odlegtos¢ anteny azymutu podejscia do punktu odniesienia systemu MLS bedzie odpowiada¢ minimalnej odlegto-
$ci pomigdzy $rodkiem fazowym anteny azymutu podejscia a ptaszczyzna pionowa, prostopadia do linii centralne;j
drogi startowej, zawierajacej punkt odniesienia systemu MLS.

Ustawienie azymutu podejscia z liniq centralng drogi startowej bedzie odpowiada¢ minimalnemu katowi pomig-
dzy 0 - stopniowym kierunkiem podej$cia a linia centralng drogi startowe;.

Uktad wspotrzednych anteny azymutu podejscia bedzie odpowiadaé uktadowi wspotrzednych (stozkowemu lub
planarnemu) danych katowych, nadawanych przez anteng azymutu podejscia.

Uwaga. Pomimo, ze powyzsze wymaganie zostato opracowane w celu zapewnienia alternatywnych uktadow wspotrzednych, uktad
planarny nie jest wdrazany, jak rowniez nie jest planowane jego wdrozenie w przysztosci.

€)

9)

h)

m)

n)

0)

P)

Q)

Wysokos¢ anteny azymutu podejscia bgdzie odpowiada¢ pionowemu potozeniu $rodka fazowego anteny wzgledem
punktu odniesienia systemu MLS.

Przesuniecie anteny elewacji podejscia bedzie odpowiadaé minimalnej odlegtosci pomigdzy $rodkiem fazowym
elewacji anteny i ptaszczyzna pionowa, obejmujaca lini¢ centralng drogi startowe;.

Odlegtos¢ punktu odniesienia systemu MLS do progu bedzie odpowiadaé odleglosci mierzonej wzdtuz linii cen-
tralnej drogi startowej od punktu odniesienia MLS do progu drogi startoweyj.

Wysokos¢ anteny elewacji podejscia bedzie odpowiada¢ pionowemu potozeniu srodka fazowego anteny elewacji
wzgledem punktu odniesienia systemu MLS.

Elewacja punktu odniesienia MLS bedzie odpowiadaé elewacji punktu odniesienia wzgledem $redniego poziomu
morza (msl).

Wysokos¢ progu drogi startowej bedzie odpowiada¢ potozeniu na ptaszczyznie pionowej skrzyzowania progu dro-
gi startowej 1 linii centralnej wzgledem punktu odniesienia MLS.

Przesuniecie DME bedzie odpowiada¢ minimalnej odlegto$ci pomiedzy $rodkiem fazowym anteny DME a plasz-
czyzna pionowa, obejmujaca lini¢ centralng drogi startowe;j.

Odlegltos¢ DME do punktu odniesienia MLS b¢dzie odpowiada¢ minimalnej odlegtosci pomigdzy srodkiem fazo-
wym anteny DME a ptaszczyzna pionowa, prostopadta do linii centralnej drogi startowej, obejmujaca punkt od-
niesienia MLS.

Wysokos¢ anteny DME bedzie odpowiada¢ pionowemu potozeniu srodka fazowego anteny wzgledem punktu od-
niesienia MLS

Odleglos¢é do korica drogi startowej bedzie odpowiadaé¢ odlegto$ci mierzonej wzdtuz linii centralnej pomigdzy
koncem drogi startowej a punktem odniesienia MLS.

Przesuniecie anteny azymutu tylnego bedzie odpowiada¢ minimalnej odleglosci pomigdzy $rodkiem fazowym an-
teny azymutu tylnego a ptaszczyzna pionowa, obejmujaca linig centralna drogi startowe;.

Odleglosé azymutu tylnego do punktu odniesienia MLS bedzie odpowiadaé odleglosci pomigdzy antena azymutu
tylnego, a plaszczyzna pionowa, prostopadta do linii centralnej drogi startowej, obejmujaca punkt odniesienia
MLS.

Ustawienie azymutu tylnego z liniq centralng drogi startowej bgdzie odpowiada¢ minimalnemu katowi pomigdzy 0
- stopniowym azymutem tylnym, a linig centralng drogi startowe;.
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r Ulkdad wspotrzednych anteny azymutu tylnego bedzie odpowiada¢ uktadowi wspotrzednych (stozkowemu lub pla-
narnemu) danych kata nadawanych przez anten¢ azymutu tylnego.

Uwaga. Pomimo, ze powyzsze wymaganie zostato opracowane w celu zapewnienia alternatywnych uktadow wspotrzednych, uktad
planarny nie jest wdrazany, jak réwniez nie jest planowane jego przyszle wdrozenie.

S) WysokosS¢ anteny azymutu tylnego bedzie odpowiadaé pionowemu potozeniu $rodka fazowego anteny wzgledem
punktu odniesienia MLS.

Uwaga. Nie planuje sie definiowania dodatkowych stow danych dodatkowych A.

3.11.4.83.2 Zawartos¢ danych dodatkowych B. Stowa danych dodatkowych B beda zdefiniowane w sposob okre§lony w tabe-
lach A-11 i A-13 dodatku A.

31148321 Dane procedury mikrofalowego systemu lgdowania/nawigacji obszarowej (MLS/RNAV). Tam, gdzie jest to wyma-
gane, sfowa od B1 do B39 danych dodatkowych bgda wykorzystywane do nadawania danych w celu wsparcia pro-
cedur MLS/NRAV. Dopuszczony bedzie podziat tej procedury na dwie oddzielne bazy danych: jedna do nadawa-
nia w sektorze azymutu podejscia, druga do nadawania w sektorze azymutu tylnego. Dane dla kazdej procedury
beda nadawane do bazy danych sektora pokrycia, w ktérym rozpoczyna si¢ dana procedura. Dane procedury nie-
udanego podejscia beda umieszczone w bazie danych, zawierajacej odpowiednia procedurg podejscia.

3.11.48.3.2.2 Struktura bazy danych procedury. W przypadku zastosowania, kazda baza danych procedury bedzie zbudowana w
nastgpujacy sposob:

a) stowo map/CRC bedzie wskazywac rozmiar bazy danych, liczbe zdefiniowanych procedur oraz kod cyklicznej
kontroli nadmiarowej (CRC) dla zatwierdzenia bazy danych;

b) stowa opisujace procedure beda wskazywac wszystkie nazwy procedur podejscia i odlotu wewnatrz bazy danych;
oraz

c) stowa danych punktu drogi beda wskazywac miejsce i kolejno$¢ punktow drogi dla procedury.

Uwaga. Struktura i kodowanie stow dodatkowych od Bl do B39 okreslone sq w tabelach A-14 do A-17 wiqcznie,
dodatku A. Material pomocniczy dotyczqcy kodowania procedur MLS/RNAV podano w dodatku G.

3.11.4.9 Doktadnosé systemu. Prawdopodobienstwo spetnienia standardow doktadnoscei, okre§lonych w niniejszym opracowa-
niu, bedzie wynosi¢ 95%, o ile nie okreslono inaczej.

Uwaga 1. Ogolne wartosci graniczne bledow obejmujq wszystkie bledy spowodowane, np. przez sprzet poktadowy, naziemny oraz
propagacje.

Uwaga 2. Wartosci graniczne bledow powinny by¢ stosowane w interwale Sciezki lotu, obejmujqcym punkt podstawy podejscia lub
azymutu tylnego. Informacje dotyczqce interpretacji bledow MLS, a takze pomiaru tych bledow w odstepie odpowiednim dla kontroli
urzqdzenia z powietrza, podano w punkcie 2.5.2 dodatku G.

Uwaga 3. W celu ustalenia dopuszczalnych bledow dla dozwolonej degradacji w punktach innych niz odpowiedni punkt odniesienia,
doktadnosc okreslona w punkcie odniesienia powinna by¢ najpierw przeliczona z wartosci liniowej na rownoznaczng wartosé¢ kqtowq
majqcq poczqtek w antenie.

3.11.49.1 Punkt odniesienia podejscia MLS. Wysokos$¢ punktu odniesienia podejscia MLS bedzie wynosi¢ 15 m (50 ft). Dopusz-
czalna tolerancja bedzie wynosi¢ plus 3 m (10 ft).

Uwaga 1. Celem okreslenia wysokosci punktu odniesienia podejscia MLS jest zapewnienie bezpiecznego prowadzenia nad przeszko-
dami, a takze bezpieczne i wydajne wykorzystywanie obstugiwanej drogi startowej. WysokoSci zamieszczone w punkcie 3.11.4.9.1
zaktadajq drogi startowe o kodzie 3 lub 4, opisane w Zatqczniku 14.

Uwaga 2. Punkt odniesienia ma jednoczesnie zapewnic¢ okreslenie dokiadnosci oraz inne parametry funkcji.

Uwaga 3. W osiqgnieciu powyzszej wysokosSci punktu odniesienia MLS, zalozona zostala maksymalna pionowa odleglos¢ wynoszqca
5,8 m (19 ft) pomiedzy liniq wyznaczonq przez antene MLS statku powietrznego wybrang do kornicowego podejscia, a liniq wyznaczonq
przez dolng krawed? kot nad progiem. W przypadku statku powietrznego przewyzszajqcego to kryterium, nalezy podjaé odpowiednie
kroki w celu utrzymania dostatecznie bezpiecznej wysokosci nad progiem lub dostosowaé dozwolone minima operacyjne.

3.11.49.2 Punkt odniesienia azymutu tylnego MLS. Wysoko$¢ punktu odniesienia azymutu tylnego bedzie wynosi¢ 15 m (50 ft).
Dopuszczalna tolerancja bgdzie wynosi¢ plus 3 m (10 ft).
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Uwaga. Celem okreslenia wysokosci punktu odniesienia azymutu tylnego jest dostarczenie wygodnego punktu, w ktorym mozna wy-
znaczaé doktadnosé oraz inne parametry funkcji.

3.11.493

3.11.494

3.11.494.1

3.11.49.4.2

3.11.49.4.3

a)

b)

c)

d)
3.11.4.9.4.3.1

3.11.494.4

3.11.4.95

PFE bedzie sktadac sig z tych sktadowych czgstotliwosei biedu sygnatu prowadzenia na wyjsciu odbiornika poktado-
wego, ktore leza ponizej 0,5 rad/s dla prowadzenia w azymucie, lub ponizej 1,5 rad/s dla prowadzenia w elewacji. Za-
ktdcenia CMN beda zawieraé te sktadowe czgstotliwosci btgdu sygnatu prowadzenia na wyjsciu odbiornika poktado-
wego, ktore leza ponizej 0,3 rad/s dla prowadzenia w azymucie lub powyzej 0,5 rad/s dla prowadzenia w elewacji.
Czgstotliwo$¢ narozna filtra wyjsciowego odbiornika wykorzystanego do tego pomiaru wynosi 10 rad/s.

Funkcje prowadzenia w azymucie podejscia. Z wyjatkiem zezwolenia dla uproszczonej konfiguracji MLS w 3.11.3.4,
funkcja azymutu podejs$cia w punkcie odniesienia podejscia, bedzie zapewniac nast¢pujace osiagi:

a) PFE nie bedzie wigkszy niz + 6 m (20 ft);
b) PFN nie bedzie wigkszy niz + 3,5 m (11.5 ft);
€) CMN nie beda wigksze niz + 3,2 m (10.5 ft) lub 0,1 stopnia, w zalezno$ci co jest mniejsze.
Zalecenie. PFE nie powinien by¢ wigkszy niz =4 m (13,5 ft) w punkcie odniesienia podejscia.
Doktadno$¢ liniowa, okreslona w punkcie odniesienia, bedzie utrzymana w catlym rejonie pokrycia drogi startowe;j,

okreslonym w 3.11.5.2.2.1.2 ponizej, poza sytuacja, kiedy dopuszczalna degradacja osiaga warto$ci podane w punkcie
3.11.4.9.4.3 ponizej.

Dozwolona degradacja. Z wyjatkiem zezwolenia dla uproszczonej konfiguracji MLS w 3.11.3.4, katowe btedy PFE,
PFN oraz CMN azymutu podejscia, beda opadac liniowo do warto$ci granicznych pokrycia w sposob nastgpujacy:

Z odleglosciq. Warto$¢ graniczna PFE i PFN wyrazona katowo w odlegtosci 37 km (20 NM) od progu drogi star-
towej, wzdhuz przedtuzenia linii centralnej drogi startowej, bedzie 2 razy wigksza od wartosci okre$lonej w punk-
cie odniesienia podej$cia. Warto$¢ graniczna CMN bedzie wynosi¢ 0,1 stopnia w odlegltosci 37 km (20 NM) od
punktu odniesienia podejécia, wzdtuz przedtuzone;j linii centralnej drogi startowej, przy minimalnym kacie $ciezki
schodzenia.

Z kqtem azymutu. Warto$¢ graniczna PFE i PFN wyrazona katowo, przy kacie azymutu + 40 stopni, bedzie 1,5 ra-
za wigksza od warto$ci na przedtuzeniu linii centralnej drogi startowej, przy tej samej odlegtosci od punktu odnie-
sienia podejscia. Warto$¢ graniczna CMN wyrazona katowo, przy kacie azymutu podejscia + 40 stopni, jest 1,3
razy wigksza od wartosci na przedtuzeniu linii centralnej drogi startowe;j, przy tej samej odlegtosci od punktu od-
niesienia podejscia.

Z kqtem elewacji. Wartos¢ graniczna PFE i PFN nie beda zmniejsza¢ si¢ do kata elewacji wynoszacego 9 stopni.
Warto$¢ graniczna PFE i PFN wyrazona katowo, przy kacie elewacji 15 stopni od $rodka fazowego anteny azymu-
tu podejscia, bedzie 2 razy wigksza od wartosci dopuszczalnej ponizej 9 stopni, przy tej samej odleglosci od punk-
tu odniesienia podejscia, i tym samym kacie azymutu. Warto$¢ graniczna CMN nie bedzie opadaé z katem elewa-
cji.

Maksymalne CMN. Wartosci graniczne CMN nie beda przekraczaé 0,2 stopnia w dowolnym rejonie pokrycia.
Zalecenie. CMN nie powinien przekracza¢ 0,1 stopnia w dowolnym rejonie pokrycia.

Maksymalne kqtowe bledy PFE i PFN. Z wyjatkiem zezwolenia dla uproszczonej konfiguracji MLS w 3.11.3.4,
warto$ci btgdu katowego w dowolnym rejonie pokrycia beda nastgpujace:

a) PFE nie bedzie przekracza¢ + 0,25 stopnia; oraz
b) PFN nie bedzie przekracza¢ + 0,15 stopnia.

Funkcja prowadzenia w azymucie tylnym. Funkcja azymutu tylnego w punkcie odniesienia azymutu tylnego bedzie
zapewniac¢ nastgpujaca wydajnosé:

a) PFE nie bedzie wigkszy niz + 6 m (20 ft);
b) PFN nie bedzie wigkszy niz + 3,5 m (11,5 ft);
c) CMN nie beda wigksze niz + 3,2 m (10,5 ft) lub 0,1 stopnia, w zalezno$ci co jest mniejsze.
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3.11.4951

3.11.4.95.2

3.11.4.9.6

a)

b)

c)

3.11.49.6.1

a)

b)

c)

d)

Dozwolona degradacja. Katowe btedy PFE, PFN oraz CMN azymutu tylnego, beda opada¢ liniowo do wartosci gra-
nicznych pokrycia w sposob nastgpujacy:

a) Z odleglosciq. Warto$¢ graniczna PFE i PFN wyrazona katowo przy warto$ci granicznej pokrycia, wzdtuz prze-
dhuzenia linii centralnej drogi startowej, bedzie 2 razy wigksza od wartosci okreslonej w punkcie odniesienia azy-
mutu tylnego. Warto$¢ graniczna CMN wyrazona katowo w odlegtosci 18,5 km (10 NM) od konca drogi starto-
wej, wzdhuz przedtuzenia linii centralnej drogi startowej, bedzie 1,3 razy wigksza od wartoéci okre§lonej w punk-
cie odniesienia azymutu tylnego.

b)  Z katem azymutu. Warto$¢ graniczna PFE i PFN wyrazona katowo, przy kacie azymutu + 20 stopni, bgdzie 1,5 ra-
za wigksza od wartos$ci na przedluzeniu linii centralnej drogi startowej, przy tej samej odlegltoéci od punktu odnie-
sienia azymutu tylnego. Warto$¢ graniczna CMN wyrazona katowo, przy kacie azymutu + 20 stopni, bedzie 1,3
razy wigksza od warto$ci na przedtuzeniu linii centralnej drogi startowej, przy tej samej odlegtosci od punktu od-
niesienia azymutu tylnego.

C) Z kqtem elewacji. Warto$¢ graniczna PFE i PFN nie bedzie opada¢ do kata elewacji wynoszacego 9 stopni. War-
to$¢ graniczna PFE i PFN wyrazona katowo, przy kacie elewacji 15 stopni od $rodka fazowego anteny azymutu
tylnego, bedzie 2 razy wigksza od wartosci dopuszczalnej ponizej 9 stopni, przy tej samej odlegto$ci od punktu
odniesienia azymutu tylnego, i tym samym kacie azymutu. Warto$¢ graniczna CMN nie bgdzie opadaé z katem
elewacji.

d) Maksymalne CMN. Wartosci graniczne CMN nie beda przekracza¢ 0,2 stopnia w dowolnym rejonie pokrycia.
Maksymalne kqtowe bledy PFE i PFN. Wartosci btedu katowego, w dowolnym rejonie pokrycia, beda nastgpujace:
a) PFE nie bedzie przekraczac + 0,50 stopnia; oraz

b) PFN nie bedzie przekraczaé¢ + 0,30 stopnia.

Funkcja prowadzenia w elewacji. Dla urzadzenia zapewniajacego $ciezke schodzenia o warto$ci nominalnej wynosza-
cej 3 stopnie lub nizszej, funkcja elewacji podejscia bedzie zapewnia¢ nastepujace osiagi w punkcie odniesienia podej-
$cia:

PFE nie bedzie wigkszy niz + 0,6 m (2 ft);
PFN nie bedzie wigkszy niz + 0,4 m (1,3 ft);
CMN nie bedzie wigkszy niz = 0,3 m (1 ft).

Dozwolona degradacja. Z wyjatkiem zezwolenia dla uproszczonej konfiguracji MLS w 3.11.3.4, katowe btedy PFE,
PFN oraz CMN elewacji podejscia, beda opadaé liniowo do wartosci granicznych pokrycia w sposob nastgpujacy:

Z odleglosciq. Warto$¢ graniczna PFE i PFN wyrazona katowo w odleglosci 37 km (20 NM) od progu drogi startowej
na minimalnej $ciezce schodzenia, bedzie wynosic¢ 0,2 stopnia. Warto$¢ graniczna CMN bedzie wynosi¢ 0,1 stopnia
na 37 km (20 NM) od punktu odniesienia podejécia, wzdtuz przedtuzenia linii centralnej drogi startowej, przy mini-
malnym kacie $ciezki schodzenia.

Z kqtem azymutu. Warto$¢ graniczna PFE i PFN wyrazona katowo, przy kacie azymutu + 40 stopni, begdzie 1,3 razy
wigksza od wartosci na przedtuzeniu linii centralnej drogi startowej, przy tej samej odlegtosci od punktu odniesienia
podejscia. Wartos$¢ graniczna CMN wyrazona katowo, przy kacie azymutu + 40 stopni, bedzie 1,3 razy wigksza od
warto$ci na przedtuzeniu linii centralnej drogi startowej, przy tej samej odlegltosci od punktu odniesienia podejscia.

Z kaqtem elewacji. Dla katow elewacji powyzej minimalnej $ciezki schodzenia lub 3 stopnie, w zaleznos$ci co jest
mniejsze oraz w gore, do maksymalnej warto$ci pokrycia prowadzenia proporcjonalnego oraz w zbiorze punktow, tuz
nad punktem odniesienia podej$cia, wartosci graniczne PFE, PFN oraz CMN wyrazone katowo, beda mie¢ mozliwos¢
opadania liniowego, tak aby warto$ci graniczne, przy kacie elewacji wynoszacym 15 stopni, byty 2 razy wigksze od
warto$ci okreslonej w punkcie odniesienia. W zadnym przypadku CMN bezposrednio nad punktem odniesienia nie
bedzie przekraczaé + 0,07 stopnia. Dla innych rejonéw pokrycia wewnatrz sektora katowego, od kata elewacji row-
noznacznego z minimalna $ciezka schodzenia i w gore do maksymalnego kata pokrycia proporcjonalnego, obowia-
zywacé bedzie opadanie z katem odleglosci i azymutu, okreslone w a) i b).

Wartosci graniczne bledow PFE, PFN oraz CMN nie bgda opada¢ z katem elewacji, w rejonie pomigdzy minimalng
Sciezka schodzenia i 60% minimalnej $ciezki schodzenia. Dla katow elewacji ponizej 60% minimalnej $ciezki scho-
dzenia i w dot do wartos$ci granicznej pokrycia, okreslonej w 3.11.5.3.2.1.2, oraz w zbiorze punktow bezposrednio
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pod podstawa odniesienia podej$cia, wartosci graniczne PFE, PFN oraz CMN wyrazone katowo, beda mie¢ mozli-
wo$¢ wzrastania liniowego do wartosci 6-krotnie wigkszej niz warto§¢ w punkcie odniesienia podejécia. Dla innych
rejonéw pokrycia wewnatrz sektora katowego, od kata elewacji rownoznacznego z 60% wartosci kata minimalnej
Sciezki schodzenia, i w dot, do wartosci granicznej pokrycia, obowiazywaé bedzie opadanie okreslone w a) i b). W
zadnym przypadku PFE nie bedzie przekraczac 0,8 stopnia, a CMN 0,4 stopnia.

e) Maksymalne CMN. Dla katow powyzej 60% minimalnej $ciezki schodzenia, warto$ci graniczne CMN nie beda prze-
kracza¢ 0,2 stopnia, w dowolnym rejonie pokrycia.

3.11.49.6.2 Maksymalne kqtowe bledy PFE i PFN. Z wyjatkiem zezwolenia dla uproszczonej konfiguracji MLS w 3.11.3.4, warto-
Sci btedu katowego dla katow elewacji powyzej 60% minimalnej $ciezki schodzenia, w dowolnym rejonie wewnatrz
pokrycia, b¢da nastgpujace:

a) PFE nie bedzie przekracza¢ + 0,25 stopnia; oraz
b) PFN nie bedzie przekraczaé + 0,15 stopnia.

3.11.4.9.6.3 Zalecenie. Wartos¢ graniczna wyrazona jako kqtowy spadek liniowy wartosci granicznej PFE, oraz wartosci graniczne
PFN i CMN, przy kqcie ponizej 60% minimalnej Sciezki schodzenia i w dot do wartosci granicznej pokrycia, powinien
by¢ 3 razy wiekszy od wartosci dopuszczalnej w punkcie odniesienia podejscia.

Uwaga. Dla innych rejonow pokrycia wewnqtrz sektora kqtowego, od kqta elewacji odpowiadajacego 60% minimalnej sciezki scho-
dzenia i w dot do wartosci granicznej pokrycia, obowiqzywaé¢ powinno opadanie z kqtem odlegtosci i kierunku, okreslone w
3.11.49.6.1a)ih).

3.11.49.6.4 Zalecenie. Maksymalne CMN. Dla wartosci granicznych CMN dla kaqtow elewacji powyzej 60% minimalnej Sciezki
schodzenia, nie powinno przekraczac 0,1 stopnia w jakimkolwiek z rejonow pokrycia.

3.11.49.6.5 Zalecenie. PFE nie powinno przekraczaé 0,35 stopnia, a CMN 0,2 stopnia.

3.11.49.6.6 Urzadzenie elewacji podej$cia zapewniajace minimalna $ciezke podejscia wigksza niz 3 stopnie, bedzie dostarczad
doktadnosci katowe nie mniejsze od tych, wyznaczonych dla sprzgtu dostarczajacego minimalna 3-stopniowa $ciezke
schodzenia, wewnatrz obszaru pokrycia.

3.11.4.10 Gestos¢ mocy

3.11.4.10.1 Ggstos¢ mocy dla DPSK, sygnatow wyrazistosci i prowadzenia katowego bedzie przynajmniej rowna wartosciom

przedstawionym w ponizszej tabeli, w kazdych warunkach pogodowych, w kazdym punkcie w obrgbie pokrycia, poza
wyjatkami opisanymi w punkcie 3.11.4.10.2 ponize;.

Sygnaty Sygnaly  kqtowe (dBW/m?) = Sygnaly
Funkcja DPSK 1° 2° 3° Wyrazistosci
(dBWIM?) | (szerokos¢ wigzki  anteny) i (dBW/m?)
Prowadzenie w azymucie 89,5 857 7197 | -762 -88,0
podejscia
Prowadzenie w azymucie -89,5 880 | 845 & -810 -88,0
szybkiego podejscia
Prowadzenie w azymucie 895 88,0 827 792 88,0
tylnym
Prowadzenie w azymucie 89,5 880 | -845  Brak Brak
podejscia

Uwaga. Powyzsza tabela wyznacza minimalne gestosci mocy dla sygnalow wyrazistosci oraz sygnatow wiqzki skanujqcej. Odpowied-
nie wartosci obydwu sygnatow wyszczegolnione sq w punkcie 3.11.4.6.2.5.2 powyzej.

3.11.4.10.2 Ggstos¢ mocy prowadzenia w azymucie podejscia bedzie wigksza od mocy wyszczegdlnionych w punkcie 3.11.4.10.1
powyzej, przynajmniej o:
a) 15 dB w punkcie odniesienia podejscia;
b) 5 dB dla anten o 1-stopniowej szerokosci wiazki lub 9 dB dla anten o 2-stopniowej i wigkszej szeroko$ci
wiazki, 2,5 m (8 ft) nad powierzchnia drogi startowej, w punkcie odniesienia MLS lub w najdalszym punkcie
linii centralnej drogi startowej, ktory jest w linii widzenia anteny azymutu.

Uwaga 1. Stacja azymutu podejscia, znajdujaca si¢ w poblizu drogi startowej, bedzie standardowo zapewniala gestosci mocy wyzsze,
niz te wyznaczone dla sygnatow kqtowych w punkcie 3.11.4.10.1 powyzej, w celu wsparcia operacji lqdowania automatycznego. W
dodatku G zawarte sq wskazowki dotyczqce szerokosci wiqzki anteny oraz bilansu mocy.
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Uwaga 2. Warunki dla obszaru pokrycia przedstawione w punktach 3.11.5.2.2 i 3.11.5.3.2 ponizej, regulujq sprawe posadowienia
urzqdzenia w trudnych warunkach terenowych, w ktorych niemozliwe okazaé sie moze zapewnienie gestosci mocy wyznaczonej W
punkcie 3.11.4.10.2 powyzej.

3.11.4.10.3  GestoSci mocy w odniesieniu do wielosciezkowosci

3.11.4.10.3.1 W pokryciu azymutu MLS na 60 m (200 stop) lub wigcej powyzej progu, czas trwania odbitego sygnatu wiazki skanu-
jacej, ktorej gestos¢ mocy jest wyzsza niz cztery decybele ponizej wskazan prowadzenia w azymucie, lub wystgpuje
wysoka gesto$¢ mocy sygnatu wiazki skanujacej o duzej predkosci w azymucie, bedzie krotszy niz 1 sekunda, jak wi-
dziane to jest przez statek powietrzny w opublikowanym podejsciu.

3.11.4.10.3.2 W sektorze wskazan proporcjonalnego prowadzenia w azymucie MLS, ponizej 60 m (200 stop) powyzej progu, gestosé
mocy dowolnego odbitego sygnatu prowadzenia w azymucie lub sygnatu o duzej predkosci bedzie mniejsza niz dzie-
sig¢ decybeli powyzej gestosci mocy sygnatu wiazki skanujacej prowadzenia w azymucie lub sygnatu o duzej predko-

$ci. Na linii centralnej drogi startowej, ten sygnat odbity nie bedzie degradowal ksztattu wiazki skanujacej azymutu i
generowal na wyjsciu odbiornika btedu poza tolerancjami, jak przyjeto w 3.11.4.9.

3.11.4.10.3.3 W pokryciu MLS w elewacji, czas sygnatu wiazki skanujacej prowadzenia w elewacji, ktorego ggsto$¢ mocy jest wyz-
sza niz cztery decybele ponizej ggstosci mocy sygnatu wiazki skanujacej prowadzenia w elewacji, bedzie krotszy niz
jedna sekunda, jak widziane to jest przez statek powietrzny w opublikowanym podejsciu.

3.115 Charakterystyka sprzgtu naziemnego

3.115.1 Synchronizacja i monitorowanie. Synchronizacja sygnatow prowadzania katowego z podzialem czasowym oraz trans-
misji danych, przedstawionych w punkcie 3.11.4.3.3 powyzej, bedzie monitorowana.

Uwaga. Sciste wymogi monitorowania réznych funkcji MLS okreslone zostaly w punktach 3.11.5.2.3 oraz 3.11.5.3.3 ponizej.

3.11.5.1.1  Promieniowanie szczqtkowe funkcji MLS. Promieniowanie szczatkowe funkcji MLS wystepujace podczas nadawania
innej funkcji, bedzie przynajmniej 70 dB ponizej poziomu zapewnianego podczas nadawania.

Uwaga. Akceptowalny poziom promieniowania szczqtkowego dla danej funkcji, to poziom ktory nie wywiera niekorzystnego skutku
przy odbiorze jakiejkolwiek innej funkcji oraz uzalezniony jest od lokalizacji sprzetu i pozycji statku powietrznego.

3.11.5.2 Urzqdzenie do prowadzenia w azymucie
3.115.2.1 Charakterystyka wiqzki skanujqcej. Anteny stacji azymutu bgda wytwarza¢ wiazke o ksztalcie wachlarza, waska w
plaszczyznie poziomej, szeroka w plaszczyznie pionowej, ktora skanowana jest poziomo pomigdzy granicami sektora

prowadzenia proporcjonalnego.

3.11.5.2.1.1 Uktad wspotrzednych. Informacje prowadzenia w azymucie b¢eda wypromieniowane we wspotrzednych stozkowych
badz planarnych.

3.11.5.2.1.2 Szerokos¢ wiqzki anteny. Szeroko$§¢ wiazki anteny nie bgdzie przekraczaé 4 stopnie.

Uwaga. Wykryta obwiednia wiqzki skanujqcej na cafym obszarze pokrycia nie powinna przekraczac 250 mikrosekund (rownoznaczne
z szerokoSciq wiqzki wynoszqcq 5 stopni) w celu zapewnienia prawidtowego dekodowania kqta przez sprzet poktadowy.

3.115.2.1.3 Ksztalt wiqzki skanujqcej. Punkty o wartosci minus 10 dB, potozone na obwiedni wiazki, beda przesunigte od $rodka
wiazki o warto$§¢ wynoszaca przynajmniej 0,76 szerokosci wiazki, (nie wigcej jednak niz 0,96).

Uwaga. Opisany powyzej ksztalt wiqzki dotyczy celowej w srodowisku wolnym od wielosciezkowosci, przy uzyciu odpowiedniego
filtra. Informacje na temat ksztaltu wiqzki oraz listkow bocznych znajdujq sie w punktach 3.1 i 3.2, dodatku G.
3.11.5.2.2 Pokrycie

Uwaga. Wykresy przedstawiajqce wymogi pokrycia, wyznaczone w niniejszym opracowaniu, zawarte sq na rysunkach G-5A, G5-B i
G-6 dodatku G.

3.115.22.1 Azymut podejscia. Z wyjatkiem zezwolenia dla uproszczonej konfiguracji MLS jak w 3.11.3.4, stacja azymutu podej-
Scia bedzie zapewnia¢ informacje prowadzenia przynajmniej w nastgpujacych rejonach:
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3.11.5.2.2.1.1 Rejon podejscia

a) Pokrycie boczne, wewnatrz sektora 80 stopni (zwykle + 40 stopni wokoét celowej anteny), powstajacego w srodku
fazowym anteny podejscia;

b) Pokrycie wzdtuzne, od anteny azymutu na odlegto$¢ 41,7 km (22,5 NM);

c) Pionowo, pomigdzy:

1)  dolna ptaszczyzna stozkowa o poczatku w srodku fazowym anteny kierunku, nachylong ku gérze w celu
osiagnigcia, na granicy pokrycia wzdtuznego, wysokosci 600 m (2000 ft) nad ptaszczyzna pozioma za-
wierajaca Srodek fazowy anteny; oraz

2)  gobrng plaszczyzna stozkowa o poczatku w $rodku fazowym anteny azymutu, nachylona pod katem 15
stopni nad horyzontem na wysoko$¢ 6000 m (20000 ft).

Uwaga 1. W przypadku ingerencji przeszkod w plaszczyzne dolng, zaktada sie zZe prowadzenie nie bedzie dostarczane na wysoko-
Sciach ponizej linii widzenia anten.

Uwaga 2. W przypadku wystepowania blednych informacji prowadzqcych na zewnaqtrz sektora pokrycia, a odpowiednie procedury
operacyjne nie sq w stanie zapewnic¢ dostatecznego rozwiqzania, dostepne sq techniki minimalizacji tych skutkow. Techniki te obejmu-
Jja regulacje sektora prowadzenia proporcjonalnego lub zastosowanie sygnatow wskazujqcych na zewnqtrz pokrycia. Materiat pomoc-
niczy dotyczqcy stosowania powyzszych technik zawarty jest w punkcie 8 dodatku G.

Uwaga 3. W przypadku, gdy sektor prowadzenia proporcjonalnego jest mniejszy niz minimalne pokrycie boczne, wyszczegolnione w
punkcie 3.11.5.2.2.1.1 a) powyzej, wymagane sq sygnaly wyrazistosci z punktu 3.11.4.6.2.5.

3.11.5.2.2.1.2 Rejon drogi startowej
a) Poziomo wewnatrz sektora o dtugosci 45 m (150 ft) po kazdej stronie linii centralnej drogi startowej, rozpoczyna-
jacego si¢ na konicu drogi startowej i biegnacego rownolegle z linia centralng drogi startowej, w kierunku podej-

Scia do potaczenia si¢ z rejonem pokrycia operacyjnego, opisanego w punkcie 3.11.5.2.2.1.3 ponizej.

b) Pionowo pomiedzy:

1) powierzchnia pozioma 2,5 m (8 ft) nad najdalej wysunietym punktem linii centralnej drogi startowej, znajdu-
jacym si¢ w linii widzenia anteny azymutu; oraz
2) powierzchnig stozkowa, o poczatku w antenie stacji azymutu, nachylona pod katem 20 stopni w stosunku do

horyzontu na wysoko$¢ 600 m (2000 ft).
Uwaga 1. Informacje dotyczqce okreslenia punktu, opisanego w b) i 1) powyzej, podano w punkcie 2.3.6, dodatku G.

Uwaga 2. Zezwala sie na prowadzenie ponizej linii widzenia anten tak diugo, dopoki jakos¢ sygnatu spetnia wymogi doktadnosci z
punktu 3.11.4.9.4.

3.115.2.2.1.21  Zalecenie. Dolny poziom pokrycia w rejonie drogi startowej powinien wynosi¢ 2,5 m (8 ft) nad liniq centralng
drogi startowej.

3.11.5.22.1.2.2 W przypadku, gdy wymagane jest wsparcie automatycznego ladowania, kotowania lub startu, dolny poziom po-
krycia w rejonie drogi startowej nie bedzie przekracza¢ 2,5 m (8 ft) nad linig centralna drogi startowej.

Uwaga. Dolna granica pokrycia wynoszqca 2,5 m (8 ft) planowana jest dla wszystkich drog startowych. Informacje dotyczqce mozli-
wosci ztagodzenia wymogow gestosci mocy z punktu 3.11.4.10.2 na wysokosci 2,5 m (8 ft) przedstawiono w punkcie 2.3.6 dodatku G.

3.115.22.1.3 Rejon minimalnego pokrycia operacyjnego

a) Pokrycie boczne, sektor + 10 stopni wzgledem linii centralnej drogi startowej, o poczatku w punkcie odniesie-
nia MLS.

b) Pokrycie wzdluzne, od progu drogi startowej, w kierunku podejscia do granicy pokrycia wzdluznego, okreslo-
nego w punkcie 3.11.5.2.2.1.1 h).

c) Pokrycie pionowe, pomigdzy:

1) ptaszczyzna dolna zawierajaca linig¢ 2,5 m (8 ft) nad progiem drogi startowej, nachylona ku gorze do osia-
gnigcia wysokos$ci ptaszczyzny wyznaczonej w punkcie 3.11.5.2.2.1.1 ¢), na granicy pokrycia wzdtuznego;
oraz

2) ptaszczyzna gorna okreslona w punkcie 3.11.5.2.2.1.1 ¢) 2).
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3.11.5.2.2.1.4 Zalecenie. Stacja azymutu podejscia powinna zapewniac prowadzenie pionowe do 30 stopni nad horyzontem.

3.11.5.2.2.1.5 Minimalny sektor prowadzenia proporcjonalnego przedstawiono w tabeli:

Dystans pomig¢dzy antena a progiem (AAT) Minimalne pokrycie proporcjonalne
AAT <500 m (1 640 ft) +- §°
500 m (1 640 ft)< AAT < 3 100 m (10 170 ft) +-6°
3100 m (10 170 ft)< AAT +/- 4°

3.11.5.2.2.1.6 Azymut tylny. Stacja azymutu tylnego bedzie dostarcza¢ informacji przynajmniej w nastgpujacych obszarach:

a)

b)

©)

Poziomo, wewnatrz sektora = 20 stopni wzgledem linii centralnej drogi startowej, o poczatku w antenie stacji
azymutu tylnego i rozciagajacego si¢ w kierunku nieudanego podejscia na odleglos¢ przynajmniej 18,5 km (10
NM) od konca drogi startowe;.

Pionowo, w rejonie drogi startowej pomigdzy:

1) powierzchnig pozioma 2,5 m (8 ft) nad najdalej wysunigtym punktem linii centralnej drogi startowej, znaj-
dujacym si¢ w linii widzenia anteny azymutu tylnego; oraz

2) powierzchnia stozkowa, o poczatku w antenie stacji azymutu tylnego, nachylona pod katem 20 stopni nad
horyzontem do wysokosci 600 m (2000 ft).

Pionowo, w rejonie rejonu azymutu tylnego pomigdzy:

1) powierzchnia stozkowa o poczatku 2,5 m (8 ft) nad koncem drogi startowej, nachylona pod katem 0,9
stopnia nad horyzontem; oraz

2) powierzchnia stozkowa o poczatku w antenie stacji azymutu tylnego, nachylona pod katem 15 stopni nad
horyzontem do wysokosci 3000 m (10000 ft).

Uwaga 1. Informacje do#yczqce okreslenia punktu opisanego w b) 1) podane sq w punkcie 2.3.6 dodatku G.

Uwaga 2. W przypadku, gdy charakterystyka drogi startowej lub przeszkody, uniemozliwiajq osiqgniecie standardow z b) i c¢), uwaza
sig, ze prowadzenie nie musi by¢ zapewnione na wysokosSciach ponizej linii widzenia anten.

3.11.5.2.2.2.1 Zalecenie. Stacja azymutu tylnego powinna dostarczac prowadzenia do 30 stopni nad horyzontem.

3.11.5.2.2.2.2 Minimalny sektor prowadzenia proporcjonalnego bedzie wynosi¢ + 10 stopni wzgledem linii centralnej drogi startowej.

Uwaga. — Informacje dotyczqce zastosowania przedstawiono w punkcie 7.5 dodatku G.

3.11.5.2.3 Monitorowanie i sterowanie

3.11.5.23.1 Z wyjatkiem zezwolenia na uproszczona konfiguracjg¢ MLS jak w 3.11.3.4, systemy monitorowania azymutu podejscia
i azymutu tylnego beda wstrzymywa¢ nadawanie odpowiednich funkcji i wysytaé ostrzezenie do wyznaczonych punk-
tow kontroli, w przypadku utrzymywania si¢ jednej z ponizszych sytuacji przez okres dtuzszy niz to wyznaczono:

a)

b)

c)

d)

nastgpita zmiana w udziale sprz¢tu naziemnego w $rednim bigdzie kursu, powodujaca przekroczenie przez PFE
warto$ci granicznych w punkcie odniesienia lub na kierunku dowolnego radiala azymutu, okre§lonych w punk-
tach 3.11.4.9.413.11.4.9.5, oraz (dla uproszczonej konfiguracji MLS) w punkcie 3.11.3.4, przez okres dtuzszy
niz 1 sekunda;

nastapit spadek wypromieniowanej mocy ponizej wartosci niezbgdnej dla spetnienia wymogéw okreslonych w
punktach 3.11.4.10.1 1 3.11.4.6.2.5.2 przez okres dtuzszy niz 1 sekunda;

wystapit btad w preambule transmisji DPSK, pojawiajacy si¢ wigeej niz raz, w ktorymkolwiek z 1-sekundowch
okresow;

wystapit blad w synchronizacji TDM danej funkcji azymutu, ktory nie dopuszcza do spelnienia wymogu z
punktu 3.11.4.3.2, a sytuacja trwa dtuzej niz 1 sekundg.

Uwaga. Material pomocniczy przedstawiono w punkcie 6 dodatku G.

3.11.5.2.3.2 Konstrukcja i dziatanie systemu monitorowania bgdzie wstrzymywa¢ promieniowanie a ostrzezenie powinno by¢ do-
starczone do wyznaczonych punktéw kontroli w przypadku awarii samego systemu monitorowania.
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3.11.5.2.3.3 Czas, wlacznie z przerwa w nadawaniu sygnatu, w ciagu ktérego nadawane sa blgdne informacje prowadzace, nie
bedzie przekracza¢ warto$ci wyznaczonych w punkcie 3.11.5.2.3.1. Jakiekolwiek proby usunigcia bigdu poprzez wyze-
rowanie naziemnego sprz¢tu lub poprzez przelaczenie na zestaw zapasowy, beda wykonane w tym czasie i czas wyta-
czenia promieniowania nie bedzie przekraczal 500 milisekund. W przypadku, gdy btad nie zostanie usunigty w ciagu
dopuszczalnego czasu, nadawanie bedzie wstrzymane. Sprzet nie bedzie ponownie uruchomiony przed uptywem 20 se-
kund od momentu jego wylaczenia.

3.11524 Wymagania dotyczqce integralnosci i ciqgtosci pracy dla stacji azymutu MLS

3.11.5.2.4.1 Prawdopodobiefistwo nie nadawania blednych sygnaléw prowadzacych nie bedzie mniejsze niz 1 — 0,5 x 10 przy
kazdym ladowaniu dla stacji azymutu MLS, ktora ma by¢ uzyta w operacjach kategorii II i III.

3.11.5.24.2  Zalecenie. Prawdopodobienstwo nie nadawania blednych sygnatéw prowadzqcych nie powinno by¢ mniejsze niz 1 —
1,0 x 107 przy kazdym ladowaniu, dla stacji azymutu MLS, ktéra ma by¢ uzyta w operacjach kategorii I.

3.115.2.43 Prawdopodobienstwo nieutracenia nadawanego sygnatu prowadzacego bedzie wigksze niz:

a) 1 -2 x 10 w kazdym 15 sekundowym przedziale czasowym, dla stacji azymutu MLS, ktéra ma byé uzywana
w operacjach kategorii Il i 111 (odpowiada to 2000 godzin $redniego czasu pomiedzy wylaczeniami); oraz

b) 1 -2 x 10 w kazdym 30 sekundowym przedziale czasowym, dla stacji azymutu MLS, ktéra ma byé uzyta w
petnym zakresie operacji kategorii 111 (odpowiada to 4000 godzin $redniego czasu pomigdzy wytaczeniami).

3.11.5.2.4.4  Zalecenie. Prawdopodobienistwo nieutracenia wypromieniowanego sygnatu prowadzqcego powinno przekraczaé
1—4 x 108w kazdym 15 - sekundowym przedziale czasowym, dla stacji azymutu MLS, ktéra ma byé uzyta w opera-
cjach kategorii I (odpowiada to 1000 godzin sredniego czasu pomiedzy wylqczeniami).

Uwaga. Material pomocniczy dotyczqcy integralnosci i ciqglosci pracy podano w punkcie 11 dodatku G.

3.115.25 Doktadnosé sprzetu naziemnego

3.11.5.25.1 Z wyjatkiem zezwolenia na uproszczona konfiguracj¢ MLS jak w 3.11.3.4, udziat sprz¢tu naziemnego w $redni btad
kursu nie bedzie przekracza¢ wartosci btgdu = 3 m (10 ft) w punkcie odniesienia MLS.

3.115.25.2  Zalecenie. Udzial sprzetu naziemnego w CMN w punkcie odniesienia nie powinien przekracza¢ 1 m (3,3 ft), lub 0,03
stopnia, w zaleznosci cO jest mniejsze, w oparciu 0 95% prawdopodobieristwo.

Uwaga 1. Powyzsze jest bledem sprzetowym i nie obejmuje skutkow propagacji.
Uwaga 2. Wskazowki dotyczqce pomiaru tego parametru mozna znalez¢ w punkcie 2.5.2 dodatku G.
3.11.5.2.6 Lokalizacja

Uwaga 1. Nie zamierza sie ogranicza¢ instalacji MLS w przypadku, gdy niemozliwe jest posadowienie naziemnej stacji azymutu na
przedluzeniu linii centralnej drogi startowe;.

Uwaga 2. Material pomocniczy dotyczqcy stref krytycznych i wrazliwych dla anten azymutu przedstawiono w punkcie 4.3 dodatku G.

3.115.2.6.1 Standardowo, antena stacji azymutu podejscia bedzie umiejscowiona na przedtuzeniu linii centralnej drogi startowe;j,
poza jej koncem i bedzie ustawiona tak, aby ptaszczyzna pionowa zawierajaca linig¢ kursu zerowego obejmowata punkt
odniesienia azymutu MLS. Umiejscowienie anteny bedzie zgodne z Normami i Zalecanymi Metodami Postgpowania
dotyczacymi minimalnych przewyzszen nad przeszkodami, zawartymi w Zataczniku 14.

3.115.2.6.2  Antena stacji azymutu tylnego bedzie standardowo umiejscowiona na przedtuzeniu linii centralnej drogi startowej na
koncu progu, i bedzie ustawiona tak, aby ptaszczyzna pionowa zawierajaca kurs zerowy obejmowata roéwniez punkt
odniesienia azymutu tylnego.

3.115.3 Stacja elewacji

3.11.53.1 Charakterystyka wiqzki skanujqcej. Antena stacji elewacji bedzie wytwarza¢ wiazke o ksztalcie wachlarza, waska w
plaszczyznie pionowej, szeroka w plaszczyznie poziomej, ktora skanuje pionowo pomigdzy granicami sektora prowa-

dzenia proporcjonalnego.

3.115.3.1.1 Uktad wspotrzednych. Informacje o prowadzeniu w elewacji podejscia bgda nadawane we wspotrzednych stozkowych.
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3.11.5.3.1.2 Szerokos¢ wiqzki anteny. Szeroko$¢ wiazki anteny nie bedzie przekraczac 2,5 stopnia.

3.11.5.3.1.3 Ksztalt wiqzki skanujqcej. Punkty o warto$ci minus 10 dB, potozone na obwiedni wiazki, beda zobrazowane w stosunku
do linii centralnej w odlegtosci co najmniej 0,76 szerokosci wiazki, ale nie wigcej niz 0,96 szerokosci wiazki.

Uwaga. Opisany powyzej ksztalt dotyczy celowej anteny w Srodowisku wolnym od wieloSciezkowosci przy uzyciu odpowiedniego
filtra. Informacje dotyczqce ksztattu wiqzki i listkow bocznych przedstawiono w punktach 3.1 oraz 3.2 dodatku G.

3.115.3.2 Pokrycie
Uwaga. Wykresy ilustrujqce wymogi pokrycia przedstawiono na rysunku G-10A dodatku G.

3.11.5.3.2.1 Elewacja podejscia. Z wyjatkiem zezwolenia na uproszczong konfiguracj¢ MLS jak w 3.11.3.4, stacja elewacji podej-
Scia bedzie dostarczaé informacji o prowadzeniu proporcjonalnym przynajmniej w nastgpujacych przestrzeniach:

3.11.5.3.2.1.1 Rejon podejscia

a) Pokrycie boczne, wewnatrz sektora o poczatku w $rodku fazowym anteny, ktorego zakres katowy jest przynajm-
niej rowny sektorowi prowadzenia proporcjonalnego, zapewnianego przez stacj¢ azymutu podejScia na granicy
pokrycia wzdhuznego;

b) Pokrycie wzdtuzne, od anteny elewacji w kierunku podejscia na odlegto$¢ do 37 km (20 NM) od progu;

c) Pokrycie pionowe, pomiedzy:
1) dolng ptaszczyzna stozkowa o poczatku w srodku fazowym anteny elewacji, nachylona ku gorze do osiagniecia,
na granicy pokrycia wzdtuznego, wysokosci 600 m (2000 ft) nad ptaszczyzna pozioma, zawierajaca srodek fa-
Zowy anteny; oraz
2) gorna plaszczyzna stozkowa o poczatku w $rodku fazowym anteny elewacji, nachylong pod katem 7,5 stopni
nad horyzontem ku gérze na wysoko$¢ 6000 m (20000 ft).

Uwaga 1. W przypadku, gdy fizyczna charakterystyka rejonu podejscia uniemozliwia osiqgniecie standardow z a), b) oraz c¢) 1),
prowadzenie nie musi by¢ realizowane ponizej linii widzenia anten.

3.115.3.2.1.1.1  Zalecenie. Stacja elewacji podejscia powinna zapewniaé prowadzenie proporcjonalne do kqtow wigkszych niz 7,5
stopnia nad horyzontem w przypadku, gdy niezbedne jest spetnienie wymogow operacyjnych.

3.11532.1.2 Minimalny rejon pokrycia operacyjnego

a) Pokrycie boczne, wewnatrz sektora o poczatku w punkcie odniesienia MLS, + 10 stopni wzgledem linii cen-
tralnej drogi startowej;

b) Pokrycie wzdluzne, 75 m (250 ft) od punktu odniesienia, w kierunku progu, do granicy pokrycia wyznaczonej
w punkcie 3.11.5.3.2.1.1 b);

¢) Pokrycie pionowe, pomigdzy plaszczyzna gorng okreslona w punkcie 3.11.5.3.2.1.1 ¢) 2) powyzej oraz:
1) powierzchni bedacej zbiorem punktéw na wysokosci 2,5 m (8 ft) nad droga startowa; lub
2) plaszczyzny o poczatku w punkcie odniesienia, nachylonej ku gorze do osiagnigcia, na granicy pokrycia
wzdhuiznego, wysokosci powierzchni wyznaczonej w punkcie 3.11.5.3.2.1.1¢) 1).

Uwaga. Informacje na temat charakterystyki promieniowania poziomego stacji elewacji podejscia zamieszczono w punkcie 3.3 dodat-
ku G.

3.115.3.3 Monitorowanie i sterowanie

3.115.3.3.1 Z wyjatkiem zezwolenia na uproszczona konfiguracj¢ MLS, jak w 3.11.3.4, systemy monitorowania stacji elewacji
podejscia beda wstrzymywaé promieniowanie odpowiednich funkcji i wysyta¢ ostrzezenie do punktow kontroli, w
przypadku utrzymywania si¢ jednej z ponizszych sytuacji przez okres dtuzszy niz to okreslono:

a) nastapita zmiana w udziale sprzetu naziemnego w $rednim bledzie $ciezki schodzenia, powodujaca przekroczenie
przez PFE wartos$ci granicznych w punkcie odniesienia podejscia, lub na dowolnej $ciezce podejscia zgodnej z opu-
blikowanymi procedurami, wyznaczonych w punktach 3.11.4.9.6 oraz w punkcie 3.11.3.4, przez okres dluzszy niz 1
sekunda;
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b) nastapit spadek wypromieniowanej mocy ponizej wartosci niezbednej do spelnienia wymogéw wyznaczonych w
punktach 3.11.4.10.1, przez okres dtuzszy niz 1 sekunda;
C) wystapil btad w preambule transmisji DPSK, pojawiajacy si¢ wigcej niz raz, w ktorymkolwiek z 1-sekundowch okre-
SOW;
d) wystapit btad w synchronizacji TDM danej funkcji elewacji, ktory nie dopuszcza do spelnienia wymogu z punktu

3.11.4.3.2, a sytuacja trwa dtuzej niz 1 sekundg.

Uwaga. Material pomocniczy przedstawiono w punkcie 6 dodatku G.

3.11533.2

3.11.5.333

3.11.534

3.11534.1

3.11.5.3.4.2

3.11.5.34.3

3.11.534.4

Konstrukcja i dziatanie systemu monitorowania bgdzie wstrzymywac nadawanie 1 wysyla¢ ostrzezenie do wyznaczo-
nych punktow kontroli w przypadku awarii samego systemu monitorowania.

Czas, wlacznie z przerwa w nadawaniu sygnalow, w ciagu ktorego nadawane sa bledne informacje prowadzace, nie
bedzie przekraczaé warto$ci wyznaczonych w punkcie 3.11.5.3.3.1. Jakiekolwiek proby usunigcia bledu poprzez wy-
zerowanie naziemnego sprzetu, lub poprzez przetaczenie na zestaw zapasowy, beda wykonane w tym czasie. W przy-
padku, gdy btad nie zostat usunigty w ciagu dopuszczalnego okresu, nadawanie bgdzie wstrzymane. Sprzet nie bedzie
ponownie uruchamiany przed uptywem 20 sekund od momentu jego wytaczenia.

Wymagania dotyczqce integralnosci i ciqgtosci pracy dla stacji elewacji podejscia MLS

Prawdopodobiefistwo nie nadawania blednych sygnaléw prowadzacych nie bedzie mniejsze niz 1 — 0,5 x 10”° przy
kazdym ladowaniu, dla stacji elewacji podejscia MLS, ktora ma by¢ uzyta w operacjach kategorii I1'i 111.

Zalecenie. Prawdopodobienstwo nienadawania blednych sygnatow prowadzacych nie powinno by¢ mniejsze niz 1 —
1,0 x 107 przy kazdym lqdowaniu, dla stacji elewacji podejscia MLS, ktéra ma by¢ uzyta w operacjach kategorii I.

Prawdopodobiefistwo nieutracenia nadawanego sygnatu prowadzacego bedzie wigksze niz 1 — 2 x 10® w kazdym 15 -
sekundowym przedziale czasowym, dla stacji elewacji podejscia MLS, ktéra ma by¢ uzywana w operacjach kategorii
II'i III (odpowiada to 2000 godzin $redniego czasu pomigdzy wylaczeniami).

Zalecenie. Prawdopodobieristwo nieutracenia nadawanego sygnatu prowadzqcego powinno przekraczaé I — 4 x 10
w kazdym 15 - sekundowym przedziale czasowym, dla stacji elewacji podejscia MLS, ktora ma by¢ uzyta w operacjach
kategorii I (odpowiada to 1000 godzin sredniego czasu pomiedzy wylqczeniami).

Uwaga. Materiat pomocniczy dotyczqcy integralnosci i ciggtosci pracy podano w punkcie 11 dodatku G.

3.115.3.5

3.11.5351

3.11.5.35.2

Doktadnosc sprzetu naziemnego

Z wyjatkiem zezwolenia na uproszczona konfiguracj¢ MLS, jak w 3.11.3.4, udzial sprz¢tu naziemnego w sktadowej
sredniego btedu PFE $ciezki schodzenia nie bgdzie przekracza¢ warto$ci btedu rownego + 0,3 m (1 ft) w punkcie odnie-
sienia podejscia.

Zalecenie. Udzial sprzetu naziemnego w CMN, w punkcie odniesienia, nie powinien przekraczaé 0,15 m (0,5 ft), w
oparciu 0 95% prawdopodobieristwo.

Uwaga 1. Niespelnienie powyzszego zalecenia jest bledem sprzetowym i nie obejmuje skutkow propagacji.

Uwaga 2. Wskazowki dotyczqce pomiaru tego parametru mozna znalez¢ w punkcie 2.5.2 dodatku G.

3.11.5.3.6

Lokalizacja

Uwaga. Material pomocniczy dotyczqcy stref krytycznych dla anten elewacji przedstawiono w punkcie 4.2 dodatku G.

3.11536.1

3.11.5.3.6.2

3.11536.2.1

Antena stacji elewacji bedzie umiejscowiona z boku drogi startowej. Umiejscowienie anteny bedzie zgodne z Norma-
mi i Zalecanymi Metodami Post¢gpowania dotyczacymi minimalnych przewyzszen nad przeszkodami, zawartymi w
Zataczniku 14.

Antena stacji elewacji podej$cia bedzie umiejscowiona tak, aby asymptota minimalnej $ciezki schodzenia przecinata
si¢ z progiem w punkcie odniesienia podej$cia MLS.

Zalecenie. Minimalnym kqtem sciezki schodzenia sq 3 stopnie i nie powinien on przekraczac 3 stopni za wyjqtkiem
sytuacji, w ktorych niewykonalne sq alternatywne sposoby spetnienia wymogow dotyczqcych minimalnych przewyzszen

nad przeszkodami.
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Uwaga. Wybor minimalnej Sciezki schodzenia, wigkszej niz 3 stopnie, powinien by¢ podyktowany bardziej czynnikami operacyjnymi
niz technicznymi.

3.11.5.3.6.2.2 Zalecenie. Antena stacji elewacji podejscia powinna byé¢ tak ulokowana, aby wysokosé punktu, ktéry odpowiada
zdekodowanemu sygnatowi prowadzenia wg minimalnej Sciezki schodzenia nad progiem, nie przekraczata 18 m (60 fi).

Uwaga. Odsuniecie anteny elewacji od linii centralnej drogi startowej spowoduje, ze prowadzenie wg elewacji minimalnej Sciezki
schodzenia bedzie nad punktem odniesienia podejscia.

3.11.5.3.6.3 Zalecenie. W przypadku, gdy ILS i MLS obstugujq rownoczesnie te samq droge startowq, punkt odniesienia ILS i punkt
odniesienia podejscia MLS powinny zbiega¢ si¢ wewnqtrz obszaru o tolerancji wynoszqcej 1 m (3 ft).

Uwaga 1. Powyzsze zalecenie powinno dotyczy¢ jedynie przypadku, gdy punkt odniesienia ILS speinia parametry wysokosci, wyzna-
czone w punktach 3.1.5.1.4 i 3.1.5.1.5 powyzej.

Uwaga 2. Informacje dotyczqce posadowienia MLS/ILS przedstawiono w punkcie 4.1 dodatku G.
3.11.5.4  Pokrycie danymi i monitorowanie
Uwaga 1. Material pomocniczy dotyczqcy stosowania danych przedstawiono w punkcie 2.7 dodatku G.

Uwaga 2. Zasadnicze dane sq danymi podstawowymi a zasadnicze dane dodatkowe sq nadawane w stowach danych dodatkowych Al,
A2, A3 oraz A4.

3.1154.1 Dane podstawowe
3.11.5.4.1.1 Stowa danych podstawowych 1, 2, 3, 4, oraz 6 b¢da nadawane w calym sektorze pokrycia azymutu podejscia.
Uwaga. Skiad stéw danych podstawowych podano w tabeli A-7 dodatku A.

3.11.54.1.2 W przypadku, gdy zapewniona jest funkcja azymutu tylnego, stowa danych podstawowych 4, 5 oraz 6 bgda nadawane
w calym sektorze azymutu podejscia i azymutu tylnego.

311542 Dane dodatkowe
3.11.5.4.2.1 Stowa danych dodatkowych A1, A2 oraz A3 beda nadawane w catym sektorze azymutu podejscia.

3.11.54.22 W przypadku gdy zapewniona jest funkcja azymutu tylnego, stowa danych dodatkowych A3 i A4 beda nadawane w
catym sektorze azymutu podejscia i azymutu tylnego.

Uwaga. Stowa danych dodatkowych B42 i B43 nadawane sq odpowiednio w miejsce stow Al i A4, w celu wspierania zastosowan
wymagajqcych obrotu anteny azymutu poza zasieg ustalony przy stowach Al i A4.

3.11.5.4.2.3 Tam gdzie zapewniono, stowa danych dodatkowych B begda nadawane w catym sektorze azymutu podejécia, z wyjat-
kiem stéw tworzacych baze danych procedury azymutu tylnego, ktore beda nadawane w catym obszarze pokrycia
azymutu tylnego

3.11.5.424 Zalecenie. Gdy zapewniona jest funkcja azymutu tylnego, bedq nadawane odpowiednie stowa danych dodatkowych B.

Uwaga. Skiad stow danych dodatkowych przedstawiono w tabelach A-10, A-12 oraz A-15 dodatku A.

311533 Monitorowanie i sterowanie

3.11.5.43.1 System monitorowania bgdzie dostarczac ostrzezenie do wyznaczonego punktu kontroli w przypadku, gdy wypromie-
niowana moc jest nizsza niz moc niezbgdna dla spelnienia wymogu DPSK, okreslonego w punkcie 3.11.4.10.1 powy-
zej.

3.115432 W przypadku gdy blad wykryty w danych podstawowych nadawanych do obszaru pokrycia azymutu podejscia poja-
wia si¢ przynajmniej w dwdch kolejnych probkach, nadawanie danych oraz funkcje azymutu podejscia i elewacji beda
wstrzymane.

3.11.543.3 W przypadku, gdy btad wykryty w danych podstawowych nadawanych w obszarze pokrycia azymutu tylnego pojawia

si¢ przynajmniej w dwoch kolejnych probkach, nadawanie danych oraz funkcja azymutu tylnego bgda wstrzymane.
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3.11.55 Radioodlegtosciomierz
3.11.55.1 Informacje DME beda zapewnione przynajmniej na catym obszarze pokrycia, w ktorym dostgpne jest prowadzenie w

azymucie podej$cia i azymucie tylnym.

3.1155.2 Zalecenie. Zaleca sie, aby informacje DME byly dostarczane w calym azymucie 360°, jesli wymagajq tego wzgledy
operacyjne.

Uwaga. Posadowienie radioodlegtosciomierza DME uzaleznione jest od diugosci drogi startowej, jego profilu oraz uksztattowania
terenu. Wskazowki dotyczqce posadowienia radioodlegtosciomierza DME podane sq w punkcie 7.1.6 dodatku C oraz w punkcie 5
dodatku G.

3.11.6 Charakterystyka sprzetu poktadowego
3.116.1 Funkcje kqta i danych
3.116.1.1 Doktadnos¢

3.11.6.1.1.1 W przypadku, gdy gestos¢ mocy sygnatlu DPSK oraz wiazki skanujacej osiagnie warto$¢ minimalna, okreslong
w punkcie 3.11.4.10.1 powyzej, sprz¢t poktadowy bedzie zdolny do odebrania sygnatu, a jakikolwiek zdekodowany
sygnat kata powinien posiada¢ CMN nie przekraczajace 0,1 stopnia, z wyjatkiem ze CMN funkcji prowadzenia
w azymucie tylnym nie powinna przekraczaé 0,2 stopnia.

Uwaga 1. Zamiarem jest, aby stowa danych podstawowych oraz dodatkowych, zawierajacych informacje istotne dla danej operacji,
byly zakodowane w okresie czasu i z integralnosciq odpowiedniq dla zamierzonej operacji.

Uwaga 2. Informacje dotyczqce pozyskiwania i zatwierdzania prowadzenia kaqtowego oraz funkcji danych podano w punkcie 7.3
Dodatku G.

3.11.6.1.1.2 W przypadku, gdy gestos¢ mocy nadawanego sygnatu jest w miar¢ wysoka, aby spowodowaé znaczny udzial szumu
odbiornika poktadowego, sprzet poktadowy nie bedzie obniza¢ doktadnosci jakiegokolwiek zdekodowanego sygnatu
prowadzenia katowego o warto$¢ wigksza niz + 0,017 stopnia (PFE) i + 0,015 stopnia (azymut) oraz 0,01 stopnia (ele-
wacja) CMN.

3.11.6.1.1.3 W celu osiagnigcia doktadnego prowadzenia do wysokosci 2,5 m (8 ft) nad powierzchnia drogi startowej, sprz¢t pokta-
dowy bedzie wytwarza¢ CMN ponizej 0,04 stopnia, przy gestosci mocy okreslonej w punkcie 3.11.4.10.2 b) powyze;.

3.11.6.1.2 Zasieg dynamiczny

3.11.6.1.2.1 Sprzet poktadowy bedzie posiada¢ zdolno$¢ wykrywania sygnatu, a osiagi z punktu 3.11.6.1.1.2 powyzej beda spetnio-
ne, gdy gestos¢ mocy jakiegokolwiek wypromieniowanego sygnatu, bedzie miesci¢ si¢ pomigdzy warto$cia minimalna
z punktu 3.11.4.10.1 i wartocia maksymalna wynoszaca minus 14,5 dBW/m?.

3.11.6.1.2.2  Osiagi odbiornika nie beda obniza¢ si¢ ponizej wyznaczonych wartoéci granicznych, w przypadku gdy pomigdzy ge-
stosciami mocy sygnatéow pojedynczych funkcji pojawia si¢ maksymalne réznice poziomow z punktu 3.11.6.1.2.1 po-
wyzej.

3.11.6.1.3 Charakterystyka filtra wyjsciowego danych kqtowych odbiornika

3.11.6.1.3.1 Dla sinusoidalnych czgstotliwosci wejsciowych, filtry wyjsciowe odbiornika nie beda wywolywa¢ zmian amplitudy lub
opoznien fazowych w danych katowych, ktore przekraczaja o ponad 20% warto$ci osiagnigte przy uzyciu jednobiegu-
nowego filtra dolnoprzepustowego o czgstotliwosci naroznej wynoszacej 10 rad/s.

Uwaga. Sygnaly wyjsciowe odbiornika przeznaczone wylqcznie do obstugi wskaznikow wizualnych mogq korzystac z dodatkowego
filtrowania. Dodatkowe informacje dotyczqce filtrowania danych wyjsciowych podano w punkcie 7.4.2 dodatku G.

3.11.6.1.4 Sygnaly zaktocajqce sqsiedniego kanatu. Osiagi odbiornika okreslone w punkcie 3.11.6 bgda uzyskane wowczas, gdy
stosunek sygnatu pozadanego do szumu pochodzacego od sygnatu sasiedniego kanatu w obszarze 150 kHz od czgstotliwo-
Sci sygnatu pozadanego jest rowny badz wigkszy od warto$ci SNR przedstawionych:

a) wtabeli X1, kiedy gesto$¢ mocy stacji nadajacej sygnat pozadany jest rowna badz wigksza od wartosci wyspecyfikowanych
w tabeli Y, lub

b) wtabeli X2, kiedy ggsto$¢ mocy stacji nadajacej sygnat pozadany jest pomigdzy warto$ciami minimalnymi wyspecyfikowa-
nymi w 3.11.4.10.1 i warto$ciami wyspecyfikowanymi w tabeli Y.

3-78 19/11/09
Zalacznik 10 -Tom | Nr 84



Dziennik Urzedowy Urzedu Lotnictwa Cywilnego -99 - Poz. 127
Zatqcznik 10 — Lgcznosé lotnicza Tom |
Tabela Y
Szeroko$¢ wiazki (Uwaga 2)
Funkcja 1° 2°
Azymut podejscia -69,8 dBW/m? -63,8 dBW/m? -60,2 dBW/m?
Azymut szybkiego podejscia -74,6 dBW/m? -69,5 dBW/m? -65 dBW/m?
Elewacja podejécia -71 dBW/m? -65 dBW/m?
Azymut tylny N/D N/D
Tabela X1
SNR (Uwaga 1)
Szerokos$¢ wiazki (Uwaga 2)
Funkcja Dane 1° 2° 3°
Azymut podejscia 5dB  247dB  37dB 433dB
Azymut szybkiego podejscia 5dB 19,9dB 26 dB 29,5dB
Elewacja podejscia 5dB 23,5dB 29,5dB N/D
Azymut tylny (Uwaga 4) 5dB 5,2dB 11,2 dB 14,8 dB
Tabela X2
SNR (Uwaga 1)
Szerokos¢ wiazki (Uwaga 2)
Funkcja Dane 1° 2° 3¢
Azymut podejscia 5dB 8,2dB 14,3 dB 17,8dB
Azymut szybkiego podejscia 5dB 3,5dB 9,5dB 13dB
Elewacja podejscia 5dB 3,5dB 9,5dB N/D
Azymut tylny (Uwaga 4) 5dB 5,2dB 11,2dB 14,8 dB

Uwaga 1. Kiedy gestosé transmitowanego sygnatu pozqdanego jest wystarczajqco duza, by ograniczyé wplyw szumu wilasnego od-
biornika, to wplyw CMN na azymut podejscia i elewacji (ale nie na azymut tylny) powinna by¢ taka, jak okreslono w 3.11.6.1.1. Po-
winna by¢ rowniez zredukowana w poréwnaniu do wptywu CMN, w sytuacyi, kiedy gestos¢ transmitowanego sygnatu pozadanego jest
na minimalnym poziomie okreslonym w 3.11.4.10.1, gdy minimalne wartosci SNR sq przekroczone.

Uwaga 2. Zaleznos¢ pomiedzy kolejnymi punktami okreslonymi przez szerokos¢ wiqzki jest liniowa.

Uwaga 3. Wartosci SNR bedq zachowane poprzez zastosowanie kryteriow separacji czestotliwosci zgodnie z zapisami 9.3 dodatku G.

Uwaga 4. Poniewaz nie ma réznicy w doktadnosci prowadzenia w sytuacji, kiedy szum wtasny odbiornika mozna poming¢, dla azymu-

tu tylnego stosowane sq takie same wartosci SNR.
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Tabela A. Kat DME/MLS, parowanie oraz przypisywanie kanalow DME/ILS/MLS i DME/VOR.

i Parametry DME
Pary kanaléw Zapytanie Odpowiedz
Kody impulséw
Numer Czestotliwos¢ | Czestotliwosé | Numer Czestotliwosé Tryb DME/P Czestotliwosé Kody
kanalu VHF kata MLS kanalu MHZ DME/N Podejscie | Podejscie MHz impulséw
DME MHz MHz MLS us poczatkowe : Kkoncowe ps
us us
*1X - - 1025 12 - - 962 12
**1Y - - 1025 36 - - 1088 30
*2X - - 1026 12 - - 963 12
**2Y - - 1026 36 - - 1089 30
*3X - - 1027 12 - - 964 12
**3Y - - 1027 36 - - 1090 30
*4X - - 1028 12 - - 965 12
**LY - - 1028 36 - - 1091 30
*5X - - 1029 12 - - 966 12
**5Y - - 1029 36 - - 1092 30
*6X - - 1030 12 - - 967 12
**6Y - - 1030 36 - - 1093 30
*TX - - 1031 12 - - 968 12
**TY - - 1031 36 - - 1094 30
*8X - - 1032 12 - - 969 12
**8Y - - 1032 36 - - 1095 30
*9X - - 1033 12 - - 970 12
**QY - - 1033 36 - - 1096 30
*10X - - 1034 12 - - 971 12
**10Y - - 1034 36 - - 1097 30
*11X - - 1035 12 - - 972 12
**11Y - - 1035 36 - - 1098 30
*12X - - 1036 12 - - 973 12
**12Y - - 1036 36 - - 1099 30
*13X - - 1037 12 - - 974 12
**13Y - - 1037 36 - - 1100 36
*14X - - 1038 12 - - 975 12
**14Y - - 1038 36 - - 1101 36
*15X - - 1039 12 - - 976 12
**15Y - - 1039 36 - - 1102 36
*16X - - 1040 12 - - 977 12
**16Y - - 1040 36 - - 1103 36
NMTX 108,00 - - 1041 12 - - 978 12
17Y 108,05 5043,0 540 1041 36 36 42 1104 30
177 - 5043,3 541 1041 - 21 27 1104 15
18X 108,10 5031,0 500 1042 12 12 18 979 12
18W - 5031,3 501 1042 - 24 30 979 24
18Y 108,15 5043,6 542 1042 36 36 42 1105 30
187 - 5043,9 543 1042 - 21 27 1105 15
19X 108,20 - - 1043 12 - - 980 12
19Y 108,25 5044,2 544 1043 36 36 42 1106 30
197 - 5044,5 545 1043 - 21 27 1106 15
20X 108,30 5031,6 502 1044 12 12 18 981 12
20w - 5031,9 503 1044 - 24 30 981 24
20Y 108,35 5044,8 546 1044 36 36 42 1107 30
20Z - 5045,1 547 1044 - 21 27 1107 15
21X 108,40 - - 1045 12 - - 982 12
21Y 108,45 5045,4 548 1045 36 36 42 1108 30
217 - 5045,7 549 1045 - 21 27 1108 15
22X 108,50 5032,2 504 1046 12 12 18 983 12
22W - 5032,5 505 1046 - 24 30 983 24
22Y 108,55 5046,0 550 1046 36 36 42 1109 30
227 - 5046,3 551 1046 - 21 27 1109 15
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i Parametry DME
Pary kanaléw Zapytanie Odpowiedz
Kody impulséw
Numer Czestotliwos¢ | Czestotliwosé | Numer Czestotliwosé Tryb DME/P Crestotliwosé | . Kody
kanalu VHF kata MLS kanalu MHZ DME/N Podejscie | Podejscie MHz impulséw
DME MHz MHz MLS us poczatkowe . Kkoncowe us
us ns

23X 108,60 - - 1047 12 - - 984 12

23Y 108,65 5046,6 552 1047 36 36 42 1110 30
237 - 5046,9 553 1047 - 21 27 1110 15
24X 108,70 5032,8 506 1048 12 12 18 985 12
24W - 5033,1 507 1048 - 24 30 985 24
24Y 108,75 5047,2 554 1048 36 36 42 1111 15
247 - 5047,5 555 1048 - 21 27 1111 15
25X 108,80 - - 1049 12 - - 986 12
25Y 108,85 5047,8 556 1049 36 36 42 1112 30
257 - 5048,1 557 1049 - 21 27 1112 15
26X 108,90 5033,4 508 1050 12 12 18 987 12
26W - 5033,7 509 1050 - 24 30 987 24
26Y 108,95 5048,4 558 1050 36 36 42 1113 30
26Z - 5048,7 559 1050 - 21 27 1113 15
27X 109,00 - - 1051 12 - - 988 12
27Y 109,05 5049,0 560 1051 36 36 42 1114 30
2772 - 5049,3 561 1051 - 21 27 1114 15
28X 109,10 5034,0 510 1052 12 12 18 989 12
28W - 5034,3 511 1052 - 24 30 989 24
28Y 109,15 5049,6 562 1052 36 36 42 1115 30
2872 - 5049,9 563 1152 - 21 27 1115 15
29X 109,20 - - 1053 12 - - 990 12
29Y 109,25 5050,2 564 1053 36 36 42 1116 30
297 - 5050,5 565 1053 - 21 27 1116 15
30X 109,30 5034,6 512 1054 12 12 18 991 12
30W - 5034,9 513 1054 - 24 30 991 24
30Y 109,35 5050,8 566 1054 36 36 42 1117 30
30Z - 5051,1 567 1054 - 21 27 1117 15
31X 109,40 - - 1055 12 - - 992 12
31Y 109,45 5051,4 568 1055 36 36 42 1118 30
31Z - 5051,7 569 1055 - 21 27 1118 15
32X 109,50 5035,2 514 1056 12 12 18 993 12
32W - 5035,5 515 1056 - 24 30 993 24
32Y 109,55 5052,0 570 1056 36 36 42 1119 30
3272 - 5052,3 571 1056 - 21 27 1119 15
33X 109,60 - - 1057 12 - - 994 12
33Y 109,65 5052,6 572 1057 36 36 42 1120 30
33Z - 5052,9 573 1057 - 21 27 1120 15
34X 109,70 5035,8 516 1058 12 12 18 995 12
34W - 5036,1 517 1058 - 24 30 995 24
34Y 109,75 5053,2 574 1058 36 36 42 1121 30
347 - 5053,5 575 1058 - 21 27 1121 15
35X 109,8 - - 1059 12 - - 996 12
35Y 109,85 5053,8 576 1059 36 36 42 1122 30
35Z - 5054,1 577 1059 - 21 27 1122 15
36X 109,90 5036,4 518 1060 12 12 18 997 12
36W - 5036,7 519 1060 - 24 30 997 24
36Y 109,95 5054,4 578 1060 36 36 42 1123 30
36Z - 5054,7 579 1060 - 21 27 1123 15
37X 110,00 - - 1061 12 - - 998 12
37Y 110,05 5055,0 580 1061 36 36 42 1124 24
37Z - 5055,3 581 1061 - 21 27 1124 30
38X 110,10 5037,0 520 1062 12 12 18 999 12
38W - 5037,3 521 1062 - 24 30 999 24
38Y 110,15 5055,6 582 1062 36 36 42 1125 30
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i Parametry DME
Pary kanaléw Zapytanie Odpowiedz
Kody impulséw
Numer Czestotliwos¢ | Czestotliwosé | Numer Czestotliwosé Tryb DME/P Crestotliwosé | . Kody
kanalu VHF kata MLS kanalu MHZ DME/N Podejscie | Podejscie MHz impulséw
DME MHz MHz MLS us poczatkowe . Kkoncowe us
us ns
287 - 5055,9 583 1062 - 21 27 1125 15
39X 110,20 - - 1063 12 - - 1000 12
39Y 110,25 5056,2 584 1063 36 36 42 1126 30
397 - 5056,5 585 1063 - 21 27 1126 15
40X 110,30 5037,6 522 1064 12 12 18 1001 12
40W - 5037,9 523 1064 - 24 30 1001 24
40Y 110,35 5056,8 586 1064 36 36 42 1127 30
40Z - 5057,1 587 1064 - 21 27 1127 15
41X 110,40 - - 1065 12 - - 1002 12
41Y 110,45 5057,4 588 1065 36 36 42 1128 30
417 - 5057,7 589 1065 - 21 27 1128 15
42X 110,50 5038,2 524 1066 12 12 18 1003 12
42W - 5038,5 525 1066 - 24 30 1003 24
42Y 110,55 5058,0 590 1066 36 36 42 1129 30
427 - 5858,3 591 1066 - 21 27 1129 15
43X 110,60 - - 1067 12 - - 1004 12
43Y 110,65 5058,6 592 1067 36 36 42 1130 30
437 - 5058,9 593 1067 - 21 27 1130 15
44X 110,70 5038,8 526 1068 12 12 18 1005 12
44W - 5039,1 527 1068 - 24 30 1005 24
44Y 110,75 5059,2 594 1068 36 36 42 1131 30
447 - 5059,5 595 1068 - 21 27 1131 15
45X 110,80 - - 1069 12 - - 1006 12
45Y 110,85 5059,8 596 1069 36 36 42 1132 30
457 - 5060,1 597 1069 - 21 27 1132 15
46X 110,90 5039,4 528 1070 12 12 18 1007 12
46W - 5039,7 529 1070 - 24 30 1007 24
46Y 110,95 5060,4 598 1070 36 36 42 1133 30
467 - 5060,7 599 1070 - 21 27 1133 15
47X 111,00 - - 1071 12 - - 1008 12
47Y 111,05 5061,0 600 1071 36 36 42 1134 30
4772 - 5061,3 601 1071 - 21 27 1134 15
48X 111,10 5040,0 530 1072 12 12 18 1009 12
48W - 5040,3 531 1072 - 24 30 1009 24
48Y 111,15 5061,6 602 1072 36 36 42 1135 30
487 - 5061,9 603 1072 - 21 27 1135 15
49X 111,20 - - 1073 12 - - 1010 12
49Y 111,25 5062,2 604 1073 36 36 42 1136 30
497 - 5062,5 605 1073 - 21 27 1136 15
50X 111,30 5040,6 532 1074 12 12 18 1011 12
50W - 5040,9 533 1074 - 24 30 1011 24
50Y 111,35 5062,8 606 1074 36 36 42 1137 30
50Z - 5063,1 607 1074 - 21 27 1137 15
51X 111,40 - - 1075 12 - - 1012 12
51Y 111,45 5063,4 608 1075 36 36 42 1138 30
517 - 5063,7 609 1075 - 21 27 1138 15
52X 111,50 5041,2 534 1076 12 12 18 1013 12
52W - 5041,5 535 1076 - 24 30 1013 24
52Y 111,55 5064,0 610 1076 36 36 42 1139 30
527 - 5064,3 611 1076 - 21 27 1139 15
53X 111,60 - - 1077 12 - - 1014 12
53Y 111,65 5064,6 612 1077 36 36 42 1140 30
537 - 5064,9 613 1077 - 21 27 1140 15
54X 111,70 5041,8 536 1078 12 12 18 1015 12
54W - 5042,1 537 1078 - 24 30 1015 24
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i Parametry DME
Pary kanaléw Zapytanie Odpowiedz
Kody impulséw
Numer Czestotliwos¢ | Czestotliwosé | Numer Czestotliwosé Tryb DME/P Czestotliwosé Kody
kanalu VHF kata MLS kanalu MHZ DME/N Podejscie | Podejscie MHz impulséw
DME MHz MHz MLS us poczatkowe . Kkoncowe us
us ns
54Y 111,75 5065,2 614 1078 36 36 42 1141 30
547 - 5065,5 615 1078 - 21 27 1141 15
55X 111,80 - - 1079 12 - - 1016 12
55Y 111,85 5065,8 616 1079 36 36 42 1142 30
557 - 5066,1 617 1079 - 21 27 1142 15
56X 111,90 50424 538 1080 12 12 18 1017 12
56W - 5042,7 539 1080 - 24 30 1017 24
56Y 111,95 5066,4 618 1080 36 36 42 1143 30
56Z - 5066,7 619 1080 - 21 27 1143 15
57X 112,00 - - 1081 12 - - 1018 12
57Y 112,05 - - 1081 36 - - 1144 30
58X 112,10 - - 1082 12 - - 1019 12
58Y 112,15 - - 1082 36 - - 1145 30
59X 112,20 - - 1083 12 - - 1020 12
59Y 112,25 - - 1083 36 - - 1146 30
**60X - - - 1084 12 - - 1021 12
**60Y - - - 1084 36 - - 1147 30
**61X - - - 1085 12 - - 1022 12
**61Y - - - 1085 36 - - 1148 30
**62X - - - 1086 12 - - 1023 12
**62Y - - - 1086 36 - - 1149 30
**63X - - - 1087 12 - - 1024 12
**63Y - - - 1087 36 - - 1150 30
**64X - - - 1088 12 - - 1151 12
**64Y - - - 1088 36 - - 1025 30
**65X - - - 1089 12 - - 1152 12
**65Y - - - 1089 36 - - 1026 30
**66X - - - 1090 12 - - 1153 12
**66Y - - - 1090 36 - - 1027 30
**67X - - - 1091 12 - - 1154 12
**6TY - - - 1091 36 - - 1028 30
**68X - - - 1092 12 - - 1155 12
**68Y - - - 1092 36 - - 1029 30
**69X - - - 1093 12 - - 1156 12
**69Y - - - 1093 36 - - 1030 30
70X 112,30 - - 1094 12 - - 1157 12
**70Y 1120,35 - - 1094 36 - - 1031 30
71X 112,40 - - 1095 12 - - 1158 12
**TLY 112,45 - - 1095 36 - - 1032 30
72X 112,50 - - 1096 12 - - 1159 12
**72Y 112,55 - - 1096 36 - - 1033 30
73X 112,60 - - 1097 12 - - 1160 12
**73Y 112,65 - - 1097 36 - - 1034 30
74X 112,75 - - 1098 12 - - 1161 12
**TAY 112,75 - - 1098 36 - - 1035 30
75X 112,80 - - 1099 12 - - 1162 12
**T5Y 112,85 - - 1099 36 - - 1036 30
76X 112,90 - - 1100 12 - - 1163 12
**76Y 112,95 - - 1100 36 - - 1037 30
77X 113,00 - - 1101 12 - - 1164 12
**TTY 113,05 - - 1101 36 - - 1038 30
78X 113,10 - - 1102 12 - - 1165 12
**78Y 113,15 - - 1102 36 - - 1039 30
79X 113,20 - - 1103 12 - - 1166 12
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i Parametry DME
Pary kanaléw Zapytanie Odpowiedz
Kody impulséw
Numer Czestotliwos¢ | Czestotliwosé | Numer Czestotliwosé Tryb DME/P Czestotliwosé Kody
kanalu VHF kata MLS kanalu MHZ DME/N Podejscie | Podejscie MHz impulséw
DME MHz MHz MLS us poczatkowe . Kkoncowe us
us ns
**79Y 113,25 - - 1103 36 - - 1040 30
80X 113,30 - - 1104 12 - - 1167 12
80Y 113,35 5067,0 620 1104 36 36 42 1041 30
80Z - 5067,3 621 1104 - 21 27 1041 15
81X 113,40 - - 1105 12 - - 1168 12
81Y 113,45 5067,6 622 1105 36 36 42 1042 30
817 - 5067,9 623 1105 - 21 27 1042 15
82X 113,50 - - 1106 12 - - 1169 12
82Y 113,55 5068,2 624 1106 36 36 42 1043 30
827 - 5068,5 625 1106 - 21 27 1043 15
83X 113,60 - - 1107 12 - - 1170 12
83Y 113,65 5068,8 626 1107 36 36 42 1044 30
83Z - 5069,1 627 1107 - 21 27 1044 15
84X 113,70 - - 1108 12 - - 1171 12
84y 113,75 5069,4 628 1108 36 36 42 1045 30
847 - 5069,7 629 1108 - 21 27 1045 15
85X 113,80 - - 1109 12 - - 1172 12
85Y 113,85 5070,0 630 1109 36 36 42 1046 30
857 - 5070,3 631 1109 - 21 27 1146 15
86X 113,90 - - 1110 12 - - 1173 12
86Y 113,95 5070,6 632 1110 36 36 42 1047 30
86Z - 5070,9 633 1110 - 21 27 1047 15
87X 114,00 - - 1111 12 - - 1174 12
87Y 114,05 5071,2 634 1111 36 36 42 1048 30
87Z - 5071,5 635 1111 - 21 27 1048 15
88X 114,10 - - 1112 12 - - 1175 12
88Y 114,15 5071,8 636 1112 36 36 42 1049 30
887 - 5072,1 637 1112 - 21 27 1049 15
89X 114,20 - - 1113 12 - - 1076 12
89Y 114,25 5072,4 638 1113 36 36 42 1050 30
897 - 5072,7 639 1113 - 21 27 1050 15
90X 114,30 - - 1114 12 - - 1177 12
90y 114,35 5073,0 640 1114 36 36 42 1051 30
90Z - 5073,3 641 1114 - 21 27 1051 15
91X 114,40 - - 1115 12 - - 1178 12
91Y 114,45 5073,6 642 1115 36 36 42 1052 30
917 - 5073,9 643 1115 - 21 27 1052 15
92X 114,50 - - 1116 12 - - 1079 12
92Y 114,55 5074,2 644 1116 36 36 42 1053 30
927 - 5074,5 645 1116 - 21 27 1053 15
93X 114,60 - - 1117 12 - - 1180 12
93y 114,65 5074,8 646 1117 36 36 42 1054 30
93z - 5075,1 647 1117 - 21 27 1054 15
94X 114,70 - - 1118 125 - - 1181 12
94Y 114,75 5075,4 648 1118 36 36 42 1055 30
947 - 5075,7 649 1118 - 21 27 1055 15
95X 114,80 - - 1119 12 - - 1182 12
95Y 114,85 5076,0 650 1119 36 36 42 1056 30
957 - 5076,3 651 1119 - 21 27 1056 15
96X 114,90 - - 1120 12 - - 1183 12
96Y 114,95 5076,6 652 1120 36 36 42 1057 30
96Z - 5076,9 653 1120 - 21 27 1057 15
97X 115,00 - - 1121 12 - - 1184 12
97Y 115,05 5077,2 654 1121 36 36 42 1058 30
3-84
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i Parametry DME
Pary kanaléw Zapytanie Odpowiedz
Kody impulséw
Numer Czestotliwos¢ | Czestotliwosé | Numer Czestotliwosé Tryb DME/P Crestotliwosé | . Kody
kanalu VHF kata MLS kanalu MHZ DME/N Podejscie | Podejscie MHz impulséw
DME MHz MHz MLS us poczatkowe . Kkoncowe us
us ns
977 - 5077,5 655 1121 - 21 27 1058 15
98X 115,10 - - 1122 12 - - 1185 12
98Y 115,15 5077,8 656 1122 36 36 42 1059 30
987 - 5078,1 657 1122 - 21 27 1059 15
99X 115,20 - - 1123 12 - - 1186 12
99Y 115,25 5078,4 658 1123 36 36 42 1060 30
997 - 5078,7 659 1123 - 21 27 1060 15
100X 115,30 - - 1124 12 - - 1187 12
100Y 115,35 5079,0 660 1124 36 36 42 1061 30
100Z - 5079,3 661 1124 - 21 27 1061 15
101X 115,40 - - 1125 12 - - 1188 12
101Y 115,45 5079,6 662 1125 36 36 41 1062 30
1017 - 5079,9 663 1125 - 21 27 1062 15
102X 115,50 - - 1126 12 - - 1189 12
102Y 115,55 5080,2 664 1126 36 36 42 1063 30
102Z - 5080,5 665 1126 - 21 27 1063 15
103X 115,60 - - 1127 12 - - 1190 12
103Y 115,65 5080,8 666 1127 36 36 42 1064 30
103z - 5081,1 667 1127 - 21 27 1064 15
104X 115,70 - - 1128 12 - - 1191 12
104Y 115,75 5081,4 668 1128 36 36 42 1065 30
104Z - 5081,7 669 1128 - 21 27 1065 15
105X 115,80 - - 1129 12 - - 1192 12
105Y 115,85 5082,0 670 1129 36 36 42 1066 30
105Z - 5082,3 671 1129 - 21 27 1066 15
106X 115,90 - - 1130 12 - - 1193 12
106Y 115,95 5082,6 672 1130 36 36 42 1067 30
106Z - 5082,9 673 1130 - 21 27 1067 15
107X 115,90 - - 1131 12 - - 1194 12
107Y 116,05 5083,2 674 1131 36 36 42 1068 30
107Z - 5083,5 675 1131 - 21 27 1068 15
108X 116,10 - - 1132 12 - - 1195 12
108Y 116,15 5083,8 676 1132 - 36 42 1069 30
108z - 5084,1 677 1132 - 21 27 1069 15
109X 116,20 - - 1133 12 - - 1196 12
109Y 116,25 5084,4 678 1133 36 36 42 1070 30
1097 - 5084,7 679 1133 21 21 27 1070 15
110X 116,30 - - 1134 12 - - 1197 12
110Y 116,35 8085,0 680 1134 36 36 42 1071 30
110Z - 5085,3 681 1134 - 21 27 1071 15
111X 116,40 - - 1135 12 - - 1198 12
111Y 116,45 5085,6 682 1135 36 36 42 1072 30
1117 - 5085,9 683 1135 - 21 27 1072 15
112X 116,50 - - 1136 12 - - 1199 12
112Y 116,55 5086,2 684 1136 36 36 42 1073 30
1127 - 5086,5 685 1136 - 21 27 1073 15
113X 116,60 - - 1137 12 - - 1200 12
113Y 116,65 5086,8 686 1137 36 36 42 1074 30
1137 - 5087,1 687 1137 - 21 27 1074 15
114X 116,70 - - 1138 12 - - 1201 12
114Y 116,75 5087,4 688 1138 36 36 42 1075 30
1147 - 5087,7 689 1138 - 21 27 1075 15
115X 116,80 - - 1139 12 - - 1202 12
115Y 116,85 5088,0 690 1139 36 36 42 1076 30
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i Parametry DME
Pary kanaléw Zapytanie Odpowiedz
Kody impulséw
Numer Czestotliwos¢ | Czestotliwosé | Numer Czestotliwosé Tryb DME/P Crestotliwosé | . Kody
kanalu VHF kata MLS kanalu MHZ DME/N Podejscie | Podejscie MHz impulséw
DME MHz MHz MLS us poczatkowe . Kkoncowe us
us ns

1157 - 5088,3 691 1139 - 21 27 1076 15
116X 116,90 - - 1140 12 - - 1203 12
116Y 116,95 5088,6 692 1140 36 36 42 1077 30
116Z - 5088,9 693 1140 - 21 27 1077 15
117X 117,00 - - 1141 12 - - 1204 12
117Y 117,05 5089,2 694 1141 36 36 42 1078 30
117Z - 5089,5 695 1141 - 21 27 1078 15
118X 117,10 - - 1142 12 - - 1205 12
118Y 117,15 5089,8 696 1142 36 36 42 1079 30
1187 - 5090,1 697 1142 - 21 27 1079 15
119X 117,20 - - 1143 12 - - 1206 12
119Y 117,25 5090,4 698 1143 36 36 42 1080 30
1197 - 5090,7 699 1143 - 21 27 1080 15
120X 117,30 - - 1144 12 - - 1207 12
120Y 117,35 - - 1144 36 - - 1081 30
121X 117,40 - - 1145 12 - - 1208 12
121Y 117,45 - - 1145 36 - - 1082 30
122X 117,50 - - 1146 12 - - 1209 12
122Y 117,55 - - 1146 36 - - 1083 30
123X 117,60 - - 1147 12 - - 1210 12
123Y 117,65 - - 1147 36 - - 1084 30
124X 117,70 - - 1148 12 - - 1211 12
**124Y 117,75 - - 1148 36 - - 1085 30
125X 117,80 - - 1149 12 - - 1212 12
**125Y 117,85 - - 1149 36 - - 1086 30
126X 117,90 - - 1150 12 - - 1213 12
**126Y 117,95 - - 1150 36 - - 1087 30

Kanatly zarezerwowane wytacznie do przydziatu krajowego.
**  Kanaly moga by¢ wykorzystane do przydziatéw krajowych jako pomocnicze.
Glownym celem rezerwacji tych kanatow jest zabezpieczenie systemu radaru wtérnego (SSR).
v Nie jest planowany przydziat czgstotliwosci 108,0 MHz dla stuzby ILS. Wspotpracujacy kanat operacyjny DME nr 17X moze by¢

przydzielony do uzycia w sytuacji awaryjnej. Czgstotliwos¢ odpowiedzi kanatu 17X (tzn. 978 MHz) jest rowniez wykorzystywana do
pracy urzadzenia Uniwersal Access Transceiver (UAT). Normy i Zalecane Metody Postepowania dla UAT znajduja si¢ w Zataczniku
10, tom 111, rozdziat 12.
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Tabela B. Dopuszczalne bledy DME/P
Pozycja Standard Tryb PFE CMN
+68 m (+ 223 ft) zmniej-
o s S | om0 e | sy
P poce) liniowo do + 85 m (& 279 ft) liniowo do + 34 m (+ 111
MLS ft)
9,3 km (5 NM) do punktu odnie- + 85 m (+ 279 ft) zmniejszajacy si¢ liniowo
sienia 1 FA do =30 m (£ 100 ft) + 18 m (% 60 ft)
podejscia MLS
+ 85 m (£ 279 ft) zmniejszajacy si¢
2 FA | Jiniowo do + 12 m (+ 40 ft) + 12 m (&40 f1)
zobacz
Uwage IA | +100m (+328 ft) + 68 m (& 223 ft)
W punkcie odniesienia podejscia
MLS i pokrycia drogi startowej ! FA | £30m (=100 ft) + 18 m (=60 ft)
2 FA @ £12 m (x40 ft) + 12 m (+ 40 ft)
W obszarze pokrycia azymutu 1i2 FA | %100 m (+ 328 ft) + 68 m (+223 fi)
tylnego
zobacz
Uwage IA | +100m (+328 ft) +68 m (& 223 ft)

Uwaga. Przy odlegtosciach od 9,3 km (5 NM) do punktu odniesienia podejscia MLS i w obszarze pokrycia azymutu tylnego, tryb 14

moze by¢ zastosowany w przypadku, gdy nie dziata tryb FA.

Zalacznik 10 —Tom |
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Zalacznik A.  Charakterystyka mikrofalowego systemu ladowania (MLS)
Tabela A-1 Synchronizacja preambuly*
(zobacz punkt 3.11.4.3.4)
Poczatek szczeliny czasowej zdarzenia

15,625 kHz Czas

Zdarzenie Impuls zegara
(liczba) (milisekundy)

Pozyskiwanie nosnej (transmisja CW) 0 0
Kod czasu odniesienia odbiornika
1,=1 13 0,832
=1 1 0,896
=1 15 0,960
1,=0 16 1,024
I5=1 17 1,088**
ldentyfikacja funkcji
le 18 1,152
I; 19 1,216
lg 20 1,280
lg (zobacz punkt 3.11.4.4.3.3) 21 1,344
I1o 22 1,408
Iy 23 1,472
lp 24 1,536
Zakonczenie preambuty 25 1,600

* Dotyczy wszystkich nadawanych funkcji.

** Czas odniesienia do synchronizacji wszystkich funkcji w odbiorniku.

Tabela A-2. Synchronizacja funkcji azymutu podejscia
(zobacz punkt 3.11.4.3.4)
Poczatek szczeliny czasowej zdarzenia
15,625 kHz Czas
Zdarzenie Impuls zegara
(liczba) (milisekundy)

Preambuta 0 0
Alfabet Morse’a (zobacz punkt 3.11.4.6.2.1.2) 25 1,600
Wybor anteny 26 1,664
Tylne OCI 32 2,048
Lewe OCI 34 2,176
Prawe OCI 36 2,304
Test wiazki TO 38 2,432
Skanowanie wigzka TO* 40 2,560
Pauza 8,760
Punkt $rodka skanowania 9,060
Skanowanie wigzka FRO* 9,360
Test wigzki FRO 15,560
Funkcja zakonczenia (pokiad) 15,688
Koniec czasu zabezpieczenia, funkcja zakonczenia (ziemia) 15,900

* Faktyczne rozpoczgcie i zakonczenie transmisji wiazek skanujacych TO 1 FRO uzaleznione jest od wielkosci dostarczonego prowa-
dzenia proporcjonalnego. Zapewnione szczeliny czasowe bgda uwzglgdnia¢ maksymalne skanowanie + 62.0 stopnie. Synchronizacja
skanowania powinna odpowiada¢ wymogom doktadnosci.
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Tabela A-3. Synchronizacja funkcji azymutu szybkiego podej$cia i azymutu tylnego
(zobacz punkt 3.11.4.3.4)
Poczatek szczeliny czasowej zdarzenia

: 15,625 kHz Czas
Zdarzenie Impuls zegara (liczba) (milisekundy)
Preambuta 0 0
Alfabet Morse’a (zobacz punkt 3.11.4.6.2.1.2) 25 1,600
Wybdr anteny 26 1,664
Tylne OCI 32 2,048
Lewe OCI 34 2,176
Prawe OCI 36 2,304
Test wiazki TO 38 2,432
Skanowanie wiazka TO* 40 2,560
Pauza 6,760
Punkt $rodka skanowania 7,060
Skanowanie wiazka FRO* 7,360
Impuls testowy FRO 11,560
Funkcja zakonczenia (poktad) 11,688
Koniec czasu zabezpieczenia, funkcja zakonczenia (ziemia) 11,900

* Faktyczne rozpoczecie i zakonczenie transmisji wiazek skanujacych TO i FRO uzaleznione jest od wielkosci dostarczonego prowadzenia proporcjo-
nalnego. Zapewnione szczeliny czasowe beda uwzglednia¢ maksymalne skanowanie + 42,0 stopnie. Synchronizacja skanowania powinna odpowiadac¢

wymogom doktadnosci.

Tabela A-4.

Synchronizacja funkcji elewacji podejscia

(zobacz punkt 3.11.4.3.4)

Poczatek szczeliny czasowej zdarzenia

Zdarzenie 15,625 kHz Czas
Impuls zegara (liczba) (milisekundy)

Preambuta 0 0

Pauza procesora 25 1,600
OCl 27 1,728
Skanowanie wigzkg TO* 29 1,856
Pauza 3,406
Punkt $rodka skanowania 3,606
Skanowanie wiazka FRO* 3,806
Funkcja zakonczenia (poktad) 5,356
Koniec czasu zabezpieczenia, funkcja zakonczenia (ziemia) 5,600

* Faktyczne rozpoczecie i zakonczenie transmisji wiazek skanujacych TO i FRO uzaleznione jest od wielko$ci dostarczonego prowadzenia proporcjo-
nalnego. Zapewnione szczeliny czasowe beda uwzglednia¢ maksymalne skanowanie od minus1,5 do plus 29,5 stopni. Synchronizacja skanowania

powinna odpowiada¢ wymogom doktadnosci.
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Tabela A-5.

Synchronizacja funkcji wyréwnania

(zobacz punkt 3.11.4.3.4)

Poczatek szczeliny czasowej zdarzenia

. 15,625 kHz Czas
Zdarzenie Impuls zegara (liczba) (milisekundy)
Preambuta 0 0
Pauza procesora 25 1,600
Skanowanie wigzka TO* 29 1,856
Pauza 3,056
Punkt $rodka skanowania 3,456
Skanowanie wigzka FRO* 3,856
Funkcja zakonczenia (poktad) 5,056
Koniec czasu zabezpieczenia, funkcja zakonczenia (ziemia) 5,300

* Faktyczne rozpoczecie i zakonczenie transmisji wiazek skanujacych TO i FRO uzaleznione jest od wielko$ci dostarczonego prowadzenia proporcjo-
nalnego. Zapewnione szczeliny czasowe beda uwzglednia¢ maksymalne skanowanie od minus 2,0 do plus 10,0 stopni. Synchronizacja skanowania

powinna odpowiada¢ wymogom doktadnosci.

Tabela A-6. Synchronizacja funkcji danych podstawowych
(zobacz punkt 3.11.4.3.4)
Poczatek szczeliny czasowej zdarzenia
- 15,625 kHz Czas
Zdarzenie Impuls zegara (liczba) (milisekundy)
Preambuta 0 0
Transmisja danych (bity 15— 13) 24 1,600
Transmisja parzystosci (bity I3 — I3,) 43 2,752
Funkcja zakonczenia (poktad) 45 2,880
Koniec czasu zabezpieczenia, funkcja zakonczenia (ziemia) 3,100
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Tabela A-7.

Dane podstawowe

(zobacz punkt 3.11.4.8.2.1)

Maks. czas . Bit naj-
. Ilos¢ It
Stowo Zawarto$¢ danych p om1g4zy . i uzytych Zakres wartosci mniej Nu_mer
transmisjami bitow zZnaczacy bitu
(sekundy)
1 PREAMBULA 1.0 12 zobacz Uwage 10 I -1
F(;)rttljlggios'é od anteny azymutu podejscia do 6 0mdo 6300m 100 m s — lyg
Ujemna wartosé granicgna sekt.ora.l 5 0° do 60° 2 Lo
prowadzenia w azymucie podejscia (zobacz Uwage 11) vz
Dodatnia V\{artos’,é grani(.:zna se1.<t0.ra 5 0° do 60° 50 s — |
prowadzenia w azymucie podejscia (zobacz Uwage 11) 48
Typ sygnatu wyrazisto$ci 1 zobacz Uwage 9 log
REZERWOWE 1 zobacz Uwagge 12 I3
PARZYSTOSC 2 zobacz Uwage 1 I3 — I3
2 PREAMBULA 0.16 12 zobacz Uwage 10 -1
Minimalna $ciezka schodzenia 7 2°do 14.7° 0.1° li3— lyg
Stan azymutu tylnego 1 zobacz Uwage 2 log
Stan radioodleglo$ciomierza DME 2 zobacz Uwagge 7 loy — 1p
Stan azymutu podejscia 1 zobacz Uwage 2 [P
Stan elewacji podejscia 1 zobacz Uwage 2 loy
REZERWOWE 6 zobacz Uwagi 6 i 12 los — 39
PARZYSTOSC 2 zobacz Uwage 1 Iy — 3
3 PREAMBULA 1.0 12 zobacz Uwage 10 Iy — 1y
Szeroko$¢ wiazki azymutu podejscia 3 (zoob;gz Sga; &) 0,5° li3— 145
o . - 0,5°do 2,5° .
Szeroko$¢ wiazki elewacji podejscia 3 (zobacz Unare 8) 0,5 lig— lig
Odlegto$¢ DME 9 0mdo6387,5m 125m lig—lp7
REZERWOWE 3 zobacz Uwagge 12 log — 39
PARZYSTOSC 2 zobacz Uwage 1 I3 — 3
4 PREAMBULA 1.0 12 zobacz Uwagi 4 i 10 I, — 1y,
Magnetyczna orientacja azymutu podej$cia 9 0° do 359° 1° iz — oy
Magnetyczna orientacja azymutu tylnego 9 0° do 359° 1° loo — I3
PARZYSTOSC 2 zobacz Uwage 1 lar— s
5 PREAMBULA 1.0 12 zobacz Uwagi 51 10 I, — 1y,
Ujemna warto$¢ graniczna sektora 5 0° do 40° 2° li3— g7
prowadzenia w azymucie wstecznym (zobacz Uwage 11)
Dodatnia warto$¢ graniczna sektora 5 0° do 40° 2° lig— 1o
prowadzenia w azymucie wstecznym (zobacz Uwage 11)
Szeroko$¢ wiazki azymutu tylnego 3 0,5°do 4.0° 0,5° I3 — s
(zobacz Uwagg 8)
Stan azymutu tylnego 1 zobacz Uwage 2 log
REZERWOWE 4 zobacz Uwagi 3i 12 l7 = I3
PARZYSTOSC 2 zobacz Uwage 1 lar— s
6 PREAMBULA 1.0 12 zobacz Uwagi 4 i 10 I, — 1y,
Identyfikacja urzadzenia MLS Litery od Ado Z
Znak 2 6 li3—lig
Znak 3 6 l1g — log
Znak 4 6 log — 39
PARZYSTOSC 2 zobacz Uwage 1 lag — I3
UWAGI.
1.  Bity parzystosci Iz i ls; zostaly wybrane, aby spelnily rownania:
lig+ g + g+ l3g + 131 = WARTQSC NIEPARZYSTA
lyg + lig+ lyg ... + Ig + I30 + I3, = WARTOSC NIEPARZYSTA
2. Kodowanie dla stanu bitu:
0 = funkcja nienadawana lub nadawana w trybie testowym (zawodna w przypadku nawigacji);
1 = funkcja nadawana w trybie normalnym (stan azymutu tylnego w stowie 2 danych podstawowych oznacza réwniez, ze nastapi
transmisja azymutu tylnego).
3. Bity zarezerwowane sa dla pdzniejszych zastosowan. Jednym z nich jest okre$lanie czynnika skali odchylenia azymutu tylnego.
4. W przypadku prowadzenia w azymucie wstecznym, stowa 4 i 6 danych podstawowych nadawane sa w obszarach pokrycia azymutu
podejscia, jak rowniez azymutu tylnego, przy jednoczesnym zachowaniu okre§lonego maksymalnego czasu pomigdzy transmisjami
w kazdym sektorze pokrycia.
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W przypadku prowadzania w azymucie wstecznym, stowo 5 danych podstawowych nadawane jest w obszarach pokrycia azymutu
podejscia, jak rowniez azymutu tylnego, przy jednoczesnym zachowaniu okre§lonego maksymalnego czasu pomigdzy transmisjami
w kazdym z sektorow pokrycia.

6. Bity zarezerwowane sa dla przysztych zastosowan wymagajacych duzych predkosci transmisji.
7. Kodowanie dla Iz i I
YR P
0 0 Transponder DME nie funkcjonuje lub jest niedostgpny
1 0 Dostgpne s tylko tryby IA lub DME/N
0 1 Dostgpny jest tryb FA, standard 1
1 1 Dostgpny jest tryb FA, standard 2
8. Warto$¢ zakodowana w biezacej szerokosci wiazki (zgodnie z punktem 3.11.1, rozdzial 3) zaokraglona do 0,5 stopnia.
9.  Koddla lz:
0 = sygnat impulsu wyrazisto$ci
1 = skanujacy sygnat wyrazistosci
10. 12 bitéw danych preambuty poprzedzonych jest 0,832 s odstgpem (13 impulséw zegara) dla pozyskiwania czgstotliwosci nosnej
(zobacz tabelg A-1).
11. Wartosci graniczne skanowania sg wigksze od wartosci granicznych sektora prowadzenia proporcjonalnego, zawartych w stowach 1
oraz 5, zgodnie z opisem w punkcie 3.11.4.5.1.
12.  Wszystkie rezerwowe bity sa ustawione na ZERO.
Tabela A-8. Synchronizacja funkcji danych dodatkowych
(zobacz punkt 3.11.4.3.4)
Poczatek szczeliny czasowej zdarzenia
Zdarzenie 15,625 kHz Czas
Impuls zegara (liczba) (milisekundy)
Preambula 0 0
Transmisja adresu (bity 115 - I,0) 25 1,600
Transmisja danych (bity 1y, — lgg) 33 2,112
Transmisja parzystosci ((bity Izo— l-) 82 5,248
Funkcja zakonczenia (poktad) 89 5,696
Koniec czasu zabezpieczenia, funkcja zakonczenia (ziemia) 5,900

ZAL A-5 23/11/06



Poz. 127

-113 -

Dziennik Urzedowy Urzedu Lotnictwa Cywilnego

Zalqcznik A

Zalqcznik 10 — Lgcznosé lotnicza

IZO

|19

|18

|17

|16

|15

I 14

|13

No

IZO

|19

Kody adresowe sléw danych dodatkowych

|18

|17

Tabela A-9.

IlG

|15

|14

|l3

No

10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
20
21

22
23
24
26
26
27
28
29
30
31

32

Uwaga. Bity parzystosci Lig— Iy zostaty wybrane, aby spetnity rownania:

lis+ lyg+ s+ lyg+ iz + g+ lig= WARTOSC PARZYSTA

lia+ lig+ lig+ lo= WARTOSC PARZYSTA

23/11/06
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Tabela A-10.  Dane pomocnicze
(zobacz punkt 3.11.4.8.3.1)
T Maks. czas Tloéé _Blt . N
I yp pomiedzy . L. najmniej umer
Slowo Zawartos¢ danych danych | transmisjami uzyt,ych Zakres wartosci Znaczacy bitu
(sekundy) bitow
Al PREAMBULA cyfrowa 1.0 12 Zobacz Uwage 6 li— 1
Adres 8 l13— 1o
Przesunigcie anteny azymutu podej- 10 -511 mto +511 m 1m L — |
$cia (zobacz Uwagg 3) 27730
Odleglos¢ anteny azymutu podejscia B
do punktu odniesienia MLS 13 Omto8191m Im la1— las
Ustawienie azymutu podejscia z 12 -20,47°t0 20,47° 0.01° L |
linia centralng drogi startowej (zobacz Uwagi 3 7) ) “ms
Uktad wspglr;qdnych anteny azy- 1 Zobacz Uwagg 2 les
mutu podejscia
" .~ -63 mdo +63 m
Wysoko$¢ anteny azymutu podejécia (zobacz Uwage 3) 1m I57— les
REZERWOWE 6 Zobacz Uwagg 8 lea— lgg
PARZYSTOSC 7 Zobacz Uwage 1 20— l7g
A2 PREAMBULA cyfrowa 1.0 12 Zobacz Uwagg 6 li— 1y
Adres 8 l13— 1
Przesunigcie anteny elewacji 10 -511mdo+511m 1m L — |
podej Scia ( zobacz Uwagg 3) 2™ %0
Odlegtos¢ punktu odniesienia MLS
do progu 10 Omto1023m Im I3 — g0
Wysoko$¢ anteny elewacji 7 -6,3mdo +6,3m 01m | |
podejscia (zobacz Uwagg 3) ) A
Elewacja punktu 13 4 095 mdo +4095m 1m Lo |
odniesienia MLS (zobacz Uwagg 3) 487 160
. . . -6.3mdo+6,3m
Wysokos¢ progu drogi startowe;j 7 (zobacz Uwage 3) 0.1m lgr— lg7
REZERWOWE 2 Zobacz Uwagg 8 leg— lgg
PARZYSTOSC 7 Zobacz Uwagg 1 1 70—l
PREAMBULA
A3 (zobacz Uwage 4) cyfrowa 1.0 12 Zobacz Uwage 6 li— 1o
Adres 8 lis—log
. -2 047 mdo +2 047 m
Przesunigcie DME 12 (zobacz Uwage 3) Im Iy — I3
Odlegtos¢ DME do punktu 14 -8191 mdo +8191 m im I33— g6
odniesienia MLS (zobacz Uwage 3)
o -63 mdo +63 m
Wysokos$¢ anteny DME (robacz Uwage 3) im ly7—ls3
Odleglos¢ do konca drogi startowej 14 0mdo 16383 m 1m lgg— lg7
REZERWOWE 2 Zobacz Uwagg 8 lgg— lgo
PARZYSTOSC 7 Zobacz Uwagg 1 l20— l6
PREAMBULA
Ad (zobacz Uwage 5) cyfrowa 1.0 12 Zobacz Uwagg 6 li—1p
Adres 8 l3— 120
. -511 mdo + 511 m
Przesunigcie anteny azymutu tylnego 10 (zobacz Uwage 3) Im Iy — 39
Odleglo$¢ od azymutu tylnego do
punktu odniesienia MLS 1 0 m do 2047 m m la1— las
Ustawienie azymutu tylnego z linig . .
centralng 12 -20,47" do 2047 0.01° liy— ls3
. . (zobacz Uwagi 3 i 7)
drogi startowej
Uktad wspotrzednych anteny azymutu 1 Zobacz Uwage 2 le,
tylnego
. -63 mdo +63 m
Wysokosé an’te,ny azymutu tylnego 7 (zobcz Uwage 3) Im lss— lg1
PARZYSTOSC 7 Zobacz Uwage 1 l20— l7g
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UWAGIL.
1. Bity parzysto$ci od I;do l;s wybrane zostaly do spelnienia rownan ponizej.
Dla bitu 15
PARZYSTY = (lyg+ ... + lyg) + log+ b+ log+ los+ log+ Ipg+ lgy + lgp+ lgg+ lgs + lgg + lgg+ lag + lag + las + lag + Isg + (Isp + ... + Is5) +
Isg+ lgo+ loa+ lgs + I7o
Dla bitu 15,
PARZYSTY = (Iyg+ ... + lyg) + Ipy + Iz + los+ lpg + g+ lgg+ Igp + lgg+ Izg + lag + lgg + lgg + lup+ lys + lag + lyz + Iy + (Isz + ... + Isg) + 5o
+ler+ lgs+ lgg+ 173
Dla bitu I,
PARZYSTY = (Iis+ ... + lpo) + lop+ lpg + log+ lpg+ lgg+ lgy + lgz + lgg+ lgs + lar + lsg+ lag + lug+ lyg + laz + lag + Iy + (Isa + ... + I57) + o
+lgot leg+ lg7+ 172
Dla bitu 1,5
PARZYSTY = (Iig+ ... + lpg) + log+ s + Ly + Ipg+ Iy + lgp+ lgg + lgs+ lzg + lag + lag+ lag + lag+ lyg + lug+ lag+ Iz + (Iss + ... + Isg) + gy
+ g3+ lgr+ lgg+ 173
Dla bitu l74
PARZYSTY = (Iy7+ ... + 1pp) + log+ g + log+ Ipg + lap + lgg+ Igs + lgg+ Igg+ lag + lag+ lap + lus+ lyg + lag + Isg + Isa + (Isg + ... + Isg) + lgo
+ g+ lgg+ lgo+ 174
Dla bitu l45
PARZYSTY = (Iiz+ ... + lyz) + lig+ Ipp + log+ log+ lpp+ log+ Igg+ Iy + lgp+ lga+ Igs o Iar+ lag+ lag+ laa+ lgs + g+ (Isy + ... + Isg) + 57
+lsg+ lez+ lgs+ log+ I75
Dla bitu 144
PARZYSTY = |13+ |14+ ..t |75+ |76
2. Kod uktadu wspoétrzednych anteny 0 = stozkowy.
3. Konwencja kodowania liczb ujemnych jest nast¢pujaca:

MSB jest bitem znaku:
0 = dodatni
1 = ujemny
Pozostate bity reprezentuja warto$¢ absolutna.
Konwencja umiejscowienia anteny jest nast¢pujaca:

Patrzac od punktu odniesienia podejscia MLS w kierunku punktu odniesienia MLS, liczba dodatnia odpowiada miejscu na
prawo od linii centralnej drogi startowe] (przesunigcie boczne) lub nad droga startowa (przesunigcie pionowe), badz tez w kie-
runku konca drogi startowej (odlegtos¢ wzdhuzna).

Konwencja wyrownania jest nastgpujaca:

Patrzac z gory, liczba dodatnia odpowiada obrotowi w kierunku zgodnym z ruchem wskazowek zegara, od linii centralnej

drogi startowej do odpowiedniego azymutu zerowego.

Stowo danych A3 nadawane jest w obszarach pokrycia azymutu podejscia i tylnego w przypadku, gdy zapewnione jest prowa-
dzenie w azymucie wstecznym, z zachowaniem maksymalnego czasu wyznaczonego pomig¢dzy transmisjami w kazdym sekto-
rze pokrycia.

Stowo danych A4 nadawane jest w obszarach pokryciach azymutu podejscia i tylnego w przypadku, gdy zapewnione jest pro-
wadzenie w azymucie wstecznym, z zachowaniem maksymalnego czasu pomigdzy transmisjami w kazdym sektorze pokrycia.

12 bitéw danych preambuty poprzedzonych jest interwatem o warto$ci 0,832 milisekundy (13 impulséw zegarowych) CW dla
pozyskiwania no$nej (zobacz tabele A-1).

Zobacz tabelg A-12 ze stowami danych B42 i B43, ktore zostaty okreslone dla zastosowan wymagajacych obrotu anteny azy-
mutu przekraczajacej wartos¢ 20,47°, przy obstudze danych w Al dla azymutu podejscia, i A4, dla azymutu tylnego. W
urzadzeniu z obrotem anteny azymutu podej$cia przekraczajacym 20,47° w miejsce stowa Al nadawane jest stowo B42. W
urzadzeniu o obrocie anteny azymutu tylnego przekraczajacym 20,47°, w miejsce stowa A4 nadawane jest stowo B43.

Wszelkie rezerwowe bity ustawione sa na ZERO.
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Tabela A-11. Definicje danych dodatkowych B
(zobacz punkt 3.11.4.8.3.2)

Uwaga. Definicje danych dodatkowych B, wspierajqcych procedury MLS/RNAV, przedstawiono w tabeli A-13.

a) Szerokos¢ geograficzna punktu odniesienia bgdzie wspdtrzedng szeroko$ci geograficznej punktu odniesienia MLS tak jak
okresla to elipsoida odniesienia $wiatowego systemu geodezyjnego (WGS-84), uktad wspotrzednych oraz odpowiadajaca jej
podstawa odniesienia.

b) Diugosé geograficzna punktu odniesienia MLS bedzie wspotrzedna dlugosci geograficznej punktu odniesienia MLS tak jak
okresla to ta sama elipsoida odniesienia, uktad wspotrzednych oraz podstawa odniesienia z punktu a) powyze;.

C) Wspétrzedna pionowa podstawy odniesienia MLS bedzie pionowa wspotrzedna podstawy odniesienia MLS tak jak okre$la to
ta sama elipsoida, uktad wspotrzgdnych oraz podstawa odniesienia z punktu a) powyze;j.

Uwaga. Pomimo ze WGS-84 zatwierdzony zostal jako Standard ICAO dla wspotrzednych geograficznych wyznaczajqcych szero-
koS¢ i dlugos¢ geograficzng, zastosowanie wspotrzednych pionowych WGS-84 jest wceiqz nierozstrzygniete. Do momentu roz-
strzygniecia, mozna stosowac elewacje w odniesieniu do sredniego poziomu morza.

d) Azymut podejscia z orientacjq na pétnoc rzeczywistq bedzie odpowiadaé katowi zmierzonemu w plaszczyznie poziomej zgod-
nie z ruchem wskazowek zegara od poéinocy rzeczywistej do zerowego azymutu podejscia, o poczatku w antenie azymutu
podejscia. Wierzchotek zmierzonego kata bedzie srodkiem fazowym anteny azymutu podejscia.

€) Zasieg widzenia wzdiuz drogi startowej (RVR) bedzie odpowiada¢ pomiarowi przyrzadu RVR w strefie punktu przyziemienia,
punktu srodkowego oraz punktu konca drogi startowej, wraz z informacjami o trendzie, dostarczonymi zgodnie z rozdziatem
4 Zalacznika 3.

f) Wiatr przyziemny bedzie odpowiada¢ predkosci i kierunkowi (magnetycznemu) wiatru, dostarczonemu zgodnie z rozdziatem 4
Zalacznika 3.

9) Przesuniecie anteny azymutu podejscia bedzie odpowiada¢ minimalnej odlegtosci pomiedzy $rodkiem fazowym anteny azy-
mutu podejscia i plaszczyzna pionowa, zawierajaca lini¢ centralng drogi startowe;.

h) Odleglos¢ anteny azymutu do punktu odniesienia MLS bedzie odpowiada¢ minimalnej odleglosci pomiedzy $rodkiem anteny
azymutu podejscia i ptaszczyzna pionowa prostopadia do linii centralnej drogi startowej, zawierajaca punkt odniesienia
MLS.

i) Ustawienie azymutu podejscia z liniq centralng drogi startowej bedzie odpowiada¢ minimalnemu katowi pomigdzy zerowym
kierunkiem podejscia a linia centralng drogi startowe;.

J) Wysokos¢ anteny azymutu podejscia bedzie odpowiadaé pionowemu potozeniu $rodka fazowego anteny wzgledem punktu od-
niesienia MLS.

K) Przesuniecie anteny azymutu tylnego bedzie odpowiada¢ minimalnej odlegto$ci pomiedzy $srodkiem fazowym anteny azymutu
tylnego a plaszczyzna pionowa, zawierajaca linig centralna drogi startowe;.

1) Odleglosé anteny azymutu tylnego do punktu odniesienia MLS bedzie odpowiada¢ minimalnej odleglo$ci pomigdzy antena
azymutu tylnego a plaszczyzna pionowa prostopadta do linii centralnej drogi startowej, zawierajaca punkt odniesienia MLS.

m) Ustawienie azymutu tylnego z liniq centralng drogi startowej bedzie odpowiada¢ minimalnemu katowi pomigdzy zerowym
azymutem wstecznym a linig centralng drogi startowe;.

n) Wysokos¢ anteny azymutu tylnego bedzie odpowiadaé pionowemu potozeniu $rodka fazowego anteny wzgledem punktu od-
niesienia MLS.

0) Numer gtéwny drogi startowej bedzie odpowiada¢ numerowi gtdwnej drogi startowe;j tak, jak okreslono to w rozdziale 5, tom
I, Zatacznik 14.

p) Litera gldwnej drogi startowej bedzie odpowiadaé literze gtownej drogi startowej tak, jak to okre§lono w rozdziale 5, tom I,
Zatacznik 14, w przypadku zastosowania w rozréznianiu rownoleglych drog startowych.

g) Numer pomocniczej drogi startowej bedzie odpowiada¢ numerowi pomocniczej drogi startowej tak, jak to okreslono w roz-
dziale 5, tom I, Zatacznik 14.
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r) Litera pomocniczej drogi startowej bgdzie odpowiada¢ literze pomocniczej drogi startowej tak, jak to okre§lono w rozdziale 5,
tom I, Zatacznik 14, w przypadku zastosowania w rozrdznianiu rownolegtych drog startowych.

s) Prowadzenie w elewacji na pomocniczej drodze startowej bedzie wskazywaé, czy istnieje mozliwo$ci korzystania z prowa-
dzenia w elewacji na pomocniczej drodze startowej. Je$li tak, czy mozna je wykorzystaé jako bezposrednie informacje ka-
towe, czy tez wymaga ono wyliczonej $ciezki schodzenia.

t) Minimalna Sciezka schodzenia na pomocniczej drodze startowej bedzie odpowiada¢ najnizszemu katowi schodzenia wzdtuz
linii centralnej pomocniczej drogi startowe;j.

u) Ustawienie azymutu podejscia z liniq centralng pomocniczej drogi startowej bedzie odpowiada¢ minimalnemu katowi pomig-
dzy zerowym azymutem podejscia a linia centralng pomocniczej drogi startowe;.

V) Wspétrzedna X progu pomocniczej drogi startowej bedzie odpowiada¢ minimalnej odlegto$ci pomigdzy progiem pomocniczej
drogi startowej a plaszczyzna pionowa, prostopadia do linii centralnej gtéwnej drogi startowej, zawierajaca punkt odniesie-
nia MLS.

W) Wspolrzedna Y progu pomocniczej drogi startowej bedzie odpowiada¢ minimalnej odlegto$ci pomiedzy progiem pomocniczej
drogi startowej a ptaszczyzna pionowa zawierajaca lini¢ centralng drogi startowe;.

X) Wspétrzedna Z progu pomocniczej drogi startowej bedzie odpowiada¢ wysoko$ci progu pomocniczej drogi startowej nad
punktem odniesienia MLS.

y) Wysokosé¢ przeciecia z progiem pomocniczej drogi startowej bedzie odpowiada¢ wysokosci nad progiem pomocniczej drogi
startowej, na ktorej obliczona $ciezka schodzenia przecina si¢ z progiem.

2) Odleglos¢ rzeczywista nadajnika kierunku od progu pomocniczej drogi startowej bedzie przedstawia¢ odlegto$¢ od punktu
uwazanego za punkt wyjsciowy prowadzenia bocznego na pomocnicza drogg startowa do progu pomocniczej drogi starto-
wej.

Uwaga. Powyzsza odlegtos¢ moze by¢ uzyta przez odbiornik MLS w sposob podobny, jak przy ustalaniu odlegtosci anteny azy-
mutu podejscia do progu, w celu ustalenia czynnika skali odchylenia bocznego.
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Tabela A-12 Dane dodatkowe B
(zobacz punkt 3.11.4.8.3)

Maks. czas ix Bit
cx Typ pomiedzy .llosc s najmniej Numer
Stowo Zawarto$¢ danych danych transmisjami uzyt’ych Zakres wartoSci maczacy bitu
(sekundy) bitéw
Stowa B1 do B39: Dane o niezmiennym czasie (stale) wspierajace procedury MLS/RNAYV (zobacz tabele A-15)
Stowa B40 do B54: Pozostate dane stale.

B40 PREAMBULA cyfrowa 2,0 12 zobacz Uwagg 6 | I PP
Adres 8 li3 —
Szeroko$¢ geograficzna punktu odniesienia MLS 23 ;33‘21%%%"% E;rr((::-_ssilf(tr:é (s)’elkﬁ:‘:(;j- loy — las
Dtugo$é¢ geograficzna punktu odniesienia MLS 24 +%i%%%%% irrcc-sseell((m?j (s)elkSLCd- Lo — le7
REZERWOWE 2 zobacz Uwagg 9 leg — leg
PARZYSTOSC 7 zobacz Uwagg 1 l70— l7

B41 | PREAMBULA cyfrowa 2,0 12 zobacz Uwagg 6 Iy — 1y,
Adres 8 li3— I
Wspotrzedna pionowa punktu odniesienia MLS 13 -4095 m do +4095 m im log — lss
Azymut podejscia z orientacj . . .

- {f(;nolz Rzi erywista )2 16 0° do 359,99 0,01 laa — lus
REZERWOWE 20 Iso — lgg
PARZYSTOSC 7 zobacz Uwagg 1 l70 — g

B42 - PREAMBULA (zobacz Uwagg 5) cyfrowa 1,0 12 zobacz Uwagg 6 | El EP)
Adres 8 l13— Iy
Przesunigcie anteny azymutu podejscia 10 -511 mdo +511 m im Iy — 3o
Odlegto$¢ anteny azymutu
podejgécia do puri,ktu{)dniesienia MLS 13 Omdoglolm tm la1 — las
Ustawienie azymutu podejscia 14 -81,91° do +81,91° 0.01° L — |
z linig centralng drogi startowej (zobacz Uwagg 2) i a4 e
Wysokos¢ anteny azymutu podejscia 7 -63mdo +63m 1m lsg — lea
REZERWOWE 5 zobacz Uwagg 9 les — lgg
PARZYSTOSC 7 zobacz Uwagg | l70 — l76

B43 | PREAMBULA (zobacz Uwagi 41 5) cyfrowa 1,0 12 zobacz Uwagg 6 [ El EP
Adres 8 l13 —lyg
Przesunigcie anteny azymutu tylnego 10 -511 mdo +511 m im lo1 —l3g
g)ddri?egsii(;snci :r&eilg azymutu tylnego do punktu 11 0m do 2047 m 1m [
Ustawienie azymutu tylnego z linia centralna drogi 14 -81,91° do +81,91° 0.01° 142 —lss
startowej (zobacz Uwagg 2) i
Wysokos¢ anteny azymutu tylnego 7 (;giangzd&;;?;g) 1m lsg —lg2
REZERWOWE 7 zobacz Uwage 9 lez —lgo
PARZYSTOSC 7 zobacz Uwagg | l70 —l76

B44 | PREAMBULA cyfrowa 2,0 12 zobacz Uwagg 6 Iy —l
Adres 8 l13 —lyg
Numer glownej drogi startowej 6 (zobacozdl?\g:gq 10) lo1 —log
Litera gléwnej drogi startowej 2 zobacz Uwagg 7 lo7 —lpg

L . . 0do 36
Numer pomocniczej drogi startowej 6 (zobacz Uwage 10) log —l34
Litera pomocniczej drogi startowej 2 zobacz Uwagg 7 lss —l36
Prowadzenie w elewacji na 2 sobacz Uwage 8 for 1
pomocniczej drodze startowej e 3778
Mlmmal'na s.c1ezka schodzem'a na 7 2° do 14,7° 0.1° o —lis
pomocniczej drodze startowej
Ustawienie azymutu podejScia z . .
linig centralnqy;)omocpnicz-:zj drodze startowej 16 + 180,00 0,01 lie 11
REZERWOWE 8 zobacz Uwagg 9 leo —lgo
PARZYSTOSC 7 zobacz Uwage 1 l7o —l76

B45 | PREAMBULA cyfrowa 2,0 12 zobacz Uwagg 6 Iy =l
Adres 8 l13 =l
Wspotrzedna X progu pomocniczej drogi startowej 15 + 16384 m 1m loy —l35
Wspotrzedna Y progu pomocniczej drogi startowej 15 + 16384 m 1m I3 —Isg
Wspotrzedna Z progu pomocniczej drogi startowej 8 +127m 1m Iy —lsg
Wysoko$¢ przeciecia progu pomoc. drogi startowej 5 0do31lm 1m lsg —lgg
Rzeczy\yista_ odleg_’foéé nada'jnika azymutu od progu 6 0 do 6300 m 100 m les —leo
pomocniczej drogi startowej
PARZYSTOSC 7 zobacz Uwagg 1 l70 =176
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Stowa od B55 do B64: Dane o czasie zmiennym. (Uwaga. Ponizej zdefiniowane jest tylko stowo B535.)

B55 | PREAMBULA . cyfrowa 100 ¢ 12 zobacz Uwage 6 R P I
Maks. czas pomie- Tosé _Bit_ )
Stowo Zawarto$¢ danych dTyp dz_y_ . uzytych Zakres wartoSci najmniej Nu_mer
anych transmisjami bitéw znaczacy bitu
(sekundy) )
Adres 8 l13 —lyg
Lo 0-2555m
RVR (strefa punktu przyziemienia) 11 (zobacz Uwage 3) 5m Iy —l3;
RVR (punkt $rodkowy) 11 (Zogaczzfj%argnq 3 5m l32 a2
. . . 0-2555m
RVR (koniec drogi startowej) 11 (zobacz Uwage 3) 5m l43 —ls3
Predko$¢ wiatru przyziemnego 7 0-127 kt 1kt Is4 —lgo
K_lerunek (magnetyczny) wiatru przy- 9 0 -359° 1° lo1 —leo
ziemnego
PARZYSTOSC 7 zobacz Uwage 1 [
UWAGI.
1.  Bity parzystosci od I;do |, wybrane zostaly do spelnienia rownan ponizej.
Dla bitu |70
PARZYSTY = (liz+ ... + l1g) + lao+ lop+ lpg+ los + lpg+ Iog+ lag + Iap + lag + I35 + I35
+lag+ lgg+ lag+ lus+ las + lso+ (Isz+ ... + lss) + Isg+ lgo+ loa+ les + I7o
Dla bitu l7;
PARZYSTY = (lyg+ ... + lyg) + log + Ipg+ Ips + o+ log + lag + lap + gz + lag + |3+ 17
+ g+ Lo+ lus+ las+ 1oz + Isg + (Isz+ ... + Isg) + lsg+ lgy + les + les + 171
Dla bitu |72
PARZYSTY = (lis+ ... + 150) + Ipp+ log + I+ lo7+ I+ lag + lag+ Iag + las + 137+ I5g
+lgot lag+ lag+ lag+ lag+ Isp+ (Isa+ ..+ 157) + lgo + lga + g + lo7 + 172
Dla bitu 173
PARZYSTY = (lig+ ... + 151) + Iag+ los + Iyr+ log+ lgy + lap + lag + Ias + las + Izg + Igg
gt lagt lgz+ lag+ lag+ Isg+ (Iss + ... + Isg) + log + lga + lo7 + lgg + 173
Dla bitu 174
PARZYSTY = (li7+ ...+ 152) + log ¥ Iog + g+ g+ lgp + Igg + a5 + I3+ I37+ I3+ 1o
gt lgst+ lag+ lag+ Iso+ Isg+ (Ise + ... + Isg) + lop + lga+ log + lgo + I74
Dla bitu 145
PARZYSTY =(lia+ ...+ 117) + lig+ log + Iz + g+ log + log + Izg + lap + Igp+ lag + s 4 I3y
+ g+ Lo+ lag+ lus+ lag+ (Isg+ o+ 1sg) + 7+ Isg+ lga+ lea+ leg + 175
Dla bitu 174
PARZYSTY = |13+ |14+ .ot |75+ |76
2. Konwencja kodowania liczb ujemnych jest nastgpujaca:
MSB jest bitem znaku:
0 = dodatniego
1 = ujemnego
Pozostale bity przedstawiaja warto$¢ absolutna.
Konwencja umiejscowienia anteny jest nast¢pujaca:

Patrzac od punktu odniesienia podejscia MLS, w kierunku punktu podstawy odniesienia MLS, liczba dodatnia odpowiada
miejscu na prawo od linii centralnej drogi startowej (przesunigcie boczne), lub nad droga startowa (przesunigcie pionowe),
badz tez w kierunku konca drogi startowej (odlegtos¢ wzdhuzna).

Konwencja ustawienia jest nastgpujaca:

Patrzac od gory, liczba dodatnia odpowiada obrotowi w kierunku zgodnym z ruchem wskazoéwek zegara, od linii centralne;j
drogi startowej do odpowiedniego zerowego radiala prowadzenia.
Konwencja wspotrzednych geodezyjnych jest nastgpujaca:

Liczba dodatnia odpowiada potnocnej szerokosci geograficznej lub wschodniej dlugosci geograficzne;.

Liczba ujemna odpowiada potudniowej szeroko$ci geograficznej lub zachodniej dtugosci geograficzne;.

3. Bit dziesiaty i jedenasty nadawane dla kazdej wartosci RVR, wykorzystane sa w celu dostarczania informacji o trendzie.

Konwencja kodowania jest nastgpujaca:
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Bit dziesiaty | Bit jedenasty
Wylaczony 0 0
Zwigkszajacy 1 0
Rowny 0 1
Zmniejszajacy 1 1

10.

W przypadku zastosowania, stowo danych B43 nadawane jest w obydwu sektorach - pokrycia azymutu podejscia i azymutu
tylnego — jesli zapewnione jest prowadzenie w azymucie wstecznym, przy zachowaniu okre$lonego maksymalnego czasu po-
migdzy transmisjami w kazdym obszarze.

Stowa danych B42 i B43 zostaly okreslone dla zastosowan wymagajacych obrotu anteny azymutu, przekraczajacego wartos¢
20,47°, przy wsparciu pozycji danych w Al dla azymutu podejscia i A4 dla azymutu tylnego. W urzadzeniu z obrotem anteny
azymutu podejscia, przekraczajacym 20,47°, stowo B42 nadawane jest w miejsce stowa Al. W urzadzeniu o obrocie anteny
azymutu tylnego przekraczajacym 20,47°, w miejsce A4 nadawane jest stowo B43.

12 bitdéw danych preambuly poprzedzonych jest interwatem o warto$ci 0,832 milisekundy (13 impulséw zegarowych) CW dla
pozyskania czgstotliwo$ci nosnej (zobacz tabelg A-1).

Konwencja kodowania jest nastgpujaca:

0 = brak litery
1=R (prawy)

2 = C (srodkowy)
3 =L (lewy)

Konwencja kodowania jest nastgpujaca:
0 = nie dostarczono
1 = bezposrednie prowadzenia w elewacji
2 = obliczona $ciezka schodzenia
3 = kod nie jest dozwolony

Wszystkie rezerwowe bity sa ustawione na ZERO.

Droga startowa o numerze 0 przeznaczona jest dla lotnisk $miglowcowych.

Tabela A-13.  Definicje danych pomocniczych B dotyczacych bazy danych
procedur MLS/RNAV
(zobacz 3.11.4.8.3.2)

a) Liczba deskryptoréw procedury azymutu podejscia bedzie odpowiadac catkowitej liczbie procedur podejscia do ladowania i
odlotu, dla ktoérych w sektorze azymutu podej$cia nadawane sa stowa deskryptora procedury.

Uwaga. Podejscia nieudane nie sq zliczane poniewaz nie uzywajq stow deskryptoréw procedur. Procedury obliczonej linii cen-
tralnej gtownej drogi startowej sq zliczane, jesli deskryptor procedury jest nadawany, nawet w przypadku, gdy dane odpowiada-

jace punktowi drogi nie sq nadawane w stowach pomocniczych Bl i B39.

b) Liczba deskryptorow procedury azymutu tylnego bedzie odpowiadaé catkowitej liczbie procedur podejs$cia do ladowania i od-
lotu, dla ktorych w sektorze azymutu tylnego nadawane sa stowa deskryptora procedury.

Uwaga. Podejscia nieudane nie sq zliczane, poniewaz nie uzywajq one stow deskryptora procedury.

c) Ostatnie sfowo bazy danych azymutu podejscia bedzie odpowiada¢ kodowi adresu ostatniego stowa danych dodatkowych w
zakresie od B1 do B39, nadawanego w sektorze pokrycia azymutu podejscia tak, jak okreslaja to bity I3 do I35 tegoz stowa.

d) Pierwsze stowo bazy danych azymutu tylnego bedzie odpowiada¢ kodowi adresu pierwszego stowa danych dodatkowych w
zakresie od B1 do B39, ktory nadawany jest w sektorze pokrycia azymutu tylnego tak, jak okre$laja to bity I3 do I35 tegoz

stowa.

e) Kod CRC azymutu podejscia bedzie odpowiada¢ wspotczynnikowi kodu kontroli redundancji cyklicznej dla bazy danych pro-
cedur azymutu podejscia.

f) Kod CRC azymutu tylnego powinien odpowiada¢ wspotczynnikowi kodu kontroli redundancji cyklicznej dla bazy danych
procedur azymutu tylnego.
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g) Nadawane stowo B42 bedzie wskazywaé, czy stowo B42 danych dodatkowych nadawane jest w miejsce stowa Al.
h) Nadawane stowo A4 bedzie wskazywac, czy nadawane jest stowo A4 danych dodatkowych.
i) Nadawane stowo B43 bedzie wskazywad, czy nadawane jest stowo B43 danych dodatkowych.

J) Mapa azymutu tyinego / wskaznik CRC bedzie wskazywaé, czy stowo B39 danych dodatkowych wykorzystywane jest jako
mapa azymutu tylnego/ stowo CRC, lub tez jako stowo danych punktu drogi azymutu podejscia.

K) Wskaznik podstawowy bedzie odpowiada¢ nazwie pierwszego punktu drogi, nad ktérym przeleciat statek powietrzny, w pro-
cedurze podejscia, lub ostatniego punktu drogi, nad ktorym przeleciat statek powietrzny, w procedurze odlotu. Nazwa be-
dzie sktadac si¢ z pigciu znakoéw alfanumerycznych, zakodowanych zgodnie z bitami od b; do b;s Migdzynarodowego Alfa-
betu Nr 5.

1) Wskaznik waznosci bedzie odpowiada¢ poziomowi poprawki procedury podejécia i odlotu. Wskaznik waznosci bedzie cyfra
od1do9.

m) Wskaznik trasy bedzie odpowiadac trasie do, lub od punktu drogi wyznaczonego przez wskaznik podstawowy. Wskaznik tra-
sy bedzie pojedynczym znakiem alfanumerycznym, zakodowanym zgodnie z bitami od b, do b;s Migdzynarodowego Alfa-
betu Nr 5. Nie nalezy uzywac liter ,,I” i ,,0”. Kazdy z 24 dostgpnych wskaznikow trasy nie bedzie przydzielony wigceej niz
jeden raz wewnatrz potaczonego zestawu stow deskryptora procedur kierunku podejscia i odlotu.

Uwaga. Ograniczenie dotyczqce unikalnego przydziatu wskaznikow trasy do obstugi MLS/RNAV jest odejsciem od standardowej
praktyki przydziatu, niezbednym dla zwigkszenia integralnosci wyboru procedury oraz zredukowania obciqzenia pracy pilota.

n) Numer drogi startowej bedzie odpowiada¢ numerowi drogi startowej tak, jak okresla to rozdziat 5, tom I, Zatacznik 14.

0) Litera drogi startowej bedzie odpowiada¢ literze drogi startowej tak, jak okresla to rozdziat 5, tom I, Zatacznik 14, w przy-
padku stosowania rozrézniania rownolegtych drog startowych.

p) Typ procedury bedzie wskazywaé, czy dana procedura jest procedura podejscia, czy tez procedura odlotu.

q) Indeks pierwszego punktu drogi bedzie odpowiadaé¢ kolejnej pozycji danych definicji punktu drogi dla pierwszego zakodowa-
nego punktu drogi procedury, wewnatrz bazy danych kierunku podejscia lub odlotu.

r) Wspotrzedna X bedzie odpowiada¢ wspotrzednej X danego punktu drogi, w okreslonym uktadzie wspotrzednych.

S) Wspétrzedna Y nastepuje bedzie wskazywaé, czy wspotrzedna Y jest badz nie jest nadawana dla danego punktu drogi. W
przypadku, gdy wspolrzedna Y nie jest nadawana, przyjmuje si¢ ja za zero.

t) Wspotrzedna Y bedzie odpowiada wspotrzednej Y danego punktu drogi, w okreslonym uktadzie wspoirzednych.
U) Wspotrzedna Z nastepuje bedzie wskazywac czy wspolrzedna Z jest badz nie jest nadawana dla danego punktu drogi.
V) Wspétrzedna Z bedzie odpowiadaé wspotrzednej Z danego punktu drogi, w okreslonym uktadzie wspotrzednych.

W) Wskaznik nastepnego segmentu/ identyfikator pola bedzie wskazywacé, czy kolejny segment danej procedury jest prosty, czy
zakrzywiony, oraz ktore pola danych nastgpuja po wspotrzednych punktu drogi.

X) Wysokos¢ punktu drogi na progu odpowiada wysoko$ci punktu drogi na progu glownej drogi startowej nad progiem drogi
startowej.

y) Odleglo$¢ azymutu rzeczywistego do punktu drogi bedzie odpowiada¢ odlegtosci do punktu drogi od punktu uwazanego za
poczatek prowadzenia bocznego procedury podejscia nieprowadzacej do gtéwnego progu drogi startowe;.

Uwaga. Powyzsza odleglos¢ moze byc uzyta przez odbiornik MLS w sposob podobny, jak przy ustalaniu odleglosci anteny azy-
mutu podejscia do progu, w celu ustalenia czynnika skali odchylenia bocznego dla danej procedury.

z) Indeks nastepnego punktu drogi bedzie odpowiadac kolejnej pozycji danych definicji punktu drogi dla nastgpnego punktu dro-
gi procedury, wewnatrz bazy danych azymutu podejscia lub odlotu.

Uwaga. Indeks nastepnego punktu drogi moze by¢ zastosowany w celu wspotuzytkowania jednego lub kilku punktow drogi, ktore

zostaly Scisle okreslone jako czeS¢ innej procedury. Wspotuzytkowane punkty drogi sq punktami koricowymi procedur podejscia
oraz punktami poczqtkowymi procedur nieudanego podejscia oraz procedur startu.
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aa) Indeks nieudanego podejscia bedzie odpowiadaé¢ kolejnej pozycji danych definicji punktu drogi dla pierwszego zakodowa-
nego punktu drogi (ostatniego punktu, nad ktorym przeleciat statek powietrzny) odpowiedniej procedury nieudanego podej-

Scia.
Tabela A-14.  Struktura bazy danych procedury MLS/RNAV
Baza danych Stowo Zawarto$¢ danych
Bl Mapa kierunku podejscia/ stowo CRC
B2 Stowo deskryptora procedury 1
Azymut podejscia
B(M+1) Stowo deskryptora procedury ,,M” (zobacz Uwagg 1)
B(M+2) do B(a) Stowa danych punktu drogi
B(at+1l)do B(b-1) Nieuzywane
B(b) Stowo deskryptora procedury 1
Azymut wsteczny
(zobacz Uwagg 2)
B(b+N-1) Stowo deskryptora procedury ,,N” (zobacz Uwagg 1)
B(b+N) do B(38) Stowa danych punktu drogi
B39 Mapa kierunku odejscia/ stowo CRC
UWAGI.

1. Parametr ,,M” odpowiada liczbie wyznaczonych procedur podejscia i odlotu, rozpoczynajacych si¢ wewnatrz sektora pokrycia
azymutu podej$cia. Parametr ,,N”” odpowiada liczbie wyznaczonych procedur podejscia i odlotu, rozpoczynajacych si¢ wewnatrz
sektora pokrycia azymutu tylnego.

2. Urzadzenie nieposiadajace bazy danych azymutu tylnego moze wykorzystywaé wszystkie stowa, az do B39, dla bazy danych
azymutu podejscia.

ZAL A-15 23/11/06



Dziennik Urzedowy Urzedu Lotnictwa Cywilnego

-123

Poz. 127

Zalqcznik 10 — Lgcznosé lotnicza

Zalqcznik A

Tabela A-15. Stowa B1 - B39 danych pomocniczych B
(zobacz punkt 3.11.4.8.3.2)
c Typ Malks. .ll°§é - Numer
Stowo Zawarto$¢ danych danych czas uzyt?'ch Zakres wartosci bitu
(sekundy) bitow
Mapa azymutu podejscia / stowo CRC
Bl PREAMBULA cyfrowa 2.5 12 I, do Iy
Adres 8 l13do Iy
Liczbarl Qeskryptoréw procedury azymutu 4 0do 15 Ly, O I
podejscia
;)os(;aejr;lcel aslowo bazy danych azymutu 6 zobacz Uwage 2 L O I
Kod CRC azymutu podejscia 32 zobacz Uwagg 3 I3; do lg,
Nadawane stowo B42 1 zobacz Uwagg 4 lga
Nadawane stowo A4 1 zobacz Uwagg 4 lea
Nadawane stowo B43 1 zobacz Uwagg 4 lgs
Rezerwowe 4 zobacz Uwagg 12 lgs O lgg
PARZYSTOSC 7 zobacz Uwagge 13 l70 do l76
Slowa deskryptora procedury
B2 do B(M+1) (baza danych azymutu podejscia) (zobacz Uwagge 1)
B(b) do B(b+N+1) (baza danych azymutu tylnego)
PREAMBULA cyfrowa 2.5 12 I, do Iy
Adres 8 l13 do loo
Wskaznik podstawowy 25 zobacz Uwagg 5 Iy, do I5
Wskaznik waznosci 4 (Zobaci g%vzgq 14) l46 dO 149
Wskaznik trasy 5 zobacz Uwage 5 lsg dO Isy
Wskaznik drogi startowej 6 (Zoba(?zdl?vgz?gq 15) Iss do lg
Litera drogi startowej 2 zobacz Uwagg 6 lg; do Iy
Typ procedury 1 zobacz Uwage 7 lg3
. . 0 do 63
Indeks pierwszego punktu drogi 6 (zobacz Uwagi 8, 9) lgs do lgg
PARZYSTOSC 7 zobacz Uwage 13 l70 do l46
Stowa danych punktu drogi (zobacz tabele A-16)
B(M+2) do B(a) (baza danych azymutu podejscia) (zobacz Uwagi 11 11)
B(b+N) do B(38) (baza danych azymutu tylnego)
PREAMBULA cyfrowa 2.5 12 I, do Iy
Adres 8 l13do Iy
Dane definicji punktu drogi 49 zobacz Uwagi 10, 11 l5; do lgg
PARZYSTOSC 7 zobacz Uwagg 13 170 dO l5g
Mapa kierunku odejs$cia / stowo CRC (zobacz Uwagi 1 i 11)
B39 | PREAMBULA cyfrowa 2.5 12 I, do Iy
Adres 8 l13 do I
Liczba deskryptoréw procedury azymutu 4 0do 15 Ly, O 1
tylnego
fyllenr;;soze stowo bazy danych azymutu 6 zobacz Uwage 2 lys 0 1o
Kod CRC azymutu tylnego 32 zobacz Uwage 3 l3; do lg,
Nadawane stowo B43 1 zobacz Uwagg 4 les
Rezerwowe 5 zobacz Uwagg 12 lgs O lgg
Mapa azymutu tylnego / wskaznik CRC 1 zobacz Uwagg 11 lgg
PARZYSTOSC 7 zobacz Uwagg 13 l70 do l46
UWAGI.
1. Zmienne uzyte w liczbach stéw koresponduja ze zmiennymi uzytymi w tabeli A-14.
2. Pole zakodowane zgodnie z Tabelg A-19, przy zastosowaniu bitow od I3 do 13g. W tabeli tej bit 1,5 przenosi informacjg bitu 113
z tabeli A-9 i jest nadawany jako pierwszy.
3. Kod CRC zawiera resztg R(x), z dzielenia modulo - 2 dwoch wielomianéw:

x*M(x) B R(x)
{ G(x) LIQ(X”G(x)
ZAL A-16
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bit l¢,.

ou

10.

11.

12.
13.
14.
15.

M(x) jest polem informacyjnym, sktadajacym si¢ z bazy danych azymutu podejscia lub azymutu tylnego okreslonej ponizej, z
wylaczeniem preambut, adresow, bitow parzystosci oraz bitow kodéw CRC. Bity od I,; do lg, przeznaczone sa dla stow danych
dodatkowych, a bity od 1,3 do I3, dla stow danych podstawowych. Baza danych sktada sig¢ z nastgpujacych stow danych, w tej
samej kolejnosci:

Baza danych azymutu podejscia:

Baza danych azymutu odejscia:

B(b) do B38

B2 do B(a)

B40, B41

B40, B41, A3

Aldo B42, A2, A3

A4 1ub B43 (jesli sa nadawane)

A4 1ub B43 (jesli sa nadawane)

Stowo 6 danych podstawowych

Stowo 6 danych podstawowych

M(x) jest pomnozone przez x*, ktére dolacza 32 bity zerowe do kofica dzielne;.
G(x) jest wielomianem generujacym, okreslonym w nastgpujacy sposob:
GO)=xZ+xM+xB+ 3+ ¢+ x+ 3+ x+1
Q(x) jest ilorazem dzielenia.
Kod CRC, R(x), jest nadawany ze wspotczynnikiem o wartosci x* jako bit gy, oraz ze wspolczynnikiem o wartosci x° jako

Konwencja kodowania jest nastgpujaca:
0 =nie
1 =tak

Znaki alfanumeryczne zakodowane sg tak, jak okresla to punkt 3.11.4.8.3 dla stow danych B1 do B39.
Konwencja kodowania jest nastgpujaca:

0 = brak litery
1=R (prawy)

2 = C ($rodkowy)
3 =L (lewy)

Konwencja kodowania jest nastgpujaca:
0 = procedura podejscia
1 = procedura odlotu

Numery indeksu punktu drogi sa przydzielane poprzez sekwencyjne numerowanie wszystkich punktéw drogi w bazie danych
azymutu podejscia lub azymutu tylnego. W przypadku, gdy punkt drogi na progu gtownej drogi startowej zakodowany jest je-
dynie przy uzyciu wysokosci przecigcia progu, jest on pominigty w sekwencji indeksu punktu drogi.
Warto$¢ zerowa tego pola wskazuje, ze procedura jest obliczong procedurg linii centralnej, oparta na danych zawartych w
stowach danych dodatkowych Al(lub B42), A2, A3 oraz A4 (lub B43).
Definicje punktow drogi posiadaja zmienna dtugos¢ i sa zakodowane sekwencyjnie bez przystosowania do granicy stowne;.
Bity rezerwowe nie moga znajdowaé si¢ pomigdzy definicjami punktéw drogi. Wszelkie bity rezerwowe znajdujace si¢ na kon-
cu ostatnich danych punktu drogi ustawione sa na zero. Definicje punktéw drogi dla procedury podejécia zakodowane sa w ta-
kiej samej kolejnosci, w jakiej statek powietrzny realizuje procedurg w trakcie lotu. Definicje punktow drogi dla podejs$¢ nie-
udanych lub odlotow, zakodowane sa w kolejnosci odwrotnej. Punkty drogi nieudanego podejscia lub odlotu, ktore nie sa
wspotuzytkowane z punktami drogi podejscia, zakodowane sa po ostatnim punkcie drogi podej$cia w bazie danych.
Urzadzenie niewyposazone w baz¢ danych azymutu tylnego moze wykorzystywaé¢ pomocnicze stowo B39, jako stowo danych
punktu drogi, dla bazy danych azymutu podejscia.

Bit lgg stowa B39 uzywany jest do wskazania zastosowania tego stowa. Konwencja kodowania jest nastepujaca:
0 = stowo B39 jest stowem danych punktu drogi

1 = stowo B39 jest mapa azymutu tylnego/ stowem CRC

Wszystkie bity rezerwowe ustawione sa na ZERO.

Bity parzystosci od I do l75 zostaly wybrane do spehienia rownan podanych w Uwadze 1, tabela A-12.

Zakodowana wartos¢ 0000 jest niedozwolona.

Droga startowa o numerze 0 przeznaczona jest dla lotnisk $migtowcowych
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Tabela A-16.  Dane definiowania punktu drogi
(zobacz punkt 3.11.4.8.3.2)

Zawarto$¢ danych Ilosgiltlg\},fvtych Zakres warto$ci Bit najmniej znaczacy

. +41940 m
Wspotrzgdna X 15 (z0bacz Uwagi 1,2) 2.56 m
Wspohrzedna Y nastepuje 1 zobacz Uwagg 3

, +41940 m
Wspotrzedna Y 15 (zobacz Uwagi 1,2) 2.56 m
Wspoélrzedna Z nastepuje 1 zobacz Uwagg 3

. -100 do +8091 m
Wspotrzedna Z 13 (zobacz Uwagi 1, 4) 1m
Wskaznik nastgpnego segmentu /
identyfikator pola 3 zobacz Uwage 5

L . 0do315m

Wysoko$¢ punktu drogi na progu 6 (zobacz Uwage 5) 0.5m
Odlegto$¢ azymutu rzeczywiste- 6 0 do 6300 m 100 m
go do punktu drogi (zobacz Uwage 5)
Indeks nastgpnego punktu drogi 6 Zobacz Uwagi 5, 6
Indeks nieudanego podejscia 6 Zobacz Uwagi 5, 6

UWAGI.

1.

Poczatkiem uktadu wspoétrzednych jest punkt odniesienia MLS. O$ X jest pozioma i potozona jest w ptaszczyznie pionowe;j,
zawierajacej linie centralng drogi startowej wraz z liczba dodatnia odpowiadaja miejscu w kierunku punktu odniesienia podej-
$cia. O$ Y jest pozioma i prostopadta do osi X, z liczba dodatnig odpowiadaja miejscu na lewo od linii centralnej drogi starto-
wej patrzac od punktu odniesienia MLS w kierunku punktu odniesienia podejscia. O$ Z jest pionowa z liczba dodatnia odpo-
wiadaja miejscu nad punktem odniesienia MLS. Krzywizna Ziemi nie jest brana pod uwage podczas ustalania warto$ci wspot-
rz¢dnych punktu drogi.
Konwencja kodowania jest nastgpujaca:
Najwazniejszy bit jest bitem znaku:

0 = dodatni

1 = ujemny
Pozostale bity przedstawiaja warto$¢ absolutna.
Konwencja kodowania jest nastgpujaca:

0 =nie
1=tak
Bit ,,Wspotrzgdna Y nastgpuje” jest ustawiony na ZERO w celu wskazania, ze wspotrzedna Y dla punktu drogi wynosi

zero. W takim przypadku, pole wspotrzednej Y nie jest uzywane. Bit ,,wspotrzedna Z nastgpuje” jest ustawiony na ZERO (nie)
w celu wskazania, ze punkt drogi jest dwuwymiarowy lub ze staly gradient pomigdzy dwoma punktami drogi zawiera ten
punkt, dla ktérego nadawana jest wspotrzedna Z. Pole wspotrzednej Z nie jest uzyte w zadnym z tych przypadkow.

Pole to jest zakodowane jako warto$¢ nieoznaczona o przesunigciu wynoszacym —100 m. A zatem, warto$§¢ zerowa w tym
polu przedstawia wspotrzedna Z wynoszaca —100 m.

Pola danych nastepujace po wskazniku nastepnego segmentu identyfikatora pola sa nadawane jedynie w niektorych przypad-
kach. Kodowanie wskaznika nastgpnego segmentu identyfikatora pola oraz uzycie kolejnych p6l danych okreslone zostato w
tabeli A-17.

Numery indekséw punktu drogi przydzielane sa poprzez sekwencyjne numerowanie wszystkich punktéw drogi w bazie da-
nych azymutu podejscia lub tylnego. W przypadku, gdy punkt na progu gléwnej drogi startowej zakodowany jest jedynie przy
uzyciu wysokosci przecigcia progu, jest on pominigty w sekwencji indeksu punktu drogi. Nastepne pole indeksu punktu drogi
odnosi si¢ do numeru indeksu nizszego niz numer biezacego punktu drogi. Pole indeksu nieudanego podejscia odnosi si¢ do
numeru indeksu wyzszego niz numer biezacego punktu drogi.
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Tabela A-17. Wskazniki nast¢gpnego segmentu/ identyfikatora pola

(zobacz punkt 3.11.4.8.3.2)
Zastosowanie Pole(a) danych nastepujace po identyfikatorze
Wskaznik
Miejsce Nastepny Polaczenie nastgpnego Procedura
nastgpnego | wspotuzytkowany i z nieuda- ) segmentu / s nieudanego Procedura
punktu punkt drogi nym Typ s:?men identyfikatora Procedura podejScia podejscia odlotu
drogi (Uwaga 1) podej$ciem pola
Nie Zakl:;())/f/fl)ilony (z Wspotrzedna X nastgpnego punktu drogi
Dowolne Nie Prosty 2 1. Indeks nastgpnego punktu drogi
Tak Zakrzywiony 3 2. Wspotrzedna X pierwszego punktu drogi nastgpnej procedury
1. Wysokos¢ punktu drogi
na progu . .
. 2. Wspotrzedna X pierw- Wspolrzgdna X pierwszego
Nie 4 szego punktu drogi na- punktu drogi nastgpnej procedury
stepnej procedury
Prog
gh’)wn'ej 1. Wysoko$¢ punktu drogi
drogi ) Prosty na progu
startowe) 2. Indeks nieudanego Niedozwolone
podejscia
Tak 5 3. Wspohzedna X pierw- (zobacz Uwagg 3)
szego punktu drogi na-
stepnej procedury
1. Odleglo$¢ rzeczywistego
Brak azym,uw do punkt.u drogi Wspotrzedna X pierwszego
. 2. Wspotrzedna X pierw- ] .
Nie (zobacz 6 - punktu drogi nastepnej procedury
Nie Uwage 2) szego punktu drogi na-
8¢ stepnej procedury
1. Odlegto$¢ rzeczywistego
I:g,s\,tsyzgoo azymutu do punktu drogi
Brak pmini te go 2. Indeks nieudanego Niedozwolone
a pur\ktljZ dlgogi podejscia . (zobacz Uwagg 3)
Tak nieudaneao 7 3. Wspolrzedna X pierw-
o de's’ci%l szego punktu drogi na-
poce) stgpnej procedury
UWAGI.

1. Wspotuzytkowany punkt drogi to taki punkt, ktory jest zidentyfikowany w biezacej procedurze jedynie poprzez numer indeksu punktu drogi.

Wspotrzgdne punktu drogi sa $cisle zdefiniowane jako czg$¢ innej procedury.

2. Za tym punktem drogi podane sa informacje dotyczace linii prostej przedluzonej od biezacego punktu drogi, stycznej ze $ciezka wchodzaca w
punkt drogi. W przypadku procedury nieudanego podejscia, linia ta przecina sig z ostatnim punktem podejscia.
3. Wartosci 5 1 7 wskaznika nastegpnego segmentu identyfikatora pola zarezerwowane sa do uzytku tylko w procedurach podejécia. Procedury

nieudanego podejscia i odlotu moga wspotuzytkowaé punkty drogi, ktore uzywaja tych wartosci, ignorujac pola danych wysokosci punktu dro-
gi na progu, odleglos¢ rzeczywistego azymutu do progu oraz indeksu nieudanego podejscia.
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Zalacznik B.  Warunki techniczne dla globalnego satelitarnego systemu nawigacji (GNSS)
1. Definicje

GBAS/E. Naziemny system wspomagania transmitujacy dane o eliptycznie spolaryzowanej emisji VHF.
GBAS/H. Naziemny system wspomagania transmitujacy dane o poziomo spolaryzowanej emisji VHF.
Odbiornik. Urzadzenie odbierajace sygnaty systemu GNSS, zawierajace jeden lub wigcej sensorow.

Zarezerwowane (bity/ stowa/ pola). Bity/ stowa/ pola, ktore nie sa przydzielone, lecz zastrzezone dla specjalnego zastosowania
w GNSS.

Zapasowe (bity/ stowa/ pola). Bity/ stowa/ pola, ktdre nie sa ani przydzielone, ani zarezerwowane, lecz sa przewidziane do zastoso-
wania w przysztosci.

Uwaga. Wszystkie bity zapasowe ustawione sq na z€ro.

2. Informacje ogélne

Uwaga. Przedstawiona specyfikacja techniczna uzupeinia postanowienia zawarte w punkcie 3.7, rozdziat 3.

3. Elementy GNSS
3.1 Globalny System Pozycyjny (GPS) Standardowa Usluga Wyznaczania Pozycji (SPS) (L1)
311 ELEMENTY NIEPOKEADOWE

3111 CHARAKTERYSTYKI CZESTOTLIWOSCI RADIOWEJ (RF)

3.1.1.1.1  Szum fazowy fali nosnej. Gesto§¢ widmowa szumu fazowego fali nosnej niemodulowanej bedzie taka, aby zamknigta
petla fazowa 10 Hz jednostronnej szeroko$ci pasma szumoéw byla zdolna do $ledzenia fali nosnej z doktadnoscia do
0,1 radiana (1 sigma).

3.1.1.1.2 Emisja uboczna. Emisja uboczna wewnatrzpasmowa bgdzie najmniejsza, 40 dB ponizej niemodulowanej fali no$nej L1
w przydzielonej szeroko$ci pasma kanatu.

3.1.1.1.3  Strata korelacyjna. Strata w odzyskanej mocy sygnatu, wynikajaca z niedoskonatosci modulacji sygnatu i znieksztatcenia
fali, nie bedzie przekracza¢ 1 dB.

Uwaga. Strata mocy sygnatu stanowi réznice pomiedzy mocq transmitowanq w pasmie o szerokosci 2,046 MHz a mocq odzyskang
sygnatu przez bezszumowe i nietracqce mocy odbiorniki z 1-chipowym korelacyjnym rozstawieniem i pasmie o szerokosci 2,046 MHz.

3.1.1.1.4  Generowanie i synchronizacja kodu powszechnego/ogolnie dostepnego (C/A). Kazdy wzor Gi(t) kodu C/A bedzie utwo-
rzony przez sume Modulo-2 dwdch 1023-bitowych wzordéw liniowych, G1 i G2;. Sekwencja G2; bedzie utworzona przez
skuteczne opo6znianie sekwencji G2 przez catkowita liczbg chipéw, w celu wytworzenia jednego z 36 niepowtarzalnych
wzorow Gi(t) zdefiniowanych w tabeli B-1. Sekwencje G1 oraz G2 bgda generowane przez 10-stopniowe rejestry prze-
suwne stosujace nastgpujace wielomiany, do ktorych istnieje odniesienie w wejsciu przesuwnego rejestru:

a) GLXY+Xx3+1;i
b) G2: X¥+ X8+ X5+ X3+ X%+ 1.
Wektor inicjujacy dla sekwencji G1 i G2 bedzie sktadac¢ si¢ z ciagu znakow ,, 11111111117, Przydziaty faz kodow beda takie, jak

przedstawiono to w tabeli B-1. Rejestry G1 i G2 beda zliczane w tempie 1,023 MHz. Synchronizacja wzajemnych relacji kodow C/A
bedzie taka, jak przedstawiono to na rysunku B-1.1

! Wszystkie rysunki zamieszczone sa na koncu zatacznika.
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Tabela B-1. Przydzialy fazy kodu

Numer ID satelity | Sygnat PRN systemu GPS Opéznienie G2 P1erw§z}fch 10 chipéw
(chipy) zapis 6semkowy*

1 1 5 1440
2 2 6 1620
3 3 7 1710
4 4 8 1744

5 5 17 1133

6 6 18 1455

7 7 139 1131

8 8 140 1454

9 9 141 1626
10 10 251 1504
11 11 252 1642
12 12 254 1750
13 13 255 1764
14 14 256 1772
15 15 257 1775
16 16 258 1776
17 17 469 1156
18 18 470 1467
19 19 471 1633
20 20 472 1715
21 21 473 1746
22 22 474 1763
23 23 509 1063
24 24 512 1706
25 25 513 1743
26 26 514 1761
27 27 515 1770
28 28 516 1774
29 29 859 1127
30 30 860 1453
31 31 861 1625
32 32 862 1712
ek 33 863 1745
ek 34** 950 1713
ek 35 947 1134
ek 36 948 1456
ke 37** 950 1713

* W zapisie 6semkowym dla pierwszych 10 chipow kodu C/A, jak przestawiono w tej kolumnie, pierwsza cyfra znaczy ,,1” dla pierwszego chipu, a
ostatnie trzy cyfry sa konwencjonalna ésemkowa reprezentacja pozostatych dziewigciu chipéw (np. pierwszych 10 chipow kodu C/A dla szumu
pseudolosowego (PRN) ztozonego sygnatu 1 wynosi: 1100100000).

**  Kody 34137 C/A sa wspolne.

***  Ztozone sygnaty od 33 do 37 PRN sa zarezerwowane dla innych zastosowan (np. nadajnikéw naziemnych).

3.11.2 Struktura danych. Depesza nawigacyjna bedzie sformatowana tak, jak przedstawia to rysunek B-2. Kazda strona, jak
przestawiono na rysunku B-6, bedzie wykorzystywa¢ w formacie podstawowym ramke o dtugosci 1500 bitow, sktadajaca
si¢ z 5 podramek o dtugosci 300 bitow kazda. Wszystkie stowa beda transmitowane od pierwszego najwazniejszego bitu

(MSB).
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3.1.1.2.1  Struktura podramki. Kazda podramka, i/lub strona podramki zaczyna si¢ od stowa telemetrycznego (TLM), po ktorym
nastepuje stowo dostarczajace (HOW). Po stowie dostarczajacym (HOW) bedzie nast¢gpowaé 8 stow danych. Kazde sto-
wo w kazdej ramce zawiera 6 bitow kontroli parzysto$ci. Formaty stow: telemetrycznego (TLM) i dostarczajacego
(HOW), beda takie jak przedstawiajg to odpowiednio rysunki B-3 oraz B-4.

3.1.1.2.2  Koniec/ poczqtek tygodnia. Na koncu / poczatku tygodnia:

a) cykliczne stronicowanie podramek od 1 do 5 bedzie wznawiane z podramka 1, bez wzgledu na to, ktéra podramka byta
ostatnia transmitowana przed koncem/ poczatkiem tygodnia; i

b) cykliczne przegladanie 25 stron podramek 4 i 5 bedzie wznawianych ze strona 1 kazdej podramki, bez wzglgdu na to,
ktora strona byta transmitowana przed koncem/ poczatkiem tygodnia. Kazde zatadowanie i przelaczanie stron bedzie
nastgpowacé na granicach ramek (np. modulo 30 sekund wzglgdem konca / poczatku tygodnia).

Uwaga. Transmisja nowych danych w podramkach 4 i 5 moze by¢ rozpoczeta z ktdrgkolwiek z 25 stron tychze podramek.

3.1.1.2.3 Parzystos¢ danych. Kazde ze stéw od 1 do 10, podramek od 1 do 5, bedzie zawiera¢ 6 bitow kontroli parzystosci jako naj-
mniej wazne bity (LSB). Dodatkowo, w celu obliczenia parzystosci beda dostarczane dwa nie informacyjne, nadwymiarowe
bity 23 i 24 w stowach 2 i 10.

3.1.1.2.4 Slowo telemetryczne (TLM). Kazde stowo telemetryczne (TLM) ma dlugo$¢ 30 bitdw, pojawia si¢ w ramce danych co 6
sekund i jest pierwszym stowem w kazdej podramce. Format stowa telemetrycznego (TLM) bedzie taki, jak przedstawia to
Rysunek B-3. Kazde stowo telemetryczne (TLM) bedzie zaczynaé si¢ od preambuly, po ktorej nastepuje 16 bitow zarezer-
wowanych 1 6 bitow kontroli parzystosci.

3.1.1.2.5 Stowo dostarczajqce (HOW). Kazde stowo dostarczajace (HOW) ma dtugos¢ 30 bitow, pojawia si¢ w ramce danych co 6
sekund i jest zawsze drugim stowem w kazdej podramce/stronie, nastgpujacym bezposrednio po stowie telemetrycznym
(TLM). Format i tres¢ stowa dostarczajacego (HOW) bedzie taka, jak przedstawia to rysunek B-4. W pelnej postaci licznik
czasu tygodnia GPS (TOW) ma 19 bitéw LSB i stanowi jednoczes$nie fragment 29 bitowego licznika Z (punkt 3.1.1.2.6).
Stowo dostarczajace (HOW) zaczyna si¢ 17 bitami MSB licznika TOW. Te 17 bitow bedzie zgodnych z licznikiem TOW
przy 1,5-sekundowej epoce, pojawiajacej si¢ na poczatku nastgpnej stosowanej podramki.

3.1.1.2.5.1 Bit 18. W satelitarnym przeznaczeniu kodu konfiguracyjnego 001, bit 18 bedzie wskaznikiem ,,alarmu”. W przypadku,
gdy wskaznik jest podwyzszony (bit 18 przyjmuje warto$¢ 1), to uzytkownik bedzie poinformowany, ze doktadnosc¢ sate-
litarnego pomiaru odlegtosci przez uzytkownika (URA) moze by¢ gorsza niz wskazywana w podramce 1 oraz, ze uzyt-
kownik korzysta z satelity na wlasne ryzyko.

3.1.1.2.5.2 Bit19. Bit 19 bedzie zarezerwowany.

3.1.1.2.5.3 Bity 20, 21 i 22. Bity 20, 21 i 21 stowa HOW dostarczaja numer kolejnej podramki (ID), w ktorej stowo HOW jest dru-
gim stowem. Kod ID bedzie zdefiniowany nastgpujaco:

ID | Kod
1 001
2 010
3 011
4 100
5 101

3.1.1.2.6  Satelitarny licznik Z. Kazdy satelita bedzie wewngtrznie wyznaczaé 1,5 - sekundowa epoke, zawierajaca dogodna jed-
nostke dla precyzyjnego liczenia i przekazywania czasu. Ustalony w ten sposob czas begdzie okreslony jako licznik Z.
Licznik Z bedzie dostarczany uzytkownikowi w formie 29 - bitowego binarnego numeru sktadajacego si¢ z dwodch naste-
pujacych czgsci:

3.1.1.2.6.1 Licznik czasu tygodnia (TOW). Liczba binarna przedstawiona przez 19 bitow LBS licznika Z, stanowi licznik czasu
tygodnia (TOW) i definiowana jest jako istnienie rownej liczby 1,5 - sekundowych epok, ktore wystapity od momentu
przejscia z poprzedniego tygodnia. Liczenie bgdzie krotkookresowe, aby licznik TOW wskazywat od 0 do 403199 1,5 se-
kundowych epok (odpowiadajacych jednemu tygodniowi) i bgdzie zerowany na koncu kazdego tygodnia. Stan zerowy
licznika TOW, bedzie 1,5 - sekundowa epoka i pokrywac si¢ bedzie z poczatkiem aktualnego tygodnia. Skrocona wersja
licznika TOW, sktadajaca si¢ z 17 bitow MSB, i bedzie w stowie HOW z docierajacego strumienia danych taczem L1.
Zalezno$¢ pomigdzy aktualnym TOW a jego skrocona wersja HOW, bedzie taka, jak przedstawiono na rysunku B-5.

Uwaga. Wyzej wymieniona epoka wystepuje (w przyblizeniu) w sobote o potnocy/ w niedziele rano, gdzie poinoc zdefiniowana jest
jako godzina 0000 na skali UTC - Greenwich.
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3.1.1.2.6.2 Licznik tygodnia. 10 bitow MSB licznika Z bedzie binarna reprezentacja sekwencyjnej liczby przydzielonej do aktualnego
tygodnia GPS (Modulo 1024). Zakres tego licznika bgdzie wynosi¢ od 0 do 1023. Jego stan zerowy bedzie tygodniem,
ktory zaczyna si¢ 1,5-sekundowa epoka wystgpujaca (w przyblizeniu) w punkcie czasu zerowego UTC (punkt 3.1.4). W
momencie utraty waznosci 1023 tygodnia GPS, numer tygodnia GPS bedzie wykazywa¢ ponownie warto$¢ zero. Po-
przednie 1024 tygodnie w przeliczeniach z czasu GPS na daty kalendarzowe, beda wyliczone przez uzytkownika.

3.1.1.3 ZAWARTOSC DANYCH

3.1.1.3.1 Podramka 1 — dane zegara i stanu pracy satelity. Tres¢ stow od 3 do 10 podramki 1 bedzie zawiera¢ parametry zegara i inne
dane, wskazane w tabeli B-2. Parametry zawarte w zestawie danych beda aktualne podczas odstepu czasowego, w ktorym sg
one transmitowane i bgda aktualne przez dodatkowy okres czasu po rozpoczeciu transmisji nastgpnego zestawu danych.

3.1.1.3.1.1 Numer tygodnia. 10 bitow MSB stowa 3 bedzie zawiera¢ 10 bitbw MSB 29-bitowego licznika Z i bedzie przedstawiaé
numer aktualnego tygodnia GPS na poczatku odstepu transmisji zestawu danych, ze wszystkimi zerami wskazujacymi ty-
dzien ,,zerowy”. Numer tygodnia GPS bedzie wzrasta¢ na koncu/ poczatku kazdej epoki tygodnia.

3.1.1.3.1.2 Doktadnos¢ pomiaru odlegtosci przez uzytkownika (URA). Bity od 13 do 16 stowa 3 beda dostarczaé prognozowana
satelitarng doktadnos$¢ pomiaru odleglosci przez uzytkownika (URA) taka, jak przestawiono w tabeli B-3.

Uwaga 1. URA nie zawiera szacunkow bledow wynikajqcych z niedokladnosci modelu jednoczestotliwosciowego opoznienia jonosfe-
rycznego.

Uwaga 2. URA jest statystycznym wskaznikiem ewidentnego udziatu przewidywanych doktadnosci efemeryd i zegara do ustalenia
osiqganych doktadnosci z okreslonego satelity w oparciu 0 rzeczywiste dane.

3.1.1.3.1.3 Stan pracy satelity. Transmisja satelitarna 6-bitowej sygnalizacji stanu pracy satelity bedzie dostarczana bitami od 17 do
22 stowa 3. Bit MSB bedzie wskazywaé sumaryczng oceng stanu pracy satelity, nawigacyjnych danych, gdzie:

a) 0 =wszystkie dane nawigacyjne sa poprawne; i
b) 1 =pewne dane nawigacyjne nie sg poprawne.
Tabela B-2. Parametry podramki 1

Parametr Liczba bitow ** | Wspélczynnik skali | Efektywny zakres Jednostki
Numer tygodnia 10 1 tydzien
Doktadnosc¢ satelity 4
Stan pracy satelity 6 1 warto$¢ dyskretna
Tep 8* 23 sekunda
10DC 10
toc 16 2 604 784 sekunda
ap 8* 2% sekunda/sekunde?
agn 16* 2% sekunda/sekundg
ar 22* 23 sekunda

*  Parametry tak oznakowane stanowia dopetnienie dwojkowe, z bitem znaku (+ lub -) zajmujacym bit MSB.

** Zobacz rysunek B-6 dla pelnego przydziatu bitow.

*** O ile nie wskazano inaczej w tej kolumnie, uzyteczny zakres jest zakresem maksymalnym.
5 bitbw LSB bedzie wskazywaé stan pracy satelitarnych komponentéw sygnatu zgodnie z punktem 3.1.1.3.3.4. Stan pracy satelity
bedzie odniesiony do zdolnosci kazdego satelity jak wskazano to w konfiguracyjnym kodzie w punkcie 3.1.1.3.3.5. Satelita nieposia-
dajacy ustalonych zdolnosci bedzie wskazywany jako ,,zdrowy” w przypadku, gdy brak danej zdolnosci jest wlasciwy dla jego prze-
znaczenia lub zostat on skonfigurowany w sposob, ktory jest normalny z punktu widzenia odbiornika i nie wymaga takiej zdolnosci.
Dodatkowe dane stanu pracy satelity beda podawane w podramkach 4 i 5.

Uwaga. Dane podawane w podramce 1 mogq nie zgadza¢ si¢ z przedstawionymi w podramkach 4 i/lub 5 pozostatych satelitow, po-
niewaz mozna je zaktualizowac w innym czasie.

3.1.1.3.1.4  Wiek danych zegara satelitarnego (IODC). Bity 23 i 24 stowa 3, w podramce 1, beda 2 bitami MSB
z 10-bitowej nazwy IODC. Bity od 1 do 8 stowa 8 w podramce 1, beda zawiera¢ 8 bitow LSB IODC. IODC bedzie
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wskazywac¢ ustalony wiek danych. Transmisja IODC bedzie rézna dla kazdej wartosci transmitowanej przez satelitg
podczas poprzednich siedmiu dni.

Uwaga. Relacje pomiedzy IODC i wiekiem danych efemeryd (IODE) sq zdefiniowane w punkcie 3.1.1.3.2.2.

3.1.1.3.1.5  Estymacja zréznicowania opéznienia grupowego. Bity od 17 do 24 stowa 7 beda zawiera¢ wyraz korygujacy Tgp dla
uwzglednienia efektu zréznicowania opdznienia grupowego.

Uwaga. Tgp nie zawiera wzglednego bledu opoznienia grupowego kodow C/A i P(Y).

3.1.1.3.1.6  Parametry poprawki zegara satelitarnego. Bity od 9 do 24 stowa 8, bity od 1 do 24 stowa 9 i bity od 1 do 22 stowa 10,
beda zawiera¢ parametry potrzebne uzytkownikowi dla ewidencjonowania poprawki zegara satelity (toe, ., 85 1 a1).

3.1.1.3.1.7  Zarezerwowane pola danych. Zarezerwowane pola danych beda takie, jak wskazano w tabeli B-4. Wszelkie zarezer-
wowane pola danych beda utrzymywaé prawidlowa parzysto$é wewnatrz ich odpowiednich stow.

Tabela B-3. Dokladno$¢ pomiaru odleglosci przez uzytkownika
URA : Dokladnosé¢
0 2m
1 28m
2 4m
3 57m
4 8m
5 113 m
6 16m
7 32m
8 64 m
9 128 m
10 256 m
11 512m
12 1024 m
13 2048 m
14 4096 m
15 Nie uzywad

Tabela B-4. Zarezerwowane pola danych podramki 1
St B

3 11-12

4 1-24

5 1-24

6 1-24

7 1-16
31132 Podramki 2 i 3 — dane efemeryd satelity. Podramki 2 i 3 beda zawiera¢ reprezentacj¢ efemeryd transmitujacego satelity.
3.1.1.3.3 Parametry efemeryd. Parametry efemeryd beda takie, jak wskazano w tabeli B-5. Dla kazdego parametru w podramce

2 i 3, liczba bitow, wspotczynnik skali bitow LBS, zakres i jednostki beda takie, jak specyfikuje to tabela B-6.
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3.1.1.3.22

Tabela B-5. Dane efemerydalne

My | Anomalia $rednia w czasie odniesienia
An i Poprawka ruchu $redniego
e i Mimosrod
JA Pierwiastek kwadratowy duzej potosi
OMEGA, : Rektascencja wezta wstepujacego orbity epoki tygodniowej
ip : Inklinacja orbity w czasie odniesienia
® | Argument perygeum
OMEGADOT : Zmiana rektascensji w funkcji czasu
iDOT | Zmiana inklinacji w funkcji czasu

Cyc | Amplituda harmonicznej kosinusoidalnej korekty argumentu szerokosci

Cys | Amplituda harmonicznej sinusoidalnej korekty argumentu szerokosci

C,. | Amplituda harmonicznej kosinusoidalnej korekty promienia wodzacego satelity

C, i Amplituda harmonicznej sinusoidalnej korekty promienia wodzacego satelity

Cic . Amplituda harmonicznej kosinusoidalnej korekty inklinacji

Cis . Amplituda harmonicznej sinusoidalnej korekty inklinacji

toe : Czas odniesienia efemeryd

IODE | Wiek danych efemeryd
Tabela B-6. Parametry efemerydalne
Parametr Liczba bitéw ** : Czynnik skali : Efektywny zakres *** Jednostki

IODE 8
Crs 16* 2° metr
An 16* 24 180%sekunde
Mo 32* 2%t 180°
Cuc 16* 2% radian
e 32 25 0.03 bez wymiaru
Cus 16* 2% radian
/A 32 2P metr /2
toe 16 24 604 784 sekunda
Ci. 16* 2% radian
OMEGA, 32* 2%t 180°
Ci 16* 2% radian
io 32% 23t 180°
Cre 16* 2° metr
® 32* 2t 180°
OMEGADOT 24* 2" 180%sekunde
iDOT 14* 2" 180%sekunde

*  Parametry wskazane stanowig dopelienie dwojkowe, ze znaczacym bitem (+ lub -) zajmuja-

cym MSB.
** Zobacz rysunek B-6 dla pelnego przydziatu bitéw w podramce.

*** O ile nie wskazano inaczej w tej kolumnie, uzyteczny zakres jest zakresem maksymalnym,
osiaganym przy wyznaczonej alokacji bitu i wspotczynniku skali.

Wiek danych efemeryd (IODE). IODE bedzie stanowi¢ 8-bitowa liczbg réwna 8 bitom LSB z 10-bitowego 10DC tego
samego zestawu danych. IODE bedzie dostarczane w obydwu podramkach 2 i 3 w celu poréwnania z 8 bitami LSB wy-
razu IODC w podramce 1. W przypadku gdy w wyniku przelaczenia zestawu danych, zaden z tych trzech wyrazow nie
pasuje do siebie, beda pobrane nowe dane. Transmitowany IODE begdzie rézni¢ si¢ od kazdej warto$ci transmitowane;j
przez satelit¢ podczas ostatnich 6 godzin (Uwaga 1). Wszelkie zmiany w danych podramek 2 i 3 beda wprowadzane
wspolnie ze zmiang w obydwu stowach IODE. Zmian w nowych zestawach danych nalezy dokonywa¢ tylko na grani-
cach godzin, z wyjatkiem pierwszego zestawu nowo zaladowanych danych. Dodatkowo, warto$¢ t, dla przynajmniej
pierwszego zestawu danych transmitowanych przez satelit¢ po zatadowaniu, bedzie rozna od wartosci transmitowanej
przed wprowadzeniem zmiany (Uwaga 2).

Uwaga 1. Wyrazy IODE/IODC dostarczajq odbiornikowi srodkow dla wykrywania wszelkich zmian w odwzorowanych parametrach

efemeryd/zegara.
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Uwaga 2. Pierwszy zestaw danych mozna zmienia¢ (punkt 3.1.1.2.2) w kazdej chwili w ciqgu danej godziny, a zatem moze by¢ trans-
mitowany przez satelite nie diuzej niz 1 godzine.

3.1.1.3.2.3

311324

3.1.1331

3.1.1.3.3.2

Zarezerwowane pola danych. Wewnatrz stowa 10, podramki 2, bity od 17 do 22, beda zarezerwowane. Zarezerwowa-
ne pola danych beda zapewnia¢ prawidtowa parzysto$¢ wewnatrz wlasnych odpowiednich stow.

Podramki 4 i 5 — dane pomocnicze. Kazda z obydwu podramek 4 i 5 bgdzie podkomutowana 25 razy. Z ewentualnym
wyjatkiem ,,zarezerwowanych” stron oraz jawnych powtorzen, kazda strona bedzie zawiera¢ rézne dane w stowach od
3 do 10. Strony podramki 4 beda uzywac 6 réznych formatéw a strony podramki 5 beda uzywac¢ dwoch réoznych forma-
tow jak pokazano na rysunku B-6.

Strony podramki 4 bgda nastgpujace:

a) Strony 2, 3, 4, 5, 7, 8, 9 oraz 10: dane almanachu dla odpowiednich satelitow od 25 do 32. Jezeli 6-bitowe
stowo stanu pracy satelity na stronie 25 ustawione jest na 6 ,,jedynek” (punkt 3.1.1.3.3.4), wowczas satelitarny
ID na stronie nie bedzie posiada¢ warto$ci z zakresu od 25 do 32;

Uwaga. Te strony mogq by¢ przeznaczone dla innych funkcji. Format i tres¢ dla kazdej strony sq definiowane przez sateli-
tarny ID danej strony.

b) Strona 17 - depesze specjalne;

c) Strona 18 - dane jonosferyczne i UTC;

d) Strona 25 - satelitarna konfiguracja dla 32 satelitow; i

e) Strony 1, 6, 11, 12, 13, 14, 15, 16, 19, 20, 21, 22, 23 i 24 - zarezerwowane.

Strony podramki 5 beda nastgpujace:

a) Strony od 1 do 24: dane almanachu dla satelitow 1 do 24: i

b) Strona 25 - dane o stanie pracy satelitdéw od 1 do 24, czas odniesienia almanachu i numer tygodnia odniesienia
almanachu.

Dane ID. Dwa bity MSB stowa 3 na kazdej stronie begda zawiera¢ dane ID, definiujac przydatnos¢ struktury danych
nawigacyjnych GPS. Dane ID beda takie, jak pokazano w tabeli B-7, zgodnie z zastosowaniem:

a) dla tych stron, ktore sa przeznaczone do zawierania danych almanachu $cisle okreslonego satelity, dane ID be-
da definiowa¢ strukturg danych wykorzystywanych przez tego satelitg, ktdrego dane almanachu zawarte sa na
tej stronie;

b) dla wszystkich innych stron, dane ID beda oznacza¢ strukture danych transmitujacego satelity;

c) nie nalezy uzywac¢ danych ID ,,1” (0znaczonych binarnym stanem 00).

ID satelity.. ID satelity bedzie zawarte w bitach od 3 do 8, w stowie 3 na kazdej stronie. Satelitrne ID beda wykorzy-
stywane dwoma sposobami:

a) dla tych, ktore zawieraja dane almanachu ustalonego satelity, ID satelity bedzie tym samym numerem, przypi-
sanym do fazy kodu PRN tego satelity, zgodnie z tabela B-1; i

b) dla wszystkich innych stron 1D satelity przypisany zgodnie z tabelg B-7, bedzie stuzy¢ jako ,,strona ID”. ID od

1 do 32 beda przypisane do tych stron, ktdre zawieraja dane almanachu ustalonych satelitow (strony od 1 do 24
podramki 5 oraz strony od 2 do 5 i od 7 do 10 podramki 4). ID ,,0” (binarnie wszystkie zera) bedzie przypisany
do wskazania oznaczenia satelity $lepego, podczas gdy znaki 51 do 63 beda wykorzystywane dla stron zawie-
rajacych inne dane niz dane almanachu ustalonego satelity (Uwagi 1 i 2).

Uwaga 1. Ustalone ID sq zarezerwowane dla kazdej strony podramek 4 i 5; jednakze satelitarny ID na stronach 2, 3, 4, 5,
7,8, 9i 10 podramki 4 mozna zmieni¢ dla kazdej strony, w celu odzwierciedlenia alternatywnych tresci dla tej strony.

Uwaga 2. — Pozostate ID (33 do 50) sq nieprzypisane.
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Tabela B-7. ID danych i satelitarne ID w podramkach 4 i 5
Strona ID danych ID satelity* ID danych 1D satelity*
1 *kk 57 ** 1
2**** ** 25 ** 2
3**** **k 26 *%x 3
4**** **k 27 *%x 4
5**** **k 28 *%x 5
6 *k* 57 ** 6
7**** ** 29 ** 7
8**** **k 30 *%x 8
9**** **k 31 *%x 9
10**** **k 32 *%k 10
11 folialel 57 ** 11
12 folialel 62 ** 12
13 follel 52 ** 13
14 follel 53 ** 14
15 folalel 54 ** 15
16 folialel 57 ** 16
17 folialel 55 ** 17
18 follel 56 ** 18
19 *Kkk 58***** *%x 19
20 **kx 59***** ** 20
21 folialel 57 ** 21
22 **kx 60***** ** 22
23 *Kkk 61***** *%x 23
24 follel 62 ** 24
25 folialel 63 el 51
* ,,0” oznacza ,,$lepego” satelite. Gdy uzywane jest ,,0” do wskaznia $lepego satelity, wykorzystywany jest ID danych

transmitujacego satelity.

** D danych satelity, ktorego ID satelity znajduje si¢ na tej stronie.

**% D danych satelity transmitujacego.

**** Strony 2, 3,4, 5,7, 8,91 10 podramki 4 moga zawiera¢ dane almanachu odpowiednio dla satelitow od 25 do 32, lub dane
dla innych funkcji utozsamiamych przez rozne satelitarne ID z prezentowanych wartosci.

***x% |D satelity moze ulega¢ zmianom.

3.1.1.333

3.1.1.3331

3.1.1.3.33.2

3.1.1.3.3.33

3.1.1.3.34

Almanach. Strony od 1 do 24 podramki 5, jak rowniez strony od 2 do 5 oraz od 7 do 10 podramki 4, beda zawiera¢
dane almanachu i stowo stanu pracy satelity (punkt 3.1.1.3.3.4) dla 32 satelitow. Dane almanachu beda stanowi¢ pod-
zbidr parametréw zegara i efemeryd o zmiejszonej doktadnosci. Dane beda zajmowac wszystkie bity stow od 3 do 10
kazdej strony oprocz 8 MSB stowa 3 (dane ID i satelitarne ID), bitoéw od 17 do 24 stowa 5 (stan pracy satelity) oraz
50 bitéw przeznaczonych dla parzystosci. Liczba bitow, wspotczynnik skali (LSB), zakres oraz jednostki parametrow
almanachu, beda jak wskazano w tabeli B-8. Wiadomo$¢ almanachu dla jakiegokolwiek $lepego satelity bedzie zawie-
ra¢ nastgpujace po sobie ,,jedynki” i ,,zera” z wazna parzystoscia.

Czas odniesienia almanachu. Czas odniesienia almanachu to, bedzie wielokrotnoscia 2% sekund wystepujacych po
okoto 70 godzinach od czasu pierwszej waznej transmisji czasu dla tego zestawu danych almanachu. Almanach bedzie
aktualizowany dostatecznie czgsto w celu zapewnienia, aby czas t GPS byl rézny od ty, mniej niz 3,5 dnia podczas
okresu transmisji. Parametry almanachu beda aktualizowane przynajmniej raz na 6 dni podczas normalnych operacji.

Parametry czasu almanachu. Parametry czasu almanachu beda sktada¢ si¢ z 11-bitowego stalego wyrazu (ag)
i 11-bitowego wyrazu pierwszego rzedu (ag).

Tydzien odniesienia almanachu. Bity od 17 do 24 w stowie 3 na stronie 25 podramki 5, b¢da wskazywa¢ numer tygo-
dnia (WN,), do ktorego czas odniesienia almanachu (t,,) jest odniesiony. Wyraz WN, bedzie sktadac si¢ z 8 LSB nume-
ru petnego tygodnia. Bity od 9 do 16 w stowie 3 na stronie 25 podramki 5, bedzie zawiera¢ warto$¢ czasu t,,, 0dniesio-
nego do tego WN,.

Ogdlny stan pracy satelity. Podramki 4 i 5 beda zawiera¢ dwa typy danych o stanie pracy satelity:
a)kazda z 32 stron zawierajacych dane zegara/efemerydy odno$nego almanachu, powinna dostarcza¢ 8-bitowe stowo

stanu pracy satelity, odniesione do satelity, ktorego dane almanachu sa dostarczane;
b)25-te strony podramek 4 i 5 wspdlnie beda zawiera¢ 6-bitowe dane o stanie pracy dla 32 satelitow.
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3.1.1.3.34.1 8-bitowe slowa stanu pracy satelity bgda zajmowac bity od 17 do 24 w stowie 5 na tych 32 stronach, ktore zawieraja
dane almanachu dla pojedynczych satelitow. 6-bitowe stowa stanu pracy satelity bgda zajmowac 24 MSB stow od 4
do 9 na stronie 25 podramki 5, bity od 19 do 24 w stowie 8, 24 MSB stowa 9 i 18 MSB stowa 10 na stronie 25

podramki 4.
3.1.1.3.34.2 3 MSB 8-bitowych stow stanu pracy satelity beda wskazywaé poprawno$é¢ danych nawigacyjnych zgodnie z kodem
podanym w tabeli B-9. 6-bitowe stowa bgda dostarcza¢ 1-bitowych ogdlnych informacji o poprawnosci satelitarnych
danych nawigacyjnych, w pozycji MSB zgodnie z punktem 3.1.1.3.1.3. 5 LBS obydwoch 8- i 6-bitowych stéw stanu
pracy satelity bedzie dostarcza¢ informacji o stanie komponentéw sygnatu satelitarnego zgodnie z kodem podanym w
tabeli B-10.
Tabela B-8. Parametry almanachu
Parametr Liczba bitow** Czynnik skali (LSB) Efektywny zakres*** Jednostki
e 16 2% bezwymiarowa
toa 8 2t 602 112 sekunda
JyFFx* 16* 2'19 180°
OMEGADOT 16* 2% 180° / sekunde
JA 24> 2 metr?’2
OMEGA, 24* 2% 180°
® 24* 2% 180°
Mo 24* 2% 180°
ar 11* 20 sekunda
as 11* 2% sekunda/sekunde
* Parametry wskazane stanowia dopetnienie dwdjkowe, ze znaczacym bitem (+ lub -) zajmujacym MSB.

**  Zobacz Rysunek B-6 dla petnego przydziatu bitéw w podramce.

**%* 0 ile nie wskazano inaczej w tej kolumnie, uzyteczny zakres jest zakresem maksymalnym osiagganym przy wyzna-
czonej alokacji bitu i wspotezynniku skali.
**** Odniesione do i; = 0,30 180°

Tabela B-9. Wskazania stanu poprawnosci danych nawigacyjnych
Miejsce bitu na
stronie Wskazanie
137 138 139

0 0 0 ALL DATA OK (WSZYSTKIE DANE SA POPRAWNE)

0 0 1 PARITY FAILURE (BLAD PARZYSTOSCI) — niepoprawna cze$¢ lub catosé
TLM/HOW FORMAT PROBLEM (PROBLEM Z FORMATEM SEOW TLM/HOW) — jakiekolwiek

0 1 0 odchylenia od standardowego formatu (np. niewtasciwa i/lub niepoprawna preambuta, z wyjatkiem
niepoprawnego licznika Z jak zapisano to w stowie HOW

0 1 1 Z-COUNT in HOW BAD (Niepoprawny licznik Z w stowie HOW) — jakikolwiek problemy z licznikiem
Z, nie odzwierciedla aktualnej fazy kodu

1 0 0 SUBFRAMES (PODRAMKI) 1, 2, 3 — jeden lub wigcej elementéw w stowach od 3 do 10 w jednej, lub
wigcej podramek jest niepoprawnych

1 0 1 SUBFRAMES (PODRAMKI) 4, 5— jeden lub wigcej elementow w stowach od 3 do 10 w jednej, lub
wigcej podramek jest niepoprawnych
ALL UPLOADED DATA BAD (WSZYSTKIE ZALADOWANE DANE SA NIEPOPRAWNE) — jeden

1 1 0 lub wigcej elementow w stowach od 3 do 10 w jakiejkolwiek podramce lub ich wigkszej ilosci sa niepo-
prawne

1 1 1 ALL DATA BAD (WSZYSTKIE DANE SA NIEPOPRAWNE) — stowo TLM i/lub HOW oraz jeden
lub wigcej elementéw w jednej, lub wigkszej ilosci podramek sa niepoprawne
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Tabela B-10.  Kody stanu pracy komponentéw sygnalu satelity

MSB LSB Wskazanie
0 0 0:0:0 ALL SIGNALS OK (WSZYSTKIE SYGNALY SA POPRAWNE)
SATELLITE IS TEMPORARILY OUT
111)]1|0{0 (SATELITA TYMCZASOWO NIECZYNNY)
— nie uzywac tego satelity podczas biezacego przejscia
SATELLITE WILL BE TEMPORARILY OUT
1:1:1:0: 1 (SATELITA BEDZIE TYMCZASOWO NIECZYNNY)
— uzywac z ostroznoscia
1i11:i1:1:0 SPARE (ZAPASOWE)
MORE THAN ONE COMBINATION WOULD BE REQUIRED TO DESCRIBE ANOMALIES,
1l1l1l111 EXEPT THOSE MARKED BY ____ )
(DO OPISANIA ANOMALII WYMAGANYCH BEDZIE WIECEJ NIZ JEDNA KOMBINACIJA,
OPROCZ WSKAZANYCH PRZEZ
SATTELITE EXPERIENCING CODE MODULATION AND/OR SIGNAL POWER LEVEL TRANS-
Wszystkie pozostate MISSION PROBLEMS.
kombinacje (W SATELICIE ZASZ1.A MODULACJA KODU I/LUB ISTNIEJE PROBLEM W POZIOMIE MOCY
TRANSMISJI SYGNALU).
Po nawiazaniu tacznosci z satelita, uzytkownik moze doswiadczaé przerw w $ledzeniu.
3.1.1.3.3.4.3 Nalezy przypisa¢ specjalne znaczenie 6-jedynkowej kombinacji 6-bitowych stow stanu pracy satelity na 25-ych stro-

nach podramek 4 i 5; bedzie ono wskazywac, ze ,,satelita posiadajacy taki znak ID nie jest dostepny oraz, ze moze bra-
kowa¢ danych satelitarnych na stronie podramki 4 lub 5, ktora standardowo bedzie zawiera¢ dane almanachu tego sate-

lity”.

Uwaga. Specjalne znaczenie dotyczy tylko 25-ych stron podramek 4 i 5. Na stronie almanachu opisanej powyzej mogq znajdowacé sie
dane dotyczqce innego satelity zgodnie ze zdefiniowaniem tego w punkcie 3.1.1.3.3.3.

3.1.1.3.344

Wskaznik stanu pracy satelity bedzie podawany w odniesieniu do zdolnosci kazdego satelity, zgodnie z tym wyznaczo-
no to w kodzie konfiguracyjnym w punkcie 3.1.1.3.3.5. W zwiazku z tym kazdy satelita nieposiadajacy pewnych zdol-
nosci bedzie wskazywany jako ,,zdrowy” w przypadku, gdy brak danej zdolnosci jest wiasciwy dla jego budowy badz
tez satelita zostat skonfigurowany w sposdb prawidtowy z punktu widzenia odbiornika i nie wymaga posiadania takiej
zdolnosci. Dane o przewidywanym stanie pracy satelity beda aktualizowane w czasie zatadowania.

Uwaga 1. Transmitowane dane o stanie pracy satelity mogq nie odpowiada¢ aktualnemu stanowi pracy transmitujqcego satelity lub
pozostalych satelitow w konstelacji.

Uwaga 2. Dane podane w podramkach 1, 4 i 5 innych satelitow mogq réznic sie od tych, przedstawionych w podramkach 4 i/lub 5,
ktore mogq by¢ aktualizowane w innym czasie.

3.1.1.3.35

3.1.1.3.3.6

Ogodlna konfiguracja satelity. Strona 25 podramki 4 bedzie zawiera¢ 4-bitowy wyraz dla kazdego z 32 satelitow do
wskazania kodu konfiguracyjnego kazdego satelity. Te 4-bitowe wyrazy bgda zajmowac bity od 9 do 24 stow 3, 24
MSB stow od 4 do 7 i 16 MSB stowa 8 — wszystkie na stronie 25 podramki 4. Pierwszy MSB kazdego 4 bitowego pola
bedzie wskazywal, czy funkcja przeciw myleniu jest aktywowana (MSB=1), czy nie (MSB=0). 3 LSB beda wskazywac
konfiguracje kazdego satelity uzywajac nast¢pujacego kodu:

Kod Konfiguracja satelity
001 Satelita Bloku II/IIA/IIR

010 Satelita Bloku IIR-M

011 Satelita Bloku IIF

Parametry Greenwich (UTC). Strona 18 podramki 4 bedzie zawierac:
a) parametry niezbgdne do powiazania czasu GPS z czasem UTC;
b) uwage dla uzytkownika, dotyczaca zaplanowanej przyszlej lub przesziej wartosci czasu delta (dotyczacej za-
fadowania depeszy nawigacyjnej), wynikajacej z sekund przestepnych (t_sg), Wraz z numerem tygodnia

(WN_sp) i numerem dnia (DN), na koncu ktorego sekunda przestepna staje si¢ sekunda efektywna. ,,Dzien
pierwszy” bedzie pierwszym dniem wzgledem konca/poczatku tygodnia, a warto§¢ WN| g bedzie sktadaé sig
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z 8 LBS numeru pelnego tygodnia. Warto$¢ bezwzgledna réznicy pomigdzy nieskroconymi warto$ciami WN
i WN| s nie bedzie przekracza¢ 127.

Uwaga. Uzytkownik powinien wyjasni¢ skrocony charakter powyzszego parametru, jak rowniez skrocenie numeréow WN, WN1 i WN g
wynikajqce z przejscia numeru petnego tygodnia (3.1.1.2.6.2).

3.1.1.3.3.6.1 24 MSB w stowach od 6 do 9 i 8 MSB w stowie 10 na stronie 18 podramki 4 bedzie zawiera¢ parametry dotyczace

korelacji czasu UTC z czasem GPS. Diugo$¢ bitu, wspotezynnik skali, zakresy oraz jednostki tych parametréw beda
takie, jak wyszczegolniono w tabeli B-11.

Tabela B-11.  Parametry UTC

Parametr Liczba bitow** Wspotczynnik skali (LSB) Zakres skuteczny*** Jednostki
Ao 32* 2% sekunda
A 24* 2% sekunda/sekunde
At g 8* 1 sekunda
tor 8 2% 602112 sekunda
WN; 8 1 tydzien
WNLSF 8 1 tdeleﬁ
DN S Seieioied 1 7 dzien
At e 8* 1 sekunda

* Parametry wskazane stanowia dopetnienie dwojkowe, ze znaczacym bitem (+ lub -) zajmujacym MSB.

**  Zobacz rysunek B-6 dla petnego przydziatu bitow w podramce.

*** (O ile nie wskazano inaczej w tej kolumnie, uzyteczny zakres jest zakresem maksymalnym osiaganym przy wyznaczonej alokacji
bitu i wspdtczynnika skali.

**** Dosunigte do prawej strony

3.1.1.3.3.7  Parametry jonosferyczne. Parametry jonosferyczne, ktore pozwalaja uzytkownikowi SPS GPS na wykorzystywanie
jonosferycznego modelu do obliczania opdznienia jonosferycznego, beda dostegpne na 18 stronie podramki 4 zgodnie z
zapisami w tabeli B-12.

3.1.1.3.3.8  Depesza specjalna. Strona 17 podramki 4 bedzie zarezerwowana dla depesz specjalnych.

3.1.1.3.3.9  Zarezerwowane pola danych. Wszystkie bity stow od 3 do 10, oprdocz 58 bitdéw uzywanych dla danych ID, sateliternego
(strony) ID, parzystosci (szes¢ LSB kazdego stowa) oraz obliczen parzystosci (bity 23 i 24 stowa 10) stron 1, 6, 11, 12,
13, 14, 15, 16, 19, 20, 21, 22, 23 i 24 podramki 4, oraz tych stron almanachu, ktore przypisuja zero ID satelity, beda za-
znaczone, jako zarezerwowane. Pozostate zarezerwowane bity w podramkach 4 i 5 beda takie, jak przedstawiono w ta-
beli B-13. Zarezerwowane bity pozycji kazdego stowa beda zawiera¢ wzor kolejno zmieniajacych si¢ jedynek i zer z
wazna parzystoscia stowa.

312 DEFINICJE PROTOKOLOW DLA ZASTOSOWANYCH DANYCH

Uwaga. Niniejsza czesc definiuje wspolne zaleznosci parametrow depeszy transmitowanych danych. Zawiera ona definicje parame-
trow, ktore nie sq transmitowane, ale sq uzywane przez elementy pokladowe i niepoktadowe a zdefiniowane wyrazenia zastosowano
do wyznaczenia nawigacyjnych rozwiqzan i wiarygodnosci.

3121 Algorytm parzystosci. Algorytmy parzystosci GPS sa definiowane tak, jak wskazano w tabeli B-14.

Tabela B-12. Parametry jonosferyczne

Parametr Liczba bitow ** Wspotczynnik skali (LSB) Zakres efektywny** Jednostki

0o 8* 2% sekundy

o 8* 27 sekundy/180 °

o 8* 2% sekundy/(180 °) 2
03 8* 2% sekundy/(180 °)*
Bo 8* 21 sekundy

By 8* 21 sekundy/180 °

B, 8* 216 sekundy/(180 ©) 2
By 8* 215 Sekundy/(180 °)°

* Parametry wskazane stanowia dopetnienie dwodjkowe, ze znaczacym bitem (+ lub -) zajmujacym MSB.

**  Zobacz rysunek B-6 dla petnego przydziatu bitow w podramce.

*** 0O ile nie wskazano inaczej w tej kolumnie, uzyteczny zakres jest zakresem maksymalnym osigganym przy wy-
znaczonej alokacji bitu i wspdtczynniku skali.
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Tabela B-13.  Bity zarezerwowane w podramkach 4 i 5
Podramka : Strony : Slowa : Pozycja zarezerwowanego bitu w slowie

4 17 10 17-22

4 18 10 9-22

4 25 8 17-18

4 25 10 19-22

5 25 10 4-22

Tabela B-14.  Algorytmy kodowania parzysto$ci

D1 = d]_@ D*30

Dz = d]_ @ D*30

D3 | =d3® D*y
L ] (]
L ] (]
L ] (]
L ] (]
Dy | =dpy® D*y

D25 = D*zg('B dl(‘B dz@ d3® d5® d6® dlo(‘B dll(‘B d12® d13® d14® d17(‘B dlg(‘B dzo@ d23

D25 = D*30® dz@ dg(‘B d4® d6® d7® d]_l@ dlz(‘B d13® d14® d15® dlg(‘B dlg(‘B d21® d24

D27 = D*zg('B dl(‘B dg(‘B d4® d5® d7® dBC‘D d12® dlg(‘B d14® d]_5(‘B leC‘B dw@ dzo(‘B dzz

ng = D*30® dz@ d4® d5® d6® dg@ dg(‘D d13® d14® d]_5(‘B d16® d17® dzg@ dz]_(‘B d23

ng = D*30® dl(‘B dg(‘B d5® d6® d7® dg(‘D dm@ d14® d]_5(‘B d16® d17® dm@ dz]_(‘B dzz@ d24

gdzie:

D30 = D*zg('B dg(‘B d5® dGC‘D dg@ dg(‘D dlo(‘B dll(‘B d13® d15® dw@ d2® d23® d24

Dy, D, D3, . Dyg D3g- bity transmitowane przez satelitg;
Dys, ... D3g— obliczone bity parzystosci;
dy, d, ... dyy— bity danych zrodtowych
@ - Modulo-2 lub operacja typu ,,Exclusive-Or”; i

* uzywane do identyfikacji ostatnich dwoch bitow poprzedniego stowa podramki.

3.1.2.2 Parametry korekcji satelitarnego zegara. Czas t systemu GPS jest definiowany, jako:
t=ty— (Aty)a

gdzie

t = czas systemu GPS (poprawiony dla poczatkowego i koncowego przejscia tygodnia);
tsy = Czas satelitarny podczas transmisji depeszy;

(Atg,)L1= przesuniecie satelitarnego PRN fazy kodu;

(Atsv )L1: afpt an (t - toc) +agp, (t - toc)2 + Atr_ TGD

gdzie
ap, 8, ap, | t,,zawarte sa w podramce 1; oraz

At, = relatywistyczny wyraz korygujacy (sekundy)

At = Fe JA sin Ex

gdzie

e i A zawarte sa w podramkach 2 i 3;

E, jest zdefiniowany w tabeli B-15; oraz

P2
C

gdzie

= —4,442807633(10) s/ m’?

1 = uniwersalny parametr grawitacyjny WGS-84 (3,986005 x 10%m®/s?)
¢ = predkosé $wiatta w prézni (2,99792458 x 108 m/s)

Uwaga. Warto$¢ t przeznaczona do obliczenia poczqtkowego i koricowego przejscia tygodni. Oznacza to, ze w przypadku gdy liczba t-
toc jest wieksza niz 302 400 sekund, to od t nalezy odjqé¢ 604 800 sekund. W przypadku, gdy ilosé t-1, jest mniejsza od -302 400 se-

kund, to do t nalezy dodaé 604 800 sekund.

3.1.23 Satelitarna pozycja. Aktualna pozycja satelity (X Y Z) jest definiowana tak, jak przedstawiono w tabeli B-15.
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Tabela B-15.

Elementy systemow wspélrzednych

My=Ex—e sin Ex

A= A:Z Duza polos orbity satelity
u Obliczony ruch $redni satelity
Ng= -
A
t =t —toe Czas odniesienia pomiaru do epok efemerydalnych*
n=ng+ An Skorygowana warto$¢ ruchu Sredniego satelity
My = Mg + nty Srednia anomalia odniesiona do momentu czasu

Roéwnanie keplerowskie dla anomalii mimosrodu (nalezy obliczy¢ metodami
iteracyjnymi)

COS V,

1) e+cosv
E, =costq ———K
l+ecosv,
d=Vk+ o

By = Cyssin 2¢y + Cyc oS 20
dr = Cyesin 2y + CsSin 24y
di = Cis €0 24y + Cissin 24y
U = i+ duy

re=A(l — e cos Ey) + dry

i = ig+ O+ (iDOT)t,

X, =T, COSU,

y, =r.sinu,

Qk = QO + (é_Qe)tk _Qetoe
X, =X, C0sQ, -y, cosi, sinQ,

Y, =X, sinQ, -y, cosi, cosQ,
z, =Y, sini,

sekund, to do t nalezy doda¢ 604800 sekund.

i V1-e?sin E, /(1- E
v, =tan~ sin v, _tan- e“sin E, /(1—ecosE,)
(cosE, —e)/(1—ecosE,)

Anomalia prawdziwa

Anomalia mimosrodowa

Argument szerokosci geograficznej

Perturbacje drugiej harmonicznej

Korekcja argumentu szerokosci geograficzne;j

Korekcja promienia wodzacego satelity

Korekcja inklinacji (nachylenia) satelity

Poprawiony o korekcje argument szerokosci geograficznej
Poprawiony o korekcjg promien orbity satelity
Poprawiona o korekcje inklinacja orbity satelity

Wspoétrzedne satelity w ptaszezyznie orbity

Poprawiona o korekcjg dlugosé wezta wstgpujacego orbity satelity

Wspohrzedne geocentryczne satelity w uktadzie WGS-84

* t jest czasem systemu GPS czasu transmisji, tj. poprawiony czas GPS dla tranzytowego czasu (zakres/predkos¢ swiatta). t, 0znacza
aktualna faczna réznicg czasu pomigdzy czasem t i czasem epoki toe 1 musi oblicza¢ przejscia poczatku lub konca tygodnia. Oznacza
to, ze w przypadku, gdy t \ jest wigksze niz 302400 sekund, to od ty nalezy odja¢ 604800 sekund, a gdy jest mniejsze niz —302400

3124 Korekcja jonosferyczna. Korekcja jonosferyczna (Tiono) jest definiowana jako:

2

T.

F x(5,0x107°)
gdzie

3
AMP= ngoan(pm, AMP>0
if AMP<0, AMP=0

27(t—50 400
X=— =

, (radian
PER ( y)

F x| 50x10° + AMP 1—%+

X4

ﬂj X <157 (sekundy)
. |X=157

(sekundy)
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3 n
PER = EOB”(P”" PER 272 000 (sekundy)
if PER <72000, PER =72000
F  =1,0+16,0[053-E]?

oo i Bn sa stowami danych transmitowanych przez satelitezn=0, 1,213

¢, =, +0.064 cos (A, —1.617) (180%)

A, =2, + YSINA (180°)
oS Q,

%, =9, +¥cos A (180°)

4, =4, if |$| <0,416
¢, =14, =+0,4161if ¢ >0,416, (180°)
¢ =-0,416if ¢ <-0,416

~0,0137

=———-0,022 (180°%)
E+011

t=4,32 x 10* . + czas GPS (sekundy), gdzie 0 <t < 86400,

tak wige: jesli t > 86400 sekund, nalezy odja¢ 86400 sekund;
ijesli t <0, nalezy doda¢ 86400 sekund.

E = kat elewac;ji satelitarnej

3.1.24.1 Terminy uzywane w obliczeniach opdZnienia jonosferycznego sa nastgpujace:

a) terminy w satelitarnej transmisji
Oln = wspolczynnik rownania szeSciennego reprezentujacy amplitud¢ opdznienia w plaszczyznie wertykalnej mode-
lu (4 wspotczynniki po 8 bitow kazdy)
Bn = wspotczynnik rownania szeéciennego reprezentujacy okres rozwazanego modelu (4 wspotczynniki po 8 bitow
kazdy)
b) terminy generowane przez odbiornik
E = Kkat elewacji pomiedzy uzytkownikiem i satelita (180°)
A = kat azymutalny pomigdzy uzytkownikiem a satelita, mierzony zgodnie z ruchem wskazéwek zegara od pétno-

cy rzeczywistej (m radianow)

du = geodezyjna dtugo$é uzytkownika (180°) WGS-84
A = geodezyjna szeroko$¢ uzytkownika (n radianow) WGS-84
czas GPS = czas systemu obliczony w odbiorniku

¢) terminy obliczeniowe

X faza (radiany)

F wspotczynnik ustalany eksperymentalnie (bezwymiarowy)

t = czas lokalny (sekundy)

b = geomagnetyczna szeroko$¢ ziemskiej projekcji jonosferycznego punktu przecigeia (przyjeta srednia wysokosé
jonosferyczna wynosi 350 km) (180°)

Ai = geomagnetyczna dtugo$é projekc;ji jonosferycznego punktu przecigcia (180°)

i = geomagnetyczna szeroko$¢ ziemskiej projekcji jonosferycznego punktu przeciecia (180°)

v =

(180°)
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3.13 ELEMENTY POKEADOWE
3131  ODBIORNIK GNSS (GPS)

3.1.3.1.1  Wykluczenie satelity. Odbiornik bedzie wykluczaé¢ wszelkie satelity wykazujace niepoprawny stan pracy wskaznika stanu
pracy satelity efemeryd GPS.

3.1.3.1.2  Sledzenie satelity. Odbiornik bedzie mial zdolnos¢ ciaglego $ledzenia minimum czterech satelitow i generowania pozy-

cyjnych rozwiazan w oparciu o ich pomiary.

3.1.3.1.3  Dopplerowskie przesuniecie. Odbiornik bedzie zdolny do kompensowania dynamicznego efektu dopplerowskiego prze-
sunigcia na nominalnym sygnale SPS fazy fali nosnej i kodowych pomiarach C/A. Odbiornik bedzie kompensowaé dop-
plerowskie przesunigcie jedynie dla spodziewanych zastosowan.

3.1.3.1.4  Odpornosé¢ na interferencje. Odbiornik bedzie spelnia¢ wymagania dotyczace odpornosci na interferencje jak wyspecyfi-

kowano to w punkcie 3.7, rozdziat 3.

3.1.3.1.5 Zastosowanie danych zegara i efemerydy. Odbiornik bedzie zapewnia¢ uzywanie prawidtowych danych efemeryd oraz
zegara przed podaniem pozycji. Odbiornik bedzie monitorowa¢ warto$ci IODC i IODE i uaktualnia¢ dane zegara i efeme-
ryd po detekcji zmian w jednej lub kilku tych warto$ciach. Odbiornik SPS bedzie uzywaé danych zegara i efemeryd z od-
powiednimi wartosciami IODC i IODE podanymi z satelity.

3.13 CZAS

Czas GPS bedzie odniesiony do punktu zero czasu UTC (utrzymywanego przez Obserwatorium Marynarki Wojennej USA), definio-
wanego jako potnoc 5 stycznia 1980 r./rano dnia 6 stycznia 1980r. Najwigksza jednostka uzywana w wyrazaniu czasu GPS bedzie 1
tydzien, definiowany, jako 604 800 sekund. Skala czasu GPS bedzie utrzymywana w przedziale 1 ps UTC (Modulo 1 sekunda) po
korekcji catkowitej roéznicy liczby przestgpnych sekund. Dane nawigacyjne beda zawiera¢ niezbgdne dane wiazace czasu GPS z UTC.

3.2 Globalny nawigacyjny system satelitarny (GLONASS) kanal standardowej dokladnosci (CSA) (L1)

Uwaga. W tym segmencie termin GLONASS odnosi si¢ do wszystkich satelitow w konstelacji. Standardy odniesione tylko do satelitow
GLONASS-M sq odpowiednio zakwalifikowane

321 NIEPOKEADOWE ELEMENTY
3.2.11 CHARAKTERYSTYKI RF

3.21.1.1  Czestotliwosci fali nosnej. Warto$ci nominalne L1 czestotliwosci fali nosnych beda zdefiniowane przez nastgpujace wy-

razenie:
fkl = f01+ kAfl
gdzie
k=-7,..0,1, .., 6 sa numerami fal no$nych (kanatow czgstotliwosci) sygnatéw transmitowanych przez satelity GLONASS w pod-

pasmie L1;

fo1= 1602 MHz; oraz

Af; = 10,5625 MHz.

Czgstotliwosci fal nosnych beda koherentnymi pochodnymi ze wspolnego pokladowego standardu czasu/czgstotliwosci. Warto$é¢
nominalna czgstotliwosci obserwowana na powierzchni ziemi bedzie rowna 5,0 MHz. Czgstotliwos¢ fali nosnej satelity GLONASS
bedzie zawieraé sig¢ w przedziale + 2 x 10 wzgledem swojej nominalnej wartosci fi

Uwaga 1. Wartosci nominalne czestotliwosci fal nosnych dla liczb k sq podane w tabeli B-16.

Uwaga 2. Dla satelitow GLONASS-M kanat L2 odleglosciowych sygnatow nawigacyjnych standardowej dokladnosci (CSA) bedzie
zajmowal pasmo o szerokosci 1242,9375 — 1251,6875 MHz +0,511 MHz, zdefiniowane przez nastepujqce wyrazenie:
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fio = foo + k4SS
fop = 1246 MHz; Afy = 0.4375 MHz.

Dla kazdej wartosci k stosunek czestotliwosci fali nosnych podpasm L1 i L2 bedzie rowny:

Ja T

fa 9

3.21.1.2  Szum fazowy fali nosnej. Gesto§¢ widmowa szumu fazowego fali no$nej niemodulowanej bedzie taka, aby zamknigta
petla fazowa 10 Hz jednostronnej szerokosci pasma szumow byla zdolna do §ledzenia fali nosnej z doktadnoscia do 0.1
radiana (1 sigma).

3.2.1.1.3  Generowanie pseudolosowego kodu GLONASS. Pseudolosowy odlegto$ciowy kod bedzie stanowi¢ 511-bitowa sekwen-
cje, ktora probkowana jest na wyjsciu siodmego stopnia 9-stopniowego rejestru przesuwnego. Wektor inicjujacy do gene-

rowania tej sekwencji powinien by¢ »111111111”7. Wielomian generujacy odpowiadajacy
9-stopniowemu rejestrowi przesuwnemu bedzie:

GX)=1+x> +x°
3.2.1.1.4  Emisje uboczne. Moc transmitowanego sygnatu RF poza przydzielona szeroko$cig pasma GLONASS nie bedzie wigksza
niz minus 40 dB wzgledem mocy fali no$nej niemodulowane;j.
Uwaga 1. Satelity GLONASS, umieszczone na orbicie w latach 1998 — 2005 i pozniej, stosujq filtry ograniczajace emisje pozapasmo-
we do wartosci granicznej szkodliwej interferencji, zawartej w Zaleceniu ITU-R RA nr 769 dla pasma 1660-1670 MHz.

Uwaga 2. Satelity GLONASS umieszczone na orbicie po roku 2005 stosujq filtry ograniczajqce emisje pozapasmowe do wartosci
granicznej szkodliwej interferencji, zawartej w Zaleceniu ITU-R RA nr 769 dla pasm 1610,6 — 1613,8 MHz i 1660 — 1670 MHz.

Tabela B-16.  Czestotliwosci fal nosnych L1

Numer fali nosnej = HA, (zobacz punkt 3.2.1.3.4) Wa”‘iji)gzggﬂgaﬁl’zfﬁggwoSc‘
06 6 1605 3750
05 5 1604.8125
4 4 16049500

3 3 1603,6875
2 2 1603,1250
1 1 1602,5625
0 0 1602.0000
1 31 16014375
2 30 1600,8750
3 29 1600,3125
2 28 1599 7500
5 27 1599 1875
6 26 1598 6250
7 25 1598,0625

3.21.15 Strata korelacyjna. Strata w odzyskanej mocy sygnatu wynikajaca z niedoskonato$ci modulacji sygnatu i znieksztatcenia
fali, nie bedzie przekracza¢ 0,8 dB.

Uwaga. Strata mocy sygnatu stanowi roznice pomiedzy mocq transmitowanq w pasmie o szerokosci 1,022 MHz a odzyskanq mocq
sygnatu przez bezszumowe i nietracqce mocy odbiorniki z 1-chipowym korelacyjnym rozstawieniem i pasmie o szerokosci 1,022 MHz.

3.2.1.2 STRUKTURA DANYCH

3.21.2.1  Informacje ogolne. Depesza nawigacyjna bedzie transmitowana w postaci wzorca danych cyfrowych kodowanych kodem
Hamming’a i zamienionych na kod wzgledny. Strukturalnie wzorzec danych bedzie generowany, jako powtarzajace sig¢
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ciagle superramki. Superramka bedzie sktada¢ si¢ z ramek, ktore z kolei beda sktadac si¢ z ciagoéw. Granice ciagow, ra-
mek i superramek depesz nawigacyjnych z ré6znych satelitow GLONASS, beda synchronizowane w ciagu 2 milisekund.

3.2.1.2.2  Struktura superramki. Superramka bedzie trwac 2,5 minuty i sktadaé si¢ z 5 ramek. W kazdej superramce bedzie transmi-
towana pelna tre$¢ informacji posrednich (almanach dla 24 satelitow GLONASS).

Uwaga. Struktura superramki ze wskazaniem numerow ramek w superramce oraz numerow ciqgow w ramkach jest podana na rysun-
ku B-7.

3.2.1.2.3  Struktura ramki. Kazda z ramek bedzie trwac 30 sekund i sktada¢ si¢ z 15 ciagdw. W kazdej ramce bedzie transmitowana
pehna tres¢ informacji bezposrednich (parametry efemeryd i zegara) dla ustalonego satelity i czgs¢ informacji posrednich
(almanach). Ramki od 1 do 4 bgda zawiera¢ cz¢$¢ almanachu dla 20 satelitow (5 satelitbw na ramkg), a ramka 5 bedzie
zawiera¢ pozostata czes$¢ almanachu dla 4 satelitow. Almanach dla pojedynczego satelity bedzie zajmowac dwa ciagi.

Uwaga. Struktury ramek sq przedstawione na rysunku B-8 i B-9.

3.21.2.4  Struktura ciqgu. Kazdy ciag bedzie trwac 2 sekundy oraz zawiera¢ chipy binarne danych i znacznika czasu. Znacznik
czasu bedzie transmitowany podczas ostatniej 0,3 sekundy 2-dekundowego interwatu (na koncu kazdego ciagu). Znacznik
czasu (skrocona sekwencja pseudoodleglosci) bedzie sktadaé si¢ z 30 chipéw z czasem trwania kazdego chipa 10 milise-
kund i posiadajacego nast¢pujaca sekwencje:

111110001101110101000010010110

Podczas pierwszych 1,7 sekundy w 2-sekundowym odstepie (na poczatku kazdego ciagu) 85 bitdw danych (kazdy trwajacy 20 mili-
sekund) bedzie transmitowanych w dwdjkowym binarnym formacie. Numery bitow w ciagu beda wzrasta¢ od prawego do lewego.
Wraz z bitami informacyjnymi (bity pozycji od 9 do 84) beda transmitowane bity kontrolne kodu Hamming’a (KX) (bity pozycji od 1
do 8). Dhugos¢ kodu Hamming’a bgdzie wynosi¢ 4. Dane jednego ciagu beda oddzielone od danych sasiednich ciagéw znacznikiem
czasu (MB). Stowa danych beda rejestrowane z przodu przez MSB. W kazdym ciagu bitdow pozycja 85 bedzie bitem jatowym (,,0”) i
transmitowana, jako pierwsza.

3.2.1.2.4.1 Ciqgi od 1 do 4. Informacja zawarta w ciagach od 1 do 4, kazdej ramki, bedzie odpowiada¢ satelicie, z ktérego jest ona
transmitowana. Informacja ta nie bedzie zmieniana wewnatrz superramki.

3.2.1.2.4.2 Ciqgi od 5 do 15. Ciagi od 5 do 15 kazdej ramki, beda zawiera¢ almanach GLONASS dla 4 lub 5 satelitow. Informacja
zawarta w ciagu piatym bedzie powtarzana w kazdej ramce superramki.

Uwaga. Struktura ciqgow przedstawiona jest podana na rysunku B-10.
3213  ZAWARTOSC DANYCH

3.2.1.3.1  Parametry efemeryd i czasu. Parametry efemeryd i czasu beda przedstawia¢ si¢ nastepujaco:
m = numer ciagu w ramce;

ty = czas odniesienia poczatku ramki w aktualnym dniu. Czas ten oblicza si¢ zgodnie z satelitarng skala czasu. Liczba

calkowita godzin, ktore uptynely od poczatku aktualnej doby, rejestrowana jest w 5 MSB. Catkowita liczba minut, ktore
uptynety od poczatku aktualnej godziny, rejestrowana jest w nastgpnych 6 bitach. Liczba 30-sekundowych interwatow,
ktore mingly od poczatku aktualnej minuty, rejestrowana jest w jednym LSB. Poczatek dnia odniesiony do satelitarnej ska-
li czasu zbiega sig z poczatkiem powtarzajacej si¢ superramki.

ty = interwat czasu w aktualnym dniu odniesiony do UTC (SU) + 03 godziny 00 minut. Dane bezposrednie transmi-
towane w ramce sa odniesione do warto$ci $redniej t,. Czas trwania interwatu, jak rowniez warto$¢ maksymalna ty zalezy
od warto$ci wskaznika P1;

vn (t) = wzgledna dewiacja przewidzianej wartosci czgstotliwo$cei fali nosnej n — tego satelity od wartosci nominalnej w
momencie ty, tj. ,

fn(tb)_an

t )=
Yn( b) an
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gdzie

fo(ty) = prognozowana czgstotliwos$¢ zegarow n — tego satelity w momencie ty;

fun = warto$¢ nominalna czgstotliwo$ci zegarow n —tego satelity;

1, (t,) = poprawka czasu t, n — tego satelity w stosunku do czasu t, GLONASS w momencie t,,

tj. T (t) = tc () - t ()

Xn (), Vi (o), Zn (1) = wspotrzedne n —tego satelity w systemie wspotrzednych PZ-90 w momencie ty;
X, (), ¥, (t,), 2, (t,) = sktadowe wektora predkosci n —tego satelity w systemie wspotrzednych PZ-90 w momencie ty;

X, (t,), ¥, (t,), Z (t,) = sktadowe przy$pieszenia n —tego satelity w systemie wspotrzednych PZ-
90 w momencie ty, ktore sa spowodowane efektem Stonca i Ksigzyca.

E, = oznaczenie ,,wieku” informacji bezposredniej, tj. interwal czasowy, ktory uptynal od momentu jego obliczenia
(zatadowania) do momentu t, dla n — tego satelity;

B = wskaznik stanu pracy satelity. Warto$¢ powyzej 3 wskazuje nieprawidtowe dziatanie ustalonego satelity;

P1 = wskaznik oznaczajacy odstep czasowy pomiedzy biezaca i poprzednia warto$cia parametrow t, w minutach, jak
przedstawiono:

P1 = Odstep czasowy pomiedzy sasiednimi warto§ciami t, W minutach
0 0
1 30
10 45
11 60
P2 = etykieta wskazujaca parzysto§é/nieparzysto§é wartosci t,. Warto$é ,,1” oznacza 30-minutowy odstep transmisji

informacji serwisowych (t,= 1, 2, 5 ...) a wartos¢ ,,0” oznacza 60-minutowy odstep transmisji informacji serwiso-
wych (t,=2, 6,10 ...);

P3 = etykieta wskazujaca liczbg satelitow, dla ktorych transmitowany jest almanach w podanej ramce. ,,1” odnosi si¢
do 5 satelitow a ,,0” odnosi si¢ do 4 satelity; i

At,  =rdznica czasu pomigdzy transmitowanym przez podanego satelit¢ sygnatem nawigacyjnym RF w podpasmie L2
a sygnalem transmitowanym w podpasmie L1 przez podanego satelite:

Aty =tp—tg
gdzie t,, ty, sa opdznieniami sprzetowymi odpowiednio w podpasmach L1 i L2, wyrazonymi w jednostkach czasu.
3.2.1.3.2  Parametry efemeryd i czasu. Parametry efemeryd i czasu beda takie, jak wskazano w tabeli B-17. W przypadku stow, dla
ktorych wartosci liczbowe moga by¢ dodatnie lub ujemne, MSB bedzie bitem znaku. Chip ,,0” bedzie odpowiada¢ zna-

kowi ,,+” a chip ,,1” bedzie odpowiadaé znakowi ,,— ...

3.2.1.3.3  Uporzqdkowanie parametréw czasu i efemeryd. Parametry efemeryd i czasu beda takie, jak przedstawiono w tabeli B-18.
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Tabela B-17.  Parametry efemeryd i czasu
Parametr Liczba bitow | Wspélczynnik skali (LSB) Efektywny zakres Jednostki
m 4 1 bezwymiarowa
5 1 0do 23 godzina
te 6 1 0do59 minuta
1 30 0 lub 30 sekunda
ty 7 15 15...1425 minuta
7 (ty) 11 2% +27%0 bezwymiarowa
T, (o) 22 230 +279 sekunda
Xq (to), Vi (to), Zn (tp) 27 21t +27x10% km
24 2% +4.3 km/sekund
walle), Vo (1), 2 0 (1) ¢
. 5 2% +6,2 x 107 km/sekunde”
lte), Vo (1), 7 0 (1) :
E, 5 1 0do 31 dzien
B, 3 1 0do7 bezwymiarowa
P1 A zgodnie z punktem 3.2.1.3.1  © -----e---
P2 1 1 0;1 bezwymiarowa
P3 1 1 0;1 bezwymiarowa
A, 5 2% +13,97 x 10° sekunda
Tabela B-18.  Uporzadkowanie parametrow efemeryd i czasu w ramce
Parametr ;| Liczba bitow | Numer ciagu w ramce | Numer bitu w ramce
m 4 1..15 81-84
T 12 1 65 - 76
t, 7 2 70— 76
Yo (t) 11 3 69-79
7, (t) 22 4 59 — 80
X, (to) 27 1 9-35
Yo (th) 27 2 9-35
7, (t) 27 3 9-35
xo(t) 24 1 4164
y o (t) 24 2 41 -64
20 (t) 24 3 4164
X (t) 5 1 36 — 40
yn (to) 5 2 36 —40
70 (t) 5 3 36— 40
E, 5 4 49 — 53
B, 3 2 78— 80
P1 2 1 77-18
P2 1 2 77
P3 1 3 80
At, 5 4 54 - 58
3.2.1.3.4  Parametry almanachu. Parametry almanachu bgda nastgpujace:
A = symbol przedstawiajacy zwiazek tego parametru z almanachem;
MA, = symbol modyfikacyjny n” - satelity: ,,00” wskazuje satelite GLONASS a ,,01” wskazuje satelite GLONASS-M;
T = poprawka skali czasu GLONASS do czasu UTC(SU). Poprawka t. jest podana w momencie dnia N*;
NA = numer kalendarzowej doby w granicach 4 — letniego okresu, zaczynajac od roku przestgpnego. Poprawka t.0raz inne dane

almanachu (almanach orbit i faz) odpowiednie do tego numeru dnia;
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n? = numer szczeliny zajgtej przez n — tego satelitg;

HA, = numer kanatu czestotliwosci fali nosnej n* - satelity (tabela B-16);

A = dlugos¢ pierwszego (w dniu N*) wezta wstepujacego orbity n® - satelity w systemie wspotrzednych PZ-90;

tA% = czas pierwszego przejcia wezta wstepujacego n® - satelity w dniu N*;

AR, = poprawka do $redniej wartoéci inklinacji n® - satelity w momencie t A%, ($rednia wartos¢ inklinacji jest rowna 63 stopni);

ATA, = poprawka do $redniej wartoéci okresu obiegu orbity przez n” — satelite w momencie t A%, (rednia wartoé¢ okresu obiegu
orbity T wynosi 43200 sekund);

AT?, = predko$é zmian okresu obiegu orbity przez n* - satelite;

e” = splaszczenie orbity n - satelity w momencie t A%;

o* = argument perygeum orbity n” - satelity w momencie t A%,;

™ = przyblizona warto§¢ przesuniccia skali czasu n - satelity wzgledem skali czasu GLONASS w momencie t A%,;

CA = ogolny ,,wskaznik niepoprawnego stanu pracy” n” - satelity w momencie zaladowania almanachu orbit i faz. Kiedy C,= 0

to oznacza, ze n -ty satelita nie jest operacyjny. Kiedy C,= 1 to oznacza, ze n -ty satelita jest operacyjny.

3.2.1.3.5  Podzial i kodowanie parametréw almanachu. Almanach systemu GLONASS transmitowany w superramce bedzie po-
dzielony wewnatrz superramki jak wskazano w tabeli B-19. Wartosci liczbowe parametréw almanachu beda dodatnie lub
ujemne. MSB bedzie bitem znaku, chip ,,0” powinien odpowiada¢ znakowi ,,+, a chip ,,1” bedzie odpowiadaé¢ znakowi
- Parametry almanachu bgda kodowane tak, jak wskazano w tabeli B-20.

3.2.1.3.6  Uporzqadkowanie parametréw almanachu. Uporzadkowane stow almanachu wewnatrz ramki bedzie jak wskazano w
tabeli B-21.

3.2.1.4. ZAWARTOSC | STRUKTURA DODATKOWYCH DANYCH TRANSMITOWANYCH PRZEZ SATELITY GLONASS - M

3.2.14.1 Standardowa lista dodatkowych danych. W odréznieniu do GLONASS, satelity systemu GLONASS - M musza transmi-
towac dodatkowe dane, ktore prezentuje Tabela B-17-A:
n - indeks satelity transmitujacego dany sygnal nawigacyjny: odpowiedni do numeru szczeliny wewnatrz konstelacji GLONASS;
I, - stan pracy n - tego satelity: "0" wskazuje, ze n — ty satelita jest sprawny, "1" wskazuje niesprawnos¢ n - tego satelity;
B1 - wspolczynnik do okreslania AUTI: jest rowny roznicy pomiedzy UT1 i UTC na poczatku dnia (N), wyrazony w sekundach;
B2 - wspotczynnik, do okreslania AUT1L: jest rOwny codziennej zmianie réznicy AUT1 (wyrazony w sekundach dla $redniego dnia
stonecznego).
Powyzsze wspotczynniki musza by¢ uzywane do transformacji pomigedzy UTC (SU) 1 UT1:
AUT1 = UTC (SU) - UT1, gdzie
UT1 - czas uniwersalny odniesiony do oznaczonego potudnika Greenwich (zgodnie z ruchem bieguna),
UTC(SU) - czas uniwersalny koordynowany wedlug Krajowej Stuzby Kontroli Czasu Federacji Rosyjskiej,
AUT1 =Bl + B2 x (Nr— N%),
KP - zgloszenie petnego skoku drugiej poprawki UTC (+ 1 s) jest nastepujace:

KP UTC drugie poprawione dane

00 bez poprawek UTC na koncu aktualnego kwartatu

01 poprawione UTC przez dodanie 1 s na koncu aktualnego kwartatu
11 poprawione UTC przez odjgcie 1 s na koncu aktualnego kwartatu

Uwaga. Skala czasowa systemu GLONASS jest zwykle wykonywana raz w roku o pétnocy 00 godzin 00 minut 00 sekund, zgod-
nie z wczesniejszym powiadomieniem International Time Bureau (BIH / BIPM) na koncu kwartatu:
od 31 grudnia do 1 stycznia — pierwszy kwartal,
od 31 marca do 1 kwietnia - drugi kwartal,
od 30 czerwca do llipca - trzeci kwartat,
od 30 wrzesnia do 1pazdziernika - czwarty kwartaf,

Nt - aktualna data, numer kalendarzowych dni wewnatrz czteroletnich odstgpow, rozpoczynajacych si¢ od 1 stycznia roku przestgp-
nego;

Uwaga. Przyklad transformacji Nt do wspélnej aktualnej informacji daty (dd/mm/yy) jest zawarty w rozdziale 4.2.7.1. dodatku D.
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N, — liczba czteroletnich okreséw, ktore rozpoczety si¢ od 1996 r.;
Fr - parametr, ktory podaje przewidziany zasigg z doktadnoscia uzytkownika w czasie t,. Kodowanie jest przedstawione w tabeli B-
17-B;
M - typ satelity transmitujacego sygnat nawigacyjny. 00 odnosi si¢ do satelity GLONASS; 01 odnosi si¢ do satelity GLONASS - M;
P4 - wskaznik prezentujacy stan uaktualnienia parametrow efemeryd. "1" wskazuje, Zze uaktualnione sa parametry efemeryd lub
czestotliwosci/ czasu, ktore zostaly zatadowane przez segment kontrolny;
Uwaga. Uaktualniona informacja o efemerydzie lub czestotliwosci / czasie jest transmitowana w nastgpnym odstepie po koncu
aktualnego odstepu .
P - technologiczny parametr segmentu kontrolnego wskazujacy tryb operacji satelity pod wzgledem parametréw czasu:
00 — 7, parametr przekazany z segmentu kontroli, Tgps parametr przekazany z segmentu kontroli;
01 - 1, parametr przekazany z segmentu kontroli, Tgps parametr obliczony na pokladzie satelity GLONASS - M;
10 - 7, parametr obliczony na poktadzie satelity GLONASS — M, tgps parametr przekazany z segmentu kontroli;
11 - 1. parametr obliczony na poktadzie satelity GLONASS — M, 1gps parametr obliczony na poktadzie satelity GLONASS
- M’
Teps - korekcja czasu GPS w stosunku do czasu GLONASS:
Tops - ToL= AT + 1gps
gdzie:
AT - jest calkowita czgscia, a Tgps jest utamkowa czg$cia z rdznicy pomigdzy systemami skal czassowych wyrazonych w sekundach

Uwaga. Poprawka AT jest wyznaczana z depeszy nawigacyjnej GPS w odbiorniku uzytkownika.
MA, - typ satelity n®; kod ,,00” wskazuje satelit¢ GLONASS a ,,01” odnosi sie do satelity GLONASS — M.
3.2.1.4.2. Dodatkowe parametry danych. Dodatkowe parametry danych sa zdefiniowane w tabelach od B-17-A

do B-18-A

TabelaB - 17 - A. Dodatkowe parametry danych
Parametr Liczba bitow Wspbtczynnik skali Efektywny zakres Jednostki
(LSB)
n 5 1 od 0 do 31 bezwymiarowa
I, 1 1 0;1 bezwymiarowa
Bl 11 210 £0,9 Sekunda
B2 10 218 (-4,5do 3,5) x 10°® s/éredni dzien stoneczny
KP 2 1 od0do3 bezwymiarowa
Nt 11 1 od 0 do 1461 dzien
Ny 5 1 od 1do 31 okres czteroletni
F. 4 patrz Tabela B-17-B
M 2 1 od0do3 bezwymiarowa
P4 1 1 0;1 bezwymiarowa
P 2 1 00,01,10,11 bezwymiarowa
Taps 22 230 +1,9x10° sekunda
M4, 2 1 od0do3 bezwymiarowaa

TabelaB -17 - B. F. kodowanego stowa

Wartos¢ F, Pseudolosowa doktadnosc, 1
sigma (m)
0
1 2
2 2,5
3 4
4 5
5 7
6 10
7 12
8 14
9 16
10 32
11 64
12 128
13 256
14 512
15 Nie uzywana
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3.2.1.4.3. Potozenie dodatkowych stow danych w nawigacyjnej depeszy GLONASS-M. Wymagane polozenie dodatkowych stow
danych w nawigacyjnej depeszy GLONASS-M jest zdefiniowane w tabeli B-18-A.

Tabela B — 18 — A. Polozenie dodatkowych stéw danych w nawigacyjnej depeszy GLONASS-M

Stowo Liczba bitow Liczba ciagdw wewnatrz superramki | Liczba bitbw wewnatrz ciagu
n 5 4,19, 34,49, 64 11-15
I 1 5,7,9, 11, 13, 15, 20, 9

22,24, 26, 28, 30, 35,
37,39, 41, 43, 45, 50,
52, 54, 56, 58, 60,
65, 67, 69, 71, 73, 75,
3,18, 33,48, 63 65
B1 11 74 (w superramce) 70-80
B2 10 74 (w superramce) 60 — 69
KP 2 74 (w superramce) 58 — 59
Nt 11 4,19,34,49,64 16 - 26
Ny 5 5, 20, 35, 50, 65 32-36
F. 4 4,19,34,49,64 30-33
M 2 4,19,34,49,64 9-10
P4 1 4,19,34,49,64 34
P 2 3,18, 33,48, 63 66 — 67
TGps 22 5, 20, 35, 50, 65 10-31
M~ 2 6,8,10,12, 14 78-79
Tabela B-19. Podzial almanachu w superramce

Numer ramki w superramce

Numery satelitéw, dla ktérych transmitowany jest almanach

w podanej ramce

1 1.5
2 6...10
3 11...15
4 16...20
5 21..24
Tabela B-20. Kodowanie parametréw almanachu
Parametr | Liczba bitow @ Wspélczynnik skali (LSB) : Efektywny zakres : Jednostki
Vi 2 1 0..3 bezwymiarowa
Te 28 227 +]1 sekunda
NA 11 1 1..1461 dzien
n? 5 1 1..24 bezwymiarowa
HA, 5 1 0..31 bezwymiarowa
i 21 220 +1 180°
tA", 21 2° 0...44100 sekunda
ARy 18 2% +0,067 180°
AT, 22 2 +3,6 x 10° sekunda/obrot
AT, 7 2 +2°8 sekunda/obrot 2
€™ 15 220 0..0,03 bezwymiarowa
0, 16 2 +1 180°
t.A, 10 218 +19x 107 sekunda
ch 1 1 0..1 bezwymiarowa
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Tabela B-21. Uporzadkowanie parametréw almanachu w ramce
Parametr Liczba bitow Numer ciggu w ramce Numer bitu w ciagu

M~ 2 6,8,10,12,14 78-79
T 28 5 42 — 69
N? 11 5 70 - 80
n* 5 6,8,10,12,14 73-77
H, 5 7,9,11,13,15 10 - 14
i 21 6,8,10,12,14 42 - 62
tA%, 21 7,9,11,13,15 44 — 64
AR, 18 6, 8, 10, 12, 14 2441
AT?, 22 7,9,11,13,15 22-43
AT, 7 7,9,11,13,15 15-21
e’ 15 6,8,10,12,14 9-23
o 16 7,9,11,13,15 65 — 80
. 10 6, 8,10, 12, 14 6372
ch, 1 6,8, 10,12, 14 80
Uwaga. Podane sq numery ciqgow czterech pierwszych ramek wewngqtrz superramki.
Ciqgi 14 oraz 15 ramki 5 nie posiadajq parametrow almanachu.

3.2.2

DEFINICJE PROTOKOLOW DLA ZASTOSOWANYCH DANYCH

Uwaga. Ta czesé definiuje wspotzaleznosci parametrow danych transmitowanych w depeszy. Dostarcza ona definicji parametrow,
ktore nie sq transmitowane, lecz sq uzywane przez ktorykolwiek lub obydwa niepoktadowe i poktadowe elementy, i zdefiniowane ter-
miny stosowane sq do wyznaczania rozwiqzan nawigacyjnych i ich wiarygodnosci.

3221

32211

3.221.2

a)

b)

Algorytm kontroli parzystosci dla weryfikacji danych. Algorytm przedstawiono w tabeli B-22. Szczegotowo opi-
sany ponizej, jest uzywany do detekcji i poprawiania bledu 1 bitu w ciagu, i do detekcji blgdu 2 lub wigcej bitow
w danym ciagu.

Kazdy z ciagow zawiera 85 bitow danych, z ktérych 75 MSB jest chipami danych (bgs, bga, ..., b1g, Dg) a 8 LSB sa
bitami kontrolnymi kodu Hamming’a o dtugosci 4 (Bg, B7, ..., B2, B1)-

W celu skorygowania 1-bitowego btedu w ciagu, generowane sa nastgpujace sumy kontrolne: (Cy, Cy, ..., C7), a do
detekcji 2-bitowych btedow (lub bledéw wigkszej ilosci parzystych liczb bitow) generowana jest suma kontrolna
Cy, jak przedstawiono w tabeli B-22. Do korygowania pojedynczych bledow oraz wykrywania btgdow wielokrot-
nych stosuje si¢ kolejno:

Ciag uwaza si¢ za poprawny, gdy wszystkie sumy kontrolne (Cy, ..., C; i C5) sa rowne ,,0” lub gdy tylko jedna z
sum kontrolnych (cy, ..., ¢7) jest rtowna ,,1” i ¢y jest rowne ,,17.

Jezeli jedna lub wigcej sum kontrolnych (cy, ..., ¢7) jest rownych ,,1” i ¢y jest rowne ,,17, to postac ,,.bic,” jest
poprawiana do przeciwnej postaci w nastgpujacym rozmieszczeniu bitow:

slicor . = C7Cg C5C4 C3Co €1 + 8 — K pod warunkiem, ze ,,ijco,” < 85,

gdzie ,,C; Cg C5 C4 C3 C; C» to liczby binarne wygenerowane z sum kontrolnych (c; . ¢7), z ¢, bedacym LSB i ¢; bedacym
MSB. K jest liczba porzadkowa najbardziej znaczacej sumy kontrolnej r6znej od ,,0”.

Jezeli i > 85, istnieje wowczas nieparzysta liczba btgdow wielokrotnych i dane bgda odrzucone.

©)

Jezeli przynajmniej jedna z sum kontrolnych (C;, . C7) réwna sig ,,1” i cy jest rowna ,,0” lub jezeli wszystkie
sumy kontrolne (cy, . ¢;) sa rowne ,,0”, lecz cy jest rowne ,,17, istnieja wowczas biedy wielokrotne i dane beda
odrzucone.
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Tabela B-22.  Algorytm kontroli parzysto$ci

b85, b84, ..., b10, b9 sa bitami danych (pozycja od 9 do 85 w ciagu);
B1, B2, ..., B8 sa bitami kontrolnymi kodu Hamming’a (pozycje od 1 do 8 w ciagu);
C1, Cy, ... C7,Cy sa kontrolnymi sumami generowanymi przy uzyciu nastgpujacych dziatan:

C1=PB @ [Zibilmou2
i=9, 10,12, 13, 15, 17, 19, 20, 22, 24, 26, 28, 30, 32, 34, 35, 37, 39, 41, 43, 45, 47, 49, 51, 53, 55, 57,
59, 61, 63, 65, 66, 68, 70, 72, 74, 76, 78, 80, 82, 84.

C2= P2 @ [Zbi]mod2
j=9,11, 12, 14, 15, 18, 19, 21, 22, 25, 26, 29, 30, 33, 34, 36, 37, 40, 41, 44, 45, 48, 49, 52, 53, 56, 57,
60, 61, 64, 65, 67, 68, 71, 72, 75, 76, 79, 80, 83, 84.

C3= [33 @ [Zk bk]modz
k=10, 11, 12, 16, 17, 18, 19, 23, 24, 25, 26, 31, 32, 33, 34, 38, 39, 40, 41, 46, 47, 48, 49, 54, 55, 56, 57,
62, 63, 64, 65, 73, 74, 75, 76, 77, 78, 79, 80, 85.

Cs= BA @ [ZI bl]modz
=13, 14, 15, 16, 17, 18, 19, 27, 28, 29, 30, 31, 32, 33, 34, 42, 43, 44, 45, 46, 47, 48, 49, 58, 59, 60, 61,
62, 63, 64, 65, 73, 74, 75, 76, 77, 78, 79, 80.

Cs= Bs @ [Zm bm]modz
m =20, 21, 22, 23, 24, 25, 26, 27, 28, 29, 30, 31, 32, 33, 34, 50, 51, 52, 53, 54, 55, 56, 57, 58, 59, 60, 61,
62, 63, 64, 65, 81, 82, 83, 84, 85.

Ce= BG @ [Zn bn]mod 2
n =35, 36, 37, 38, 39, 40, 41, 42, 43, 44, 45, 46, 47, 48, 49, 50, 51, 52, 53, 54, 55, 56, 57, 58, 59, 60, 61,
62, 63, 64, 65.

Cr= B7 @ [Zp bp]mod 2
p =66, 67, 68, 69, 70, 71, 72, 73, 74, 75, 76, 77, 78, 79, 80, 81, 82, 83, 84, 85.

Cx= [Z Bq]mod 2 @ [Z br]mud 2
q=1,2,3,4,56,7,8
r=9,10, 11, 12, 13, 14, 15, 16, 17, 18, 19, 20, 21, 22, 23, 24, 25, 26, 27, 28, 29, 30, 31, 32, 33, 34, 35,
36, 37, 38, 39, 40, 41, 42, 43, 44, 45, 46, 47, 48, 49, 50, 51, 52, 53, 54, 55, 56, 57, 58, 59, 60, 61, 62
63, 64, 65, 66, 67, 68, 69, 70, 71, 72, 73, 74, 75, 76, 77, 78, 79, 80, 81, 82, 83, 84, 85.

3.222 PARAMETRY KOREKTY SATELITARNEGO ZEGARA
32221 Czas systemu GLONASS jest wyznaczany jako:

toronass = tkt Tn(th) — Ya(t) (t- to)
, gdzie ty,ta(th), Yn(tp) sa parametrami opisanymi w punkcie 3.2.1.3.1.

32222 Czas systemu GLONASS jest odniesiony do czasu UTC (SU) Krajowej Stuzby Kontroli Czasu Federacji Rosyjskiej jak
wskazano ponizej:

tUTC(SU) =tcLonass T Tc— 03 gOdZiny 00 minut,
gdzie

1. jest parametrem opisanym w punkcie 3.2.1.3.4, i 03 godziny 00 minut jest staltym przesunigciem czasu pomigdzy czasem Moskwy i
czasem Greenwich.

3.2.2.3 POZYCJA SATELITY

32231 Aktualna pozycja satelity jest okreslana poprzez wykorzystanie parametrow nawigacyjnych efemeryd GLONASS
jak wskazano w tabeli B-17.
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32232 Przeliczenie efemerydy od momentu t, do momentu t; w przedziale (Jtj| = |tj— tp| < 15 minut) jest wykonywane z
uzyciem techniki numerycznej integracji rOwnan roéznicowych opisujacych satelity. Po prawej stronie tych réwnan
przyspieszenie jest wyznaczane z uzyciem stalej grawitacyjnej p i drugiej harmonicznej strefowej geopotencjatu

J2, ktory definiuje biegunowe splaszczenie Ziemi oraz przy$pieszen wynikajacych z perturbacji ksigzycowo- sto-
necznych. Rownania sg zintegrowane w systemie wspotrzednych PZ-90 przez zastosowanie techniki Runge-Kutta

czwartego rzedu, jak wskazano ponizej:

d—X:Vx

dt

dy

he ARy

dt y

d—Z-Vz

dt

2 2
v, =—% —EJg%x 1—5i2 +o'X+20V, +X
i r 2 r r J
v, n_ 3,pl [, 57 )
i :—r—3 —E\]g—Syl—r—z +(J)2y+2(DVy+y

v, p_ 3,pa 7% ) .
dt =—r—SZ—E\]§r—SZ 1—r—2 +Z

gdzie

|1 = stala grawitacyjna Ziemi (398 600,44 x 10° m%/s?);

8, = wielka potos (6 378 136 m);

J? = druga harmoniczna strefowa geopotencjatu (1 082 625,7 X 10°°); oraz
o = predko$é obrotowa Ziemi (7,292115 x 10°° radianow/s).

Wspohrzedne xn(ty), Ya(to), Zn(ts) i sktadowe wektora predkosci X(t,)=V,,y(t,)=V,,2(t,)=Vz, sa poczatkowymi warunkami dla

catkowania. Przy$pieszenia wynikajace z perturbacji ksigzycowo-stonecznych X(t,), y(t,), Z(t,) sa stale w przedziale catkowania

+15 minut.

3.2.3 ELEMENTY POKLEADOWE

3.23.1 ODBIORNIK GNSS (GLONASS)

3.2.3.1.1  Wykluczenie satelity. Odbiornik bedzie wyklucza¢ wszelkie satelity wskazujace niepoprawny stan pracy w nawigacyjnej

depeszy GLONASS.

3.2.3.1.2  Sledzenie satelity. Odbiornik bedzie posiada¢ zdolno$é ciagtego $ledzenia minimum czterech satelitow i generowania

pozycyjnych rozwigzan na podstawie tych pomiarow.

3.23.1.3  Przesunigcie dopplerowskie. Odbiornik bedzie posiada¢ zdolnos¢ kompensowania efektu dynamicznego przesuniecia
dopplerowskiego na nominalnej fazie fali nosnej sygnatu GLONASS i standardowych kodowych pomiarach. Odbiornik
bedzie kompensowacé przesunigcie dopplerowskie, ktore jest jednoznaczne w przewidywanym zastosowaniu.

3.2.3.1.4  Odpornos¢ na interferencje. Odbiornik begdzie spelnia¢ wymagania dotyczace odporno$ci na interferencje zgodnie z wy-

maganiami zawartymi w punkcie 3.7.
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3.23.1.41  Interferencja wewnqtrzsystemowa. Kiedy jest otrzymywany sygnat nawigacyjny kanatem czgstotliwo$ci k = n, interfe-
rencja wytworzona przez sygnal nawigacyjny w kanale czgstotliwo$ci k =n — 1 lub k = n + 1 nie bedzie przekracza¢ —
48 dBc wzgledem minimalne;j satelitarnej mocy dostarczanej do powierzchni ziemi pod warunkiem, ze satelity transmi-
tujace te sygnaty znajduja si¢ w strefie widocznos$ci uzytkownika.

Uwaga. Interferencja wewnqtrzsystemowa jest wltasnosciq interkorelacji pseudolosowego sygnatu z uwzglednieniem zwielokrotnienia
czestotliwosciowego wielodostepu.

3.23.1.5 Zastosowanie danych zegara i efemeryd. Odbiornik bedzie wykorzystywa¢ prawidtowe dane efemeryd i zegara przed
wyliczeniem pozycji.

3.23.1.6 Korekcja sekundy przestepnej. Przy korekcji sekundy przestgpnej czasu GLONASS (zobacz punkt 3.2.1.3.1, t,) odbiornik
GLONASS bedzie zdolny do:

a) generowania serii obowiazujacych pomiarow pseudoodlegtosci; oraz
b) ponownej synchronizacji ciagu danych znacznika czasu, bez utraty sledzenia sygnatu.
3.23.1.6.1  Po skorygowaniu sekundy przestgpnej czasu GLONASS, odbiornik begdzie wykorzystywaé czas UTC nastgpujaco:

a) wykorzystywa¢ poprzedni czas UTC (przed poprawka), wraz z poprzednia efemeryda (transmitowang przed
00 godzinami 00 minutami 00 sekundami czasu UTC); oraz

b) wykorzystywa¢ zaktualizowany czas UTC z nastgpna efemeryda (transmitowana po 00 godzinach 00 minutach
00 sekundach UTC).

3.24 CZAS

3241 Dla satelitow GLONASS-M, depesza nawigacyjna bedzie obejmowac dane konieczne do powiazania czasu UTC(SU) z
czasem UT1. Czas GLONASS bedzie utrzymywany z tolerancja 1-milisekundowa do czasu UTC(SU), po skorygowaniu
catkowitej liczby godzin wiasciwych dla specyficznych cech segmentu kontrolnego GLONASS:

| teLonass — (UTC + 03 godziny 00 minuty) | <1 ms

Dane nawigacyjne beda zawiera¢ niezbedne dane do powiazania czasu GLONASS z czasem UTC (utrzymywanym przez Krajowa
Stuzbg Kontroli Czasu Federacji Rosyjskiej, UTC(SU)) z doktadno$cia do 1-ps.

Uwaga 1. Skale czasu satelitow GLONASS sq okresowo porownywane z centralnie synchronizowanym czasem. Korekcje do skal czasu
satelitow GLONASS powiqzanych z czasem GLONASS i czasem UTC(SU), obliczane sq w naziemnym — bazowym kompleksie kontro-
Inym i zatadowywane do satelitow dwa razy dziennie.

Uwaga 2. Nie istnieje roznica petnosekundowa pomiedzy czasem systemu GLONASS i czasem UTC. Skala czasu GLONASS jest okre-
sowo korygowana wzgledem catkowitej liczby sekund, réwnoczesnie z poprawkami czasu UTC, ktorych dokonuje sie zgodnie z notyfi-
kacjq (o korekcie sekundy przestepnej) Bureau International de |’Heure. Korekcji tych dokonuje sie o godzinie 00 godzin 00 minut 00
sekund czasu UTC o polnocy ostatniego kwartatu roku. Podczas korygowania sekundy przestepnej, znacznik czasu w depeszy nawi-
gacyjnej zmienia swojq pozycje (na skali czasu ciqglego) w celu synchronizacji z 2-sekundowymi epokami skorygowanej skali czasu
UTC. Uzytkownicy systemu GLONASS sq wczesniej powiadamiani o tego typu planowanych poprawkach. Dla satelitow GLONASS-M,
zawiadomienie o tych poprawkach jest dostarczane przez parametr KP depeszy nawigacyjne;.

3.24.2 Doktadno$é¢ synchronizacji wspdlnych satelitarnych skal czasu begdzie wynosi¢ 20 nanosekund (1 sigma) dla satelitow
GLONASS i 8 nanosekund (1 sigma) dla satelitow GLONASS-M.

3.24.3 Korekcja do czasu GPS wzgledem czasu GLONASS (lub réznica pomigdzy tymi skalami czasu) transmitowana przez
satelity GLONASS-M, tgps, hie bedzie przekracza¢ 30 nanosekund (1 sigma).

Uwaga. Dokladnosc¢ tgps (30 ns) jest wyznaczona z odniesienia sygnatu kodu C/A ustugi pozycjonowania standardowego GPS i moze

by¢ poprawiona na zakonczenie serii probnej systemu GLONASS uzywajqcego satelitow GLONASS-M.

3.2.5 SYSTEM WSPOLRZEDNYCH
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3251

3.25.2

Uktad wspotrzednych PZ-90 (Parametry wspolnej elipsoidy ziemskiej i pola grawitacyjnego Ziemi 1990). Trans-
mitowane efemerydy GLONASS powinny opisywac¢ potozenie $rodka transmisyjnej fazowej anteny podanego sa-
telity we wspotrzednych PZ-90 w ramce odniesienia uktadu wspotrzednych.

Konwersja pomiedzy PZ-90 i WGS-84. Nastgpujace konwersyjne parametry beda uzyte do uzyskania wspotrzed-
nych potozenia w systemie WGS-84 ze wspotrzednych potozenia w PZ-90 (wersja 2):

X —0.36 X
Y =|+008|+|Y
Z WGS—84 +0.18 Z PZ-90

Uwaga. Wartosci X, Y i Z sq wyrazone w metrach.

32521

3.3

331

3311

33111

3312

Btad konwersji nie powinien przekracza¢ 0,1 metra (1 sigma) wzdtuz kazdej osi wspotrzednych.

Wspolne zastosowanie systeméw GPS i GLONASS

ELEMENTY POKLADOWE

Wspolny odbiornik GNSS. Wspdlny odbiornik GNSS powinien przetwarza¢ sygnalty z GPS i GLONASS zgodnie z wyma-
ganiami wyspecyfikowanymi w punkcie 3.1.3.1, odbiornik GPS (GNSS), i punkcie 3.2.3.1, odbiornik GLONASS
(GNSS).

Odpornos¢ na interferencje. Wspo6lny odbiornik GNSS powinien spelnia¢ indywidualne wymagania dla systemoéw GPS i
GLONASS, jak przedstawiono w punkcie 3.7.

Antena(-y). Sygnaty GPS i GLONASS beda odbierane przez jedna lub wigcej anten.

Uwaga. Charakterystyki wydajnosci anten odbiornika GNSS sq zdefiniowane w punkcie 3.8.

3.3.1.3

3314

3.4

Uwaga.

3.5

351

Konwersja pomiedzy systemami wspotrzednych. Informacje o pozycji dostarczone przez wspolny odbiornik GPS i GLO-
NASS beda wyrazane w ziemskich wspotrzednych WGS-84. Satelitarna pozycja GLONASS uzyskana w ramce uktadu
PZ-90, powinna by¢ konwertowana do wyliczenia r6znicy pomigdzy systemem WGS-84 i uktadem PZ-90 zgodnie z zapi-
sami w punkcie 3.2.5.2.

Czas GPS/GLONASS. Przy taczeniu pomiarow z GLONASS i GPS nalezy wzia¢ pod uwage réznice pomiedzy czasem
GLONASS i czasem GPS.

System wspomagania bazujacy na wyposazeniu statku powietrznego (ABAS)

Wskazowki dotyczqce systemu ABAS podane sq w czesci 5, Zalqcznik D.

System wspomagania bazujacy na wyposazeniu satelitarnym (SBAS)

INFORMACIJE OGOLNE

Uwaga. Parametry okreslone w tej czesci zdefiniowane sq w WGS-84.

352

CHARAKTERYSTYKA CZESTOTLIWOSCI RADIOWYCH
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3521 Stabilnosé¢ czestotliwosci fali nosnej. Krotkookresowa stabilno$¢ czgstotliwosci fali nosnej (pierwiastek kwadratowy z
wariancji Allen’a) na wyjéciu anteny transmisyjnej satelity, powinna by¢ lepsza niz 5 x 10™* w czasie od 1 do 10 sekund.

3522 Szum fazowy fali nosnej. Gestos¢ widmowa szumu fazowego fali no$nej niemodulowanej powinna by¢ taka, aby zamknig-
ta petla fazowa 10 Hz jednostronnej szerokos$ci pasma szumoéw byta zdolna do $ledzenia fali nosnej z doktadnoscia do 0,1
radiana (1 sigma).

35.23 Emisje uboczne. Emisje uboczne bgda najmniejsze, 40 dB ponizej mocy niemodulowanej fali no$nej na wszystkich czgsto-
tliwosciach.

35.24 Koherencja kodu/czestotliwosci fali nosnej. Krotkoterminowa (ponizej 10 sekund) czg§ciowa rdznica czgstotliwosci po-
miedzy predkoscia fazy kodu i czestotliwoscia fali noénej powinna by¢ mniejsza od 5 x 10! (odchylenie standardowe).
Roéznica dlugoterminowa (mniej niz 100 sekund) pomigdzy zmiana w transmisji fazy kodu, konwertowanego do cykli fali
nosnej przez pomnozenie liczby chipéw kodu przez 1 540 i zmiana w transmisji fazy fali nosnej w cyklach, powinna mie-
$ci¢ sig w jednym cyklu fali no$nej (odchylenie standardowe).

Uwaga. Te aplikacje odnoszq sie do wyjscia anteny transmisyjnej satelity i nie zawierajq rozbieznosci kodu/ fali nosnej, wynikajqcej z
jonosferycznej refrakcji w podrzednej propagacyjnej sciezce.

3525 Strata korelacji. Strata mocy odzyskanego sygnatu wynikajaca z niedoskonato$ci w modulacji sygnatu i z znieksztalcenia
fali, nie powinna przekracza¢ 1 dB.

Uwaga. Strata mocy sygnatu stanowi roznice pomiedzy mocq transmitowanq w pasmie o szerokosci 2,046 MHz a odzyskang mocq
sygnatu przez bezszumowe i nietracqce mocy odbiorniki z 1-chipowym korelacyjnym rozstawieniem i pasmie o szerokosci 2,046 MHz.

3.5.2.6 Maksymalne fazowo kodowe odchylenie. Maksymalne nieskorygowane fazowo-kodowe odchylenie transmisji sygnatu
przekazu nie powinna by¢ wicksze od odpowiedniego czasu sieci SBAS (SNT) o wiecej niz + 22 sekundy.

3.5.2.7 Koherencja kodu/danych. Kazdy 2-milisekundowy znak powinien by¢ zsynchronizowany z co druga epoka kodu.

3.5.2.8 Synchronizacja depesz. Poczatkowa krawedz pierwszego znaku, zaleznego od pierwszego bitu biezacej depeszy, powinna
by¢ transmitowana z satelity SBAS synchronicznie z 1-sekundowa epoka SNT.

3.5.29 Kodowanie splotowe. Ciag danych o predkosci 250 bitow na sekunde, powinien by¢ zakodowany z predkoscia 2 znakow
na bit, wykorzystujac kod splotowy o ograniczonej dtugosci 7 do uzyskania 500 znakdéw na sekunde. Logiczne uporzad-
kowanie kodowania splotowego powinno byc¢ takie, jak zilustrowano na rysunku B-11, z wybranego wyjscia G3 dla
pierwszej potowy kazdego 4-milisekundowego okresu danych bitu.

3.5.2.10 Kody szumu pseudolosowego (PRN). Kazdy PRN kod powinien by¢ 1 023-bitowym kodem Golda, ktory jest istniejacym
Modulo-2 uzupetnionym dwoma 1 023-bitowymi liniowymi wzorami G1 i G2;. Sekwencja G2; powinna by¢ formowana
przez opdznianie sekwencji G2 przez skojarzenie catkowitej liczby chipow zgodnie z zapisami w tabeli B-23. Kazda se-
kwencja G1 i G2 powinna by¢ zdefiniowana jako wyjscie stopnia 10 10-stopniowego rejestru przesuwnego, gdzie wej-
$ciem do rejestru przesuwnego jest Modulo-2 uzupetniony nastepujacymi stopniami rejestru przesuwnego:

a) G1- stopnie 3 i 10: oraz
b) G2- stopnie 2, 3, 6, 8,91 10.

Poczatkowym stanem rejestrow przesuwnych G1 i G2 powinien by¢ ,,1111111111”.

3.53 STRUKTURA DANYCH

3.5.3.1 Format ogolny. Wszystkie depesze powinny sktada¢ si¢ z identyfikatora typu depeszy, preambuty, pola danych oraz cy-
klicznej redundancyjnej kontroli, jak zilustrowano to na rysunku B-12.

3532 Preambuta. Preambuta powinna sktada¢ si¢ z sekwencji bitéw ,,01010011 10011010 11000110, rozmieszczonej w trzech
kolejnych blokach. Poczatek kazdej innej 24-bitowej preambuly powinien by¢ synchronizowany z 6-sekundowa epoka

podramki GPS.

3.5.33 Identyfikator typu depeszy. Identyfikator typu depeszy powinien by¢ 6-bitowa wartoscia identyfikujaca typ depeszy (typy
od 0 do 63) jak zdefiniowano w tabeli B-24. Identyfikator typu depeszy powinien by¢ transmitowany pierwszym MSB.

3534 Pole danych. Pole danych powinno zawiera¢ 212 bitow, jak zdefiniowano to w punkcie 3.5.6. Parametr kazdego pola
danych powinien by¢ transmitowany pierwszym MSB.
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3.5.35 Cykliczna redundancyjna kontrola (CRC). Kod CRC depeszy SBAS powinien by¢ obliczany zgodnie z punktem 3.9.

3.5.35.1 Dilugos¢ kodu CRC powinna by¢, k = 24 bity.

3.5.35.2 Generowany wielomian CRC powinien mie¢ postac:

G(X):X24+X23+X18+Xl7+xl4+xll+X10+X7+X6+X5+X4+X3+X+1

Tabela B-23.  Kody PRN SBAS

Numer kodu Opéznienie G2 (chi- . _ 10 pierwszych chipéw SBAS .
PRN 5w) (ostatni z lewej strony bit reprezentuje pierwszy transmitowany
pow chip)
120 145 110111001
121 175 101011110
122 52 1101001000
123 21 1101100101
124 237 11100000
125 235 111000000
126 886 1011
127 657 1000110000
128 634 10100101
129 762 101010111
130 355 1100011110
131 1012 1010010110
132 176 1010101111
133 603 100110
134 130 1000111001
135 359 101110001
136 595 1000011111
137 68 111111000
138 386 1011010111
Tabela B-24.  Typy transmitowanych depesz
Typ depeszy Tres¢
0 ,»Nie uzywac” (tryb testowy SBAS)
1 Maska PRN
2do5 Szybkie poprawki
6 Informacja o wiarygodnosci
7 Wspotczynnik degradacji szybkiej poprawki
8 Zapasowy
9 Parametry odleglosciowej funkcji GEO
10 Parametry degradacji
11 Zapasowy
12 Czas sieci SBAS/ parametry przesunigcia UTC
13do 16 Zapasowe
17 Almanachy satelitarne GEO
18 Maski punktow siatki jonosferycznej
19 do 23 Zapasowe
24 Mieszane szybkie/dtugoterminowe poprawki bledow satelitarnych
25 Dlugoterminowe poprawki btedow satelitarnych
26 Korekcja opdznien jonosferycznych
27 Depesza serwisowa SBAS
28 Macierz kowariancji zegara/efemeryd
29 do 61 Zapasowe
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62 Zarezerwowane
63 Zerowa depesza

3.5.3.5.3 Pole informacyjne CRC, M(x), powinno by¢:
226
M(x) = Z Mix?28 = mx?2 + Mpx®?* +..+ Mypex0
=1
35354 M(x) powino by¢ formowane z 8-bitowej preambuly depeszy SBAS, 6-bitowego identyfikatora typu depeszy i
212-bitowego pola danych. Bity beda uporzadkowane w kolejnosci transmitowanej z SBAS satelity tak, aby warto$¢ m;
odpowiadata pierwszemu transmitowanemu bitowi preambuty, a my,s odpowiadata 212 bitowi pola danych.
3.5.3.5.5 R-bity kodu CRC beda uporzadkowane tak, aby r; byt pierwszym transmitowanym bitem, a r,4 0statnim transmitowanym
bitem.
3.5.4 ZAWARTOSC DANYCH
3.5.4.1 Parametry maski PRN. Parametry maski sygnatu PRN beda nastgpujace:

Liczba kodu sygnatu PRN.: niepowtarzalny i odpowiednio wyznaczony numer identyfikacyjny kodu PRN jak przedstawiono
w tabeli B-25.

Maska PRN: 210 warto$ci maski PRN, odpowiadajacych satelitarnym numerom kodéw PRN. Maska powinna tworzy¢ do 51 z 210
warto$ci maski PRN.

Uwaga. Pierwszy transmitowany bit maski PRN odpowiada numerowi 1 kodu PRN.
Wartos¢ maski PRN: bit w masce PRN wskazuje, czy dane sa dostarczane dla odpowiedniego numeru kodu PRN satelity (od 1 do
2K:t)(zi)c.)welnie: 0 = dane nie sa dostarczone
1 = dane sg dostarczone
Numer maski PRN: numer sekwencyjny (od 1 do 51) warto$ci maski, tworzony w masce PRN.
Uwaga. ,, 1" jest numerem maski PRN dla najnizszego numeru PRN, dla ktorego wartosé¢ maski PRN wynosi ,, 1"

Wiek danych — PRN (IODP): wskazuje, Ze skojarzono poprawki danych z maska PRN.

Uwaga. Parametry sq transmitowane w nastepujqcych depeszach:

a) maska PRN (skiadajqca sie z 210 wartosci maski) w depeszy typu 1 ;
b) numer maski PRN w depeszy typu 24, 25 oraz 28;

c) numer kodu PRN w depeszy typu 17; i

d) I0DP depeszy typu 1 do 5, 7, 24, 25 oraz 28.

3542 Parametry odleglosciowej funkcji geostacjonarnej orbity (GEO). Parametry funkcji odlegtosciowej GEO begda nastgpuja-
ce:

t.o, geo: czas odniesienia dla danych funkcji odlegtosciowych GEO, wyrazony jako czas po poéinocy aktualnej doby.

I(G Ys Z, :pozycja GEO w czasie ty, geo.

Tabela B-25.  Przydzial numeréw kodu PRN

Numer kodu PRN Przydzial
1-37 GPS
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38— 61 Numer szczeliny GLONASS plus 37
62— 119 Zapasowe
120-138 SBAS
139 -210 Zapasowe

I(G YG ZG _t predkos¢ GEO w czasie to, geo-

ke YG ZG _i przys$pieszenie GEO w czasie to, geo-

acro: przesunigeie czasu zegara GEO wzgledem SNT, zdefiniowane w czasie ty, geo.

agp: predkosé dryfu zegara GEO wzglgdem SNT.

Doktadnos¢ pomiaru odlegtosci przez uzytkownika (URA): wskaznik pierwiastka btedu sredniokwadratowego, z wylaczeniem skut-
kéw atmosferycznych, jak opisano w tabeli B-26.

Uwaga. Wszystkie parametry sq transmitowane w depeszy typu 9.

3543 Parametry almanachu GEO. Parametry almanachu GEO powinny by¢ nastgpujace:

Numer kodu PRN: zobacz punkt 3.5.4.1.

Stan pracy satelity i status: wskazanie funkcji dostarczanych przez SBAS. ldentyfikatory operatoréw ustug sa przedstawione

w tabeli B-27.

Kodowanie:

Odlegto$é wh (0)  wyl (1)
Precyzyjne korekcje wt. (0)  wyl (1)
Status satelity i korekcje podstawowe ~ wt. (0)  wyl. (1)
Zapasowy

Identyfikator operatora ushugi

Uwaga. — ID 14 operatora ustugi jest uzywany dla GBAS i nie jest stosowany do SBAS.

o Yon Zoa - POZYcja GEO W czasie tyimanac

GA YG,A ZG,A _: predkos¢ GEO w czasie taimanac.

taimanac - €zas odniesienia dla danych almanachu GEO, wyrazony jako czas po potnocy aktualnej doby.

Uwaga. — Wszystkie parametry sa transmitowane w depeszy typu 17.

Tabela B-26.

Dokladnos$¢ pomiaru odleglosci przez uzytkownika

URA ' Dokladnosé (RMS)

2m

2,8m

4m

57m

8m

11,3 m

16 m

32m

64 m

128 m

256 m

i
N woNo O ~wWN RO

512 m

1024 m

[y
N

2048 m

[Ey
w

4096 m

[y
SN
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15 ,,Nie uzywac”

Tabela B-27.  Identyfikatory operatoréw ustugi SBAS

Identyfikator | Operator uslugi
0 WAAS
1 EGNOS
2 MSAS
3 GAGAN
4 SDCM
5do 13 Zapasowe
14, 15 Zarezerwowane

3544 SATELITARNE POPRAWKI TRANSMITOWANYCH PARAMETROW
3.5.4.4.1 Dhugoterminowe poprawki parametrow beda nastgpujace:

Wiek danych (I0OD;): wskazuje, ze skojarzono poprawki dlugoterminowe dla i-tego satelity z danymi efemeryd transmitowanymi przez
satelite.

Uwaga 1. Dla GPS, 10D; odpowiada IODE i 8 LSB IODC. (punkty 3.1.1.3.1.4 i 3.1.1.3.2.2).

Uwaga 2. Dla GLONASS IOD; wskazuje czas, w ktérym dane GLONASS majq by¢ uzyte z danymi SBAS. Sktada si¢ on z dwéch pdl,
jak przedstawiono w tabeli B-28.

ox; . dla i-tego satelity, poprawka efemeryd dla osi x.
dy; : dla i-tego satelity, poprawka efemeryd dla osi y.
0z; : dla i-tego satelity, poprawka efemeryd dla osi z.
Jaig - dla i-tego satelity, poprawka czasu efemeryd.

ox, : dla i-tego satelity, poprawka predkosci efemeryd dla osi x.
oy,  dl i-tego a satelity, poprawka predkoscei efemeryd dla osi y.
oz,  dla i-tego satelity, poprawka predkosci efemeryd dla osi z.

Jais - dla i-tego satelity, wspotczynnik zmiany poprawki czasu efemeryd.

tj 7. czas zastosowania parametrow 6X; dY; 8z dx; o y i Szii da; i wyrazony w sekundach po potnocy biezacej doby.
Kod predkosci: wskazuje formatu transmitowanej depeszy (tabela B-48 i tabela B-49).
Kodowanie: 0=3x; 8Y; dz;i 83y nie s transmitowane.
1=5x i, 0Yi 0zi daj s sa transmitowane.
Uwaga. Wszystkie parametry sq transmitowane w depeszach typu 24 i 25.

3.5.44.2 Parametry szybkiej poprawki beda nastgpujace:

Korekcja szybka (FC,): dla i-tego satelity, poprawka pseudoodleglosci dla szybkiej zmiany bledow, innych niz btedy troposferyczne i
jonosferyczne, dodawana do pseudoodlegtosci po zastosowaniu poprawki dtugoterminowe;.

Uwaga. Odbiornik uzytkownika stosuje oddzielnie poprawki troposferyczne (punkty 3.5.8.4.2 oraz 3.5.8.4.3).
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Identyfikator typu szybkiej poprawki: wskazuje (0, 1, 2, 3) czy depesza typu 24 posiada dane szybkiej poprawki i wiarygodne dane
skojarzone z odpowiednimi numerami masek PRN z depesz typu 2, typu 3, typu 4, typu 5.

Wiek danych — szybkiej poprawki (IODF;): wskazuje, Ze skojarzono UDREI; z szybkimi poprawkami. Indeks j powinien oznacza¢
typ depeszy (j = 2 do 5), do ktorej zastosowano IODF; (identyfikator typu szybkiej poprawki +2).

Uwaga. ldentyfikator typu szybkiej poprawki jest transmitowany w depesyz typu 24. FC, sq transmitowane w depeszach typu od 2 do

5 oraz 24. IODF; sq transmitowane w depeszach typu od 2 do 6 oraz 24.

3545 Wiarygodnosé¢ parametrow poprawki szybkiej i diugoterminowej. Wiarygodno$¢ parametrow poprawki szybkiej i dtugo-
terminowej powinna by¢ nastgpujaca:

UDREI; : wskaznik okre$lajacy o Zi, upre dla satelity i, jak opisano w tabeli B-29.

Model wariancji bledow resztowych zegara i efemerydy (o zi’ UDRE)- Wariancja normalnego rozktadu skojarzonego z btedami réznico-

wymi zasiggu uzytkownika dla i-tego satelity, po zastosowaniu poprawek szybkich i dlugoterminowych, z wylaczeniem efektow

atmosferycznych i uzyciem obliczen poziomego poziomu protekcji/ pionowego poziomu protekceji (punkt 3.5.5.6).

Uwaga. Wszystkie parametry sq transmitowane w depeszach typu od 2 do 6 i 24.

3.5.46 Parametry poprawki jonosferycznej. Parametry poprawki jonosferycznej beda nastepujace:
Maska IGP: zestaw 11 punktow siatki jonosferycznej (IGP) pasm masek zdefiniowanych w tabeli B-30.

Pasma IGP maski: zestaw wartosci IGP maski, ktore odpowiadaja wszystkim potozeniom IGP w jednym z 11 pasm IGP zdefiniowa-
nych w tabeli B-30.

Wartos¢ IGP maski: bit wskazujacy, czy dane sa dostarczane w pasmie IGP dla skojarzonego IGP.

Kodowanie: 0 = dane nie sg dostarczane
1 = dane sa dostarczane

Liczba pasm IGP: liczba transmitowanych pasm IGP masek.

Identyfikator pasma IGP: numer identyfikujacy pasmo jonosferyczne, jak podano w tabeli B-30.

Identyfikator bloku IGP: identyfikator bloku IGP. Bloki IGP sa definiowane poprzez dzielenie na grupy 15 IGP sekwencji IGP-6w
wewnatrz pasma IGP maski, ktore maja wartos¢ ,,1”” maski IGP. Bloki IGP sa ponumerowane w kolejnosci transmitowanej wartosci

maski IGP, rozpoczynajac od ,,0”.

Interwal poprawnosci (V): przedziat czasu, dla ktorego sa zastosowane dane efemeryd GLONASS (kodowane z 30-sekundowym
przesunigciem), jak opisano w tabeli B-31.

Czas oczekiwania (L): przedziat czasu pomiedzy czasem ostatnich efemeryd GLONASS, ktore byty odebrane przez naziemny seg-
ment i czasem transmisji pierwszego bitu poprawki dtugoterminowej depeszy GEO(ty), jak opisano w tabeli B-32.

I0ODI, : wskazuje zmiany pasmo k™ IGP maski.

Szacunkowe opdznienie pionowe IGP: szacunkowe opdznienie wywolane przez sygnat czgstotliwosci 1 575,42 MHz, jezeli przecho-
dzi jonosferg pionowo w IGP.

Kodowanie: uktad bitow ,, 111111111 wskazuje ,,Nie uzywac”.
GIVE; : wskaznik, ktory definiuje o zi, cive jak opisano w tabeli B-33.

Model wariancji jonosferycznych bledow resztowych (o % gve ): wariancja normalnego rozktadu skojarzonego z resztowym piono-
wym bledem jonosferycznym w IGP dla sygnatu L1.

Uwaga. Wszystkie parametry sq transmitowane w depeszach typu 18 i 26.
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Tabela B-28.  10D;dla satelitow GLONASS

MSB

LSB

Interwat poprawnoéci (5 bitow) | Czas oczekiwania (3 bity)

Tabela B-29. Ewaluacja UDREL;

UDREI, o % UDRE

0 0,0520 m*
1 0,0924 m*
2 0,1444 m*
3 0,2830 m*
4 0,4678 m*
5 0,8315 m’
6 1,2992 m?
7 1,8709 m?
8 25465 m*
9 3,3260 m’
10 5,1968 m?
11 20,7870 m?
12 230,9661 m?
13 2 078,695 m?
14 ,,Niemonitorowane”
15 ,,Nie uzywac”

Tabela B-30.  Polozenie IGP i numery pasm

Polozenie IGP Kolejnosé transmisji w masce pasma IGP
Pasmo 0
180 W | 75S, 65S, 558, 455, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N, 85N 1-28
175W | 55S, 50S, 455, ..., 45N, 50N, 55N 29 -51
170 W | 75S, 658, 555, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 52-78
165 W | 55S, 50S, 455, ..., 45N, 50N, 55N 79-101
160 W | 75S, 65S, 558, 50S, 455, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 102 — 128
155 W | 55S, 50S, 455, ..., 45N, 50N, 55N 129 - 151
150 W | 758, 658, 555, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 152 - 178
145 W | 55S, 50S, 455, ..., 45N, 50N, 55N 179 - 201
Pasmo 1
140 W | 85S, 75S, 65S, 558, 50S, 455, ..., 45N, 50N, 55N 65N, 75N 1-28
135 W | 55§, 50S, 4585, ..., 45N, 50N, 55N 29 51
130 W | 75S, 65S, 55S, 508, 455, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 52-78
125 W | 55§, 50S, 4585, ..., 45N, 50N, 55N 79-101
120 W | 75S, 65S, 558, 508, 455, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 102 — 128
115 W | 55§, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N 129 — 151
110 W | 75S, 65S, 55§, 508, 455, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 152 -178
105 W 55§, 50S, 4585, ..., 45N, 50N, 55N 179 -201
Pasmo 2
100 W | 75S, 65S, 55§, 50S, 455, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 1-27
9B W 55§, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N 28 — 50
0o WwW 75S, 65S, 55§, 508, 455, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N, 85N 51-78
85 W 55§, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N 79-101
80 W 75S, 65S, 55§, 508, 455, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 102 - 128
SW 55§, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N 129 - 151
70W 75S, 65S, 55§, 508, 455, ...,45N, 50N, 55N, 65N, 75N 152 178
65 W 55§, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N 179 -201
Pasmo 3
60 W 75S, 65S, 55§, 508, 455, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 1-27
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55 W 558, 508, 458, ..., 45N, 50N, 55N 28 —50
50 W 85S, 755, 65S, 55S, 50S, 455, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 51-78
45 W 555, 508, 455, ..., 45N, 50N, 55N 79-101
40 W 75S, 655, 55, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 102 —128
35W 558, 508, 4585, ..., 45N, 50N, 55N 129 -151
30 W 75S, 655, 555, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 152 - 178
25W 558, 508, 455, ..., 45N, 50N, 55N 179 - 201
Pasmo 4
20W 75S, 655, 555, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 1-27
15W 558, 508, 455, ..., 45N, 50N, 55N 28 —50
10W 75S, 655, 555, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 5177
5W 558, 508, 455, ..., 45N, 50N, 55N 78 — 100
ow 75S, 655, 555, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N, 85N 101-128
5E 558, 508, 4585, ..., 45N, 50N, 55N 129 -151
10E 75S, 655, 555, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 152 - 178
15E 558, 508, 4585, ..., 45N, 50N, 55N 179 -201
Pasmo 5
20E 75S, 655, 555, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 1-27
25E 558, 508, 4585, ..., 45N, 50N, 55N 28 —50
30E 75S, 655, 555, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 5177
35E 558, 508, 4585, ..., 45N, 50N, 55N 78 — 100
40 E 85S, 758, 65S, 55S, 50S, 455, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 101-128
45E 558, 508, 4585, ..., 45N, 50N, 55N 129 -151
50 E 75S, 655, 555, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 152 - 178
55 E 558, 508, 4585, ..., 45N, 50N, 55N 179 -201
Pasmo 6
60 E 75S, 655, 555, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 1-27
65 E 558, 508, 455, ..., 45N, 50N, 55N 28 —50
70 E 75S, 6585, 55S, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 5177
75 E 558, 508, 455, ..., 45N, 50N, 55N 78 — 100
80 E 75S, 655, 555, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 101-127
85 E 558, 508, 455, ..., 45N, 50N, 55N 128 — 150
90 E 75S, 655, 555, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N, 85N 151-178
95 E 558, 508, 455, ..., 45N, 50N, 55N 179 - 201
Pasmo 7
100 E 75S, 65S, 55S, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 1-27
105 E 555, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N 28 — 50
110 E 75S, 65S, 55S, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 51-77
115E 55S, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N 78 — 100
120 E 75S, 65S, 558, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 101-127
125 E 55S, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N 128 — 150
130 E 85S, 75S, 65S, 555, 508, 458, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 151-178
135E 55S, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N 179 - 201
Pasmo 8
140 E 75S, 658, 558, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 1-27
145 E 55S, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N 28 — 50
150 E 75S, 65S, 55S, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 51-77
155 E 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N 78 —100
160 E 75S, 65S, 55S, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 101-127
165 E 55S, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N 128 — 150
170 E 75S, 658, 558, 50S, 458, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 151 -177
175E 558, 508, 458, ..., 45N, 50N, 55N 178 — 200
Pasmo 9
60 N 180W, 175W, 170W, ..., 165E, 170E, 175E 1-72
65N 180w, 170w, 160w, ..., 150E, 160E, 170E 73 -108
70N 180w, 170w, 160w, ..., 150E, 160E, 170E 190 - 144
ZAL B-35 23/11/06




Dziennik Urzedowy Urzedu Lotnictwa Cywilnego

-162 -

Poz. 127

Zalqcznik 10 — Lgcznosé lotnicza

Zalqcznik B

75N 180w, 170W, 160W, ..., 150E, 160E, 170E 145 -180
85N 180w, 150w, 120W, ..., 90E, 120E, 150E 181 -192
Pasmo 10
60 S 180w, 175W, 170W, ..., 165E, 170E, 175E 1-72
65 S 180w, 170W, 160W, ..., 150E, 160E, 170E 73 -108
70S 180W, 170W, 160W, ..., 150E, 160E, 170E 109 — 144
758 180W, 170W, 160W, ..., 150E, 160E, 170E 145180
85S 170W, 140W, 110W, ..., 100E, 130E, 160E 181 - 192
Tabela B-31. Interwal poprawnosci
Dane Uzyte bity | Zakres wartosci | Rozwiazanie
Interwat poprawnosci (V) 5 30sdo 960 s 30s
Tabela B-32. Czas oczekiwania
Dane Uzyte bity | Zakres wartosci | Rozwiazanie
Czas oczekiwania (L) 3 0sdo120s 30s
Tabela B-33. Wyrazanie liczbowe GIVE;
GIVE; | o cive
0 0.0084 m*
1 0.0333 m*
2 0.0749 m*
3 0.1331 m*
4 0.2079 m*
5 0.2994 m*
6 0.4075 m*
7 0.5322 m*
8 0.6735 m*
9 0.8315 m*
10 1.1974 m*
11 1.8709 m*
12 3.3260 m*
13 20,787 m*
14 187,0826 m*
15 ,Nieuzywane”
3.5.4.7 Parametry degradacji. Parametry degradacji beda nastepujace:

Wskaznik (ai;) wspolczynnika degradacji szybkiej poprawki: wskazuje wspotczynnik degradacji szybkiej poprawki (a;) dla i — tego
satelity jak opisano w tabeli B-34.

Uwaga. ai; uzywany jest rowniez do definiowania interwatu limitu czasu dla szybkich poprawek jak opisano w punkcie 3.5.8.1.1.

Czas oczekiwania systemu (ti): interwal czasowy pomiedzy poczatkiem degradacji szybkiej poprawki i szacunkowego wskazania
rozpigtosci zasiegu uzytkownika (UDREI) w czasie odniesienia.

By : parametr ograniczonych szumow i zaokraglonych bledoéw, kiedy estymowana jest degradacja poprawki odlegtosci jak w punkcie

3.5.5.6.2.2.

Cic_1sb - maksymalny btad zaokraglenia, wynikajacy z rozdzielenia informacji orbity i zegara.

Cit_v1: graniczny btad predkoséci przy maksymalnej roznicy zasiggu nieudanych depesz spowodowany zliczaniem réznic orbity i zega-

ra.

li_v - interwal uaktualniania dla dtugoterminowych poprawek, jezeli kod predkosci = 1 (punkt 3.5.4.4.1).
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Citc vo: parametr granicznej r6znicy pomigdzy dwiema kolejnymi poprawkami dlugoterminowymi dla satelitow z kodem pred-
kosci = 0.

lic vo © minimalny interwat aktualizacji dla depesz dtugoterminowych, jezeli kod predkosci = 0 (punkt 3.5.4.4.1).
Cegeo_isb - maksymalny btad zaokraglenia wynikajacy z rozdzielenia informacji orbity i zegara.

Cgeo_v: graniczny blad predkosci przy maksymalnej roznicy zasiegu nieudanych depesz spowodowany zliczaniem réznic orbity i
zegara.

lgeo : interwal uaktualniania odleglosciowych funkcji depesz dla GEO.

Ce © graniczny btad resztkowy skojarzony z uzywaniem danych z wyjatkiem precyzyjnego podejscia/ podejscia z pionowa informacja
terminu waznosci.

Ciono_step - graniczna réznica pomigdzy sukcesywnymi opdznieniami siatki jonosferycznej.

liono - minimalny uaktualniony interwat dla depesz poprawki jonosferyczne;.

Ciono_ramp - WspOtczynnik zmiany poprawek jonosferycznych.

RSSypre : znacznik pierwiastka sumy kwadratow dla szybkich i dlugoterminowych poprawek resztowych.

Tabela B-34.  Wspolczynnik degradacji szybkich poprawek

Wskaznik wspolczynnika degradacji | Wspolczynnik (a;) degradaciji
szybkiej poprawki (ai;) szybkiej poprawki
0 0,0 mm/s*
1 0,05 mm/s®
2 0,09 mm/s®
3 0,12 mm/s*
4 0,15 mm/s®
5 0,20 mm/s*
6 0,30 mm/s*
7 0,45 mm/s*
8 0,60 mm/s*
9 0,90 mm/s*
10 1,50 mm/s*
11 2,10 mm/s*
12 2,70 mm/s*
13 3,30 mm/s*
14 4,60 mm/s*
15 5,80 mm/s®
Kodowanie: 0 = warto$ci resztowe poprawki sa sumowane liniowo

1 = wartoS$ci resztowe poprawki sa pierwiastkiem sumy kwadratow
RSSiono : znacznik pierwiastka sumy kwadratow dla jonosferycznych wartosci resztowych.

Kodowanie: 0 = warto$ci resztowe poprawki sa sumowane liniowo
1 = wartoS$ci resztowe poprawki sa pierwiastkiem sumy kwadratow

Ceovariance - Wyrazenie uzywane do kompensowania efektow kwantyzacji przy korzystaniu z depeszy typu 28.
Uwaga 1. Parametry a; oraz tyy sq przekazywane w typie 7 depeszy. Wszystkie pozostale parametry sq przekazywane w depeszy typu
10.

Uwaga 2. W przypadku, gdy depesza typu 28 nie jest transmitowana, Coyariance Ni€ jest stosowane.

3.5.4.8 Parametry czasu. Uzywanie parametréw czasu powinno by¢ nastgpujace:
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Standardowy identyfikator UTC: wskazuje zrodto odniesienia UTC, jak zdefiniowano w tabeli B-35.

Licznik czasu tygodnia GPS: ilo$¢ sekund, ktore uptynety od momentu przejécia z poprzedniego tygodnia GPS (parametr podobny do
parametru GPS w punkcie 3.1.1.2.6.1 z wyjatkiem 1-sekundowego rozwiazania).

Numer tygodnia GPS (licznik tygodni): zobacz punkt 3.1.1.2.6.2.
Wskaznik GLONASS: znacznik wskazujacy, ze parametry czasu GLONASS sg dostarczane.

Kodowanie: 0 = parametry czasu GLONASS nie sa dostarczone
1 = parametry czasu GLONASS sa dostarczone

Przesunigcie czasu GLONASS (0a; cLonass): parametr przedstawiajacy stabilna czg$¢ przesunigcia pomigdzy czasem GLONASS i
czasem sieci SBAS.

Uwaga. Jezeli sie¢ SBAS nie obstuguje systemu GLONASS, to 08; gLonass Ni€ jest stosowane.

Tabela B-35. Standardowy identyfikator UTC

Standardowy identyfikator UTC Standard UTC

0 UTC obstugiwany przez Communications Research Laboratory, Tokyo, Japan
1 UTC obstugiwany przez U.S. National Institute of Standards and Technology
2 UTC obstugiwany przez U.S. Naval Observatory
3 UTC obstugiwany przez International Bureau of Weights and Measures
4 Zarezerwowany dla obstugi UTC przez laboratorium europejskie

5do6 Rezerwowe
7 Brak UTC

Parametry UTC: Parametry Ajsyt, Aosnt, tor, WN;, At s WN s, Aty s sa, jak opisano w punkcie 3.1.1.3.3.6 z ta r6znica, ze parametry
SBAS SNT odniesione sa bardziej do czasu UTC, niz do czasu GPS.

Uwaga. — Wszystkie parametry sq transmitowane w depeszy typu 12.
3.5.4.9 Parametry serwisowanego rejonu. Parametry serwisowanego rejonu beda nastepujace:
Wiek danych serwisowych (IODS): wskazuje zmiany dostarczanego serwisu w regionie.

Liczba depesz serwisowych: numer r6znych transmitowanych depesz serwisowych typu 27 SBAS. (Wartos¢ jest kodowana z opdznie-
niem 1).

Numer serwisowy depeszy: sekwencyjny numer identyfikujacy depesze z aktualnie transmitowanego zestawu depesz typu 27 (od 1 do
liczby serwisowych depesz, kodowanych z przesunigciem 1).

Liczba rejonow: ilos¢ serwisowanych rejonéw ustlugowych, dla ktoérych wspotrzedne sa transmitowane w depeszy.

Kod priorytetu: wskaznik pierwszenstwa depeszy, jezeli dwie depesze definiuja pokrywajace sig rejony. Depesza o wyzszej wartosci
kodu priorytetu ma pierwszenstwo. Jezeli kody priorytetu sa rowne, pierwszefnstwo ma depesza o nizszej warto$ci wyrazenia SUDRE.

Wewnetrzny wskaznik SUDRE: wskazuje wspotczynnik regionalnej degradacji UDRE (SUDRE) stosowany we wszystkich rejonach
zdefiniowanych w depeszy, zgodnie z tabela B-36.

Zewnetrzny wskaznik OUDRE: wskazuje wspotczynnik regionalnej degradacji UDRE (SUDRE) stosowany w miejscach na zewnatrz
wszystkich rejonéw okreslonych we wszystkich biezacych depeszach, zgodnie z zawartoscia Tabeli B-36.

Wspotrzedna szerokosci geograficznej: szeroko$¢ geograficzna jednego wierzchotka rejonu.
Wspdtrzedna diugosci geograficznej: dlugos$é geograficzna jednego wierzchotka rejonu.
Ksztalt rejonu: wskazuje, czy rejon jest trojkatem lub czworokatem.

Kodowanie: 0 = trojkat
1 = czworokat
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Tabela B-36.  Wyrazenie wskaznika SUDRE

Wskaznik 63UDRE = 6UDRE

0 1

1 11
2 1,25
3 15
4 2
5 3
6 4
7 5
8 6
9 8
10 10
11 20
12 30
13 40
14 50
15 100

Uwaga 1. Wspotrzedna 3 ma szerokos¢ geograficzng wspotrzednej 1 i diugos¢ geograficznq wspotrzednej 2. Jezeli rejon jest czworo-
katem, wspotrzedna 4 ma szerokos¢ geograficzng wspotrzednej 2 i diugosé geograficzng wspotrzednej 1. Granica rejonu jest formo-
wana przez polqczenie wspotrzednych w sekwencji 1-2-3-1 (trojkat) lub 1-3-2-4-1 (czworokqt). Segmenty graniczne majq statq diu-
goS¢ geograficzng, stalq szerokosé¢ geograficzng lub state nachylenie w stopniach szerokosci geograficznej na stopien dfugosci geo-
graficznej. Zmiana w szerokoSci lub diugosci wzdtuz jakiegokolwiek segmentu granicznego, pomiedzy dwoma wspotrzednymi jest

mniejsza od +180 stopni.

Uwaga 2. Wszystkie parametry sq transmitowane w depeszy typu 27.

3.5.4.10 Parametry macierzy kowariancji zegara-efemeryd. Parametry macierzy kowariancji zegara-efemeryd beda nastepujace:
Numer maski PRN: zobacz punkt 3.5.4.1.

Wylkiladnik skali: wyrazenie do obliczania wspotczynnika skali uzywanego do kodowania elementow faktoryzacji Choleskiego.
Elementy faktoryzacji Choleskiego (E;;): Elementy gornej macierzy trdjkatnej, ktora kompresuje informacje w macierzy kowariancji

zegara i efemeryd. Elementy te uzywane sa do obliczania szacunkowego zasiggu réznicowego uzytkownika (UDRE) wspotczynnika
degradacji (UDRE), jako funkcji pozycji uzytkownika.

355 DEFINICJE PROTOKOLOW DLA ZASTOSOWANYCH DANYCH

Uwaga. Niniejsza czes¢ podaje definicje parametrow uzywanych przez elementy poktadowe i niepoktadowe, ktore nie sq transmito-
wane. Parametry te sq potrzebne do zapewnienia interoperacyjnosci SBAS, stosowane sq do wyznaczania rozwiqzan nawigacyjnych i

wiarygodnosci (poziomow zabezpieczenia).

3551 POZYCJA | ZEGAR GEO

35511 Szacunkowa pozycja GEO. Szacunkowa pozycja orbity stacjonarnej GEO w jakimkolwiek czasie t, wynosi:
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35512 Korekcja zegara GEO. Korekcja zegara dla SBAS GEO i - satelity stosowana jest zgodnie z nastgpujacym rownaniem:
t=ts— At(_‘,
gdzie
t = czas sieci SBAS;
te = czas fazy kodu GEO w transmitowanej depeszy; oraz

Atg = przesunigcie fazy kodu GEO.
3.55.1.2.1  Przesunigcie fazy kodu GEO (Atg) w jakimkolwiek czasie t wynosi:

Atg = agpo + agn (t - to.ceo)

gdzie (t — tygeo) jest korygowane dla konca dnia.

3.5.5.2 KOREKCJE DLUGOTERMINOWE
35521 Korekcja zegara GPS. Korekcja zegara dla GPS i - satelity stosowana jest zgodnie z nast¢pujacym réwnaniem:

t=tsv, - [(Atgy)L1 + SAtsy,]

gdzie
t = czas sieci SBAS;
tsvii = czas satelitarny GPS w transmitowanej depeszy;
Atsy )1 = przesunigcie fazy kodu PRN satelity, jak zdefiniowano w punkcie 3.1.2.2; oraz
OAtsy; = poprawka przesunigcia fazy kodu.
355211 Korekcja przesunigeia fazy kodu (8Atsy ;) dla GPS lub SBAS i - satelity w jakimkolwiek czasie dnia t, wynosi:
dAtsy,i= dajf + dajn (tk—tiLt)
3.55.2.2 Korekcja zegara GLONASS. Korekcja zegara dla systemu GLONASS i - satelity stosowana jest zgodnie z naste-
pujacym réwnaniem:
t=1tsyi+ Tn(to) - Yn (to)(tsv,i - to) - SAtsyi
gdzie
t = sie¢ SBAS
tsvii = satelitarny czas GLONASS w transmitowanej depeszy;
tp, Tn(th), vn (to) = parametry czasu GLONASS jak zdefiniowano w punkcie 3.2.2.2
OAtsy i = poprawka przesunigcia fazy kodu.

Korekcja przesunigcia fazy kodu 8Atsy ;dla GLONASS i -satelity wynosi:
8Atsy,i= Saif + dain (t - tiLt) + 8aicLonAsS
gdzie (t —tj 1) jest korygowane dla przejscia konca dnia. W przypadku, gdy kod predkosci = 0, wtedy da; g = 0.

35523 Korekcja satelitarnej pozycji. Wektor korygowany SBAS dla konstelacji satelitow lub SBAS i — satelity w czasie
t, wynosi:
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gdzie

(t—t 1) jest korygowane dla konca dnia; oraz
[xi Vi zi] = gtowna konstelacja satelitow lub SBAS wektor pozycji satelity, jak zdefiniowano w punktach 3.1.2.3,3.2.2.313.5.5.1.1.

Jezeli kod predkosci = 0, wtedy |x,, sy, 52, = poo”

3.55.3 Korecje pseudoodleglosci. Skorygowana pseudoodlegtos¢ w czasie t dla i - satelity wynosi:

_ PR;skorycowane = PR+ FCi+ RRC; (t - tif) + IC;+ TC;
gdzie

PR; = pomiar pseudoodleglosci po wprowadzeniu poprawki zegara satelity;

FC; = poprawka szybka;

RRC; = poprawka wspoétczynnika zasiggu;

IC; = poprawka jonosferyczna;

TC; = poprawka troposferyczna (warto$¢ ujemna przedstawia opdznienie troposferyczne); oraz

tior = czas zastosowania najnowszych szybkich poprawek, ktory jest poczatkiem epoki sekundy SNT, zbiegajacej si¢ z transmisja
pierwszego znaku bloku depeszy w SBAS satelity.

3554 Poprawki wspotczynnika odleglosci (RRC). Poprawka wspotczynnika odleglosci dla i- satelity wynosi:
FCi current FCI previous
RRC, = : :
ti,Of - ti,()fiprevious
gdzie
FCipiezaca = ostatnia szybka poprawka;
FCiporrzeDNIA = poprzednia szybka poprawka;
ti o = czas zastosowania FC; ppzaca; Oraz
ti of POPRZEDNIA = czas zastosowania FC; poprzepnia.

3.555. TRANSMISJA JONOSFERYCZNYCH POPRAWEK

3.5.5.5.1  Polozenie jonosferycznego punktu przebicia (IPP). Potozenie punktu IPP zdefiniowane jest jako przecigcie liniowego
segmentu z odbiornika do satelity i elipsoidy o statej wysokosci 350 km nad elipsoida WGS-84. Potozenie to jest zdefi-
niowane szerokoscia geograficzna (Pyp) i dlugoscia geograficzna (Ay,) WGS-84.

3.5,5.5.2 Kaorekcje jonosferyczne. Korekcja jonosferyczna dla i - satelity wynosi:

ICi = - Fpp Tupp
gdzie
R, cosh, | K
Fop = wspotezynnik skosnosci = [1-| —=——-
e pofeayn { [ R,+h, ] 1
Tupp = interpolowane szacunkowe pionowe opo6znienie jonosferyczne (punkt 3.5.5.5.3);
Re =6 378,1363 km;
0; = kat elewacji i - satelity; oraz
h¢ =350 km.

Uwaga. Dla satelitow GLONASS, poprawka jonosferyczna (IC;) ma by¢ pomnozona przez podniesiony do kwadratu stosunek czesto-
tliwosci systemu GLONASS do czestotliwosci GPS (foLonass! faps)?.

3.5.5.5.3 Interpolowane szacunkowe pionowe opdznienie jonosferyczne

Kiedy 4 punkty sa uzyte do interpolacji, interpolowane szacunkowe pionowe opdznienie jonosferyczne o szerokosci geograficznej
(®yp) i 0 dlugosci geograficznej (A,,) wynosi:
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i
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gdzie
T4 = transmitowana warto$ci pionowego opoznienia punktu siatki k™™ rogu IGP siatki, jak przedstawiono na rysunku B-13.

Wi = Xpp Ypp

W, =(1- pr) Yo

Wi = (1 —Xpp) (1 —Ypp)
Wi = Xpp (1 Ypp)

355531  Dlapunktéw IPP pomigdzy N85° i S85°:

Ay
pp )\’2 _)\'1
(ppp _(pl

y =
” P, =0

gdzie

A1 =dlugos¢ geograficzna IGP na zachdd od IPP;

A, =dlugos¢ geograficzna IGP na wschdd od IPP;

@; = szerokos¢ geograficzna IGP na potudnie od IPP; oraz
O, =szeroko$¢ geograficzna IGP na péinoc od IPP;

Uwaga. Jezeli 4 oraz A, przekraczajq 180 stopni diugosci geograficznej, obliczenie xp, musi uwzgledniaé przerwe w wartosciach
diugosci geograficznej.

3,565,532  DlaIPP na péinoc od N85° lub na potudnie od S85°:

~ |Bop| 85
ypp - 1Oo
A —A
pp 3
Xop = 90° X(l_zypp)+ypp

Ay = dlugos¢ geograficzna drugiego IGP na wschod od IPP;

A, = dlugos¢ geograficzna drugiego IGP na zachod od IPP;

Az = dlugos¢ geograficzna najblizszego IGP na zachdd od IPP; oraz
Ay = dlugos¢ geograficzna najblizszego IGP na wschod od IPP;

Kiedy trzy punkty sa uzywane do interpolacji, interpolowane szacunkowe pionowe opo6znienie jonosferyczne o szerokosci geograficz-
nej wynosi:

3.5.5.5.3.3 Dla punktow pomigdzy S75° i N75°:

3
Tvpp = ZWkTvk
k=1
gdzie
Wl = ypp;
W, =1 Xpp-Ypp Oraz
W3 = pr.

355534  Xpi Yy obliczon_e sa jako czteropunktowa interpolacja, przy czym XA; i ®; sa zawsze dhugoscia i szerokoscia geogra-
ficzna IGP2, a A, i ®, sa inna szerokos$cia i dlugoscia geograficzna. Punkt IGP2 jest zawsze wierzchotkiem lezacym na-
przeciwko przeciwprostokatnej trojkata definiowanego przez trzy punkty, IGP1 ma ta sama dlugos$¢ geograficzna jak
IGP2, a punkt IGP3 ma tq sama szeroko$¢ geograficzng jak IGP2 (przyktad jest podany na rysunku B-14).

3.55.5.35  Dla punktéw poinocnych N75° i potudniowych S75°, trzypunktowa interpolacja nie jest przewidywana
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3.55.5.4  Wybor punktow siatki jonosferycznej (IGP). Protokot dla selekcji IGP jest nastgpujacy:
a)  DlaIPP pomigdzy N60° i S60°:
1. jezeli cztery IGP definiujace komorke 5 na 5 stopni wokot IPP ustawione sa w masce IGP na ,,1”, to oznacza, ze
sa one wybrane, w przeciwnym razie,
2. jezeli jakiekolwiek trzy IGP definiujace trojkat 5 na 5 stopni wokot IPP ustawione sa w masce IGP na ,,17, to

oznacza, ze sg one wybrane, w przeciwnym razie,

3. jezeli cztery IGP definiujace komorke 10 na 10 stopni wokot IPP ustawione sa w masce IGP na ,,1”, to oznacza,
Ze sa one wybrane, w przeciwnym razie,

4.  jezeli jakiekolwiek trzy IGP definiujace trojkat 10 na 10 stopni wokot IPP ustawione sa w masce IGP na ,,17, to
oznacza, 7Ze sa one wybrane, w przeciwnym razie,

5. poprawka jonosferyczna nie jest dostgpna.
b)  dlaIPP pomiedzy N60° i N75° lub S60° i S75°:

1. jezeli cztery IGP definiujace 5 stopni szerokos$ci na 10 stopni dtugosci geograficznej komorke wokot IPP usta-
wione sa na ,,1” w IGP masce, to sa one wybrane, w przeciwnym razie,

2. jezeli jakickolwiek trzy IGP definiujace 5 stopni szerokosci i 10 stopni dtugosci geograficznej trojkat opisujacy
IPP ustawione sa na ,,1” w IGP masce, to sa one wybrane, w przeciwnym razie,

3. jezeli cztery IGP definiujace 10 stopni na 10 stopni komorke wokot IPP ustawione sa na ,,1” w IGP masce, to sa
one wybrane, w przeciwnym razie,

4.  jezeli jakiekolwiek trzy IGP definiujace 10 stopni na 10 stopni trojkat opisujacy IPP ustawione sa na ,,1” w IGP
masce, to sa one wybrane, w przeciwnym razie,

5. poprawka jonosferyczna nie jest dostgpna.
c)  DlaIPP pomigdzy N75° i N85° lub S75° i S85°:
1. Jezeli dwa najblizsze punkty IGP na 75° i dwa najblizsze IGP na 85° (separacja 30° dlugosci geograficznej, jeze-
li jest uzywane pasmo 9 lub 10, w przeciwnym razie separacja 90°) ustawione sa w masce IGP na ,,1”, to utwo-
rzona jest komorka 10 na 10 stopni, przez liniowg interpolacj¢ pomigdzy IGP na 85°, do otrzymania wirtualnych
IGP na dhugos$ciach geograficznych rownych dtugosciom geograficznym IGP na 75°; w przeciwnym razie,
2.  poprawka jonosferyczna nie jest dostgpna.

d) DlaIPP na pétnoc od N85°:

1. Jezeli cztery punkty IGP na N85° szerokosci geograficznej i dtugosciach W180°, W90°, 0° i E90° ustawione sa
w masce IGP na ,,1” to oznacza, ze s3 one wybrane, W przeciwnym razie,

2.  poprawka jonosferyczna nie jest dostgpna.
e)  DlaIPP na potudnie od S85°:

1. Jezeli cztery punkty IGP na S85° szeroko$ci geograficznej i dlugosciach W140°, W50°, E40° i E130° ustawione
sa w masce IGP na ,,1” oznacza to, ze sa one wybrane, W przeciwnym razie,

2.  poprawka jonosferyczna nie jest dostgpna.

Uwaga. Ta selekcja jest oparta jedynie na informacjach dostarczonych w masce, bez wziecia pod uwage, czy wybrane punkty IGP sq
monitorowane, ,, Niemonitorowane” Ilub ,,Nie do uzycia”. Jezeli ktorykolwiek z wybranych IGP jest identyfikowany ,, Nie do uzycia”,
poprawka jonosferyczna nie jest dostepna. Jezeli cztery IGP sq wybrane i jeden z czterech jest identyfikowany jako ,, Niemonitorowa-
ny”, to uzywana jest interpolacja trzypunktowa, jesli IPP jest wewnqtrz trojkqtnego regionu objetego trzema dostarczanymi popraw-
kami.

ZAL B-43 23/11/06



Dziennik Urzedowy Urzedu Lotnictwa Cywilnego -170 - Poz. 127

Zalqcznik 10 — Lgcznosé lotnicza Zalqcznik B

3.5.5.6 Poziomy ochronne. Poziomy poziom ochronny (HPL) i pionowy poziom ochronny (VPL) mozna wyznaczy¢ ze wzorow:

HPL. - KyneaX Oger - dla lotu po trasie z nieprecyzyjnym podejéciem (NPA)
SBAS ™ K, paX d dla precyzyjnego podejscia (PA) 1 podejscia z prowadzeniem w plaszczyznie pionowej (APV)

major

VPLsgas = KypaX dy

gdzie

N
d? = Zsi,i o? = wariancja rozktadu modelowego, ktéra ogranicza rozktadu rzeczywistego btedu na osi pionowej;
i=1

d®+d? d? -d?
major — 2 L (Ty +(dxy)2 ;
gdzie
N
d f = Z Sii O'i2 = wariancja rozkladu modelowego, ktora ogranicza rozklad rzeczywistego bledu na osi x;
i=1
2 _Jo2 2 _ o . . . -
dy = iésy'i G; = wariancja rozkladu modelowego, ktdra ogranicza rozktad rzeczywistego btedu na osi y;
N
d’= Zsf,isy o’ = kowariancja rozktadu modelowego na osiach x i y;
i=1
gdzie

Sxi= sktadowa pochodna btgdu pozycji w kierunku x, z uwzglgdnieniem btgdu pseudoodlegtosci w i-tym satelicie;
Sy,i= czesciowa pochodna btedu pozycji w kierunku y, z uwzglednieniem bledu pseudoodlegtosci w i-tym satelicie;
Sv,i = czg§ciowa pochodna bigdu pozycji w kierunku pionowym, z uwzglednieniem bigdu pseudoodlegtosci w i - satelicie; oraz

2 _ 2 2 2 2
6% =0 iftt o Siuire 1 O Tiair T O Titropo.

Wariancje (o zivﬂt ic zi_mRE) sa zdefiniowane w punktach 3.5.5.6.2 oraz 3.5.5.6.3.1. Parametry (o Lato Zi,tropo) sa wyznaczone przez
poktadowy element (punkty 3.5.8.4.2 oraz 3.5.8.4.3).

Osie x 1y sa wyznaczone w lokalnej ptaszczyznie poziomej statku powietrznego i o§ v reprezentuje lokalna ptaszczyzng pionowa.

Dla ogdlnego rozwiazania pozycji metoda najmniejszych kwadratéw, macierz projekcji S wynosi:

Sii Sy - Sy

¥l

. S
2 PNZ(GT XxW xG) TG xW

vo e Sy

w
1l

v,1

w un O»w
wv n ;W

t,1 t,2 St,N

gdzie
G;=[-cos El; cos Az ;- cos El; Az ;- sin El; 1] = i-tego rzedu G;
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El ;= kat elewacji i-tego odleglosciowego zrodta (w stopniach);
Az ;= azymut i-tego odlegltosciowego zrodta liczony zgodnie z ruchem wskazowek zegara odlegtosciowego od osi x w stopniach; oraz

W; = inwersja znaczaca skojarzona z i-tym satelita i = 2

Uwaga 1. W celu poprawienia czytelnosci, pominigto indeks dolny i zabezpieczenia réwnania macierzy.

Uwaga 2. Dla rozwiqzan nie wazonq metodq najmniejszych kwadratow, macierz wag jest tozsamq macierzq (wj = 1).
3.5.5.6.1 Definicja wartosci K. Wartosci K sa nastgpujace:

Khnpa = 6,18;
Khpa = 6,0;
Kvnea =5,33.

3.5.5.6.2 Definicja modelu korekcji bledow szybkich i diugoterminowych. Jezeli szybkie korekcje i dlugoterminowa korekcja/GEO
odlegto$ciowe parametry sa zastosowane i degradacyjne parametry sa zastosowane to:

ifit —

2 l6i UDRE)(E UDRE) Sfc 8rr(: 8II(: Ser ) il :SSUDRE C (KO nu ikat typUJ‘O)
(¢ ’ 2
Iﬁi,UDRE)(5 DRE) +E€f%c+Em +E€ Ic +Er, || 288 DRE —l(KO u |kat '[ypUlO)

gdzie
jezeli uzywamy depeszy typu 27, dypre jest specyficznym terminem rejonu zgodnie z definicja w punkcie 3.5.4.9,
jezeli uzywamy depeszy typu 28, dypge jest specyficznym terminem satelity zgodnie z definicja w punkcie 3.5.5.6.2.5,
jezeli nie uzywamy zadnej depeszy, dypre = 1.

Jezeli zastosowano korekcje krotkotrwate (szybkie) lub dtugoterminowych/ odlegtosciowych GEO ale parametry degradacji nie zosta-
ly zastosowane, wowczas:

o Zim=1I(c iuore) (Buore) + 8MJ°

3.5.5.6.2.1. Degradacja szybkiej korekcji. Degradacyjny parametr dla danych szybkiej korekgji to:

a(t_tu ‘*'tlat)2
gfc = —
2
gdzie

t = aktualny czas;

ty = (czas odniesienia UDREI,): jesli IODF;# 3, czas rozpoczecia 1-sekundowej epoki SNT zbiega si¢ z rozpoczeciem transmisji
bloku depesz, zawierajacych najnowsze dane UDREI; (depesze typu 2 do 6 lub 24), odpowiadajace IODF;j uzywanej szybkiej
poprawki. Jesli IODF;= 3, czas rozpoczgcia 1-sekundowej epoki SNT zbiega si¢ z poczatkiem transmisji depeszy zawierajacej
szybka poprawke dla i-tego satelity; oraz

tie = (zgodnie z definicja podana w punkcie 3.5.4.7).

Uwaga. Dla transmisji UDRE w depeszach typu od 2 do 5 oraz 24, t,réwna si¢ czasowi zastosowania szybkich poprawek, poniewaz
sq one w tej samej depeszy. Dla transmisji wyrazenn UDRE w depeszach typu 6 i jezeli IODF = 3, t, tez rowna sie czasowi zastosowa-
nia szybkich poprawek (t,,). Dia transmisji UDRE w depeszy typu 6 i IODF # 3, t,]est definiowane jako czas transmisji pierwszego
bitu depeszy typu 6 w GEO.

3.5.5.6.2.2 Degradacja poprawki wspétczynnika zasiegu

3.5.5.6.2.2.1 Jesli RRC =0, wowczas g = 0.

3.5.5.6.2.2.2 Jesli RRC # 01 IODF # 3, wowczas parametr degradacji dla danych szybkiej poprawki wynosi:
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0, if (IODF,
j(t—tof), if (IODF,

- IODE

previou

IODE

previou

JMODB=1

urrent

IJMOD3#1

8"0 - (al_fC+ B"’C urrent
4 At
3.5.5.6.2.2.3 Jesli RRC # 0 i IODF = 3, wowczas parametr degradacji dla danych wspotczynnika zasiggu wynosi:

0, if |[At——L2{=0
2
Ifc
g =14| ajAt——
" 2 +ﬂ (t—t,), if At—li;to
2 At o 2
gdzie
t = czas biezacy;
IODFyrrent = IODF skojarzone z ostatnia szybka poprawka;
IODFprevious = IODF skojarzone z poprzednia szybka poprawka;
A = 10t~ Liof_previouss 0raz
I = interwat terminu waznosci szybkich poprawek uzytkownika.
3.55.6.2.3 Degradacja poprawki diugoterminowej
3.55.6.23.1 Glowne konstelacje satelitow
3.556.23.1.1 Dla kodu predkosci = 1, parametr degradacji dla poprawek dlugoterminowych i-tego satelity wynosi:
gre=0, dla tj r<t<tir+licu
&ic= {Cic s+ Citc va Max (0,t Cj v —t,t -t Cj 7~ | Cye v1) W innych przypadkach
3.556.23.1.2 Dla kodu predkosci = 0, parametr degradacji dla poprawek dlugoterminowych wynosi:
t—t,
altc = Chcv0|: | > :|
It-v0

gdzie
t = aktualny czas;
tye = czas transmisji pierwszego bitu depeszy z poprawka dtugoterminowa w GEO; oraz
[X] =najwigksza liczba catkowita mniejsza od X.
3.55.6.23.2 Satelity GEO. Parametr degradacji poprawki dlugoterminowej wynosi:

g =0dla tyeeo <t<togeo-1ceo

Eitc = C geo_lIsh +C geo_v max (OytO,GEO -tt- tO,GEO - Igeo) w innyCh przypadkaCh
gdzie t = aktualny czas.

Uwaga. Kiedy w satelitach GEO stosuje si¢ korekcje diugoterminowe, wystepuje degradacja korekcji diugoterminowych i nie stosuje
sie degradacji depesz nawigacyjnych GEO.

3.55.6.24 Degradacja lotu po trasie z podejsciem nieprecyzyjnym.

e — 0, jezeli nie wyszedt czas szybkich ani dlugoterminowych poprawek dla precyzyjnego podejscia/ APV
C jezeli wyszedt czas szybkich lub dtugoterminowych poprawek dla precyzyjnego podejscia/ APV

er

3.55.6.25 Degradacja wspolczynnika UDRE obliczonego z danych depeszy typu 28. SUDRE wynosi:

Suore =4/ 1"-C-l+g,

gdzie
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i, | =wektor jednostkowy od uzytkownika do satelity w ramce wspotrzgdnych WGS-84 ECEF

C=R"-R

¢ = Ceovariance * SF

SF = Zscale exponent-5

R=E+SF
E11 E1,2 E1,3 E1,4
E= 0 Ez,z E2,3 E2,4
0 0 Es Ej
0 o0 E..
3.5.5.6.3 Definicja modelu poprawki bledu jonosferycznego.

35.5.6.31  Transmisja poprawek jonosferycznych. Jezeli zastosowano poprawki jonosferyczne w systemie SBAS, to 62yire Ma
postac:
GZUIRE = szp X GZUIVE

gdzie

Fpp = (zgodnie z definicja w 3.5.5.5.2);

4 3
2 2 2
GZUIVE: ng -0 n,ionogridIUbG UIVE = ng + O ionogrid
n=1 n=1

uzywajac tych samych jonosferycznych znaczacych punktow przebicia (Wg) oraz punktéw siatki wybranych dla poprawki jonosfe-
rycznej (punkt 3.5.5.5). Dla kazdego punktu siatki:

omogio = {(GG,\,E +&0m0)°,  if RRS,,, = 0(Komunikat typul0)

iono

Ggwe + %m0, if RRS,,,, =1(Komunikat typul0)

gdzie

=C t— tiono C t—t .
8iono — “iono_step | + iono_ramp ( - iono)!

iono

t = aktualny czas;
tiono = Czas transmisji pierwszego bitu depeszy poprawki jonosferycznej w GEO; oraz
[X] =najwigksza liczba catkowita mniejsza od X.

Uwaga. Dla satelitow GLONASS, obydwa parametry og\ye i o1on0 halezy pomnozyé przez pierwiastek stosunku czestotliwosci GLO-
NASS do GPS (foronass/ feps)”

35.5.6.3.2  Poprawki jonosferyczne. Jezeli poprawki jonosferyczne SBAS- bazowego nie sa zastosowane to 62(re jest:
T 2
o’uire = MAX {(%J (Fop ’Tven)z}
gdzie

Tiono = OpOZnienie jonosferyczne oszacowane przez wybrany model (model poprawki GPS lub inny);
Fpp = (jak zdefiniowano w 3.5.5.5.2);
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9m, 0< <20

®pp

T, =945m, 20< <55; oraz

vert

®pp

6m, 55<

pp‘
@pp = szerokos$¢ geograficzna jonosferycznego punktu przebicia.

s

3.5.5.6.3.3  Czas GLONASS. Parametr degradacji dla poprawki czasu GLONASS wynosi:

€GLoNASS = CGLONASS_CLOCK [t- tGLONASS_CLOCK]

gdzie

t = aktualny czas;

toLonass cLock = Czas transmisji pierwszego bitu czasowej depeszy (MT12) w GEO;
[sc] = najwigksza liczba catkowita mniejsza od sc.

Uwaga 1. Dla satelitow nie- GLONASS EGLONASS_CLOCK = 0.

Uwaga 2. Cgronass_cLock = 0,00833 cm/s.

3.5.6 TABELE DEPESZ

Kazda depesza SBAS powinna by¢ kodowana zgodnie z formatem odpowiadajacej jej depeszy, zdefiniowanym w tabelach B-37
do B-53. Wszystkie zaznaczone parametry w tych tabelach beda przedstawione w uzupetnieniu dwojkowym ze znakiem bitu zajmuja-
cym MSB.

Uwaga. Zasieg dla parametrow jest mniejszy niz wskazany, poniewaz maksymalna wartosé dodatnia musi by¢ o jedng wartos¢ mniej-
sza (wyznaczona wartos¢ minus rozwiqzanie).

Tabela B-37.  Depesza typu 0 ,,Nie uzywaé¢”

Zawarto$¢ danych @ Liczba uzytych bitow @ Zakres wartosci : Analiza
Rezerwowe 212 - -

Tabela B-38.  Depesza maski PRN typu 1

Zawarto$¢ danych Uzyte bity | Zakres wartosci | Rozwigzanie
Dla kazdego z 210 numerdéw kodu PRN

Warto$¢ maski 1 Olub1 1
IODP 2 0do3 1
Uwaga. Wszystkie parametry sq zdefiniowane w 3.5.4.1.

Tabela B-39.  Depesze szybkiej poprawki typéw 2 do 5

Tres¢ danych Uzyte bity . Zakres wartoS$ci Rozwiazanie
IODF; 2 O0do3 1
I0ODP 2 O0do3 1
Dla 13 szczelin
Poprawka szybka 12 256,000 m 0,125 m
(FCi)
Dla 13 szczeliny
UDREI; 4 (zobacz tabelg B-29) | (zobacz tabelg B-29)
Uwagi. —

1.  Parametry ‘IODF;’i ‘FC;’ sq zdefiniowane w 3.5.4.4.2.
2. Parametr ‘IODP’ jest zdefiniowany w 3.5.4.1.
3. Parametr ‘UDREI;’ jest zdefiniowany w 3.5.4.5.

Tabela B-40.  Depesza wiarygodnosci typu 6
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Tres§é danych | Uzyte bity | Zakres wartosci Rozwiazanie
IODF, 2 O0do3 1
IODF4 2 O0do3 1
IODF, 2 O0do3 1
IODFs 2 O0do3 1
Dla 51 satelitow (uporzadkowanych wg numeru maski PRN)
UDRE], ' 4 . (patrz tabela B-29) | (patrz tabela B-29)
Uwaga.

1. Parametry ‘IODF;’ sq zdefiniowane w 3.5.4.4.2.
2. Parametr ‘UDREI;’ jest zdefiniowany w 3.5.4.5.

Tabela B-41.  Depesza wspolczynnika degradacji szybkiej poprawki typu 7
Zawartos¢ danych Uzyte bity Zakres wartosci Rozwiazanie
Czas oczekiwania (ty) 4 0do15s 1s
I0ODP 2 0do3 1
Zapasowe 2 - -
Dla 51 satelitow (uporzadkowanych wg numeru maski PRN)

Wskaznik wspotczynnika degradacji (aij) | 4 | (patrz tabela B-34) | (patrz tabela B-34)
Uwagi.
1. Parametry ‘tiy’ i’ai;* sq zdefiniowane w 3.5.4.7.
2. Parametr ‘IODP’ jest zdefiniowany w 3.5.4.1.
Tabela B-42.  Depesza funkcji odleglosciwych typu 9
Zawarto$¢ danych | Uzyte bity | Zakres wartoSci Rozwiazanie
Zarezerwowane 8 - -
tO,GEO 13 0do86384s 16 s
URA 4 (patrz tabela B-26) | (patrz tabela B-26)
Xs 30 42 949 673 m 0,08 m
Ys 30 42 949 673 m 0,08 m
Zg 25 +6710886.4m 0,4m
X 17 140,96 m/s 0,000625 m/s
Yo 17 140,96 m/s 0,000625 m/s
Zs 18 +524,288 m/s 0,004 m/s
X 10 +0,0064 m/s* 0,0000125 m/s*
2 10 +0,0064 m/s* 0,0000125 m/s*
e 10 +0,032 m/s* 0,0000625 m/s*
aco 12 +0,9537 x 10°s 23s
ach 8 +1,1642 x 10%s/s 2%%s/s

Uwaga. Wszystkie parametry sq zdefiniowane w 3.5.4.2.

Tabela B-43.  Depesza parametru degradacji typu 10
Zawarto$¢ danych | Uzyte bity | Zakres wartoSci | Rozwiazanie
Birc 10 0do 2,046 m 0,002 m
Citc 15 10 0do 2,046 m 0,002 m
Citc v1 10 0do0,05115m/s = 0,00005 m/s
|Itc vl 9 0do511s 1s
Citc vo 10 0do 2,046 m 0,002 m
lic vo 9 0do511s 1ls
quo 1sb 10 0do0,5115m 0,0005 m
Caeo v 10 0do0,05115m/s : 0,00005 m/s
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lgeo 9 0do511s 1s

Cer 6 0do315m 05m

Ciono_step 10 0do 1,023 m 0,001 m

liono 9 0do511s 1s

Ciono_ramp 10 0 do 0,005115 m/s | 0,000005 m/s

RSSypre 1 Olub1 1

RSSiono 1 Olub1 1

Ceovariance 7 0do 12,7 0,1

Zapasowe 81 - -

Uwaga. Wszystkie parametry sq zdefiniowane w 3.5.4.7.

Tabela B-44.  Depesza czasu sieci SBAS/UTC typu 12
Zawarto$¢ danych Uzyte bity Zakres wartoS$ci Rozwiazanie
Assnt 24 +7,45 x 107 s/s 2%s/s
Agsnt 32 tls 2%
tot 8 0do 6021125 4096 s
WN, 8 0 do 255 tygodni 1 tydzien
At s 8 +128s 1ls
WN, s 8 0 do 255 tygodni 1 tydzien
DN 8 1do7dni 1 dzien
At s 8 +128's 1s
Standardowy identyfikator UTC 3 (patrz tabela B-35) = (patrz tabela Tabelg B-35)
Czas tygodnia GPS (TOW) 20 0do 604 799 s ls
Numer tygodnia GPS (WN) 10 0 do 1 023 tygodni 1 tydzien
Wskaznik GLONASS 1 Olub 1 1
daj gLonass (Uwaga 2) 24 +2.0010°%s +2.0010™s
Zapasowy 50 - -
Uwagi.

1. Wszystkie parametry sq zdefiniowane w 3.5.4.8.
2. Zastosowanie tylko jezeli SBAS wysyta informacje czasowe GLONASS w depeszy typu 12
(patrz punkt 3.5.7.4.4 dane czasowe).

Tabela B-45.  Depesza almanachu GEO typu 17
Zawarto$¢ danych Uzyte bity ;| Zakres warto§ci Rozwiazanie
Dla kazdego z trzech satelitow
Zarezerwowane 2 0 -
Numer kodu PRN 8 0do 210 1
Stan pracy i status 8 - -
XeA 15 +42 598 400 m 2600 m
Yoa 15 +42 598 400 m 2600m
Zg A 9 16 656 000 m 26 000 m
Xon 3 +40 m/s 10 m/s
Yon 3 +40 m/s 10 m/s
Zga 4 +480 m/s 60 m/s
taimanac (dotyczy wszystkich trzech satelitow) 11 0do 86 336s 64s

Uwaga. Wszystkie parametry sq zdefiniowane w 3.5.4.3.

Tabela B-46.

Depesza maski IGP typu 18

. Tresé danych

Uzyte bity Zakres wartoSci Rozwiazanie
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Liczba pasm IGP 4 0do1l 1
Identyfikator pasma IGP 4 0do1l 1
Wiek danych — jonosferycznych (I0Dl,) 2 0do3 1
Dla 201 IGP

Wartos$¢ maski IGP 1 Olub1 1
Zapasowe 1 - -

Uwaga. Wszystkie parametry sq zdefiniowane w 3.5.4.6.

Tabela B-47.  Depesza mieszanych szybkich/ dlugoterminowych poprawek bledu satelity typu 24

Tres¢ danych Liczba uzytych bitéw Zakres wartoSci Rozwiazanie
Dla 6 szczelin

Poprawka szybka (FC;) 12 +256,000 m 0,125 m
Dla 6 szczelin

UDREI; 4 (patrz tabela B-31) (patrz tabela B-31)
IODP 2 0do3 1
Identyfikator typu poprawki szybkiej 2 0do3 1
IODF; 2 0do3 1
Zapasowe 4 - -
Depesza potowiczna typu 25 106 - -
Uwagi.

1. Parametry identyfikatora typu szybkiej poprawki, 'IODF’j oraz ‘FC;‘ sq zdefiniowane w 3.5.4.4.2.
2.  Parametr ‘IODP’ jest zdefiniowany w 3.5.4.1.
3. Parametr ‘UDREI,;’ jest zdefiniowany w 3.5.4.5.

Depesza diugoterminowej poprawki bledu satelity podzielona zostata na dwie depesze potowiczne. Pot depeszy dla kodu
predkosci = 0 jest zdefiniowana w tabeli B-48. Pot depeszy dla kodu predkosci =1 jest zdefiniowana w tabeli B-49.

Tabela B-48.  Depesza polowiczna dlugoterminowej poprawki bledu satelity typu 25
(KOD PREDKOSCI = 0)

Zawarto$¢ danych Uzyte bity Zakres wartoSci Rozwiazanie
Kod predkosci = 0 1 0 1
Dla 2 satelitow
Numer maski PRN 6 0do 51 1
Wiek danych (I0D;) 8 0 do 255 1
OXj 9 32m 0,125 m
dyi 9 +32m 0,125 m
8z 9 32m 0,125 m
5aj o 10 2% 2%
IODP 2 0do3 1
Zapasowe 1 - -
Uwagi. —

1. Parametry ‘numer maski PRN’ i IODP’ sq zdefiniowane w 3.5.4.1.
2. Wszystkie pozostale parametry sq zdefiniowane w 3.5.4.4.1.

Tabela B-49. Depesza polowiczna dlugoterminowej poprawki bledu satelity typu 25
(KOD PREDKOSCI =1)

Zawartos¢ danych Uzyte bity ' Zakres warto§ci . Rozwigzanie
Dla 1 satelity
Kod predkosei = 1 1 1 1
Numer maski PRN 6 0do 51 1
Wiek danych (10D;) 8 0 do 255 1
OX; 11 +128 m 0,125 m
Y 11 +128 m 0,125 m

ZAL B-51 23/11/06



Dziennik Urzedowy Urzedu Lotnictwa Cywilnego -178 - Poz. 127
Zalqcznik 10 — Lgcznosé lotnicza Zalqcznik B
0z; 11 +128 m 0,125 m

08 o 11 +2°s 2%s

85X, 8 +0,00625 m/s 2 m/s
8, 8 +0,00625 m/s 2 m/s
82, 8 +0,00625 m/s 2 mis
day 1 8 +2% g 2%s/s
Czas zastosowania (tj 1) 13 0do86384s 16s
I0DP 2 0do3 1
Uwagi.

1. Parametry ‘numer maski PRN’ i ‘IODP’ sq zdefiniowane w 3.5.4.1.
2. Wszystkie pozostale parametry sq zdefiniowane w 3.5.4.4.1.

Tabela B-50.  Depesza opéznienia jonosferycznego typu 26
Zawarto$¢ danych Uzyte bity | Zakres wartosci Rozwiazanie
Identyfikator pasma IGP 4 0do 10 1
Identyfikator bloku IGP 4 0do 13 1
Dla kazdego z 15 punktow siatki
Szacunkowe opoznienie pionowe IGP 9 0do 63,875 m 0,125 m
g;l:zixg ;%r;giegiﬂigvmi) 4 (patrz tabela B-33) | (patrz tabela B-33)
I0DI, 2 0do 3 1
Zapasowe 7 - -
Uwaga. Wszystkie parametry sq zdefiniowane w 3.5.4.6.
Tabela B-51.  Depesza ustugi SBAS typu 24
Zawarto$¢ danych Uzyte bity | Zakres wartosci = Rozwiazanie
Wiek danych serwisowych (I0DS) 3 Odo7 1
Liczba depesz serwisowych 3 1do8 1
Numer depeszy serwisowej 3 1do8 1
Liczba rejondw 3 0do5 1
Kod priorytetu 2 0do3 1
Wskaznik — wewngtrzny SUDRE 4 0do 15 1
Wskaznik — zewngtrzny SUDRE 4 0do 15 1
Dla kazdego z 15 rejonéw
Szerokos¢ geograficzna wspotrzednej | 8 +90° 1°
Dhlugos$¢ geograficzna wspotrzednej 1 9 +180° 1°
Szeroko$¢ geograficzna wspotrzednej 2 8 190° 1°
Dlugos¢ geograficzna wspotrzednej 2 9 +180° 1°
Uksztattowanie rejonu 1 - -
Zapasowe 15 - -
Uwaga. Wszystkie parametry sq zdefiniowane w 3.5.4.9.
Tabela B-52.  Depesza pusta typu 63
Zawarto$¢ danych = Liczba uzytych bitow | Zakres warto§ci Rozwigzanie
Rezerwowe 212 - -
Tabela B-53.  Macierz kowariancji zegara-efemeryd typu 28
Zawarto$¢ danych Uzyte bity Zakres wartoSci Rozwiazanie
IODP 2 0do3 1
Dla dwoch satelitow
Numer maski PRN 6 0do 51 1
Wyktadnik skali 3 Odo7 1
El,l 9 0do511 1
ZAL B-52
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E,, 9 0do511 1
Ess 9 0do511 1
=W 9 0do511 1
E, 10 +512 1
Eis 10 +512 1
Eig 10 +512 1
Ers 10 +512 1
Eoy 10 +512 1
Esq 10 1512 1

Uwagi.

3.5.7

1. Parametry ‘numer maski PRN’ i ‘IODP’ sq zdefiniowane w 3.5.4.1.
2.  Wszystkie pozostate parametry sq zdefiniowane w 3.5.4.10.

ELEMENTY NIEPOKELADOWE

Uwaga 1. W zaleznosci od poziomu oferowanego serwisu przez konkretny system SBAS, roznorodne funkcje mogaq by¢ implementowa-
ne jak opisano w punkcie 3.7.3.4.2, rozdziat 3.

Uwaga 2. Parametry, ktére odniesione sq do tej czesci zdefiniowane sq w punkcie 3.5.4.

3571

35.7.11

35.7.1.2

INFORMACJE OGOLNE

Wymagane dane i interwaly transmisji. SBAS bedzie transmitowac¢ dane wymagane do obstugi funkcji jak przedstawiono
w tabeli B-54. Jezeli SBAS transmituje dane, ktore nie sa wymagane dla konkretnej funkcji, to dane te beda zastosowane
do obstugi innych funkcji. Maksymalny odst¢p pomigdzy transmisja wszystkich danych kazdego typu dostarczanych da-

nych bedzie, jak zdefiniowano w tabeli B-54.

Monitorowanie czestotliwosci radiowej SBAS. SBAS bedzie monitorowaé parametry satelitarne SBAS przedstawione w
tabeli B-55 i podejmowaé wskazane dziatania.

Uwaga. SBAS moze transmitowaé puste depesze (depesze typu 63) w kazdym czasie szczeliny, dla ktorej nie sq transmitowane inne

dane.

3.5.7.13

35714

3.5.7.15

3.5.7.2

35721

., Nie uzywaé”. SBAS bedzie transmitowaé depesze ,,Nie uzywaé” (depesza typu 0) gdy niezbedne jest poinformowanie
uzytkownika, aby nie uzywat SBAS satelitarnej odleglosciowej funkcji i jego transmitowanych danych.

Dane almanachu. SBAS bedzie transmitowa¢ dane almanachu dla satelitow SBAS (zdefiniowane w punkcie 3.5.4.3) z
btgdem mniejszym niz 150 km (81 NM) od rzeczywistej pozycji satelity. Nieuzywane almanachy szczelin w depeszy typu
17 beda kodowane z numerem kodu PRN ,,0”. Stan pracy satelity i status beda wskazywac satelitarny status i dostarczy-
ciela serwisu, jak zdefiniowano w punkcie 3.5.4.3.

Zalecenie. SBAS bedzie transmitowac dane almanachu dla wszystkich satelitow SBAS bez wzgledu na dostarczyciela
Serwisu.

Odleglosciowa funkcja. Jezeli SBAS dostarcza odleglosciowej funkcji, to bedzie ona odpowiada¢ wymaganiom zawartym
w tej sekcji w uzupehieniu do wymagan z punktu 3.5.7.1.

Wydajnosé funkcjonalna

Uwaga. — Patrz punkt 3.7.3.4.2.+1, rozdzial 3.

35722

3.5.7.3

35731

Dane funkcji odleglosciowych. SBAS bedzie transmitowa¢ dane funkcji odlegtosciowych, aby projektowany satelitarny
btad pozycji SBAS na linii wizowania do ktéregokolwiek uzytkownika w satelitarnym fotoprincie byt mniejszy niz 256
metrow. Kazdy satelitarny SBAS begdzie transmitowa¢ URA reprezentujaca szacunkowe standardowe odchylenie btgdow
odlegtosciowych odniesiong do SNT.

Funkcja satelitarnego statusu GNSS. Jezeli SBAS dostarcza funkcjg satelitarnego statusu, to bedzie ona spetnia¢ wymaga-
nia zawarte w niniejszej czgsci.

Wydajnosé satelitarnych funkcji statusu. Jakiekolwiek uzasadnione potaczenie aktywnych danych z prawdopodobien-
stwem btedu poziomego przekraczajacego warto$¢ HPLggas (jak zdefiniowno w punkcie 3.5.5.6) dla okresu dtuzszego niz
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8 kolejnych sekund, bedzie mniejsze niz 107 m w kazdej godzinie, przy zatozeniu zerowego czasu oczekiwania uzytkow-
nika.

Uwaga. Dane aktywne sq definiowane jako dane, ktore nie przekraczajq limitu czasu z punktu 3.5.8.1.1. Wymagania te obejmujq
glowne konstelacje satelitow i awarie SBAS.

3.5.7.3.2 Maska PRN i Wiek danych — PRN (IODP). System SBAS bedzie transmitowa¢ mask¢ PRN i [ODP (depesza typ 1). War-
to$¢ maski PRN bedzie wskazywac, czy dane dostarczane sa, czy nie, do kazdego satelity GNSS. IODP bedzie zmieniaé
si¢ w przypadku zmiany w masce PRN. Zmiana IODP w depeszy typu 1 bedzie zachodzi¢ przed zmianami IODP w ja-
kiejkolwiek innej depeszy. IODP w depeszy typu od 2 do 5 oraz 24 i 25 bedzie rownac si¢ IODP transmitowanemu w de-
peszy maski PRN (depesza typu 1) uzywanej do wyznaczania satelitow, dla ktérych dane sa dostarczane w depeszy.
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Tabela B-54.  Odste¢py transmisji danych i obstugiwanych funkcji
Maksymalny Status Podstawowa ;| Precyzyjna Typy skoja-
Typ danych Odstep trans- | Odleglos¢ | satelitarny poprawka poprawka rzonych
misji GNSS réznicowa réznicowa depesz
Macierz kowariancji zegara-efemerydy 120s 28
SBAS w trybie testowym 6s 0
Maska PRN 120s R R R 1
UDREI 6s R* R R 2do6,24
Poprawki szybkie Is/2 (uwaga 4) R* R R 2do5,24
Poprawki dlugoterminowe 120s R* R R 24,25
Dane funkcji odleglosciowej GEO 120s R 9
Degradacja poprawki szybkiej 120s R* R R 7
Parametry degradacji 120s R 10
Maska siatki jonosferycznej 300s R 18
Poprawki jonosferyczne, GIVEI 300s R 26
R R R R
Dane czasowe 300s (patrz (patrz (patrz (patrz 12
Uwaga 3) | Uwaga 3) | Uwaga 3) Uwaga 3)
Dana almanachu 300s R R R R 17
Serwisowy poziom 3002 27
Uwagi.
1. ,,R” oznacza, ze dane muszq by¢ transmitowane do obstugi funkcji.

2., R*” oznacza kodowanie specjalne zgodnie z opisem w 3.5.7.3.3.
3. Depesze typu 12 sq wymagane tylko wtedy, gdy dane sq dostarczone do satelitow GLONASS.
4. licodnosi sie do przedziatow czasu PA/APV dla poprawek szybkich, jak zdefiniowano w tabeli B-57

35.73.21

Zalecenie. Kiedy maska PRN jest zmieniona oraz w celu dostarczenia nowej maski wszystkim uzytkownikom, system

SBAS powinien kilkakrotnie powtorzy¢ depesze typu 1 przed sygnalizowaniem jej w innych depeszach, aby zapewnic,
ze uzytkownicy otrzymujq nowq maske .

3.5.7.33

Wiarygodnosé danych. Jezeli SBAS nie zapewnia funkcji podstawowej poprawki roznicowej, bedzie on transmitowaé

parametry poprawek szybkich, dtugoterminowych, jak réwniez parametry degradacji poprawek szybkich kodowane do
zera dla wszystkich widocznych satelitéw wskazanych w masce PRN.

357331

W przypadku gdy SBAS nie dostarcza funkcji podstawowej poprawki réznicowej, SBAS bedzie wskazywac, ze satelita

pracuje niepoprawnie (depesza ,,Do not use” - Nie uzywac”), jezeli btad pseudoodleglosci przekracza 150 m.

3.56.7.3.3.2

nie jest monitorowany (,,Not monitored”) jezeli btad pseudoodlegto$ci nie moze by¢ wyznaczony.

3.5.7.3.33

W przypadku gdy SBAS nie dostarcza funkcji podstawowej poprawki réznicowej, SBAS bedzie wskazywaé, ze satelita

W przypadku gdy SBAS nie dostarcza funkcji podstawowej poprawki roznicowej, SBAS bedzie transmitowaé wskaz-

nik UDREI; o liczbie 13, jezeli satelita pracuje niepoprawnie (,,Do not use” - Nie uzywac) lub nie jest monitorowany

(,Not monitored”).
3.5.7.334

3.5.7.34

Parametr IODF; zawarty w depeszach typu od 2 do 5, 6 i 24, musi by¢ réwny 3.

Funkcja podstawowej poprawki roznicowej. Jezeli SBAS dostarcza funkcjg podstawowej poprawki réoznicowej, to funkcja

ta powinna, oprécz wymagan dotyczacych funkcji statusu satelity GNSS zdefiniowanych w punkcie 3.5.7.3, spetniaé
réwniez wymagania zawarte w tej czgsci.

35741

Wydajnos¢ funkcji podstawowej poprawki réznicowej. Dla dowolnej otrzymanej poprawnej kombinacji danych aktywnych

prawdopodobienstwo 