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PRIEKŠVĀRDS
Priekšvēsture
Aviācijas telesakaru standartus un ieteicamo praksi Starptautiskās Civilās aviācijas organizācijas padome pirmoreiz pieņēma 1949. gada 30. maijā atbilstoši Starptautiskās civilās aviācijas konvencijas (Čikāga 1944) 37. panta noteikumiem, un tie kļuva par Konvencijas 10. pielikumu. Tie stājās spēkā 1950. gada 1. martā. Šie standarti un ieteicamā prakse tika izstrādāta, pamatojoties uz Sakaru nodaļas rekomendācijām, ar kurām tā nāca klajā 1949. gada janvāra sesijā.
Līdz septītajam izdevumam un to ieskaitot, 10. pielikumu publicēja vienā sējumā, kurš sastāv no četrām daļām ar to saistītiem pievienojumiem: I daļa “Aprīkojums un sistēmas”, II daļa “Radiofrekvences”, III daļa “Procedūras” un IV daļa “Kodi un saīsinājumi”.
42. grozījums svītroja pielikuma IV daļu; šīs daļas kodus un saīsinājumus pārnesa uz jaunu dokumentu, proti, Doc 8400.
Pieņemot 44. grozījumu 1965. gada 31. maijā, 10. pielikuma septīto izdevumu aizvietoja ar diviem sējumiem: I sējumu (pirmais izdevums) ar I daļu “Aprīkojums un sistēmas” un ar II daļu “Radiofrekvences” un II sējumu (pirmais izdevums), kurš satur “Sakaru procedūras”.
Pieņemot 1995. gada 20. martā 70. grozījumu, 10. pielikums tika pārveidots, lai iekļautu piecus sējumus:  I sējums “Radionavigācijas līdzekļi”,  II sējums “Sakaru procedūras”,  III sējums “Sakaru sistēmas”,  IV sējums “Novērošanas radars un sadursmes brīdinājuma sistēmas” un  V sējums “Aeronavigācijas radiofrekvenču spektra izmantošana”. III un IV sējumu publicēja 1995. gadā ar 70. grozījumu un V sējumu – 1996. gadā ar 71. grozījumu.
A tabulā redzama 10. pielikuma izcelsme, vēlāko grozījumu izcelsme un galveno grozījumu kopsavilkums, kā arī datums, kurā Padome ir pieņēmusi pielikumu un tā grozījumus, datums, kurā tie ir stājušies spēkā, un datums, no kura tie ir piemērojami. 

Prasības Līgumslēdzējām valstīm
Paziņošana par atšķirībām. Līgumslēdzējām valstīm jāpievērš uzmanība Konvencijas 38. pantā noteiktajam pienākumam, kas paredz, ka tām ir jāziņo Organizācijai par jebkurām savu tiesību aktu un prakses atšķirībām no šajā pielikumā ietvertajiem starptautiskajiem standartiem un to grozījumiem. Līgumslēdzējas valstis tiek aicinātas ziņot Organizācijai arī par jebkurām atšķirībām no šajā pielikumā ietvertās ieteicamās prakses un tās grozījumiem, ja šī informācija ir svarīga aeronavigācijas drošībai. Turklāt Līgumslēdzējas valstis tiek aicinātas pastāvīgi informēt Organizāciju par jebkurām atšķirībām, kas rodas vēlāk, vai par iepriekš paziņotu atšķirību novēršanu. Līgumslēdzējām valstīm tiks nosūtīts īpašs pieprasījums ziņot par atšķirībām tūlīt pēc ikviena šā pielikuma grozījumu pieņemšanas.
Uzmanība jāpievērš ne tikai valstu pienākumam, kas paredzēts Konvencijas 38. pantā, bet arī 15. pielikuma noteikumiem, kas paredz publicēt informāciju par valsts tiesību aktu un prakses un attiecīgo ICAO standartu un ieteicamās prakses atšķirībām, izmantojot aeronavigācijas informācijas dienestu.
Informācijas izsludināšana. Ieviešot, atceļot vai mainot aprīkojumu, dienestus un procedūras, kas ietekmē gaisa kuģu ekspluatāciju, kura atbilst šajā pielikumā noteiktajiem standartiem un ieteicamajai praksei, par to ir jāpaziņo un tas jāīsteno atbilstoši 15. pielikuma noteikumiem.
Pielikuma teksta izmantošana valsts noteikumos. 1948. gada 13. aprīlī Padome pieņēma rezolūciju, vēršot Līgumslēdzēju valstu uzmanību uz to, ka tām savos noteikumos, ciktāl tas iespējams, ir vēlams lietot šo reglamentējošo ICAO standartu precīzo izteiksmi, kā arī norādīt atkāpes no standartiem, ieskaitot visus valsts papildu noteikumus, kas ir svarīgi aeronavigācijas drošības un regularitātes nodrošināšanai. Neskatoties uz to, ka 13. pielikuma standarti un ieteicamā prakse ir vispārīgi piemērojami, daudzos gadījumos, lai izstrādātu pilnīgu valsts likumu, to nepieciešams paplašināt.
Pielikuma sastāvdaļu statuss
 Pielikumā parasti, taču ne vienmēr, ir turpmāk norādītās daļas; tām ir šāds statuss.
1. Pielikuma pamatdaļa
a) Standarti un ieteicamā prakse, ko saskaņā ar Konvencijas normām pieņēmusi Padome. Tie ir šādi.
Standarts. Jebkura tehniskā prasība attiecībā uz fiziskajiem raksturojumiem, konfigurāciju, materiālo daļu, tehniskajiem raksturojumiem, personālu vai procedūru, kuras vienāda piemērošana ir atzīta par nepieciešamu starptautiskās aeronavigācijas drošībai un regularitātei un kuru Līgumslēdzējas valstis ievēro atbilstoši Konvencijai; ja to nav iespējams ievērot, tad saskaņā ar 38. pantu par to ir obligāti jāziņo Padomei. 

Ieteicamā prakse. Jebkura tehniskā prasība attiecībā uz fiziskajiem raksturojumiem, konfigurāciju, materiālo daļu, tehniskajiem raksturojumiem, personālu vai procedūru, kuras viena piemērošana ir atzīta par vēlamu starptautiskās aeronavigācijas drošības, regularitātes un efektivitātes interesēs un kuru Līgumslēdzējas valstis cenšas ievērot atbilstoši Konvencijai.
b) Pielikumi satur ērtākai izmantošanai atsevišķi sagrupētu informāciju, kas veido daļu no Padomes pieņemtajiem standartiem un ieteicamās prakses.
c) Definīcijas tiem standartos un ieteicamajā praksē lietotajiem terminiem, kuri nav pašsaprotami, jo tiem nav vispārpieņemtu vārdnīcā dotu nozīmju. Definīcijai nav neatkarīga statusa, bet tā ir būtiska sastāvdaļa katra standarta un ieteicamās prakses aprakstā, kurā šis termins ir lietots, jo, mainoties termina nozīmei, mainās tehniskā prasība.
d) Tabulas un attēli, kas papildina vai ilustrē standartu vai ieteicamo praksi un uz kuriem šajā dokumentā ir atsauce, ir saistītā standarta vai ieteicamās prakses sastāvdaļa, un tiem ir tāds pats statuss.
2. Informācija, ko Padome apstiprinājusi publicēšanai saistībā ar standartiem un ieteicamo praksi
a) Priekšvārdi ietver vēsturiskus faktus un skaidrojumus saistībā ar Padomes rīcību, un tajos ir izskaidroti valstu pienākumi attiecībā uz standartu un ieteicamās prakses piemērošanu, kas izriet no Konvencijas un Pieņemšanas rezolūcijas.
b) Ievadi ietver skaidrojošu informāciju, kas sniegta pielikuma daļu, nodaļu vai punktu sākumā, lai palīdzētu izprast teksta piemērošanu.
c) Piezīmes, kas iekļautas tekstā, lai vajadzības gadījumā sniegtu faktisku informāciju vai atsauces, kas attiecas uz minētajiem standartiem un ieteicamo praksi, bet nav šo standartu un ieteicamās prakses sastāvdaļa.
d) Pievienojumos iekļauta informācija, kas papildina standartus un ieteicamo praksi vai sniedz norādes to piemērošanai.
Atruna attiecībā uz patentiem
Uzmanība tiek vērsta uz iespēju, ka šajā pielikumā minētie standartu un ieteicamās prakses atsevišķi elementi var būt patentu vai cita intelektuāla īpašuma tiesību subjekts. ICAO nav atbildīga un tai nav pienākuma sniegt informāciju par jebkurām vai visām šādām tiesībām. ICAO neizsaka viedokli attiecībā uz pieprasīto patentu vai cita intelektuālā īpašuma tiesību esamību, validāciju, jomu vai piemērošanu un tāpēc neuzņemas pienākumu vai atbildību.
Valodu izvēle
Pielikums ir pieņemts četrās valodās – angļu, franču, krievu un spāņu.  Katrai Līgumslēdzējai valstij ir jāizvēlas viens no šiem tekstiem piemērošanai savā valstī un citiem šajā Konvencijā paredzētajiem mērķiem, vai nu izmantojot tieši šo tekstu, vai tā tulkojumu savā valsts valodā, un par to attiecīgi jāpaziņo Organizācijai.
Redakcionālie principi
Lai no pirmā acu uzmetiena būtu redzams katra izteikuma statuss, ir ievēroti šādi redakcionālie principi. Standarti ir iespiesti gaišiem antīkvas (taisniem) burtiem; Ieteicamā prakse ir iespiesta gaišiem burtiem kursīvā, un uz tās statusu norāda vārds “Ieteikums” teksta sākumā. Piezīmes ir iespiestas gaišiem burtiem kursīvā, un uz to statusu norāda vārds “Piezīme” teksta sākumā.
Tehnisko prasību aprakstos ir ievēroti šādi redakcionālie principi. Standartos latviešu valodā lieto darbības vārdu īstenības izteiksmē, bet ieteicamajā praksē – darbības vārdu vajadzības izteiksmē.
 Šajā dokumentā izmantotās mērvienības ir saskaņā ar Starptautisko mērvienību sistēmu (SI), kā norādīts Starptautiskās civilās aviācijas konvencijas 5. pielikumā. Ja 5. pielikums ļauj izmantot alternatīvas mērvienības, kas nav SI mērvienības, tad tās ir norādītas apaļajās iekavās aiz pamatvienībām.  Ja tiek minēti divi mērvienību kopumi, nedrīkst pieņemt, ka šie vērtību pāri ir vienlīdzīgi un savstarpēji aizvietojami.  Tomēr var secināt, ka tiek sasniegts līdzvērtīgs drošības līmenis, ja tiek lietots tikai viens mērvienību kopums.
Jebkura atsauce uz kādu šā dokumenta daļu, ko norāda ar tās numuru un/vai nosaukumu, ietver arī visas šīs daļas apakšnodaļas. 

A tabula. 10. pielikuma grozījumi, I sējums
	Grozījumi
	Izcelsme
	Grozījumu saturs
	Pieņemšana
Stāšanās spēkā 
Piemērošana

	1. izdevums
	Sakaru nodaļas (COM) trešā sesija
	Standartu un ieteicamās prakses ieviešana radionavigācijas līdzekļos un sakaru iekārtās kopā ar darbības metodēm, procedūrām un kodiem izmantošanai visā pasaulē
	1949. gada 30. maijā
1950. gada 1. martā
No 1950. gada 1. aprīļa

	1.
	Sakaru nodaļas (COM) trešā sesija
	Noteikumu grozījumi radioteletaipu galiekārtas darbībai 3–30 MHz joslā
	1951.gada 28. martā
1951. gada 1. oktobrī
No 1952. gada 1. janvāra

	2.*
	Sakaru nodaļas (COM) trešā sesija
	Papildinājumi norādījumiem par radioteletaipu sistēmas tehnoloģiju
	1951. gada 28. martā
1951. gada 1. oktobrī
No 1952. gada 1. janvāra

	3.
	Sakaru nodaļas (COM) trešā sesija
	Standarti un ieteicamā prakse attiecībā uz radiofrekvencēm 
	1951. gada 28. martā
1951. gada 1. oktobrī
No 1952. gada 1. janvāra

	4.
	Sakaru nodaļas (COM) trešā sesija
	Standarti un ieteicamā prakse attiecībā uz sakaru procedūrām 
	1951. gada 28. martā
1951. gada 1. oktobrī
No 1952. gada 1. aprīļa

	5.
	Sakaru nodaļas (COM) trešā sesija
	Standarti un ieteicamā prakse attiecībā uz kodiem un saīsinājumiem
	1951. gada 28. martā
1951. gada 1. oktobrī
No 1952. gada 1. aprīļa

	6.
	Sakaru nodaļas (COM) trešā sesija
	Q kods
	1952. gada 1. aprīlī
1952. gada 4. jūlijā
No 1952. gada 1. septembra

	7.
	Aeronavigācijas komisija
	Definīciju “Relatīvais augstums, absolūtais augstums un pacēlums” ieviešana 10. pielikumā
	1952. gada 17. jūnijā
1952. gada 1. decembrī
No 1953. gada 1. aprīļa

	8.
	Sakaru nodaļas (COM) ceturtā sesija
	Definīciju “VHF radiotelegrāfa uztvere ar dzirdi, tāluma mērīšanas aprīkojums (DME), precīzas nolaišanās radiolokācijas sistēmas novērošanas radars (SRE), nevērstas darbības radiobāka (NDB), 75 MHz maršruta marķiera radiobāka, instrumentālās nosēšanās sistēma (ILS)”  grozījumi
	1952. gada 17. jūnijā
1952. gada 1. decembrī
No 1953. gada 1. aprīļa

	9.
	Sakaru nodaļas (COM) ceturtā sesija
	Simplekso sakaru novirzītās frekvencēs izmantošanas noteikumi
	1952. gada 17. jūnijā
1952. gada 1. decembrī
No 1953. gada 1. aprīļa

	10.
	Sakaru nodaļas (COM) ceturtā sesija
	Definīcijas “Aviācijas fiksētais dienests (AFS), aviācijas mobilais dienests (AMS) un radioapraides” un procedūras
	1952. gada 17. jūnijā
1952. gada 1. decembrī
No 1953. gada 1. aprīļa

	11.
	Sekretariāta priekšlikums
	No 7. grozījuma izrietoši redakcionāli labojumi un IV daļas redakcionāli uzlabojumi
	1952. gada 17. jūnijā
1952. gada 1. decembrī
No 1953. gada 1. aprīļa

	12.
	Sakaru nodaļas (COM) ceturtā sesija
	Padomes 1952. gada 17. jūnijā pieņemtā 10. grozījuma 5.1.6.7. punkta atcelšana
	1952. gada 28. novembrī
1953. gada 1. martā
No 1953. gada 1. aprīļa

	13.
	Īrijas priekšlikums par Sakaru nodaļas (COM) ceturtās sesijas ieteikumiem
	Kārtība, kas reglamentē sakaru plūsmas retranslāciju starp aviācijas staciju un radiosakarus pārtraukušu gaisa kuģi
	1953. gada 5. maijā
1953. gada 15. augustā
No 1953. gada 1. oktobra

	14.
	Aeronavigācijas pirmā konference
	Tehniskās prasības par ILS marķiera bāku, VHF vienādsignālu kursa radiobāku un ar tām saistīto monitoru izvietojumu
	1953. gada 11. decembrī
1954. gada 1. maijā
No 1954. gada 1. jūnija

	15.
	Sakaru nodaļas (COM) piektā sesija
	Grozījums par ILS kursa radiobāku sapārotām frekvencēm un glisādēm
	1954. gada 2. novembrī
1955. gada 1. martā
No 1955. gada 1. aprīļa

	16.
	Sakaru nodaļas (COM) piektā sesija
	Noteikums par papildu piešķiramām VHF joslu frekvencēm, paplašinot iedalījuma tabulu un noteiktos apstākļos paredzot kanālu minimālu atdalīšanu
	1954. gada 2. novembrī
1955. gada 1. martā
No 1955. gada 1. aprīļa

	17.
	Sakaru nodaļas (COM) piektā sesija
	Standartu un ieteicamās prakses pievienošana pagaidu tālas darbības radionavigācijas līdzekļiem un sakaru sistēmām, kā arī ILS tehnisko prasību precizēšana
	1954. gada 10. decembrī
1955. gada 1. aprīlī
No 1955. gada 1. oktobra

	18.
	Sakaru nodaļas (COM) piektā sesija
	Frekvenču izvēles pamatnoteikumu noteikšana radionavigācijas līdzekļu darbībā frekvenču joslās virs 30 MHz, ieskaitot sekundārā radara frekvences
	1954. gada 10. decembrī
1955. gada 1. aprīlī
No 1955. gada 1. oktobra

	19.
	Sakaru nodaļas (COM) piektā sesija
	Kārtība to ziņojumu kategorijas samazināšanas vai atsaukšanas atvieglošanai, kas nav piegādāti ziņojuma nosūtītāja noteiktajā laikā un  prasības gaisa kuģa kursam briesmu ziņojuma gadījumā
	1954. gada 10. decembrī
1955. gada 1. aprīlī
No 1955. gada 1. oktobra

	20.
	Sakaru nodaļas (COM) piektā sesija
	Kodu un saīsinājumu grozījumi
	1954. gada 10. decembrī
1955. gada 1. aprīlī
No 1955. gada 1. oktobra

	21.
	Ziemeļatlantijas reģionālās aeronavigācijas sanāksme
	No gaisa kuģa nosūtīto radiotelegrāfa ziņojumu saskaņošana ar radiotelefona ziņojumiem
	1955. gada 27. maijā
1955. gada 1. septembrī
No 1955. gada 1. oktobra

	22.
	Sakaru nodaļas (COM) piektā sesija
	ILS kursa radiobāku un glisāžu frekvenču sapārošana 
	1955. gada 18. novembrī
1956. gada 1. aprīlī
No 1956. gada 1. decembra

	23.
	Aeronavigācijas komisija
	Grozījums radiotelefonijā lietojamo vārdu nosaukšanā pa burtiem
	1955. gada 18. novembrī
1956. gada 1. martā
No 1956. gada 1. marta

	24.
	Meteoroloģijas nodaļas (MET) ceturtā sesija
	Q koda QBB signāla grozījums
	1955. gada 18. novembrī
1956. gada 1. aprīlī
No 1956. gada 1. decembra

	25.*
	3. pielikums
	Q koda signāla QUK grozījums (izrietošs no 3. pielikuma grozījuma)
	1955. gada 8. novembrī
1956. gada 1. janvārī

	26.
	15. pielikums
	NOTAM jauna definīcija un atsauces uz NOTAM (izrietošas no 15. pielikuma labojuma)
	1956. gada 22. februārī
1956. gada 1. jūlijā
No 1956. gada 1. decembra

	27.
	Aeronavigācijas otrā konference
	ILS iekšējā un vidējā marķiera izvietojums un norādījumi par ILS atskaites punkta atrašanās vietu
	1956. gada 11. maijā
1956. gada 15. septembrī
No 1956. gada 1. decembra

	28.
	Pasaules Meteoroloģijas organizācijas (WMO) noteikumi un 3. pielikums
	Labojums Q koda signālos, lai ziņotu par mākoņiem un ieviestu gaisa kuģa ziņojumu (AIREP) procedūru
	1956. gada 15. maijā
1956. gada 15. septembrī 
No 1956. gada 1. decembrī

	29.
	Austrālijas priekšlikums
	Standarti retranslācijai no lentes
	1957. gada 4. jūnijā
1957. gada 1. oktobrī
No 1957. gada 1. decembra

	30.*
	3. pielikums
	Q koda signālu QUK un QUL grozījums (izrietošs no 3. pielikuma grozījuma)
	1957. gada 25. novembrī
1957. gada 1. decembrī

	31.
	Francijas priekšlikums
	Q koda signālu QUH un QNY grozījums
	1958. gada 21. martā
1958. gada 1. augustā
No 1958. gada 1. decembra

	32.
	Sakaru nodaļas (COM) sestā sesija
	Sanāksmes rekomendācijas
	1958. gada 9. jūnijā
1958. gada 1. oktobrī
No 1958. gada 1. decembra

	33.
	ICAO teletaipu ekspertu grupa
	Sakaru ekspluatācijas noteikumi, lai nodrošinātu AFTN sakaru centru savietojamību, izmantojot noraujamās lentes manuālo, pusautomātisko un pilnīgi automātisko darbību
	1958. gada 15. decembrī
1959. gada 1. maijā
No 1959. gada 1. oktobra

	34.
	RAC/SAR nodaļa
	Palielinātais radiofrekvenču skaits, kuras var izvēlēties izmantošanai radiosakariem izdzīvošanas aprīkojumā
	1959. gada 8. decembrī
1960. gada 1. maijā
No 1960. gada 1. augusta

	35.
	Īpašā COM/OPS/RAC/SAR nodaļa
	VOR prasību izpilde, jaunas DME tehniskās prasības ieviešana un VOR un DME garantijas termiņa pagarinājums līdz 1975. gada 1. janvārim
	1960. gada 8. aprīlī
1960. gada 1. augustā
No 1961. gada 1. janvāra

	36.
	Aeronavigācijas komisija
	Noteikumu ”Starptautiskās aviācijas radiotelefonijā lietotā valoda” aizstāšana ar noteikumiem ”Starptautiskā aviācijas valoda” 
	1960. gada 8. aprīlī
1960. gada 1. augustā
No 1961. gada 1. janvāra

	37.
	MET nodaļas, Aeronavigācijas informācijas dienesta (AIS) un Aeronavigācijas karšu nodaļas piektā sesija
	Ziņojumu nosūtīšanas procedūra; Q koda signālu grozījums
	1960. gada 2. decembrī
1961. gada 1. aprīlī
No 1961. gada 1. jūlija

	38.
	Kārtējā Pasaules Administratīvā radiosakaru konference (ORAC – 1959)
	10. pielikuma noteikumu pielīdzināšana saistītajiem Starptautiskās Telesakaru savienības (ITU) radionoteikumiem
	1961. gada 20. janvārī
1961. gada 1. jūnijā
No 1961. gada 1. jūlija

	39.
	ICAO teletaipu ekspertu grupa
	Sakaru procedūru vienkāršošana maršruta izmaiņas izskaidrošanai, ICAO divburtu saīsinājumu izmantošanas izskaidrošana ziņojumu adresēs un sakaru procedūrās attiecībā uz starpstaciju sadarbību
	1961. gada 26. jūnijā
1961. gada 1. decembrī
No 1962. gada 1. janvāra

	40.
	Sakaru nodaļas (COM) septītā sesija
	Vispārēji iekārtas un sistēmu precizējumi un labojumi;  radiofrekvences un procedūras
	1963. gada 5. aprīlī
1963. gada 1. augustā
No 1963. gada 1. novembra

	41.
	Aeronavigācijas pakalpojumu noteikumi (PANS) – meteoroloģija (MET)
	Q koda QFE, QFF un QNH signālu grozījumi, lai atļautu  spiediena iestatīšanas altimetrā pārraidīšanu milibāru vai milibāra desmitdaļu vienībās
	1963. gada 4. jūnijā
1963. gada 1. oktobrī
No 1964. gada 1. janvāra

	42.
	Eiropas operatīvā meteoroloģiskā elektrosakaru tīkla (MOTNE) ceturtā sanāksme, Izstrādes/Ieviešanas ekspertu grupa,  Sakaru nodaļas (COM) septītā sesija; Vācijas Federatīvās Republikas, Apvienotās Karalistes un Amerikas Savienoto Valstu priekšlikumi
	AFTN nedrukājami vai komutācijas signāli,  jauni norādījumi par ILS kursa struktūrām un to novērtēšanu,  norādījumi par ILS kursa struktūru un svarīgākajiem specifiskas nozīmes sakaru terminiem un definīcijām – minētā pielikuma IV daļas svītrošana, ieviešot jaunu saīsinājumu un kodu dokumentu;  izlidošanas ziņojumi un norādījumi par sekundārā novērošanas radara monitoringu
	1964. gada 25. martā
1964. gada 1. augustā
No 1965. gada 1. janvāra

	43.
	Sakaru nodaļas (COM) septītā sesija
	Grozījumi par ILS I un II kategorijas iekārtu darbību
	1964. gada 23. jūnijā
1964. gada 1. novembrī
No 1965. gada 1. februāra

	44.
	Sakaru nodaļas (COM) septītā sesija; ICAO teletaipu ekspertu grupas piektā sanāksme,  RAC/SAR un OPS nodaļa,  PANS – radiotelefonijas procedūras
	10. pielikuma sadalīšana divos sējumos: I sējums (pirmais izdevums) ietver I daļu “Iekārtas un sistēmas” un II daļu “Radiofrekvences”, un II sējums (pirmais izdevums) ietver “Sakaru procedūras”.  Noteikumu izmaiņas par veicamo rīcību sakaru atteices gadījumā, kā arī pārceļot sakaru noklausīšanos no vienas radiofrekvences uz otru; noteikumi par teletaipu procedūrām, radiotelefona sakaru procedūru atcelšana aviācijas mobilajā dienestā, izņemot zināmus briesmu ziņojumu procedūru pamatnoteikumus
	1965. gada 31. maijā
1965. gada 1. oktobrī
No 1966. gada 10. marta

	45.
	Aeronavigācijas ceturtā konference; ICAO teletaipu ekspertu grupas sestā sanāksme
	Tehniskā prasība par VHF izdzīvošanas radioiekārtas tehniskajiem raksturojumiem un jēdziena “ILS reference datum” ieviešana “ILS reference point’’ vietā; virkne AFTN tehnisko noteikumu, kas saistīti ar AFTN automatizāciju
	1966. gada 12. decembrī
1967. gada 12. aprīlī
No 1967. gada 24. augusta

	46.
	Gaisa satiksmes vadības (ATC) automatizācijas ekspertu grupas piektā sanāksme
	Definīcijas un tehniskie noteikumi attiecībā uz ATS ziņojumu pārraidi pa tiešajiem vai kopējiem kanāliem
	1967. gada 7. jūnijā
1967. gada 5. oktobrī
 No 1968. gada 8. februāra

	47.
	COM/OPS nodaļu sanāksme
	Gandrīz visu galveno tehnisko prasību precizēšana vai piemērošanas paplašināšana.  Īpaši svarīgas ir ILS un SSR tehnisko prasību izmaiņas,  sistēmas tehniskās prasības ieviešana Loran–A;  paplašināti norādījumi par VHF sakaru frekvenču izmantošanu un pirmo reizi par ADF, VHF un HF SSB gaisa kuģu elementu sakaru sistēmu tehniskajām prasībām
	1967. gada 11. decembrī
1968. gada 11. aprīlī
No 1968. gada 22. augusta

	48.
	COM/OPS nodaļu sanāksme; AN piektā konference
	Jauna metode VOR/DMP pārklājuma noteikšanai; nosacījumi informācijas pieejamībai par radionavigācijas līdzekļu ekspluatācijas statusu attiecībā uz radionavigācijas un sakaru sistēmu rezerves energoapgādi, kā arī norādījumiem par lidlauku tuvumā esošo radiolīdzekļu energoapgādes pārslēgšanas laikiem 
	1969. gada 23. janvārī
1969. gada 23. maijā
No 1969. gada 18. septembra

	49.
	Automatizētās datu apmaiņas sistēmas ekspertu grupas pirmā sanāksme,  AN sestā konference
	Septiņzīmju koda ieviešana vidēja ātruma signālu pārraides datu apmaiņā, izmantojamos vidējos signālu pārraides ātrumus un pārraidīšanas un modulācijas tipu katram no tiem; noteikumi attiecībā uz sekundārā novērošanas radara zemes iekārtu, lai nodrošinātu kodu 7600 un 7700 tūlītēju atpazīšanu, un noteikumi par koda 2000 izmantošanu A režīmā
	1970. gada 1. jūnijā
1970. gada 1. oktobrī
No 1971. gada 4. februāra

	50.
	Automatizētās datu apmaiņas sistēmas ekspertu grupas otrā sanāksme,  Aeronavigācijas komisijas (ANC) pētījumi par Reģionālās aeronavigācijas sanāksmes ieteikumu piemērošanu visā pasaulē, ekspertu grupas par lidojumu veikšanu jebkuros laikapstākļos ceturtā sanāksme
	Termina “Hertz (Hz)” ieviešana lietošanai termina “cikli sekundē (c/s)” vietā par frekvences mērvienību elektroniskajos un radiosakaros;  datu pārraides ātruma definīcija, pārraides ātruma palielināšana līdz 9600 bitiem/sekundē un daži skaidrojoši noteikumi attiecībā uz septiņzīmju kodētu rakstzīmju kopu,  noteikumi attiecībā uz gaisa kuģa VOR iekārtas pirmslidojuma pārbaudi; Definīcijas “ILS D-punkts” un ”ILS E-punkts” un dažas noteikumu izmaiņas, kas saistītas ar ILS un maršruta VHF marķieru bāku tehnisko prasību
	1972. gada 24. martā
1972. gada 24. jūlijā
No 1972. gada 7. decembra

	51.
	Automatizētās datu apmaiņas sistēmas ekspertu grupas trešā sanāksme,  Šķēršļu pārlidošanas augstuma ekspertu grupas trešā sanāksme
	Tehniskie noteikumi attiecībā uz starptautisko sakaru “zeme–zeme” datu apmaiņu; norādījumi par glisādes antenas sānisko izvietojumu saskaņā ar 14. pielikuma noteikumiem par šķēršļu ierobežošanas virsmām un objektiem uz skrejceļu lidjoslām
	1972. gada 11. decembrī
1973. gada 11. aprīlī
No 1973. gada 16. augusta

	52.
	AN septītā konference
	Jauns standarts attiecībā uz avārijas radiobāku (ELBA); noteikums par papildu kursa radiobākas un glisādes frekvenču pāriem un 25 kHz kanālu atstatuma ieviešanu starptautiskā aviācijas mobilā dienesta VHF joslā; ievieš ILS, DME un VOR tehniskās prasības un pagarina ILS, DME un VOR derīguma termiņu no 1975. gada līdz 1985. gadam
	1973. gada 31. maijā
1973. gada 1. oktobrī
No 1974. gada 23. maija

	53.
	Asamblejas rezolūcijas Nr. A17 – 10 un Nr. 18 – 10 
	Noteikumi attiecībā uz praksi, kas jāņem vērā, ja attiecībā uz lidmašīnu notiek nelikumīga iejaukšanās
	1973. gada 7. decembrī
1974. gada 7. aprīlī
No 1974. gada 23. maija

	54.
	Automatizētās datu apmaiņas sistēmas ekspertu grupas ceturtā sanāksme 
	Jauns I sējuma 1. daļas G pievienojums, kas ietver norādījumus par sakaru “zeme–zeme” datu apmaiņu, izmantojot datu posmus ar vidējā un lielākiem signālu pārraides ātrumiem un ar savstarpēju norāžu iestarpinājumu I sējuma 1. daļā 4. nodaļas 4.12. punktā
	1974. gada 17. jūnijā

	55.*
	Ekspertu grupas par lidojumu veikšanu jebkuros laikapstākļos piektā sanāksme Vispārējās kanālu atdalīšanas koncepcijas caurlūkošanas ekspertu grupas otrā sanāksme; AN Reģionālo plānu darba grupa, AN septītā konference
	Tehniskās prasības un norādījumi par ILS kursa radiobākas un glisādes komponentiem;  norādījumi attiecībā uz obligātiem pārslēgšanas punktiem, kas paredzēti VOR noteiktiem ATS maršrutiem; ILS ieviesto noteikumu pielīdzināšana citu radionavigācijas līdzekļu noteikumiem; nepieciešamā ILS iekārtu un nodrošinājuma ģeogrāfiskā atdalīšana attiecībā uz VHF (121,5 MHz) avārijas kanāla izmantošanu lidmašīnas pārtveršanas gadījumā
	1975. gada 4. februārī
1975. gada 4. jūnijā
No 1975. gada 9. oktobra

	56.
	Sarakste
	SSR koda 7500 izmantošana nelikumīgas iejaukšanās gadījumā
	1975. gada 12. decembrī
1976. gada 12. aprīlī
No 1976. gada 12. augusta

	57.
	ASIA/PAC RAN sanāksme
	Noklausīšanās nodrošināšana un uzturēšana VHF 121,5 MHz frekvencē
	1976. gada 16. jūnijā
1976. gada 16. oktobrī
No 1977. gada 6. oktobra

	58.
	ANC pētījumi par pieļaujamā augstuma rezervi starp riteņiem un skrejceļa slieksni, Automatizētās datu apmaiņas sistēmas ekspertu grupas sestā sanāksme,  Francijas priekšlikums,  IFALPA priekšlikums
	Tabulu ieviešana kodu pārvēršanai no starptautiskā telegrāfa alfabētu Nr. 2 septiņzīmju kodētu rakstzīmju kopā un otrādi; kadru pārbaudes secības algoritma modifikācija, ko izmanto kļūdu pārbaudei automatizētā datu apmaiņā;  grozījums informācijā par ILS atskaites bāzi, jaunas informācijas ieviešana, kas attiecas uz iespējama parazītiskā izstarojuma traucējumiem LF/MF joslā un grozījums norādījumu I daļas C un G pievienojumā
	1977. gada 23. un 27. jūnijā
1977. gada 27. oktobrī
No 1978. gada 23. februāra

	59.
	Aeronavigācijas (AN) devītā konference Aeronavigācijas komitejas (ANC) pētījumi par trausluma prasībām, kas noteiktas Šķēršļu pārlidošanas augstuma ekspertu grupas trešās sanāksmes Rekomendācijā Nr. 3/5 COM nodaļas sanāksme (1976)
	SSR režīma B pārcelšana nenoteiktā statusā,  savstarpēja norāde uz 14. pielikuma noteikumiem par navigācijas iekārtu trausluma kritērijiem ekspluatācijas zonās;  savstarpēja norāde 11. pielikuma noteikumiem par VOR precizitātes un pārslēgšanās punkta noteikšanu,  C pielikuma iekļaušana II daļā, kas aplūko tālas darbības lidojuma vadības sakaru principus
	1977. gada 14. decembrī
1978. gada 14. aprīlī
No 1978. gada 10. augusta

	60*.
	Ekspertu grupas par lidojuma veikšanu visos laikapstākļos sestā sanāksme
	Izvēlētā ILS planēšanas leņķa maiņa no 2,5 grādiem uz 3 grādiem
	1978. gada 4. decembrī
1979. gada 4. aprīlī
No 1979. gada 29. novembra

	61.
	Automatizētās datu apmaiņas sistēmas ekspertu grupas septītā sanāksme,  AWO nodaļas sanāksme (1978) COM nodaļas sanāksme (1978)
	Minimālo kārtas numuru jaunas sērijas ieviešana Starptautiskajā Telesakaru savienībā (ITU) un termina “radionoteikumi” izskaidrošana; definīcijas “Aviācijas fiksēto telesakaru tīkls” (AFTN) izmaiņa; ILS derīguma termiņa izmaiņa līdz 1995. gadam; informācijas pievienošana saistībā ar mikroviļņu nosēšanās sistēmu (MLS);  radiofrekvenču izmaiņas saistībā ar ITU Pasaules Administratīvās radiosakaru konferences (WARC) nobeiguma aktiem 1978. gadā; noteikumu izmaiņas attiecībā uz emisijas vienas blakusjoslas klasēm augstfrekvences (HF) aviācijas mobilajā dienestā; septiņciparu kodētā rakstzīmju kopā lietoto simbolu izskaidrošana,  viencipara koda nomaiņa ar divciparu kodu un no baitiem neatkarīgas datu posmu vadības procedūras;  jaunas informācijas ieviešana attiecībā uz rakstzīmju datu posmu vadības procedūrām; izmaiņas lidojuma vadības sakaru definīcijā
	1979. gada 10. decembrī
1980. gada 10. aprīlī
No 1980. gada 27. novembra

	62.
	Automatizētās datu apmaiņas sistēmas ekspertu grupas astotā sanāksme,  Ekspertu grupas par lidojumu veikšanu jebkuros laikapstākļos piektā sanāksme ANC pētījumi par civilo lidmašīnu pārtveršanu Sekretariāta rekomendācija par VOR un DME derīguma termiņu
	VOR un DME derīguma termiņa noteikumu izmaiņas,  izmaiņas un papildinājumi informācijā par gaisa kuģa ILS iekārtas kritērijiem un VOR/ILS iekārtu ģeogrāfiskās atdalīšanas kritērijiem; informācijas pievienošana attiecībā uz kanālu stāvokļa nepārtrauktu pārbaudi un kontrolētas shēmas protokolu izmantošanu; noteikumu izmaiņas ar mērķi septiņzīmju kodētu rakstzīmju kopu pielīdzināt starptautiskā alfabēta Nr. 5 starptautiskā atsauces variantam; noteikumu pievienošana attiecībā uz rakstzīmju paritātes CIDIN datu pārraides kanālos,  noteikumu pievienošana attiecībā uz rakstzīmju datu posmu vadības procedūrām;  noteikumu izmaiņas par VHF sakariem pārtveršanas gadījumā 
	1981. gada 14. decembrī
1982. gada 14. aprīlī
No 1982. gada 25. novembra

	63.
	ANC rekomendācijas piešķirt gaiss – gaiss VHF frekvenci pēc IFALPA pieprasījuma, Sekretariāta rekomendācijas par SELCAL kodu iztērēšanu  AIG nodaļas sanāksme (1979) COM nodaļas sanāksme (1981)
	Izmaiņas un papildinājumi informācijā par frekvencēm virs 30 MHz, ko izmanto noteiktām funkcijām, lai nodrošinātu sakaru “gaiss–gaiss” VHF sakaru kanālu; informācijas pievienošana attiecībā uz jauniem RED SELCAL toņiem; izmaiņas un papildinājumi informācijā attiecībā uz radara tehniskajiem raksturojumiem, lai nodrošinātu radara datu pierakstus un saglabāšanu; plašas izmaiņas un papildinājumi 1., 2., 3., 4., 5. un 6. nodaļā un A pielikumā attiecībā uz ILS, NDB, DME, MLS, radioteletaipu, VHF un HF sakariem, izdzīvošanas radioiekārtām un avārijas pievedbākām
	1982. gada 13. decembrī 
1983. gada 13. aprīlī
No 1983. gada 24.novembra

	64.
	
	Tikai II sējums
	

	65.
	ANC ieteikumi par aviācijas mobilo VHF sakaru iekārtas, kas darbojas ar 25 kHz kanālu atstatumu, derīguma termiņu pēc Nīderlandes Karalistes pieprasījuma,  Sekretariāta rekomendācijas sakarā ar ārējo avotu kaitīgiem traucējumiem aviācijas frekvenču joslās, kā arī komutāciju un signālu pārraidi aviācijas balss sakaru ķēdēs,  ANC ieteikumi saistībā ar SPI impulsu SSR C režīmā pēc Apvienotās Karalistes pieprasījuma,  Ekspertu grupas par lidojumu veikšanu jebkuros laikapstākļos devītā sanāksme,  Automatizētās datu apmaiņas sistēmas ekspertu grupas desmitā sanāksme
	Izmaiņas informācijā attiecībā uz aviācijas VHF sakaru iekārtām, kas darbojas ar 25 kHz kanālu atstatumu, derīguma termiņu; izmaiņas un papildinājumi informācijā attiecībā uz ārējo avotu kaitīgajiem traucējumiem aviācijas frekvenču joslās; informācijas pievienošana attiecībā uz komutāciju un signālu pārraidi aviācijas balss sakaru ķēdēs; izmaiņas informācijā par SSR SPI impulsu pārraidi; plašas izmaiņas 3. un 4. nodaļā un C, G un H pievienojumā attiecībā uz ILS, DME un CIDIN 
	1984. gada 6. decembrī
1985. gada 6. aprīlī
No 1985. gada 21. novembra

	66.
	Aeronavigācijas komisija
	SSR kods 2000 121,5 MHz frekvences izmantošana un nodrošināšana
	1986. gada 14. martā
1986. gada 27. jūlijā
No 1986. gada 20. novembra

	67.
	COM/OPS nodaļu sanāksme, (1985),  Ekspertu grupas par lidojumu veikšanu visos laikapstākļos vienpadsmitā sanāksme,  Sekundārā novērošanas radara uzlabošanas un sadursmes novēršanas sistēmu ekspertu grupas otrā sanāksme,  Darba grupas par lidojumu veikšanu visos laikapstākļos un Sekretariāta rekomendācijas attiecībā uz MLS bāzes datu vārdu paritātes vienādojumiem
	Pašreizējā sekundārā novērošanas radara (SSR) tehnisko prasību precizēšana; tehnisko prasību ieviešana SSR S režīmam un informācijas ieviešana par SSR M režīma adrešu sadalījumu valstīm un piešķiršana gaisa kuģiem; plašas izmaiņas un papildinājumi informācijā attiecībā uz MLS, DME un ILS; ILS un MLS derīguma termiņu un ICAO ILS/MLS pārejas plāna ieviešana
	1987. gada 16. martā
1987. gada 27. jūlijā
No 1987. gada 22. oktobra

	68.
	Ekspertu grupas par lidojumu veikšanu visos laikapstākļos vienpadsmitā sanāksme,  Aeronavigācijas komisija
	Attāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) tehnisko prasību precizēšana; mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) Morzes koda identifikācijas prasību svītrošana; jauni 121 MHz zemes aprīkojuma uzstādīšanas noteikumi
	1990. gada 29. martā
1990. gada 30. jūlijā
No 1990. gada 15. novembra

	69.
	COM/MET nodaļu sanāksme, (1982),  COM/MET/OPS nodaļu sanāksme, (1990),  Sekundārā novērošanas radara uzlabojuma un sadursmes novēršanas sistēmu ekspertu grupas ceturtā sanāksme,  Lidojumu veikšanas ekspertu grupas piektā sanāksme, Eiropas aeronavigācijas plānošanas grupas trīsdesmitā sanāksme, Aeronavigācijas komisija
	AFTN ziņojumu procedūru izmaiņas un informācijas pievienošana par pasaules zonālās prognozes sistēmas (WAFS) sakaru prasībām; informācijas pievienošana attiecībā uz VHF datu posma sakariem “gaiss–zeme” un izmaiņas informācijā par VHF novirzītās nesējfrekvences sistēmām; informācijas precizēšana attiecībā uz SSR S režīmu un 24 bitu gaisa kuģa adresācijas shēmu; izmaiņas informācijā attiecībā uz ekspluatācijas mērķiem ILS iekārtu tehnisko raksturojumu kategorijām; izmaiņas informācijā attiecībā uz DME/N kopējo sistēmas precizitāti; izmaiņas un papildinājumi informācijā attiecībā uz avārijas pievadraidītājiem (ELT)
	1993. gada 22. martā
1993. gada 26. jūlijā
No 1993. gada 11. novembra

	70.
	Aeronavigācijas komisija, Aviācijas fiksēto dienestu sistēmu datu apmaiņas plānošanas ekspertu grupas trešā sanāksme,  Eiropas aeronavigācijas plānošanas grupas trīsdesmit ceturtā sanāksme
	10. pielikuma pārveide piecos sējumos; novecojušu tehnisko prasību svītrošana un norādījumi par Morzes ābeces procedūrām un teletaipa sistēmām; informācijas iekļaušana par parasto ICAO datu apmaiņas tīklu (CIDIN)
	1995. gada 20. martā
1995. gada 24. jūlijā
No 1995. gada 9. novembra

	71.
	ANC; COM/OPS nodaļu īpašā sanāksme, (1995),  Ekspertu grupas par lidojumu veikšanu visos laikapstākļos 12.,13. un 14. sanāksme,  Sekretariāta priekšlikums svītrot novecojušu informāciju
	Standartu un ieteicamās prakses (SARP) un norādījumu izstrādāšanas pabeigšana par mikroviļņu nosēšanās sistēmu (MLS), jaunas stratēģijas iekļaušana, lai ieviestu un izmantotu nevizuālu pieejas un nosēšanās aprīkojumu ILS/MLS pārejas plāna vietā; informācijas pārvietošana atbilstoši uz III, IV un V sējumu;  novecojušu tehnisko prasību “Consol” un ”Loran-A” sistēmām svītrošana un norādījumu par aprīkojuma izmantošanu, pētījumiem, attīstību un vērtējumu 
	1996. gada 12. martā
1996. gada 15. jūlijā
No 1996. gada 7. novembra

	72.
	—
	Nav izmaiņu
	—

	73.
	Aeronavigācijas komisija
	Ar cilvēkfaktoru saistītas informācijas ieviešana
	1998. gada 19. martā
1998. gada 20. jūlijā
No 1998. gada 5. novembra

	74.
	Ekspertu grupas par lidojuma veikšanu visos laikapstākļos sešpadsmitā sanāksme Aeronavigācijas komisija
	Ievieš
a) nepieciešamo navigācijas raksturojumu (RNP) prasības nolaišanās, nosēšanās un izlidošanas veikšanai;
b) instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) un mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) tehnisko prasību precizēšanu  un
c) saistītus norādījumus 
	1999. gada 18. martā
1999. gada 19. jūlijā
No 1999. gada 4. novembra

	75.
	—
	Nav izmaiņu
	—

	76.
	Globālās satelītu navigācijas sistēmas (GNSS) ekspertu grupas trešā sanāksme, Apvienotās Karalistes priekšlikums par ILS un MLS apkalpošanas prasību pastāvību 
	Globālā satelītu navigācijas sistēma (GNSS); IIIA kategorijas operācijās izmantoto ILS kursa radiobāku un MLS azimutālo iekārtu apkalpošanas prasību nepārtrauktība; ITU Radionoteikumu norāžu atjaunināšana 
	2001. gada 12. martā
2001. gada 16. jūlijā
No 2001. gada 1. novembra

	77.
	Globālās satelītu navigācijas sistēmas ekspertu grupa (GNSSP)
	Ar GLONASS saistītu tehnisko prasību iekļaušana GNSS prasību satelīta (SBAS) un uz zemes esošā funkcionalitātes papildināšanas sistēmas (GBAS) daļās; GBAS izmantošanas nodrošināšanas noteikumi zonālās navigācijas (RNAV) darbību nodrošināšanai; jauna 28. ziņojumu tipa noteikumi SBAS raksturojumu paaugstināšanai  un papildu norādījumu un paskaidrojumu/redakcionālu labojumu iekļaušana SARP un norādījumos
	2002. gada 27. februārī
2002. gada 15. jūlijā
No 2002. gada 28. novembra

	78.
	—
	Nav izmaiņu
	—

	79.
	Globālās satelītu navigācijas sistēmas (GNSS) ekspertu grupas ceturtā sanāksme
	Izmaiņas GNSS SARP un ar tiem saistītajos norādījumos par nolaišanās vertikālās vadības (APV) izpildījuma tehniskajām prasībām; globālās pozicionēšanas sistēmas (GPS) selektīvas pieejamības (SA) signāla jaudas līmeņa pārtraukšana un noskaidrošana;  atjauninātas globālās navigācijas satelītu sistēmas (GLONASS-M) tehniskās prasības; uz zemes novietotā darbības uzlabošanas sistēmas (GBAS) frekvences plānošanas kritēriji un vairāki citi uzlabojumi 
	2004. gada 23. februārī
2004. gada 12. jūlijā
No 2004. gada 25. novembra

	80.
	Aeronavigācijas vienpadsmitā konference
	Stratēģijas par nolaišanās un nosēšanās nevizuālo līdzekļu ieviešanu un izmantošanu atjaunināšana
	2005. gada 25. februārī
2005. gada 11. jūlijā
No 2005. gada 24. novembra

	* Neietekmēja standartus un ieteicamo praksi.


Starptautiskie standarti un ieteicamā prakse
1. NODAĻA. DEFINĪCIJAS
1. piezīme. Visas atsauces uz “radionoteikumiem” attiecas uz Starptautiskās Telesakaru savienības publicētajiem radionoteikumiem. Radionoteikumus laiku pa laikam groza ar lēmumiem, kas ietverti Pasaules Radiosakaru konferences nobeiguma aktos, kuras parasti notiek vienreiz divos trijos gados. Turpmāka informācija par ITU norisēm to saistībā ar aeronavigācijas radiosistēmas frekvenču izmantošanu ietverta “Rokasgrāmatā par radiofrekvenču spektra prasībām civilajā aviācijā, ieskaitot apstiprināto ICAO darbības plāna ziņojumu” (Doc 9718). 
2. piezīme. 10. pielikuma 1. sējums ietver standartus un ieteicamo praksi aeronavigācijas līdzekļu noteiktām ierīču formām. Lai gan Līgumslēdzēja valsts nosaka īpašu iekārtu vajadzību saskaņā ar svarīgiem standartos un ieteicamajā praksē noteiktiem apstākļiem, pārskatu par konkrētu iekārtu vajadzību un ICAO formulēto viedokli un ieteikumiem attiecīgajām Līgumslēdzējām valstīm periodiski veido Padome, parasti pamatojoties uz Reģionālās aeronavigācijas sanāksmes ieteikumiem (Doc 8144 “Norādījumi reģionālajām aeronavigācijas sanāksmēm un to vadīšanas procedūras noteikumi”). 
Šajā sējumā lietotajiem terminiem ir šāda nozīme. 

Absolūtais augstums. Vertikālais attālums no vidējā jūras līmeņa (MSL) līdz plaknei, punktam vai par punktu uzskatītam objektam.
Aizsargātais apkalpošanas apjoms. Iekārtas pārklājuma daļa, kurā iekārta nodrošina īpašu apkalpošanu saskaņā ar būtiskām standartu un ieteicamās prakses prasībām un kurā iekārtai tiek nodrošināta frekvences aizsardzība. 

Barometriskais augstums. Absolūtā augstuma mērvienībās izteikts atmosfēras spiediens, kas atbilst šim spiedienam standarta atmosfērā. 

Blakuskanāla efektīva slāpēšana. Slāpēšana, ko nodrošina atbilstošajā blakuskanāla frekvencē, kad ir ņemtas vērā visas uztvērēja pielaides. 

Cilvēkfaktora principi. Principi, kas tiek ievēroti gaisa kuģu projektēšanas, sertifikācijas, mācību, ekspluatācijas un tehniskās apkopes procesā, lai nodrošinātu saskaņotu un drošu cilvēka mijiedarbību ar citiem sistēmas komponentiem, atbilstīgi ievērojot cilvēka veiktspēju.

Efektīvās uztveršanas frekvenču joslas platums.  Frekvenču diapazons ar piešķirto frekvenci, kurā ir nodrošināta uztveršana, ņemot vērā visas uztvērēja pielaides.
Konusveida marķiera radiobāka.  Radiobākas tips ar vertikālu konusveida starojuma diagrammu. 

Pacēlums. Vertikālais attālums no vidējā jūras līmeņa līdz punktam vai līmenim, kas atrodas uz zemes virsmas vai ir pie tās piesaistīts. 

Relatīvais augstums. Vertikālais attālums no plaknes, punkta vai par punktu uzskatīta objekta līdz noteiktam līmenim.
Vēdekļveida marķiera radiobāka. Radiobākas tips ar vēdekļveida izstarojuma vērsuma diagrammu vertikālajā plaknē. 

Vidējā jauda (radioraidītājam). Vidējā jauda, ko raidītājs pievada antenas pārraides līnijai pietiekami ilgā laika intervālā salīdzinājumā ar viszemāko modulācijas frekvenci parastos ekspluatācijas apstākļos. 

Piezīme. Parasti izvēlas laika intervālu 1/10 sek., kura laikā vidējā jauda ir maksimāla.
Zemskares punkts. Punkts, kurā nominālā glisāde šķērso skrejceļu.
Piezīme. Iepriekš definētā “zemskare” ir tikai atskaites punkts un katrā ziņā nav faktiskais punkts, kurā gaisa kuģis pieskaras skrejceļam.
2. NODAĻA. RADIONAVIGĀCIJAS LĪDZEKĻU VISPĀRĪGI NOTEIKUMI
2.1. Nolaišanās, nosēšanās un izlidošanas līdzekļi 
2.1.1.Standarta nevizuālie precīzas nolaišanās un nosēšanās līdzekļi ir: 

a) instrumentālā nosēšanās sistēma (ILS), kas atbilst 3. nodaļas 3.1. punktā ietvertajiem standartiem;
b) mikroviļņu nosēšanās sistēma (MLS), kas atbilst 3. nodaļas 3.11. punktā ietvertajiem standartiem, un
c) globālā navigācijas satelītsistēma (GNSS), kas atbilst 3. nodaļas 3.7. punktā ietvertajiem standartiem.
1. piezīme. Termins “nevizuālie precīzas nolaišanās un nosēšanās līdzekļi” jāizmanto attiecībā uz iepriekšminētajām 3. nodaļā noteiktajām sistēmām.
2. piezīme. Tiek paredzēts, ka tur, kur saskaņā ar 3. nodaļas 3.1. punkta standartiem ir uzstādīta ILS, izmaiņas šajos standartos vai papildinājums tajos neprasa šādas iekārtas nomaiņu pirms 2010. gada 1. janvāra.
3. piezīme. Tiek paredzēts, ka tur, kur saskaņā ar  3. nodaļas 3.11. punkta standartiem ir uzstādīta MLS, izmaiņas šajos standartos vai papildinājums tajos neprasa šādas iekārtas nomaiņu pirms 2015. gada 31. decembra.
4. piezīme. Tiek paredzēts, ka tur, kur saskaņā ar  3. nodaļas 3.7. punkta standartiem ir uzstādīta GNSS, izmaiņas šajos standartos vai papildinājums tajos neprasa šādas iekārtas nomaiņu pirms 2.4. punktā norādītājiem datumiem.
5. piezīme. Atrašanās vietas, kur ir nepieciešami nevizuālie līdzekļi, parasti nosaka, par pamatu ņemot aeronavigācijas nolīgumus.
6. piezīme. Tā kā vizuālā norāde ir būtiska nolaišanās un nosēšanās beigu posmos, nevizuālā līdzekļa uzstādīšana nenovērš vizuālo līdzekļu nepieciešamību nolaišanās un nosēšanās veikšanai sliktas redzamības apstākļos.
7. piezīme. Nevizuālos nolaišanās un nosēšanās līdzekļus var izmantot arī, lai nodrošinātu izlidošanu.
2.1.1.1. Tiek atļauts nevizuālu līdzekli nomainīt ar alternatīvu nevizuālu līdzekli, pamatojoties uz reģionālās aeronavigācijas nolīgumu.
2.1.1.2. Ieteikums. 2.1.1.1. punktā minētajiem nolīgumiem jānodrošina vismaz piecu gadu iepriekšējs paziņojums par tiem.
Piezīme. Nolūks ir ieviest un izmantot nevizuālos līdzekļus saskaņā ar B pievienojumā minēto stratēģiju.
2.1.1.3. Ja nodrošina nevizuālo līdzekli, tā ekspluatācijas raksturojumi atbilst vismaz apkalpojamā precīzas nolaišanās  skrejceļa kategorijai.
1. piezīme. Precīzas nolaišanās un nosēšanās kategorijas klasificētas 6. pielikuma I daļas 1. nodaļā.
2. piezīme. Informācija par ekspluatācijas mērķiem, kas saistīti ar ILS iekārtu ekspluatācijas raksturojumu kategorijām, dota C pievienojuma 2.1. un 2.14. punktā.
3. piezīme. Informācija par ekspluatācijas mērķiem, kas saistīti ar MLS iekārtu ekspluatācijas raksturojumiem, dota G pievienojuma 11. iedaļā.
2.1.2. Nevizuālo līdzekļu atšķirības attiecībā uz 3. daļas standartiem publicē ”Aeronavigācijas informācijas publikācijā” (AIP).
2.1.2.1. Nevizuālos līdzekļus, kas neatbilst:
a) 3. nodaļas 3.1.2.1., 3.1.2.2. punkta un 3.1.7.1. punkta a) apakšpunkta standartiem, neapzīmē ar terminu ILS, 
b) 3. nodaļas 3.11.3. punkta standartiem, neapzīmē ar terminu MLS.
2.1.3. Tur, kur uzstādīts nevizuālais līdzeklis, kas nav ne ILS, ne MLS, bet kuru var izmantot pilnīgi vai daļēji darbam ar ILS vai MLS konstruētu gaisa kuģa iekārtu, šādi izmantojamu daļu pilnu aprakstu publicē “Aeronavigācijas informācijas publikācijā” (AIP).
Piezīme. Šim noteikumam ir jānosaka prasība izplatīt attiecīgo informāciju, nevis atļaut šādas iekārtas.
2.1.4. Ieteikums. Precīzas nolaišanās radiolokācijas (PAR) sistēma saskaņā ar 3. nodaļas 3.2. punkta standartiem un iekārtu divvirzienu sakariem ar gaisa kuģi, kopā ar ierīcēm šo elementu efektīvai koordinēšanai ar satiksmes vadību jāuzstāda un jāizmanto papildus nevizuālajam līdzeklim tur, kur:
a) šādas iekārtas sniedz gaisa satiksmes vadībai palīdzību to gaisa kuģa nosēšanās veikšanai, kuri paredz izmantot nevizuālo līdzekli,  un
b) nolaišanās beigu posma precizitāti vai paātrināšanu vai gaisa kuģa nolaišanās atvieglošanu, ja tas nav aprīkots ar nevizuālu līdzekli, būtiski nodrošina šāda iekārta.
2.1.4.1. Ieteikums. Tikai precīzas nolaišanās radiolokācijas sistēmās precīzas nolaišanās radara (PAR) elements atbilstoši 3. nodaļas 3.2.3. punktā ietvertajiem standartiem kopā ar 2.1.4. punktā norādīto iekārtu un aprīkojumu jāuzstāda, ja noteikts, ka ar precīzas nolaišanās radiolokācijas sistēmu saistītais novērošanas radara elements (SRE) nav vajadzīgs gaisa satiksmes vadības prasību izpildei, apkalpojot gaisa kuģus, kas paredz izmantot nevizuālo līdzekli.
Piezīme. SRE neuzskata nekādā gadījumā par apmierinošu izvēli precīzas nolaišanās radiolokācijas sistēmai.
2.1.4.2. Ieteikums. Lai gan SRE neuzskata par apmierinošu izvēli precīzas nolaišanās radiolokācijas sistēmai, 3. nodaļas 3.2.4. punktā ietvertajiem standartiem atbilstošs SRE un divvirzienu iekārta sakariem ar gaisa kuģi jāuzstāda un jāizmanto, lai:
a) sniegtu gaisa satiksmes vadības palīdzību gaisa kuģim, kas plāno izmantot nevizuālo līdzekli,
b) nodrošinātu nolaišanos un izlidošanu ar novērošanas radaru.
2.1.5. Ieteikums. Nevizuālais līdzeklis jāpapildina, ja nepieciešams, ar informācijas avotu vai avotiem, kuri, izmantoti kopā ar piemērotām procedūrām, nodrošina efektīvu vadību uz aprēķināto trajektoriju un efektīvu (manuālu vai automātisku) tās ievērošanu.
Piezīme. Turpmākie norādījumu avoti ir izmantoti šādiem nolūkiem:
a) piemēroti izvietota VHF visvirzienu darbības radiobāka (VOR), kas atbilst 3. nodaļas 3.4. punkta tehniskajām prasībām vai ir līdzvērtīga radiobāka;
b) radars vai radari, kas atbilst 3. nodaļas 3.4. punkta tehniskajām prasībām vai ir piemēroti izvietota nevērstas darbības radiobāka (NDB);
c) piemēroti izvietota UHF attāluma mērīšanas iekārta (DME), kas atbilst 3. nodaļas 3.5. punkta tehniskajām prasībām, kas nodrošina nepārtrauktu attāluma informāciju nolaišanās un otrā riņķa lidojuma fāzes laikā.
2.1.6. Nepieciešamie navigācijas raksturojumi (RNP) nolaišanās, nosēšanās un izlidošanas veikšanai. 

2.1.6.1. RNP nolaišanās, nosēšanās un izlidošanas veikšanas vietas nosaka valstis.
Piezīme. Nolaišanās, nosēšanās un izlidošanas RNP tipi un norādījumi par RNP izmantošanu sniegti “Rokasgrāmatā par nepieciešamajiem navigācijas raksturojumiem (RNP) nolaišanās, nosēšanās un izlidošanas veikšanai” (sagatavošanā).
2.1.6.2. Tur, kur RNP paredzēti precīzas nolaišanās un nosēšanās veikšanai, RNP nodrošina tikai standarta nevizuālajam līdzeklim saskaņā ar 2.1.1. punktu.
2.2. Tuvas darbības līdzekļi
2.2.1. Apvidos un pa maršrutiem, kur kustības blīvums un nepietiekama redzamība rada vajadzību pēc tuvas darbības radionavigācijas līdzekļu zemes aprīkojuma, lai veiktu efektīvu satiksmes vadību vai kur šāds tuvas darbības līdzeklis ir nepieciešams drošai un efektīvai gaisa kuģu darbību vadībai, standarta aprīkojums ir nerimstošu svārstību fāzes salīdzināšanas tipa ļoti augstas frekvences (VHF) riņķa darbības radiobāka (VOR), kas atbilst 3. nodaļas 3.3. punktā minētajiem standartiem.
1. piezīme. Tuvas darbības radionavigācijas līdzekļiem, kas noteikti saskaņā ar 2.2.1. punktā, nav paredzēts veikt galvenokārt tālas darbības navigācijas līdzekļa funkciju.
2. piezīme. Paredzēts, ka vietās, kur saskaņā ar  2.2.1. punkta standartiem ir uzstādīta VOR bez izmaiņas vai papildinājuma, šis standarts prasa šādas iekārtas nomaiņu pirms 1995. gada 1. janvāra.
2.2.1.1. Ieteikums. Jānodrošina VOR gaisa kuģa iekārtas pirmslidojuma pārbaudes līdzekļi starptautiskās gaisa satiksmes regulāri izmantotos lidlaukos.
Piezīme. VOR gaisa kuģa iekārtas pirmslidojuma pārbaudes norādījumi ietverti E pievienojumā.
2.2.2. Vietās, kur ekspluatācijas iemeslu vai tādu gaisa satiksmes vadības apsvērumu dēļ kā kustības blīvums vai maršrutu tuvums, ir nepieciešama lielāka navigācijas precizitāte nekā to nodrošina VOR, uzstāda un ekspluatē attāluma mērīšanas aprīkojumu (DME) (atbilstošs 3. nodaļas 3.5. punkta standartiem) kā VOR papildinājumu.
2.2.2.1. DME/N aprīkojums, kas pirmo reizi uzstādīts pēc 1989. gada 1. janvāra, arī atbilst ar ‡ apzīmētiem 3. nodaļas 3.5. punkta standartiem. 

Piezīme. Tiek paredzēts, ka tur, kur saskaņā ar 2.2.2. punkta standartiem ir uzstādīta DME, izmaiņas šajā standartā vai papildinājums tajā neprasa šādas iekārtas nomaiņu pirms 2010. gada 1. janvāra.
2.2.3. DME/W, kas atbilst 3. nodaļas 3.5.4.1. punkta 3. f) apakšpunktā ietvertajam standartam, uzstāda tikai saskaņā ar reģionālās aeronavigācijas nolīgumu.
Piezīme. Iespējams, ka ir vietas, kur var būt lietderīgi uzstādīt DME/W, it īpaši lietošanai valsts teritorijā.  Koordinācija attiecīgajā reģionā vai starp reģioniem ir vajadzīga, lai novērstu iespējamos traucējumus un lai saglabātu pašreizējo un pilnveidoto frekvenču sadalījuma plānu.
2.2.3.1. Ieteikums. Jauna DME/W iekārtu uzstādīšana pēc 1987. gada 1. janvāra nav jāveic.
2.3. Radiobākas
2.3.1. Nevērstas darbības radiobākas (NDB)
2.3.1.1.1. Nevērstas darbības radiobākas (NDB), kas atbilst 3. nodaļas 3.4. punktā minētajiem standartiem, uzstāda un ekspluatē tur, kur NDB kopā ar gaisa kuģa peilētāja iekārtu realizē radioierīces navigācijas ekspluatācijas prasības.
2.3.2.Maršruta VHF marķiera radiobākas (75 MHz)
2.3.2.1. Ieteikums. Tur, kur VHF marķiera radiobākai jāmarķē pozīcija jebkurā maršrutā, ir jāuzstāda vēdekļveida radiobāka, kas atbilst 3. nodaļas 3.6. punktā minētajiem standartiem, un jānodrošina tās ekspluatācija.
Piezīme. Šis ieteikums neizslēdz vēdekļveida marķiera radiobākas izmantošanu arī citiem mērķiem, piemēram, par nolaišanās līdzekli instrumentālo lidojumu noteikumu (IFR) apstākļos.
2.3.2.2.Ieteikums. Tur, kur VHF marķiera radiobākai jāmarķē vērstas darbības vai ceļa līnijas vadības radionavigācijas līdzekļa pozīcija, ir jāuzstāda Z marķieris, kas atbilst 3. nodaļas 3.6. punktā minētajam standartam, un jānodrošina tā ekspluatācija.
2.4. Globālā navigācijas satelītsistēma (GNSS) 
2.4.1. Navigācijas standarta līdzeklis ir globālā navigācijas satelītsistēma (GNSS), kas atbilst 3. nodaļas 3.7. punktā ietvertajiem standartiem.
1. piezīme. Paredzēts, ka jebkādas izmaiņas vai papildinājumus, kas veikti 3. nodaļas 3.7. punkta standartos, kas pieprasa GNSS iekārtas nomaiņu, var piemērot, pamatojoties uz sešu gadu iepriekšēja paziņojuma.
2. piezīme. Paredz, ka GNSS nodrošinās lidojuma visas fāzes un operācijas uz lidlauka virsmas, tomēr pašreizējie standarti un ieteicamā prakse (SARP) nodrošina lidojumu maršrutā, lidlauka rajonā un nolaišanās un nosēšanās operācijas līdz pat 1. kategorijas precīzas nolaišanās veikšanai.
2.4.2. Pieļaujama satelītu apkalpošanas izbeigšana, ko nodrošina viens no GNSS elementiem (3. nodaļas 3.7.2. punkts), pamatojoties uz pakalpojuma sniedzēja vismaz sešu gadu iepriekšēju paziņojumu.
2.4.3. GNSS datu reģistrēšana un saglabāšana
2.4.3.1. Ieteikums. Valstij, kas atzīst uz GNSS balstītus lidojumus, jānodrošina, ka reģistrē šiem lidojumiem svarīgu GNSS datus.
1. piezīme. Reģistrētie dati paredzēti galvenokārt aviācijas negadījumu un incidentu izmeklēšanas veikšanai.  Tie var arī pamatot periodiskus apstiprinājumus, ka precizitāte, integritāte, nepārtrauktība un pieejamība ir nodrošinātas apstiprināto darbību noteiktās robežās.
2. piezīme. Norādījumi par GNSS parametru reģistrēšanu ietverti D pievienojuma 11. punktā.
2.4.3.2. Ieteikums. Reģistrētie dati jāsaglabā vismaz četrpadsmit dienas. Ja datus var izmantot nelaimes negadījumu vai incidentu izmeklēšanā, tie jāsaglabā ilgāku laiku, līdz kļūst skaidrs, ka tie vairāk nav vajadzīgi.
2.5. [Rezervēts]
2.6. Attāluma mērīšanas iekārta
2.6.1. Ieteikums. Ja attāluma mērīšanas iekārta ir uzstādīta un to ekspluatē radionavigācijas mērķim papildus tam, kas noteikts 2.2.2. punktā, tai jāatbilst 3. nodaļas 3.5. punkta tehniskajām prasībām.
2.7. Pārbaudes uz zemes un lidojumā
2.7.1. Radionavigācijas līdzekļu tipus, kas minēti 3. nodaļas tehniskajās prasībās un kurus gaisa kuģi izmanto starptautiskajā gaisa satiksmē, pakļauj periodiskām pārbaudēm uz zemes un lidojumā.
Piezīme. ICAO standarta iekārtu pārbaudes uz zemes un lidojumā ieteikumi ir ietverti C pievienojumā un “Radionavigācijas līdzekļu pārbaudīšanas rokasgrāmatā” (Doc 8071).
2.8. Informācijas sniegšana par radionavigācijas līdzekļu ekspluatācijas statusu
2.8.1. Lidojumu vadības torņus un struktūrvienības, kas sniedz pieejas vadības pakalpojumus, nodrošina bez kavēšanās ar informāciju par būtisku nolaišanās, nosēšanās un pacelšanās aeronavigācijas līdzekļu ekspluatācijas statusu attiecīgajā(os) lidlaukā(os).
2.9. Radionavigācijas līdzekļu un sakaru sistēmu rezerves energoapgāde
2.9.1. Radionavigācijas līdzekļu un zemes aprīkojuma sakaru sistēmu tipus, kas noteikti 10. pielikumā, nodrošina ar pietiekamu energoapgādi un līdzekļiem, lai panāktu pakalpojuma nepārtrauktību, kas atbilst sniegtā pakalpojuma vajadzībām.
Piezīme. Ieteikumi par šo jautājumu ietverti C pievienojuma 8. iedaļā.
2.10. Cilvēkfaktora apsvērumi
2.10.1. Ieteikums. Cilvēkfaktora principi jāievēro, projektējot un sertificējot radionavigācijas līdzekļus.
Piezīme. Ieteikumi par cilvēkfaktoru principiem atrodami “Rokasgrāmatā par cilvēkfaktoru” (Doc 9683) un 249. apkārtrakstā (“Materiālu krājums par cilvēkfaktoru”, Nr. 11 “Cilvēkfaktors sakaru, navigācijas un novērošanas (CNS)/gaisa satiksmes organizēšanas (ATM) sistēmā”).
3. NODAĻA. RADIONAVIGĀCIJAS LĪDZEKĻU SPECIFIKĀCIJAS
Piezīme. Specifikācijas aprīkojuma un iekārtu izveidei un izvietojumam to darbības zonās ar nolūku minimizēt riskus gaisa kuģiem ir iekļautas 14. pielikuma 8. nodaļā. 
3.1 Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) specifikācija
3.1.1. Definīcijas
I kategorijas instrumentālā nosēšanās sistēma (ILS).  Instrumentālās nosēšanās sistēma (ILS), kas nodrošina vadību no tās darbības rajona robežām līdz punktam, kurā kursa radiobākas noteiktā kursa līnija šķērso instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādi 60 m (200 ft) vai mazākā augstumā virs horizontālās plaknes, kurā atrodas skrejceļa slieksnis. 
Piezīme. Šī definīcija neizslēdz I kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) izmantošanu zemāk par 60m (200 ft) vizuālās orientēšanās apstākļos, kur to pieļauj nodrošinātās vadības kvalitāte un kur ir izveidotas apmierinošas ekspluatācijas procedūras. 
II kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēma (ILS).  Instrumentālās nosēšanās sistēma (ILS), kas nodrošina vadību no tās darbības rajona robežām līdz punktam, kurā kursa radiobākas noteiktā kursa līnija šķērso instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādi 15 m (50 ft) vai mazākā augstumā virs horizontālās plaknes, kurā atrodas skrejceļa slieksnis. 
III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēma (ILS).  Instrumentālās nosēšanās sistēma, kas, ja nepieciešams, ar palīgiekārtu palīdzību nodrošina vadību no tās darbības robežām līdz skrejceļa virsmai un pa to. 
DDM – modulācijas dziļumu starpība.  Lielākā signāla modulācijas koeficienta procentuālā daļa mīnus mazākā signāla modulācijas koeficienta procentuālā daļa, dalīta ar 100. Pārvietošanas jutība (kursa radiobāka).  Izmērītās modulācijas dziļumu starpības (DDM) attiecība pret sānu novirzi no atbilstošās atskaites līnijas. 
Divfrekvenču glisādes sistēma.  Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes sistēma, kuras darbības zona tiek radīta izmantojot divas neatkarīga starojuma diagrammas, ko radiobākas noteikta glisādes kanāla ietvaros veido divas atsevišķas frekvences.
Divfrekvenču kursa sistēma.  Kursa radiobāku sistēma, kuras darbības zona tiek radīta izmantojot divas neatkarīga starojuma diagrammas, ko radiobākas noteikta ļoti augstu frekvenču (VHF) kanāla ietvaros veido divas atsevišķas frekvences.
Frontālā kursa sektors.  Kursa sektors, kas atrodas no kursa radiobākas tajā pašā pusē, kurā skrejceļš. 
Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “A” punkts. Punkts instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādē, kas atrodas uz skrejceļa ass pagarinājuma 7,5 km (4 NM) attālumā no skrejceļa sliekšņa.
Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “B” punkts. Punkts instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādē, kas atrodas uz skrejceļa ass pagarinājuma 1050 m (3500 ft) attālumā no skrejceļa sliekšņa.
Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “C” punkts. Punkts, caur kuru 30 m (100 ft) augstumā virs horizontālās plaknes, kas ietver skrejceļa slieksni, iet uz leju instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) nominālās glisādes turpinājuma taisnvirziena posms. 
Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “D” punkts. Punkts 4 m (12 ft) virs skrejceļa ass un 900 m (3000 ft) attālumā no skrejceļa sliekšņa kursa radiobākas virzienā. 
Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “E” punkts. Punkts 4 m (12 ft) virs skrejceļa ass un 600 m (2000 ft) attālumā no skrejceļa apstāšanās līnijas skrejceļa sliekšņa virzienā. 
Piezīme. Sk. C pievienojumu, C-1. tabulu.
Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) atskaites punkts (“T” punkts). Punkts, kas atrodas noteiktā augstumā virs skrejceļa ass un skrejceļa sliekšņa līnijas krustpunkta un caur kuru, turpināts uz leju, iet instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes taisnvirziena posms. 
Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) darbības nepārtrauktība.  Kvalitātes rādītājs, kas raksturo izstaroto signālu pārtraukumu retumu.  Kursa radiobākas un glisādes pakalpojumu nepārtrauktības līmeni izsaka ar izstaroto vadības signālu esamības varbūtību. 
Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisāde. Punktu ģeometriskā atrašanās vieta vertikālā plaknē, kas ietver skrejceļa asi un kuras modulācijas dziļumu starpības (DDM) vērtība ir nulle; no visām šādām punktu ģeometriskām vietām minētā vieta atrodas vistuvāk horizontālajai plaknei.
Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes leņķis. Leņķis starp taisnu līniju, kas raksturo instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes vidējo vērtību un horizontāli. 
Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes pussektors. Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādi ietverošs sektors vertikālā plaknē, ko ierobežo glisādei tuvumā esošo punktu ģeometriskās vietas pie modulācijas dziļumu starpības (DDM) vērtības 0,0875.
Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes sektors.  Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādi ietverošs sektors vertikālā plaknē, ko ierobežo glisādei tuvumā esošo punktu ģeometriskās vietas pie modulācijas dziļumu starpības (DDM) vērtības 0,175.
Piezīme. Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes sektors atrodas tādā vertikālā plaknē, kas ietver skrejceļa asi un ar izstaroto glisādi tiek dalīts divās daļās – augšējā un apakšējā sektorā, t.i., sektoros, kas atrodas virs un zem glisādes. 
Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) integritāte. Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) kvalitātes rādītājs, kas parāda minētā līdzekļa sniegtās informācijas pareizumu. Kursa radiobākas un glisādes integritātes līmeni izsaka ar izstaroto nepareizas vadības signālu neesamības varbūtību. 
Kursa līnija. Skrejceļa asij vistuvākā punktu ģeometriskā vieta jebkurā horizontālā plaknē, kurā modulācijas dziļumu starpība (DDM) ir vienāda ar nulli. 
Kursa pussektors. Sektors kursa līniju saturošā horizontālā plaknē, ko ierobežo kursa līnijai tuvumā esošo punktu ģeometriskās vietas pie modulācijas dziļumu starpības (DDM) vērtības 0,0775.
Kursa sektors.  Sektors kursa līniju saturošā horizontālā plaknē, ko ierobežo kursa līnijai tuvumā esošo punktu ģeometriskās vietas pie modulācijas dziļumu starpības (DDM) vērtības 0,155.
Leņķiskās novirzes jutība. Izmērītās modulācijas dziļumu starpības (DDM) attiecība pret leņķisko novirzi no atbilstošās atskaites līnijas. 
Pretējā kursa sektors.  Skrejceļam pretī, simetrijā pret radiobāku novietots kursa sektors. 
3.1.2. Pamatprasības 
3.1.2.1. Instrumentālās nosēšanās sistēmu (ILS) veido šādi pamatelementi: 
a) ļoti augstu frekvenču (VHF) kursa radiobākas iekārta, saistīta displeju sistēma, tālvadības un indikatoru iekārtas; 
b)ultraaugstas frekvences (UHF) glisādes iekārta, saistīta displeju sistēma, tālvadības un indikatoru iekārtas; 
c) ļoti augstas frekvences (VHF) marķiera radiobāka, tālvadības un indikatoru iekārtas, izņemot 3.1.7.6.6. punktā minēto gadījumu. 
3.1.2.1.1. I, II un III  kategorijas instrumentālās nosēšanas sistēmas (ILS) noteiktos tālvadības punktos sniedz norādes par visas instrumentālās nosēšanas zemes sistēmas (ILS) daļu ekspluatācijas režīmu. 
1. piezīme. Ir paredzēts, ka viens no noteiktajiem vadības punktiem, kas nekavējoties saņem informāciju par instrumentālās nosēšanas sistēmas (ILS) ekspluatācijas režīmu, kas tiek nolasīta no displejiem, ir gaisa satiksmes pakalpojumu struktūrvienība, kas ir iesaistīta gaisa kuģa vadībā pieejas pēdējā posmā. 
2. piezīme. Ir paredzēts, ka gaisa satiksmes vadības sistēma izvirzīs citas prasības, kas var tikt atzītas par būtiskām, lai izveidotu ekspluatācijas prasībām atbilstošu III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas veiktspēju, piemēram, lai nodrošinātu papildu šķērsvirziena un garenvirziena vadību izskrējienā pēc nosēšanās, manevrēšanas laikā un lai nodrošinātu sistēmas integritātes un uzticamības rādītāju pieaugumu.
3.1.2.2. Instrumentālā nosēšanās sistēma (ILS) tiek veidota un pielāgota tā, lai noteiktā attālumā no skrejceļa sliekšņa attiecīgi gaisa kuģa instrumentu rādījumi raksturotu attiecīgi novirzi no kursa līnijas vai instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes neatkarīgi no izmantotā zemes aprīkojuma veida. 

3.1.2.3. Kursa radiobākas un glisādes sastāvdaļas, kas minētas 3.1.2.1. punkta a) un b) apakšpunktos un kas ir I kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) sastāvdaļas, atbilst vismaz tiem standartiem, kas minēti turpmāk attiecīgi 3.1.3. un 3.1.5. punktā, izņemot tos standartus, kas ir izvirzīti II kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmai (ILS).
3.1.2.4. Kursa radiobākas un glisādes sastāvdaļas, kas minētas 3.1.2.1. punkta a) un b) apakšpunktos un kas ir II kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) sastāvdaļas, atbilst tādām šo sastāvdaļu prasībām, kādas izvirzītas I kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) sastāvdaļām, un tiem 3.1.3. un 3.1.5. punkta standartu papildinājumiem un grozījumiem, kas piemērojami II kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmai (ILS).
3.1.2.5. Kursa radiobākas un glisādes sastāvdaļas un cita veida palīgaprīkojums, kas minēts 3.1.2.1.1. punktā un kas ir III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) sastāvdaļas, atbilst tādām šo sastāvdaļu prasībām, kādas izvirzītas I un II kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu (ILS) sastāvdaļām, izņemot 3.1.3. un 3.1.5. punkta standartu papildinājumus, kas piemērojami III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmai (ILS).
3.1.2.6. Lai nodrošinātu atbilstošu drošības līmeni, instrumentālās nosēšanās sistēma (ILS) tiek projektēta un uzturēta tā, ka varbūtība ekspluatēt šo sistēmu atbilstoši ekspluatācijas prasībām ir augsta un atbilst attiecīgajai ekspluatācijas kategorijai. 

Piezīme. II un III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu (ILS) specifikācijas ir izstrādātas, lai sasniegtu augstāko sistēmas darbības integritātes, uzticamības un stabilitātes līmeni visnelabvēlīgākajos paredzamajos laika apstākļos.  Vadlīnijas šā mērķa sasniegšanai attiecībā uz . II un III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu (ILS) ekspluatāciju ir iekļautas C pievienojuma 2.8. punktā.
3.1.2.7. Vietās, kur viena un tā paša skrejceļa abus galus apkalpo divas atsevišķas instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS), ar bloķēšanas slēdzi tiek nodrošināts, ka radioviļņus izstaro tikai tobrīd izmantotā pieejas virziena kursa radiobāka, izņemot gadījumus, ja tiek izmantota I kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) kursa radiobāka un nav nekādas ekspluatāciju ietekmējošas signālu pārklāšanās.
3.1.2.7.1. Ieteikums. Vietās, kur viena un tā paša skrejceļa abus galus apkalpo divas atsevišķas instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) un kur pieejas automātiskajā režīmā un vizuālās nosēšanās veikšanai ir paredzēts izmantot I kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu (ILS), ar bloķēšanas slēdzi jānodrošina, ka radioviļņus izstaro tikai tobrīd izmantotā pieejas virziena kursa radiobāka, izņemot gadījumu, kad vienlaicīgi tiem pašiem mērķiem ir nepieciešams ekspluatēt arī otru kursa radiobāku. 
Piezīme. Ja raida abas kursa radiobākas, pastāv iespēja, ka skrejceļa sliekšņa apkārtnē kursa radiobāku signāli pārklājas.  Papildu norādījumi ir atrodami C pievienojuma 2.1.9. un 2.13. punktā. 
3.1.2.7.2. Vietās, kur viena un tā paša skrejceļa abus galus vai lidostas dažādus skrejceļus apkalpojošas instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) izmanto tās pašas sapārotās frekvences, ar bloķēšanas slēdzi tiek nodrošināts, ka radioviļņus izstaro tikai viena instrumentālās nosēšanās sistēma. Pārslēdzoties no vienas instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) uz citu, pārtraukums, kura laikā neraida neviena no iekārtām, ir vismaz 20 sekunžu ilgs. 

Piezīme. Papildu vadlīnijas kursa radiobāku izmantošanai vienā frekvenču kanālā ir atrodamas C pievienojuma 2.1.9. punktā un V sējuma 4. nodaļā. 

3.1.3. Ļoti augstu frekvenču (VHF) kursa radiobāka un attiecīgais displejs
Ievads. 3.1.3. punkta specifikācijas attiecas uz instrumentālās nosēšanās sistēmu (ILS) kursa radiobākām, kas nodrošina vadības informāciju attiecībā uz visiem 360 azimuta grādiem, vai kursa radiobākām, kas nodrošina šādu informāciju par noteiktu frontālo daļu (sk. 3.1.3.7.4. punktu). Gadījumos, kad ir uzstādītas instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) kursa radiobākas, kas nodrošina vadības informāciju tikai attiecībā uz ierobežotu sektoru, parasti ir nepieciešama informācija no atbilstoši novietota navigācijas radiolīdzekļa un ir piemērojamas atbilstošas procedūras, lai nodrošinātu, ka nekāda veida maldinoša vadības informācija no teritorijas, kas atrodas ārpus noteiktā sektora, neatstāj būtisku ietekmi uz ekspluatāciju. 
3.1.3.1. Vispārēja informācija
3.1.3.1.1. Starojums no kursa radiobākas antenas sistēmas veido jauktu lauka diagrammu, kas sastāv no diapazona ar 90 Hz un 150 Hz skaņas signālu modulāciju.  Starojuma lauka diagramma veido kursa sektoru, kura vienā pusē dominē viens tonis, bet pretējā – otrs. 
3.1.3.1.2. Kad novērotājs, skatoties no skrejceļa pieejas gala, atrodas pretī kursa radiobākai, novērotāja labajā pusē dominē 150 Hz skaņas frekvencei paredzētās radio nesējfrekvences modulācijas dziļums, un kreisajā pusē dominē 90 Hz skaņas frekvencei paredzētās radio nesējfrekvences modulācijas dziļums.
3.1.3.1.3. Visu kursa radiobākas lauka diagrammu raksturojošo horizontālo leņķu sākumpunkti atrodas frontālā kursa sektora signālus raidošās kursa radiobākas antenas sistēmas centrā.
3.1.3.2. Radiofrekvence 
3.1.3.2.1. Kursa radiobāka darbojas frekvenču diapazonā no 108 MHz līdz 111.975 MHz. Gadījumos, kad tiek izmantota viena radio nesējfrekvence, frekvences pieļaujamā novirze ir 0,005 procenti. Gadījumos, kad tiek izmantotas divas radio nesējfrekvences, frekvenču pieļaujamā novirze ir 0,002 procenti un nesējfrekvenču izmantotie nominālie diapazoni ir simetriski iedalītajā frekvenču diapazonā.  Pieskaitot visas pieļaujamās novirzes, nesējfrekvenču atšķirības minimālais diapazons ir 5 kHz un maksimālais – 14 kHz.
3.1.3.2.2. Kursa radiobākas starojums ir horizontāli polarizēts. Vertikāli polarizētais starojums uz kursa līnijas, gaisa kuģim kas atrodas uz kursa līnijas un ir nosvēries uz priekšu par 20 grādiem pret horizontāli, nepārsniedz tādu lielumu, kas atbilst modulācijas dziļumu starpības (DDM) kļūdai ar vērtību 0,016. 
3.1.3.2.2.1. II kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu radiobākām vertikāli polarizētais starojums uz kursa līnijas, gaisa kuģim kas atrodas uz kursa līnijas un ir nosvēries uz priekšu par 20 grādiem pret horizontāli, nepārsniedz tādu lielumu, kas atbilst modulācijas dziļumu starpības (DDM) kļūdai ar vērtību 0,008. 
3.1.3.2.2.2. III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu radiobākām, vertikāli polarizētais starojums sektorā, ko ierobežo 0,02 modulācijas dziļumu starpības (DDM) vērtība uz katru pusi no kursa līnijas, gaisa kuģim kas atrodas uz kursa līnijas un ir nosvēries uz priekšu par 20 grādiem pret horizontāli, nepārsniedz tādu lielumu, kas atbilst modulācijas dziļumu starpības (DDM) kļūdai ar vērtību 0,005.
3.1.3.2.3. III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu radiobāku signāls no raidītāja nesatur sastāvdaļas, kas izraisa manāmu kursa līnijas svārstīšanos, kas no vienas galējās vērtības līdz otrai galējai vērtībai frekvenču intervālā no 0,01 Hz līdz 10 Hz pārsniedz 0,005 modulācijas dziļumu starpību (DDM).
3.1.3.3. Pārklājuma zona
3.1.3.3.1. Kursa radiobāka radiobākas un glisādes pārklājuma sektoros nodrošina signālu, kas ir pietiekams apmierinošai tipiskas gaisa kuģa iekārtas ekspluatācijai. Kursa radiobākas pārklājuma sektors sniedzas no kursa radiobākas antenas sistēmas centra: 
46,3 km (25 NM) attālumā – 10 grādu robežās uz vienu vai otru pusi no frontālā kursa līnijas;
31,5 km (17 NM) attālumā – 10 līdz 35 grādu robežās no frontālā kursa līnijas;
18,5 km (10 NM) attālumā – vismaz 35 grādu robežās uz vienu vai otru pusi, ja tiek nodrošināts pārklājums;
tomēr gadījumos, kad to prasa reljefs vai pieļauj ekspluatācijas prasības, pārklājuma zonas robežas var tikt samazinātas līdz 33,3 km (18 NM) 10 grādu novirzes sektoram un 18,5 km (10 NM) pārējai pārklājuma daļai, ja alternatīvas navigācijas iekārtas nodrošina apmierinošu pārklājumu pieejas vidējā posma zonā.  Kursa radiobākas signāls ir uztverams norādītajos attālumos 600 m (2000 ft) augstumā un augstāk virs skrejceļa sliekšņa pacēluma vai 300 m (1000 ft) augstumā un augstāk virs pieejas vidējā un pēdējā posma zonas reljefa augstākā punkta, izvēloties augstāko vērtību.  Šādi signāli ir uztverami norādītajos attālumos līdz virsmai, kas ir vērsta uz ārpusi no kursa radiobākas antenas un atrodas 7 grādu leņķī pret horizontāli. 
Piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz kursa radiobākas pārklājuma zonu ir pieejamas C pievienojuma 2.1.11. punktā. 
3.1.3.3.2. Visās pārklājuma zonas vietās, kas minētas 3.1.3.3.1. punktā, izņemot 3.1.3.3.2.1., 3.1.3.3.2.2. un 3.1.3.3.2.3. punktā minētās vietas, starojuma lauka stiprums ir vismaz 40 mikrovolti uz metru (mīnus 114 dBW/m2).
Piezīme. Šāds minimālais starojuma lauka stiprums ir nepieciešams, lai būtu iespējama apmierinoša instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) iekārtu ekspluatācija. 

3.1.3.3.2.1. I kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu kursa radiobāku minimālais starojuma lauka stiprums instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādē, kursa radiobākas kursa sektorā no 18,5 km (10 NM) attāluma no kursa radiobākas līdz punktam 60 m (200 ft) augstumā virs skrejceļa slieksni saturošai plaknei ir vismaz 90 mikrovoltu uz metru (mīnus107 dBW/m2).
3.1.3.3.2.2. II kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu kursa radiobāku minimālais starojuma lauka stiprums instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādē, kursa radiobākas kursa sektorā ir ne mazāks kā 100 mikrovolti uz metru (mīnus 106 dBW/m2) 18,5 km (10 NM) attālumā no kursa radiobākas un līdz punktam 15 m (50 ft) augstumā virs skrejceļa slieksni saturošai plaknei pieaug līdz vismaz 200 mikrovoltiem uz metru (mīnus 100 dBW/m2).
3.1.3.3.2.3. III kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu kursa radiobāku minimālais starojuma lauka stiprums instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādē, kursa radiobākas kursa sektorā ir ne mazāks kā 100 mikrovolti uz metru (mīnus 106 dBW/m2) 18,5 km (10 NM) attālumā no kursa radiobākas un līdz punktam 6 m (20 ft) augstumā virs skrejceļa slieksni saturošai plaknei pieaug līdz vismaz 200 mikrovoltiem uz metru (mīnus 100 dBW/m2). No šī punkta līdz nākamajam punktam, kas atrodas 4 m (12 ft) virs skrejceļa ass un 300 m (1000 ft) no skrejceļa sliekšņa, un tālāk 4 m augstumā visa skrejceļa garumā kursa radiobākas virzienā starojuma lauka stiprums nav mazāks kā 100 mikrovolti uz metru (mīnus 106 dBW/m2). 

Piezīme. 3.1.3.3.2.2. un 3.1.3.3.2.3. punktā minētās lauka starojuma stipruma vērtības ir nepieciešamas, lai nodrošinātu uzlabotai integritātei nepieciešamo koeficientu radiosignāla pārvēršanai skaņas signālā.
3.1.3.3.3. Ieteikums. Virs virsmas, kas atrodas 7 grādu leņķī pret horizontāli, signālu stiprums jāsamazina līdz iespējami zemākai vērtībai. 

1. piezīme. 3.1.3.3.1., 3.1.3.3.2.1., 3.1.3.3.2.2. un 3.1.3.3.2.3. punkta prasības, kas minētas iepriekš, balstās uz pieņēmumu, ka gaisa kuģis lido tieši iekārtas virzienā. 

2. piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz nozīmīgiem gaisa kuģu uztvērēju parametriem ir aprakstītas C pievienojuma 2.2.2. un 2.2.4. punktā. 

3.1.3.3.4. Gadījumos, kad pārklājumu nodrošina ar kursa radiobāku, kas izmanto divas radio nesējfrekvences, kur ar vienu nesējfrekvenci tiek nodrošināta starojuma lauka diagramma frontālajā sektorā un ar otru – starojuma lauka diagramma ārpus šāda sektora, abu nesējfrekvenču signālu stiprumu attiecība frontālā kursa sektora telpā, 3.1.3.3.1. punktā minētajās pārklājuma robežās ir vismaz 10 dB. 

Piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz kursa radiobākām, kas nodrošina pārklājumu, izmantojot divas nesējfrekvences, ir atrodamas 3.1.3.11.2. punkta piezīmē un C pievienojuma 2.7. punktā. 

3.1.3.3.5. Ieteikums. III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas kursa radiobākām divu nesējfrekvenču signālu stiprumu attiecībai frontālajā sektorā jābūt vismaz 16 dB.
3.1.3.4. Kursa struktūra
3.1.3.4.1. I kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas kursa radiobākām kursa līnijas izliekumu amplitūdas nepārsniedz šādas vērtības:
	Zona
	Amplitūda (modulācijas dziļumu starpība (DDM)) (varbūtība – 95%)

	No pārklājuma zonas ārējās robežas līdz instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “A” punktam
	0.031

	No instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “A” punkta līdz instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “B” punktam
	0,031 instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “A” punktā, lineāri samazinās līdz 0,015 instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “B” punktā

	No instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “B” punkta līdz instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “C” punktam
	0.015


3.1.3.4.2. II un III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas kursa radiobākām kursa līnijas izliekumu amplitūdas nepārsniedz šādas vērtības:
	Zona
	Amplitūda (modulācijas dziļumu starpība (DDM)) (varbūtība – 95%)

	No pārklājuma zonas ārējās robežas līdz instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “A” punktam
	0.031

	No instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “A” punkta līdz instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “B” punktam
	0,031 instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “A” punktā, lineāri samazinās līdz 0,005 instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “B” punktā

	No instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “B” punkta līdz instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) atskaites punktam
	0.005

	No instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) atskaites punkta līdz instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “D” punktam
	0.005

	No instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “D” punkta līdz instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “E” punktam
	0,005 instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “D” punktā, lineāri samazinās līdz 0,010 instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “E” punktā


1. piezīme. 3.1.3.4.1 un 3.1.3.4.2 punktā minētās amplitūdas, ja iekārta ir pareizi iestatīta, ir vienādas ar izliekumu modulācijas dziļumu starpību (DDM) salīdzinājumā ar vidējo kursa līniju. 
2. piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz kursa radiobākas veidoto kursu ir aprakstītas C pievienojuma 2.1.4., 2.1.6. un 2.1.7. punktā. 
3.1.3.5. Nesējfrekvenču modulācija
3.1.3.5.1. Gan 90 Hz, gan 150 Hz skaņas signāla pārraidei iedalītās radio nesējfrekvences nominālais modulācijas dziļums gar kursa līniju ir 20 procenti.
3.1.3.5.2. Gan 90 Hz, gan 150 Hz skaņas signāla pārraidei iedalītās radio nesējfrekvences modulācijas dziļums atrodas 18 līdz 20 procentu robežās. 

3.1.3.5.3. Tiek piemērotas šādas skaņu signālu frekvenču modulāciju pielaides:
a) skaņas signāli ir 90 Hz un 150 Hz ar modulācijām 2,5 procentu robežās;
b) II kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas iekārtu pārraidītie skaņas signāli ir 90 Hz un 150 Hz ar modulācijām 1,5 procentu robežās;
b) III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas iekārtu pārraidītie skaņas signāli ir 90 Hz un 150 Hz ar modulācijām 1 procenta robežās;
d) kopējais 90 Hz skaņas signāla harmoniku koeficients nepārsniedz 10 procentus; pie kam, III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu kursa radiobāku otrā harmonija nepārsniedz 5 procentus;
d) kopējais 150 Hz skaņas signāla harmoniku koeficients nepārsniedz 10 procentus.
3.1.3.5.3.1. Ieteikums.— I kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas iekārtu pārraidītajiem skaņas signāliem, ja tie piemērojami, jābūt 90 Hz un 150 Hz ar modulācijām 1,5 procentu robežās.
3.1.3.5.3.2. III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu kursa radiobāku radio nesējfrekvenču modulācijas elektroapgādes vai tās harmoniju frekvencēs, vai citu nevēlamu sastāvdaļu frekvencēs nepārsniedz 0,5 procentus.  Elektroapgādes vai citu nevēlamu skaņu avotu harmonijas, kas var izraisīt savstarpējas modulācijas ar 90 Hz un 150 Hz navigācijas skaņas signāliem vai to harmonijām un veidot kursa līnijas svārstības, nepārsniedz 0,05 procentus no radio nesējfrekvences modulācijas dziļuma. 

3.1.3.5.3.3. Modulāciju skaņas signāli ir sinfāzi, lai kursa pussektora ietvaros demodulēto 90 Hz un 150 Hz skaņas signālu viļņi šķērsotu nulles punktu tajā pašā virzienā:
a) I un II kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu kursa radiobākām: 20 grādu diapazonā; un
b) III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu kursa radiobākām: 10 grādu diapazonā,
mērot pēc fāzes, kas attiecas uz 150 Hz daļu, katrā kombinēto 90 Hz un 150 Hz viļņu sinusoīdas pusciklā. 
Piezīme 1. Fāžu attiecību definēšana šajā gadījumā nenozīmē prasību veikt fāzes mērījumus kursa pussektora ietvaros. 
2. piezīme. Vadlīnijas šādu mērījumu veikšanai ir parādītas C pievienojuma C-6. attēlā. 
3.1.3.5.3.4. Divfrekvenču kursa radiobāku gadījumā 3.1.3.5.3.3. punkts attiecas uz katru nesējfrekvenci.  Turklāt 90 Hz skaņas signāla modulācijas ir sinfāzas, lai sakristu ar otras frekvences 90 Hz skaņas signāla modulācijām, lai demodulētie skaņas viļņi šķērsotu nulles punktu tajā pašā virzienā: 
a) I un II kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu kursa radiobākām: 20 grādu diapazonā; un
b) III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu kursa radiobākām: 10 grādu diapazonā,
mērot pēc fāzes, kas attiecas uz 90 Hz skaņas signāla daļu.  Līdzīgi, abu nesējfrekvenču 150 Hz skaņas signāli ir sinfāzi, lai demodulētie skaņas signālu viļņi šķērsotu nulles punktu tajā pašā virzienā: 
1) I un II kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu kursa radiobākām: 20 grādu diapazonā; un
2) III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu kursa radiobākām: mērot pēc fāzes, kas attiecas uz 150 Hz skaņas signāla daļu. 
3.1.3.5.3.5. Ir atļaujama alternatīvu divfrekvenču kursa radiobāku sistēmu izmantošana, kas pielieto audio fāzēšanas metodes, kas atšķiras no 3.1.3.5.3.4. punktā minētā sinfāzā signāla.  Alternatīvas sistēmas gadījumā savstarpējo 90 Hz skaņas signālu fāzēšanu un savstarpējo 150 Hz skaņas signālu fāzēšanu iestata pēc nominālajām vērtībām, atbilstoši 3.1.3.5.3.4. punktā minētajiem ierobežojumiem.
Piezīme. Tas ir nepieciešams, lai nodrošinātu precīzu gaisa kuģa uztvērēja darbību zonā, kas neatrodas uz kursa līnijas un kur abu nesējfrekvenču signālu stiprumi ir aptuveni vienādi. 
3.1.3.5.3.6. Ieteikums. 90 Hz un 150 Hz skaņas signāliem iedalīto radio nesējfrekvenču modulācijas dziļumu summa noteiktajā pārklājuma zonā nedrīkst pārsniegt 60 procentus vai būt mazāka par 30 procentiem. 
3.1.3.5.3.6.1. Iekārtām, kas ražotas pēc 2000. gada 1. janvāra 90 Hz un 150 Hz skaņas signāliem iedalīto radio nesējfrekvenču modulācijas dziļumu summa noteiktajā pārklājuma zonā nepārsniedz 60 procentus un nav mazāka par 30 procentiem. 
1. piezīme. Ja I kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas kursa radiobākas modulācijas dziļumu summa pārsniedz 60 procentus, atbilstoši 3.1.3.7.1. punktam ir iespējams pārregulēt nominālo noviržu jutību, tādējādi sasniedzot iepriekšminētos modulāciju ierobežojumus. 
2. piezīme. Divfrekvenču sistēmām standarta maksimālā modulāciju dziļumu summa nav piemērojama tādos azimutos, kur kursa un augstuma rādītāju nesējfrekvenču signālu līmeņi atbilst amplitūdai, vai šādu azimutu tuvumā (t.i., azimutos, kur abu raidītāju sistēmas būtiski ietekmē kopējo modulāciju dziļumu).
3. piezīme. Modulāciju dziļumu summas minimālais standarts ir noteikts balstoties uz atteices signalizācijas līmeni, kas atbilstoši C pievienojuma 2.3.3. punktam ir 30% līmenī.
3.1.3.5.3.7. Gadījumos, kad kursa radiobāka tiek izmantota radiotelefonu sakariem, radio nesējfrekvences, kas nodrošina 90 Hz un 150 Hz skaņas signālu pārraidi, modulāciju dziļumu summa nepārsniedz 65 procentus novirzei līdz 10 grādu no kursa līnijas un 78 procentus jebkurā citā vietā kursa radiobākas apkārtnē. 

3.1.3.5.4. Ieteikums. Nevēlamas frekvenču un fāžu modulācijas instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) kursa radiobāku nesējfrekvencēs, kas var ietekmēt uzrādītās modulāciju dziļumu starpības (DDM) vērtības kursa radiobāku uztvērējos, jāsamazina līdz iespējamam minimumam. 

Piezīme. Attiecīgās vadlīnijas ir dotas C pievienojuma 2.15. punktā.
3.1.3.6. Kursa nospraušanas precizitāte
3.1.3.6.1. Vidējā kursa līnija tiek noregulēta un uzturēta robežās, kas vienādas ar šādām novirzēm no skrejceļa ass instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) atskaites punktā:
a) I kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu kursa radiobākām: plus vai mīnus 10,5 m (35 ft) vai 0,015 modulācijas dziļumu starpības (DDM) lineārās vērtības, izvēloties mazāko attālumu;
b) II kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu kursa radiobākām: plus vai mīnus 7,5 m (25 ft);
c) III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu kursa radiobākām: plus vai mīnus 3 m (10 ft).
3.1.3.6.2. Ieteikums. Attiecībā uz II kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu radiobākām, vidējā kursa līnija jānoregulē un jāuztur plus vai mīnus 4,5 m noviržu robežās no skrejceļa ass instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) atskaites punktā. 
1. piezīme. Ir paredzēts, ka II un III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu ierīces tiek noregulētas un uzturētas tā, lai 3.1., 3.6.1. un 3.1.3.6.2. punktos minētās robežvērtības tiktu sasniegtas tikai ļoti retos gadījumos.   Tāpat ir paredzēts, ka visas instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) projekts un ekspluatācija ir pietiekami integrēta, lai būtu iespējams sasniegt šādu mērķi.
2. piezīme. Ir paredzēts, ka jaunās II kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas atbilst 3.1.3.6.2. punkta prasībām. 
3. piezīme. Vadlīnijas kursa radiobākas nospraustā kursa mērījumiem ir iekļautas C pievienojuma 2.1.4. punktā.
3.1.3.7. Novirzes jutība
3.1.3.7.1. Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) atskaites punkta pussektorā nominālā novirzes jutība ir 0.00145 DDM/m (0.00044 DDM/ft), izņemot 1. kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu radiobākas. Gadījumos, kad noteikto nominālo novirzes jutību nav iespējams nodrošināt, novirzes jutība tiek noregulēta pēc iespējas tuvāk šādai vērtībai. 1. kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu radiobākas 1. un 2. kategorijas skrejceļiem nominālā novirzes jutība tiek sasniegta Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “B” punktā. Maksimālais kursa sektora leņķis nepārsniedz 6 grādus. 

Piezīme. 1. un 2. skrejceļu kategorija ir definēta 14. pielikumā.
3.1.3.7.2. Sānu noviržu jutība tiek noregulēta un uzturēta šādu vērtību diapazonā uz vienu vai otru pusi: 

a) I un II kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmām – 17 procentu apjomā no nominālās vērtības; 
b) III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmām – 10 procentu apjomā no nominālās vērtības. 
3.1.3.7.3. Ieteikums. II kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu jutība, kad iespējams, jānoregulē un jāuztur 10 procentu apjomā uz vienu vai otru pusi. 
1. piezīme. 3.1.3.7.1., 3.1.3.7.2.un 3.1.3.7.3. punktā minētās vērtības ir balstītas uz pieņēmumu, ka nominālais sektora platums noteiktā punktā, t.i., instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “B” punktā 1. un 2. kategorijas skrejceļiem un instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) atskaites punktā pārējiem skrejceļiem, ir 210 m (700 ft).
2. piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz divas radiofrekvences izmantojošu kursa radiobāku novietojumu un noviržu jutību ir atrodamas C pievienojuma  2.7. punktā.
3. piezīme. Vadlīnijas kursa radiobākas noviržu jutības mērījumiem ir iekļautas C pievienojuma 2.9. punktā.
3.1.3.7.4. Modulācijas dziļumu starpības (DDM) pieaugums attiecībā uz leņķisko novirzi no frontālā kursa līnijas, uz kuras modulācijas dziļumu starpība (DDM) ir vienāda ar nulli, līdz tādas novirzes leņķim, pie kura modulācijas dziļumu starpība (DDM) sasniedz vērtību 0,180, ir izteikti lineārs. Mērot no attiecīgā novirzes leņķa 10 grādus uz vienu vai otru pusi, modulācijas dziļumu starpība (DDM) nav mazāka par 0,180. Diapazonā no 10 līdz 35 grādiem uz vienu vai otru pusi modulācijas dziļumu starpība (DDM) nav mazāka par 0,155. Gadījumos, kad ir nepieciešams nodrošināt pārklājumu ārpus sektora, ko veido 35 grādu leņķi uz vienu un otru pusi, modulācijas dziļumu starpība (DDM) pārklājuma zonā, izņemot pretējā kursa sektora zonu, nav mazāka par 0,155.
1. Piezīme. Modulācijas dziļumu starpības (DDM) izmaiņu linearitāte attiecībā uz leņķisko novirzi ir sevišķi nozīmīga kura līnijas apkārtnē.
2. piezīme. Modulācijas dziļumu starpības (DDM) iepriekšminētā vērtība, kas nodrošināma 10 – 35 grādu sektorā ir jāuztver kā minimāla prasība, lai izmantotu instrumentālo nosēšanās sistēmu (ILS) kā palīglīdzekli nosēšanās veikšanai.  Kad vien iespējams, būtu pielietojama augstāka modulācijas dziļumu starpības (DDM) vērtība, piemēram, 0,180, lai palīdzētu liela ātruma gaisa kuģiem ekspluatācijai vēlamā attālumā veikt liela leņķa radiopārtveres, pie nosacījuma, ka tiek ievērotas 3.1.3.5.3.6. punktā minētās prasības attiecībā uz modulāciju procentuālajām daļām. 
3. piezīme. Kad vien iespējams, automātisko lidojumu vadības sistēmu kursa radiobākas uztvere būtu jāiestata 0,175 modulācijas dziļumu starpību (DDM) līmenī vai zemāk, lai novērstu kļūdīgu kursa radiobāku radiopārtveri. 

3.1.3.8. Balss sakari
3.1.3.8.1. I un II kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu radiobākas var nodrošināt vienpusēju “zeme – gaiss” radiotelefona sakaru kanālu, kas tiek ekspluatēts vienlaicīgi ar navigācijas un identifikācijas signāliem, pie nosacījuma, ka tā ekspluatācija nekādi neietekmē kursa radiobākas pamatfunkciju veikšanu. 

3.1.3.8.2. III kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu radiobākas nedrīkst nodrošināt šādu kanālu, izņemot gadījumus, kad iekārtas konstrukcijas izstrāde un ekspluatācija notiek sevišķi rūpīgi, nodrošinot, ka nepastāv iespēja, ka varētu tikt traucēta navigācijas signālu pārraide.
3.1.3.8.3. Gadījumos, kad tiek nodrošināts šāds sakaru kanāls, tas atbilst šādiem standartiem. 

3.1.3.8.3.1. Kanāls atrodas tajā pašā radio nesējfrekvencē, kas tiek izmantota kursa radiobākas funkciju veikšanai, un starojums ir polarizēts horizontāli. Gadījumos, kad divas nesējfrekvences tiek modulētas ar balsi, attiecīgās abu nesējfrekvenču modulāciju fāzes ir tādas, lai tiktu novērsta nuļļu rašanās kursa radiobākas pārklājuma zonā.
3.1.3.8.3.2. Nesējfrekvences vai nesējfrekvenču modulāciju dziļumu augstākā vērtība nepārsniedz 50 procentus un tiek noregulēta tā, lai: 

a) radiotelefona sakaru modulācijas dziļuma attiecība pret identifikācijas signāla modulācijas dziļumu ir 9:1;
b) radiotelefona sakaru kanāla, navigācijas signālu un identifikācijas signālu modulācijas dziļumu summa nepārsniedz 95 procentus.  
3.1.3.8.3.3. Frekvenču diapazonā no 300 Hz līdz 3000 Hz radiotelefona sakaru kanāla frekvences īpašības ir tādas, ka tās grafisks attēlojums veido plakni, kas attiecīgi pie 1000 Hz ietilpst 3 dB novirzes robežās.
3.1.3.9. Identifikācija
3.1.3.9.1. Radiobāka tajā pašā radio nesējfrekvencē vai nesējfrekvencēs, kas tiek izmantotas kursa radiobākas funkciju veikšanai, nodrošina vienlaicīgu skrejceļam un pieejas virzienam raksturīga identifikācijas signāla pārraidi. Identifikācijas signāla pārraide nekādā veidā nedrīkst radīt traucējumus kursa radiobākas pamatfunkciju izpildei.
3.1.3.9.2. Identifikācijas signāls tiek radīts, izmantojot radio nesējfrekvences “A2A” kategorijas modulāciju un izmantojot modulācijas toni 1020 Hz frekvencē ar pieļaujamo novirzi 50 Hz uz vienu vai otru pusi.  Modulācijas dziļums atrodas 5 līdz 15 procentu robežās, izņemot gadījumu, ja tiek nodrošināts radiotelefona sakaru kanāls. Šādā gadījumā modulācijas dziļums tiek noregulēts tā, lai radiotelefona sakaru kanāla modulācijas dziļumu augstākās vērtības attiecība pret identifikācijas signāla modulācijas dziļuma augstāko vērtību ir 9:1 (sk. 3.1.3.8.3.2. punktu). Identifikācijas signāla starojums ir polarizēts horizontāli. Gadījumos, kad divas nesējfrekvences tiek modulētas ar identifikācijas signāliem, attiecīgās abu nesējfrekvenču modulāciju fāzes ir tādas, lai tiktu novērsta nuļļu rašanās kursa radiobākas pārklājuma zonā.
3.1.3.9.3. Identifikācijas signālu pārraida izmantojot Starptautisko Morzes kodu, un tas sastāv no diviem vai trim burtiem. Gadījumos, kad ir nepieciešams nodalīt instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) iekārtu pārraides no citu tuvākajā apkārtnē izvietotu navigācijas iekārtu pārraidēm, to var ievadīt Starptautiskā Morzes koda signāls, kas apzīmē burtu “I”.
3.1.3.9.4. Identifikācija signāls tiek pārraidīts kā punkti un līnijas, ātrumā, kas aptuveni atbilst septiņiem vārdiem minūtē, un tas tiek atkārtots aptuveni regulāros intervālos ne mazāk kā sešas reizes minūtē, vienmēr, kad kursa radiobāka ir pieejama izmantošanai lidojumu vajadzībām.  Gadījumos, kad kursa radiobākas pārraides nav pieejamas izmantošanai lidojumu vajadzībām, piemēram, pēc navigācijas sastāvdaļu atslēgšanas vai apkopes vai pārbaužu pārraižu laikā, identifikācijas signāls tiek apslāpēts.  Punktu ilgums ir no 0,1 līdz 0,16 sekundēm. Svītru ilgums parasti ir trīs reizes lielāks par punkta ilgumu.  Atstarpe starp punktiem un/vai līnijām ir vienāda ar viena punkta ilgumu ar pieļaujamo nobīdi – 10 procenti vienā vai otrā virzienā.  Atstarpe starp burtiem nav mazāka par trīs punktu summāro ilgumu.
3.1.3.10. Izvietojums
3.1.3.10.1. Kursa radiobākas antenas sistēma tiek novietota uz skrejceļa ass līnijas pagarinājuma caur skrejceļa apstāšanās līniju, un aprīkojums tiek noregulēts tā, ka kursa līnijas vertikālā plaknē satur apkalpojamā skrejceļa centra līniju. Antenas sistēmas augstums ir tāds, lai spētu izpildīt minimālās pārklājuma prasības, kas minētas 3.1.3.3. punktā, un attālums no skrejceļa apstāšanās līnijas ir atbilstošs praksei par drošu šķēršļu pārlidošanas augstumu.
3.1.3.11. Pārraudzība
3.1.3.11.1. Automātiskā pārraudzības sistēma pie nosacījuma, ka pastāv kādi no 3.1.3.11.2. punktā minētajiem apstākļiem, 3.1.3.11.3.1. punktā noteiktajā laikā pārraida brīdinājumu uz noteiktiem vadības punktiem, ka ir iestājies kāds no šādiem turpmāk minētajiem gadījumiem:
a) nenotiek raidīšana;
b) nesējfrekvencē netiek pārraidīta navigācijas un identifikācijas informācija;
c) gadījumos, kad pastāv prasības attiecībā uz pāreju uz zemāku kategoriju, II un III kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu kursa radiobāku gadījumā notiek pāreja uz zemāku kategoriju. 
Piezīme. 3.1.3.11.1. punkts paredz, ka iespēju pāriet uz zemāku instrumentālās nosēšanās sistēmas kategoriju drīkst izmantoti tikai gadījumā, kad: 

1) ir pierādīta pārejas procesa uz zemāku kategoriju drošība; un
2) pilota informēšanai par kategorijas maiņu izmantotajiem līdzekļiem ir atbilstoša integritāte.
3.1.3.11.2. Apstākļi pārraudzības uzsākšanai ir šādi: 

a) I kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas radiobākām – vidējās kursa līnijas novirze no skrejceļa ass instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) atskaites punktā pārsniedz 10,5 m (35 ft) vai 0,015 modulācijas dziļumu starpības (DDM), piemērojot mazāko vērtību;
b) II kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas radiobākām – vidējās kursa līnijas novirze no skrejceļa ass instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) atskaites punktā pārsniedz 7,5 m (25 ft);
c) III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas radiobākām – vidējās kursa līnijas novirze no skrejceļa ass instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) atskaites punktā pārsniedz 6 m (20 ft);
d) attiecībā uz kursa radiobākām, kas pamata funkcijas nodrošina, izmantojot vienas frekvences sistēmu – radioviļņu starojuma jaudas kritums līdz 50 procentiem no standarta jaudas, pie nosacījuma, ka radiobākas darbība turpina atbilst 3.1.3.3., 3.1.3.4. un 3.1.3.5. punktu prasībām;
e) attiecībā uz kursa radiobākām, kuru pamatfunkciju izpilde tiek nodrošināta, izmantojot divu frekvenču sistēmu – radioviļņu starojuma jaudas kritums līdz 80 procentiem no standarta starojuma kādā no frekvencēm, izņemot gadījumus, kad ir pieļaujams lielāks starojuma jaudas kritums diapazonā no 80 līdz 50 procentiem no standarta starojuma intensitātes, pie nosacījuma, ka radiobākas darbība turpina atbilst 3.1.3.3., 3.1.3.4. un 3.1.3.5. punktu prasībām.
Piezīme. Ir svarīgi saprast, ka frekvenču maiņa, kas rada 3.1.3.2.1. punktā minēto frekvenču atšķirību zudumus var izraisīt bīstamu situāciju. Šī problēma ekspluatācijā ir vairāk būtiska tieši II un III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmām. Pēc nepieciešamības šo problēmu var risināt, piemērojot īpašus pārraudzības pasākumus vai sevišķi uzticamas slēguma shēmas.
f) novirzes jutības izmaiņas līdz vērtībai, kas par vairāk nekā 17 procentiem atšķiras no kursa radiobākas nominālās novirzes jutības vērtības.
Piezīme. Izvēloties 3.1.3.11.2. punkta e) apakšpunktā minētajā pārraudzībā izmantojamo jaudas samazinājuma vērtību, sevišķa uzmanība tiek vērsta uz kombinēto pārraides sistēmu, kas izmanto divas nesējfrekvences, frekvenču starojuma projekciju horizontālajā un vertikālajā plaknē uzbūvi (frekvenču starojuma projekcijas vertikālajā plaknē struktūru ietekmē atšķirīga augstuma antenu izmantošana). Lielas nesējfrekvenču starojuma jaudas izmaiņas var radīt zonas, kurās ir neliels vertikālais attālums līdz šķēršļiem, kā arī norādīt kļūdainu kursu zonās, kas atrodas ārpus kursa sektora, sasniedzot līmeni, kas robežojas ar 3.1.3.3.1. punktā minēto prasību neizpildi. 
3.1.3.11.2.1. Ieteikums. Attiecībā uz kursa radiobākām, kuru pamata funkciju izpildē tiek izmantota divu frekvenču sistēma, pie apstākļiem, kādos jāuzsāk pārraudzības darbības, jāiekļauj gadījums, kad modulāciju dziļumu starpība (DDM) sektorā, ko veido 10 grādu novirze no kursa līnijas uz vienu vai otru pusi, neskaitot pretējā kursa sektoru, samazinās līdz vērtībai, kas zemāka par 0,155. 
3.1.3.11.3. Kopējais pārraides ilgums, ieskaitot nulles pārraides, kad pārraide neatbilst 3.1.3.11.2. punkta a), b), c), d), e) un f) minētajiem ierobežojumiem, ir pēc iespējas īss, atbilstoši nepieciešamībai izvairīties no pārtraukumiem kursa radiobākas sniegtās navigācijas apkalpošanas sniegšanā. 

3.1.3.11.3.1. Kopējais 3.1.3.11.3. punktā minētais laika periods nekādos apstākļos nepārsniedz: 

10 sekundes – I kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas kursa radiobākām; 

5 sekundes – II kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas kursa radiobākām; 

2 sekundes – III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas kursa radiobākām.
1. piezīme. Minētie kopējā laika ilgumi ir ierobežojumi, kas nedrīkst tikt pārkāpti nekādos apstākļos un ir paredzēti tam, lai pieejas pēdējo fāžu laikā pasargātu gaisa kuģi no ilgstošiem vai atkārtotiem laika periodiem, kad kursa radiobākas vadība neatrodas pārraudzības robežu ietvaros.  Tāpēc tie iekļauj ne tikai sākotnējo raidīšanu ārpus pieļaujamajām robežām notiekošo raidīšanu, bet arī jebkādu vai visu ārpus pieļaujamām robežām notiekošas raidīšanas periodu summu, ieskaitot nulles pārraides periodu (-us), kas var iestāties, veicot darbības lai atjaunotu apkalpošanu, piemēram, atkārtotas pārraudzības darbību laikā, kam seko pārslēgšanās uz kursa radiobākas aprīkojumu vai tā daļā. 
2. piezīme. No ekspluatācijas viedokļa mērķis ir panākt, lai pēc noteiktā laika perioda netiktu raidīts starojums, kas neietilpst pārraugāmajās robežās, un lai netiktu veikti mēģinājumi atjaunot darbību līdz nav beidzies kārtējais 20 sekunžu intervāls. 
3.1.3.11.3.2. Ieteikums. Kad iespējams, kopējais laika periods, kas minēts 3.1.3.11.3.1. punktā, samazināms tā, lai II kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu radiobākām tas nepārsniedz divas sekundes un III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu radiobākām – vienu sekundi. 
3.1.3.11.4. Pārraudzības sistēmas konstrukcija un ekspluatācija atbilst prasībām, kas nosaka, ka navigācijas vadības un identifikācijas signāli tiek atslēgti un pārraudzības sistēmas atteices gadījumā tiek nodrošināta brīdinājuma pārraide. 
Piezīme. Pārraudzības sistēmas konstrukcijas un ekspluatācijas vadlīnijas ir minētas C pievienojuma 2.1.8. punktā. 
3.1.3.11.5. Jebkāda veida kļūdaini navigācijas signāli, kas tiek pārraidīti noteiktajā nesējfrekvencē laikā, kad atbilstoši 3.1.3.11.1. punkta b) apakšpunktam tiek atslēgtas signāla navigācijas un identifikācijas daļas, tiek apslāpēti ar 3.1.3.11.3.1. punktu noteiktajā pieļaujamajā kopējā laikā. 
Piezīme. Lai novērstu bīstamas izstarotā signāla svārstības, kursa radiobākām, kurās tiek izmantotas mehāniskas modulācijas iekārtas, var būt nepieciešama signāla navigācijas daļas apslāpēšana modulatora izslēgšanas laikā. 
3.1.3.12. Apkalpošanas integritātes un nepārtrauktības prasības 
3.1.3.12.1. Nepareizu signālu neizstarošanas varbūtība II un III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu radiobākām katrā atsevišķā nolaišanās gadījumā nedrīkst būt mazāka par 1 - 0.5 x 10-9.
3.1.3.12.2. Ieteikums. Nepareizu signālu neizstarošanas varbūtība I kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu radiobākām katrā atsevišķā nolaišanās gadījumā nedrīkst būt mazāka kā 1 -1,0 x 10-9.
3.1.3.12.3. Izstarotā navigācijas vadības signāla nepazušanas varbūtība ir lielāka par: 

a) 1 - 2 x 10-6 jebkurā 15 sekunžu periodā II kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu radiobākām un radiobākām, kas paredzētas ekspluatācijai IIIA kategorijas instrumentālajās nosēšanās sistēmās (paredzētais vidējais ekspluatācijas ilgums – 2000 stundu intervāls starp strāvas padeves atslēgšanas gadījumiem);  un
b) 1 - 2 x 10-6 jebkurā 30 sekunžu periodā III kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu radiobākām, kas paredzētas pilna apjoma ekspluatācijai III kategorijas instrumentālajās nosēšanās sistēmās (paredzētais vidējais ekspluatācijas ilgums – 4000 stundu intervāls starp strāvas padeves atslēgšanas gadījumiem).
3.1.3.12.4. Ieteikums. Izstarotā navigācijas vadības signāla nepazušanas varbūtībai I kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu radiobākām (paredzētais vidējais ekspluatācijas ilgums – 1000 stundu intervāls starp strāvas padeves atslēgšanas gadījumiem) jebkurā 15 sekunžu periodā jābūt lielākai par 1 - 4 x 10-6.
Piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz apkalpošanas integritāti un nepārtrauktību ir iekļautas C pievienojuma 2.8. punktā.
3.1.4. Instrumentālās nosēšanās sistēmu (ILS) radiobāku uztvērējsistēmu imunitāte pret traucējumiem
3.1.4.1. Pēc 1998. gada 1. janvāra instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) radiobāku uztvērējiekārtās tiek nodrošināta atbilstoša imunitāte divu signālu trešās kārtas intermodulāciju radītiem traucējumiem, ko rada ļoti augstu frekvenču (VHF) FM pārraižu signāli, kuru līmeņi atbilst šādām likumsakarībām: 
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ļoti augstu frekvenču (VHF) FM skaņu pārraižu signāliem frekvenču diapazonā 107,7 – 108,0 MHz
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ļoti augstu frekvenču (VHF) FM skaņas pārraižu signāliem, kuru frekvence ir zemāka par 107,7 MHz,
gadījumos, kad divu ļoti augstu frekvenču (VHF) FM skaņu pārraižu signāli vēlamajā instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) radiobākas frekvencē uztvērējā rada divu signālu trešās pakāpes intermodulāciju. 

n1 un N2 ir divu ļoti augstu frekvenču (VHF) FM skaņas pārraižu signālu līmeņi (dBm) instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) kursa radiobākas uztvērēja ievadā.  Neviens no līmeņiem nepārsniedz jutības samazināšanas kritērijus, kas noteikti 3.1.4.2. punktā.
Δf = 108,1 - f1, kur f1 ir N1 signāla frekvence, t.i. tā ļoti augstas frekvences (VHF) FM skaņas pārraides signāla frekvence, kas atrodas vistuvāk 108,1 MHz.
3.1.4.2. Pēc 1998. gada 1. janvāra instrumentālās nosēšanās sistēmas radiobākas uztvērēja sistēmai netiek samazināta ļoti augstu frekvenču (VHF) FM tādu pārraidīto signālu jutība, kas atbilst šādai tabulai:
	Frekvence (MHz)
	Maksimālais nevēlamā signāla līmenis uztvērēja ievadā (dBm)

	88-102
	+15

	104
	+10

	106
	+5

	107.9
	-10


1. piezīme. Attiecība starp iepriekšminēto frekvenču apzīmētajiem blakus punktiem ir lineāra. 

2. piezīme. Informācija par ekspluatācijā piemērojamajiem imunitātes kritērijiem 3.1.4.1. un 3.1.4.2. punktā minētā izpildījuma sasniegšanai ir iekļauta C pievienojuma 2.2.9. punktā. 

3.1.4.3. Pēc 1995. gada 1. janvāra visas gaisa kuģos uzstādītās instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) radiobāku uztvērējiekārtas atbilst 3.1.4.1. un 3.1.4.2. punkta prasībām. 

3.1.4.4. Ieteikums. 3.1.4.1. un 3.1.4.2. punktā minētajām prasībām atbilstošu gaisa kuģos uzstādīto instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) radiobāku uztvērējiekārtu ekspluatācija jāuzsāk pēc iespējas ātrāk. 

3.1.5. Ultraaugstas frekvences (UHF) glisādes iekārtas un saistītās pārraudzības iekārtas
Piezīme. Apzīmējums “θ” 3.1.5. punktā tiek izmantots, lai apzīmētu nominālo glisādes leņķi.
3.1.5.1. Vispārēja informācija
3.1.5.1.1. Starojums no ultraaugstas frekvences (UHF) glisādes antenas sistēmas veido jauktu lauka diagrammu, kas sastāv no diapazona ar 90 Hz un 150 Hz skaņas signālu modulāciju.  Diagrammu veido tā, lai izveidotu taisnu nolaišanās trajektorijas līniju vertikālajā plaknē, kas ietver skrejceļa ass līniju, kur 150 Hz tonis dominē zem noteiktās trajektorijas un 90 Hz tonis dominē virs tās, līdz pat leņķim, kas vienāds ar 1,75 θ.
3.1.5.1.2. Ieteikums. Ultraaugstu frekvenču (UHF) glisādes aprīkojumam jābūt regulējamam tā, lai tas spētu veidot glisādi, kas no horizontāles atšķiras par 2 līdz 4 grādiem. 

3.1.5.1.2.1. Ieteikums. Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes leņķim jābūt 3 grādu.  Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes leņķus, kuru lielums pārsniedz 3 grādu, nedrīkst lietot, izņemot gadījumus, kad nav iespējams izmantot citus līdzekļus, lai izpildītu prasības attiecībā uz vertikālo attālumu līdz zemei. 

3.1.5.1.2.2. Glisādes leņķis tiek noregulēts un uzturēts šādās robežās:  

a) 0,075 θ no θ I un II kategorijas instrumentālo nesēšanās sistēmu (ILS) glisādēm;
b) 0,04 θ no θ III kategorijas instrumentālo nesēšanās sistēmu (ILS) glisādēm.
1. piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz glisādes leņķu regulēšanu un uzturēšanu ir iekļautas C pievienojuma 2.4. punktā. 
2. piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes izliekumu un novietojumu atkarībā no izvēlētā instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) atskaites punkta augstuma ir iekļautas C pievienojuma 2.4. punktā un C-5. tabulā.
3.1.5.1.3. Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes pagarinājums uz leju šķērso instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) atskaites punktu tādā augstumā, ka tiek nodrošināta droša vadība pāri šķēršļiem un droša un efektīva apkalpojamā lidlauka izmantošana. 

3.1.5.1.4. Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) atskaites punkta augstums II un III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmām ir 15 m (50 ft). Ir pieļaujama 3m (10 ft) pielaide uz vienu vai otru pusi. 
3.1.5.1.5. Ieteikums. Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) atskaites punkta augstumam I kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmām jābūt 15 m (50 ft). Ir pieļaujama 3m (10 ft) pielaide uz vienu vai otru pusi. 
1. piezīme. Iepriekšminētās augstuma vērtības instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) atskaites punktā ir balstītas uz pieņēmumu, ka maksimālais vertikālais attālums starp gaisa kuģa glisādes antenu un zemāko šasijas riteņu daļu, šķērsojot skrejceļa slieksni, nepārsniedz 5,8m (19 ft). Attiecībā uz gaisa kuģiem, kas pārsniedz šo kritēriju, var rasties nepieciešamība veikt pasākumus, lai nodrošinātu atbilstošu vertikālo attālumu līdz zemei, šķērsojot skrejceļa slieksni, vai lai piemērotu atļautās minimālās ekspluatācijas prasības. 
2. Piezīme. Attiecīgās vadlīnijas ir dotas C pievienojuma 2.4. punktā.
3.1.5.1.6. Ieteikums. Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) atskaites punkta augstumam I kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmām, kas tiek izmantotas īsas precīzās pieejas veikšanai 1. un 2. kategorijas skrejceļos, jābūt 12 m (40 ft). Ir pieļaujama 6 m (20 ft) pielaide uz vienu vai otru pusi. 
3.1.5.2. Radiofrekvence 
3.1.5.2.1. Glisādes iekārtas darbojas 328,6 MHz līdz 335,4 MHz diapazonā. Gadījumos, kad tiek izmantota viena radio nesējfrekvence, frekvences pieļaujamā novirze ir 0,005 procenti. Gadījumos, kad tiek izmantotas divfrekvenču glisāžu sistēmas, frekvenču pieļaujamā novirze ir 0,002 procenti un nesējfrekvenču izmantotais nominālais frekvenču diapazons ir simetriski izvietots pret iedalīto frekvenci.  Pieskaitot visas pieļaujamās novirzes, nesējfrekvenču atšķirības minimālais diapazons ir 4 kHz un maksimālais – 32 kHz.
3.1.5.2.2. Glisādes iekārtas starojums ir horizontāli polarizēts.
3.1.5.2.3. III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu glisādes iekārtas signāli no raidītāja nedrīkst saturēt sastāvdaļas, kuru rezultātā rodas manāma glisādes svārstīšanās, kas no vienas galējās vērtības līdz otrai galējai vērtībai frekvenču intervālā no 0,01 Hz līdz 10 Hz pārsniedz 0,02 modulācijas dziļumu starpības (DDM).
3.1.5.3. Pārklājuma zona
3.1.5.3.1. Glisādes iekārta nodrošina signālus, kas ir pietiekami stipri, lai būtu iespējama apmierinoša tipiska gaisa kuģa aprīkojuma darbība sektoros, ko ietver 8 grādu azimuts no instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes ass līnijas, līdz vismaz 18,5 km (10 NM) attālumam, ar augšējo ierobežojošo leņķi 1,75 θ virs horizontāles un apakšējo – 0,45 θ virs horizontāles, vai ar tādu apakšējo ierobežojošo leņķi, kāds nepieciešams, lai nodrošinātu pieņemto glisādes pārtveršanas procedūru, pie nosacījuma, ka tas nav mazāks par 0,30 θ. 
3.1.5.3.2. Minimālais lauka stiprums pārklājuma sektorā, lai nodrošinātu pārklājumu 3.1.5.3.1. punktā aprakstīto glisādes veiktspēju, ir 400 mikrovolti uz metru (mīnus 95 dBW/m2). I kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu glisādēm šāds lauka stiprums tiek nodrošināts līdz pat 30m (100ft) augstumam virs horizontālas plaknes, kas satur lidlauka slieksni. II un III kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu glisādēm šāds lauka stiprums tiek nodrošināts līdz pat 15 m (50ft) augstumam virs horizontālas plaknes, kas satur lidlauka slieksni.
1. piezīme. Iepriekšminēto punktu prasības, balstās uz pieņēmumu, ka gaisa kuģis lido tieši iekārtas virzienā. 

2. piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz nozīmīgiem gaisa kuģu uztvērēju parametriem ir aprakstītas C pievienojuma 2.2.5. punktā. 

3. piezīme. Informācija par pārklājuma samazināšanos ārpus sektora, ko veido 8 grādu leņķis uz katru pusi no instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes ass līnijas ir atrodama C pievienojuma 2.4. punktā. 

3.1.5.4. Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes uzbūve
3.1.5.4.1. I kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas glisādēm glisādes izliekumu amplitūdas nepārsniedz šādas vērtības:
	Zona
	Amplitūda (modulācijas dziļumu starpība (DDM)) (varbūtība – 95%)

	No pārklājuma zonas ārējās robežas līdz instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “C” punktam
	0.035


3.1.5.4.2. II un III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas glisādēm glisādes izliekumu amplitūdas nepārsniedz šādas vērtības:
	Zona
	Amplitūda (modulācijas dziļumu starpība (DDM)) (varbūtība – 95%)

	No pārklājuma zonas ārējās robežas līdz instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “A” punktam
	0.035

	No instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “A” punkta līdz instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “B” punktam
	0,035 instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “A” punktā, lineāri samazinās līdz 0,023 nolaišanās sistēmas (ILS) “B” punktā

	No instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) “B” punkta līdz instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) atskaites punktam
	0.023


1. piezīme. 3.1.5.4.1 un 3.1.5.4.2 punktā minētās amplitūdas, ja iekārta ir pareizi iestatīta, ir vienādas ar izliekumu modulācijas dziļumu starpību (DDM) salīdzinājumā ar vidējo instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādi. 
2. piezīme. Pieejas rajonos, kur instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisāde ir pietiekami izteiktā līknes veidā, izliekumu amplitūdas tiek aprēķinātas attiecībā pret vidējo līknes trajektoriju, nevis pret lejup pagarinātu taisnu līniju.  
3. piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes uzbūvi ir atrodamas C pievienojuma 2.1.5. punktā. 
3.1.5.5. Nesējfrekvenču modulācija
3.1.5.5.1. Gan 90 Hz, gan 150 Hz skaņas signāla pārraidei iedalītās radio nesējfrekvences nominālais modulācijas dziļums gar glisādi ir 40 procenti. Modulācijas dziļums nepārsniedz 37,5 procentu līdz 42,5 procentu intervāla robežas. 
3.1.5.5.2. Tiek piemērotas šādas skaņu signālu frekvenču modulāciju pielaides:
a) I kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas iekārtu pārraidītie skaņas signāli ir 90 Hz un 150 Hz ar modulācijām 2,5 procentu robežās;
b) II kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas iekārtu pārraidītie skaņas signāli ir 90 Hz un 150 Hz ar modulācijām 1,5 procentu robežās;
c) III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas iekārtu pārraidītie skaņas signāli ir 90 Hz un 150 Hz ar modulācijām 1 procentu robežās;
d) kopējais 90 Hz skaņas signāla harmoniku koeficients nepārsniedz 10 procentus, turklāt III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu aprīkojumam otrā harmonija nepārsniedz 5 procentus;

e) kopējais 150 Hz skaņas signāla harmoniku koeficients nepārsniedz 10 procentus.
3.1.5.5.2.1. Ieteikums. I kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmas iekārtu pārraidītajiem skaņas signāliem, ja iespējams, jābūt 90 Hz un 150 Hz ar modulācijām 1,5 procentu robežās.
3.1.5.5.2.2. III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu glisādes iekārtu radio nesējfrekvenču modulācijas elektroapgādes vai tās harmoniju frekvencēs vai citās harmonikās, vai citu trokšņu frekvencēs nepārsniedz 1 procentu. 

3.1.5.5.3. Modulāciju skaņas signāli ir sinfāzi, lai instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes pussektora ietvaros, demodulēto 90 Hz un 150 Hz skaņas signālu viļņi šķērsotu nulles punktu tajā pašā virzienā: 

a) I un II kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu glisādēm:  20 grādu diapazonā;
b) III kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu glisādēm:  10 grādu diapazonā,
mērot pēc fāzes, kas attiecas uz 150 Hz daļu, katrā kombinēto 90 Hz un 150 Hz viļņu sinusoīdas pusciklā. 
1. piezīme. Fāžu attiecību definēšana šajā gadījumā nenozīmē prasību veikt fāzes mērījumus instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes pussektora ietvaros. 
2. piezīme. Vadlīnijas šādu mērījumu veikšanai ir parādītas C pievienojuma C-6. attēlā. 
3.1.5.5.3.1. Divfrekvenču glisāžu sistēmu gadījumā 3.1.5.5.3.3. punkts attiecas uz katru nesējfrekvenci.  Turklāt 90Hz skaņas signāla modulācijas ir sinfāzas, lai sakristu ar otras frekvences 90 Hz skaņas signāla modulācijām, lai demodulētie skaņas viļņi šķērsotu nulles punktu tajā pašā virzienā: 
a) I un II kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu glisādēm:  20 grādu diapazonā;
b) III kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu glisādēm:  10 grādu diapazonā,
mērot pēc fāzes, kas attiecas uz 90 Hz skaņas signāla daļu.  Līdzīgi, abu nesējfrekvenču 150 Hz skaņas signāli ir sinfāzi, lai demodulētie skaņas signālu viļņi šķērsotu nulles punktu tajā pašā virzienā: 
1) I un II kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu glisādēm:  20 grādu diapazonā;
2) III kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu glisādēm:  mērot pēc fāzes, kas attiecas uz 150 Hz skaņas signāla daļu. 
3.1.5.5.3.2. Ir atļaujama alternatīvu divfrekvenču glisāžu sistēmu pielietošana, kas izmanto audio fāzēšanas metodes, kas atšķiras no 3.1.5.5.3.1. punktā minētā sinfāzā signāla.  Alternatīvu sistēmu gadījumā savstarpējo 90 Hz skaņas fāzēšanu un savstarpējo 150 Hz skaņas signālu fāzēšanu iestata pēc nominālajām vērtībām, atbilstoši 3.1.5.5.3.1. punktā minētajiem ierobežojumiem.
Piezīme. Tas ir nepieciešams, lai nodrošinātu precīzu gaisa kuģa uztvērēja darbību glisādes sektora zonā, kur abu nesējfrekvenču signālu stiprumi ir aptuveni vienādi. 
3.1.5.5.4. Ieteikums. Nevēlamas frekvenču un fāžu modulācijas instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisāžu nesējfrekvencēs, kas var ietekmēt uzrādītās modulāciju dziļumu starpības (DDM) vērtības glisāžu uztvērējos, jāsamazina līdz iespējamam minimumam. 
Piezīme. Attiecīgās vadlīnijas ir dotas C pievienojuma 2.15. punktā.
3.1.5.6. Novirzes jutība
3.1.5.6.1. I kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu glisāžu nominālā leņķiskās novirzes jutība atbilst 0,0875 modulācijas dziļumu starpībām (DDM) pie leņķiskām novirzēm no 0,07 θ līdz 0,14 θ uz augšu vai leju no glisādes.
Piezīme. Iepriekšminētais punkts neizslēdz glisāžu sistēmas, kam ir raksturīgi asimetriski augšējie un apakšējie sektori. 

3.1.5.6.2. Ieteikums. I kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu glisādēm nominālajai leņķiskās novirzes jutībai jāatbilst 0,0875 modulācijas dziļumu starpībām (DDM) pie leņķiskās novirzes 0,12 θ zem glisādes ar pielaidi 0,02 θ. Augšējiem un apakšējiem sektoriem jābūt pēc iespējas simetriskiem 3.1.5.6.1. punktā norādītajās robežās. 

3.1.5.6.3. II kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu glisāžu leņķiskās novirzes jutība ir pēc iespējas simetriska.  Nominālā leņķiskās novirzes jutība atbilst 0,0875 modulācijas dziļumu starpībām (DDM) pie šādām leņķiskām novirzēm: 

a) 0,12 θ zem glisādes ar pielaidi 0,02 θ;
b) 0,12 θ virs glisādes ar pielaidi no plus 0,02 θ un mīnus 0,05 θ.
3.1.5.6.4. III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu glisāžu nominālā leņķiskās novirzes jutība atbilst 0,0875 modulācijas dziļumu starpībām (DDM) pie leņķiskas novirzes 0,12 θ uz augšu vai leju no glisādes, ar pielaidi 0,02 θ.
3.1.5.6.5. Modulācijas dziļumu starpība (DDM) zem instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes, samazinoties leņķim, pieaug vienmērīgi, kamēr modulācijas dziļumu starpību (DDM) vērtība sasniedz 0,22.  Šāda vērtība tiek sasniegta pie leņķa, kas nav mazāks par 0,30 θ virs horizontāles.  Tomēr, ja šāda vērtība tiek sasniegta pie leņķa, kas ir lielāks par 0,45 θ, modulācijas dziļumu starpību (DDM) vērtība nesamazinās zem 0,22 vismaz līdz 0,45 θ vai līdz tādam zemākam leņķim (līdz pat 0,30 θ), kāds nepieciešams, lai nodrošinātu pieņemto glisādes pārtveršanas procedūru. 
Piezīme. Glisādes iekārtu noregulēšanas robežas ir attēlotas C pievienojuma C-11. attēlā.
3.1.5.6.6. I kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu glisādēm leņķiskās novirzes jutība tiek noregulēta un uzturēta 25 procentu pielaides robežās no izvēlētās nominālās vērtības. 

3.1.5.6.7. II kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu glisādēm leņķiskās novirzes jutība tiek noregulēta un uzturēta 20 procentu pielaides robežās no izvēlētās nominālās vērtības. 

3.1.5.6.8. III kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu glisādēm leņķiskās novirzes jutība tiek noregulēta un uzturēta 15 procentu pielaides robežās no izvēlētās nominālās vērtības. 

Piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes noregulēšanu un uzturēšanu ir atrodamas C pievienojuma 2.1.5. punktā.
3.1.5.7. Pārraudzība
3.1.5.7.1. Automātiska pārraudzības sistēma nodrošina brīdinājuma signāla nodošanu uz nozīmētiem vadības punktiem un 3.1.5.7.3.1. punktā minētajos laikposmos pārtrauc pārraidi, ja pastāv kādi no šādiem apstākļiem: 

a) vidējās instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes leņķa nobīde no θ, kas neietilpst intervālā no mīnus 0,075 θ līdz plus 0,10 θ;
b) attiecībā uz instrumentālo nosēšanās sistēmu (ILS) glisādēm, kas pamata funkcijas nodrošina, izmantojot vienas frekvences sistēmu – radioviļņu starojuma jaudas kritums līdz 50 procentiem no standarta jaudas ar nosacījumu, ka glisādes darbība turpina atbilst 3.1.5.3., 3.1.5.4. un 3.1.5.5. punktu prasībām;
c) attiecībā uz instrumentālo nosēšanās sistēmu (ILS) glisādēm, kuru pamatfunkciju izpilde tiek nodrošināta, izmantojot divu frekvenču sistēmas – radioviļņu starojuma jaudas kritums līdz 80 procentiem no standarta starojuma kādā no frekvencēm, izņemot gadījumus, kad ir pieļaujams lielāks starojuma jaudas kritums diapazonā no 80 līdz 50 procentiem no standarta starojuma intensitātes, ar nosacījumu, ka glisādes darbība turpina atbilst 3.1.5.3., 3.1.5.4. un 3.1.5.5. punkta prasībām.
Piezīme. Ir svarīgi saprast, ka frekvenču maiņa, kas rada 3.1.5.2.1. punktā minēto frekvenču atšķirību zudumus var izraisīt bīstamu situāciju. Šī problēma ekspluatācijā ir vairāk būtiska tieši II un III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmām. Pēc nepieciešamības šo problēmu var risināt, piemērojot īpašus pārraudzības pasākumus vai sevišķi uzticamas slēguma shēmas.
d) I kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu glisādēm – leņķa maiņa no glisādes uz līniju zem glisādes, kur dominē 150 Hz tonis, pie kuras 0,0875 modulācijas dziļumu starpības (DDM) veidojas pie novirzes, kas pārsniedz plus vai mīnus 0,0375 θ;
e) II un III kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu glisādēm – novirzes jutības izmaiņas līdz vērtībai, kas atšķiras no nominālās vērtības vairāk nekā par 25 procentiem; 
f) tāda līnijas pazemināšanās zem instrumentālo nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes, pie kuras 0,0875 modulācijas dziļumu starpības (DDM) veidojas pie leņķa, kas ir mazāks par 0,7475 θ no horizontāles;
g) modulācijas dziļumu starpības (DDM) samazināšanās noteiktajā pārklājuma zonā zem glisādes sektora samazināšanās līdz vērtībai, kas mazāka par 0,175.
1. piezīme. Vērtība 0,7475 θ no horizontāles ir paredzēta atbilstoša šķēršļu pārlidošanas augstuma nodrošināšanai.  Šīs vērtības aprēķināšanai ir izmantoti citi glisādes un pārraudzības sistēmas specifikācijās minēti parametri. Tā kā nav prasīta mērījumu precizitāte, kas pārsniegtu četrus zīmīgus ciparus aiz komata, kā pārraudzības robeža šiem mērķiem var tikt izmantota vērtība 0.75 θ.  Vadlīnijas attiecībā uz šķēršļu pārlidošanas augstuma kritērijiem ir iekļautas PANS-OPS (Doc 8168).
2. piezīme. Apakšpunkti f) un g) nav paredzēti, lai izveidotu prasību papildu pārraudzībai, lai nodrošinātos pret pussektora apakšējās robežas nobīdi zem 0,7475 θ no horizontāles. 
3. piezīme. Glisādes iekārtām, kuru izvēlētā nominālā leņķiskās novirzes jutība atbilst leņķim zem instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes, kas ir tuvu 3.1.5.6. punktā minētajai robežai vai atrodas uz tās, var būt nepieciešama pārraudzības sistēmas ekspluatācijas robežvērtību pieregulēšana, lai nodrošinātos pret sektora nobīdes zem 0,7475 θ no horizontāles.
4. piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz g) apakšpunktā aprakstītajiem apstākļiem ir iekļautas C pievienojuma 2.4.13. punktā. 

3.1.5.7.2. Ieteikums. Gadījumos, kad tas ir nepieciešams, lai novērstu nelabvēlīgu ietekmi uz gaisa kuģu ekspluatāciju, instrumentālo nosēšanās sistēmu (ILS) glisāžu pārraudzības sistēmai jāiestata mazākas pielaižu vērtības. 

3.1.5.7.3. Kopējais pārraides ilgums, ieskaitot nulles pārraides, kad pārraide neatbilst 3.1.5.7.1. punkta a), b), c), d), e) un f) apakšpunktā minētajiem ierobežojumiem, ir pēc iespējas īss, atbilstoši nepieciešamībai izvairīties no pārtraukumiem instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes sniegtās navigācijas apkalpošanas sniegšanā. 

3.1.5.7.3.1. Kopējais 3.1.5.7.3. punktā minētais laika periods nekādos apstākļos nepārsniedz: 

6 sekundes – I kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu glisādēm;
2 sekundes – II un III kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu glisādēm.
1. piezīme. Minētie kopējā laika ilgumi ir ierobežojumi, kas nedrīkst tikt pārkāpti nekādos apstākļos un ir paredzēti tam, lai pieejas pēdējo fāžu laikā pasargātu gaisa kuģi no ilgstošiem vai atkārtotiem laika periodiem, kad instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes vadība neatrodas pārraudzības robežu ietvaros.  Tāpēc tie iekļauj ne tikai sākotnējo raidīšanu ārpus pieļaujamajām robežām notiekošo raidīšanu, bet arī jebkādu vai visu ārpus pieļaujamām robežām notiekošas raidīšanas periodu summu, ieskaitot nulles pārraides periodu (-us), kas var iestāties, veicot darbības lai atjaunotu apkalpošanu, piemēram, atkārtotas pārraudzības darbību laikā, kam seko pārslēgšanās uz glisādes aprīkojumu vai tā daļām. 
2. piezīme. No ekspluatācijas viedokļa mērķis ir panākt, lai pēc noteiktā laika perioda netiktu raidīts starojums, kas neietilpst pārraugāmajās robežās, un lai netiktu veikti mēģinājumi atjaunot darbību līdz nav beidzies kārtējais 20 sekunžu intervāls. 
3.1.5.7.3.2. Ieteikums. Kad iespējams, 3.1.5.7.3.1. punktā noteiktais kopējais laiks II un III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu glisādēm nedrīkst pārsniegt 1 sekundi.
3.1.5.7.4. Pārraudzības sistēmas konstrukcija un ekspluatācija ir atbilstoša prasībām, kas nosaka, ka pārraudzības sistēmas atteices gadījumā pārraide tiek pārtraukta un tiek brīdināti nozīmētie tālvadības punkti. 

Piezīme. Pārraudzības sistēmas konstrukcijas un ekspluatācijas vadlīnijas ir minētas C pievienojuma 2.1.8. punktā. 

3.1.5.8. Apkalpošanas integritātes un nepārtrauktības prasības 
3.1.3.8.1. Nepareizu signālu neizstarošanas varbūtība II un III kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu glisādēm katrā atsevišķā nolaišanās gadījumā nav mazāka par 1 - 0.5 x 10-9.
3.1.5.8.2. Ieteikums. Nepareizu signālu neizstarošanas varbūtībai I kategorijas instrumentālās nosēšanās sistēmu glisādēm katrā atsevišķā nolaišanās gadījumā jābūt ne mazākai kā 1 -1,0 x 10-7.
3.1.5.8.3. Izstarotā navigācijas vadības signāla nepazušanas varbūtība II un III kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu glisādēm (paredzētais vidējais ekspluatācijas ilgums – 2000 stundu intervāls starp strāvas padeves atslēgšanas gadījumiem) jebkurā 15 sekunžu periodā ir lielāka par 1 -2 x 10-6.
3.1.5.8.4. Ieteikums. Izstarotā navigācijas vadības signāla nepazušanas varbūtībai I kategorijas instrumentālo nosēšanās sistēmu glisādēm (paredzētais vidējais ekspluatācijas ilgums – 1000 stundu intervāls starp strāvas padeves atslēgšanas gadījumiem) jebkurā 15 sekunžu periodā jābūt lielākai par 1 - 4 x 10-6.
Piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz apkalpošanas integritāti un nepārtrauktību ir iekļautas C pievienojuma 2.8. punktā.
3.1.6. Kursa radiobākas un glisādes attiecīgo frekvenču izvēle
3.1.6.1. Skrejceļa instrumentālās nosēšanās sistēmas kursa radiobākas un glisādes raidītāju frekvenču izvēle atbilstoši V sējuma 4. nodaļas 4.2. punkta prasībām tiek veikta no šāda saraksta:
	Kursa radiobākas frekvence(MHz)
	Glisādes frekvence (MHz)

	108,1
	334,7

	108,15
	334,55

	108,3
	334,1

	108,35
	333,95

	108,5
	329,9

	108,55
	329,75

	108,7
	330,5

	108,75
	330,35

	108,9
	329,3

	108,95
	329,15

	109,1
	331,4

	109,15
	331,25

	109,3
	332,0

	109,35
	331,85

	109,5
	332,6

	109,55
	332,45

	109,7
	333,2

	109,75
	333,05

	109,9
	333,8

	109,95
	333,65

	110,1
	334,4

	110,15
	334,25

	110,3
	335,0

	110,35
	334,85

	110,5
	329,6

	110,55
	329,45

	110,7
	330,2

	110,75
	330,05

	110,9
	330,8

	110,95
	330,65

	111,1
	331,7

	111,15
	331,55

	111,3
	332,3

	111,35
	332,15

	111,5
	332,9

	111,55
	332,75

	111,7
	333,5

	111,75
	333,35

	111,9
	331,1

	111,95
	330,95


3.1.6.1.1. Reģionos, kuros nav pamata skrejceļa instrumentālās nosēšanās sistēmas kursa radiobākas un glisādes raidītāju frekvenču izvēles prasību izpildei izmantot vairāk par 20 frekvenču pāriem, tie pēc nepieciešamības rindas kārtībā tiek izvēlēti no šāda saraksta:
	Kārtas numurs
	Kursa radiobākas frekvence(MHz)
	Glisādes frekvence (MHz)

	1
	110,3
	335,0

	2
	109,9
	333,8

	3
	109,5
	332,6

	4
	110,1
	334,4

	5
	109,7
	333,2

	6
	109,3
	332,0

	7
	109,1
	331,4

	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
	111,1
	331,7

	17
	111,3
	332,3

	18
	111,5
	332,9

	19
	111,7
	333,5

	20
	111,9
	331,1


3.1.6.2. Vietās, kur esošās valsts vietējām prasībām atbilstošas instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) kursa radiobākas izmanto frekvences, kuru norādītā megaherca desmitdaļa (pirmais cipars aiz komata) ir pāra skaitlis vai nulle, tās pēc iespējas drīzākā laikā tiek mainītas uz frekvencēm, kas atbilst 3.1.6.1. vai 3.1.6.1.1. punkta prasībām, un kursa radiobākas turpina darboties esošajās frekvencēs tikai līdz brīdim, kad ir iespējams veikt frekvenču maiņu. 
3.1.6.3. Starptautiskajā satiksmē izmantotu esošu instrumentālo nosēšanās sistēmu (ILS) kursa radiobāku, kas izmanto frekvences, kuru norādītā megaherca desmitdaļa (pirmais cipars aiz komata) ir nepāra skaitlis, frekvences netiek mainītas uz jaunām frekvencēm, kur pastāvošajai megaherca desmitdaļai tiek pieskaitīta megaherca divdesmitā daļa, izņemot gadījumus, kad reģionālais līgums nosaka, ka vispārējai lietošanai ir pieejami jebkuri no 3.1.6.1. punktā minētajiem sakaru kanāliem (sk. V sējuma 4. nodaļas 4.42. punktu). 

3.1.7. Ļoti augstu frekvenču (VHF) marķiera radiobākas
3.1.7.1. Vispārēja informācija
a) Katrai iekārtai ir vismaz divas marķiera radiobākas, izņemot 3.1.7.6.6. punktā aprakstīto gadījumu. Gadījumos, kad Kompetentā iestāde uzskata, ka noteiktajā vietā ekspluatācijas procedūru vajadzībām ir nepieciešama papildu radiobāka, sistēmai var pievienot trešo marķiera radiobāku.
b) Marķiera radiobākas atbilst 3.1.7. punkta prasībām. Gadījumos, kad iekārta sastāv tikai no divām marķiera radiobākām, tās atbilst prasībām, kas attiecas uz vidējo radiomarķieri un ārējo radiomarķieri. 

c) Marķiera radiobākas veido starojuma diagrammas, kas instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādē norāda iepriekšnoteiktu attālumu no skrejceļa sliekšņa. 

3.1.7.1.1. Gadījumos, kad marķiera radiobāka tiek izmantota saistībā ar kursa radiobākas pretējo kursu, tā atbilst marķiera radiobākas īpašībām, kas noteiktas 3.1.7. punktā.
3.1.7.1.2. Tādu marķiera radiobāku, kas tiek izmantotas saistībā ar kursa radiobākas pretējo kursu, identifikācijas signāli ir skaidri atšķirami no iekšējās, vidējās un ārējās marķiera radiobākas signāliem, kas aprakstīti 3.1.7.5.1. punktā.
3.1.7.2. Radiofrekvence 
3.1.7.2.1. Marķiera radiobākas darbojas 75 MHz frekvencē ar 0,005 procentu pielaidi un izmanto horizontālo polarizāciju. 
3.1.7.3. Pārklājuma zona
3.1.7.3.1. Marķiera radiobāku sistēma tiek regulēta tā, lai nodrošinātu pārklājumu šādos attālumos, kas mērīti instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādē un kursa radiobākas veidotajā kursa līnijā: 

a) iekšējais radiomarķieris (ja ir uzstādīts):  150 m ar pielaidi 50 m (500 ft ar pielaidi 160 ft);
b) vidējais radiomarķieris:  300 m ar pielaidi 100 m (1000 ft ar pielaidi 325 ft);
c) ārējais radiomarķieris: 600 m ar pielaidi 200 m (2000 ft ar pielaidi 650 ft).
3.1.7.3.2. Lauka stiprums uz 3.1.7.3.1. punktā minēto pārklājuma zonu robežām ir 1,5 milivolti uz metru (mīnus 82 dBW/m2). Bez tam, pārklājuma zonas robežās lauka stiprums pieaug līdz vismaz 3,0 milivoltiem uz metru (mīnus 76 dBW/m2).
1. piezīme. Izstrādājot uz zemes esošo antenu, ir ieteicams pārliecināties, ka pie pārklājuma zonas robežām tiek nodrošināts atbilstošs lauka stipruma izmaiņu koeficients.  Tāpat ir ieteicams pārliecināties, ka gaisa kuģis radiobākas kursa sektora robežās saņems vizuālas norādes. 
2. piezīme. Tipiskas gaisa kuģī uzstādītas marķiera uztvērējiekārtas apmierinoša darbība tiek nodrošināta, ja jutība ir noregulēta tā, ka vizuāla norāde tiek iegūta pie lauka stipruma vērtības 1,5 milivolti uz metru (mīnus 82 dBW/m2).
3.1.7.4. Modulācija
3.1.7.4.1. Modulāciju frekvences ir šādas: 

a) iekšējam radiomarķierim (ja ir uzstādīts):  3000 Hz;
b) vidējam radiomarķierim:  1300 Hz;
c) ārējam radiomarķierim: 400 Hz.
Iepriekšminēto frekvenču pielaide ir 2,5 procenti un kopējais harmoniku sastāvs katrā no frekvencēm nepārsniedz 15 procentus. 

3.1.7.4.2. Marķieru modulāciju dziļums ir 95 procenti ar pielaidi 4 procenti.
3.1.7.5. Identifikācija
3.1.7.5.1. Pārraide nesējfrekvencē ir nepārtraukta.  Audiofrekvenču modulācijas tiek kodētas šādi: 
a) iekšējam radiomarķierim (ja ir uzstādīts):  6 punkti sekundē, nepārtraukti;
b) vidējam radiomarķierim:  nepārtrauktas savstarpēji aizstājošu punktu un svītru rindas, svītras kodējot ātrumā 2 svītras sekundē, punktus – seši punkti sekundē;
c) ārējam radiomarķierim: 2 svītras sekundē, nepārtraukti.
Kodēšanas ātrums tiek uzturēts 15 procentu pielaides robežās. 
3.1.7.6. Novietojums
3.1.7.6.1. Iekšējais radiomarķieris, ja tāds ir uzstādīts, ir novietots tā, lai zemas redzamības apstākļos norādītu uz tūlītēju skrejceļa sliekšņa sasniegšanu.  
3.1.7.6.1.1. Ieteikums. Ja starojuma diagramma ir vertikāla, iekšējam radiomarķierim, ja tāds uzstādīts, jāatrodas 75 m (250ft) līdz 450 m (1 500 ft) attālumā no skrejceļa sliekšņa, ne tālāk kā 30 m (100 ft) no skrejceļa ass līnijas pagarinājuma. 
1. piezīme. Ir paredzēts, ka iekšējai radiomarķiera starojuma diagrammai jākrusto nominālās instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādes pagarinājums uz leju taisnā līnijā zemākajā iespējamajā lēmuma pieņemšanas relatīvajā augstumā, kāds piemērojams II kategorijas lidojumos. 
2. piezīme. Iekšējā radiomarķiera izvietošanā ir jārūpējas par to, lai novērstu iekšējā un vidējā radiomarķiera signālu pārklāšanos.  Sīkāka informācija par iekšējo radiomarķieru izvietojumu ir atrodama C pievienojuma 2.10 punktā. 
3.1.7.6.1.2. Ieteikums. Ja starojuma diagramma nav vertikāla, iekārta jānovieto tā, lai tā kursa sektora un instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādē veidotu lauku, kas ir pēc iespējas līdzīgs tam, ko veido antena ar vertikālu starojuma uzbūvi, un radiomarķieris jānovieto atbilstoši 3.1.7.6.1.1. punkta prasībām.
3.1.7.6.2. Vidējais marķieris tiek novietots tā, lai zemas redzamības apstākļos norādītu uz tūlītēju vizuālās pieejas vadības uzsākšanas punkta sasniegšanu. 

3.1.7.6.2.1. Ieteikums. Ja starojuma diagramma ir vertikāla, vidējais radiomarķieris jānovieto 1 050 m (3 500 ft) attālumā ar pielaidi 150 m (500 ft) no nosēšanās sliekšņa skrejceļa pieejas pusē, ne vairāk kā 75 m (250 ft) attālumā no skrejceļa centra līnijas pagarinājuma. 

Piezīme. Attiecībā uz iekšējo un vidējo marķieru radiobāku novietojumu sk. C pievienojuma 2.10 punktu. 
3.1.7.6.2.2. Ieteikums. Ja starojuma diagramma nav vertikāla, iekārta jānovieto tā, lai tā kursa sektora un instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādē veidotu lauku, kas ir pēc iespējas līdzīgs tam, ko veido antena ar vertikālu starojuma uzbūvi, un radiomarķieris jānovieto atbilstoši 3.1.7.6.2.1. punkta prasībām.
3.1.7.6.3. Ārējais radiomarķieris tiek novietots tā, lai gaisa kuģim pieejas starpposmā un pēdējā posmā būtu iespējams veikt augstuma, attāluma un iekārtu pārbaudes. 

3.1.7.6.3.1. Ieteikums. Ārējais radiomarķieris jānovieto 7,2 km (3,9 NM) attālumā no skrejceļa sliekšņa, izņemot gadījumus, kad apkārtnes reljefa apstākļu vai ar lidojumu veikšanu saistītu iemeslu dēļ radiomarķiera novietošana šādā attālumā nav iespējama. Šādos gadījumos ārējais radiomarķieris var tikt novietots 6,5 līdz 11,1 km (3,5 līdz 6 NM) attālumā no skrejceļa sliekšņa.
3.1.7.6.4. Ieteikums. Ja starojuma lauka diagramma ir vertikāla, ārējam marķierim jāatrodas ne tālāk kā 75 m (250ft) no skrejceļa ass līnijas pagarinājuma.  Ja starojuma diagramma nav vertikāla, iekārta jānovieto tā, lai tā kursa sektora un instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) glisādē veidotu lauku, kas ir pēc iespējas līdzīgs tam, ko veido antena ar vertikālu starojuma uzbūvi.
3.1.7.6.5. Marķieru radiobāku atrašanās vietas, vai kad piemērojams, atbilstošie attālumi, ko norāda tāluma mērīšanas aprīkojums (DME), kad tas tiek izmantots kā daļēja vai pilnīga alternatīva instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) marķieru radiobāku sadaļai, tiek publicēti atbilstoši 15. pielikuma prasībām. 

3.1.7.6.6. Gadījumos, kad ļoti augstas frekvences (VHF) marķieru radiobāku nodrošināšana nav iespējama, par pieņemamu alternatīvu instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) marķieru radiobāku sadaļai ir uzskatāms atbilstoši novietots tāluma mērīšanas aprīkojums (DME), ko papildina saistītā pārraudzības sistēma, tālvadība un norāžu aprīkojums. 

Piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) izmantošanu kā alternatīvu instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) marķieru radiobāku sadaļai ir iekļautas C pievienojuma 2.11. punktā. 

3.1.7.6.6.1. Šādas pielietošanas gadījumā tāluma mērīšanas aprīkojums (DME) sniedz lidojumā tādu pašu informāciju par attālumu, kādu nodrošina marķiera radiobāka (-as). 

3.1.7.6.6.2. Gadījumā, kad tāluma mērīšanas aprīkojums (DME) tiek izmantots kā alternatīva vidējam marķierim, tā frekvence ir attiecīgi sapārota ar instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) kursa radiobāku un tas ir novietots tā, lai minimizētu kļūdas par attālumu sniegtajā informācijā. 

3.1.7.6.6.3. Tāluma mērīšanas aprīkojums (DME), kas minēts 3.1.7.6.6. punktā atbilst 3.5. punktā minētajām specifikācijā.
3.1.7.7. Pārraudzība
3.1.7.7.1. Automātiskās pārraudzības sistēmas funkcionēšanai nepieciešamos signālus nodrošina atbilstošs aprīkojums.  Pārraudzības sistēma uz vadības punktu nosūta brīdinājuma signālu, ja iestājas kādi no šādiem apstākļiem:
a) modulācijas vai kodēšanas atteice;
b) izejošās jaudas samazināšanās līdz vērtībai, kas ir mazāka par 50 procentiem no normālās. 
3.1.7.7.2. Ieteikums. Katrai no marķiera radiobākām jānodrošina piemērots pārraudzības aprīkojums, kas piemērotā vietā nosaka modulācijas dziļumu vērtības samazināšanos zem 50 procentiem no normālās. 
3.2. Precīzās pieejas radara sistēmas specifikācija
Piezīme. Specifikācijā izmantotie attālumi ir attālumi slīpnē. 
3.2.1. Precīzās pieejas radara sistēmai ir šādas sastāvdaļas: 

3.2.1.1. Precīzās pieejas radars (PAR).
3.2.1.2 Novērošanas radars (SRE).
3.2.2. Gadījumos, kad tiek izmantots tikai precīzās pieejas radars (PAR), iekārta tiek apzīmēta ar terminu “PAR” jeb “precīzās pieejas radas” un nevis ar terminu “precīzās pieejas radaru sistēma”. 
Piezīme. Noteikumi, kas attiecas uz radara informācijas reģistrāciju un saglabāšanu, ir atrodami 11. pielikuma 6. nodaļā. 
3.2.3. Precīzās pieejas radars (PAR)
3.2.3.1 Pārklājuma zona
3.2.3.1.1. Precīzās pieejas radiolokators (PAR) spēj atklāt un noteikt tāda gaisa kuģa atrašanās vietu, kura atstarojošā virsma ir vismaz 15 m2 un kas atrodas telpā, ko ierobežo 20 grādu azimuta sektors un 7 grādu vietas leņķa sektors vismaz 16,7 km (9 NM) attālumā no tā attiecīgās antenas. 
Piezīme. Informācijai par gaisa kuģu atstarojošo virsmu izmēriem šeit tiek iekļauta šāda tabula:  

privāta lidmašīna (ar vienu dzinēju): no5 līdz 10 m2 ; 

neliela lidmašīna ar diviem dzinējiem: no15 m2; 

vidēja izmēra lidmašīna ar diviem dzinējiem: no25 m2; 

lidmašīna ar četriem dzinējiem:  no  50 līdz 100 m2.
3.2.3.2. Novietojums
3.2.3.2.1. Precīzās pieejas radiolokatoru (PAR) novieto un noregulē tā, lai tas nodrošinātu pilnīgu tāda sektora pārklājumu, kura galapunkts atrodas 150 m (500 ft) no zemskares zonas virzienā uz skrejceļa apstāšanās līniju un kas plešas azimutā 5 grādus uz katru pusi no skrejceļa ass, ar vietas leņķi no mīnus 1 grāda līdz plus 6 grādiem. 

1. piezīme. 3.2.3.2.1. punkta prasības ir iespējams izpildīt, novietojot iekārtu 915 m (3000 ft) attālumā vai tālāk no zemskares vietas virzienā uz apstāšanās līniju un 120 m (400ft) vai vairāk sāņus no skrejceļa ass vai 1200 m (4000 ft) attālumā vai tālāk no zemskares vietas virzienā uz apstāšanās vietu un 185 m (600ft) vai vairāk sāņus no skrejceļa ass, gadījumā, kad iekārta ir iestatīta skenēt 70 grādus uz vienu vai otru pusi ap skrejceļa asi. Savukārt, ja iekārta ir novietota, lai skenētu 15 grādus uz vienu pusi un 5 grādus uz otru pusi no skrejceļa ass, tad minimālais attālums no zemskares līnijas var tikt samazināts līdz attiecīgi 685 m (2250 ft) un 915m (3000 ft) un attālums līdz skrejceļa asij attiecīgi līdz 120 m (400 ft) un 185 m (600ft).
2. piezīme. Precīzās pieejas radiolokatora (PAR) izvietojuma diagrammas ir iekļautas C pievienojumā (C-14. līdz C-17. attēls). 

3.2.3.3. Precizitāte
3.2.3.3.1. Azimuta precizitāte. Informācija par azimutu tiek parādīta tā, ka novirze kursa līnijas pa labi vai pa kreisi ir skaidri saskatāma.  Maksimālā pieļaujamā kļūda attiecībā uz novirzi no kursa līnijas ir 0,6 procenti no attāluma līdz precīzās pieejas radiolokatora (PAR) antenai plus 10 procenti no novirzes no kursa līnijas vai 9 m (30 ft), piemērojot lielāko vērtību.  Iekārta tiek novietota tā, lai kļūdas lielums zemskares vietā nepārsniedz 9 m (30 ft).  Iekārta ir novietota un noregulēta tā, lai parādītās kļūdas lielums zemskares vietā ir pēc iespējas mazāks un nepārsniedz 0,3 procentus no attāluma līdz precīzās pieejas radiolokatora (PAR) antenai vai 4,5 m, izvēloties lielāko attālumu.  Iekārta spēj atšķirt tādu gaisa kuģu atrašanās vietas, kas azimutā atrodas 1,2 grādu attālumā viens no otra.  
ŠĪ LAPPUSE IR ATSTĀTA TUKŠA AR NODOMU
3.2.3.3.2. Vietas leņķa precizitāte. Informācija par vietas leņķi tiek parādīta tā, ka novirze uz augšu vai uz leju no tādas augstuma samazināšanas trajektorijas, uz kādu ierīce ir iestatīta, ir viegli pamanāma.  Maksimālā pieļaujamā kļūda attiecībā uz novirzi no kursa līnijas ir 0,4 procenti no attāluma līdz precīzās pieejas radiolokatora (PAR) antenai plus 10 procenti no reālās lineārās novirzes no izvēlētās augstuma samazināšanas trajektorijas vai 6 m (20 ft), piemērojot lielāko vērtību.  Iekārta tiek novietota tā, lai kļūdas lielums zemskares vietā nepārsniedz 6 m (20 ft).  Iekārta ir novietota un noregulēta tā, lai parādītās kļūdas lielums zemskares vietā ir pēc iespējas mazāks un nepārsniedz 0,2 procentus no attāluma līdz precīzās pieejas radiolokatora (PAR) antenai vai 3 m (10 ft), izvēloties lielāko attālumu.  Iekārta spēj atšķirt tādu gaisa kuģu atrašanās vietas, kuru vietas leņķi ir 0,6 grādu attālumā viens no otra. 
3.2.3.3.3. Attāluma precizitāte. Kļūda, norādot attālumu līdz zemskares vietai, nepārsniedz 30 m (100 ft) plus 3 procentus no attāluma līdz zemskares vietai.  Iekārta spēj atšķirt tādu gaisa kuģu atrašanās vietas, kas atrodas uz tā paša azimuta 120 m (400 ft) attālumā. 
3.2.3.4. Tiek nodrošināta informācija, kas dod iespēju noteikt gaisa kuģa atrašanās vietu attiecībā pret citiem gaisa kuģiem un šķēršļiem.  Norādes ir pietiekamas arī, lai novērtētu zemes ātrumu un ātrumu, ar kādu gaisa kuģis attālinās no vēlamās lidojuma trajektorijas vai tuvojas tai. 
3.2.3.5. Informācija tiek pilnībā atjaunota vismaz reizi sekundē. 
3.2.4. Novērošanas radars (SRE)
3.2.4.1. Novērošanas radars, kas tiek izmantots kā precīzās pieejas sistēmas novērošanas radars (SRE), atbilst vismaz šādām turpmāk minētām vispārējām ekspluatācijas prasībām. 

3.2.4.2. Pārklājuma zona
3.2.4.2.1. Novērošanas radiolokators (SRE) spēj atklāt gaisa kuģi ar vismaz 15 m2 lielu atstarojošo virsmu, kas atrodas antenas uztveres zonā, šādā telpā:
Telpa, ko veido vertikālas plaknes 360 grādu rotācija ap antenu. Plakni ierobežo taisne, kas atrodas 1,5 grādu leņķī pret antenas horizontālo plakni un sniedzas 37 km (20 NM) attālumā no antenas,  vertikāla taisne 37 km (20 NM) attālumā no antenas no krustpunkta ar 1,5 grādu leņķī esošo taisni līdz 2400m (8000 ft) augstumam virs antenas pacēluma,  horizontāla taisne no krustpunkta ar vertikālu taisni 2400 m (8000 ft) augstumā, 37 km (20 NM) attālumā līdz krustpunktam ar taisni, kas sniedzas no antenas 20 grādu leņķī pret antenas horizontālo plakni, un taisne, kas atrodas 20 grādu leņķī pret antenas horizontālo plakni no krustpunkta ar horizontālu taisni 2400 m (8000 ft) augstumā līdz antenai. 

3.2.4.2.2. Ieteikums. Jāveic pasākumi novērošanas radiolokatoru attīstībai, lai palielinātu tā pārklājuma zonu attiecībā uz gaisa kuģiem ar 15 m2 lielu atstarojošo virsmu līdz tādam apjomam, ko iegūst, veicot grozījumus 3.2.4.2.1. punktā un aizvietojot esošās vērtības ar šādām vērtībām: 

— 0,5 grādi 1,5 grādu vietā;
— 46,3 km (25 NM), 37 km (20 NM) vietā;
— 3000 m (10 000 ft), 2400 m (8000 ft) vietā;
— 30 grādiem, 20 grādu vietā;
Piezīme. Diagramma, kas parāda novērošanas radiolokatora (SRE) pārklājuma zonu, ir iekļauta C pievienojumā (C-18. attēls).
3.2.4.3. Precizitāte
3.2.4.3.1. Azimuta precizitāte. Atrašanās vietas norāde azimutā atrodas divu grādu pielaides robežās no reālās atrašanās vietas.  Iekārta spēj atšķirt tādu gaisa kuģu atrašanās vietas, kas azimutā atrodas 4 grādu attālumā viens no otra. 
3.2.4.3.2. Attāluma precizitāte. Attāluma norādes kļūda nepārsniedz 5 procentus no reālā attāluma vai 150 m, izvēloties lielāko attālumu.  Tiek nodrošināta iespēja atšķirt divus gaisa kuģus, kurus šķir attālums, kas ir vienāds ar 1 procentu no reālā attāluma līdz novērošanas vietai vai 230 m, izvēloties lielāko attālumu.
3.2.4.3.2.1. Ieteikums. Attāluma norādes kļūda nedrīkst pārsniegt 3 procentus no reālās distances vai 150 m, izvēloties lielāko attālumu. 
3.2.4.4. Iekārta spēj pilnībā atjaunot informāciju par jebkura tās pārklājuma zonā esoša gaisa kuģa attālumu no novērošanas radara un azimutu vismaz reizi 4 sekundēs. 
3.2.4.5. Ieteikums. Jāveic pasākumi, lai, cik iespējams, samazinātu traucējumus, ko rada radiosignāla atstarošana no zemes vai mākoņiem un nokrišņiem. 
3.3. Ļoti augstas frekvences (VHF) riņķa darbības radiobāka (VOR)
3.3.1. Vispārēja informācija
3.3.1.1. Ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākas (VOR) uzbūve un regulējums ir tāds, ka attiecīgas instrumentālas norādes gaisa kuģī attēlo ar regulārām leņķiskām novirzēm (peilējumiem), grāds atbilst grādam, skaitot no magnētiskajiem ziemeļiem, mērot no ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākas (VOR) atrašanās vietas. 
3.3.1.2. Ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobāka (VOR) veido nesējfrekvenci, ar kuru ir saistītas divas atsevišķas 30 Hz modulācijas. Vienas no šādām modulācijām fāze ir neatkarīga no novērojamā punkta azimuta (atskaites fāze). Otra modulācija (mainīgā fāze) ir tāda, ka tās fāze novērojamajā punktā atšķiras no atskaites fāzes ar leņķi, kas ir vienāds ar novērojamā punkta peilējumu attiecībā pret ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobāku (VOR). 
3.3.1.3. Atskaites fāzes un mainīgās fāzes modulāciju fāzes sakrīt atskaites meridiānā, kas šķērso iekārtu. 
Piezīme. Atskaites fāzes un mainīgās fāzes modulāciju fāzes sakrīt, kad tiek sasniegta maksimāla tādas summas vērtība, ko veido radio nesējfrekvences un blakusfrekvences enerģija, ko rada mainīgās fāzes modulācijas, un kad vienlaicīgi tiek sasniegta augstākā acumirklīgā atskaites fāzes modulācija. 
3.3.2. Radiofrekvence
3.3.2.1. Ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobāka (VOR) darbojas frekvenču diapazonā no 111,975 MHz līdz 117,975 MHz. Papildus tam var tikt izmantotas frekvences diapazonā no 108 MHz līdz 111,975 MHz, ja šādu frekvenču izmantošana nav pretrunā ar V sējuma 4. nodaļas 4.2.1. un 4.2.3.1. punkta prasībām.  Augstākā piešķiramā frekvence ir 117, 950 MHz. Kanāli tiek sadalīti pa 50 kHz pieaugošā kārtībā līdz augstākajai piešķiramajai frekvencei. Vietās, kur kanāli parasti tiek sadalīti pa 100 kHz vai 200 kHz, nesējfrekvences frekvenču pielaide ir 0,005 procenti.
3.3.2.2. Frekvenču pielaide radio nesējfrekvencēm visām iekārtām, kas ir nodotas ekspluatācijā pēc 1974. gada 23. maija, rajonos, kur frekvenču kanāli tiek dalīti pa 50 kHz, ir 0,002. 
3.3.2.3. Vietās, kur tiek nodotas ekspluatācijā jaunas ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākas (VOR) un kur tām tiek piešķirti frekvenču kanāli, kas ar 50 Hz soļiem atšķiras no esošām ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākām (VOR), sevišķu uzmanību pievērš tam, lai nodrošinātu, ka esošo ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobāku (VOR) nesējfrekvenču frekvenču pielaide tiek samazināta līdz 0,002 procentiem. 

3.3.3. Polarizācijas un antenas virziena diagrammas precizitāte
3.3.3.1. Ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākas starojums ir horizontāli polarizēts. Starojuma vertikālā polarizācija ir pēc iespējas minimāla. 
Piezīme. Šobrīd nav iespējams kvantitatīvi formulēt maksimālo pieļaujamo ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākas (VOR) starojuma vertikālas polarizācijas apjomu. (“Radionavigācijas līdzekļu pārbaužu rokasgrāmatā” (Doc 8071) tiek sniegta informācija par lidojumu pārbaudēm, lai noteiktu vertikālās polarizācijas ietekmi uz peilējumu precizitāti.)
3.3.3.2. Ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākas (VOR) horizontāli polarizētā starojuma nodotās peilēšanas informācijas precizitātes pielaide aptuveni četru radioviļņu garumu attālumā pret jebkuru no vietas leņķiem diapazonā no 0 līdz 40 grādiem, mērot no ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākas (VOR) antenas sistēmas centra, ir 2 grādi.
3.3.4. Pārklājuma zona
3.3.4.1. Ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobāka (VOR) nodrošina tāda stipruma signālus, lai būtu iespējama apmierinoša tipiskas gaisa kuģa iekārtas darbība tādos lidojumu līmeņos un tādā attālumā, kādi nepieciešami lidojumu veikšanas vajadzībām, un līdz pat 40 grādu lielam vietas leņķim.
3.3.4.2. Ieteikums. Lai nodrošinātu tipiskas gaisa kuģa iekārtas drošu darbību minimālajā apkalpošanas līmenī pie maksimālā norādītā apkalpošanas zonas rādiusa, nepieciešamajam ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākas (VOR) signālu radītajam lauka stiprumam vai starojuma jaudas blīvumam telpā jābūt 90 mikrovoltiem uz metru vai mīnus 107 dBW/m2.
Piezīme. Informācija par tipisku efektīvo starojuma jaudu (ERP) noteikto rādiusu sasniegšanai ir atrodama C pievienojuma 3.1. punktā. 

3.3.5. Navigācijas signālu modulācijas 
3.3.5.1. Radio nesējfrekvencei, kas tiek uztverta jebkurā telpas punktā, ir šāda divu signālu modulēta amplitūda: 

a) 9 960 Hz konstantas amplitūdas apakšējā nesējfrekvence, frekvence modulēta pie 30 Hz, ar novirzi 16 un pielaidi 1 (t.i., no 15 to 17): 
1) standarta ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākām (VOR) šīs FM apakšējās nesējfrekvences 30 Hz daļa ir fiksēta, neatkarīgi no azimuta un tās apzīmējums ir “atskaites fāze”;
2) Doplera ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākām (VOR) 30Hz daļas fāze mainās atkarībā no azimuta, un tās apzīmējums ir “mainīgā fāze”;
b) 30 Hz amplitūdas modulāciju daļa:
1) standarta ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākām (VOR) šo daļu rada rotējošs lauka antenas virziena diagramma, kas mainās atkarībā no azimuta un tās apzīmējums ir “mainīgā fāze”;
2) Doplera ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākām (VOR), šī daļa ir konstanta neatkarīgi no azimuta, tai piemīt konstanta amplitūda un tās apzīmējums ir “atskaites fāze”.
3.3.5.2. Apakšējai nesējfrekvencei ar frekvenci 9960 Hz iedalītās nesējfrekvences modulāciju dziļums ir 28 līdz 32 procentu robežās.
3.3.5.3. Radio nesējfrekvences, kas piešķirta 30 Hz un 9960 Hz signālu pārraidei, modulāciju dziļums jebkurā telpas vietā ar vietas leņķi līdz 5 grādiem ir 28 līdz 32 procentu robežās. 

3.3.5.4. Mainīgās un atskaites fāžu modulāciju frekvences ir 30 Hz ar 1 procenta pielaidi. 
3.3.5.5. Apakšējās nesējfrekvences modulāciju vidējā frekvence ir 9960 Hz ar 1 procenta pieļaujamo pielaidi. 
3.3.5.6.

a) Standarta ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākām (VOR) 9960 Hz apakšfrekvences amplitūdas modulāciju daļa nepārsniedz 5 procentus.
b) Doplera ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākām (VOR) 9960 Hz apakšfrekvences amplitūdas modulāciju daļa, mērot vismaz 300 m (1000 ft) attālumā no ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākas (VOR), nepārsniedz 40 procentus.
3.3.5.7. Gadījumos, kad starp pārraižu kanāliem tiek izmantots 50 kHz intervāls, 9960 Hz daļas blakusfrekvenču harmoniku līmenis izstarotajā signālā nepārsniedz šādus līmeņus salīdzinājumā ar 9960 blakusfrekvenci: 

	Apakšējā nesējfrekvence
	Līmenis

	9 960 Hz
	0 dB atšķirība

	2. harmonika
	-30 dB

	3. harmonika
	-50 dB

	4. harmonika un augstākas harmonikas
	-60 dB


3.3.6. Balss un identifikācijas sakari 
3.3.6.1. Ja ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobāka (VOR) vienlaicīgi nodrošina vienpusēju sakaru kanālu “zeme – gaiss”, tas atrodas tajā paša radio nesējfrekvencē, kurā tiek pārraidīta navigācijas informācija. Šāda kanāla starojums ir horizontālo polarizēts.
3.3.6.2. Nesējfrekvences lielākais modulāciju dziļums sakaru kanālā nepārsniedz 30 procentus. 

3.3.6.3. Frekvenču diapazonā no 300 Hz līdz 3000 Hz balss sakaru kanāla frekvences relatīvā pielaide ir 3 dB atbilstoši līmenim pie 1000 Hz.
3.3.6.4. Ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobāka (VOR) vienlaicīgi nodrošina vienpusēju identifikācijas signāla pārraidi tajā paša radio nesējfrekvencē, kurā tiek pārraidīta navigācijas informācija. Identifikācijas signāla starojums ir horizontāli polarizēts.
3.3.6.5. Identifikācijas signāla pārraidei tiek izmantots Starptautiskais Morzes kods, un šis signāls sastāv no diviem vai trim burtiem. Tas tiek pārraidīts ātrumā, kas atbilst aptuveni 7 vārdiem minūtē.  Signāls tiek atkārtots vismaz reizi 30 sekundēs, un modulāciju toņa augstums ir 1020 Hz ar pielaidi 50 Hz. 

3.3.6.5.1. Ieteikums. Identifikācijas signāls jāpārraida vienādos laika intervālos vismaz trīs reizes katras 30 sekundes. Viena no šādām identifikācijas signālu pārraidēm var būt balss pārraides formā. 
Piezīme. Ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobāka (VOR) un tāluma mērīšanas aprīkojums (DME) ir saistīti atbilstoši 3.5.2.5. punkta prasībām, uz ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākas (VOR) identifikācijas signālu attiecas arī 3.5.3.6.4. punkta prasības.
3.3.6.6. Modulāciju dziļums līdz kādam kodētais identifikācijas signāls modulē radio nesējfrekvenci nepārsniedz 10 procentus, izņemot gadījumu, kad tiek nodrošināts arī sakaru kanāls. Šādā gadījumā ir pieļaujams kodētā identifikācijas signāla modulāciju dziļuma pieaugums līdz vērtībai, kas nepārsniedz 20 procentus. 

3.3.6.6.1. Ieteikums. Ja ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobāka (VOR) vienlaicīgi nodrošina sakaru kanāla “zeme – gaiss” darbību, kodētā identifikācijas signāla modulāciju dziļumam jābūt 5 procenti ar pielaidi 1 procenta apjomā, lai nodrošinātu apmierinošu balss sakaru kvalitāti. 

3.3.6.7. Balss pārraides nekādā veidā nepārklājas un neietekmē navigācijas pamatfunkciju izpildi.  Kad tiek veikta balss pārraide, kodētās identifikācijas pārraide netiek apslāpēta. 

3.3.6.8. Ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākas (VOR) uztveršanas iekārta nodrošina iespēju identificēt nepieciešamo signālu noteiktajā pārklājuma zonā tādos raidīšanas apstākļos un tādu modulāciju ietvaros, kas noteikti 3.3.6.5., 3.3.6.6. un 3.3.6.7. punktā.
3.3.7. Pārraudzība 
3.3.7.1. Automātiskās pārraudzības sistēmas funkcionēšanai nepieciešamos signālus nodrošina atbilstošs pārklājuma zonā novietots aprīkojums. 

Pārraudzības sistēma pārraida uz vadības punktu brīdinājumu un pārtrauc identifikācijas un navigācijas sastāvdaļu pārraidi noteiktajā nesējfrekvencē vai pārtrauc visu raidīšanu jebkuru turpmāk minēto noviržu vai to kombinācijas iestāšanās gadījumos:
a) ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākas (VOR) peilēšanas informācijas izmaiņas pārraudzības iekārtas atrašanās vietā pārsniedz 1 grādu;
b) radiofrekvenču signālu modulēto daļu vai 30 Hz amplitūdā modulēto signālu vai abu iepriekšminēto signāla daļu sprieguma samazināšanās jebkurā no apakšējām nesējfrekvencēm par 15 procentiem. 

3.3.7.2. Pārraudzības sistēmas atteices gadījumā tiek pārraidīts brīdinājuma signāls uz vadības punktu un:
a) tiek pārtraukta identifikācijas un navigācijas signālu pārraide noteiktajā nesējfrekvencē;  vai
b) tiek pārtraukta raidīšana. 
Piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobāku (VOR) darbību ir iekļautas C pievienojuma 3. nodaļā.
3.3.8. Ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobāku (VOR) uztvērējsistēmu imunitāte pret traucējumiem
3.3.8.1. Pēc 1998. gada 1. janvāra ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobāku (VOR) uztvērējiekārtās tiek nodrošināta atbilstoša imunitāte divu signālu trešās kārtas intermodulāciju radītiem traucējumiem, ko rada ļoti augstu frekvenču (VHF) FM pārraižu signāli, kuru līmeņi atbilst šādām likumsakarībām: 
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ļoti augstu frekvenču (VHF) FM skaņu pārraižu signāliem frekvenču diapazonā 107,7 -108,0 MHz
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ļoti augstu frekvenču (VHF) FM skaņas pārraižu signāliem, kuru frekvence ir zemāka par 107,7 MHz,
gadījumos, kad divu ļoti augstu frekvenču (VHF) FM skaņu pārraižu signāli vēlamajā ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākas (VOR) frekvencē uztvērējā rada divu signālu trešās pakāpes intermodulāciju. 

n1 un N2 ir divu ļoti augstu frekvenču (VHF) FM skaņas pārraižu signālu līmeņi (dBm) ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākas (VOR) uztvērēja ievadē.  Neviens no līmeņiem nepārsniedz jutības samazināšanas kritērijus, kas noteikti 3.3.8.2. punktā.
Δf = 108,1 - f1, kur f1 ir N1 signāla frekvence, t.i., tā ļoti augstas frekvences (VHF) FM skaņas pārraides signāla frekvence, kas atrodas vistuvāk 108,1 MHz.
3.3.8.2. Pēc 1998. gada 1. janvāra ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākas (VOR) uztvērēja sistēmai netiek samazināta ļoti augstu frekvenču (VHF) FM tādu pārraidīto signālu jutība, kas atbilst šādai tabulai:
	Frekvence (MHz)
	Maksimālais nevēlamā signāla līmenis uztvērēja ievadā 

	88-102
	+15 dBm

	104
	+10 dBm

	106
	+5 dBm

	107.9
	-10 dBm


1. piezīme. Attiecība starp iepriekšminēto frekvenču apzīmētajiem blakus punktiem ir lineāra. 

2. piezīme. Informācija par ekspluatācijā piemērojamajiem imunitātes kritērijiem 3.3.8.1. un 3.3.8.2. punktā minētā izpildījuma sasniegšanai ir iekļauta C pievienojuma 3.6.5. punktā. 

3.3.8.3. Pēc 1995. gada 1. janvāra visas gaisa kuģos uzstādītās ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobāku (VOR) uztvērējiekārtas atbilst 3.3.8.1. un 3.3.8.2. punkta prasībām. 

3.3.8.4. Ieteikums. 3.3.8.1. un 3.3.8.2. punktā minētajām prasībām atbilstošu ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobāku (VOR) signālu uztvērējiekārtu ekspluatācija jāuzsāk pēc iespējas ātrāk. 

3.4. Nevērstas darbības radiobākas (NDB) specifikācija
3.4.1. Definīcijas
Piezīme. C pievienojumā iekļauts skaidrojums attiecībā uz nominālo darbības zonu, efektīvo darbības zonu, un nevērstas darbības radiobākas (NDB) darbības zonu un piemērošanu.
Aptvēruma vidējais rādiuss.  Nominālās darbības zonas laukumam atbilstošs riņķa rādiuss.
Efektīvais pārklājums. Rajons apkārt nevērstas darbības radiobākai (NDB), kurā ir iespējams veikt peilējumus ar tādu precizitāti, kas ir pietiekama noteikta veida operāciju veikšanai. 

Nominālā darbības zona. Rajons apkārt nevērstas darbības radiobākai (NDB), kura ietvaros virsmas viļņa vertikālā lauka intensitāte pārsniedz minimālo vērtību, kāda ir noteikta radiobākas atrašanās vietas ģeogrāfiskajam rajonam.
Piezīme. Iepriekšminētā definīcija ir paredzēta radiobāku klasifikācijai pēc nominālās darbības zonas, apstākļos, kad nepastāv šīs radiobākas atstarota telpiskā viļņa un/vai anomālu izplatīšanās signālu, vai, ja nav traucējumu no citiem zemās frekvencēs (LF) vai vidējās frekvencēs (MF) raidošiem radiolīdzekļiem, bet ņemot vērā atmosfēras radītos traucējumus attiecīgajā ģeogrāfiskajā rajonā. 
Radio pievadstacija. Zemo frekvenču (LF) vai vidējo frekvenču (MF) nevērstas darbības radiobāka, kas tiek izmantota kā pieejas pēdējā posma radiolīdzeklis. 

Piezīme. Parasti radio pievadstacijas vidējais nominālas darbības rādiuss ir no 18,5 km (10 NM) līdz 46,3 km (25 NM).
3.4.2. Pārklājuma zona
3.4.2.1. Ieteikums. Minimālajai lauka intensitātes vērtībai nevērstas darbības radiobākas (NDB) nominālā pārklājuma zonā jābūt 70 mikrovoltiem uz metru. 

1. piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz nepieciešamajām lauka intensitātes vērtībām teritorijā starp 30 ziemeļu platuma grādiem (30°N) un 30 dienvidu platuma grādiem (30°S) ir minētas C pievienojuma 6.1. punktā, savukārt attiecīgie Starptautiskās Elektrosakaru savienības (ITU) noteikumi ir atrodami “Radio noteikumu” B daļas VIII nodaļas 35. panta IV sadaļā.  

2. piezīme. Lai izvairītos no attiecīgajai apkārtnei neraksturīgu rezultātu iegūšanas, veicot lauka intensitātes mērījumus, ir nepieciešam pievērst uzmanību vietas un laika izvēlei, lidojumu veikšanai vissvarīgākās ir bāku apkārtnē esošās novērojumu vietas, ko šķērso gaisa ceļi. 
3.4.2.2. Visi paziņojumi par nevērstas darbības radiobākām (NDB) vai to izsludināšana tiek balstīti uz vidējo nominālo darbības zonu. 

1. piezīme. Radiobāku klasificēšanai rajonos, kur ir iespējamas būtiskas nominālās darbības zonas izmaiņas atkarībā no diennakts laika vai gadalaika, šādas izmaiņas ir jāņem vērā. 

2. piezīme. Radiobāku, kuru vidējais aptvēruma rādiuss ir robežās no 46,3 km (25 NM) līdz 278 km (150 NM), aptvēruma rādiusu var apzīmēt ar tuvāko 46,3 km (25 NM) daudzkārtni, radiobāku, kuru aptvēruma rādiuss pārsniedz 278 km (150 NM), aptvēruma rādiusu var apzīmēt ar tuvāko 92,7 km (50 NM) daudzkārtni. 

3.4.2.3. Ieteikums. Gadījumos, kad nevērstas darbības radiobākas (NDB) nominālā pārklājuma zona būtiski atšķiras vairākos lidojumu veikšanai svarīgos sektoros, šādā veidā jānorāda vidējais aptvērums katrā sektorā un tā leņķiskās robežas:
Sektora aptvēruma rādiuss/sektora leņķiskās robežas, kas izteiktas kā magnētisks peilējums pulksteņa virzienā no radiobākas. 

Gadījumos, kad ir nepieciešama šāda veida nevērstas darbības radiobākas (NDB) klasificēšana, sektoru daudzumam jābūt pēc iespējas mazākam, vēlamākajā gadījumā nepārsniedzot divus. 

Piezīme. Dotā sektora vidējais aptvēruma rādiuss ir vienāda ar šāda paša laukuma riņķa sektora rādiusu.  Piemērs:
150/210° - 30°
100/30° - 210°.

3.4.3. Starojuma jaudas ierobežojumi
Nevērstas darbības radiobākas (NDB) izstarotā jauda nepārsniedz tās pieņemtās nominālās darbības zonas nodrošināšanai nepieciešamo lauka intensitāti par vairāk nekā 2 dB, izņemot gadījumus, kad jauda var tikt palielināta reģionālas vienošanās rezultātā vai kad šāda palielināšana nerada kaitīgus traucējumus. 
3.4.4. Radiofrekvences
3.4.4.1. Nevērstas darbības radiobākām (NDB) tiek piešķirtas frekvences, kas izvēlētas diapazonā no 190 kHz līdz 1750 kHz. 
3.4.4.2. Nevērstas darbības radiobāku (NDB) frekvenču pielaide ir 0,01 procents, izņemot nevērstas darbības radiobākas (NDB) ar antenas jaudu virs 200 W, kas raida frekvencēs, sākot no 1606,5 kHz, kuru pieļaujamā pielaide ir 0,0005 procenti. 
3.4.4.3. Ieteikums. Gadījumos, kad instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) papildināšanai tiek izmantotas divas radio pievadstacijas, frekvenču atšķirība starp nesējfrekvencēm, lai nodrošinātu pareizu radio kompasa darbību, nedrīkst būt mazāka par 15 kHz, un tai būtu vēlams nepārsniegt 25 kHz, lai būtu iespējama ātra pārregulēšana gadījumos, kad gaisa kuģim ir tikai viens radio kompass. 
3.4.4.4. Gadījumos, kad instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) iekārtām piesaistītas radio pievadstacijas apkalpo viena skrejceļa pretējos galus un kad šādām pievadstacijām ir piešķirta viena frekvence, tiek veikti pasākumi, lai nodrošinātu, ka neizmantotā iekārta neizstaro radioviļņus. 

Piezīme. Papildu vadlīnijas attiecībā uz radio pievadstaciju bāku darbību kopīgos frekvenču kanālos ir iekļautas V sējuma 3. nodaļas 3.2.2. punktā.
3.4.5. Identifikācija
3.4.5.1. Katra nevērstas darbības radiobāka (NDB) tiek atsevišķi identificēta ar diviem vai trim burtiem Starptautiskajā Morzes kodā, un kods tiek pārraidīts ar ātrumu, kas atbilst aptuveni 7 vārdiem minūtē.  

3.4.5.2. Pilna identifikācija tiek pārraidīta vismaz reizi 30 sekundēs, izņemot gadījumus, kad radiobākas identifikācija tiek veikta, ieslēdzot un izslēdzot nesējfrekvences pārraidi.  Šādā gadījumā identifikācija tiek pārraidīta aptuveni 1 minūtes intervālos, izņemot gadījumus, kad noteiktās nevērstas darbības radiobāku (NDB) stacijās ar ekspluatāciju saistītu iemeslu dēļ tiek izmantoti īsāki intervāli. 

3.4.5.2.1. Ieteikums. Izņemot gadījumus, kad radiobākas identifikācija tiek veikta ieslēdzot un izslēdzot nesējfrekvences pārraidi, identifikācijas signāls jāpārraida vismaz trīs reizes 30 sekunžu laikā, regulāros intervālos. 

3.4.5.3. Nevērstas darbības radiobāku (NDB), kuru vidējais aptvērums nepārsniedz 92,7 km (50 NM) un kuras ir galvenais radiolīdzeklis pieejas nodrošināšanai un kursa saglabāšanai lidlauka apkārtnē, identifikācijas signāls tiek pārraidīts vismaz trīs reizes 30 sekunžu laikā, regulāros intervālos. 

3.4.5.4. Izmantotā skaņas modulāciju frekvence ir 1020 Hz ar pielaidi 50 Hz vai 400 Hz ar pielaidi 25 Hz. 

Piezīme. Izvēle par labu noteiktai frekvencei, kas būtu pielietojama noteiktajā reģionā, tiek veikta reģionālas vienošanās ietvaros, ņemot vērā C pievienojuma 6.5. punktā iekļautos apsvērumus. 

3.4.6. Starojuma īpašības
Piezīme. Turpmākās specifikācijas nav paredzētas, lai novērstu tādu modulāciju vai modulāciju veidu izmantošanu, ko var pielietot nevērstas darbības radiobākās (NDB) papildus tām, kas ir noteiktas izmantošanai identifikācijā, ieskaitot vienlaicīgas identifikācijas signāla un balss pārraižu modulācijas, ar nosacījumu, ka šādas papildu modulācijas būtiski neietekmē nevērstas darbības radiobākas (NDB) darbību, kas attiecas uz šobrīd gaisa kuģos pielietotām peilēšanas iekārtām, un ar nosacījumu, ka šādu modulāciju izmantošana nerada traucējumus citu nevērstas darbības radiobākas (NDB) funkciju veikšanai. 

3.4.6.1. Izņemot 3.4.6.1.1. punktā minētās, visas nevērstas darbības radiobākas (NDB) izstaro nepārtrauktu nesējfrekvenci un tiek identificētas ar modulēta skaņas toņa pārraides ieslēgšanu un izslēgšanu (NON/A2A). 

3.4.6.1.1. Nevērstas darbības radiobākas (NDB), kas netiek pilnībā vai daļēji izmantotas kā radiolīdzekļi kursa uzturēšanai, pieejai un nosēšanās veikšanai un kuru aptvēruma vidējais rādiuss nav mazāks par 92,7 km (50 NM), var tikt identificētas ar nemodulētas nesējfrekvences ieslēgšanu un izslēgšanu (NON(A1A), ja tās atrodas rajonos, kuros ir augsts radiobāku blīvums un/vai kuros nepieciešamo nominālās darbības zonas prasību izpilde nav iespējama šādu iemeslu dēļ:  

a) radiostaciju radīti radiotraucējumi;
b) stipri atmosfēriskie trokšņi;
c) vietējie apstākļi.
Piezīme. Izvēloties starojuma veidu, būtu jāņem vērā pārpratuma iespēja, kas var rasties  gaisa kuģim pārslēdzoties no NON/A2A iekārtas uz NON/A1A iekārtu, nepārslēdzot radiokompasu no modulēta nepārtraukta viļņa (MCW) uztveršanas uz nepārtraukta viļņa (CW) uztveršanu. 
3.4.6.2. Katras nevērstas darbības radiobākas (NDB), kas tiek identificēta, ieslēdzot un izslēdzot skaņas toņa modulācijas, modulāciju dziļums tiek uzturēts pēc iespējas tuvāk 95 procentiem. 
3.4.6.3. Katras nevērstas darbības radiobākas (NDB), kas tiek identificēta, ieslēdzot un izslēdzot skaņas toņa modulācijas, starojuma īpašības identifikācijas signāla pārraides laikā ir tādas, lai nodrošinātu apmierinošu identifikāciju nominālās darbības zonas ietvaros. 
1. piezīme. Iepriekšminētais nosacījums rada nepieciešamību pēc iespējami augstas modulāciju procentuālās vērtības, kā arī nepieciešamību pēc atbilstoši izstarotas nesējfrekvences jaudas identifikācijas laikā. 
2. piezīme. Attiecībā uz peilētāju, kas uztver blakusfrekvences ar 3 kHz pielaidi no nesējfrekvences, signāls, kura trokšņu līmenis pie nominālās darbības zonas robežām ir 6 dB, vispārējā gadījumā būs pietiekams iepriekšminēto prasību izpildei. 
3. piezīme. Daži apsvērumi attiecībā uz modulāciju dziļumu ir iekļauti C pievienojuma 6.4. punktā. 
3.4.6.4. Ieteikums. Nevērstas darbības radiobākas (NDB), kas izmanto NON/A2A tipa iekārtu, nesējfrekvences jaudai nav jākrītas brīžos, kad netiek pārraidīts identifikācijas signāls, izņemot tādas nevērstas darbības radiobākas (NDB) gadījumā, kuras aptvēruma vidējais rādiuss pārsniedz 92,7 km (50 NM). Šādā gadījumā ir pieļaujams jaudas kritums līdz 1,5 dB apjomā.
3.4.6.5. Nevēlamas skaņas frekvenču modulācijas kopumā nepārsniedz 5 procentus no nesējfrekvences amplitūdas. 

Piezīme. Gaisa kuģa automātiskās radiopeilēšanas aparatūras (ADF) darbības uzticamība var tikt nopietni ietekmēta, ja radiobākas pārraide satur skaņas frekvences modulāciju, kas ir vienāda ar vai kuras frekvence atrodas tuvu, šādas aparatūras cilpas pārslēgšanas frekvencei vai tās otrajai harmonikai. Šobrīd izmantotās aparatūras cilpu pārslēgšanas frekvences atrodas frekvenču diapazonā no 30 Hz līdz 120 Hz. 
3.4.6.6. Starojuma frekvenču joslas platuma un parazītiskā starojuma līmeņa vērtības tiek uzturētas tik mazas, cik pieļauj izmantotie tehniskie līdzekļi un sniegtās apkalpošanas īpašības. 

Piezīme. Starptautiskās Elektrosakaru savienības “Radio noteikumu [Radio regulations]” pantā S3 ir iekļautas vispārējās prasības attiecībā uz iekārtu tehnisko raksturojumu un radīto blakusstarojumu.  “Radio noteikumi” satur īpašus noteikumus, kas attiecas uz starojuma joslas platumu, frekvenču pielaidēm, parazītisko starojumu un starojuma klasifikāciju (sk. Papildinājumus APS1, APS2 un APS3).
3.4.7. Radio pievadstaciju novietojums
3.4.7.1. Ieteikums. Gadījumos, kad radio pievadstacijas tiek izmantotas instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) papildināšanai, tās jāizvieto ārējo un vidējo marķiera radiobāku atrašanās vietās.  Gadījumos, kad instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) papildināšanai tiek izmantota tikai viena radio pievadstacija, tā jānovieto ārējās marķiera bākas atrašanās vietā.  Gadījumos, kad radio pievadstacijas tiek izmantotas kā radiolīdzeklis pieejas galējās fāzes laikā un nav uzstādīta instrumentālās nosēšanās sistēma (ILS), jāizmanto tās atrašanās vietas, kādas tiktu izvēlētas, ja instrumentālās nosēšanās sistēma (ILS) būtu uzstādīta, ņemot vērā attiecīgās šķēršļu pārlidošanas augstuma prasības, kas minētas dokumentā “Aeronavigācijas pakalpojumu procedūras. Gaisa kuģu lidojumi” (Doc 8168). 
3.4.7.2. Ieteikums. Gadījumos, kad radio pievadstacijas tiek uzstādītas gan vidējās, gan ārējās marķiera radiobākas atrašanās vietās, tās, ja iespējams, jānovieto tajā pašā pusē no skrejceļa ass līnijas pagarinājuma, lai radio pievadstacijas izveidotu kursu, kas būtu pēc iespējas paralēls skrejceļa ass līnijai. 
3.4.8. Pārraudzība
3.4.8.1. Katrai nevērstas darbības radiobākai (NDB) tiek izveidoti pārraudzības līdzekļi, kas nosaka jebkuru šāda veida apstākļu iestāšanos noteiktajā vietā: 

a) izstarotās nesējfrekvences jaudas kritums par vairāk nekā 50 procentiem zem nominālā darbības zonas prasību izpildei nepieciešamā intensitātes līmeņa;
b) identifikācijas signāla pārraides atteice;
c) pārraudzības līdzekļu kļūdaina darbība vai atteice. 
3.4.8.2. Ieteikums. Gadījumos, kad nevērstas darbības radiobāku (NDB) darbina, izmantojot barošanas avotu, kura frekvence ir tuva gaisa kuģu automātiskās radiopeilēšanas aparatūras (ADF) pārslēgšanās frekvencēm un kad ir gaidāms, ka barošanas strāvas frekvence parādīsies blakusstarojumā kā modulāciju galaprodukts, pārraudzības līdzekļiem jāspēj noteikt šādu barošanas strāvas modulāciju nesējfrekvencē, ja tās apjoms pārsniedz 5 procentus. 
3.4.8.3. Radio pievadstacijas darbības laikā pārraudzības līdzekļi nodrošina nepārtrauktu radio pievadstacijas darbības pārbaudi, lai noteiktu 3.4.8.1. punkta a), b) un c) apakšpunktā minēto apstākļu iestāšanos. 
3.4.8.4. Ieteikums. Tādas nevērstas darbības radiobākas (NDB), kas nav radio pievadstacija, darbības laikā pārraudzības līdzekļiem jānodrošina nepārtraukta nevērstas darbības radiobākas (NDB) darbības pārbaude, lai noteiktu 3.4.8.1. punkta a), b) un c) apakšpunktā minēto apstākļu iestāšanos. 
Piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz nevērstas darbības radiobāku (NDB) pārbaudēm ir iekļautas C pievienojuma 6.6. punktā.
3.5. Ultraaugstas frekvences (UHF) tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) specifikācija
1. Piezīme. Šajā nodaļā ir iekļautas prasības attiecībā uz trīs tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) veidiem:  DME/N, kas paredzēts izmantošanai 2. nodaļas 2.2.2. punktā aprakstītajā veidā, DME/W, kas paredzēts izmantošanai tikai 2. nodaļas 2.2.3. punktā aprakstītajā veidā, un DME/P, kas izmantojams atbilstoši 3.11.3. punkta prasībām. Izņemot spektra atšķirības, DME/N un DME/W ir identiski. 
2. piezīme. Tie no turpmākajiem punktiem, kas ir apzīmēti ar “‡”, attiecas uz iekārtām, kas ir pirmoreiz uzstādītas pēc 1989. gada 1. janvāra (2. nodaļas 2.2.2.1. punkts).
3.5.1. Definīcijas 
Atbildes efektivitāte.  Transpondera noraidīto atbilžu skaita attiecība pret faktiski uztverto pieprasījumu skaitu. 
Daļējais kāpumlaiks.  Laiks, kas ir izmērīts starp punktiem, kuri atbilst 5 un 30 procentiem no amplitūdas impulsa priekšējā frontē. 

DME klusēšanas laiks.  Laiks, kurā uztvērējs ir bloķēts spēkā esošā pieprasījuma kodēšanas dēļ un uz kurā saņemtu pieprasījumu netiks pārraidīta atbilde.
Piezīme. Klusēšanas laiks ir paredzēts, lai nepieļautu transpondera reaģēšanu uz atbalsīm, ko rada daudzkanālu pārraides. 
DME/N. Tālummērīšanas iekārta, kas galvenokārt ir paredzēta navigācijas apkalpošanai maršrutā vai pieejas gaisa satiksmes vadības rajonā (TMA). Apzīmējums “N” norāda uz iekārtas darbību šaurā spektrā (nejaukt ar apzīmējumu "W").
DME/P. Mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) tālummērīšanas daļa, kur ar “P” tiek apzīmēta precīza tālummērīšana.  Darbības spektra īpašības ir analoģiskas DME/N.
DME/W. Tālummērīšanas iekārta, kas galvenokārt ir paredzēta navigācijas apkalpošanai maršrutā vai pieejas gaisa satiksmes vadības rajonā (TMA). Apzīmējums “W” norāda uz iekārtas darbību plašā spektrā (nejaukt ar apzīmējumu "N").
Ekvivalentā izotropiskā izstarotā jauda (e.i.r.p.).  Antenai pievadītās jaudas reizinājums ar antenas pastiprinājuma koeficientu noteiktajā virzienā attiecināts pret izotropu antenu (absolūtais vai izotropais pastiprinājuma koeficients). 

Impulsa amplitūda.  Impulsa apliecējas maksimālais spriegums, t.i., “A” 3-1. attēlā.
Impulsa ilgums.  Laika intervāls starp punktiem, kas atbilst 50 procentiem no amplitūdas impulsa apliecējas priekšējā un aizmugurējā frontē, t.i., starp punktiem “b” un “f” 3-1. attēlā.
Impulsa kāpumlaiks.  Laiks, kas ir mērīts starp spieguma amplitūdas 10 un 90 procentu punktiem impulsa apliecējas priekšējā frontē, t.i., starp punktiem “a” un “c” 3-1. attēlā.

Impulsa kritumlaiks.  Laiks, kas ir mērīts starp spieguma amplitūdas 90 un 10 procentu punktiem impulsa apliecējas aizmugurējā frontē, t.i., starp punktiem “e” un “g” 3-1. attēlā.
Impulsu kods. Atšķirību nodrošināšanas metode starp “W”, “X”, “Y” un “Z” režīmiem, kā arī starp pieejas pēdējā posma (FA) un pieejas sākumposma (IA) režīmiem. 
Manipulācijas laiks. Laiks kurā tiek pārraidīts Morzes koda punkts vai svītra.
Meklēšana. Stāvoklis, kad tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) pieprasītājs cenšas saņemt un sinhronizēties ar atbildi uz tā pārraidītiem pieprasījumiem no izvēlēta transpondera.
Mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) atskaites sākuma punkts. Punkts uz skrejceļa ass, kas atrodas vistuvāk pieejas glisādes antenas fāžu centram. (Sk. 3.11. punktu.)
Mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) pieejas atskaites punkts. Punkts minimālajā glisādē, kas atrodas noteiktā augstumā virs skrejceļa sliekšņa. (Sk. 3.11.)
Pieejas pēdējā posma (FA) režīms.  DME/P darbības apstākļi, kas nodrošina lidojumu pieejas pēdējā posmā un skrejceļa rajonā. 

Pieejas sākumposma (IA) režīms.  DME/P darbības apstākļi, kas nodrošina lidojuma veikšanu ārpus pieejas pēdējā posma rajona un kuros ir nodrošināta darbība ar DME/N.
Raidīšanas ātrums. Transpondera raidītais impulsu pāru vidējais skaits sekundē. 
Režīms “W”, “X”, “Y”, “Z”. Tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) raidīšanas kodēšanas metode, mainot laika intervālu starp impulsiem pārī, lai izmantotu katru frekvenci vairākas reizes.
Sekošana. Darba režīms, kad tālumā mērīšanas aprīkojuma (DME) pieprasītājs sinhronizējas ar atbildēm uz tā pieprasījumiem un nodrošina nepārtrauktu attāluma mērīšanu. 

Sistēmas efektivitāte. Pieprasītāja apstrādātu ticamu atbilžu skaita attiecība pret tā veikto pieprasījumu skaitu. 

Trajektorijas iezīmēšanas kļūda (PFE).  Vadības signāla kļūdas daļa, kas var izraisīt gaisa kuģa novirzi no nepieciešamā kursa un vai glisādes.  (Sk. 3.11.)
Vadības trokšņi (CMN). Vadības signāla kļūdas daļa, kas iedarbina vadības virsmu elementus, stūri un var ietekmēt ar autopilotu lidojoša gaisa kuģa leņķisko stāvokli, bet neizraisa gaisa kuģa novirzi no noteiktā kursa un/vai glisādes.  (Sk. 3.11. punktu turpmāk.)
Virtuālais sākuma punkts.  Punkts, kurā caur impulsa priekšējās frontes amplitūdas 30 un 5 procentu vērtību punktiem ejoša taisne šķērso asi ar 0 procentu amplitūdas vērtību (sk. 3-2. attēlu).
3.5.2. Vispārēja informācija 
3.5.2.1. Tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) sistēma attiecīgi aprīkota gaisa kuģa pilotu kabīnē nodrošina pastāvīgu un precīzu norādi par attālumu slīpā līnijā līdz attiecīgi aprīkotam atskaites punktam uz zemes. 
3.5.2.2. Sistēma sastāv no divām pamata sastāvdaļām, no kurām viena ir uzstādīta gaisa kuģī, bet otra ir uzstādīta uz zemes.  Gaisa kuģī uzstādītā iekārta tiek saukta par pieprasītāju, bet uz zemes uzstādītā iekārta – par transponderu.
3.5.2.3. Ekspluatācijas laikā pieprasītāji pārraida pieprasījumus transponderiem, kas savukārt pārraida pieprasītājiem atbildes, kuras ir sinhronizētas ar pieprasījumiem, tādējādi nodrošinot precīzu attāluma mērīšanu. 
3.5.2.4. DME/P ir divi ekspluatācijas režīmi, pieejas sākumposma (IA) un pieejas pēdējā posma (FA) režīms.
3.5.2.5. Gadījumos, kad tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) funkcijas tiek kombinētas ar instrumentālo nosēšanās sistēmu (ILS), mikroviļņu nosēšanās sistēmu (MLS) vai ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobāku (VOR), veidojot vienu iekārtu, tās tiek uzskatītas par saistītām veidā, kas atbilst 2. nodaļas 2.2.2. punktam tikai gadījumā, ja:
a) izmanto standarta frekvenču pārus atbilstoši 3.5.3.3.5. punktam;
b) atrodas blakus saistītajām iekārtām noteikto robežu ietvaros, kas noteikti 3.6.2.6. punktā; un
c) atbilst 3.5.3.6.4. punktā izvirzītajām identifikācijas prasībām.
Piezīme. Vienu tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) iekārtu nevar sapārot vienlaicīgi ar instrumentālo nosēšanās sistēmu (ILS) un mikroviļņu nosēšanās sistēmu (MLS).
3.5.2.6. Ar instrumentālo nosēšanās sistēmu (ILS), mikroviļņu nosēšanās sistēmu (MLS) vai ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobāku (VOR) saistītas tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) iekārtas blakus novietojuma ierobežojumi
3.5.2.6.1. Saistītās ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākas (VOR) un tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) iekārtas tiek novietotas atbilstoši šādām prasībām:
a) koaksiālā izvietošana: ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākas (VOR) un tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) iekārtu antenas atrodas uz vienas vertikālas ass; vai
b) nobīdītais izvietojums: 
1) iekārtām, kas tiek izmantotas termināļu rajonos pieejas vajadzībām vai citām procedūrām, kurās sistēmas iespēju robežās ir nepieciešama visaugstākā atrašanās vietas noteikšanas precizitāte, attālums starp ļoti augstas frekvence riņķa darbības radiobākas (VOR) un tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) iekārtu antenām nepārsniedz 30 m (100 ft), izņemot Doplera sistēmas riņķa darbības radiobākas (VOR), kad tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) nodrošināto apkalpošanu nodrošina atsevišķa iekārta. Šādā gadījumā antenas var atrasties vairāk nekā 30 m (100 ft) attālumā, bet ne tālāk kā 80 m (260 ft) viena no otras; 
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3-2. attēls
2) iekārtām, kas netiek izmantotas 1) apakšpunktā norādītajiem mērķiem attālums starp ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākas (VOR) un tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) iekārtu antenām nepārsniedz 600 m (2000 ft).
3.5.2.6.2. Tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) un instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) iekārtu sasaiste
Piezīme. Vadlīnijas tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) un instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) iekārtu sasaistei ir dotas C pievienojuma 2.11. punktā. 
3.5.2.6.3. Tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) un mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) iekārtu sasaiste
3.5.2.6.3.1. Ieteikums. Ja attāluma mērīšanas informācijas nodrošināšanai tiek izmantots DME/P, tas jāizvieto pēc iespējas tuvāk mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) azimuta iekārtai. 

Piezīme. Tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) un mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) iekārtu sasaistes vadlīnijas ir iekļautas G pievienojuma 5. punktā un C pievienojuma 7.1.6. punktā. Šajās vadlīnijās ir izklāstīti piemēroti pasākumi, kas veicami, lai novērstu atšķirīgas nulles attāluma norādes, gadījumā, ja DME/P ir piesaistīts mikroviļņu nosēšanās sistēmai (MLS) un DME/N ir piesaistīts instrumentālajai nosēšanās sistēmai (MLS), kas apkalpo to pašu skrejceļu. 
3.5.3. Sistēmas raksturojums
3.5.3.1. Veiktspēja 
3.5.3.1.1. Darbības rādiuss. Sistēma nodrošina attāluma mērīšanas iespēju slīpā līnijā no gaisa kuģa līdz izvēlētam transponderam pārklājuma zonas robežās, kas atbilst izvēlētā transpondera ekspluatācijas prasībām.
3.5.3.1.2. Pārklājuma zona
3.5.3.1.2.1. Gadījumā, kad DME/N ir saistīta ar ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobāku (VOR) DME/N pārklājuma zona iespēju robežās atbilst vismaz ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākas (VOR) pārklājuma zonai.
3.5.3.1.2.2. Gadījumā, kad DME/N ir saistīta ar instrumentālo nosēšanās sistēmu (ILS) vai mikroviļņu nosēšanās sistēmu (MLS), DME/N pārklājuma zona atbilst vismaz instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) vai mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) azimuta leņķa vadības pārklājuma sektoriem. 

3.5.3.1.2.3. DME/P pārklājuma zona atbilst vismaz mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) azimuta leņķa vadības pārklājuma sektoriem.
Piezīme. Iepriekšminētais punkts nav paredzēts tāda darbības rādiusa un tādas pārklājuma zonas noteikšanai, kurā sistēma var tikt izmantota; attālums starp jau uzstādītām iekārtām var ierobežot pārklājuma rādiusu noteiktās vietās. 
3.5.3.1.3. Precizitāte
3.5.3.1.3.1. Sistēmas precizitāte. Šeit iekļautās precizitātes prasības ir izpildāmas ar 95 procentu varbūtību. 
Piezīme. Kopējie ierobežojumi attiecībā uz sistēmu attiecas uz kļūdām, ko rada jebkādi cēloņi, ieskaitot gaisa kuģu iekārtu kļūdas, zemes iekārtu kļūdas, kļūdas, kas rodas viļņa izplatības laikā, un dažāda veida impulsa traucēkļu ietekmi.  
3.5.3.1.3.2. DME/N precizitāte. Ieteikums. No nulles līdz 370 km (200 NM) attālumā no transpondera, atkarībā no attiecīgā pielietojuma veida, kopējā sistēmas kļūda, izņemot nolasīšanas kļūdu, nedrīkst pārsniegt 460 m (0,25 NM) plus 1,25 procentus no mērāmās distances. 
‡3.5.3.1.3.3. Kopējā sistēmas kļūda nepārsniedz plus vai mīnus 370 m (0.2 NM).
1. piezīme. Sistēmas precizitātes aprēķins balstās uz pieņēmumu, ka gaisa kuģa pieprasītāja ieguldījums kļūdas veidošanā nepārsniedz 315 m (0,17 NM). 

2. piezīme. Jauktas DME/N un DME/P ekspluatācijas gadījumā ir paredzēts, ka sasniegtā precizitāte ir atbilstoša vismaz 3.5.3.1.3.2. punkta prasībām.
3.5.3.1.3.4. DME/P precizitāte.
1. piezīme. Turpmākajā tekstā tiek ieviesti divi precizitātes standarti – 1. un 2., kas  tiek izmantoti, lai aptvertu dažāda veida iespējamos DME/P pielietojumus. 
2. piezīme. Precizitātes standartu vadlīnijas ir iekļautas C pievienojuma 7.3.2. punktā. 
3.5.3.1.3.4.1. Kļūdu sastāvdaļas. Trajektorijas iezīmēšanas kļūdu (PFE) veido tās DME/P kļūdas frekvenču sastāvdaļas pieprasītāja izejā, kas ir mazākas par 1,5 rd/s. Vadības trokšņi (CMN) sastāv no tām DME/P kļūdas frekvenču sastāvdaļām pieprasītāja izejā, kas atrodas diapazonā no 0,5 rd/s līdz 10 rd/s.
Piezīme. Noteiktie kļūdu ierobežojumi noteiktā vietā ir piemērojami lidojuma trajektorijā, kas ietver šo punktu.  Informācija par DME/P kļūdu interpretāciju un šādu kļūdu mērījumiem laika intervālos, kas ir atbilstoši lidojumu pārbaužu veikšanai, ir iekļauta C pievienojuma 7.3.6.1. punktā.
3.5.3.1.3.4.2. Kļūdas punktos, kas atrodas uz skrejceļa ass pagarinājuma, nepārsniedz vērtības, kas parādītas B tabulā šīs nodaļas beigās. 
3.5.3.1.3.4.3. Pieejas sektorā punktos, kas neatrodas uz skrejceļa ass pagarinājuma, pieļaujamā trajektorijas nospraušanas kļūda (PFE) 1. un 2. standarta DME/P iekārtām drīkst lineāri pieaugt līdz ar leņķa novirzi līdz 40 grādiem no mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) azimuta leņķa, kur pieļaujamā kļūda pie vienāda attāluma 1,5 reizes drīkst pārsniegt pieļaujamo kļūdu punktos, kas atrodas uz skrejceļa ass pagarinājuma.  Pieļaujamā vadības trokšņu (CMN) vērtība nav atkarīga no leņķa līdz mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) azimutam.  Trajektorijas nospraušanas kļūda (PFE) vai vadības trokšņu (CMN) līmenis nepieaug līdz ar vietas leņķi. 

3.5.3.2. Radiofrekvences un polarizācija. Sistēmai piemīt vertikāla polarizācija, un tā darbojas frekvenču joslā no 960 MHz līdz 1215 MHz.  Pieprasījumu un atbilžu pārraides frekvences tiek piešķirtas ar 1-MHz atstarpi starp sakaru kanāliem.
3.5.3.3. Sakaru kanāli
3.5.3.3.1. Tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) darbības kanālus veido pieprasījumu un atbilžu pārraižu frekvenču pāri un impulsu kodēšana sapārotajās frekvencēs. 
3.5.3.3.2. Impulsu kodēšana. DME/P kanāliem ir divi dažādi pieprasījuma impulsu kodi atbilstoši tam, kā norādīts 3.5.4.4.1. punkta tabulā. Viens no šādiem kodiem tiek izmantots pieejas sākumposma (IA) režīmā, bet otrs pieejas pēdējā posma (FA) režīmā. 

3.5.3.3.3. Tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) darbības nodrošināšanai nepieciešamie kanāli tiek izvēlēti no A tabulā, kas atrodas šīs nodaļas beigās, iekļautajiem 352 kanāliem, kam ir noteikti kanālu numuri, izmantojamās frekvences un impulsu kodi. 

3.5.3.3.4. Rajona kanālu izvēle
3.5.3.3.4.1. Noteiktā rajonā izmantojamo tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) izmantojamo kanālu skaitu nosaka ar reģionālu vienošanos. 

Piezīme. Tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) frekvenču joslas no 960 MHz līdz 1 215 MHz izmantošanas Standarti un ieteicamā prakse ir atrodami V sējuma 4. nodaļā. 

3.5.3.3.4.2. Noteiktie tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) darbības kanāli, kas izmantojami attiecīgajā rajonā arī tiek noteikti ar reģionālu vienošanos, ņemot vērā sakrītošu un blakus esošu kanālu aizsardzības prasības.
3.5.3.3.4.3. Ieteikums. Reģionālo tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) kanālu piešķiršanas koordinācija jāveic ar Starptautiskās Civilās aviācijas organizācijas (ICAO) starpniecību.
Piezīme. Iepriekšminētie punktu pieļauj tādu tāluma noteikšanas aprīkojuma (DME) pieprasītāju izmantošanu, kam ir mazāks darbības kanālu daudzums par maksimālo, gadījumos, ja tas tiek uzskatīts par nepieciešamu. 

3.5.3.3.5. Kanālu sakārtošana pa pāriem. . Gadījumos, kad ir paredzēta tāluma noteikšanas aprīkojuma (DME) transpondera darbība saistībā ar atsevišķu ļoti augstas frekvences (VHF) navigācijas iekārtu, kas darbojas frekvenču diapazonā no 108 MHz līdz 117,95 MHz un/vai saistībā ar mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) leņķiski virzītu iekārtu, kas darbojas frekvenču diapazonā no 5031,0 MHz līdz 5090,7 MHz, tāluma noteikšanas aprīkojuma (DME) darbības kanāls tiek sapārots ar ļoti augstas frekvences (VHF) navigācijas iekārtas kanālu un/vai mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) leņķisko frekvenci, atbilstoši A tabulai.
Piezīme. Ir iespējami gadījumi, kad tāluma mērīšanas aprīkojuma frekvence tiek sapārota gan ar instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) frekvenci, gan ar mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) kanālu (sk. V sējuma 4. nodaļas 4.3 punktu) . 
3.5.3.4. Pieprasījuma impulsa atkārtošanas biežums
Piezīmē. Ja pieprasītājs vienas sekundes laikā darbojas vairāk nekā vienā kanālā, turpmākās specifikācijas attiecas uz pieprasījumiem, kas nosūtīti visos kanālos. 

3.5.3.4.1. DME/N. Pieprasītāja vidējais impulsa atkārtošanas biežums (PRF) nepārsniedz 30 impulsu pārus sekundē, balstoties uz pieņēmumu, ka vismaz 95 procenti no laika tiek izmantoti sekošanai. 

3.5.3.4.2. DME/N. Ja nepieciešams samazināt meklēšanas laiku, impulsa atkārtošanas biežums (PRF) meklēšanas laikā var tikt palielināts, bet tas nepārsniedz 150 impulsu pāru pārraidi sekundē. 

3.5.3.4.3. DME/N. Ieteikums. Pēc 15 000 impulsu pāru pārraides, nesaņemot norādi par attālumu, impulsu pārraides biežums nedrīkst pārsniegt 60 impulsu pārus sekundē līdz brīdim, kad tiek mainīts darbības kanāls vai veiksmīgi pabeigta meklēšana. 
3.5.3.4.4. DME/N. Gadījumā, ja 30 sekunžu laika periodā neizdodas izveidot sekošanu, impulsu pāru atkārtošanas biežums tiek samazināts līdz vērtībai, kas nepārsniedz 30 impulsu pārus sekundē. 
3.5.3.4.5. DME/P. Pieprasītāja impulsu atkārtošanas frekvence nepārsniedz šādu impulsu pāru pārraidīšanas daudzumu sekundē: 

	a) meklēšanas laikā:
	40

	b) gaisa kuģim atrodoties uz zemes: 
	5

	c) sekošanas laikā pieejas sākumposma režīmā:
	16

	d) sekošanas laikā pieejas pēdējā posma režīmā:
	40


1. piezīme. Impulsa atkārošanas biežums (PRF) 5 impulsu pāri sekundē gaisa kuģim, kas atrodas uz zemes var tika pārsniegts, ja gaisa kuģim ir nepieciešama precīza informācija par attālumu. 
2. piezīme. Ir paredzēts, ka visas impulsu atkārtošanās biežuma (PRF) izmaiņas tiek veiktas automātiski. 
3.5.3.5. Sistēmas gaisa kuģu apkalpošanas veiktspēja 
3.5.3.5.1. Transponderu gaisa kuģu apkalpošanas veiktspēja rajonā ir atbilstoša gaisa kuģu apkalpošanai pie augstākās satiksmes intensitātes noteiktajā rajonā vai ir vienāda ar 100 gaisa kuģiem, izvēloties mazāko lielumu. 
3.5.3.5.2. Ieteikums. Vietās, kur gaisa satiksmes augstākā intensitāte pārsniedz 100 gaisa kuģus, transponderam jāspēj apkalpot gaisa satiksmi augstākās intensitātes apstākļos. 
Piezīme. Vadlīnijas par gaisa kuģu apkalpošanas veiktspēju ir atrodamas C pievienojuma 7.1.5. punktā.
3.5.3.6. Transpondera identifikācija
3.5.3.6.1. Visi transponderi pārraida atbilstoši 3.5.3.6.5. punkta prasībām atbilstošu identifikācijas signālu vienā no turpmāk minētajām formām: 

a) “neatkarīga” transpondera identifikācijas signāls, kas sastāv no Starptautiskajā Morzes kodā kodētiem identifikācijas impulsiem, ko var izmantot visi transponderi;
b) “saistīta” transpondera identifikācijas signāls, ko var izmantot transponderi, kas saistīti ar ļoti augstas frekvences (VHF) navigācijas iekārtām vai ar mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) leņķiskās vadības iekārtām, kas pašas pārraida identifikācijas signālus. 
Piezīme. Mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) leņķa vadības iekārta pārraida identifikāciju ciparu formāta vārda formā, izmantojot datu pārraides kanālu pieejas un pretējā azimuta pārklājuma zonās atbilstoši 3.11.4.6.2.1. punktā noteiktajam. 
3.5.3.6.2. Abas identifikācijas signālu sistēmas izmanto signālus, kas sastāv no atbilstoša ilguma sapārotu impulsu rindām, kas tiek pārraidīti ar atkārtošanas ātrumu 1350 impulsu sekundē un uz laiku aizstāj visus atbilžu impulsus, kas parasti tiktu pārraudzīti šajā laikā, izņemot 3.5.3.6.2.2. punktā minēto gadījumu.  Šādiem impulsiem ir citu atbildes signālu impulsiem līdzīgas īpašības.
‡3.5.3.6.2.1. DME/N. Atbildes impulsi tiek pārraidīti intervālos starp manipulācijas laikiem. 
3.5.3.6.2.2. DME/N. Ieteikums. Ja ir nepieciešams uzturēt nemainīgas darbības ciklu, 100 mikrosekunžu (ar pielaidi 10 mikrosekundes) laikā pēc katra identifikācijas signāla impulsu pāra pārraidīšanas jāpārraida izlīdzinošs impulsu pāris, kam ir tādas pašas īpašības kā identifikācijas pulsu pārim. 

3.5.3.6.2.3. DME/P. Atbildes impulsi tiek pārraidīti intervālos starp manipulācijas laikiem. 
3.5.3.6.2.4. DME/P transponderam atbilžu impulsu pāri uz derīgām pieejas pēdējā posma (FA) režīma pieprasījumiem tiek pārraidīti manipulācijas laikā un tie ir prioritāri attiecībā pret identifikācijas impulsu pāriem. 
3.5.3.6.2.5. DME/P transponders neizmanto 3.5.3.6.2.2. punktā minētos izlīdzinošos impulsu pārus. 
3.5.3.6.3. “Neatkarīga” transpondera pārraidīto identifikācijas signālu īpašības ir šādas: 
a) identifikācijas signāls sastāv no radiobākas koda identifikācijas impulsu pārraides Starptautiskā Morzes koda punktu un svītru veidā vismaz reizi 40 sekundēs ar ātrumu, kas nav mazāks par 6 vārdiem minūtē;  un
b) tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) transpondera identifikācijas koda īpašības un burtu pārraides ātrums atbilst turpmāk minētajam, lai nodrošinātu, ka maksimālais manipulācijas laiks vienai identifikācijas koda grupai nepārsniedz 5 sekundes.  Punktu ilgums ir 0,1 līdz 0,16 sekundes. Svītru ilgums parasti ir trīs reizes lielāks par punkta ilgumu. Atstarpe starp punktiem un/vai līnijām ir vienāda ar viena punkta ilgumu ar pieļaujamo nobīdi – 10 procenti vienā vai otrā virzienā.  Atstarpe starp burtiem un cipariem ir vismaz trīs punktu ilgumā.  Kopējais identifikācijas koda grupas pārraides ilgums nepārsniedz 10 sekundes. 
Piezīme. Skaņas identifikācijas signāls tiek pārraidīts ar atkārtošanās biežumu 1350 pps.  Šo frekvenci var izmantot tieši gaisa kuģī uzstādītajās iekārtās kā akustisku signālu pilotam vai pēc pieprasītāja projektētāja izvēles var tikt radītas citas frekvences (sk. 3.5.3.6.2. punktu). 
3.5.3.6.4. “Saistīta” transpondera pārraidīto signālu īpašības ir šādas: 
a) gadījumos, kad tas saistīts ar ļoti augstas frekvences (VHF) navigācijas iekārtu vai ar mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) leņķiskās vadības iekārtu, identifikācijas signāls tiek pārraidīts Starptautiskā Morzes koda punktu un svītru veidā atbilstoši 3.5.3.6.3. punktam un tiek sinhronizēts ar ļoti augstas frekvences (VHF) iekārtas identifikācijas kodu;
b) katrs 40 sekunžu intervāls tiek sadalīts četros vai vairākos vienādos periodos, kur transpondera identifikācijas signāls tiek pārraidīts tikai vienā no šādiem periodiem, pārējos periodos pārraidot saistītās ļoti augstas frekvences (VHF) iekārtas un mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) leņķiskās vadības iekārtas identifikācijas signālu, ja šādi signāli pastāv;
c) tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) transpondera, kas saistīts ar mikroviļņu nosēšanās sistēmu (MLS), identifikācijas signāls ir pēdējie trīs noteiktās mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) leņķiskās vadības iekārtas identifikācijas burti, atbilstoši 3.11.4.6.2.1. punkta prasībām. 
3.5.3.6.5. Identifikācijas signāla pārraides īstenošana
3.5.3.6.5.1. “Neatkarīga” transpondera identifikācijas kods tiek izmantots gadījumos, kad transponders nav īpaši piesaistīts ļoti augstas frekvences (VHF) navigācijas iekārtai vai mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) iekārtai. 
3.5.3.6.5.2. Gadījumos, kad transponders ir īpaši piesaistīts ļoti augstas frekvences (VHF) navigācijas iekārtai vai mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) iekārtai, identifikācijas informācija tiek pārraidīta, izmantojot “saistītā” transpondera kodu. 
3.5.3.6.5.3. Gadījumos, kad saistītā ļoti augstas frekvences (VHF) navigācijas iekārta nodrošina balss sakaru pārraidi, transpondera pārraidītais “saistīta” transpondera signāls netiek apslāpēts. 
3.5.3.7. DME/P režīmu pārslēgšana
3.5.3.7.1. DME/P 1. standarta precizitātes līmeņa pieprasītājs pārslēdzas no pieejas sākumposma (IA) sekošanas režīma uz pieejas pēdējā posma (FA) sekošanas režīmu 13 km (7 NM) attālumā no transpondera, tam tuvojoties, vai jebkurā gadījumā, ja atrodas 13 km (7 NM) rādiusā no transpondera. 
3.5.3.7.2. 1. standarta precizitātes līmeņa pieprasītājs var uzsākt pārslēgšanos no sākumposma (IA) sekošanas režīma uz pieejas pēdējā posma (FA) sekošanas režīmu 14,8 km (8 NM) attālumā no transpondera. Ārpus 14,8 km (8 NM) rādiusa ap transponderu pieprasītājs nepārraida pieprasījumus pieejas pēdējā posma (FA) režīmā. 

Piezīme. 3.5.3.7.1. punkts neattiecas uz DME/N veida transponderi vai uz gadījumu, kad DME/P transponders nedarbojas pieejas pēdējā posma (FA) režīmā.
3.5.3.8. Sistēmas efektivitāte.  DME/P sistēmas precizitātes atbilstība 3.5.3.1.3.4. punkta prasībām tiek nodrošināta pie sistēmas efektivitātes, kas nav mazāka par 50 procentiem. 

3.5.4. Transpondera un saistītās pārraudzības sistēmas detalizēts tehniskais raksturojums 
3.5.4.1. Raidītājs
3.5.4.1.1. Darba frekvence. Transponders raida atbildes pārraidīšanas frekvencē, kas atbilst iedalītajam tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) kanālam (sk. 3.5.3.3.3.).
3.5.4.1.2. Frekvences stabilitāte.  Darba radiofrekvence neatšķiras no piešķirtās frekvences vairāk kā par 0,002 procentiem. 
3.5.4.1.3. Impulsa forma un spektrs.  Šādas prasības attiecas uz visiem izstarotajiem impulsiem: 
a) Impulsa kāpumlaiks. 
1) DME/N. Impulsa kāpumlaiks nepārsniedz 3 mikrosekundes.
2) DME/P. Impulsa kāpumlaiks nepārsniedz 1,6 mikrosekundes. Pieejas pēdējā posma (FA) režīmā impulsa daļējais kāpumlaiks ir 0,25 mikrosekundes ar pielaidi 0,05 mikrosekundes. Pieejas pēdējā posma (FA) režīma apstākļos pie 1. precizitātes standarta iekārtas impulsa slīpums daļējā kāpumlaikā nepārsniedz 20 procentu pielaidi. 2. precizitātes standarta iekārtām impulsa slīpums daļējā kāpumlaikā nepārsniedz 10 procentu pielaidi.
3) DME/P. Ieteikums. Impulsa kāpumlaiks nedrīkst pārsniegt 1,2 mikrosekundes.
b) Impulsa ilgums ir 3,5 mikrosekundes ar pielaidi 0,5 mikrosekundes. 
c) Impulsa nominālais kritumlaiks ir 2,5 mikrosekundes, bet nepārsniedz 3,5 mikrosekundes. 
d) Īslaicīga impulsa amplitūda starp priekšējā frontes 95 procentu maksimālās amplitūdas punktu un aizmugurējās frontes 95 procentu maksimālās amplitūdas punktu nevienā brīdī nesamazinās līdz vērtībai, kas ir mazāka par 95 procentiem no impulsa maksimālā sprieguma. 
e) Attiecībā uz DME/N un DME/P: impulsa modulētā signāla spektrs ir tāds, ka impulsa laikā efektīvā starojuma jauda, kas atrodas 0,5 MHz platās frekvenču joslās, kuru centri atrodas frekvencēs, kas par 0,8 MHz ir augstākā un par 0,8 MHz ir zemāka par nominālo kanāla frekvenci, nevienā no gadījumiem nepārsniedz 200 mW, un izstarotā jauda kas atrodas 0,5 MHz platās frekvenču joslās, kuru centri atrodas frekvencēs, kas par 2 MHz ir augstākā un par 2 MHz ir zemāka par nominālo kanāla frekvenci, nevienā no gadījumiem nepārsniedz 2 mW. Efektīvā starojuma jauda, ko satur jebkura 0,5 MHz plata frekvenču josla monotoni samazinās, joslas centram attālinoties no nominālās kanāla frekvences. 

Piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz impulsa spektra mērīšanu ir dotas C pievienojuma 7.1.11. punktā. 

f) DME/W iekārtas impulsa modulētā signāla spektrs ir tāds, ka impulsa laikā efektīvā starojuma jauda, kas atrodas 0,5 MHz platās frekvenču joslās, kuru centri atrodas frekvencēs, kas par 1,8 MHz ir augstākā un par 1,8 MHz ir zemāka par nominālo kanāla frekvenci, nevienā no gadījumiem nepārsniedz 200 mW, un izstarotā jauda kas atrodas 0,5 MHz platās frekvenču joslās, kuru centri atrodas frekvencēs, kas par 3 MHz ir augstākā un par 3 MHz ir zemāka par nominālo kanāla frekvenci, nevienā no gadījumiem nepārsniedz 2 mW. Jebkuras spektra blakusfrekvences amplitūda ir zemāka par tai blakus esošu blakusfrekvenci, kas atrodas tuvāk nominālajai kanāla frekvencei. 

g) Lai nodrošinātu pienācīgu skrejceļa sliekšņa noteikšanas metožu darbību, jebkurš īslaicīgs impulsa pārejošs vērtības pieaugums, kas notiek laikā pirms virtuālā sākumpunkta sasniegšanas, ir mazāks par vienu procentu no impulsa maksimālās amplitūdas.  Amplitūdas palielināšanas process netiek uzsākts agrāk kā 1 mikrosekundi pirms virtuālā sākumpunkta. 

1. piezīme. Laika periods “impulsa laikā” iekļauj kopējo laika intervālu no impulsa pārraides uzsākšanas līdz tās pabeigšanai.  Praktisku apsvērumu dēļ intervālu var mērīt kā atšķirību starp amplitūdas 5 procentu punktiem impulsa apliecējas priekšējā un aizmugurējā frontē. 
2. piezīme. 3.5.4.1.3. punkta  e) un f) apakšpunktā noteiktās jaudas frekvenču joslās ir vidējā jauda impulsa laikā.  Vidējā jauda noteiktajā frekvenču joslā ir šajā frekvenču joslā ietvertā enerģija, kas dalīta ar impulsa pārraides laiku saskaņā ar 1. piezīmi. 

3.5.4.1.4. Atstarpe starp impulsiem
3.5.4.1.4.1. Atstarpe starp pārraidītos impulsu pārus veidojošiem impulsiem ir tāda, kāda norādīta 3.5.4.4.1. punktā iekļautajā tabulā. 

3.5.4.1.4.2. DME/N. Impulsu atstarpes pielaide ir plus vai mīnus 0,25 mikrosekundes. 
3.5.4.1.4.3. DME/N. Ieteikums. Impulsu atstarpes pielaidei jābūt plus vai mīnus 0,10 mikrosekundēm. 
3.5.4.1.4.4. DME/P. Impulsu atstarpes pielaide ir plus vai mīnus 0,10 mikrosekundes. 
3.5.4.1.4.5. Impulsu atstarpes tiek mērītas starp pussprieguma punktiem impulsu priekšējās frontēs. 
3.5.4.1.5. Maksimālā izstarotā jauda 
3.5.4.1.5.1. DME/N. Ieteikums. Maksimālajai efektīvajai izstarotajai jaudai jābūt ne mazākai par tādu, kāda nepieciešama, lai nodrošinātu maksimālo jaudas blīvumu aptuveni mīnus 83 dBW/m2 līmenī maksimālajā noteiktajā rādiusā un lidojumu līmenī. 
‡3.5.4.1.5.2. DME/N. Maksimālās izotropiski izstarotās jaudas ekvivalents nav mazāks par tādu, kāds nepieciešams, lai nodrošinātu maksimālo impulsa jaudas blīvumu mīnus 89 dBW/m2 līmeni jebkuru laikapstākļu lidojumu apstākļos jebkurā 3.5.3.1.2. punktā definētās pārklājuma zonas punktā. 
Piezīme. Lai gan 3.5.4.1.5.2. punkta standarts attiecas uz pieprasītāja uztvērēju ar uzlabotu jutību, ir paredzēts, ka 3.5.4.1.5.1. punktā minētais jaudas blīvums tiek nodrošināts maksimālajā noteiktajā apkalpošanas rādiusā un lidojumu līmenī. 
3.5.4.1.5.3. DME/P. Maksimālās izotropiski izstarotās jaudas ekvivalents nav mazāks par tādu, kāds nepieciešams, lai jebkuru laikapstākļu lidojumu apstākļos nodrošinātu šādu impulsa jaudas blīvumu:
a) mīnus 89 dBW/m2 jebkurā 3.5.3.1.2. punktā definētās pārklājuma zonas punktā pie attāluma, kas pārsniedz 13 km (7 NM) no transpondera antenas; 

b) mīnus 75 dBW/m2 jebkurā 3.5.3.1.2. punktā definētās pārklājuma zonas punktā pie attāluma, kas ir mazāks par 13 km (7 NM) no transpondera antenas; 

c) mīnus 70 dBW/m2 mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) pieejas atskaites punktā; 

d) mīnus 79 dBW/m2 2,5 m (8ft) augstumā virs skrejceļa virsmas, mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) atskaites sākuma punktā vai tālākajā punktā uz skrejceļa ass, kas atrodas uz tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) transpondera antenas skatīšanās līnijas.
Piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz efektīvo izstaroto jaudu (ERP) ir atrodamas C pievienojuma 7.2.1. un 7.3.8. punktā. 

3.5.4.1.5.4. Neviena impulsu pāra ietverto impulsu maksimālā jauda neatšķiras vairāk kā par 1 dB. 

3.5.4.1.5.5. Ieteikums. Raidītāja atbilžu sniegšanas veiktspējai jābūt tādai, ka transponders spēj nepārtraukti darboties pie pārraides ātruma 2700 impulsu pāri sekundē ar pielaidi 90 impulsu pāri sekundē (gadījumā, ja ir jāapkalpo 100 gaisa kuģi). 

Piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz saistību starp apkalpojamo gaisa kuģu skaitu un pārraides ātrumu ir iekļautas C pievienojuma 7.1.5. punktā.
3.5.4.1.5.6. Raidītājs darbojas pārraides ātrumā, ieskaitot nejaušu impulsu pāru pārraides un attāluma noteikšanas atbilžu impulsu pārus, kas nav mazāks par 700 impulsu pāriem sekundē, izņemot laiku, kad tiek veikta identifikācijas signāla pārraide.  Minimālais pārraides ātrums ir pēc iespējas tuvāks 700 impulsu pāriem sekundē. DME/P iekārtām tas nekādā gadījumā nepārsniedz 1200 impulsu pārus sekundē. 

3.5.4.1.6. Parazītiskais starojums. Intervālu laikā starp atsevišķu impulsu pārraidēm, tāda uztvērēja, kura īpašības ir līdzīgas transpondera uztvērējam, bet kas ir noregulēts uz tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) pieprasījumu vai atbilžu frekvenci, uztvertā un izmērītā parazītiskā starojuma jauda ir par vairāk nekā 50 dB zemāka par maksimālo impulsa jaudu, ko uztver un izmēra tajā pašā uztvērējā, kas nepieciešamo impulsu pārraides laikā noregulēts uz pielietoto atbilžu frekvenci. Šādas prasības attiecas uz visām viltus pārraidēm, ieskaitot modulatora un elektriskos trokšņus. 

‡3.5.4.1.6.1. DME/N. Parazītiskā starojuma jaudas līmenis, kas minēts 3.5.4.1.6. punktā, ir vairāk nekā par 80 dB mazāks par maksimālo impulsa jaudas līmeni. 

3.5.4.1.6.2. DME/P. Parazītiskā starojuma jaudas līmenis, kas minēts 3.5.4.1.6. punktā, ir vairāk nekā par 80 dB mazāks par maksimālo impulsa jaudas līmeni. 

3.5.4.1.6.3. Ārpusjoslas parazītiskais starojums. Nevienā frekvencē diapazonā no 10 MHz līdz 1800 MHz, izņemot frekvenču joslas frekvences no 960 MHz līdz 1215 MHz, tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) transpondera raidītāja pārraidītais parazītiskais starojums nevienā uztvērēja frekvenču joslā ar platumu 1 kHz nepārsniedz mīnus 40 dBm.
3.5.4.1.6.4. Nevienas nesējfrekvences nepārtraukta viļņa (CW) harmonikas ekvivalentā izotropiski izstarotā jauda nevienā tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) darba kanālā nepārsniedz mīnus 10 dBm.
3.5.4.2. Uztvērējs 
3.5.4.2.1. Darba frekvence. Uztvērēja vidus frekvence ir pieprasījumu pārraides frekvence, kas atbilst piešķirtajam tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) darba kanālam (sk. 3.5.3.3.3. punktu).
3.5.4.2.2. Frekvences stabilitāte.  Uztvērēja vidus frekvence neatšķiras no piešķirtās frekvences vairāk kā par 0,002 procentiem. 
3.5.4.2.3. Transpondera jutība
3.5.4.2.3.1. Ja nav pieprasījumu impulsu pāru, izņemot impulsu pārus, kas ir nepieciešami jutības mērīšanai, impulsu pāri ar pareizu atstarpi un nominālo frekvenci iedarbina transponderu, ja maksimālais jaudas blīvums transpondera antenas atrašanās vietā ir vismaz: 

a) mīnus 103 dBW/m2 DME/N iekārtām;
b) mīnus 86 dBW/m2 DME/P iekārtām pieejas sākumposma (IA) režīmā;
c) mīnus 75 dBW/m2 DME/P iekārtām pieejas pēdējā posma (FA) režīmā.
3.5.4.2.3.2. Minimālais jaudas blīvums, kas noteikts 3.5.4.2.3.1 punktā rada priekšnosacījumus transpondera atbildei ar efektivitāti vismaz:
a) 70 procentu DME/N iekārtām;
b) 70 procentu DME/P iekārtām pieejas sākumposma (IA) režīmā;
b) 80 procentu DME/P iekārtām pieejas pēdējā posma (FA) režīmā;
‡3.5.4.2.3.3. DME/N dinamiskais diapazons. Transpondera veiktspēja saglabājas, ja pieprasījuma signāla jauda blīvuma vērtība transpondera antenas vietā ir no 3.5.4.2.3.1. punktā minētā jaudas minimuma līdz maksimālajai jaudai mīnus 22 dBW/m2, gadījumos, kad tāluma mērīšanas aprīkojums (DME) ir uzstādīts saistībā ar instrumentālo nosēšanās sistēmu (ILS) vai mikroviļņu nosēšanās sistēmu (MLS), un mīnus 35 dBW/m2, gadījumos, kad tas uzstādīts saistībā ar citām ierīcēm.
3.5.4.2.3.4. DME/P dinamiskais diapazons. Transpondera veiktspēja saglabājas, ja pieprasījuma signāla jauda blīvuma vērtība transpondera antenas vietā ir no 3.5.4.2.3.1. punktā minētā jaudas minimuma līdz maksimālajai jaudai mīnus 22 dBW/m2.
3.5.4.2.3.5. Transpondera jutības līmeņa novirze pie transpondera noslodzes no 0 līdz 90 procentiem no tā maksimālā pārraides ātruma nepārsniedz 1 dB. 
‡3.5.4.2.3.6. DME/N. Gadījumos, kad pieprasītāja pārraidīto impulsu pāra atstarpes novirze no nominālās vērtības nepārsniedz 1 mikrosekundi, uztvērēja jutība nesamazinās vairāk kā par 1 dB.
3.5.4.2.3.7. DME/P. Gadījumos, kad pieprasītāja pārraidīto impulsu pāra atstarpes novirze no nominālās vērtības nepārsniedz 1 mikrosekundi, uztvērēja jutība nesamazinās vairāk kā par 1 dB.
3.5.4.2.4. Noslodzes ierobežošana
3.5.4.2.4.1. DME/N. Ieteikums. Gadījumos, kad transpondera noslodze pārsniedz 90 procentus no maksimālā pārraides ātruma, uztvērēja jutība automātiski jāsamazina, lai ierobežotu transpondera atbilžu skaitu, tādējādi nodrošinot, ka netiek pārsniegts maksimālais pieļaujamais pārraides ātrums.  (Pieejamajam jutības samazināšanas diapazonam jābūt vismaz 50 dB lielam.)
3.5.4.2.4.2. DME/P. Lai novērstu transpondera pārslodzi, transponders automātiski ierobežo atbilžu skaitu, tādējādi nodrošinot, ka netiek pārsniegts maksimālais pieļaujamais pārraides ātrums.  Ja šās prasības izpildei tiek pielietota uztvērēja jutības samazināšana, tā tiek pielietota tikai pieejas sākumposma (IA) režīmā un neietekmē pieejas pēdējā posma (FA) režīmu. 
3.5.4.2.5. Trokšņi. Kad uztvērējs saņem pieprasījumus ar jaudas blīvumu, kas noteikts 3.5.4.2.3.1. punktā, radot pārraides ātrumu, kas atbilst 90 procentiem no maksimālā pārraides ātruma, trokšņu radītie impulsu pāri nepārsniedz 5 procentus no maksimālā pārraides ātruma. 
3.5.4.2.6. Frekvenču joslas platums
3.5.4.2.6.1. Uztvērēja minimālais pieļaujamais uztveramo frekvenču joslas platums ir tāds, ka transpondera jutības līmenis nesamazinās vairāk par 3 dB apstākļos, kad kopējo uztvērēja novirzi no frekvences papildina ienākošo pieprasījumu frekvences novirze par 100 kHz uz vienu vai otru pusi. 

3.5.4.2.6.2. DME/N. Uztvērēja uztveramās frekvenču joslas platums ir pietiekams, lai būtu izpildāmas 3.5.3.1.3. punkta prasības, kad ienākošie signāli ir tādi, kādi definēti 3.5.5.1.3. punktā.
3.5.4.2.6.3. DME/P — pieejas sākumposma (IA) režīms. Uztvērēja uztveramās frekvenču joslas platums ir pietiekams, lai būtu izpildāmas 3.5.3.1.3. punkta prasības, kad ienākošie signāli ir tādi, kādi definēti 3.5.5.1.3. punktā. 12 dB frekvenču josla nav lielāka par 2 MHz un 60 dB frekvenču josla nav lielāka par 10 MHz.
3.5.4.2.6.4. DME/P — pieejas pēdējā posma (FA) režīms. Uztvērēja uztveramās frekvenču joslas platums ir pietiekams, lai būtu izpildāmas 3.5.3.1.3. punkta prasības, kad ienākošie signāli ir tādi, kādi definēti 3.5.5.1.3. punktā. 12 dB frekvenču josla nav lielāka par 6 MHz un 60 dB frekvenču josla nav lielāka par 20 MHz.
3.5.4.2.6.5. Signāli, kuru frekvence vairāk par 900 kHz atšķiras no attiecīgā kanāla nominālās frekvences un kuru jaudas blīvumu vērtības atbilst 3.5.4.2.3.3. punktā noteiktajām DME/N iekārtām un 3.5.4.2.3.4 punktā noteiktajām DME/P iekārtām, neiedarbina transponderu. 

Signāli, kas tiek uztverti starpfrekvencē, tiek apslāpēti vismaz par 80 dB.  Visi citi viltus atbilžu vai citi signāli frekvenču joslā no 960 MHz līdz 1215 MHz un spoguļfrekvencēs tiek apslāpēti vismaz par 75 dB.  

3.5.4.2.7. Jutības atjaunošanas laiks. . 8 mikrosekunžu laikā no tāda signāla uztveršanas, kas ir diapazonā no 0 dB līdz 60 dB virs minimālā jutības līmeņa, transpondera minimālais jutības līmenis attiecīgā signāla uztveršanai iegūst vērtību, kas neatšķiras no vērtības, kas iegūta laikā, kad nav signālu, par 3dB.  Šāda prasība ir izpildāma ar atslēgtām atbalšu apslāpēšanas ķēdēm, ja tādas ir.  Astoņas mikrosekundes ir mērāmas starp pussprieguma punktiem divu signālu priekšējās frontēs, un abu signālu forma sakrīt ar 3.5.5.1.3. punktā minētajām specifikācijām.
3.5.4.2.8. Parazītiskais starojums. Starojums no jebkuras uztvērēja daļas vai saistītajām ķēdēm atbilst 3.5.4.1.6. punkta prasībām.
3.5.4.2.9. Nepārtraukta viļņa (CW) un atbalss apslāpēšana 
Ieteikums. Nepārtraukta viļņa (CW) un atbalss apslāpēšanas risinājumiem jābūt atbilstošiem vietām, kurās transponderi tiks izmantoti. 

Piezīme. Šeit atbalsis nozīmē nevēlamus signālus, ko rada daudzkanālu pārraide (atstarošanās, u.c.).
3.5.4.2.10. Aizsardzība pret traucējumiem 
Ieteikums. Aizsardzībai pret traucējumiem ārpus tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) frekvenču joslas jābūt atbilstošām vietām, kurās transponderi tiks izmantoti. 

3.5.4.3. Dekodēšana.
3.5.4.3.1. Transponderā ir iekļauta tāda dekodēšanas ķēde, kas nodrošina, ka transponderi ieslēdz tikai saņemto impulsu pāri, kuriem ir atbilstošs impulsa ilgums un atbilstošas atstarpes starp impulsiem, kā norādīts 3.5.5.1.3. un 3.5.5.1.4. punktā.
3.5.4.3.2. Dekodēšanas ķēžu veiktspēju neietekmē signāli, kas tiek uztverti pirms, starp vai pēc impulsu pāra ar pareizu atstarpi starp impulsiem uztveršanas. 

‡3.5.4.3.3. DME/N — Dekodēšanas noraidīšana. Pieprasījuma impulsu pāris ar atstarpi, kas par 2 mikrosekundēm atšķiras no nominālās vērtības, vai ar jebkādu signāla līmeni, kas ir zemāks par 3.5.4.2.3.3. punktā noteikto, tiek noraidīts un transpondera pārraides ātrums nepārsniedz vērtību, kas iegūta laikā, kad nav pieprasījumu. 
3.5.4.3.4. DME/P — Dekodēšanas noraidīšana. Pieprasījuma impulsu pāris ar atstarpi, kas par 2 mikrosekundēm atšķiras no nominālās vērtības, vai ar jebkādu signāla līmeni, kas ir zemāks par 3.5.4.2.3.4. punktā noteikto, tiek noraidīts un transpondera pārraides ātrums nepārsniedz vērtību, kas iegūta laikā, kad nav pieprasījumu. 
3.5.4.4. Laika aizture
3.5.4.4.1. Gadījumos, kad tāluma mērīšanas aprīkojums (DME) ir saistīts ar ļoti augstas frekvences (VHF) iekārtu, laika aiztures ilgums ir intervāls starp pieprasījuma impulsu pāra otrā impulsa priekšējas frontes pussprieguma punktu un atbildes pārraides impulsu pāra otrā impulsa priekšējas frontes pussprieguma punktu. Gadījumos, kad ir nepieciešams, lai gaisa kuģu pieprasītāji noteiktu attālumu līdz transpondera atrašanās vietai, iepriekšminētā aizture atbilst šādai tabulai: 
	
	Impulsa pāru atstarpe (μs)
	Laika aizture (μs)

	Kanāla apzīmējums
	Ekspluatācijas režīms
	Pieprasījums
	Atbilde
	1. impulsa laiks
	2. impulsa laiks

	X
	DME/N
	12
	12
	50
	50

	
	DME/P IA M
	12
	12
	50
	-

	
	DME/P FA M
	18
	12
	56
	-

	Y
	DME/N
	36
	30
	56
	50

	
	DME/P IA M
	36
	30
	56
	-

	
	DME/P FA M
	42
	30
	62
	-

	W
	DME/N
	_
	-
	_
	_

	
	DME/P IAM
	24
	24
	50
	-

	
	DME/P FA M
	30
	24
	56
	-

	Z
	DME/N
	_
	-
	-
	-

	
	DME/P IA M
	21
	15
	56
	-

	
	DME/P FA M
	27
	15
	62
	-


1. piezīme. “W” un “X” tiek pārraidīti vienā frekvencē multipleksās pārraides ietvaros.  
2. piezīme. “Z” un “Y” tiek pārraidīti vienā frekvencē multipleksās pārraides ietvaros. 
3.5.4.4.2. Gadījumos, kad tāluma mērīšanas aprīkojums (DME) ir saistīts ar mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) leņķa iekārtu, laika aiztures ilgums ir intervāls starp pieprasījuma impulsu pāra pirmā impulsa priekšējas frontes pussprieguma punktu un atbildes pārraides impulsu pāra pirmā impulsa priekšējas frontes pussprieguma punktu. Gadījumos, kad gaisa kuģa pieprasītājiem ir nepieciešams norādīt attālumu līdz transpondera atrašanās vietai, šāda aizture ir 50 mikrosekundes “X” režīma kanāliem un 56 mikrosekundes “Y” režīma kanāliem.
3.5.4.4.2.1. DME/P transponderiem nav pieļaujama laika aiztures ilguma maiņa. 
3.5.4.4.3. Ieteikums. DME/N transponderam jābūt iespējai uzstādīt laika aizturi atbilstošā lielumā, kas atrodas intervālā starp nominālo laika aizturi, mīnus 15 mikrosekundes, un nominālo laika aizturi, lai gaisa kuģu pieprasītājiem būtu iespējams noteikt un norādīt nulles attālumu noteiktā punktā, kas ir attālināts no transpondera atrašanās vietas. 
Piezīme. Režīmi, kas nepieļauj pilnīgu transpondera laika aiztures uzstādīšanas 15 mikrosekunžu intervāla uzstādīšanu, var tikt pārregulēti līdz transpondera ķēdes aiztures un atgūšanās laika robežvērtībām. 
‡3.5.4.4.3.1. DME/N. Laika aiztures ilgums ir intervāls starp pieprasījuma impulsu pāra pirmā impulsa priekšējas frontes pussprieguma punktu un atbildes pārraides impulsu pāra pirmā impulsa priekšējas frontes pussprieguma punktu.
3.5.4.4.3.2. DME/P — pieejas sākumposma (IA) režīms. Laika aiztures ilgums ir intervāls starp pieprasījuma impulsu pāra pirmā impulsa priekšējas frontes pussprieguma punktu un atbildes pārraides impulsu pāra pirmā impulsa priekšējas frontes pussprieguma punktu.
3.5.4.4.3.3. DME/P — pieejas pēdējā posma (FA) režīms. Laika aizture ir intervāls no pieprasījumu impulsu pāra pirmā impulsa virtuālā sākumpunkta līdz atbildes impulsu pāra pirmā impulsa virtuālajam sākumpunktam. Uztveršanas laika mērījumu punkti katrā no minētajiem gadījumiem atrodas impulsu pāra pirmā impulsa daļējā kāpumlaika robežās. 
3.5.4.4.4. DME/N. Ieteikums. Transponderiem jābūt novietotiem pēc iespējas tuvāk vietai, kurā ir nepieciešama nulles norāde. 
1. piezīme. Būtu vēlams, ka rādiuss sfērai uz kuras virsmas tiek dota nulles norāde, ir pēc iespējas mazāks, lai pēc iespējas samazinātu neskaidrības zonu. 
2. piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz tāluma mērīšanas aprīkojumu (DME) un mikroviļņu nosēšanās sistēmu (MLS) ir iekļautas C pievienojuma 7.1.6. punktā un G pievienojuma 5. punktā. Šīs vadlīnijas pamatā apraksta atbilstošās darbības, kas veicamas, lai novērstu dažādu nulles attālumu uzrādīšanu, ja DME/P ir saistīts ar mikroviļņu nosēšanās sistēmu (MLS) un DME/N ir saistīts ar instrumentālo nosēšanās sistēmu (ILS), kas apkalpo vienu skrejceļu.
3.5.4.5 Precizitāte
3.5.4.5.1. DME/N. Transponders nepalielina kopējo sistēmas kļūdu vairāk kā par 1 mikrosekundi (150 m (500 ft)) uz vienu vai otru pusi.
‡3.5.4.5.2. DME/N. Transponders, kas saistīts ar nosēšanās radiolīdzekļiem, nepalielina kopējo sistēmas kļūdu vairāk kā par 0,5 mikrosekundi (75 m (250 ft)) uz vienu vai otru pusi.
3.5.4.5.3. DME/P — pieejas pēdējā posma (FA) režīms.
3.5.4.5.3.1. 1. precizitātes standarts. Transponders nepalielina kopējo sistēmas kļūdu vairāk kā par plus vai mīnus 10 m (plus vai mīnus 33 ft) saistībā ar trajektorijas iezīmēšanas kļūdu (PFE) un plus vai mīnus 8 m (plus vai mīnus 26 ft) saistībā ar vadības trokšņiem (CMN).
3.5.4.5.3.2. 2. precizitātes standarts. Transponders nepalielina kopējo sistēmas kļūdu vairāk kā par plus vai mīnus 5 m (plus vai mīnus 16 ft) saistībā ar trajektorijas iezīmēšanas kļūdu (PFE) un plus vai mīnus 5 m (plus vai mīnus 16ft) saistībā ar vadības trokšņiem (CMN).
3.5.4.5.4. DME/P — pieejas sākumposma (IA) režīms. Transponders nepalielina kopējo sistēmas kļūdu vairāk kā par plus vai mīnus 15 m (plus vai mīnus 50 ft) saistībā ar trajektorijas iezīmēšanas kļūdu (PFE) un plus vai mīnus 10 m (plus vai mīnus 33 ft) saistībā ar vadības trokšņiem (CMN).
3.5.4.5.5. Ieteikums. Gadījumos, kad tāluma mērīšanas aprīkojums (DME) ir saistīts ar mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) leņķisko iekārtu, iepriekšminētajā precizitātē jāiekļauj kļūda, ko rada pirmā impulsa noteikšana impulsu atstarpju pielaižu dēļ. 
3.5.4.6. Efektivitāte
3.5.4.6.1. Transpondera efektivitāte ir vismaz 70 procentu DME/N iekārtām un DME/P iekārtām pieejas sākumposma (IA) režīmā un 80 procentu DME/P iekārtām pieejas pēdējā posma (FA) režīmā pie visām transpondera noslodzes vērtībām, kas atbilst 3.5.3.5. punktā norādītajām un pie minimālā jutības līmeņa, kas norādīts 3.5.4.2.3.1. un 3.5.4.2.3.5. punktā.
Piezīme. Aprēķinot transpondera atbilžu efektivitātes vērību, ir nepieciešams ņemt vērā tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) klusēšanas laiku un noslogojumu, ko rada pārraudzības funkciju izpilde. 

3.5.4.6.2. Transpondera klusēšanas laiks. Pēc derīga pieprasījuma dekodēšanas transponders tiek atslēgts uz laiku, kas parasti nepārsniedz 60 mikrosekundes. Ārkārtējos gadījumos, kad transpondera ģeogrāfiskais izvietojums ir tāds, kas rada nevēlamas atstarošanās problēmas, klusēšanas laiks var tikt palielināts, bet tikai par minimālo nepieciešamo ilgumu, kāds nepieciešams DME/N un DME/P pieejas sākumposma (IA) režīma atbalšu apslāpēšanai. 
3.5.4.6.2.1. DME/P iekārtām pieejas sākumposma (IA) režīma klusēšanas laikā netiek pārtraukta raidīšana pieejas pēdējā posma (FA) režīma kanālā un otrādi. 
3.5.4.7. Pārraudzība un kontrole
3.5.4.7.1. Katra transpondera atrašanās vietā nodrošina līdzekļus izmantojamā transpondera pārraudzībai un kontrolei. 
3.5.4.7.2. DME/N pārraudzības darbības
3.5.4.7.2.1. Gadījumā, ja iestājas kādi no apstākļiem, kas uzskaitīti 3.5.4.7.2.2. punktā, pārraudzības iekārta nodrošina šādu darbību veikšanu: 

a) kontroles punktā parādās atbilstoša norāde; 
b) ekspluatētais transponders tiek automātiski atslēgts;  un
c) automātiski tiek iedarbināts rezerves transponders, ja tāds ir uzstādīts.
3.5.4.7.2.2. Pārraudzības iekārta nodrošina 3.5.4.7.2.1. punktā noteikto darbību veikšanu, ja:
a) transpondera aizture atšķiras no piešķirtās vērtības par vismaz 1 mikrosekundi (150 m (500 ft);
‡b) ar nosēšanās palīglīdzekļiem saistītas DME/N iekārtas gadījumā transpondera aizture atšķiras no piešķirtās vērtības par vismaz 0,5 mikrosekundēm (75 m (250 ft).
3.5.4.7.2.3. Ieteikums. Pārraudzības iekārtai jānodrošina 3.5.4.7.2.1. punktā noteikto darbību veikšana, ja atstarpe starp transpondera impulsu pāra pirmo un otro impulsu atšķiras no nominālās vērtības, kas parādīta 3.5.4.4.1. punkta tabulā vismaz par 1 mikrosekundi. 
3.5.4.7.2.4. Ieteikums. Pārraudzības iekārtai jānodrošina atbilstošas norādes parādīšanās kontroles punktā, ja iestājas kādi no šādiem apstākļiem: 

a) transpondera izejošās jaudas kritums par vismaz 3 dB;
b) transpondera uztvērēja jutības kritums par vismaz 6 dB, ar nosacījumu, ka šāds kritums neiestājas uztvērēja automātisko uztveršanas samazināšanas ķēžu darbības rezultātā;
c) atstarpe starp transpondera atbildes impulsu pāra pirmo un otro impulsu atšķiras no 3.5.4.1.4. punktā noteiktās normālās vērtības vismaz par 1 mikrosekundi; 
d) transpondera uztvērēja un raidītāja frekvences novirzās no atskaites ķēžu  kontroles diapazona (izņemot gadījumus, kad darba frekvences tieši kontrolē kvarca rezonators).
3.5.4.7.2.5. Tiek nodrošināti atbilstoši līdzekļi, lai jebkāda veida novēroti apstākļi un nepareizas darbības, kas uzskaitīti 3.5.4.7.2.2., 3.5.4.7.2.3. un 3.5.4.7.2.4. punktā, var pastāvēt noteiktu laiku, pirms pārraudzības sistēma veic atbilstošās darbības.  Šāds laikposms ir pēc iespējas īsāks, un tas nepārsniedz 10 sekundes atbilstoši nepieciešamībai izvairīties no transpondera nodrošinātās apkalpošanas pārtraukumiem, ko rada īslaicīga un pārejoša ietekme.
3.5.4.7.2.6. Pārraudzības vai automātiskās frekvenču kontroles vai abu iepriekšminēto darbību mērķiem transponders netiek darbināts biežāk kā 120 reižu sekundē. 
3.5.4.7.3. DME/P pārraudzības darbības
3.5.4.7.3.1. Pārraudzības sistēma nodrošina transpondera pārraides pārtraukšanu un brīdinājuma nosūtīšanu uz kontroles punktu, ja kādi no minētajiem apstākļiem pastāv ilgāk par noteikto laika periodu:
a) transpondera trajektorijas nospraušanas kļūda pārsniedz 3.5.4.5.3. vai 3.5.4.5.4. punktā noteiktās robežas ilgāk kā vienu sekundi.  Ja robežvērtība tiek pārsniegta pieejas pēdējā posma (FA) režīmā, bet prasības tiek ievērotas pieejas sākumposma (IA) režīmā, pieejas sākumposma (IA) režīms var turpināt darbību;
b) efektīvā izstarotā jauda ilgāk par vienu sekundi samazinās līdz vērtībai, kas ir mazāka par nepieciešamo, lai izpildītu 3.5.4.1.5.3. punktā minētās prasības;
c) transpondera jutība ir vismaz par 3 dB zemāka par līmeni, kāds nepieciešams, lai izpildītu 3.5.4.2.3. punkta prasības ilgāk par piecām sekundēm pieejas pēdējā posma (FA) režīmā un ilgāk par 10 sekundēm pieejas sākumposma (IA) režīmā, pie nosacījuma, ka šāds kritums neiestājas uztvērēja automātisko uztveršanas samazināšanas ķēžu darbības rezultātā;
d) atstarpe starp transpondera atbildes impulsu pāra pirmo un otro impulsu vismaz 1 sekundi atšķiras no 3.5.4.4.1. punkta tabulā minētās vismaz par 0,25 mikrosekundēm.
3.5.4.7.3.2. Ieteikums. Pārraides iekārtai jānodrošina atbilstošas norādes nosūtīšana uz kontroles punktu gadījumā, ja atbildes impulsa daļējā kāpumlaika ilgums pieaug līdz 0,3 mikrosekundēm vai samazinās līdz 0,2 mikrosekundēm, un tāds saglabājas vismaz 1 sekundi. 
3.5.4.7.3.3. Laika intervāls, kurā tiek pārraidīta kļūdaina vadības informācija nepārsniedz 3.5.4.7.3.1. punktā minētos laika intervālus. Mēģinājumi atbrīvoties no kļūdas veicot primārā zemes aprīkojuma atiestatīšanu vai pārslēdzoties uz rezerves zemes aprīkojumu tiek paveikt šajā laika intervālā.  Ja nav iespējams atbrīvoties no kļūmes pieļaujamajā laika intervālā, tiek pārtraukta raidīšana. Pēc izslēgšanas vismaz 20 sekundes netiek veikti mēģinājumi atjaunot iekārtu darbību. 

3.5.4.7.3.4. Pārraudzības mērķiem transponders netiek darbināts biežāk kā 120 reižu sekundē pieejas sākumposma (IA) režīmā un ne biežāk kā 150 reižu sekundē pieejas pēdējā posma (FA) režīmā. 

3.5.4.7.3.5. DME/N un DME/P pārraudzības iekārtas atteice.  Jebkuras pārraudzības iekārtas daļas atteice automātiski rada tādus pašus rezultātus kā pārraugāmās daļas nepareiza darbība. 
3.5.5. Pieprasītāja tehniskais raksturojums 
Piezīme. Turpmākajos punktos ir noteikti tikai tādi ‘pieprasītāja raksturlielumi, ko ir nepieciešams definēt, lai nodrošinātu, ka pieprasītājs: 

a) neapdraud tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) sistēmas efektīvu darbību, piemēram, nenormāli palielinot transpondera noslodzi; un
b) spēj sniegt precīzus attāluma nolasījumus. 
3.5.5.1. Raidītājs
3.5.5.1.1. Darba frekvence. Pieprasītājs raida pieprasījumu pārraidīšanas frekvencē, kas atbilst iedalītajam tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) kanālam (sk. 3.5.3.3.3.).
Piezīme. Šī specifikācija neizslēdz tādu pieprasītāju izmantošanu gaisa kuģos, kam ir mazāks darbības kanālu daudzums par maksimālo. 
3.5.5.1.2. Frekvences stabilitāte.  Darba radiofrekvence neatšķiras no piešķirtās frekvences vērtības vairāk kā par 100 kHz. 
3.5.5.1.3. Impulsa forma un spektrs.  Šādas prasības attiecas uz visiem izstarotajiem impulsiem: 
a) Impulsa kāpumlaiks. 
1) DME/N. Impulsa kāpumlaiks nepārsniedz 3 mikrosekundes.
2) DME/P. Impulsa kāpumlaiks nepārsniedz 1,6 mikrosekundes. Pieejas pēdējā posma (FA) režīmā impulsa daļējais kāpumlaiks ir 0,25 mikrosekundes ar pielaidi 0,05 mikrosekundes. Pieejas pēdējā posma (FA) režīma apstākļos pie 1. precizitātes standarta iekārtas impulsa slīpums daļējā kāpumlaikā nepārsniedz 20 procentu pielaidi. 2. precizitātes standarta iekārtām impulsa slīpuma pielaide nepārsniedz 10 procentus.
3) DME/P. Ieteikums. Impulsa kāpumlaiks nedrīkst pārsniegt 1,2 mikrosekundes.
b) Impulsa ilgums ir 3,5 mikrosekundes ar pielaidi 0,5 mikrosekundes. 
c) Impulsa nominālais kritumlaiks ir 2,5 mikrosekundes, bet nepārsniedz 3,5 mikrosekundes. 
d) Īslaicīga impulsa amplitūda starp priekšējā frontes 95 procentu maksimālās amplitūdas punktu un aizmugurējās frontes 95 procentu maksimālās amplitūdas punktu nevienā brīdī nesamazinās līdz vērtībai, kas ir mazāka par 95 procentiem no impulsa maksimālā sprieguma. 
e) Modulētā signāla impulsa spektrs ir tāds, ka vismaz 90 procenti no katra impulsa enerģijas atrodas 0,5 MHz frekvenču joslā, kuras centrs sakrīt ar kanāla nominālo frekvenci. 
f) Lai nodrošinātu pienācīgu skrejceļa sliekšņa noteikšanas metožu darbību, jebkurš īslaicīgs impulsa pārejošs vērtības pieaugums, kas notiek laikā pirms virtuālā sākumpunkta sasniegšanas, ir mazāks par vienu procentu no impulsa maksimālās amplitūdas.  Amplitūdas palielināšanas process netiek uzsākts agrāk kā 1 mikrosekundi pirms virtuālā sākumpunkta. 
1. piezīme. Impulsa kāpumlaika (sk. 3.5.5.1.3. punkta a) apakšpunktu) un kritumlaika  (sk. 3.5.5.1.3. punkta c) apakšpunktu) zemāko robežvērtību nosaka prasības spektram, kas noteiktas 3.5.5.1.3. punkta  e) apakšpunktā.
2. piezīme. Kamēr 3.5.5.1.3. punkta e) apakšpunkta prasības attiecas uz praktiski sasniedzamu spektrālo uzbūvi, ir vēlams censties sasniegt šādas spektra kontroles īpašības:  impulsa modulētā signāla spektram jābūt tādam, ka starojuma jauda, kas atrodas 0,5 MHz platā frekvenču joslā, kura centrēta frekvencēs, kas ir par 0,8 MHz augstāk un par 0,8 MHz zemāk nekā nominālā kanāla frekvence, katrā no gadījumiem ir vismaz par 23 dB zemāka par jaudu, ko satur 0,5 MHz plata frekvenču josla ar nominālo kanāla frekvenci centrā.  Starojuma jauda, kas atrodas 0,5 MHz platā frekvenču joslā, kura centrēta frekvencēs, kas ir par 2 MHz augstāk un par 2 MHz zemāk nekā nominālā kanāla frekvence, katrā no gadījumiem ir vismaz par 38 dB zemāka par jaudu, ko satur 0,5 MHz plata frekvenču josla ar nominālo frekvenci centrā.  Jebkuras spektra papildu blakusfrekvences amplitūdai jābūt zemākai par tai blakus esošas blakusfrekvences amplitūdu, kas atrodas tuvāk nominālajai kanāla frekvencei. 
3.5.5.1.4. Atstarpe starp impulsiem
3.5.5.1.4.1. Atstarpe starp pārraidītos impulsu pārus veidojošiem impulsiem ir tāda, kāda norādīta 3.5.4.4.1. punktā iekļautajā tabulā. 

3.5.5.1.4.2. DME/N. Impulsu atstarpes pielaide ir 0,5 mikrosekundes. 
3.5.5.1.4.3. DME/N. Ieteikums. Impulsu atstarpes pielaides vērtībai jābūt 0,25 mikrosekundes. 
3.5.5.1.4.4. DME/P. Impulsu atstarpes pielaide ir 0,25 mikrosekundes. 
3.5.5.1.4.5. Impulsu atstarpes tiek mērītas starp pussprieguma punktiem impulsu priekšējās frontēs. 
3.5.5.1.5. Impulsu atkārtošanas biežums
3.5.5.1.5.1. Impulsu atkārtošanas biežums ir tāds, kā noteikts 3.5.3.4. punktā. 

3.5.5.1.5.2. Sekojošu pieprasījumu impulsu pāru novirze laikā ir pietiekama, lai novērstu kļūdainu sinhronizāciju.
3.5.5.1.5.3. DME/P. Lai sasniegtu 3.5.3.1.3.4. punktā noteikto sistēmas precizitāti sekojošu pieprasījumu impulsu pāru novirze laikā ir pietiekami nejauša, lai novērstu daudzkanālu pārraižu korelācijas radītās kļūdas. 

Piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz DME/P daudzkanālu pārraižu ietekmi ir dotas C pievienojuma 7.3.7. punktā.
3.5.5.1.6. Parazītiskais starojums. Intervālu laikā starp atsevišķu impulsu pārraidēm, tāda uztvērēja, kura īpašības ir līdzīgas transpondera uztvērējam bet kas ir noregulēts uz tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) pieprasījumu vai atbilžu frekvenci, uztvertā un izmērītā parazītiskā starojuma jauda ir par vairāk nekā 50 dB zemāka par maksimālo impulsa jaudu, ko uztver un izmēra tajā pašā uztvērējā, kas nepieciešamo impulsu pārraides laikā noregulēts uz pielietoto pieprasījumu frekvenci. Šādas prasības attiecas uz visām viltus pārraidēm. Parazītiskā nepārtraukta viļņa (CW) jauda, ko izstaro pieprasītājs jebkurā tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) pieprasījumu vai atbilžu frekvencē, nepārsniedz 20 mikrovatus (mīnus 47 dBW).
Piezīme. Kaut gan parazītisks nepārtraukta viļņa (CW) starojums starp impulsiem ir ierobežots līmenī, kas nepārsniedz mīnus 47 dBW, Valstu uzmanība tiek vērsta uz faktu, ka gadījumos, kad vienā gaisa kuģī tiek izmantoti tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) pieprasītāji un sekundārā novērošanas radara transponderi, var rasties nepieciešamība nodrošināt gaisa kuģī esošo sekundāro novērošanas radiolokatoru (SSR) frekvenču joslā no 1015 MHz līdz 1045 MHz. Šādu aizsardzību var nodrošināt ierobežojot pārvadīto un izstaroto nepārtraukto vilni (CW) mīnus 77 dBW līmenī.  Gadījumos, kad šādu līmeni nav iespējams nodrošināt, nepieciešamō aizsardzības pakāpi var nodrošināt plānojot sekundārā novērošanas radiolokatora (SSR) un tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) gaisa kuģu antenu izvietojumu.  Jāpiezīmē, ka tikai dažas no šādām frekvencēm tiek izmantotas ļoti augstu frekvenču iekārtu (VHF) un tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) frekvenču sakārtošanā pa pāriem. 
3.5.5.1.7. Ieteikums. 3.5.5.1.6. punktā aprakstītajos apstākļos uztvertajai un nomērītajai parazītiskā impulsa jaudai jābūt par 80 dB zemākai nekā nepieciešamā impulsa maksimālā jauda.
Piezīme. Attiecībā uz 3.5.5.1.6. un 3.5.5.1.7. punktu — lai gan tiek ieteikti parazītiskā nepārtraukta viļņa (CW) starojuma ierobežojumi starp impulsiem pie vērtībām, kas nepārsniedz 80 dB zem maksimālās impulsa jaudas, Valstu uzmanība tiek pievērsta faktam, ka gadījumos, kad lietotāji tajā pašā gaisa kuģī izmanto sekundārā novērošanas radara transponderus, var rasties nepieciešamība frekvenču joslā no 1015 MHz līdz 1045 MHz ierobežot tiešu un izstarotu nepārtrauktu vilni (CW), lai tā jauda nepārsniegtu 0,02 mikrovatus. Jāpiezīmē, ka tikai dažas no šādām frekvencēm tiek izmantotas ļoti augstu frekvenču iekārtu (VHF) un tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) frekvenču sakārtošanā pa pāriem. 
3.5.5.1.8 DME/P. Maksimālā efektīvā izstarotā jauda (ERP) nav mazāka par tādu, kas nepieciešama, lai jebkuru laikapstākļu lidojumu apstākļos nodrošinātu 3.5.4.2.3.1. punktā minēto prasību izpildi. 

3.5.5.2. Laika aizture
3.5.5.2.1. Laika aizture ir atbilstoša 3.5.4.4.1. punkta tabulai. 
3.5.5.2.2. DME/N. Laika aiztures ilgums ir intervāls starp pieprasījuma impulsu pāra pirmā impulsa priekšējas frontes pussprieguma punktu un laiku, kad attāluma noteikšanas ķēdes sasniedz stāvokli, kas atbilst nulles attāluma norādei. 
‡3.5.5.2.3. DME/N. Laika aiztures ilgums ir intervāls starp pieprasījuma impulsu pāra otrā impulsa priekšējas frontes pussprieguma punktu un laiku, kad attāluma noteikšanas ķēdes sasniedz stāvokli, kas atbilst nulles attāluma norādei. 
3.5.5.2.4. DME/P — pieejas sākumposma (IA) režīms. Laika aiztures ilgums ir intervāls starp pieprasījuma impulsu pāra otrā impulsa priekšējas frontes pussprieguma punktu un laiku, kad attāluma noteikšanas ķēdes sasniedz stāvokli, kas atbilst nulles attāluma norādei. 
3.5.5.2.5. DME/P — pieejas pēdējā posma (FA) režīms. Laika aiztures ilgums ir intervāls starp pieprasījuma impulsu pāra pirmā impulsa priekšējas frontes virtuālo sākumpunktu un laiku, kad attāluma noteikšanas ķēdes sasniedz stāvokli, kas atbilst nulles attāluma norādei.  Uztveršanas laika mērījumi tiek veikti daļējā kāpumlaika ietvaros.
3.5.5.3. Uztvērējs 
3.5.5.3.1. Darba frekvence. Uztvērēja centrālā frekvence ir atbilžu pārraides frekvence, kas atbilst piešķirtajam tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) darba kanālam (sk. 3.5.3.3.3. punktu).
3.5.5.3.2. Uztvērēja jutība 
‡3.5.5.3.2.1. DME/N. Gaisa kuģī uzstādītā aprīkojuma jutība ir pietiekama, lai iegūtu un nodrošinātu informāciju par attālumu atbilstoši 3.5.5.4. punktā noteiktajām precizitātes prasībām pie signāla jaudas blīvuma, kas atbilst 3.5.4.1.5.2. punktam.
Piezīme. Lai gan ‡3.5.5.3.2.1. punkta standarts attiecas uz DME/N iekārtu pieprasītājiem, uztvērēju jutība ir lielāka nekā nepieciešams, lai būtu iespējama funkcionēšana pie DME/N jaudas blīvuma, kas noteikts 3.5.4.1.5.1. punktā, tādējādi nodrošinot kopējas darbības iespēju ar DME/P transponderiem pieejas sākumposma (IA) režīmā. 

3.5.5.3.2.2. DME/P. Gaisa kuģī uzstādītā aprīkojuma jutība ir pietiekama, lai iegūtu un nodrošinātu informāciju par attālumu atbilstoši 3.5.5.4.2. un 3.5.5.4.3. punktā noteiktajām precizitātes prasībām pie signāla jaudas blīvuma, kas atbilst 3.5.4.1.5.3. punktam.
‡3.5.5.3.2.3. DME/N. Pieprasītāja veiktspēja saglabājas, ja transpondera signāla jaudas blīvuma vērtība pieprasītāja antenas atrašanās vietā ir intervālā no 3.5.4.1.5. punktā minētajām minimālajām vērtībām līdz maksimālajai vērtībai – mīnus 18 dBW/m2.
3.5.5.3.2.4. DME/P. Pieprasītāja veiktspēja saglabājas, ja transpondera signāla jaudas blīvuma vērtība pieprasītāja antenas atrašanās vietā ir intervālā no 3.5.4.1.5. punktā minētajām minimālajām vērtībām līdz maksimālajai vērtībai – mīnus 18 dBW/m2.
3.5.5.3.3. Frekvenču joslas platums
3.5.5.3.3.1. DME/N. Uztvērēja uztveramās frekvenču joslas platums ir pietiekams, lai būtu izpildāmas 3.5.3.1.3. punkta prasības, kad ienākošie signāli ir tādi, kādi definēti 3.5.4.1.3. punktā.
3.5.5.3.3.2. DME/P — pieejas sākumposma (IA) režīms. Uztvērēja joslas platums ir pietiekams, lai nodrošinātu atbilstību 3.5.3.1.3. punktam, kad ienākošie signāli atbilst 3.5.4.1.3. punktā definētajiem. 12 dB frekvenču joslas platums nepārsniedz 2 MHz un 60 dB joslas platums nepārsniedz 10 MHz. 

3.5.5.3.3.3. DME/P — pieejas pēdējā posma (FA) režīms. Uztvērēja joslas platums ir pietiekams, lai nodrošinātu atbilstību 3.5.3.1.3. punktam, kad ienākošie signāli atbilst 3.5.5.1.3. punktā definētajiem. 12 dB frekvenču joslas platums nepārsniedz 6 MHz un 60 dB joslas platums nepārsniedz 20 MHz. 

3.5.5.3.4. Traucējumu noraidīšana
3.5.5.3.4.1. Gadījumos, kad gaisa kuģī esoša uztvērēja ievades termināļos pastāv vismaz 8dB atšķirība starp vēlamiem un nevēlamiem tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) blakuskanāla signāliem, pieprasītājs uzrāda informāciju par attālumu un nodrošina nepārprotamu identifikāciju, balstoties uz stiprāko signālu. 

Piezīme. “Blakus kanāls” nozīmē tādus atbilžu signālus, kas izmanto to pašu frekvenci un tādu pašu atstarpi starp impulsu pāriem. 

‡3.5.5.3.4.2. DME/N. Tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) signāli, kas ir novirzīti no vēlamā kanāla nominālās frekvences vairāk par 900 kHz un kuru amplitūdas ir līdz pat 42 dB lielākas par jutības robežvērtību, tiek noraidīti. 

3.5.5.3.4.3. DME/P. Tāluma mērīšanas aprīkojuma (DME) signāli, kas ir novirzīti no vēlamā kanāla nominālās frekvences vairāk par 900 kHz un kuru amplitūdas ir līdz pat 42 dB lielākas par jutības robežvērtību, tiek noraidīti. 

3.5.5.3.5. Dekodēšana
3.5.5.3.5.1. Pieprasītājā ir iekļauta tāda dekodēšanas ķēde, kas nodrošina, ka uztvērēju ieslēdz tikai no transpondera saņemto impulsu pāri, kuriem ir atbilstošs impulsa ilgums un atbilstošas atstarpes starp impulsiem, kā norādīts 3.5.4.1.4. punktā.
‡3.5.5.3.5.2. DME/N — Dekodēšanas noraidīšana. Atbildes pulsu pāri, kuru atstarpe vismaz par 2 mikrosekundēm atšķiras no nominālās vērtības un kuru signālu līmenis līdz pat 42 dB pārsniedz uztvērēja jutības vērtību, tiek noraidīti. 
3.5.5.3.5.3. DME/P — Dekodēšanas noraidīšana. Atbildes pulsu pāri, kuru atstarpe vismaz par 2 mikrosekundēm atšķiras no nominālās vērtības un kuru signālu līmenis līdz pat 42 dB pārsniedz uztvērēja jutības vērtību, tiek noraidīti. 
3.5.5.5. Precizitāte
‡3.5.5.4.1. DME/N. Pieprasītājs nepalielina kopējo sistēmas kļūdu vairāk kā par 315 m (plus vai mīnus 0,17 NM).
3.5.5.4.2. DME/P — pieejas sākumposma (IA) režīms. Pieprasītājs nepalielina sistēmas kopējo trajektorijas iezīmēšanas kļūdu (PFE) vairāk kā par plus vai mīnus 30 m (plus vai mīnus 100 ft) un sistēmas kopējo vadības trokšņu (CMN) kļūdu par vairāk kā plus vai mīnus 15 m (50 ft).
3.5.5.4.3. DME/P — pieejas pēdējā posma (FA) režīms.
3.5.5.4.3.1. 1. precizitātes standarts. Pieprasītājs nepalielina sistēmas kopējo trajektorijas iezīmēšanas kļūdu (PFE) vairāk kā par plus vai mīnus 15 m (plus vai mīnus 50 ft) un sistēmas kopējo vadības trokšņu (CMN) kļūdu par vairāk kā plus vai mīnus 10 m (33 ft).
3.5.5.4.3.2. 2. precizitātes standarts. Pieprasītājs nepalielina sistēmas kopējo trajektorijas iezīmēšanas kļūdu (PFE) vairāk kā par plus vai mīnus 7 m (plus vai mīnus 23 ft) un sistēmas kopējo vadības trokšņu (CMN) kļūdu par vairāk kā plus vai mīnus 7 m (23 ft).
Piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz filtriem, kas palīdz sasniegt šādu precizitāti, ir dotas C pievienojuma 7.3.4. punktā. 

3.5.5.4.4. DME/P. Pieprasītājs sasniedz 3.5.3.1.3.4. punktā noteikto precizitāti ar sistēmas efektivitāti, kas nav mazāka par 50 procentiem 
Piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz sistēmas efektivitāti ir pieejamas C pievienojuma 7.1.1. punktā. 

3.6. Ļoti augstas frekvences (VHF) maršruta marķiera radiobāku (75 MHz) specifikācija 
3.6.1. Iekārta
3.6.1.1. Frekvences. Maršruta ļoti augstas frekvences (VHF) marķiera radiobākas frekvence ir 75 MHz ar pielaidi 0,005 procenti. 
3.6.1.2. Starojuma īpašības
3.6.1.2.1. Marķiera radiobākas izstaro nepārtrauktu nesējfrekvenci, kas tiek modulēta līdz dziļumam, kas nav mazāks par 95 procentiem un nepārsniedz 100 procentus.  Kopējais harmoniku apjoms nepārsniedz 15 procentus no modulācijas apjoma. 
3.6.1.2.2. Modulācijas skaņas toņa frekvence ir 3000 Hz ar pielaidi 75 Hz.
3.6.1.2.3. Starojums ir horizontāli polarizēts.
3.6.1.2.4. Identifikācija.  Ja marķiera radiobākai ir nepieciešama kodēta identifikācija, modulācijas skaņas toņa manipulācijas tiek veiktas tā, lai pārraidītu punktus vai svītras, vai gan punktus, gan svītras atbilstošā kārtībā.  Manipulācijas režīms ir tāds, kas nodrošina, ka punktu un svītru ilgums kopā ar atstarpju intervāliem atbilst pārraidei ātrumā, kas atbilst aptuveni no sešiem līdz desmit vārdiem minūtē.  Nesējfrekvences izstarošana identifikācijas laikā netiek pārtraukta.
3.6.1.2.5. Pārklājuma zona un antenas virziena diagramma 
Piezīme. Marķiera radiobāku pārklājuma zonu un antenas virziena diagrammu parasti nosaka Līgumslēdzējas valstis atbilstoši ekspluatācijas prasībām, ņemot vērā reģionālo sanāksmju ieteikumus. 
Visvēlamākā antenas virziena diagramma ir tāda, kas: 
a) vēdekļa marķiera radiobāku gadījumā izraisa prožektoru ieslēgšanos tikai tad, kad gaisa kuģis atrodas tāda taisnstūra paralēlskaldņa ierobežotā telpā, kas ir simetrisks pret vertikālu līniju, kas iet caur marķiera radiobāku un kura lielās un mazās asis ir pielāgotas atbilstoši apkalpotajam lidojumu maršrutam;
b) konusveida marķiera radiobākas gadījumā izraisa prožektora ieslēgšanos tikai tad, kad gaisa kuģis atrodas tāda cilindra ierobežotā telpā, kura ass ir vertikāla līnija, kas šķērso marķiera radiobāku. 
Praksē šādas uzbūves antenas virziena diagrammas izveide nav iespējama un ir nepieciešama kompromisa antenas virziena diagramma.  C pievienojumā ir aprakstītas antenu sistēmas, kas tiek izmantotas šobrīd un kas visumā ir parādījušas sevi kā apmierinošas.  Šādas konstrukcijas un jauna parauga konstrukcijas iekārtas, kas nodrošina lielāku tuvinājumu visvēlamākajai starojuma uzbūvei, kas aprakstīta iepriekš, parasti spēs izpildīt ekspluatācijas prasības. 
3.6.1.2.6. Pārklājuma zonas noteikšana.. Marķiera radiobāku pārklājuma zonas robežas tiek noteiktas balstoties uz lauka stiprumu, kas definēts 3.1.7.3.2. punktā. 
3.6.1.2.7. Starojuma uzbūve. Ieteikums. Marķiera radiobākas starojuma uzbūve parasti ir tāda, ka polārā ass ir vertikāla un lauka stiprums noteiktajā starojuma laukā ir simetrisks ap polāro asi plaknē vai plaknēs, kas satur lidojumu maršrutus, kuru apkalpošanai ir paredzēta marķiera radiobāka. 

Piezīme.— Grūtības noteiktu marķiera radiobāku izvietošanā var radīt nepieciešamību pieņemt to, ka polārā ass nav vertikāla. 

3.6.1.3. Pārraudzība. Ieteikums. Katrai marķiera radiobākai jānodrošina piemērota pārraudzības iekārta, kas atbilstošā vietā uzrāda: 

a) izstarotās nesējfrekvences jaudas samazināšanos līdz vērtībai, kas ir mazāka par 50 procentiem no normālas;
b) modulāciju dziļumu samazināšanos līdz vērtībai, kas ir mazāka par 70 procentiem no normālas;
c) manipulāciju atteici. 
3.7. Prasības globālajai satelītu navigācijas sistēmai (GNSS)
3.7.1. Definīcijas
Aptuvenais attālums.  Atšķirība starp satelīta pārraides laiku un globālās satelītu navigācijas sistēmas (GNSS) reizināta ar gaismas ātrumu vakuumā, ieskaitot novirzi, ko rada atšķirība starp globālās satelītu navigācijas sistēmas (GNSS) uztvērēju un satelīta laika atskaiti. 
Atrašanās vietas noteikšanas standartpakalpojums (SPS). Noteikts pozīcijas noteikšanas, ātruma un laika precizitātes līmenis, kas ir pieejams katram globālās pozicionēšanas sistēmas (GPS) lietotājam visā pasaulē. 
Funkcionālā papildinājuma bortsistēma (ABAS). Papildinājuma sistēma, kas papildina un/vai integrē informāciju, kas ir iegūta no citām globālās satelītu navigācijas sistēmas (GNSS) sastāvdaļām, ar informāciju, kas ir pieejama gaisa kuģī. 
Globālā navigācijas satelītu sistēma (GLONASS). Krievijas Federācijas ekspluatētā satelītu navigācijas sistēma. 
Globālā pozicionēšanas sistēma (GPS). ASV ekspluatētā satelītu navigācijas sistēma. 

Globālā satelītu navigācijas sistēma (GNSS). Vispasaules pozīcijas un laika noteikšanas sistēma, kas ietver vienu vai vairākas pamatsatelīta grupas, gaisa kuģu uztvērējus un sistēmas integritātes pārraudzības iekārtas, kas pēc vajadzības tiek papildinātas, lai uzturētu noteiktajām darbībām nepieciešamo navigācijas izpildījumu.
Globālās satelītu navigācijas sistēmas (GNSS) pozīcijas noteikšanas kļūda. Atšķirība starp reālo atrašanās vietu un atrašanās vietu, ko ir noteicis globālās satelītu navigācijas sistēmas (GNSS) uztvērējs. 
Integritāte. Uzticamības mērvienība, kas parāda ticamību kopējai sistēmas piegādātajai informācijai.  Integritāte ietver sistēmas spēju nodrošināt lietotājam savlaicīgus un derīgus brīdinājumus (trauksmes).
Pamatsatelīta grupa(-as).  Pamatsatelītu grupas ir GPS un GLONASS. 
Satelītā novietotā darbības uzlabošanas sistēma (SBAS). Plaša rādiusa papildinājuma sistēma, ar kuras palīdzību sistēmas lietotājs saņem pastiprinātu informācijas signālu no satelītā uzstādīta raidītāja. 
Signalizācijas nostrādes aizture. Maksimālais pieļaujamais laiks no brīža, kad kāds no navigācijas sistēmas parametriem pieņem vērtību, kas atrodas ārpus pieļaujamajām robežām, līdz brīdim, kad iekārta izziņo trauksmi. 
Standarta precizitātes kanāls (CSA). Noteikts pozīcijas noteikšanas, ātruma un laika precizitātes līmenis, kas ir pieejams katram GLONASS lietotājam visā pasaulē. 
Trauksme. Norāde, kas sniegta citām gaisa kuģa sistēmām, vai paziņojums pilotam, ka kāds no navigācijas sistēmas ekspluatācijas parametriem nav pieļaujamajās robežās. 
Trauksmes izziņošanas ierobežojumi. Dotā parametra mērījumiem – kļūdas pielaide, kuru pārsniedzot ir izziņojama trauksme. 
Zemes funkcionālā papildinājuma sistēma (GBAS). Papildinājuma sistēma, kuras lietotājs saņem papildinātu informācijas signālu tieši no raidītāja, kas atrodas uz zemes. 
3.7.2. Vispārēja informācija
3.7.2.1. Funkcijas
3.7.2.1.1. Globālā satelītu navigācijas sistēma nodrošina gaisa kuģi ar informāciju par atrašanās vietu un laiku. 

Piezīme. Šāda informācija tiek iegūta neīstā rādiusa mērījumos starp gaisa kuģi, kas ir aprīkots ar globālās satelītu navigācijas sistēmas (GNSS) uztvērēju un dažādiem signāla avotiem satelītos vai uz zemes.
3.7.2.2. Globālās satelītu navigācijas sistēmas (GNSS) sastāvdaļas
3.7.2.2.1. Globālās satelītu navigācijas sistēmas (GNSS) pakalpojumi tiek nodrošināti, izmantojot dažādas turpmāk minētu uz zemes, satelītos un/vai gaisa kuģī uzstādītu sastāvdaļu kombinācijas:
a) Globālā pozicionēšanas sistēma (GPS), kas nodrošina atrašanās vietas noteikšanas standartpakalpojumu (SPS) atbilstoši 3.7.3.1. punktā sniegtajai definīcijai;
b) Globālā navigācijas satelītu sistēma (GLONASS), kas nodrošina Standarta precizitātes kanāla (CSA) navigācijas signālu atbilstoši 3.7.3.2. punktā dotajai definīcijai;
c) funkcionālā papildinājuma bortsistēma (ABAS), kas atbilst 3.7.3.3. punktā dotajai definīcijai;
d) satelītā novietotā darbības uzlabošanas sistēma (SBAS), kas atbilst 3.7.3.4. punktā dotajai definīcijai;
e) zemes funkcionālā papildinājuma sistēma (GBAS), kas atbilst 3.7.3.5. punktā dotajai definīcijai; un
f) gaisa kuģa globālās satelītu navigācijas sistēmas (GNSS) uztvērējs, kas definēts 3.7.3.6. punktā.
3.7.2.3. Telpas un laika atskaite 
3.7.2.3.1. Telpas atskaite. Globālās satelītu navigācijas sistēmas (GNSS) lietotājam sniegta informācija par atrašanās vietu, kas izteikta kā Pasaules ģeodēziskās sistēmas – 1984 (WGS-84) atskaites punkts. 
1. piezīme. Standarti un ieteicamā prakse attiecībā uz WGS-84 ir iekļauti 4. pielikuma 2. nodaļā, 11. pielikuma 2. nodaļā, 14. pielikuma I un II sējuma 2. nodaļā un 15. pielikuma 3. nodaļā. 
2. piezīmē. Gadījumā, ja globālās satelītu navigācijas sistēmas sastāvdaļas izmanto citas nevis WGS-84 sistēmas koordināta, ir jāpielieto attiecīgi pārvēršanas parametri. 
3.7.2.3.2. Laika atskaite. Globālās satelītu navigācijas sistēmas (GNSS) lietotājam sniegtā informācija par laiku ir izteikta laika skalā, kuras atskaites notiek pēc saskaņotā pasaules laika (UTC). 
3.7.2.4. Signāla izplatības raksturojumi 
3.7.2.4.1. Globālās satelītu navigācijas sistēmas (GNSS) sastāvdaļas un “nekļūdīgs” globālās satelītu navigācijas sistēmas (GNSS) uztvērējs atbilst signāla izplatības prasībām, kas definētas 3.7.2.4-1. tabulā (tā atrodas 3.7. punkta beigās). 

Piezīme. “Nekļūdīga” lietotāja uztvērēja jēdziens tiek piemērots tikai kā līdzeklis, lai definētu dažādu globālās satelītu navigācijas sistēmas (GNSS) sastāvdaļu kombināciju tehniskos raksturojumus.  Par “nekļūdīgu” uztvērēju tiek uzskatīts uztvērējs ar nominālu precizitātes un signalizācijas nostrādes aiztures laika raksturojumu.  Tiek uzskatīts, ka šāds uztvērējs nepieļauj kļūdas, kas ietekmē izpildījuma integritāti, rezultātu pieejamību un darbības nepārtrauktību. 
3.7.3. Globālās satelītu navigācijas sistēmas (GNSS) sastāvdaļu specifikācijas 
3.7.3.1. GPS atrašanās vietas noteikšanas standartpakalpojums (SPS) (L1) 
3.7.3.1.1. Telpas un kontroles segmenta precizitāte
Piezīme. Turpmāk uzrādītie precizitātes standarti neietver atmosfēras radītās vai uztvērēja kļūdas, kas aprakstītas D pievienojuma 4.1.2. punktā.
3.7.3.1.1.1. Pozīcijas noteikšanas precizitāte. GPS SPS pozīciju noteikšanas kļūdas nepārsniedz šādas robežvērtības: 

	
	Pasaules vidējais 95% no laika
	Sliktākā izpildījuma vieta 95% no laika

	Horizontālās pozīcijas noteikšanas kļūda 
	13 m (43 ft)
	36 m (118 ft)

	Vertikālās pozīcijas noteikšanas kļūda 
	22 m (72 ft)
	77 m (253 ft)


3.7.3.1.1.2. Laika raidīšanas precizitāte. GPS SPS laika raidīšanas kļūdas 95% no raidīšanas laika nepārsniedz 40 nanosekundes. 
3.7.3.1.1.3. Attāluma precizitāte līdz zonai. Attāluma līdz zonai kļūdas nepārsniedz šādas vērtības: 
a) jebkura satelīta attāluma līdz zonai kļūda – lielāko no šādām vērtībām:  30 metrus (100 ft); vai
4,42 reizes pareizinātu pārraides attāluma precizitāti līdz lietotājam, nepārsniedzot 150 metrus (490 ft);
b) jebkura satelīta attāluma izmaiņas ātruma kļūda — 0,02 metrus (0,07 ft) sekundē;
c) jebkura satelīta attāluma izmaiņas paātrinājuma kļūda — 0,007 metrus (0,02 ft) uz sekundi kvadrātā; un
d) visu satelītu vidējā kvadrātiskā attāluma kļūda – sešus metrus (20 ft).
3.7.3.1.2. Pieejamība. GPS SPS pieejamība ir šāda:
virs 99 procentiem horizontālā pakalpojuma pieejamība, vidēja izpildījuma vieta (36 metru novirze pie 95 procentu precizitātes robežvērtības)
virs 99 procentiem vertikālā pakalpojuma pieejamība, vidēja izpildījuma vieta (77 metru novirze pie 95 procentu precizitātes robežvērtības)
virs 90 procentiem horizontālā pakalpojuma pieejamība, sliktākā izpildījuma vieta (36 metru novirze pie 95 procentu precizitātes robežvērtības)
virs 90 procentiem vertikālā pakalpojuma pieejamība, sliktākā izpildījuma vieta (77 metru novirze pie 95 procentu precizitātes robežvērtības)
3.7.3.1.3. Uzticamība. GPS SPS uzticamība iekļaujas šādās robežās: 
a) nozīmīgu atteiču biežums – ne vairāk kā trīs gadā visai pamatsatelīta grupai (vispasaules vidējais lielums);
b) uzticamība — vismaz 99,94 procenti (vispasaules vidējais lielums); un
c) uzticamība — vismaz 99,79 procenti (atsevišķa punkta vidējais lielums).
3.7.3.1.4. Pārklājuma zona. GPS SPS nodrošina visas zemes virsmas pārklājumu līdz 3000 metru augstumam. 
Piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz GPS precizitāti, pieejamību, uzticamību un pārklājuma zonu ir iekļautas D pievienojuma 4.1. punktā. 
3.7.3.1.5. Radiofrekvences (RF) īpašības
Piezīme.— Detalizētas radiofrekvences (RF) īpašības ir noteiktas B pievienojuma 3.1.1.1. punktā. 
3.7.3.1.5.1. Nesējfrekvences frekvence. Katrs GPS satelīts raida SPS signālu nesējfrekvencē ar frekvenci 1575,42 MHz (GPS L1), izmantojot koddales daudzkāršo piekļuvi (CDMA). 
Piezīme. GPS sistēmai tiks pievienota jauna civilās izmantošanas frekvence, ko ASV piedāvās izmantošanai dzīvības drošībai kritiskos apstākļos.  Standarti un ieteicamā prakse šim signālam, iespējams, tiks izstrādāti vēlāk. 
3.7.3.1.5.2. Signāla spektrs. GPS SPS signāla jauda atrodas ±12 MHz frekvenču joslā (1563,42-1 587,42), kuras centrs sakrīt ar L1 frekvenci. 
3.7.3.1.5.3. Polarizācija. Pārraidītais radiofrekvences (RF) signāls ir polarizēts riņķveidā, pulksteņrādītāja kustības virzienā. 
3.7.3.1.5.4. Signāla jaudas līmenis. . Katrs GPS satelīts pārraida SPS navigācijas signālus ar jaudu, kas ir pietiekama, lai visās neaizšķērsotās vietās pie zemes, no kurām ir iespējams novērot satelītu, pie vietas leņķa, kas nav mazāks par 5 grādiem, uztvertā radiofrekvences (RF) signāla līmenis 3 dBi lineāri polarizētas antenas izejā ir diapazonā no -160 dBW līdz -153 dBW visām antenām, kas ir virzītas taisnā leņķī pret signāla izplatības virzienu. 

3.7.3.1.5.5. Modulācija.  SPS L1 signāls ir modulēts ar bipolāro fāžu nobīdes (BPSK) metodi, izmantojot pseidonejaušu trokšņu (PRN) 1, 023 MHz kodēšanu ar aptuvenās pozicionēšanas (C/A) kodu.  C/A koda zīmju rinda tiek atkārtota katru milisekundi.  Pārraidītā PRN koda zīmju rinda ir pielikums navigācijas ziņojumam, kā pārraides ātrums ir 50 bitu sekundē, un C/A kodam pie moduļa 2. 
3.7.3.1.6. GPS laiks. GPS laiks tiek pielīdzināts UTC (kura precizitāti nodrošina ASV Jūras spēku observatorija).
3.7.3.1.7. Koordinātu sistēma.  GPS koordinātu sistēma ir WGS-84.
3.7.3.1.8. Navigācijas informācija. Satelītu pārraidītā navigācijas informācija ietver informāciju, kas nepieciešama, lai noteiktu: 

a) satelīta veiktās pārraides laiku;
b) satelīta atrašanās vietu;
c) satelīta tehnisko stāvokli;
d) satelīta laika korekciju;
e) izplatīšanās aizkaves ietekmi;
f) laika pārrēķinu pēc UTC; un
g) pamatsatelīta grupas stāvokli. 
Piezīme. Informācijas pārraides uzbūve un saturs ir aprakstīti attiecīgi B pievienojuma 3.1.1.2. un 3.1.1.3. punktā.  
3.7.3.2. GLONASS Standarta precizitātes kanāls (CSA) (L1)
Piezīme. Šajā nodaļā termins “GLONASS” apzīmē visus pamatsatelīta grupas satelītus.  Standarti, kas attiecas uz GLONASS-M satelītiem ir attiecīgi norādīti. 
3.7.3.2.1. Precizitāte
3.7.3.2.1.1. Pozīcijas noteikšanas precizitāte. GLONASS CSA pozīciju noteikšanas kļūdas nepārsniedz šādas robežvērtības: 

	
	95% laika
	99,99% laika

	Horizontālās pozīcijas noteikšanas kļūda 
	28 m (92 ft)
	140 m (460 ft)

	Vertikālās pozīcijas noteikšanas kļūda 
	60 m (196 ft)
	585 m (1 920 ft)


3.7.3.2.1.2. Laika raidīšanas precizitāte. GLONASS CSA laika raidīšanas kļūdas 95% no raidīšanas laika nepārsniedz 700 nanosekundes. 
3.7.3.2.2. Pieejamība. GLONASS CSA pieejamība ir vismaz 99,64 procenti (vispasaules vidējais lielums).
3.7.3.2.3. Uzticamība. GLONASS CSA uzticamība ir vismaz 99,98 procenti (vispasaules vidējais lielums).
3.7.3.2.4. Pārklājuma zona. GLONASS CSA pārklājuma zona ir vismaz 99,9 procenti teritorijas (vispasaules vidējais lielums).
Piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz GLONASS precizitāti, pieejamību, uzticamību un pārklājuma zonu ir iekļautas D pievienojuma 4.2. punktā. 
3.7.3.2.5. Radiofrekvences (RF) īpašības
Piezīme.— Detalizētas radiofrekvences (RF) īpašības ir noteiktas B pievienojuma 3.2.1.1. punktā. 
3.7.3.2.5.1. Nesējfrekvences frekvence. Katrs GLONASS satelīts pārraida CSA navigācijas signālu savā nesējfrekvencē L1 (1,6 GHz) frekvenču joslas ietvaros, izmantojot frekvenčdales daudzkāršās piekļuves (FDMA) metodi. 
1. piezīme. Atšķirīgiem GLONASS satelītiem var būt iedalīta viena un tā pati frekvence, bet šādā gadījumā tie atrodas pretējās orbitālās plaknes vietās. 
2. piezīme. GLONASS-M satelīti, izmantojot FDMA metodi, pārraida papildu attāluma noteikšanas kodu nesējfrekvencēs, kas atrodas L2 (1,2 GHz) frekvenču joslā.
3.7.3.2.5.2. Signāla spektrs. GLONASS CSA signāla jauda ir centrēta frekvenču joslā ±5.75 MHz ap katru GLONASS nesējfrekvenci.
3.7.3.2.5.3. Polarizācija. Pārraidītais radiofrekvences (RF) signāls ir polarizēts riņķveidā, pulksteņrādītāja kustības virzienā. 

3.7.3.2.5.4. Signāla jaudas līmenis. Katrs GLONASS satelīts pārraida CSA navigācijas signālus ar jaudu, kas ir pietiekama, lai visās neaizšķērsotās vietās pie zemes, no kurām ir iespējams novērot satelītu, pie vietas leņķa kas nav mazāks par 5 grādiem, uztvertā radiofrekvences (RF) signāla līmenis 3 dBi lineāri polarizētas antenas izejā ir diapazonā no -161 dBW līdz -155,2 dBW visām antenām, kas ir virzītas taisnā leņķī pret signāla izplatības virzienu. 
1. piezīme. Jaudas ierobežojums 155,2 dBW ir pieņemts, balstoties uz iepriekš pieņemtām lietotāja antenas īpašībām, signāla jauda zudumiem atmosfērā 0,5 dB apmērā un satelīta leņķiskās atrašanās vietas kļūdu, kas nepārsniedz vienu grādu (virzienā, kas rada signāla līmeņa pieaugumu). 
2. piezīme. GLONASS–M  satelīti arī pārraida attāluma noteikšanas kodu L2 frekvencē ar jaudu, kas ir pietiekama, lai visās neaizšķērsotās vietās pie zemes, no kurām ir iespējams novērot satelītu, pie vietas leņķa kas nav mazāks par 5 grādiem, uztvertā radiofrekvences (RF) signāla līmenis 3 dBi lineāri polarizētas antenas izejā ir vismaz -167 dBW visām antenām, kas ir virzītas taisnā leņķī pret signāla izplatības virzienu. 
3.7.3.2.5.5. Modulācija. 
3.7.3.2.5.5.1. Katrs GLONASS satelīts tā nesējfrekvencē raida navigācijas radiofrekvences (RF) signālu, izmantojot ar BPSK metodi modulētu bināru sekvenci. Nesējfrekvences fāžu pārslēgšana tiek veikta π radiānos ar maksimālo kļūdas pielaidi – 0,2 radiāni.  Pseidonejaušā koda sekvence tiek atkārtota katru milisekundi. 
3.7.3.2.5.5.2. Modulējošais navigācijas signāls tiek radīts pievienojot šādiem trim bināriem signāliem pielikumu pie moduļa 2: 

a) attāluma noteikšanas koda, kūra pārraides ātrums ir 511 kbit/s modulāciju;
b) navigācijas ziņojuma modulāciju ar pārraides ātrumu 50 bit/s; un
c) 100 Hz neko neaprakstošu palīgsekvenci. 
3.7.3.2.6. GLONASS laiks. GLONASS laika atskaites sistēma ir UTC(SU), ko uztur Krievijas Nacionālais laika dienests.
3.7.3.2.7. Koordinātu sistēma.  GLONASS koordinātu sistēma ir PZ-90.
Piezīme. Koordinātu pārrēķināšanas metode pārejai no GLONASS izmantotās PZ-90 koordinātu sistēmas koordinātām uz WGS-84 koordinātām ir aprakstīta B pievienojuma 3.2.5.2. punktā.
3.7.3.2.8. Navigācijas informācija. Satelītu pārraidītā navigācijas informācija ietver informāciju, kas nepieciešama, lai noteiktu: 

a) satelīta veiktās pārraides laiku;
b) satelīta atrašanās vietu;
c) satelīta tehnisko stāvokli;
d) satelīta laika korekciju;
e) laika pārrēķinu pēc UTC; un
f) pamatsatelītu grupas stāvokli. 
Piezīme. Informācijas pārraides uzbūve un saturs ir aprakstīti attiecīgi B pievienojuma 3.2.1.2. un 3.2.1.3. punktā.  
3.7.3.3. Funkcionālā papildinājuma bortsistēma (ABAS)
3.7.3.3.1. Veiktspēja. ABAS funkcija kombinācijā ar vienu vai vairākām GNSS sastāvdaļām un ar nekļūdīgu GNSS uztvērēju un nekļūdīgu gaisa kuģa sistēmu, kas tiek izmantota ABAS funkciju nodrošināšanai, atbilst 3.7.2.4. punktā noteiktajām precizitātes, integritātes, nepārtrauktības un pieejamības prasībām.
3.7.3.4. Satelītā novietotā darbības uzlabošanas sistēma (SBAS).
3.7.3.4.1. Veiktspēja. SBAS kombinācijā ar vienu vai vairākām GNSS sastāvdaļām un nekļūdīgu uztvērēju atbilst 3.7.2.4. punktā noteiktajām precizitātes, integritātes, nepārtrauktības un pieejamības prasībām attiecībā uz ekspluatāciju noteiktajiem mērķiem. 
Piezīme. SBAS papildina pamatsatelīta grupas, palielinot apkalpošanas zonā, kurā parasti atrodas vairāki lidlauki, nodrošināto navigācijas pakalpojumu precizitāti, integritāti, nepārtrauktību un pieejamību.
3.7.3.4.2. Funkcijas SBAS veic vienu vai vairākas šādas funkcijas:

a) attāluma noteikšana: nodrošina papildu aptuvenā attāluma signālu ar precizitātes norādi no SBAS satelīta (3.7.3.4.2.1. punkts un B papildinājuma 3.5.7.2. punkts);
b) GNSS satelīta stāvoklis: nosaka un pārraida informāciju par GNSS satelīta tehnisko stāvokli (B papildinājums, 3.5.7.3.);
c) pamata diferenciālā korekcija:  nodrošina GNSS satelīta atrašanās vietas un laika korekcijas (īstermiņa un ilgtermiņa), kas piemērojamas aptuvenā attāluma mērījumu veikšanai no satelītiem (B papildinājuma 3.5.7.4. punkts); un
d) precīzā diferenciālā korekcija: nosaka un pārraida jonosfēriskas korekcijas (B papildinājuma 3.5.7.5. punkts).
Piezīme. Ja ir nodrošinātas visas funkcijas, SBAS kombinācijā ar pamatsatelītu grupu (-ām) var nodrošināt izlidošanas, lidojuma maršrutā, lidojuma pēdējo posmu un pieejas veikšanu, ieskaitot I kategorijas precīzo pieeju.  Sasniedzamais veiktspējas līmenis ir atkarīgs no SBAS iekļautās infrastruktūras un jonosfēriskajiem apstākļiem attiecīgajā ģeogrāfiskajā teritorijā.
3.7.3.4.2.1. Attāluma noteikšana
3.7.3.4.2.1.1. Neskaitot atmosfēras ietekmi, SBAS attāluma noteikšanas signāla kļūda nepārsniedz 25 metrus (95 procentos gadījumu).
3.7.3.4.2.1.2. Varbūtība, ka attāluma noteikšanas kļūda pārsniedz 150 metru, nav lielāka par 10-5.
3.7.3.4.2.1.3. Neparedzēta SBAS satelīta attāluma noteikšanas funkciju darbības pārtraukuma varbūtība jebkurā atsevišķi ņemtā stundā nepārsniedz 10-3.
3.7.3.4.2.1.4. Attāluma izmaiņas ātruma kļūda nepārsniedz 2 metrus sekundē. 

3.7.3.4.2.1.5. Attāluma izmaiņas paātrinājuma kļūda nepārsniedz 0,019 metrus kvadrātsekundē. 

3.7.3.4.3. Apkalpošanas zona. SBAS apkalpošanas zona ir noteikta zona SBAS pārklājuma zonā, kuras ietvaros SBAS izpilda 3.7.2.4. punktā noteiktās prasības un spēj nodrošināt attiecīgās apstiprinātās darbības. 

1. piezīme. Pārklājuma zona ir tāda zona, kuras ietvaros ir iespējams uztvert SBAS pārraidi (piemēram, satelītu ģeostacionārā projekcija).
2. piezīme. SBAS pārklājuma zona un apkalpošanas zona ir apskatītas D pievienojuma 6.2. punktā. 

3.7.3.4.4. Radiofrekvences (RF) īpašības
Piezīme.— Detalizētas radiofrekvences (RF) īpašības ir noteiktas B papildinājuma 3.5.2. punktā. 
3.7.3.4.4.1. Nesējfrekvences frekvence. Nesējfrekvences frekvence ir 1 575,42 MHz.
Piezīme. Pēc 2005. gada, kad atbrīvosies GLONASS augšējās frekvences, dažās no šādām frekvencēm var tikt izmantota cita veida SBAS. 
3.7.3.4.4.2. Signāla spektrs. Vismaz 95 procenti no raidītās jaudas atrodas frekvenču joslā ±12 MHz no L1 frekvences. SBAS pārraidītā signāla joslas platums ir vismaz 2,2 MHz. 
3.7.3.4.4.3. Signāla jaudas līmenis. Katrs SBAS satelīts pārraida navigācijas signālus ar jaudu, kas ir pietiekama, lai visās neaizšķērsotās vietās pie zemes, no kurām ir iespējams novērot satelītu, pie vietas leņķa kas nav mazāks par 5 grādiem, uztvertā radiofrekvences (RF) signāla līmenis 3 dBi lineāri polarizētas antenas izejā ir diapazonā no -161 dBW līdz -153 dBW visām antenām, kas ir virzītas taisnā leņķī pret signāla izplatības virzienu. 
3.7.3.4.4.4. Polarizācija. Pārraidītais signāls ir polarizēts riņķveidā, pulksteņrādītāja kustības virzienā. 
3.7.3.4.4.5. Modulācija.  Pārraidītā sekvence ir navigācijas ziņojuma ar pārraides ātrumu 500 simboli sekundē un 1023 bitu pseidonejaušu trokšņu koda pielikums pie moduļa 2. Tas pēc tam tiek modulēts nesējfrekvencē, izmatojot BPSK metodi, ar pārraides ātrumu 1023 megačipi sekundē.
3.7.3.4.5. SBAS tīkla laiks (SNT). Atšķirība starp SNT un GPS laiku nav lielāka par 50 nanosekundēm. 
3.7.3.4.6. Navigācijas informācija. Satelītu pārraidītā navigācijas informācija ietver informāciju, kas nepieciešama, lai noteiktu: 
a) SBAS satelīta veiktās pārraides laiku;
b) SBAS satelīta atrašanās vietu;
c) koriģētu visu satelītu laiku;
c) koriģētu visu satelītu atrašanās vietu;
e) jonosfēras izplatīšanās aizkaves ietekmi;
f) lietotāja atrašanās vietas integritāti; 
g) laika pārrēķinu pēc UTC; un
h) apkalpošanas līmeņa statusu.
Piezīme. Informācijas pārraides uzbūve un saturs ir aprakstīti attiecīgi B pievienojuma 3.5.3. un 3.5.4. punktā.  
3.7.3.5. Zemes funkcionālā papildinājuma sistēma (GBAS).
3.7.3.5.1. Veiktspēja. GBAS kombinācijā ar vienu vai vairākām GNSS sastāvdaļām un nekļūdīgu GNSS uztvērēju atbilst 3.7.2.4. punktā noteiktajām precizitātes, integritātes, nepārtrauktības un pieejamības prasībām attiecībā uz ekspluatāciju noteiktajiem mērķiem. 
Piezīme. GBAS ir paredzēta visu veidu pieejas, nosēšanās, izlidošanas un piezemes darbību nodrošināšanai.  Turpmākie Standarti un ieteicamā prakse ir izstrādāti I kategorijas precīzās pieejas darbību nodrošināšanai un, kad piemērojams, GBAS pozīcijas noteikšanas pakalpojumu nodrošināšanai.  Lai sasniegtu saskanīgu darbību un efektīvu spektra izmantošanu, ir paredzēts, ka visām lidojumu darbībām tiek pārraidīta viena un tā pati informācija. 
3.7.3.5.2. Funkcijas. GBAS veic šādas funkcijas: 
a) vietējā mērogā nodrošina atbilstošas aptuvenā attāluma korekcijas;
b) sniedz informāciju, kas attiecas uz GBAS;
c) nodrošina informāciju par pieejas pēdējā posma segmentu;
d) sniedz informāciju par paredzamu attāluma noteikšanas avotu pieejamību; un
e) nodrošina GNSS attāluma noteikšanas avotu integritātes pārraudzību. 
Piezīme. Lai nodrošinātu attāluma noteikšanu, izmantojot GBAS, tikts izstrādāti atsevišķi standarti un ieteicamā prakse, kas attiecas uz GBAS. 
3.7.3.5.3. Pārklājuma zona
3.7.3.5.3.1. GBAS pārklājuma zona I kategorijas precīzās pieejas nodrošināšanai, izņemot rajonus, kur reljefa, īpatnības to nepieļauj un ekspluatācijas prasības pieļauj, ir šāda:
a) zemes virsmas plaknē to ierobežo: līnija, kas ir perpendikulāra pieejas pēdējā posma trajektorijas un stiepjas 140 m attālumā uz katru pusi no pārvietota skrejceļa sliekšņa/iedomātā skrejceļa sliekšņa (LTP/FTP), stari 35 grādu leņķī pret pieejas pēdējā posma trajektoriju līdz 28 km (15 NM) attālumam un stari 10 grādu leņķī pret pieejas pēdējā posma trajektoriju līdz 37 km (20 NM) attālumam;  un
b) vertikāli, iepriekš nosauktās zonas robežās, no augšējās ierobežojošās līnijas 7 grādu vai 1,75 izstaroto glisāžu leņķu (GPA), izvēloties lielāko vērtību, pret horizontāli ar sākumpunktu pieejas pēdējā posma (nolaišanās) kontrolpunktā (GPIP) līdz apakšējai ierobežojošai līnijai 0,45 GPA pret horizontāli vai mazāk, līdz pat 0,30 GPA pret horizontāli, ja tas nepieciešams izstarotās glisādes pārtveršanas procedūras nodrošināšanai.  Šāds pārklājums attiecas uz relatīvo augstumu no 30 m (100 ft) līdz 3000 m (10 000 ft) virs skrejceļa sliekšņa (HAT). 

Piezīme. LTP/FTP un GPIP definīcijas ir dotas B papildinājuma 3.6.4.5.1. punktā. 
3.7.3.5.3.2. Ieteikums. GBAS pārklājums jāpaplašina līdz to 3,7 m (12ft) relatīvajam augstumam virs skrejceļa virsmas. 

3.7.3.5.3.3. Ieteikums. Jānodrošina vairākvirzienu pārraide, lai atbalstītu nākotnē paredzētus pielietojuma veidus. 

Piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz GBAS pārklājuma zonu I kategorijas precīzās pieejas un GBAS pozīcijas noteikšanas nodrošināšanu ir iekļautas D pievienojuma 7.3. punktā.
3.7.3.5.4. Informācijas pārraides īpašības 
Piezīme.— Detalizētas radiofrekvences (RF) īpašības ir noteiktas B papildinājuma 3.6.2. punktā. 
3.7.3.5.4.1. Nesējfrekvences frekvence. Izmantojamās informācijas pārraides radiofrekvences tiek izvēlētas radiofrekvenču joslā no 108 līdz 117,975 MHz. Zemākā piešķiramā frekvence ir 108,025 MHz un augstākā piešķiramā frekvence ir 117,950 MHz. Atstarpe starp piešķiramām frekvencēm (kanālu atstarpe) ir 25 kHz.
1. piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz ļoti augstu frekvenču riņķa darbības radiobāku (VOR)/GBAS frekvenču piešķiršanu un ģeogrāfiskās nošķiršanas kritērijiem ir iekļautas D pievienojuma 7.2.1. punktā. 
2. piezīme. Instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS)/GBAS ģeogrāfiskās nošķiršanas kritēriji attiecībā uz GBAS un ļoti augstu frekvenču VHF sistēmām, kas sniedz apkalpošanu frekvenču joslā no 118 līdz 137 MHz tiek izstrādāti. Ir paredzēts, ka līdz šādu kritēriju definēšanai un iekļaušanai standartos un ieteicamajā praksē, tiks izmantotas frekvences frekvenču joslā no 112,050 līdz 117,900 MHz.
3.7.3.5.4.2. Piekļuves metode. Tiek pielietota laikdales daudzkāršās piekļuves (TDMA) metode ar fiksētu sadalījuma uzbūvi. Pārraidāmajai informācija tiek piešķirta viena līdz astoņām vietām.
Piezīme. Nomināli tiek iedalītas divas vietas. Dažām GBAS iekārtām, kurās tiek izmantotas vairākas VHF informācijas pārraides (VDB) antenas, lai palielinātu VDB pārklājumu, var būt nepieciešams piešķirt vairāk nekā divus laika sprīžus.  Vadlīnijas attiecībā uz vairāku antenu izmantošanu ir atrodamas D pievienojuma 7.12.3. punktā.
3.7.3.5.4.3. Modulācija. GBAS informācija tiek pārraidīta kā 3 bitu simboli, informācijas pārraides nesējfrekvenci modulējot ar D8PSK metodi ar pārraides ātrumu 10 500 simboli sekundē. 

3.7.3.5.4.4. Informācijas pārraides radiofrekvences (RF) lauka stiprums un polarizācija 
Piezīme. GBAS var nodrošināt VHF informācijas pārraides gan horizontālā (GBAS/H) gan eliptiskā (GBAS/E) polarizācijā, kas izmanto gan horizontālās polarizācijas (HPOL), gan vertikālās polarizācijas (VPOL) elementus. Gaisa kuģis, kas izmanto VPOL daļu nespēs veikt lidojuma darbības ar GBAS/H iekārtu. Attiecīgās vadlīnijas ir pieejamas D pievienojuma 7.1. punktā.
3.7.3.5.4.4.1. GBAS/H.
3.7.3.5.4.4.1.1. Tiek pārraidīts horizontāli polarizēts signāls. 
3.7.3.5.4.4.1.2. Efektīvā izstarotā jauda (ERP) GBAS pārklājuma telpā nodrošina horizontāli polarizētu signālu ar minimālo lauka stiprumu 215 mikrovolti uz metru (-99 dBW/m2) un maksimālo lauka stiprumu 0,350 volti uz metru (-35 dBW/m2). Lauka stiprums ir mērāms kā vidējais impulsa uzplūds sinhronizācijas un lauka nenoteiktības aprēķināšanas laikā. Radiofrekvences (RF) fāze, kas atrodas starp HPOL un VPOL sastāvdaļām ir tāda, ka pārklājuma telpā HPOL lietotājiem tiek nodrošināta minimālā signāla jauda, kas definēta B papildinājuma 3.6.8.2.2.3. punktā.
3.7.3.5.4.4.2. GBAS/E.
3.7.3.5.4.4.2.1. Ieteikums. Kad vien iespējams, jāpārraida eliptiski polarizēts signāls. 
3.7.3.5.4.4.2.2. Gadījumos, kad tiek pārraidīts eliptiski polarizēts signāls, horizontāli polarizētā daļa atbilst 3.7.3.5.4.4.1.2. punkta prasībām un efektīvā izstarotā jauda (ERP) GBAS pārklājuma telpā nodrošina vertikāli polarizētam signālam lauka stiprumu no 136 mikrovoltiem uz metru (-103 dBW/m2) līdz 0,221 voltam uz metru (-39 dBW/m2).  Lauka stiprums ir mērāms kā vidējais impulsa uzplūds sinhronizācijas un lauka nenoteiktības aprēķināšanas laikā. Radiofrekvences (RF) fāze, kas atrodas starp HPOL un VPOL sastāvdaļām ir tāda, ka pārklājuma telpā HPOL un VPOL lietotājiem tiek nodrošināta minimālā signāla jauda, kas definēta B papildinājuma 3.6.8.2.2.3. punktā.
Piezīme. 3.7.3.5.4.4.1.2. un 3.7.3.5.4.4.2.2. punktos minētās minimālās un maksimālās lauka stipruma vērtības atbilst uztvērēja minimālajai jutībai –87 dBm un 200 m minimālajam attālumam līdz raidītāja antenai 43 km (23 NM) apraides rādiusam. 
3.7.3.5.4.5. Blakus kanālos pārraidītā jauda.  Jebkuros ekspluatācijas apstākļos jaudas daudzums 25 kHz frekvenču joslā, kuras centrs atrodas i-tajā blakus kanālā, nepārsniedz vērtību, kas norādīta 3.7.3.5–1. tabulā (tabula atrodas 3.7. punkta beigās).
3.7.3.5.4.6. Nevēlams starojums. Nevēlamais starojums, ieskaitot parazītisko starojumu un ārpusjoslas starojumu atbilst līmenim, kas parādīts 3.7.3.5–2. tabulā (tabula atrodas 3.7. punkta beigās). Kopējā jauda jebkādā VHF informācijas pārraides (VDB) harmonikā vai atsevišķā signālā nepārsniedz -53 dBm.
3.7.2.4.-1. tabula  Prasības attiecībā uz signāla izplatības raksturojumiem 
	Tipiska ekspluatācija
	Horizontālā precizitāte
95%

(1. un 3. piezīme)
	Vertikālā precizitāte
95%

(1. un 3. piezīme)
	Integritāte (2. piezīme)
	Signalizācijas nostrādes aizture
(3. piezīme)
	Nepārtrauktība
(4. piezīme)
	Pieejamība (5. piezīme)

	Maršrutā
	3,7 km
(2.0 NM) 
(6. piezīme)
	N/A
	1 - 1 x 10-7/h
	5 min
	1 - 1 x 10-4/h 
līdz
1 - 1 x 10-8/h
	0,99 līdz 0,99999

	Maršrutā,
Pēdējais posms
	0,74 km
(0,4 NM) 
	N/A
	1 - 1 x 10-7/h
	15 s
	1 - 1 x 10-4/h 
līdz
1 - 1 x 10-8/h
	0,99 līdz 0,99999

	Pieejas sākumposms,
Pieejas vidējais posms,
Neprecīzā pieeja (NPA),
Izlidošana
	220 m
(720 ft)
	N/A
	1 - 1 x 10-7/h
	10s
	1 - 1 x 10-4/h 
līdz
1 - 1 x 10-8/h
	0,99 līdz 0,99999

	Pieejas procedūras ar vertikālo vadību (APV – I)
	16,0 m
(52 ft)
	20 m 
(66 ft)
	1 - 2 x 10-7 uz pieeju
	10s
	1 - 8 x 10-6 
jebkurās 15 s
	0,99 līdz 0,99999

	Pieejas procedūras ar vertikālo vadību (APV – II)
	16,0 m
(52 ft)
	8,0 m
(26 ft)
	1 - 2 x 10-7 uz pieeju
	6s
	1 - 8 x 10-6 
jebkurās 15 s
	0,99 līdz 0,99999

	I kategorijas precīzā pieeja (8. piezīme)
	16,0 m
(52 ft)
	no 6,0 m līdz 4,0 m
(20 līdz 13 ft)
(7. piezīme)
	1 - 2 x 10-7 uz pieeju
	6 s
	1 - 8 x 10-6 
jebkurās 15 s
	0,99 līdz 0,99999

	PIEZĪMES.

	1. GNSS pozīcijas noteikšanas kļūdu 95. procentīles vērtības ir tādas, kādas nepieciešamas paredzētajai lidojumu veikšanai zemākajā relatīvajā augstumā virs skrejceļa sliekšņa (HAT), ja piemērojams. Detalizētas prasības ir aprakstītas B papildinājumā un vadlīnijās D pievienojuma 3.2. punktā.

	2. Integritātes prasību definīcija iekļauj trauksmes robežas attiecībā pret kādām šādas prasības izpilde var tikt novērtēta.  Šādas robežas ir:  

	
	Tipiska ekspluatācija
	Horizontālā trauksmes robeža
	Vertikālā trauksmes robeža
	

	
	Maršrutā (virs okeāna/kontinenta, zema satiksmes blīvuma apstākļos)
	7,4 km
(4 NM)
	N/A
	

	
	Maršrutā (virs kontinenta) 
	3,7 km
(2 NM)
	N/A
	

	
	Maršrutā,
Pēdējā posmā
	1,85 km
(1 NM)
	N/A
	

	
	NPA
	556 m
(0,3 NM)
	N/A
	

	
	APV-I
	40 m
(130 ft)
	50 m
(164 ft)
	

	
	APV-II
	40,0 m
(130 ft)
	20,0 m
(66 ft)
	

	
	I kategorijas precīzās pieejas laikā
	40,0 m
(130 ft)
	no 15,0 m līdz 10,0 m
(no 50 ft līdz 33 ft)
	

	I kategorijas precīzās pieejas vertikālo ierobežojumu diapazons atbilst vertikālās precizitātes prasību diapazonam.

	3. Precizitātes un signalizācijas nostrādes aiztures prasības ietver nekļūdīga uztvērēja nominālu darbību. 

	4. Doto vērtību diapazoni attiecībā uz nepārtrauktības prasībām maršrutā, lidojuma pēdējā posmā, pieejas sākumposmā, NPA un izlidošanas laikā ir doti tādēļ, ka šīs prasības izpilde ir atkarīga no vairākiem faktoriem, tai skaitā paredzētajām darbībām, satiksmes blīvuma, gaisa telpas sarežģītības un alternatīvu navigācijas līdzekļu pieejamības.  Zemākās dotās vērtības attiecas uz teritorijām ar zemu satiksmes blīvumu un gaisa telpas sarežģītību.  Lielākās dotās vērtības ir piemērotas teritorijām ar augstu satiksmes blīvumu un gaisa telpas sarežģītību (sk. D pievienojuma 3.4. punktu).

	5. Doto vērtību diapazoni attiecībā uz pieejamības prasībām ir doti tādēļ, ka šādu prasību izpilde ir atkarīga no vajadzībām ekspluatācijas laikā, kas ir atkarīgas no vairākiem faktoriem, tai skaitā darbību biežuma, laikapstākļu vides, apkalpošanas pārtraukumu apjoma un ilguma, alternatīvu navigācijas līdzekļu pieejamības, radaru pārklājuma, satiksmes blīvuma un reversīvām ekspluatācijas procedūrām.  Zemākās dotās vērtības ir minimālās pieejamības vērtības, pie kurām sistēmas izmantošana ir praktiska, bet kuras nav pietiekamas, lai būtu iespējams aizstāt ar GNSS nesaistītu navigācijas līdzekļus.  Navigācijai maršrutā dotās augstākās vērtības ir atbilstošas gadījumam, kad GNSS ir vienīgais noteiktajā teritorijā pieejamais navigācijas radiolīdzeklis.  Pieejas un izlidošanas veikšanai dotās augstākās vērtības ir balstītas un pieejamības prasībām lidostās ar lielu satiksmes intensitāti, pieņemot ka tiek ietekmēti lidojumi uz un no vairākiem skrejceļiem, bet reversīvās ekspluatācijas procedūras nodrošina lidojumu drošību (sk. D pievienojuma 3.5. punktu).

	6. Šī prasība ir stingrāka nekā attiecīgo veidu nepieciešamie navigācijas raksturojumi (NRP), bet GNSS sasniedzamais precizitātes izpildījums to būtiski pārsniedz.

	7. I kategorijas precīzās pieejas veikšanai doto vērtību diapazons.  4,0 metru (13 pēdu) prasība balstās uz instrumentālās nosēšanās sistēmas (ILS) specifikācijām un atspoguļo piesardzīgu šādu specifikāciju atvasinājumu (sk. D pievienojuma 3.2.7. punktu).

	8. GNSS ekspluatācijas prasības II un III kategorijas precīzās pieejas veikšanai tiek izskatītas un tiks iekļautas vēlāk. 

	9. Termini “APV-I” un “APV-II” atticas uz diviem GNSS pieejas un nosēšanās nodrošināšanas līmeņiem ar vertikālās vadības (APV) palīdzību un šie termini nav obligāti lietojami ekspluatācijā. 


3.7.3.5-1. tabula. Blakus kanālos pārraidīta GBAS pārraides jauda 
	Kanāls
	Relatīvā jauda
	Maksimālā jauda

	1. blakus kanāls
	-40 dBc
	12 dBm

	2. blakus kanāls
	-65 dBc
	-13 dBm

	4. blakus kanāls
	-74 dBc
	-22 dBm

	8. blakus kanāls
	-88,5 dBc
	-36,5 dBm

	16. blakus kanāls
	-101,5 dBc
	-49,5 dBm

	32. blakus kanāls
	-105 dBc
	-53 dBm

	64. blakus kanāls
	-113 dBc
	-61 dBm

	76. un tālāks blakus kanāls
	-115 dBc
	-63 dBm

	PIEZĪMES.
1. Maksimālā jauda ir piemērojama, ja sankcionētā raidītāja jauda pārsniedz 150 W.
2. Attiecība starp atsevišķiem blakus esošiem punktiem, ko apzīmē iepriekš norādītie blakus esošie kanāli ir lineāra. 


3.7.3.5-2. tabula. GBAS pārraidītais nevēlamais starojums 
	Frekvence:
	Relatīvais nevēlamā starojuma līmenis
(2. piezīme)
	Maksimālais nevēlamā starojuma līmenis
(1. piezīme)

	no 9 kHz līdz 150 kHz;
	-93 dBc
(3. piezīme)
	-55 dBm/1 kHz
(3. piezīme)

	no 150 kHz līdz 30 MHz
	-103 dBc
(3. piezīme)
	-55 dBm/10 kHz
(3. piezīme)

	no 30 MHz līdz 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

	107,9625 MHz
	-71 dBc
	-33 dBm/1 kHz

	107,975 MHz
	-65 dBc
	-27 dBm/1 kHz

	118,000 MHz
	-65 dBc
	-27 dBm/1 kHz

	118,0125 MHz
	-71 dBc
	-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

	no 119,850 MHz līdz 1 GHz
	-115 dBc
	-57 dBm/100 kHz

	no 1 GHz līdz 1,7 GHz
	-115 dBc
	-47 dBm/1 MHz

	PIEZĪMES.
	
	

	1. Maksimālā nevēlamā starojuma  jauda (absolūtā jauda) ir piemērojama, ja sankcionētā raidītāja jauda pārsniedz 150 W.

	2. Relatīvais nevēlamā starojuma līmenis ir aprēķināms izmantojot to pašu frekvenču joslu attiecībā uz vēlamiem un nevēlamiem signāliem.  Aprēķināšanā var būt nepieciešama pāreja no veiktajiem nevēlamo signālu mērījumiem, kas veikti izmantojot frekvenču joslu, kas norādīta šīs tabulas maksimāla nevēlamā starojuma kolonnā. 

	3. Šo vērtību ietekmē mērījumu ierobežojumi.  Reālais sagaidāmais izpildījums ir augstāks. 

	4. Attiecība starp atsevišķiem blakus esošiem punktiem, ko apzīmē iepriekš norādītie blakus esošie kanāli ir lineāra. 


3.7.3.5.5. Navigācijas informācija. GBAS pārraidītā navigācijas informācija ietver šādu informāciju: 
a) aptuvenā attāluma korekcijas, atskaites laiku un informāciju par integritāti; 
b) informāciju par lidostu;
c) informāciju par pieejas pēdējā posma segmentu; un
d) informāciju par attāluma noteikšanas avota pieejamību.
Piezīme. Informācijas pārraides uzbūve un saturs ir aprakstīti B papildinājuma 3.6.3.punktā. 
3.7.3.6. Gaisa kuģa GNSS uztvērējs
3.7.3.6.1. Gaisa kuģa GNSS uztvērējs apstrādā to GNSS sastāvdaļu signālus, ko tas izmantos atbilstoši B papildinājuma 3.1. punktā (attiecībā uz GPS), B papildinājuma 3.2. punktā (attiecībā uz GLONASS), B papildinājuma 3.3. punktā (attiecībā uz GPS un GLONASS kombināciju), B papildinājuma 3.5. punktā (attiecībā uz SBAS) un B papildinājuma 3.6. punktā (attiecībā uz GBAS) noteiktajam.
3.7.4. Noturība pret traucējumiem
3.7.4.1. Tādas traucējumu vides apstākļos, kas definēta B papildinājuma 3.7. punktā, GNSS atbilst ekspluatācijas prasībām kas noteiktas 3.7.2.4. punktā un B papildinājuma 3.7. punktā. 

Piezīme. GPS un GLONASS, kas darbojas frekvenču joslā no 1559 līdz 1610 MHz, Starptautiskā Elektrosakaru savienība (ITU) klasificē kā sistēmas, kas nodrošina satelītu radionavigācijas pakalpojumus (RNSS) un aeronautiskos radionavigācijas pakalpojumus (ARNS) un RNSS nodrošināšanai ir piešķīrusi īpašu spektra aizsardzības statusu.  Lai sasniegtu GNSS un tās funkcionālo papildināšanas sistēmu nodrošinātu precīzās pieejas vadības izpildījuma mērķus, ir paredzēts, ka visā pasaulē 1559-1610 MHz frekvenču joslu izmantos tikai RNSS/ARNS un starojums no sistēmām šajā un blakus esošās frekvenču joslās tiks stingri reglamentēts valstu un/vai starptautiskajos noteikumos. 
3.7.5. Datu bāze
Piezīme. Standarti un ieteicamā prakse attiecībā uz aeronavigācijas datiem ir iekļauti 4. pielikumā, 11. pielikumā, 14. pielikumā un 15. pielikumā. 

3.7.5.1. Gaisa kuģa GNSS iekārta, kas izmanto datu bāzi nodrošina iespējas:
a) elektroniskās navigācijas datu bāzes atjaunināšanai; un
b) noteikt aeronavigācijas informācijas reglamentēšanas un kontroles (AIRAC) noteikto aeronavigācijas datu bāzes darbības laiku.
Piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz vajadzību pēc spēkā esošas navigācijas datu bāzes gaisa kuģa GNSS iekārtā ir iekļautas D pievienojuma 11. punktā.
3.7.6. Statusa pārraudzība un NOTAM
3.7.6.1. Par tādām esošo un paredzēto GNSS kosmosa un zemes sastāvdaļu statusa izmaiņām, kas var ietekmēt lietotāja veiktas ekspluatācijas darbības vai ekspluatācijas atļaujas, tiek ziņots attiecīgiem gaisa satiksmes dienestiem. 
1. piezīme. Papildu informācija ir iekļauta D pievienojuma 9. punktā.
2. piezīme. Lai novērtētu statusa izmaiņu ietekmi uz ekspluatāciju var būt nepieciešami pakalpojuma prognozēšanas līdzekļi. 

3.8. (Rezervēts)
3.9. Gaisa kuģos uzstādītu automātisku radiopeilēšanas sistēmu (ADF) uztvērēju tehniskās īpašības
3.9.1. Radiopeilējuma precizitāte
3.9.1.1. ADF sistēmas radiopeilējuma kļūda pie jebkura virziena radiosignāla, ko ar lauka stiprumu vismaz 70 mikrovolti uz metru šā Pielikuma pielaižu robežās raida zemas/vidējas frekvences (LF/MF) nevērstas darbības radiobāka (NDB) vai radio pievadstacija nepārsniedz 5 grādus pie pastāvoša 90 grādu leņķī pret vajadzīgo signālu vērsta nevēlama signāla, kas:
a) ir tajā pašā frekvencē un ir par 15 dB vājāks; vai
b) ir frekvencē, kas par 2 kHz atšķiras no vajadzīgās un ir par 4 dB vājāks; vai
c) ir frekvencē, kas par 6 kHz atšķiras no vajadzīgās un ir par 55 dB stiprāks.
Piezīme. Iepriekšminētā peilējuma kļūdas lielums neietver gaisa kuģa magnētiskā kompasa kļūdu.
3.10. (Rezervēts)
3.11. Mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) tehniskās īpašības
3.11.1. Definīcijas
Aptvēruma sektors. Gaisa telpas apjoms, kurā tiek nodrošināti noteiktas funkcijas pakalpojumi un kurā signāla jaudas blīvums nav mazāks par norādīto minimumu. 

Ārpuszonas indikācijas signāls. Signāls, kas tiek izstarots ārpus paredzamās darbības zonas sektors, kad konkrētā gadījumā ir nepieciešams pārtraukt nepamatotu brīdināšanas indikācijas atcelšanu lidojumā nepareizas vadības informācijas gadījumā. 
DME/P. Mikroviļņu nosēšanās sistēmas (MLS) tālummērīšanas daļa, kur ar “P” tiek apzīmēta precīza tālummērīšana.  Darbības spektra īpašības ir analoģiskas DME/N.
Funkcija. Noteikts pakalpojums, ko nodrošina MLS, piemēram, azimutālā vadība nosēžoties, vadība pretējā azimutā vai galvenie dati, utt. 
Koniskā koordinātu sistēma. Tiek uzskatīts, ka funkcijai ir izmantotas koniskās koordinātas, ja nosakāmais vadības leņķis mainās kā minimālais leņķis starp konusa virsmu, kurā ir iekļauta uztverošā antena, un plakni, kas ir perpendikulāra šī konusa asij un iet cauri tā virsotnei.  Konusa virsotne atrodas antenas fāžu centrā. Pieejas vai pretējā azimuta funkcijām šī plakne ir vertikālā plakne, kas ietver skrejceļa asi. Vietas leņķa funkcijai šī plakne ir horizontāla. 
Minimālā glisāde. Mazākais nolaišanās leņķis 0 azimutā, kurš atbilst publicētajiem pieejas noteikumiem un šķēršļu pārlidošanas augstumu normēšanas kritērijiem.
Piezīme. Tas ir minimālais vietas leņķis, kas ir apstiprināts un publicēts instrumentālajam skrejceļam. 
MLS antenas ass virziens. Plakne, kas iet caur antenas fāžu centru perpendikulāri antenas režģa plaknes horizontālai asij. 
Piezīme. Azimuta funkcijas gadījumā, antenas ass virziens parasti sakrīt ar nulles grāda azimutu.  Tomēr vēlamais apzīmējums tehniskā kontekstā ir “antenas ass virziens”, kamēr vēlamais apzīmējums ekspluatācijas kontekstā ir “nulles grāda azimuts” (sk. definīciju turpmākā tekstā).
MLS atskaites sākuma punkts. Punkts uz skrejceļa ass, kas atrodas vistuvāk pieejas glisādes antenas fāžu centram.
MLS azimuts. Koordinātu punkti jebkurā horizontālā plaknē pie konstanta noteiktā vadības leņķa. 
MLS nulles grāda azimuts.  MLS azimuts, kad noteiktais vadības leņķis ir nulle grādu. 
MLS pieejas atskaites punkts. Punkts minimālajā glisādē, kas atrodas noteiktā augstumā virs skrejceļa sliekšņa un skrejceļa ass krustpunkta.  
MLS pretējā azimuta pieejas atskaites punkts.  Punkts, kas atrodas noteiktā augstumā virs skrejceļa ass tās viduspunktā.
MLS vietas leņķis.  Koordinātu punkti jebkurā vertikālā plaknē pie konstanta noteiktā vadības leņķa. 
Novirzes vadības sektors.  Gaisa telpas apjoms darbības zonas sektorā, kura ietvaros informācija par azimutālo vadību nav proporcionāla gaisa kuģa leņķiskajai novirzei, bet kalpo pastāvīgai indikācijai par to, kurā pusē (kreisajā vai labajā) atrodas gaisa kuģis no proporcionālās vadības sektora.
Palīgdati. Papildus pamatdatiem raidīti dati, kas satur informāciju par zemes iekārtu izvietojumu, ko izmanto gaisa kuģa atrašanās vietas noteikšanai gaisā, un citu papildinformāciju. 

Pamatdati. No zemes iekārtām pārraidīti dati, kas ir tieši saistīti ar nosēšanās sistēmas darbību vadības posmā. 

Planārā koordinātu sistēma. Tiek uzskatīts, ka funkcijai ir izmantotas planārās koordinātas, ja nosakāmais vadības leņķis mainās kā leņķis starp plakni, kas iet caur uztverošo antenu, un atskaites plakni.  Azimutālajai funkcijai atskaites plakne ir vertikāla plakne, kurā ir ietverta skrejceļa ass, un plakne, kurā ir iekļauta uztverošā antena, ir vertikāla plakne, kas iet cauri antenas fāžu centram.
Proporcionālās vadības sektors.  Gaisa telpas apjoms, kurā vadības funkcijas leņķiskā informācija ir tieši proporcionāla gaisa kuģa antenas leņķiskajai novirzei no nulles leņķa atskaites līnijas. 
Stara centrs. Vidējais punkts starp diviem galvenā skenējošā stara priekšējā un aizmugurējā frontē esošajiem punktiem ar –3 dB līmeni.
Stara platums. Galvenā skenējošā stara platums, kas ir mērīts starp punktiem ar signāla līmeni –3dB un izteikts leņķa mērvienībās horizontālajā plaknē, azimuta un vertikālajā plaknē, vietas leņķa mērīšanai. 

Trajektorijas iezīmēšanas kļūda (PFE).  Vadības signāla kļūdas daļa, kas var izraisīt gaisa kuģa novirzi no nepieciešamā kursa un vai glisādes. 

Trajektorijas noturēšanas troksnis (PFN).  Vadības signāla kļūdas daļa, kas var izraisīt gaisa kuģa novirzi no vidējās kursa vai vidējās glisādes līnijas. 
Vadības trokšņi (CMN). Vadības signāla kļūdas daļa, kas iedarbina vadības virsmu elementus, stūri un var ietekmēt ar autopilotu lidojoša gaisa kuģa leņķisko stāvokli, bet neizraisa gaisa kuģa novirzi no noteiktā kursa un/vai glisādes.  (Sk. 3.5.)
Vidējā kursa līnijas kļūda. Vidējā kursa līnijas kļūda uz skrejceļa ass līnijas pagarinājuma.
Vidējā glisādes līnijas kļūda. Vidējā glisādes līnijas leņķiskā kļūda no glisādes vietas leņķa funkcijas. 
3.11.2. Vispārēja informācija
3.11.2.1. MLS ir precīzās pieejas un nosēšanās vadības sistēma, kas nodrošina informāciju par atrašanās vietu un no zemes uz gaisa kuģi pārraida dažādus citus datus.. Informācija par atrašanās vietu tiek nodrošināta plašā pārklājuma sektorā un tiek iegūta mērot azimuta leņķi, vietas leņķi un attālumu. 

Piezīme. Ja nav īpaši norādīts, ka teksts attiecas uz MLS gaisa kuģa aprīkojumu 3.11. punkta teksts attiecas uz MLS zemes aprīkojumu. 

3.11.3. MLS konfigurācijas
3.11.3.1. Pamata MLS. Pamata konfigurācijas MLS ir šādas sastāvdaļas: 
a) pieejas azimuta noteikšanas iekārta, saistīta pārraudzības sistēma, tālvadības un indikatoru iekārtas; 
b) pieejas vietas leņķa noteikšanas iekārta, saistīta pārraudzības sistēma, tālvadības un indikatoru iekārtas; 
c) līdzekļi būtisku datu vārdu kodēšanai un pārraidei, saistīta pārraudzības sistēma, tālvadības un indikatoru iekārtas;
Piezīme. Būtiski dati ir tie pamatdatu un palīgdatu vārdi, kas minēti 3.11.5.4. punktā.
d) DME/N, saistīta pārraudzības sistēma, tālvadības un indikatoru iekārtas. 

3.11.3.2. Ja azimuta aptvēruma sektorā ir nepieciešams iegūt precīzu informāciju par attālumu, jāpielieto 3. nodaļas 3.5. punkta Standartiem atbilstoša DME/P iekārta. 

Piezīme. DME ir MLS tāluma mērīšanas sastāvdaļa un ir uzstādāma pēc iespējas agrāk.  Tomēr kopā ar MLS kā pagaidu variants var tikt izmantotas marķiera radiobākas, ja attiecībā uz noteikto skrejceļu tiek nodrošināti ILS pakalpojumi. 
3.11.3.3. Paplašinātās MLS konfigurācijas.  Ir pieļaujama paplašināto MLS konfigurāciju izveide, atvasinot tās no pamata MLS, pievienojot pamata MLS vienu vai vairākas šādas funkcijas vai uzlabojumus:
a) pretējā azimuta iekārta, saistīta pārraudzības sistēma, tālvadības un indikatoru iekārtas; 

b) nosēšanās vietas leņķa noteikšanas iekārta, saistīta pārraudzības sistēma, tālvadības un indikatoru iekārtas; 

c) DME/P, saistīta pārraudzības sistēma, tālvadības un indikatoru iekārtas;
d) līdzekļi papildu datu vārdu kodēšanai un pārraidei, saistīta pārraudzības sistēma, tālvadības un indikatoru iekārtas;
e) plašāks proporcionālās vadības sektors, kas pārsniedz 3.11.5. minēto minimumu. 
1. piezīme. Lai gan standarts tika izstrādāts ar mērķi nodrošināt nosēšanās vietas leņķa funkciju, šī funkcija nav ieviesta un nav paredzēts to ieviest vēlāk. 
2. piezīme. MLS signāla formāts pieļauj tālāku sistēmas paplašināšanu, iekļaujot tādas papildu funkcijas kā, piemēram, 360 grādu azimutu. 
3.11.3.4. Vienkāršotās MLS konfigurācijas.  Ir pieļaujams uz pamata MLS (3.11.3.1. punkts) bāzes veidot vienkāršākas konfigurācijas sistēmas, samazinot to raksturojumus līdz šādam apjomam: 
a) pieejas azimuta aptvēruma nodrošināšana tikai pieejas rajonā (3.11.5.2.2.1.1. punkts);
b) pieejas azimuta un vietas leņķa aptvērums ((3.11.5.2.2. un 3.11.5.3.2. punkts) nesniedzas zemāk par 30 m (100 ft) virs skrejceļa sliekšņa;
c) precizitātes robežvērtības attiecībā uz PFE un PFN palielinātas līdz apjomam, kas līdz pat 1,5 reizes pārsniedz 3.11.4.9.4. punktā attiecībā uz pieejas azimutālo vadību noteiktās robežvērtības un 3.11.4.9.6. punktā attiecībā uz augstuma vadību noteiktās robežvērtības;
d) zemes aprīkojuma pieļaujamais ieguldījums vidējās kursa līnijas kļūdā un vidējās glisādes līnijas kļūdā palielināts 1,5 reizes salīdzinājumā ar lielumiem, kas noteikti attiecīgi 3.11.5.2.4. un 3.11.5.3.4. punktā;
e) atceltas prasības attiecībā uz CMN (3.11.4.9.4. un 3.11.4.9.6. punkts); un
f) pārraudzības un kontroles darbības periods (3.11.5.2.3. un 3.11.5.3.3. punkts) palielināts līdz sešām sekundēm.
Piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz vienkāršotu konfigurāciju MLS pielietošanu ir atrodamas G pievienojuma 15. punktā. 
3.11.4. Signāla izplatības raksturojumi – leņķiskā un datu funkcija
3.11.4.1. Kanāli
3.11.4.1.1. Kanālu izvietojums. MLS leņķiskās un datu funkcijas darbojas vienā no 200 kanāliem, kas piešķirti frekvencēs no 5031,0 MHz līdz 5090,7 MHz atbilstoši tam, kā norādīts A tabulā.
3.11.4.1.1.1. Kanālu piešķiršana papildus tiem, kas norādīti 3.11.4.1.1. punktā pēc nepieciešamības apmierinot iespējamas aeronavigācijas vajadzības, kas var rasties nākotnē, tiek veikta frekvenču apakšjoslā diapazonā no 5 030,4 līdz 5 150,0 MHz.
3.11.4.1.2. Kanālu sapārošana ar DME. Leņķa un datu kanāla sapārošana ar attāluma noteikšanas funkcijas kanālu tiek veikta atbilstoši A tabulai.
3.11.4.1.3. Frekvenču pielaides. Zemes aprīkojuma darba radiofrekvence neatšķiras no piešķirtās frekvences vērtības vairāk kā par 10 kHz.  Frekvenču stabilitāte ir tāda, ka, mērot vienas sekundes intervālā, novirze no nominālās frekvences nepārsniedz 50 Hz. 
3.11.4.1.4. Radiofrekvences signāla spektrs.  Pārraidītais signāls ir tāds, ka pārraides laikā vidējais jaudas blīvums leņķiskās vadības un datu signāliem augstumā virs 600 m (2000 ft) nepārsniedz -94.5 dBW/m2, mērot 150 kHz frekvenču joslā, kuras centrs vismaz par 840 kHz atšķiras no nominālās frekvences. 
3.11.4.2 Polarizācija. Radiofrekvenču pārraides no zemes aprīkojuma nomināli ir vertikāli polarizētas.  Neviena horizontāli polarizēta sastāvdaļa neizraisa vadības informācijas izmaiņas vairāk kā par 40 procentiem no pieļaujamās PFE vērtības noteiktajā vietā, ja gaisa kuģa antena ir pagriezta par 30 grādiem no vertikālas pozīcijas vai izraisa PFE ierobežojumu pārsniegšanu. 
3.11.4.3. Laikdales multipeksēšanas (TDM) organizācija
3.11.4.3.1. Gan leņķiskā informācija, gan dati tiek pārraidīti vienā radiofrekvences kanālā, izmantojot TDM metodi. 
3.11.4.3.2. Sinhronizācija. Pārraides no dažādām leņķa noteikšanas un informācijas apstrādes zemes iekārtām, kas apkalpo noteiktu skrejceļu ir sinhronizētas laikā, lai neradītu traucējumus kopējās radiofrekvences darba kanāla ekspluatācijai. 
3.11.4.3.3. Funkciju pārraides biežums.  Katra pārraidītā funkcija tiek atkārtota tik bieži, kā norādīts tabulā: 
	Funkcija
	Vidējais biežums (Hz), kas mērīts jebkurā 10 sekunžu periodā

	Pieejas azimutālā vadība
	13 ± 0.5

	Augsta biežuma pieejas azimutālā vadība
	39 ± 1.5

	Pretējā azimutālā vadība
	6.5 ± 0.25

	Pieejas augstuma vadība
	39 +_ 1.5

	Nosēšanās augstuma vadība
	39 ± 1.5

	Pamatdati
	sk. A papildinājumu,
A –7. tabulu 

	Palīgdati
	sk. A papildinājumu,
A-10. un A-12. tabulu


3.11.4.3.3.1. Ieteikums. Gadījumos, kad proporcionālās vadības sektors nav lielāks par 40 grādiem uz vienu vai otru pusi un kad nav sagaidāms, ka noteiktajam aprīkojumam būs nepieciešams pievienot nosēšanās vietas leņķa vai citu augstuma izmaiņu funkciju ,jāpielieto augsta biežuma pieejas azimutālās vadības funkcija. 

Piezīme. Informācija par izmantošanu ir iekļauta G pievienojuma 2.3.3. punktā. 

3.11.4.3.4. Funkciju darba momenti. Katras leņķiskās un datu funkcijas darba momenti atbilst vērtībām, kas norādītas A papildinājuma tabulās A-1 līdz A-6 un tabulā A-8. Zemes aprīkojuma iekšējā precizitāte attiecībā uz katru nosaukto darbību, ieskaitot trīci, ir noteiktās nominālās vērtības ar pielaidi 2 mikrosekundes.  Darba momentu trīces vidējā ģeometriskā vērtība (RMS) nepārsniedz 1 mikrosekundi. 
1. piezīme. Katras nosauktās darbības darba moments norāda darbības laika sprīža sākumu un iepriekšējās darbības laika sprīža beigas.  Reālo pārraižu darba momenti un īpašības ir tādas, kā norādīts attiecīgajos punktos. 
2. piezīme. Informācija par darba momentu precizitātes mērīšanu ir iekļauta G pievienojuma 2.2.2. punktā. 
3.11.4.3.5. Funkciju pārraides kārtība.  Laika intervāls starp jebkādu funkciju atkārtotu pārraidi tiek mainīts tādā veidā, kas nodrošina aizsardzību pret sinhroniem traucējumiem. 
1. piezīme. Katras funkcijas pārraide ir neatkarīga vienība, kas var ieņemt jebkuru vietu TDM pārraidītajā sekvencē (izņemot pretējo azimutu, pirms kura tiek pārraidīts pamata datu vārds “2”).
2. piezīme. Dažas sekvences, kas ir pierādījušas aizsardzību pret sinhronajiem traucējumiem ir aprakstītas G pievienojuma 2.1.4. punktā.  

3.11.4.4. Ievada signāls
3.11.4.4.1. Ievada signāls tiek pārraidīts visā aptvēruma sektorā, lai identificētu noteiktu tam sekojošu funkciju.  Ievada signāls sastāv no radiofrekvences uztveršanas perioda, uztvērēja atskaites laika koda un funkcijas identifikācijas koda.  Ievada signāla pārraides darba moments ir tāds, kāds noteikts A papildinājuma A-1. tabulā.
3.11.4.4.2. Nesējfrekvences uztveršana.  Ievada signāls sākas ar nemodulētas radio nesējfrekvences pārraides periodu, kas atbilst A papildinājuma A-1.tabulā noteiktajam. 
3.11.4.4.3. Modulācijas un kodēšana
3.11.4.4.3.1. Diferenciālā fāžu pārslēgšana (DPSK). Ievada kodi un pamatdatu un papilddatu signāli, kas aprakstīti 3.11.4.8. punktā, tiek pārraidīti modulējot radio nesējfrekvenci ar DPSK metodi. “Nulli” apzīmē fāzes pārslēgšana par 0 grādiem ar 10 grādu pielaidi, “vienu” apzīmē 180 grādu fāzes pārslēgšana ar pielaidi 10 grādi.  Modulācijas ātrums ir 15 635 bodi.  DPSK fāzes pārejas iekšējā darba momenta precizitāte ir atbilstoša 3.11.4.3.4. punkta prasībām. Amplitūdas modulācijas fāžu pārejas laikā netiek piemērotas. Pārejas laiks nepārsniedz 10 mikrosekundes un fāze pārejas rajonā pieaug vai samazinās monotoni. 
3.11.4.4.3.2. Uztvērēja atskaites laiks.  Visos ievada signālos ir ietverts atskaites laika kods - 11101 (biti no I1 līdz I5). Uztvērēja atskaites laiks ir pēdējās fāzes pārejas viduspunkta laiks. Uztvērēja atskaites laiku pārbauda dekodējot derīgas funkcijas identifikāciju, kas seko tūlīt pēc uztvērēja atskaites laika koda. 
3.11.4.4.3.3. Funkciju identifikācija. Funkciju identifikācijas kods seko uztvērēja atskaites laika kodam.  Šis kods sastāv no pieciem informācijas bitiem (no I6 līdz I10), kas ļauj identificēt 31 atšķirīgu funkciju un diviem paritātes bitiem (I11 un I12), kā norādīts šajā tabulā: 
	
	Kods

	Funkcija
	I6
	I7
	I8
	I9
	I10
	I11
	I12

	Pieejas azimuts
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	1

	Augsta biežuma pieejas azimuts
	0
	0
	1
	0
	1
	0
	0

	Pieejas vietas leņķis
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	1

	Nosēšanās vietas leņķis
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	1

	Pretējais azimuts
	1
	0
	0
	1
	0
	0
	1

	360° azimuts
	0
	1
	0
	0
	1
	0
	1

	Pamatdati 1
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	0

	Pamatdati 2
	0
	1
	1
	1
	1
	0
	0

	Pamatdati 3
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	0

	Pamatdati 4
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	0

	Pamatdati 5
	1
	1
	0
	1
	1
	0
	0

	Pamatdati 6
	0
	0
	0
	1
	1
	0
	1

	Papilddati A
	1
	1
	1
	0
	0
	1
	0

	Papilddati B
	1
	0
	1
	0
	1
	1
	1

	Papilddati C
	1
	1
	1
	1
	0
	0
	0


Piezīme. Funkciju identifikācijas kodi ir izvēlēti tā, ka paritātes biti nodrošina šādas vienādības: 

I6 + I7 + I8 + I9 + I10 +I11= PĀRA SKAITLIS
I6 + I8 + I10 + I12 = PĀRA SKAITLIS
3.11.4.5. Leņķiskās vadības parametri.  Leņķiskās vadības informācija tiek kodēta atbilstoši laika atstarpes lielumam starp uztverto “TO” un “FRO” galveno skenējošo staru centriem.  Gaisa kuģa aprīkojums interpretē kodējumu kā lineāru laika funkciju šādā veidā: 
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kur:
θ = Azimutālās vai augstuma vadības informācija grādos 
t = Laika atstarpe mikrosekundēs starp “TO” un “FRO” staru centriem
T0 = Laika atstarpe mikrosekundēs starp “TO” un “FRO” staru centriem, kas atbilst nullei grādu 
V = Skenēšanas ātruma skalas konstante grādos uz mikrosekundi.
3.11.4.5.1. Leņķiskās vadības parametru vērtības ir tādas, kā norādīts tabulā: 

	Funkcija
	Maksimālais skenēšanas leņķis (grādos)
	Maksimālā skenēšanas leņķa vērtība (μ) 
	T0
(μ)
	V (grādi/ μ)

	Pieejas azimuts
	-62 līdz +62
	13 000
	6800
	0.020

	Augsta biežuma pieejas azimuts
	-42 līdz +42
	9000
	4800
	0.020

	Pretējais azimuts
	-42 līdz +42
	9000
	4800
	-0.020

	Pieejas vietas leņķis
	-1,5 līdz +29,5
	3500
	3350
	0.020

	Nosēšanās vietas leņķis
	-2 līdz +10
	3200
	2800
	0.010


1. piezīme. Starp “TO” skenēšanas beigām un “FRO” skenēšanas sākumu ir atbilstoša ilguma starošanas pārtraukums. Papildu informācija ir atrodama G pievienojuma 2.2.1. punktā. 
2. piezīme. Uzrādot maksimālo skenēšanas leņķi, ir ņemts vērā, ka, lai būtu iespējama veiksmīga dekodēšana, skenēšanas leņķim ir jāpārsniedz proporcionālās vadības sektora robežas par vismaz pusi no uztvertā skenēšanas stara apliecējas (attiecīgā leņķa vērtībā).
3.11.4.5.2. Zemes aprīkojuma skenēšanas stara ātruma un pārtraukuma starp “TO” un “FRO” impulsiem, kas atbilst nullei grādu, pielaides ir atbilstošas tam, lai izpildītu 3.11.4.9. punktā noteiktās precizitātes prasības. 

3.11.4.5.3. “TO” un “FRO” skenēšanas pārraides ir simetriski izvietotas pret skenēšanas viduspunktu, kas minēts A papildinājuma A-2. līdz A-5. tabulā. Skenēšanas viduspunkts sakrīt ar pārtraukuma starp “TO” un “FRO” skenēšanas pārraidēm viduspunktu, ar pielaidi 10 mikrosekundes. 

3.11.4.6. Azimutālās vadības funkcijas 
3.11.4.6.1. Katra vadības leņķa pārraide ietver pulksteņa rādītāja virzienā, skatoties no antenas augšpuses, veiktu “TO” skenējumu, kam seko pretēji pulksteņa rādītājam veikts “FRO” skenējums. Pieejas azimuta funkcijām leņķa vērtības pieaug “TO” skenēšanas virzienā.  Pretējā azimuta funkcijām leņķa vērtības pieaug “FRO” skenēšanas virzienā. 

Piezīme. Diagramma, kas ilustrē skenēšanas metodiku ir iekļauta G pievienojuma 2.3.1. punktā. 
3.11.4.6.2. Sektora signāli. Azimuta funkcijas pārraides formāts ietver laika sprīžus gaisa kuģī uzstādītas antenas izvēlei, ārpuszonas indikācijai un A papildinājuma A-2. un A-3. tabulā noteiktajiem testa impulsiem. Iekšējā sektora signālu darba momentu noteikšanas precizitāte ir atbilstoša DPSK iekšējai fāžu pāreju darba momentu noteikšanas precizitātei, kas norādīta 3.11.4.3.4. punktā. 

3.11.4.6.2.1. Zemes aprīkojuma identifikācija. MLS, kas apkalpo noteiktu skrejceļu tiek identificēta ar četru burtu alfabētisku apzīmējumu, kas sākas ar burtu “M”. Šāds apzīmējums bez pirmā burta tiek pārraidīts kā ciparisks vārds atbilstoši A papildinājuma A-7. tabulā uzskaitītajiem.
Piezīme. Netiek prasīts MLS zemes aprīkojuma identifikācijas signālu pārraidīt ārpus leņķiskās vadības aptvēruma sektoriem. Ja ekspluatācijā ir nepieciešama MLS kanālu identifikācija ārpus leņķiskās vadības aptvērums sektoriem, to var iegūt no saistīta visvirzienu DME.  (Sk. 3.11.5.5.2. punktu un G pievienojuma 8.2. punktu)
3.11.4.6.2.1.1. Signāls tiek pārraidīts datu kanālā pieejas un pretējā azimuta aptvēruma rajonos. 
3.11.4.6.2.1.2. Koda bits, kas atrodas laika sprīdī, kas iepriekš bija paredzēts alternatīvai (Morzes koda) zemes aprīkojuma identifikācijai, pēc azimuta ievada signāla tiek fiksēts “NULLES” stāvoklī. 
3.11.4.6.2.2. Gaisa  kuģī uzstādītas antenas izvēles signāls. Gaisa kuģī uzstādītas antenas izvēles signāls tiek pārraidīts kā DPSK “nulles” signāls, kas ilgst sešiem bitiem paredzētu laika ilgumu. Signāls ir uztverams aptvēruma sektorā, kurā tiek nodrošināta pieejas vai pretējā azimuta azimutālā vadība. 

Piezīme. Signāls nodrošina iespēju no dažādām gaisa kuģī uzstādītām antenām izvēlēties piemērotāko antenu. 
3.11.4.6.2.3. Azimutālās ārpuspārklājuma indikācijas signāla impulsi.  Gadījumos, kad tiek izmantoti ārpuspārklājuma indikācijas signāla impulsi, tie ir šādi: 
a) stiprāki par jebkuru vadības signālu ārpuspārklājuma sektorā;
b) “lido pa kreisi” (“lido pa labi”) novirzes vadības sektora ietvaros vismaz par 5 dB vājāki par rādījuma “lido pa kreisi” (“lido pa labi”) novirzes signāla stiprumu;  un
c) vismaz par 5 dB vājāki par skenēšanas staru proporcionālās vadības rajona ietvaros.
Katra impulsa ilgums tiek mērīts amplitūdas viduspunktā un ir vismaz 100 mikrosekundes, impulsa kāpumlaiks un kritumlaiks ir īsāks par 10 mikrosekundēm. 
3.11.4.6.2.3.1. Ja ir vēlams, ir pieļaujams pēc kārtas pārraidīt divus impulsus katrā ārpuspārklājuma indikācijas signālam piešķirtajā laika sprīdī.  Gadījumos, kad tiek izmantoti impulsu pāri, katra impulsa ilgums ir vismaz 50 mikrosekundes un kāpumlaiks un kritumlaiks nepārsniedz 10 mikrosekundes.
3.11.4.6.2.3.2. Ārpuspārklājuma indikācijas signāla impulsu pārraides no antenām, kuru pārklājuma lauki pārklājas tiek atdalītas ar vismaz 10 mikrosekunžu atstarpi. 
3.11.4.6.2.4. No zemes pārraidīti pārbaužu signāli 
Piezīme. Azimuta leņķiskās vadības signāla formātā ir rezervēts laika sprīdis no zemes pārraidītu pārbaužu signālu iekļaušanai. 
3.11.4.6.2.5. Novirzes vadība. Gadījumos, kad nodrošinātais proporcionālās vadības sektors ir mazāks par minimālo aptvēruma sektoru, kas definēts 3.11.5.2.2.1.1. punkta a) apakšpunktā un 3.11.5.2.2.2. punkta a) apakšpunktā, aptvēruma sektora papildināšanai tiek nodrošināta novirzes vadība, pārraidot “lido pa kreisi”/”lido pa labi” novirzes vadības impulsus pieejas azimuta, augsta biežuma pārraides pieejas azimuta un pretējā azimuta funkciju formātos.  Tāpat ir pieļaujams nodrošināt novirzes vadību, atļaujot skenēšanas staram veikt skenēšanu ārpus noteiktā proporcionālās vadības sektora, nodrošinot attiecīgi “lido pa kreisi” vai “lido pa labi” vadības informāciju, kad dekodētais leņķis pārsniedz noteiktos proporcionālās vadības sektora robežas. 
3.11.4.6.2.5.1 Novirzes vadības informāciju sniedz, pārraidot impulsu pārus leņķiskās skenēšanai iedalītajos laika sprīžos.  Viens pāris sastāv no viena impulsa, kas tiek pārraidīts tuvu “TO” skenēšanas stara pārraides sākuma laikam, un otra impulsa, kas tiek pārraidīts tuvu “FRO” skenēšanas stara pārraides pārtraukšanas laikam. Otrs pāris sastāv no viena impulsa, kas tiek pārraidīts tuvu “TO” skenēšanas stara pārraides pārtraukšanas laikam, un otra impulsa, kas tiek pārraidīts tuvu “FRO” skenēšanas stara pārraides sākuma laikam. “Lido pa labi” novirzes vadības impulsi apzīmē pozitīvus leņķus un “lido pa kreisi” novirzes vadības impulsi apzīmē negatīvus leņķus. Katra novirzes vadības impulsa ilgums ir 50 mikrosekundes ar pielaidi 5 mikrosekundes. Raidītāja pārslēgšanās laiks starp novirzes vadības impulsiem un skenēšanas stara pārraidēm nepārsniedz 10 mikrosekundes.  Katra novirzes vadības signāla impulsa, kas nav pietuvināts skenēšanas staram, frontes kāpumlaiks ir īsāks par 10 mikrosekundēm. 
3.11.4.6.2.5.2. Novirzes vadības impulsu signāla izplatības raksturojumi ir šādi:
a) rādījuma “lido pa labi” novirzes vadības sektorā “lido pa labi” novirzes vadības signāls pārsniedz skenējošā stara sānstarus un visus citus vadības un ārpuspārklājuma indikācijas signālus par vismaz 5 dB;
b) rādījuma “lido pa kreisi” novirzes vadības sektorā “lido pa kreisi” novirzes vadības signāls pārsniedz skenējošā stara sānstarus un visus citus vadības un ārpuspārklājuma indikācijas signālus par vismaz 5 dB;
c) proporcionālās vadības sektorā, novirzes vadības signāli ir vismaz par 5 dB vājāki par galveno skenēšanas staru.
3.11.4.6.2.5.3. Novirzes vadības signāla jaudas blīvums atbilst 3.11.4.10.1. punkta prasībām.
1. piezīme. G pievienojuma 2.3.4. punkts ietver vadlīnijas par šādiem jautājumiem: 

a) novirzes vadības signāla un skenēšanas stara darba momentu organizācija;
b) impulsu apliecējas pārejas rajonos starp novirzes vadības un skenēšanas stara signāliem;
c) novirzes vadības (“lido pa labi”/”lido pa kreisi”) metodikas izmaiņas.
2. piezīme. Informācija par proporcionālās vadības aptvēruma rajona robežām tiek pārraidīta ar pamatdatiem atbilstoši tam, kā noteikts 3.11.4.8.2. punktā.
3.11.4.7. Augstuma vadības funkcijas
3.11.4.7.1. Skenēšanas metodes.  Pieejas vietas leņķa funkcijai pieaugošie augstuma vadības leņķi ir vērsti augšup. Nulles vietas leņķis sakrīt ar horizontālu plakni, kas iet caur attiecīgās antenas fāžu centru. Katra leņķiskās vadības pārraide sastāv no “TO” skenējuma, kam seko “FRO” skenējums. “TO” skenējums ir pieaugošu leņķa vērtību virzienā. 
3.11.4.7.2. Sektora signāli. Viena ārpuspārklājuma indikācijas signāla impulsa pārraide tiek nodrošināta pieejas vietas leņķa funkcijas formātā. Gadījumos, kad tiek izmantots ārpuspārklājuma indikācijas signāla impulss, tas ir šāds:  (1) stiprāks par jebkuru vadības signālu ārpuspārklājuma indikācijas sektorā un (2) vismaz 5 dB vājās par vadības signāliem vadības sektorā. Vietas leņķa ārpuspārklājuma indikācijas darba moments ir atbilstošs A papildinājuma A-4. tabulā norādītajam. Katra impulsa ilgums, kas mērīts amplitūdas viduspunktos ir vismaz 100 mikrosekundes, un kāpumlaiks un kritumlaiks nepārsniedz 10 mikrosekundes.
3.11.4.7.2.1. Ja ir vēlams, ir pieļaujams pēc kārtas pārraidīt divus impulsus katrā šķēršļu pārlidošanas augstuma indikācijas signālam piešķirtajā laika sprīdī.  Gadījumos, kad tiek izmantoti impulsu pāri, katra impulsa ilgums ir vismaz 50 mikrosekundes, un kāpumlaiks un kritumlaiks nepārsniedz 10 mikrosekundes.
3.11.4.8. Datu funkcijas. MLS signāla formāts ir izveidots tā, lai nodrošinātu pamatdatu un palīgdatu pārraidi.
Piezīme. Zemes aprīkojuma datu pārraides pārklājuma un pārraudzības prasības ir aprakstītas 3.11.5.4. punktā.
3.11.4.8.1. Datu pārraide.  Dati tiek pārraidīti atbilstoši 3.11.4.4.3.1. punktā noteiktajam.
3.11.4.8.2. Pamatdatu uzbūve un darba momenti. Pamatdati tiek kodēti kā 32 bitu vārdi, kas sastāv no funkcijas ievadsignāla (12 biti), kas definēts 3.11.4.4. punktā un datu daļas, atbilstoši A papildinājuma A-7. tabulai. Pamatdatu vārdu darba momenti ir tādi, kādi norādīti A papildinājuma A-6. tabulā. Saturs, maksimālais intervāls starp tā paša vārda pārraidi un vārdu kārtība atbilst A papildinājuma A-7. tabulai. Dati, kas satur ciparisku informāciju, tiek pārraidīti, pirmo pārraidot visnenozīmīgāko bitu. Mazākais binārais cipars apzīmē zemāko absolūtā attāluma robežu ar pieaugumu binārās pakāpēs līdz augstākajai absolūtā attāluma robežai, kas noteikta A papildinājuma A-7. tabulā.
3.11.4.8.2.1. Pamatdatu saturs. A papildinājuma A-7. tabulā minēto datu pozīciju definīcijas ir šādas:
a) Attālums no pieejas azimuta antenas līdz skrejceļa slieksnim nozīmē mazāko attālumu un pieejas azimuta antenas fāžu centra līdz vertikālai plaknei, kas ir perpendikulāra skrejceļa ass līnijai, kas satur skrejceļa slieksni. 
b) Pieejas azimuta proporcionālās vadības pārklājuma robeža nozīmē tāda sektora robežu, kurā tiek pārraidīta proporcionālās pieejas azimutālās vadības informācija.
c) Novirzes signāla tips norāda metodi, ar kādu tiek nodrošināta azimutālā novirzes vadības signāla pārraide.
d) Minimālā glisāde nozīmē zemāko augstuma samazināšanas leņķi uz nulles grāda azimuta, kas definēts 3.11.1.
e) Pretējā azimuta režīms nozīmē pretējā azimuta aprīkojuma ekspluatācijas režīmu.
f) DUE režīms apzīmē DME aprīkojuma ekspluatācijas režīmu.  
g) Pieejas azimuta režīms nozīmē pieejas azimuta aprīkojuma ekspluatācijas režīmu.
h) Pieejas vietas leņķa režīms nozīmē pieejas vietas leņķa aprīkojuma ekspluatācijas režīmu.
i) Stara platums noteiktai funkcijai apzīmē antenas stara platumu atbilstoši 3.11.1. punktā dotajai definīcijai.
j) DME attālums nozīmē minimālo attālumu starp DME antenas fāžu centru un vertikālo plakni, kas ir perpendikulāra skrejceļa asij un ietver MLS atskaites sākuma punktu.
k) Pieejas azimuta magnētiskā orientācija apzīmē leņķi horizontālā plaknē pulksteņrādītāja virzienā starp magnētiskajiem ziemeļiem un nulles grāda pieejas azimutu, ko veido pieejas azimuta antena. Mērītā leņķa virsotne atrodas pieejas azimuta antenas fāžu centrā.
l) Pretējā azimuta magnētiskā orientācija apzīmē leņķi horizontālā plaknē pulksteņrādītāja virzienā starp magnētiskajiem ziemeļiem un nulles grāda pretējo azimutu, ko veido pretējā azimuta antena. Mērītā leņķa virsotne atrodas pretējā azimuta antenas fāžu centrā.
m) Pretējā azimuta proporcionālās vadības pārklājuma robeža nozīmē tāda sektora robežu, kurā tiek pārraidīta proporcionālās pretējā azimuta azimutālās vadības informācija.
n) MLS zemes aprīkojuma identifikācija nozīmē 3.11.4.6.2.1. punktā definētās identifikācijas sistēmas pēdējos trīs burtus. Burti ir kodēti atbilstoši 5. starptautiskajam alfabētam (IA-5), izmantojot bitus no b1 līdz b6.
1. piezīme. 5. starptautiskais alfabēts (IA-5) ir definēts 10. pielikuma III sējumā. 
2. piezīme. Šā koda bitu b7 var rekonstruēt gaisa kuģa uztvērējā, izmatojot bita b6 papildinājumu.
3.11.4.8.3. Palīgdatu organizācija un darba momenti. Palīgdati tiek sakārtoti 76 bitu vārdos, kas sastāv no funkcijas ievada signāla (12 biti), kas definēts 3.11.4.4., adreses (8 biti), kas noteikta S papildinājuma A-10., A-11., A-13. un A-15. tabulā. Trīs funkciju identifikācijas kodi ir rezervēti, lai norādītu uz palīgdatu A, palīgdatu B un palīgdatu C pārraidi. Palīgdatu funkcijas darba momenti ir tādi, kādi noteikti A papildinājuma A-8. tabulā. Tiek nodrošināti divi palīgdatu formāti – viens ciparu datiem un viens burtciparu datiem.  Dati, kas satur ciparu informāciju tiek pārraidīti, pirmo noraidot visnenozīmīgāko bitu.  Burtu simboli datu vārdos no B1 līdz B39 tiek kodēti atbilstoši 5. starptautiskajam alfabētam (IA-5), izmantojot bitus b1 līdz b5, pirmo pārraidot b1. Burtciparu datu simboli citos datu vārdos tiek kodēti atbilstoši IA-5, izmantojot septiņus informācijas bitus un vienu paritātes bitu, kas tiek pievienots katram simbolam.  Burtciparu dati tiek pārraidīti tādā kārtībā, kādā tie tiks lasīti. Simbola pārraides kārtība ir tāda, ka pirmais tiek pārraidīts zemākās pakāpes bits un pēdējais – paritātes bits.
1. piezīme. 5. starptautiskais alfabēts (IA-5) ir definēts 10. pielikuma III sējumā. 
2. piezīme. Palīgdatu A saturs ir definēts 3.11.4.8.3.1. punktā. Palīgdatu B saturs ir definēts 3.11.4.8.3.2. punktā. Palīgdati C ir rezervēti izmantošanai valsts mērogā.
3.11.4.8.3.1. Palīgdatu A saturs. Datu pozīciju, ko satur A papildinājuma A-10. tabulā iekļautie datu vārdi no A1 līdz A4, definīcijas ir šādas:
a) Pieejas azimuta antenas nobīde nozīmē minimālo attālumu starp pieejas antenas fāžu centru un vertikālu plakni, kas ietver skrejceļa asi.
b) Attālums no pieejas azimuta antenas līdz MLS atskaites sākumpunktam nozīmē minimālo attālumu starp pieejas antenas fāžu centru un skrejceļa asij perpendikulāru vertikālu plakni, kas ietver MLS atskaites sākumpunktu.
c) Pieejas azimuta novietojums pret skrejceļa asi nozīmē minimālo attālumu starp nulles grāda pieejas azimutu un skrejceļa asi.
d) Pieejas azimuta antenas koordinātu sistēma nozīmē pieejas azimuta antenas pārraidīto leņķa datu koordinātu sistēmu (planāru vai konisku). 
Piezīme. Lai gan iepriekšminētais Standarts ir izstrādāts, lai nodrošinātu alternatīvas koordinātu sistēmas, planārā koordinātu sistēma nav ieviesta un nav paredzēta tās ieviešana nākotnē.
e) Pieejas azimuta antenas augstums nozīmē antenas fāžu centra vertikālo atrašanās vietu attiecībā pret MLS atskaites sākumpunktu.
f) Pieejas vietas leņķa antenas nobīde nozīmē minimālo attālumu starp pieejas vietas leņķa antenas fāžu centru un vertikālu plakni, kas ietver skrejceļa asi.
g) Attālums no MLS atskaites sākumpunkta līdz skrejceļa slieksnim nozīmē attālumu, kas mērīts uz skrejceļa ass no MLS atskaites sākumpunkta līdz skrejceļa slieksnim. 

h) Pieejas vietas leņķa antenas augstums nozīmē vietas leņķa antenas fāžu centra vertikālo atrašanās vietu attiecībā pret MLS atskaites sākumpunktu.
i) MLS atskaites sākumpunkta pacēlums nozīmē atskaites sākumpunkta absolūto augstumu virs vidējā jūras līmeņa (MSL). 

j) Skrejceļa sliekšņa augstums nozīmē vertikālo attālumu no skrejceļa sliekšņa līnijas un skrejceļa ass līnijas krustpunkta līdz MLS atskaites sākumpunktam.
k) DME nobīde nozīmē minimālo attālumu starp DME antenas fāžu centru un vertikālu plakni, kas ietver skrejceļa asi.
l) attālums no DME līdz MLS atskaites sākumpunktam nozīmē minimālo attālumu starp DME antenas fāžu centru un vertikālo plakni, kas ir perpendikulāra skrejceļa asij un ietver MLS atskaites sākuma punktu.
m) DME antenas augstums nozīmē antenas fāžu centra vertikālo atrašanās vietu attiecībā pret MLS atskaites sākumpunktu.
n) Skrejceļa apstāšanās līnijas attālums nozīmē attālumu uz skrejceļa ass līnijas starp skrejceļa apstāšanās līniju un MLS atskaites sākumpunktu.
o) Pretējā azimuta antenas nobīde nozīmē minimālo attālumu starp pretējā azimuta antenas fāžu centru un vertikālu plakni, kas ietver skrejceļa asi.
p) Attālums no pretējā azimuta līdz MLS atskaites sākumpunktam nozīmē minimālo attālumu starp pretējā azimuta antenas fāžu centru un vertikālo plakni, kas ir perpendikulāra skrejceļa asij un ietver MLS atskaites sākuma punktu.
q) Pretējā azimuta novietojums pret skrejceļa asi nozīmē minimālo attālumu starp nulles grāda pretējo azimutu un skrejceļa asi.
r) Pretējā azimuta antenas koordinātu sistēma nozīmē pretējā azimuta antenas pārraidīto leņķa datu koordinātu sistēmu (planāru vai konisku). 
Piezīme. Lai gan iepriekšminētais standarts ir izstrādāts, lai nodrošinātu alternatīvas koordinātu sistēmas, planārā koordinātu sistēma nav ieviesta un nav paredzēta tās ieviešana nākotnē.
s) Pretējā azimuta antenas augstums nozīmē antenas fāžu centra vertikālo atrašanās vietu attiecībā pret MLS atskaites sākumpunktu.
Piezīme. Ir paredzēts, ka netiks papildus definēti citi palīgdatu A vārdi.
3.11.4.8.3.2. Palīgdatu B saturs. Palīgdatu B vārdi tiek definēti atbilstoši A papildinājuma A-11. un A-13. tabulā sniegtajām definīcijām. 

3.11.4.8.3.2.1. Mikroviļņu nosēšanās sistēmas/zonālās navigācijas (MLS/RNAV) procedūru dati.  Kad nepieciešams, palīgdatu vārdi no B1 līdz B39 tiek izmantoti, lai pārraidītu datus MLS/RNAV procedūru atbalstam. Ir pieļaujams sadalīt šādas procedūras datus divās atsevišķās datu bāzēs:  viena ir paredzēta pārraidei pieejas azimuta sektorā, otra – pārraidei pretējā azimuta sektorā. Dati katrai procedūrai tiek pārraidīti aptvēruma sektoram, kurā tiek uzsākta procedūra, paredzētajā datu bāzē. Datu bāzē tiek iekļauta procedūra aiziešanai uz otro riņķi, tajā iekļaujot saistīto pieejas procedūru. 

3.11.4.8.3.2.2. Procedūru datu bāzes uzbūve.  Pielietošanas gadījumā katra procedūru datu bāzes tiek izveidota šādi: 
a) karte/CRC vārds norāda datu bāzes apjomu, definēto procedūru skaitu un cikliskās redundances pārbaudes (CRC) kodu datu bāzes validācijai;
b) procedūru aprakstošie vārdi identificē visas nosauktās pieejas un izlidošanas procedūras, kas iekļautas datu bāzē; un
c) maršruta punktu datu vārdi, kas nosaka maršruta punktu atrašanās vietu un kārtību procedūru izpildē.
Piezīme. Palīgdatu B vārdu no B1 līdz B39 uzbūve un kodējums ir definēts A papildinājuma A-14. līdz A-17. tabulā. Vadlīnijas attiecībā uz MLS/RNAV procedūru kodēšanu ir iekļautas G pievienojumā.
3.11.4.9. Sistēmas precizitāte. Šeit iekļautās precizitātes prasības ir izpildāmas ar 95 procentu varbūtību, ja nav noteikts savādāk.
1. piezīme. Vispārējās kļūdas robežas ietver visu iespējamo cēloņu izraisītas kļūdas, kā piemēram tādas, ko rada gaisa kuģu aprīkojums, zemes aprīkojums un signāla izplatīšanās īpatnības.
2. piezīme. Ir paredzēts, ka jāpiemēro kļūdu ierobežojumi lidojuma trajektorijas intervālā, kas ietver pieejas atskaites punktu un pretējā azimuta atskaites punktu.   Informācija par MLS kļūdu interpretāciju un šādu kļūdu mērījumiem laika intervālos, kas ir atbilstoši lidojumu pārbaužu veikšanai, ir iekļauta G pievienojuma 2.5.2. punktā.
3. piezīme. Lai noteiktu pieļaujamās degradācijas pielaides punktos, kas nav attiecīgie atskaites punkti, atskaites punktā noteiktā precizitāte vispirms ir pārvēršama no lineāras vērtības ekvivalentā leņķiskā vērtībā ar leņķa sākumpunktu pie antenas. 

3.11.4.9.1. MLS pieejas atskaites punkts. MLS pieejas atskaites punkta augstums ir 15m (50 ft). Ir pieļaujama plus 3 m (10 ft) pielaide. 
1. piezīme. MLS pieejas atskaites punkta augstuma definēšanas ar ekspluatāciju saistītais mērķis ir nodrošināt drošu vadību pāri šķēršļiem un drošu un efektīvu apkalpojamā skrejceļa izmantošanu.  3.11.4.9.1. punktā minētie augstumi ir doti pieņemot, ka tiek izmantoti 14. pielikuma skrejceļu kategoriju definīcijām atbilstoši 3. vai 4. kategorijas skrejceļi.
2. piezīme. Vienlaikus atskaites punkts ir ērti izmantojams punkts, kurā definēt funkcijas precizitātes un citus parametrus.
3. piezīme. Iepriekšminētās augstuma vērtības MLS pieejas atskaites punktā ir balstītas uz pieņēmumu, ka maksimālais vertikālais attālums starp gaisa kuģa pēdējam pieejas posmam izvēlēto MLS antenu un zemāko šasijas riteņu daļu trajektoriju, šķērsojot skrejceļa slieksni, nepārsniedz 5,8m (19 ft). Attiecībā uz gaisa kuģiem, kas pārsniedz šo kritēriju var rasties nepieciešamība veikt pasākumus, lai nodrošinātu atbilstošu augstumu, šķērsojot skrejceļa slieksni vai lai piemērotu atļautās minimālās ekspluatācijas prasības. 
3.11.4.9.2. MLS pretējā azimuta pieejas atskaites punkts.  MLS pretējā azimuta pieejas atskaites punkta augstums ir 15m (50 ft). Ir pieļaujama plus 3 m (10 ft) pielaide. 
Piezīme. MLS pretējā azimuta pieejas atskaites punkta definēšanas mērķis ir noteikt ērti izmantojamu punktu, kurā definēt funkcijas precizitātes un citus parametrus.
3.11.4.9.3. PFE sastāv no tādām vadības signāla kļūdas frekvences sastāvdaļām gaisa kuģa uztvērēja izvadā, kas atrodas zemāk par 0,5 rad/s azimutālās vadības informācijai vai zemāk par 1,5 rad/s ,augstuma vadības informācijai.  Vadības trokšņi sastāv no tādām vadības signāla kļūdas frekvences sastāvdaļām gaisa kuģa uztvērēja izvadā, kas atrodas virs par 0,3 rad/s azimutālās vadības informācijai vai virs 0,5 rad/s vietas augstuma vadības informācijai.  Mērījumiem izmantotā uztvērēja izvades filtra salāgošanas frekvence ir 10 rad/s.
3.11.4.9.4. Pieejas azimuta vadības funkcijas.  Pieejas atskaites punktā pieejas azimuta funkcija nodrošina šādus raksturotājus: 
a) PFE nepārsniedz 6 m (20 ft) uz vienu vai otru pusi;
b) PFN nepārsniedz 3,5 m (11,5 ft) uz vienu vai otru pusi;
c) CMN nepārsniedz 3,2 m (10,5 ft) vai 0,1 grādu, piemērojot mazāko vērtību. 
3.11.4.9.4.1. Ieteikums. PFE pieejas atskaites punktā nedrīkst pārsniegt 4 m (13,5 ft) un vienu vai otru pusi. 
3.11.4.9.4.2. Atskaites punktā noteiktā lineārā precizitāte tiek saglabāta visā skrejceļa aptvēruma rajonā, kas definēts 3.11.5.2.2.1.2. punktā, izņemot gadījumus, kad atbilstoši 3.11.4.9.4.3. punktam ir pieļaujama prasību līmeņa samazināšana. 

3.11.4.9.4.3. Prasību līmeņa samazināšanas pieļaušana.  Pieejas azimutā prasību līmenim attiecībā uz leņķiskajām PFE, PFN un CMN vērtībām ir atļauts lineāri samazināties aptvēruma robežās šādā veidā: 

a) Pieaugot attālumam. PFE maksimālā vērtība un PFN maksimālā vērtība leņķiskā izteiksmē 37 km (20 NM) no skrejceļa sliekšņa uz skrejceļa ass pagarinājuma 2 reizes pārsniedz vērtību, kāda noteikta pieejas atskaites punktam.  CMN maksimālā pieļaujamā vērtība 37 km (20 NM) attālumā no pieejas atskaites punkta uz skrejceļa ass pagarinājuma pie minimāla glisādes leņķa ir 0,1 grāds.
b) Pieaugot azimuta leņķim.  PFE maksimālā vērtība un PFN maksimālā vērtība leņķiskā izteiksmē 40 grādus uz vienu vai otru pusi no azimuta leņķa drīkst 1,5 reizes pārsniegt maksimālo uz skrejceļa ass pagarinājuma pieļaujamo vērtību tādā pašā attālumā no pieejas atskaites punkta.  CMN maksimālā vērtība leņķiskā izteiksmē 40 grādus uz vienu vai otru pusi no azimuta leņķa drīkst 1,3 reizes pārsniegt maksimālo uz skrejceļa ass pagarinājuma pieļaujamo vērtību tādā pašā attālumā no pieejas atskaites punkta. 
c) Pieaugot vietas leņķim. PFE maksimālā vērtība un PFN maksimālā vērtība nepieaug līdz pat 9 grādus lielam vietas leņķim.  PFE maksimālā vērtība un PFN maksimālā vērtība leņķiskā izteiksmē pie 15 grādu liela vietas leņķa no pieejas azimuta antenas fāžu centra ir 2 reizes lielāka par vērtību, kas atļauta pie 9 grādu liela un mazāka vietas leņķa tādā pašā attālumā no pieejas atskaites punkta un pie tāda paša azimuta leņķa.  CMN maksimālā pieļaujamā vērtība netiek palielināta atkarībā no vietas leņķa. 
d) CMN maksimālā vērtība. CMN maksimālā vērtība nevienā aptvēruma zonas vietā nepārsniedz 0,2 grādus. 
3.11.4.9.4.3.1. Ieteikums. CMN maksimālā vērtība nevienā aptvēruma zonas vietā nedrīks pārsniegt 0,1 grādu. 
3.11.4.9.4.4. Maksimālā leņķiskā PFE un PFN vērtība. Jebkurā aptvēruma rajonā leņķiskie kļūdas ierobežojumi ir šādi:
a) PFE nepārsniedz 0,25 grādus; un
b) PFN nepārsniedz 0,15 grādus.
3.11.4.9.5. Pretējā azimuta vadības funkcijas.  Pretējā azimuta atskaites punktā pretējā azimuta funkcija nodrošina šādus raksturotājus: 
a) PFE nepārsniedz 6 m (20 ft) uz vienu vai otru pusi;
b) PFN nepārsniedz 3,5 m (11,5 ft) uz vienu vai otru pusi;
c) CMN nepārsniedz 3,2 m (10,5 ft) vai 0,1 grādu, piemērojot mazāko vērtību. 

3.11.4.9.5.1. Prasību līmeņa samazināšanas pieļaušana.  Pretējā azimutā prasību līmenim attiecībā uz leņķiskajām PFE, PFN un CMN vērtībām ir atļauts lineāri samazināties aptvēruma robežās šādā veidā: 

a) Pieaugot attālumam. PFE maksimālā vērtība un PFN maksimālā vērtība leņķiskā izteiksmē uz aptvēruma robežas uz skrejceļa ass pagarinājuma 2 reizes pārsniedz vērtību, kāda noteikta pretējā azimuta atskaites punktam.  CMN maksimālā vērtība leņķiskā izteiksmē 18,5 km (10 NM) no skrejceļa apstāšanās līnijas uz skrejceļa ass pagarinājuma drīkst 1,3 reizes pārsniegt vērtību, kāda noteikta pretējā azimuta atskaites punktam. 
b) Ar azimuta leņķi.  PFE maksimālā vērtība un PFN maksimālā vērtība leņķiskā izteiksmē 20 grādus uz vienu vai otru pusi no azimuta leņķa 1,5 reizes pārsniedz maksimālo uz skrejceļa ass pagarinājuma pieļaujamo vērtību tādā pašā attālumā no pretējā azimuta atskaites punkta.  CMN maksimālā vērtība leņķiskā izteiksmē 20 grādus uz vienu vai otru pusi no azimuta leņķa 1,3 reizes pārsniedz maksimālo uz skrejceļa ass pagarinājuma pieļaujamo vērtību tādā pašā attālumā no pretējā azimuta atskaites punkta. 
c) Pieaugot vietas leņķim. PFE maksimālā vērtība un PFN maksimālā vērtība nepieaug līdz pat 9 grādus lielam vietas leņķim.  PFE maksimālā vērtība un PFN maksimālā vērtība leņķiskā izteiksmē pie 15 grādu liela vietas leņķa no pretējā azimuta antenas fāžu centra ir 2 reizes lielāka par vērtību, kas atļauta pie 9 grādu liela un mazāka vietas leņķa tādā pašā attālumā no pretējā azimuta atskaites punkta un pie tāda paša azimuta leņķa.  CMN maksimālā pieļaujamā vērtība netiek palielināta atkarībā no vietas leņķa. 
d) CMN maksimālā vērtība. CMN maksimālā vērtība nevienā aptvēruma zonas vietā nepārsniedz 0,2 grādus. 

3.11.4.9.5.2. Maksimālā leņķiskā PFE un PFN vērtība. Jebkurā aptvēruma rajonā leņķiskās kļūdas ierobežojumi ir šādi:
a) PFE nepārsniedz 0,50 grādus; un
b) PFN nepārsniedz 0,30 grādus.
3.11.4.9.6. Augstuma vadības funkcija. Aprīkojumam, kas ir novietots, lai nodrošinātu minimālo glisādi nomināli 3 grādu leņķī vai zemāk, pieejas vietas leņķa funkcija pieejas atskaites punktā nodrošina šādus raksturotājus:
a) PFE nepārsniedz 0,6 m (2 ft) uz vienu vai otru pusi;
b) PFN nepārsniedz 0,4 m (1,3 ft) uz vienu vai otru pusi;
c) CMN nepārsniedz 0,3 m (1 ft) uz vienu vai otru pusi.
3.11.4.9.6.1. Prasību līmeņa samazināšanas pieļaušana.  Prasību līmenim attiecībā uz pieejas vietas leņķa leņķiskajām PFE, PFN un CMN vērtībām ir atļauts lineāri samazināties aptvēruma robežās šādā veidā: 
a) Pieaugot attālumam. PFE maksimālā vērtība un PFN maksimālā vērtība leņķiskā izteiksmē 37 km (20 NM) no skrejceļa minimālajā glisādē ir 0,2 grādi. CMN maksimālā pieļaujamā vērtība 37 km (20 NM) attālumā no pieejas atskaites punkta uz skrejceļa ass pagarinājuma pie minimāla glisādes leņķa ir 0,1 grāds.
b) Ar azimuta leņķi.  PFE maksimālā vērtība un PFN maksimālā vērtība leņķiskā izteiksmē 40 grādus uz vienu vai otru pusi no azimuta leņķa 1,3 reizes pārsniedz maksimālo uz skrejceļa ass pagarinājuma pieļaujamo vērtību tādā pašā attālumā no pieejas atskaites punkta.  CMN maksimālā vērtība leņķiskā izteiksmē 40 grādus uz vienu vai otru pusi no azimuta leņķa 1,3 reizes pārsniedz maksimālo uz skrejceļa ass pagarinājuma pieļaujamo vērtību tādā pašā attālumā no pieejas atskaites punkta. 
c) Pieaugot vietas leņķim. Vietas leņķiem no nominālās glisādes leņķa vai 3 grādiem, izvēloties mazāko vērtību, līdz pat maksimālajai proporcionālās vadības aptvēruma augšējai robežai un koordinātu punktos, kas atrodas tieši virs pieejas atskaites punkta, PFE maksimālajai vērtībai, PFN maksimālajai vērtībai un CMN maksimālajai vērtībai leņķiskā izteiksmē ir pieļaujams lineāri pieaugt tādā veidā, ka pie 15 grādu liela vietas leņķa maksimālās vērtības ir 2 reizes lielākas par vērtībām, kas noteiktas pieejas sākuma punktam. CMN vērtība tieši virs atskaites punkta nekādā gadījumā nepārsniedz 0,07 grādus uz vienu vei otru pusi.  Citiem aptvēruma rajoniem leņķiskā sektora ietvaros no vietas leņķa, kas ir vienāds ar minimālo glisādi, līdz maksimālajam proporcionālās pieejas vadības aptvēruma leņķim ir piemērojami a) un b) punkti par prasību samazināšanu palielinoties attālumam vai azimuta leņķim.
d) PFE, PFN un CMN maksimālās pieļaujamās vērtības nepieaug līdz ar vietas leņķi sektorā starp minimālo glisādi un 60 procentiem no minimālās glisādes. Vietas leņķiem, kas ir mazāki par 60 procentiem no minimālās glisādes līdz pat aptvēruma robežām, kas ir noteiktas 3.11.5.3.2.1.2. punktā, un koordinātu punktos, kas atrodas tieši zem pieejas atskaites punkta, PFE, PFN un CMN maksimālās vērtības leņķiskā izteiksmē drīkst lineāri pieaugt, sasniedzot vērtību, kas ir 6 reizes lielāka par pieļaujamo vērtību pieejas atskaites punktā. Citiem aptvēruma rajoniem leņķiskā sektora ietvaros no vietas leņķa, kas ir vienāds ar sešdesmit procentiem minimālās glisādes leņķa, līdz aptvēruma robežas leņķim ir piemērojami a) un b) punkti par prasību samazināšanu palielinoties attālumam vai azimuta leņķim. Nekādā gadījumā nav pieļaujams, ka PFE pārsniedz 0,8 grādus vai CMN pārsniedz 0,4 grādus.
e) CMN maksimālā vērtība. Vietas leņķiem, kas ir lielāki par 60 procentiem no minimālās glisādes leņķa CMN maksimālā vērtība nepārsniedz 0,2 grādus nevienā no aptvēruma rajoniem.
3.11.4.9.6.2. Maksimālā leņķiskā PFE un PFN vērtība. Jebkurā rajonā aptvēruma ietvaros leņķiskās kļūdas maksimālās vērtības leņķiem, kas pārsniedz 60 procentus no minimālās glisādes leņķa, ir šādas: 

a) PFE nepārsniedz 0,25 grādus; un
b) PFN nepārsniedz 0,15 grādus.
3.11.4.9.6.3. Ieteikums. PFE, PFN un CMN lineārā pieauguma maksimālajām pieļaujamām vērtībām leņķiskā izteiksmē pie leņķiem, kas ir mazāki par 60 procentiem no minimālās glisādes, līdz pat aptvēruma robežai jābūt 3 reizes lielākām par vērtību, kāda ir pieļaujama pieejas sākuma punktā. 
Piezīme. Citiem aptvēruma rajoniem leņķiskā sektora ietvaros no vietas leņķa, kas ir vienāds ar sešdesmit procentiem minimālās glisādes leņķa, līdz aptvēruma robežas leņķim ir piemērojami 3.11.4.9.6.1. punkta a) un b) apakšpunkti par prasību samazināšanu palielinoties attālumam vai azimuta leņķim.
3.11.4.9.6.4. Ieteikums. Maksimālā CMN vērtība. Vietas leņķiem, kas ir lielāki par 60 procentiem no minimālās glisādes leņķa CMN maksimālā vērtība nedrīkst pārsniegt 0,1 grādus nevienā no aptvēruma rajoniem.
3.11.4.9.6.5. Ieteikums. PFE nedrīkst pārsniegt 0,35 grādus un CMN nedrīkstētu pārsniegt 0,2 grādus.
3.11.4.9.6.6. Pieejas vietas leņķa aprīkojums, kas novietots tā, lai nodrošinātu minimālo glisādi, kuras leņķis pārsniedz 3 grādus, nodrošina leņķisko precizitāti, kas nav mazāka par to, kas noteikta aprīkojumam ar 3 grādu lielu minimālās glisādes leņķi aptvēruma ietvaros. 

3.11.4.10. Jaudas blīvums.
3.11.4.10.1. DPSK, novirzes vadības un leņķiskās vadības signālu jaudas blīvums jebkuru laikapstākļu lidojumu apstākļos nav mazāks par vērtībām, kas norādītas turpmāk iekļautajā tabulā jebkurā aptvēruma zonas punktā, izņemot gadījumu, kas definēts 3.11.4.10.2. punktā.
	Funkcija
	DPSK
signāli (dBWm2)
	Leņķa signāli (dBW/m2)
	Novirzes vadības signāli (dBW/m2)

	
	
	1°
	2°
	3°
	

	
	
	(antenas stara platums)
	

	Pieejas azimutālā vadība
	-89,5
	-85,7
	-79,7
	-76,2
	-88,0

	Augsta biežuma pieejas azimutālā vadība
	-89,5
	-88,0
	-84,5
	-81,0
	-88,0

	Pretējā azimutālā vadība
	-89,5
	-88,0
	-82.7
	-79,2
	-88,0

	Pieejas augstuma vadība
	-89,5
	-88,0
	-84,5
	N/A
	N/A

	N/A = nepiemēro.
	
	
	
	
	


Piezīme. Iepriekš iekļautā tabula nosaka minimālo jaudas blīvumu novirzes vadības signāliem un skenēšanas stara signāliem. Relatīvās šādu signālu vērtības ir noteiktas 3.11.4.6.2.5.2. punktā.
3.11.4.10.2. Pieejas azimuta leņķiskās vadības jaudas blīvums ir lielāks par 3.11.4.10.1. noteikto vērtību par vismaz:
a) 15 dB pieejas atskaites punktā; 
b) 5 dB viena grāda vai 9 dB 2 un vairāk grādu staru platuma antenām 2,5 m (8 ft) virs skrejceļa virsmas MLS atskaites sākuma punktā vai tālākajā skrejceļa ass punktā, kas atrodas uz azimuta antenas tiešās redzamības līnijas.
1. piezīme. Pie skrejceļa virsmas pieejas azimuta aprīkojums parasti nodrošinās jaudas blīvumu, kas ir augstāks par to, kas noteikts leņķiskajiem signāliem 3.11.4.10.1. punktā, lai nodrošinātu automātiskās nolaišanās veikšanu. G pievienojumā ir iekļautas vadlīnijas, kas attiecas uz antenas stara platumu un izmaksu apsvērumiem.
2. piezīme. Aptvēruma zonas specifikācijas, kas minētas 3.11.5.2.2. un 3.11.5.3.2. punktā paredz sarežģītus zemes aprīkojuma izvietošanas apstākļus, kuros var būt neiespējama 3.11.4.10.2. punkta prasībām atbilstoša jaudas blīvuma nodrošināšana. 

3.11.5. Zemes aprīkojuma raksturojumi
3.11.5.1. Sinhronizācija un pārraudzība. Laikdales multipleksās leņķiskās vadības un 3.11.4.3.3. punktā minēto datu pārraides sinhronizācija tiek pārraudzīta.
Piezīme. Īpašas pārraudzības prasības dažāda veida MLS funkcijām ir definētas 3.11.5.2.3. un 3.11.5.3.3. punktā.
3.11.5.1.1. MLS funkciju paliekošais starojums.  MLS funkcijas paliekošais starojums brīžos, kad raida cita funkcija, ir vismaz par 70 dB zemāks par raidīšanas brīdī nodrošināto līmeni.
Piezīme. Pieņemams paliekošā starojuma līmenis noteiktām funkcijām ir līmenis, kas neatstāj kaitīgu ietekmi uz citu funkciju uztveršanu un kas ir atkarīgs no aprīkojuma izvietojuma un gaisa kuģa atrašanās vietas.
3.11.5.2. Azimutālās vadības aprīkojums
3.11.5.2.1. Skenēšanas stara raksturojumi. Azimuta zemes aprīkojuma antenas rada vēdekļveida staru, kas ir šaurs horizontālā plaknē, plats vertikālā plaknē un ar ko tiek veikta horizontāla skenēšana proporcionālās vadības sektora robežās.
3.11.5.2.1.1. Koordinātu sistēma. Azimutālās vadības informācija tiek pārraidīta kā koniskās vai planārās koordinātas.
3.11.5.2.1.2. Antenas stara platums. Antenas stara platums nepārsniedz 4 grādus.
Piezīme. Ir paredzēts, ka noteikta skenēšanas stara apliecēja visā aptvērumā nepārsniedz 250 mikrosekundes (šī vērtība atbilst 5 grādu stara platumam), lai nodrošinātu, ka gaisa kuģa aprīkojums precīzi dekodē leņķisko informāciju.
3.11.5.2.1.3. Skenēšanas stara forma. Mīnus 10 dB punkti stara apliecējā ir novirzīti no stara centra vismaz par 0,76 stara platumiem, bet ne vairāk kā par 0,96 stara platumiem. 
Piezīme. Aprakstītā stara forma atbilst antenas ass virzienam vidē, kurā netiek pielietota daudzkanālu pārraide, izmantojot piemērotu filtru, Informācija par stara formu un sānstariem ir iekļauta G pievienojuma 3.1. un 3.2. punktā.
3.11.5.2.2. Aptvērums
Piezīme. Diagrammas, kas ilustrē šeit noteiktās prasības aptvērumam, ir iekļautas G pievienojuma G-5A., G-5B. un G-6. attēlā.
3.11.5.2.2.1. Pieejas azimuts. Pieejas azimuta zemes aprīkojums nodrošina vadības informāciju vismaz šādās telpas daļās: 

3.11.5.2.2.1.1. Pieejas rajons.
a) Sāniski – 80 grādu sektorā (parasti plus un mīnus 40 grādu no antenas ass virziena) ar virsotni pieejas azimuta antenas fāžu centrā. 
b) Gareniski – no pieejas azimuta antenas līdz 41,7 km (22,5 NM) attālumam.
c) Vertikāli – starp:
1) zemāko konisko virsmu ar virsotni pieejas azimuta antenas fāžu centrā, kas slīpi sniedzas augšup un pie aptvēruma gareniskās robežas sasniedz 600 m (2000 ft) augstumu virs horizontālās plaknes, kurā atrodas antenas fāžu centrs; un
2) augšējo konisko virsmu ar centru pieejas azimuta antenas fāžu centrā, kas 15 grādu leņķī sniedzas augšup līdz 6000 m (20 000 ft) augstumam.
1. piezīme. Gadījumos, kad traucējoši šķēršļi šķērso zemāko virsmu, ir paredzēts, ka zemāk par skata līnijas augstumu vadība nav jānodrošina, 
2. piezīme. Gadījumiem, kad ir noteikts, ka pastāv maldīga vadības sistēma ārpus izstarotā aptvēruma sektora un attiecīgas ekspluatācijas procedūras nespēj nodrošināt pieņemamu risinājumu, pastāv metodes ietekmes mazināšanai. Šādas metodes ietver proporcionālās vadības sektora regulēšanu un ārpuspārklājuma indikācijas signālu izmantošanu. Vadlīnijas attiecībā uz šādu metožu izmantošanu ir iekļautas G pievienojuma 8. punktā.
3.piezīme. Gadījumos, kad nodrošinātais proporcionālās vadības sektors ir mazāks par minimālo sānisko aptvērumu, kas definēts 3.11.5.2.2.1.1. punkta  a) apakšpunktā, ir nepieciešams izmantot novirzes vadības signālus, kas definēti 3.11.4.6.2.5. punktā. 

3.11.5.2.2.1.2. Skrejceļa rajons.
a) Horizontāli 45 metrus (150 ft) uz katru pusi no skrejceļa ass veidota sektora ietvaros ar sākumu pie apstāšanās līnijas paralēli skrejceļa asij pieejas virzienā līdz vietai, kur sākas minimālais darbības aptvēruma rajons, kas definēts 3.11.5.2.2.1.3. punktā.  

b) Vertikāli starp:
1) horizontālu virsmu 2,5 m (8 ft) augstumā virs skrejceļa ass tālākā punkta, kas atrodas uz azimuta antenas skata līnijas; un
2) konisku virsmu ar virsotni azimuta zemes aprīkojuma antenā, kas vērsta 20 grādu leņķī pret horizontāli līdz 600 m (2000 ft) relatīvajam augstumam. 
1. piezīme. Informācija par b) 1) apakšpunktā minētā punkta noteikšanu ir iekļauta G pievienojuma 2.3.6. punktā.
2. piezīme. Ir paredzēts, ka vadība zem skata līnijas ir pieļaujama, ja signāla kvalitāte ir pietiekama, lai nodrošinātu atbilstību 3.11.4.9.4. punkta precizitātes prasībām.
3.11.5.2.2.1.2.1. Ieteikums. Aptvēruma zemākajai robežai skrejceļa rajonā jāatrodas 2,5 m (8 ft) augstumā virs skrejceļa ass. 
3.11.5.2.2.1.2.2. Gadījumos, kad tas nepieciešams automātiskas nosēšanās atbalstam, izskrējiena pēc nosēšanās vai pacelšanās veikšanai, zemākā aptvēruma robeža skrejceļa rajonā nepārsniedz 2,5 m (8 ft) augstumu virs skrejceļa ass.
Piezīme. Ir paredzēts, ka zemākās aptvēruma robežas augstums 2,5m (8 ft) ir piemērojams visiem skrejceļiem. Informācija par 3.11.4.10.2. punkta  jaudas blīvuma prasību samazināšanas iespējām 2,5 m (8 ft) augstumā ir dota G pievienojuma 2.3.6. punktā.
3.11.5.2.2.1.3. Minimālais darbības aptvēruma rajons. 
a) Sāniski – tāda sektora ietvaros, kas sniedzas 10 grādus uz katru pusi no skrejceļa ass un kura virsotne atrodas MLS atskaites sākuma punktā.
b) Gareniski – no skrejceļa sliekšņa pieejas virzienā līdz gareniskā aptvēruma robežai, kas definēta 3.11.5.2.2.1.1. punkta b) apakšpunktā.
c) Vertikāli – starp:
1) apakšējo plakni, kas satur līniju 2,5 m (8 ft) augstumā virs skrejceļa sliekšņa un kas ir slīpi vērsta augšup, lai sasniegtu 3.11.5.2.2.1.1. punkta c) 1) apakšpunktā minēto virsmu gareniskās aptvēruma robežas vietā; un
2) augšējo virsmu, kas definēta  3.11.5.2.2.1.1. punkta c) 2) apakšpunktā.
3.11.5.2.2.1.4. Ieteikums.— Pieejas azimuta zemes aprīkojumam jānodrošina vadība vertikāli līdz pat 30 grādiem virs horizontāles. 
3.11.5.2.2.1.5. Minimālais proporcionālās vadības sektors ir 10 grādu ietvaros uz katru pusi no skrejceļa ass. 
3.11.5.2.2.2. Pretējais azimuts. Pretējā azimuta zemes aprīkojums nodrošina vadības informāciju vismaz šādā telpas daļā: 
a) Horizontāli: tāda sektora ietvaros, ko ierobežo 20 grādu leņķi uz abām pusēm no skrejceļa ass, kuru virsotnes atrodas pretējā azimuta zemes aprīkojuma antenā, un kas sniedzas otrā riņķa virzienā vismaz 18,5 km (10 NM) no skrejceļa apstāšanās līnijas.
b) Vertikāli: skrejceļa rajonā starp 
1) horizontālu virsmu 2,5 m (8 ft) augstumā virs skrejceļa ass tālākā punkta, kas atrodas uz pretējā azimuta antenas skata līnijas, un
2) konisku virsmu ar virsotni pretējā azimuta zemes aprīkojuma antenā, kas vērsta 20 grādu leņķī pret horizontāli līdz 600 m (2000 ft) relatīvajam augstumam. 
c) Vertikāli: pretējā azimuta rajonā starp 
1) konisku virsmu ar virsotni 2,5 m (8 ft) virs skrejceļa apstāšanās līnijas, kas vērsta 0,9 grādu leņķī pret horizontāli, un
2) konisku virsmu ar virsotni pretējā azimuta zemes aprīkojuma antenā, kas vērsta 15 grādu leņķī pret horizontāli līdz 3000 m (10 000 ft) relatīvajam augstumam. 
1. piezīme. Informācija par b) 1) apakšpunktā minētā punkta noteikšanu ir iekļauta G pievienojuma 2.3.6. punktā.
2. piezīme. Kad skrejceļa fiziskie raksturojumi vai šķēršļi kavē b) un c) apakšpunktā minēto standartu sasniegšanu, ir paredzēts, ka nav nepieciešams nodrošināt vadību zemāk kā skata līnijas augstumā.
3.11.5.2.2.2.1. Ieteikums.— Pretējā azimuta iekārtai jānodrošina vadība vertikāli līdz pat 30 grādiem virs horizontāles. 

3.11.5.2.2.2.2. Minimālais proporcionālās vadības sektors ir 10 grādu robežās uz katru pusi no skrejceļa ass. 

Piezīme. Informācija par izmantošanu ir iekļauta G pievienojuma 7.5. punktā. 

3.11.5.2.3. Pārraudzība un kontrole
3.11.5.2.3.1. Pieejas azimuta un pretējā azimuta pārraudzības sistēmas izraisa to attiecīgo funkciju raidīšanas pārtraukšanu un brīdinājuma nosūtīšanu uz nozīmētiem kontroles punktiem, gadījumā, ja šādi apstākļi pastāv ilgāku laiku par noteikto: 

a) zemes aprīkojuma ietekme uz vidējā kursa līnijas kļūdu ir tāda, ka PFE pieejas atskaites punktā vai jebkura azimuta virzienā pārsniedz 3.11.4.9.4., 3.11.4.9.5. un (vienkāršotas konfigurācijas MLS) 3.11.3.4. punktā noteiktos ierobežojumus ilgāk nekā uz vienu sekundi vai (vienkāršotas konfigurācijas MLS) ilgāk nekā uz sešām sekundēm; 

b) efektīvā izstarotā jauda ilgāk par vienu sekundi samazinās līdz vērtībai, kas ir mazāka par nepieciešamo, lai izpildītu 3.11.4.10.1. un 3.11.4.6.2.5.2. punktā minētās prasības;
c) ievada signāla DPSK pārraidē ir kļūda, kas atkārtojas biežāk kā reizi vienas sekundes laikā;
c) pastāv noteikta azimuta funkcijas TDM sinhronizācijas kļūda, kas ir tāda, ka netiek izpildītas 3.11.4.3.2. punkta prasības, un šāda situācija saglabājas ilgāk kā vienu sekundi.
Piezīme. Vadlīnijas ir iekļautas G pievienojuma 6. punktā. 

3.11.5.2.3.2. Pārraudzības sistēmas konstrukcija un ekspluatācija ir atbilstoša prasībām, kas nosaka, ka pārraudzības sistēmas atteices gadījumā pārraide tiek pārtraukta un tiek brīdināti nozīmētie kontroles punkti. 

3.11.5.2.3.3. Periods, kurā tiek izstarota kļūdaina vadības informācija, ieskaitot nulles starošanas periodu(-us), nepārsniedz 3.11.5.2.3.1. punktā notiektos periodus.  Mēģinājumi atbrīvoties no kļūdas, veicot primārā zemes aprīkojuma atiestatīšanu vai pārslēdzoties uz rezerves zemes aprīkojumu, tiek paveikti šajā laika intervālā.  Ja nav iespējams atbrīvoties no kļūmes pieļaujamajā laika intervālā, tiek pārtraukta raidīšana. Pēc izslēgšanas vismaz 20 sekundes netiek veikti mēģinājumi atjaunot iekārtu darbību. 

3.11.5.2.4. MLS azimuta iekārtas integritātes un apkalpošanas nepārtrauktības prasības
3.11.5.2.4.1. Nepareizu signālu neizstarošanas varbūtība MLS azimuta iekārtām, kas paredzētas izmantošanai II un III kategorijas instrumentālajos lidojumos, katrā atsevišķā nolaišanās gadījumā nav mazāka par 1 - 0.5 x 10-9.
3.11.5.2.4.2. Ieteikums. Nepareizu signālu neizstarošanas varbūtība MLS azimuta iekārtām, kas paredzētas izmantošanai II un III kategorijas instrumentālajos lidojumos, katrā atsevišķā nolaišanās gadījumā nedrīkst būt mazāka par 7 -7,0 x 10-9.
3.11.5.2.4.3. Izstarotā navigācijas vadības signāla nepazušanas varbūtība ir lielāka par: 

a) 1 - 2 x 10-6 jebkurā 15 sekunžu periodā MLS azimuta iekārtai, kas paredzēta izmantošanai II kategorijas instrumentālo lidojumu un IIIA kategorijas (paredzētais vidējais ekspluatācijas ilgums – 2000 stundu intervāls starp strāvas padeves atslēgšanas gadījumiem) instrumentālo lidojumu veikšanai;  un
b) 1 - 2 x 10-6 jebkurā 30 sekunžu periodā MLS azimuta iekārtai, kas paredzēta pilna apjoma ekspluatācijai III kategorijas (paredzētais vidējais ekspluatācijas ilgums – 4000 stundu intervāls starp strāvas padeves atslēgšanas gadījumiem) instrumentālo lidojumu veikšanai.
3.11.5.2.4.4. Ieteikums. Izstarotā navigācijas vadības signāla nepazušanas varbūtībai MLS azimuta iekārtai, kas paredzēta izmantošanai I kategorijas (paredzētais vidējais ekspluatācijas ilgums – 1000 stundu intervāls starp strāvas padeves atslēgšanas gadījumiem) instrumentālajos lidojumos, jebkurā 15 sekunžu periodā jābūt lielākai par 1 -4 x 10-6.
Piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz apkalpošanas integritāti un nepārtrauktību ir iekļautas G pievienojuma 11. punktā.
3.11.5.2.5. Zemes aprīkojuma precizitāte
3.11.5.2.5.1. Zemes aprīkojuma ietekme uz vidējā kursa kļūdu MLS pieejas atskaites punktā nepārsniedz kļūdu, kas ir vienāda ar 3 m (10 ft). 

3.11.5.2.5.2. Ieteikums. Zemes aprīkojuma ieguldījums CMN kopējā apjomā atskaites punktā ar 95 procentu varbūtību nedrīkst pārsniegt 1 m (3,3 ft) vai 0,3 grādus, izvēloties mazāko vērtību. 

1. piezīme. Šī ir iekārtas kļūda un neietver jebkādu signāla izplatīšanās īpatnību ietekmi. 

2. piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz šā parametra mērījumiem ir atrodamas G pievienojuma 2.5.2. punktā.
3.11.5.2.6. Novietojums
1. piezīme. Nav paredzēts ierobežot MLS uzstādīšanas iespējas gadījumos, kad nav iespējama azimutālā zemes aprīkojuma uzstādīšana uz skrejceļa ass pagarinājuma. 

2. piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz azimuta antenu kritiskajām un jutīgajām zonām ir minētas G pievienojuma 4.2. punktā.
3.11.5.2.6.1. Parasti pieejas azimuta zemes aprīkojuma antena tiek novietota uz skrejceļa ass pagarinājuma aiz apstāšanās līnijas un tiek noregulēta tā, ka vertikālā plakne, kas ietver nulles grāda kursa līniju, satur MLS pieejas atskaites punktu.  Antenas novietojums ir atbilstošs 14. pielikuma droša šķēršļu pārlidošanas augstuma standartiem un ieteicamajai praksei. 

3.11.5.2.6.2. Parasti pretējā azimuta zemes aprīkojuma antena tiek novietota uz skrejceļa ass pagarinājuma skrejceļa sliekšņa pusē un tiek noregulēta tā, ka vertikālā plakne, kas ietver nulles grāda kursa līniju, satur pretējā azimuta atskaites punktu. 

3.11.5.3. Augstuma vadības aprīkojums 
3.11.5.3.1. Skenēšanas stara raksturojumi. Vietas leņķa zemes aprīkojuma antena rada vēdekļveida staru, kas ir šaurs vertikālā plaknē, plats horizontālā plaknē un ar ko tiek veikta vertikāla skenēšana proporcionālās vadības sektora robežās.
3.11.5.3.1.1. Koordinātu sistēma. Pieejas augstuma vadības informācija tiek pārraidīta koniskajā koordinātu sistēmā.
3.11.5.3.1.2. Antenas stara platums. Antenas stara platums nepārsniedz 2,5 grādus.
3.11.5.3.1.3. Skenēšanas stara forma. Mīnus 10 dB punkti stara apliecējā ir novirzīti no stara ass līnijas vismaz par 0,76 stara platumiem, bet ne vairāk kā par 0,96 stara platumiem. 
Piezīme. Aprakstītā stara forma atbilst antenas ass virzienam vidē, kurā netiek pielietota daudzkanālu pārraide, izmantojot piemērotu filtru. Informācija par stara formu un sānstariem ir iekļauta G pievienojuma 3.1. un 3.2. punktā.
3.11.5.3.2. Aptvērums
Piezīme. Diagrammas, kas ilustrē šeit noteiktās prasības aptvērumam ir iekļautas G pievienojuma G-10A. attēlā.
3.11.5.3.2.1. Pieejas vietas leņķis. Pieejas vietas leņķa zemes aprīkojums nodrošina proporcionālās vadības informāciju vismaz šādās telpas daļās: 
3.11.5.3.2.1.1. Pieejas rajons.
a) Sāniski – sektora ar virsotni vietas leņķa antenas fāžu centrā ietvaros, kura leņķiskais plētums ir vismaz vienāds ar proporcionālās vadības sektoru, ko nodrošina pieejas azimuta zemes aprīkojums līdz gareniskajai aptvēruma robežai.
b) Gareniski – no vietas leņķa antenas pieejas virzienā līdz 37 km (20 NM) attālumam no skrejceļa sliekšņa.
c) Vertikāli – starp:
1) zemāko konisko virsmu ar virsotni vietas leņķa antenas fāžu centrā, kas slīpi sniedzas augšup un pie aptvēruma gareniskās robežas sasniedz 600 m (2000 ft) augstumu virs horizontālās plaknes, kurā atrodas antenas fāžu centrs; un
2) augšējo konisko virsmu ar centru vietas leņķa antenas fāžu centrā, kas 7,5 grādu leņķī sniedzas augšup līdz 6000 m (20 000 ft) augstumam.
Piezīme. Kad pieejas rajona fiziskie raksturojumi kavē a), b) un c)1) apakšpunktos minēto standartu sasniegšanu, ir paredzēts, ka nav nepieciešams nodrošināt vadību zemāk kā skata līnijas augstumā.
3.11.5.3.2.1.1.1. Ieteikums. Pieejas vietas leņķa leņķiskās vadības zemes aprīkojumam, gadījumos, kad nepieciešams panākt atbilstību ekspluatācijas prasībām, jānodrošina proporcionālā vadība pie leņķiem, kas pārsniedz 7,5 grādus. 

3.11.5.3.2.1.2. Minimālais darbības aptvēruma rajons. 
a) Sāniski – sektora ietvaros, kas sniedzas 10 grādus uz katru pusi no skrejceļa ass un kura virsotne atrodas MLS atskaites sākuma punktā;
b) Garenvirzienā – 75 m (250 ft) no MLS atskaites sākuma punkta skrejceļa sliekšņa virzienā, līdz tālākajai aptvēruma robežai, kas definēta 3.11.5.3.2.1.1. punkta b) apakšpunktā;
c) Vertikāli – starp augšējo virsmu, kas definēta 3.11.5.3.2.1.1. punkta c) 2) apakšpunktā, un augstāko no:
1) virsmas, ko veido punkti, kas atrodas 2,5 m (8 ft) virs skrejceļa, vai
2) plaknes no MLS atskaites sākuma punkta, kas ieslīpi vērsta augšup un uz gareniskā aptvēruma robežas šķeļ virsmu, kas definēta 3.11.5.3.2.1.1. punkta c) 1) apakšpunktā.
Piezīme. Informācija par pieejas vietas leņķa antenas horizontālā starojuma diagrammu ir atrodama G pievienojuma 3.3. punktā. 
3.11.5.3.3. Pārraudzība un kontrole
3.11.5.3.3.1. Pieejas vietas leņķa pārraudzības sistēmas izraisa šādu attiecīgu funkciju raidīšanas pārtraukšanu un brīdinājuma nosūtīšanu uz nozīmētiem kontroles punktiem gadījumā, ja ilgāku laiku par noteikto pastāv šādi apstākļi: 

a) zemes aprīkojuma ietekme uz vidējās glisādes kļūdu ir tāda, ka PFE pieejas atskaites punktā vai jebkurā publicētām pieejas procedūrām atbilstošā glisādē pārsniedz 3.11.4.9.6. un (vienkāršotas konfigurācijas MLS) 3.11.3.4. punktā noteiktos ierobežojumus ilgāk kā uz vienu sekundi vai (vienkāršotas konfigurācijas MLS) ilgāk kā uz sešām sekundēm; 

b) efektīvā izstarotā jauda ilgāk par vienu sekundi samazinās līdz vērtībai, kas ir mazāka par nepieciešamo, lai izpildītu 3.11.4.10.1. punktā minētās prasības;
c) ievada signāla DPSK pārraidē ir kļūda, kas atkārtojas biežāk kā reizi vienas sekundes laikā;
d) pastāv noteiktas vietas leņķa funkcijas TDM sinhronizācijas kļūda, kas ir tāda, ka netiek izpildītas 3.11.4.3.2. punkta prasības, un šāda situācija saglabājas ilgāk kā vienu sekundi.
Piezīme. Vadlīnijas ir iekļautas G pievienojuma  6. punktā. 

3.11.5.3.3.2. Pārraudzības sistēmas konstrukcija un ekspluatācija ir atbilstoša prasībām, kas nosaka, ka pārraudzības sistēmas atteices gadījumā pārraide tiek pārtraukta un tiek brīdināti nozīmētie kontroles punkti. 

3.11.5.3.3.3. Periods, kurā tiek izstarota kļūdaina vadības informācija, ieskaitot nulles starošanas periodu(-us), nepārsniedz 3.11.5.3.3.1. punktā notiektos periodus.  Mēģinājumi atbrīvoties no kļūdas, veicot primārā zemes aprīkojuma atiestatīšanu vai pārslēdzoties uz rezerves zemes aprīkojumu, tiek paveikti šajā laika intervālā.  Ja nav iespējams atbrīvoties no kļūmes pieļaujamajā laika intervālā, tiek pārtraukta raidīšana. Pēc izslēgšanas vismaz 20 sekundes netiek veikti mēģinājumi atjaunot iekārtu darbību. 

3.11.5.3.4. MLS vietas leņķa iekārtas integritātes un apkalpošanas nepārtrauktības prasības
3.11.5.3.4.1. Nepareizu signālu neizstarošanas varbūtība MLS vietas leņķa iekārtām, kas paredzētas izmantošanai II un III kategorijas instrumentālajos lidojumos, katrā atsevišķā nolaišanās gadījumā nav mazāka par 1 - 0.5 x 10-9.
3.11.5.3.4.2. Ieteikums. Nepareizu signālu neizstarošanas varbūtība MLS pieejas vietas leņķa iekārtām, kas paredzētas izmantošanai II un III kategorijas instrumentālajos lidojumos, katrā atsevišķā nolaišanās gadījumā nedrīkst būt mazāka par 1 -1,0 x 10-7.
3.11.5.3.4.3. Izstarotā navigācijas vadības signāla nepazušanas varbūtība MLS pieejas vietas leņķa iekārtām, kas paredzētas izmantošanai II un III kategorijas instrumentālo lidojumu veikšanai (paredzētais vidējais ekspluatācijas ilgums – 2000 stundu intervāls starp strāvas padeves atslēgšanas gadījumiem), jebkurā 15 sekunžu periodā ir lielāka par 1 -2 x 10-6.
3.11.5.3.4.4. Ieteikums. Izstarotā navigācijas vadības signāla nepazušanas varbūtībai MLS pieejas vietas leņķa iekārtai, kas paredzēta izmantošanai I kategorijas (paredzētais vidējais ekspluatācijas ilgums – 1000 stundu intervāls starp strāvas padeves atslēgšanas gadījumiem) instrumentālajos lidojumos, jebkurā 15 sekunžu periodā jābūt lielākai par 1 -4 x 10-6.
Piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz apkalpošanas integritāti un nepārtrauktību ir iekļautas G pievienojuma 11. punktā.
3.11.5.3.5. Zemes aprīkojuma precizitāte
3.11.5.3.5.1. Zemes aprīkojuma ietekme uz PFE vidējās glisādes kļūdas daļu pieejas atskaites punktā nepārsniedz kļūdu, kas ir vienāda ar 0,3 m (1 ft). 

3.11.5.3.5.2. Ieteikums. Zemes aprīkojuma ieguldījums CMN kopējā apjomā atskaites punktā ar 95 procentu varbūtību nedrīkst pārsniegt 0,15 m (0,5 ft). 

1. piezīme. Šī ir iekārtas kļūda un neietver jebkādu signāla izplatīšanās īpatnību ietekmi. 

2. piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz šā parametra mērījumiem ir atrodamas G pievienojuma 2.5.2. punktā.
3.11.5.3.6. Novietojums
Piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz pieejas vietas leņķa antenu kritiskajām zonām ir minētas G pievienojuma 4.2. punktā.
3.11.5.3.6.1. Pieejas vietas leņķa zemes aprīkojuma antenu novieto pie skrejceļa.  Antenas novietojums atbilst 14. pielikuma droša šķēršļu pārlidošanas augstuma standartiem un ieteicamajai praksei. 
3.11.5.3.6.2. Pieejas vietas leņķa zemes aprīkojuma antenu novieto tā, ka minimālās glisādes asimptota krusto skrejceļa slieksni MLS pieejas atskaites punktā. 
3.11.5.3.6.2.1. Ieteikums.— Minimālās glisādes leņķis parasti ir 3 grādu plats un nedrīkst pārsniegt 3 grādus, izņemot gadījumus, kad nav iespējams izmantot citus līdzekļus, lai izpildītu šķēršļu pārlidošanas augstuma prasības. 

Piezīme. Ir paredzēts, ka minimālo glisādes leņķi, kas pārsniedz 3 grādus, izvēlas ekspluatācijas nevis tehnisku faktoru ietekmē. 

3.11.5.3.6.2.2. Ieteikums. Pieejas vietas leņķa zemes aprīkojuma antena jānovieto tā, ka tāda dekodēta minimālās glisādes punkta, kas atrodas virs skrejceļa sliekšņa, augstums virs skrejceļa sliekšņa nepārsniedz 18 metrus (60 ft). 

Piezīme. Ja augstuma vadības antena ir novirzīta no skrejceļa ass, minimālās glisādes augstuma vadība notiks virs pieejas atskaites punkta. 
3.11.5.3.6.3. Ieteikums. Gadījumos, kad skrejceļu apkalpo gan ILS, gan MLS, ILS atskaites punktam jāsakrīt ar MLS pieejas atskaites punktu 1 m (3 ft) pielaides robežās.
1.piezīme. Ir paredzēts, ka šis ieteikums ir piemērojams tikai gadījumā, ja ILS atskaites punkts atbilst augstuma specifikācijām, kas minētas 3.1.5.1.4. un 3.1.5.1.5. punktā. 

2. piezīme. Informācija, kas attiecas uz MLS/ILS izvietošanu pie viena skrejceļa ir atrodama G pievienojuma 4.1. punktā.
3.11.5.4. Datu pārraižu pārklājums un pārraudzība 
1. piezīme. Vadlīnijas attiecībā uz datu pārraidēm ir iekļautas G pievienojuma 2.7. punktā.
2. piezīme. “Būtiskie dati” ir pamatdati un būtiskie palīgdati, ko pārraida palīdgatu vārdos A1, A2, A3 un A4.  
3.11.5.4.1. Pamatdati
3.11.5.4.1.1. Pamatdatu vārdus 1, 2, 3, 4 un 6 pārraida visā pieejas azimuta aptvēruma sektorā.
Piezīme. Pamatdatu vārdu uzbūve ir parādīta A papildinājuma A-7. tabulā. 
3.11.5.4.1.2. Gadījumos, kad tiek nodrošināta pretējā azimuta funkcija, pamatdatu vārdus 4, 5 un 6 pārraida visā pieejas azimuta un pretējā azimuta aptvēruma sektorā. 
3.11.5.4.2. Palīgdati
3.11.5.4.2.1. Palīgdatu vārdus A1, A2, un A3 pārraida visā pieejas azimuta aptvēruma sektorā. 
3.11.5.4.2.2. Gadījumos, kad tiek nodrošināta pretējā azimuta funkcija, pamatdatu vārdus A3 un A4 pārraida visā pieejas azimuta un pretējā azimuta aptvēruma sektorā. 
Piezīme. Palīgdatu vārdus B42 un B43 pārraida attiecīgi vārdu A1 un A4 vietā, lai atbalstītu tādu pielietojumu, kam vajadzīga antenas rotācija ārpus A1 un A4 vārdos izteicamā novietojuma sektora.
3.11.5.4.2.3. Gadījumos, kad tiek nodrošināta palīgdatu B grupas vārdu pārraide, tos pārraida visā pieejas azimuta sektorā, izņemot vārdus, kuros ir pretējā azimuta datu bāze un kurus pārraida visā pretējā azimuta sektorā. 

3.11.5.4.2.4. Ieteikums. Gadījumā, ja tiek nodrošināta pretējā azimuta funkcija, jāpārraida atbilstošie palīgdatu B grupas vārdi. 

Piezīme. Palīgdatu vārdu uzbūve ir parādīta A papildinājuma A-10., A-12. un A-15. tabulā. 
3.11.5.4.3. Pārraudzība un kontrole
3.11.5.4.3.1. Ja izstarotā jauda ir mazāka kā vajadzīgs 3.11.4.10.1. punktā minētās DPSK prasības izpildei, pārraudzības sistēma brīdina nozīmēto kontroles punktu. 

3.11.5.4.3.2. Ja noteiktā pieejas azimutā pārraidīto pamatdatu kļūda atkārtojas vismaz divos paraugos pēc kārtas, šādu datu, pieejas azimuta un vietas leņķa funkciju pārraidi pārtrauc. 

3.11.5.4.3.3. Ja noteiktā pretējā azimutā pārraidīto pamatdatu kļūda atkārtojas vismaz divos paraugos pēc kārtas, šādu datu un pretējā azimuta funkciju pārraidi pārtrauc. 

3.11.5.5.Tāluma mērīšanas aprīkojums
3.11.5.5.1. DME informāciju nodrošina vismaz tādā aptvēruma apjomā, kurā ir pieejama pieejas un pretējā azimuta vadība. 

3.11.5.5.2. Ieteikums. Ja tas nepieciešams lidojumu veikšanai,  DME informācija jānodrošina visā 360° azimutā.
Piezīme. DME zemes aprīkojuma izvietojums ir atkarīgs no skrejceļa garuma, skrejceļa vertikālā šķērsgriezuma un vietējā reljefa. DME zemes aprīkojuma izvietošanas vadlīnijas ir dotas C pievienojuma 7.1.6. punktā un G pievienojuma 5. punktā.
3.11.6. Gaisa kuģu aprīkojuma raksturojumi 
3.11.6.1. Leņķiskās vadības un datu funkcijas 
3.11.6.1.1. Precizitāte
3.11.6.1.1.1. Gadījumos, kad tiek nodrošināts 3.11.4.10.1. punktā minētais minimālais DPSK un skenēšanas stara signāla jaudas blīvums, gaisa kuģa aprīkojums spēj uztvert signālu, un neviena dekodēta leņķa signāla CMN nepārsniedz 0,1 grādu, izņemot pretējā azimuta vadības funkciju, kuras dekodētā signāla CMN nepārsniedz 0,2 grādus. 

1. piezīme. Ir paredzēts, ka pamatdatu un palīgdatu vārdus, kuros ir paredzētajai darbībai būtiska informācija, dekodē paredzētajam pielietojumam atbilstošā laikā un ar tam atbilstošu integritāti. 

2. piezīme. Informācija kas attiecas uz leņķiskās vadības un datu funkciju informācijas uztveršanu ir iekļauta G pievienojuma 7.3. punktā.
3.11.6.1.1.2. Gadījumos, kad izstarotā signāla jaudas blīvums ir pietiekams, lai gaisa kuģa uztvērēja radītais trokšņu apjoms būtu nebūtisks, gaisa kuģa aprīkojums nepalielina neviena dekodēta leņķiskās vadības signāla kļūdu vairāk kā par 0,017 grādiem (PFE), azimutālās vadības kļūdu – vairāk kā par 0,15 grādiem un CMN daļu (vietas leņķa kļūdā) vairāk kā par 0,01 grādu. 

3.11.6.1.1.3. Lai nodrošinātu precīzu vadību līdz pat 2,5 m (8 ft) augstumam no skrejceļa virsmas, gaisa kuģa aprīkojums pie 3.11.4.10.2. punkta b) apakšpunktā norādītā jaudas blīvuma rada CMN, kas ir mazāki par 0,04 grādiem. 

3.11.6.1.2. Jaudas diapazons 
3.11.6.1.2.1. Gadījumos, kad ikviena pārraidītā signāla jaudas blīvums ir robežās no 3.11.4.10.1. punktā minētā minimuma līdz 14,5 dBW/m2, gaisa kuģa iekārtas spēj uztvert šādu signālu un izpilda 3.11.6.1.1.2. punktā noteiktās izpildījuma prasības. 

3.11.6.1.2.2. Gadījumos, kad dažādu atsevišķu funkciju signālu jaudas blīvums maksimāli atšķiras 3.11.6.1.2.1. punktā pieļautā jaudas diapazona robežās, uztvērēja izpildījuma kvalitāte nesamazinās vairāk kā noteikto pieļaujamo robežu ietvaros. 

3.11.6.1.3. Uztvērēja leņķisko datu izvades filtra tehniskās īpašības 
3.11.6.1.3.1. Sinusoīdas veida ievades frekvencēm uztvērēja izvades filtri nerada amplitūdas novirzes vai fāžu kavējumu attiecībā uz leņķiskajiem datiem, kuru frekvence par vairāk nekā 20 procentiem pārsniedz tādu iegūtu datu frekvenci, kuri iegūti, izmantojot frekvenču filtru ar vienu augšējo robežfrekvenci un salāgošanas frekvenci 10 rad/s.
Piezīme. Uztvērēja izvadkanāli, kas paredzēti tikai vizuālo displeju vadībai, var darboties labāk, ja pielieto atbilstošu papildu filtrēšanu.  Papildu informācija par izvades datu filtrēšanu ir atrodama G pievienojuma 7.4.2. punktā.
3.11.6.1.4. Blakuskanālu parazītiskā starojuma ietekme.  Uztvērēja izpildījums, kas definēts 3.11.6. punktā, ir nodrošināms, ja vēlamā signāla uztveršana notiek par 25 dB stiprāka blakuskanāla signāla klātbūtnē.
A tabula. DME/MLS leņķis, DME/VOR un DME/ILS/MLS sadalīšana pa kanāliem un pāriem
	Kanālu sadalīšana pa pāriem
	DME parametri

	
	Pieprasījums
	Atbilde

	
	Frekvence, MHz
	Impulsu kodi
	Frekvence, MHz
	Impulsu kodi, μs

	
	
	DME/N, μs
	DME/P režīms
	
	

	DME kanāla numurs
	VHF frekvence, MHz
	MLS leņķiskā frekvence, MHz
	MLS kanāla numurs
	
	
	Pieejas sākumposms,
μs
	Pieejas pēdējais posms, μs
	
	

	*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

	**4Y
	-
	-
	-
	1028
	36
	-
	-
	1091
	30

	*5X
	-
	-
	-
	1029
	12
	-
	-
	966
	12

	**5Y
	-
	-
	-
	1029
	36
	-
	-
	1092
	30

	*6X
	-
	-
	-
	1030
	12
	-
	-
	967
	12

	**6Y
	-
	-
	-
	1030
	36
	-
	-
	1093
	30

	*7X
	-
	-
	-
	1031
	12
	-
	-
	968
	12

	**7Y
	-
	-
	-
	1031
	36
	-
	-
	1094
	30

	*8X
	-
	-
	-
	1032
	12
	-
	-
	969
	12

	**8Y
	-
	-
	-
	1032
	36
	-
	-
	1095
	30

	*9X
	-
	-
	-
	1033
	12
	-
	-
	970
	12

	**9Y
	-
	-
	-
	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
	30

	*14X
	-
	-
	-
	1038
	12
	-
	-
	975
	12

	**14Y
	-
	-
	-
	1038
	36
	-
	-
	1101
	30

	*15X
	-
	-
	-
	1039
	12
	-
	-
	976
	12

	**15Y
	-
	-
	-
	1039
	36
	-
	-
	1102
	30

	*16X
	-
	-
	-
	1040
	12
	-
	-
	977
	12

	**16Y
	-
	-
	-
	1040
	36
	-
	-
	1103
	30

	(17X
	108,00
	-
	-
	1041
	12
	-
	-
	978
	12

	17Y
	108,05
	5 043,0
	540
	1041
	36
	36
	42
	1104
	30

	17Z
	-
	5 043,3
	541
	1041
	-
	21
	27
	1104
	15

	18X
	108,10
	5 031,0
	500
	1042
	12
	12
	18
	979
	12

	18W
	-
	5 031,3
	501
	1042
	-
	24
	30
	979
	24

	18Y
	108,15
	5 043,6
	542
	1042
	36
	36
	42
	1105
	30

	18Z
	-
	5 043,9
	543
	1042
	-
	21
	27
	1105
	15

	19X
	108,20
	-
	-
	1043
	12
	-
	-
	980
	12

	19Y
	108,25
	5 044,2
	544
	1043
	36
	36
	42
	1106
	30

	19Z
	-
	5 044,5
	545
	1043
	-
	21
	27
	1106
	15

	20X
	108,30
	5 031,6
	502
	1044
	12
	12
	18
	981
	12

	20W
	-
	5 031,9
	503
	1044
	-
	24
	30
	981
	24

	20Y
	108,35
	5 044,8
	546
	1044
	36
	36
	42
	1107
	30

	20Z
	-
	5 045,1
	547
	1044
	-
	21
	27
	1107
	15

	21X
	108,40
	-
	-
	1045
	12
	-
	-
	982
	12

	21Y
	108,45
	5 045,4
	548
	1045
	36
	36
	42
	1108
	30

	21Z
	-
	5 045,7
	549
	1045
	-
	21
	27
	1108
	15

	22X
	108,50
	5 032,2
	504
	1046
	12
	12
	18
	983
	12

	22W
	-
	5 032,5
	505
	1046
	-
	24
	30
	983
	24

	22Y
	108,55
	5 046,0
	550
	1046
	36
	36
	42
	1109
	30

	22Z
	-
	5 046,3
	551
	1046
	-
	21
	27
	1109
	15

	23X
	108,60
	-
	-
	1047
	12
	-
	-
	984
	12

	23Y
	108,65
	5 046,6
	552
	1047
	36
	36
	42
	1110
	30

	23Z
	-
	5 046,9
	553
	1047
	-
	21
	27
	1110
	15

	24X
	108,70
	5 032,8
	506
	1048
	12
	12
	18
	985
	12

	24W
	-
	5 033,1
	507
	1048
	-
	24
	30
	985
	24

	24Y
	108,75
	5 047,2
	554
	1048
	36
	36
	42
	1111
	30

	24Z
	-
	5 047,5
	555
	1048
	-
	21
	27
	1111
	15

	25X
	108,80
	-
	-
	1049
	12
	-
	-
	986
	12

	25Y
	108,85
	5 047,8
	556
	1049
	36
	36
	42
	1112
	30

	25Z
	-
	5 048,1
	557
	1049
	-
	21
	27
	1112
	15

	26X
	108,90
	5 033,4
	508
	1050
	12
	12
	18
	987
	12

	26W
	-
	5 033,7
	509
	1050
	-
	24
	30
	987
	24

	26Y
	108,95
	5 048,4
	558
	1050
	36
	36
	42
	1113
	30

	26Z
	-
	5 048,7
	559
	1050
	-
	21
	27
	1113
	15

	27X
	109,00
	-
	-
	1051
	12
	-
	-
	988
	12

	27Y
	109,05
	5 049,0
	560
	1051
	36
	36
	42
	1114
	30

	27Z
	-
	5 049,3
	561
	1051
	-
	21
	27
	1114
	15

	28X
	109,10
	5 034,0
	510
	1052
	12
	12
	18
	989
	12

	28W
	-
	5 034,3
	511
	1052
	-
	24
	30
	989
	24

	28Y
	109,15
	5 049,6
	562
	1052
	36
	36
	42
	1115
	30

	28Z
	-
	5 049,9
	563
	1052
	-
	21
	27
	1115
	15

	29X
	109,20
	-
	-
	1053
	12
	-
	-
	990
	12

	29Y
	109,25
	5 050,2
	564
	1053
	36
	36
	42
	1116
	30

	29Z
	-
	5 050,5
	565
	1053
	-
	21
	27
	1116
	15

	30X
	109,30
	5 034,6
	512
	1054
	12
	12
	18
	991
	12

	30W
	-
	5 034,9
	513
	1054
	-
	24
	30
	991
	24

	30Y
	109,35
	5 050,8
	566
	1054
	36
	36
	42
	1117
	30

	30Z
	-
	5 051,1
	567
	1054
	-
	21
	27
	1117
	15

	31X
	109,40
	-
	-
	1055
	12
	-
	-
	992
	12

	31Y
	109,45
	5 051,4
	568
	1055
	36
	36
	42
	1118
	30

	31Z
	-
	5 051,7
	569
	1055
	-
	21
	27
	1118
	15

	32X
	109,50
	5 035,2
	514
	1056
	12
	12
	18
	993
	12

	32W
	-
	5 035,5
	515
	1056
	-
	24
	30
	993
	24

	32Y
	109,55
	5 052,0
	570
	1056
	36
	36
	42
	1119
	30

	32Z
	-
	5 052,3
	571
	1056
	-
	21
	27
	1119
	15

	33X
	109,60
	-
	-
	1057
	12
	-
	-
	994
	12

	33Y
	109,65
	5 052,6
	572
	1057
	36
	36
	42
	1120
	30

	33Z
	-
	5 052,9
	573
	1057
	-
	21
	27
	1120
	15

	34X
	109,70
	5 035,8
	516
	1058
	12
	12
	18
	995
	12

	34W
	-
	5 036,1
	517
	1058
	-
	24
	30
	995
	24

	34Y
	109,75
	5 053,2
	574
	1058
	36
	36
	42
	1121
	30

	34Z
	-
	5 053,5
	575
	1058
	-
	21
	27
	1121
	15

	35X
	109,80
	-
	-
	1059
	12
	-
	-
	996
	12

	35Y
	109,85
	5 053,8
	576
	1059
	36
	36
	42
	1122
	30

	35Z
	-
	5 054,1
	577
	1059
	-
	21
	27
	1122
	15

	36X
	109,90
	5 036,4
	518
	1060
	12
	12
	18
	997
	12

	36W
	-
	5 036,7
	519
	1060
	-
	24
	30
	997
	24

	36Y
	109,95
	5 054,4
	578
	1060
	36
	36
	42
	1123
	30

	36Z
	-
	5 054,7
	579
	1060
	-
	21
	27
	1123
	15

	37X
	110,00
	-
	-
	1061
	12
	-
	-
	998
	12

	37Y
	110,05
	5 055,0
	580
	1061
	36
	36
	42
	1124
	30

	37Z
	-
	5 055,3
	581
	1061
	-
	21
	27
	1124
	15

	38X
	110,10
	5 037,0
	520
	1062
	12
	12
	18
	999
	12

	38W
	-
	5 037,3
	521
	1062
	-
	24
	30
	999
	24

	38Y
	110,15
	5 055,6
	582
	1062
	36
	36
	42
	1125
	30

	38Z
	-
	5 055,9
	583
	1062
	-
	21
	27
	1125
	15

	39X
	110,20
	-
	-
	1063
	12
	-
	-
	1000
	12

	39Y
	110,25
	5 056,2
	584
	1063
	36
	36
	42
	1126
	30

	39Z
	-
	5 056,5
	585
	1063
	-
	21
	27
	1126
	15

	40X
	110,30
	5 037,6
	522
	1064
	12
	12
	18
	1001
	12

	40W
	-
	5 037,9
	523
	1064
	-
	24
	30
	1001
	24

	40Y
	110,35
	5 056,8
	586
	1064
	36
	36
	42
	1127
	30

	40Z
	-
	5 057,1
	587
	1064
	-
	21
	27
	1127
	15

	41X
	110,40
	-
	-
	1065
	12
	-
	-
	1002
	12

	41Y
	110,45
	5 057,4
	588
	1065
	36
	36
	42
	1128
	30

	41Z
	-
	5 057,7
	589
	1065
	-
	21
	27
	1128
	15

	42X
	110,50
	5 038,2
	524
	1066
	12
	12
	18
	1003
	12

	42W
	_
	5 038,5
	525
	1066
	-
	24
	30
	1003
	24

	42Y
	110,55
	5 058,0
	590
	1066
	36
	36
	42
	1129
	30

	42Z
	-
	5 058,3
	591
	1066
	-
	21
	27
	1129
	15

	43X
	110,60
	-
	-
	1067
	12
	-
	-
	1004
	12

	43Y
	110,65
	5 058,6
	592
	1067
	36
	36
	42
	1130
	30

	43Z
	-
	5 058,9
	593
	1067
	-
	21
	27
	1130
	15

	44X
	110,70
	5 038,8
	526
	1068
	12
	12
	18
	1005
	12

	44W
	-
	5 039,1
	527
	1068
	-
	24
	30
	1005
	24

	44Y
	110,75
	5 059,2
	594
	1068
	36
	36
	42
	1131
	30

	44Z
	-
	5 059,5
	595
	1068
	-
	21
	27
	1131
	15

	45X
	110,80
	-
	-
	1069
	12
	-
	-
	1006
	12

	45Y
	110,85
	5 059,8
	596
	1069
	36
	36
	42
	1132
	30

	45Z
	-
	5 060,1
	597
	1069
	-
	21
	27
	1132
	15

	46X
	110,90
	5 039,4
	528
	1070
	12
	12
	18
	1007
	12

	46W
	-
	5 039,7
	529
	1070
	-
	24
	30
	1007
	24

	46Y
	110,95
	5 060,4
	598
	1070
	36
	36
	42
	1133
	30

	46Z
	-
	5 060,7
	599
	1070
	-
	21
	27
	1133
	15

	47X
	111,00
	-
	-
	1071
	12
	-
	-
	1008
	12

	47Y
	111,05
	5 061,0
	600
	1071
	36
	36
	42
	1134
	30

	47Z
	-
	5 061,3
	601
	1071
	-
	21
	27
	1134
	15

	48X
	111,10
	5 040,0
	530
	1072
	12
	12
	18
	1009
	12

	48W
	-
	5 040,3
	531
	1072
	-
	24
	30
	1009
	24

	48Y
	111,15
	5 061,6
	602
	1072
	36
	36
	42
	1135
	30

	48Z
	-
	5 061,9
	603
	1072
	-
	21
	27
	1135
	15

	49X
	111,20
	-
	-
	1073
	12
	-
	-
	1010
	12

	49Y
	111,25
	5 062,2
	604
	1073
	36
	36
	42
	1136
	30

	49Z
	-
	5 062,5
	605
	1073
	- .
	21
	27
	1136
	15

	50X
	111,30
	5 040,6
	532
	1074
	12
	12
	18
	1011
	12

	50W
	-
	5 040,9
	533
	1074
	-
	24
	30
	1011
	24

	50Y
	111,35
	5 062,8
	606
	1074
	36
	36
	42
	1137
	30

	50Z
	-
	5 063,1
	607
	1074
	-
	21
	27
	1137
	15

	51X
	111,40
	-
	-
	1075
	12
	-
	-
	012
	12

	51Y
	111,45
	5 063,4
	608
	1075
	36
	36
	42
	138
	30

	51Z
	-
	5 063,7
	609
	1075
	-
	21
	27
	138
	15

	52X
	111,50
	5 041,2
	534
	1076
	12
	12
	18
	013
	12

	52W
	-
	5 041,5
	535
	1076
	-
	24
	30
	013
	24

	52Y
	111,55
	5 064,0
	610
	1076
	36
	36
	42
	139
	30

	52Z
	-
	5 064,3
	611
	1076
	-
	21
	27
	139
	15

	53X
	111,60
	-
	-
	1077
	12
	-
	-
	1014
	12

	53Y
	111,65
	5 064,6
	612
	1077
	36
	36
	42
	1140
	30

	53Z
	-
	5 064,9
	613
	1077
	-
	21
	27
	1140
	15

	54X
	111,70
	5 041,8
	536
	1078
	12
	12
	18
	1015
	12

	54W
	-
	5 042,1
	537
	1078
	-
	24
	30
	1015
	24

	54Y
	111,75
	5 065,2
	614
	1078
	36
	36
	42
	1141
	30

	54Z
	-
	5 065,5
	615
	1078
	-
	21
	27
	1141
	15

	55X
	111,80
	-
	-
	1079
	12
	-
	-
	1016
	12

	55Y
	111,85
	5 065,8
	616
	1079
	36
	36
	42
	1142
	30

	55Z
	-
	5 066,1
	617
	1079
	-
	21
	27
	1142
	15

	56X
	111,90
	5 042,4
	538
	1080
	12
	12
	18
	1017
	12

	56W
	-
	5 042,7
	539
	1080
	-
	24
	30
	1017
	24

	56Y
	111,95
	5 066,4
	618
	1080
	36
	36
	42
	1143
	30

	56Z
	-
	5 066,7
	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

	**67Y
	-
	-
	-
	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
	112,35
	-
	-
	1094
	36
	-
	-
	1031
	30

	71X
	112,40
	-
	-
	1095
	12
	-
	-
	1158
	12

	**71Y
	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
	112,70
	-
	-
	1098
	12
	-
	-
	1161
	12

	**74Y
	112,75
	-
	-
	1098
	36
	-
	-
	1035
	30

	75X
	112,80
	-
	-
	1099
	12
	-
	-
	1162
	12

	**75Y
	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

	**77Y
	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

	**79Y
	113,25
	-
	-
	1103
	36
	-
	-
	1040
	30

	80X
	113,30
	-
	-
	1104
	12
	-
	-
	1167
	12

	80Y
	113,35
	5 067,0
	620
	1104
	36
	36
	42
	1041
	30

	80Z
	-
	5 067,3
	621
	1104
	-
	21
	27
	1041
	15

	81X
	113,40
	-
	-
	1105
	12
	-
	-
	1168
	12

	81Y
	113,45
	5 067,6
	622
	1105
	36
	36
	42
	1042
	30

	81Z
	-
	5 067,9
	623
	1105
	-
	21
	27
	1042
	15

	82X
	113,50
	
	
	1106
	12
	-
	-
	1169
	12

	82Y
	113,55
	5 068,2
	624
	1106
	36
	36
	42
	1043
	30

	82Z
	-
	5 068,5
	625
	1106
	-
	21
	27
	1043
	15

	83X
	113,60
	-
	-
	1107
	12
	-
	-
	1170
	12

	83Y
	113,65
	5 068,8
	626
	1107
	36
	36
	42
	1044
	30

	83Z
	-
	5 069,1
	627
	1107
	-
	21
	27
	1044
	15

	84X
	113,70
	-
	-
	1108
	12
	-
	-
	1171
	12

	84Y
	113,75
	5 069,4
	628
	1108
	36
	36
	42
	1045
	30

	84Z
	-
	5 069,7
	629
	1108
	-
	21
	27
	1045
	15

	85X
	113,80
	-
	-
	1109
	12
	-
	-
	1172
	12

	85Y
	113,85
	5 070,0
	630
	1109
	36
	36
	42
	1046
	30

	85Z
	-
	5 070,3
	631
	1109
	-
	21
	27
	1046
	15

	86X
	113,90
	-
	-
	1110
	12
	-
	-
	1173
	12

	86Y
	113,95
	5 070,6
	632
	1110
	36
	36
	42
	1047
	30

	86Z
	-
	5 070,9
	633
	1110
	-
	21
	27
	1047
	15

	87X
	114,00
	-
	-
	1111
	12
	-
	-
	1174
	12

	87Y
	114,05
	5 071,2
	634
	1111
	36
	36
	42
	1048
	30

	87Z
	-
	5 071,5
	635
	1111
	-
	21
	27
	1048
	15

	88X
	114,10
	-
	-
	1.112
	12
	-
	-
	1175
	12

	88Y
	114,15
	5 071,8
	636
	1112
	36
	36
	42
	1049
	30

	88Z
	-
	5 072,1
	637
	1112
	-
	21
	27
	1049
	15

	89X
	114,20
	-
	-
	1113
	12
	-
	-
	1176
	12

	89Y
	114,25
	5 072,4
	638
	1113
	36
	36
	42
	1050
	30

	89Z
	-
	5 072,7
	639
	1113
	-
	21
	27
	1050
	15

	90X
	114,30
	-
	-
	1114
	12
	-
	-
	1177
	12

	90Y
	114,35
	5 073,0
	640
	1114
	36
	36
	42
	1051
	30

	90Z
	-
	5 073,3
	641
	1114
	-
	21
	27
	1051
	15

	91X
	114,40
	-
	-
	1115
	12
	-
	-
	1178
	12

	91Y
	114,45
	5 073,6
	642
	1115
	36
	36
	42
	1052
	30

	91Z
	-
	5 073,9
	643
	1115
	-
	21
	27
	1052
	15

	92X
	114,50
	-
	-
	1116
	12
	-
	-
	1179
	12

	92Y
	114,55
	5 074,2
	644
	1116
	36
	36
	42
	1053
	30

	92Z
	-
	5 074,5
	645
	1116
	-
	21
	27
	1053
	15

	93X
	114,60
	-
	-
	1117
	12
	-
	-
	1180
	12

	93Y
	114,65
	5 074,8
	646
	1117
	36
	36
	42
	1054
	30

	93Z
	-
	5 075,1
	647
	1117
	-
	21
	27
	1054
	15

	94X
	114,70
	-
	-
	1118
	12
	-
	-
	1181
	12

	94Y
	114,75
	5 075,4
	648
	1118
	36
	36
	42
	1055
	30

	94Z
	-
	5 075,7
	649
	1118
	-
	21
	27
	1055
	15

	95X
	114,80
	-
	-
	1119
	12
	-
	-
	1182
	12

	95Y
	114,85
	5 076,0
	650
	1119
	36
	36
	42
	1056
	30

	95Z
	-
	5 076,3
	651
	1119
	-
	21
	27
	1056
	15

	96X
	114,90
	-
	-
	1120
	12
	-
	-
	1183
	12

	96Y
	114,95
	5 076,6
	652
	1120
	36
	36
	42
	1057
	30

	96Z
	-
	5 076,9
	653
	1120
	-
	21
	27
	1057
	15

	97X
	115,00
	
	
	1121
	12
	-
	-
	1184
	12

	97Y
	115,05
	5 077, 2
	654
	1121
	36
	36
	42
	1058
	30

	97Z
	-
	5 077,5
	655
	1121
	-
	21
	27
	1058
	15

	98X
	115,10
	-
	-
	1122
	12
	-
	-
	1185
	12

	98Y
	115,15
	5 077,8
	656
	1122
	36
	36
	42
	1059
	30

	98Z
	-
	5 078,1
	657
	1122
	-
	21
	27
	1059
	15

	99X
	115,20
	-
	-
	1123
	12
	-
	-
	1186
	12

	99Y
	115,25
	5 078,4
	658
	1123
	36
	36
	42
	1060
	30

	99Z
	-
	5 078,7
	659
	1123
	-
	21
	27
	1060
	15

	100X
	115,30
	-
	-
	1124
	12
	-
	-
	1187
	12

	100Y
	115,35
	5 079,0
	660
	1124
	36
	36
	42
	1061
	30

	100Z
	-
	5 079,3
	661
	1124
	-
	21
	27
	1061
	15

	101X
	115,40
	-
	-
	1125
	12
	-
	-
	1188
	12

	101Y
	115,45
	5 079,6
	662
	1125
	36
	36
	42
	1062
	30

	101Z
	-
	5 079,9
	663
	1125
	-
	21
	27
	1062
	15

	102X
	115,50
	-
	-
	1126
	12
	-
	-
	1189
	12

	102Y
	115,55
	5 080,2
	664
	1126
	36
	36
	42
	1063
	30

	102Z
	-
	5 080,5
	665
	1126
	-
	21
	27
	1063
	15

	103X
	115,60
	-
	-
	1127
	12
	-
	-
	1190
	12

	103Y
	115,65
	5 080,8
	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
	5 081,4
	668
	1128
	36
	36
	42
	1065
	30

	104Z
	-
	5 081,7
	669
	1128
	-
	21
	27
	1065
	15

	105X
	115,80
	-
	-
	1129
	12
	-
	-
	1192
	12

	105Y
	115,85
	5 082,0
	670
	1129
	36
	36
	42
	1066
	30

	105Z
	-
	5 082,3
	671
	1129
	-
	21
	27
	1066
	15

	106X
	115,90
	-
	-
	1130
	12
	-
	-
	1193
	12

	106Y
	115,95
	5 082,6
	672
	1130
	36
	36
	42
	1067
	30

	106Z
	-
	5 082,9
	673
	1130
	-
	21
	27
	1067
	15

	107X
	116,00
	-
	-
	1131
	12
	-
	-
	1194
	12

	107Y
	116,05
	5 083,2
	674
	1131
	36
	36
	42
	1068
	30

	107Z
	-
	5 083,5
	675
	1131
	-
	21
	27
	1068
	15

	108X
	116,10
	-
	-
	1132
	12
	-
	-
	1195
	12

	108Y
	116,15
	5 083,8
	676
	1132
	36
	36
	42
	1069
	30

	108Z
	-
	5 084,1
	677
	1132
	-
	21
	27
	1069
	15

	109X
	116,20
	-
	-
	1133
	12
	-
	-
	1196
	12

	109Y
	116,25
	5 084,4
	678
	1133
	36
	36
	42
	1070
	30

	109Z
	-
	5 084,7
	679
	1133
	-
	21
	27
	1070
	15

	110X
	116,30
	-
	-
	1134
	12
	-
	-
	1197
	12

	110Y
	116,35
	5 085,0
	680
	1134
	36
	36
	42
	1071
	30

	110Z
	-
	5 085,3
	681
	1134
	-
	21
	27
	1071
	15

	111X
	116,40
	-
	-
	1135
	12
	-
	-
	1198
	12

	111Y
	116,45
	5 085,6
	682
	1135
	36
	36
	42
	1072
	30

	111Z
	-
	5 085,9
	683
	1135
	-
	21
	27
	1072
	15

	112X
	116,50
	-
	-
	1136
	12
	
	
	1199
	12

	112Y
	116,55
	5 086,2
	684
	1136
	36
	36
	42
	1073
	30

	112Z
	-
	5 086,5
	685
	1136
	-
	21
	27
	1073
	15

	113X
	116,60
	-
	-
	1137
	12
	-
	-
	1 200
	12

	113Y
	116,65
	5 086,8
	686
	1137
	36
	36
	42
	1074
	30

	113Z
	-
	5 087,1
	687
	1137
	-
	21
	27
	1074
	15

	114X
	116,70
	-
	-
	1138
	12
	-
	-
	1 201
	12

	114Y
	116,75
	5 087,4
	688
	1138
	36
	36
	42
	1075
	30

	114Z
	-
	5 087,7
	689
	1138
	-
	21
	27
	1075
	15

	115X
	116,80
	-
	-
	1139
	12
	-
	-
	1 202
	12

	115Y
	116,85
	5 088,0
	690
	1139
	36
	36
	42
	1076
	30

	115Z
	-
	5 088,3
	691
	1139
	-
	21
	27
	1076
	15

	116X
	116,90
	-
	-
	1140
	12
	-
	-
	1 203
	12

	116Y
	116,95
	5 088,6
	692
	1140
	36
	36
	42
	1077
	30

	116Z
	-
	5 088,9
	693
	1140
	-
	21
	27
	1077
	15

	117X
	117,00
	-
	-
	1141
	12
	-
	-
	1 204
	12

	117Y
	117,05
	5 089,2
	694
	1141
	36
	36
	42
	1078
	30

	117Z
	-
	5 089,5
	695
	1141
	-
	21
	27
	1078
	15

	118X
	117,10
	-
	-
	1142
	12
	-
	-
	1 205
	12

	118Y
	117,15
	5 089,8
	696
	1142
	36
	36
	42
	1079
	30

	118Z
	-
	5 090,1
	697
	1142
	-
	21
	27
	1079
	15

	119X
	117,20
	-
	-
	1143
	12
	-
	-
	1 206
	12

	119Y
	117,25
	5 090,4
	698
	1143
	36
	36
	42
	1080
	30

	119Z
	-
	5 090,7
	699
	1143
	-
	21
	27
	1080
	15

	120X
	117,30
	-
	-
	1144
	12
	-
	-
	1 207
	12

	120Y
	117,35
	-
	-
	1144
	36
	-
	-
	1081
	30

	121X
	117,40
	-
	-
	1145
	12
	-
	-
	1 208
	12

	121Y
	117,45
	-
	-
	1145
	36
	-
	-
	1082
	30

	122X
	117,50
	-
	-
	1146
	12
	-
	-
	1 209
	12

	122Y
	117,55
	-
	-
	1146
	36
	-
	-
	1083
	30

	123X
	117,60
	-
	-
	147
	12
	-
	-
	1 210
	12

	123Y
	117,65
	-
	-
	147
	36
	-
	-
	1084
	30

	124X
	117,70
	-
	-
	148
	12
	-
	-
	1 211
	12

	**124Y
	117,75
	-
	-
	148
	36
	-
	-
	1085
	30

	125X
	117,80
	-
	-
	149
	12
	-
	-
	1 212
	12

	**125Y
	117,85
	-
	-
	149
	36
	-
	-
	1086
	30

	126X
	117,90
	-
	-
	1150
	12
	-
	-
	1 213
	12

	**126Y
	117,95
	-
	-
	1150
	36
	-
	-
	1087
	30

	* Šo kanālu iedalīšana ir atstāta valstu ziņā. 

	** Šo kanālu iedalīšanu var veikt Valsts, ja tie jau nav iedalīti. 

	Galvenais iemesls šādai kanālu rezervācijai ir sekundārā novērošanas radara (SSR) aizsardzība. 

	(108,0 MHz frekvenci nav paredzēts izmantot ILS sistēmā. Saistītais DME darbības kanāls Nr. 17X var tikt iedalīts izmantošanai ārkārtas gadījumos. 


B tabula. Pieļaujamās DME/P kļūdas
	Atrašanās vieta
	Standarts
	Režīms
	PFE
	CMN

	no 37 km (20 NM) līdz 9,3 km (5 NM) no MLS pieejas atskaites punkta 
	1. un 2.
	1A
	±250 m (±820 ft), lineāri samazinās līdz ±85 m (±279 ft)
	±68 m (± 223 ft), lineāri samazinās līdz ±34 m (± 111 ft)

	no 9,3 km (5 NM) no MLS pieejas atskaites punkta līdz MLS pieejas atskaites punktam
	1
	FA
	±85 m (±279 ft), lineāri samazinās līdz ±30 m (±100 ft)
	±18m (±60 ft)

	
	2
	FA
	±85 m (±279 ft), lineāri samazinās līdz ±12 m (±40 ft)
	±12 m (±40 ft)

	
	sk. piezīmi
	IA
	±100 m (±328 ft)
	±68 m (±223 ft)

	MLS pieejas atskaites punktā un visā skrejceļa aptvērumā 
	1
	FA
	±30 m (±100 ft)
	±18 m (±60 ft)

	
	2
	FA
	±12 m (±40 ft)
	±12 m (±40 ft)

	Visā pretējā azimuta aptvēruma apjomā
	1. un 2.
	FA
	±100 m (±328 ft)
	+68 m (±223 ft)

	
	sk. piezīmi
	IA
	±100 m (±328 ft)
	±68 m (±223 ft)

	Piezīme. No 9,3 km (5 NM) no MLS pieejas norādes punkta līdz MLS pieejas atskaites punktam un visā pretējā azimuta aptvērumā pieejas sākumposma (IA) režīmu var izmantot, ja nedarbojas pieejas pēdējā posma (FA) režīms. 


A PAPILDINĀJUMS. MIKROVIĻŅU NOSĒŠANĀS SISTĒMAS (MLS) TEHNISKĀS ĪPAŠĪBAS
A-1. tabula. Ievada signāla darba moments*
(sk. 3.11.4.3.4. punktu)
	
	Darbības laika sprīdis sākas

	Darbība
	15,625 kHz Taktsimpulss (n.p.k.)
	Laiks
(milisekundes)

	Nesējfrekvences noteikšana (nepārtraukta viļņa (CW) pārraide)
	0
	0

	Uztvērēja atskaites laika kods
	
	

	I1 = 1
	13
	0,832

	I2 = 1
	1
	0,896

	I3 =1
	15
	0,960

	I4 = 0
	16
	1,024

	I5=1
	17
	1,088**

	Funkcijas identifikācija
	
	

	I6
	18
	1,152

	I7
	19
	1,216

	I8
	20
	1,280

	I9 (sk.  3.11.4.4.3.3. punktu)
	21
	1,344

	I10
	22
	1,408

	I11
	23
	1,472

	I12
	24
	1,536

	Ievada signāla beigas
	25
	1,600

	* Attiecas uz visām pārraidītajām funkcijām. 

	** Atskaites laiks uztvērēja sinhronizācijai visu funkciju darba momentu noteikšanai. 


A-2. tabula. Pieejas azimuta funkcijas darba momenti
(sk. 3.11.4.3.4. punktu)
	Darbība
	Darbības laika sprīdis sākas

	
	15,625 kHz Taktsimpulss (npk.)
	Laiks
(milisekundes)

	Ievada signāls
	0
	0

	Morzes kods (sk. 3.11.4.6.2.1.2. punktu)
	25
	1,600

	Antenas izvēle
	26
	1,664

	Aizmugures ārpusjoslas indikācija (OCI)
	32
	2,048

	Kreisā OCI
	34
	2,176

	Labējā (OCI)
	36
	2,304

	“TO” pārbaude
	38
	2,432

	“TO” skenēšana*
	40
	2,560

	Pārtraukums
	
	8,760

	Skenēšanas viduspunkts
	
	9,060

	“FRO” skenēšana*
	
	9,360

	“FRO” pārbaude
	
	15,560

	Funkcijas beigas (gaisa kuģa iekārta)
	
	15,688

	Gaidīšanas laika beigas; funkcijas beigas (zemes iekārta)
	
	15,900

	* Reālā “TO” un “FRO” skenēšanas pārraižu uzsākšana un pabeigšana ir atkarīga no nodrošinātā proporcionālās vadības apjoma. Piešķirtie laika sprīži pieļauj maksimālu skenējumu 62 grādu robežās uz vienu vai otru pusi.  Skenēšanas darba momenti ir savietojami ar precizitātes prasībām.


A-3. tabula. Augsta biežuma pieejas azimuta un pretējā azimuta funkcijas darba momenti 
(sk. 3.11.4.3.4. punktu)
	
	Darbības laika sprīdis sākas

	Darbība
	15,625 kHz taktsimpulss (npk.)
	Laiks
(milisekundes)

	Ievada signāls
	0
	0

	Morzes kods (sk. 3.11.4.6.2.1.2. punktu)
	25
	1,600

	Antenas izvēle
	26
	1,664

	Aizmugures ārpusjoslas indikācija (OCI)
	32
	2,048

	Kreisā OCI
	34
	2,176

	Labējā (OCI)
	36
	2,304

	“TO” pārbaude
	38
	2,432

	“TO” skenēšana*
	40
	2,560

	Pārtraukums
	
	6,760

	Skenēšanas viduspunkts
	
	7,060

	“FRO” skenēšana*
	
	7,360

	“FRO” pārbaudes impulss 
	
	11,560

	Funkcijas beigas (gaisa kuģa iekārta)
	
	11,688

	Gaidīšanas laika beigas; funkcijas beigas (zemes iekārta)
	
	11,900

	* Reālā “TO” un “FRO” skenēšanas pārraižu uzsākšana un pabeigšana ir atkarīga no nodrošinātā proporcionālās vadības apjoma. Piešķirtie laika sprīži pieļauj maksimālu skenējumu 42,0 grādu robežās uz vienu vai otru pusi.  Skenēšanas darba momenti ir savietojami ar precizitātes prasībām.


A-4. tabula. Pieejas vietas leņķa funkcijas darba momenti.
(sk. 3.11.4.3.4. punktu)
	Darbība
	Darbības laika sprīdis sākas

	
	15,625 kHz taktsimpulss (npk.)
	Laiks
(milisekundes)

	Ievada signāls
	0
	0

	Procesora pārtraukums
	25
	1,600

	OCI
	27
	1,728

	“TO” skenēšana*
	29
	1,856

	Pārtraukums
	
	3,406

	Skenēšanas viduspunkts
	
	3,606

	“FRO” skenēšana*
	
	3,806

	Funkcijas beigas (gaisa kuģa iekārta)
	
	5,356

	Gaidīšanas laika beigas; funkcijas beigas (zemes iekārta)
	
	5,600

	* Reālā “TO” un “FRO” skenēšanas pārraižu uzsākšana un pabeigšana ir atkarīga no nodrošinātā proporcionālās vadības apjoma. Piešķirtie laika sprīži pieļauj maksimālu skenējumu robežās no mīnus 1,5 grādiem līdz 29,5 grādiem.  Skenēšanas darba momenti ir savietojami ar precizitātes prasībām.


A-5. tabula. Nosēšanās funkcijas darba momenti
(sk. 3.11.4.3.4. punktu)
	
	Darbības laika sprīdis sākas

	Darbība
	15,625 kHz taktsimpulss (npk.)
	Laiks
(milisekundes)

	Ievada signāls
	0
	0

	Procesora pārtraukums
	25
	1,600

	“TO” skenēšana*
	29
	1,856

	Pārtraukums
	
	3,056

	Skenēšanas viduspunkts
	
	3,456

	“FRO” skenēšana*
	
	3,856

	Funkcijas beigas (gaisa kuģa iekārta)
	
	5,056

	Gaidīšanas laika beigas; funkcijas beigas (zemes iekārta)
	
	5,300

	* Reālā “TO” un “FRO” skenēšanas pārraižu uzsākšana un pabeigšana ir atkarīga no nodrošinātā proporcionālās vadības apjoma. Piešķirtie laika sprīži pieļauj maksimālu skenējumu robežās no mīnus 2,0 grādiem līdz plus 10,0 grādiem.  Skenēšanas darba momenti ir savietojami ar precizitātes prasībām.


A-6. tabula. Pamatdatu funkcijas darba momenti
(sk. 3.11.4.3.4. punktu)
	
	Darbības laika sprīdis sākas

	Darbība
	15,625 kHz taktsimpulss (npk.)
	Laiks
(milisekundes)

	Ievada signāls
	0
	0

	Datu pārraide (biti I13 - I30)
	24
	1,600

	Paritātes bitu pārraide (biti I31 - I32)
	43
	2,752

	Funkcijas beigas (gaisa kuģa iekārta)
	45
	2,880

	Gaidīšanas laika beigas; funkcijas beigas (zemes iekārta)
	
	3,100


A-7. tabula. Pamatdati
(sk. 3.11.4.8.2.1. punktu)
	Vārds
	Datu saturs
	Maksimālais laiks starp pārraidēm (sekundes)
	Izmantoto bitu skaits
	Vērtību diapazons
	Visnenozīmīgākais bits
	Bita numurs

	1
	IEVADA SIGNĀLS
	1.0
	12
	sk. 10. piezīmi
	
	Il - I12

	
	Attālums no pieejas azimuta antenas līdz skrejceļa slieksnim
	
	6
	no 0 m līdz 6 300 m
	100 m
	Il3 - Il8

	
	Pieejas azimuta proporcionālās vadības sektora negatīvā robeža
	
	5
	no 0° līdz 60°
(sk. 11. piezīmi)
	2°
	I19-I23

	
	Pieejas azimuta proporcionālās vadības sektora pozitīvā robeža
	
	5
	no 0° līdz 60°
(sk. 11. piezīmi)
	2°
	I24 - I28

	
	Novirzes vadības signāla veids
	
	1
	sk. 9. piezīmi
	
	I29

	
	REZERVES BITS
	
	1
	sk. 12. piezīmi
	
	I30

	
	PARITĀTES BITI
	
	2
	sk. 1. piezīmi
	
	I31-I32

	2
	IEVADA SIGNĀLS
	0.16
	12
	sk. 10. piezīmi
	
	I1 - I12

	
	Minimālā glisāde
	
	7
	no 2° līdz 14,7°
	0,1°
	I13 - Il9

	
	Pretējā azimuta režīms
	
	1
	sk. 2. piezīmi
	
	I20

	
	DME režīms
	
	2
	sk. 7. piezīmi
	
	I21 - I22

	
	Pieejas azimuta režīms
	
	1
	sk. 2. piezīmi
	
	I23

	
	Pieejas vietas leņķa režīms
	
	1
	sk. 2. piezīmi
	
	I24

	
	REZERVES BITI
	
	6
	sk. 6. un 12. piezīmi
	
	I25 - I30

	
	PARITĀTES BITI
	
	2
	sk. 1. piezīmi
	
	I31-I32

	3
	IEVADA SIGNĀLS
	1,0
	12
	sk. 10. piezīmi
	
	I1 - I12

	
	Pieejas azimuta stara platums
	
	3
	no 0,5° līdz 4°
(sk. 8. piezīmi)
	0,5°
	I13-I15

	
	Pieejas vietas leņķa stara platums
	
	3
	no 0,5° līdz 2,5°
(sk. 8. piezīmi)
	0,5°
	I11 - I18

	
	DME attālums
	
	9
	no 0 m līdz 6 387,5 m
	12,5 m
	Il9 - I27

	
	REZERVES BITI
	
	3
	sk. 12. piezīmi
	
	i28 - i30

	
	PARITĀTES BITI
	
	2
	sk. 1. piezīmi
	
	I31-I32

	4
	IEVADA SIGNĀLS
	1.0
	12
	sk. 4. un 10. piezīmi
	
	Il-Il2

	
	Pieejas azimuta magnētiskā orientācija
	
	9
	no 0° līdz 359°
	1°
	Il3 - I21

	
	Pretējā azimuta magnētiskā orientācija
	
	9
	no 0° līdz 359°
	1°
	I22-I30

	
	PARITĀTES BITI
	
	2
	sk. 1. piezīmi
	
	I31-I32

	5
	IEVADA SIGNĀLS
	1.0
	12
	sk. 5. un 10. piezīmi
	
	Il-Il2

	
	Pretējā azimuta proporcionālās vadības sektora negatīvā robeža
	
	5
	no 0° līdz 40°
(sk. 11. piezīmi)
	2°
	I13 - I17

	
	Pretējā azimuta proporcionālās vadības sektora pozitīvā robeža
	
	5
	no 0° līdz 40°
(sk. 11. piezīmi)
	2°
	I18-I22

	
	Pretējā azimuta stara platums
	
	3
	no 0,5° līdz 4,0°
(sk. 8. piezīmi)
	0,5°
	I23 - I25

	
	Pretējā azimuta režīms
	
	1
	sk. 2. piezīmi
	
	I26

	
	REZERVES BITI
	
	4
	sk. 3. un 12. piezīmi
	
	I27 - I30

	
	PARITĀTES BITI
	
	2
	sk. 1. piezīmi
	
	I31-I32

	6
	IEVADA SIGNĀLS
	1.0
	12
	sk. 4. un 10. piezīmi
	
	I1 - I12

	
	MLS zemes aprīkojuma identifikācija
	
	
	Burti no A līdz Z
	
	

	
	2. rakstu zīme
	
	6
	
	
	Il3 - Il8

	
	3. rakstu zīme
	
	6
	
	
	I19-I24

	
	4. rakstu zīme
	
	6
	
	
	I25 - I30

	
	PARITĀTES BITI
	
	2
	sk. 1. piezīmi
	
	I31-I32

	PIEZĪMES.

	1. Paritātes biti I31 un I32 ir izvēlēti, lai veidotu šādas vienādības: 
I13 + I14 …+ I29 + I30 + I31 = NEPĀRIS
I14 + I16 + I18 ... + I28 + I30 + I32 = NEPĀRIS.

	2. Režīma bita kodēšana: 

0 = funkcija netiek izstarota vai tiek izstarota pārbaudes režīmā (nav pietiekami uzticama izmantošanai navigācijā);
1 = funkcija tiek izstarota normālā režīmā (Pamatdatu vārdā “2”, pretējā azimuta režīms norāda arī uz to, ka tam sekos pretējā azimuta pārraide).

	3. Šie biti ir rezervēti izmantošanai nākotnē.  Viens no iespējamiem izmantošanas veidiem ir pretējā azimuta novirzes mēroga koeficienta definēšana.

	4. Ja tiek nodrošināta vadība pretējā azimutā, pamatdatu vārdi “4” un “6” tiek pārraidīti gan pieejas azimuta, gan pretējā azimuta aptvērumā, saglabājot maksimālo noteikto laika atstarpi starp pārraidēm katrā aptvēruma sektorā.

	5. Ja tiek nodrošināta vadība pretējā azimutā, pamatdatu vārds “5” tiek pārraidīts gan pieejas azimuta, gan pretējā azimuta aptvērumā, saglabājot maksimālo noteikto laika atstarpi starp pārraidēm katrā aptvēruma sektorā.

	6. Šie biti ir rezervēti pielietošanai nākotnē augsta biežuma pārraides funkcijās. 

	7. I21 un I22 kodēšana:
I21 I22
“0 0” – DME transponders nedarbojas vai nav pieejams
"1 0” – pieejams tikai IA režīms vai DME/N 
"0 1” – pieejams FA režīma 1. standarts
"1 1” – pieejams FA režīma 2. standarts

	8. Kodēšanā tiek izmantots reālais stara platums (atbilstoši 3. nodaļas 3.11.1. punkta definīcijai), kas noapaļots līdz tuvākajiem 0,5 grādiem. 

	9. I29 kods nozīmē:
0 = impulsa novirzes vadības signāls
1 = skenēšanas novirzes vadības signāls

	10. Ievada signāla 12 datu biti seko 0,832 milisekunžu intervālam (13 taktspulsi), kurā tiek pārraidīts nepārtraukts vilnis (CW) nesējfrekvences noteikšanai (sk. tabulu A-1).

	11. Skenēšanas sektors ir lielāks par proporcionālās vadības sektoru, kas parādīts pamatdatu vārdos “1” un “5” atbilstoši 3.11.4.5.1. punktam.

	12. Visu rezerves bitu iestatītā vērtība ir nulle (ZERO). 


A-8. tabula. Palīgdatu funkcijas darba momenti
(sk. 3.11.4.3.4. punktu)
	
	Darbības laika sprīdis sākas

	Darbība
	15,625 kHz taktsimpulss (npk.)
	Laiks
(milisekundes)

	Ievada signāls
	0
	0

	Adreses pārraide (biti I13 – I20)
	25
	1,600

	Datu pārraide (biti I21 – I69)
	33
	2,112

	Paritātes bitu pārraide (biti I70 – I76)
	82
	5,248

	Funkcijas beigas (gaisa kuģa iekārta)
	89
	5,696

	Gaidīšanas laika beigas; funkcijas beigas (zemes iekārta)
	
	5,900


A-9. tabula. Palīgdatu vārdu adrešu kodi
	Nr.
	I13
	Il4
	I15
	I16
	I17
	I18
	Il9
	I20
	Nr.
	I13
	I14
	I15
	I16
	I17
	I18
	Il9
	I20

	1
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	1
	1
	33
	1
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	1

	2
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	1
	0
	34
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0

	3
	0
	0
	0
	0
	1
	1
	0
	1
	35
	1
	0
	0
	0
	1
	1
	1
	1

	4
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	1
	1
	36
	1
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	1

	5
	0
	0
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	37
	1
	0
	0
	1
	0
	1
	1
	0

	6
	0
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	1
	38
	1
	0
	0
	1
	1
	0
	1
	1

	7
	0
	0
	0
	1
	1
	1
	1
	0
	39
	1
	0
	0
	1
	1
	1
	0
	0

	8
	0
	0
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	40
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	0

	9
	0
	0
	1
	0
	0
	1
	0
	1
	41
	1
	0
	1
	0
	0
	1
	1
	1

	10
	0
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	42
	1
	0
	1
	0
	1
	0
	1
	0

	11
	0
	0
	1
	0
	1
	1
	1
	1
	43
	1
	0
	1
	0
	1
	1
	0
	1

	12
	0
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	1
	44
	1
	0
	1
	1
	0
	0
	1
	1

	13
	0
	0
	1
	1
	0
	1
	1
	0
	45
	1
	0
	1
	1
	0
	1
	0
	0

	14
	0
	0
	1
	1
	1
	0
	1
	1
	46
	1
	0
	1
	1
	1
	0
	0
	1

	15
	0
	0
	1
	1
	1
	1
	0
	0
	47
	1
	0
	1
	1
	1
	1
	1
	0

	16
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	1
	1
	48
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	1

	17
	0
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	49
	1
	1
	0
	0
	0
	1
	1
	0

	18
	0
	1
	0
	0
	1
	0
	0
	1
	50
	1
	1
	0
	0
	1
	0
	1
	1

	19
	0
	1
	0
	0
	1
	1
	1
	0
	51
	1
	1
	0
	0
	1
	1
	0
	0

	20
	0
	1
	0
	1
	0
	0
	0
	0
	52
	1
	1
	0
	1
	0
	0
	1
	0

	21
	0
	1
	0
	1
	0
	1
	1
	1
	53
	1
	1
	0
	1
	0
	1
	0
	1

	22
	0
	1
	0
	1
	1
	0
	1
	0
	54
	1
	1
	0
	1
	1
	0
	0
	0

	23
	0
	1
	0
	1
	1
	1
	0
	1
	55
	1
	1
	0
	1
	1
	1
	1
	1

	24
	0
	1
	1
	0
	0
	0
	0
	1
	56
	1
	1
	1
	0
	0
	0
	1
	1

	25
	0
	1
	1
	0
	0
	1
	1
	0
	57
	1
	1
	1
	0
	0
	1
	0
	0

	26
	0
	1
	1
	0
	1
	0
	1
	1
	58
	1
	1
	1
	0
	1
	0
	0
	1

	27
	0
	1
	1
	0
	1
	1
	0
	0
	59
	1
	1
	1
	0
	1
	1
	1
	0

	28
	0
	1
	1
	1
	0
	0
	1
	0
	60
	1
	1
	1
	1
	0
	0
	0
	0

	29
	0
	1
	1
	1
	0
	1
	0
	1
	61
	1
	1
	1
	1
	0
	1
	1
	1

	30
	0
	1
	1
	1
	1
	0
	0
	0
	62
	1
	1
	1
	1
	1
	0
	1
	0

	31
	0
	1
	1
	1
	1
	1
	1
	1
	63
	1
	1
	1
	1
	1
	1
	0
	1

	32
	1
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	0
	64
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0

	Piezīme. Paritātes biti I19 un I20 ir izvēlēti, lai veidotu šādas vienādības:

	Il3 + I14 + Il5 + Il6 + I17 + i18 = PĀRA SKAITLIS

	Il4 + Il6 + I18 + I20 = PĀRA SKAITLIS


A-10. tabula. Palīgdati
(sk. 3.11.4.8.3.1. punktu)
	Vārds
	Datu saturs
	Datu veids
	Maksimālais laiks starp pārraidēm (sekundes)
	Izmantoto bitu skaits
	Vērtību diapazons
	Visnenozīmīgākais bits
	Bita numurs

	A1
	Ievada signāls
	ciparu
	1.0
	12
	sk. 6. piezīmi
	
	Il-Il2

	
	Adrese
	
	
	8
	
	
	Il3 - I20

	
	Pieejas azimuta antenas nobīde
	
	
	10
	no -511 m līdz +511 m
(sk. 3. piezīmi)
	1m
	I21 - I30

	
	Attālums no pieejas azimuta antenas līdz MLS atskaites sākumpunktam
	
	
	13
	no 0 m līdz 8 191 m
	1m
	I31 - I43

	
	Pieejas azimuta novietojums pret skrejceļa asi

	
	
	12
	no -20,47° līdz 20,47°
(sk. 3. un 7. piezīmi)
	0.01°
	I44 - I55

	
	Pieejas azimuta antenas koordinātu sistēma
	
	
	1
	Sk. 2. piezīmi
	
	I56

	
	Pieejas azimuta antenas augstums
	
	
	7
	no -63 m līdz +63 m
(sk. 3. piezīmi)
	1m
	I57 - I63

	
	REZERVES BITI
	
	
	6
	Sk. 8. piezīmi
	
	I64 - I69

	
	PARITĀTES BITI
	
	
	7
	Sk. 1. piezīmi
	
	I70 - I76

	A2
	IEVADA SIGNĀLS
	ciparu
	1.0
	12
	Sk. 6. piezīmi
	
	I1 - I12

	
	Adrese
	
	
	8
	
	
	I13 - I20

	
	Pieejas vietas leņķa antenas nobīde
	
	
	10
	no -511 m līdz +511 m
(sk. 3. piezīmi)
	1 m
	I21 - I30

	
	Attālums no MLS atskaites sākumpunkta līdz skrejceļa slieksnim
	
	
	10
	no 0 m līdz 1023 m
	1m
	I31 - I40

	
	Pieejas vietas leņķa antenas augstums
	
	
	7
	no -6,3 m līdz +6,3 m
(sk. 3. piezīmi)
	0,1 m
	I41 - I47

	
	MLS atskaites sākuma punkta pacēlums
	
	
	13
	no -4 095 m līdz +4 095 m
(sk. 3. piezīmi)
	1m
	I48 - I60

	
	Skrejceļa sliekšņa augstums
	
	
	7
	no -6,3 m līdz +6,3 m
(sk. 3. piezīmi)
	0,1 m
	I61 - I67

	
	REZERVES BITI
	
	
	2
	Sk. 8. piezīmi
	
	I68 - I69

	
	PARITĀTES BITI
	
	
	7
	Sk. 1. piezīmi
	
	I70 - I76

	A3
	IEVADA SIGNĀLS
(sk. 4. piezīmi)
	ciparu
	1.0
	12
	Sk. 6. piezīmi
	
	Il-Il2

	
	Adrese
	
	
	8
	
	
	Il3 - I20

	
	DME nobīde
	
	
	12
	no -2 047 m līdz +2 047 m
(sk. 3. piezīmi)
	1m
	I21 - I32

	
	Attālums no DME līdz MLS atskaites sākumpunktam
	
	
	14
	no -8 191 m līdz +8 191 m
(sk. 3. piezīmi)
	1 m
	I33 - I46

	
	DME antenas augstums
	
	
	7
	no -63 m līdz +63 m
(sk. 3. piezīmi)
	1m
	I47 - I53

	
	Skrejceļa apstāšanās līnijas attālums
	
	
	14
	no 0 m līdz 16 383m
	1m
	I54 - I67

	
	REZERVES BITI
	
	
	2
	Sk. 8. piezīmi
	
	I68 - I69

	
	PARITĀTES BITI
	
	
	7
	Sk. 1. piezīmi
	
	I70 - I76

	A4
	IEVADA SIGNĀLS
(sk. 5. piezīmi)
	ciparu
	1.0
	12
	Sk. 6. piezīmi
	
	I1 - Il2

	
	Adrese
	
	
	8
	
	
	I13 - I20

	
	Pretējā azimuta antenas nobīde
	
	
	10
	no -511 m līdz +511 m
(sk. 3. piezīmi)
	1 m
	I21 - I30

	
	Attālums no pretējā azimuta līdz MLS atskaites sākumpunktam
	
	
	11
	no 0 m līdz 2 047 m
	1m
	I31 - I41

	
	Pretējā azimuta novietojums pret skrejceļa asi
	
	
	12
	no -20,47° līdz 20,47°
(sk. 3. un 7. piezīmi)
	0.01°
	I42 - I53

	
	Pretējā azimuta antenas koordinātu sistēma
	
	
	1
	Sk. 2. piezīmi
	
	I54

	
	Pretējā azimuta antenas augstums
	
	
	7
	no -63 m līdz +63 m
(sk. 3. piezīmi)
	1 m
	I55 - I61

	
	REZERVES BITI
	
	
	8
	Sk. 8. piezīmi
	
	I62 - I69

	
	PARITĀTES BITI
	
	
	7
	Sk. 1. piezīmi
	
	I70 - I76

	PIEZĪMES. —

	1. Paritātes biti no I70 līdz I76 ir izvēlēti, lai nodrošinātu turpmāk minētās vienādības: 

Bitam I70
PĀRA SKAITLIS = (I13 + ... + I18) + I 20 + I22 + I24 + I25 + I28 + I29 + I31 + I32 + I33 + I35+ I36+ I38 + I41 + I44 +I45 + I46 + I50 + (I52 + … + I56) + I58 + I60 + I64 + I65 + I70
Bitam I71
PĀRA SKAITLIS = (I14 + ... + I19) + I21 + I23 + I25 + I 26 + I29 + I30 + I32 + I33 + I34 + I36 + I37+ I39 + I42 + I45 + I46 + I47 + I51 + (I53 + … + I56) + I59 + I61 + I65 + I66 + I71
Bitam I72
PĀRA SKAITLIS = (I15 + ... + I20) + I22 + I24 + I26 + I27 + I30 + I31 + I33 + I34 + I35 + I37+ I38+ I40 + I43 + I46 + I47 + I48 + I52 + (I54 + … + I57) + I60 + I62 + I66 + I67 + I72
Bitam I73
PĀRA SKAITLIS = (I16 + ... + I21) + I23 + I25 + I27 + I28 + I31 + I32 + I34 + I35 + I36 + I38+ I39 + I41 + I44 + I47 + I48 + I49 + I53 + (I55 + … + I58) + I61 + I63 + I67 + I68 + I73
Bitam I74
PĀRA SKAITLIS = (I17 + ... + I22) + I24 + I26 + I28 + I29 + I32 + I33 + I35 + I36 + I37 I39 + I40 + I42 + I45 + I48 + I49 + I50 + I54 + (I56 + … + I59) + I62 + I64 + I68 + I69 + I74 
Bitam I75
PĀRA SKAITLIS = (I13 + ... + I17) + I19 + I21 + I23 + I24 + I27 + I28 + I30 + I31 + I32 + I34 + I35 + I37 + I40 + I43 + I44 + I45 + I49 + (I51 + ... + I54) + I57 + I59 + I63 + I64 + I69 + I75 
Bitam I76 
PĀRA SKAITLIS =I13 + I14 + ... + I75 + I76

	2. Kods “0” nozīmē, ka antenas koordinātu sistēma ir koniska. 

	3. Negatīvo skaitļu kodēšanas metode ir šāda:  

MSB ir zīmes bits: 
0 = pozitīva
1 = negatīva
Citi biti atspoguļo absolūto vērtību. 
Antenas atrašanās vietas norādīšanas metode ir šāda. 
Skatoties no MLS pieejas atskaites punkta uz MLS atskaites sākumpunktu, pozitīvs skaitlis nozīmē novietojumu pa labi no skrejceļa ass (sāniskā nobīde) vai virs skrejceļa (vertikālā nobīde), vai skrejceļa apstāšanās līnijas virzienā (gareniskais attālums).
Metode, lai parādītu novietojumu attiecībā pret skrejceļa asi, ir šāda:  
Skatoties no augšas, pozitīvs skaitlis attēlo rotāciju pulksteņa rādītāja virzienā no skrejceļa ass līdz attiecīgajam nulles grāda azimutam.

	4. Ja tiek nodrošināta vadība pretējā azimutā, datu vārds “A3” tiek pārraidīts gan pieejas azimuta, gan pretējā azimuta aptvērumā, saglabājot maksimālo noteikto laika atstarpi starp pārraidēm katrā aptvēruma sektorā.

	5. Ja tiek nodrošināta vadība pretējā azimutā, datu vārds “A4” tiek pārraidīts gan pieejas azimuta, gan pretējā azimuta aptvērumā, saglabājot maksimālo noteikto laika atstarpi starp pārraidēm katrā aptvēruma sektorā.

	6. Ievada signāla 12 datu biti seko 0,832 milisekunžu intervālam (13 taktspulsi), kurā tiek pārraidīts nepārtraukts vilnis (CW) nesējfrekvences noteikšanai (sk. A-1. tabulu).

	7. Attiecībā uz datu vārdiem “B42” un “B43”, kas ir paredzēti gadījumiem, kad azimuta antenas rotācija pārsniedz 20,47°, un ko attiecīgi atbalsta datu pozīcija A1 azimutā un A4 pretējā azimutā, sk. A-12. tabulu. Ja iekārtas pieejas azimuta antenas rotācija pārsniedz 20,47°, A1 vietā pārraida B42. Ja iekārtas pretējā azimuta antenas rotācija pārsniedz 20,47°, A4 vietā pārraida B43.

	8. Visu rezerves bitu iestatītā vērtība ir nulle (ZERO). 


A-11. tabula. Palīgdatu “B” grupas datu definīcijas
(sk. 3.11.4.8.3.2. punktu)
	Piezīme. Palīgdatu “B” grupas datu, kas atbalsta MLS/RNAV procedūras, definīcijas ir dotas tabulā A-13.

	a) MLS atskaites sākumpunkta platums ir MLS atskaites sākumpunkta platuma koordināta, kuru definē Pasaules ģeodēziskās sistēmas (WGS)-84 atskaites elipsoīds, koordinātu sistēma un saistītais atskaites punkts. 

	b) MLS atskaites sākumpunkta garums ir MLS atskaites sākumpunkta garuma koordināta, kuru definē a) apakšpunktā minētā atskaites elipsoīda, koordinātu sistēma un atskaites punkts. 

	c) MLS atskaites sākumpunkta vertikālā koordināta ir MLS atskaites sākumpunkta vertikālā koordināta, kuru definē a) apakšpunktā minētā atskaites elipsoīda, koordinātu sistēma un atskaites punkts. 

	Piezīme. Lai gan WGS-84 sistēma ir apstiprināta par Starptautiskās civilās aviācijas ģeogrāfisko koordināšu standartu, kurā norāda garumu un platumu, WGS-84 sistēmas vertikālo koordināšu ieviešana vēl nav notikusi. Līdz tās ieviešanai var izmantot pacēluma atskaiti pret vidējo jūras līmeni (MSL).

	d) Pieejas azimuta orientācija pret ģeogrāfiskajiem ziemeļiem apzīmē leņķi horizontālā plaknē pulksteņrādītāja virzienā starp ģeogrāfiskajiem ziemeļiem un nulles grāda pieejas azimutu, ko veido pieejas azimuta antena. Mērītā leņķa virsotne atrodas pieejas azimuta antenas fāžu centrā.

	e) Skrejceļa redzamība (RVR) nozīmē instrumentālos skrejceļa redzamības mērījumus zemskares zonā, skrejceļa viduspunktā un uz skrejceļa apstāšanās līnijas, iekļaujot tendences norādi, kas tiek sniegta saskaņā ar 3. pielikuma 4. nodaļu. 

	f) Piezemes vējš nozīmē informāciju par vēja ātrumu un virzienu (magnētisko), kas tiek sniegta saskaņā ar 3. pielikuma 4. nodaļu.

	g) Pieejas azimuta antenas nobīde nozīmē minimālo attālumu starp pieejas antenas fāžu centru un vertikālu plakni, kas ietver skrejceļa asi.

	h) Attālums no pieejas azimuta antenas līdz MLS atskaites sākumpunktam nozīmē minimālo attālumu starp pieejas antenas fāžu centru un skrejceļa asij perpendikulāru vertikālu plakni, kas ietver MLS atskaites sākumpunktu.

	i) Pieejas azimuta novietojums pret skrejceļa ass līniju nozīmē minimālo attālumu starp nulles grāda pieejas azimutu un skrejceļa asi.

	j) Pieejas azimuta antenas augstums nozīmē antenas fāžu centra vertikālo atrašanās vietu attiecībā pret MLS atskaites sākumpunktu.

	k) Pretējā azimuta antenas nobīde nozīmē minimālo attālumu starp pretējā azimuta antenas fāžu centru un vertikālu plakni, kas ietver skrejceļa asi.

	l) Attālums no pretējā azimuta antenas līdz MLS atskaites sākumpunktam nozīmē minimālo attālumu starp pretējā azimuta antenas fāžu centru un vertikālo plakni, kas ir perpendikulāra skrejceļa asij un ietver MLS atskaites sākuma punktu.

	m) Pretējā azimuta novietojums pret skrejceļa asi nozīmē minimālo attālumu starp nulles grāda pretējo azimutu un skrejceļa asi.

	n) Pretējā azimuta antenas augstums nozīmē antenas fāžu centra vertikālo atrašanās vietu attiecībā pret MLS atskaites sākumpunktu.

	o) Galvenā skrejceļa numurs nozīmē galvenā skrejceļa numuru, kas definēts 14. pielikuma I sējuma 5. nodaļā. 

	p) Galvenā skrejceļa burts nozīmē primārā skrejceļa burtu, kas definēts 14. pielikuma I sējuma 5. nodaļā, ja tas tiek izmantots, lai nošķirtu paralēlus skrejceļus. 

	q) Sekundārā skrejceļa numurs nozīmē sekundārā skrejceļa numuru, kas definēts 14. pielikuma I sējuma 5. nodaļā. 

	r) Sekundārā skrejceļa burts nozīmē sekundārā skrejceļa burtu, kas definēts 14. pielikuma I sējuma 5. nodaļā, ja tas tiek izmantots, lai nošķirtu paralēlus skrejceļus. 

	s) Augstuma vadība uz sekundāro skrejceļu norāda, vai var tikt izmantota vietas leņķa leņķiskā vadība uz sekundāro skrejceļu, un, ja var, vai šāds leņķis ir tieši izmantojams kā nepārrēķināts leņķis, vai ir vajadzīgs aprēķināt glisādi. 

	t) Minimālā glisāde uz sekundāro skrejceļu nozīmē zemāko augstuma samazināšanas leņķi uz sekundārā skrejceļa ass. 

	u) Pieejas azimuta novietojums pret sekundārā skrejceļa asi nozīmē minimālo attālumu starp nulles grāda pieejas azimutu un sekundārā skrejceļa asi.

	v) Sekundārā skrejceļa sliekšņa “X” koordināta nozīmē minimālo attālumu starp sekundārā skrejceļa slieksni un vertikālu plakni, kas ir perpendikulāra galvenā skrejceļa asij un ietver MLS atskaites sākumpunktu.

	w) Sekundārā skrejceļa sliekšņa “Y” koordināta nozīmē minimālo attālumu starp sekundārā skrejceļa slieksni un vertikālu plakni, kas ietver galvenā skrejceļa asi.

	x) Sekundārā skrejceļa sliekšņa “Z” koordināta nozīmē sekundārā skrejceļa sliekšņa augstumu virs MLS atskaites sākumpunkta. 

	y) Sekundārā skrejceļa šķērsošanas augstums nozīmē augstumu kādā aprēķinātā glisāde šķērso sekundārā skrejceļa slieksni. 

	z) Attālums no virtuālā azimuta līdz sekundārā skrejceļa slieksnim nozīmē attālumu no tāda punkta, kas tiek uzskatīts par sāniskās vadības atskaites sākumpunktu, līdz sekundārā skrejceļa slieksnim. 

	Piezīme. MLS uztvērējs informāciju par šādu attālumu var izmantot līdzīgi kā attālumu no pieejas azimuta antenas līdz skrejceļa slieksnim, lai noteiktu sāniskās novirzes mēroga koeficientu. 


A-12. tabula. Palīgdatu “B” grupa
(sk. 3.11.4.8.3. punktu)
	Vārds
	Datu saturs
	Datu veids
	Maksimālais laiks starp pārraidēm (sekundes)
	Izmantoto bitu skaits
	Vērtību diapazons
	Visnenozīmīgākais bits
	Bita numurs

	Vārdi no B1 līdz B39: Laikā nemainīgas (fiksētas) datu pozīcijas, kas atbalsta MLS/RNAV procedūras (sk. A-15. tabulu)

	Vārdi no B40 līdz B54: Citas fiksētas datu pozīcijas. 

	B40
	IEVADA SIGNĀLS
	ciparu
	2,0
	12
	sk. 6. piezīmi
	
	Il-Il2

	
	Adrese
	
	
	8
	
	
	Il3 - I20

	
	MLS atskaites sākumpunkta platums
	
	
	23
	no -324 000,0 loka sekundēm līdz +324 000,0 loka sekundēm (sk. 2. piezīmi)
	0,1 loka sekunde
	I21-I43

	
	MLS atskaites sākumpunkta garums
	
	
	24
	no -648 000,0 loka sekundēm līdz +648 000,0 loka sekundēm (sk. 2. piezīmi)
	0,1 loka sekunde
	I44 - I67

	
	REZERVES BITI
	
	
	2
	sk. 9. piezīmi
	
	I68 - I69

	
	PARITĀTES BITI
	
	
	7
	sk. 1. piezīmi
	
	I70 - I76

	B41
	IEVADA SIGNĀLS
	ciparu
	2,0
	12
	sk. 6. piezīmi
	
	Il-Il2

	
	Adrese
	
	
	8
	
	
	Il3 - I20

	
	MLS atskaites sākumpunkta vertikālā koordināta
	
	
	13
	no -4 095 m līdz +4 095 m (sk. 2. piezīmi)
	1m
	I21 - I33

	
	Pieejas azimuta orientācija pret ģeogrāfiskajiem ziemeļiem
	
	
	16
	no 0° līdz 359,99°
	0,01°
	I34 - I45

	
	REZERVES BITI
	
	
	20
	
	
	i50 - I69

	
	PARITĀTES BITI
	
	
	7
	sk. 1. piezīmi
	
	I70 - I76

	B42
	IEVADA SIGNĀLS (sk. 5. piezīmi)
	ciparu
	1.0
	12
	sk. 6. piezīmi
	
	Il-Il2

	
	Adrese
	
	
	8
	
	
	Il3 - I20

	
	Pieejas azimuta antenas nobīde
	
	
	10
	no -511 m līdz +511 m
(sk. 2. piezīmi)
	1m
	I21 - I30

	
	Attālums no pieejas azimuta antenas līdz MLS atskaites sākumpunktam
	
	
	13
	no 0 m līdz 8 191 m
	1m
	I31 - I43

	
	Pieejas azimuta novietojums pret skrejceļa asi
	
	
	14
	no -81,91° līdz +81,91°
(sk. 2. piezīmi)
	0,01°
	I44 - I57

	
	Pieejas azimuta antenas augstums
	
	
	7
	no -63 m līdz +63 m
(sk. 2. piezīmi)
	1 m
	I58 - I64

	
	REZERVES BITI
	
	
	5
	sk. 9. piezīmi
	
	I65 - I69

	
	PARITĀTES BITI
	
	
	7
	sk. 1. piezīmi
	
	I70 - I76

	B43
	IEVADA SIGNĀLS (sk. 4. un 5. piezīmi)
	ciparu
	1,0
	12
	sk. 6. piezīmi
	
	Il-Il2

	
	Adrese
	
	
	8
	
	
	I13 - I20

	
	Pretējā azimuta antenas nobīde
	
	
	10
	no -511 m līdz +511 m
(sk. 2. piezīmi)
	1 m
	I21 - I30

	
	Attālums no pretējā azimuta antenas līdz MLS atskaites sākumpunktam
	
	
	11
	no 0 m līdz 2047 m
	1m
	I31 - I41

	
	Pretējā azimuta novietojums pret skrejceļa asi
	
	‑{}‑
	14
	no -81,91° līdz +81,91°
 (sk. 2. piezīmi)
	0,01°
	I42 - I55

	
	Pretējā azimuta antenas augstums
	
	
	7
	no -63 m līdz +63 m
(sk. 2. piezīmi)
	1m
	I56 -I62

	
	REZERVES BITI
	
	
	7
	sk. 9. piezīmi
	
	I63 - I69

	
	PARITĀTES BITI
	
	
	7
	sk. 1. piezīmi
	
	I70 - I76

	B44
	IEVADA SIGNĀLS
	ciparu
	2.0
	12
	sk. 6. piezīmi
	
	I1 - I12

	
	Adrese
	
	
	8
	
	
	I13 - I20

	
	Galvenā skrejceļa numurs
	
	
	6
	no 0 līdz 36 (sk. 10. piezīmi)
	
	I21 - I26

	
	Galvenā skrejceļa burts
	
	
	2
	sk. 7. piezīmi
	
	I27 - I28

	
	Sekundārā skrejceļa numurs
	
	
	6
	no 0 līdz 36 (sk. 10. piezīmi)
	
	I29 - I34

	
	Sekundāra skrejceļa burts
	
	
	2
	sk. 7. piezīmi
	
	I35 - I36

	
	Augstuma vadība uz sekundāro skrejceļu
	
	
	2
	sk. 8. piezīmi
	
	I37 - I38

	
	Minimālā glisāde uz sekundāro skrejceļu
	
	
	7
	no 2° līdz 14,7°
	0.1°
	I39 - I45

	
	Pieejas azimuta novietojums pret sekundārā skrejceļa asi
	
	
	16
	± 180,00°
	0.01°
	I46 - I61

	
	REZERVES BITI
	
	
	8
	sk. 9. piezīmi
	
	I62 - I69

	
	PARITĀTES BITI
	
	
	7
	sk. 1. piezīmi
	
	I70 - I76

	B45
	IEVADA SIGNĀLS
	ciparu
	2.0
	12
	sk. 6. piezīmi
	
	Il-Il2

	
	Adrese
	
	
	8
	
	
	Il3 - I20

	
	Sekundārā skrejceļa sliekšņa “X” koordināta
	
	
	15
	± 16 384 m
	1 m
	I21 - I35

	
	Sekundārā skrejceļa sliekšņa “Y” koordināta
	
	
	15
	± 16 384 m
	1 m
	I36 - I50

	
	Sekundārā skrejceļa sliekšņa “Z” koordināta
	
	
	8
	± 127 m
	1 m
	I51 - I58

	
	Sekundārā skrejceļa šķērsošanas augstums
	
	
	5
	no 0 līdz 31 m
	1 m
	I59 - I63

	
	Attālums no virtuālā azimuta līdz sekundārā skrejceļa slieksnim
	
	
	6
	no 0 līdz 6 300 m
	100 m
	I64 - I69

	
	PARITĀTES BITI
	
	
	7
	sk. 1. piezīmi
	
	I70 - I76

	Vārdi no B55 līdz B64: Laikā mainīgas datu pozīcijas. (Piezīme. Turpmākajā tekstā ir definēts tikai vārds B55.)

	B55
	IEVADA SIGNĀLS
	ciparu
	10,0
	12
	sk. 6. piezīmi
	
	I1 - Il2

	
	Adrese
	
	
	8
	
	
	I13 - I20 I13 - I20

	
	RVR (zemskares zonā)
	
	
	11
	no 0 līdz 2 555 m
(sk. 3. piezīmi)
	5m
	I21 - I31

	
	RVR (skrejceļa viduspunktā)
	
	
	11
	no 0 līdz 2 555 m
 (sk. 3. piezīmi)
	5m
	I32 - I42

	
	RVR (uz skrejceļa apstāšanās līnijas)
	
	
	11
	no 0 līdz 2 555 m
(sk. 3. piezīmi)
	5m
	I43 - I53

	
	Piezemes vēja ātrums
	
	
	7
	0 — 127 kt
	1 kt
	I54 - I60

	
	Piezemes vēja virziens (magnētiskais) 
	
	
	9
	0 — 359°
	1°
	I61 - I69

	
	PARITĀTES BITI
	
	
	7
	sk. 1. piezīmi
	
	I70 - I76

	PIEZĪMES. -

	1. Paritātes biti no I70 līdz I76 ir izvēlēti, lai nodrošinātu turpmāk minētās vienādības: 

Bitam I70
PĀRA SKAITLIS = (I13 + ... + I18) + I20 + I22 + I24 + I25+ I28 + I29 + I31 + I32 + I33 + I35 + I36 + I38 + I41 + I44 + I45 + I46 + I50 + (I51+ ... + I55) + I58 + I60 + I64 + I65 + I70
Bitam I71
PĀRA SKAITLIS = (I14 + ... + I19) + I21 + I23 + I25 + I26 + I29 + I30 + I32 + I33 + I34 + I36 + I37 + I39 + I42 + I45 + I46 + I47 + I51 + (I53 + … + I56) + I59 + I61 + I65 + I66 + I71
Bitam I72
PĀRA SKAITLIS = (I15 + ... + I20) + I22 + I24 + I26 + I27+ I30 + I31 + I33 + I34 + I35 + I37 + I38 + I40 + I43 + I46 + I47 + I48 + I52 + (I54 + ... + I57) + I60 + I62 + I66 + I67 + I72
Bitam I73
PĀRA SKAITLIS = (I16 + ... + I21) + I23 + I25 + I27 + I28 + I31 + I32 + I34 + I35 + I36 + I38+ I39 + I41 + I44 + I47 + I48 + I49 + I53 + (I55 + … + I58) + I61 + I63 + I67 + I68 + I73
Bitam I74
PĀRA SKAITLIS = (I17 + ... + I22) + I24 + I26 + I28 + I29 + I32 + I33 + I35 + I36 + I37 + I39 + I40 + I42 + I45 + I48 + I49 + I50 + I54 + (I56 + ... + I59) + I62 + I64 + I68 + I69 + I74
Bitam I75
PĀRA SKAITLIS = (I13 + ... + I17) + I19 + I21 + I23 + I24 + I27 + I28 + I30 + I31 + I32 + I34 + I35 + I37 + I40 + I43 + I44 + I45 + I49 + (I51 + ... + I54) + I57 + I59 + I63 + I64 + I69 + I75
Bitam I76 
PĀRA SKAITLIS = I13 + I14 + ... + I75 + I76

	2. Negatīvo skaitļu kodēšanas metode ir šāda: 
MSB ir zīmes bits: 
0 = pozitīva
1 = negatīva
Citi biti atspoguļo absolūto vērtību. 
Antenas atrašanās vietas norādīšanas metode ir šāda.
Skatoties no MLS pieejas atskaites punkta uz MLS atskaites sākumpunktu, pozitīvs skaitlis nozīmē novietojumu pa labi no skrejceļa ass (sāniskā nobīde) vai virs skrejceļa (vertikālā nobīde), vai skrejceļa apstāšanās līnijas virzienā (gareniskais attālums). 
Metode, lai parādītu novietojumu attiecībā pret skrejceļa ass līniju, ir šāda.  
Skatoties no augšas, pozitīvs skaitlis attēlo rotāciju pulksteņa rādītāja virzienā no skrejceļa ass līdz attiecīgajai nulles grāda vadības radiālajai līnijai.
Metode, lai norādītu ģeodēziskās koordinātas, ir šāda.  
Pozitīvs skaitlis nozīmē ziemeļu platumu vai austrumu garumu. 
Negatīvs skaitlis nozīmē dienvidu platumu vai rietumu garumu. 

	3. Katras RVR pārraides desmitais un vienpadsmitais bits tiek izmantots, lai sniegtu informāciju par RVR tendenci:  Kodēšanas metode ir šāda. 
Desmitais bits
Vienpadsmitais bits
Iekārta atslēgta
0

0

Samazinās
1

0

Nemainās
0

1

Palielinās
1

1



	4. Ja tiek izmantots pamatdatu vārds “B43” un ja tiek nodrošināta vadība pretējā azimutā, tas tiek pārraidīts gan pieejas azimuta, gan pretējā azimuta aptvērumā, saglabājot maksimālo noteikto laika atstarpi starp pārraidēm katrā aptvēruma sektorā.

	5. Datu vārdi B42 un B43 ir paredzēti gadījumiem, kad azimuta antenas rotācija pārsniedz 20,47° un to attiecīgi atbalsta datu pozīcija A1 azimutā un A4 pretējā azimutā. Ja iekārtas pieejas azimuta antenas rotācija pārsniedz 20,47°, A1 vietā pārraida B42. Ja iekārtas pretējā azimuta antenas rotācija pārsniedz 20,47°, A4 vietā pārraida B43.

	6. Ievada signāla 12 datu biti seko 0,832 milisekunžu intervālam (13 taktspulsi), kurā tiek pārraidīts nepārtraukts vilnis (CW) nesējfrekvences noteikšanai (sk. A-1. tabulu).

	7. Kodēšanas metode ir šāda: 
0 = nav burta
1 = R (pa labi)
2 = C (centrā)
3 = L (pa kreisi)

	8. Kodēšanas metode ir šāda: 
0 = nenodrošina
1 = nepārrēķināta augstuma vadība
2 = aprēķināta glisāde
3 = kods nav atļauts 

	9. Visu rezerves bitu iestatītā vērtība ir nulle (ZERO). 

	10. Skrejceļa apzīmējums “0” apzīmē lidlauku, ko izmanto kā helikopteru lidlauku.


A-13. tabula. Ar MLS/RNAV procedūru datu bāzi saistītu “B” grupas palīgdatu definīcijas
(sk. 3.11.4.8.3.2. punktu)
	a) Pieejas azimuta procedūru aprakstošo vārdu skaits nozīmē kopējo nosaukto pieejas un izlidošanas procedūru aprakstošo vārdu skaitu, ko pārraida pieejas azimuta aptvēruma sektorā.

	Piezīme. Aiziešanu uz otro riņķi neiekļauj, jo tai aprakstošos vārdus neizmanto.  Ja tiek pārraidīts procedūru aprakstošs vārds, tiek iekļautas aprēķinātas skrejceļa ass līnijas procedūras, kas attiecas uz galveno skrejceļu, kaut arī izmantojot palīgdatu vārdus “B1” līdz “B39” netiek pārraidīta informācija par maršruta punktiem.

	b) Pretējā azimuta procedūru aprakstošo vārdu skaits nozīmē kopējo nosaukto pieejas un izlidošanas procedūru aprakstošo vārdu skaitu, ko pārraida pieejas azimuta aptvēruma sektorā.

	Piezīme. Aiziešanu uz otro riņķi neiekļauj, jo tai aprakstošos vārdus neizmanto. 

	c) Pēdējais pieejas azimuta datu bāzes vārds nozīmē pēdējā palīgdatu vārda, kas atrodas robežās no B1 līdz B39 un ko pārraida pieejas azimuta aptvēruma sektorā, adresi, ko nosaka šā vārda biti I13 līdz I18.

	d) Pirmais pieejas azimuta datu bāzes vārds nozīmē pirmā palīgdatu vārda, kas atrodas robežās no B1 līdz B39 un ko pārraida pretējā azimuta aptvēruma sektorā, adresi, ko nosaka šā vārda biti I13 līdz I18.

	e) Pieejas azimuta CRC kods nozīmē pieejas azimuta procedūru datu bāzes cikliskās redundances pārbaudes (CRC) koda koeficientus.

	f) Pretējā azimuta CRC kods nozīmē pretējā azimuta procedūru datu bāzes cikliskās redundances pārbaudes (CRC) koda koeficientus.

	g) Vārda B42 pārraide norāda, vai palīgdatu vārdu B42 pārraida vārda A1 vietā. 

	h) Vārda A4 pārraide norāda, vai tiek pārraidīts palīgdatu vārds A4.

	i) Vārda B43 pārraide norāda, vai tiek pārraidīts palīgdatu vārds B43.

	j) Pretējā azimuta karte / CRC norāde norāda, vai palīgdatu vārds B39 tiek izmantots kā pretējā azimuta karte / CRC vārds vai kā pieejas azimuta maršruta punkta datu vārds. 

	k) Pamata norāde norāda pieejas procedūras pirmā maršruta punkta nosaukumu vai izlidošanas procedūras pēdējā maršruta punkta nosaukumu.  Nosaukums sastāv no pieciem burtiem, kas kodēti atbilstoši 5. starptautiskā alfabēta bitiem b1 līdz b5.

	l) Derīguma norāde norāda pieejas vai izlidošanas procedūras pārskatīšanas līmeni.  Derīguma indikatoru attēlo kā skaitli no 1 līdz 9. 

	m) Maršruta norāde nozīmē maršrutu no maršruta punkta, kas nosaukts par “pamata norādi”, vai uz to.  Maršruta norāde ir viens burts, kas kodēts atbilstoši 5. starptautiskā alfabēta bitiem b1 līdz b5. Burtus “I” un “O” neizmato.  Apvienoto pieejas un pretējā azimuta procedūru aprakstošajos vārdos katra no 24 pieejamajām maršruta norādēm tiek izmantota tikai vienu reizi. 

	Piezīme. Ierobežojumi vienreizējai maršruta indikatoru piešķiršanai MLS/RNAV ekspluatācijā ir atkāpšanās no normālas maršruta nospraušanas prakses, ko nepieciešams piemērot, lai paaugstinātu procedūru izvēles integritāti un samazinātu pilotu noslogojumu. 

	n) Skrejceļa numurs nozīmē skrejceļa numuru, kas definēts 14. pielikuma I sējuma 5. nodaļā. 

	o) Skrejceļa burts nozīmē skrejceļa burtu, kas definēts 14. pielikuma I sējuma 5. nodaļā, ja tas tiek izmantots, lai nošķirtu paralēlus skrejceļus. 

	p) Procedūras tips norāda, vai procedūra ir pieejas procedūra vai izlidošanas procedūra.

	q) Pirmā maršruta punkta indekss nozīmē procedūras pirmā kodētā maršruta punkta kārtas skaitli pieejas azimuta vai pretējā azimuta datu bāzes maršruta definīcijā.

	r) “X” koordināta nozīmē dotā maršruta punkta “X” koordinātu noteiktajā koordinātu sistēmā. 

	s) Seko “Y” koordināta norāda, vai tiek pārraidīta noteiktā maršruta punkta “Y” koordināta. Ja “Y” koordināta netiek pārraidīta, uzskata, ka tā ir nulle. 

	t) “Y” koordināta nozīmē dotā maršruta punkta “Y” koordinātu noteiktajā koordinātu sistēmā. 

	u) Seko “Z” koordināta norāda, vai tiek pārraidīta noteiktā maršruta punkta “Z” koordināta.

	v) “Z” koordināta nozīmē dotā maršruta punkta “Z” koordinātu noteiktajā koordinātu sistēmā. 

	w) Nākamā segmenta/lauka identifikators norāda, vai nākamais attiecīgās procedūras segments ir taisns vai izliekts, un to, kuri datu lauki seko maršruta punkta koordinātām. 

	x) Skrejceļa sliekšņa maršruta punkta augstums nozīmē galvenā skrejceļa sliekšņa maršruta punkta augstumu virs skrejceļa sliekšņa. 

	y) Attālums no virtuālā azimuta līdz maršruta punktam nozīmē attālumu no tāda punkta, kas tiek uzskatīts par atskaites sākumpunktu sāniskās vadības pieejas procedūrai, kas neved uz galveno skrejceļu, līdz maršruta punktam.

	Piezīme. MLS uztvērējs informāciju par šādu attālumu var izmantot līdzīgi kā attālumu no pieejas azimuta antenas līdz skrejceļa slieksnim, lai procedūras vajadzībām noteiktu sāniskās novirzes mēroga koeficientu. 

	z) Nākamā maršruta punkta indekss nozīmē procedūras nākamā maršruta punkta kārtas skaitli pieejas azimuta vai pretējā azimuta datu bāzes maršruta definīcijā.

	Piezīme. Nākamā maršruta punkta indeksu var izmantot, lai būtu iespējams vienu vai vairākus maršruta punktus, kas ir skaidri definēti kā kādas procedūras daļa, izmantot cita maršruta definīcijā. Vairākās procedūrās pielietojamie maršruta punkti ir pieejas procedūru pēdējie punkti un procedūras aiziešanai uz otro riņķi un izlidošanas procedūras sākumpunkti. 

	aa) Aiziešanas uz otro riņķi indekss nozīmē attiecīgās procedūras aiziešanai uz otro riņķi pirmā kodētā (pēdējā procedūras punkta) maršruta punkta definīcijas datu kārtas skaitli pieejas azimuta vai pretējā azimuta datu bāzē.


A-14. tabula. MLS/RNAV procedūru datu bāžu uzbūve
(sk. 3.11.4.8.3.2. punktu)
	Datu bāze
	Vārds
	Datu saturs

	Pieejas azimuts
	B1
	Pieejas azimuta karte / CRC vārds

	
	B2
	1. procedūru aprakstošais vārds

	
	…

…
	…

…

	
	B(M+1)
	“M” procedūru aprakstošais vārds (sk. 1. piezīmi)

	
	no B(M+2) līdz B(a)
	Maršruta punktu datu vārdi

	
	B(a+l) to B(b-l)
	Neizmanto

	Pretējais azimuts
(sk. 2. piezīmi)
	B(b)
	1. procedūru aprakstošais vārds

	
	…

…
	…

…

	
	B(b+N-l)
	“N” procedūru aprakstošais vārds (sk. 1. piezīmi)

	
	no B(b+N) līdz  B(38)
	Maršruta punktu datu vārdi

	
	B39
	Pretējā azimuta karte / CRC vārds

	PIEZĪMES.

	1. Rādītājs “M” norāda pieejas azimuta aptvēruma sektorā uzsākto nosaukto pieejas un izlidošanas procedūru skaitu.  Rādītājs “N” norāda pretējā azimuta aptvēruma sektorā uzsākto nosaukto pieejas un izlidošanas procedūru skaitu. 

	2. Iekārta bez pretējā azimuta datu bāzes drīkst pieejas azimuta datu bāzē izmantot visus vārdus līdz B39.


A-15. tabula. Palīgdatu “B” grupas vārdi B1 līdz B-39
(sk. 3.11.4.8.3.2. punktu)
	Vārds
	Datu saturs
	Datu veids
	Maksimālais laiks (sekundes)
	Izmantoto bitu skaits
	Vērtību diapazons
	Bita numurs

	Pieejas azimuta karte / CRC vārds

	B1
	IEVADA SIGNĀLS
	ciparu
	2,5
	12
	
	no I1 līdz I12

	
	Adrese
	
	
	8
	
	no I13 līdz I20


	
	Pieejas azimuta procedūras aprakstošo vārdu daudzums
	
	
	4
	no 0 līdz 15
	no I21 līdz I24

	
	Pēdējais pieejas azimuta datu bāzes vārds
	
	
	6
	sk. 2. piezīmi
	no I25 līdz I30

	
	Pieejas azimuta CRC kods
	
	
	32
	sk. 3. piezīmi
	no I31 līdz I62

	
	Vārda B42 pārraide
	
	
	1
	sk. 4. piezīmi
	I63

	
	Vārda A4 pārraide
	
	
	1
	sk. 4. piezīmi
	I64

	
	Vārda B43 pārraide
	
	
	1
	sk. 4. piezīmi
	I65

	
	Rezerves biti
	
	
	4
	sk. 12. piezīmi
	no I66 līdz I69

	
	PARITĀTES BITI
	
	
	7
	sk. 13. piezīmi
	no I70 līdz I76

	Procedūru aprakstošie vārdi

	no B2 līdz B(M+l) (pieejas azimuta datu bāze) (sk. 1. piezīmi)

	no B(b) līdz B(b+N-l) (pretējā azimuta datu bāze)

	
	IEVADA SIGNĀLS
	ciparu
	2,5
	12
	
	no I1 līdz I12

	
	Adrese
	
	
	8
	
	no I13 līdz I20

	
	Pamata norāde
	
	
	25
	sk. 5. piezīmi
	no I21 līdz I45

	
	Derīguma norāde
	
	
	4
	no 1 līdz 9
(sk. 14. piezīmi)
	no I46 līdz I49

	
	Maršruta norāde
	
	
	5
	sk. 5. piezīmi
	no I50 līdz I54

	
	Skrejceļa numurs
	
	
	6
	no 0 līdz 36
(sk. 15. piezīmi)
	no I55 līdz I60

	
	Skrejceļa burts
	
	
	2
	sk. 6. piezīmi
	No I61 līdz I62

	
	Procedūras tips
	
	
	1
	sk. 7. piezīmi
	I63


	
	Pirmā maršruta punkta indekss
	
	
	6
	no 0 līdz 63
(sk. 8., 9. piezīmi)
	no I64 līdz I69

	
	PARITĀTES BITI
	
	
	7
	sk. 13. piezīmi
	no I70 līdz I76

	Maršruta punktu datu vārdi (sk. A-16. tabulu)

	no B(M+2) līdz B(a) (pieejas azimuta datu bāze) (sk. 1. un 11. piezīmi)

	no B(b+N) līdz B(38) (pretējā azimuta datu bāze)

	
	IEVADA SIGNĀLS
	ciparu
	2,5
	12
	
	no I1 līdz I12

	
	Adrese
	
	
	8
	
	no I13 līdz I20

	
	Maršruta punktu definīcijas datu pozīcijas
	
	
	49
	sk. 10., 11. piezīmi
	no I21 līdz I69

	
	PARITĀTES BITI
	
	
	7
	sk. 13. piezīmi
	no I70 līdz I76

	Pretējā azimuta karte/CRC vārds (sk. 1. un 11. piezīmi)

	B39
	IEVADA SIGNĀLS
	ciparu
	2,5
	12
	
	no I1 līdz I12

	
	Adrese
	
	
	8
	
	no I13 līdz I20

	
	Pretējā azimuta procedūras aprakstošo vārdu daudzums
	
	
	4
	no 0 līdz 15
	no I21 līdz I24

	
	Pirmais pieejas azimuta datu bāzes vārds
	
	
	6
	sk. 2. piezīmi
	no I25 līdz I30

	
	Pretējā azimuta CRC kods
	
	
	32
	sk. 3. piezīmi
	no I31 līdz I62

	
	Vārda B43 pārraide
	
	
	1
	sk. 4. piezīmi
	I63

	
	Rezerves biti
	
	
	5
	sk. 12. piezīmi
	no I64 līdz I68

	
	Pretējā azimuta karte / CRC indikators
	
	
	1
	sk. 11. piezīmi
	I69

	
	PARITĀTES BITI
	
	
	7
	sk. 13. piezīmi
	no I70 līdz I76

	PIEZĪMES.

	1. Vārdu skaitļos izmantotie mainīgie atbilst A-14. tabulā izmantotajiem.

	2. Šis lauks tiek kodēts atbilstoši A-9. tabulai, izmantojot bitus no I13 līdz Il8. Šajā tabulā bits I25 nes A-9. tabulas bita I13 informāciju un tiek pārraidīts pirmais. 

	3. CRC kodā ir atlikusī daļa R(x), kas ir divu polinomu dalījuma dalījumam ar atlikumu atlikums pie moduļa 2: 
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M(x) ir informācijas lauks, kas sastāv no pieejas azimuta vai pretējā azimuta datu bāzes, kura ir definēta turpmākajā tekstā, un kurā neiekļauj ievada signālus, adreses, paritātes bitus un CRC koda bitus.  Palīgdatu vārdos atbilstošie biti ir I21līdz I69, pamatdatu vārdiem – I13 līdz I30. Datu bāzē šādā kārtībā ir šādi datu vārdi:
Pieejas azimuta datu bāze:
Pretējā azimuta datu bāze:
B1 (biti no I21 līdz I30, no I63 līdz I69)
no B(b) līdz B38
no B2 līdz B(a)
B39 (biti no I21 līdz I30, no I63 līdz I69)
B40, B41
B40, B41, A3
Al vai B42, A2, A3
A4 vai B43 (ja pārraida)
A4 vai B43 (ja pārraida)
Pamatdatu vārds “6”
Pamatdatu vārds “6”
M(x) reizina ar x32, kas dalījuma beigās pievieno 32 nulles bitus. 
G(x) ir ģeneratora polinoms, ko definē šādi:  

G(x)= x32 + x31 + x14 + x13 + x9 + x8 + x4 + x3 + x+1
Q(x) ir dalījuma koeficients. 
CRC kods, R(x), tiek pārraidīts ar x31 koeficientu kā bits I31 un x0 koeficients kā bits I62.

	4. Kodēšanas metode ir šāda:  

0 = nē
1 = jā

	5. Burtus kodē saskaņā ar 3.11.4.8.3. punkta definīciju attiecībā uz datu vārdiem “B1” līdz “B39”.

	6. Kodēšanas metode ir šāda:  

0 = nav burta
1 = R (pa labi)
2 = C (centrā)
3 = L (pa kreisi)

	7. Kodēšanas metode ir šāda:  

0 = pieejas procedūra
1 = izlidošanas procedūra

	8. Maršruta punktu indeksu numurus piešķir, pēc kārta numurējot visus maršruta punktus pieejas azimuta vai pretējā azimuta datubāzē. Ja primārā skrejceļa maršruta punkts ir kodēts izmantojot tikai vienu skrejceļa šķērsošanas augstumu, to neiekļauj maršruta punktu indeksu rindā.

	9. Ja šajā datu laukā izmanto vērtību nulle, tas nozīmē, ka procedūra ir aprēķināta ass līnijas procedūra, kas balstīta uz datiem palīgdatu vārdos A1 (vai B42), A2, A3 un A4 (vai B43).

	10. Maršruta punktu definīciju garums ir mainīgs, un tās kodē rindas kārtībā, nepiemērojoties vārdu robežām.  Starp maršrutu punktu definīcijām  nav atļauts pielietot rezerves bitus. Jebkuram rezerves bitam pēdējā maršruta punkta datu vārda beigās piešķir vērtību “nulle”.  Maršruta definīcijas pieejas procedūrai kodē tādā kārtībā, kādā gaisa kuģis veic procedūru. Maršruta punktu definīcijas procedūrai aiziešanai uz otro riņķi vai izlidošanas procedūrai kodē apgrieztā kārtībā.  Aiziešanas uz otro riņķi vai izlidošanas maršruta punktus, kas netiek izmantoti arī pieejas procedūrās, datu bāzē kodē pēc pēdējā pieejas maršruta punkta.

	11. Iekārta bez pretējā azimuta datu bāzes drīkst izmantot palīgdatu vārdu B39 pieejas azimuta datu bāzes maršruta punktu. Vārda B39 bitu I69 izmanto, lai norādītu šā vārda pielietojumu. Kodēšanas metode ir šāda: 
0 = vārds B39 ir maršruta punkta datu vārds
1 = vārds B39 ir pretējā azimuta karte / CRC vārds

	12. Visu rezerves bitu iestatītā vērtība ir nulle (ZERO). 

	13. Paritātes biti I70 līdz I76 ir izvēlēti, lai apmierinātu A-12. tabulas 1. piezīmē norādītos vienādojumus.

	14. Kodētā vērtība “0000” nav atļauta.

	15. Skrejceļa apzīmējums “0” apzīmē lidlauku, ko izmanto kā helikopteru lidlauku.


A-16. tabula. Maršruta punktu definīciju pozīcijas
(sk. 3.11.4.8.3.2. punktu)
	Datu saturs
	Izmantoto bitu skaits
	Vērtību diapazons
	Visnenozīmīgākais bits

	“X” koordināta
	15
	± 41 940 m
(sk. 1., 2. piezīmi)
	2,56 m

	Seko “Y” koordināta
	1
	Sk. 3. piezīmi
	

	“Y” koordināta
	15
	± 41 940 m
(sk. 1., 2. piezīmi)
	2,56 m

	Seko “Z” koordināta
	1
	Sk. 3. piezīmi
	

	“Z” koordināta
	13
	no -100 līdz +8 091 m
(sk. 1., 4. piezīmi)
	1 m

	Nākamā segmenta/lauka identifikators
	3
	Sk. 5. piezīmi
	

	Skrejceļa sliekšņa maršruta punkta augstums
	6
	no 0 līdz 31,5 m
(sk. 5. piezīmi)
	0,5 m

	Attālums no virtuālā azimuta līdz maršruta punktam
	6
	no 0 līdz 6 300 m
(sk. 5. piezīmi)
	100 m

	Nākamā maršruta punkta indekss
	6
	Sk. 5., 6. piezīmi
	

	Aiziešanas uz otro riņķi indekss
	6
	Sk. 5., 6. piezīmi
	

	PIEZĪMES.
	
	
	

	1. Koordinātu sistēmas atskaites punkts ir MLS atskaites sākumpunkts. X ass ir horizontāla un atrodas vertikālajā plaknē, kas ietver skrejceļa asi; pozitīvie skaitļi attēlo atrašanās vietu pieejas atskaites punkta virzienā. Y ass ir horizontāla un ir perpendikulāra X asij; pozitīva vērtība nozīmē atrašanos pa kreisi no centra līnijas, virzienā no MLS atskaites sākumpunkta uz pieejas atskaites punktu.  Z ass ir vertikāla; pozitīva vērtība nozīmē atrašanos virs MLS atskaites sākumpunkta. Nosakot maršruta punktu koordinātu vērtības, neņem vērā zemes izliekumu.

	2. Kodēšanas metode ir šāda:  

Visnozīmīgākais bits ir zīmes bits: 

0 = pozitīva
1 = negatīva
Citi biti atspoguļo absolūto vērtību.

	3. Kodēšanas metode ir šāda:  

0 = nē
1 = jā
Ja “seko “Y” koordināta” bita vērtība ir nulle (ZERO) (nē), tas nozīmē, ka maršruta punkta “Y” koordinātas vērtība ir nulle. Šajā gadījumā “Y” koordinātas lauku neizmanto. Ja “seko “Z” koordināta” bita vērtība ir nulle (ZERO) (nē), tas nozīmē, ka maršruta punktam ir divdimensiju koordinātas vai ka tas atrodas nemainīga lieluma slīpumā starp diviem maršruta punktiem, kuriem tiek pārraidīta “Z” koordināta. Nevienā no gadījumiem “Z” koordinātas lauku neizmanto.

	4. Šo lauku kodē ar noklusēto vērtību, kuras novirze ir – 100m. Ja šī lauka vērtība ir nulle, tas apzīmētu “Z” koordinātu ar vērtību – 100 m. 

	5. Datu lauki, kas seko “nākamā segmenta/lauka identifikatoram”, tiek pārraidīti tikai konkrētos gadījumos.  “Nākamā segmenta/lauka identifikatora” kodēšana un tam sekojošas datu lauka izmantošanas nosacījumi ir definēti A-1. tabulā.

	6. Maršruta punktu indeksu numurus piešķir, pēc kārtas numurējot visus maršruta punktus pieejas azimuta vai pretējā azimuta datubāzē. Ja primārā skrejceļa maršruta punkts ir kodēts, izmantojot tikai vienu skrejceļa šķērsošanas augstumu, to neiekļauj maršruta punktu indeksu rindā. Nākamā maršruta punkta indeksa lauka atsauce vienmēr atsaucas uz tādu lauku, kura indeksa skaitlis ir mazāks par šā paša maršruta punkta indeksa skaitli.  Aiziešanas uz otro riņķi indeksa lauka atsauce vienmēr atsaucas uz tādu lauku, kura indeksa skaitlis ir lielāks par šā paša maršruta punkta indeksa skaitli. 


A-17. tabula. Nākamā segmenta/lauka identifikators
(sk. 3.11.4.8.3.2. punktu)
	Piemērošana
	Nākamā segmenta/lauka identifikators
	Identifikatoram sekojošais(-ie) datu lauks(-i)

	Nākamā maršruta punkta atrašanās vieta
	Nākamais dalītais maršruta punkts (1. piezīme)
	Sasaiste ar aiziešanu uz otro riņķi
	Segmenta veids
	
	Pieejas procedūra
	Procedūra aiziešanai uz otro riņķi
	Izlidošanas procedūra

	Visi
	Nē
	Nē
	Taisns
	0
	Nākamā maršruta punkta “X” koordināta

	
	
	
	Izliekts
	1
	

	
	Jā
	
	Taisns
	2
	1. Nākamā maršruta punkta indekss
2. Nākamās procedūras pirmā maršruta punkta “X” koordināta

	
	
	
	Izliekts
	3
	

	Galvenā skrejceļa slieksnis
	Nē
	Nē
	Taisns
	4
	1. Skrejceļa sliekšņa maršruta punkta augstums
2. Nākamās procedūras pirmā maršruta punkta “X” koordināta
	Nākamās procedūras pirmā maršruta punkta “X” koordināta

	
	
	Jā
	
	5
	1. Skrejceļa sliekšņa maršruta punkta augstums
2. Aiziešanas uz otro riņķi indekss
3. Nākamās procedūras pirmā maršruta punkta “X” koordināta
	Nav atļautas
(sk. 3. piezīmi)

	Nav
	
	Nē
	Nav (sk.
2. piezīmi
	6
	1. Attālums no virtuālā azimuta līdz maršruta punktam
2. Nākamās procedūras pirmā maršruta punkta “X” koordināta
	Nākamās procedūras pirmā maršruta punkta “X” koordināta

	
	
	Jā
	Taisne līdz pirmajam pārlidojamajam aiziešanas uz otro riņķi maršruta punktam
	7
	1. Attālums no virtuālā azimuta līdz maršruta punktam
2. Aiziešanas uz otro riņķi indekss
3. Nākamās procedūras pirmā maršruta punkta “X” koordināta
	Nav atļauts
(sk. 3. piezīmi)

	PIEZĪMES.

	1. Dalīts maršruta punkts ir tāds maršruta punkts, ko patreizējā procedūrā identificē tikai ar maršruta punkta indeksa numuru. Maršruta punkta koordinātas tiek skaidri definētas kā citas procedūras sastāvdaļa.

	2. Aiz šī maršruta punkta vadības informāciju sniedz attiecībā pret taisnu līniju, kas sniedzas no patreizējā maršruta punkta tangensā pret maršruta punkta pieejas trajektoriju. Procedūras aiziešanas uz otro riņķi gadījumā šī līnija šķērso pēdējo pieejas maršruta punktu.  

	3. Nākamā segmenta/lauka identifikatora vērtības “5” un “7” ir rezervētas izmantošanai tikai pieejas procedūrās.  Procedūrā aiziešanai uz otro riņķi un izlidošanas procedūrā var būt pieejas procedūras maršruta punkti, kas izmanto šādas vērtības, nelietojot datu laukus, kuri attiecas uz skrejceļa sliekšņa maršruta punkta augstumu, attālumu no virtuālā azimuta līdz skrejceļa slieksnim  un aiziešanas uz otro riņķi indeksu.


B. PAPILDINĀJUMS. GLOBĀLĀS NAVIGĀCIJAS SATELĪTSISTĒMAS (GNSS) TEHNISKĀS SPECIFIKĀCIJAS

1. DEFINĪCIJAS

GBAS/E. Uz zemes esošā funkcionalitātes papildināšanas sistēma eliptiski polarizētu VHF datu radioapraidei. 

GBAS/H. Uz zemes esošā funkcionalitātes papildināšanas sistēma horizontāli polarizētu VHF datu radioapraidei. 

Rezerves (biti/vārdi/lauki). Nesadalīti un nerezervēti biti/vārdi/lauki, kas izmantojami sadalē nākotnē. 
Piezīme. Visi rezerves biti ir iestatīti uz nulli.
Rezervēti (biti/vārdi/lauki). Nesadalīti biti/vārdi/lauki, kas rezervēti īpašai GNSS izmantošanai. 
Uztvērējs. GNSS signālus uztveroša apakšsistēma ar vienu vai vairākiem sensoriem.
2. VISPĀRĪGI NOTEIKUMI

Piezīme. Šādas tehniskās specifikācijas papildina 3. nodaļas 3.7. punkta noteikumus.
3. GNSS ELEMENTI

3.1. Globālā pozicionēšanas sistēma (GPS). Standarta pozicionēšanas dienests (SPS) (L1)
3.1.1. ĀRPUS GAISA KUĢA ELEMENTI
3.1.1.1. RADIOFREKVENČU (RF) RAKSTUROJUMI
3.1.1.1.1. Nesēja fāzes troksnis. Nemodulēta nesēja fāzes trokšņa spektra blīvums ir tāds, ka 10 Hz vienpusīgas trokšņa joslas platuma fāzes sinhronizācijas ķēde spēj sekot nesējam ar precizitāti 0,1 radiāns (1 sigma). 

3.1.1.1.2. Parazītiskie izstarojumi. Joslas parazītiskie izstarojumi ir vismaz par 40 dB zemāki nekā nemodulētā L1 nesēja līmenis visa sadalītā kanāla joslas platumā. 

3.1.1.1.3. Korelācijas zudumi. Reģenerētā signāla jaudas zudumi, ko izraisa signāla modulācijas nepilnības un signāla formas kropļojumi, nepārsniedz 1 dB. 
Piezīme. Signāla jaudas zudumi ir starpība starp apraides jaudu 2,046 MHz frekvences joslā un signāla jaudu, ko reģenerē beztrokšņa, bezzudumu uztvērējs ar 1 simbola korelatora atstatumu un 2,046 MHz joslas platumu.
3.1.1.1.4. Aptuvenā/atpazīšanas (C/A) koda ģenerācija un sinhronizācija.  Katru C/A koda modeli Gi(t) veido no divu 1023 bitu lineāro modeļu G1 un G2i summas atbilstoši 2. modulim. G2i secību veido, efektīvi aizkavējot G2 secību ar vesela skaitļa virknes simboliem, lai iegūtu vienu no B-1. tabulā noteiktiem 36 unikāliem Gi(t) modeļiem. G1 un G2 secību ģenerē 10 pakāpju pārbīdes reģistri ar to ieejā minētiem šādiem polinomiem:
a) G1: X10 + X3 + 1; un X10 + X3 + 1 un

b) G2: X10 + X9 + X8 + X6 + X3 + X2 + 1.
G1 un G2 secību veidošanas vektors ir ’’1111111111’’. Koda pārbīdes piešķīrumi norādīti B-1. tabulā. G1 un G2 reģistri ir taktēti 1,023 MHz frekvencē. Sinhronizācijas attiecības saistībā ar C/A kodu parādītas B-1. attēlā.*
B-1. tabula. Koda fāzes piešķīrumi
	Satelīta ID numurs
	GPS signāla PRN numurs
	G2 kavējums (simboli)
	Pirmie 10 oktālie simboli *

	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

	***
	33
	863
	1745

	***
	34**
	950
	1713

	***
	35
	947
	1134

	***
	36
	948
	1456

	***
	37**
	950
	1713

	* C/A koda pirmo 10 simbolu oktālā apzīmējumā, kā norādīts slejā, pirmais cipars “1” apzīmē pirmo simbolu un pēdējie trīs cipari apzīmē parasto astotnieku sistēmu no 9 atlikušajiem simboliem (piemēram, C/A koda pirmie 10 simboli pseidogadījumu trokšņa (PRN) signāla vienībā 1 ir 1100100000).

	** C/A kodi 35 un 37 ir kopēji.

	*** PRN signālu bloki no 33 līdz 37 rezervēti citiem nolūkiem (piemēram, zemes raidītājiem).


3.1.1.2. Datu struktūra. Navigācijas ziņojumu sastādīšana parādīta B-2. attēlā. Katra rindiņa, kā parādīts B-6. attēlā, izmanto 1500 bitu garu kadru pamata formātu ar līdz pieciem 300 bitu gariem apakškadriem. Visus vārdus pārraida, sākot ar vecāko bitu (MSB).
3.1.1.2.1. Apakškadru struktūra. Katrs apakškadrs un/vai apakškadra rindiņa sākas ar telemetrijas (TLM) vārdu, kam seko pārtveres vārds (HOW). Pārtveres vārdam (HOW) seko 8 datu vārdi. Katrs vārds katrā kadrā satur 6 paritātes bitus. Telemetrijas vārds (TLM) un pārtveres vārda (HOW) formāts parādīts atbilstoši B-3. un B-4. attēlā.
3.1.1.2.2. Nedēļas beigas/sākums. Nedēļas beigās/sākumā: 

a) apakškadru ciklisku numurēšanu no1 līdz 5 restartē no 1. apakškadra neatkarīgi no tā, kura rindiņa pārraidīta pirms nedēļas beigām/sākuma,  un
b) 4. un 5. apakškadra 25 rindiņu cikls sākas ar katra apakškadra 1. rindiņu, neatkarīgi no tā, kura rindiņa pārraidīta pirms nedēļas beigām/sākuma. Visas augšupielādes un rindiņu pārslēgšanās noris uz kadru robežām (t. i., atbilstoši modulim 30 sekundes attiecībā uz nedēļas beigām/sākumam).
Piezīme. Jaunu datu pārraidi 4. un 5. apakškadrā var sākt no jebkuras šo apakškadru 25 rindiņām.
3.1.1.2.3. Datu paritāte. Apakškadru no 1 līdz 5 vārdi no 1 līdz 10 katrs satur 6 savus jaunākos paritātes bitus (LSB). Papildus divi informāciju nesaturoši biti paredzēti kā 2. un 10. vārda 23. un 24. bits paritātes datu apstrādes nolūkiem.
3.1.1.2.4. Telemetrijas (TLM) vārds. Katrs telemetrijas (TLM) vārds ir 30 bitu garš, katras 6 sekundes parādās datu kadrā un ir katra apakškadra pirmais vārds. TLM formāts parādīts B-3. attēlā. Katrs TLM vārds sākas ar preambulu, kam seko 16 rezervēti biti un 6 paritātes biti.
3.1.1.2.5. Pārtveres vārds (HOW). Pārtveres vārds (HOW) ir 30 bitu garš un ir otrais vārds katrā apakškadrā/rindiņā, un tieši seko telemetrijas (TLM) vārdam.  Pārtveres vārds (HOW) sastopams datu kadrā pēc katrām 6 sekundēm. Pārtveres vārda formāts un saturs parādīts B-4. attēlā. Pilnais nedēļas laika perioda (TOW) aprēķins sastāv no 29 bitu Z-aprēķina 19 jaunākajiem bitiem (LSB). Pārtveres vārds (HOW) sākas ar nedēļas laika perioda (TOW) aprēķina 17 vecākajiem bitiem (MSB). Šie 17 biti atbilst TOW aprēķinam 1,5 sekunžu diskretizācijas periodā, kas noris nākamā sekojošā apakškadra sākumā.
3.1.1.2.5.1. 18. bits. Ar konfigurācijas 001 kodu konstruētajiem satelītiem 18. bits ir “trauksmes” signāls.  Šāds signāls (18. bits nozīmē “1”) norāda lietotājam, ka satelīta lietotāja diapazona precizitāte (URA) var būt zemāka nekā norādīts 1. apakškadrā un ka par satelīta izmantošanu atbildību uzņemas lietotājs.
3.1.1.2.5.2. 19. bits. 19. bits ir rezervēts.
3.1.1.2.5.3. 20., 21. un 22. bits. Pārtveres vārda 20., 21. un 22. bits nodrošina apakškadra identifikāciju (ID), kurā šis pārtveres vārds ir otrais vārds. ID kods ir noteikts turpmāk.
	ID
	Kods

	1
	001

	2
	010

	3
	01l

	4
	100

	5
	101


3.1.1.2.6. Satelīta Z-aprēķins. Katrs satelīts iekšēji nosaka 1,5 sekunžu diskretizāciju saturošu piemērotu ierīci precīzam laika aprēķinam un paziņošanai. Šādā veidā noteiktais laiks tiek uzskatīts par Z-aprēķinu. Z-aprēķinu nodod lietotājam kā no divām daļām sastāvošu 29 bitu bināru skaitli.
3.1.1.2.6.1. Nedēļas laika (TOW) aprēķins.  Bināro skaitli, kas izteikts ar Z-aprēķina 19 LSB, uzskata par TOW aprēķinu un pielīdzina 1,5 sek. diskretizāciju skaitlim, kas pagājušas kopš pārejas no iepriekšējās nedēļas. Aprēķins ir īsciklisks, tāds, ka TOW aprēķina diapazons ir no 0 līdz 403,199 1,5 sek. diskretizācijām (līdzinoties vienai nedēļai) un to atiestata uz nulli katras nedēļas beigās. TOW aprēķina nulles stāvoklis ir 1,5 sek. diskretizācija, kas atbilst kārtējās nedēļas sākumam. TOW aprēķina saīsināta versija, kas sastāv no 17 MSB, ir ietverta LI lejupsaites datu plūsmas pārtveres vārdā. Sakarība starp faktisko TOW aprēķinu un tā saīsināto HOW versiju norādīta B-5. attēlā. 

Piezīme. Iepriekšminētā diskretizācija noris aptuveni sestdien pusnaktī/svētdien no rīta, turklāt pusnakts noteikta pulksten 00.00 pēc UTC skalas, kas nomināli attiecināta pret Griničas meridiānu.
3.1.1.2.6.2. Nedēļas aprēķins. Z-aprēķina 10 MSB ir secīga skaitļa bināra izteiksme attiecināta uz kārtējo GPS nedēļu (atbilstoši 1024. modulim). Šā aprēķina diapazons ir no 0 līdz 1023. Tā nulles stāvoklis ir nedēļa, kas sākas ar 1,5 sek. diskretizāciju un noris (apmēram) UTC nulles laika punktā (3.1.4. punkts). Izbeidzoties GPS nedēļas skaitlim 1023, GPS nedēļas skaitlis nostājas uz nulles. Par iepriekšējo 1024 nedēļu GPS laika pārveidošanu kalendāra datumā atbildīgs ir lietotājs.
3.1.1.3. Datu saturs.
3.1.1.3.1. 1. apakškadrs – satelīta pulksteņa un darbspējas stāvokļa dati. 1. apakškadra no 3. līdz 10. vārdi satur pulksteņa parametrus un citus B-2. tabulā norādītus datus. Datu kopas parametri ir derīgi pārraides laika periodā un paliek derīgi papildus laika periodā pēc pārraides līdz nākamās datu kopas sākumam.
3.1.1.3.1.1. Nedēļas skaitlis.  3. vārda 10 MSB satur 29 bitu Z-aprēķina 10 MSB un attēlo pašreizējās GPS nedēļas skaitli datu kopas pārraides intervāla sākumā ar visām nullēm, kas apzīmē “nulles” nedēļu. GPS nedēļas skaitlis pieaug katras nedēļas diskretizācijas perioda beigās/sākumā.
3.1.1.3.1.2. Lietotāja diapazona precizitāte (URA). 3. vārda 13. līdz 16. biti nodrošina iepriekšnoteiktā satelīta lietotāja diapazona precizitāti, kā parādīts B-3. tabulā.
1. piezīme. URA neietver kļūdas novērtējumu vienfrekvences jonosfēriskā aizkavējuma modeļa neprecizitātes dēļ.
2. piezīme. URA ir statistisks indikators redzamā pulksteņa un efemerīdu prognozes precizitāšu ieguldījumam diapazona precizitātēs, kas iegūstamas ar īpaša, uz iepriekšējiem datiem balstīta, satelīta palīdzību.
3.1.1.3.1.3. Darbspēja. Pārraidošā satelīta 6 bitu indikāciju nodrošina 3. vārda no 17. līdz 22. bits. MSB sniedz pārskatu par navigācijas datu darbspējas stāvokli, kur: 

a) 0 = visi navigācijas dati ir derīgi un
b) 1 = daži navigācijas dati nav derīgi.
B-2. tabula. 1. apakškadra parametri
	Parametrs
	Bitu skaits **
	Mēroga koeficients (LSB)
	Efektīvais diapazons ***
	Vienības

	Nedēļas skaitlis
	10
	1
	
	nedēļas

	Satelīta precizitāte
	4
	
	
	

	Satelīta darbspēja
	6
	1
	
	diskrēti

	TGD
	8*
	2–31
	
	sekundes

	IODC
	10
	
	
	

	toc
	16
	24
	604 784
	sekundes

	af2
	8*
	2–55
	
	sekundes/sekunde2

	af1
	16*
	2–43
	
	sekundes/sekunde

	af0
	22*
	2–31
	
	sekundes

	* Šādi apzīmētie parametri ir ciparu pāra komplements ar bita zīmi (+ vai –), aizņemot MSB.

	** Bitu pilnīgu sadali sk. B-6. attēlā.

	*** Ja šajā slejā nav citādi norādīts, tad efektīvais diapazons ir maksimālais diapazons.


5 LSB apzīmē signāla komponentu darbspēju saskaņā ar 3.1.1.3.3.4 punktu. Darbspējas indikāciju nodrošina atbilstoši katra satelīta spējām, kā nosaka konfigurācijas kods 3.1.1.3.3.5. punktā. Satelīts, kam nav noteiktas spējas, ir apzīmēts kā “darbspējīgs”, ja šīs spējas trūkums ir piemītošs tā konstrukcijai vai tā konstrukcija atbilst uztvērēja vajadzībām un nepieprasa šo spēju. Papildu darbspējas dati sniegti 4. un 5. apakškadrā.
Piezīme. 1. apakškadrā sniegtie dati var atšķirties no citu satelītu 4. un/vai 5. apakškadru datiem, jo tie var būt koriģēti citā laikā.
3.1.1.3.1.4. Laika parametru kopas identifikators (IODC). 3. vārda 23. un 24. bits 1. apakškadrā ir 10 bitu IODC parametra 2 MSB.  8. vārda 1.–8. bits 1. apakškadrā satur IODC 8. LSB. IODC apzīmē datu kopai piešķirto numuru. Pārraidītais IODC atšķiras no jebkuras satelīta pārraidītās vērtības iepriekšējo 7 dienu laikā.
Piezīme. Sakarība starp IODC un datu kopas identifikatora, efemerīdu (IODE) parametriem noteikta 3.1.1.3.2.2. punktā.
3.1.1.3.1.5. Aprēķinātais grupas kavējuma diferenciālis. 7. vārda 17.–24. bits satur korekcijas noteikumu TGD, kas izskaidro satelīta grupas kavējuma diferenciāļa ietekmi.
Piezīme. TGD neietver nekādu C/A līdz P(Y) koda relatīvo grupas kavējuma kļūdu.
3.1.1.3.1.6. Satelīta pulksteņa korekcijas parametri. 8. vārda 9.–24. bits, 9. vārda 1.–24. bits un 10. vārda 1.–22. bits satur lietotājiem vajadzīgos parametrus (toc, af2, af1 un af0).saredzamā satelīta pulksteņa korekcijā. 

3.1.1.3.1.7. Rezervētie datu lauki.  Rezervētie datu lauki norādīti B-4. tabulā. Visi rezervētie datu lauki veicina derīgo paritāti to attiecīgajos vārdos.
B-3. tabula. Lietotāja diapazona precizitāte
	URA
	Precizitāte

	0
	2 m

	1
	2,8 m

	2
	4 m

	3
	5,7 m

	4
	8 m

	5
	11,3 m

	6
	16 m

	7
	32 m

	8
	64 m

	9
	128 m

	10
	256 m

	11
	512 m

	12
	1024 m

	13
	2048 m

	14
	4096 m

	15
	Nelietot


B-4. tabula. 1. apakškadra rezervētie datu lauki
	Vārds
	Bits

	3.
	11.–12.

	4.
	1.– 24.

	5.
	1.– 24.

	6.
	1.– 24.

	7.
	1.– 16.


3.1.1.3.2. 2. un 3. apakškadrs – satelīta efemerīdu dati. 2. un 3. apakškadrs satur pārraidošā satelīta efemerīdu datus.
3.1.1.3.2.1.Efemerīdu parametri. Efemerīdu parametri norādīti B-5. tabulā. Katram 2. un 3. apakškadra parametram B-6. tabulā norādīts bitu skaits, LSB mēroga koeficients, diapazons un vienības.
B-5. tabula. Efemerīdu dati
	M0
	Vidējā anomālija atsauces laikā

	Δn
	Vidējā gaitas atšķirība no aprēķinātās vērtības

	e
	Ekscentricitāte

	√A
	Kvadrātsakne no ekvatoriālā rādiusa

	OMEGA0
	Orbītas plaknes lejupejošu orbītu krustpunkta garums iknedēļas diskretizācijā

	i0
	Inklinācijas leņķis atsauces laikā

	ω
	Perigeja arguments

	OMEGADOT
	Taisnas uzlēkšanas ātrums

	iDOT
	Inklinācijas leņķa ātrums

	cuc
	Kosinusa harmoniskās korekcijas parametra amplitūda pret platuma argumentu

	cus
	Sinusa harmoniskās korekcijas parametra amplitūda pret platuma argumentu

	crc
	Kosinusa harmoniskās korekcijas parametra amplitūda pret orbītas rādiusu

	crs
	Sinusa harmoniskās korekcijas  parametra amplitūda pret orbītas rādiusu

	cic
	Kosinusa harmoniskās korekcijas parametra amplitūda pret inklinācijas leņķi

	cis
	Sinusa harmoniskās korekcijas parametra amplitūda pret inklinācijas leņķi

	toe
	Atskaites laiks, efemerīdas 

	IODE
	Datu kopas identifikators, efemerīdas 


B-6. tabula. Efemerīdu parametri
	Parametrs
	Bitu skaits**
	Mēroga koeficients (LSB)
	Efektīvais diapazons***
	Vienības

	IODE
	8
	
	
	

	crs
	16*
	2–5
	
	metri

	n
	16*
	2–43
	
	pusloki/sekunde

	M0
	32*
	2–31
	
	pusloki

	Cuc
	16*
	2–29
	
	radiāni

	e
	32
	2–33
	0,03
	bezizmēra

	Cus
	16*
	2–29
	
	radiāni

	√A
	32
	2–19
	
	metri1/2

	toe
	16
	24
	604 784
	sekundes

	Cic
	16*
	2–29
	
	radiāni

	OMEGA0
	32*
	2–31
	
	pusloki

	Cis
	16*
	2–29
	
	radiāni

	i0
	32*
	2–31
	
	pusloki

	Crc
	16*
	2–5
	
	metri

	ω
	32*
	2–31
	
	pusloki

	OMEGADOT
	24*
	2–43
	
	pusloki/sekunde

	iDOT
	14*
	2–43
	
	pusloki/sekunde


	* Šādi apzīmētie parametri ir ciparu pāra papildinājums ar bita zīmi (+ vai –), aizņemot MSB.

	** Bitu pilnīgu sadali apakškadrā sk. B-6. attēlā.

	*** Ja nav citādi norādīts šajā slejā, tad efektīvais diapazons ir maksimāli iegūstamais diapazons ar norādīto bitu sadalījumu un mēroga koeficientu.


3.1.1.3.2.2. Efemerīdu kopas identifikators (IODE). IODE ir 8 bitu skaitlis, kas ir vienlīdzīgs ar 10 bitu IODC 8 LSB tajā pašā datu kopā. IODE  2. un 3. apakškadrā nodrošina salīdzināšanu ar IODC pazīmes 8 LSB 1. apakškadrā. Ja šīs trīs pazīmes nesaskan datu kopas pārslēgšanas dēļ, sakopo jaunus datus. Pārraidītais IODE atšķiras no jebkuras satelīta pārraidītās vērtības iepriekšējo sešu stundu laikā (1. piezīme). Jebkuras izmaiņas 2. un 3. apakškadra datos veic saskaņā ar izmaiņām abos IODE vārdos. Jauno datu kopu maiņa noris uz stundu robežas, izņemot jauno augšupielādes datu kopu. Turklāt vismaz pirmās datu kopas toe vērtība, ko satelīts pārraidījis pēc augšupielādes, atšķiras no tās, kas pārraidīta pirms maiņas (2. piezīme).
1. piezīme. IODE/IODC pazīmes nodrošina uztvērēju ar līdzekļiem atklāt jebkuras izmaiņas efemerīdu/pulksteņa norādītajos parametros.
2. piezīme. Pirmā datu kopa var mainīties (3.1.1.2.2. punkts) jebkurā brīdī stundas laikā, un tāpēc to var pārraidīt ar satelītu laikā, kas ir mazāks nekā 1 stunda. 

3.1.1.3.2.3. Rezervētie datu lauki.  10. vārdā rezervēti 2. apakškadra 17.–22. bits. Rezervēto datu lauki veicina derīgo paritāti to atbilstošajos laukos.
3.1.1.3.3. 4. un 5. apakškadri – atbalstdati. 4. un 5. apakškadrs ir daļēji pārvietots 25 reizes katrs. Ar “rezervētu” rindiņu un precīzi formulētu atkārtojumu iespējamiem izņēmumiem katra 3. līdz 10. rindiņa satur atšķirīgus datus. 4.–6. apakškadra rindiņas izmanto divus atšķirīgus formātus un 5. apakškadra rindiņas izmanto divus atšķirīgus formātus, kā parādīts B-6. attēlā.
4. apakškadra rindiņas ir šādas:
a) 2., 3., 4., 5., 7., 8., 9. un 10. rindiņa: almanaha dati no 25. līdz 32. satelītam atbilstoši. Ja 25. rindiņas 6 bitu darbspējas stāvokļa vārds sastāv no 6 “vieniniekiem” (3.1.1.3.3.4. punkts), tad rindiņas satelīta ID nav norādīta vērtība diapazonā no 25. līdz 32.; 

Piezīme. Šīs rindiņas var būt paredzētas citiem nolūkiem. Katras rindiņas formātu un saturu nosaka šās rindiņas satelīta ID.
b) 17. rindiņa:  īpašie ziņojumi,
c) 18. rindiņa: jonosfēras un UTC dati,
d) 25. rindiņa: 32 satelītu izvietojums  un
e) 1., 6., 11., 12., 13., 14., 15., 16., 19., 20., 21.,22., 23. un 24. rindiņa  rezervēta. 

5. apakškadra rindiņas ir šādas:
1. līdz 24. rindiņa: almanaha dati no 1. līdz 24. satelītam  un
b) 25. rindiņa:  no 1. līdz 24. satelīta darbspējas dati, almanaha atsauces laiks un almanaha atsauces nedēļas skaitlis.
3.1.1.3.3.1. Datu ID. 3. vārda divi MSB katrā rindiņā ietver datu ID, kas nosaka lietojamo GPS navigācijas datu struktūru.  Datu ID norādīti B-7. tabulā saskaņā ar turpmāk minēto:
a) rindiņās, kas satur viena īpaša satelīta almanaha datus, datu ID nosaka tā satelīta izmantoto datu struktūru, kura almanaha dati atrodami šajā rindiņā,
b) visās pārejās rindiņās datu ID apzīmē pārraidošā satelīta datu struktūru un
c) datu ID “1” (apzīmēts ar bināro stāvokli 00) nelieto.
3.1.1.3.3.2. Satelīta ID. Satelīta ID nodrošina 3. vārda 3. –8. bits katrā rindiņā. Satelīta ID izmanto divos veidos:
a) rindiņās, kas satur dotā satelīta almanaha datus, satelīta ID skaitlis atbilst satelīta PRN koda fāzes skaitlim saskaņā ar B-1. tabulu un
b) visās pārejās rindiņās saskaņā ar B-7. tabulu noteiktais satelīta ID kalpo par “rindiņas ID”. No 1 līdz 32 ID noteikti specifisku satelītu almanaha datus saturošām rindiņām (5. apakškadra no 1. līdz 24. rindiņai un 4. apakškadra no 2. līdz 5. un no 7. līdz 10. rindiņai). “0” ID (visas binārās nulles) apzīmē fiktīvu satelītu, kamēr ID no 51 līdz 63 izmanto rindiņās, kas satur citus no specifiskā satelīta almanaha atšķirīgus datus (1. un 2. piezīme).
1. piezīme. Īpaši ID rezervēti katrai 4. un 5. apakškadra rindiņai, tomēr 4. apakškadra 2.,3.,4.,5.,7.,8.,9. un 10. rindiņa satelīta ID var mainīties katrā rindiņā, norādot tajā alternatīvo saturu.
2. piezīme. Pārējie (no 30. līdz 50.) ID nav piešķirti.
B-7. tabula. Datu ID un satelītu ID 4. un 5. apakškadrā
	
	4. apakškadrs
	5. apakškadrs

	Rindiņa
	Datu ID
	Satelīta ID*
	Datu ID
	Satelīta ID*

	1
	***
	57
	**
	1

	2****
	**
	25
	**
	2

	3****
	**
	26
	**
	3

	4****
	**
	27
	**
	4

	5****
	**
	28
	**
	5

	6
	***
	57
	**
	6

	7****
	**
	29
	**
	7

	8****
	**
	30
	**
	8

	9****
	**
	31
	**
	9

	10****
	**
	32
	**
	10

	11
	***
	57
	**
	11

	12
	***
	62
	**
	12

	13
	***
	52
	**
	13

	14
	***
	53
	**
	14

	15
	***
	54
	**
	15

	16
	***
	57
	**
	16

	17
	***
	55
	**
	17

	18
	***
	56
	**
	18

	19
	***
	58*****
	**
	19

	20
	***
	59*****
	**
	20

	21
	***
	57
	**
	21

	22
	***
	60*****
	**
	22

	23
	***
	61*****
	**
	23

	24
	***
	62
	**
	24

	25
	***
	63
	***
	51

	* “0” apzīmē “fiktīvu” satelītu. Apzīmējot fiktīvo satelītu ar “0 “, izmanto pārraidošā satelīta datu ID. 

	**Satelīta datu ID, kura satelīta ID atrodas šajā rindiņā.

	*** Pārraidošā satelīta datu ID.

	**** 4. apakškadra 2., 3., 4., 5., 7., 8., 9. un 10. rindiņā var būt attiecīgi no 25. līdz 32. satelīta almanaha dati vai citu funkciju dati, izteikti ar atšķirīga satelīta ID no uzrādītās vērtības.

	***** Satelīta ID var atšķirties.


3.1.1.3.3.3. Almanahs.  5. apakškadra no 1. līdz 24. rindiņai, kā arī 4. apakškadra no 2. līdz 5. un no 7. līdz 10 rindiņai satur līdz 32 satelītu almanaha datus un satelīta darbspējas stāvokļa vārdu (3.1.1.3.3.4. punkts). Almanaha dati ir pulksteņa un efemerīdu parametru samazinātas precizitātes apakškopa. Dati aizņem katrā rindiņā visus no 3. līdz 10. vārdam bitus, izņemot 3. vārda 8 MSB (datu ID un satelīta ID), 5. vārda no 17. līdz 24. bitam (satelīta darbspēja) un 50 paritātei atvēlētos bitus. Bitu skaits, mēroga koeficients (LSB), almanaha parametru diapazons un vienības norādīti B-8. tabulā. Almanaha ziņojums jebkuram fiktīvam satelītam satur mainīgus “1”un “0” ar derīgu paritāti.
3.1.1.3.3.3.1. Almanaha atsauces laiks. Almanaha atsauces laiks toa ir 212 bez atlikuma dalāms skaitlis, kas sastopams apmēram 70 stundas pēc šā almanaha datu kopas pirmā derīgā pārraides laika. Almanahu koriģē pietiekami bieži, lai nodrošinātu GPS laika “t” atšķirību no toa mazāk par 3,5 dienām pārraides periodā. Almanaha parametru korekciju normālā ekspluatācijā veic vismaz 1 reizi katru 6 dienu laikā.
3.1.1.3.3.3.2. Almanaha laika parametri.  Almanaha laika parametri sastāv no 11 bitu pastāvīgā parametra (af0) un 11 bitu pirmās kārtas parametra (af1).
3.1.1.3.3.3.3. Almanaha atsauces nedēļa. 5. apakškadra 25. rindiņas 3. vārda no 17. līdz 24. bits apzīmē nedēļas skaitli (WNa), uz kuru almanaha atsauces laiks (toa) dod norādes. WNa parametrs sastāv no pilnas nedēļas skaitļa 8 LSB. 5. apakškadra 25. rindiņas 3. vārda no 9. līdz 16. bitam ir toa vērtība, kas dod norādes uz šo WNa.
3.1.1.3.3.4. Darbspējas pārskats. 4. un 5. apakškadrs aptver satelīta darbspējas datu divus veidus.
a) katra no 32 rindiņām satur ar pulksteni/efemerīdām saistītus almanaha datus, kas norāda 8 bitu satelīta darbspējas stāvokļa vārdu almanaha datiem atbilstošam satelītam, un
b) 4. un 5. apakškadra 25. rindiņas aptver līdz 32 satelītu 6 bitu darbspējas datus.
3.1.1.3.3.4.1. Darbspējas stāvokļa 8 bitu vārdi aizņem 5. vārda no 17. līdz 24. bitam tajās 32 rindiņās, kas ietver individuālu satelītu almanaha datus. 6 bitu darbspējas stāvokļa vārdi aizņem no 4. līdz 9. vārda 24 MSB 5. apakškadra 25. rindiņā un 8. vārda no 19. līdz 24. bitam, 9. vārda 24 MSB un 10. vārda 18 MSB 4. apakškadra 25. rindiņā.
3.1.1.3.3.4.2. 8 bitu darbspējas stāvokļa vārdu 3 MSB norāda uz navigācijas datu darbspējas stāvokli saskaņā ar B-9. tabulā norādīto kodu. 6 bitu vārdi nodrošina 1 bita kopsavilkumu par navigācijas datu darbspējas stāvokli MSB pozīcijā saskaņā ar 3.1.1.3.3.4.2. punktu. 8 bitu un 6 bitu darbspējas stāvokļa vārdu 5 LSB izsaka satelītu signāla komponentu darbspējas stāvokli saskaņā ar B-10. tabulā doto kodu.
B-8. tabula. Efemerīdu parametri
	Parametrs
	Bitu skaits **
	Mēroga koeficients (LSB)
	Efektīvais diapazons***
	Vienības

	e
	16
	2–21
	
	bezdimensiju

	toa
	8
	212
	602 112
	sekundes

	(i****
	16*
	2–19
	
	pusloki

	OMEGADOT
	16*
	2–38
	
	pusloki/sekunde

	√A
	24*
	2–11
	
	metri1/2

	OMEGA0
	24*
	2–23
	
	pusloki

	(
	24*
	2–23
	
	pusloki

	M0
	24*
	2–23
	
	pusloki

	af0
	11*
	2–20
	
	sekundes

	af1
	11*
	2–38
	
	sekundes/sekunde

	* Šādi apzīmētie parametri ir ciparu pāra papildinājums ar bita zīmi (+ vai –), aizņemot MSB.

	** Bitu pilnīgu sadali apakškadrā sk. B-6. attēlā.

	*** Ja nav citādi norādīts šajā slejā, tad efektīvais diapazons ir maksimāli iegūstamais diapazons ar norādīto bitu sadalījumu un mēroga koeficientu.

	**** Atbilstoši i0 = 0,30 puslokiem.


B-9. tabula. Navigācijas datu darbspējas indikācija
	Bitu vieta rindiņā
	Indikācija

	137
	138
	139
	

	0
	0
	0
	VISI DATI PAREIZI

	0
	0
	1
	PARITĀTES TRŪKUMS – dažas vai visas rindiņas ir kļūdainas

	0
	1
	0
	TLM/HOW FORMĀTA PROBLĒMA – jebkura novirze no standarta formāta (piemēram, preambula nevietā un/vai kļūdaina), izņemot nepareizu Z-skaitu, kā norādīts HOW

	0
	1
	1
	Z-SKAITS PĀRTVERES VĀRDĀ (HOW) IR KĻŪDAINS – jebkura Z-skaita vērtības problēma, kas nenorāda faktisko koda fāzi

	1
	0
	0
	1.,2.,3. APAKŠKADRS – viens vai vairāki elementi viena vai vairāku apakškadru vārdos no 3 līdz 10 ir nepareizi

	1
	0
	1
	4.,5. APAKŠKADRS – viens vai vairāki elementi viena vai vairāku apakškadru vārdos no 3 līdz 10 ir nepareizi

	1
	1
	0
	VISI AUGŠUPIELĀDĒTIE DATI IR KĻŪDAINI – viens vai vairāki elementi jebkura (vai vairāku) apakškadra vārdos no 3 līdz 10 ir kļūdaini

	1
	1
	1
	VISI DATI IR KĻŪDAINI – TLM vārds un/vai HOW un viens vai vairāki elementi jebkurā (vai vairākos) apakškadrā ir kļūdaini


B-10. tabula. Satelīta signāla komponentu darbspējas kodi
	
	MSB
	LSB
	Indikācija

	1
	1
	1
	0
	1
	SATELĪTS ĪSLAICĪGI NEDARBOSIES – lietot uzmanīgi

	0
	0
	0
	0
	0
	VISI SIGNĀLI IR PAREIZI

	1
	1
	1
	0
	0
	SATELĪTS ĪSLAICĪGI NEDARBOJAS – nelietot šo satelītu kārtējā seansa laikā

	1
	1
	1
	1
	0
	REZERVĒ

	1
	1
	1
	1
	1
	VAIRĀK PAR VIENU KOMBINĀCIJU VAJADZĒTU, LAI APRAKSTĪTU ANOMĀLIJAS, IZŅEMOT APZĪMĒTĀS AR _____

	Visas pārējās kombinācijas
	SATELĪTI, KAS PAKĻAUTI KODA MODULĀCIJAS UN /VAI SIGNĀLA JAUDAS LĪMEŅA IZPLATĪŠANĀS PROBLĒMĀM. Lietotājam var rasties periodiskas sekošanas problēmas, pavadot uztverto signālu.


3.1.1.3.3.4.3. Īpaša nozīme piešķirama 6 bitu darbspējas stāvokļa vārdu 6 “vieninieku” kombinācijai 4. un 5. apakškadra 25 rindiņās,  tas norāda, ka “satelīts ar šādu ID nav pieejams un šim satelītam nav datu 4. un 5. apakškadra rindiņā, kā tas parasti noteikts par šā satelīta almanaha datiem”.
Piezīme. Šī īpašā nozīme attiecas tikai uz 4. un 5. apakškadra 25 rindiņām.  Iespējami cita satelīta dati augšminētā almanaha rindiņā, kā noteikts 3.1.1.3.3.3.punktā.
3.1.1.3.3.4.4. Darbspēju indikāciju nodrošina atbilstoši katra satelīta spējām, kā nosaka konfigurācijas kods 3.1.1.3.3.5. punktā. Atbilstoši katrs satelīts, kam nav noteiktu spēju, ir apzīmēts kā “darbspējīgs”, ja šo spēju trūkums ir piemītošs tā konstrukcijai vai tā konstrukcija atbilst uztvērēja vajadzībām un nepieprasa šīs spējas. Iepriekšnoteiktos darbspējas datus koriģē augšupielādes laikā.
1. Piezīme. Pārraidītie darbspējas dati var neatbilst pārraidošā vai citu orbitālā grupējumā esošu satelītu faktiskai darbspējai. 

2. piezīme. 1., 4.un 5. apakškadrā sniegtie citu satelītu dati var atšķirties no 4. un/vai 5. apakškadrā minētajiem datiem, tā kā pēdējie var būt koriģēti citā laikā.
3.1.1.3.3.5. Satelītu konfigurācijas kopsavilkums. 4. apakškadra 25. rindiņa ietver katra no 32 satelītiem 4 bitu garu parametru, nosakot katra satelīta konfigurācijas kodu. Šie 4 bitu parametri 4. apakškadra 25. rindiņā aizņem 3 vārdu no 9. līdz 24. bitam, no 4. līdz 7. vārda 24 MSB un 8. vārda 16 MSB. Katra lauka pirmie MSB ir rezervēti. 3 LSB norāda katra satelīta konfigurāciju, izmantojot šādu kodu:

	Kods
	Satelītu konfigurācija

	001
	II bloka satelīts


3.1.1.3.3.6. UTC parametri. 4. apakškadra 18. rindiņa ietver:
a) nepieciešamos parametrus GPS laika pārvēršanai UTC laikā un
b) piezīmi lietotājam attiecībā uz plānojamo nākotnes vai pagātnes (saistībā ar navigācijas ziņojuma augšupielādi) delta laika vērtību korekcijas sekunžu (tLSF) dēļ, kopā ar nedēļas skaitli (WNLSF) un dienas skaitli (DN), kuru beigās veic sekundes korekciju. “Pirmā diena” ir pirmā diena attiecībā uz nedēļas sākumu/beigām, un (WNLSF) vērtība sastāv no pilna nedēļas skaitļa 8 LSB. Nesaīsināto WN un WNLSF vērtību starpības absolūtā vērtība nepārsniedz 127.
Piezīme. Uzskata, ka lietotājs ņem vērā šā parametra saīsinātā daba, kā arī WN, WNt un WNLSF saīsināšana pilnā nedēļas skaitļa pārejas dēļ.
3.1.1.3.3.6.1. No 6. līdz 9.vārda 24 MSB un 10. vārda 8 MSB 4. apakškadra 18. rindiņā ietver parametrus UTC laika saistībai ar GPS laiku. Šo parametru bitu garums, mēroga koeficienti, diapazoni un vienības norādīti B-11. tabulā.
B-11. tabula. UTC parametri
	Parametrs
	Bitu skaits **
	Mēroga koeficients (LSB)
	Efektīvais diapazons ***
	Vienības

	A0
	32*
	2–30
	
	sekundes

	A1
	24*
	2–50
	
	sekundes/sekunde

	∆tLS
	8*
	1
	
	sekundes

	t0t
	8
	212
	602 112
	sekundes

	WNt
	8
	1
	
	nedēļas

	WNLSF
	8
	1
	
	nedēļas

	DN
	8* * * *
	1
	7
	dienas

	∆tLSF
	8*
	1
	
	sekundes

	* Šādi apzīmētie parametri ir ciparu pāra papildinājums ar bita zīmi (+ vai –), aizņemot MSB.

	** Bitu pilnīgu sadali apakškadrā sk. B-6. attēlā.

	*** Ja nav citādi norādīts šajā slejā, tad efektīvais diapazons ir maksimāli iegūstamais diapazons ar norādīto bitu sadalījumu un mēroga koeficientu.

	**** Pareizi pamatots.


3.1.1.3.3.7. Jonosfēras parametri. Jonosfēras parametri, kas ļauj GPS SPS lietotājam izmantot jonosfēras modeli jonosfēriska kavējuma aprēķināšanai, atrodami B-12. tabulas 4. apakškadra 18. rindiņā.
3.1.1.3.3.8. Īpaši ziņojumi.  4. apakškadra 17. rindiņa rezervēta īpašiem ziņojumiem.
3.1.1.3.3.9. Rezervētie datu lauki.  No 3. līdz 10. vārdam visi biti, izņemot 58 bitus, izmantotus datu ID, satelītu (rindiņas) ID, paritātes (katra vārda sešus LSB) un 4. apakškadra 1., 6., 11., 12., 13., 14., 15., 16., 19., 20., 21., 22., 23. un 24. rindiņas (10. vārda 23. un 24. bitu) paritātes aprēķināšanai un almanaha rindiņas, kas noteiktas satelīta nulles ID, ir apzīmēti kā rezervēti. Citi 4. un 5. apakškadrā rezervētie biti norādīti B-13. tabulā. Katra vārda rezervēto bitu pozīcijas ietver mainīgu vieninieku un nuļļu ainu ar derīgu vārdu paritāti.
3.1.2. DATU IZMANTOŠANAS PROTOKOLU DEFINĪCIJAS
Piezīme. Šī iedaļa nosaka datu apraides ziņojumu parametru savstarpējās attiecības. Tā nosaka nepārraidīto parametru definīcijas, bet tās izmanto gan gaisa kuģa, gan ārpus gaisa kuģa elementi vai abi iepriekšminēti elementi un tās definē lietotos terminus, kas nosaka navigācijas risinājumu un integritāti.
3.1..2.1. Paritātes algoritms. GPS paritātes algoritmi noteikti, kā norādīts B-14. tabulā.
B-12. tabula. Jonosfēras parametri
	Parametrs
	Bitu skaits **
	Mēroga koeficients (LSB)
	Efektīvais diapazons***
	Vienības

	α0
	8*
	2–30
	
	sekundes

	α1
	8*
	2–27
	
	sekundes/pusaplis

	α2
	8*
	2–24
	
	sekundes/pusaplis2

	α3
	8*
	2–24
	
	sekundes/pusaplis3

	β0
	8*
	211
	
	sekundes

	β1
	8*
	214
	
	sekundes/pusaplis

	β2
	8*
	216
	
	sekundes/pusaplis2

	β3
	8*
	216
	
	sekundes/pusaplis3

	* Šādi apzīmētie parametri ir ciparu pāra papildinājums ar bita zīmi (+ vai –), aizņemot MSB.

	** Bitu pilnīgu sadali apakškadrā sk. B-6. attēlā.

	*** Ja nav citādi norādīts šajā slejā, tad efektīvais diapazons ir maksimāli iegūstamais diapazons ar norādīto bitu sadalījumu un mēroga koeficientu.


B-13. tabula. 4. un 5. apakškadrā rezervētie biti
	Apakškadrs
	Rindiņas
	Vārdi
	Rezervētā bita vieta vārdā

	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.


B-14. tabula. Paritātes kodēšanas algoritmi
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 d24,

	kur

	D1, D2, D3… D29, D30 ir satelīta pārraidīti biti; 

	D25,… D30 ir aprēķinātie paritātes biti;

	d1, d2, … d24 ir avotu datu biti;
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 pieskaitīšanas darbība pēc 2. moduļa vai “izslēdzot vai” darbība un

	* lieto, lai noteiktu apakškadra iepriekšējā vārda pēdējos divus bitus.


3.1.2.2. Satelīta pulksteņa korekcijas parametri. GPS sistēmas laiks t ir noteikts kā:
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t = GPS sistēmas laiks (koriģēts pirms un pēc nedēļas pārejas);
tsv = ziņojuma pārraides satelīta laiks;
∆tsv = satelīta PRN koda fāzes nobīde;
∆tsv = af0 + af1(t – toc) un af2 (t – toc)2 + Δtr – TGD,
kur
af0, afl un af2 un toc ir atrodami 1. apakškadrā, un
Δtr = relatīvistiskais korekcijas laiks (sekundes)
Δtr = Fe √A sin Ek,
kur
e un A ir sastopami 2. un 3. apakškadrā; 

Ek ir noteikts B-15. tabulā un
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μ = WGS-84 universālais gravitācijas parametrs (3,986005 × 1014 m3/s2), 
c = gaismas ātrums vakuumā (2,99792458 × 108 m/s).
Piezīme. t vērtība ieviesta, lai izskaidrotu nedēļas sākumu un beigu pārejas. Tas nozīmē, ja t-toc lielums pārsniedz 302400 sekundes, tad no t atskaitiet 604800 sekundes. Ja t-toc ir mazāks nekā 302400 sekundes, tad t pieskaitiet 604800 sekundes.
3.1.2.3. Satelīta pozīcija. Kārtējā satelīta pozīcija (Xk, Yk, Zk) noteikta B-15. tabulā.
B-15. tabula. Koordinātu sistēmu elementi
	A = (√A)2
	Lielā pusass
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	Vidējā aprēķinātā kustība

	tk = t - toe
	Laiks no efemerīdu atskaites diskretizācijas perioda*

	n = n0 + ∆n
	Vidējā koriģētā kustība

	Mk = M0 + ntk
	Vidējā anomālija

	Mk = Ek - e sin Ek
	Keplera ekscentriskās anomālijas vienādojums (atrisināms ar atkārtošanu)
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	Ekscentriskā anomālija

	φk = vk + ω
	Platuma arguments

	
	Otrās harmoniskās perturbācijas

	δuk = Cus sin 2φk + Cuc cos 2φk
	Platuma korekcijas arguments

	δrk = Crc sin 2φk + Crs sin 2φk
	Rādiusa korekcija

	δik = Cic cos 2φk + Cis sin 2φk
	Inklinācijas korekcija

	uk = φk + δuk
	Koriģētais platuma arguments

	rk = A(1 – e cos Ek) + δrk
	Koriģētais rādiuss

	ik = i0 + δik + (iDOT)tk
	Koriģētā inklinācija
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	Pozīcijas orbitālā plaknē

	Ωk = Ω0+ (Ω – Ωc)tk – Ωctoc
	Uzkāpjošā mezgla koriģētais garums
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	Pret zemi centrētas un fiksētas koordinātas

	* t ir GPS sistēmas laiks pārraides laikā, t. i., GPS laiks koriģēts uz tranzīta laiku (diapazons/gaismas ātrums). Turklāt tk faktiski ir absolūtā laika starpība starp laiku t un diskretizācijas laiku toc un izskaidro nedēļas sākuma vai beigu pārejas. Tas ir, ja tk pārsniedz 302400 sekundes, no tk atskaita 604800 sekundes. Ja tk ir mazāks nekā 302400 sekundes, tk pieskaita 604800 sekundes.


3.1.2.4. Jonosfēriskā korekcija.  Jonosfēriskā korekcija (Tiono) ir noteikta kā:
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αn un βn ir satelīta pārraidītie dati ar n = 0, 1, 2 un 3,
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t = 4,32 × 104 λi+ GPS laiks (sekundes), kur 0 = t < 86 400, tādēļ, ja t = 86400, sekundēm atskaitiet 86400 sekundes un ja t < 0, sekundēm pieskaitiet 86400 sekundes,
E = satelīta augstuma leņķis.
3.1.2.4.1. Jonosfēriskā kavējuma aprēķinos lieto šādus parametrus: 

a) Satelīta pārraidītie parametri
	αn
	=
	kuba vienādojuma koeficienti, kas izsaka vertikālā kavējuma amplitūdu (4 koeficienti = 8 bitiem katrs),

	βn
	=
	kuba vienādojuma koeficienti, kas izsaka modeļa periodu (4 koeficienti = 8 bitiem katrs).


b) Uztvērēja radītie parametri
	E
	=
	augstuma leņķis starp lietotāju un satelītu (pusloki),

	A
	=
	azimuta leņķis starp lietotāju un satelītu, mērīts pulksteņrādītāja virzienā no ģeogrāfisko ziemeļu virziena (pusloki),

	φu
	=
	lietotāja ģeodēziskais platums (pusloki) WGS-84,

	λu
	=
	lietotāja ģeodēziskais garums (pusloki) WGS-84,

	GPS laiks
	=
	uztvērēja aprēķinātais sistēmas laiks.


c) Aprēķinātie parametri
	x
	=
	fāze (radiāni),

	F
	=
	slīpuma koeficients (bezdimensijas),

	t
	=
	vietējais laiks (sekundes),

	φm
	=
	jonosfēriskā krustpunkta zemes projekcijas ģeomagnētiskais platums (vidējais pieņemtais jonosfēriskais augstums ir 350 km) (pusloki),

	λi
	=
	jonosfēriskā krustpunkta zemes projekcijas ģeomagnētiskais garums (pusloki),

	φi
	=
	jonosfēriskā krustpunkta zemes projekcijas ģeomagnētiskais platums (pusloki),

	Ψ
	=
	zemes centrālais leņķis starp lietotāja pozīciju un jonosfēriskā krustpunkta zemes projekciju (pusloki).


3.1.3. GAISA KUĢA ELEMENTI
3.1.3.1.GNSS (GPS) UZTVĒRĒJS
3.1.3.1.1. Satelīta izslēgšana. Uztvērējs izslēdz jebkuru satelītu, kas apzīmēts ar neatbilstošas darbspējas GPS satelītu efemerīdu karodziņu.
3.1.3.1.2. Sekošana satelītam. Uztvērējs ir spējīgs nepārtraukti sekot vismaz četriem satelītiem un, balstoties uz šiem mērījumiem, noteikt atrašanās vietu.
3.1.3.1.3. Doplera nobīde. Uztvērējs spēj kompensēt Doplera nobīdes dinamisko iespaidu uz nominālo – SPS signāla nesēja fāzi un C/A koda mērījumiem. Uztvērējs kompensē Doplera nobīdi, kas ir unikāla paredzamajā pielietojumā.
3.1.3.1.4. Pretestība traucējumiem. Uztvērējs atbilst 3. nodaļas 3.7. punktam noteiktajām prasībām par pretestību traucējumiem.
3.1.3.1.5. Pulksteņa un efemerīdu datu izmantošana. Uztvērējs pārliecinās par pareizo efemerīdu un pulksteņa datu lietošanu pirms atrašanās vietas aprēķināšanas. Uztvērējs kontrolē IODC un IODE vērtības un koriģē  efemerīdu un pulksteņa datubāzi, atklājot izmaiņas vienā vai abās vērtībās. SPS uztvērējs izmanto pulksteņa un efemerīdu datus ar atbilstošām iesaistītā satelīta IODC un IODE vērtībām.
3.1.4. LAIKS
GPS laiku attiecina uz UTC (kā pieņēmusi Savienoto Valstu Jūras kara observatorija) laika nulles punktā, kas noteikts ar 1980. gada 5. janvāra pusnakti/1980. gada 6. janvāra rītu. Lielākā GPS laika vienība ir 1 nedēļa, noteikta ar 604800 sekundēm. GPS laika mērogu uztur UTC 1 mikrosekundes robežās (atbilstoši modulim 1 sekunde) pēc korekcijas sekunžu starpības vesela skaitļa korekcijas. Navigācijas datos ietver vajadzīgo informāciju GPS laika attiecināšanai uz UTC laiku.
3.2. Globālās satelītu navigācijas sistēmas (GLONASS) standartu precizitātes kanāls (CSA) (L1)
Piezīme. Šajā iedaļā termins GLONASS attiecas uz visiem satelītiem zvaigznājā. Ir atbilstoši noteikti standarti, kas attiecas tikai uz GLONASS-M satelītiem.
3.2.1. ĀRPUS GAISA KUĢA ELEMENTI
3.2.1.1.RADIOFREKVENČU (RF) RAKSTUROJUMI
3.2.1.1.1. Nesējfrekvences. L1 un nesējfrekvenču nominālā vērtība noteikta ar šādām izteiksmēm:
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	k
	=
	–7, ..., 0, 1, ..., 13. ir GLONASS satelītu L1 apakšjoslā pārraidīto signālu nesēju skaitlis;


	f01
	=
	1602 MHz un

	∆f1
	=
	0,5625 MHz.


Nesējfrekvences saskaņoti iegūst no kopējā laika gaisa kuģī/frekvences standarta. Uz zemes novērotās frekvences nominālā vērtība ir vienlīdzīga ar 5,0 MHz. GLONASS satelīta nesējfrekvence ir robežās ±2 X 10–11 attiecībā pret tās nominālo vērtību fk.
1. piezīme. Nesējfrekvenču nominālās vērtības nesēju skaitļiem k norādītas B-16 tabulā.
2. Piezīme. GLONASS-M satelītu izmantotie standartu precizitātes (CSA) L2 kanāla navigācijas signāli aizņem 1 2429375 – 1,2516875 MHz ±0,511 MHz diapazonu, kā noteikts šādos vienādojumos: 
fk2 = f 02 + kΔf2
f 02 = 1246 MHz; Δf2 = 0,4375 MHz.
Jebkurai dotajai k vērtībai L1 un L2 apakšjoslu nesējfrekvenču attiecība ir vienlīdzīga ar
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3.2.1.1.2. Nesēja fāzes troksnis. Nemodulēta nesēja fāzes trokšņa spektra blīvums ir tāds, ka 10 Hz vienpusējas trokšņa joslas platuma fāzes sinhronizācijas ķēde spēj sekot nesējam ar precizitāti ne mazāku ka 0,1 radiāns (1 sigma).
3.2.1.1.3. GLONASS pseidogadījuma koda ģenerācija. Pseidogadījuma diapazona kods sastāv no 511 bitu secības, atlasītas 9 pakāpju pārbīdes reģistrētājierīces 7. pakāpes izejā. Inicializēšanas vektors šās secības ģenerēšanai ir “111111111”. Ģenerējošais polinoms atbilstošs 9 pakāpju pārbīdes reģistrētājierīcei ir
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3.2.1.1.4. Parazītiskie izstarojumi. Pārraidītā RF signāla jauda aiz GLONASS sadalītā diapazona nav lielāka kā 40 dB attiecībā pret nemodulētā nesēja jaudu.
1. piezīme. No 1998. gada līdz 2005. gadam un vēlāk palaistie GLONASS satelīti izmantos filtrus, kas samazina ārpusjoslas izstarojumu 1660 līdz 1670 MHz frekvenču diapazonā līdz kaitīgo traucējumu līmenim, kas noteikts CCIR 769 rekomendācijā.
2. piezīme. Pēc 2005. gada palaistie GLONASS satelīti izmantos filtrus, kas samazina ārpusjoslas izstarojuma 1610,6 līdz 1613,8 un 1660 līdz 1670 MHz frekvenču diapazonā līdz kaitīgo traucējumu līmenim, kas noteikts CCIR 769 rekomendācijā.
B-16. tabula. L1 nesējfrekvences
	Nesēja skaitlis
	HAn
(sk. 3.2.1.3.4. punktu)
	Frekvences nominālā vērtība L1 apakšjoslā (MHz)

	13*
	13
	1 609,3125

	12**
	12
	1 608,7500

	11**
	11
	1 608,1875

	10**
	10
	1 607,6250

	09**
	9
	1 607,0625

	08**
	8
	1 606,5000

	07**
	7
	1 605,9375

	06***
	6
	1 605,3750

	05***
	5
	1 604,8125

	4
	4
	1 604,2500

	3
	3
	1 603,6875

	2
	2
	1 603,1250

	1
	1
	1 602,5625

	0
	0
	1 602,0000

	–1
	31
	1 601,4375

	–2
	30
	1 600,8750

	–3
	29
	1 600,3125

	–4
	28
	1 599,7500

	–5
	27
	1 599,1875

	–6
	26
	1 598,6250

	–7
	25
	1 598,0625

	* Šo frekvenci atļauts lietot tehniskiem nolūkiem Krievijas Federācijā pirms 2006. gada un to plāno atcelt pēc 2005. gada.

	** Šīs frekvences plāno atcelt pēc 2005. gada.

	*** Šīs frekvences atļauts lietot tehniskiem nolūkiem Krievijas Federācijā pēc 2005. gada.


3.1.1.1.5. Korelācijas zudumi. Reģenerētā signāla jaudas zudumi, ko izraisa signāla modulācijas nepilnības un viļņu formas kropļojumi, nepārsniedz 0,8 dB. 
Piezīme. Signāla jaudas zudumi ir starpība starp apraides jaudu 1022 MHz frekvences joslā un signāla jaudu, ko reģenerē beztrokšņa, bezzudumu uztvērējs ar 1 simbola korelatora atstatumu un 1022 MHz joslas platumu.
3.2.1.2. DATU STRUKTŪRA.
3.2.1.2.1. Vispārīgā informācija. Navigācijas ziņojumu pārraida ciparu datu formā, to kodējot ar Heminga kodu un pārveidojot relatīvajā kodā. Datu modeļa struktūru veido nepārtraukti atkārtojošies superkadri. Superkadri sastāv no kadriem, un kadri sastāv no virknēm. Navigācijas zīmju, kadru un superkadru robežas no dažādiem GLONASS satelītiem sinhronizē 2 milisekunžu laikā.
3.2.1.2.2. Superkadru struktūra.  Superkadrs ilgst 2,5 minūtes un sastāv no 5 kadriem. Katrā superkadrā pārraida nesteidzamās informācijas kopējo saturu (24 GLONASS satelītu almanahs).
Piezīme. Superkadru struktūra ar kadru skaitļu indikāciju superkadrā un virkņu skaitļiem kadros attēlota B-7. attēlā.
3.2.1.2.3. Kadru struktūra. Katrs kadrs ilgst 30 sekundes un sastāv no 15 virknēm. Ar katru kadru pārraida steidzamās informācijas ( efemerīdu un laika parametru) apjomu kārtējam satelītam un daļu nesteidzamās (almanaha) informācijas. 1. līdz 4. kadrs ietver daļu no almanaha 20 satelītiem (5 satelītus kadrā) un 5. kadrs ietver atlikušos 4 almanaha satelītus. Viena satelīta almanahs aizņem divas virknes.
Piezīme. Kadru struktūras sniegtas B-8. un B-9. attēlā.
3.2.1.2.4. Virkņu struktūra. Katra virkne ilgst 2 sekundes un aptver datu un laika atzīmes bināros simbolus. Pēdējo 0,3 sekunžu laikā šo 2 sekunžu intervālā (katras virknes beigās) tiek pārraidīta laika atzīme. Laika atzīme (saīsināta pseidogadījuma secība) aptver 30 simbolus ar katra simbola ilgumu 10 milisekundes un šādu secību:
111110001101110101000010010110.

Šā 2 sekunžu intervāla pirmajās 1,7 sekundēs (katras virknes sākumā) 85 datu bitus (katra datu bita ilgums ir 20 milisekundes) pārraida divbinārā formātā. Bitu skaitļus virknē palielina no labās puses uz kreiso. Līdz ar informācijas bitiem (bitu pozīcijas no 9 līdz 84), pārraida Heminga koda kontroles bitus (KX) (bitu pozīcijas no 1 līdz 8). Heminga koda garums ir 4. Vienas virknes datus atdala no blakus esošām virknēm ar laika atzīmi (MB).  Datu vārdus reģistrē uz priekšu ar MSB. Katra virknes bita 85. pozīcijā ir dīklaika simbols un to pārraida pirmo.
3.2.1.2.4.1. Virknes no 1. līdz 4. Katra kadra no 1. līdz 4. virknes informācija atbilst satelītam, no kura veikta pārraide. Šo informāciju nemaina superkadrā.
3.2.1.2.4.2. Virknes no 5. līdz 15. Katra kadra 5. –15.virkne aptver GLONASS almanaha 4 vai 5 satelītus. Piektās virknes informāciju atkārto superkadra katrā kadrā.
Piezīme. Virknes struktūra dota B-10. attēlā.
3.2.1.3. Datu saturs.
3.2.1.3.1. Efemerīdu un laika parametri. Efemerīdu un laika parametri ir šādi: 

m = virknes skaitlis kadrā;
tk = laika atskaite pret kārtējās dienas kadra sākumu. To aprēķina saskaņā ar satelīta laika mērogu. Veselais stundu skaits, kas aizritējis kopš kārtējās dienas sākuma, ir reģistrēts 5 MSB. Veselais minūšu skaits, kas aizritējis kopš kārtējās dienas sākuma, ir reģistrēts nākamajos 6 MSB. 30 sekunžu intervālu skaits, kas aizritējis kopš kārtējās minūtes sākuma, ir reģistrēts vienā LSB. Dienas sākums saskaņā ar satelīta laika mērogu atbilst periodiskā superkadra sākumam;
tb = kārtējās dienas laika intervālam saskaņā ar UTC(SU) + 03 stundas 00 minūtes. Kadrā pārraidītie steidzamie dati ir attiecināti uz tb vidusdaļu. Laika intervāla ilgums un tādēļ tb maksimālā vērtība atkarājas no karodziņa P1 vērtības;
γn(tb) = n-satelīta paredzētās nesējfrekvences vērtības relatīvā novirze no nominālās vērtības momentā tb, t. i.,
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kur
fn(tb) = n-satelīta pulksteņu prognozētā frekvence pie acumirklīgā tb;
fHn = n-satelīta pulksteņu frekvences nominālā vērtība;
τn (tb) = n-satelīta laika tn korekcija attiecināta uz GLONASS laiku tc momentā tb, t. i., τn(tb) = tc(tb) – tn(tb);
xn (tb), yn (tb), zn (tb) = n-satelīta koordinātas PZ-90 koordinātu sistēmā momentā tb;
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 = n-satelīta ātruma vektora komponentes PZ-90 koordinātu sistēmā momentā tb;
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 = n-satelīta paātrinājuma komponentes PZ-90 koordinātu sistēmā momentā tb saules un mēness iedarbības dēļ;
En = steidzamās informācijas “vecuma” apzīmējums, t. i., laika intervāls, kas pagājis kopš tā aprēķināšanas (augšupielādes) momenta līdz n-satelīta momentam tb;
Bn = darbspējas karodziņš. Vērtības lielākas par 3 norāda uz minētā satelīta darbības traucējumiem;
P1 = karodziņš, kas norāda uz laika intervālu starp kārtējo un iepriekšējo tb minūtēs izteikto parametru vērtību, kā parādīts:
	P1
	Laika intervāls starp blakus esošām tb minūtēs izteiktām vērtībām

	0
	0

	1
	30

	10
	45

	11
	60


P2 = karodziņš, kas norāda, vai tb vērtība ir nepāra vai pāra skaitlis. Vērtība “1”norāda uz 30 minūšu dienesta informācijas pārraides intervālu (tb = 1, 3, 5 ...), vērtība “0” norāda uz 60 minūšu dienesta informācijas pārraides intervālu (tb = 2, 6, 10 ...);
P3 = karodziņš apzīmē satelītu skaitu, kuriem almanahu pārraida kārtējā kadrā. “1” atbilst 5 satelītiem un “0” atbilst 4 satelītiem, un
∆τn = laika starpība starp navigācijas RF signāla pārraidi L2 apakšjoslā un navigācijas RF signāla pārraidi kārtējā satelīta L1 apakšjoslā:
∆τn = tf2 – tf1,
kur tf1, tf2 apzīmē laika vienībās izteiktas iekārtu atteices attiecīgi L1 un L2 apakšjoslās.
3.2.1.3.2. Efemerīdu un laika parametri. Efemerīdu un laika parametri norādīti B-17 tabulā. Vārdiem ar pozitīvām vai negatīvām skaitliskām vērtībām MSB ir zīmes bits. Simbols “0” atbilst “+” zīmei un simbols “1” atbilst “–“ zīmei.
3.2.1.3.3. Efemerīdu un laika parametru izkārtojums. Efemerīdu un laika parametru izkārtojums kadrā attēlots B-18. tabulā.
B-17. tabula. Efemerīdu un laika parametri
	Parametrs
	Bitu skaits
	Mēroga koeficients (LSB)
	Efektīvais diapazons
	Vienības

	m
	4
	1
	
	bezdimensiju

	
	5
	1
	0 – 23
	stundas

	tk
	6
	1
	0 –59
	(minūtes)

	
	1
	30
	0 vai 30
	sekundes

	tb
	7
	15
	15...1425
	(minūtes)

	γn(tb)
	11
	2–40
	±2–30
	bezdimensiju

	τn(tb)
	22
	2–30
	±2–9
	sekundes

	xn(tb), yn(tb), zn(tb)
	27
	2–n
	±2,7 ×104
	km
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	24
	2–20
	±4,3
	km/sekundē
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	5
	2–30
	±6,2 × 10–9
	km/sekundē2

	En
	5
	1
	0 – 31
	dienas

	Bn
	3
	1
	0 – 7
	bezdimensiju

	P1
	2
	
	kā sīki izklāstīts 3.2.1.3.1. punktā
	

	P2
	1
	1
	0; 1
	bezdimensiju

	P3
	1
	1
	0; 1
	bezdimensiju

	Δτn
	5
	2–30
	±13,97 × 10–9
	sekundes


B-18. tabula. Efemerīdu un laika parametru izkārtojums kadrā
	Parametrs
	Bitu skaits
	Virkņu skaitlis kadrā
	Bitu skaitlis kadrā

	m
	4
	1. ...15.
	81. – 84.

	tk
	12
	1.
	65. – 76.

	tb
	7
	2.
	70 – 76.

	γn(tb)
	11
	3.
	69. – 79.

	τn(tb)
	22
	4.
	59. – 80.

	xn(tb)
	27
	1.
	9. – 35.

	yn(tb)
	27
	2.
	9. – 35.

	zn(tb)
	27
	3.
	9. – 35.
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	En
	5
	4.
	49. – 53.

	Bn
	3
	2.
	78. – 80.

	P1
	2
	1.
	77. – 78.

	P2
	1
	2.
	77.

	P3
	1
	3.
	80.

	Δτn
	5
	4.
	54. – 58.


3.2.1.3.4. Almanaha parametri.  Almanaha parametri ir šādi: 

A = rādītājs, kas raksturo šā parametra un almanaha attiecības;
MAn = nA satelīta modifikācijas rādītājs: “00” nosaka GLONASS satelītu un “01” nosaka GLONASS-M satelītu;
τc = GLONASS laika mēroga korekcija uz UTC(SU) laiku. Korekcija τc dota NA dienas momentā;
NA = kalendāra dienas skaitlis 4 gadu periodā sākot ar garo gadu. τc korekcija un citi almanaha dati (orbītu almanahs un fāžu almanahs) saistīti ar šo dienas skaitli;
nA = n-satelīta aizņemtā slota skaitlis;
HAn = nA-satelīta nesējfrekvences kanāla skaitlis (B-16. tabula);
λAn = nA-satelīta orbītas pirmā (NA dienā) augšupejošā krustpunkta garums PZ-90 koordinātu sistēmā;
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 = nA-satelīta pirmā augšupejošā krustpunkta pārejas laiks NA-dienā;
ΔiAn = nA-satelīta inklinācijas vidējās vērtības korekcija momentā; λAn (inklinācijas vidējā vērtība ir 63 grādi);
ΔTAn = nA-satelīta Pūķa perioda vidējās vērtības korekcija momentā…..(Pūķa perioda vidējā vērtība T ir 43200 sekundes);
ΔTAn = nA-satelīta Pūķa perioda izmaiņas koeficients;
εAn = nA-satelīta ekscentricitāte 
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ωAn = nA- satelīta perigeja arguments 
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τAn = nA-satelīta laika korekcijas uz GLONASS laiku aptuvena vērtība 
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CAn = nA- satelīta vispārināts “darbnespējas karodziņš” almanaha orbītu un fāžu augšupielādes momentā. Ja CN = 0, tas norāda, ka n-satelīts nav darbspējīgs. Ja CN = 1, tas norāda, ka n-satelīts ir darbspējīgs.
3.2.1.3.5. Almanaha parametru sadalīšana un kodēšana. Superkadrā pārraidītā GLONASS almanaha sadalīšana superkadrā attēlota B-19. tabulā. Almanaha parametru vērtības ir pozitīvas vai negatīvas. MSB ir zīmes bits, simbols “0” atbilst “+” zīmei un simbols “1” atbilst “–“ zīmei. Almanaha parametru kodēšana attēlota B-20. tabulā.
3.2.1.3.6. Almanaha parametru izkārtojums. Almanaha vārdu izkārtojums kadrā attēlots B-21. tabulā.
3.2.1.4. GLONASS-M satelītu pārraidīto papildu datu saturs un struktūra.
3.2.1.4.1. Papildu datu burtu apzīmējumi.  Papildus GLONASS datiem, GLONASS-M satelīti pārraida šādus B-7. tabulā norādītus papildu datus:
n – kārtējā navigācijas signāla pārraidošā satelīta indekss: tas atbilst slota skaitlim GLONASS zvaigznājā;
ln – n-tā satelīta darbspējas karodziņš: “0” norāda, ka n-tais satelīts ir darbspējīgs: ”1” norāda par n-tā satelīta traucējumiem;
B1 – ΔUT1 noteikšanas koeficients:  sekundēs izteikta starpība starp UT1 un UTC dienas (NA) sākumā;
B2 – ΔUT1 noteikšanas koeficients:  tas ir vienlīdzīgs ar ΔUT1 starpības ikdienas izmaiņām (izteikts sekundēs vidējai saulainai diennaktij).
Šos koeficientus izmanto pārvēršanai starp UTC(SU) un UT1):

ΔUT1 = UTC(SU) – UT1,
kur
UTC – Universālais laiks attiecināts uz vidējo Griničas meridiānu (ņemot vērā polu kustību), UTC(SU) – Krievijas Federācijas Valsts standarta Koordinētais universālais laiks,
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KP – UTC (±1 s) gaidāmā korekcijas sekundes korekcijas reģistrācija, kā parādīts:
	KP
	UTC sekundes korekcijas dati

	00
	UTC korekciju kārtējā kvartāla beigās neveic

	01
	UTC korekcija ar plus 1 sek. kārtējā kvartāla beigās

	11
	UTC korekcija ar mīnus 1 sek. kārtējā kvartāla beigās


Piezīme. GLONASS sistēmas laika skalas korekciju parasti veic vienu reizi gadā pusnaktī 00 stundās 00 minūtēs 00 sekundēs saskaņā ar Starptautiskā Laika biroja (BIH/BIPM) savlaicīgu paziņojumu kvartāla beigās:
no 31. decembra līdz 1. janvārim – pirmais kvartāls, 
no 31. marta līdz 1. aprīlim – otrais kvartāls, 
no 30. jūnija līdz 1. jūlijam – trešais kvartāls, 
no 30. septembra līdz 1. oktobrim – ceturtais kvartāls.
NT – kārtējais datums, dienas kalendāra skaitlis četru gadu intervālā, sākot no garā gada 1. janvāra.
Piezīme. Piemērs par NT pārvēršanu kārtējās datu informācijas kopējā formā (dd/mm/yy) ir sniegts D pielikuma 4.2.7.1. punktā.
N4 – četru gadu intervāla skaitlis, sākot no 1996. gada;
FT – parametrs, kas nodrošina paredzēto satelīta lietotāja diapazona precizitāti tb laikā.  Kodēšana norādīta B-17-B tabulā;
M – navigācijas signālu pārraidošā satelīta tips. 00 attiecas uz GLONASS satelītu; 01 attiecas uz GLONASS-M satelītu;
P4 – karodziņš, kas norāda par efemerīdu parametru korekciju.  “1” norāda, ka koriģētie  efemerīdu vai frekvences/laika parametri ir augšupielādēti ar vadības segmentu;
Piezīme. Koriģēto efemerīdu vai frekvences/laika informāciju pārraida nākamā intervālā pēc kārtējā intervāla tb beigām.
P – vadības segmenta tehnoloģisks parametrs, kas norāda uz satelīta darbības režīmu attiecībā uz laika parametriem:
00 – vadības segmenta translētais τc parametrs, GLONASS-M satelīta translētais τgps parametrs;
01 – kontroles segmenta translētais τc parametrs, GLONASS-M satelīta aprēķinātais τgps parametrs;
10 – GLONASS-M satelīta aprēķinātais τc parametrs; vadības segmenta translētais τgps parametrs;
11 – GLONASS-M satelīta aprēķinātais τc parametrs; 11 – GLONASS-M satelīta aprēķinātais τgps parametrs;
τGPS – GPS laika korekcija atbilstoši GLONASS laikam: 
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kur
AT ir vesela skaitļa daļa un TGPS ir starpības daļa starp sekundēs izteiktiem sistēmas laika mērogiem.
Piezīme. Veselā skaitļa daļu aprēķina no GPS navigācijas ziņojuma ar lietotāja uztvērēju. 
MAn — nA satelīta tips: kods “00” norāda GLONASS satelītu un kods “01” norāda GLONASS-M satelītu;
3.2.1.4.2. Datu papildu parametri. Datu papildu parametri noteikti no B-17-A līdz B-18-A tabulā.
B-17-A tabula. Datu papildu parametri
	Parametrs
	Bitu skaits
	Mēroga koeficients (LSB)
	Efektīvais diapazons
	Vienības

	n
	5
	1
	0 – 31
	bezdimensiju

	ln
	1
	1
	0; 1
	bezdimensiju

	B1
	11
	2–0
	±0,9
	sekundes

	B2
	10
	2–16
	(–4,5 līdz 3,5) × 10–3
	sek./vidējā saulainā diennakts

	KP
	2
	1
	0 – 3
	bezdimensiju

	NT
	11
	1
	0 –1461
	dienas

	N4
	5
	1
	1 – 31
	četru gadu intervāls

	ft
	4
	
	Skatīt tabulu B-17-B 
	

	M
	2
	1
	0 – 3
	bezdimensiju

	P4
	1
	1
	0; 1
	bezdimensiju

	P
	2
	1
	00,01,10,11
	bezdimensiju

	τGPS
	22
	2-30
	±1,9 × 10–3
	sekundes

	MAn
	2
	1
	0 – 3
	bezdimensiju


B-17-B tabula. FT vārdu kodēšana
	FT vērtība
	Pseidodiapazona precizitāte 1 sigma (m)

	0
	1

	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
	Neizmanto


3.2.1.4.3. Papildu datu vārdu izvietojums GLONASS-M navigācijas ziņojumā. Papildu datu vārdu vajadzīgais izvietojums GLONASS-M navigācijas ziņojumā noteikts B-18-A tabulā.
B-18-A tabula. Papildu datu vārdu izvietojums GLONASS-M navigācijas ziņojumā.
	Vārds
	Bitu skaits
	Virkņu skaitlis superkadrā
	Bitu skaitlis virknē

	n
	5
	4., 19., 34., 49., 64.
	11. – 15.

	1n
	1
	5., 7., 9., 11., 13., 15., 20., 22., 24., 26., 28., 30., 35., 37., 39., 41., 43., 45., 50., 52., 54., 56., 58., 60., 65., 67., 69., 71., 73., 75.
	9.

	
	
	3., 18., 33., 48., 63
	65.

	B1
	11
	74 (superkadrā)
	70. – 80.

	B2
	10
	74 (superkadrā)
	60. – 69.

	KP
	2
	74 (superkadrā)
	58. – 59.

	NT
	11
	4., 19., 34., 49., 64
	16. – 26.

	N4
	5
	5., 20., 35., 50., 65
	32. – 36.

	ft
	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.

	τGPS
	22
	5., 20., 35., 50., 65
	10. –31.

	MAn
	2
	6., 8., 10., 12., 14
	78. –79.


B-19. tabula. Almanaha sadale superkadrā
	Kadru skaitlis superkadrā
	Satelītu skaitļi, kuriem pārraida almanahu dotajā kadrā

	1.
	1. – 5.

	2.
	6. – 10.

	3.
	11. – 15.

	4.
	16. – 20.

	5.
	21. – 24.


B-20. tabula. Almanaha parametru kodēšana
	Parametrs
	Bitu skaits
	Mēroga koeficients (LSB)
	Efektīvais diapazons
	Vienības

	MAn
	2
	1
	0 – 3
	bezdimensiju

	τc
	28
	2–27
	±1
	sekundes

	NA
	11
	1
	1 – 1461
	dienas

	nA
	5
	1
	1 – 24
	bezdimensiju

	HAn
	5
	1
	0 – 31
	bezdimensiju

	λAn
	21
	2–20
	±1
	pusloki
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	21
	2–5
	0 – 44 100
	sekundes

	ΔiAn
	18
	2–20
	±0,067
	pusloki

	ΔTAn
	22
	2–9
	±3,6 × 103
	sekundes/apgrieziens

	Δ
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An
	7
	2–14
	±2–8
	sekundes/apgrieziens2

	εAn
	15
	2–20
	0 – 0,03
	bezdimensiju

	ωAn
	16
	2–15
	±1
	pusloki
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	10
	2–18
	±1,9 × 10–3
	sekundes

	CAn
	1
	1
	0 –1
	bezdimensiju


B-21. tabula. Almanaha parametru izkārtojums kadrā
	Parametrs
	Bitu numurs
	Virknes numurs kadrā
	Bitu numurs virknē

	MAn
	2
	6, 8, 10, 12, 14
	78 – 79

	τc
	28
	5
	42 – 69

	NA
	11
	5
	70 – 80

	nA
	5
	6, 8, 10, 12, 14
	73 – 77

	HAn
	5
	7, 9, 11, 13, 15
	10 – 14

	λAn
	21
	6, 8, 10, 12, 14
	42 – 62

	tλAn
	21
	7, 9, 11, 13, 15
	44 – 64

	ΔiAn
	18
	6, 8, 10, 12, 14
	24 – 41

	ΔTAn
	22
	7, 9, 11, 13, 15
	22 – 43

	Δ
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	7
	7, 9, 11, 13, 15
	15 – 21

	εAn
	15
	6, 8, 10, 12, 14
	9 – 23

	ωAn
	16
	7, 9, 11, 13, 15
	65 – 80
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	10
	6, 8, 10, 12, 14
	63 – 72

	CAn
	1
	6, 8, 10, 12, 14
	80

	Piezīme. Ir doti pirmo četru kadru numuri virskadrā. Piektā kadra 14. un 15. virknē nav almanaha parametru.  


3.2.2. DATU LIETOJUMA PROTOKOLU DEFINĪCIJAS
Piezīme. Šī nodaļa definē datu pārraides ziņojumu parametru kopsakarības. Tajā ir to parametru definīcijas, kurus nepārraida, bet izmanto gan ārpus gaisa kuģa elementi, gan gaisa kuģa elementi, vai abi iepriekšminētie elementi, un kuri nosaka navigācijas risinājuma un tā integritātes noteikšanai lietotos nosacījumus.
3.2.2.1. Pārības pārbaudes algoritms datu verificēšanai.  B-22. tabulā parādīto un turpmāk sīki aprakstīto algoritmu izmanto, lai virknē atklātu un izlabotu 1 kļūdainu bitu un atklātu 2 vai vairākus kļūdainus bitus. 

3.2.2.1.1. Katrā virknē ir 85 datu biti, no kuriem 77 vecākie biti (MSB) ir informācijas simboli (b85, b84, ..., b10, b9), un 8 jaunākie biti (LSB) ir Heminga koda pārbaudes biti ar attālumu, kurš ir vienāds ar 4 (β8, β7, ..., β2, β1).
3.2.2.1.2. Lai virknē izlabotu 1 bita kļūdas, ģenerē šādas kontrolsummas: (c1, c2, ..., c7), un lai atklātu 2 bitu (vai vairāku pāra skaitļu bitu) kļūdas, saskaņā ar B-22. tabulā parādīto ģenerē kontrolsummu cΣ. Šādas kontrolsummas izmanto, lai izlabotu atsevišķas kļūdas un noteiktu daudzkārtējas kļūdas:
a) virkni uzskata par pareizu, ja visas kontrolsummas (c1, ..., c7, un cΣ) ir vienādas ar “0” vai ja tikai viena kontrolsumma (c1; ..., c7) ir vienāda ar “1” un cΣ  ir vienāda ar “1”.
b) Ja divas vai vairākas kontrolsummas (c1, ..., c7) ir vienādas ar “1” un cΣ ir vienāda ar “1”, simbolu “bicor” šādā bitu izkārtojumā pārlabo par pretējo simbolu: 

“icor” = c7 c6 c5 c4 c3 c2 c1 + 8 – K, pieņemot, ka “icor” < 85,

kur “c7 c6 c5 c4 c3 c2 c1” ir binārs skaitlis, kas ģenerēts no kontrolsummām (c1; ..., c7), kur c1 ir LSB un c7 ir MSB. K ir vecākās kontrolsummas, kas nav vienāda ar “0”, kārtas skaitlis. 

Ja icor > 85, tad pastāv nepāra skaits daudzkārtēju kļūdu un datus noraida.
c) Ja vismaz viena no kontrolsummām (c1, ..., c7) ir vienāda ar “1” un cΣ ir vienāda ar “0” vai ja visas kontrolsummas (c1 , ..., c7) ir vienādas ar “0”, bet cΣ ir vienāda ar “1”, tad pastāv daudzkārtējas kļūdas un datus noraida. 

B-22. tabula. Pārības pārbaudes algoritms
	b85, b84, ..., b10, b9 ir datu biti (izkārtojums – no 9. līdz 85. vietai virknē);

	β1, β2, ..., β8 ir Heminga koda pārbaudes biti (izkārtojums – no 1. līdz 8. vietai virknē);

	c1, c2, .., c7, cΣ ir kontrolsummas, ko ģenerē, izmantojot šādu izteiksmi:
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	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, 69, 70, 71, 72, 77, 78, 79, 80, 85.
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	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.


3.2.2.2. SATELĪTA LAIKA KORIĢĒŠANAS PARAMETRI
3.2.2.2.1. GLONASS sistēmas laiku nosaka šādi:
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kur tk, τn(tb), γn(tb) ir 3.2.1.3.1. punktā aprakstītie parametri.
3.2.2.2.2. Sakarība starp GLONASS laiku un Krievijas valsts laika dienesta (UTC(SU)) uzturēto laiku ir šāda: 
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kur
τc ir 3.2.1.3.4. punktā aprakstītais parametrs un 3 stundas un 00 minūtes ir konstanta laika nobīde, ko rada laika atšķirība starp Maskavas laiku un Griničas laiku.
3.2.2.3. SATELĪTA ATRAŠANĀS VIETA
3.2.2.3.1. Pašreizējo satelīta atrašanās vietu definē, lietojot GLONASS navigācijas sistēmas efemerīdu parametrus, atbilstoši tam, kā norādīts B-17. tabulā.
3.2.2.3.2. Efemerīdu pārrēķinus no brīža tb līdz brīdim ti, kas atrodas intervālā (|τi| = |tI – tb| ≤ 15 minūtes) veic, izmantojot dažādu satelītu kustību aprakstošu diferenciālvienādojumu skaitlisko integrēšanas metodi.  Šādu vienādojumu labajā pusē aprēķina paātrinājumu, ņemot vērā gravitācijas konstanti μ un ģeopotenciāla otro zonālo harmoniku J20, kas apraksta Zemes ģeoīda saplacinājumu polos; tāpat ņem vērā paātrinājumu, ko rada Mēness un Saules perturbācijas. Vienādojumus integrē PZ-90 (3.2.5. punkts) koordinātu sistēmā, izmantojot Runges-Kuttas ceturtās kārtas metodi, kā parādīts turpmāk: 
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μ – Zemes vispārējā gravitācijas konstante (398 600,44 × 109 m3/s2);
ae – galvenā pusass (6 378 136 m);
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 – ģeopotenciāla otrā zonālā harmonika (1 082 625,7 × 10–9); 
ω – Zemes rotācijas ātrums (7,292115 x 10–5 radiāni/s).
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 ir integrēšanai nepieciešamie pamatlielumi.  Paātrinājums, ko rada Mēness un Saules perturbācijas 
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 ±15 minūšu integrēšanas intervālā ir konstants. 
3.2.3. GAISA KUĢA ELEMENTI 
3.2.3.1. GNSS (GLONASS) UZTVĒRĒJS
3.2.3.1.1. Satelīta izslēgšana no vietas noteikšanas uzdevuma risināšanas. Uztvērējs izslēdz ikvienu satelītu, ko GLONASS navigācijas ziņojumā apraksta kā tehniskajām prasībām neatbilstošu. 

3.2.3.1.2. Sekošana satelītiem. Uztvērējs nodrošina iespēju nepārtraukti sekot vismaz četriem satelītiem un noteikt atrašanās vietu, balstoties uz sekošanas laikā veiktajiem mērījumiem.
3.2.3.1.3. Doplera efekts. Uztvērējs spēj kompensēt Doplera efekta seku ietekmi uz GLONASS signāla nesējfrekvences nominālo fāzi un standarta koda mērījumiem. Uztvērējs kompensē Doplera efekta ietekmi, kas ir raksturīga tikai paredzētajam lietojuma veidam. 

3.2.3.1.4. Noturība pret traucējumiem. Uztvērējs izpilda visas noturības pret traucējumiem prasības, kas noteiktas 3.7. punktā.
3.2.3.1.4.1. Sistēmas iekšējie traucējumi.  Uztverot navigācijas signālu frekvenču kanālā k = n, traucējumi, ko rada navigācijas signāls ar kanāla numuru k = n – 1 vai k = n + l, nepārsniedz 48 dBc attiecībā pret minimālo satelīta signāla jaudu pie zemes virsmas, pieņemot, ka satelīti, kas pārraida šādus signālus, vienlaicīgi atrodas lietotāja redzamības laukā.
Piezīme. Sistēmas iekšējos traucējumus nosaka nejauša viltus signāla savstarpējas korelācijas īpašības, ņemot vērā  frekvenčdales daudzkāršo piekļuvi. 

3.2.3.1.5. Laika un efemerīdu datu lietojums.  Pirms atrašanās vietas risinājuma došanas, uztvērējs veic pārbaudi, lai noteiktu, ka tas izmanto pareizus efemerīdu un laika atskaites datus.
3.2.3.1.6. Korekcijas sekunde.  Aprēķinot GLONASS korekcijas sekundi (sk. 3.2.1.3.1. punktu, tb), GLONASS uztvērējs spēj veikt šādas darbības: 

a) ģenerēt vienveidīgas un derīgas pseidoattāluma mērījumu virknes un
b) resinhronizēt datu virknes laika atzīmi, nepārtraucot sekošanu signālam. 

3.2.3.1.6.1. Pēc GLONASS korekcijas sekundes aprēķināšanas, GLONASS uztvērējs apstrādā UTC laiku šādi:
a) izmanto agrāko (pirms labošanas izmantoto) UTC laiku kopā agrākajiem efemerīdu datiem, kas pārraidīti pirms 00 stundu 00 minūšu 00 sekunžu pēc UTC, un
b) izmanto atjaunoto UTC laiku kopā ar jaunajiem efemerīdu datiem, kas pārraidīti pēc 00 stundu 00 minūšu 00 sekunžu pēc UTC. 
3.2.4. LAIKS
3.2.4.1. GLONASS-M satelītu navigācijas ziņojumā ir nepieciešamie dati UTC(SU) laika attiecināšanai pret UT1 laiku. GLONASS laiku pēc izlabošanas par veselu stundu skaitu, ko veic GLONASS kontroles segmenta īpašību dēļ, uztur 1 milisekundes pielaides robežās no UTC(SU):
| t glonass – (UTC + 03 stundas 00 minūtes) | < 1 ms
Navigācijas datos ir vajadzīgie dati par GLONASS laika attiecināšanai pret UTC laiku, kuru kā UTC (SU) uztur Krievijas valsts laika dienests, 1 milisekundes pielaides robežās.
1. piezīme. GLONASS satelītu laiku periodiski salīdzina ar centrālā sinhronizatora laiku. GLONASS satelītu laika atskaiti pret GLONASS laiku un UTC (SU) laiku aprēķina GLONASS zemes vadības apakšsistēmā un rezultātus augšupielādē satelītos divreiz diennaktī.
2. piezīme. Starp GLONASS un UTC laiku nepastāv veselu sekunžu laika atšķirība.  GLONASS laika atskaites sistēmu vienlaicīgi ar UTC sistēmu periodiski koriģē uz veselu skaitu sekunžu un to veic atbilstoši Starptautiskā Laika biroja [Bureau International de l'Heure] (BIH) paziņojumam (korekcijas sekundes piemērošana).  Šāda veida korekciju veic 00 stundās 00 minūtēs un 00 sekundēs pēc UTC laika pusnaktī ceturkšņa beigās.  Pēc GLONASS korekcijas sekundes piemērošanas laika atzīme navigācijas ziņojumā maina savu vietu (nepārtrauktā laika atskaitē), lai sinhronizētos ar koriģētās UTC laika atskaites 2 sekunžu diskretizācijas periodiem. Par šādām plānotām korekcijām GLONASS lietotājiem paziņo iepriekš. GLONASS-M satelīti paziņojumu par šādām korekcijām lietotājiem noraida, izmantojot navigācijas ziņojuma parametru KP.
3.2.4.2. Satelītu laika atskaites sistēmu savstarpējās sinhronizācijas precizitāte ir 20 nanosekunžu (1 sigmas) robežās GLONASS satelītiem un 8 nanosekunžu (1 sigmas) robežās GLONASS-M satelītiem. 

3.2.4.3. GPS laika atskaites korekcijas vērtība attiecībā pret GLONASS laika atskaiti (vai atšķirība starp šīm atskaites sistēmām), τGPS, ko raida GLONASS-M satelīti, nepārsniedz 30 nanosekundes (1 sigmu).
Piezīme. τGPS (30 ns) precizitāti nosaka, ņemot vērā GPS SPS atrašanās vietās aptuvenās noteikšanas signālu, un to var precizēt pēc GLONASS sistēmas, kas izmanto GLONASS-M satelītus, izmēģinājumu pabeigšanas.
3.2.5. KOORDINĀTU SISTĒMA 
3.2.5.1. PZ-90 (Vispārējā zemes elipsoīda un zemes gravitācijas lauka parametri, 1990. gads).  GLONASS pārraidītās efemerīdas apraksta attiecīgā satelīta raidītāja antenas fāžu centra atrašanās vietu ar Zemi saistītā PZ-90 koordinātu ģeocentriskajā sistēmā.
3.2.5.2. Koordinātu pārrēķināšana no PZ-90 koordinātu sistēmas uz WGS-84 koordinātu sistēmu. Lai no PZ-90 sistēmā izteiktām atrašanās vietas koordinātām iegūtu atrašanās vietas koordinātas WGS-84 koordinātu sistēmā, izmanto šādus pārveidošanas parametrus: 
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Piezīme. X, Y un Z izsaka metros. 

3.2.5.2.1. Pārveidošanas kļūda ne uz vienas koordinātu ass nepārsniedz 1,5 metrus (1 sigmu).
3.3. GPS un GLONASS kopējais lietojums
3.3.1. GAISA KUĢA ELEMENTI 
3.3.1.1. Kopējais GNSS uztvērējs. Kopējais GNSS uztvērējs apstrādā GPS un GLONASS signālus atbilstoši 3.1.3.1. punktā GPS (GNSS) uztvērējam noteiktajām prasībām un 3.2.3.1. punktā GLONASS (GNSS) uztvērējam noteiktajām prasībām. 

3.3.1.1.1. Noturība pret traucējumiem. Kopējais GNSS uztvērējs atbilst 3.7. punktā izvirzītajām atsevišķajām prasībām attiecībā uz GPS un GLONASS uztvērējiem. 

3.3.1.2. Antena(-as). GPS un GLONASS signālus uztver ar vienu vai vairākām antenām.  

Piezīme. GNSS uztvērēja antenas tehniskie parametri ir noteikti 3.8. punktā. 

3.3.1.3. Dažādu koordinātu sistēmu koordinātu pārrēķināšana.  Informāciju par atrašanās vietu, ko sniedz kopējais GPS un GLONASS uztvērējs, izsaka WGS-84 koordinātu sistēmas koordinātās.  Informāciju par GLONASS satelīta atrašanās vietu, ko uztver kā PZ-90 koordinātu sistēmas koordinātas, pārvērš atbilstoši 3.2.5.2. punktam, ņemot vērā atšķirības starp WGS-84 un PZ-90 koordinātu sistēmām.
3.3.1.4. GPS/GLONASS laiks. Kopīgi izmantojot mērījumus no GLONASS un GPS sistēmu satelītiem, ņem vērā GLONASS un GPS pamatsatelītu grupu laika atšķirību. 

3.4. Gaisa kuģī esošā funkcionalitātes papildināšanas sistēma (ABAS)
Piezīme. Norādījumi attiecībā uz ABAS ir doti D pievienojuma 5. punktā. 

3.5. Satelītā esošā funkcionalitātes papildināšanas sistēma (SBAS)
3.5.1. VISPĀRĒJA INFORMĀCIJA
Piezīme. Parametri šajā nodaļā ir definēti WGS-84 koordinātu sistēmā. 

3.5.2. RADIOFREKVENCES (RF) RAKSTUROJUMI
3.5.2.1. Nesējfrekvences stabilitāte. Nesējfrekvences īslaicīgās stabilitātes rādītājs (Alana dispersijas kvadrātsakne) satelīta pārraides antenas izvadē laika periodā no 1 līdz 10 sekundēm ir mazāks nekā 5 × 10–11.
3.5.2.2. Nesējfrekvences fāžu trokšņi. Nemodulētas nesējfrekvences fāžu trokšņu spektra blīvums ir tāds, ka 10 Hz vienpusējas frekvenču joslas frekvences fāzes sinhronizācijas ķēde spēj izsekot nesējfrekvencei līdz pat 0,1 radiāna (1 sigmas) precizitātei.
3.5.2.3. Parazītiskais starojums.  Parazītiskais starojums visās frekvencēs ir vismaz par 40 dB vājāks par nemodulētas nesējfrekvences jaudu.
3.5.2.4. Koda fāžu pārslēgšanas ātruma un nesējfrekvences koherence. Atšķirība starp koda laiknobīdes ātrumu un nesējfrekvences frekvenci īsā laika periodā (mazāk par 10 sekundēm) ir mazāka nekā 5 × 10–11, t. i., standartnovirzi. Ilgā laika periodā (mazāk nekā 100 sekundes) atšķirība starp pārraidītā koda fāžu izmaiņām, kas, sareizinot koda simbolu skaitu ar 1540, pārvērstas nesējfrekvences ciklos, un nesējfrekvences ciklisko fāzes maiņu, nepārsniedz vienu nesējfrekvences ciklu (standartnovirzi). 

Piezīme. Šāds nosacījums attiecas uz satelīta raidītāja antenas izvadi un neietver koda/nesējfrekvences novirzi, ko sakaru kanāla “gaiss–zeme” izplatības ceļā rada jonosfēras refrakcija. 

3.5.2.5. Korelācijas zudumi.  Uztvertā signāla jaudas zudumi, ko rada nepilnības signāla modulācijā un radioviļņu izkropļojumi, nepārsniedz 1 dB.
Piezīme. Signāla jaudas zudumi ir starpība starp 2,046 MHz platā frekvenču joslā raidītā signālā jaudu un tā signāla jaudu, ko atjauno ideālais (bez trokšņiem un zudumiem) uztvērējs ar 1 simbola korelācijas intervālu un 2,046 MHz platu frekvenču joslu. 

3.5.2.6. Maksimālā koda fāzes novirze.  Pārraidītā signāla nelabota koda fāze neatšķiras no līdzvērtīga SBAS tīkla laika (SNT) par vairāk kā ±2–20 sekundēm. 

3.5.2.7. Koda/datu koherence.  Jebkurš 2 milisekunžu simbols ir sinhrons ar jebkuru citu koda diskretizācijas periodu. 

3.5.2.8. Ziņojuma sinhronizācija.  Pirmā no pašreizējā ziņojuma pirmā bita atkarīgā simbola priekšējo fronti no SBAS satelīta pārraida sinhroni SNT 1 sekundes diskretizācijas periodam. 

3.5.2.9. Konvolutīvā kodēšana. Datu plūsmu ar ātrumu 250 biti sekundē kodē proporcijā 2 simboli uz bitu, izmantojot konvolutīvu kodu ar rindas apjomu 7 biti, nodrošinot ātrumu 500 simboli sekundē.  Konvolutīvā kodētāja programmas loģikas izkārtojums ir atbilstošs B-11. attēlā parādītajam, kur katru 4 milisekunžu ilgā datu bitu perioda pirmajai pusei ir izvēlēta G3 izvade. 

3.5.2.10. Nejaušu viltus trokšņu (PRN) kodi. Katrs PRN kods ir 1023 bitu “Golda kods”, kas ir divu 1023 bitu lineāru funkciju – G1 un G2i – dalījuma pēc moduļa 2 atlikumu summa. G2i skaitļu rindu veido aizkavējot G2 skaitļu rindu par attiecīgu veselu skaitu simbolu, atbilstoši ilustrācijai B-23. tabulā. Gan G1, gan G2 skaitļu rindu definē kā 10 posmu nobīdes reģistra 10. posma izvadi, kur ievades informācija ir šādu pārbīdes reģistra posmu dalījuma ar atlikumu pēc moduļa 2 dalījumu summa: 

a) Gl: 3. un 10. posma un
b) G2: 2., 3., 6., 8., 9. un 10. posma
G1 un G2 nobīdes reģistru sākumstāvoklis ir “1111111111”.
3.5.3. datu struktūra
3.5.3.1. Īss formas apraksts.  Visi ziņojumi sastāv no ziņojuma veida identifikatora, ievada informācijas, datu lauka un cikliskās redundances pārbaudes atbilstoši ilustrācijai B-12. attēlā.
3.5.3.2. Ievada informācija. Ievada informācija sastāv no bitu rindas “01010011 10011010 11000110”, kas sadalīta trijos secīgos blokos. Katras 24 bitu ievada informācijas pārraides sākums ir sinhrons GPS kadra daļas 6 sekunžu diskretizācijas periodam. 

3.5.3.3. Ziņojuma veida identifikators.  Ziņojuma veida identifikators ir 6 bitu skaitlis, kas identificē noteiktu B-24. tabulā definētu ziņojuma veidu (no 0 līdz 63). Ziņojuma veida identifikatoru pārraida, pirmo pārraidot vecāko bitu (MSB). 

3.5.3.4. Datu lauks. Datu laukā atbilstoši 3.5.6. punktam ir 212 bitu. Katru datu lauka rādītāju pārraida, pirmo pārraidot MSB. 

3.5.3.5. Cikliskā redundances pārbaude (CRC). SBAS ziņojumu CRC kodu aprēķina atbilstoši 3.9. punktam. 

3.5.3.5.1. CRC koda apjoms k = 24 biti. 

3.5.3.5.2. CRC ģeneratora polinoms ir šāds:
G(x) = x24 + x23 + x18 + x17 + x14 + x11 + x10 + x7 + x6 + x5 + x4 + x3 + x + 1
B-23. tabula. SBAS PRN kodi
	PRN koda numurs
	G2 aizkaves (simboli)
	Pirmie 10 SBAS simboli (pirmais bits no kreisās puses ir pirmais pārraidītais binārais simbols)

	120
	145
	110111001

	121
	175
	101011110

	122
	52
	1101001000

	123
	21
	1101100101

	124
	237
	1110000

	125
	235
	111000001

	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


B-24. tabula. Ziņojumu pārraižu veidi
	Ziņojuma veids
	Saturs

	0
	“Neizmantot” (SBAS pārbaudes režīms)

	1
	PRN maska

	2 līdz 5
	Ātras korekcijas

	6
	Integritātes informācija

	7
	Ātro korekciju degradācijas koeficients

	8
	Nav aizņemts

	9
	GEO attāluma noteikšanas funkcijas parametri 

	10
	Degradācijas parametri

	11
	Nav aizņemts

	12
	SBAS tīkla laika/UTC nobīdes parametri 

	13 līdz 16
	Nav aizņemts

	17
	GEO satelītu almanahi

	18
	Jonosfēras koordinātu tīkla maskas

	19 līdz 23
	Nav aizņemts

	24
	Satelītu kļūdu jauktās ātrās un ilgtermiņa korekcijas

	25
	Satelītu kļūdu ilgtermiņa korekcijas 

	26
	Jonosfēras radītās aizkaves korekcijas

	27
	SBAS dienesta ziņojums

	28
	Laika–efemerīdu kovariācijas matrica

	29 līdz 61
	Nav aizņemts

	62
	Rezervēts

	63
	Nulles ziņojums


3.5.3.5.3. CRC informācijas lauks M(x) ir: 
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3.5.3.5.4. M(x) sastāv no 8 bitu SBAS ziņojuma ievada informācijas, 6 bitu ziņojuma veida identifikatora un 212 bitu datu lauka. Bitus sakārto kārtībā, kādā tos pārraida no SBAS satelīta tā, ka m1 atbilst pirmajam ievada informācijas bitam un m226 atbilst 212. datu lauka bitam. 

3.5.3.5.5. CRC koda r bitus sakārto tā, ka r1 ir pirmais un r24 pēdējais pārraidītais bits. 

3.5.4. datu saturs
3.5.4.1. PRN maskas parametri. PRN maskas parametri ir šādi: 

PRN koda numurs: vienreizējs numurs, ar ko atbilstoši B-25. tabulā parādītajam identificē satelīta PRN kodu un ar to saistītās piešķires.
PRN maska: 210 PRN maskas vērtības, kas atbilst satelīta PRN koda numuriem. Maska nosaka līdz pat 51 no 210 PRN maskas vērtībām.
Piezīme. Pirmais pārraidītais PRN maskas bits ir 1. PRN koda numurs. 

PRN maskas vērtība: bits PRN maskas masīvā, kas norāda, vai sniegtie dati attiecas uz attiecīgo satelīta PRN koda numuru (1 līdz 210).
Kodēšana: 
0 = datu nav,
1 = dati ir.
PRN maskas numurs: PRN maskas noteikto maskas vērtību kārtas numurs (1 līdz 51). 

Piezīme. PRN maskas numurs “1” ir mazākajam PRN numuram (kārtas skaitlim), kura PRN maskas vērtība ir “1”. 
Datu kopuma pazīme – PRN (IODP):  norāde, kas saista korekciju datus ar PRN masku.
Piezīme. Parametrus pārraida šādos ziņojumos:
a) PRN masku, kas sastāv no 210 PRN maskas vērtībām, 1. veida ziņojumā;
b) PRN maskas numuru 24., 25. un 28. veida ziņojumā;
c) PRN koda numuru 17. veida ziņojumā; un,
d) IODP – 1. līdz 5., 7., 24., 24. un 28. veida ziņojumā.
B-25. tabula. PRN koda numuru piešķires
	PRN koda numurs
	Piešķire

	1 – 37
	GPS

	38 – 61
	GLONASS slota kārtas skaitlis plus 37

	62 – 119
	Nav aizņemts

	120 – 138
	SBAS

	139 – 210
	Nav aizņemts


3.5.4.2. Ģeostacionārās orbītas (GEO) attāluma noteikšanas funkcijas parametri. GEO attāluma noteikšanas funkcijas parametri ir šādi:  

0,GEO: GEO attāluma noteikšanas funkcijas datu atskaites laiks, izteikts kā laiks pēc kārtējās diennakts pusnakts.
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 GEO atrašanās vieta laikā t0,GEO.
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 GEO ātrums laikā t0,GEO.
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 GEO paātrinājums laikā t0,GEO. 
aGf0: GEO pulksteņa laika nobīde attiecībā pret SNT laika momentā t0,GEO.
aGf1: GEO pulksteņa dreifa ātrums attiecībā pret SNT.
Attāluma precizitāte līdz lietotājam (URA): B-26. tabulas aprakstam atbilstošs vidējās kvadrātiskās attāluma kļūdas rādītājs, kuru aprēķinot neņem vērā atmosfēras ietekmi.

Piezīme. Visus parametrus pārraida 9. veida ziņojumā. 

3.5.4.3. GEO almanaha parametri. GEO almanaha parametri ir šādi:  

PRN koda numurs: sk. 3.5.4.1. 

Tehniskais stāvoklis un darbības režīms: norādes par SBAS nodrošinātajām funkcijām. Pakalpojumu sniedzēja identifikatori ir parādīti B-27. tabulā.
	Kodēšana:
	0. bits (LSB)
	Attāluma mērīšana
	Ieslēgts (0) 
	Izslēgts (1)

	
	1. bits
	Precizitātes korekcijas
	Ieslēgts (0) 
	Izslēgts (1)

	
	2. bits
	Satelīta darbības režīms un pamatkorekcijas
	Ieslēgts (0) 
	Izslēgts (1)

	
	3. bits
	Nav aizņemts
	
	

	
	4. līdz 7. bits
	Pakalpojumu sniedzēja identifikators
	
	


Piezīme. Pakalpojumu sniedzēja identifikatoru “14” izmanto GBAS un nepiemēro SBAS. [XG,A YG,A ZG,A]: GEO atrašanās vieta laikā talmanac
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: GEO ātrums laikā talmanac 
talmanac: GEO almanaha izdošanas laiks, izteikts kā laiks pēc kārtējās diennakts pusnakts. 

Piezīme. Visus parametrus pārraida 17. veida ziņojumā. 

B-26. tabula. Attāluma precizitāte līdz lietotājam
	URA
	Precizitāte (rms)

	0
	2 m

	1
	2,8 m

	2
	4 m

	3
	5,7 m

	4
	8 m

	5
	11,3 m

	6
	16 m

	7
	32 m

	8
	64 m

	9
	128 m

	10
	256 m

	11
	512 m

	12
	1024 m

	13
	2048 m

	14
	4096 m

	15
	“Neizmantot”


B-27. tabula. SBAS pakalpojumu sniedzēju identifikatori 
	Identifikators
	Pakalpojumu sniedzējs

	0
	WAAS

	1
	EGNOS

	2
	MSAS

	3 līdz 13
	Nav aizņemts

	14, 15
	Rezervēts


3.5.4.4. pārraidītie satelītu datu korekciju parametri
3.5.4.4.1. Ilgtermiņa korekciju parametri ir šādi: 

Datu kopuma pazīme (IODi):  rādītājs, kas saista ilgtermiņa korekcijas i-tajam satelītam ar šā satelīta pārraidītajiem efemerīdu datiem. 

1. piezīme. GPS satelītu pamatgrupas gadījumā IODi atbilst IODE un astoņiem (8) IODC LSB (sk. 3.1.1.3.1.4. un 3.1.1.3.2.2. punktu).
2. piezīme. GLONASS satelītu pamatgrupas gadījumā IODi nozīmē laika sprīdi, kurā GLONASS datus izmanto ar SBAS datiem.  Kā norādīts B-28. tabulā, IOD sastāv no diviem datu laukiem.
δxi: satelītam i efemerīdu korekcija pa x asi.
δyi: satelītam i efemerīdu korekcija pa y asi.
δzi: satelītam i efemerīdu korekcija pa z asi.
δai,f0:  satelītam i efemerīdu laika korekcija. 
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δai,f1:  satelītam i efemerīdu laika korekcija. 
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 piemērojamības laiks, kas izteikts sekundēs pēc esošās diennakts pusnakts. 

Ātruma kods: ziņojuma pārraides formāta indikators (B-48. un B-49. tabula).
Kodēšana: 
0 = 
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 pārraida.
Piezīme. Visus parametrus pārraida 24. un 25. veida ziņojumā. 

3.5.4.4.2. Ātro korekciju parametri ir šādi: 

Ātrā korekcija (FCi): strauji mainīgas pseidoattāluma kļūdas korekcija satelītam i, neņemot vērā troposfēras vai jonosfēras radītās kļūdas, kuras pieskaita pseidoattāluma kļūdai pēc ilgtermiņa korekcijas piemērošanas. 

Piezīme. Lietotāja uztvērējs piemēro atsevišķas troposfēriskās korekcijas (3.5.8.4.2. un 3.5.8.4.3. punkts).
Ātro korekciju veida identifikators:  norāde (ar vērtību 0, 1, 2, 3), kas rāda vai 24. veida ziņojumā ir ātrās korekcijas un integritātes dati, kas saistīti ar PRN maskas numuriem attiecīgi no 2., 3., 4. vai 5. veida ziņojuma. 

Ātrās korekcijas datu kopuma pazīme (IODFj): norāde, kas saista UDREIj ar ātrajam korekcijām.  Indekss j apzīmē ziņojuma veidu (j = 2 līdz 5), uz kuru IODFj attiecas (ātro korekciju veida identifikators + 2).
Piezīme. Ātro korekciju veida identifikatoru pārraida 24. veida ziņojumos.  FCi pārraida 2. līdz 5. un 24. veida ziņojumos.  IODFj pārraida 2. līdz 6. un 24. veida ziņojumos. 
3.5.4.5. Ātro un ilgtermiņa korekciju integritātes parametri.  Ātro un ilgtermiņa korekciju integritātes parametri ir šādi: 

UDREIt: norāde, kas atbilstoši B-29. tabulai definē dispersiju σ2iUDRE. satelītam i.
Atlikušo laika un efemerīdu kļūdu standarta dispersija (σ2i,UDRE): normālā sadalījuma dispersija, kas saistīta ar lietotāja diferencēta attāluma kļūdām satelītam i pēc ātro un ilgtermiņa korekciju piemērošanas, neņemot vērā atmosfēras ietekmi, un ko izmanto horizontālā aizsardzības līmeņa/vertikālā aizsardzības līmeņa aprēķinos (3.5.5.6. punkts). 

Piezīme. Visus parametrus pārraida 2. līdz 6. un 24. veida ziņojumos. 

3.5.4.6. Jonosfēras korekciju parametri.  Jonosfēras korekciju parametri ir šādi:  

IGP maska: 11 jonosfēras koordinātu sistēma krustpunktu (IGP) joslu masku kopums, kas definēts B-30. tabulā. 

IGP joslas maska: IGP masku kopums, kas atbilst visām IGP atrašanās vietām vienā no 11 IGP joslām, kas definētas B-30. tabulā.
IGP maskas vērtība: bits, kas norāda vai noteiktajā IGP joslā tiek doti dati par attiecīgo IGP. 

Kodēšana: 
0 = datu nav, 
1 = dati ir.
IGP joslu skaits: pārraidīto IGP joslu masku skaits. 

IGP joslas identifikators: numurs, ar ko atbilstoši B-30. tabulai identificē noteikto jonosfēras joslu.
IGP bloka identifikators: IGP blokus definē, sagrupējot pa 15 IGP tādus IGP joslas maskas IGP datu rindas IGP, kuru IGP maskas vērtības ir “1”.  IGP blokus numurē IGP maskas vērtību izmaiņu kārtībā, sākot ar “0”.
Derīguma laiks (V): laika intervāls, kurā atbilstoši B-31. tabulā aprakstītajam ir piemērojami GLONASS efemerīdu dati (kodēts ar 30 sekunžu aizkavi).
Latentums (L): laika intervāls no brīža, kad zemes segments ir saņēmis pēdējos GLONASS efemerīdu datus, līdz brīdim, kad atbilstoši aprakstam B-32. tabulā no GEO(tltc) tiek pārraidīts pirmais ilgtermiņa korekciju ziņojuma bits. 

IODIk: norāde par k-tās IGP joslas maskas izmaiņu laiku.
IGP vertikālās aizkaves novērtējums:  novērtējums 1 575,42 MHz signāla aizkavei, tam vertikāli šķērsojot jonosfēru noteiktajā IGP. 

Kodēšana: Bitu modelis “111111111” nozīmē “Neizmantot”. 

GIVEIi.: norāde, kas atbilstoši aprakstam B-33. tabulā definē dispersiju σ 2i,GIVE.
Atlikušo jonosfēras ietekmē radušos kļūdu standarta dispersija (σ 2i,GIve): normālā sadalījuma dispersija vertikālajai kļūdai noteiktajā IGP L1 veida signālam. 

Piezīme. Visus parametrus pārraida 18. un 26. veida ziņojumā. 

B-28. tabula. GLONASS satelītu IODi 
	MSB
	LSB

	Derīguma laiks (5 biti)
	Latentums (3 biti)


B-29. tabula. UDREIi novērtējums
	UDREIi
	σ2i,UDRE

	0
	0,0520 m2

	1
	0,0924 m2

	2
	0,1444 m2

	3
	0,2830 m2

	4
	0,4678 m2

	5
	0,8315 m2

	6
	1,2992 m2

	7
	1,8709 m2

	8
	2,5465 m2

	9
	3,3260 m2

	10
	5,1968 m2

	11
	20,7870 m2

	12
	230,9661 m2

	13
	2078,695 m2

	14
	“Nepārrauga”

	15
	“Neizmantot”


B-30. tabula. IGP atrašanās vietas un joslu numuri 
	IGP atrašanās vieta
	Pārraidīšanas kārtība IGP maskā

	0. josla

	180 W
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N, 85N
	1 – 28

	175 W
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	29 – 51

	170 W
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	52 – 78

	165 W
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	79 – 101

	160 W
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	102 – 128

	155 W
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	129 – 151

	150 W
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	152 – 178

	145 W
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	179 – 201

	1. josla

	140 W
	85S, 75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	1 – 28

	135 W
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	29 – 51

	130 W
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	52 – 78

	125 W
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	79 – 101

	120 W
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	102 – 128

	115 W
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	129 – 151

	110W
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	152 – 178

	105 W
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	179 – 201

	2. josla

	100 W
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	1 – 27

	95 W
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	28 – 50

	90 W
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N, 85N
	51 – 78

	85 W
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	79 – 101

	80 W
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	102 – 128

	75 W
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	129 – 151

	70 W
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	152 – 178

	65 W
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	179 – 201

	3. josla

	60 W
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	1 – 27

	55 W
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	28 – 50

	50W
	85S, 75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	51 – 78

	45 W
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	79 – 101

	40 W
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	102 – 128

	35 W
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	129 – 151

	30 W
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	152 – 178

	25 W
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	179 – 201

	4. josla

	20 W
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	1 – 27

	15 W
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	28 – 50

	10 W
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	51 – 77

	5 W
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	78 – 100

	0
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N, 85N
	101 – 128

	5 E
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	129 – 151

	10 E
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	152 – 178

	15 E
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	179 – 201

	5. josla

	20 E
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	1 – 27

	25 E
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	28 – 50

	30 E
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	51 – 77

	35 E
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	78 – 100

	40 E
	85S, 75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N,50N, 55N, 65N, 75N
	101 – 128

	45 E
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	129 – 151

	50 E
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	152 – 178

	55 E
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	179 – 201

	6. josla

	60 E
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	1 – 27

	65 E
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	28 – 50

	70 E
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	51 – 77

	75 E
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	78 – 100

	80 E
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	101 – 127

	85 E
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	128 – 150

	90 E
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N, 85N
	151 – 178

	95 E
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	179 – 201

	7. josla

	100 E
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	1 – 27

	105 E
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	28 – 50

	110 E
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	51 – 77

	115 E
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	78 – 100

	120 E
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	101 – 127

	125 E
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	128 – 150

	130 E
	85S, 75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	151 – 178

	135 E
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	179 – 201

	8. josla

	140 E
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	1 – 27

	145 E
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	28 – 50

	150 E
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	51 – 77

	155 E
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	78 – 100

	160 E
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	101 – 127

	165 E
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	128 – 150

	170 E
	75S, 65S, 55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N
	151 – 177

	175 E
	55S, 50S, 45S, ..., 45N, 50N, 55N
	178 – 200

	9. josla

	60 N
	180W, 175W, 170W, ..., 165E, 170E, 175E
	1 – 72

	65 N
	180W, 170W, 160W, ..., 150E, 160E, 170E
	73  – 108

	70 N
	180W, 170W, 160W, ..., 150E, 160E, 170E
	109 – 144

	75 N
	180W, 170W, 160W, ..., 150E, 160E, 170E
	145 – 180

	85 N
	180W, 150W, 120W, ..., 90E, 120E, 150E
	181 – 192

	10. josla

	60 S
	180W, 175W, 170W, ..., 165E, 170E, 175E
	1 – 72

	65 S
	180W, 170W, 160W, ..., 150E, 160E, 170E
	73 – 108

	70 S
	180W, 170W, 160W, ..., 150E, 160E, 170E
	109 – 144

	75 S
	180W, 170W, 160W, ..., 150E, 160E, 170E
	145 – 180

	85 S
	170W, 140W, 110W, ..., 100E, 130E, 160E
	181 – 192


B-31. tabula. Derīguma laiks
	Dati
	Izmantoto bitu skaits
	Vērtību diapazons
	Izšķirtspēja

	Derīguma laiks (V)
	5
	no 30 s līdz 960 s
	30 s


B-32. tabula. Latentums
	Dati
	Izmantoto bitu skaits
	Vērtību diapazons
	Izšķirtspēja

	Latentums (L)
	3
	no 0 s līdz 120 s
	30 s


B-33. tabula. GIVEIi novērtējums
	GIVEIi
	σ2i,GIVE

	0
	0,0084 m2

	1
	0,0333 m2

	2
	0,0749 m2

	3
	0,1331 m2

	4
	0,2079 m2

	5
	0,2994 m2

	6
	0,4075 m2

	7
	0,5322 m2

	8
	0,6735 m2

	9
	0,8315 m2

	10
	1,1974 m2

	11
	1,8709 m2

	12
	3,3260 m2

	13
	20,787 m2

	14
	187,0826 m2

	15
	“Nepārrauga”


3.5.4.7. Degradācijas  parametri. Degradācijas parametri, kad tos lieto, ir šādi: 

Ātrās korekcijas degradācijas koeficienta rādītājs (aii): ātrās korekcijas degradācijas koeficients (ai) i-tajam satelītam atbilstoši aprakstam B-34. tabulā. 

Piezīme. “ai” izmanto arī, lai definētu ātro korekciju pārtraukuma intervālu, kā aprakstīts 3.5.8.1.1. punktā.
Sistēmas latentums (tlat): laika intervāls starp ātrās korekcijas degradācijas sākumu un lietotāja diferencētā attāluma novērtējuma norādes (UDREI) atskaites laiku. 

Brrc: parametrs, kas, aprēķinot attāluma korekcijas izmaiņu ātruma degradāciju atbilstoši 3.5.5.6.2.2. punktam, nosaka trokšņa un noapaļošanas kļūdu robežas. 

Cltc_lsb: maksimālā noapaļošanas kļūda, ko rada orbītas un laika informācijas skalu izšķirtspēja. 

Cltc_vl: ātruma kļūdu diapazons, ja ir maksimālas atšķirības, kas saistītas ar neuztverto ziņojumu ātrumu laika skaitīšanas un kustības orbītā parametru maiņu ātrumu dēļ.
Iltc_vl: ilgtermiņa korekciju atjaunināšanas intervāls, ja ātruma kods = 1 (3.5.4.4.1. punkts). 

Cltc_v0: parametrs, kas saista starpību starp divām secīgām ilgtermiņa korekcijām satelītiem ar ātruma kodu = 0. 
Iltc_v0: minimālais ilgtermiņa ziņojumu atjaunināšanas intervāls, ja ātruma kods = 0 (3.5.4.4.1. punkts). 

CGEO_lsb: maksimālā noapaļošanas kļūda, ko rada orbītas un laika informācijas skalu izšķirtspēja. 

cgeo_v: ātruma kļūda, ja ir maksimālas atšķirības, kas saistītas ar neuztverto ziņojumu ātrumu laika skaitīšanas un kustības orbītā parametru maiņu ātruma dēļ. 

IGEO: GEO attāluma mērīšanas funkcijas ziņojumu atjaunināšanas intervāls. 

Cer: atlikušās kļūdas diapazons, kas saistīts ar datu izmantošanu ārpus precīzas nolaišanās ar vertikālo vadību pārtraukuma intervāla. 

Ciono_step: starpības diapazons starp kārtējām jonosfēriskās koordinātu sistēmas koordinātu punktu aizkaves vērtībām. 

Iiono: minimālais jonosfēriskās korekcijas ziņojumu atjaunināšanas intervāls. 

Ciono ramp: jonosfērisko korekciju izmaiņu ātrums. 

RSSUDRE: ātro un ilgtermiņa korekciju starpības kāpināšanas kvadrātiskās summēšanas pazīme. 

B-34. tabula. Ātro korekciju degradācijas koeficients
	Ātro korekciju degradācijas koeficienta rādītājs (aii)
	Ātro korekciju degradācijas koeficients (ai)

	0
	0,0 mm/s2

	1
	0,05 mm/s2

	2
	0,09 mm/s2

	3
	0,12 mm/s2

	4
	0,15 mm/s2

	5
	0,20 mm/s2

	6
	0,30 mm/s2

	7
	0,45 mm/s2

	8
	0,60 mm/s2

	9
	0,90 mm/s2

	10
	1,50 mm/s2

	11
	2,10 mm/s2

	12
	2,70 mm/s2

	13
	3,30 mm/s2

	14
	4,60 mm/s2

	15
	5,80 mm/s2


Kodēšana: 
0 = korekciju atlikumus summē lineāri, 
1 = korekciju starpības summu kāpina kvadrātā un aprēķina kvadrātsakni.
RSSiono: jonosfērisko korekciju starpību kāpināšanas kvadrātā un kvadrātsaknes aprēķināšanas pazīme. 

Kodēšana: 
0 = korekciju starpības summē lineāri, 
1 = korekciju starpības summu kāpina kvadrātā un aprēķina kvadrātsakni.
Ccovariance: termins, ko izmanto, lai kompensētu kvantēšanas ietekmi, izmantojot 28. veida ziņojumu. 

1. piezīme. Parametrus ai un tlat pārraida 7. veida ziņojumā.  Pārējos parametrus pārraida 10. veida ziņojumā. 
2. piezīme. Ja 28. veida ziņojumu nepārraida, parametru Ccovariance nepiemēro.
3.5.4.8. Laika parametri.  Laika parametri, kad tos lieto, ir šādi:  

UTC standarta identifikators:  norāde uz B-35. tabulā definēto UTC atskaites avotu.
GPS nedēļas laika uzskaite:  sekunžu skaits kopš pārejas no iepriekšējās GPS nedēļas uz pašreizējo GPS nedēļu (līdzīgi 3.1.1.2.6.1. punktā minētajam GPS parametram, bet ar 1 sekundes izšķirtspēju).
GPS nedēļas numurs (nedēļu skaits): sk. 3.1.1.2.6.2. punktu.
GLONASS norāde: karodziņš, kas norāda vai pārraida GLONASS laika parametrus. 

Kodēšana: 
0 = GLONASS laika parametrus nepārraida, 
1 = GLONASS laika parametrus pārraida. 

GLONASS laika nobīde(δai,glonass): Parametrs, kas parāda starpības starp GLONASS laiku un SBAS laiku stabilo daļu. 

Piezīme. Ja SBAS nenodrošina GLONASS darbu, parametru δai,glonass  nepiemēro.
B-35. tabula. UTC standarta identifikators 
	UTC standarta identifikators
	UTC standarts

	0
	UTC, ko uztur Sakaru izpētes laboratorija [Communications Research Laboratory] Japānā, Tokijā

	1
	UTC, ko uztur ASV Nacionālais standartu un tehnoloģijas institūts [U.S. National Institute of Standards and Technology]

	2
	UTC, ko uztur ASV Jūras spēku observatorija [U.S. Naval Observatory]

	3
	UTC, ko uztur Starptautiskais svaru un mēru birojs [International Bureau of Weights and Measures]

	4
	Rezervēts UTC, kas atrodas Eiropas laboratorijas pārziņā

	5 līdz  6
	Nav aizņemts

	7
	UTC nepārraida


UTC parametri: A1SNT, a0SNIT, t0t, WNt, ΔtLS, WNLSF DN un ΔtLSF ir aprakstīti 3.1.1.3.3.6., vienīgais izņēmums ir tāds, ka SBAS parametri SNT saista ar UTC laiku, nevis GPS laiku.
Piezīme. Visus parametrus pārraida 12. veida ziņojumā. 

3.5.4.9. Apkalpošanas rajona parametri.  Apkalpošanas rajona parametri ir šādi:  

Apkalpošanas datu kopuma pazīme (IODS): norāde par rajonā nodrošinātās apkalpošanas izmaiņām. 

Apkalpošanas ziņojumu skaits: dažādu pārraidīto 27. veida SBAS apkalpošanas ziņojumu skaits. (Vērtību kodē ar nobīdi par 1 vērtību).
Apkalpošanas ziņojuma numurs: kārtas skaitlis, ar ko identificē ziņojumu kopējā noteiktajā brīdī pārraidīto 27. veida ziņojumu pārraides apjomā (no 1 līdz apkalpošanas ziņojumu skaitam, kodē ar nobīdi par 1 vērtību). 

Rajonu skaits: tādu apkalpošanas rajonu skaits, attiecībā uz kuriem ziņojumā pārraida koordinātas.
Prioritātes kods: norāde par ziņojuma prioritāti, ja divi ziņojumi definē rajonus, kas pārklājas.  Ziņojums ar augstāku prioritātes koda vērtību ir prioritārs.  Ja prioritātes kodi ir vienādi, prioritārs ir ziņojums ar zemāko δUDRE.
δUDRE iekšējā norāde: norāde par rajona UDRE degradācijas koeficientu (δUDRE), kas piemērojams vietās, kas atrodas jebkurā rajonā, kas atbilstoši B-36. tabulai definēts ziņojumā.
δUDRE ārējā norāde: norāde par rajona UDRE degradācijas koeficientu (δUDRE), kas piemērojams vietās, kas atrodas ārpus visiem rajoniem, kas atbilstoši B-36. tabulai definēti visos spēkā esošos 27. veida ziņojumos.
Ģeogrāfiskā platuma koordināta: rajona stūra ģeogrāfiskā platuma koordināta. 

Ģeogrāfiskā garuma koordināta: rajona stūra ģeogrāfiskā garuma koordināta. 

Rajona forma: norāde par to, vai rajons ir trijstūris vai četrstūris.
Kodēšana: 
0 = trijstūris, 
1 = četrstūris.
B-36. tabula. δUDRE norādes novērtējums
	δUDRE norāde
	δUDRE

	0
	1

	1
	1,1

	2
	1,25

	3
	1,5

	4
	2

	5
	3

	6
	4

	7
	5

	8
	6

	9
	8

	10
	10

	11
	20

	12
	30

	13
	40

	14
	50

	15
	100



1. piezīme. 3. koordinātu punktam ir 1. koordinātu punkta platums un 2. koordinātu punkta garums.  Ja rajons ir četrstūris, 4. punkta koordinātai ir 2. punkta koordinātas platums un 1. koordinātas garums.  Rajona robežu veido, savienojot koordinātu punktus secībā 1-2-3-1 (trijstūris) vai 1-3-2-4-1 (četrstūris). Robežu segmentiem ir konstants platums, konstants garums vai konstants slīpums platuma grādos uz garuma grādu.  Platuma vai garuma izmaiņas jebkurā robežu segmentā starp diviem koordinātu punktiem nepārsniedz ±180 grādu. 
2. piezīme. Visus parametrus pārraida 27. veida ziņojumā. 

3.5.4.10. Laika–efemerīdu kovariācijas matricas parametri. Laika–efemerīdu matricas parametri ir šādi: 

PRN maskas numurs: sk. 3.5.4.1. 

Kārtas pakāpes rādītājs: Termins, ko izmanto Holeska faktorizācijas elementu kodēšanā izmantotā kārtas pakāpes koeficienta aprēķinos. 

Holeska faktorizācijas elementi (Ei,j): Augšējā trijstūra matricas elementi, kura saspiež informāciju laika un efemerīdu kovariācijas matricā. Šos elementus izmanto lietotāja diferencētā attāluma novērtējuma (UDRE) degradācijas koeficienta (δUDRE) aprēķinos kā lietotāja atrašanās vietas funkciju. 

3.5.5. DATU LIETOJUMA PROTOKOLU DEFINĪCIJAS
Piezīme. Šajā punktā ir iekļautas definīcijas tādiem gaisa kuģa elementu vai ārpus gaisa kuģa elementu izmantotiem parametriem, kas netiek pārraidīti. Šos parametrus, kas ir nepieciešami, lai nodrošinātu SBAS savietojamību, izmanto, lai noteiktu navigācijas risinājumu un tā integritāti (aizsardzības līmeņi). 
3.5.5.1. GEO ATRAŠANĀS VIETA UN GEO LAIKS
3.5.5.1.1. GEO atrašanās vietas novērtējums. Provizoriskā GEO atrašanās vieta jebkurā laikā tk ir šāda: 
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3.5.5.1.2. GEO laika korekcija. SBAS GEO satelītam i laika korekciju piemēro atbilstoši šādam vienādojumam: 


[image: image167.wmf]G

G

Δt

t

t

-

=

,

kur
t = SBAS tīkla laiks;
tG = GEO koda fāzes laiks ziņojuma pārraides brīdī;  

ΔtG = GEO koda fāzes nobīde. 

3.5.5.1.2.1. GEO koda fāzes nobīde (ΔtG) jebkurā laikā t ir šāda:
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kur (t – t0,GEO) koriģē laika atskaites pārslēgšanai diennakts beigās. 

3.5.5.2. ilgtermiņa korekcijas
3.5.5.2.1. GPS laika korekcija. GPS satelītam i laika korekciju piemēro atbilstoši šādam vienādojumam: 
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t = SBAS tīkla laiks;
tSV,i = GPS satelīta laiks ziņojuma pārraides brīdī;
(ΔtSV,i)L1 = satelīta PRN koda fāzes nobīde atbilstoši 3.1.2.2. punktam; 

δΔtSV,i = koda fāzes nobīdes korekcija. 

3.5.5.2.1.1. Pulksteņa laika kļūdas novērtējums (δΔtSV,i) GPS vai SBAS satelītam i jebkurā diennakts laikā tk ir šāds:
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3.5.5.2.2. GLONASS laika korekcija. GLONASS satelītam i laika korekciju piemēro atbilstoši šādam vienādojumam: 
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t = SBAS tīkls;
tSV,i = GLONASS satelīta laiks ziņojuma pārraides brīdī;
tb, τn(tb), γn(tb) = GLONASS laika parametri atbilstoši 3.2.2.2.punktam;
δΔtSV,i = koda fāzes nobīdes korekcija.
Koda fāzes nobīdes korekcija δΔtSV,i GLONASS satelītam i ir šāda:
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kur (t - ti,LT) koriģē laika atskaites pārslēgšanai diennakts beigās.  Ja ātruma kods = 0, tad δai,f1 = 0.
3.5.5.2.3. Satelīta atrašanās vietas korekcija.  SBAS koriģēts galvenās(-o) orbitālās(-o) satelītsistēmas(-u) vai SBAS satelīta i vektors laikā t ir:
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(t - ti,LT) koriģē laika atskaites pārslēgšanai diennakts beigās; 

[xi yi zi]t = galvenās(-o) orbitālās(-o) satelītistēmas(-u) vai SBAS satelīta atrašanās vietas vektors atbilstoši 3.1.2.3., 3.2.2.3. un 3.5.5.1.1. punktam.
Ja ātruma kods = 0, tad
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3.5.5.3. Pseidoattāluma korekcijas.   satelītam i koriģētais pseidoattāluma laikā t ir: 
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kur
PRi = izmērītais pseidoattālums pēc satelīta laika korekcijas piemērošanas; 

FCi = ātrā korekcija;
RRCi = pseidoattāluma korekciju izmaiņas ātruma korekcija;
ICi = jonosfēriskā korekcija;
TCi = troposfēriskā korekcija (negatīvā vērtība nozīmē signāla aizkavi troposfērā); 

ti,0f = pēdējo korekciju piemērošanas laiks, kas ir SNT sekundes diskretizācijas perioda sākuma laiks un sakrīt ar laiku, kad SBAS satelīts pārraida ziņojuma bloka pirmo simbolu.
3.5.5.4. Attāluma korekciju izmaiņu ātruma korekcijas (RRC). Pseidoattāluma korekciju izmaiņu ātruma korekcija i satelītam ir:
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FCi,current = pēdējā ātrā korekcija;
FCi,previous = priekšpēdējā ātrā korekcija;
ti,0f = FCi,current piemērošanas laiks; 

ti,0f_previous = FCi,previous piemērošanas laiks.
3.5.5.5. pārraidītās jonosfēriskĀs korekcijas
3.5.5.5.1. Jonosfēras caurdures punkts (IPP). IPP atrašanās vietu definē kā līnijas segmenta, kas savieno uztvērēju ar satelītu, krustpunktu ar elipsoīdu, kas atrodas konstantā 350 km augstumā virs WGS-84 elipsoīda. Šo atrašanās vietu apraksta WGS-84 platuma (φpp) un garuma (λpp) koordinātās.
3.5.5.5.2. Jonosfēras korekcijas. Satelītam i jonosfērisko korekciju aprēķina šādi: 
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τvpp = vertikālās jonosfēriskās aizkaves interpolētais novērtējums (sk. 3.5.5.5.3. punktu);
Re = 6378,1363km;
θi = satelīta i vietas leņķis; 

hI = 350 km.
Piezīme. GLONASS satelītiem jonosfērisko korekciju (ICi) reizina ar GLONASS frekvences attiecības pret GPS frekvenci kvadrātu, t. i., ar (fGLONASS/fGPS)2.
3.5.5.5.3. Vertikālās jonosfēriskās aizkaves interpolētais novērtējums. Ja interpolācijā izmanto četrus punktus, interpolētais vertikālās jonosfēriskās aizkaves novērtējums pie platuma koordinātas φpp un garuma koordinātās λpp ir šāds:
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τvk: pārraidītās koordinātu sistēmas punktu vertikālās aizkaves vērtība IGP koordinātu sistēmas k-tajā stūrī, kā parādīts B-13. attēlā.
W1 = xpp ypp
W2 = (1 – xpp)ypp
W3 = (1 – xpp) (1 – ypp) 
W4 = xpp (1 – ypp)
3.5.5.5.3.1. Attiecībā uz IPP starp N85° un S85°:
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λ1 = garuma koordinātas IGP, kas atrodas uz rietumiem no IPP;
λ2 = garuma koordinātas IGP, kas atrodas uz austrumiem no IPP;
φ1 = platuma koordinātas IGP, kas atrodas uz dienvidiem no IPP;
φ2 = platuma koordinātas IGP, kas atrodas uz ziemeļiem no IPP;
Piezīme. Ja nogrieznis λ1 un λ2 šķērso 180 garuma grādu, xpp aprēķinos jāņem vērā garuma koordinātu secības pārrāvums.  
3.5.5.5.3.2. IPP uz ziemeļiem no N85° vai uz dienvidiem no S85°:
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λ1 = otrā no IPP uz austrumiem esošā IGP garuma koordināta; 

λ2 = otrā no IPP uz rietumiem esošā IGP garuma koordināta; 

λ3 = IPP tuvākā uz rietumiem esošā IGP garuma koordināta; 

λ4 = IPP tuvākā uz austrumiem esošā IGP garuma koordināta. 

Gadījumos, kad interpolācijai izmanto trīs punktus, vertikālās jonosfēriskās aizkaves interpolētais novērtējums ir šāds: 

3.5.5.5.3.3. Punktiem starp S75° un N75°:
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W1 = ypp;
W2 = 1 – xpp – ypp;
W3 = xpp.

3.5.5.5.3.4. xpp un ypp aprēķina kā četru punktu interpolācijas gadījumā, vienīgi λ1 un φ1 vienmēr ir IGP2 garuma un platuma koordinātas, un λ2 un φ2 vienmēr ir pārējās garuma un platuma koordinātas.  IGP2 vienmēr ir triju punktu veidotā trijstūra hipotenūzai pretējā virsotne, IGP1 garuma koordināta ir vienāda ar IGP2 garuma koordinātu, un IGP3 platuma koordināta ir vienāda ar IGP2 platuma koordinātu (piemērs ir redzams B-14. attēlā).
3.5.5.5.3.5. Punktiem, kas atrodas uz ziemeļiem no N75° un uz dienvidiem no S75°, triju punktu interpolāciju neatbalsta.  

3.5.5.5.4. Jonosfēras koordinātu tīkla krustpunktu (IGP) izvēle. IGP izvēles algoritms ir šāds:
a) IPP starp N60° un S60°:
1) ja četri IGP, kas norobežo 5 reiz 5 grādu šūnu ap IPP, IGP maskā ir iestatīti uz vērtību “1”, izvēlas tos;  pretējā gadījumā,
2) ja jebkuri trīs IGP, kas veido taisnleņķa trijstūri ar 5 grādu garām katetēm, kas ieskauj IPP, IGP maskā ir iestatīti uz vērtību “1”, izvēlas tos;  pretējā gadījumā,
3) ja jebkuri IGP, kas norobežo 10 reiz 5 grādu šūnu ap IPP, IGP maskā ir iestatīti uz vērtību “1”, izvēlas tos;  pretējā gadījumā,
4) ja jebkuri trīs IGP, kas veido taisnleņķa trijstūri ar 10 grādu garām katetēm, kas ieskauj IPP, IGP maskā ir iestatīti uz vērtību “1”, izvēlas tos;  pretējā gadījumā,
5) jonosfēriskā korekcija nav pieejama.
b) IPP starp N60° un N75° vai starp S60° un S75°:
1) ja četri IGP, kas norobežo 5 platuma reiz 10 garuma grādu šūnu ap IPP, IGP maskā ir iestatīti uz vērtību “1”, izvēlas tos;  pretējā gadījumā,
2) ja jebkuri trīs IGP, kas veido taisnleņķa trijstūri ar 5 platuma un 10 garuma grādu garām katetēm, kas ieskauj IPP, IGP maskā ir iestatīti uz vērtību “1”, izvēlas tos;  pretējā gadījumā,
3) ja jebkuri četri IGP, kas norobežo 10 reiz 5 grādu šūnu ap IPP, IGP maskā ir iestatīti uz vērtību “1”, izvēlas tos;  pretējā gadījumā,
4) ja jebkuri trīs IGP, kas veido taisnleņķa trijstūri ar 10 grādu garām katetēm, kas ieskauj IPP, IGP maskā ir iestatīti uz vērtību “1”, izvēlas tos;  pretējā gadījumā,
5) jonosfēriskā korekcija nav pieejama.
c) IPP starp N75° un N85° vai starp S75° un S85°:
1) ja divi 75° paralēlei tuvākie IGP un divi 85° paralēlei tuvākie IGP (ko atdala 30 garuma grādu, ja izmanto 9. vai 10. joslu, vai 90 garuma grādu pārējos gadījumos) IGP maskā ir iestatīti uz vērtību “1”, 10 reiz 10 grādu šūnu rada, lineāri interpolējot IGP pie 85°, lai iegūtu virtuālus IGP garuma koordinātās, kas vienādas ar garuma koordinātām, kas piemīt IGP pie 75° platuma; pretējā gadījumā,
2) jonosfēriskā korekcija nav pieejama.
d) IPP uz ziemeļiem no N85°:
1) ja četri IGP pie platuma N85° un garumiem W180°, W90°, 0° un E90° IGP maskā ir iestatīti uz vērtību “1”, izvēlas tos; pretējā gadījumā,
2) jonosfēriskā korekcija nav pieejama.
e) IPP uz dienvidiem no S85°:
1) ja četri IGP pie platuma S85° un garumiem W140°, W50°, E40° un E130° IGP maskā ir iestatīti uz vērtību “1”, izvēlas tos; pretējā gadījumā,
2) jonosfēriskā korekcija nav pieejama.
Piezīme. Šāda izvēle balstās tikai uz informāciju, ko ietver maska, neņemot vērā to, vai izvēlētos IGP pārrauga, vai uz tiem ir attiecinātas norādes “Nepārrauga” vai “Neizmantot”. Ja jebkuram no izvēlētajiem IGP ir norāde “Neizmantot”, jonosfēriskā korekcija nav pieejama.  Ja ir izvēlēti četri IGP un vienam no tiem ir norāde “Nepārrauga” un ja IPP atrodas trijstūrī, ko veido trīs sniegtās korekcijas, tad lieto trīspunktu interpolāciju.
3.5.5.6. Aizsardzības līmeņi. Horizontālo aizsardzības līmeni (HPL) un vertikālo aizsardzības līmeni (VPL) aprēķina šādi:
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	maršruta lidojumu ar neprecīzas nolaišanās (NPA) režīmiem ieskaitot
precīzas nolaišanās (PA) un nolaišanās ar vertikālo vadību (APV) un to režīmu gadījumā
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 standarta sadalījuma dispersija, kas pārsniedz reālo kļūdu sadalījumu uz vertikālās ass;  
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 standarta sadalījuma dispersija, kas pārsniedz reālo kļūdu sadalījumu uz x ass; 


[image: image188.wmf]å

=

=

=

N

1

i

2

1

2

i

y,

2

y

σ

s

d

 standarta sadalījuma dispersija, kas pārsniedz reālo kļūdu sadalījumu uz y ass; 
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standarta sadalījuma kovariācija uz x un y ass, 
kur
sx,i = atrašanās vietas kļūdas x ass virzienā parciālais atvasinājums attiecībā uz i-tā satelīta pseidoattālumu; 

sy,i = atrašanās vietas kļūdas y ass virzienā parciālais atvasinājums attiecībā uz i-tā satelīta pseidoattālumu; 

sv,i = atrašanās vietas kļūdas vertikālās ass virzienā parciālais atvasinājums attiecībā uz i-tā satelīta pseidoattālumu un
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Dispersijas (σ2i,flt un σ2i,UIRE) ir definētas 3.5.5.6.2. un 3.5.5.6.3.1. punktā. Parametrus (σ2i,air. un σ2i,tropo) nosaka gaisa kuģa elements (sk. 3.5.8.4.2. un 3.5.8.4.3. punktu).
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Eli = i-tā attāluma noteikšanas avota vietas pacēluma leņķis (grādos);
Azi = i-tā attāluma noteikšanas avota azimuts grādos, kas iegūts, mērot no x ass pretēji pulksteņa rādītāja virzienam, un
wi = ar satelītu i saistītais svara koeficients.
1. piezīme. Lai būtu vieglāk lasīt, aizsardzības matricas vienādojumā nav iekļauts indekss i. 
2. piezīme. Lai iegūtu risinājumu ar mazāko kvadrātu metodi, neizmantojot svara koeficientus, svara matricu pieņem par vienādu ar vienu (wi = 1).
3.5.5.6.1. K vērtību definīcija. K vērtības ir šādas:

[image: image194.wmf]un

5,33.

K

6,0

K

6,18;

K

PA

V,

PA

H,

NPA

H,

=

=

=


3.5.5.6.2. Ātro un ilgtermiņa korekciju kļūdu modeļa definīcija.  Ja piemēro ātrās korekcijas un ilgtermiņa korekcijas vai GEO attāluma mērīšanas parametrus un ja piemēro degradācijas parametrus, tad: 
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	ja RSSUDRE = 0 (10. veida ziņojumā)

	
	ja RSSUDRE = 1 (10. veida ziņojumā),


kur
izmantojot 27. veida ziņojumu, δUDRE ir konkrēta rajona rādītājs, kas definēts 3.5.4.9. punktā,
izmantojot 28. veida ziņojumu, δUDRE ir konkrēta satelīta rādītājs, kas definēts 3.5.5.6.2.5. punktā,
ja neizmanto nevienu no iepriekšminētajiem ziņojumu veidiem, δUDRE = 1.
Ja nepiemēro ātrās korekcijas un ilgtermiņa korekcijas vai GEO attāluma mērīšanas parametrus un ja nepiemēro degradācijas parametrus, tad: 
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Ja attiecībā uz satelītu nepiemēro ātrās korekcijas un ilgtermiņa korekcijas vai GEO attāluma mērīšanas parametrus vai ja attiecībā uz attiecīgo satelītu nav saņemts 28. veida efemerīdu kovariācijas ziņojums, bet ir saņemts derīgs ziņojums attiecībā uz citu satelītu, tad:
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3.5.5.6.2.1. Ātro korekciju degradācija. Ātro korekciju informācijas degradācijas koeficientu izsaka šāda vienādība: 
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kur
t = pašreizējais laiks;
tu = (UDREIi atskaites laiks): ja IODFj ≠  tad 3, tad tu ir SNT 1 sekundes diskretizācijas perioda sākuma brīdis, kas sakrīt ar pārraides sākuma brīdi ziņojuma blokam, kas satur pēdējos UDREIi datus (2. līdz 6. un 24. veida ziņojumam), kas sakrīt ar lietotās ātrās korekcijas IODFj. Ja IODFj = 3, tad tu ir SNT 1 sekundes diskretizācijas perioda sākuma brīdis, kas sakrīt ar ātrās korekcijas 1. satelītam saturoša ziņojuma pārraides sākumu, un
tlat = atbilstošs 3.5.4.7. punktam. 

Piezīme. UDRE 2. līdz 5. un 24. veida ziņojumu pārraidēs tu ir vienāds ar ātro korekciju piemērošanas laiku, jo gan tu, gan ātro korekciju piemērošanas laiks ir vienā ziņojumā.  Arī UDRE 6. veida ziņojumos, ja IODF = 3, tad tu ir vienāds ar ātro korekciju piemērošanas laiku (t0f). UDRE pārraidēm 6. veida ziņojumos, ja IODF ≠ 3, tad tu definē, kā pirmā 6. veida ziņojuma bita pārraidīšanas laiku no GEO raidītāja. 

3.5.5.6.2.2. Pseidoattāluma izmaiņu ātruma korekcijas degradācija 
3.5.5.6.2.2.1. Ja RRC = 0, tad εrrc = 0.
3.5.5.6.2.2.2. Ja RRC ≠ 0 un IODF ≠ ātrās korekcijas degradācijas koeficientu izsaka šāda vienādība: 
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3.5.5.6.2.2.3. Ja RRC ≠ 0 un IODF = 3, tad pseidoattāluma korekcijas izmaiņu ātruma korekcijas degradācijas koeficientu aprēķina šādi:
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kur
t = pašreizējais laiks;
IODFcurrent = IODF, kas saistīts ar pēdējo ātro korekciju;
IODFprevious = IODF, kas saistīts ar iepriekšējo ātro korekciju;
Δt = ti,0f - ti,0f_previous; 

Ifc = lietotāja pārtraukuma intervāls attiecībā uz ātrajām korekcijām. 

3.5.5.6.2.3. Ilgtermiņa korekciju degradācija
3.5.5.6.2.3.1. Galvenā(-s) orbitālā(-s) satelītsistēma(-s). 

3.5.5.6.2.3.1.1. Ātruma kodam = 1 ilgtermiņa korekcijām satelīta i degradācijas koeficientu aprēķina šādi: 
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3.5.5.6.2.3.1.2. Ātruma kodam = 0 ilgtermiņa korekcijām degradācijas koeficientu aprēķina šādi: 
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kur
t = pašreizējais laiks;
tltc = ilgtermiņa korekcijas ziņojuma pirmā bita pārraidīšanas brīdis no GEO un
[x] = lielākais veselais skaitlis, kas ir mazāks par x.
3.5.5.6.2.3.2. GEO satelīti. Ilgtermiņa korekcijas degradācijas koeficientu izsaka šāda vienādība: 
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kur t = pašreizējais laiks.
3.5.5.6.2.4. Degradācija maršruta lidojumiem ar neprecīzu nolaišanos  
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	ja gan ātrās, gan ilgtermiņa korekcijas precīzas nolaišanās veikšanai ir derīgas

	
	ja ātro vai ilgtermiņa korekciju derīguma laiks ir pagājis


3.5.5.6.2.5. UDRE degradācijas koeficients, ko aprēķina, izmantojot 28. veida ziņojuma datus.  δUDRE ir:
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= vienības vektors no lietotāja līdz satelītam WGS- 84 ECEF koordinātu sistēmā
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3.5.5.6.3. Jonosfērisko korekciju kļūdu modeļa definīcija 
3.5.5.6.3.1. Pārraidītās jonosfēriskās korekcijas. Ja piemēro uz SBAS balstītas jonosfēriskās korekcijas, tad σ2UIRE aprēķina šādi:

[image: image209.wmf]2

UIVE

2

pp

2

UIRE

σ

F

σ

´

=

,

kur
Fpp = atbilstošs definīcijai 3.5.5.5.2. punktā; 
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izmantojot tos pašus jonosfēras caurdures punktu svara koeficientus (Wn) un koordinātu krustpunktus, kas izvēlēti jonosfēriskajai korekcijai (3.5.5.5. punkts). Katram koordinātu krustpunktam:
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t = pašreizējais laiks;
tiono = jonosfēriskās korekcijas ziņojuma pirmā bita pārraidīšanas brīdis no GEO; 

[x] = lielākais veselais skaitlis, kas ir mazāks par x.
Piezīme. GLONASS satelītiem parametrus σGIVE un σIONO reizina ar GLONASS frekvences attiecības pret GPS frekvenci kvadrātu, t. i. ar (fGLONASS/fGPS)2.
3.5.5.6.3.2. Jonosfēriskās korekcijas. Ja nepiemēro uz SBAS balstītas jonosfēriskās korekcijas, tad σ2UIRE aprēķina šādi:
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kur
Tiono = jonosfēriskā aizkave, ko novērtē, izmantojot izvēlēto modeli (GPS korekciju vai citu modeli); Fpp = (kā noteikts 3.5.5.5.2. punktā); 
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φpp = jonosfēras krustošanas punkta garums. 

3.5.5.6.3.3. GLONASS laiks. GLONASS laika korekcijas degradācijas parametru aprēķina šādi: 
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kur
t = pašreizējais laiks;
tglonass_clock  = sinhronizācijas ziņojuma (MT12) pirmā bita pārraides laiks uz GEO;
[sc] = lielākais veselais skaitlis, kas ir mazāks par sc.
1. piezīme. GLONASS sistēmā neietilpstošiem satelītiem εglonass_clock = 0.
2. piezīme. CGLONASS_CLOCK = 0.00833 cm/s.
3.5.6. Ziņojumu tabulas
Katru SBAS ziņojumu kodē atbilstoši attiecīgā ziņojuma formātam, kas definēts B-37. – B-53. tabulā. Visus šo tabulu parametrus, kam piemīt pozitīva vai negatīva vērtība, uzrāda kā divu sastāvdaļu apvienojumu, kur MSB iedalītajā vietā atrodas zīmes bits.
Piezīme. Parametru, kam var piemist pozitīva vai negatīva vērtība, reālais vērtību diapazons ir mazāks par norādīto, jo maksimālā iespējamā pozitīvā vērtība ir par vienu skalas izšķirtspēju mazāka par uzrādīto diapazonu (norādītā vērtība mīnus izšķirtspēja). 
B-37. tabula. 0. veida ziņojums “Neizmantot” 
	Datu saturs
	Izmantoto bitu skaits
	Vērtību diapazons
	Izšķirtspēja

	Nav aizņemts
	212
	—
	—


B-38. tabula. 1. veida PRN maskas ziņojums 
	Datu saturs
	Izmantotie biti
	Vērtību diapazons
	Izšķirtspēja

	Katram no 210 PRN koda numuriem

	Maskas vērtība
	1
	0 vai 1
	1

	IODP
	2
	0 līdz 3
	1

	Piezīme. Visi parametri ir definēti 3.5.4.1. punktā.


B-39. tabula. 2. līdz 5. veida īslaicīgo korekciju ziņojums
	Datu saturs
	Izmantotie biti
	Vērtību diapazons
	Izšķirtspēja

	IODFj
	2
	0 līdz 3
	1

	IODP
	2
	0 līdz 3
	1

	13 slotiem
	
	
	

	Ātrā korekcija (FCi)
	12
	± 256,000 m
	0,125 m

	13 slotiem
	
	
	

	UDREIi
	4
	(sk. B-29. tabulu)
	(sk. B-29. tabulu)

	Piezīmes. 

	1. Parametri IODFj un FCi ir definēti 3.5.4.4.2. punktā.

	2. Parametrs IODP ir definēts 3.5.4.1. punktā.

	3. Parametrs UDREIi  ir definēts 3.5.4.5.punktā.


B-40. tabula. 6. veida integritātes ziņojums
	Datu saturs
	Izmantotie biti
	Vērtību diapazons
	Izšķirtspēja

	IODF2
	2
	0 līdz 3
	1

	IODF3
	2
	0 līdz 3
	1

	IODF4
	2
	0 līdz 3
	1

	IODF5
	2
	0 līdz 3
	1

	51 satelītam (nosaka pēc PRN maskas numura)

	UDREIi
	4
	(sk. B-29. tabulu)
	(sk. B-29. tabulu)

	Piezīmes. 
	
	
	

	1. Parametri IODFj ir definēti 3.5.4.4.2. punktā.

	2. Parametrs UDREIi  ir definēts 3.5.4.5.punktā.


B-41. tabula. 7. veida ātro korekciju degradācijas koeficienta ziņojums 
	Datu saturs
	Izmantotie biti
	Vērtību diapazons
	Izšķirtspēja

	Sistēmas latentums (tlat)
	4
	0 līdz 15 s
	1 s

	IODP
	2
	0 līdz 3
	1

	Nav aizņemts
	2
	—
	—

	51 satelītam (nosaka pēc  PRN maskas numura)

	Degradācijas koeficienta rādītājs (ai)
	4
	(sk. B-34. tabulu)
	(sk. B-34. tabulu)

	Piezīmes. 

	1. Parametri tlat un ait ir definēti 3.5.4.7. punktā.

	2. Parametrs IODP ir definēts 3.5.4.1. punktā.


B-42. tabula. 9. veida attāluma noteikšanas funkcijas ziņojums
	Datu saturs
	Izmantotie biti
	Vērtību diapazons
	Izšķirtspēja

	Nav aizņemts
	8
	—
	—

	t0,GEO
	13
	0 līdz 86 384 s
	16 s

	URA
	4
	(sk. B-26. tabulu)
	(sk. B-26. tabulu)

	XG
	30
	± 42 949 673 m
	0,08 m

	YG
	30
	± 42 949 673 m
	0,08 m

	ZG
	25
	± 6 710 886,4 m
	0,4 m

	XG
	17
	±40,96 m/s
	0,000625 m/s

	YG
	17
	±40,96 m/s
	0,000625 m/s

	ZG
	18
	±524,288 m/s
	0,004 m/s

	XG
	10
	±0,0064 m/s2
	0,0000125 m/s2

	yg
	10
	±0,0064 m/s2
	0,0000125 m/s2

	zg
	10
	±0,032 m/s2
	0,0000625 m/s2

	aGf0
	12
	±0,9537 × 10-6 s
	2–31s

	aGf1
	8
	±1,1642 × 10-10s/s
	2–40 s/s

	Piezīme. Visi parametri ir definēti 3.5.4.2. punktā.


B-43. tabula. 10. veida degradācijas parametra ziņojums
	Datu saturs
	Izmantotie biti
	Vērtību diapazons
	Izšķirtspēja

	Brrc
	10
	0 līdz 2,046 m
	0,002 m

	Cltc_lsb
	10
	0 līdz 2,046 m
	0,002 m

	Cltc_vl
	10
	0 līdz 0,05115 m/s
	0,00005 m/s

	Iltc_vl
	9
	0 līdz 511 s
	1 s

	Cltc_v0
	10
	0 līdz 2,046 m
	0,002 m

	Iltc_v0
	9
	0 līdz 511 s
	1 s

	Cgeo_lsb
	10
	0 līdz 0,5115 m
	0,0005 m

	Cgeo_v
	10
	0 līdz 0,05115 m/s
	0,00005 m/s

	Igeo
	9
	0 līdz 511 s
	1 s

	Cer
	6
	0 līdz 31,5 m
	0,5 m

	Ciono_step
	10
	0 līdz 1,023 m
	0,001 m

	Iiono
	9
	0 līdz 511 s
	1 s

	Ciono ramp
	10
	0 līdz 0,005115 m/s
	0,000005 m/s

	rssudre
	1
	0 vai 1
	1

	RSSiono
	1
	0 vai 1
	1

	Ccovariance
	7
	0 līdz 12,7
	0,1

	Nav aizņemts
	81
	—
	—

	Piezīme. Visi parametri ir definēti 3.5.4.7. punktā.


B-44. tabula. 12. veida SBAS tīkla laika/UTC ziņojums
	Datu saturs
	Izmantotie biti
	Vērtību diapazons
	Izšķirtspēja

	a1snt
	24
	±7,45 × 10–9 s/s
	2–50 s/s

	A0SNT
	32
	±1 s
	2–30s

	t0t
	8
	0 līdz 602 112s
	4 096s

	WNt
	8
	0 līdz 255 nedēļas
	1 nedēļa

	ΔtLS
	8
	±128 s
	1 s

	WNLSF
	8
	0 līdz 255 nedēļas
	1 nedēļa

	DN
	8
	1 līdz 7 dienas
	1 diena

	ΔtLSF
	8
	±128 s
	1 s

	UTC standarta identifikators
	3
	(sk. B-35. tabulu)
	(sk. B-35. tabulu)

	GPS nedēļas laika uzskaite (TOW) 
	20
	0 līdz 604 799 s
	1 s

	GPS nedēļas kārtas skaitlis (WN)
	10
	0 līdz 1 023 nedēļas
	1 nedēļa

	GLONASS norāde
	1
	0 vai 1
	1

	δai,glonass (2. piezīme)
	24
	±2,0 · 10–8 s
	2,0 · 10–31 s

	Nav aizņemts
	50
	—
	—

	Piezīmes. 

	1. Visi parametri ir definēti 3.5.4.8. punktā.

	2. Piemērojams tikai gadījumā, ja SBAS sūta GLONASS informāciju par laiku 12. veida ziņojumā (sk. 3.5.7.4.4 punktu “Dati par laiku”).


B-45. tabula. 17. veida GEO almanaha ziņojums 
	Datu saturs
	Izmantotie biti
	Vērtību diapazons
	Izšķirtspēja

	Katram no 3 satelītiem
	
	
	

	Nav aizņemts
	2
	—
	—

	PRN koda numurs
	8
	0 līdz  210
	1

	Tehniskais stāvoklis un darbības režīms
	8
	—
	—

	xg,a
	15
	± 42 598 400 m
	2 600m

	yg,a
	15
	± 42 598 400 m
	2 600m

	zg,a
	9
	± 6 656 000 m
	26 000 m

	xg,a
	3
	±40 m/s
	10 m/s

	Y G,A
	3
	±40 m/s
	10 m/s

	zg,a
	4
	±480 m/s
	60 m/s

	talmanac (attiecas uz visiem trim satelītiem)
	11
	0 līdz 86 336 s
	64s

	Piezīme. Visi parametri ir definēti 3.5.4.3. punktā.


B-46. tabula. 18. veida IGP maskas ziņojums 
	Datu saturs
	Izmantotie biti
	Vērtību diapazons
	Izšķirtspēja

	IGP joslu skaits
	4
	0 līdz 11
	1

	IGP joslas identifikators
	4
	0 līdz 10
	1

	Jonosfēras datu kopuma pazīme (IODIk)
	2
	0 līdz 3
	1

	201 IGP
	
	
	

	IGP maskas vērtība
	1
	0 vai 1
	1

	Nav aizņemts
	1
	—
	—

	Piezīme. Visi parametri ir definēti 3.5.4.6. punktā.


B-47. tabula. 24. veida jaukts ātro/ilgtermiņa satelītu kļūdu korekcijas ziņojums
	Datu saturs
	Izmantotie biti
	Vērtību diapazons
	Izšķirtspēja

	6 slotiem
	
	
	

	Ātrā korekcija (FCi)
	12
	± 256 000 m
	0,125 m

	6 slotiem
	
	
	

	UDREIi
	4
	(sk. B-31. tabulu)
	(sk. B-31. tabulu)

	IODP
	2
	0 līdz 3
	1

	Ātro korekciju veida identifikators
	2
	0 līdz 3
	1

	IODFj
	2
	0 līdz  3
	1

	Nav aizņemts
	4
	—
	—

	25. veida daļējs ziņojums
	106
	—
	—

	Piezīmes. 

	1. Parametri ātro korekciju veida identifikators, IODFj un FCi ir definēti 3.5.4.4.2. punktā.

	2. Parametrs IODP ir definēts 3.5.4.1. punktā.

	3. Parametrs UDREIi  ir definēts 3.5.4.5.punktā.

	4. Ilgtermiņa satelītu kļūdu korekciju ziņojumu sadala divos daļējos ziņojumos. Daļējs ziņojums ātruma koda vērtībai “0” ir definēts B-48. tabulā. Daļējs ziņojums ātruma koda vērtībai “1” ir definēts B-49. tabulā. 


B-48. tabula. 25. veida ilgtermiņa satelīta kļūdu korekcijas daļējs ziņojums (ĀTRUMA KODS = 0)
	Datu saturs
	Izmantotie biti
	Vērtību diapazons
	Izšķirtspēja

	Ātruma kods= 0
	1
	0
	1

	2 satelītiem
	
	
	

	PRN maskas numurs
	6
	0 līdz 51
	1

	Datu kopuma pazīme (IODi): 
	8
	0 līdz  255
	1

	δxi
	9
	± 32 m
	0,125 m

	δyi
	9
	± 32 m
	0,125 m

	δzi
	9
	± 32 m
	0,125 m

	δai,f0
	10
	±2–22 s
	2–31 s

	IODP
	2
	0 līdz 3
	1

	Nav aizņemts
	1
	—
	—

	Piezīmes. 

	1. Parametri PRN maskas numurs un IODP ir definēti 3.5.4.1. punktā.

	2. Visi parametri ir definēti 3.5.4.4.1. punktā.


B-49. tabula. 25. veida ilgtermiņa satelīta kļūdu korekcijas daļējs ziņojums (ĀTRUMA KODS = 1)
	Datu saturs
	Izmantotie biti
	Vērtību diapazons
	Izšķirtspēja

	1 satelītam
	
	
	

	Ātruma kods = 1
	1
	1
	1

	PRN maskas numurs
	6
	0 līdz 5l
	1

	Datu kopuma pazīme (IODi): 
	8
	0 līdz 255
	1

	δxi
	11
	± 128 m
	0,125 m

	δyi
	11
	± 128 m
	0,125 m

	δzi
	11
	± 128 m
	0,125 m

	δai,f0
	11
	±2–21 s
	2–31s
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	8
	±0,0625 m/s
	2–11 m/s
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	8
	±0,0625 m/s
	2–11 m/s
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	8
	±0,0625 m/s
	2–11 m/s

	δai,f1
	8
	±2–32 s/s
	2–39 s/s

	Piemērojamības laiks (ti,LT)
	13
	0 līdz 86 384 s
	16 s

	IODP
	2
	0 līdz 3
	1

	Piezīmes. 
	
	
	

	1. Parametri PRN maskas numurs un IODP ir definēti 3.5.4.1. punktā.

	2. Visi parametri ir definēti 3.5.4.4.1. punktā.


B-50. tabula. 26. veida jonosfēriskās aizkaves ziņojums 
	Datu saturs
	Izmantotie biti
	Vērtību diapazons
	Izšķirtspēja

	IGP joslas identifikators
	4
	0 līdz 10
	1

	IGP bloka identifikators
	4
	0 līdz 13
	1

	Katram no 15 koordinātu tīkla punktiem
	
	
	

	IGP vertikālās aizkaves novērtējums
	9
	0 līdz 63,875 m
	0,125 m

	Koordinātu tīkla jonosfēriskā vertikālā kļūda
	4
	(sk. B-33. tabulu)
	(sk. B-33. tabulu)

	norāde (GIVEIi)
	
	
	

	IODIk
	2
	0 līdz 3
	1

	Nav aizņemts
	7
	—
	—

	Piezīme. Visi parametri ir definēti 3.5.4.6. punktā.


B-51. tabula. 27. veida SBAS apkalpošanas ziņojums
	Datu saturs
	Izmantotie biti
	Vērtību diapazons
	Izšķirtspēja

	Apkalpošanas datu kopuma pazīme (IODS)
	3
	0 līdz 7
	

	Apkalpošanas ziņojumu skaits
	3
	1 līdz 8
	

	Apkalpošanas ziņojuma numurs
	3
	1 līdz 8
	

	Rajonu skaits
	3
	0 līdz 5
	

	Prioritātes kods
	2
	0 līdz 3
	

	Iekšējā δUDRE norāde
	4
	0 līdz 15
	

	Ārējā δUDRE norāde
	4
	0 līdz 15
	

	Katram no 5 satelītiem
	
	
	

	1. koordinātas platums
	8
	±90°
	1o

	1. koordinātas garums 
	9
	±180°
	1o

	2. koordinātas platums
	8
	±90°
	1o

	2. koordinātas garums 
	9
	±180°
	1o

	Rajona forma
	1
	—
	—

	Nav aizņemts
	15
	—
	—

	Piezīme. Visi parametri ir definēti 3.5.4.9. punktā.


B-52. tabula. 63. veida “nulles” ziņojums
	Datu saturs
	Izmantotie biti
	Vērtību diapazons
	Izšķirtspēja

	Nav aizņemts
	212 
	—
	—


B-53. tabula. 28. veida laika–efemerīdu kovariācijas matrica 
	Datu saturs
	Izmantotie biti
	Vērtību diapazons
	Izšķirtspēja

	IODP
	2
	0 līdz  3
	1

	Diviem satelītiem
	
	
	

	PRN maskas numurs
	6
	0 līdz 5l
	1

	Mēroga eksponents
	3
	0 līdz   7
	1

	e1,1
	9
	0 līdz 511
	1

	E2,2
	9
	0 līdz 511
	1

	E3,3
	9
	0 līdz 511
	1

	E4,4
	9
	0 līdz 511
	1

	E1,2
	10
	±512
	1

	E1,3
	10
	±512
	1

	e1,4
	10
	±512
	1

	E2,3
	10
	±512
	1

	E2,4
	10
	±512
	1

	E3,4
	10
	±512
	1

	Piezīmes. 
	
	
	

	1. Parametri PRN maskas numurs un IODP ir definēti 3.5.4.1. punktā.

	2. Visi parametri ir definēti 3.5.4.10. punktā.


3.5.7. ĀRPUS Gaisa kuģA ELEMENTI
1. piezīme. Atkarībā no konkrētās SBAS nodrošinātā apkalpošanas līmeņa var tik īstenotas dažādas funkcijas, kas aprakstītas 3. nodaļas 3.7.3.4.2. 
2. piezīme. Šajā nodaļā minētie parametri ir definēti 3.5.4. punktā. 

3.5.7.1. Vispārīgi norādījumi
3.5.7.1.1. Nepieciešamie dati un pārraižu intervāli.  SBAS pārraida datus, kas ir nepieciešami atbalstīto funkciju nodrošināšanai, atbilstoši tam, kā parādīts B-54. tabulā. Ja SBAS pārraida datus, kas nav nepieciešami konkrētas funkcijas nodrošināšanai, attiecībā uz šādiem datiem piemēro prasības, kas attiecas uz citām funkcijām.  Maksimālais intervāls starp katra datu veida visu datu pārraidēm ir tāds, kāds norādīts B-54. tabulā.
3.5.7.1.2. SBAS radiofrekvenču pārraudzība. SBAS pārrauga B-54. tabulā uzrādītos SBAS satelītu parametrus un veic norādītās darbības. 

Piezīme. SBAS var pārraidīt “nulles” ziņojumus (63. veida ziņojumus) jebkurā laika sadaļā, kurā netiek pārraidīti citi dati. 

3.5.7.1.3. “Neizmantot”. SBAS pārraida ziņojumu “Neizmantot” (0. veida ziņojumu), kad ir nepieciešams informēt lietotājus, lai tie neizmanto SBAS satelīta attāluma mērīšanas funkciju un tā pārraidītos datus. 

3.5.7.1.4. Almanaha dati.  SBAS pārraida SBAS satelītiem, kas definēti 3.5.4.3. punktā, almanaha datus ar kļūdu, kas ir mazāka par 150 km (81 NM) attiecībā pret reālo satelīta atrašanās vietu.  Neizmantotos almanaha slotus 17. veida ziņojumā kodē ar PRN koda skaitli “0”.  “Tehniskais stāvoklis un darbības režīms” parāda satelīta darbības režīmu un 3.5.4.3. punktā minēto pakalpojuma sniedzēju.
3.5.7.1.5. Ieteikums. SBAS jāpārraida almanaha dati visiem SBAS satelītiem neatkarīgi no pakalpojumu sniedzēja. 

3.5.7.2. Attāluma mērīšanas funkcija.  Ja SBAS nodrošina attāluma mērīšanas funkciju, tas papildus 3.5.7.1. punkta prasībām izpilda prasības, kas minētas šajā nodaļā. 

3.5.7.2.1. Ekspluatācijas raksturojumi 
Piezīme. Sk. 3. nodaļas  3.7.3.4.2.1. punktu. 

3.5.7.2.2. Attāluma mērīšanas funkcijas dati.  SBAS pārraida tādus attāluma mērīšanas funkcijas datus, kas nodrošina, ka SBAS satelīta atrašanās vietas kļūda, projicējot to pret jebkura satelīta redzes laukā esoša lietotāja skata līniju, ir mazāka par 256 metriem.  Katrs SBAS satelīts pārraida URA, kas atspoguļo attāluma noteikšanas kļūdu standartnovirzi attiecībā pret SNT.
3.5.7.3. GNSS satelīta režīma funkcija. Ja SBAS satelīts nodrošina satelīta režīma funkciju, tas izpilda arī šajā nodaļā minētās prasības. 

3.5.7.3.1. Satelīta režīma funkciju izpildījums. Pieņemot, ka ir jebkāda ticama derīgu datu kombinācija, varbūtība, ka horizontālā kļūda pārsniedz HPLSBAS (sk. definīciju 3.5.5.6. punktā) ilgāk nekā 8 sekundes pēc kārtas, jebkurā atsevišķā stundā ir mazāka nekā 10–7, pieņemot, ka lietotāja latentums ir nulle. 

Piezīme. Derīgi dati ir dati, kuru derīguma laiks nav beidzies atbilstoši 3.5.8.1.1. punktam. Šī prasība ietver galveno(-ās) orbitālo(-ās) sistēmu(-as) un SBAS atteices. 

3.5.7.3.2. PRN maska un PRN datu kopuma pazīme (IODP).  SBAS pārraida PRN masku un IODP (1. veida ziņojums).  PRN maskas vērtības norāda vai datus sniedz par katru GNSS satelītu. IODP mainās, kad mainās PRN maska. IODP izmaiņas 1. veida ziņojumos notiek pirms IODP izmaiņām jebkura cita veida ziņojumos.  IODP 2. līdz 5., 7., 24., un 25. veida ziņojumos ir vienāds ar IODP, ko pārraida PRN maskas ziņojumā (1. veida ziņojumā), ko izmanto, lai norādītu satelītus, attiecībā uz kuriem sniedz datus konkrētajā ziņojumā.
3.5.7.3.2.1. Ieteikums. Ja maina PRN masku, SBAS 1. veida ziņojums jāatkārto vairākas reizes, pirms uz to tiek veidota atsauce citos ziņojumos, lai nodrošinātu, ka lietotāji uztver jauno masku. 

3.5.7.3.3. Integritātes dati.  Ja SBAS nenodrošina pamata diferencētās korekcijas funkciju, tā attiecībā uz visiem redzamajiem satelītiem, kas norādīti PRN maskā, ātrās korekcijas, ilgtermiņa korekcijas un ātro korekciju degradācijas parametrus pārraida, kodējot ar vērtību “nulle”.
B-54. tabula. Datu pārraides intervāli un atbalstītās funkcijas 
	Datu veids
	Maksimālais pārraides intervāls
	Attāluma rādītāji
	GNSS satelītu stāvoklis
	Pamata diferencētā korekcija
	Precīza diferencētā korekcija
	Saistītie ziņojumu veidi

	Laika–efemerīdu kovariācijas matrica
	120 s
	
	
	
	
	28

	SBAS testa režīmā
	6 s
	
	
	
	
	0

	PRN maska
	120 s
	
	R
	R
	R
	1

	UDREI
	6 s
	
	R*
	R
	R
	2 līdz 6, 24

	Ātrās korekcijas
	60 s
	
	R*
	R
	R
	2 līdz 5, 24

	Ilgtermiņa korekcijas
	120 s
	
	R*
	R
	R
	24, 25

	GEO attāluma noteikšanas funkcijas dati
	120 s
	R
	
	
	
	9

	Ātrās korekcijas degradācija 
	120 s
	
	R*
	R
	R
	7

	Degradācijas parametri
	120 s
	
	
	
	R
	10

	Jonosfēras koordinātu tīkla maska
	300 s
	
	
	
	R
	18

	Jonosfēriskās korekcijas, GIVEI 
	300 s
	
	
	
	R
	26

	Dati par laiku
	300 s
	R
(sk. 3. piezīmi)
	R
(sk. 3. piezīmi)
	R
(sk. 3. piezīmi)
	R
(sk. 3. piezīmi)
	12

	Almanaha dati
	300 s
	R
	R
	R
	R
	17

	Apkalpošanas līmenis
	300 s
	
	
	
	
	27

	Piezīmes. 

	1. “R” norāda, ka funkcijas nodrošināšanai ir nepieciešama datu pārraide. 

	2. “R*” norāda uz īpašu kodēšanu atbilstoši 3.5.7.3.3. punktā aprakstītajam

	3. 12. veida ziņojumu pārraide ir nepieciešama, ja sniedz datus GLONASS satelītiem.


3.5.7.3.3.1. Ja SBAS nenodrošina pamata diferencētās korekcijas funkciju un ja pseidoattāluma kļūda pārsniedz 150 metrus, SBAS norāda, ka satelīta tehniskais stāvoklis ir neapmierinošs (“Neizmantot”).
3.5.7.3.3.2. Ja SBAS nenodrošina pamata diferencētās korekcijas funkciju un ja pseidoattāluma kļūdu nav iespējams noteikt, SBAS pārraida ziņojumu “Nepārrauga”.
3.5.7.3.3.3. Ja SBAS nenodrošina pamata diferencētās korekcijas funkciju un satelīts nav režīmā “Neizmantot” vai “Nepārrauga”, SBAS pārraida UDREIi ar vērtību “13”.
3.5.7.3.3.4. IODFj parametrs no 2. līdz 5., 6. vai 24. veida ziņojumā ir vienāds ar 3. 
3.5.7.4. Pamata diferencētās korekcijas funkcija.  Ja SBAS nodrošina pamata diferencētās korekcijas funkciju, tas papildus 3.5.7.3. punkta prasībām, kas attiecas uz GNSS satelīta režīma funkciju, izpilda prasības, kas minētas šajā nodaļā. 

3.5.7.4.1. Pamata diferencētās korekcijas funkcijas izpildījums.  Pieņemot, ka ir jebkura ticama derīgu datu kombinācija, varbūtība, ka horizontālā kļūda pārsniedz HPLSBAS (sk. definīciju 3.5.5.6. punktā) ilgāk nekā 8 sekundes pēc kārtas, jebkurā atsevišķā stundā ir mazāka nekā 10–7, pieņemot, ka lietotāja latentums ir nulle. 

Piezīme. Derīgi dati ir dati, kuru derīguma laiks nav beidzies atbilstoši 3.5.8.1.1. punktam. Šī prasība ietver galvenās(-o) orbitālās(-o) satelītistēmas(-u) un SBAS atteices. 

3.5.7.4.2. Ilgtermiņa korekcijas. SBAS nosaka un pārraida ilgtermiņa korekcijas attiecībā uz visiem redzamajiem GNSS satelītiem, kas norādīti PRN maskā (PRN maskas vērtība vienāda ar “1”), izņemot satelītus, ko apkalpo viens un tas pats pakalpojumu sniedzējs. Ilgtermiņa korekcijas ir tādas, ka galvenās(-o) orbitālās(-o) satelītistēmas(-u) satelīta atrašanās vietas kļūda, projicējot to uz jebkura satelīta redzamības laukā esoša lietotāja skata līnijas, pēc šādu ilgtermiņa korekciju piemērošanas ir mazāka nekā 256 metri.  Attiecībā uz katru GLONASS satelītu SBAS pirms ilgtermiņa korekciju piemērošanas atbilstoši 3.5.5.2. punktā noteiktajam pārveido satelīta koordinātas WGS-84 sistēmā.  Attiecībā uz katru GPS satelītu pārraidītā IOD sakrīt ar GPS IODE un IODC astoņiem (8) LSB, kas saistīti ar laika un efemerīdu datiem, ko izmanto, lai aprēķinātu korekcijas (sk. 3.1.1.3.1.4. un 3.1.1.3.2.2. punktu). Pēc izmainītu efemerīdu pārraides no GPS satelīta, SBAS turpina izmantot iepriekšējās efemerīdas ātro un ilgtermiņa korekciju aprēķināšanai vismaz 2 minūtes, bet ne vairāk kā 4 minūtes.  Attiecībā uz katru GLONASS satelītu SBAS aprēķina un pārraida IOD, kas ietver latentuma un derīguma intervālus atbilstoši 3.5.4.4.1. punktā noteiktajam. 

Piezīme. Satelīta redzamības kritēriji ietver atskaites staciju atrašanās vietas un sasniegto maskas leņķi šajās atrašanās vietās. 

3.5.7.4.2.1. Ieteikums. Lai nodrošinātu precīzas pseidoattāluma korekciju izmaiņas ātruma korekcijas, SBAS būtu pēc iespējas jāsamazina pārtraukumi satelīta atrašanās vietas koordinātu aprēķinos pēc ilgtermiņa korekciju piemērošanas.
3.5.7.4.3. Ātrās korekcijas.  SBAS nosaka ātrās korekcijas katram redzamam GNSS satelītam, kas uzrādīts PRN maskā (PRN maskas vērtība ir vienāda ar “1”). Izņemot gadījumu, kad IODF = 3, ik reizi, kad mainās ātro korekciju dati j veida (j = 2, 3, 4 vai 5) ziņojumā, IODFj secīgi pieņem vērtības no vērtību rindas “0, 1, 2, 0, ...”.
Piezīme. Anomālas apstākļos lODFj vērtība var būt vienāda ar 3 (sk. 3.5.7.4.5. punktu).
3.5.7.4.4. Dati par laiku.  Ja dati tiek sniegti GLONASS satelītam, SBAS pārraida ziņojumu par laiku (12. veida ziņojumu), iekļaujot GLONASS laika nobīdi atbilstoši B-44. tabulā noteiktajam. 

3.5.7.4.5. Integritātes dati.  Attiecībā uz ikkatru satelītu, kuram tiek izdotas korekcijas, SBAS pārraida tādus integritātes datus (UDREIi un pēc izvēles 27. vai 28. veida ziņojuma datus δUDRE aprēķināšanai), lai izpildītu 3.5.7.4.1. punktā minētās integritātes prasības. Ja ātrās vai ilgtermiņa korekcijas pārsniedz kodēšanas diapazonu, SBAS norāda, ka satelītam ir neatbilstošs tehniskais stāvoklis (“Neizmantot”). Ja σ2i,UDRE nav iespējams noteikt, SBAS izdod norādi “Nepārrauga”. 

Ja σ2i,UDRE pārraidei izmanto 6. veida ziņojumu, tad:
a) IODFj sakrīt ar j veida ziņojumā, kuram piemēro σ2i,UDRE, saņemto ātro korekciju IODFj, vai
b) IODFj ir vienāds ar 3, ja σ2i,UDRE piemēro visām derīgajām ātrajām korekcijām, kas saņemtas j veida ziņojumā, kam nav beidzies derīguma laiks. 

3.5.7.4.6. Degradācijas dati.  SBAS pārraida degradācijas parametrus (7. veida ziņojums), lai norādītu ātrajām korekcijām piemērojamo pārtraukuma intervālu un nodrošinātu 3.5.7.4.1. punktā minētās integritātes prasības izpildi.
3.5.7.5. Precīzas diferencētās korekcijas funkcija.  Ja SBAS nodrošina precīzas diferencētās korekcijas funkciju, tā papildus 3.5.7.4. punktā minētajām pamata diferencētās korekcijas prasībām izpilda prasības, kas minētas šajā nodaļā. 

3.5.7.5.1. Precīzas diferencētās korekcijas funkcijas izpildījums.  Pieņemot, ka ir jebkura ticama derīgu datu kombinācija, varbūtība, ka stāvoklis ārpus pieļaujamo pielaižu robežām saglabājas ilgāk par attiecīgo signalizācijas nostrādes laiku, ir mazāka par 2 × 10–7 jebkuru nolaišanās operāciju laikā, pieņemot, ka lietotāja latentums ir nulle. Signalizācijas nostrādes laiks ir 5,2 sekundes jebkurai SBAS, kas atbalsta precīzas nolaišanās vai APV-II operācijas, un 8 sekundes jebkurai SBAS, kas atbalsta APV-I operācijas. Stāvokli, kas ir ārpus pieļaujamo pielaižu robežām definē kā stāvokli, kad horizontālā kļūda pārsniedz HPLSBAS vai vertikālā kļūda pārsniedz VPLSBAS (atbilstoši definīcijām 3.5.5.6. punktā). Ja tiek atklāts stāvoklis ārpus pieļaujamo pielaižu robežām, attiecīgo signalizācijas ziņojumu, ko pārraida 2. līdz 5. un 6., 24., 26. vai 27. veida ziņojumā, pēc sākotnējā paziņojuma par signalizācijas iedarbošanās robežu atkārto trīs reizes, kopā to pārraidot četras reizes 4 sekunžu laikā. 

1. piezīme. Derīgi dati ir dati, kuru derīguma laiks nav beidzies atbilstoši 3.5.8.1.1. punktam. Šī prasība ietver galvenās orbitālās satelītsistēmas(-u) un SBAS atteices. 

2. piezīme. Turpmākos ziņojumus var pārraidīt parastā atjaunināšanas ātrumā.
3.5.7.5.2. Jonosfēras koordinātu tīkla punktu (IGP) maska. SBAS pārraida IGP masku un IODIk (līdz pat 11 18. tipa ziņojumos, kas atbilst 11. IGP joslām). IGP maskas vērtības norāda, vai datus sniedz par katru IGP. Ja izmanto IGP 9. joslu, IGP maskas vērtības attiecībā uz IGP, kas atrodas uz ziemeļiem no 55°N, joslās no 0. līdz 8. iestata uz “0”. Ja izmanto IGP 10. joslu, IGP maskas vērtības attiecībā uz IGP, kas atrodas uz dienvidiem no 55°S, joslās no 0. līdz 8. iestata uz “0”. IODIk mainās, kad mainās IGP maskas vērtības k-tajā joslā.  Pirms saistītajā 26. veida ziņojumā tiek izveidotas atsauces uz jaunu IGP masku, to pārraida 18. veida ziņojumā.   IODIk vērtība 26. veida ziņojumā ir vienāda ar IODIk vērtību, kas pārraidīta IGP maskas ziņojumā (18. veida ziņojumā), ko izmanto, lai norādītu IGP, attiecībā uz kuriem sniedz datus konkrētajā ziņojumā. 

3.5.7.5.2.1. Ieteikums. Ja maina IGP masku, lai nodrošinātu, ka lietotāji uztver jauno masku, SBAS būtu vairākas reizes jāatkārto 18. veida ziņojums, pirms uz to tiek veidota atsauce 26. veida ziņojumā. Attiecībā uz visām joslām izmantojams viens un tas pats IODIk.
3.5.7.5.3. Jonosfēriskās korekcijas. SBAS pārraida jonosfēriskās korekcijas attiecībā uz IGP, kas norādīti IGP maskā (IGP maskas vērtības ir vienādas ar “1”).
3.5.7.5.4. Jonosfēriskie integritātes dati. Katram IGP, attiecībā uz kuru sniedz korekcijas, SBAS pārraida tādus GIVEI datus, lai izpildītu 3.5.7.5. punktā minēto integritātes prasību.  Ja jonosfēriskā korekcija vai σ2i,GIVE pārsniedz to kodēšanas diapazonu, SBAS norāda, ka IGP stāvoklis neatbilst ekspluatācijas prasībām (norādi iekļauj korekcijas datos). Ja σ2i,GIVE nav iespējams noteikt, SBAS norāda, ka konkrēto IGP “Nepārrauga” (norādi iekļauj GIVEI kodā).
3.5.7.5.5. Degradācijas dati.  SBAS pārraida tādus degradācijas parametrus (10. veida ziņojumā), lai tiktu izpildīta 3.5.7.5.1. punktā minētā integritātes prasība. 

3.5.7.6. papildu funkcijas 
3.5.7.6.1. Dati par laiku.  Ja pārraida UTC laika parametrus, tie atbilst 3.5.4.8. punktam (12. veida ziņojums). 

3.5.7.6.2. Apkalpošanas norādes.  Ja pārraida apkalpošanas norāžu datus, tie ir atbilstoši 3.5.4.9. punktā noteiktajam (27. veida ziņojums), bet 28. veida ziņojumus nepārraida.  IODS visos 27. veida ziņojumos pieaug, kad mainās 27. ziņojuma dati. 

3.5.7.6.3. Laika–efemerīdu kovariācijas matrica. Ja pārraida laika–efemerīdu kovariācijas matricas datus, tos pārraida attiecībā uz visiem pārraudzītajiem satelītiem atbilstoši tam, kā noteikts 3.5.4.10. punktā (28. veida ziņojums) un 27. veida ziņojumu nepārraida.
3.5.7.7. Pārraudzība
3.5.7.7.1. SBAS radiofrekvenču pārraudzība. SBAS pārrauga B-54. tabulā uzrādītos SBAS satelītu parametrus un veic norādītās darbības. 

Piezīme. Papildus radiofrekvenču pārraudzības prasībām šajā nodaļā ir nepieciešams veikt īpašus pasākumus, lai pārraudzītu aptuveno paātrinājumu, kas definēts 3. nodaļas 3.7.3.4.2.1.5. punktā, nesējfrekvences trokšņus, kas definēti 3.5.2.2. punktā, un korelācijas zudumus, kas definēti 3.5.2.5. punktā, izņemot gadījumus, kad analīze un pārbaudes parāda, ka šie parametri nevar pārsniegt noteiktos ierobežojumus. 

3.5.7.7.2. Datu pārraudzība.  SBAS pārrauga satelītu pārraidītos signālus, lai noteiktu apstākļus, kas izraisa neatbilstošus diferenciāļu aprēķinus gaisa kuģu uztvērējos ar D pievienojuma 8.11. punkta definīcijai atbilstošu sekošanas izpildījumu. 

3.5.7.7.2.1. Zemes apakšsistēma visos uztvērējos, kas paredzēti pseidoattāluma korekciju ģenerēšanai, izmanto līknes lielākās korelācijas punktu.
3.5.7.7.2.2. Zemes apakšsistēma arī nosaka apstākļus, kas rada vairāk par vienu nulles punkta šķērsošanu gaisa kuģos uzstādītos uztvērējos, kas izmanto D pievienojuma 8.11. punktā definēto aiztures sinhronizatora funkciju.
3.5.7.7.2.3. Pārraudzības iekārta iestata konkrētā satelīta UDRE rādītāju uz norādi “Neizmantot”.
3.5.7.7.2.4. SBAS pārrauga visus derīgos datus, kurus var izmantot jebkurš lietotājs, kas atrodas apkalpošanas rajonā. 

3.5.7.7.2.5. SBAS izsludina trauksmi 5,2 sekunžu laikā, ja jebkura derīgu datu un GNSS signālu izplatījumā kombinācija rada stāvokli ārpus pieļaujamo pielaižu robežām precīzas nolaišanās veikšanai vai APV II (sk. 3.5.7.5.1. punktu).
3.5.7.7.2.6. SBAS izsludina trauksmi 8 sekunžu laikā, ja jebkura derīgu datu un GNSS signālu izplatījumā kombinācija rada stāvokli ārpus pieļaujamo pielaižu robežām, kas noteiktas operāciju veikšanai no lidojuma maršrutā līdz APV I (sk. 3.5.7.4.1. punktu).
Piezīme. Pārraudzība attiecas uz visa veida atteiču apstākļiem, ieskaitot galvenās(-o) orbitālās(-o) satelītsistēmas(-u) vai SBAS satelītu atteices. Šāda pārraudzība pieņem, ka gaisa kuģa elementi atbilst dokumenta “RTCA/DO-229C” prasībām, izņemot gadījumus, kad šādas prasības aizstāj 3.5.8. punkta prasības un D pievienojuma 8.11. punkta prasības. 
3.5.7.8. Robustums attiecībā uz galvenās(-o) orbitālās(-o) satelītsistēmas(-u) atteicēm.  Ja iestājas novirze no normālas galvenās(-o) orbitālās(-o) satelītsistēmas(-u) darbības, SBAS turpina darboties parastā režīmā, izmantojot pieejamus ekspluatācijas prasībām atbilstošus izsekojamus signālus. 

B-55. tabula. SBAS radiofrekvenču pārraudzība 
	Parametrs
	Avots
	Robežvērtība
	Nepieciešamā rīcība

	Signāla jaudas līmenis
	3. nodaļas 3.7.3.4.4.3. punkts
	minimālais = –161 dBW maksimālais = –153 dBW (2. piezīme)
	Minimālā līmeņa nenodrošināšanas gadījumā: pārtraukt attāluma mērīšanas funkcijas darbību (1. piezīme) Maksimālā līmeņa pārsniegšanas gadījumā: pārtraukt raidīšanu 

	Modulācija
	3. nodaļas 3.7.3.4.4.5. punkts
	signāla formas izkropļojumu pārraudzība
	Pārtraukt attāluma mērīšanas funkcijas darbību (1. piezīme)

	starpība starp SNT un GPS laiku
	3. nodaļas 3.7.3.4.5. punkts
	N/A
(3. piezīme)
	Pārtraukt attāluma mērīšanas funkcijas darbību, ja URA neņem vērā kļūdu 

	Nesējfrekvences stabilitāte
	3.5.2.1. punkts
	N/A
(3. piezīme)
	Pārtraukt attāluma mērīšanas funkcijas darbību, ja σ2UDRE un URA neņem vērā kļūdu 

	Koda un frekvences koherence
	3.5.2.4. punkts
	N/A
(3. piezīme)
	Pārtraukt attāluma mērīšanas funkcijas darbību, ja σ2UDRE un URA neņem vērā kļūdu

	Maksimālā koda fāzes novirze
	3.5.2.6. punkts
	N/A
(2. un 3. piezīme)
	Pārtraukt attāluma mērīšanas funkcijas darbību, ja σ2UDRE un URA neņem vērā kļūdu 

	Konvolutīvā kodēšana
	3.5.2.9. punkts
	visi pārraidītie ziņojumi ir kļūdaini
	Pārtraukt raidīšanu 

	Piezīmes. 

	1. Attāluma noteikšanas funkcijas darbību pārtrauc, attiecībā uz konkrētos SBAS satelītu pārraidot URA  un σ2UDRE vietā norādi “Neizmantot”. 

	2. Šādus parametrus pārrauga, balstoties uz to ietekmi uz uztvertā signāla kvalitāti (C/N0 ietekmi), jo tā atspoguļo ietekmi uz lietotāju. 

	3. Robežvērtības nav noteiktas, jo radītā kļūda ir pieļaujama, ja tā ir atspoguļota parametros σ2UDRE un URA. Ja kļūdu nav iespējams ņemt vērā, attāluma noteikšanas funkcijas darbība ir jāpārtrauc. 


3.5.8. gaisa kuģA ELEMENTI 
1. piezīme. Šajā nodaļā minētie parametri ir definēti 3.5.4. punktā. 
2. piezīme. Dažas no šajā nodaļā izvirzītajām prasībām nevar attiecināt uz iekārtām, kas ietver papildus navigācijā izmantotus sensorus, piemēram, uz iekārtām, kas apvieno SBAS ar inerciālajiem navigācijas sensoriem. 
3.5.8.1. SBAS piemērots GNSS uztvērējs. Ja nav īpaši noteikts citādi, SBAS piemērots GNSS uztvērējs apstrādā SBAS signālus un atbilst prasībām, kas ir noteiktas 3.1.3.1. punktā (attiecībā uz GPS uztvērēju) un/vai 3.2.3.1. punktā (attiecībā uz GLONASS uztvērēju). Pseidoattāluma mērījumus katram satelītam izlīdzina, izmantojot nesējfrekvences mērījumus un izlīdzināšanas filtru, kura novirze 200 sekunžu laikā pēc inicializēšanas nepārsniedz 0,1 metru attiecībā pret 3.6.5.1. punktā aprakstītā filtra statisko atbildi apstākļos, kad dreifs starp koda fāzi un integrētās nesējfrekvences fāzi nepārsniedz 0,01 metru sekundē. 

3.5.8.1.1. Datu izmantošanas priekšnosacījumi.  Uztvērējs izmanto SBAS ziņojuma datus tikai gadījumā, ja ir pārbaudīts šā ziņojuma CRC.  0. veida ziņojuma saņemšanas gadījumā no SBAS konkrētā satelīta izvēle tiek atcelta un visus no šāda satelīta saņemtus datus neizmanto vismaz 1 minūti.  Attiecībā uz GPS satelītiem uztvērējs piemēro ilgtermiņa korekcijas tikai tādā gadījumā, ja IOD sakrīt ar IODE un 8 jaunākajiem IODC bitiem.  Attiecībā uz GLONASS satelītiem uztvērējs piemēro ilgtermiņa korekcijas tikai tādā gadījumā, ja atbilstoši 3.5.4.4.1. punktam GLONASS efemerīdu uztveršanas laiks (tr) atrodas IOD derīguma laika robežās:
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Piezīme. Šī prasība nenozīmē to, ka uztvērējam ir jāpārtrauc sekošana SBAS satelītam. 

3.5.8.1.1.1. Uztvērējs izmanto integritātes vai korekciju datus tikai tādā gadījumā, ja ar šādiem datiem saistītais IODP sakrīt ar IODP, kas saistīts ar PRN masku. 

3.5.8.1.1.2. Uztvērējs izmanto SBAS sniegtos jonosfēriskos datus (IGP vertikālās aizkaves novērtējumu un GIVEIi) tikai tādā gadījumā, ja ar šādiem datiem saistītais IODIk 26. veida ziņojumā sakrīt ar IODIk, kas ir saistīts ar attiecīgo IGP joslas masku, ko pārraida 18. veida ziņojumā. 

3.5.8.1.1.3. Uztvērējs izmanto visvēlāk saņemtos integritātes datus, kuru IODFj ir vienāds ar 3 vai kuru IODFj sakrīt ar IODFj,  kas saistīti ar piemērojamiem ātro korekciju datiem (ja tādus pārraida). 

3.5.8.1.1.4. Uztvērējs piemēro σ2i,UDRE jebkuru 27. veida apkalpošanas ziņojumā norādītu reģionālu degradācijas koeficientu. Ja 27. veida ziņojums ar jaunu IODS norāda uz lietotāja atrašanās vietas δUDRE ar augstāku vērtību, nekavējoties piemēro δUDRE ar augstāku vērtību. δUDRE ar zemāku vērtību no jauna 27. veida ziņojuma nepiemēro līdz brīdim, kamēr ir saņemts pilns ziņojumu komplekts ar jaunu IODS. 

3.5.8.1.1.5. Uztvērējs atbilstoši 28. veida ziņojuma laika–efemerīdu kovariācijas matricai piemēro σi,UDRE2 konkrētā satelīta degradācijas koeficientu. No 28. veida ziņojuma iegūto δUDRE piemēro nekavējoties. 

3.5.8.1.1.6. Attiecībā uz GPS satelītiem uztvērējs piemēro ilgtermiņa korekcijas tikai tādā gadījumā, ja IOD sakrīt ar IODE un 8 jaunākajiem IODC bitiem. 

Piezīme. SBAS satelītiem nav iespēju GEO attāluma noteikšanas funkcijas datu (9. veida ziņojums) sasaistei ar ilgtermiņa korekcijām. 

3.5.8.1.1.7. Gadījumā, ja netiek uztverti četri secīgi SBAS ziņojumi, uztvērējs pārtrauc atbalstīt uz SBAS balstītus precīzas nolaišanās vai APV lidojumus. 

3.5.8.1.1.8. Uztvērējs neizmanto pārraidītu datu parametru, kura derīguma laiks atbilstoši B-56. tabulā noteiktajam ir beidzies.
3.5.8.1.1.9. Uztvērējs neizmanto ātro korekciju, ja saistītā RCC Δt pārsniedz ātro korekciju pārtraukuma laiku vai ja RRC darbības laiks pārsniedz 8Δt.
3.5.8.1.1.10. RRC aprēķinus atsāk no jauna, ja attiecībā uz konkrēto satelītu ir saņemta norāde “Neizmantot” vai “Nepārrauga”. 

3.5.8.1.1.11. Uz SBAS balstītas precīzas nolaišanās vai APV veikšanai uztvērējs izmanto tikai tādus satelītus, kuru vietas leņķi nav mazāki or 5 grādiem. 

3.5.8.1.1.12. Uztvērējs pārtrauc uz SBAS balstītas precīzas nolaišanās vai APV veikšanu, izmantojot konkrētu satelītu, ja uztvertā UDREIi vērtība ir vismaz 12. 
B-56. tabula. Datu darbības intervāli
	Dati
	Saistītie ziņojumu veidi
	Darbības ilgums operācijām maršrutā, lidostu zonā un NPA
	Darbības ilgums precīzas nolaišanās veikšanai un APV

	Laika–efemerīdu kovariācijas matrica
	28
	360
	240

	SBAS testa režīmā
	0
	N/A
	N/A

	PRN maska
	1
	600 s
	600 s

	UDREI
	2 līdz 6, 24
	18 s
	12 s

	Ātrās korekcijas
	2 līdz 5, 24
	(sk. B-57. tabulu)
	(sk. B-57. tabulu)

	Ilgtermiņa korekcijas
	24, 25
	360 s
	240 s

	GEO attāluma noteikšanas funkcijas dati
	9
	360 s
	240 s

	Ātro korekciju degradācija 
	7
	360 s
	240 s

	Degradācijas parametri
	10
	360 s
	240 s

	Jonosfēras koordinātu tīkla maska
	18
	1200 s
	1200 s

	Jonosfēriskās korekcijas, GIVEI 
	26
	600 s
	600 s

	Dati par laiku
	12
	86 400 s
	86 400 s

	GLONASS laika nobīde
	12
	600 s
	600 s

	Almanaha dati
	17
	Nav
	Nav

	Apkalpošanas līmenis
	27
	86 400 s
	86 400 s

	Piezīme. Darbības intervālus mēra no ziņojuma uztveršanas pabeigšanas brīža. 


B-57. tabula. Ātru korekciju darbības intervālu novērtējums 
	Ātru korekciju degradācijas koeficienta rādītājs (aii)
	Ātru korekciju darbības intervāls (Ifc) NPA
	Ātru korekciju darbības intervāls (Ifc) PA

	0
	180 s
	120 s

	1
	180 s
	120 s

	2
	153 s
	102 s

	3
	135 s
	90 s

	4
	135 s
	90 s

	5
	117 s
	78 s

	6
	99 s
	66 s

	7
	81 s
	54 s

	8
	63 s
	42 s

	9
	45 s
	30 s

	10
	45 s
	30 s

	11
	27 s
	18 s

	12
	27 s
	18 s

	13
	27 s
	18 s

	14
	18 s
	12 s

	15
	18 s
	12 s


3.5.8.2. Attāluma mērīšanas funkcija
3.5.8.2.1. Precīza nolaišanās un APV operācijas. Kopējās gaisa kuģa iekārtu kļūdas papildinājuma labotai SBAS satelīta pseidoattāluma kļūdai vidējā kvadrātiskā kļūda pie minimālā signāla jaudas līmeņa (3. nodaļas 3.7.3.4.4.3. punkts) sliktākajos traucējumu vides apstākļos, kas definēti 3.7. punktā, neņemot vērā vairākkārtēja signāla uztveršanas ar gaisa kuģa korpusu ietekmi, troposfēras un jonosfēras nenoskaidrotās kļūdas nepārsniedz 1,8 metrus.
Piezīme. Gaisa kuģa elements ierobežo vairākkārtēja signāla uztveršanas ar gaisa kuģa korpusu un troposfēras radītās kļūdas (3.5.8.4.1. punkts). Apkalpošanas prognozēšanas mērķiem, pieņem, ka vairākkārtēja signāla uztveršanas ar gaisa kuģa korpusu kļūda ir mazāka nekā 0,6 metri (1 sigma).
3.5.8.2.2. Izlidošana, lidojums maršrutā, lidojums lidlauka rajonā un neprecīzas nolaišanās veikšana.  Kopējās gaisa kuģa iekārtu kļūdas papildinājuma labotai SBAS satelīta pseidoattāluma kļūdai vidējā kvadrātiskā (1 sigma) kļūda pie minimālā signāla jaudas līmeņa (3. nodaļas 3.7.3.4.4.3. punkts) sliktākajos traucējumu vides apstākļos, kas definēti 3.7. punktā, neņemot vērā vairākkārtēja signāla uztveršanas ar gaisa kuģa korpusu  ietekmi, troposfēras un jonosfēras kļūdas, nepārsniedz 5 metrus.
3.5.8.2.3. SBAS satelīta atrašanās vieta
3.5.8.2.3.1. Atrašanās vietas aprēķins.  Uztvērējs dekodē 9. veida ziņojuma un nosaka koda fāzes nobīdi un SBAS satelīta atrašanās vietu (XG, YG, ZG).
3.5.8.2.3.2. SBAS satelīta identifikācija.  Uztvērējs atpazīst SBAS satelītus.  

Piezīme. Šī prasība attiecas uz kļūdainu satelīta signāla uztveršanu šķērskorelācijas dēļ. 

3.5.8.2.4. Almanaha dati. 

3.5.8.2.4.1. Ieteikums. SBAS sniegtie almanaha dati būtu izmantojami sakaru nodibināšanai. 

Piezīme. Informāciju par tehnisko stāvokli un darbības režīmu sniedz GEO almanaha datos, lai nodrošinātu sakaru nodibināšanu, bet tā nav jāizmanto par priekšnoteikumu šā satelīta izmantošanai.
3.5.8.3. GNSS satelītu stāvoklis. Uztvērējs izslēdz satelītus no navigācijas uzdevuma risināšanas, ko SBAS ir apzīmējusi ar norādi “Neizmantot”. Ja tiek izmantoti SBAS sniegti integritātes dati, uztvērējam nav jāizslēdz GPS satelīti, balstoties uz GPS sniegto tehniskā stāvokļa neatbilstības pazīmi, kā prasīts 3.1.3.1.1. punktā, vai GLONASS satelīti, balstoties uz GLONASS sniegto tehniskā stāvokļa neatbilstības pazīmi, kā prasīts 3.2.3.1.1. punktā.
1. piezīme. Gadījumā, ja galvenās(-o) orbitālās(-o) satelītsistēmas(-u) ar tehniskā stāvokļa neatbilstības pazīmi ir apzīmējusi satelītu kā ekspluatācijas prasībām neatbilstošu, SBAS, ja iespējams, var pārraidīt efemerīdu un laika korekcijas, kas dod iespēju lietotājam turpināt satelīta izmantošanu.
2. piezīme. Ja atrašanās vietas aprēķināšanā izmanto satelītus, ko SBAS apzīmējusi ar norādi “Neuzrauga”, SBAS nenodrošina integritāti.  Integritātes nodrošināšanai var izmantot ABAS vai GBAS, ja tās pieejamas. 
3.5.8.4. STANDARTA UN PRECĪZA DIFERENCIĀLĀ FUNKCIJA
3.5.8.4.1. Galvenās(-o) orbitālās(-o) satelītsistēmas(-u) attāluma noteikšanas precizitāte. Pilna gaisa kuģa iekārtu kļūdas ieguldījuma labotai GPS satelīta pseidoattāluma kļūdai vidējā kvadrātiskā kļūda pie minimālā signāla jaudas līmeņa (3. nodaļas 3.7.3.1.5.4. punkts) sliktākajos traucējumu apstākļos, kas definēti 3.7. punktā, neņemot vērā vairākkārtēja signāla uztveršanas ar gaisa kuģa korpusu ietekmi, troposfēras un jonosfēras nenoteiktās kļūdas, nepārsniedz 0,4 metrus. Kopējās gaisa kuģa iekārtu kļūdas papildinājuma labotai GLONASS satelīta pseidoattāluma kļūdai vidējā kvadrātiskā kļūda pie minimālā signāla jaudas līmeņa (3. nodaļas 3.2.5.4. punkts) sliktākajos traucējumu apstākļos, kas definēti 3.7. punktā, neņemot vērā vairākkārtēja signāla uztveršanas ar gaisa kuģa korpusu ietekmi, troposfēras un jonosfēras nenoteiktās kļūdas nepārsniedz 0,8 metrus.
3.5.8.4.2. Precīzas nolaišanās  un APV operācijas.
3.5.8.4.2.1. Uztvērējs aprēķina un piemēro ilgtermiņa korekcijas, ātrās korekcijas, pseidoattāluma korekciju izmaiņu ātruma korekcijas un pārraides jonosfēriskās korekcijas.  Attiecībā uz GLONASS satelītiem no SBAS saņemtās jonosfēriskās korekcijas reizina ar GLONASS frekvences attiecības pret GPS frekvences kvadrātu (fGLONASS/fGPS)2.
3.5.8.4.2.2. Uztvērējs atrašanās vietas aprēķināšanai izmanto vispārēju mazāko kvadrātu metodi. 

3.5.8.4.2.3. Uztvērējs piemēro tādu troposfērisko modeli, ka pseidoattāluma kļūdu atlikumvērtību vidējā vērtība (μ) ir mazāka nekā 0,15 metri un 1 sigmas novirze ir mazāka nekā 0,07 metri.
Piezīme. Ir izveidots modelis, kas atbilst šādām prasībām.  Vadlīnijas ir atrodamas D pievienojuma 6.7.3. punktā.
3.5.8.4.2.4. Uztvērējs aprēķina un piemēro horizontālās un vertikālās aizsardzības līmeņus, kas definēti 3.5.5.6. punktā.  Šajā aprēķinā σtropo izsaka šādi: 
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Papildus tam σair atbilst nosacījumam, ka normāls sadalījums, kura vidējā vērtība ir nulle un kurā standartnovirze ir vienāda ar σair, ierobežo gaisa kuģa pseidoattāluma atlikumvērtības kļūdas sadalījumu šādi:
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Piezīme. 3.6.5.5.1. punktā definēto gaisa kuģa vairākkārtēja signāla uztveršanas ar gaisa kuģa korpusu kļūdu pielaidi var izmantot vairākkārtēja signāla uztveršanas ar gaisa kuģa korpusu kļūdu ierobežošanai. 

3.5.8.4.2.5. Precīzas nolaišanās un APV operācijām 17. veida ziņojumā pārraidītā pakalpojuma sniedzēja identifikācija atbilst pakalpojuma sniedzēja identifikācijai FAS datu bloka, izņemot gadījumu, ja FAS datu blokā identifikācijas vērtība ir vienāda ar 15. 
Piezīme. Izmantošanai SBAS sistēmā FAS datu blokus uzglabā datubāzēs gaisa kuģos. Datu formāts cikliskās redundances pārbaudes validācijai ir parādīts D pievienojuma 6.6. punktā. Tas atšķiras no 3.6.4.5. punktā minētā GBAS FAS datu bloka ar to, ka tajā ir konkrētajai nolaišanās procedūrai paredzētie SBAS HAL un VAL.  Attiecībā uz nolaišanos, ko veic, izmantojot SBAS pseidoattāluma korekcijas, pakalpojuma sniedzēja identifikācija FAS datu blokā sakrīt ar identifikāciju, ko pārraida 17. veida ziņojumā kā daļu no tehniskā stāvokļa un darbības režīma informācijas.  Ja pakalpojumu sniedzēja identifikācijas skaitļa vērtība FAS datu blokā ir vienāda ar 15, tad var izmantot jebkuru pakalpojumu sniedzēju.  Ja pakalpojumu sniedzēja identifikācijas skaitļa vērtība FAS datu blokā ir vienāda ar 14, tad nolaišanās veikšanai nedrīkst izmantot SBAS diferenciālās korekcijas. 
3.5.8.4.3. Izlidošana, lidojums maršrutā, operācijas lidostas zonā un neprecīza nolaišanās. 

3.5.8.4.3.1. Uztvērējs aprēķina un piemēro ilgtermiņa korekcijas, ātrās korekcijas un pseidoattāluma korekciju izmaiņu ātruma korekcijas.
3.5.8.4.3.2. Uztvērējs aprēķina un piemēro jonosfēriskās korekcijas.
Piezīme. 3.1.2.4 un 3.5.5.5.2. punktā ir dotas divas jonosfērisko korekciju aprēķināšanas metodes. 

3.5.8.4.3.3. Uztvērējs piemēro tādu troposfērisko modeli, lai pseidoattāluma kļūdu atlikumvērtību vidējā vērtība (μ) būtu mazāka par 0,15 metriem un standartnovirze būtu mazāka par 0,07 metriem.
Piezīme. Ir izveidots modelis, kas atbilst šādām prasībām.  Norādījumi ir atrodami D pievienojuma  6.7.3. punktā.
3.5.8.4.3.4. Uztvērējs aprēķina un piemēro horizontālās un vertikālās aizsardzības līmeņus, kā definēts 3.5.5.6. punktā.  Šajā aprēķinā σtropo izsaka šādi: 
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Papildus tam σair atbilst nosacījumam, ka normāls sadalījums, kura vidējā vērtība ir nulle un kurā standartnovirze ir vienāda ar σair, ierobežo gaisa kuģa pseidoattāluma atlikumvērtības kļūdas sadalījumu šādi:
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Piezīme. 3.6.5.5.1. punktā definēto gaisa kuģa vairākkārtēja signāla uztveršanas ar gaisa kuģa korpusu kļūdu pielaidi var izmantot vairākkārtēja signāla uztveršanas ar gaisa kuģa korpusu kļūdu ierobežošanai. 

3.5.8.4.4. Ieteikums. Izlidošanas, lidojuma maršrutā, lidojuma lidlauka rajonā un neprecīzas nolaišanās veikšanai uztvērējam jāizmanto pārraidītās jonosfēriskās korekcijas, ja tādas pieejamas,  un troposfērisko korekciju modelis tādā izpildījumā, kas atbilst 3.5.8.4.3. punktā aprakstītājam. 

3.5.9. Dažādu SBAS SASKARNE
Piezīme. Norādījumi par saskarni starp dažādiem SBAS pakalpojumu sniedzējiem ir doti D pievienojuma 6.3. punktā.
3.6. Uz zemes esošā funkcionalitātes papildināšanas sistēma (GBAS)
3.6.1. Vispārēja informācija
GBAS sastāv no zemes apakšsistēmas un gaisa kuģa apakšsistēmas. GBAS zemes apakšsistēma nodrošina datus un korekcijas GNSS attāluma noteikšanas signāliem, izmantojot VHF datu pārraidi gaisa kuģa apakšsistēmai. 

3.6.2. Radiofrekvenču raksturojumi
3.6.2.1. Nesējfrekvences stabilitāte. Datu pārraides nesējfrekvenci uztur ±0,0002 procentu robežās no piešķirtās frekvences. 

3.6.2.2. Bitu kodēšana pārslēdzot fāzi.  GBAS ziņojumus apkopo simbolos, ko veido trīs secīgi ziņojuma biti.  Ziņojuma beigas papildina ar 1 vai 2 aizpildījuma bitiem, kas vajadzīgi, lai izveidotu ziņojuma pēdējo 3 bitu simbolu.  Simbolus pārveido D8PSK nesējfrekvences fāžu pārslēgšanas kodā (Δφk) atbilstoši B-54. tabulai.
Piezīme. Simbola k nesējfrekvences fāzi iegūst no šādas vienādības: φk = φk-1 + Δφk.
3.6.2.3. Modulācijas viļņa formu un impulsu pārveides filtri.  Diferenciālā fāžu kodētāja izvadi filtrē ar impulsu pārveides filtru, kura izvadi s(t) apraksta šādi: 
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h = pacelta kosinusa filtra pārejas raksturlīkne; 

φk = (kā noteikts 3.6.2.2. punktā);
t = laiks; 

T = katra simbola ilgums = 1/10 500 sekundes.
Impulsa pārveides filtra nominālā salikto frekvenču atbilde ir vienāda ar atbildi, ko sniedz mazliet paceltas kosinusoidālās filtrēšanas filtrs ar α = 0,6. Šādu pamata joslas filtru laika atbildi h(t) un frekvences atbildi H(t) izsaka šādi:
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Impulsa pārveides filtra izvade s (t) rada nesējfrekvences modulācijas.
3.6.2.4. Kļūdas vektora lielums.  Pārraidītā signāla kļūdas vektora lielums ir mazāks nekā 6,5 procenti no vidējās kvadrātiskās vērtības (1 sigmas). 

3.6.2.5. Radiofrekvences datu pārraides ātrums. Simbolu pārraides ātrums ir 10 500 simboli sekundē ar pielaidi ±0,005 procenti, tādējādi nominālais datu pārraides ātrums ir 31 500 bitu sekundē. 

B-58. tabula. Datu kodēšana
	Ziņojuma biti
	Simbola fāzes nobīde

	I3k-2
	I3k-l
	I3k
	Δφk

	0
	0
	0
	0π/4

	0
	0
	1
	1π/4

	0
	1
	1
	2π/4

	0
	1
	0
	3π/4

	1
	1
	0
	4π/4

	1
	1
	1
	5π/4

	1
	0
	1
	6π/4

	1
	0
	0
	7π/4

	Piezīme. Ij ir j-tais pārraidāmās šalts bits, kur I1 ir iestatīšanas signālu secības pirmais bits. 


3.6.2.6. Starojums nepiešķirtos laika intervālos.  Nekādos ekspluatācijas apstākļos 25 kHz platas joslas, kuras centrā atrodas piešķirtā frekvence, kanāla maksimālā jauda, mērot jebkuru nepiešķirtu laika intervālu, nepārsniedz –105 dBc salīdzinājumā ar apstiprināta raidītāja jaudu. 

3.6.3. Datu struktūra
3.6.3.1. Raidītāja sinhronizācija
3.6.3.1.1. Datu pārraides laika sadales sistēma. Laikdales daudzkāršās piekļuves (TDMA) laika sadales sistēma balstās uz kadriem un laika intervāli.  Katra kadra pārraides ilgums ir 500 milisekunžu. Katrā 1 sekundes UTC diskretizācijas periodā ir 2 šādi kadri.  Pirmā kadra pārraidi sāk UTC diskretizācijas perioda sākumā, bet otrā kadra pārraidi – 0,5 sekundes pēc UTC diskretizācijas perioda sākuma.  Kadrs ir blīvēts ar laikdales metodi un sastāv no 8 atsevišķiem laika intervāliem (no “A” līdz “H”) ar ilgumu 62,5 milisekundes. 

3.6.3.1.2. Šaltis. Katrs piešķirtais laika intervāls satur ne vairāk kā 1 šalti.  Lai uzsāktu laika intervāla izmantošanu, GBAS pārraida šalti noteiktajā laika intervālā, katrā no 5 secīgiem kadriem.  Attiecībā uz katru izmantoto laika intervālu zemes apakšsistēma pārraida šalti vismaz 1 no 5 secīgiem kadriem. 

1. piezīme. Šaltīs ir viens vai vairāki ziņojumi un slota robežās tām var būt dažādi apjomi, līdz pat maksimālajam apjomam, kas noteikts 3.6.3.2. punktā.  

2. piezīme. Slota izmantošanas uzsākšanas laikā, gaisa kuģī uzstādītais uztvērējs var neuztvert pirmās 4 šaltis. 

3.6.3.1.3. Šaltīm atvēlētais laiks
3.6.3.1.3.1. Jebkura šalts ietilpst 62,5 milisekunžu ilgā laika intervālā. 

3.6.3.1.3.2. Šalts pārraides sākums iestājas 95,2 mikrosekundes pēc laika intervāla sākuma ar pielaidi ±95,2 mikrosekundes.
3.6.3.1.3.3. Attiecībā uz GBAS/E iekārtām horizontāli polarizētas (HPOL) šalts sinhronizācijas un nenoteiktības izšķirstpējas funkcijas sākums iestājas 10 mikrosekunžu laikā pēc vertikāli polarizētās (VPOL) šalts pārraides. 

Piezīme. Šaltu laika shēma ir parādīta B-59. tabulā. 

3.6.3.1.4. Raidītāja jaudas palielinājums un stabilizācija.  Raidītājs 190,5 mikrosekunžu laikā no šalts sākuma (2 simbolu pārraides) sasniedz 90 procentus no statiskā jaudas līmeņa.  Raidītājs 476,2 mikrosekunžu (5 simbolu pārraides) laikā no šalts pārraides sākuma stabilizē jaudu statiskajā jaudas līmenī. 

Piezīme. Raidītāja jaudas stabilizācijas periodu gaisa kuģī uzstādītais uztvērējs var izmantot, lai iestatītu tā automātisko antenas pastiprinājuma regulēšanu. 

3.6.3.1.5. Jaudas samazinājums.  Pēc pēdējā informācijas signālā pārraides 285,7 mikrosekunžu (3 simbolu pārraides) laikā piešķirtā laika intervālā raidītāja izvades jaudas līmenis samazinās līdz vismaz 30 dB zem statiskā jaudas līmeņa. 

3.6.3.2. Šaltu izkārtojums un kodējums.  Katra šalts sastāv no datu sastāvdaļām, kas parādītas B-60. tabulā. Ziņojumus kodē šādā kārtībā:  lietotnes datu formatēšana, iestatīšanas signālu secības turpvērstas kļūdu labošanas (FEC) ģenerēšana, lietotnes FEC izveide un bitu kodēšana. 

3.6.3.2.1. Sinhronizācija un nenoteiktības izšķirtspēja.  Sinhronizācijas un nenoteiktības izšķirtspējas laukā ir turpmāk parādītā 48 bitu rinda, no kuriem pirmo pārraida bitu labajā malā. 

010 001 111 101 111 110 001 100 011 101 100 000 011 110 010 000

B-59. tabula. Šalts laika shēma
	Notikums
	Nominālais notikuma ilgums, ja ir statiskais jaudas līmenis
	Nominālā jaudas daļa

	Jaudas palielināšana
	190,5 μs
	no 0 % līdz 90 %

	Raidītāja jaudas stabilizācija
	285,7 μs
	no 90 % līdz 100 %

	Sinhronizācija un nenoteiktības izšķirtspēja
	1 523,8 μs
	100 %

	Kodēto datu pārraide
	58 761,9 μs
	100 %

	Jaudas samazināšana
	285,7 μs (1. piezīme)
	no 100 % līdz 0 %

	PIEZĪMES.

	1. Norādītais kodēto datu pārsūtīšanai paredzētais laiks ir laiks, kas nepieciešams maksimālā lietotnes datu garuma (1776 bitu) 2 aizpildījuma bitu nosūtīšanai pie nomināla simbolu pārraides ilguma. 

	2. Šādas laika sadales prasības pie nomināla simbolu pārraides ilguma nodrošina 1 262 sekunžu ilgu izplatības gaidīšanas laiku, nodrošinot aptuveni 370 km (200 NM) lielu vienvirziena izplatības rādiusu. 


B-60. tabula. Šalts datu saturs
	Sastāvdaļa
	Datu saturs
	Bitu skaits

	Šalts sākums
	visas nulles
	15

	Jaudas stabilizācija
	
	

	Sinhronizācija un nenoteiktības izšķirtspēja
	3.6.3.2.1. punkts
	48

	Kodēti dati:
	3.6.3.3. punkts
	

	stacijas slota identifikators (SSID)
	3.6.3.3.1. punkts
	3

	pārraides apjoms
	3.6.3.3.2. punkts
	17

	 iestatīšanas signālu secības FEC
	3.6.3.3.3. punkts
	5

	lietotnes dati
	3.6.3.3.4. punkts
	līdz 1776

	lietotnes FEC
	3.6.3.3.5. punkts
	48

	aizpildījuma biti (Piezīme)
	3.6.2.2. punkts
	0  – 2

	Piezīme. Aizpildījuma bitu kodēšana nav obligāta (3.6.3.3.6. punkts).


3.6.3.3. Kodēto datu saturs 
3.6.3.3.1. Stacijas slota identifikators (SSID). SSID ir skaitlisks lielums, kas atbilst pirmā laika intervāla norādes burtam no “A” līdz “H”, kas piešķirts zemes atskaites stacijai, kur slotam “A” atbilst “0”, slotam “B” – 1, “C” –2, ... “H” – 7. Pirmo pārraida identifikatora jaunāko bitu (LSB).
3.6.3.3.2. Pārraides apjoms. “Pārraides ilgums” norāda kopējo lietotnes datu un lietotnes FEC bitu skaitu. Pirmo pārraida pārraide apjoma jaunāko bitu (LSB).
3.6.3.3.3. Iestatīšanas signālu secības FEC.  Iestatīšanas signālu secības FEC aprēķina, izmantojot SSID un pārraides lauku apjomus, lietojot (25, 20) blokkodu, saskaņā ar šādu vienādojumu:

[image: image235.wmf][

]

[

]

T

17

1

3

1

5

1

H

 

TL

 

...,

 

,

TL

 

,

SSID

 

...,

 

,

SSID

P

 

...,

 

,

P

=

,

kur
Pn = n-tais iestatīšanas signālu secības FEC bits (P1 pārraida pirmo);
SSIDn = n-tais stacijas slota identifikatora bits (SSIDj = LSB);
TLn = n-tais pārraides apjoma bits (TL1 = LSB); 

HT = pārības matricas transponējums, ko definē šādi: 
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Piezīme. Šāds kods spēj izlabot visas atsevišķu bitu kļūdas un noteikt 75 no 300 iespējamām divkāršu bitu kļūdām. 

3.6.3.3.4. Lietotnes dati. Lietotnes dati sastāv no viena vai vairākiem ziņojuma blokiem, kā definēts 3.6.3.4. punktā. Ziņojumu blokus tieši kartē lietotnes datos bez papildus traucējošu slāņu pārklājuma. 

3.6.3.3.5. Lietotnes FEC. Lietotnes FEC aprēķina izmantojot sistemātisku noteikta apjoma Rīda – Solomona (R-S) (255, 249) kodu. 

3.6.3.3.5.1. R-S koda lauku definējošo primitīvu p(x) aprēķina šādi: 
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3.6.3.3.5.2. R-S koda ģeneratora izmantotais polinoms g(x) ir šāds: 
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kur α ir p(x) sakne, ko izmanto Galuā lauka ar izmēru 28, GF(256) izveidošanai, un α1 ir GF (256) i-tais primitīvs GF(256).
3.6.3.3.5.3. Ģenerējot lietotnes FEC, kodējamos datus m(x) grupē 8 bitu R-S simbolos.  Visus ziņojumu bloku datu laukus, kas definē lietotni, izkārto tā, kā norādīts B-61. un B-62. tabulā, kā arī ziņojumu tabulās 3.6.6. punktā. Tā kā tomēr R-S kods ir blokkods, lietotnes datu blokus, kuru apjoms ir mazāks nekā 249 baiti (1992 biti), ar virtuāliem aizpildījuma bitiem, kas iestatīti uz nulli un pievienoti lietotnes datiem, paplašina līdz 249 baitiem. Šādus virtuālus bitus nepārsūta uz bitu kodētāju.  Kodējamos datus m(x) definē ar šādu vienādību: 
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kur
“garums” nozīmē 8 bitu baitu skaitu lietotnes datu blokā;
“a248” nozīmē ziņojuma bloka identifikatoru, kura labējais bits ir LSB, kas ir pirmais lietotnes datu bits, ko pārsūta uz bitu kodētāju;
“a248-length+1” apzīmē pēdējo ziņojuma bloka CRC baitu, kura kreisais bits ir MSB, kas ir pēdējais lietotnes datu bits, ko pārsūta uz bitu kodētāju, un
“a248-length, ..., a1, a0 “ ir virtuāli aizpildījuma biti (ja tādi ir). 

3.6.3.3.5.4. Rīda-Solomona koda 6 pārbaudes simboli (bi) ir atlikuma, kas rodas, dalot ziņojuma polinomu x6m(x) ar koda ģeneratora izveidoto polinomu g(x), koeficienti:
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3.6.3.3.5.5. Rīda-Solomona koda 8 bitu pārbaudes simbolus pievieno lietotnes datiem.  Katru R-S 8 bitu pārbaudes simbolu pārraidē pirmo pārraida MSB bitu no b0 līdz b5, t. i., pirmais bitu kodētājam pārsūtītais datu FEC bits ir b0 MSB un pēdējais bitu kodētājam pārsūtītais FEC bits ir b5 LSB. 

1. piezīme. Šāds R-S kods spēj izlabot līdz 3 simbolu kļūdām. 

2. piezīme. Pārraidīto lietotnei FEC pievienoto 8 bitu R-S pārbaužu simboli atšķiras no VHF datu posma (VDL) 2. režīma. Turklāt VDL 2. režīmā katru R-S pārbaudes simbolu pārraida, vispirms pārraidot LSB. 

B-61. tabula. GBAS ziņojuma bloka formāts
	Ziņojuma bloks
	Biti

	Ziņojuma bloka nosaukums
	48

	Ziņojums
	līdz 1696

	CRC
	32


B-62. tabula. Ziņojuma bloka nosaukums
	Datu lauks
	Biti

	Ziņojuma bloka identifikators
	8

	GBAS identifikators
	24

	Ziņojuma veida identifikators
	8

	Ziņojuma apjoms
	8


3. piezīme. Lietotnes FEC kodēšanas rezultātu paraugs ir iekļauts D pievienojuma 7.15. punktā. 
3.6.3.3.6. Bitu kodēšana
3.6.3.3.6.1. Pseidotrokšņu kodētāja ar 15 posmu ģeneratora reģistru izvadei realizē izslēdzošu loģisko “VAI” (“OR”) operāciju pret datu šalti, kas sākas ar SSID un beidzas ar lietotnes FEC. Aizpildījuma bitu kodēšana nav obligāta un aizpildījuma bitu iestatītās vērtības nav svarīgas.
Piezīme. Gaisa kuģa uztvērējs neizmanto aizpildījuma bitus un to vērtībām nav nekādas ietekmes uz sistēmu. 

3.6.3.3.6.2. Kodētāja reģistra atzarojumu polinoms ir 1 + x + x15. Reģistra saturu apmaina proporcijā viena pārslēgšana uz bitu.  Reģistra sākotnējais saturs pirms katras šalts pirmā SSID bita ir “1101 0010 1011 001” un pirmajā reģistra pārslēgšanas posmā tiek izmantots pirmais bits.  Pirms pirmās reģistra pārslēgšanās pirmajam kodētāja izvades bitam veic nolasi. 

Piezīme. Bitu kodētāja diagramma ir iekļauta D pievienojuma 7.4. punktā. 

3.6.3.4. Ziņojuma bloka formāts.  Ziņojuma bloki sastāv no ziņojuma bloka nosaukuma, ziņojuma un 32 bitu CRC. B-61. tabulā parādīta ziņojuma bloka uzbūve.  Visus parametrus, kam piemīt pozitīva vai negatīva vērtība, uzrāda kā no divām daļām sastāvošu kopumu; visus parametrus, kam nepiemīt pozitīva vai negatīva vērtība, uzrāda kā fiksētā komata parametrus bez zīmes.  Datu mērogi ir tādi, kā norādīts 3.6.6. punkta ziņojumu tabulās. Visus ziņojuma bloka datu laukus pārraida ziņojumu tabulās noteiktajā kārtībā, pirmo pārraidot katra lauka LSB.
Piezīme. Visi binārie attēlojumi, lasot no kreisās uz labo pusi, ir bitu rinda no MSB līdz LSB. 

3.6.3.4.1. Ziņojuma bloka nosaukums. Ziņojuma bloka nosaukums sastāv no ziņojuma bloka identifikatora, GBAS identifikatora (ID), ziņojuma veida identifikatora un ziņojuma apjoma vērtības, atbilstoši B-62. tabulā parādītajam. 

Ziņojuma bloka identifikators. 8 bitu identifikators, kas norāda GBAS ziņojuma bloka darba režīmu. 

Kodēšana: 
1010 1010 = parasts GBAS ziņojums,
1111 1111 = GBAS pārbaudes ziņojums,
Visas pārējās vērtības ir rezervētas. 

GBAS identifikators (ID): četru simbolu GBAS identifikācija raidstaciju atšķiršanai. 

Kodēšana: Katru simbolu kodē atbilstoši tā attēlojumam Starptautiskajā alfabētā Nr. 5 (IA-5), izmantojot bitus no b1 līdz b6. Pirmo pārraida katra simbola bitu b1, un pārraida sešus simbolu apzīmējošos bitus.  Izmanto tikai lielos burtus, ciparus un IA-5 “atstarpi”.  Pirmo pārraida labējo simbolu.  Ja GBAS identifikators sastāv no trim simboliem, labējais (pirmais pārraidītais) simbols ir IA-5 “atstarpe”. 

Piezīme. GBAS identifikators parasti ir identisks tuvākās lidostas atrašanās vietas identifikatoram.  GBAS identifikatoru (ID) piešķiršanu pēc nepieciešamības koordinē, lai izvairītos no konfliktsituācijām. 
Ziņojuma veida identifikators: skaitlisks apzīmējums, kas identificē ziņojuma saturu (B-63. tabula).
Ziņojuma apjoms: ziņojuma apjoms 8 bitu baitos, ieskaitot 6 baitu ziņojuma bloka nosaukumu, ziņojumu un 4 baitu ziņojuma CRC kodu. 

3.6.3.4.2. Cikliskā redundances pārbaude (CRC). GBAS ziņojumu CRC kodu aprēķina atbilstoši 3.9. punktam. 

3.6.3.4.2.1. CRC koda apjoms k = 32 biti. 

3.6.3.4.2.2. CRC ģeneratora polinoms ir šāds:
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3.6.3.4.2.3. CRC informācijas lauks M(x) ir:
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3.6.3.4.2.4. M(x) veido 48 GBAS ziņojuma bloka virsraksta biti un visi mainīga apjoma ziņojuma biti, izņemot CRC. Bitus izkārto pārraides kārtībā tā, ka m1 atbilst pirmajam pārraidītajam ziņojuma bloka virsraksta bitam un mn atbilst pēdējam pārraidītajam ziņojuma bitam (n-48).
3.6.3.4.2.5. CRC izkārto tā, ka r1 ir pirmais pārraidītais bits un r32 ir pēdējais pārraidītais bits.
3.6.4. datu saturs
3.6.4.1. Ziņojumu veidi.  GBAS pārraida tādus ziņojumu veidus, kas uzskaitīti B-63. tabulā.
Piezīme. Patlaban ir definēti tikai 8 no 256 pieejamajiem ziņojumu veidiem, ir paredzēts, ka pārējie ziņojumu veidi tiks izstrādāti nākotnes vajadzību apmierināšanai.
3.6.4.2. 1. veida ziņojums – pseidoattāluma korekcijas 
3.6.4.2.1. Pirmā veida ziņojums nodrošina diferencētus korekcijas datus par atsevišķiem GNNS attāluma noteikšanas avotiem (B-70. tabula). Ziņojumā ir trīs daļas: 

a) ziņojuma informācija (derīguma laiks, papildziņojuma karodziņš, mērījumu daudzums un mērījumu veids);
a) zemfrekvences dati (efemerīdu dekorelācijas parametrs, satelīta efemerīdu CRC un informācija par satelīta pieejamību)  un
c) satelīta datu mērījumu bloki.
Piezīme. Zemfrekvences datu pārraide attiecībā uz SBAS attāluma noteikšanas avotiem nav obligāta. 

3.6.4.2.2. Katrā 1. veida ziņojumā ir viena satelīta attāluma noteikšanas avota efemerīdu dekorelācijas parametrs, efemerīdu CRC un avota pieejamības ilguma parametri.  Efemerīdu dekorelācijas parametrs, efemerīdu CRC un avota pieejamības ilgums attiecas uz pirmo ziņojumā nosaukto attāluma noteikšanas avotu. 

B-63. tabula. GBAS VHF datu pārraides ziņojumi 
	Ziņojuma veida identifikators
	Ziņojuma nosaukums

	0
	Nav aizņemts

	1
	Pseidoattāluma korekcijas

	2
	Ar GBAS saistīti dati

	3
	Rezervēts uz zemes esošam attāluma noteikšanas avotam

	4
	Nolaišanās beigu posma segmenta (FAS) dati

	5
	Prognozētā attāluma noteikšanas avota pieejamība

	6
	Rezervēts

	7
	Rezervēts atsevišķu valstu lietojumam

	8
	Rezervēts pārbaužu lietotnēm

	9-255
	Nav aizņemts

	Piezīme. Sk. ziņojumu formātus 3.6.6. punktā.


3.6.4.2.3. Pseidoattāluma korekciju parametri ir šādi:  

Modificētais Z-aprēķins:  norāde par visu ziņojuma parametru piemērošanas laiku. 

Kodēšana: modificēto Z-aprēķinu atiestata veselā stundā (xx:00), 20 minūtes pāri veselai stundai (xx:20) un 40 minūtes pāri veselai stundai, laika atskaiti veicot pēc GPS laika. 

Papildziņojuma karodziņš:  norāde, vai konkrēta mērījumu veida atsevišķā kadrā esošu mērījumu bloku kopa ir ietverta vienā 1. veida ziņojumā vai saistītā ziņojumu pārī.
	Kodēšana:
	0
	=
	Visi konkrētā mērījumu tipa mērījumu bloki ir ietverti vienā 1. veida ziņojumā.

	
	1
	=
	Šis ir pirmais ziņojums no saistītu 1. veida ziņojumu pāra, kas kopā ietver visus konkrētu mērījumu veida mērījumu blokus. 

	
	2
	=
	Nav aizņemts

	
	3
	=
	Šis ir otrais ziņojums no saistītu 1. veida ziņojumu pāra, kas kopā ietver visus konkrētu mērījumu veida mērījumu blokus. 


Piezīme. Gadījumos, kad saistītu 1. veida ziņojumu pāra ziņojumus izmanto konkrēta mērījumu veida pārraidei, mērījumu skaitu un retas pārraides datus aprēķina atsevišķi katram no diviem atsevišķiem ziņojumiem. 

Mērīšanas reižu skaits: mērīšanas bloku skaits ziņojumā. 

Mērīšanas veids: attāluma noteikšanas signāla, balstoties uz kuru ir aprēķinātas korekcijas, veids.
	Kodēšana:
	0
	=
	C/A vai CSA kods L1,

	
	1
	=
	Nav aizņemts,

	
	2
	=
	Nav aizņemts,

	
	3
	=
	Nav aizņemts,

	
	4 –7
	=
	Nav aizņemts.


Efemerīdu dekorelācijas parametrs (P): parametrs, kas raksturo efemerīdu atlikumu kļūdu ietekmi, ko rada ziņojuma pirmā mērījumu bloka dekorelācija. 

SBAS ģeostacionārā satelīta efemerīdu dekorelācijas parametru, ja pārraida, kodē, visas vērtības iestatot uz nulli. 

GBAS zemes apakšsistēmu, kas 2. veida ziņojumā nepārraida 1. papilddatu bloku, efemerīdu dekorelācijas parametru kodē, visas vērtības iestatot uz nulli.
Efemerīdu CRC:  CRC, kas aprēķināts efemerīdu datiem, ko izmanto ziņojuma pirmā mērījumu bloka korekciju noteikšanai. galvenās(-o) orbitālās(-o) satelītsistēmas(-u) attāluma noteikšanas avotu efemerīdu CRC aprēķina atbilstoši 3.9. punktam. CRC koda garums k = 16 biti.  CRC ģeneratora polinoms ir šāds:
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Konkrētā satelīta CRC informācijas lauku M(x) izsaka šādi:
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GPS satelīta M(x) apjoms = 576 biti.  GPS satelīta M(x) aprēķina, izmantojot satelīta datu pārraides 1., 2. un 3. kadru daļas vārdu 3 līdz S10 pirmos 24 bitus un loģiski pareizinātiem “UN” (“AND”) ar GPS satelīta efemerīdu masku, kas definēta B-64. tabulā. M(x) izkārto tādā kārtībā, kādā bitus pārraida GPS satelīts, bet katra bitu izkārtojumā pirmo liekot LSB tā, ka m1 atbilst 1. kadra daļas 68. bitam, un m576 atbilst 3. kadra daļas 287. bitam.
Piezīme. GPS satelīta M(x) nav iekļauts 1. (telemetrijas – TLM) vārds vai 2. (tālāknodošanas HOW) vārds, ar ko sākas katra kadra daļa, vai 6 pārības biti katra vārda beigās. 

GLONASS satelīta M(x) garums = 340 biti.  GLONASS satelīta M(x) aprēķina, izmantojot konkrētā satelīta datu pārraides 1., 2., 3. un 4. virkni, kas loģiski pareizināta (AND) ar GLONASS satelīta efemerīdu masku, kas definēta B-65. tabulā. Bitus izkārto pārraides kārtībā tā, ka m1 atbilst 1. virknes 85. bitam, un m340 atbilst 4. virknes 1. bitam.
SBAS ģeostacionārā satelīta efemerīdu CRC, ja pārraida, kodē, visas vērtības iestatot uz nulli.  CRC izkārtojums ir tāds, ka r  ir pirmais pārraidītais bits un r16 ir pēdējais pārraidītais bits. 

Avota pieejamības ilgums:  prognozētais laiks, kurā ir sagaidāms, ka būs pieejamas attāluma noteikšanas avota korekcijas attiecībā pret modificēto Z-aprēķinu pirmajam mērījumu blokam.
	Kodēšana:
	1111 1110
	=
	Ilgums ir lielāks nekā 2540 sekundes vai vienāds 2540 sekundēm. 

	
	1111 1111
	=
	Konkrētā zemes apakšsistēma nenodrošina avota pieejamības ilguma informāciju. 


3.6.4.2.4. Mērījumu bloka parametri ir šādi:  

Attāluma noteikšanas avota identifikators (ID): mērījumu bloka identifikācija, kuram ir piemērojami turpmākie mērījumu bloka dati.
	Kodēšana:
	1 – 36
	=
	GPS satelītu ID (PRN),

	
	37
	=
	rezervēts,

	
	38 – 61
	=
	GLONASS satelītu ID (slota numurs plus 37),

	
	62 – 119
	=
	nav aizņemts,

	
	120 – 138
	=
	SBAS satelītu ID (PRN),

	
	139 – 255
	=
	nav aizņemts.


Datu kopuma pazīme (IOD): Ar pseidoattāluma un pseidoattāluma korekciju izmaiņu ātruma noteikšanai izmantoto efemerīdu datiem saistīta datu kopuma pazīme.
	Kodēšana:
	GPS, IOD
	=
	GPS parametrs IODE (sk. 3.1.1.3.2.2. punktu),

	
	GLONASS, IOD
	=
	GLONASS parametrs “tb” (sk. 3.2.1.3.1. punktu),

	
	SBAS, IOD
	=
	1111 1111.


Piezīme. Attiecībā uz GLONASS datu izdošanu (IOD) MSB iestarpina “0”.
Pseidoattāluma korekcija (PRC): attāluma noteikšanas avota pseidoattāluma korekcija.  

Attāluma korekciju izmaiņu ātrums (RRC): pseidoattāluma korekciju izmaiņu ātrums. 

σpr_gnd: normālā sadalījuma standartnovirze, kas saistīta ar signāla izplatījumā radīta pseidoattāluma kļūdas papildinājumu atskaites punktā (sk. 3.6.5.5.1., 3.6.5.5.2. un 3.6.7.2.2.4. punktu).
	Kodēšana:
	1111 1111
	=
	Attāluma mērīšanas avota korekcija ir nederīga. 


B1 līdz B4: integritātes parametri, kas saistīti ar tajā pašā blokā dotajām pseidoattāluma korekcijām  i-tajam attāluma mērīšanas avotam šādi parametri atbilst Bi,1 līdz Bi,4 (3.6.5.5.1.2., 3.6.5.5.2.2. un 3.6.7.2.2.4. punkts).
B-64. tabula. GPS satelīta efemerīdu maska 
	1. apakškadrs:
	1. baits
	2. baits
	3. baits
	
	1. baits
	2. baits
	3. baits

	3. vārds
	0000 0000
	0000 0000
	0000 0011
	4. vārds
	0000 0000
	0000 0000
	0000 0000

	5. vārds
	0000 0000
	0000 0000
	0000 0000
	6. vārds
	0000 0000
	0000 0000
	0000 0000

	7. vārds
	0000 0000
	0000 0000
	1111 1111
	8. vārds
	1111 1111
	1111 1111
	1111 1111

	9. vārds
	1111 1111
	1111 1111
	1111 1111
	10. vārds
	1111 1111
	1111 1111
	1111 1100

	Kadra 2. daļa:
	1. baits
	2. baits
	3. baits
	
	1. baits
	2. baits
	3. baits

	3. vārds
	1111 1111
	1111 1111
	1111 1111
	4. vārds
	1111 1111
	1111 1111
	1111 1111

	5. vārds
	1111 1111
	1111 1111
	1111 1111
	6. vārds
	1111 1111
	1111 1111
	1111 1111

	7. vārds
	1111 1111
	1111 1111
	1111 1111
	8. vārds
	1111 1111
	1111 1111
	1111 1111

	9. vārds
	1111 1111
	1111 1111
	1111 1111
	10. vārds
	1111 1111
	1111 1111
	0000 0000

	Kadra 3. daļa:
	1. baits
	2. baits
	3. baits
	
	1. baits
	2. baits
	3. baits

	3. vārds
	1111 1111
	1111 1111
	1111 1111
	4. vārds
	1111 1111
	1111 1111
	1111 1111

	5. vārds
	1111 1111
	1111 1111
	1111 1111
	6. vārds
	1111 1111
	1111 1111
	1111 1111

	7. vārds
	1111 1111
	1111 1111
	1111 1111
	8. vārds
	1111 1111
	1111 1111
	1111 1111

	9. vārds
	1111 1111
	1111 1111
	1111 1111
	10. vārds
	1111 1111
	1111 1111
	1111 1100


B-65. tabula. GLONASS satelīta efemerīdu maska 
	1. virkne:

	0 0000 0000 0000 0000 0000 1111 1111 1111 1111 1111 1111 1111

	1111 1111 1111 1111 1111 1111 1111 0000 0000

	2. virkne:

	0 0000 0000 0000 0000 0000 1111 1111 1111 1111 1111 1111 1111

	1111 1111 1111 1111 1111 1111 1111 0000 0000

	3. virkne:

	0 0000 0111 1111 1111 0000 1111 1111 1111 1111 1111 1111 1111

	1111 1111 1111 1111 1111 1111 1111 0000 0000

	4. virkne:

	0 0000 1111 1111 1111 1111 1111 1100 0000 0000 0000 0000 0000

	0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000

	Kodēšana:
	1000 0000
	=
	Pseidoattāluma korekcijas aprēķinos nav izmantots atbalsta uztvērējs. 


3.6.4.3. 2. veida ziņojuma – ar GBAS saistīti dati. 2. veida ziņojums identificē GBAS atskaites punkta, kurā ir piemērojamas GBAS nodrošinātās korekcijas, atrašanās vietu un sniedz citus ar GBAS saistītus datus (sk. B-71. tabulā). Ar GBAS saistītu datu parametri ir šādi: 

Piezīme. 2. veida ziņojumā var iekļaut papilddatus.  1. papilddatu bloks ir definēts.  Turpmāk pēc 1. papilddatu bloka var tikt definēti un ziņojumam pievienoti citi papilddatu bloki.
GBAS atskaites uztvērēji: konkrētajā GBAS uzstādīto GNNS atskaites uztvērēju skaits.
	Kodēšana:
	0
	=
	GBAS ir uzstādīti 2 atskaites uztvērēji,

	
	1
	=
	GBAS ir uzstādīti 3 atskaites uztvērēji,

	
	2
	=
	GBAS ir uzstādīti 4 atskaites uztvērēji,

	
	3
	=
	nav aizņemts.


GBAS precizitātes norādes burts: apzīmējuma burts, kas norāda minimālos signāla izplatījumā precizitātes raksturojumus, ko nodrošina GBAS (3.6.7.1.1. punkts).
	Kodēšana:
	0
	=
	precizitātes apzīmējums,
	A

	
	1
	=
	precizitātes apzīmējums,
	B

	
	2
	=
	precizitātes apzīmējums,
	C

	
	3
	=
	nav aizņemts.
	


GBAS nepārtrauktības/integritātes norāde (GCID): skaitlisks apzīmējums, kas norāda GBAS ekspluatācijas režīmu.
	Kodēšana:
	0
	= 
	nav aizņemts,

	
	1
	= 
	GCID 1,

	
	2
	= 
	GCID 2,

	
	3
	= 
	GCID 3,

	
	4
	= 
	GCID 4,

	
	5
	= 
	nav aizņemts,

	
	6
	= 
	nav aizņemts,

	
	7
	= 
	sistēma bojāta.


1. piezīme. GCID vērtības 2, 3 un 4 ir paredzētas, lai nodrošinātu I kategorijas iekārtu savietojamību ar nākotnē izmantojamo GBAS.
2. piezīme. GCID vērtība 7 norāde, ka nav iespējams uzsākt precīzu nolaišanos.  
Vietējā magnētiskā novirze: publicētā magnētiskā novirze GBAS atskaites punktā. 

Kodēšana:
Pozitīva vērtība nozīmē novirzi austrumu virzienā (pulksteņrādītāja virzienā no ģeogrāfiskajiem ziemeļiem), negatīva vērtība nozīmē novirzi rietumu virzienā (pretēji pulksteņrādītāja virzienam no ģeogrāfiskajiem ziemeļiem).
100 0000 0000 = Šīs GBAS atbalstītās precīzas nolaišanās procedūras tiek publicētas, balstoties uz patiesu peilējumu. 

Piezīme. Izvēloties vietējo magnētisko novirzi, ņem vērā atbilstošu procedūru un to atjaunina magnētisko periodu gados. 

σvent_iono_gradient: normālā sadalījuma standartnovirze, kas saistīta ar jonosfēriskās nenoteiktības atlikumu, ko rada telpas dekorelācija (3.6.5.4. punkts).
Refrakcijas indekss (Nr): nominālais troposfēriskās refrakcijas indekss, ko izmanto, lai kalibrētu troposfērisko korekciju saistībā ar GBAS zemes apakšsistēmu (3.6.5.3. punkts).
Kodēšana: Šo lauku kodē kā divu sastāvdaļu kopumu ar nobīdi + 400. Vērtība “0” šajā laukā nozīmē, ka refrakcijas indekss ir 400. 
Augstuma skala (h0): koeficients, ko izmanto ar GBAS zemes apakšsistēmu saistītas troposfēriskās korekcijas un troposfēriskās nenoteiktības atlikuma aprēķiniem (3.6.5.3. punkts). 

Refrakcijas nenoteiktība (σn): normālā sadalījuma standartnovirze, kas saistīta ar jonosfēriskās nenoteiktības atlikumu (3.6.5.3. punkts).
Platums: atskaites punkta platums, ko uzrāda loka sekundēs. 

Kodēšana: 
Ar pozitīvu vērtību apzīmē ziemeļu platumu.  

Ar negatīvu vērtību apzīmē dienvidu platumu. 

Garums: atskaites punkta garums, ko uzrāda loka sekundēs. 

Kodēšana: 
Ar pozitīvu vērtību apzīmē austrumu garumu. 

Ar negatīvu vērtību apzīmē rietumu garumu. 

Atskaites punkta augstums: GBAS atskaites punkta augstums virs WGS-84 elipsoīda.  

3.6.4.3.1. 1. papilddatu bloka parametri.  1. papilddatu bloka parametri ir šādi:
ATSKAITES STACIJAS DATU SELEKTORS (RSDS): skaitlisks identifikators, ko izmanto, izvēloties staciju, lai nodrošinātu atrašanās vietas noteikšanu, izmantojot GBAS. 

Piezīme. Konkrētais RSDS atšķiras no jebkura cita RSDS un jebkura atskaites trajektorijas datu selektora (RPDS), ko tajā pašā frekvencē apraides rajonā pārraida visas GBAS. 

Kodēšana: 1111 1111 = GBAS nenodrošina vietas noteikšanas apkalpošanu.
MAKSIMĀLAIS IZMANTOŠANAS ATTĀLUMS (Dmax): maksimālais attālums (slīps darbības rādiuss) no GBAS atskaites punkta, kuram nodrošina integritāti. 

Piezīme. Šis parametrs nenorāda darbības rādiusu, kurā tiek izpildītas VHP datu pārraides lauka stipruma prasības.  
Kodēšana: 0 = Nav attāluma ierobežojuma.
EFEMERĪDU NEATRAŠANAS AR GPS PARAMETRS, vietas noteikšana, izmantojot GBAS (Kmd_e_POS,GPS):  reizinātājs atrašanās vietas kļūdas efemerīdās aprēķināšanai, lai noteiktu atrašanās vietu, izmantojot GBAS, ko iegūst no neuztveršanas varbūtības, ja GPS satelīta reālā atrašanās vieta atšķiras no paredzētās atrašanās vietas. 

Attiecībā uz GBAS zemes apakšsistēmām, kas nepārraida korekcijas attiecībā uz GPS attāluma noteikšanas avotiem vai kas nenodrošina atrašanās vietas noteikšanu, izmantojot GBAS, šo parametru kodē, visas vērtības iestatot uz “0”. 

EFEMERĪDU NEATRAŠANAS AR GPS PARAMETRS, I kategorijas precīza nolaišanās (Kmd_e_CAT1,GPS): reizinātājs atrašanās vietas kļūdas ierobežošanai I kategorijas precīzas nolaišanās vajadzībām, ko iegūst no neuztveršanas varbūtības, ja GPS satelīta reālā atrašanās vieta atšķiras no paredzētās atrašanās vietas. 

Attiecībā uz GBAS zemes apakšsistēmām, kas nepārraida korekcijas attiecībā uz GPS attāluma noteikšanas avotiem, šo parametru kodē, visas vērtības iestatot uz “0”.
EFEMERĪDU NEATRAŠANAS AR GLONASS PARAMETRS, vietas noteikšana, izmantojot GBAS (Kmd_e_POS,GLONASS): reizinātājs atrašanās vietas kļūdas efemerīdās aprēķināšanai, lai noteiktu atrašanās vietu, izmantojot GBAS, ko iegūst no neuztveršanas varbūtības, ja GLONASS satelīta reālā atrašanās vieta atšķiras no paredzētās atrašanās vietas. 

Attiecībā uz GBAS zemes apakšsistēmām, kas nepārraida korekcijas attiecībā uz GLONASS attāluma noteikšanas avotiem vai kas nenodrošina vietas noteikšanu, šo parametru kodē, visas vērtības iestatot uz “0”. 

GLONASS ASTROMONISKO TABULU NEATRAŠANAS AR GLONASS PARAMETRS, I kategorijas precīza nolaišanās (Kmd_e_CAT1,GLONASS): reizinātājs atrašanās vietas kļūdas ierobežošanai I kategorijas precīzas nolaišanās vajadzībām, ko iegūst no neuztveršanas varbūtības, ja GLONASS satelīta reālā atrašanās vieta atšķiras no paredzētās atrašanās vietas. 

Attiecībā uz GBAS zemes apakšsistēmām, kas nepārraida korekcijas attiecībā uz GLONASS attāluma noteikšanas avotiem, šo parametru kodē, visas vērtības iestatot uz “0”.
3.6.4.4. 3. veida ziņojums
Piezīme. 3. veida ziņojums ir paredzēts uz zemes esošu attāluma noteikšanas avotu izmantošanai nepieciešamās informācijas sniegšanai un ir rezervēts turpmākiem lietojumiem. 

3.6.4.5. 4. veida ziņojums – nolaišanās beigu posma segments (FAS). 4. veida ziņojumā ir viens vai vairāki FAS datu kopumi, no kuriem katrs apraksta konkrētu precīzu nolaišanos (B-68. un B-72. tabula). Katrā 4. veida ziņojuma datu kopumā ir: 

Datu kopuma garums: datu kopuma baitu skaits. Datu kopumā ir datu kopuma garuma lauks un saistītie FAS datu bloka, FAS vertikālās signalizācijas iedarbošanās robežas (FASVAL)/nolaišanās stāvokļa un FAS sāniskās signalizācijas iedarbošanās robežas (FASLAL)/nolaišanās stāvokļa lauki. 

FAS datu bloks: parametru kopums atsevišķas precīzas nolaišanās identifikācijai un ar to saistītās nolaišanās  trajektorijas aprakstam.  

Kodēšana: Sk. 3.6.4.5.1. punktu un B-66. tabulu.
Piezīme. FAS trajektorijas apraksta vadlīnijas ir iekļautas D pievienojuma 7.11.1. punktā.
B-66. tabula. Nolaišanās  beigu posma segmenta (FAS) datu bloks
	Datu saturs
	Izmantotie biti
	Vērtību diapazons
	Izšķirtspēja

	Operācijas tips
	4
	0 – 15
	1

	SBAS pakalpojumu sniedzēja identifikators (ID)
	4
	0 – 15
	1

	Lidlauka identifikators (ID)
	32
	—
	—

	Skrejceļa numurs
	6
	0 – 36
	1

	Skrejceļa burts
	2
	—
	—

	Nolaišanās raksturojumu apzīmējums
	3
	0 – 7
	1

	Maršruta norāde
	5
	—
	—

	Atskaites trajektorijas datu selektors
	8
	0 – 48
	1

	Atskaites trajektorijas identifikators
	32
	—
	—

	LTP/FTP platums
	32
	±90,0°
	0,0005 loka sekundes

	LTP/FTP garums
	32
	±180,0°
	0,0005 loka sekundes

	LTP/FTP augstums
	16
	–512,0 – 041,5 m
	0,1 m

	ΔFPAP platums
	24
	±1,0°
	0,0005 loka sekundes

	ΔFPAP garums
	24
	±1,0°
	0,0005 loka sekundes

	Nolaišanās  TCH (sk. piezīmi)
	15
	0 –  638,35 m
	0,05 m

	
	
	(0 – 3 276,7 ft)
	(0,1 ft)

	Nolaišanās  TCH mērvienību selektors 
	1
	—
	—

	GPA
	16
	0 –  90,0°
	0,01°

	Kursa platums
	8
	80 – 143,75 m
	0,25 m

	ΔAttāluma nobīde 
	8
	0 – 2 032 m
	8m

	Nolaišanās  beigu posma segmenta CRC
	32
	—
	—

	1. piezīme. Gadījumos, kad skrejceļa numurs ir iestatīts uz “0”, tad kursa platuma lauku ignorē, un kursa platums ir 38 metri. 

	2. piezīme. Informāciju var sniegt pēdās vai metros atbilstoši tam, kā norāda nolaišanās  TCH mērvienību selektors.


FASVAL/nolaišanās stāvoklis: FASVAL parametra vērtība atbilstoši lietojumam B-69. tabulā.
Kodēšana: 1111 1111 = Vertikālās novirzes neizmantot.
FASLAL/nolaišanās  stāvoklis: FASLAL parametra vērtība atbilstoši lietojumam B-68. tabulā.
Kodēšana: 1111 1111 = Nolaišanos  neizmantot.
3.6.4.5.1. FAS datu bloks. FAS datu blokā ir parametri, kas apraksta atsevišķu precīzu nolaišanos.  FAS trajektorija ir līnija telpā, ko definē nosēšanās sliekšņa punkts/iedomāts skrejceļa sliekšņa punkts (LTP/FTP), lidojuma trajektorijas izlīdzināšanas punkts (FPAP), skrejceļa sliekšņa šķērsošanas augstums (TCH) un glisādes leņķis (GPA). Lokālā līmeņa plakne nolaišanās veikšanai ir tāda plakne, kas ir perpendikulārā lokālai vertikālei, kas šķērso LTP/FTP (t. i., elipsoīda tangente LTP/FTP). Lokālā vertikāle nolaišanās  veikšanai LTP/FTP punktā ir perpendikulāra WGS-84 elipsoīdam.  Glisādes pārtveršanas punkts (GPIP) atrodas vietā, kur nolaišanās  beigu posma trajektorija krusto lokālo līmeņa plakni.  FAS datu bloka parametri ir šādi:
Nolaišanās  veids: nolaišanās  pa taisni procedūra vai citi nolaišanās  veidi. 

Kodēšana 0 = nolaišanās  pa taisni procedūra,
1 līdz 15 = nav aizņemts.
SBAS pakalpojumu sniedzēja identifikators (ID): norāda ar konkrēto FAS datu bloku saistīto pakalpojumu sniedzēju. 

Kodēšana: (sk. B-27. tabulu),
14 = FAS datu bloku izmantot tikai saistībā ar GBAS,
15 = FAS datu bloku drīkst izmantot saistībā ar jebkuru SBAS pakalpojumu sniedzēju.
Piezīme. Šo parametru neizmanto, lai veiktu nolaišanos, izmantojot GBAS pseidoattāluma korekcijas. 

Lidostas identifikators (ID): triju vai četru burtu apzīmējums, ar ko apzīmē lidostu. 

Kodēšana: Katru simbolu kodē, izmantojot IA-5 atveidojuma 6 jaunākos bitus.  Pirmo pārraida katra simbola bitu bi un aiz bita b6 pievieno 2 nulles bitus, tādējādi katra simbola pārraidei izmantojot 8 bitus. Izmanto tikai lielos burtus, ciparus un IA-5 “atstarpi”.  Pirmo pārraida labējo simbolu.  Ja GBAS identifikators sastāv no trim simboliem, pats pirmais labajā pusē (pirmais pārraidāmais) simbols ir IA-5 “atstarpe”. 

Skrejceļa numurs: nolaišanās skrejceļa numurs. 

	Kodēšana:
	0
	=
	helikopteru lidlauks,

	
	1 – 36
	=
	skrejceļa numurs.


Skrejceļa burts: viena burta apzīmējums, ko, ja nepieciešams, lieto, lai atšķirtu paralēlus skrejceļus. 

	Kodēšana:
	0
	=
	burta nav,

	
	1
	=
	R (labais),

	
	2
	=
	C (vidējais),

	
	3
	=
	L (kreisais).


Nolaišanās  izpildījuma apzīmējums: vispārējā informācija par nolaišanās  veidu. 

	Kodēšana:
	0
	=
	nav aizņemts,

	
	1
	=
	I kategorija,

	
	2
	=
	rezervēts II kategorijai,

	
	3
	=
	rezervēts III kategorijai,

	
	4 –7
	=
	nav aizņemts.


Maršruta norāde: viena burta identifikators, ko izmanto, lai atšķirtu vairākas nolaišanās  trajektorijas uz to pašu skrejceļa galu. 

Kodēšana: Burtu kodē, izmantojot IA-5 atveidojuma bitus b1 līdz b5. Pirmo pārraida bitu b1. Izmanto tikai lielos burtus, izņemot “I” un “O”, un IA-5 “atstarpi”. 

Atskaites trajektorijas datu selektors (RPDS): skaitlisks identifikators, jo izmanto FAS datu bloka izvēlei (vēlamā nolaišanās). 

Piezīme. Dotā FAS datu bloka RPDS atšķiras no jebkura cita RPDS un jebkura atskaites stacijas datu selektora (RSDS), ko tajā pašā frekvencē apraides rajonā pārraida visas GBAS. 

Atskaites trajektorijas identifikators: triju vai četri burtciparu simboli, ko izmanto vienīgi atskaites trajektorijas apzīmēšanai. 

Kodēšana: Katru burtu kodē, izmantojot IA-5 atveidojuma bitus b1 līdz b5. Pirmo pārraida katra simbola bitu b1 un aiz bita b6 pievieno 2 nulles bitus, tādējādi katra simbola pārraidei izmantojot 8 bitus. Izmanto tikai lielos burtus, ciparus un IA-5 “atstarpi”.  Pirmo pārraida labējo simbolu.  Ja atskaites trajektorijas identifikators sastāv no trim simboliem, pats pirmais labajā pusē (pirmais pārraidāmais) simbols ir IA-5 “atstarpe”. 

Piezīme. LTP/FTP ir punkts, kuru TCH noteiktā augstumā šķērso FAS trajektorija.  LTP parasti atrodas skrejceļa ass līnijas un skrejceļa sliekšņa krustpunktā. 
LTP/FTP platums: LTP/FTP platums, ko uzrāda loka sekundēs. 

Kodēšana: 
Ar pozitīvu vērtību apzīmē ziemeļu platumu.  

Ar negatīvu vērtību apzīmē dienvidu platumu. 

LTP/FTP garums: LTP/FTP garums, ko uzrāda loka sekundēs. 

Kodēšana: 
Ar pozitīvu vērtību apzīmē austrumu garumu. 

Ar negatīvu vērtību apzīmē rietumu garumu. 

LTP/FTP augstums: LTP/FTP augstums virs WGS-84 elipsoīda. 

Kodēšana: Lauku kodē kā fiksētā komata skaitli bez zīmes ar –512 metru nobīdi. Ja šā lauka vērtība ir nulle, LTP/FTP atrodas 512 metrus zem zemes elipsoīda. 

Piezīme. FPAP ir punkts, kas atrodas vienādā augstumā ar LTP/FTP, ko izmanto nolaišanās  izlīdzināšanai.  Sāniskā virziena leņķisko nobīžu aprēķina sākumpunktu definē kā punktu, kas uz FAS trajektorijas atrodas 305 m (1000 ft) aiz FPAP.  Attiecībā uz nolaišanos, kuru trajektorija ir vienā līnijā ar skrejceļu, FPAP atrodas uz skrejceļa apstāšanās līnijas vai aiz tās. 
ΔFPAP platums: starpība loka sekundēs starp skrejceļa FPAP platumu un LTP/FTP platumu. 
Kodēšana: 
Ar pozitīvu vērtību apzīmē FPAP platumu uz ziemeļiem no LTP/FTP platuma.
Ar negatīvu vērtību apzīmē FPAP platumu uz dienvidiem no LTP/FTP platuma.
ΔFPAP garums: starpība loka sekundēs starp skrejceļa FPAP garumu un LTP/FTP garumu.
Kodēšana: 
Ar pozitīvu vērtību apzīmē FPAP garumu uz austrumiem no LTP/FTP garuma.
Ar negatīvu vērtību apzīmē FPAP garumu uz rietumiem no LTP/FTP garuma.
Nolaišanās  TCH: FAS trajektorijas augstums virs LTP/FTP, ko izsaka pēdās vai metros atbilstoši TCH mērvienību selektora vērtībai. 

Nolaišanās  TCH mērvienību selektors: mērvienības, ko izmanto TCH izteikšanai. 

Kodēšana: 
0 = pēdas,
1 = metri.
Glisādes leņķis (GPA): FAS trajektorijas leņķis attiecībā pret horizontālu plakni, kas punktā LTP/FTP ir WGS-84 elipsoīda tangente.
Kursa platums: sāniska novirze no FAS aprakstītās trajektorijas punktā LTP/FTP, kurā tiek iegūta pilna apjoma novirzes no kursa indikatora izliece. 

Kodēšana: Lauku kodē kā skaitli ar fiksētu komatu bez zīmes, ja ir 80 metru nobīde. Ja šā lauka vērtība ir nulle, tad punktā LTP/FTP kursa platums ir 80 metri.
ΔAttāluma nobīde:  attālums no skrejceļa apstāšanās līnijas līdz FPAP. 
Kodēšana: 1111 1111 = nav paredzēta.
Nolaišanās  beigu posma segmenta CRC: 32 bitu liela CRC, ko pievieno katra FAS datu bloka beigās, lai nodrošinātu nolaišanās  datu integritāti.  Nolaišanās  beigu posma segmenta 32 bitu CRC aprēķina atbilstoši 3.9. punktam. CRC koda garums k = 32 biti. 

CRC ģeneratora polinoms ir šāds:
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CRC informācijas lauks M(x) ir:
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M(x) veido visi attiecīgā FAS datu bloka biti, izņemot CRC bitus.  Bitus izkārto pārraides kārtībā tā, ka m1 atbilst nolaišanās  veida lauka LSB un m212 Δ garuma nobīdes MSB. CRC izkārtojums ir tāds, ka r1 ir LSB un r32 ir MSB.
3.6.4.6. 5. veida ziņojums — prognozētā attāluma noteikšanas avota pieejamība.  5. veida ziņojumā, ja to izmanto, ir informācija, kas parādās un zūd, par patlaban redzamiem vai drīz ieraugāmiem attāluma noteikšanas avotiem. Prognozētās attāluma noteikšanas pieejamības parametri ir šādi: 

Modificētais Z-aprēķins:  norāda konkrētā ziņojuma parametru piemērojamības laiku.
Kodēšana: Tāda pati kā modificētā Z-aprēķina kodēšana 1. veida ziņojumā (3.6.4.2. punkts). 

Iesaistīto avotu skaits: tādu avotu skaits, kuru pieejamības ilguma informācija ir izmantojama visu nolaišanos  veikšanai. 

Kodēšana: 
0 = Ierobežojumi pastāv tikai attiecībā uz nolaišanos ierobežotas redzamības apstākļos.
1 līdz 31 = Iesaistīto attāluma noteikšanas avotu skaits. 

Attāluma noteikšanas avota identifikators (ID): analogi 1. veida ziņojumam (3.6.4.2. punkts).
Avota pieejamības izmaiņu būtība:  norāda, vai attāluma noteikšanas avots kļūs pieejams vai pārstās būt pieejams.
Kodēšana: 
0 = Drīzumā attiecīgajam attāluma noteikšanas avotam netiks nodrošinātas diferenciālas korekcijas; 

1 = Drīzumā sāksies diferencētu korekciju sniegšana attiecībā uz attiecīgo attāluma noteikšanas avotu.
Avota pieejamības ilgums:  prognozētais minimālais attāluma noteikšanas avota pieejamības laiks attiecībā pret modificēto Z-aprēķinu.  

Kodēšana: 111 1111 = ilgums ir lielāks nekā 1270 sekundes vai vienāds ar 1270 sekundēm. 

Nolaišanos skaits ierobežotās redzamības apstākļos: nolaišanos skaits, attiecībā uz kurām korekciju skaits tiks samazināts orbitālās satelītsistēmas ierobežotās redzamības dēļ. 

Atskaites trajektorijas datu selektors: norāde uz FAS datu bloku, uz kuru attiecas avota pieejamības dati (3.6.4.5.1. punkts).
Iesaistīto avotu skaits konkrētās nolaišanās veikšanai:  tādu avotu skaits, kuru pieejamības ilguma informācija ir izmantojama tikai konkrētās nolaišanās veikšanai. 

3.6.4.7. 6. veida ziņojums
Piezīme. 6. veida ziņojuma ir rezervēts turpmākai izmantošanai, lai sniegtu II un III kategorijas nolaišanās veikšanai nepieciešamo informāciju.
3.6.4.8. 7. veida ziņojums
Piezīme. 7. veida ziņojums ir rezervēts izmantošanai pēc valstu vajadzībām. 

3.6.4.9. 8. veida ziņojums
Piezīme. 8. veida ziņojums ir rezervēts lokālām un reģionālām pārbaudēm un izmēģinājumiem. 
3.6.5. DATU LIETOJUMA PROTOKOLU DEFINĪCIJAS
Piezīme. Šī nodaļa definē datu pārraides ziņojumu parametru savstarpējo saistību.  Tajā ir nepārraidāmu parametru definīcijas, ko izmanto gan ārpus gaisa kuģa elementi, gan gaisa kuģa elementi, vai abi iepriekšminētie elementi, kas nosaka navigācijas risinājuma un tā integritātes noteikšanai lietotos nosacījumus. 
3.6.5.1. Pseidoattāluma mērījumi un rezultātu izlīdzināšana. Pārraides korekciju piemēro nesējfrekvences izlīdzinātā koda pseidoattāluma mērījumiem, kam nav piemērotas satelīta pārraides troposfēras un jonosfēras korekcijas.  Nesējfrekvences izlīdzināšanu apraksta šāds filtrs: 
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kur
PCSCn = izlīdzinātā pseidoattāluma vērtība;
PCSCn-1 = iepriekšējā izlīdzinātā pseidoattāluma vērtība;
P = neapstrādāts pseidoattāluma mērījums, kur pseidoattāluma mērījumus iegūst, izmantojot sekošanas pa kodu shēmu un pirmās vai augstākas kārtas nesējfrekvenci ar vienpusēju trokšņa joslas platumu, kas ir lielāka nekā 0,125 Hz vai vienāda ar 0,125 Hz;
λ= L1 viļņa garums;
φn = nesējfrekvences fāze; 

φn-1 = iepriekšējā nesējfrekvences fāze;
α = filtra svara funkcija, kas vienāda ar parauga intervāla dalījumu ar laika konstanti 100 sekundes. 

3.6.5.2. Koriģēts pseidoattālums. Konkrētā satelīta koriģētais pseidoattāluma laikā t ir: 
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kur
PCSC = izlīdzinātais pseidoattālums (definēts 3.6.5.1. punktā);
PRC = pseidoattāluma korekcija (definēta 3.6.4.2. punktā);
RRC = pseidoattāluma korekcija izmaiņu ātrums (definēts 3.6.4.2. punktā);
t = pašreizējais laiks;
tz-count = piemērojamības laiks, ko iegūst no modificētā Z-aprēķina (definēts 3.6.4.2. punktā); 

TC = troposfēriskā korekcija (definēta 3.6.5.3. punktā).
3.6.5.3. troposfēriskā aizkave 
3.6.5.3.1. Konkrētā satelīta troposfērisko korekciju aprēķina šādi:
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kur
Nr = refrakcijas indekss, kas iekļauts 2. veida ziņojumā (3.6.4.3. punkts);
Δh = gaisa kuģa augstums virs GBAS atskaites punkta;
Eli = i-tā satelīta vietas leņķis; 

h0 = troposfēras augstuma skala, kas ietverta 2. veida ziņojumā. 

3.6.5.3.2. Troposfēriskās nenoteiktības atlikumu aprēķina šādi: 


[image: image250.wmf](

)

0

Δh/h

i

2

6

0

r

n

n

tropo

e

1

)

(El

sin

0,002

10

h

N

σ

TC

σ

σ

-

-

-

+

=

=

,

kur σn = refrakcijas nenoteiktība, kas ietverta 2. veida ziņojumā (3.6.4.3. punkts).
3.6.5.4. Jonosfēriskās nenoteiktības atlikums. Konkrētā satelīta jonosfēriskās nenoteiktības atlikumu aprēķina šādi: 
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kur
Fpp = konkrētā satelīta slīpuma koeficients attiecībā pret vertikāli (3.5.5.5.2. punkts);
σvert_iono_gradient = (kā definēts 3.6.4.3. punktā);
xair = attālums (slīps rādiuss) metros starp gaisa kuģa pašreizējo atrašanās vietu un 2. veida ziņojumā norādīto atskaites punktu; 

τ = 100 sekunžu (3.6.5.1. punktā izmantotā laika konstante); 

vair = gaisa kuģa nolaišanās  horizontālais ātrums (metros sekundē).
3.6.5.5. Aizsardzības līmeņi
3.6.5.5.1. I kategorijas precīza nolaišanās. Signāla izplatījumā vertikālais un sāniskās aizsardzības līmenis (VPL un LPL) ir augšējā ticamības robeža atrašanās vietas kļūdai attiecībā pret atskaites punktu, ko definē kā:
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3.6.5.5.1.1. Parastas mērīšanas apstākļi
3.6.5.5.1.1.1. Vertikālās aizsardzības līmeni (VPLHO) un sāniskās aizsardzības līmeni (LPLHO), pieņemot, ka visos atskaites uztvērējos un attiecībā uz visiem attāluma noteikšanas avotiem pastāv parastas mērīšanas apstākļi (t. i., nav kļūdu), aprēķina šādi: 
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kur
Kffmd,CATI = reizinātājs, ko iegūst no nekļūdīgas izlaistas uztveršanas varbūtības;
s_verti = sv,i + sx,i x tan (GPA);
s_lati = sy,i;
sx,i = atrašanās vietas kļūdas x ass virzienā parciālais atvasinājums attiecībā uz i-tā satelīta pseidoattālumu;
sy,i = atrašanās vietas kļūdas y ass virzienā parciālais atvasinājums attiecībā uz i-tā satelīta pseidoattālumu;
sv,i = atrašanās vietas kļūdas vertikālās ass virzienā parciālais atvasinājums attiecībā uz i-tā satelīta pseidoattālumu;
GPA = glisādes leņķis nolaišanās  beigu posma trajektorijā (sk. 3.6.4.5.1. punktu);
N = atrašanās vietas aprēķinos izmantoto attāluma noteikšanas avotu skaits;  

i = attāluma noteikšanas avota indekss attāluma noteikšanas avotiem, ko izmanto atrašanās vietas noteikšanas aprēķinos.

Piezīme. Atskaites koordinātu tīklu definē tā, ka x ass ir vērsta trajektorijas virzienā un tās pozitīvās vērtības pieaug trajektorijas virzienā, y ass ir perpendikulāra trajektorijai lokālā līmeņa tangentes plaknē, pozitīvās vērtības atrodas kreisajā pusē, un v ir perpendikulāra asīm x un y un vērtības pieaug virzienā uz augšu. 
3.6.5.5.1.1.2. Vispārējam atrašanās vietas risinājumam ar mazāko kvadrātu metodi projekcijas matrica S ir:
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kur
σpr_gnd,i = i-tā attāluma noteikšanas avota σpr_gnd (3.6.4.2. punkts);
σtropo,i = troposfēriskās nenoteiktības atlikums i-tajam attāluma noteikšanas avotam (3.6.5.3. punkts);
σiono,i = i-tā attāluma noteikšanas avota jonosfēras aizkaves atlikuma, ko rada telpas dekorelācija, nenoteiktība (3.6.5.4. punkts); 

σpr_air,i = 
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 standartnovirze gaisa kuģa ieguldījuma koriģētai pseidoattāluma kļūdai attiecībā uz i-to attāluma noteikšanas avota. Kopējā gaisa kuģa papildinājumā ir uztvērēja papildinājums (sk. 3.6.8.2.1. punktu) un standarta pielaide signāla vairākkārtējai uztveršanai ar gaisa kuģa korpusu;

kur
σmilltipath(Eli) = 0,13 + 0,53e-Eli/10deg , standarta modelis signāla vairākkārtējas uztveršanas ar gaisa kuģa korpusu aprēķināšanai (metros);
Eli = i-tā attāluma noteikšanas avota vietas leņķis grādos un,
Azi = i-tā attāluma noteikšanas avota azimuts grādos, kas iegūts, mērot no x ass pretēji pulksteņa rādītāja virzienam.
1. piezīme. Lai būtu vieglāk lasīt, projekcijas matricas vienādojumā nav iekļauts indekss i.
3.6.5.5.1.2. Kļūmīgi mērījumu apstākļi. Vertikālās aizsardzības līmeni (VPLH1) un sāniskās aizsardzības līmeni (LPLH1), pieņemot, ka vienā un tikai vienā atskaites uztvērējā pastāv latenta kļūme, aprēķina šādi:
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kur VPLj un LPLj , ja j = 1 – 4, ir 
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Bi,j = pārraidītās atšķirības starp pārraidītajām pseidoattāluma korekcijām un korekcijām, kas iegūtas izslēdzot j-to atskaites uztvērēja mērījumu attiecībā uz i-to attāluma noteikšanas avotu;
Kmd,CAT1 = reizinātājs, ko iegūst no izlaistas uztveršanas varbūtības, pieņemot, ka kļūme ir zemes apakšsistēmā;
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Mi = i-tā attāluma noteikšanas avota pseidoattāluma korekciju aprēķināšanā izmantoto atskaites uztvērēju skaits (norāda B vērtībās), 
Ui = i-tā attāluma noteikšanas avota pseidoattāluma korekciju aprēķināšanā izmantoto atskaites uztvērēju skaits, izņemot j-to atskaites uztvērēju.
Piezīme. Latenta kļūda ietver jebkādus kļūdainus mērījumus, ko nekavējoties neatklāj zemes apakšsistēma un kas ietekmē pārraidītos datus un rada atrašanās vietas noteikšanas kļūdu gaisa kuģa apakšsistēmā. 

3.6.5.5.1.3. I kategorijas precīzas nolaišanās K reizinātāju definīcija. Reizinātāji ir doti B-67. tabulā.
3.6.5.5.2. Atrašanās vietas noteikšana, izmantojot GBAS.  Signāla izplatījumā horizontālās aizsardzības līmenis ir augšējās ticamības līmenis atrašanās vietas horizontālajai kļūdai attiecībā pret atskaites punktu, ko definē šādi: 
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3.6.5.5.2.1. Parastas mērīšanas apstākļi. Horizontālās aizsardzības līmeni (HPLH0), pieņemot, ka visos atskaites uztvērējos un attiecībā uz visiem attāluma noteikšanas avotiem pastāv normāli mērījumu apstākļi (t. i., nav kļūdu), aprēķina šādi: 
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sx,i = atrašanās vietas kļūdas x ass virzienā parciālais atvasinājums attiecībā uz i-tā satelīta pseidoattālumu,
sy,i = atrašanās vietas kļūdas y ass virzienā parciālais atvasinājums attiecībā uz i-tā satelīta pseidoattālumu,
Kffmd,POS = reizinātājs, ko iegūst no nekļūdīgas izlaistas uztveršanas varbūtības,
N = atrašanās vietas aprēķinos izmantoto attāluma noteikšanas avotu skaits,
i = attāluma noteikšanas avota indekss attāluma noteikšanas avotiem, ko izmanto atrašanās vietas noteikšanas aprēķinos,
σi = pseidoattāluma kļūda, kas atbilstoši 3.6.5.5.1.1. punkta definīcijai.
Piezīme. Attiecībā uz atrašanās vietas noteikšanu, izmantojot GBAS, x un y asis horizontālajā plaknē definē patvaļīgu savstarpēji perpendikulāru asu sistēmu. 

3.6.5.5.2.2. Kļūmīgi mērījumu apstākļi. Horizontālās aizsardzības līmeni (HPLH1), pieņemot, ka vienā un tikai vienā atskaites uztvērējā pastāv latenta kļūme, aprēķina šādi:
HPLH1 = max [HPLj] ,
kur HPLj , ja j = 1 – 4,  ir
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Bi,j = pārraidītās atšķirības starp pārraidītajām pseidoattāluma korekcijām un korekcijām, kas iegūtas izslēdzot j-to atskaites uztvērēja mērījumu attiecībā uz i-to attāluma noteikšanas avotu;
Kmd,POS = reizinātājs, ko iegūst no izlaistas uztveršanas varbūtības, pieņemot, ka kļūme ir zemes apakšsistēmā;
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Piezīme. Attiecībā uz atrašanās vietas noteikšanu, izmantojot GBAS, x un y asis horizontālajā plaknē definē patvaļīgu savstarpēji perpendikulāru asu sistēmu. 
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Mi = i-tā attāluma noteikšanas avota pseidoattāluma korekciju aprēķināšanā izmantoto atskaites uztvērēju skaits (norāda B vērtībās),
Ui = i-tā attāluma noteikšanas avota pseidoattāluma korekciju aprēķināšanā izmantoto atskaites uztvērēju skaits, izņemot i-to uztvērēju.
Piezīme. Latenta kļūda ietver jebkādus kļūdainus mērījumus, ko nekavējoties neatklāj zemes apakšsistēma un kas ietekmē pārraidītos datus un rada atrašanās vietas noteikšanas  kļūdu gaisa kuģa apakšsistēmā. 

3.6.5.5.2.3. K reizinātāju definīcija atrašanās vietas noteikšanai, izmantojot GBAS. Reizinātājs Kffmd_POS ir vienāds ar 10,0, un reizinātājs Kmd_POS, ir vienāds ar 5,3. 
3.6.5.6. Signalizācijas iedarbošanās robežas, veicot I kategorijas precīzu nolaišanos. Signalizācijas iedarbošanās robežas ir definētas B-68. un B-69. tabulā. Gaisa kuģa atrašanās vietām, kad sāniskā novirze divreiz pārsniedz maksimālo lielumu kursa novirzes indikatorā vai kad vertikālā novirze divreiz pārsniedz maksimālo lielumu kursa novirzes indikatorā, gan sāniskās, gan vertikālās signalizācijas iedarbošanās robežas iestata uz maksimālajām vērtībām, kas dotas tabulās. 

Piezīme. Norādījumi signalizācijas iedarbošanās robežas aprēķināšanai ir sniegti D pievienojuma 7.13. punktā.
3.6.5.7. Kanāla numurs. Katra GBAS nolaišanās ir saistīta ar kanāla numuru diapazonā no 20 001 līdz 39 999. Ja tiek sniegts GBAS pakalpojums, tas ir saistīts ar atsevišķu kanāla numuru diapazonā no 20 001 līdz 39 999. Kanāla numuru aprēķina pēc šāda vienādojuma:
kanāla numurs = 20 000 + 40(F – 108,0) + 411(S), 
kur
F = datu pārraides frekvence (MHz);
S = RPDS I kategorijas precīzas nolaišanās veikšanai; 

RPDS vai RSDS atrašanās vietas noteikšanai, izmantojot GBAS,
un
RPDS = FAS datu bloka atskaites trajektorijas datu selektors (atbilstoši 3.6.4.5.1. punkta definīcijai);
RSDS = FAS datu bloka atskaites stacijas datu selektors (atbilstoši 3.6.4.3.1. punkta definīcijai).
Piezīme. Kanāla numura izvēles vadlīnijas ir parakstītas D pievienojuma 7.7. punktā. 

3.6.5.8. Atrašanās vietas kļūdas robežas efemerīdās
Piezīme. Atrašanās vietas robežas efemerīdās aprēķina tikai atrašanās vietas aprēķinos izmantotajiem galvenās(-o) orbitālās(-o) satelītsistēmas(-u) attāluma noteikšanas avotiem (indekss j), bet neaprēķina cita veida attāluma noteikšanas avotiem (SBAS satelītiem vai pseidolītiem), kas nav pakļauti neatklātām efemerīdu kļūmēm.  Tomēr šādu atrašanās vietas robežu aprēķināšanā izmanto informāciju, ko sniedz visi attāluma mērīšanas avoti, ko izmanto atrašanās vietas aprēķinos (indekss i). 
3.6.5.8.1. I kategorijas precīza nolaišanās.
Vertikālo un sānisko atrašanās vietas kļūdu robežu efemerīdās apraksta šādi: 
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Vertikālo un sānisko atrašanās vietas kļūdu robežu efemerīdās j-tajam galvenās orbitālās satelītsistēmas attāluma noteikšanas avotam, kas tiek izmantots atrašanās vietas aprēķinos aprēķina šādi:
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kur
s_verti or j ir definēts 3.6.5.5.1.1. punktā;
s_lati or j ir definēts 3.6.5.5.1.1. punktā;
xair ir definēts 3.6.5.4. punktā;
N ir atrašanās vietas aprēķinos izmantoto attāluma noteikšanas avotu skaits;

σi ir definēts 3.6.5.5.1.1. punktā;
Pj ir pārraidītais efemerīdu dekorelācijas parametrs j-tajam attāluma noteikšanas avotam; 

Kmd_e_cat1,j ir j-tajam attāluma noteikšanas avotam (Kmd_e_CAT1,GPS vai Kmd_e_CAT1,GLONASS) piemērojams pārraidītās efemerīdu neuztveršanas reizinātājs precīzas nolaišanās veikšanai, ņemot vērā satelītu konfigurāciju.
3.6.5.8.2. Atrašanās vietas noteikšanai, izmantojot GBAS.  Horizontālo atrašanās vietas kļūdu robežas efemerīdās apraksta šādi: 
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Horizontālo atrašanās vietas kļūdu robežu efemerīdās j-tajam galvenās orbitālās satelītsistēmas noteikšanas avotam, kas tiek izmantots atrašanās vietas aprēķinos, aprēķina šādi:
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sx,j ir tāds, kā noteikts 3.6.5.5.2.1. punktā;
sy,j ir tāds, kā noteikts 3.6.5.5.2.1. punktā;
xair ir definēts 3.6.5.4. punktā;
Pj ir pārraidītais efemerīdu dekorelācijas parametrs j-tajam attāluma noteikšanas avotam; 

Kmd_e_POS ir j-tajam attāluma noteikšanas avotam (Kmd_e_POS,GPS or Kmd_e_POS,GLONASS) piemērojams pārraidīto efemerīdu izlaistas uztveršanas reizinātājs, lai noteiktu atrašanās vietu, izmantojot GBAS, ņemot vērā satelītu konfigurāciju;
dmajor ir tāds, kā noteikts 3.6.5.5.2.1. punktā.
B-67. tabula. I kategorijas precīzas nolaišanās K reizinātāji
	Reizinātājs
	Mi

	
	2
	3
	4

	Kffmd,CATl
	5,762
	5,81
	5,847

	Kmd,CATl
	2,935
	2,898
	2,878


B-68. tabula. Sāniskās signalizācijas iedarbošanās robeža
	Horizontālais attālums no gaisa kuģa atrašanās vietas līdz LTP/FTP, projicējot uz nolaišanās pēdējā posma trajektorijas (metros)
	Sāniskās signalizācijas iedarbošanās robeža (metros)

	291 < D ≤ 873
	FASLAL

	873 < D ≤ 7 500
	0,0044D (m) + FASLAL – 3,85

	D > 7 500
	FASLAL + 29,15


B-69. tabula. Vertikālās signalizācijas iedarbošanās robeža
	Gaisa kuģa augstums virs LTP/FTP, projicējot uz nolaišanās beigu posma trajektoriju (pēdās)
	Vertikālās signalizācijas iedarbošanās robeža (metros)

	100 < H ≤ 200
	FASVAL

	200 < H ≤ 1 340
	0,02925H (ft) + FASVAL – 5,85

	H > 1 340
	FASVAL + 33,35


3.6.6. Ziņojumu tabulas
Visus GBAS ziņojumus kodē atbilstoši attiecīgā ziņojuma formātam, kas definēts B-70. līdz B-73. tabulā.
Piezīme. Ziņojumu uzbūve ir noteikta 3.6.4.1. punktā.
B-70. tabula. 1. veida ziņojums formāts ar pseidoattāluma korekcijām
	Datu saturs
	Izmantotie biti
	Vērtību diapazons
	Izšķirtspēja

	Modificētais Z-aprēķins
	14
	0 – 1 199,9 s
	0,1 s

	Papildziņojuma karodziņš
	2
	0 – 3
	1

	Mērīšanas reižu skaits (N)
	5
	0 –18
	1

	Mērīšanas veids
	3
	0 – 7
	1

	Efemerīdu dekorelācijas parametrs (P)
	8
	0 līdz 1,275 × 10-3 m/m
	5 × 10–6 m/m

	Efemerīdu CRC
	16
	—
	—

	Avota pieejamības ilgums
	8
	0 – 2 540 s
	10 s

	Mērīšanas N blokiem
	
	
	

	  Attāluma noteikšanas avota identifikators (ID)
	8
	1 – 255
	1

	  Datu kopuma pazīme (IOD)
	8
	0 – 255
	1

	  Pseidoattāluma korekcija (PRC)
	16
	±327,67 m
	0,01 m

	  Pseidoattāluma korekciju izmaiņu ātrums (RRC)
	16
	±32,767 m/s
	0,001 m/s

	  σpr_gnd
	8
	0 līdz 5,08 m
	0,02 m

	  B1
	8
	±6,35 m
	0,05 m

	  B2
	8
	±6,35 m
	0,05 m

	  B3
	8
	±6,35 m
	0,05 m

	  B4
	8
	±6,35 m
	0,05 m


B-71. tabula. 2. veida ziņojuma formāts – GBAS saistīti dati 
	Datu saturs
	Izmantotie biti
	Vērtību diapazons
	Izšķirtspēja

	GBAS atskaites uztvērēji
	2
	2 – 4
	—

	GBAS precizitātes rādītāja burts
	2
	—
	—

	Nav aizņemts
	1
	—
	—

	GBAS nepārtrauktības/integritātes norāde (GCID)
	3
	0 – 7
	1

	Vietējā magnētiskā novirze
	11
	±180°
	0,25°

	Nav aizņemts
	5
	—
	—

	σvert_iono_gradient
	8
	0 – 25,5 × 10–6 m/m
	0,1 × 10–6 m/m

	Refrakcijas indekss
	8
	16 – 781
	3

	Augstuma skala
	8
	0 – 25 500 m
	100 m

	Refrakcijas nenoteiktība
	8
	0 – 255
	1

	Platums
	32
	±90,0°
	0,0005 loka sekundes

	Garums
	32
	±180,0°
	0,0005 loka sekundes

	Atskaites punkta augstums
	24
	±83 886,07 m
	0,01 m

	  1. papilddatu bloks (ja ir)
	
	
	

	  Atskaites stacijas datu selektors
	8
	0 –  48
	1

	  Maksimālais izmantošanas attālums (dmax)
	8
	2 – 510 km
	2 km

	  Kmd_e_POS,GPS
	8
	0 –  12,75
	0,05

	  Kmd_e_CATl,GPS
	8
	0 – 12,75
	0,05

	  Kmd_e_POS,GLONASS
	8
	0 – 12,75
	0,05

	  Kmd_e_CATl,GLONASS
	8
	0 – 12,75
	0,05


B-72. tabula. 4. veida ziņojuma formāts – FAS dati 
	Datu saturs
	Izmantotie biti
	Vērtību diapazons
	Izšķirtspēja

	N datu kopumiem
	
	
	

	  Datu kopuma apjoms
	8
	2 –   212
	1 baits

	  FAS datu bloks
	304
	—
	—

	  FAS vertikālās signalizācijas iedarbošanās robeža/nolaišanās  stāvoklis
	8
	0 – 25,4 m
	0,1 m

	  FAS sāniskās signalizācijas iedarbošanās robeža/nolaišanās  stāvoklis
	8
	0 – 50,8 m
	0,2 m


B-73. tabula. 5. veida ziņojuma formāts – attāluma noteikšanas avota pieejamības prognoze 
	Datu saturs
	Izmantotie biti
	Vērtību diapazons
	Izšķirtspēja

	Modificētais Z-aprēķins
	14
	0 – 1199,9 s
	0,1 s

	Nav aizņemts
	2
	—
	—

	Iesaistīto avotu skaits (N)
	8
	0 – 31
	1

	N iesaistīto avotu skaitam
	
	
	

	  Attāluma noteikšanas avota identifikators (ID)
	8
	1 –   255
	1

	  Avota pieejamības rādītājs
	1
	—
	—

	  Avota ekspluatācijas pieejamības ilgums
	7
	0 – 1270 s
	10 s

	Nolaišanos  skaits ierobežotas redzamības apstākļos (A)
	8
	0 –  255
	1

	Nolaišanās veikšanai ierobežotas redzamības apstākļos 
	
	
	

	  Atskaites trajektorijas datu selektors
	8
	0 –   48
	—

	  Iesaistīto avotu skaits konkrētās nolaišanas veikšanai (NA)
	8
	1 –  31
	1

	NA iesaistīto attāluma noteikšanas avotu skaits konkrētās nolaišanas veikšanai 
	
	
	

	  Attāluma noteikšanas avota identifikators (ID)
	8
	1 –  255
	1

	  Avota pieejamības rādītājs
	1
	—
	—

	  Avota ekspluatācijas pieejamības ilgums
	7
	0 – 1270 s
	10 s


3.6.7. ĀRPUS Gaisa kuģA ELEMENTI
3.6.7.1. Izpildījums
3.6.7.1.1. Precizitāte
3.6.7.1.1.1. Zemes sistēmas radītais papildinājuma koriģētai GPS un GLONASS pseidoattāluma kļūdai vidējā kvadrātiskā vērtība (RMS; 1 sigma) ir: 
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kur
M = uzstādīto zemes atskaites uztvērēju skaits; 

n = n-tais attāluma noteikšanas avots;
θn = n-tā attāluma noteikšanas avota vietas leņķis; 

a0, a1; a2, un θ0 = parametri, kas katram zemes precizitātes apzīmējumam (GAD) attiecīgi definēti B-74. un B-75. tabulā.
1. piezīme. Precizitātes prasības GBAS zemes apakšsistēmai nosaka GAD burts un uzstādīto atskaites uztvērēju skaits. 

2. piezīme. Zemes apakšsistēmas papildinājums koriģētai pseidoattāluma kļūdai, ko nosaka B-74. un B-75. tabulā aprakstītās līknes, un papildinājums SBAS satelītu kļūdai neietver kļūdas, ko rada gaisa kuģa radiotrokšņi un signāla vairākkārtēja uztveršana ar gaisa kuģa korpusu. 

B-74. tabula. Prasību parametri GBAS — GPS precizitātei 
	GBAS precizitātes apzīmējums ar burtu
	θn
(grādi)
	a0
(metri)
	a1
(metri)
	θ0
(grādi)
	a2
(metri)

	A
	≥ 5
	0,5
	1,65
	14,3
	0,08

	B
	≥ 5
	0,16
	1,07
	15,5
	0,08

	C
	> 35
	0,15
	0,84
	15,5
	0,04

	
	5 līdz 35
	0,24
	0
	—
	0,04


B-75. tabula. Prasību parametri GBAS — GLONASS precizitātei
	Zemes precizitātes apzīmējums ar burtu
	θn
(grādi)
	a0 
(metri)
	ai
(metri)
	θ0
(grādi)
	a2 
(metri)

	A
	≥ 5
	1,58
	5,18
	14,3
	0,078

	B
	≥ 5
	0,3
	2,12
	15,5
	0,078

	C
	> 35
	0,3
	1,68
	15,5
	0,042

	
	5 līdz 35
	0,48
	0
	—
	0,042


3.6.7.1.1.2. Zemes apakšsistēmas papildinājuma koriģētai SBAS satelītu pseidoattāluma kļūdai vidējā kvadrātiskā vērtība (RMS) ir:
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Piezīme. GAD klasifikācija SBAS attāluma noteikšanas avotiem tiek izstrādāta. 

3.6.7.1.2. Integritāte
3.6.7.1.2.1. GBAS zemes apakšsistēmas integritātes risks
3.6.7.1.2.1.1. I kategorijas precīza nolaišanās. GBAS zemes apakšsistēmas, kas nodrošina I kategorijas precīzas nolaišanās veikšanu, integritātes risks ir mazāks par 1,5 × 10–7 uz vienu nolaišanos.
1. piezīme. GBAS zemes apakšsistēmas integritātes risks ir GBAS signāla izplatījumā integritātes riska daļa, kurā neiekļauj aizsardzības līmeņa integritātes risku (3.6.7.1.2.2.1. punkts) un iekļauj visas pārējās GBAS, SBAS un galveno orbitālo satelītsistēmu kļūmes.  GBAS zemes apakšsistēmas integritātes risks iekļauj risku, kas saistīts ar satelīta signāla pārraudzību, kas pieprasīta 3.6.7.2.6. punktā, un integritātes risku, kas saistīts ar 3.6.7.3. punktā minēto pārraudzību. 
2. piezīme. GBAS signāla izplatījumā integritātes risku definē kā varbūtību, ka zemes apakšsistēma sniedz informāciju, kura pēc nekļūdīga uztvērēja apstrādes, gaisa kuģim izmantojot jebkurus GBAS datus, izraisa sānisku vai vertikālu relatīvas atrašanās vietas kļūdu, kas pārsniedz pieļaujamās pielaides, un par kuras kļūdīgumu netiek paziņots laika sprīdī, kas pārsniedz signalizācijas nostrādes aizturi.  Par sānisku vai vertikālu relatīvās atrašanās vietas kļūdu, kas pārsniedz pieļaujamo pielaižu robežas, sauc kļūdu, kas pārsniedz gan I kategorijas precīzas nolaišanās aizsardzības līmeni, un ja pārraida 1. papilddatu bloku, atrašanās vietas kļūdas robežu efemerīdās. 
3.6.7.1.2.1.1.1. GBAS zemes apakšsistēmas maksimālā signalizācijas nostrādes aizture nepārsniedz 3 sekundes.
Piezīme. Signalizācijas nostrādes aizture ir laiks no sāniskās vai vertikālās relatīvās atrašanās vietas kļūdas, kas pārsniedz pieļaujamās pielaides, rašanās brīža līdz tāda ziņojuma pēdējā bita pārraidei, kurā ir integritātes dati, kas atspoguļo šo situāciju. 

3.6.7.1.2.1.1.2. FASLAL vērtība nevienā FAS blokā atbilstoši tam, kā definēts 4. ziņojuma FAS sāniskās signalizācijas iedarbošanās robežas laukā, nepārsniedz 40 metrus. FASVAL vērtība nevienā FAS blokā atbilstoši tam, kā definēts 4. ziņojuma FAS vertikālās signalizācijas iedarbošanās robežas laukā, nepārsniedz 10 metrus.
3.6.7.1.2.1.2. Atrašanās vietas noteikšana, izmantojot GBAS.  GBAS zemes apakšsistēmas, kas nodrošina atrašanās vietas noteikšanu, izmantojot GBAS, integritātes risks ir mazāks par 9,9 × 10–8 stundā.
1. piezīme. GBAS zemes apakšsistēmas integritātes risks ir GBAS signāla izplatījumā integritātes riska daļa, kurā neiekļauj aizsardzības līmeņa integritātes risku (3.6.7.1.2.2.2. punkts) un iekļauj visas pārējās GBAS, SBAS un galveno orbitālo satelītsistēmu kļūmes.  GBAS zemes apakšsistēmas integritātes risks iekļauj risku, kas saistīts ar satelīta signāla pārraudzību, kas noteikta 3.6.7.2.6. punktā, un integritātes risku, kas saistīts ar 3.6.7.3. punktā minēto pārraudzību.
2. piezīme. GBAS signāla izplatījumā integritātes risku definē kā varbūtību, ka zemes apakšsistēma sniedz informāciju, kura pēc nekļūdīga uztvērēja apstrādes, gaisa kuģim izmantojot jebkurus GBAS datus, izraisa horizontālu relatīvas atrašanās vietas kļūdu, kas pārsniedz pieļaujamās pielaides, un par kuras kļūdīgumu netiek paziņots laika sprīdī, kas pārsniedz signalizācijas nostrādes aizturi.  Horizontālu relatīvās atrašanās vietas kļūdu, kas pārsniedz pieļaujamo pielaižu robežas, sauc kļūdu, kas pārsniedz gan horizontālo aizsardzības līmeni, gan atrašanās vietas kļūdas robežu efemerīdās. 
3.6.7.1.2.1.2.1. GBAS zemes apakšsistēmas maksimālā signalizācijas nostrādes aizture nepārsniedz 3 sekundes.
Piezīme. Signalizācijas nostrādes aizture ir laiks no horizontālas relatīvās atrašanās vietas kļūdas, kas pārsniedz pieļaujamās pielaides, rašanās brīža līdz tāda ziņojuma pēdējā bita pārraidei, kurā ir integritātes dati, kas atspoguļo šo situāciju. 

3.6.7.1.2.2. Aizsardzības līmeņa integritātes risks. 

3.6.7.1.2.2.1. GBAS zemes apakšsistēmas, kas nodrošina I kategorijas precīzas nolaišanās veikšanu, aizsardzības līmeņa integritātes risks ir mazāks par 5 × 10–8 uz vienu nolaišanos.
Piezīme. I kategorijas precīzas nolaišanās aizsardzības līmeņa integritātes risks ir tāds integritātes risks, ko rada neatklātas kļūdas atrašanās vietas aprēķinos pret atskaites punktu, kas pārsniedz I kategorijas precīzas nolaišanās aizsardzības līmeņus šādos apstākļos: 

a) parastas mērīšanas apstākļos, kas definēti 3.6.5.5.1.1. punktā;  

b) kļūdainas mērīšanas apstākļos, kas definēti 3.6.5.5.1.2. punktā.
3.6.7.1.2.2.2. GBAS zemes apakšsistēmas, kas nodrošina atrašanās vietas noteikšanu, izmantojot GBAS, aizsardzības līmeņa integritātes risks ir mazāks nekā 10–9 stundā.
Piezīme. Atrašanās vietas noteikšanas, izmantojot GBAS, aizsardzības līmeņa integritātes risks ir tāds integritātes risks, ko rada neatklātas kļūdas horizontālās atrašanās vietas aprēķinos pret atskaites punktu, kas pārsniedz atrašanās vietas noteikšanas, izmantojot GBAS, aizsardzības līmeni šādos apstākļos: 

a) parastas mērīšanas apstākļos, kas definēti 3.6.5.5.2.1. punktā;  

b) kļūdainas mērīšanas apstākļos, kas definēti 3.6.5.5.2.2. punktā.
3.6.7.1.3. Apkalpošanas nepārtrauktība.  GBAS zemes apakšsistēmas apkalpošanas nepārtrauktība nevienā 15 sekunžu intervālā nav mazāka par 1 – 3,3 × 10–6.
Piezīme. GBAS zemes apakšsistēmas apkalpošanas nepārtrauktības ir varbūtība, ka jebkurā 15 sekunžu intervālā VHF datu pārraide pārraida datus pielaižu robežās, VHF datu pārraides lauka stiprums ir noteiktajā diapazonā un I kategorijas precīzas nolaišanās aizsardzības līmeņi ir zemāki nekā signalizācijas iedarbošanās robežas, izņemot gadījumus, ja telpas segmenta īpašību dēļ tiek veiktas izmaiņas konfigurācijā. 

2. piezīme. GBAS apakšsistēmām, kas nodrošina atrašanās vietas noteikšanu, izmantojot GBAS, atkarībā no paredzētās ekspluatācijas var tikt izvirzītas papildu nepārtrauktības prasības.
3.6.7.2. Funkcionālās prasības
3.6.7.2.1. Vispārēja informācija
3.6.7.2.1.1. Datu pārraides biežumi. 1., 2. un 4. veida ziņojumu, kas atbilst 3. nodaļas 3.7.3.5.4.4.1.2. un 3.7.3.5.4.4.2.2. punkta prasībām un kuru minimālie pārraides biežumi atbilst B-76. tabulā norādītajiem, uztveramību nodrošina visā aptvēruma zonā.  Kopējais pārraidīto ziņojumu biežums no visām antenu sistēmām kopā nepārsniedz maksimālo B-76. tabulā norādīto biežumu. 

B-76. tabula. GBAS VHF datu pārraides biežums
	Ziņojuma veids
	Minimālais pārraides biežums
	Maksimālais pārraides biežums

	1
	Katram mērīšanas veidam: 

Visi mērīšanas bloki vienreiz uz kadru (sk. piezīmi)
	Katram mērīšanas veidam: 

Visi mērīšanas  bloki vienreiz uz slotu

	2
	Vienā no 20 kārtējiem kadriem
	Vienreiz uz kadru 

	4
	Visi FAS bloki vienreiz uz 20 secīgiem kadriem
	Visi FAS bloki vienreiz uz kadru 

	5
	Visi iesaistītie avoti bloki vienreiz uz 20 secīgiem kadriem
	Visi iesaistītie avoti vienreiz uz 5 secīgiem kadriem

	Piezīme. Viens 1. veida ziņojums vai divi 1. veida ziņojumi, kuri saistās ar papildu ziņojuma karodziņu, ir aprakstīti 3.6.4.2. punktā .


Piezīme. Vairāku antenu sistēmu izmantošanas norādījumi ir iekļauti D pievienojuma 7.12.3. punktā. 

3.6.7.2.1.1.1. Ja izmanto 5. veida ziņojumu, zemes apakšsistēma 5. veida ziņojumu pārraida ar tādu ziņojumu pārraides biežumu, kāds parādīts B-76. tabulā.
Piezīme. Ja standarta 5 grādu maska nav piemērota, lai aprakstītu satelīta redzamību no zemes apakšsistēmas vai gaisa kuģa antenas konkrētas nolaišanās  laikā, 5. veida ziņojumu var izmantot papildu informācijas pārraidei uz gaisa kuģi. 

3.6.7.2.1.2. Ziņojuma bloka identifikators. MBI ir iestatīts uz parasto vai testa režīmu atbilstoši 3.6.3.4.1. punktā minētajam kodam. 

3.6.7.2.2. Pseidoattāluma korekcijas
3.6.7.2.2.1. Ziņojuma latentums. Laiks starp modificētā Z-aprēķina norādīto laiku un 1. veida ziņojuma pēdējo pārraidīto bitu nepārsniedz 0,5 sekundes. 

3.6.7.2.2.2. Zemes frekvences dati. Izņemot gadījumus, kad maina efemerīdas, pirmo attāluma noteikšanas avotu ziņojumā izkārto tā, ka katras galvenās orbitālās satelītsistēmas attāluma noteikšanas avota efemerīdu dekorelācijas parametru, efemerīdu CRC un avota pieejamības ilgumu pārraida vismaz reizi 10 sekundēs.  Efemerīdu maiņas laikā, pirmo attāluma noteikšanas avotu ziņojumā izkārto tā, ka katras galvenās orbitālās satelītsistēmas attāluma noteikšanas avota efemerīdu dekorelācijas parametru, efemerīdu CRC un avota pieejamības ilgumu pārraida vismaz reizi 27 sekundēs.  Pēc jaunu efemerīdu datu saņemšanas no galvenās orbitālās satelītsistēmas attāluma noteikšanas avota, zemes apakšsistēma izmanto iepriekšējos efemerīdu datus attiecībā uz katru satelītu, kamēr jaunie efemerīdu dati tiek nepārtraukti uztverti vismaz 2 minūtes un veic pāreju uz jaunajiem efemerīdu datiem triju minūšu laikā no jaunu efemerīdu datu pirmreizējās uztveršanas.  Kad ir notikusi pāreja uz jauno efemerīdu datu izmantošanu attiecībā uz konkrēto attāluma mērīšanas avotu, zemes apakšsistēma visos gadījumos, kad attiecīgais attāluma noteikšanas avots tiek minēts 1. veida zemes frekvences datu ziņojumā, pārraida jaunās efemerīdas CRC nākamajos 3 kadros.  Attiecībā uz konkrēto attāluma noteikšanas avotu, zemes apakšsistēma turpina tādu datu pārraidi, kas atbilst iepriekšējām efemerīdām līdz brīdim, kad jauno efemerīdu CRC tiek pārraidīts kā 1. veida ziņojuma dati ar zemu frekvenci (sk. piezīmi). Ja mainās efemerīdu CRC un nemainās IOD, zemes apakšsistēma uzskata attāluma noteikšanas avotu par nederīgu. 

Piezīme. Aizkave pirms pārejas no iepriekšējām efemerīdām uz jaunajām efemerīdām dod gaisa kuģa apakšsistēmai pietiekami daudz laika, lai uztvertu jaunos efemerīdu datus. 

3.6.7.2.2.2.1. Ieteikums. Katras galvenās orbitālās satelītsistēmas attāluma noteikšanas avota efemerīdu dekorelācijas parametru un efemerīdu CRC jāpārraida pēc iespējas bieži. 

3.6.7.2.2.3. Pārraidītā pseidoattāluma korekcija.  Katru pārraidīto pseidoattāluma korekciju nosaka, apvienojot visus attiecīgā attāluma noteikšanas avots pseidoattāluma korekciju novērtējumus, kas aprēķināti, balstoties uz visu atskaites uztvērēju iegūtajiem rezultātiem.  Mērījumus attiecībā uz katru satelītu, ko izmanto šādos aprēķinos, iegūst, balstoties uz tiem pašiem efemerīdu datiem. Korekcijas balstās uz katra satelīta izlīdzināta koda pseidoattāluma mērījumiem, izmantojot nesējfrekvences mērījumus pēc izlīdzināšanas filtra atbilstoši 3.6.5.1. punktam. 

3.6.7.2.2.4. Pārraidītā signāla izplatījumā integritātes parametri.  Zemes apakšsistēma attiecībā uz katru pseidoattāluma korekciju sniedz tādus σpr_gnd un B parametrus, ka tiek izpildītas 3.6.7.1.2.2. punktā minētās aizsardzības līmeņa integritātes riska novēršanas prasības. 

3.6.7.2.2.5. Ieteikums. Atskaites uztvērēja veiktie mērījumi jāpārrauga.  Kļūdaini mērījumi vai nefunkcionējošie atskaites uztvērēji nav jāizmanto pseidoattāluma korekciju aprēķinos. 
3.6.7.2.2.6. 1. veida ziņojumu atkārtota pārraide. Visi pārraidīti 1. veida ziņojumi vai saistītu 1. veida ziņojumu pāri, kas attiecas uz konkrēto mērījumu veidu, konkrētā kadra ietvaros ir identiski. 

3.6.7.2.2.7. Datu kopuma pazīme. GBAS zemes apakšsistēma katrā attāluma noteikšanas avota mērījumu blokā iestata IOD lauku uz IOD vērtību, kas saņemta no attāluma noteikšanas avota, kas atbilst efemerīdu datiem, ko izmanto, lai aprēķinātu pseidoattāluma korekciju. 

3.6.7.2.2.8. Signāla kļūdu modeļu piemērošana. Pseidoattāluma mērījumu rezultātiem, ko izmanto pseidoattāluma korekciju aprēķināšanai, nepiemēro jonosfēriskās un troposfēriskās korekcijas. 

3.6.7.2.2.9. Saistīts 1. veida ziņojumu pāris. Ja pārraida saistītu 1. veida ziņojumu pāri, tad
a) modificētais Z-aprēķins abos ziņojumos ir vienāds; 

b) minimālais pseidoattāluma korekciju skaits katrā ziņojumā ir vienāds ar vienu; 

c) konkrētā satelīta mērījumu bloku saistītā ziņojumu pārī nepārraida vairāk kā vienu reizi un
d) abus ziņojumus pārraida dažādos laika intervālos. 

3.6.7.2.2.10. Modificētā Z-aprēķina atjaunināšana. Konkrētā mērījumu veida modificēto Z-parēķinu 1. veida ziņojumā pārraida pirms katra kadra pārraides. 

3.6.7.2.2.11. Efemerīdu dekorelācijas parametri
3.6.7.2.2.11.1. I kategorijas precīza nolaišanās. Tās zemes apakšsistēmas, kas 2. veida ziņojumos pārraida 1. papildinātu bloku, pārraida efemerīdu dekorelācijas parametru, kas attiecas uz katras galvenās orbitālās satelītsistēmas attāluma noteikšanas avotu, tā, lai izpildītu 3.6.7.1.2.1.1. punkta prasības par zemes apakšsistēmas integritātes riska novēršanu. 

3.6.7.2.2.11.2. Atrašanās vietas noteikšana, izmantojot GBAS.  Tās zemes apakšsistēmas, kas nodrošina atrašanās vietas noteikšanu, izmantojot GBAS, pārraida efemerīdu dekorelācijas parametru, kas attiecas uz katras galvenās orbitālās satelītsistēmas attāluma noteikšanas avotu, tā, lai izpildītu 3.6.7.1.2.1.2. punkta prasības par zemes apakšsistēmas integritātes riska novēršanu. 

3.6.7.2.3. Ar GBAS saistīti dati
3.6.7.2.3.1. Troposfēriskās aizkaves parametri.  Zemes apakšsistēma 2. veida ziņojumā pārraida tādu refrakcijas indeksu, augstuma skalas un refrakcijas kļūdas, lai izpildītu 3.6.7.1.2.2. punktā noteiktās aizsardzības līmeņa integritātes riska ierobežošanas prasības.
3.6.7.2.3.2. GCID norāde. Ja zemes apakšsistēma atbilst 3.6.7.1.2.1.1., 3.6.7.1.2. un 3.6.7.1.3. punkta prasībām, GCID iestata uz “1”, citos gadījumos to iestata uz “7”.
3.6.7.2.3.3. GBAS atskaites antenas fāžu centra atrašanās vietas precizitāte.  Katra GBAS atskaites uztvērēja antenas fāžu centra atrašanās vietas kļūda ir mazāka nekā 8 cm attiecībā pret GBAS atskaites punktu. 

3.6.7.2.3.4. Ieteikums. GBAS atskaites punkta pārbaudes precizitāte. GBAS atskaites punkta pārbaudes vertikālajai kļūdai attiecībā pret WGS-84 koordinātu sistēmu jābūt mazākai nekā 0,25 m, un horizontālajai kļūdai attiecībā pret WGS-84 koordinātu sistēmu jābūt mazākai nekā 1 m. 
Piezīme. Attiecīgie norādījumi ir doti D pievienojuma 7.16. punktā.
3.6.7.2.3.5. Jonosfēriskās nenoteiktības novērtējuma parametrs.  Zemes apakšsistēma 2. veida ziņojumā pārraida tādu jonosfēriskās aizkaves slīpuma parametra vērtību, lai izpildītu 3.6.7.1.2.2. punktā noteiktās aizsardzības līmeņa integritātes riska ierobežošanas prasības.
3.6.7.2.3.6. Zemes apakšsistēmas, kas nodrošina atrašanās vietas noteikšanu, izmantojot GBAS, pārraida atrašanās vietas kļūdas robežas efemerīdās parametrus, izmantojot 2. ziņojuma 1. papilddatu bloku. 

3.6.7.2.3.7. Ieteikums. Visām zemes apakšsistēmām 2. veida ziņojuma 1. papilddatu blokā jāpārraida atrašanās vietas kļūdas robežas efemerīdās parametri. 

3.6.7.2.3.8. Uz zemes apakšsistēmām, kas 2. veida ziņojumā pārraida 1. papilddatu bloku, attiecas šādas prasības:
3.6.7.2.3.8.1. Maksimālais izmantojamais attālums.  Zemes apakšsistēma sniedz informāciju par attālumu (Dmax) no GBAS atskaites punkta, kas definē telpu, kurā tiek izpildītas 3.6.7.1.2.1. punktā minētās zemes apakšsistēmas integritātes riska un 3.6.7.1.2.2. punktā minētās aizsardzības līmeņa integritātes riska ierobežošanas prasības. 

3.6.7.2.3.8.2. Astronomisko tabulu neuztveršanas parametri. Zemes apakšsistēma attiecībā uz katru galveno orbitālo satelītsistēmu pārraida tādus efemerīdu neuztveršanas parametrus, lai nodrošinātu 3.6.7.1.2.1. punktā minēto zemes apakšsistēmas integritātes riska ierobežošanas prasību izpildi.
3.6.7.2.3.8.3. Atrašanās vietas noteikšana ar GBAS norāde. Ja zemes apakšsistēma neatbilst 3.6.7.1.2.1.2. un 3.6.7.1.2.2.2. punkta prasībām, tā, izmantojot RSDS parametru, norāda, ka atrašanās vietas noteikšana, izmantojot GBAS, netiek nodrošināta. 

3.6.7.2.4. Nolaišanās  beigu posma segmenta dati
3.6.7.2.4.1. FAS datu punktu precizitāte. Relatīvā pārbaudes kļūda starp FAS datu punktiem un GBAS atskaites punktu ir mazāka nekā 0,25 m pa vertikāli un 0,40 m pa horizontāli. 

3.6.7.2.4.2. SBAS FAS datu punktu precizitāte. Izmantošanai saistībā ar SBAS jebkura FAS datu punkta pārbaude kļūda attiecībā pret WGS-84 koordinātu sistēmu ir mazāka nekā 0,25 m pa vertikāli un 1 metrs pa horizontāli. 

3.6.7.2.4.3. Ieteikums. Nolaišanās beigu posma segmenta CRC jāpiešķir procedūras izveides laikā un no šā brīža jāsaglabā kā neatņemama FAS datu bloka sastāvdaļa. 

3.6.7.2.4.4. Ieteikums. GBAS jānodrošina iespēja iestatīt jebkura datu bloka FASVAL un FASLAL uz vērtību “1111 1111”, lai attiecīgi atļautu tikai sānisku nolaišanās vadību vai noteiktu, ka nolaišanās  informāciju nedrīkst izmantot.
3.6.7.2.5. Prognozētās attāluma noteikšanas avota pieejamības dati
Piezīme. Attāluma noteikšana pieejamības datu sniegšana I kategorijas nolaišanās veikšanai nav obligāta, tie var būt nepieciešami iespējamām turpmākajām operācijām. 

3.6.7.2.6. GNSS attāluma noteikšanas avotu integritātes pārraudzība. Zemes apakšsistēma pārrauga satelītu pārraidītos signālus, lai noteiktu apstākļus, kas izraisa neatbilstošu diferenciālu apstrādi gaisa kuģu uztvērējos ar D pievienojuma 8.11. punkta definīcijai atbilstošiem sekošanas ierobežojumiem.  Zemes apakšsistēma visos uztvērējos, kas paredzēti pseidoattāluma korekciju ģenerēšanai, izmanto līknes lielākās korelācijas punktu. Pārraudzības sistēmas signalizācijas nostrādes aizture atbilst 3.6.7.1.2. punktam. Pārraudzības sistēma attiecībā uz konkrēto satelītu iestata σpr_gnd uz kodējumu “1111 1111” vai izslēdz minēto satelītu no 1. veida ziņojuma.  Zemes apakšsistēma arī nosaka apstākļus, kas rada vairāk nekā vienu nulles punkta šķērsošanu gaisa kuģos uzstādītos uztvērējos, kas izmanto D pievienojuma 8.11. punktā definēto aiztures sinhronizatora funkciju.
3.6.7.3. Pārraudzība
3.6.7.3.1. Radiofrekvenču (RF) pārraudzība
3.6.7.3.1.1. VHF datu pārraides pārraudzība. Datu pārraides pārrauga.  Ja jebkurā 3 sekunžu periodā saglabājas nepārtrauktas neatbilstības starp pārraidītajiem datiem un pārraudzības sistēmas pirms pārraides iegūtajiem vai uzglabātajiem datiem, datu pārraidi pārtrauc.
3.6.7.3.1.2. TDMA slotu pārraudzība. Iespēja, ka 1 sekundes laikā zemes apakšsistēma pārraida signālu nepiešķirtajā laika intervālā un neatklāj šādu pārraidi ārpus laika intervāla, kas pārsniedz 3.6.2.6. punktā pieļauto, ir mazāka par 1 × 10–7 jebkurā 30 sekunžu periodā.  Ja tiek atklāta pārraide ārpus laika intervāla, zemes sistēma 0,5 sekunžu laikā pārtrauc jebkādu datu pārraidi.
3.6.7.3.1.3. VDB raidītāja jaudas pārraudzības sistēma.  Varbūtība, ka horizontāli vai eliptiski polarizētu signālu jauda ilgāk nekā 1 sekundi pārsniedz nominālo jaudu par vairāk nekā 3 dB jebkurā 30 sekunžu periodā ir mazāka nekā 2,0 ×10–7.
Piezīme. Vertikālo sastāvdaļu pārrauga tikai tad, ja ir GBAS/E aprīkojums. 

3.6.7.3.2. Datu pārraudzība. 

3.6.7.3.2.1. Pārraides kvalitātes uzraudzības sistēma.  Zemes apakšsistēmas pārraudzība atbilst 3.6.7.1.2.1. punktā minētajām signalizācijas nostrādes aizkaves prasībām.  Pārraudzības sistēma veic vienu no šādām darbībām: 

a) pārraida 1. veida ziņojumus bez mērīšanas blokiem  vai
b) pārraida 1. veida ziņojumus ar σpr_gnd,i lauku, kas iestatīts, lai norādītu, ka visi iepriekšējā kadrā norādītie attāluma noteikšanas avoti ir nederīgi, vai
c) pārtrauc datu pārraidi.
Piezīme. Par labākām tiek atzītas a) un b) apakšpunktā minētās darbības, ja konkrētās kļūmes režīms pieļauj šādu atbildi, jo  a) un b) apakšpunktā minētajām darbībām parasti ir samazināta signāla izplatījumā signalizācijas nostrādes aizture. 

3.6.7.4. Uz zemes esoši attāluma noteikšanas avoti
Piezīme. Ir paredzēts, ka uz zemes esoši attāluma noteikšanas avoti izmanto 1559 – 1610 MHz frekvenču joslu, ko ITU klasificē kā paredzētu RNSS-ARNS pakalpojumu sniegšanai, un ka tie aizņems ne vairāk kā ±10 MHz lielu joslu ap centrālo frekvenci.  Tā kā tās būs GPS un/vai GLONASS darbības uzlabošanas sistēmas, tajās būs ietvertas GNSS sastāvdaļas un ar tām saistītie avionikas uztvērēji.  To radīto traucējumu aizsardzības līmenim ir jābūt atbilstošam GNSS uztvērēju traucējumu radītajai videi. 
3.6.8. Gaisa kuģA ELEMENTI 
3.6.8.1. GNSS uztvērējs. Ar GBAS savietojams GNSS uztvērējs apstrādā GBAS signālus atbilstoši šās nodaļas un 3.1.3.1. un/vai 3.2.3.1. un/vai 3.5.8.1. punkta prasībām.
3.6.8.2.  prasības EKSPLUATĀCIJAS RAKSTUROJUMIEM 
3.6.8.2.1. Gaisa kuģa GBAS uztvērēja precizitāte 
3.6.8.2.1.1. Gaisa kuģa uztvērēja radīta papildinājuma GPS un GLONASS kļūdai vidējā kvadrātiskā vērtība (RMS) ir šāda: 
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n = n-tais attāluma noteikšanas avots;
θn = n-tā attāluma noteikšanas avota vietas leņķis; 

a0, a1, un θ0 = kā attiecīgi definēts B-77. tabulā (GPS) un B-78. tabulā (GLONASS).
3.6.8.2.1.2. Kopējā gaisa kuģa uztvērēja radītā papildinājuma SBAS satelīta kļūdai vidējā kvadrātiskā vērtība (RMS) attiecībā uz jebkuru no definētām precizitātes norādēm ir tāda, kā noteikts 3.5.8.2.1. punktā.
Piezīme. Gaisa kuģa uztvērēja radītajā papildinājumā neiekļauj kļūdu, ko rada vairākkārtēja signāla uztveršana ar gaisa kuģa korpusu.
B-77. tabula. Precizitātes prasības gaisa kuģa GPS uztvērējam
	Gaisa kuģa precizitātes apzīmējums
	θn
(grādi)
	a0
(metri)
	ai
(metri)
	θ0
(grādi)

	A
	≥ 5
	0,15
	0,43
	6,9

	B
	≥ 5
	0,11
	0,13
	4


B-78. tabula. Precizitātes prasības gaisa kuģa GLONASS uztvērējam
	Gaisa kuģa precizitātes apzīmējums
	θn
(grādi)
	a0
(metri)
	ai
(metri)
	θ0
(grādi)

	A
	≥ 5
	0,39
	0,9
	5,7

	B
	≥ 5
	0,105
	0,25
	5,5


3.6.8.2.2. VHF datu pārraides uztvērēja raksturojumi
3.6.8.2.2.1. VHF datu pārraides frekvences izvēles  diapazons. VHF datu pārraides uztvērējs spēj pašregulēties uz frekvenci diapazonā no 108,000 līdz 117,975 MHz, pārraižu frekvences šajā diapazonā šķir 25 kHz liela skalas izšķirtspēja. 

3.6.8.2.2.2. VHF datu pārraides notveršanas diapazons. VHF datu pārraides uztvērējs spēj meklēt un notvert signālus ±418 Hz robežās no nominālās piešķirtās frekvences.
Piezīme. Iepriekšminētajā prasībā ņemta vērā gan GBAS zemes apakšsistēmas frekvences stabilitāte, gan vissliktāko Doplera efekta ietekmi, ko rada gaisa kuģa kustība.  Automātiskās frekvences vadības dinamiskā diapazona risinājumā ir ņemams vērā arī gaisa kuģa VHF datu pārraides uztvērēja radīto kļūdu daudzums. 
3.6.8.2.2.3. VHF datu pārraides uztvērēja jutība, jaudas diapazons un ziņojumu uztveršanas atteices intensitāte. VHF datu pārraides uztvērējs, darbojoties jaudas diapazonā no –87 dBm līdz –1 dBm, sasniedz tādu ziņojumu uztveršanas atteices intensitāti, kas nepārsniedz 1 ziņojuma uztveršanas atteici uz 1000 pilna apjoma (222 baitu) lietotnes datu ziņojumiem, ja atšķirība starp divu kārtēju šalšu vidējo saņemtā signāla jaudu attiecīgajā laika intervālā nepārsniedz 40 dB.  Ziņojumu uztveršanas atteicē iekļauj VHF datu pārraides uztvērēja sistēmas pazaudētos ziņojumus vai ziņojumus, kas pēc FEC piemērošanas, neiztur CRC.
Piezīme. Gaisa kuģa VHF datu pārraides uztveršanas antena var būt horizontāli vai vertikāli polarizēta.  Pārraidīta signāla horizontālo un vertikālo daļu signāla stipruma atšķirības dēļ kopējie pieļaujamo jaudas zudumu ierobežojums gaisa kuģa sistēmām ir 15 dB horizontāli polarizētām uztveršanas antenām un 11 dB vertikāli polarizētām uztveršanas antenām. 
3.6.8.2.2.4. VHF datu pārraides laika intervālu dekodēšana. VHF datu pārraides uztvērējs atbilst 3.6.8.2.2.3. punkta prasībām attiecībā uz visiem 1., 2. un 4. veida ziņojumiem no izvēlētās GBAS zemes apakšsistēmas.  Šīs prasības tiek izpildītas apstākļos, kad jebkurā vai visos laika intervālos pastāv GBAS pārraides, kas atbilst 3.6.8.2.2.5.1. punkta b) apakšpunktā norādītajiem līmeņiem. 

Piezīme. Citi GBAS ziņojumi var būt:  a) ziņojumi, kas nav 1., 2. vai 4 veida ziņojumi, bet kam ir tāds pats SSID, un b) ziņojumi ar atšķirīgu SSID. 
3.6.8.2.2.5. Noturība pret nevēlamu signālu  tajā pašā kanālā
3.6.8.2.2.5.1. VHF datu pārraide kā nevēlama signāla avots.  VHF datu pārraides uztvērējs izpilda 3.6.8.2.2.3. punkta prasības attiecībā uz nevēlamu VHF datu pārraides signālu tajā pašā kanālā, kuram: 

a) ir piešķirti tie paši laika intervāli un kura jauda ir vismaz par 26 dB mazāka par vēlamā VHF datu pārraides signāla jaudu, vai
b) ir piešķirti citi laika intervāli un kura jauda uztvērēja ievadē nepārsniedz 15 dB. 

3.6.8.2.2.5.2. VOR kā nevēlams signāls. VHF datu pārraides uztvērējs izpilda 3.6.8.2.2.3. punkta prasības attiecībā uz nevēlamu VOR signālu tajā pašā kanālā, kura jauda ir par 26 dB mazāka par vēlamā VHF datu signāla jaudu. 

3.6.8.2.2.6. Noturība pret nevēlamu signālu blakuskanālā
3.6.8.2.2.6.1. Tuvākie 25 kHz blakuskanāli (±25 kHz). VHF datu pārraides uztvērējs izpilda 3.6.8.2.2.3. punkta prasības attiecībā uz tādu nevēlamu pārraidītu signālu, kura frekvence izvēlētā kanāla abās pusēs ir par 25 kHz lielāka vai mazāka, un kura: 

a) jauda ir par 18 dB lielāka kā vēlamā signāla jauda, ja nevēlamais signāls ir VHF datu pārraides signāls, kam piešķirti tie paši laika intervāli, vai
b) jauda ir vienāda ar vēlamā signāla jaudu, ja nevēlamais signāls ir VOR signāls. 

3.6.8.2.2.6.2. Otrie tuvākie 25 kHz blakuskanāli (±50 kHz). VHF datu pārraides uztvērējs izpilda 3.6.8.2.2.3. punkta prasības attiecībā uz tādu nevēlamu pārraidītu signālu, kura frekvence ir nobīdīta no izmantotā kanāla par 50 kHz, un kura: 

a) jauda ir par 43 dB lielāka kā vēlamā signāla jauda, ja nevēlamais signāls ir VHF datu pārraides signāls, kam piešķirti tie paši laika intervāli, vai
b) jauda ir par 34 dB lielāka par vēlamā signāla jaudu, ja nevēlamais signāls ir VOR signāls. 

3.6.8.2.2.6.3. Trešie un nākamie tuvākie 25 kHz blakuskanāli (±75 kHz  vai vairāk). VHF datu pārraides uztvērējs izpilda 3.6.8.2.2.3. punkta prasības attiecībā uz tādu nevēlamu pārraidītu signālu, kura frekvence izvēlētā kanāla abās pusēs ir vismaz par 75 kHz augstāka vai zemāka, un kura: 

a) jauda ir par 46 dB lielāka kā vēlamā signāla jauda, ja nevēlamais signāls ir VHF datu pārraides signāls, kam piešķirti tie paši laika intervāli, vai
b) jauda ir par 46 dB lielāka par vēlamā signāla jaudu, ja nevēlamais signāls ir VOR signāls. 

3.6.8.2.2.7. Noturība pret ārpuskanālu signāliem no avotiem, kas raida 108,000 – 117,975 MHz frekvenču joslā. Ja nepastāv VHF datu pārraides signāls, kas atrodas kādā no kanāliem, VHF datu pārraides uztvērējs neizvada datus no nevēlama VHF datu pārraides signāla kā datus no signāla jebkurā citā piešķirtā kanālā. 

3.6.8.2.2.8. Noturība pret signāliem no avotiem, kas raida ārpus 108,000 – 117,975 MHz frekvenču joslas.
3.6.8.2.2.8.1. Neuzņēmība pret VHF datu pārraides traucējumiem. VHF datu pārraides uztvērējs izpilda 3.6.8.2.2.3. punkta prasības viena vai vairāku tādu signālu klātbūtnē, kuru frekvence un kopējais traucējumu līmenis atbilst B-79. tabulā noteiktajam. 

3.6.8.2.2.8.2. Bloķēšana.  VHF datu pārraides uztvērējs izpilda 3.6.8.2.2.3. punkta prasības tādu VHF FM signālu klātbūtnē, kuru jauda atbilst B-80. un B-81. tabulā noteiktajam jaudas līmenim.
3.6.8.2.2.8.1. Neuzņēmība pret VHF datu pārraides FM intermodulācijām. VHF datu pārraides uztvērējs izpilda 3.6.8.2.2.3. punkta prasības divu VHF FM pārraižu signālu radītu trešās pakāpes intermodulācijas traucējumu gadījumā, ja šādu signālu jauda atbilst vienādībai: 
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VHF FM skaņas pārraižu signāliem, kuru frekvence ir zemāka par 107,7 MHz,
ja divu VHF FM skaņu pārraižu signāli vēlamajā frekvencē uztvērējā rada divu signālu trešās pakāpes intermodulāciju. 

B-79. tabula. Nevēlamu signālu jaudas maksimālie līmeņi
	Frekvence
	Maksimālais nevēlamais signāla jaudas līmenis uztvērēja ievadē (dBm)

	50 kHz līdz 88 MHz
	–13

	88 MHz – 107,900 MHz
	(sk. 3.6.8.2.2.8.2. punktu)

	108 000 MHz – 17,975 MHz
	izslēgts

	118 000 MHz
	–44

	118,025 MHz
	–41

	118,050 kHz līdz 1 660,5 MHz
	–13

	Piezīmes. 

	1. Sakarība starp iepriekšminēto frekvenču atsevišķiem blakus punktiem ir lineāra. 

	2. Šādas prasības neuzņēmībai pret traucējumiem var nebūt pietiekamas, lai nodrošinātu VHF datu pārraižu uztvērēju un VHF sakaru sistēmu savietojamību, jo īpaši, attiecībā uz gaisa kuģiem, kas izmanto vertikāli polarizētu VHF datu pārraides sistēmas sastāvdaļu.  Ja nav koordinācijas starp sakaru (COM) un NAV frekvencēm vai ja netiek ievērota aizsardzības josla 112 – 117,975 MHz frekvenču joslas augšdaļā, VDB uztvērēju ievadē var tikt pārsniegti maksimālie nosauktie signāla jaudas līmeņi COM VHF kanālos (118,000, 118,00833, 118,01666, 118,025, 118,03333, 118,04166, 118,05).  Šādā gadījumā ir veicami pasākumi COM signālu slāpēšanai VDB uztvērējos (piemēram, antenas nodalīšana). Par galīgo pilnīgu savietojamību nepieciešams pārliecināties, kad iekārta ir uzstādīta gaisa kuģī. 


B-80. tabula. Frekvenču un jaudas līmeņi, kas nosaka bloķēšanas prasības attiecībā uz VDB no 108,025 līdz 111,975 MHz frekvencēs
	Frekvence
	Maksimālais nevēlamo signālu jaudas līmenis uztvērēja ievadē (dBm)

	88 MHz ≤ f ≤ 102 MHz
	15

	104 MHz
	10

	106 MHz
	5

	107,9 MHz
	–10

	Piezīmes. 

	1. Sakarība starp iepriekšminēto frekvenču atsevišķiem blakus punktiem ir lineāra. 

	2. Bloķēšanas prasību nepiemēro attiecībā uz FM nesējfrekvencēm ar frekvenci virs 107,7 MHz un VDB kanāliem 108,025 un 108,050 MHz frekvencē.  Sk. D pievienojuma 7.2.1.2.2. punktu


B-81. tabula. Frekvenču un jaudas līmeņi, kas nosaka bloķēšanas prasības attiecībā uz VDB frekvencēm no 112,000 līdz 117,975 MHz
	Frekvence
	Maksimālais nevēlamo signālu jaudas līmenis uztvērēja ievadē (dBm)

	88 MHz ≤ f ≤ 104 MHz
	15

	106 MHz
	10

	107 MHz
	5

	107,9 MHz
	0

	Piezīme. Sakarība starp iepriekšminēto frekvenču atsevišķiem blakus punktiem ir lineāra.  


N1 un N2 ir divu VHF FM skaņas pārraižu signālu līmeņi (dBm) VHF datu pārraides uztvērēja ieejā.  Neviens no līmeņiem nepārsniedz bloķēšanas kritērijus, kas noteikti 3.6.8.2.2.8.2. punktā.
Δf = 108,1 – f1, kur f1 ir N1 signāla frekvence, t. i., tā ļoti augstas frekvences VHF FM skaņas pārraides signāla frekvence, kas atrodas vistuvāk 108,1 MHz.
Piezīme. Prasības attiecībā uz neuzņēmību pret FM intermodulācijām nepiemēro VHF datu pārraides kanāliem, kuru darba frekvence ir zemāka par 108,1 MHz, tāpēc frekvences, kas ir zemākas par 108,1 MHz, kopējiem piešķīrumiem nav paredzētas.  Papildu informācija ir atrodama D pievienojuma 7.2.1.2. punktā. 
3.6.8.3. GAISA KUĢA funkcionālās prasības 
3.7.8.3.1. Datu izmantošanas nosacījumi. 

3.6.8.3.1.1. Uztvērējs izmanto GBAS ziņojuma datus tikai gadījumā, ja ir pārbaudīts šā ziņojuma CRC. 

3.6.8.3.1.2. Uztvērējs izmanto ziņojuma datus tikai gadījumā, ja ziņojuma bloka identifikators ir iestatīts uz bitu secību “1010 1010”.
3.6.8.3.1.3. Uztvērējs izmanto tikai tādus attāluma noteikšanas avota mērījumu blokus, kuru modificētā Z-aprēķina vērtības sakrīt. 

3.6.8.3.1.4. Ja zemes apakšsistēma pārraida Dmax, uztvērējs piemēro pseidoattāluma korekcijas tikai tad, kad attālums līdz GBAS atskaites punktam ir mazāks par Dmax.
3.6.8.3.1.5. Uztvērējs piemēro tikai tādas pseidoattāluma korekcijas, kas ir saņemtas pēdējā saņemto noteiktā mērījumu veida korekciju kopumā.  Ja mērījumu lauku skaits pēdējā saņemtā 1. veida ziņojumā norāda uz to, ka tajā nav mērījumu bloku, tad uztvērējs attiecībā uz konkrēto mērījumu veidu nepiemēro GBAS korekcijas. 

3.6.8.3.1.6. Uztvērējs izslēdz no diferencētā navigācijas risinājumu visus attāluma mērīšanas avotus, kuru σpr_gnd ir iestatīts uz bitu secību “1111 1111”.
3.6.8.3.1.7. Uztvērējs diferencētajā navigācijas risinājumā attāluma noteikšanas avotu izmanto tikai tādā gadījumā, ja 1. ziņojumā, kurā ir efemerīdu dekorelācijas parametrs konkrētajam attāluma noteikšanas avotam, iekļautā modificētā Z-aprēķina norādītais piemērojamības laiks ir mazāks nekā 120 sekundes.
3.6.8.3.1.8. I kategorijas precīzas nolaišanās nodrošināšanas datu izmantošanas nosacījumi
3.6.8.3.1.8.1. Precīzas nolaišanās pēdējo posmu laikā uztvērējs izmanto tikai tādus mērīšanas blokus, kas ir saņemti pēdējo 3,5 sekunžu laikā. 

3.6.8.3.1.8.2. Uztvērējs I kategorijas precīzas nolaišanās vadīšanai izmanto ziņojuma datus no zemes stacijas tikai tādā gadījumā, ja GCID norādes vērtība pirms precīzas nolaišanās pēdējo posmu uzsākšanas ir 1, 2, 3 vai 4.
3.6.8.3.1.8.3. Uztvērējs neņem vērā nekādas GCID izmaiņas nolaišanās  pēdējo posmu laikā. 

3.6.8.3.1.8.4. Uztvērējs nenodrošina precīzas nolaišanās vertikālo vadību, kas balstīta uz GBAS, ja pirms nolaišanās  pēdējo posmu uzsākšanas saņemtā FASVAL norāde ir iestatīta uz bitu secību “1111 1111”.
3.6.8.3.1.8.5. Uztvērējs nenodrošina precīzas nolaišanās vadību, kas balstīta uz GBAS, ja pirms nolaišanās  pēdējo posmu uzsākšanas saņemtā FASLAL norāde ir iestatīta uz bitu secību “1111 1111”.
3.6.8.3.1.8.6. Uztvērējs neņem vērā FASLAL un FASVAL datu vērtības izmaiņas nolaišanās  pēdējo posmu laikā. 

3.6.8.3.1.8.7. Uztvērējs izmanto FAS datus tikai tad, kad ir pārbaudīts šādu datu FAS CRC. 

3.6.8.3.1.8.8. Uztvērējs izmanto tikai tādus ziņojumus, kuru GBAS ID (ziņojuma bloka nosaukumā) sakrīt ar 4. veida ziņojuma, kas satur izvēlētos FAS datus, nosaukumā esošo GBAS ID.
3.6.8.3.1.9. Datu izmantošanas priekšnosacījumi atrašanās vietas noteikšanas nodrošināšanai, izmantojot GBAS 
3.6.8.3.1.9.1. Uztvērējs izmanto tikai tādus mērīšanas blokus, kas saņemti pēdējo 7,5 sekunžu laikā.
3.6.8.3.1.9.2. Uztvērējs izmanto ziņojumu datus tikai tad, ja ir saņemts 2. veida ziņojums, kurā ir 1. papilddatu bloks, un ja RSDS parametrs šajā blokā norāda, ka tiek nodrošināta atrašanās vietas noteikšana, izmantojot GBAS.
3.6.8.3.1.9.3. Uztvērējs izmanto tikai tādus ziņojumus, kuru GBAS ID (ziņojuma bloka nosaukumā) sakrīt ar izmantotā 2. veida ziņojuma nosaukumā esošo GBAS ID.
3.6.8.3.2. Integritāte
3.6.8.3.2.1. Gaisa kuģa aprīkojuma kļūdu ierobežošana. Katram navigācijas risinājumā izmantotajam satelītam, uztvērējs aprēķina tādu σreceiver, lai normāls sadalījums, kura vidējā vērtība ir nulle, un standartnovirze, kas ir vienāda ar σreceiver, aprakstītu uztvērēja radītā papildinājuma pseidoattāluma kļūdai varbūtējās robežas šādā veidā:
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3.6.8.3.2.2. GBAS integritātes parametru izmantošana. Gaisa kuģa elements, izmantojot GBAS pārraidītos parametrus σpr_gnd, σN, h0, σvert_iono_gradient, B parametrus un parametru σpr_air, aprēķina un piemēro vertikālās, sāniskās un horizontālās aizsardzības līmeņus, kas aprakstīti 3.6.5.5. punktā. Ja parametrs bi,j ir iestatīts uz bitu secību “1000 0000”, kas norāda, ka mērījums nav pieejams, gaisa kuģa elements pieņem, ka bi,j vērtība ir nulle. I kategorijas nolaišanās  gadījumā, gaisa kuģa elements pārbauda, vai aprēķinātie vertikālās un sāniskās aizsardzības līmeņi ir mazāki par attiecīgajām vertikālajām un sāniskajām signalizācijas iedarbošanās robežām, kas noteiktas 3.6.5.6. punktā.
3.6.8.3.3. Satelīta efemerīdu datu izmantošana
3.6.8.3.3.1. IOD pārbaude. Uztvērējs izmanto tikai tādus satelītus, kuru GBAS pārraidītais IOD parametrs 1. veida ziņojumā sakrīt ar uztvērēja izmantoto galvenās orbitālās satelītsistēmas laika un efemerīdu datu IOD.
3.6.8.3.3.2. CRC pārbaude. Uztvērējs aprēķina efemerīdu CRC katram galvenās orbitālās satelītsistēmas satelīta attāluma noteikšanas avotam, kas tiek izmantots atrašanās vietas noteikšanas risinājumā.  Aprēķināto CRC vienas sekundes laikā no jaunas pārraides CRC saņemšanas salīdzina ar efemerīdu CRC, ko pārraida 1. veida ziņojumos. Uztvērējs nekavējoties pārtrauc izmantot jebkuru satelītu, kura aprēķinātās un pārraides CRC vērtības nesakrīt. 

Piezīme. Sākotnējas VHF datu pārraides uztveršanas laikā, uztvērējs var iekļaut satelītu atrašanās vietas noteikšanas risinājumā pirms konkrētā satelīta pārraidītās efemerīdu CRC saņemšanas.
3.6.8.3.3.3. Atrašanās vietas kļūdas robežas efemerīdās
3.6.8.3.3.3.1. Atrašanās vietas kļūdas robežas efemerīdās I kategorijas precīzas nolaišanās veikšanai.  Ja zemes apakšsistēma 2. veida ziņojumos iekļauj 1. papilddatu bloku, gaisa kuģa elements 1 sekundes laikā no nepieciešamo pārraides parametru saņemšanas aprēķina 3.6.5.8.1. punktā minētās atrašanās vietas kļūdu efemerīdās jebkuram galvenās orbitālās satelītsistēmas attāluma noteikšanas avotam, kas tiek izmantots atrašanās vietas noteikšanas risinājumā. Gaisa kuģa elements izslēdz no atrašanās vietas risinājuma satelītus, kuru aprēķinātās vertikālās vai sāniskās atrašanās vietas kļūdas robežas efemerīdās (VEBj vai LEBj) ir lielākas par attiecīgajām vertikālajām un sāniskajām signalizācijas iedarbošanās robežām, kas definētas 3.6.5.6. punktā. 

Piezīme. Sākotnējas VHF datu pārraides uztveršanas laikā uztvērējs var iekļaut satelītu atrašanās vietas noteikšanas risinājumā pirms konkrētā satelīta atrašanās vietas kļūdas robežu efemerīdās aprēķināšanai nepieciešamo pārraides parametru saņemšanas.
3.6.8.3.3.3.2. Atrašanās vietas efemerīdās kļūdas robežas atrašanās vietas noteikšanai, izmantojot GBAS. Gaisa kuģa elements katram galvenās orbitālās satelītsistēmas attāluma noteikšanas avotam, kas tiek izmantots atrašanās vietas risinājuma aprēķinos, aprēķina un piemēro efemerīdu atrašanās vietas kļūdas horizontālās kļūdas robežas (HEBj).
3.6.8.3.4. Ziņojuma zudums. Attiecībā uz I kategorijas precīzu nolaišanos, ja pēdējo 3,5 sekunžu laikā nav saņemts neviens 1. veida ziņojums, uztvērējs nodrošina atbilstošu brīdināšanu.
3.6.8.3.5. Pseidoattāluma mērījumi no gaisa kuģa. Pseidoattāluma mērījumus katram satelītam izlīdzina, izmantojot nesējfrekvences mērīšanu un izlīdzināšanas filtru, kura novirze 200 sekunžu laikā pēc inicializēšanas nepārsniedz 0,1 metru attiecībā pret 3.6.5.1. punktā aprakstītā filtra statisko atbildi apstākļos, kad dreifs starp koda fāzi un integrētās nesējfrekvences fāzi nepārsniedz 0,01 metru sekundē. 

3.7. Noturība pret traucējumiem.
3.7.1. PRASĪBAS Ekspluatācijas raksturojumIEM 
1. piezīme. Nepapildinātu GPS un GLONASS uztvērēju noturību pret traucējumiem mēra attiecībā pret šādiem izpildījuma parametriem: 

	
	GPS
	GLONASS

	Sekošanas kļūda (1 sigma)
	0,4 m
	0,8 m


2. piezīme. Sekošanas kļūdā neiekļauj ne papildinājumus, kas rodas signāla izplatības īpašību ietekmē, kā, piemēram, vairākkārtēja signāla uztveršanas ar gaisa kuģa korpusu, troposfērisko un jonosfērisko ietekmi, ne efemerīdu atrašanās vietas un GPS un GLONASS satelītu laika kļūdas.
3. piezīme. SBAS uztvērēju noturību pret traucējumiem mēra attiecībā pret 3.5.8.2.1. un 3.5.8.4.1. punktā noteiktajiem parametriem.
4. piezīme. GBAS uztvērēju noturību pret traucējumiem mēra attiecībā pret 3.6.7.1.1. un 3.5.8.4.1. punktā noteiktajiem parametriem.
5. piezīme. Šajā nodaļā noteiktie signāla līmeņi ir minimālajam standartam atbilstošas antenas pastiprinājuma standarts, kad antenas pastiprinājums, ja vietas leņķis, kas pārsniedz 5 grādus, ir –4,5 dBic. Pieņemtā antenas pastiprinājuma maksimālā vērtība apakšējā puslodē ir –10 dBic. Nestandarta antenām ar atšķirīgu minimālo pastiprinājumu, ja vietas leņķis, kas pārsniedz 5 grādus, signāla traucējumu līmeni var attiecīgi noregulēt, ja tiek saglabāta nemainīga traucējumu un signālu attiecība.
6.piezīme. Noteiktie raksturojumi turpmāk minētajos traucējumu apstākļos ir jāizpilda dažādos lidojuma posmos. 

3.7.2. TRAUCĒJUMI HARMONISKO SVĀRSTĪBU (CW) VEIDĀ
3.7.2.1. GPS un SBAS uztvērēji
3.7.2.1.1. Precīzas nolaišanās posmā izmantotie GPS un SBAS uztvērēji vai gaisa kuģī, kurā ir uzstādīts satelītsakaru aprīkojums, izmantotie GPS un SBAS uztvērēji atbilst noteiktajiem raksturojumiem attiecībā uz pastāvošiem traucējošiem CW signāliem, kuru jauda antenas pieslēgvietā ir vienāda B-82. tabulā definētajām un B-15. attēlā norādītajām traucējumu robežvērtībām, un vēlamā signāla jaudas līmenis antenas pieslēgvietā ir –164,5dBW.
3.7.2.1.2. Neprecīzas nolaišanas veikšanā izmantotie GPS un SBAS uztvērēji atbilst noteiktajiem raksturojumiem, kuru traucējumu robežvērtības ir par 3 dB zemākas nekā B-82. tabulā norādītās. Lidlauka zonas un maršrutlidojuma vienmērīgiem taisnvirziena lidojumiem, kā arī GPS un SBAS signālu sākotnējās meklēšanas un uztveršanas laikā pirms vienmērīgu taisnvirziena lidojumu uzsākšanas traucējumu robežvērtības ir par 6 dB zemākas nekā B-82. tabulā norādītās. 

3.7.2.2. GLONASS uztvērēji
3.7.2.2.1. Lidojuma precīzas nolaišanās posmā izmantotie GLONASS uztvērēji vai gaisa kuģī, kurā ir uzstādīts satelītsakaru aprīkojums, izmantotie GPS un SBAS uztvērēji atbilst noteiktajiem raksturojumiem attiecībā uz pastāvošiem traucējošiem CW signāliem, kuru jaudas līmenis antenas pieslēgvietā ir vienāds B-63. tabulā definētajām un B-16. attēlā norādītajām traucējumu robežvērtībām, un ja vēlamais signāla jaudas līmenis antenas pieslēgvietā ir –165,5 dBW.
3.7.2.2.2. Neprecīzas nolaišanās posmā izmantotie GLONASS uztvērēji atbilst noteiktajiem raksturojumiem, kuru traucējumu robežvērtības ir par 3 dB zemākas nekā B-83. tabulā norādītās. Lidlauka zonas un maršrutlidojuma vienmērīgiem taisnvirziena lidojumiem, kā arī GLONASS signālu sākotnējās uztveršanas laikā pirms vienmērīgu taisnvirziena lidojumu uzsākšanas traucējumu robežvērtības ir par 6 dB zemākas nekā B-83. tabulā norādītās. 

3.7.3. Troksnim līdzīgi traucējumi ar ierobežotu spektru 
3.7.3.1. GPS un SBAS uztvērēji
3.7.3.1.1. Kad ir noteikti vienmērīgi taisnvirziena lidojumi, GPS un SBAS uztvērēji, ko izmanto lidojuma precīzas nolaišanās posmā vai satelītsakaru nodrošināšanai gaisa kuģī, atbilst izpildījuma prasībām attiecībā uz troksnim līdzīgiem traucējumiem, kas pastāv frekvenču diapazonā 1575,42 MHz ±Bwi/2 un kuru jaudas līmenis antenas pieslēgvietā atbilst traucējumu robežvērtībām, kas noteiktas B-84. tabulā un parādītas B-17. attēlā, un ja vēlamais signāla jaudas līmenis antenas pieslēgvietā ir –164,5 dBW.
Piezīme. Bwi ir ekvivalentais troksnim līdzīga traucējoša signāla frekvenču joslas platums.  

3.7.3.1.2. Neprecīzas nolaišanās veikšanā izmantotie GPS un SBAS uztvērēji atbilst noteiktajiem raksturojumiem, kuru traucējumu robežvērtības ir par 3 dB zemākas nekā B-84. tabulā norādītās. Lidlauka zonas un maršrutlidojuma vienmērīgiem taisnvirziena lidojumiem un GPS un SBAS signālu sākotnējās uztveršanas laikā pirms vienmērīgu taisnvirziena lidojumu uzsākšanas troksnim līdzīgu traucējošu signālu frekvences joslas robežās traucējumu robežvērtības ir par 6 dB zemākas nekā B-84. tabulā norādītās. 

3.7.3.2. GLONASS uztvērēji
3.7.3.2.1. Kad ir noteikti vienmērīgi taisnvirziena lidojumi, GLONASS uztvērēji, ko izmanto lidojuma precīzas nolaišanās posmā vai satelītsakaru nodrošināšanai gaisa kuģī, atbilst noteiktajiem raksturojumiem attiecībā uz troksnim līdzīgiem traucējošiem signāliem, ja tos uztver frekvenču joslā fk ±Bwi/2, ja to jaudas līmenis antenas pieslēgvietā atbilst traucējumu robežvērtībām, kas noteiktas B-85. tabulā, un ja vēlamā signāla jaudas līmenis antenas pieslēgvietā ir –165,5 dBW.
Piezīme. “fk” ir GLONASS kanāla frekvenču joslas vidus frekvence, kur fk = 1 602 MHz + k × 0,6525 MHz un k = –7 līdz + 13 atbilstoši B-16. tabulā noteiktajam, Bwi ir trokšņu veida traucējumu signāla joslas platums. 

3.7.3.2.2. Neprecīzas nolaišanās veikšanā izmantotie GLONASS uztvērēji atbilst noteiktajiem raksturojumiem, kuru traucējumu robežvērtības ir par 3 dB zemākas nekā B-84. tabulā norādītās. Lidlauka zonas un maršrutlidojuma vienmērīgiem taisnvirziena lidojumiem un GLONASS signālu sākotnējās uztveršanas laikā pirms vienmērīgu taisnvirziena lidojumu uzsākšanas troksnim līdzīgu signālu ar ierobežotu spektru traucējumu robežvērtības ir par 6 dB zemākas nekā B-85. tabulā norādītās. 

Piezīme. Pieņem, ka  nolaišanās  posmā uztvērējs darbojas sekošanas režīmā un nemeklē un nepārtver jaunus satelītus. 

3.7.3.3. Impulsveida traucējumi. Kad ir noteikti vienmērīgi taisnvirziena lidojumi, uztvērējs nodrošina atbilstību noteiktajiem raksturojumiem, ja tiek uztverti imnpulsveida traucējumu signāli, kuru raksturojumi ir noteikti B-86. tabulā, kur ir noteikta arī traucējumu robežvērtība antenas pieslēgvietā.
3.7.3.4. SBAS un GBAS uztvērēji neizvada maldinošu informāciju, ja ir traucējumi, ieskaitot traucējumus, kuru līmenis pārsniedz 3.7. punktā noteikto līmeni. 

Piezīme. Norādījumi attiecībā uz šīm prasībām ir sniegti D pievienojuma 10.6. punktā. 

3.8. Gaisa kuģī uzstādīta GNSS satelītu signālu uztvērēja antena 
3.8.1. Antenas uztveršanas diapazons. GNSS antena atbilst noteiktajiem raksturojumiem GNSS satelīta signālu uztveršanai azimutā no 0 līdz 360 grādiem un ja vietas leņķis ir no 0 līdz 90 grādiem attiecībā pret gaisa kuģa horizontālo plakni horizontāla lidojuma laikā.
B-82. tabula. CW traucējumu robežvērtības GPS un SBAS uztvērējiem
	Traucējumu signāla frekvenču diapazons fi
	Traucējumu robežvērtības uztvērējiem, ko izmanto precīzas nolaišanās posma veikšanā

	fi ≤ 1315 = MHz
	–4,5 dBW

	1315 MHz < fi ≤ 1525 MHz
	Lineāri samazinās no –4,5 dBW līdz –42 dBW

	1525 MHz < fi ≤ 1565,42 MHz
	Lineāri samazinās no – 42 dBW līdz –150,5 dBW

	1565,42 MHz < fi ≤ 1585,42 MHz
	–150,5 dBW

	1585,42 MHz < fi ≤ 1610 MHz
	Lineāri palielinās no –150,5 dBW līdz –60 dBW

	1610 MHz < fi ≤ 1618 MHz
	Lineāri palielinās no –60 dBW līdz –42 dBW*

	1618 MHz < fi ≤ 2000 MHz
	Lineāri palielinās no –42 dBW līdz –8,5 dBW*

	1610 MHz < fi ≤ 1626,5 MHz
	Lineāri palielinās no –60 dBW līdz –22 dBW**

	1626,5 MHz < fi ≤ 2000 MHz
	Lineāri palielinās no –22 dBW līdz –8,5 dBW**

	fi > 2000 MHz
	–8,5 dBW

	* Attiecas uz uztvērējiem, ko uzstāda gaisa kuģos, kuros nav satelītsakaru līdzekļu.

	* Attiecas uz uztvērējiem, ko uzstāda gaisa kuģos, kuros ir satelītsakaru līdzekļi.


B-83. tabula. Traucējumu robežvērtības GLONASS uztvērējiem
	Traucējumu signāla frekvenču diapazons fi
	Traucējumu robežvērtības uztvērējiem, ko izmanto precīzas nolaišanās posma veikšanā

	fi ≤ 1 315 MHz
	–4,5 dBW

	1 315 MHz < fi ≤ 1 562,15625 MHz
	Lineāri samazinās no –4,5 dBW līdz –42 dBW

	1 562,15625 MHz < fi ≤ 1 583,6525 MHz
	Lineāri samazinās no –42 dBW līdz –80 dBW

	1 583,65625 MHz < fi ≤ 1 592,9525 MHz
	Lineāri samazinās no –80 dBW līdz –149 dBW

	1 592,9525 MHz < fi ≤ 1 609,36 MHz
	–149 dBW

	1 609,36 MHz < fi ≤ 1 613,65625 MHz
	Lineāri palielinās no –149 dBW līdz –80 dBW

	1 613,65625 MHz < fi ≤ 1635,15625 MHz
	Lineāri palielinās no –80 dBW līdz –42 dBW*

	1 613,65625 MHz < fi ≤ 1 626,15625 MHz
	Lineāri palielinās no –80 dBW līdz –22 dBW**

	1 635,15625 MHz < fi ≤ 2 000 MHz
	Lineāri palielinās no –42 dBW līdz –8,5 dBW*

	1 626,15625 MHz < fi ≤ 2 000 MHz
	Lineāri palielinās no –22 dBW līdz –8,5 dBW**

	fi > 2 000 MHz
	–8,5 dBW

	* Attiecas uz uztvērējiem, ko uzstāda gaisa kuģos, kuros nav satelītsakaru līdzekļu.

	* Attiecas uz uztvērējiem, ko uzstāda gaisa kuģos, kuros ir satelītsakaru līdzekļi.


B-84. tabula. Troksnim līdzīgu traucējumu ar ierobežotu spektru traucējumu robežvērtības attiecībā uz GPS un SBAS uztvērējiem, ko izmanto precīzas nolaišanās veikšanā 
	Traucējumu joslas platums
	Traucējumu robežvērtība

	0 Hz < Bwi ≤ 700 Hz
	–150,5 dBW

	700 Hz < Bwi ≤ 10 kHz
	–150,5 + 6 log10(BW/700) dBW

	10 kHz < Bwi ≤ 100 kHz
	–143,5 +3 log10(BW/10000) dBW

	100 kHz < Bwi ≤ 1 MHz
	–140,5 dBW

	1 MHz < Bwi ≤ 20 MHz
	Lineāri palielinās no –140,5 dBW līdz –127,5 dBW*

	20 MHz < Bwi ≤ 30 MHz
	Lineāri palielinās no –127,5 dBW līdz –121,1 dBW*

	30 MHz < Bwi ≤ 40 MHz
	Lineāri palielinās no –121,1 dBW līdz –119,5 dBW*

	40 MHz < Bwi
	–119,5 dBW*

	* Frekvenču diapazonā 1 575,42 ±10 MHz traucējumu robežvērtība nedrīkst pārsniegt –140, 5 dBW/MHz.


B-85. tabula. Troksnim līdzīgu traucējumu ar ierobežotu spektru traucējumu robežvērtības attiecībā uz GLONASS uztvērējiem, ko izmanto precīzas nolaišanās veikšanā 
	Traucējumu joslas platums
	Traucējumu robežvērtība

	0 Hz < Bwi ≤ 1 kHz
	–149 dBW

	1 kHz < Bwi ≤ 10 kHz
	Lineāri palielinās no –149 dBW līdz –143 dBW

	10 kHz < Bwi ≤ 0,5 MHz
	–143 dBW

	0,5 MHz < Bwi ≤ 10 MHz
	Lineāri palielinās no –143 dBW līdz –130 dBW

	10 MHz < Bwi
	–130 dBW


B-86. tabula. Impulsveida traucējumu robežvērtības
	
	GPS un SBAS
	GLONASS

	Frekvenču diapazons
	1 575,42 MHz ± 10 MHz
	no 1 592,9525 MHz līdz 1 609,36 MHz

	Traucējumu robežvērtība (impulsa maksimālā jauda)
	–10 dBW
	–10 dBW

	Impulsa ilgums
	=<125 μs, ≤<1 ms*
	≤ 1 ms

	Impulsa aizpildījuma koeficients
	≤ 10%
	≤ 10%

	*Piemēro GPS uztvērējiem bez SBAS režīma.


3.8.2. Antenas pastiprinājums. Minimālais antenas pastiprinājums konkrētam vietas leņķim virs horizonta nav mazāks kā B-87. tabulā norādītais. Maksimālais antenas pastiprinājums vietas leņķiem, kas pārsniedz 5 grādus, nepārsniedz +7 dBic.
3.8.3. Polarizācija. GNSS antenas polarizācija ir vērsta pa apli uz labo pusi (pulksteņa rādītāja virzienā attiecībā pret signāla izplatības virzienu). 

3.9. Cikliskā redundances pārbaude (CRC)
Katru CRC aprēķina kā divu bināru polinomu dalījuma pēc moduļa 2 atlikumu R(x):
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k = bitu skaits konkrētajā CRC;
M(x) = informācijas lauks, kas sastāv no datu pozīcijām, ko aizsargā konkrētā CRC, ko izsaka kā polinomu; 

G(x) = koda ģeneratora izveidotais polinoms konkrētajai CRC;
Q(x) = dalījuma koeficients; 

R(x) = dalījuma atlikums, kas satur CRC:
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B-87. tabula. Minimālais antenas pastiprinājums – GPS/SBAS un GLONASS 
	Vietas leņķis grādos
	Minimālais pastiprinājums dBic

	0
	–7,5

	5
	–4,5

	10
	–3

	15 līdz 90
	–2
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B-l. attēls. C/A koda laika attiecības
	APAKŠKADRS 1
	TLM
	HOW
	GPS nedēļas kārtas numurs, SV precizitāte un stāvoklis

	APAKŠKADRS 2
	TLM
	HOW
	Efemerīdu parametri

	APAKŠKADRS 3
	TLM
	HOW
	Efemerīdu parametri

	APAKŠKADRS 4

(25 lapas)
	TLM
	HOW
	25.–32. satelīta almanahs un stāvoklis, īpaši ziņojumi, satelīta konfigurācija, karodziņi, jonosfēriskie un UTC dati.

	APAKŠKADRS 5

(25 lapas)
	TLM
	HOW
	25.–32. satelīta almanahs un stāvoklis, īpaši ziņojumi, satelīta konfigurācija, karodziņi, jonosfēriskie un UTC dati.


B-2. attēls. Kadra uzbūve
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B-3. attēls. TLM vārda formāts
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B-4. attēls. HOW formāts
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Piezīmes:
1. Lai atvieglotu ātru pārraidītā signāla pārtveršanu, katra apakškadra HOW satur saīsinātu TOW aprēķinu. 

2. HOW ir katra apakškadra otrais datu vārds. 

3. HOW ziņojuma TOW aprēķins sastāv no nākamā kadra sākuma reālā TOW aprēķina 17 vecākajiem bitiem (MSB).
4. HOW ziņojuma TOW aprēķina pārvēršanai par reālo aprēķinu, kas ir nākamā kadra sākumā, to pareizina ar 4.
5. Pirmais apakškadrs sākas sinhroni ar katra diskretizācijas perioda beigām/sākumu. 

B-5. attēls. HOW ziņojuma laika attiecības
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B-6. attēls. Datu formāts (1 no 11)
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P = 6 PĀRĪBAS BITI
t = 2 INFORMĀCIJU NESATUROŠI BITI, KO IZMANTO PĀRĪBAS APRĒĶINĀŠANAI 
C = 23. UN 24. TLM BITS, KAS IR REZERVĒTI
	DIRECTION OF DATA FLOW FROM SV
	MSB FIRST 
	BITS
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	SUBFRAME NO.

	DATU PLŪSMAS VIRZIENS NO SV
	PIRMO PĀRRAIDA MSB
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B-6. attēls. Datu formāts (2 no 11)
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P = 6 PĀRĪBAS BITI
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B-6. attēls. Datu formāts (3 no 11)
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B-6. attēls. Datu formāts (4 no 11)
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** REZERVĒTS SISTĒMAS IZMANTOŠANAI
*** REZERVĒTS
P = 6 PĀRĪBAS BITI
t = 2 INFORMĀCIJU NESATUROŠI BITI, KO IZMANTO PĀRĪBAS APRĒĶINĀŠANAI 
C = 23. UN 24. TLM BITS, KAS IR REZERVĒTI
	DIRECTION OF DATA FLOW FROM SV
	MSB FIRST 
	BITS
	SECONDS

	DATU PLŪSMAS VIRZIENS NO SV
	PIRMO PĀRRAIDA MSB
	BITI
	SEKUNDES

	SUBFRAME NO.
	PAGE NO.
	WORD
	BITS TOTAL

	APAKŠKADRA NUMURS
	RINDAS NR.
	VĀRDS
	KOPĀ BITU

	HEALTH
	DATA ID
	
	SV (PAGE) ID

	STĀVOKLIS
	DATU IDENTIFIKATORS (ID)
	
	SV (LAPAS) ID


B-6. attēls. Datu formāts (5 no 11)
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B-6. attēls. Datu formāts (6 no 11)
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** REZERVĒTS SISTĒMAS IZMANTOŠANAI
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B-6. attēls. Datu formāts (7 no 11)
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B-6. attēls. Datu formāts (8 no 11)
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B-6. attēls. Datu formāts (9 no 11)
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B-6. attēls. Datu formāts (10 no 11)
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B-6. attēls. Datu formāts (11 no 11)
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	Frame number
	Siting number
	Immediate data for transmiting satellite
	Non-immediate data (almanac) for five satellites
	Reserved bits 

	Kadra numurs
	Vietas numurs
	Operatīvie dati raidošajam satelītam
	Neoperatīvie dati (almanahs) pieciem satelītiem
	Rezervētie biti

	Bit number within string 
	Data bits in relative bi-binary code 
	Hamming code bits in relative bi-binary code 

	Bita numurs virknē
	Datu biti relatīvajā dubultbinārajā kodā
	Heminga koda biti relatīvajā dubultbinārajā kodā


B-7. attēls. Virskadra uzbūve


[image: image301.png]) Tow” Yulty
) T’ ) B
B
- w
», €, MB
e £ ]
. Tl
- T |
”, ot - W
a, o w |
= T o T
0, af, B &, e
ar D e





* Rezervētie biti kadrā
Piezīme. Parametru datu satura apraksts, definīcijas un skaidrojumi ir doti 3.2.1.3. un 3.2.1.4. punktā. Šajā attēlā ir atsevišķi izcelti GLONASS-M pārraidītie papilddati. 
B-8. attēls. Kadra uzbūve (1. līdz 4. kadrs)
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* Rezervētie biti kadrā
Piezīme. Parametru datu satura apraksts, definīcijas un skaidrojumi ir doti 3.2.1.3. un 3.2.1.4. punktā. Šajā attēlā ir atsevišķi izcelti GLONASS-M pārraidītie papilddati. 
B-9. attēls. Kadra uzbūve (5. kadrs)
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Piezīme. Tc = katra simbola pārraides ilgums
	Data bits and check bits in bi-binary code 
	Time mark 
	Data bits in relative bi-binary code

	Datu biti un pārbaužu biti dubultbinārajā kodā
	Laika atzīme
	Datu biti relatīvajā dubultbinārajā kodā

	Hamming code check bits (1-8) in relative bi-binary code 
	Character/number within string

	Heminga koda pārbaudes biti (1-8) relatīvajā dubultbinārajā kodā
	Simbols/kārtas skaitlis virknē


B-10. attēls. Datu virknes uzbūve
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	Data input
	bits/s 
	Output symbols 
	symbols/s
	Alternating
	Symbol clock

	Datu ievade
	biti/s
	Izvades simboli
	simboli/s
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B-11. attēls. Konvolutīvā kodēšana
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	Direction of data flow from satellite; 

Most significant bit (MSB) transmitted first 
	Bits/seconds
	Bit data field 
	bit

	Datu plūsmas virziens no satelīta; 

Pirmo pārraidA vecāko (MSB) bitu
	Biti/sekundē
	Bitu datu lauks
	Bits

	Bit message type identifier 
	Bit preamble of 24 bits total in 3 contiguous blocks

	Ziņojuma VEIDA identifikatora biti
	PREAMBULAS biti – 24 biti, kas sadalīti 3 SECĪGos blokos


B-12. attēls. Datu bloka formāts
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B-13. attēls. IGP numurēšanas metode (četri IGP)
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B-14. attēls. IGP numurēšanas metode (trīs IGP)
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B-15. attēls. CW traucējumu robežvērtības GPS un SBAS uztvērējiem, ko izmanto precīzas nolaišanās veikšanai
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B-16. attēls. CW traucējumu robežvērtības GLONASS uztvērējiem, ko izmanto precīzas nolaišanās veikšanai
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B-17. attēls. Traucējumu robežvērtības atkarībā no GPS un SBAS uztvērēju frekvenču joslas platuma
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B-18. attēls. Traucējumu robežvērtības atkarībā no GLONASS uztvērēju frekvenču joslas platuma 
A PIEVIENOJUMS. PAKALPOJUMU MĒŖĶA INTEGRITĀES UN NEPĀRTRAUKTĪBAS NOTEIKŠANA AR RISKU KOKA METODI
1. Risku koka metode ir grafiska metode, kurā parāda loģiskās attiecības starp konkrētiem kļūmes apstākļiem un kļūmju cēloņiem, kas izraisa šādus apstākļus. Tā ir kosmiskās aviācijas nozarē izmantotās kļūmju koka metodes piemērošana aviācijā.
1.1. Metodē izmanto loģisko simbolu kopumu, lai parādītu attiecības starp dažādiem kļūmju cēloņiem. Vadlīnijās izmanto šādus simbolus.
	[image: image312.png]



	Loģiskais elements “UN” (“AND”) apraksta loģisku operāciju, kuras izpildei ir nepieciešama visu ievades elementu klātbūtne. 



	[image: image313.png]



	Loģiskais elements “VAI” (“OR”) apraksta loģisku operāciju, kuras izpildei ir vajadzīgs, lai pastāvētu viens no ievades elementiem. 



	[image: image314.png]



	Ar taisnstūri apzīmē notikumu, kas iestājas ievades loģisko elementu kļūmju vai atteices kombinācijas rezultātā.



	[image: image315.png]



	Ar apli apzīmē primāro kļūmes notikumu, kam nav vajadzīga tālāka attīstība.  Šādi apzīmētu elementu kļūmju norādītais biežums un veids ir aprēķināts, izmantojot empīriskus datus. 




1.2. Metode vizuāli attēlo tādas notikumu rindas un to kombinācijas, kuru rezultātā iestājas risku koka augšējā sazarojuma kļūmes notikums. Metodi var izmantot arī, lai noteiktu risku koka augšējā sazarojuma notikuma iestāšanās varbūtību, ar nosacījumu, ka atsevišķu notikumu iestāšanās varbūtības ir zināmas vai tās ir iespējams novērtēt.  Vienkāršu risku koku kļūmju iestāšanās varbūtības ir iespējams tieši aprēķināt, bet ir jāpievērš uzmanība gadījumiem, kad primāro kļūmju notikumi nav neatkarīgi, t. i., kļūmju notikumus var izraisīt dažāda veida apakšnotikumu iestāšanās kombinācijas risku kokā. 

1.3. Šajās vadlīnijās pieļaujamā risku koka augšējā līmeņa notikuma iestāšanās varbūtību nosaka ar risku vērtību piešķiršanas metodi un kļūmju koku izmanto tālākai integritātes un apkalpošanas nepārtrauktības risku sadalīšanai sastāvdaļās. Tāpēc termina “kļūmju koks” vietā drīzāk ir izmantojams termins “risku koks”.
2. Vispārējs risku koks gaisa kuģu nosēšanās veikšanai ir parādīts A-1. attēlā. Risku koka augstākā sazarojuma notikums šajā gadījumā ir gaisa kuģa zaudēšana tādas vadības sistēmas atteices rezultātā, kas nav uzstādīta gaisa kuģī. Šāda notikuma cēloņi ir primārā vadības aprīkojuma, kas nav gaisa kuģa vadības aprīkojums, integritātes atteice, vai vadības sistēmas, kas nav gaisa kuģa vadības sistēma, pakalpojumu nepārtrauktības (COS) atteice (t. i., gan primārās, gan jebkādas sekundārās sistēmas, kas tiek izmantota nolaišanās procedūras vai otrā riņķa procedūras nodrošināšanai, atteice). Uzskata, ka primārā vadības sistēma, kas nav gaisa kuģa vadības sistēma, sastāv no vairākām sastāvdaļām no 1. līdz N, piemēram, MLS gadījumā, azimutālās vadības sistēmas, augstuma vadības sistēmas un DME/P.  Sekundārā vadības sistēma var būt alternatīva vadības sistēma, kas nav gaisa kuģī uzstādīta sistēma, vai dažos gadījumos gaida kuģa navigācijas sistēma, kā piemēram inerciālā navigācijas sistēma. 

2.1. Ir iespējams definēt šādas varbūtības: 

	Pa
	=
	Gaisa kuģa zaudēšanas varbūtība vadības sistēmas, kas nav gaisa kuģī uzstādīta vadības sistēma, atteices gadījumā;



	Pb
	=
	Gaisa kuģa zaudēšanas varbūtība primārās vadības sistēmas integritātes kļūmes dēļ;



	Pc
	=
	Gaisa kuģa zaudēšanas varbūtība COS kļūmes dēļ; 



	Px
	=
	Varbūtība, ka pilots nespēj noteikt atteici un veiksmīgi iejaukties pēc primārās vadības sistēmas integritātes kļūmes iestāšanās. Riska samazinājuma koeficients ir piemērojams tikai gadījumos, kad pilots var noteikt vadības sistēmas integritātes kļūmi, piemēram, I kategorijas ILS nolaišanās laikā, lēmuma pieņemšanas augstumā;



	Pp
	=
	Primārās vadības sistēmas COS kļūmes varbūtība; 



	Pd
	=
	Gaisa kuģa zaudēšanas varbūtība pārtrauktas nolaišanās procedūras vai otrā riņķa procedūras laikā, izmantojot primāro vadības sistēmu;



	Pi
	=
	Primārās vadības sistēmas integritātes kļūmes varbūtība; 



	Pin
	=
	Navigācijas sistēmas N elementa integritātes kļūmes varbūtība; 



	PpN
	=
	Navigācijas sistēmas N elementa COS kļūmes varbūtība; 



	Ps
	=
	Gaisa kuģa zaudēšanas varbūtība pārtrauktas nolaišanās procedūras vai otrā riņķa procedūras laikā, izmantojot sekundāro vadības sistēmu;



	Ps1
	=
	Sekundārās vadības sistēmas COS kļūmes varbūtība; 



	Ps2
	=
	Sekundārās vadības sistēmas integritātes kļūmes varbūtība; 



	Pu
	=
	Varbūtība, ka pilots nespēj veiksmīgi iejaukties pēc primārās vadības sistēmas COS kļūmes iestāšanās apstākļos, kad sekundārā vadības sistēma nav pieejama, 




kur 
Pa = Pb + Pc
Pb = Pi × Px
Pi = Pi1 + Pi2 + ... PiN
Pc = Pp × Pd
Pp = Pp1 + Pp2 + ... PpN
Pd = Ps × Pu
Ps = Ps1 + Ps2.
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Note 1: Secondary guidance may be aircraft or non-aircraft guidance system.





	Aircraft loss due to non-aircraft guidance system failure 
	Aircraft loss due to primary guidance integrity failure
	Aircraft loss due to continuity of service failure

	Gaisa kuģa zaudēšana tādas vadības sistēmas, kas nav gaisa kuģī uzstādīta vadības sistēma, atteices dēļ
	Gaisa kuģa zaudēšana primārās vadības sistēmas integritātes kļūmes dēļ
	Gaisa kuģa zaudēšana pakalpojuma nepārtrauktības kļūmes dēļ

	Primary guidance integrity failure 
	Pilot risk reduction
	Discontinued procedure practice

	Primārās vadības sistēmas integritātes kļūme
	Riska samazināšana pilota ietekmē
	Pārtrauktas procedūras prakse

	Primary guidance continuity of service failure 
	Secondary guidance failure (see Note 1) 

	Primārās vadības sistēmas pakalpojumu nepārtrauktības kļūme
	Sekundārās vadības sistēmas kļūme (sk. 1. piezīmi)

	Integrity failure nav element 
	COS failure nav element
	COS failure

	Navigācijas sistēmas daļas integritātes kļūme
	Navigācijas sistēmas daļas COS kļūme
	COS kļūme

	Integrity failure 
	Pilot risk reduction
	Exposure time

	Integritātes kļūme
	Riska samazināšana pilota ietekmē
	Pakļaušanas riskam ilgums

	Note 1: Secondary guidance may be aircraft or non-aircraft guidance system. 

	1. piezīme. Sekundārā vadības sistēma var būt gan gaisa kuģī uzstādītā sistēma, gan sistēma, kas nav uzstādīta gaisa kuģī.  


A-1. attēls. Vispārējs risku koks
2.2. Pieņemama augstākā sazarojuma notikuma iestāšanās varbūtību Pa var noteikt, sadalot vispārīgo nolaišanās un nosēšanās procedūru riska koeficientu pa dažādām negadījuma klasēm. Izmantojot šādu metodi ir noteikts, ka pieņemama Pa vērtība ir 3 × 10–9. Tā atbilst vismazākajai varbūtībai, kādu var piešķirt katrai navigācijas sistēmas zemes sastāvdaļai un kuras vērtība ir 1 × 10–9, ko parasti dala uz pusēm starp integritātes un COS kļūmēm. 

2.3. Iepriekšminētajā risku analīzē nav ietvertas konstrukcijas kļūmes.
3. Risku koka izmantojuma piemērs – III kategorijas MLS pamatoperācijas (A-2. attēls).
3.1. Šajā gadījumā runa ir tikai par divām navigācijas sistēmas daļām (piemēram, azimutālo un augstuma vadību). Pieņem, ka primārās vadības sistēmas COS kļūdas gadījumā, sekundārā vadības sistēma nav pieejama, normāla procedūra paredz saglabāt vajadzīgo virzienu un augstuma uzņemšanas leņķi. 
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Piezīme. Šīs vērtības ir ņemtas no G pievienojuma G-15. tabulas 4. līmeņa un ir balstītas uz pieņēmumu, ka laiks, kurā gaisa kuģis ir pakļauts riskam, azimutālajai un augstuma vadības sistēmai ir attiecīgi 30 un 15 sekundes, ja vidējā laika ilgums starp atteicēm (MTBO) attiecīgi ir 4000 un 200 stundu.
Ps=1,0
Piezīme. Tā kā nepastāv sekundārās vadības sistēmas vadīta pārtrauktas nolaišanās/otrā riņķa procedūra pieņem, ka negadījuma varbūtība šādas procedūras laikā ir vienāda ar 1. 
Px=1,0
Piezīme. Šajā piemērā pieņem, ka III kategorijas nolaišanās laikā pilots nespēj iejaukties, lai novērstu integritātes kļūmi zemes sistēmā. Tāpēc riska samazinājuma koeficients ir vienāds ar 1. 
Pu = 2,5 × 10–4
Piezīme. Riska samazinājuma koeficients pilota iejaukšanās dēļ ir aprēķināts kā 1/4000, balstoties uz negadījumu pētījumiem attiecībā uz gaisa kuģiem, kas veic nolaišanās procedūras, lai veiktu nosēšanos, izmantojot uz zemes esošas vadības sistēmas. Tas pieņemtais koeficients ir riska samazinājumam, ko pēc pakalpojuma nepārtrauktības kļūmes rada pilota iejaukšanās. 
Tādēļ:
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un 
aprēķinātais Pa = 2 × 10–9.
3.2. Tāpēc vispārējās prasības robežvērtība ir 1 × 10–9.
4. Risku koka piemērošana MLS/RNAV nolaišanās veikšanai šķēršļotā vidē (A-3. attēls). 

4.1. Šajā gadījumā pastāv trīs navigācijas sistēmas sastāvdaļas (t. i., azimutālā vadība, augstuma vadība un DME/P) un pieņem, ka tās visas atbilst integritātes un COS prasībām 4. līmeņa azimutālās vadības aprīkojumam; t. i., integritāte ir = 1 – 0,5 × 10–9 un MTBO = 4000 stundu.
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Piezīme. Pieņem, ka zemes sistēmas integritātes kļūmes notikuma iestāšanās gadījumā pilots nespēj iejaukties.
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Piezīme. Attiecībā uz visām uz zemes esošām sistēmas sastāvdaļām pieņem, ka laiks, kurā gaisa kuģis ir pakļauts šķēršļu radītam riskam (OET), ir 60 sekundes un MTBO ir 4000 stundu.
Pu=1,0
Piezīme. Pieņem, ka pārtrauktas nolaišanās/otrā riņķa procedūras turpināšana bez vadības nav pieņemama. Tāpēc izvēlētā šādas procedūras negadījuma varbūtības vērtība ir 1.
4.2. Attiecībā uz MLS/RNAV procedūru šķēršļotā apvidū pieņem, ka drošas pārtrauktas nolaišanās/otrā riņķa procedūras veikšanai laikā, kad gaisa kuģis ir pakļauts šķēršļu radīto risku ietekmei, būtiska ir sekundārās vadības sistēmas izmantošana.
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Piezīme. Šāda ir sekundārā zemes vadības aprīkojuma COS kļūmes varbūtība. Pieņem, ka sekundārās vadības sistēmas MTBO ir 1000 stundu un ka laiks, kurā gaisa kuģis ir pakļauts kļūmes radītam riskam, ir 270 sekundes. Laiks, kurā gaisa kuģis ir pakļauts sekundārās vadības sistēmas kļūmes izraisītam riskam, ir atkarīgs no brīža procedūrā, kurā tiek apstiprināta sekundārās vadības pieejamība. Pieņemot, ka tas notiks pirms MLS/RNAV procedūras uzsākšanas un ka pilotam netiks izvirzīta prasība atkārtoti apstiprināt sekundārās vadības sistēmas pieejamību pirms tās procedūras daļas uzsākšanas, kuras laikā tiek pārlidots šķēršļotais apvidus, laiks, kurā gaisa kuģis tiek pakļauts riskam, var ilgt vairākas minūtes. 
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	1. piezīme. Sekundārā vadības sistēma nav piemērojama. 


A-2. attēls. MLS III kategorijas nosēšanās procedūras risku koks
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A-3. attēls. MLS/RNAV risku koks lidojumiem šķēršļotā apvidū
Piezīme. Šāda ir sekundārās vadības sistēmas pieprasītā integritātes vērtība. 
Tādēļ:
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Piezīme. Ja laiks, kurā gaisa kuģis ir pakļauts šķēršļu radītam riskam, pārsniedz 60 sekundes, tad ir nepieciešams palielināt primārās vadības sistēmas MTBO vai sekundārās vadības sistēmas iespaidā palielināt riska samazināšanas koeficientu. Piemēram, ja laiks, kurā gaisa kuģis ir pakļauts riskam, tiek palielināts uz 90 sekundēm, primārās vadības sistēmas MTBO ir jāpalielina līdz 6000 stundām vai sekundārās vadības sistēmas MTBO ir jāpalielina līdz 2 250 stundām. Starp primārās vadības sistēmas uzticamības rādītāju, laiku, kurā gaisa kuģis ir pakļauts riskam, un sekundārās vadības uzticamības un integritātes rādītāju ir acīmredzama savstarpēja sakarība. Risku koka metodi var izmantot atsevišķu MLS/RNAV procedūru pārbaudei, lai noteiktu piemērotas uzticamības un integritātes prasības primārajai un sekundārajai vadības sistēmai. 
B PIEVIENOJUMS. NEVIZUĀLU NOLAIŠANĀS UN NOSĒŠANĀS PALĪGLĪDZEKĻU IEVIEŠANA UN PIEMĒROŠANA
(Sk. 2. nodaļas 2.1. punktu)
1. Ievads
1.1. Visu laikapstākļu lidojumu drošību, efektivitāti un elastību ietekmē dažādi faktori. Jaunu metožu attīstība prasa elastīgu pieeju visu laikapstākļu lidojumu jēdzienam, lai pilnībā izmantotu tehniskās attīstības sniegtos labumus. Lai izveidotu šādu elastību, stratēģija, identificējot šādas stratēģijas pamatā esošos mērķus un idejas, ļauj tajā iekļaut jaunus tehniskus risinājumus vai jaunas idejas.  Stratēģija nebalstās uz pieņēmumu par ātru pāreju uz vienu globālu sistēmu vai noteiktu sistēmu izvēli nolaišanās un nosēšanās procedūru nodrošināšanai.
1.2. Stratēģija attiecas uz nevizuālo palīglīdzekļu izmantošanu nolaišanās un nosēšanās veikšanā ar vertikālo vadību (APV) un precīzas nolaišanās un nosēšanās veikšanā. 

2. Stratēģijas mērķi
Stratēģija:
a) uztur vismaz esošo drošības līmeni visu laikapstākļu lidojumos; 

b) saglabā vismaz esošo pakalpojumu līmeni vai ieplānoto uzlaboto pakalpojumu līmeni; 

c) uztur vispārēju sadarbspēju; 

d) nodrošina reģionālu elastību, kas balstīta uz koordinātu reģionālo plānošanu; 

e) stājas spēkā līdz 2020. gadam  un
f) ņem vērā ekonomiskus, ekspluatācijas un tehniskus jautājumus. 

3. Apsvērumi
3.1. Vispārīgā daļa
Turpmākie apsvērumi balstās uz pieņēmumu, ka ir pieejamas ekspluatācijas prasības un attiecīgās saistības un ka tiek pieliktas to izpildei nepieciešamās pūles. 

3.2. Apsvērumi, kas saistās ar ILS
a) Pastāv risks, ka īpašās vietās nav iespējams veikt drošas II un III kategorijas ILS operācijas;
b) 10. pielikuma I sējuma 3. nodaļas 3.1.4. punktā ir ietverti standarti ILS uztvērēju noturībai pret traucējumiem;
c) ILS paplašināšanu ierobežo kanālu pieejamība (40 kanālu);
d) vairākas novecojušās ILS zemes ierīces ir nepieciešams nomainīt un
e) lielākajā pasaules daļā pārskatāmā nākotnē ir iespējams saglabāt ILS.
3.3. Apsvērumi, kas saistās ar MLS
a) I kategorijas MLS ir gatava ekspluatācijai;
b) II kategoriju apkalpot spējīgs uz zemes izvietotais aprīkojums ir sertificēts.  Notiek uz zemes un gaisa kuģī izvietotā IIIB kategorijas aprīkojuma sertifikācija, kuru pabeigt ir paredzēts 2004. – 2005. gadā, un
c) īpašās vietās, lai uzlabotu skrejceļa izmantošanu sliktas redzamības apstākļos, plāno uzstādīt MLS.
3.4. Apsvērumi saistībā ar GNSS
a) ir pieņemti standarti un ieteicamā prakse attiecībā uz GNSS ar funkcionalitātes papildināšanas sistēmu, lai nodrošinātu APV un I kategorijas precīzu nolaišanos;
b) notiek standartu un ieteicamās prakses izstrāde reģionālās uz zemes esošās funkcionalitātes papildināšanas sistēmai (GRAS), kas paredzēta APV lidojumu nodrošināšanai;
c) dažos pasaules reģionos darbojas GNSS ar satelītā esošās funkcionalitātes papildināšanas sistēmu APV lidojumu nodrošināšanai;
d) sagaidāms, ka GNSS ar uz zemes esošās funkcionalitātes papildināšanas sistēmu (GBAS) I kategorijas precīzas nolaišanās operāciju nodrošināšanai būs gatava ekspluatācijai līdz 2006. gadam; 

e) nav gaidāms, ka starptautiski atzīta GNSS ar funkcionalitātes papildināšanu, kā nepieciešams, II un III kategorijai būs pieejama agrāk par 2010. – 2015. gadu; 

f) tehniskie un ekspluatācijas jautājumi saistībā ar GNSS nodrošinātu nolaišanos, nosēšanos un izlidošanu ir jāatrisina savlaicīgi  un,
g) organizatoriskie jautājumi saistībā ar GNSS nodrošinātu nolaišanos, nosēšanos un izlidošanu ir jāatrisina savlaicīgi.
3.5. Apsvērumi saistībā ar gaisa kuģos uzstādītu nolaišanās un nosēšanās sistēmu multimodālas darbības spēju 
Lai stratēģija darbotos, ir nepieciešams, lai gaisa kuģos uzstādītās sistēmas nolaišanās un nosēšanās veikšanai spētu darboties multimodāli, un ir sagaidāms, ka šāda iespēja būs pieejama. 

3.6. Citi apsvērumi
a) Pieaug pieprasījums pēc II un III kategorijas;
b) GNSS perspektīvā var nodrošināt īpašus ekspluatācijas ieguvumus saistībā ar sliktas redzamības lidojumiem, ieskaitot jaunas procedūras, elastīgas novietojuma prasības un virszemes vadības pakalpojumus lidlaukā; 

c) uzskata, ka būtiska loma visu laikapstākļu lidojumu nodrošināšanā ir tikai trim standarta sistēmām (ILS, MLS un GNSS ar funkcionalitātes papildināšanu, ja nepieciešams). Ieguvumus ekspluatācijā var dot kolimatora indikatori saistībā ar uzlabotas redzamības/vai sintētiskajām vizualizācijas sistēmām;
d) vispārējās stratēģijas rezultātā nenotiks ātra pāreja no ILS uz jaunām sistēmām, piemēram, GNSS vai MLS. Tāpēc stratēģijas īstenošanai ir būtiski, ka visu šo sistēmu izmantotais radiofrekvenču spektrs tiek atbilstoši aizsargāts;
e) tiktāl, cik tas praktiski iespējams, vēlama ir tieša pāreja no ILS uz GNSS. Tomēr dažās valstīs var nebūt iespējams veikt šādu pāreju, nezaudējot pašreizējo II un III kategorijas apkalpošanas līmeni; 

f) tik ilgi, kamēr daži konkrētā skrejceļa lietotāji turpina izmantot ILS, perspektīvos ieguvumus ekspluatācijā, ko rada jaunu nosēšanās sistēmu ieviešana, var mazināt jauktas sistēmas ekspluatācijas radītie ierobežojumi; 

g) APV lidojumus var veikt, izmantojot GNSS ar funkcionalitātes papildināšanu, ja nepieciešams, vai barometrisku vertikālo vadību un GNSS ar ABAS vai DME/DME RNAV laterālo vadību,  un
h) APV lidojumi nodrošina paaugstinātu drošību un vispārējā gadījumā zemākas minimālās prasības ekspluatācijai nekā neprecīzas nolaišanās operācijas. 

4. Stratēģija
Balstoties uz iepriekšminētajiem apsvērumiem, nepieciešamību konsultēties ar gaisa kuģu ekspluatantiem un starptautiskajām organizācijām, kā arī, lai nodrošinātu piedāvāto risinājumu drošību, efektivitāti un izmaksu lietderīgumu, vispārējā stratēģija paredz: 

a) turpināt ILS lidojumus augstākajā apkalpošanas līmenī tik ilgi, kamēr tas ir pieņemami ekspluatācijā un ekonomiski lietderīgi, tādējādi nodrošinot, ka piekļuve lidlaukiem netiek slēgta gaisa kuģiem, kas ir aprīkoti tikai ar ILS;
b) vietās, kur tas ir nepieciešams ekspluatācijā un tas ir ekonomiski lietderīgi, ieviest MLS;
c) ieviest GNSS ar funkcionālā papildinājuma sistēmu (t. i., ABAS, SBAS, GBAS), ja tāda nepieciešama, APV un I kategorijai, vietās, kur tas nepieciešams ekspluatācijā un ir ekonomiski lietderīgi, vienlaikus nodrošinot, ka tiek pienācīgi izskatīti un atrisināti jautājumi, kas saistīti ar signāla izplatību jonosfērā ekvatoriālajos rajonos; 

d) veicināt tādu gaisa kuģu sistēmu attīstību un izmantošanu, kam piemīt multimodāla nolaišanās un nosēšanās veikšanas spēja;
e) veicināt APV lidojumu izmantošanu, jo sevišķi tādu APV lidojumu izmantošanu, kuros tiek izmantota GNSS vertikālā vadība, lai paaugstinātu drošību un palielinātu piekļuves iespējas; 

f) noteikt un atrisināt ekspluatācijas un tehnisko iespēju jautājumus saistībā ar GNSS ar uz zemes esošās funkcionalitātes papildināšanas sistēmu (GBAS) II un III kategorijas nodrošināšanai. Ieviest GNSS II un III kategorijas nodrošināšanai vietās, kur tas nepieciešams ekspluatācijā un kur tas ir ekonomiski lietderīgi, un
g) ļaut katram reģionam attīstīt šādu sistēmu ieviešanas stratēģiju atbilstoši vispārējai stratēģijai. 

C PIEVIENOJUMS. INFORMĀCIJA UN VADLĪNIJU MATERIĀLI ILS, VOR, PAR 75 MHz MARĶIERU BĀKU (MARŠRUTĀ) NDB UN DME STANDARTU UN IETEICAMĀS PRAKSES PIEMĒROŠANAI 

1. Ievads
Informācija šajā pievienojumā ir paredzēta kā norādījumi skaidrošanas mērķiem un nav uzskatāma par daļu no tehniskajām prasībām vai I sējuma standartiem un ieteicamās prakses. 

Skaidrākai turpmākā teksta izpratnei un, lai veicinātu ātru domu apmaiņu par cieši saistītiem jēdzieniem, turpmākajā tekstā ir ietvertas definīcijas.
Definīcijas, kas attiecas uz instrumentālo nosēšanās sistēmu (ILS)
Piezīme. Šeit minētie termini parasti ir lietojami bez prefiksa vai saistībā ar prefiksiem “nominālais” un “norādītais”. Šāds izmantojums ir paredzēts, lai aprakstītu šādas nozīmes:
Prefikss "nominālais": sastāvdaļas vai sistēmas konstrukcijā paredzētie parametri.
Bez prefiksa: sastāvdaļas vai sistēmas sasniegtie paredzētie parametri.
Prefikss "norādītais": sastāvdaļas vai sistēmas sasniegtie parametri, kas norādīti uz uztvērēja (t. i., ieskaitot uztverošās iekārtas kļūdas). 

	Kursa radiobākas sistēma
	ILS glisādes sistēma 

	Slīpā kursa līnija. Līnija, kura veidojas kursa virsmai šķērsojot ILS nominālās glisādes plakni. 

	
	Nepareiza ILS glisāde. Caur skrejceļa ass līniju ejošās vertikālās plaknes punktu ģeometriskā vieta, kurā DDM ir nulle, bet kura nav ILS nominālo glisādi veidojošo punktu ģeometriskā vieta.

	Novirzes kļūda. Jebkura punkta ar nulles modulāciju dziļumu starpību (DDM) leņķiskā vai lineārā novirze no attiecīgi no nominālās kursa līnijas vai nominālās ILS glisādes.

	Linearitātes sektors. Sektors, kurā ietilpst kursa līnija vai ILS glisāde un kura robežās attiecīgi kursa sektorā vai ILS glisādes sektorā DDM pieaugums uz vienu novirzes vienību ir būtībā nemainīgs. 

	Maza DDM zona. Zona, kas atrodas ārpus kursa sektora vai ILS glisādes sektora un kurā DDM vērtība ir mazāka par šai zonai noteikto minimālo vērtību. 

	Piezīme. Minimālās DDM vērtības šādām zonām ir noteiktas 3. nodaļas 3.1.3.7. un 3.1.5.6. punktā.

	ILS nominālās glisādes plakne. Vertikālajai plaknei, kas iet caur pagarināto skrejceļa ass līniju, perpendikulāra plakne un kas ietver ILS nominālo glisādi.

	Instrumentālā kursa līnija. Punktu ģeometriskā vieta jebkurā horizontālā plaknē, kurā uztvērēja indikatora rādījumu novirze ir nulle. 
	ILS instrumentālā glisāde. Punktu ģeometriskā vieta vertikālajā plaknē, kas iet caur skrejceļa ass līniju un kurā uztvērēja indikatora rādījumu novirze ir nulle.

	Instrumentālā kursa slīpā līnija. Līnija, kura veidojas instrumentālajai kursa virsmai šķērsojot ILS nominālās glisādes plakni. 

	
	ILS instrumentālās glisādes leņķis. Leņķis starp horizontālo plakni un ILS instrumentālo glisādi. 

	Instrumentālais kursa sektors. Sektors jebkurā horizontālajā plaknē ar iekļautu instrumentālo kursa līniju, kurā uztvērēja indikatora novirze saglabājas skalas ietvaros. 
	ILS instrumentālās glisādes sektors.  Sektors ar iekļautu ILS instrumentālo glisādi, kurā uztvērēja indikatora novirze saglabājas skalas ietvaros.

	Kursa radiobākas kursa līnijas izliekums. Kursa līnijas izliekums ir kursa radiobākas kursa līnijas novirze no tās nominālā stāvokļa.

	ILS glisādes novirze. ILS glisādes novirze ir ILS glisādes novirzīšanās no tās nominālā stāvokļa. 

	Pieauguma jutība. Uztvērēja indikatora strāvas pieaugums, antenai novirzoties no ILS nominālās kursa līnijas vai ILS nominālās glisādes par vienu novirzes vienību. 

	Lēzena zona. Zona instrumentālā kursa vai ILS instrumentālās glisādes sektora robežās, kurā sektora raksturlīknes leņķis ir nulle. 

	Pretējā slīpuma zona. Zona instrumentālā kursa vai ILS instrumentālās glisādes sektora robežās, kurā sektora raksturlīknes leņķis ir negatīvs. 


2. Informatīvie materiāli attiecībā uz ILS iekārtām
2.1. Ekspluatācijas mērķi, mērķi saistībā ar iekārtu konstrukciju un apkopi un ILS kategoriju kursa uzbūves apraksts 
2.1.1. ILS kategoriju, kas definētas 3. nodaļas 3.1.1. punktā, ekspluatācijā sasniedzamie mērķi ir šādi: 

I kategorija: Precīzā instrumentālā nolaišanās un nosēšanās ar lēmuma pieņemšanas augstumu, kas nav mazāks kā 60 m (200 ft) un ja vai nu redzamība nav mazāka kā 800 m, vai redzamība uz skrejceļa nav mazāka kā 550 m.
II kategorija: Precīzā instrumentālā nolaišanās un nosēšanās ar lēmuma pieņemšanas augstumu, kas ir mazāks nekā 60 m (200 ft), bet nav zemāks kā 30 m (100 ft), un redzamība uz skrejceļa nav mazāka kā 350 m.
IIIA kategorija: Precīzā instrumentālā nolaišanās un nosēšanās: 

a) ar lēmuma pieņemšanas augstumu, kas ir mazāks nekā 30 m (100 ft), vai bez lēmuma pieņemšanas augstuma un
b) ar redzamību uz skrejceļa, kas nav mazāka kā 200 m.
IIIB kategorija: Precīzā instrumentālā nolaišanās un nosēšanās: 

a) ar lēmuma pieņemšanas augstumu, kas ir mazāks nekā 15 m (50 ft), vai bez lēmuma pieņemšanas augstuma un,
b) ar redzamību uz skrejceļa, kas ir mazāka par 200 m, bet nav mazāka kā 50 m;
IIIC kategorija: Precīzā instrumentālā nolaišanās un nosēšanās bez lēmuma pieņemšanas augstuma un redzamības uz skrejceļa ierobežojumiem. 

2.1.2. Šo mērķu sasniegšanā būtiska nozīme ir ILS lietojošā gaisa kuģa tipam un gaisa kuģa lidojuma vadības sistēmu spējām. Nosakot šādus mērķus, ir pieņemts, ka gaisa kuģis ir moderns gaisa kuģis ar atbilstošu konstrukciju. Tomēr praksē gaisa kuģu darbības spējas var pārsniegt iepriekš 2.1.1. punktā minētos konkrētos mērķus. 

2.1.2.1. Lidojumu vadības sistēmas ar pasīvu reakciju uz kļūmi un sistēmas ar kļūmes apiešanas algoritmu pieejamība sasaistē ar ILS, kas konkrētajā gadījumā nodrošina atbilstošu vadību ar atbilstošu pakalpojuma nepārtrauktības un integritātes līmeni var ļaut sasniegt ekspluatācijas mērķus, kas nesakrīt ar tiem, kas aprakstīti iepriekš 2.1.1. punktā. 

2.1.2.2. Apstākļos, kad lidojuma apkalpe var vizuāli uzraudzīt nolaišanos, gaisa kuģu ekspluatācijas aģentūras attiecībā uz moderniem gaisa kuģiem, kas ir aprīkoti ar automātiskajām nolaišanās un nosēšanās sistēmām, aicina regulāri izmantot šādas sistēmas. Piemēram, šādus lidojumus var veikt gadījumā, kad apkalpošanu nodrošina I kategorijas ILS un kad vadības kvalitāte un aptvēruma zona pārsniedz 3. nodaļas 3.1.3.4.1. punktā minētās pamatprasības un turpinās līdz pat skrejceļam.
2.1.2.3. Lai pilnībā izmantotu iespējamās moderno gaisa kuģu automātisko lidojuma vadības sistēmu iespējas, ir vajadzīga metode zemes ELS sīkākam aprakstam nekā to var panākt, izmantojot tikai atsauces uz ILS kategoriju. To sasniedz, izmantojot ILS klasifikācijas sistēmu, kurā izmanto trīs izraudzītas rakstzīmes. Tā nodrošina tādu raksturojumu aspektu aprakstu, kurus ir nepieciešams zināt no ekspluatācijas viedokļa, lai izlemtu, kādas lietotnes konkrētā ILS var nodrošināt.
2.1.2.4. ELS klasifikācijas shēma dod iespēju paziņot par ILS zemes objekta spējām, kas papildina tās, kas saistītas ar ILS objektiem, kas definēti 3. nodaļas 3.1.1. punktā. Šādas papildspējas var izmantot, lai atļautu ekspluatāciju atbilstoši iepriekš 2.1.2.1. un 2.1.2.2. punktā minētajam, pieļaujot ekspluatāciju apstākļos, kuru raksturojumi ir zemāki nekā 2.1. punkta mērķos noteiktie. 

2.1.2.5. Klasifikācijas sistēmas piemērs ir dots turpmāk 2.14.3. punktā. 

2.1.3. Norādījumi attiecībā uz gaisa kuģu aprīkojuma pielaidēm, kas ir atbilstošas, lai sasniegtu ekspluatācijas mērķus I un II kategorijas ILS ir atrodami 2.2.4. un 2.2.5. punktā.  Ja II kategorijas operāciju veikšanai tiek izmantotas atbilstošas ILS iekārtas, var būt iespējams atļaut tāda gaisa kuģa lidojumus, ko raksturo zems nolaišanās ātrums un atbilstoša pierādāma manevrēšanas spēja, un kas ir aprīkots ar tādu gaisa kuģa aprīkojumu, kuram izvirzītās prasības attiecībā uz pieļaujamām pielaidēm ir mazāk stingras nekā II kategorijas lidojumiem izvirzītās prasības. 

Piezīme. Turpmākie norādījumi ir paredzēti, lai palīdzētu valstīm izvērtējot ILS kursa radiobāku kursus un glisādes, kam ir izliekumi. Lai gan pēc definīcijas kursa izliekumi un glisādes izliekumi ir saistīti attiecīgi ar kursa radiobākas kursa un glisādes nominālo atrašanās vietu, augstfrekvenču noviržu novērtējums ir balstīts uz novirzēm no vidējā kursa vai vidējās glisādes. Informācija, kas dota 2.1.6. punktā un C-2. attēlā saistībā ar izliekumu novērtējumu, parāda, kā izliekumi ir saistīti ar vidējo kursa un glisādes atrašanās vietu.  Reģistrācija, ko veic gaisa kuģa sistēma, parasti būs šādā formā.
2.1.4. Kursa izliekumi. Kursa radiobākas kursa izliekumus novērtē pēc 3. nodaļas 3.1.3.4. punktā noteiktās kursa uzbūves. Attiecībā uz nosēšanos un izskrējienu pēc nosēšanās III kategorijas apstākļos šāda kursa uzbūve ir balstīta uz vēlmi manuāli un/vai automātiski pilotētiem lidojumiem sliktas redzamības apstākļos nodrošināt atbilstošu vadību skrejceļa garumā. Attiecībā uz I kategoriju nolaišanās posmā kursa uzbūve ir balstīta uz vēlmi ierobežot kursa izliekumu radītās novirzes no kursa (ar 95 procentu varbūtību) 30 m (100 ft) augstumā līdz 10 metriem laterālās novirzes. Attiecībā uz II un III kategoriju nolaišanās posmā, kursa uzbūve ir balstīta uz vēlmi ierobežot kursa izliekumu radītās novirzes no kursa (ar 95 procentu varbūtību) rajonā starp ILS “B” punktu un ILS atskaites punktu (II kategorijas sistēmām) un ILS “D” punktu (III kategorijas sistēmām) līdz 2 grādiem šķērsvirzienā un vertikāli un līdz 5 m (15 ft) laterāli.
1. piezīme. Kursa izliekumi nav pieņemami gadījumos, kad tie normālos apstākļos neļauj gaisa kuģim sasniegt lēmuma pieņemšanas augstumu ar stabilu augstuma samazināšanas leņķi un tādā vietā, ar pieņemamu novirzi no kursa līnijas, no kuras var uzsākt drošu nosēšanos. Izliekumi vairāk ietekmē automātiskos un pusautomātiskos savienojumus nekā manuālos savienojumus.  Pārlieka vadības sistēmas reaģēšana pēc tam, kad gaisa kuģis ir ieņēmis nolaišanās pozīciju var tam liegt apmierinoši izpildīt nolaišanos vai nosēšanos. Pie tam, gadījumā, ja tiek izmantots automātiskais savienojums, var pastāvēt ekspluatācijas prasība turpināt nolaišanos zemāk par lēmuma pieņemšanas augstumu.  Prasības attiecībā uz gaisa kuģa vadības sistēmu var tikt izpildītas, ja tiek izpildītas 3. nodaļas 3.1.3.4. punktā minētās prasības attiecībā uz kursa uzbūvi.
2.piezīme. Nepieņemamus izliekumus vai citas nepieņemamas novirzes parasti atklāj pārbaužu lidojumos, kas notiek stabilos apstākļos gaisā, kuros ir nepieciešams izmantot precīzo lidojumu pārbaužu metodes. 

2.1.5. ILS glisādes novirzes. Izliekumus novērtē saistībā uz ILS glisādes uzbūvi, kas noteikta 3. nodaļas 3.1.5.4. punktā. Attiecībā uz I kategoriju glisādes uzbūve ir balstīta uz vēlmi ierobežot glisādes izliekumu radītās novirzes no kursa (ar 95 procentu varbūtību) 30 m (100 ft) augstumā līdz 3 metriem (10 ft) vertikālās novirzes. Attiecībā uz II un III kategoriju glisādes uzbūve ir balstīta uz vēlmi ierobežot glisādes izliekumu radītās novirzes no kursa (ar 95 procentu varbūtību) 15 m (50 ft) augstumā līdz 2 grādiem vertikāli vai šķērsvirzienā un līdz 1,2 (4 ft) laterāli.
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C-1. attēls. Kursa radiobākas kursa un glisādes maksimālo izliekumu amplitūdu kritēriji II un III kategorijai
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	=
	Ar teodolītu labots kursa/glisādes izliekuma paraugs (mikroampēros)
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	=
	Kursa/glisādes izliekuma vidējā vērtība (mikroampēros)

	T
	=
	Vērtējamais rajons ((± 20 sekunžu platumā)

	±2σN
	=
	Maksimālā izliekuma amplitūdas novērtējums punktā [image: image329.png]


 (mikroampēros)

	t1, t2, t3, ... 
	=
	Laika intervāli, kuros traucējumi pārsniedz pieļaujamo 2σN vērtību. 

Sistēmai, kas ir apstiprināma izmantošanai konkrētajā rajonā: 
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C-2. attēls. Kursa/glisādes izliekuma amplitūdas novērtējums 
1. piezīme. Glisādes izliekumi nav pieņemami gadījumos, kad tie normālos apstākļos neļauj gaisa kuģim sasniegt lēmuma pieņemšanas augstumu ar stabilu augstuma samazināšanas leņķi un ar pieņemamu novirzi no ILS glisādes tādā vietā, no kuras var uzsākt drošu nosēšanos. Izliekumi vairāk ietekmē automātiskos un pusautomātiskos savienojumus nekā manuālos savienojumus.  Pie tam, gadījumā, ja tiek izmantots automātiskais savienojums, var pastāvēt ekspluatācijas prasība turpināt nolaišanos zemāk par lēmuma pieņemšanas augstumu. Prasības attiecībā uz gaisa kuģa vadības sistēmu var tikt izpildītas, ja tiek izpildītas 3. nodaļas 3.1.4.4. punktā minētās prasības attiecībā uz ILS glisādes uzbūvi.
2.piezīme. Nepieņemamus izliekumus vai citas nepieņemamas novirzes parasti atklāj precīzajos pārbaužu lidojumos, ko pēc nepieciešamības papildina mērījumi uz zemes. 

2.1.6. Kursa radiobākas kursa/glisādes izliekumu amplitūdas Standarta piemērošana. Piemērojot kursa radiobākas kursa uzbūves (3. nodaļas 3.1.3.4. punkts) un ILS glisādes uzbūves (3. nodaļas 3.1.5.4. punkts) tehniskās prasība izmanto šādus kritērijus: 

– C-l. attēls parāda sakarību starp maksimālo (95 procentu varbūtība) kursa radiobākas kursa/glisādes izliekuma amplitūdām un II un III kategorijai noteiktajiem attālumiem līdz skrejceļa slieksnim. 

– Ja izliekuma amplitūdas novērtē kādā no nolaišanās rajoniem, lidojuma reģistrus pēc gaisa kuģa leņķiskās atrašanās vietas kļūdas izlabošanas analizē laika intervālā, ko ierobežo 20 sekundes pirms un 20 sekundes pēc novērtējamās rajona viduspunkta.  Iepriekšminētais ir balstīts uz pieņēmumu, ka izmanto gaisa kuģi ar zemes ātrumu 195 km/h (105 mezgli) ar pielaidi 9 km/h (5 mezgli). 

Noteiktā maksimālā amplitūda ar varbūtību 95 procenti ir minimālā pieļaujamā kopējā laika daļa, kurā kursa/glisādes izliekums ir mazāks nekā C-1. attēlā noteiktais lielums vērtētajai zonai. C-2. attēlā ir parādīts tipisks tādas metodes paraugs, kuru var izmantot, lai novērtētu kursa/glisādes izliekuma amplitūdu konkrētai iekārtai.  Ja laika intervālu t1, t2, t3, kuros ir pārsniegtas noteiktās vērtības, summa nepārsniedz 5 procentus no kopējā laika T, vērtējamais rajons ir pieņemams. Tādēļ:
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ILS glisāžu izliekumus analizē, par atskaites līniju izmantojot vidējo glisādi un nevis lejupvērstu pagarinātu taisni. Izliekuma apjomu nosaka zemes aprīkojuma glisādes antenas sistēmas novietojuma novirze, attālums no antenas sistēmas līdz skrejceļa slieksnim un relatīvais attālums līdz zemei nolaišanās beigu posma trajektorijā un glisādes vietā (sk. 2.4. turpmāk). 

2.1.7. ILS stara izliekuma uzbūvē esošo salikto frekvenču veidoto sastāvdaļu dēļ mērījumos iegūtās stara izliekuma vērtības ir atkarīgas no gaisa kuģa uztvērēja un reģistrācijas aprīkojuma atbildēšanas biežuma.  Ir paredzēts, ka stara izliekuma mērījumos uztvērēja DDM izvades ķēdēs un saistītajā reģistrācijas aprīkojumā izmanto kopējā laika konstanti (sekundēs), kas ir vienāda ar 92,6/V, kur V ir attiecīgi gaisa kuģa vai virszemes transportlīdzekļa ātrums ir km/h.
2.1.8. Pārraudzības sistēmas. Pieejamā informācija rāda, ka ir viegli sasniegt tādu raksturojumu stabilitāti, kas atrodas 3. nodaļas 3.1.3.6., 3.1.3.7. un 3.1.5.6. punktā noteikto ierobežojumu robežās, t.i., ne tuvu nesasniedz pārraudzības sistēmai noteiktos ierobežojumus. 

Pārraudzības sistēmas ierobežojumi balstās izvērtējumā, kas veikts, ņemot vērā informāciju par drošības prasībām konkrētajai nosēšanās kategorijai. Tomēr šādu pārraudzības ierobežojumu tehniskās prasības neparāda kopējo raksturojumu izmaiņu apjomu, kāds vērojams parastā ikdienas ekspluatācijā un ko rada iestatīšanas kļūdas un aprīkojuma dreifēšana. Ja ikdienas raksturojumi bieži pārsniedz ierobežojumus, kas noteikti 3. nodaļas 3.1.3.6., 3.1.3.7. un3.1.5.6. punktā, ir nepieciešams veikt pārbaudi un izlabošanas pasākumus. Šādas dreifēšanas cēloņus novērš: 

a) lai būtisku samazinātu iespēju, ka svarīgi signāla parametri atrodas tuvu noteiktajām pārraudzības robežām;
b) lai nodrošinātu augstu ILS pakalpojuma nepārtrauktības rādītāju. 

Turpmāk ir iekļauti daži vispārīgi norādījumi pārraudzības sistēmu konstrukcijai, ekspluatācijas un apkopei, lai tās atbilstu 3. nodaļas 3.1.3.6., 3.1.3.7. un 3.1.5.6. punkta prasībām.
1) Lielu uzmanību pievērš tam, lai nodrošinātu, ka pārraudzības sistēmas reaģē uz visām tām izmaiņām zemes iekārtā, kas nelabvēlīgi ietekmē gaisa kuģa sistēmas darbību ILS nolaišanās laikā. 

2) Pārraudzības sistēmas nereaģē uz vietējiem apstākļiem, kas neietekmē to, kā navigācijas informāciju uztver gaisa kuģa sistēmas. 

3) Pārraudzības sistēmas aprīkojuma dreifēšana vērā ņemami nesamazina vai nepalielina noteiktās pārraudzības robežas. 

4) Īpašu uzmanību velta pārraudzības sistēmas konstruēšanai un ekspluatācijai, lai nodrošinātu, ka gadījumā, ja atsaka pārraudzības sistēma, tiek atslēgta navigācijas signālu pārraide vai tiek pārtraukta raidīšana. 

5) Dažas pārraudzības sistēmas balstās uz ierīcēm, kas veic signāla impulsveida modulāciju raidītāja antenas sistēmas tuvākajā apkārtnē. Pieredze rāda, ka šādām pārraudzības sistēmām ir nepieciešams pievērst sevišķu uzmanību šādos gadījumos: 

a) ja tiek izmantotas liela diametra antenu sistēmas, bieži nav iespējams izvietot pārraudzības sistēmas sensorus tā, ka sensora atrašanās vietā ir iespējams noteikt tādu fāžu attiecību, kas pastāv starojuma lauka tālākajā daļā uz kursa līnijas. Tomēr pārraudzības sistēma nosaka arī antenas un saistītās padeves sistēmas izmaiņas, kas būtiski ietekmē kursu starojuma lauka tālākajā daļā; 

b) zemes virsmas absolūtā augstuma izmaiņas, ko izraisa sniegs, plūdi u. c. glisādes pārraudzības sistēmas un reālo kursu telpā var ietekmēt dažādi, jo sevišķi, ja vēlamo glisādes antenas diagrammu iegūst, balstoties uz zemes plaknes īpašībām; 

c) uzmanību pievērš citiem apstākļiem, kas var traucēt pārraudzības sistēmai uztvert pārraidīto signālu, piemēram apledojumam, putniem u. c.;
d) tādā sistēmā, kurā pārraudzības signālus izmanto atgriezeniskās saites cilpā, lai izlabotu novirzes atbilstošajā aprīkojumā, īpašu uzmanību pievērš tam, lai ārēja ietekme un izmaiņas pašā pārraudzības sistēmā neizraisītu tādas kursa vai ILS glisādes izmaiņas, kas pārsniedz noteiktos ierobežojumus, neizraisot trauksmes signāla pārraidi uz pārraudzības sistēmu. 

6) Viens no iespējamiem pārraudzības sistēmas veidiem ir integrēta pārraudzības sistēma, kurā katras raidošās antenas sastāvdaļas ietekmi uz starojuma lauka tālākās daļas kursu mēra antenas sistēmas ietvaros. Pieredze rāda, ka šādas pārraudzības sistēmas, ja to konstrukcija ir rūpīgi izstrādāta, var nodrošināt ciešu korelāciju starp pārraudzības norādēm un izstaroto signālu starojuma lauka tālākajā daļā. Šāda veida pārraudzības sistēma, noteiktos apstākļos, pārvar problēmas, kas minētas 5. punkta a), b) un c) apakšpunktā. 

Tiks panākts, ka atsevišķā telpas punktā mērīta DDM ir novirzes jutības un kursa līnijas vai ILS glisādes funkcija. Tas jāņem vērā pārraudzības sistēmu projektēšanā un ekspluatācijā.
2.1.9. Neekspluatētu ILS kursa radiobāku radītais starojums.  Gaisa kuģi, kas zemā augstumā veic nolaišanos uz skrejceļiem, kas aprīkoti ar kursa radiobāku iekārtām, kas apkalpo nolaišanās pretējā virzienā, ir saskārušies ar spēcīgiem ILS kursa radiobākas signālu traucējumiem.  Traucējumus gaisa kuģos, kas pārlido šādu kursa radiobākas sistēmu, rada pretējā virziena nolaišanās radiobākas raidīto signālu šķērsmodulācija. Zema augstuma lidojumu gadījumos, šādi traucējumi var būtiski ietekmēt nolaišanos vai nosēšanos un padraudēt drošību.  Gadījumi, kad ir pieļaujama raidīšana no kursa radiobākām, kas netiek ekspluatētas, ir minēti 3. nodaļas 3.1.2.7., 3.1.2.7.1. un 3.1.2.7.2. punktā.
2.1.10. ILS signāla vairākkārtējas uztveres traucējumi, ko rada lieli atstarojoši objekti un kustība uz zemes 
2.1.10.1. ILS signālu traucējumu rašanās ir atkarīga no ILS antenu vispārējās apkārtnes un antenas raksturojumiem. Jebkāda veida lieli atstarojoši objekti, tostarp transportlīdzekļi vai nekustīgi objekti kā, piemēram, jebkādas būves izstarotā signāla aptvēruma zonā, rada iespēju izraisīt ar vairākkārtēju signāla uztveršanu radītus traucējumus ILS kursa un glisādes uzbūvē.  Kursa vai glisādes uzbūves statisko kvalitāti nosaka atstarojošo nekustīgo objektu un būvju atrašanās vieta un lielums sasaistē ar antenu virzījuma īpašībām, neatkarīgi no tā, vai sistēma ir I, II vai III kategorijas. Kustīgi objekti var degradēt kursa vai glisādes uzbūvi līdz tādai pakāpei, ka tā kļūst nepieņemama. Teritorijas, kurās ir iespējami šādi degradējoši traucējumi, nepieciešams noteikt un identificēt. Aizsargzonējuma kritēriju attīstības mērķiem šādas teritorijas var iedalīt divos tipos, t. i., kritiskās zonas un augsta riska zonas:
a) ILS kritiskā zona ir noteikta izmēra zona ap kursa radiobākas vai glisādes antenām, kurā ir liegta iekļūšana transportlīdzekļiem, ieskaitot gaisa kuģus, visu ILS lidojumu laikā. Kritisko zonu aizsargā, jo transportlīdzekļu un/vai gaisa kuģu klātbūtne tajā izraisītu nepieņemamus ILS ētera signāla traucējumus; 

b) ILS augsta riska zona ir teritorija, kura sniedzas tālāk par kritisko zonu un kurā tiek kontrolēta transportlīdzekļu, ieskaitot gaisa kuģus, novietošana un kustība, lai novērstu iespēju, ka ILS lidojumu laikā rodas nepieņemami traucējumi ILS signālam. Augsta riska zonu aizsargā pret traucējumiem, ko rada lieli kustīgi objekti ārpus kritiskās zonas, bet parasti lidlauka robežās. 

1. piezīme. Kritisko un augsta riska zonu definēšanas mērķis ir sniegt ILS atbilstošu aizsardzību.  Veids, kādā piemēro terminoloģiju, valstīs var atšķirties. Dažās valstīs terminu “kritiskā zona” izmanto arī tās teritorijas apzīmējumam, ko šeit apzīmē kā “augsta riska zonu”.
2. piezīme. Paredz, ka vietās, kur izvieto gan ILS, gan MLS, MLS var izvietot ILS kritiskajās zonās atbilstoši G pievienojuma 4.1. punkta vadlīnijām. 

2.1.10.2. Tipiski kritisku un augsta riska zonu piemēri ir doti C-3A, C-3B, C-4A un C-4B attēlos. Lai aizsargātu kritisko zonu, parasti aizliedz tajā iekļūt visiem transportlīdzekļiem, kā arī visu ILS lidojumu laikā aizliedz tajā manevrēšanu ar gaisa kuģiem un gaisa kuģu novietošanu. Katrai kursa radiobākas un glisādes antenai noteikto kritisko zonu skaidri apzīmē. Uz manevrēšanas ceļiem un ceļiem, kas iesniedzas kritiskajā zonā, uzstāda piemērotas signālierīces, lai ierobežotu virszemes transportlīdzekļu un gaisa kuģi iekļūšanu zonā. Attiecībā uz augsta riska zonām atkarībā no traucējumu iespējamības un nosēšanās kategorijas var būt nepieciešams neielaist daļu transportlīdzekļu vai nevienu transportlīdzekli. Ieteicams, lai lidlauka teritorijā ietilptu visas augsta riska zonas, lai būtu iespējama atbilstoša kontrole attiecībā uz visiem kustīgajiem transportlīdzekļiem, lai novērstu nepieņemamus ILS signālu traucējumus. Ja šīs zonas atrodas ārpus lidlauka robežām, ir svarīgi, lai tiek izveidota sadarbība ar atbilstošajām iestādēm, lai nodrošinātu atbilstošu zonas kontroli. Augsta riska zonu aizsardzībai izstrādā ekspluatācijas procedūras. 

2.1.10.3. Augstu riska zonu laukums ir atkarīgs no dažādiem faktoriem, tai skaitā ILS antenas tipa, topogrāfijas un mākslīgo objektu, ieskaitot lielus gaisa kuģus un virszemes transportlīdzekļus, lieluma un novietojuma. Modernas konstrukcijas kursa radiobāku un glisāžu antenas var būt sevišķi efektīvas, samazinot traucējumu iespējas un tādējādi arī augsta riska zonu platību. Tā kā iespēja, ka lielāki gaisa kuģi radīs ILS signālu traucējumus, ir lielāka, augsta riska zonas rādiuss attiecībā uz šādiem gaisa kuģiem stiepjas vērā ņemamu attālumu aiz kritiskās zonas.  Šo problēmu palielina satiksmes blīvuma pieaugums uz zemes. 

2.1.10.3.1. Kursa radiobākas gadījumā jebkuri lieli objekti, kurus apstaro antenas galvenais virzītais starojums ir uzskatāmi par iespējamiem nelabvēlīgu traucējumu cēloņiem. Tas attiecas uz gaisa kuģiem uz skrejceļa un dažiem manevrēšanas ceļiem. Augsta riska zonu, kas izveidotas I, II un III kategorijas ILS aizsardzībai, platības atšķirsies, lielākā platība būs III kategorijas ILS augsta riska zonai. III kategorijas ILS gadījumā ir pieļaujami tikai minimāli traucējumi, bet I un II kategoriju neietekmē ārpus pielaižu robežām esoša kursa līnija uz skrejceļa virsmas. Ja kursa uzbūve ir tuva pieļaujamajām robežām signālu vairākceļu izplatīšanās statiskā efekta ietekmē, nepieņemama signāla radīšanai būs nepieciešams zemāks traucējumu līmenis. Šādos gadījumos lielāku teritoriju identificē kā augsta riska zonu. 

2.1.10.3.2. Glisādes gadījumā pieredze rāda, ka jebkurš objekts, kas šķērso virsmu virs glisādes antenas atstarošanās plaknes antenas azimuta aptvēruma robežās, ir uzskatāms par signālu traucējuma avotu. Šādas virsmas leņķis virs antenas horizontālās plaknes ir atkarīgs no izmantotās glisādes antenas tipa. Ja vairākus tūkstošus pēdu no glisādes antenas, tieši starp to un nolaišanās trajektoriju ir novietots vai manevrē ļoti liels gaisa kuģis, tas parasti rada nopietnus glisādes signāla traucējumus. No otras puses, ir pierādījies, ka neliela gaisa kuģa, kas atrodas vairāk nekā dažu simtu pēdu attālumā no glisādes antenas, ietekme ir neliela. 

2.1.10.3.3. Pieredze rāda, ka ILS signāla atstarošanos un difrakciju, radot vairākkārtējas uztveršanas traucējumus, nosaka gaisa kuģu un transportlīdzekļu vertikālo virsmu augstums un orientācija. Maksimālo konkrētajā zonā iespējamās vertikālās virsmas augstumu ir jānosaka kopā ar tās “vissliktāko“ orientāciju.  Tas tāpēc, ka noteiktas orientācijas var radīt kursa radiobākas vai glisādes novirzes ārpus noteiktajām robežām lielākā attālumā, nekā signāla pārraides virzienam paralēla vai perpendikulāra virsmas orientācija.
2.1.10.4. Lai aprēķinātu ILS traucējumu, ko rada dažāda lieluma vai novietojuma objekti, konstrukcijas vai gaisa kuģi dažādās vietās, iespējamo atrašanās vietu, stiprumu un ilgumu, var izmantot datoraprēķinu vai modelēšanas metodes. Ar šo metožu piemērošanu saistās šādi jautājumi:
a) plaši izmanto datorizētus matemātiskos modeļus, kurus izmanto personāls ar dažādu zināšanu apjomu. Tomēr, piemērojot šādus modeļus īpašās vidēs, kurām raksturīga signāla atstarošanās, ir nepieciešamas inženierzinātnēs balstītas zināšanas un izpratne par atbilstošajiem pieņēmumiem un ierobežojumiem.  Ar šo jautājumu saistīto ILS raksturojumu informāciju parasti padara pieejamu ILS aprīkojuma ražotājs;
b) ja ILS ir uzstādīta un atzīta par pieņemamu, datorizētās un imitācijas metodes var izmantot, lai paredzētu iespējamo ILS traucējumu apjomu, kas var rasties jaunas ierosinātas būves izveidošanas gadījumā. Vienmēr, kad tas iespējams, šādas ar datora palīdzību veiktas modelēšanas rezultātus apstiprina, tos tieši salīdzinot ar reālajiem jaunās konstrukcijas mērījumiem lidojumu laikā, un,
c) ņemot vērā maksimālo pieļaujamo signāla degradāciju atstarošanās no uz zemes esoša gaisa kuģa dēļ, ir iespējams noteikt minimālās augsta riska zonas robežas. C-3A, C-3B, C-4A, C-4B attēlos parādīto kritisko un riska zonu noteikšanai ir izmantoti modeļi, kas ņem vērā maksimālo pieļaujamo ILS signāla degradāciju atstarošanās no uz zemes esoša gaisa kuģa dēļ.  Kritisko un augsta riska zonu laukumu un formu ietekmē šādi faktori:  gaisa kuģu tipi, kas varētu radīt traucējumus, antenas diametrs un veids (polarizēta logaritmiskā perioda antena/polarizēta antena), vadības signālu veids (vienas frekvences/divfrekvenču), piedāvātā operāciju kategorija, skrejceļa garums un esošo būvju radīti statiski signāla izliekumi.  Šādu modeļu izmantošanai ir nepieciešams tos apstiprināt, veicot tādas darbības kā aprēķināto rezultātu salīdzināšanu ar reālā pārbaudē iegūtiem datiem saistībā ar stāvēšanai novietota gaisa kuģa radītiem ILS signāla traucējumiem. 

2.1.10.5. Lai novērstu ILS signāla atstarošanos, ko izraisa lieli, nekustīgi objekti, tādas darbības kā kritisko zonu kontrole un augsta riska zonu noteikšana var būt nepietiekamas. Tas ir sevišķi svarīgi, kad tiek apsvērti jaunceļamu ēku izmēri jaunu un lielāku gaisa kuģu vai citām vajadzībām.  Būves, kas atrodas ārpus lidlauka teritorijas, arī var negatīvi ietekmēt ILS kursa kvalitāti, neskatoties uz to, ka tās atbilst prasībām par šķēršļu augstumu. 
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	1. piemērs
	2. piemērs
	3. piemērs

	Gaisa kuģa tips
	
	B-747
	B-747
	B-727

	Kursa radiobākas antenas diametrs
	
	Parasti 27 m (90 ft) (ar divfrekvenču virziena vadību, 14 sastāvdaļas)
	Parasti 16 m (50 ft) (ar pusvirziena vadību, 8 sastāvdaļas)
	Parasti 16 m (50 ft) (ar pusvirziena vadību, 8 sastāvdaļas)

	Augsta riska zona (X,Y)
	
	
	
	

	I kategorija
	X
	600 m (2000 ft)
	600 m (2000 ft)
	300 m (1000 ft)

	
	Y
	60 m (200 ft)
	110 m (350 ft)
	60 m (200 ft)

	II kategorija
	X
	1220 m (4000 ft)
	2 750 m (9000 ft)
	300 m (1000 ft)

	
	Y
	90 m (300 ft)
	210 m (700 ft)
	60 m (200 ft)

	III kategorija
	X
	2750 m (9000 ft)
	2 750 m (9000 ft)
	300 m (1000 ft)

	
	Y
	90 m (300 ft)
	210 m (700 ft)
	60 m (200 ft)


C-3A attēls. Tipiskas kursa radiobākas kritiskās un augsta riska zonas mainīšanās 3000 m (10 000 ft) garam skrejceļam
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	1. piemērs
	2. piemērs
	3. piemērs

	Gaisa kuģa tips
	
	B-747
	B-727
	mazas un vidēja izmēra*

	I kategorija
	X
	915 m (3000 ft)
	730 m (2400 ft)
	250 m (800 ft)

	
	Y
	60 m (200 ft)
	30 m (100 ft)
	30 m (100 ft)

	II/III kategorija
	X
	975 m (3200 ft)
	825 m (2700 ft)
	250 m (800 ft)

	
	Y
	90 m (300 ft)
	60 m (200 ft)
	30 m (100 ft)

	* Par maza un vidēja izmēra gaisa kuģiem uzskata tādus gaisa kuģus, kuru garums ir mazāks nekā 18 m (60 ft) un augstums ir mazāks nekā 6 m (20 ft).

	Piezīme. Dažos gadījumos augsta riska zonas var paplašināt, lai tās sniedzas tālāk par skrejceļa pretējo galu.  


C-3B attēls. Tipiska glisādes kritisko un augsta riska zonu izmēru mainīšanās
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C-4A attēls. Kritisko un augsta riska zonu piemērošanas piemērs konkrētās vietās, kur traucējumus rada B-747 tipa gaisa kuģi
III kategorijas ILS kursa radiobākas un glisādes kritiskā un augsta riska zona 24 sastāvdaļu (50 m (164 ft)) virziena kursa radiobākas antenas glisādes antenas uztveres ietekmēšanas gadījumā 

[image: image335.png]10

300m (10001 vai tvakas skuejeels
gal, izvilatiss ieliko Ll

S —

Glisides angeta riska
zomas obetas

. Skaejela slicksnis

e, M KA
oy

K radichiks
e e,

Y Y — S T

thsidzs [ —

otelnESanas zona

s raiobikas - Kusa radiokikas sugita
loitiskizona  riska zanas mbeZa

A

snas
s0m

e s0m 2o
Glisades tiskazona (0"





[image: image336.png]Kursa radiobilkas augsta riska zonas robeza
Glisies anget rika zonas robeas
Kursa raliohikasiglisices kritiski zonas (2222227272777





C-4B attēls. Kritisko un augsta riska zonu piemērošanas piemērs konkrētās vietās, kur traucējumus rada B-747 tipa gaisa kuģi
2.1.10.5.1. Gadījumos, kad lidlauka apkārtnē atrodas lieli nekustīgi objekti, piemēram, augstas ēkas, kuru ietekmē kursa radiobākas vai glisādes antena darbojas apstākļos, kas ir tuvi konkrētai kategorijai pieļaujamo traucējumu robežai, var rasties nepieciešamība izveidot daudz lielākas augsta riska zonas. Tas ir tāpēc, ka nekustīgu objektu radītajiem statiskajiem staru izliekumiem ir jāpievieno ietekme, ko rada kustīgi objekti, kuru ierobežošanai ir izveidotas augsta riska zonas, lai aizsargātu ILS. Tomēr tieša maksimāla izliekuma amplitūdas pieskaitīšanu neuzskata par precīzu aprēķināšanas metodi, par īstenībai atbilstošāku uzskata kvadrātsakni no kvadrātā kāpinātiem saskaitāmajiem. Piemēri ir šādi:
a) kursa radiobākas starojuma izliekums, ko rada statiski objekti ir vienāds ar plus vai mīnus 1,5 μA. Robeža ir plus vai mīnus 5μA. Tāpēc pieļaujamais kustīgu objektu radītais izliekums kursa radiobākas augsta riska zonas definēšanai ir šāds:
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b) kursa radiobākas starojuma izliekums, ko rada statiski objekti ir vienāds ar plus vai mīnus 4 μA. Robeža ir plus vai mīnus 5μA. Tāpēc pieļaujamais kustīgu objektu radītais izliekums kursa radiobākas augsta riska zonas definēšanai ir šāds:
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Piemērā b) augsta riska zona būs lielāka, traucējumus radošus objektus turot lielākā attālumā no skrejceļa, lai tie radītu 3μA vai mazākus kursa radiobākas stara traucējumus.  To pašu principu izmanto glisādes augsta riska zonas aprēķināšanai. 

2.1.11. Norādījumi attiecībā ILS radiobākas raksturojumu uzlabošanas saistībā ar signāla starojuma apliekšanos ekspluatācijas aspektiem
2.1.11.1. Ievads. Konkrētu ģeogrāfisku vietu vides apstākļu dēļ ne vienmēr ir iespējams, izmantojot vienu vienkāršu ILS radiobākas iekārtu, pārraidīt kursa vadības signālus, kas ir pietiekami brīvi no traucējošas signāla apliekšanās vai neprecizitātēm.  Šādās iekārtās bieži ir iespējams samazināt radioviļņu apliekšanos un neprecizitātes radiobākas nospraustajā kursā, izmantojot dažādas metodes, kuru lielākā daļa prasa pieņemt kādu novirzi no ILS tehniskās prasības, kas aprakstīta šajā pielikumā, ņemot vērā iespējamās sekas, ko var radīt šāda novirze no tehniskās prasības.
2.1.11.2. Uzlabojumu īstenošanas metodes. Vispārīgā gadījumā kursa radiobākas nospraustā kursa uzlabošanu saistībā ar izliekumiem un neprecizitātēm var īstenot ierobežojot raidīšanu konkrētos virzienos, tādējādi izvairoties vai samazinot radioviļņu atstarošanos no objektiem, kas izraisa apliekšanos. Lielākajā daļā gadījumu, kad ir nepieciešama īpaši pasākumi, to var panākt, izmantojot aizsegus, kas ir novietoti un izveidoti tā, lai samazinātu starojumu konkrētā objekta virzienā. Ja šādu objektu ir daudz vai kad tie ir lieli, var būt nepieciešams ierobežot visu radiobākas starojumu nelielā sektorā ar centru uz kursa līnijas. Katra metode rada noteiktus traucējumus, ko attiecībā uz konkrēto iekārtu apsver, ņemot vērā konkrēto iekārtas izmantojumu un turpmāk minētos apsvērumus. 

2.1.11.3. Iepriekš minēto uzlabojumu īstenošanas metožu trūkumi 
2.1.11.3.1. Aizsegu izmantošana starojuma ierobežošanai izvēlētajos virzienus vispār izraisīs intervāla samazināšanos starp diviem ILS modulāciju signāliem kādā citā virzienā, un ILS indikatora rādītājs var pārvietoties uz centru, kad gaisa kuģis šķērso šajā virzienā esošas zonas. Tomēr šādas novirzes ekspluatācijā uzskata par nenozīmīgām, vai arī tās var pārvarēt, izmantojot piemērotas procedūras. Konkrētos gadījumos, tostarp, izmantojot aizsegus vai reflektorus signālu pastiprināšanai kursa sektorā, aizsegi vai reflektori izmainīs kursa radiobākas pretējā kursa rādiusu un citus raksturojumus. Arī šajā gadījumā uzskata, ka ir maza varbūtība, ka šāda ietekme var kļūt būtiska ekspluatācijai, izņemot gadījumus, kad izmanto pretējo kursu. Pēdējā gadījumā var būt nepieciešams nodrošināt papildu iekārtu, kas papildina vai atsevišķi nodrošina raidīšanu pretējā kursā. 

2.1.11.3.2. Ja ir nepieciešams samazināt radiobākas starojumu platā sektorā un ierobežot tās lielāko daļu sektorā, kura centrā atrodas kursa radiobākas frontālā kursa sektors, lai pietiekami samazinātu apliekšanos, trūkumi vispār būs šādi:
1) Sektorā, kurā ir samazināts starojums, orientācijas informācija no kursa radiobākas vairs nebūs pieejama vai būs neuzticama. 

2) Kamēr gaisa kuģis nebūs nokļuvis sektorā, kura centrs atrodas uz kursa līnijas, nebūs iespējams veikt iepriekšēju gaisa kuģa uztvērēja darbības pārbaudi, izmantojot karodziņu sistēmu.
3) Zonā, kas atrodas ārpus sektora ar centru uz kursa līnijas, konkrētos virzienos var rasties pietiekams starojuma daudzums, lai gaisa kuģī kļūdaini darbinātu ILS indikatoru, parādot kļūdainas norādes.
4) Pretējā kursa zaudējums. 

2.1.11.3.3. Attiecībā uz 1) apakšpunktu uzskata, ka orientācijas informācija ir nepieciešama, bet prakse ir parādījusi, ka šādu informāciju jebkurā gadījumā labāk ir iegūt no kāda palīglīdzekļa, piemēram, no radiopievadstacijas. Šādi palīglīdzekļi būtu nepieciešami, ja starojums ir ierobežots šaurā sektorā, kura centrs atrodas uz kursa līnijas.  Attiecībā uz 2) apakšpunktu uzskata, ka uztvērēja pārbaudes zaudējums pirms ielidošanas sektorā ar centru uz kursa līnijas ekspluatācijas ziņā ir pieņemams.
2.1.11.3.4. Traucēkļi, kas norādīti 3) apakšpunktā dažos gadījumos var pārvērsties nopietnā trūkumā. Vispārējā gadījumā uzskata, ka šāda traucēkļa pieņemšana ir atkarīga no apjoma, kādā radīsies kļūdainās norādes konkrētajā vietā un no procedūrām, kas ir izveidotas vai noteiktas ILS iekārtas izmantošanai. Praksē ir iespējams izveidot procedūras tā, lai kursa radiobākas signāls netiktu izmantots līdz brīdim, kad gaisa kuģis spēj pārliecināties, ka atrodas izmantojamā sektorā. Pieredze saistībā ar vienu ekspluatācijā esošu iekārtu rāda, ka procedūras ziņā nav radušās grūtības saistībā ar kļūdainu norāžu pastāvēšanu sektorā, kas neatrodas uz kursa. Uzskata, ka jautājumu par to, vai ārpus kursa sektora esoša signāla raksturojumi, kas ir deformēti, ierobežojot starojumu šaurā sektorā, ir pieņemami ekspluatācijas ziņā, izskata atsevišķi, novērtējot katru konkrēto vietu. 

2.1.11.3.5. Pretējā kursa zudumam, kas minēts 4) apakšpunktā var būt vairāki trūkumi.  Dažās vietās pretējais kurss kalpo kā noderīga funkcija saistībā ar citiem palīglīdzekļiem, lai nodrošinātu attiecīgajā teritorijā pastāvošās procedūras.  Pretējais kurss bieži arī nodrošina noderīgu palīglīdzekli aiziešanas uz otro riņķi procedūras laikā un bieži to var izmantot, lai vienkāršotu nolaišanos, lai veiktu nosēšanos, kad apstākļi prasa, lai nosēšanās virziens būtu pretējs virzienam, kura apkalpošanai sākotnēji uzstādīta ILS.  Pretējā kursa zaudējums vispār prasa, lai tiktu nodrošināts, ka ir aizstājošs palīglīdzeklis vai palīglīdzekļi un principā pretējā kursa apslāpēšanas trūkumu var apskatīt kā jautājumu par papildu izdevumiem saistībā ar papildlīdzekli vai papildlīdzekļiem.
2.1.11.4. Platums, līdz kādam var sašaurināt sektoru, kura centrs atrodas uz kursa līnijas. Par minimālo sektora platumu, ko var izmantot ekspluatācijā, uzskata starojuma sektoru 10 grādus uz katru pusi no kursa radiobākas kursa līnijas. Ir vēlams, lai kursa radiobākas signāla raksturojumi uz kursa līnijas tiešā tuvuma rajonā (rajons, kurā DDM ir 0,155 līdz nullei) būtu identiski ar tiem, kas ir noteikti 3. nodaļā, un līdz pat 10 grādiem no kursa līnijas būtu tiem cieši tuvināti, lai ILS indikatora norādes un signāli, kas tiek ievadīti sakaru blokā, ja tādu izmanto, atbilstu standarta ILS visu manevru laikā, ko nepieciešams veikt pārejā no tuvošanās radiobākai līdz vietas ieņemšanai uz kursa līnijas. 

Tomēr ir jāņem vērā, ka attiecībā uz garākiem skrejceļiem kursa radiobākas kursa sektors, kurā nodrošina proporcionālo vadīšanu būs šaurāks tādēļ, ka kursa radiobākas jutība tiks pieregulēta atbilstoši 3. nodaļas 3.1.3.7.1. punktam. Lai gan proporcionālās vadības signālu katrā kursa līnijas pusē nodrošina līdz pat 0,180 DDM līmenim, gaisa kuģa automātiskā radiopārtveres manevra laikā sistēma nevar izmantot signāla līmeni virs 0,150 DDM, izņemot gadījumu, kad sistēma ir iestatīta sektorā, kurā tiek nodrošināts minimālais 0,180 DDM signāls (piemēram, sektorā 10 grādu uz vienu vai otru pusi no kursa līnijas). Ir izdevīgi pieļaut gaisa kuģa automātiskās sistēmas kursa radiobākas radiopārtveres režīma iestatīšanu, ja leņķi no kursa atšķiras par vairāk nekā 10 grādiem,  tādējādi ir vēlams, kad iespējams, uzturēt minimālo 0,180 DDM līmeni platākā sektorā kā 10 grādu uz katru pusi no kursa līnijas. 

2.1.11.5. Papildiespējas.  Ja trūkumi, ko rada ierobežots aptvērums un izmainīti signāla raksturojumi, kas apskatīti 2.1.11.3. punktā, ir nepieņemami, pastāv iespējas, izmantojot divas radionesējfrekvences, nodrošināt tādu pārklājumu un tādus signāla raksturojumus, kas ierobežotajā sektorā uztur standarta ILS sniegto būtisko informāciju, vienlaicīgi sasniedzot ierobežota pārklājuma sistēmas mērķus rajonos, kas atrodas blakus kursa sektoram. Lidlaukos, kuru apkārtnē pastāv signāla atstarošanās iespēja, var būt nepieciešams izmantot šādu daudz sarežģītāku sistēmu. Papildu norādījumi attiecībā uz divu radionesējfrekvenču radītu aptvērumu skatīt 2.7. punktā. 

2.2. Gaisa kuģa ILS uztveršanas aprīkojums
Piezīme. Norādītās pieļaujamās novirzes ir tādas, kuru ievērošanu uzskata par nepieciešamu, lai sasniegtu ekspluatācijas mērķus un tajās attiecīgajā gadījumā ir ietvertas pielaides attiecībā uz: 

a) attiecīgo zemes sistēmu parametru variāciju 3. nodaļas 3.1. punktā noteikto robežu ietvaros; 

b) gaisa kuģa vides izmaiņām;
c) mērījumu kļūdu un,
d) pakalpojuma kvalitātes pasliktināšanos starp apkopes periodiem. 

Vārdi “uztveršanas aprīkojums”, kā lietoti šajā nodaļā, apzīmē pašu uztvērēju, antenu(-as) un nepieciešamo starpsavienojumu gaisa kuģī. 

2.2.1. Vispārīgi noteikumi
2.2.1.1. Lai nodrošinātu saskanīgu un stabilu darbību, izvades signāla raksturojumus attiecībā uz kursa līniju (centrēšanu) un kursa platumu (novirzīšanos) uztur tādā precizitātes līmenī, kas ir piemērots ekspluatācijas mērķu sasniegšanai.  Uzmanība tiek vērsta uz nepieciešamību ņemt vērā mainīgos apstākļus, kas var ietekmēt šādu precizitāti.
2.2.1.2. Bez tam, lai nodrošinātu, ka visi ILS sistēmas lietotāji izmanto nemainīgu kursa platumu, ir nepieciešams standartizēt kopējo kursa radiobākas uztvērēja pastiprinājumu. Līdzīgi apsvērumi ir piemērojami glisādes uztvērēja gadījumā. 

2.2.2. Kursa radiobākas uztvērēja skaņas pastiprinājuma regulēšana
2.2.2.1. Uztvērēja skaņas pastiprinājums ir tāds, ka, ja ir 1000 mikrovoltu stiprs radiofrekvences ievades signāls, ko 20 procentu apjomā modulē 90 Hz tonis un 20 procentu apjomā modulē 150 Hz tonis, tiek sasniegta norāde “nulle” un, vienlaicīgi par 4,65 procentiem palielinoties vienai sastāvdaļai (t. i., uz 24,65 procentiem) un par 4,65 procentiem samazinoties otrai sastāvdaļai (t. i., uz 15,35 procentiem), proporcionālā kursa novirzes norāde ir 3/5 no kursa platuma, bet ne mazāk kā 9,5 mm atbilstošajā mērogā. Šādu pastiprinājuma regulēšanu veic pie normāla strāvas sprieguma, kāds ir sastopams gaisa kuģa lidojuma apstākļos.
2.2.3. Kursa radiobākas uztveršanas aprīkojuma centrēšanas pielaide
2.2.3.1. Lai sasniegtu mērķus, kas saistīti ar I, II un III kategorijas ILS ekspluatāciju un lai nodrošinātu drošu gaisa kuģu ekspluatāciju lidojumu līmeņos ar drošu šķēršļu pārlidošanas augstumu, uztveršanas aprīkojums centrēšanas kļūda, ja ekspluatācija visos iespējamajos gaisa kuģa vides apstākļos, 3. nodaļas 3.1.3. punktā noteikto zemes aprīkojuma radiofrekvences raksturojumu un identifikācijas pielaižu robežās saņemot signālu “nulle” (DDM), pie radiofrekvences pārraides lauka stipruma 90 mikrovoltu uz metru (mīnus 107 dBW/m2) ar 68 procentu varbūtību nepārsniedz šādus ierobežojumus: 

I kategorijai: 4,66 procentus no pilna kursa platuma norādes (0,0072 DDM)
II kategorijai: 2,33 procentus no pilna kursa platuma norādes (0,0036 DDM)
III kategorijai: 1,66 procentus no pilna kursa platuma norādes (0,00258 DDM)
Piezīme. Šādas prasības ir jāizpilda arī, ja ir lielākie starojuma laika stiprumi līdz pat maksimālajam lauka stiprumam, kāds iespējams pakalpojuma sniegšanas laikā.
2.2.4. Kursa radiobākas kursa novirzes jutības (novirzīšanās) pielaide
2.2.4.1. Ja uztvērēja skaņas pastiprinājums ir pieregulēts atbilstoši iepriekš 2.2.2. punktā minētajam, pastiprinoties vienam audiofrekvences ievada modulētajam tonim par 4,65 procentiem (t. i., uz 24,65 procentiem) attiecībā pret nominālo vērtību un vienlaicīgi par 4,65 procentiem (t. i., uz 15,35 procentiem) attiecībā pret nominālo vērtību pavājinoties otram tonim, norādes novirzes signāls, ja signāla stiprums ir no 90 mikrovoltiem metrā (mīnus 107 dBW/m2) līdz maksimālajam lauka stiprumam, kāds iespējams pakalpojuma sniegšanas laikā, nav lielāks vai mazāks kā nominālā vērtība vairāk nekā par 0,019 DDM. 

Piezīme. Attiecībā uz signālu stiprumiem sk. 2.2.5. punktu.
2.2.5. Kursa radiobākas uztveršanas sistēmas minimālā signāla stipruma jutība
2.2.5.1. Kursa radiobākas uztveršanas aprīkojuma jutība ir tāda, ka uztvērējs ar lielu varbūtību nosaka izmantojamu signālu un nodrošina pietiekami noturīgu norādi 3. nodaļas 3.1.3.3.2. punktā norādītā lauka stipruma apstākļos (40 mikrovoltu metrā jeb mīnus 114 dBW/m2).
1. piezīme. Maksimālais iespējamais signāla stiprums ekspluatācijas laikā 2.2.3. un 2.2.4. punktā minētajiem gadījumiem ir 500 mikrovoltu.
Raidītāja tuvākajā apkārtnē (piemēram, pārlidojot kursa radiobāku, aizejot uz otro riņķi, vai, ja kursa radiobāku izmanto, lai vadītu izskrējienu pēc nosēšanās vai pacelšanos) ir iespējams sastapties ar signāla stiprumu 5000 mikrovoltu.
2. piezīme. Jutības abi līmeņi, kas apskatīti 2.2.4. un 2.2.5. punktā, nodrošina: 

a) augstas kvalitātes izvadi, kas ir nepieciešama nolaišanās procedūrās, un
b) zemākas kvalitātes izvadi, kas ir atbilstoša iekārtas ekspluatācijai citās aptvēruma daļās. 

3. piezīme. Kursa radiobākas uztveršanas sistēmai, pastāvot noteiktajam minimālajam lauka stiprumam, ja gaisa kuģa sānsveres leņķis ir līdz 20 grādiem un garenvirziena sasvēršanās leņķis līdz 10 grādiem, ir jādarbojas neatkarīgi no gaisa kuģa garenvirziena ass novietojuma horizontālajā plaknē. 

2.2.6. Kursa radiobākas kursa novirzes linearitāte
2.2.6.1. Uztvērēja kursa novirzes izvades signāls ir pamatā lineāra uztvērēja ievades DDM vērtību funkcija. Jebkurai ievadei amplitūdā no mīnus 0,155 DDM līdz plus 0,155 DDM un jebkuram radiofrekvences signāla stiprumam, kas sastopams pakalpojuma sniegšanas laikā, novirzes jutība neatšķiras no nominālā DDM/novirzes koeficienta, kas definēts 2.2.2. punktā par vairāk nekā plus vai mīnus 20 procentiem.  Arī pie ievades signāla plus vai mīnus 0,165 DDM vai lielāka, izvade pārsniedz kopējo novirzi no kursa.
Piezīme. Attiecībā uz signālu stiprumiem sk. 2.2.5. punktu.
2.2.7. Kursa radiobākas uztvērēja frekvenču joslas platums
2.2.7.1. Uztvērēja frekvenču joslas platums ir tāds, lai nodrošinātu tādu kanālu uztveršanu, kuru raksturojumi atbilst 3. nodaļas 3.1.3.2.1. punktā definētajiem pēc tam, kad ir atbilstoši ņemtas vērā attiecīgās uztvērēja pielaides. 

2.2.8. Radiobākas uztvērēja jutība pret ļoti augstas frekvences riņķa darbības radiobākas un kursa radiobākas signāliem
2.2.8.1. Uztvērēja konstrukcija nodrošina pareizu darbību šādos apstākļos:
a) vēlamais signāls par nevēlamu signālu tajā pašā kanālā ir stiprāks par 20 dB vai vairāk;
b) nevēlamais signāls, kas par 50 kHz atšķiras no vēlamā signāla, ir līdz pat 34 dB stiprāks, (uztvērēja stenda pārbaužu laikā šāda pirmā blakuskanāla gadījumā nevēlamo signālu maina zemes stacijas (plus vai mīnus 9 kHz) un uztvērēja frekvenču pielaižu summas frekvenču amplitūdas ietvaros);
c) nevēlamais signāls, kas par 100 kHz atšķiras no vēlamā signāla, ir līdz pat 46 dB stiprāks;
d) nevēlamais signāls, kas par 150 kHz atšķiras no vēlamā signāla, ir līdz pat 50 dB stiprāks.
1. piezīme. Ir atzīts, ka šobrīd ne visi uztvērēji spēj izpildīt b) apakšpunkta prasības, bet visa turpmāk ražota aprīkojuma konstrukcija ir atbilstoša šādas prasības izpildei. 
2. piezīme. Dažās valstīs piemēro mazākas zemes staciju pielaides.
2.2.9. ILS kursa radiobākas uztveršanas sistēmu noturības pret traucējošiem VHF FM pārraižu signāliem raksturojumi
2.2.9.1. Atsaucoties uz 3. nodaļas 3.1.4.2. punkta 2. piezīmi, tur definētā noturība ir mērāma attiecībā pret pieņemtu uztveršanas sistēmu parasto raksturojumu degradācijas mēru un vēlamā signāla klātbūtnē un šāda signāla standarta apstākļos. Tas ir nepieciešams, lai nodrošinātu, ka uztveršanas aprīkojuma stenda pārbaužu apstākļi un iegūtie rezultāti ir atkārtojami un lai atvieglotu to vēlāku apstiprināšanu. Pārbaudes ir parādījušas, ka FM traucējumu signāli var ietekmēt gan kursa vadību un karodziņu plūsmu, un traucējumu ietekme variē atkarībā no izmantotā vēlamā signāla DDM. Papildu informācija ir atrodama Starptautiskās elektrosakaru savienības (ITU) rekomendācijā ITU-RIS.1140. “Pārbaudes procedūras uztvērēja raksturojumu mērīšanai, ko izmanto, lai noteikti savietojamību starp skaņas pārraides dienestiem frekvenču joslā no 87 – 108 MHz un aviācijas dienestiem frekvenču joslā 108 – 118 MHz”.
2.2.9.2. Lai novērtētu potenciālu nesavietojamību ar uztvērējiem, kas atbilst 3. nodaļas 3.1.4. punktā noteiktajiem vispārējiem kritērijiem par noturību pret traucējumiem, izmanto vispārpieņemtas metodes un formulas. Formulas parāda noturības pret traucējumiem raksturojumus attiecībā uz parazītiskā starojuma (tips A1) radītiem traucējumiem, ārpusfrekvences kanāla (tips A2) radītiem traucējumiem, divu signālu un triju signālu trešās pakāpes (tips B1) radītiem traucējumiem un pārslodzes/jutības samazināšanās (tips B2) traucējumiem.  Papildu informācija ir atrodama Starptautiskās elektrosakaru savienības (ITU) rekomendācijā ITU-R IS.1009 -1. “Skaņas pārraižu pakalpojumu frekvenču joslā 87-108 MHz un aviācijas pakalpojumu frekvenču joslā 108-137 MHz savietojamība.” 

2.2.9.3. Frekvenču plānošanas kritērijos, kas minēti Rekomendācijā ITU-R IS.1009-1, nav ņemti vērā potenciālie divu signālu un trīs signālu piektās pakāpes (tips B1) intermodulāciju produkti. Mērījumi ir parādījuši, ka piektās pakāpes intermodulāciju produkti, ko uztvērējā rada FM raidstacijas, var samazināt 3. nodaļas 3.1.4. punktam atbilstošu ILS uztvērēju raksturojumu kvalitāti. Piektās pakāpes intermodulāciju produkti var rasties, neradot tajā pašā ILS frekvencē trešās pakāpes intermodulāciju produktus.  Plānojot frekvences un novērtējot aizsardzību pret FM pārraižu radītiem traucējumiem, nepieciešams pievērst uzmanību divu signālu un triju signālu piektās pakāpes intermodulāciju produktiem, ko ILS uztvērējos rada FM raidstacijas. 

2.2.10. Glisādes uztvērēja skaņas pastiprinājuma regulēšana
2.2.10.1. Uztvērēja skaņas pastiprinājums ir tāds, ka, ja ir 600 mikrovoltu stiprs radiofrekvences ievades signāls, ko 40 procentu apjomā modulē 90 Hz tonis un 40 procentu apjomā modulē 150 Hz tonis, tiek sasniegta norāde “nulle” un, vienlaicīgi par 5,25 procentiem palielinoties vienai sastāvdaļai (t. i., uz 45,25 procentiem) un par 5,25 procentiem samazinoties otrai sastāvdaļai (t. i., uz 34,75 procentiem), proporcionālā kursa novirzes norāde ir 3/5 no kursa platuma, bet ne mazāk kā 9,5 mm atbilstošajā mērogā. Šādu pastiprinājuma regulēšanu veic, ja ir normāls strāvas spriegums, kāds ir sastopams gaisa kuģa lidojuma apstākļos.
2.2.11. Glisādes uztveršanas aprīkojuma centrēšanas pielaide
2.2.11.1. Lai sasniegtu mērķus, kas saistīti ar I, II un III kategorijas ILS ekspluatāciju un lai nodrošinātu drošu gaisa kuģu ekspluatāciju lidojumu līmeņos ar drošu šķēršļu pārlidošanas augstumu, uztveršanas aprīkojums centrēšanas kļūda ekspluatācijā visos iespējamajos gaisa kuģa vides apstākļos, 3. nodaļas 3.1.5. punktā noteikto zemes aprīkojuma radiofrekvences raksturojumu robežās saņemot signālu “nulle” (DDM), ja radiofrekvences pārraides lauka stiprums ir 400 mikrovoltu uz metru (mīnus 95 dBW/m2) ar 68 procentu varbūtību nepārsniedz šādus ierobežojumus: 

I kategorija: 5,33 procentus no pilna kursa platuma norādes (0,0093 DDM);
II kategorija: 3,33 procentus no pilna kursa platuma norādes (0,0058 DDM);
III kategorija: 3,33 procentus no pilna kursa platuma norādes (0,0058 DDM).
Piezīme. Šādas ekspluatācijas prasības ir jāizpilda, arī ja ir lielāki starojuma laika stiprumi līdz pat maksimālajam lauka stiprumam, kāds iespējams pakalpojuma sniegšanas laikā.
2.2.12. Glisādes kursa novirzes jutības (novirzīšanās) pielaide
2.2.12.1. Ja uztvērēja skaņas pastiprinājums ir pieregulēts atbilstoši iepriekš 2.2.9. punktā minētajam, pastiprinoties vienam radiofrekvences ievada modulētajam tonim par 5,25 procentiem (t. i., uz 45,25 procentiem) un vienlaicīgi par 5,25 procentiem (t. i., uz 34,75 procentiem) pavājinoties otram tonim, novirzes signāls pie signāla stipruma no 400 mikrovoltiem metrā (mīnus 95 dBW/m2) līdz maksimālajam lauka stiprumam, kāds iespējams pakalpojuma sniegšanas laikā, nav lielāks vai mazāks par nominālo vērtību vairāk nekā par 0,016 DDM. 

Piezīme. Attiecībā uz signālu stiprumiem sk. 2.2.13. punktu. 
2.2.13. Glisādes uztveršanas sistēmas minimālā signāla stipruma jutība
2.2.13.1. Glisādes uztveršanas aprīkojuma jutība ir tāda, ka uztvērējs ar lielu varbūtību nosaka izmantojamu signālu un nodrošina pietiekami noturīgu norādi 3. nodaļas 3.1.5.3.2. punktā norādītā lauka stipruma apstākļos (400 mikrovoltu metrā jeb mīnus 95 dBW/m2).
7. piezīme. Maksimālais iespējamais signāla stiprums ekspluatācijas laikā 2.2.11. un 2.2.12. punktā minētajiem gadījumiem ir 2500 mikrovoltu. Šāds signāla stiprums ir sastopams, kad gaisa kuģis atrodas uz skrejceļa sliekšņa.
2. piezīme. Jutības abi līmeņi, kas apskatīti 2.2.12. un 2.2.13. punktā, nodrošina: 

a) augstas kvalitātes izvadi, kas ir nepieciešama nolaišanās procedūrās, un
b) zemākas kvalitātes izvadi, kas ir atbilstoša iekārtas ekspluatācijai citās aptvēruma daļās. 

3. piezīme. Glisādes uztveršanas sistēmai noteiktā minimālā starojuma lauka stipruma apstākļos ir jādarbojas pareizi, arī ja gaisa kuģa garenvirziena ass novirze horizontālajā plaknē no kursa līnijas ir par 10 grādiem uz vienu vai otru pusi, ja kuģa sānsvere līdz 20 grādiem un ja garenvirziena sasvēršanās leņķis ir līdz 10 grādiem.
2.2.14. Glisādes novirzes linearitāte
2.2.14.1. Uztvērēja glisādes novirzes izvades signāls ir pamatā lineāra uztvērēja ievades DDM vērtību funkcija. Jebkurai ievadei amplitūdā no mīnus 0,175 DDM līdz plus 0,155 DDM un jebkuram radiofrekvences signāla stiprumam, kas sastopams pakalpojuma sniegšanas laikā, novirzes jutība neatšķiras no nominālā DDM/novirzes koeficienta, kas definēts 2.2.10. punktā par vairāk kā plus vai mīnus 20 procentiem. Pie ievades signāla 0,185 DDM vai lielāka, izvade pārsniedz kopējo novirzi no kursa.
Piezīme. Attiecībā uz signālu stiprumiem sk. 2.2.13. punktu.
2.2.15. Glisādes uztvērēja frekvenču joslas platums
2.2.15.1. Uztvērēja frekvenču joslas platums ir tāds, lai nodrošinātu tādu kanālu uztveršanu, kuru raksturojumi atbilst 3. nodaļas 3.1.5.2.1. punktā definētajiem pēc tam, kad ir atbilstoši ņemtas vērā attiecīgās uztvērēja pielaides. 

2.2.16. Glisādes uztvērēja jutība pret glisādes signālu
2.2.16.1. Uztvērēja konstrukcija nodrošina pareizu darbību šādos apstākļos:
a) vēlamais signāls par nevēlamu signālu tajā pašā kanālā ir stiprāks par 20 dB vai vairāk;
b) nevēlamais glisādes signāls, kas par 150 kHz atšķiras no vēlamā signāla, ir līdz pat 20 dB stiprāks (uztvērēja stenda pārbaužu laikā šāda pirmā blakuskanāla gadījumā nevēlamo signālu maina zemes stacijas (plus vai mīnus 17 kHz) un uztvērēja frekvenču pielaižu summas frekvenču amplitūdas ietvaros);
c) nevēlamais glisādes signāls, kas par 300 kHz atšķiras no vēlamā signāla, ir līdz pat 40 dB stiprāks;
1. piezīme. Ir atzīts, ka šobrīd ne visi uztvērēji spēj izpildīt b) apakšpunkta prasības, bet visa turpmāk ražota aprīkojuma konstrukcija ir atbilstoša šādas prasības izpildei. 
2. piezīme. Dažās valstīs piemēro mazākas zemes staciju pielaides.
2.2.17. Vertikālās polarizācijas ietekme uz kursa radiobākas un glisādes uztvērēju
2.2.17.1. Attiecīgi kursa radiobākas un glisādes frekvenču joslās frontāli attiecībā pret kursa radiobākas un glisādes antenu uztverts vertikāli polarizēts signāls ir vismaz par 10 dB vājāks kā horizontāli polarizēts radiosignāls no tās pašas puses. 

2.2.18. Kursa radiobākas un glisādes uztvērēja reakcija uz parazītisku signālu
2.2.18.1. Kursa radiobākas uztvērēja reakcija (rādītāja bultas novirze) uz 150 Hz par 30 procentiem modulētu radiofrekvences signālu 110 MHz frekvencē ir lielāka nekā reakcija uz līdzīgi modulētu, bet par 60 dB lielākas amplitūdas radiofrekvences signālu frekvenču joslās no 90 kHz līdz 107,8 MHz un no 112,2 MHz līdz 1500 MHz. Glisādes radiobākas uztvērēja reakcija uz 150 Hz par 30 procentiem modulētu radiofrekvences signālu 332,0 MHz frekvencē ir lielāka nekā reakcija uz līdzīgi modulētu, bet par 60 dB lielākas amplitūdas radiofrekvences signālu frekvenču joslās no 90 kHz līdz 329,0 MHz un no 335,3 MHz līdz 1 500 MHz.
2.3. Gaisa kuģa ILS aprīkojuma nepareizas darbības signalizācija
2.3.1. Ideālā gadījumā uztvērēja signalizācijas sistēma, kā, piemēram, vizuāls mehānisks karodziņš brīdina pilotu par jebkāda veida nepareizas darbības apstākļiem, kas var rasties gan zemes, gan gaisa kuģa aprīkojuma darbībā. Apjoms, līdz kādam šādu ideālu var sasniegt ir norādīts turpmāk. 

2.3.2. Signalizācijas sistēmu iedarbina divu modulācijas dziļumu summa, tādēļ ILS kursa modulācijas sastāvdaļu izslēgšana no izstarotās nesējfrekvences iedarbina signalizāciju. 

2.3.3. Signalizācijas sistēma paziņo jebkurai citai gaisa kuģa sistēmai, kas, iespējams, izmanto kursa radiobākas un glisādes informāciju, un pilotam par jebkādiem turpmāk minētiem apstākļiem: 

a) jebkāda veida radiofrekvences signāla trūkumu un vienlaicīgas 90 Hz un 150 Hz modulācijas trūkums;
b) 90 Hz vai 150 Hz signāla procentuālās daļas samazinājums līdz nullei, otra signāla procentuālajai daļai attiecīgi saglabājoties 20 procentu modulācijas līmenī kursa radiobākai un 40 procentu modulācijas līmenī glisādei; 

Piezīme. Paredz, ka kursa radiobākas signalizācija ieslēgsies, kad 90 Hz vai 150 Hz modulācija samazināsies līdz 10 procentiem, otrai saglabājoties normālā 20 procentu līmenī. Paredz, ka glisādes signalizācija ieslēgsies, kad 90 Hz vai 150 Hz modulācija samazināsies līdz 20 procentiem, otrai saglabājoties normālā 40 procentu līmenī.
c) uztvērēja novirzes no kursa norāde rāda 50 vai mazāk procentu no lieluma, kas noteikts, uzstādot uztvērēja audiopastiprinājuma sistēmu (sk. 2.2.2. un 2.2.10. punktu).
2.3.3.1. Signalizācijas norāde ir viegli atšķirama un pamanāma normālos pilotu kabīnē sastopamos apstākļos. Ja izmanto karodziņu, tad tas ir tik liels, cik nepieciešams, lai tā lielums būtu proporcionāls displejam.
2.4. Norādījumi attiecībā uz glisādes aprīkojuma novietojumu, pacēlumu, pieregulēšanu un aptvērumu
2.4.1. ILS atskaites punkta un ILS glisādes leņķa iestatījumi ir galvenie faktori, kas ietekmē ILS glisādes aprīkojuma novietojumu garenvirzienā attiecībā pret skrejceļa slieksni. 

2.4.2. Glisādes antenas sistēmas sānu novirze attiecībā pret skrejceļa ass līniju parasti nav mazāka kā 120 m (400 ft). Pieņemot lēmumu par glisādes antenas laterālo novietojumu, ņem vērā 14. pielikuma noteikumus attiecībā uz šķēršļu pārlidošanas augstumu virs virsmām un objektiem, kas atrodas uz skrejceļu joslām. 

2.4.3. Izvēloties ILS glisādes antenas atrašanās vietu un glisādes leņķi, uzdevums ir novietot ILS atskaites punktu pēc iespējas tuvāk atbilstošajai nominālajai vērtībai. ILS glisādes antenas atrašanās vietas un glisādes leņķa izvēli nosaka vairāki faktori, ieskaitot: 

a) pieņemamu augstuma samazināšanas un/vai nolaišanās ātrumu tāda veida lidojumiem, kādi paredzēti konkrētajā lidlaukā;
b) šķēršļu novietojuma nolaišanās beigu posma rajona, lidlauka sektorā un aiziešanas uz otro riņķi rajonā, kā arī no tā izrietošā šķēršļu pārlidošanas augstuma minimuma;
c) izvietošanas tehniskās problēmas.
2.4.4. Antenas novietojumu un glisādes leņķi, kā arī izrietošo ILS atskaites punkta augstumu, ietekmē arī: 

a) pieejamais skrejceļa garums;
b) paredzētie ekspluatācijas ierobežojumi.
Ja iepriekšminēto kritēriju piemērošana to pieļauj, vēlamais ILS glisādes leņķis ir 3 grādi. 

2.4.5. Pēc tam izvēlas ILS atskaites punktu un glisādi, ņemot vērā iepriekšminētos kritērijus un iespējas konkrētajā apkārtnē nodrošināt dokumenta “Aeronavigācijas apkalpošanas procedūras. Gaisa kuģu ekspluatācija” (PANS-OPS, Doc 8168) prasībām atbilstošu šķēršļu pārlidojuma augstumu, ko nosaka aprēķinos un, kad iespējams, ar pārbaudi lidojumā.
2.4.6. Ja izvēlētais ILS atskaites punkts, ILS glisādes leņķis un citi svarīgi aprīkojuma raksturojumi nenodrošina prasībām atbilstošu šķēršļu pārlidošanas augstumu, pēta šādas alternatīvu darbību iespējas: 

1) traucējošā šķēršļa novākšana;
2) alternatīva ILS atskaites punkta augstuma izvēle, ņemot vērā 2.4.3. un 2.4.5. punktā minētos kritērijus;
3) alternatīva pieņemama ILS glisādes leņķa izvēle; 

4) šķēršļu pārlidošanas augstuma maiņa, lai atrisinātu ar traucējošo šķērsli saistītās neatbilstības prasībām. 

2.4.7. Lai būtu iespējama daudz efektīvāka zemes izmantošana blakus vietām, kur izvietots III kategorijas ILS glisādes aprīkojums, un lai šajās vietās atvieglotu izvietošanas prasības un samazinātu augsta riska zonu platību, ir vēlams no III kategorijas ILS glisādes antenas glisādes horizontālā starojuma diagrammu veidojošo signālu stiprumu ārpus azimutālā aptvēruma robežām, kas noteiktas 3. nodaļas 3.1.5.3. punktā, samazināt līdz pēc iespējas zemākai vērtībai.  Cita pieņemama metode ir glisādes antenas rotēšana azimutā prom no signāla atstarošanos izraisošiem objektiem, tādējādi samazinot atsevišķos leņķos izstaroto signālu daudzumu, vienlaicīgi saglabājot azimuta aptvēruma robežas. 

2.4.8. ILS glisādes izliekums. Daudzos gadījumos ILS glisādi veido kā konisku virsmu ar virsotni glisādes gaisa sistēmā. Atkarībā no šās koniskās virsmas novietojuma sāņus no skrejceļa ass līnijas, glisādi veidojošo punktu kopums vertikālajā plaknē, kas iet caur skrejceļa ass līniju, ir hiperbola. Glisādes izliekums sākas skrejceļa sliekšņa rajonā un pakāpeniski palielinās līdz zemskares vietai.
2.4.9. Sakarība starp glisādes antenas novietojumu un augstumu, kādā glisāde šķērso skrejceļa slieksni. Glisādes antenas novietojumu garenvirzienā izvēlas tā, lai tas atbilstu 3. nodaļas 3.1.5.1.4. punkta rekomendāciju attiecībā uz ILS atskaites punkta augstumu virs skrejceļa sliekšņa. Šādā gadījumā ILS atskaites punkta augstums virs skrejceļa sliekšņa ir funkcija no glisādes antenas atrašanās vietas garenvirzienā, glisādes atstarošanās plaknes garenvirziena slīpuma un skrejceļa sliekšņa atrašanās vietas attiecībā pret glisādes atstarošanās plakni. Šāda situācija ir attēlota C-5. attēlā. Glisādes antenas atrašanos vietu garenvirzienā aprēķina šādi: 
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D = horizontālais attālums starp O un P;
H = nominālais skrejceļa sliekšņa šķērsošanas augstums;
Y = vertikālais skrejceļa sliekšņa augstums virs P;
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 = nominālais ILS glisādes leņķis;
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 = glisādes atstarošanās plaknes garenvirziena slīpums. 

Piezīme. Iepriekšminētajā formulā 
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 ir pozitīvs lielums slīpnes intervālā no antenas līdz skrejceļa slieksnim. Y ir pozitīvs lielums, ja skrejceļa slieksnis atrodas virs atstarošanās plaknes krustošanās līnijas.
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Piezīme. Glisādes atstarošanās plaknes šķeļ vertikālo plakni, kas iet caur taisni AA', pa taisno OP'.
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C-5. attēls. Glisādes izvietojums slīpa skrejceļa gadījumā
2.4.10. Iepriekšminētie norādījumi saistībā ar glisādes antenas novietojumu garenvirzienā attiecībā pret skrejceļa slieksni, ņemot vērā to, ka skrejceļš var neatrasties glisādes atstarojošajā plaknē, un to, ka glisādes atstarošanās plakne var būt slīpa, balstās uz ģeometriskām abstrakcijām. Netieši pieņem, ka glisādi veidojošie punkti vertikālajā plaknē, kas ietver skrejceļa ass līniju, veido pilnīgu hiperbolu,  tāpēc netieši pieņem, ka glisādes pagarinājums ir šādas hiperbolas asimptota.
2.4.11. Patiesībā glisāde bieži ir visai neregulāra. Vidējo ILS glisādes leņķi var pārbaudīt tikai lidojuma pārbaudījumos;  vidējo novēroto atrašanās vietu glisādes daļā starp ILS punktiem “A” un “B” attēlo kā taisnu līniju, un glisādes leņķis ir leņķis starp šādu taisnu līniju un tās vertikālo projekciju horizontālajā plaknē.
2.4.12. Ir svarīgi ņemt vērā to, ka glisādes uzbūves nevienmērībām, ja aprēķina to aritmētisko vidējo rajonā starp vidējo marķieri un skrejceļa slieksni, ir tendence projicēt atskaites punktu, kas atšķiras no ILS atskaites punkta. Šādu atskaites punktu, ko šajā dokumentā apzīmē kā iegūto ILS atskaites punktu, uzskata par svarīgu ekspluatācijā. Iegūto ILS atskaites punktu var pārbaudīt tikai lidojuma pārbaudē, t. i., vidējās novērotās reālās glisādes parasti 1830 m (6000 ft) līdz 300 m (1000 ft) attālumā no skrejceļa sliekšņa attēlojums taisnā līnijā, pagarinot to līdz zemskarei.  Punkts, kurā šāda pagarināta taisna līnija krusto līniju, kas novilkta vertikāli caur skrejceļa slieksni un skrejceļa ass līniju, ir iegūtais ILS atskaites punkts.
Piezīme. Turpmākie norādījumi par glisādes leņķa mērījumiem un iegūto ILS atskaites punktu ir atrodamas dokumentā Doc 8071.
2.4.13. Trešās nodaļas 3.1.5.3.1. punktā ir norādīts glisādes aptvērums, kāds nodrošināms, lai būtu iespējama apmierinoša tipiskas gaisa kuģa iekārtas ekspluatācija. Šādai iekārtai noteiktās ekspluatācijas procedūras ir saderīgas šāda aptvēruma zemākajām robežām. Parasti augstuma samazināšanu veic līdz signāla pārtveršanas augstumam un nolaišanos turpina šādā augstumā līdz signāla “lido uz leju” saņemšanai. Noteiktos gadījumos šajā vietā nav pieejama kontrolpārbaude. Automātiskās lidojuma vadības sistēmas parasti uzsāk augstuma samazināšanu, kad signāla “lido uz augšu” stiprums ir mazāks kā aptuveni 10 mikroampēri.
2.4.14. Tāpēc uzdevums pirms glisādes pārtveres ir nodrošināt signālu “lido uz augšu”. Lai gan parastos apstākļos nolaišanās procedūras izveido tā, ka glisādes signālus nelieto zemāk par 0,45 θ vai tālāk par 18,5 km (10 NM) no skrejceļa, ir vēlams šajā zonā neraidīt maldinošu vadības informāciju. Ja procedūras ir tādas, ka var izmantot glisādes vadību zem 0,45 θ, veic atbilstošus piesardzības pasākumus, lai aizsargātos pret maldinošas vadības informācijas raidīšanas zem 0,45 θ gan normālos apstākļos, gan disfunkcijas gadījumā, tādējādi novēršot situāciju, ka augstuma samazināšanas posmu iniciē nepareizā nolaišanās trajektorijas punktā. Daži piesardzības pasākumi, ko var veikt, lai aizsargātos pret maldinošas vadības informācijas pārraidīšanu ir šādi: papildu šķēršļu pārlidošanas augstuma informācijas signāla pārraide, kas atbilst 3. nodaļas 3.1.5.2.1. punkta prasībām, atsevišķa šķēršļu pārlidošanas augstuma pārraudzības aprīkojuma nodrošināšana un atbilstoša zemes pārbaude un atbilstošas uzstādīšanas procedūras.
2.4.15. Lai sasniegtu apmierinošu pārraudzības aprīkojuma aizsardzību pret ārpus pielaižu robežām esošu DDM lidojuma trajektorijā, kas atrodas zemāk par glisādi, atkarībā no izmantotās antenas sistēmas 3. nodaļas 3.1.5.7.1.e) punkta prasībām atbilstošs novirzes jutības pārraudzības aprīkojums var nebūt atbilstošs izmantošanai kā šķēršļu pārlidošanas augstuma pārraudzības aprīkojums. Dažās sistēmās, piemēram, tādās, kurās izmanto vairākas antenu ierīces bez papildu šķēršļu pārlidošanas augstuma pārraudzības aprīkojuma, konkrētu antenas signālu neliela pasliktināšanās var radīt nopietnu šķēršļu pārlidošanas augstuma informācijas kvalitātes pasliktināšanos, neradot nekādas izmaiņas vai radot nenozīmīgas izmaiņas glisādes sektorā, kādu to uztver noviržu jutības pārraudzības aprīkojums. Ir svarīgi nodrošināt, ka pārraudzības sistēmas signalizācija ieslēdzas jebkuros iespējamos apstākļos, kad iegūtais signāls uztveršanas ar antenu vai pārraides iemeslu dēļ pasliktinās tā, ka šāda pasliktināšanās aptvērumā zem glisādes trajektorijas var izraisīt šķēršļu pārlidojuma augstuma samazināšanos līdz 0,175 DDM vai mazāk. 
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Ievietotie grafiki ilustrē metodi, ko var izmantot, lai mērītu relatīvo fāžu attiecību starp 90 Hz un 150 Hz toņiem. Katra grafika augšējā daļā ir parādītas atsevišķās viļņu formas un to attiecība attēlotajās fāžu atšķirībās, ko pieļauj 3. nodaļas 3.1.3.5.3.3. un 3.1.5.5.3. punkts. Attēla torņveida daļā ir parādīti apvienotu viļņu attēli, kas būtu redzami osciloskopā. Piemērojot koeficientus P1 un P2, kas rezultātā dod vērtību, kas ir vienāda vai mazāka par viļņu vērtību summu, ir iespējams noteikt vai fāžu maiņa notiek pielaižu robežās. I un II kategorijas ILS koeficients ir lielāks nekā 0,903 un III kategorijas ILS koeficients ir lielāks nekā 0,951.
C-6. attēls. ILS viļņu formas, kas ilustrē relatīvo 90 Hz un 150 Hz toņu audiofāzēšanu
2.5. Diagrammas (C-7. līdz C-12. attēls ilustrē konkrētus 3. nodaļas standartus)
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Ja reljefa īpatnības prasa vai ekspluatācijas un alternatīvas navigācijas iekārtas pieļauj, drīkst nodrošināt šādu aptvērumu: 
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Piezīme. Ja atbilstoši 3. nodaļas 3.1.3.3.1. punkta prasībām ir nepieciešams nodrošināt aptvērumu ārpus plus vai mīnus 35 grādu sektora, to nodrošina līdz 18,5 km (10 NM) attālumam, kā norādīts ar raustīto loka līniju. 

C-7. attēls. Kursa radiobākas aptvērums attiecībā pret azimutu
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Piezīme. Punkts P atrodas 600 metru (2000 pēdu) virs skrejceļa sliekšņa pacēluma vai 300 metru (1000 pēdu) virs augstākā punkta nolaišanās starpposma un nolaišanās beigu posma zonās, izvēloties lielāko vērtību.
C-8. attēls. Kursa radiobākas aptvērums attiecībā pret pacēlumu
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A – Kursa sektors [image: image349.png]


 6 grādi
B – Novirzes jutība = 0, 00145 DDM/m (0,00044 DDM/ft) ILS atskaites punktā
C – DDM no nulles līdz 0,180 palielinās lineāri, pēc tam [image: image350.png]


 0,180
C-9. attēls. Modulācijas dziļumu starpība un novirzes jutība
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R = Punkts, kurā uz leju pagarinātas taisnas ILS glisādes daļa krusto skrejceļa ass līniju. 

θ = (ILS) glisādes leņķis, kas regulējams 2° un 4° amplitūdā.
C-10. attēls. Glisādes aptvērums
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A – DDM vienmērīgi pieaug līdz C 22 DDM
B – [image: image353.png]


 0,22 DDM līdz par 0,3 θ
C – ja 0,22 DDM sasniedz pie leņķa, kas ir lielāks par 0,45 θ modulācijas dziļumu starpību, (DDM) vērtība nedrīkst samazināties zem 0,22 vismaz līdz 0,45 θ vai līdz tādam zemākam leņķim (līdz pat 0,30 θ), kāds nepieciešams, lai aizsargātu pieņemto glisādes pārtveršanas procedūru. 

DDM raksturojumi zem glisādes trajektorijas (visām kategorijām)
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θ = Nominālais glisādes vietas leņķis, kas regulējams amplitūdā no 2° līdz 4°. (Ar pārtrauktām līnijām ir attēlotas robežas, starp kurām I, II un III kategorijas ILS ir jānodrošina DDM vērtība 0,0875.)
Piezīme. C-11. attēlā ir attēlotas 3. nodaļas 3.1.5.6. punktā aprakstītā izstarotās telpas diagrammas pielaides, tomēr šādu telpas diagrammu nevajadzētu skaidrot kā tādu, kas attēlo kādu konkrētu zemes aprīkojumu.  Šajā sakarā ir jāmin, ka ir vairāki zināmi ILS glisādes zemes aprīkojuma tipi, kam ir dažādi raksturojumi, bet kas var izpildīt 3. nodaļas 3.1.5.6. punkta prasības. Tāpēc vienmēr, kad pastāv prasība zināt pielaides, kas ir piemērojamas konkrētajam aprīkojumam, nepieciešams atsaukties uz ražotāja tehnisko informāciju, nevis ICAO sistēmu tehnisko prasību.
C-11. attēls. Glisāde. Modulācijas dziļumu starpība
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Piezīme. Ar pārtrauktām līnijām ir attēlotas novirzes pieļaujamās robežas, kuras pārkāpjot reaģē pārraudzības aprīkojums. 

C-12. attēls. Glisādes pārraudzības noteikumi
2.6. ILS frekvenču izvēle
2.6.1. Izmantojot C-1. tabulā minētos skaitļus, ir jāņem vērā, ka tie attiecas uz tādas vides nodrošināšanu, kurā nav traucējumu, līdz pat punktam, kas atrodas aizsardzības augstumā un ILS apkalpošanas attāluma robežās priekšējā stara virzienā. Ja pastāv ekspluatācijas prasība izmantot pretējo staru, kritērijus piemēro arī attiecībā uz līdzīgu punktu pretējā stara virzienā.  Frekvenču plānošanā tāpēc ir nepieciešams ņemt vērā kursa radiobākas azimutālo novietojumu. Jāpiezīmē, ka kritēriji ir jāpiemēro attiecībā uz katru kursa radiobākas iekārtu, tādā nozīmē, ka divu kursa radiobāku gadījumā pirmā var neradīt traucējumus otrās izmantošanai, bet otrā var radīt traucējumus pirmās izmantošanai. 

2.6.2. C-1. tabulā minētie skaitļi ir aprēķināti, pamatojoties uz tādas vides nodrošināšanu, kurā gaisa kuģa uztvērēji spēj darboties pareizi. 

2.6.2.1. ILS kursa radiobāku uztvērēji
2.6.2.1.1. Lai aizsargātu uztvērējus, kas konstruēti 50 kHz kanālu atstatumiem, minimālie atstatumi ir izveidoti, lai nodrošinātu šādas minimālās signālu stiprumu starpības apkalpošanas telpā: 

a) vēlamais signāls par nevēlamu signālu tajā pašā kanālā ir stiprāks vismaz par 20 dB;
b) nevēlamais signāls, kas par 50 kHz atšķiras no vēlamā signāla, ir līdz pat 34 dB stiprāks;
c) nevēlamais signāls, kas par 100 kHz atšķiras no vēlamā signāla, ir līdz pat 46 dB stiprāks;
d) nevēlamais signāls, kas par 150 kHz atšķiras no vēlamā signāla, ir līdz pat 50 dB stiprāks.
C-1. tabula. Prasības attiecībā uz attāluma atdalījumiem
	
	Frekvenču atdalījums
	Minimālais attālums starp otro iekārtu un pirmās iekārtas aizsargājamo punktu (NM)

	
	
	A saraksts
	B saraksts
	C saraksts

	Kursa radiobāka
	Kopējais kanāls
	148 (80)
	148 (80)
	148 (80)

	
	50 kHz
	–
	37 (20)
	9 (5)

	
	100 kHz
	65 (35)
	9 (5)
	0

	
	150 kHz
	–
	0
	0

	
	200 kHz
	11 (6)
	0
	0

	Glisāde
	Kopējais kanāls
	93 (50)
	93 (50)
	93 (50)

	
	150 kHz
	–
	20 (11)
	2 (1)

	
	300 kHz
	46 (25)
	2 (1)
	0

	
	450 kHz
	–
	0
	0

	
	600 kHz
	9 (5)
	0
	0

	A saraksts attiecas uz tādu kursa radiobākas uztvērēju izmantošanu, kas ir konstruēti 200 kHz kanālu atstatumiem un ir apvienoti pārī ar glisādes uztvērējiem, kas ir paredzēti 600 kHz kanālu atstatumiem un ko var izmantot tikai rajonos ar zemu ILS iekārtu blīvumu. 

	B saraksts attiecas uz tādu kursa radiobākas uztvērēju izmantošanu, kas ir konstruēti 100 kHz kanālu atstatumiem un ir apvienoti pārī ar glisādes uztvērējiem, kas ir paredzēti 300 kHz kanālu atstatumiem.

	C saraksts attiecas uz tādu kursa radiobākas uztvērēju izmantošanu, kas ir konstruēti 50 kHz kanālu atstatumiem un ir apvienoti pārī ar glisādes uztvērējiem, kas ir paredzēti 150 kHz kanālu atstatumiem.

	1. piezīme. Iepriekšminētie skaitļi ir aprēķināti, balstoties uz pieņēmumu, ka kursa radiobākas aizsargājamais punkts atrodas 46 km (26 NM) attālumā un 1900 m (6250 ft) augstumā un ILS glisādes aizsargājamais punkts atrodas 18,5 km (10 NM) attālumā un 760 m (2500 ft) augstumā. 

	2. piezīme. Valstis, piemērojot tabulā norādītos attālumus, atzīst nepieciešamību izvietot ILS un VOR iekārtas tā, lai novērstu gaisa kuģa uztvērēja kļūdu, kas rodas no pārslodzes ar augstu nevēlamu signālu līmeni laikā, kad gaisa kuģis veic nolaišanās sākotnējo un beigu posmu. 

	3. piezīme. Valstis, piemērojot tabulā norādītos attālumus, atzīst nepieciešamību izvietot ILS glisādes iekārtas tā, lai novērstu kļūdainas glisādes norādes, ko rada blakuskanālu signālu uztveršana brīdī, kad, gaisa kuģim atrodoties nolaišanās beigu posmā, jebkādu iemeslu dēļ tiek pārtraukta vēlamā signāla raidīšana.


2.6.2.1.2. Lai aizsargātu uztvērējus, kas konstruēti 100 kHz kanālu atstatumiem, minimālie atstatumi ir izveidoti, lai nodrošinātu šādas minimālās signālu stiprumu starpības apkalpošanas telpā: 

a) vēlamais signāls par nevēlamu signālu tajā pašā kanālā ir stiprāks par 20 dB vai vairāk;
b) nevēlamais signāls, kas par 50 kHz atšķiras no vēlamā signāla, ir līdz pat 7 dB stiprāks;
c) nevēlamais signāls, kas par 100 kHz atšķiras no vēlamā signāla, ir līdz pat 46 dB stiprāks;
d) nevēlamais signāls, kas par 150 kHz atšķiras no vēlamā signāla, ir līdz pat 50 dB stiprāks.
2.6.2.2. ILS glisādes uztvērēji
2.6.2.3.1. Lai aizsargātu uztvērējus, kas konstruēti 150 kHz kanālu atstatumiem, minimālie atstatumi ir izveidoti, lai nodrošinātu šādas minimālās signālu stiprumu starpības apkalpošanas telpā: 

a) vēlamais signāls par nevēlamu signālu tajā pašā kanālā ir stiprāks vismaz par 20 dB;
b) nevēlamais glisādes signāls, kas par 150 kHz atšķiras no vēlamā signāla, ir līdz pat 20 dB stiprāks;
c) nevēlamais glisādes signāls, kas par 300 kHz atšķiras no vēlamā signāla, ir līdz pat 40 dB stiprāks;
2.6.2.2.2. Lai aizsargātu uztvērējus, kas konstruēti 300 kHz kanālu atstatumiem, minimālie atstatumi ir izveidoti, lai nodrošinātu šādas minimālās signālu stiprumu starpības apkalpošanas telpā: 

a) vēlamais signāls par nevēlamu signālu tajā pašā kanālā ir stiprāks vismaz par 20 dB;
b) nevēlamais glisādes signāls, kas par 150 kHz atšķiras no vēlamā signāla, nav stiprāks par vēlamo signāli (0 dB signālu stiprumu starpība);
c) nevēlamais glisādes signāls, kas par 300 kHz atšķiras no vēlamā signāla, ir līdz pat 20 dB stiprāks;
d) nevēlamais glisādes signāls, kas par 450 kHz atšķiras no vēlamā signāla, ir līdz pat 40 dB stiprāks;
2.6.3. Aprēķini ir balstīti uz pieņēmumu, ka vēlamā signāla aizsardzībai no nevēlamā signāla radītiem traucējumiem veltītais aizsardzības līmenis ir 20 dB. Tas sakrīt ar traucējumiem, ko rada ne vairāk kā 15 mikroampēru uz ILS apkalpošanas attāluma robežas.
2.6.4. Ciktāl vēlamās un nevēlamās nesējfrekvences var radīt heterodīna toni, aizsardzības signālu stiprumu starpība nodrošina, ka tas neietekmē aprīkojumu. Tomēr gadījumos, ja izmanto balss iekārtu, šāds heterodīna tonis var radīt traucējumus šādā iekārtā. 

2.6.5. Vispārējā gadījumā, kad ILS sistēmas ir saistītas pāros, kas minēti 3. nodaļas 3.1.6.1.1. punktā, kritēriji ir tādi, ka, ja tos izpilda kursa radiobākas daļa, glisādes daļa tos izpilda automātiski. Atsevišķās vietās ar lielu satiksmes blīvumu, kur ir nepieciešams piešķirt gan pirmos desmit, gan otros desmit sekvenču pārus, var būt nepieciešams izvēlēties atsevišķus pārus no sekvences, lai izpildītu minimālās ģeogrāfiskās nošķiršanas prasības, kas minētas 2.6.6. punktā. 

Piemērs: Atsaucoties uz 3. nodaļas 3.1.6.1.1. punktu, ir jāpiezīmē, ka ILS 2. sekvence sapāro kursa radiobākas frekvenci 109,9 Mhz ar glisādes frekvenci 333,8 MHz, 12. un 19. sekvence, lai gan nodrošina plašu frekvenču atstatumu no 2. sekvences attiecībā uz kursa radiobākām, attiecībā uz glisādēm piešķir attiecīgi 334,1 MHz un 333,5 Mhz frekvenci, kas ir blakuskanāli (300 kHz kanālu atstatums) 2. sekvences glisādes kanālam. Ja ILS kanālu izvēli ierobežo ar pirmajiem desmit vai otrajiem desmit pāriem, tad minimālā glisādes atstarpe starp glisādes frekvencēm ir 600 kHz.
2.6.6. Tabula par prasībām nošķiršanas attālumiem [sk. C-1. tabulu]
2.6.7. C-1. tabulā doto skaitļu piemērošana būs pareiza tikai pieņēmumu robežās, kas ietver pieņēmumu, ka iekārtas pēc būtības ir nevērstas darbības, ka tām ir līdzīga izstarotā jauda, ka lauka spriegums vietas leņķiem līdz 10 grādiem ir aptuveni proporcionāls vietas leņķa lielumam un ka gaisa kuģa antena pēc būtības ir visvirzienu.  Ja teritorijās ar augstu satiksmes blīvumu ir nepieciešams nošķiršanas attālumus noteikt precīzāk, to var paveikt katrai iekārtai atsevišķi, balstoties uz signāla izplatīšanās līknēm, ņemot vērā konkrētos virzieniskuma faktorus, izstarotās jaudas raksturojumus un ekspluatācijas prasības attiecībā uz aptvērumu.  Ja, ņemot vērā virzieniskumu u. c. faktorus, tiek atklāts, ka nošķiršanas attālumi ir mazāki par noteiktajiem, kur tas iespējams, ILS aizsargājamajā punktā, un visos punktos uz nolaišanās trajektorijas veic lidojuma mērījumus, lai pārliecinātos, ka praksē tiek nodrošināta aizsardzības signāla stiprumu starpība vismaz 20 dB apmērā.
2.7. Kursa radiobākas un glisādes, kas nodrošina aptvērumu, izmantojot divas radionesējfrekvences
2.7.1. Kursa radiobākas aptvērumu var nodrošināt, izmantojot divdaļīgu, saliktu starojuma lauka diagrammu, ko nodrošina ar dažādām nesējfrekvencēm, kas izvietotas kursa radiobākas frekvenču kanāla ietvaros. Viena starojuma lauka diagrammas daļa nodrošina precīzas kursa un novirzes norādes frontālā kursa sektorā, bet otra lauka diagrammas daļa nodrošina ILS norādes ārpus frontālā kursa sektora, lai izpildītu 3. nodaļas 3.1.3.3. punkta un 3.1.3.7. punkta prasības aptvērumam. Gaisa kuģa uztvērēji signālus atšķir tā, ka uztvērēju pārņem stiprākais signāls. Pārņemšanas efektivitāte ir atkarīga no izmantotā detektora tipa, bet vispārējā gadījumā, ja divu signālu stiprumu starpība ir vismaz 10 dB, vājākais signāls demodulētajā izvadē nerada būtiska apjoma kļūdas. Optimāliem raksturojumiem frontālā kursa sektora ietvaros, piemēro turpmāk aprakstītos norādījumus attiecībā uz divu nesējfrekvenču kursa radiobāku sistēmu ekspluatāciju. 

2.7.2. Kursa radiobāku konstruē un uztur tā, ka signālu stiprumu starpība starp diviem izstarotiem ētera signāliem frontālā kursa sektorā nesamazinās zem 10 dB.  Īpašu uzmanību pievērš divu antenu sistēmu radītai signāla vertikālās projekcijas uzbūvei, kam var būt augstuma un attāluma atšķirības, nolaišanās laikā radot izmaiņas signāla stiprumu starpības lielumā.
2.7.3. Tā kā uztvērēja frekvenču joslu caurlaides viļņiem ir 6 dB pielaide, šķēršļu pārlidošanas augstuma frekvencei novirzoties no kursa frekvences, var rasties kursa radiobākas uztvērēja reakcijas novirzes. Lai samazinātu šādu ietekmi, jo sevišķi attiecībā uz III kategoriju, kursa – šķēršļu pārlidošanas augstuma signālu stiprumu starpību nepieciešams palielināt no 10 dB uz 16 dB. 

2.7.4. Lai samazinātu tālāku kļūdu rašanās risku gadījumā, ja divu izstaroto signālu stiprumu starpība frontālā kursa sektorā samazinās zem 10 dB, divu signālu izstaroto lauka diagrammu atšķirība ir pēc iespējas maza. 

2.7.5. Glisādes, kas izmanto divas nesējfrekvences, izmanto, lai izveidotu saliktu starojuma lauka diagrammu vienā radiofrekvences kanālā.  Īpašas antenu konfigurācijas un īpašs antenu strāvas un fāžu izvietojums pieļauj glisāžu iekārtu novietošanu vietās ar īpatnējiem reljefa apstākļiem, kas citādi var radīt grūtības vienfrekvences sistēmas izmantošanā.  Šādās vietās uzlabojumus panāk, samazinot starojumu pie maziem leņķiem.  Otro nesējfrekvenci izmanto, lai nodrošinātu aptvērumu rajonā zem glisādes. 

2.8. Apkalpošanas integritāte un nepārtrauktība. ILS zemes aprīkojums
2.8.1. Ievads
2.8.1.1. Šis materiāls ir paredzēts, lai sniegtu skaidrojumu par apkalpošanas integritātes un nepārtrauktības mērķiem attiecībā uz ILS kursa radiobākas un glisādes zemes aprīkojumu un lai sniegtu norādījumus attiecībā uz šāda aprīkojuma konstrukciju un sistēmas raksturojumiem. Apkalpošanas integritātes un nepārtrauktības informāciju ir nepieciešams zināt no ekspluatācijas viedokļa, lai pieņemtu lēmumu attiecībā uz tādu izmantojumu ekspluatācijā, kādu ILS spēj nodrošināt. 

2.8.1.2. Ir vispārpieņemts, ka neatkarīgi no ekspluatācijas mērķa, aviācijas nelaimes gadījuma ar letālu iznākumu varbūtība nosēšanās laikā, ko izraisa visas sistēmas, ieskaitot zemes aprīkojumu, gaisa kuģi un pilotu, atteice vai kļūme nepārsniedz 1 × 10-7. Šādu varbūtības lielumu bieži sauc arī par “vispārējo riska faktoru”.
2.8.1.3. I kategorijas gadījumā atbildība par to, ka iepriekšminētais ierobežojums netiek pārsniegts, lielākoties gulstas uz pilotu.  III kategorijas gadījumā tiek nosprausts tāds pats mērķis, tomēr tas šādā gadījumā attiecas uz visu sistēmu. Šādā kontekstā ir ļoti svarīgi censties sasniegt augstāko zemes aprīkojuma integritātes un apkalpošanas nepārtrauktības līmeni.  Integritāte ir nepieciešama, lai nodrošinātu, ka varbūtība, ka gaisa kuģis nolaišanās laikā saņems kļūdainu vadības informāciju, ir neliela; apkalpošanas nepārtrauktība ir nepieciešama, lai nodrošinātu, ka neliela ir varbūtība, ka gaisa kuģis nolaišanās beigu posmā nesaņems vadības signālu.
2.8.1.4. Saprotams, ka dažādiem integritātes un apkalpošanas nepārtrauktības mērķiem atbilst dažādas ekspluatācijas prasības. Četri integritātes un apkalpošanas nepārtrauktības līmeņi ir noteikti un aprakstīti 2.14. punktā turpmākajā tekstā.
2.8.2. Norādījumi attiecībā uz integritātes un apkalpošanas nepārtrauktības līmeņu sasniegšanu un uzturēšanu 
2.8.2.1. Integritātes kļūme var iestāties, ja ārpus noteikto pielaižu robežām izstarotu signālu neatklāj pārraudzības aprīkojums vai ja kontroles ķēdes neizfiltrē kļūdaino signālu. Šāda kļūme var radīt draudus, ja tās rezultātā iestājas būtiska kļūda.
2.8.2.2. Protams, ka ne visas integritātes kļūmes ir bīstamas visos nolaišanās posmos. Piemēram, kritiskajos nolaišanās posmos īpaši nozīmīgas ir neatklātas kļūmes, kas veido būtiskas kursa platuma kļūdas vai kursa līnijas novirzes, turpretī neatklāta modulācijas dziļumu izmaiņa, kursa radiobākas un glisādes šķēršļu pārlidojuma augstuma slīpuma norādes un kursa radiobākas identifikācijas zudums var neradīt bīstamu situāciju.  Tomēr kritērijos, lai novērtētu, kuri kļūmju veidi ir svarīgi, ir jāiekļauj visi kaitīgie kļūmīgie apstākļi, kas nav neapšaubāmi nepārprotami automātiskajai lidojuma vadības sistēmai vai pilotam. 

2.8.2.3. Ir sevišķi svarīgi, lai pārraudzības sistēmas konstruētu bezatteiču darbībai atbilstoši 3. nodaļas 3.1.3.11.4. un 3.1.5.7.4. punkta standartu prasībām. Tam bieži ir nepieciešama precīza sistēmas konstrukcijas analīze. Pretējā gadījumā pārraudzības sistēmu atteiču rezultātā var tikt pārraidīti kļūdaini signāls.  Daži no iespējamajiem apstākļiem, kas var būt bīstami II un III kategorijai, ir šādi:
a) neatklāta kursa radiobākas un glisādes kursa līnijas novirze būtiski ārpus pārraudzības sistēmas ierobežojumiem; 

b) neatklāta kļūme, kas būtiski maina kursa platuma un glisādes uztveres jutību; 

c) neatklāta kļūme, kas rada kursa lēnu ciklisku pārvietošanos un, skatoties no pieejā esoša gaisa kuģa, veido acīmredzamus kursa izliekumus, kuru amplitūda starp ILS punktiem “B” un “T” pārsniedz 3. nodaļas 3.1.3.4.2. punktā attiecībā uz kursa radiobāku un 3. nodaļas 3.1.5.4.2. punktā attiecībā glisādi noteiktās vērtības. 

2.8.2.4. Augstākais aizsardzības līmenis ir nepieciešams attiecībā pret nenoteiktu kļūmju risku pārraudzības sistēmā un ar to saistītajā kontroles sistēmā. To var sasniegt, rūpīgi izstrādājot sistēmas konstrukciju, lai samazinātu šādu gadījumu varbūtību līdz zemai varbūtībai un veicot sistēmas raksturojumu uzturēšanas pārbaudes pēc tādiem laika intervāliem, kas noteikti analizējot sistēmas konstrukciju. Šādu analīzi var izmantot, lai aprēķinātu sistēmas integritātes līmeni jebkuram atsevišķam nosēšanās gadījumam. Uz konkrētiem ILS tipiem attiecas šāda formula un tā sniedz piemēru sistēmas integritātes I noteikšanai, aprēķinot neatklāta kļūdaina starojuma pārraides varbūtību P. 
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I = integritāte;
P = vienlaicīgas tādu kļūmju pastāvēšanas varbūtība raidītāja un pārraudzības sistēmā, kuras rezultātā notiek kļūdaina signāla raidīšana, kas netiek atklāta; 

M1 = raidītāja vidējais laiks starp atteicēm (MTBF);
M2 = pārraudzības un ar to saistītās kontroles sistēmas vidējais laiks starp atteicēm (MTBF);
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= attiecība starp tādu raidītāja kļūmju, kuru rezultātā tiek pārraidīts kļūdains signāls, biežumu un visu raidītāja kļūmju biežumu;
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 = attiecība starp tādu pārraudzības un saistītās kontroles sistēmas kļūmju, kuru rezultātā tās nespēj atklāt kļūdainu signālu, biežumu un visu pārraudzības un saistītās kontroles sistēmas kļūmju biežumu; 

T1 – laikposms (stundās) starp raidītāja pārbaudēm; 

T2 = laikposms (stundās) starp pārraudzības un saistītās kontroles sistēmas pārbaudēm.
Gadījumos, kad T1 = T2 pārraudzības sistēmas pārbaudi var uzskatīt arī par raidītāja pārbaudi. Šādā gadījumā T1 = T2 un formula ir šāda:
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2.8.2.5. Tā kā attiecībā uz integritāti nedrošas kļūmes iestāšanās varbūtība pārraudzības vai kontroles aprīkojumā ir ļoti zema, nepieciešamā integritātes līmeņa noteikšanai ar augstu ticamības pakāpi ir nepieciešams vairākkārt ilgāks laika periods nekā nepieciešams, lai noteiktu iekārtas vidējo laiku starp atteicēm. Šāds novilcināts laika periods nav pieņemams un tāpēc nepieciešamo integritātes līmeni prognozē, izmantojot precīzu iekārtas konstrukcijas analīzi.
2.8.2.6. Vidējo laiku starp atteicēm un iekārtas apkalpošanas nepārtrauktību nosaka tās pamatuzbūve un ekspluatācijas vide. Iekārtas konstrukcijā izmanto vispiemērotākās inženiertehniskās metodes, materiālus un sastāvdaļas, ražošanas laikā piemēro rūpīgu pārbaudi. Ir svarīgi nodrošināt, ka iekārtu ekspluatē ražotāja norādītajos vides apstākļos. Ražotājam ir jāsniedz informācijas par konstrukciju, lai būtu iespējams aprēķināt vidējo laiku starp atteicēm un apkalpošanas nepārtrauktību. Paredz, ka iekārtas laiku starp atteicēm apstiprina, novērtējot to ekspluatācijas vidē, lai ņemtu vērā ekspluatācijas faktoru, t. i., lidostas vides, bargu laikapstākļu, elektrības pieejamības, tehnisko apkopju biežumu un kvalitāti u. c. faktoru ietekmi. Attiecībā uz 2., 3., un 4. integritātes un apkalpošanas nepārtrauktības līmeni novērtēšanas laika periods ir pietiekams, lai ar augstu ticamības pakāpi noteiktu atbilstību konkrētajam līmenim. Ņem vērā šādus apsvērumus:
a) ticamības pakāpes zemākā pieņemamā vērtība ir 60 procenti. Atkarībā no ILS apkalpošanas līmeņa, tas var prasīt dažādus novērtēšanas laika periodus. Lai novērtētu lidostas vides ietekmi uz jauna veida iekārtām konkrētā lidostā, parasti ir nepieciešams minimāls, vienu gadu ilgs laika periods. Gadījumos, ja ekspluatācijas vide ir labi kontrolējama un līdzīga citām apstiprinātām iekārtām, var būt iespējams šo laika periodu samazināt. Turpmāka tāda paša tipa iekārtas uzstādīšana līdzīgos ekspluatācijas un vides apstākļos var notikt pēc dažādiem novērtēšanas laika periodiem. Parasti šādi minimālie turpmākas uzstādīšanas periodi ir 1600 stundu 2. integritātes un apkalpošanas nepārtrauktības pakāpei, 3200 stundu 3. līmenim un vismaz 6400 stundu 4. līmenim.  Ja līdzīgos apstākļos izmanto vairākas līdzīgas sistēmas, var būt iespējams novērtējumu balstīt uz visu sistēmu ekspluatācijas laika stundu skaita kopēju apjomu.  Tā tiks samazināts novērtēšanas laika periods,  un,
b) novērtēšanas perioda laikā katrai atteicei nosaka, vai to ir izraisījusi kļūme konstrukcijā vai kādas sastāvdaļas kļūme atbilstoši tās parastam kļūmju biežumam. Kļūmes konstrukcijā ir, piemēram, sastāvdaļu ekspluatēšana ārpus tiem noteiktajiem ierobežojumiem (pārkaršanas, pārāk liela strāvas stipruma un pārsprieguma apstākļi). Šādas kļūmes konstrukcijā novērš tādējādi, ka ekspluatācijas apstākļus piemēro konkrētās sastāvdaļas normāliem ekspluatācijas apstākļiem, vai tādējādi, ka sastāvdaļu aizstāj ar citu, kas ir piemērota konkrētajiem ekspluatācijas apstākļiem. Ja kļūmi konstrukcijā novērš šādā veidā, novērtēšanu drīkst turpināt un šādu atteici neskaita, pieņemot, ka pastāv liela varbūtība, ka šāda konstrukcijas izraisīta kļūme vairs neatkārtosies.  Tas pats attiecas uz kļūmēm, ko izraisa jebkādi cēloņi, ko var atvieglot nepārtraukta ekspluatācijas apstākļu maiņa. 

2.8.2.7. Apkalpošanas nepārtrauktības raksturojumus var demonstrēt arī ar rādītāju “vidējais laiks starp pārtraukumiem” (MTBO), kur pārtraukums ir negaidīta ētera signāla pārraides pārtraukšana. To aprēķina, dalot kopējo iekārtas funkcionēšanas laiku ar ekspluatācijas atteiču skaitu. Vidējais laiks starp atteicēm (MTBF) un vidējais laiks starp pārtraukumiem (MTBO), ne vienmēr sakrīt, jo ne visu aprīkojuma atteiču rezultātā tiks pārtraukta signāla raidīšana, piemēram, raidītāja atteices gadījumā nekavējoties notiks pārslēgšanās uz rezerves raidītāju. Minimālās vidējā laika starp pārtraukumiem (MTBO) vērtības attiecībā uz apkalpošanas nepārtrauktību, kas minētas 2.14. punktā, ir iegūtas no daudzu sistēmu vairāku gadu ekspluatācijā gūtās pieredzes. Lai noteiktu atsevišķas vai atsevišķas ILS sistēmas raksturojumu uzskaites dati pieļauj 2., 3., vai 4. līmeņa piešķiršanu šādai sistēmai, ir nepieciešams saprātīgi apsvērt šādus faktorus: 

1) pieņemamā laikposmā (sk. 2.8.2.6. punktu) iegūtos raksturojumu uzskaites datus un sistēmas izmantošanas pieredzi;
2) vidējo šāda tipa ILS sasniegto MTBO un
3) atteice intensitāšu tendenci.
Piešķirto pakāpes apzīmējumu nemaina bieži. Konkrētas iekārtas darbības novērtēšanai piemērota metode ir uzskaites veikšana un vidējā MTBO aprēķināšana pēdējām piecām līdz astoņām iekārtas atteicēm.  Tipiski pēc šādas metodes iegūti uzskaites dati ir parādīti C-12A un C-12B attēlā. 

2.8.2.8. Iekārtas novērtēšanas laikā un sekojošā tās ieviešanā ekspluatācijā veic uzskaiti attiecībā uz visām iekārtas atteicēm vai darbības pārtraukumiem, lai apstiprinātu vēlamās apkalpošanas nepārtrauktības uzturēšanu.
2.8.2.9. Turpmāk aprakstītā konfigurācija ir pārmērīgi aprīkotas iekārtas sistēmas piemērs, kas visdrīzāk atbildīs 3. vai 4. integritātes un apkalpošanas nepārtrauktības līmenim. Kursa radiobākas iekārta sastāv no diviem nepārtraukti ekspluatētiem raidītājiem, no kuriem viens ir savienots ar antenu un rezerves raidītājs ir pievienots fiktīvai slodzei. Ar šādiem raidītājiem ir saistīta pārraudzības sistēma, kas veic šādas funkcijas: 

a) pārrauga galvenā raidītāja un antenas sistēmas darbību noteikto robežu ietvaros, izmantojot “vairākuma datu” sistēmu, “datus” iegūstot no daudzām pārraudzības iekārtām; 

b) pārraugot rezerves iekārtu.
2.8.2.9.1. Vienmēr, kad pārraudzības sistēma atsakās no kādas iekārtas, apkalpošanas nepārtrauktības līmenis samazinās, jo palielinās kļūmei sekojošas signāla raidīšanas pārtraukšanas varbūtība citās iekārtās. Šādām raksturojumu izmaiņām ir jātiek automātiski uzrādītām attālās vietās. 

2.8.2.9.2. Kursa radiobākas pārraudzībai identisku iekārtu izmanto arī glisādes iekārtas pārraudzībai.
2.8.2.9.3. Lai samazinātu savstarpējos traucējumus starp galveno un rezerves raidītāju, jebkāds nejaušs starojums no rezerves raidītāja ir vismaz par 50 dB vājāks par galvenā raidītāja nesējfrekvences signāla stiprumu, to mērot pie antenas sistēmas. 

2.8.2.9.4. Iepriekšminētajā piemērā iekārta ietver prasību veicināt pārraudzības sistēmas pārbaudes tādos laika intervālos, kā noteicis ražotājs atbilstoši tā veiktai konstrukcijas analīzei, lai nodrošinātu nepieciešamās integritātes līmeņa sasniegšanu.  Šādas pārbaudes, kas var būt manuālas vai automātiskas, nodrošina iespēju pārliecināties par pārraudzības sistēmas, ieskaitot kontroles ķēdes un pārslēgšanās slēdžu sistēmu, pareizu darbību. Automātiskas pārraudzības iekārtu integritātes pārbaudes piemērošanas priekšrocība ir tāda, ka nav nepieciešams pārtraukt darbības, kas saistītas ar kursa radiobākas vai glisādes ekspluatāciju. Izmantojot šo metodi, ir svarīgi nodrošināt, ka kopējais pārbaudes cikla ilgums ir pietiekami īss, lai nepārsniegtu kopējo laika periodu, kas noteikts 3. nodaļas 3.1.3.11.3. vai 3.1.5.7.3. punktā.
2.8.2.9.5. Iekārtas ekspluatācijas pārtraukšanu primāro strāvas padeves avotu darbības pārtraukumu dēļ novērš, nodrošinot piemērotus rezerves materiālus, piemēram, akumulatorus vai nepārtrauktas darbības ģeneratorus.  Šādos apstākļos iekārtai ir jāspēj turpināt darbību tik ilgu laiku, cik gaisa kuģis var atrasties nolaišanās kritiskajos posmos. Tāpēc rezerves elektropadevei ir jābūt pietiekami lielai jaudai, lai uzturētu apkalpošanu vismaz divas minūtes.
2.8.2.9.6. Norādītos kontroles punktos ir jāsniedz brīdinājumi par sistēmas kritisko daļu, piemēram, primārā barošanas avota, atteicēm.
2.8.2.10. Lai samazinātu tāda aprīkojuma, kas darbojas tuvu tā pārraudzības sistēmas pielaižu robežām, ir derīgi pārraudzības sistēmā ietvert nosacījumu izveidot pirmssignalizācijas brīdinājuma signālu, pārraidot to uz nozīmētu kontroles punktu, kad pārraudzītie rādītāji sasniedz robežu, kas ir vienāda ar 75 procentiem no pārraudzības sistēmas signalizācijas robežas. 
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C-12A attēls. Kursa radiobākas darbības pārtraukumu uzskaites dati
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C-12B attēls. Glisādes darbības pārtraukumu uzskaites dati
2.8.2.11. Jāapsver ir arī ētera signāla aizsardzība pret degradāciju, ko rada sveša radiosignāla traucējumi ILS frekvenču joslā vai ko rada ILS signālu atstarošanās. Pasākumi, lai novērstu pēdējo, nodrošinot kritisko un augsta riska zonu aizsardzību, vispārīgā veidā ir minēti 2.1.10 punktā. Attiecībā uz radiosignālu traucējumiem var būt nepieciešams periodiski apliecināt, ka traucējumu līmenis nerada risku.
2.8.2.12. Papildu aizsardzību var nodrošināt attālās zonas pārraudzības iekārta, sniedzot brīdinājumu par gadījumu ar ļoti mazu varbūtību, kad, kā norādīts 2.8.5. punktā, kursa radiobākas iekārta pārraida kļūdainu informāciju. 

2.8.2.13. Parasti pārraudzības iekārtu konstrukcija ir balstīta uz principu par nepārtrauktu ētera signālu pārraudzību konkrētos aptvēruma rajona punktos, lai nodrošinātu šādu signālu atbilstību 3. nodaļas 3.1.3.11. un 3.1.5.7. punktā minētajiem standartiem. Lai gan šāda pārraudzība zināmā mērā nodrošina norādi par to, ka ētera signāls visos citos aptvēruma rajona punktos līdzīgi atrodas pielaižu robežās, tas pamatā balstās uz secinājumiem. Tāpēc ir būtiski periodiski veikt rūpīgas lidojuma un zemes pārbaudes, lai pārliecinātos par ētera signāla integritāti visā aptvēruma rajonā. 

2.8.2.14. Paredz, ka iekārta, kuras konstrukcija ir līdzīga 2.8.2.9. punktā aprakstītajai, bet neietver papildu raidītāju, un kurā ir ņemtas vērā 2.8.2.11., 2.8.2.12. un 2.8.2.13. punkta prasības, parasti spēs izpildīt apkalpošanas integritātes un nepārtrauktības 2. līmeņa prasības. 

2.8.2.15. Ar dažādiem ekspluatācijas veidiem saistītu faktoru analīze ļauj noteikt vēlamās integritātes vērtības, kas izteiktas varbūtībā attiecībā uz vienu atsevišķu nosēšanos un aprēķinātas, balstoties uz pieļaujamā vispārējā riska kritēriju.  Sk. 2.14.2. punkta c) apakšpunktu.
2.8.3. III kategorijai atbilstošo stingro integritātes un augsta nepārtrauktības līmeņa prasību izpildei ir nepieciešams III kategorijas ILS aprīkojums, kam ir atbilstošs nodrošinājums pret kļūmēm. Par kļūmi uzskata darbību ārpus pārraudzības sistēmas pielaižu robežām, kas noteiktas 3. nodaļas 3.1.3.11. punktā attiecībā uz III kategorijas ILS kursa radiobākām un 3.1.5.7. punktā attiecībā uz III kategorijas ILS glisādēm.  Zemes aprīkojuma darbības uzticamībai ir jābūt ļoti augstai, lai nodrošinātu, ka nolaišanās un nosēšanās kritiskā posma laikā, kad gaisa kuģis atrodas tādā augstumā vai tādā pozīcijā, ka nespēj veikt drošu korektīvu manevru, drošību nemazina kļūme zemes aprīkojumā. Jānodrošina ir augsta varbūtība, ka iekārta darbojas noteiktajās pielaižu robežās. Iekārtas uzticamība, mērot pēc vidējā laika starp atteicēm (MTBF), ir sistēmiski saistāma ar tādas kļūmes iespējamību, kas var ietekmēt jebkuru kopējā ētera signāla raksturojumu. Sistēmai ir jānodrošina visaugstākās pakāpes aizsardzība pret pārraudzības iekārtu kļūmēm, saistībā ar zemes iekārtu raksturojumu kļūmes nenoteikšanu.  Valstīm tiek ieteikts censties sasniegt uzticamību ar tādu tik augstu varbūtību, cik iespējams tehniski un ir pamatoti ekonomiski. 

2.8.3.1. Turpmāk aprakstītā konfigurācija ir pārmērīgi aprīkotas un ekspluatācijai atbilstoši III kategorijas ILS prasībām piemērotas iekārtas piemērs. Kursa radiobākas iekārta sastāv no diviem nepārtraukti ekspluatētiem raidītājiem, no kuriem viens ir pievienots antenas slodzei. Ar šādiem raidītājiem ir saistīta pārraudzības sistēma, kas veic šādas funkcijas: 

a) pārrauga darbību galvenajam raidītājam un antenas sistēmai noteikto robežu ietvaros, izmantojot “vairākuma datu” sistēmu, “datus” iegūstot no daudzām pārraudzības iekārtām; 

b) pārraugot rezerves iekārtu.
2.8.3.1.1. Vienmēr, kad pārraudzības sistēma atsakās no kādas iekārtas, iekārtai vairs nav III kategorijas statusa, jo kļūmei sekojošas signāla raidīšanas pārtraukšanas varbūtība citās iekārtās ir pārāk augsta. Attālos punktos automātiski tiek norādīta sistēmas pāreja uz zemāku kategoriju.
2.8.3.1.2. Glisādes iekārtas pārraudzībai izmanto identisku pārraudzības iekārtu. 

2.8.3.1.3. Lai samazinātu savstarpējos traucējumus starp galveno un rezerves raidītāju, jebkāds nejaušs starojums no rezerves raidītāja ir vismaz par 50 dB vājāks par galvenā raidītāja nesējfrekvences signāla stiprumu, to mērot pie antenas sistēmas. 

2.8.3.2. Ir nepieciešams nodrošināt augstāko aizsardzības pakāpi pret neatklātu pārraudzības sistēmas kļūmju sekām. To var sasniegt, rūpīgi izstrādājot sistēmas konstrukciju, lai samazinātu šādu gadījumu varbūtību līdz zemai varbūtībai un veicot sistēmas raksturojumu uzturēšanas pārbaudes pēc tādiem laika intervāliem, kas noteikti analizējot sistēmas konstrukciju. 

2.8.4. Papildu norādījumi attiecībā uz II un III kategorijas ILS kursa radiobāku un glisāžu iekārtām ir atrodami turpmākajā tekstā. 

2.8.4.1. Iekārtu uzticamību nosaka to pamata uzbūve un vide, kurā tās darbojas.  Iekārtas konstrukcijā izmanto vispiemērotākās inženiertehniskās metodes, materiālus un sastāvdaļas, ražošanas laikā piemēro rūpīgu pārbaudi. Iekārtu izmanto vides apstākļos, kas ir atbilstoši ražotāja izvirzītiem kritērijiem iekārtas uzbūvei. Paredz, ka iekārtas uzticamību pirms izmantošanas II un III kategorijas apkalpošanā, nosaka pārbaudēs. Iekārtas iepriekš noteiktos raksturojumus apliecina konstrukcijas analīze.
2.8.5. Norādījumi attiecībā uz kursa radiobākas attālās zonas pārraudzības iekārtām ir atrodami turpmākajā tekstā.
2.8.5.1. Attālo zonu pārraudzības iekārtas izmanto, lai pārraudzītu kursa novietojumu, bet var izmantot arī kursa jutības pārraudzībai.  Attālās zonas pārraudzības iekārta darbojas neatkarīgi no integrētās un tuvās zonas pārraudzības iekārtas. Tās pirmējais uzdevums ir aizsardzība pret kursa radiobākas kļūdainu iestatījumu risku vai kļūdām tuvās zonas vai integrētajā pārraudzības iekārtā. Bez tam attālā lauka pārraudzības sistēma paaugstina apvienotas pārraudzības sistēmas spēju reaģēt uz iekārtas raidošo sastāvdaļu fizisku izmaiņu ietekmi vai signāla atstarošanas no zemes raksturojumu izmaiņām. Turklāt signāla atstarošanas ietekmi un traucējumus skrejceļa zonā, ko neuztver tuvās zonas un integrētās pārraudzības iekārtas, kā arī dažu radiotraucējumu rašanos var pietiekami labi pārraudzīt, izmantojot attālās zonas pārraudzības sistēmu, kas izveidota ap piemērotu(-iem) uztvērēju(-iem), kas uzstādīts(-i) zem nolaišanās trajektorijas.
2.8.5.2. Visumā attālās zonas pārraudzības iekārtu uzskata par būtisku III kategorijai, kamēr attiecībā uz II kategoriju to uzskata par vēlamu.  Arī attiecībā uz I kategorijas iekārtām attālās zonas pārraudzības iekārta ir izrādījusies vērtīgs līdzeklis, kas papildina konvencionālo pārraudzības sistēmu. 

2.8.5.3. Attālās pārraudzības iekārtas uztvertais signāls būs pakļauts īslaicīgu traucējumu ietekmei, ko rada gaisa kuģu kustība uz skrejceļa vai tā apkārtnē, un pieredze rāda, ka izmantot attālās zonas pārraudzības iekārtu kā vadošu pārraudzības iekārtu ir nepraktiski.  Ja to izmanto kā pasīvo pārraudzības iekārtu, ir jāpiemēro pasākumi, lai samazinātu šādu pārejošu traucējumu ietekmi un samazinātu traucējumu pazemināšanās norāžu gadījumus; dažas metodes iepriekšminētā sasniegšanai ir apskatītas 2.8.5.4. punktā. Attālās zonas pārraudzības iekārtas reakcija uz traucējumu ietekmi dod iespēju sniegt norādi gaisa satiksmes vadības punktam par to, kad pastāv pārejoši kursa radiobākas signāla traucējumi.  Tomēr pieredze rāda, ka traucējumi, ko rada gaisa kuģu kustība, var pastāvēt skrejceļa garumā, ieskaitot zemskares zonu, bet nebūt novērojami attālās zonas pārraudzības iekārtā.  Tādēļ nedrīkst pieņemt, ka attālās zonas pārraudzības iekārta var nodrošināt visaptverošu gaisa kuģu kustības novērošanu uz skrejceļa. 

2.8.5.3.1. Papildu iespējamās attālās zonas pārraudzības iekārtas izmantošanas iespējas ir šādas: 

a) to var izmantot kā noderīgu uzturēšanas palīglīdzekli, lai pārbaudītu kursa trajektoriju un/vai kursa novirzes jutību portatīvas attālās zonas pārraudzības iekārtas vietā; 

b) to var izmantot, lai nepārtraukti reģistrētu signāla raksturojumus attālajā zonā, parādot signāla kvalitāti attālajā zonā un signāla traucējumu apjomu. 

2.8.5.4. Iespējamās traucējumu samazināšanās norāžu gadījumu samazināšanas metodes ietver: 

a) laika nobīdes iestrādi sistēmā ar iespēju to regulēt intervālā no 30 līdz 240 sekundēm;
b) apstiprināšanas metodes izmantošanu, lai pārliecinātos, ka uz vadības sistēmu pārraida tikai tādas norādes, kuras nav ietekmējuši pārejoši traucējumi;
c) frekvenču filtra ar augšējo robežfrekvenci izmantošana.
2.8.5.5. Tipiska attālās zonas pārraudzības iekārta sastāv no antenas, VHF uztvērēja un saistītu pārraudzības iekārtu, kas sniedz norādes par DDM, modulāciju summas un radiofrekvences signāla stiprumu.
Uztvērējantena parasti ir virzīta veida, lai samazinātu nevēlamus traucējumus un to uzstāda vislielākajā iespējamajā augstumā, kas ir atbilstošs šķēršļu pārlidošanas augstuma ierobežojumiem. Lai pārraudzītu kursa līniju, antenu parasti novieto uz skrejceļa ass līnijas pagarinājuma. Ja ir vēlams pārraudzīt arī novirzes jutību, kopā ar antenu vienā pusē no skrejceļa ass līnijas pagarinājuma uzstāda papildus uztvērēju un pārraudzības iekārtu.  Dažās sistēmās izmanto telpā nodalītas antenas.
2.9. Kursa radiobākas un glisādes novirzes jutības rādītāji 
2.9.1. Lai gan atsevišķi kursa radiobākas un glisādes novietojuma un novirzes jutības rādītāji ir noteikti attiecībā pret ILS atskaites punktu, tas nenozīmē, ka šo parametru mērījumi ir jāveic tieši šajā punktā. 

2.9.2. Kursa radiobākas pārraudzības sistēmas ierobežojumi un regulēšanas un tehniskās apkopes ierobežojumi 3. nodaļas 3.1.3.7. un 3.1.3.11. punktā ir izteikti kā novirzes jutības procentuālas izmaiņas. Šāda koncepcija, kas aizstāj agrākajos izdevumos izmantoto leņķa platumu, ir ieviesta, jo gaisa kuģu vadības sistēmu reakcija ir tieši saistīta ar novirzes jutību. Jāpiezīmē, ka leņķa platums ir apgriezti proporcionāls novirzes jutībai.
2.10. ILS marķieru izvietojums 
2.10.1. Apsvērumi attiecībā uz traucējumiem starp iekšējo un vidējo marķieri un minimālo ekspluatācijā pieļaujamo laika intervālu starp iekšējā un vidējā marķiera gaismas norādēm attiecībā uz marķieriem, kas izvietoti atbilstoši 10. pielikumā noteiktajām pielaidēm, ierobežo maksimālo iekšējā marķiera ILS glisādē norādīto augstumu līdz 37 m (120 ft) virs skrejceļa sliekšņa. Konkrētās vietas izpēte noteiks maksimālo iezīmējamo augstumu, ņemot vērā to, ka attiecībā uz tipisku gaisa kuģa marķiera radiobāku signālu uztvērēju, gaisa kuģim lidojot ar ātrumu 140 mezgli, minimālais ekspluatācijā pieļaujamais laika intervāls starp vidējā un iekšēja marķiera gaismas norādēm ir 3 sekundes.
2.10.2. Attiecībā uz ILS iekārtām, kas apkalpo tuvu novietotus paralēlus skrejceļus, kas atrodas, piemēram 500 m (1650 ft) attālumā viens no otra, ir nepieciešami īpaši pasākumi, lai nodrošinātu pieņemamu marķiera radiobāku darbību. Dažas valstis ērtības labad abām ILS iekārtām izmanto kopēju ārējo marķieri. Tomēr attiecībā uz vidējiem marķieriem, lai novērstu savstarpējus traucējumus, ir nepieciešams piemērot īpašus pasākumus, piemēram, modificētu lauka diagrammu, it īpaši gadījumos, kad skrejceļu sliekšņi garenvirzienā ir savstarpēji novirzīti. 

2.11. DME izmantošana ILS marķiera radiobāku vietā 
2.11.1. Ja ILS marķiera radiobāku vietā izmanto DME, DME novieto lidlaukā tā, ka “nulles attāluma norāde” ir punkts, kas atrodas netālu no skrejceļa.
2.11.2. Lai samazinātu triangulācijas kļūdu, DME izvieto tā, lai punktos, kuros ir nepieciešama informācija par attālumu, leņķis starp nolaišanās trajektoriju un DME virzienu ir šaurs (piemēram, mazāks kā 20 grādu).
2.11.3. Izmantojot DME vidējās marķiera radiobākas vietā, ir nepieciešams, lai DME sistēmas precizitāte ir 0,37 km (0,2 NM) vai labāka un gaisa kuģa norāžu sistēmas izšķirtspēja ir tāda, lai būtu iespējams sasniegt šādu precizitāti. 

2.11.4. Lai gan nav īpašas prasības, lai, izmantojot DME ārējā marķiera vietā, DME frekvence būtu sapārota ar kursa radiobākas frekvenci, vienmēr, kad DME izmanto kopā ar ILS, šāda frekvenču sapārošana ir vēlama, lai atvieglotu pilota darbību un dotu iespēju gaisa kuģim ar diviem ILS uztvērējiem izmantot abus uztvērējus ILS kanālā. 

2.11.5. Gadījumos, kad DME frekvence ir sapārota ar kursa radiobāku, DME transpondera identifikāciju iegūst no “saistītā” signāla, ko pārraida kursa radiobāka, kas izmanto vienu no frekvenču pāra frekvencēm. 

2.12. Papildus orientācijas vadības avotu izmantošana saistībā ar ILS 
2.12.1. Gaisa kuģim, kas uzsāk ILS nolaišanos var palīdzēt, sniedzot vadības informāciju, ko sniedz citas zemes iekārtas, piemēram, riņķa darbības radiobākas (VOR), novērošanas radars, vai gadījumos, kad šādas iekārtas nav iespējams nodrošināt, radio pievadstacijas radiobāka. 

2.12.2. Ja to nenodrošina esošais terminālis vai iekārtas maršrutā, atbilstoši novietota VOR nodrošina efektīvu pāreju līdz ILS. Lai sasniegtu šādu mērķi VOR var novietot uz kursa radiobākas kursa vai vietā, kas atrodas nenoteiktā attālumā no kursa radiobākas kursa, ar nosacījumu, ka radiālā līnija krusto kursa radiobākas kursu tādā leņķī, kas gadījumā, kad nolaišanās tiek veikta automātiskajā režīmā, pieļauj vienmērīgu pāreju. Lai noteiktu pārtveršanas precizitāti un gaisa telpu, kas ir pieejama, sekošanas kļūdu labošanai, ir jānosaka attālums starp VOR atrašanās vietu un vēlamo pārtveršanas punktu.
2.12.3. Ja nav iespējams nodrošināt piemērotu VOR, pāreju uz ILS var atvieglot kompasa radiopievadstacija vai nevērstas darbības radiobāka (NDB). Iekārtu izvieto uz kursa radiobākas kursa tādā attālumā no skrejceļa sliekšņa, lai nodrošinātu optimālu pāreju. 

2.13. I kategorijas ILS izmantošana automātiskās nolaišanās un nosēšanās veikšanai redzamības apstākļos, kas ļauj pilotam veikt šādu darbību pārraudzību
2.13.1. Piemērotas kvalitātes I kategorijas ILS iekārtas kombinācijā ar gaisa kuģa vadības sistēmām, kas nepaļaujas tikai uz vadības informāciju, kas iegūta no ILS sensoriem, var izmantot automātiskas nolaišanās un nolaišanās veikšanai redzamības apstākļos, kas pieļauj darbību vizuālu pārraudzību no pilota puses. 

2.13.2. Lai palīdzētu gaisa kuģu ekspluatācijas aģentūrām atsevišķu ILS iekārtu sākotnējā novērtējuma veikšanā attiecībā uz šāda veida ekspluatāciju, valstis tiek aicinātas izziņot: 

a) jebkādas atšķirības no 3. nodaļas 3.1. punkta prasībām;
b) atbilstības apjomu attiecībā uz 3. nodaļas 3.1.3.4. un 3.1.5.4. punkta prasībām attiecībā uz kursa radiobākas un glisādes stara struktūru un
c) ILS atskaites punkta augstumu virs skrejceļa sliekšņa. 

2.13.3. Lai izvairītos no traucējumiem, kas var aizkavēt automātiskas nolaišanās un nosēšanās veikšanu, ir nepieciešams, lai uz vietas būtu veikti pasākumi, lai, cik iespējams, aizsargātu ILS kritiskās un augsta riska zonas.
3.13.4. Ja divas atsevišķas ILS iekārtas apkalpo pretējos viena skrejceļa galus, ar pārslēdzēju nodrošina, ka signālu izstaro tikai tā radiobāka, kas apkalpo nolaišanās virzienu. 

2.14. ILS klasifikācija. Papildu ILS iekārtu apraksta metode ar mērķi veicināt to izmantošanu ekspluatācijā 
2.14.1. Turpmāk aprakstītā klasifikācijas sistēma saistībā ar pastāvošajām iekārtu kategorijām ir paredzēta, lai nodrošinātu visaptverošu ILS apraksta metodi. 

2.14.2. ILS klasifikāciju nosaka, izmantojot trīs rakstzīmes, šādi: 

a) “I”, “II” vai “III”: šī rakstzīme norāda uz atbilstību ILS kategorijai, kas definēta 3. nodaļas 3.1.3. un 3.1.5. punktā;
b) “A”, “B”, “C”, “T”, “D” vai “E”: šī zīme nosaka ILS punktus, kuros kursa radiobākas struktūra atbilst kursa struktūrai, kas aprakstīta 3. nodaļas 3.1.3.4.2., izņemot burtu “T”, kas apzīmē skrejceļa slieksni.  Punkti ir definēti 3. nodaļas 3.1.1. punktā;
c) “1”, “2”, “3” vai “4”: ar šo ciparu apzīmē apkalpošanas integritātes un nepārtrauktības līmeni, kas parādīts C-2. tabulā.
C-2. tabula. Apkalpošanas integritātes un nepārtrauktības mērķi
	
	Kursa radiobāka vai glisāde

	Līmenis
	Integritāte
	Apkalpošanas nepārtrauktība
	MTBO (stundas)

	1.
	
	Nav pierādīta vai mazāka, kā prasīts 2. līmenim
	

	2.
	1 – 10–7 jebkurā atsevišķā nosēšanās reizē 
	1 –4 × 10–6 jebkurā atsevišķā 15 sekunžu intervālā
	1000

	3.
	1 – 0,5 × 10–9 jebkurā atsevišķā nosēšanās reizē 
	1 – 2 × 10–6 jebkurā atsevišķā 15 sekunžu intervālā
	2000

	4.
	1 – 0,5 × 10–9 jebkurā atsevišķā nosēšanās reizē 
	1 - 2 × 10–6 jebkurā atsevišķā 30 sekunžu intervālā (kursa radiobākai) un 15 sekunžu intervālā (glisādei)
	4000 (kursa radiobākai) 
2000 (glisādei)

	Piezīme. Šobrīd uzstādītām sistēmām, gadījumā, ja 2. līmeņa integritātes vērtība nav zināma vai to nav iespējams viegli aprēķināt, ir nepieciešams vismaz veikt detalizētu integritātes analīzi, lai pārliecinātos, ka pārraudzības sistēma darbojas atbilstoši bezatteiču režīmam. 


Piezīme. Attiecībā uz īpašiem ILS lidojumiem ir paredzēts, ka apkalpošanas integritātes un nepārtrauktības pakāpi parasti piešķir šādi: 

1) 2. līmenis ir raksturojumu norma ILS aprīkojumam, ko izmanto, lai nodrošinātu lidojumus sliktas redzamības apstākļos, kad ILS vadības informāciju attiecībā uz atrašanās vietu nosēšanās posmā aizstāj ar vizuālām norādēm. Šis līmenis ir ieteicamā norma iekārtām, kas nodrošina I kategorijas operācijas; 
2) 3. līmenis ir raksturojumu norma ILS iekārtām, ko izmanto, lai nodrošinātu lidojumus, kas līdz pat zemskarei, ir īpaši atkarīgi no ILS vadības informācijas par atrašanās vietu.  Šis līmenis ir obligāta normas iekārtām, kas nodrošina II un IIIA kategorijas operācijas,  un,
3) 4. līmenis ir raksturojumu norma ILS iekārtām, ko izmanto, lai nodrošinātu lidojumus, kas līdz pat zemskarei un izskrējienam pēc nosēšanās, ir īpaši atkarīgi no ILS vadības informācijas par atrašanās vietu.  Šis līmenis pamatā ir saistīts ar pilna apjoma III kategorijas operācijām. 
2.14.3. Piemēram II kategorijas ILS, kas atbilst kursa struktūras prasībām, kas ir atbilstošas III kategorijas ILS līdz ILS punktam “D”, un atbilst 3. līmeņa apkalpošanas integritātes un nepārtrauktības mērķiem, apzīmēs kā II/D/3. klases iekārtu.
2.14.4. ILS klases attiecas tikai uz ILS aprīkojuma zemes daļu. Apsvērumos attiecībā uz ekspluatācijas kategorijām ir jāietver arī papildu faktori, kā, piemēram, ekspluatanta iespējas, kritiskās un augsta riska zonas aizsardzība, procedūras kritēriji un papildus palīglīdzekļi, piemēram, atmosfēras dzidruma mērītāji un ugunis. 

2.15 ILS nesējfrekvence un fāžu modulācija 
2.15.1. Papildus vēlamajai ILS radiofrekvences (RF) nesējfrekvences 90 Hz un 150 Hz amplitūdas modulācijai (AM), var pastāvēt nevēlama frekvenču modulācija (FM) un/vai fāžu modulācija (PM). Šāda nevēlama modulācija ILS uztvērējos var izraisīt centrēšanas kļūdas, jo starpfrekvences (IF) frekvenču caurlaides joslas filtra filtrēšanas elements to uztver kā slīpumu.
2.15.2. Lai tā notiktu, pārveidotajai RF nesējfrekvencei ir jāsakrīt ar IF frekvenci vietā, kur frekvenču caurlaides joslā ir liels slīpums. Slīpums pārvērš nevēlamās 90 Hz un 150 Hz frekvenču izmaiņas par AM tajās pašās frekvencēs. Līdzīgi jebkuras atšķirības FM novirzēs no nevēlamajām 90 Hz un 150 Hz sastāvdaļām pārvērš DDM, kas, savukārt, uztvērējā veido nobīdi. PM un FM mehānisms ir identisks, jo PM rada tādas frekvenču izmaiņas, kas ir vienādas ar fāžu izmaiņām (radiānos), kas reizinātas ar modulējošo frekvenci.
2.15.3. Nevēlamu FM un/vai PM ietekmi summē kā vēlamā AM vektora papildinājumu. Noteiktā FM ar AM ir fāzē vai pretfāzē, atkarībā no tā vai frekvenču caurlaides joslas filtra slīpums pie nesējfrekvences IF ir pozitīvs vai negatīvs.  Noteiktā PM ir nobīdīta pa fāzi 90? attiecībā pret AM un arī var būt pozitīva vai negatīva atkarībā no filtra elementa slīpuma.
2.15.4. Nevēlamās FM un/vai PM no frekvencēm, kas nav 90 Hz un 150 Hz, bet kas šķērso uztvērēja 90 Hz un 150 Hz toņu filtrus, arī var izmainīt vēlamo ILS RF nesējfrekvences 90 Hz un 150 Hz AM modulāciju, izraisot uztvērējā DDM nobīdes kļūdu. Tāpēc, mērot nevēlamu FM un PM signālu stiprumus, ir svarīgi, lai tiktu izmantoti audiofrekvenču caurlaides filtri ar tādu frekvences joslas platumu, kas ir vismaz tik plats kā ILS izmantojamo ILS uztvērēju toņu filtriem. Šādus filtrus parasti ievieto komerciālajā modulāciju mērīšanas aprīkojumā starp demodulācijas un mērīšanas ķēdēm, lai nodrošinātu, ka tiek mērītas tikai tās spektra daļas, kas attiecas uz ILS iekārtām.  Lai standartizētu šādus mērījumus, turpmāk ir uzrādīti ieteicamie filtru raksturojumi:
	Frekvence, Hz
	90 Hz joslu caurlaides filtra vājinājums, dB
	150 Hz joslu caurlaides filtra vājinājums, dB

	≤ 45
	–10
	–16

	85
	–0,5
	(nav noteikts)

	90
	0
	–14

	95
	–0,5
	(nav noteikts)

	142
	(nav noteikts)
	–0,5

	150
	–14
	0

	158
	(nav noteikts)
	–0,5

	≥ 300
	–16
	–10


2.15.5. Vēlamie maksimālie ierobežojumi, kas parādīti turpmākajā tekstā, ir iegūti no ILS uztvērēja centrēšanas kļūdu ierobežojumiem, kas noteikti EUROCAE dokumentos ED-46B un ED-47B, balstoties uz sliktākajiem līdz šim novērotajiem korelācijas gadījumiem starp nevēlamu modulāciju līmeni un centrēšanas kļūdām: 

	Iekārtas veids
	90 Hz maksimālā novirze, FM Hz/PM – radiānos 
(1. piezīme)
	150 Hz maksimālā novirze, FM Hz/PM – radiānos 
(2. piezīme)
	Noviržu starpība, Hz (3. piezīme)

	Kursa radiobāka, 
I kategorija
	135/1,5
	135/0,9
	45

	Kursa radiobāka, 
II kategorija
	60/0,66
	60/0,4
	20

	Kursa radiobāka, 
III kategorija
	45/0,5
	45/0,3
	15

	Glisāde,
I kategorija
	150/1,66
	150/1,0
	50

	Glisāde, II vai III kategorija
	90/1,0
	90/0,6
	30


1. piezīme. Šī aile attiecas uz maksimālo frekvenci vai fāzes novirzi, kas atklāta mērījumos ar 90 Hz toņu filtru, kas aprakstīts 2.15.4. punktā.
2. piezīme. Šī aile attiecas uz maksimālo frekvenci vai fāzes novirzi, kas atklāta mērījumos ar 150 Hz toņu filtru, kas aprakstīts 2.15.4. punktā.
3. piezīme. Šī aile attiecas uz maksimālo frekvenču noviržu starpību starp atsevišķiem 90 Hz FM (vai atbilstošas PM) mērījumiem un 150 Hz FM (vai atbilstošas PM) mērījumiem, kas iegūti ar filtriem, kas aprakstīti 2.1.5.4. punkta tabulā. Atbilstošās mērīto PM noviržu vērtības 90 Hz un 150 Hz aprēķina, reizinot katru maksimālo PM mērījumu radiānos ar tam atbilstošo modulācijas frekvenci Hz. 
3. Informācija par VOR 
3.1. Norādījumi attiecībā uz VOR efektīvo starojuma jaudu (ERP) un aptvērumu
3.1.1. Lauka stiprums, kas aprakstīts 3. nodaļas 3.3.4.2. punktā, ir balstīts uz šādiem apsvērumiem: 

	Gaisa kuģa uztvērēja jutība
	–117 dBW

	Zudumi pārraides līnijā, zudumi skaņas frekvenču filtra elementā, izotropās antenas polaritātes diagrammas izmaiņas
	+7 dBW

	Nepieciešamais signāla stiprums pie antenas
	–110 dBW


Nepieciešamo signāla stiprumu – mīnus 100 dBW iegūst pie 118 MHz, ja jaudas blīvums ir mīnus 107 dBW/m2; mīnus 107 dBW/m2 ir vienāds ar 90 mikrovoltiem uz metru, t. i., plus 39 dB ar ir 1 mikrovolts uz metru.
Piezīme. Izotropās antenas gadījumā jaudas blīvumu aprēķina šādi:
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Pd = jaudas blīvums, dBW/m2;
Pa – jauda uztveršanas punktā, dBW;
λ = viļņu garums, m.
3.1.2. Nominālās nepieciešamās ERP vērtības, lai sasniegt lauka stiprumu 90 mikrovoltu uz metru (mīnus 107 dBW/m2), ir parādītas C-13. attēlā. Aptvēruma nodrošināšanai sarežģītos reljefa un izvietojuma apstākļos var būt nepieciešams piemērot atbilstošu efektīvās starojuma jaudas palielinājumu. Pretēji iepriekšminētajam pieredze rāda, ka labvēlīgos izvietojuma apstākļos un mazāk pesimistiskos apstākļos, kas bieži ir sastopami reālajā apkalpošanā, apmierinošu sistēmas funkcionēšanu var sasniegt ar zemāku ERP.
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Piezīme. Šīs līknes attēlo tikai aptvēruma apjoma un jaudas attiecību.  Frekvenču plānošanas norādījumus sk. C pievienojuma 3.4. punktā.
	NOMINAL VOR EFFECTIVE RADIATED POWER REQUIRED, TO PROVIDE -107 dBW/m2 POWER DENSITY, 90 MICROVOLTS PER METRE FIELD STRENGTH. AT VARIOUS SLANT RANGES/LEVELS WITH A TYPICAL ANTENNA ARRAY LOCATED 4.9 m (16 ft) ABOVE ≡ GROUND

	NOMINĀLĀ VOR EFEKTĪVĀ STAROJUMA JAUDA, KAS NEPIECIEŠAMA, LAI NODROŠINĀTU JAUDAS BĪVUMU – MĪNUS 107 dBW/m2 , LAUKA STIPRUMU - 90 MIKROVOLTU UZ METRU, DAŽĀDOS ATTĀLUMOS PA SLĪPNI/LĪMEŅOS, JA IR TIPISKA ANTENAS UZBŪVE, KAD ANTENA IR NOVIETOTA 4,9 m (16 ft) VIRS ZEMES

	metres
	Level above facility
	Slant range distance from VOR antenna

	metri
	Līmenis virs iekārtas
	Attālums pa slīpni no VOR antenas

	Note.— These curves are on extensive experience of a number of facilities and indicate the nominal effective radiated power to assure the specified power density on a high percentage of occasions taking into account propagation and . typical ground/aircraft installation characteristics.

	Piezīme. Šīs līknes ir balstītas uz plašu pieredzi, kas iegūta ekspluatējot daudzas iekārtas un parāda nominālo efektīvo starojuma jaudu, lai ar lielu varbūtību nodrošinātu noteikto jaudas blīvumu, ņemot vērā signāla izplatības īpašības un tipisku gaisa kuģa/zemes iekārtu raksturojumus.


C-13. attēls
Piezīme. Nominālā efektīvā starojuma jauda, kas izteikta kā funkcija no lidojuma līmeņa un attāluma, ir balstīta uz apsvērumiem par pamata teorētiskiem datiem no dažādiem avotiem (piemēram, ITU-R un NBS), kas empīriski modificēti, lai atspoguļotu tipiskas ekspluatācijas pieredzi. 

3.1.3. C-13. attēla izmantošanu ilustrē šādi piemēri. Lai sasniegtu nepieciešamo lauka stiprumu 342 km (185 NM)/ 12 000 m (40 000 ft), 300 km (162 NM)/12 000 m (40 000 ft), un 166,5 km (90 NM)/6000 m (20 000 ft) ir attiecīgi nepieciešama šāda efektīvā starojuma jauda: plus 23 dBW, plus 17 dBW un plus 11 dBW.
3.1.4. Lai atvieglotu frekvenču un iekārtu plānošanu, vienmēr, kad tas iespējams, izmanto ERP kategorijas, kas atbilst plus 23 dBW, plus 17 dBW un plus 11 dBW. Šādas ERP vērtības norāda reģionālo plānošanas darbību laikā.
3.1.5. VOR, kuras ERP ir plus 23 dBW aptuveni atbilst VOR, kas iepriekš 10. pielikumā ir klasificēta kā A kategorijas VOR (raidītāja jauda – 200 W). Iespējamā saistība starp ERP un raidītāja izejas jaudu ir parādīta šādos piemēros: 

	
	I piemērs
	II piemērs

	Raidītāja jauda
	+23 dBW
	+18 dBW

	Zemes pārraides līnijas zudumi
	–2 dB
	–1 dB

	Izotropās antenas pastiprinājums
	+2 dB
	+6 dB

	ERP
	+23 dBW
	+23 dBW


Līdzīgi, VOR, kuras ERP ir plus 17 dBW aptuveni atbilst VOR, kas iepriekš 10. pielikumā ir klasificēta kā B kategorijas VOR (raidītāja jauda – 50W). Iespējamā saistība starp ERP un raidītāja izejas jaudu ir parādīta šādos piemēros: 

	
	I piemērs
	II piemērs

	Raidītāja jauda
	+17 dBW
	+10 dBW

	Zemes pārraides līnijas zudumi
	-2 dB
	–1 dB

	Izotropās antenas pastiprinājums
	+2 dB
	+8 dB

	ERP
	+17 dBW
	+17 dBW


3.1.6. Ir atzīts, ka ar iepriekšminētajām ERP kategorijām var sasniegt lielāku aptvērumu, nekā nepieciešams atsevišķu ekspluatācijas prasību izpildei.  Piemērotu mazāku aptvērumu var sasniegt šādā veidā ar VOR iekārtu, kuras ERP ir aptuveni plus 11 dBW:
	
	I piemērs
	II piemērs

	Raidītāja jauda
	+11 dBW
	+7 dBW

	Zemes pārraides līnijas zudumi
	–2 dB
	–1 dB

	Izotropās antenas pastiprinājums
	+2 dB
	+5 dB

	ERP
	+11 dBW
	+11 dBW


3.2. Norādījumi par VOR novietojumu 
3.2.1. Atrašanās vieta ir augstākais pacēlums tuvākajā apkārtnē, lai nodrošinātu pēc iespējas lielāku skata līnijas aptvērumu, un tā atrodas vienā augstumā ar staciju vai slīpumā no stacijas (lejupvērsts slīpums, kas nepārsniedz 4 procentus) vismaz 300 m (1000 ft) un vēlams 600 m (2000 ft) attālumā no stacijas. Iekārta ir izvietota lokveidā attiecībā pret antenas iekārtu, loka rādiuss ir vismaz 300 m (1000 ft). Izvietošanas vietai ir jābūt novietotai pēc iespējas tālāk no elektrolīnijām un žogiem. Elektrolīniju un žogu augstums pretī iekārtai nepārsniedz 1,5 grādus vertikāla leņķa un nesniedzas vairāk kā 0,5 grādus virs horizontāles, mērot no antenas iekārtas. Šādus ierobežojumus var palielināt par 50 procentiem attiecībā uz žogiem vai līnijām, kas ir pietiekami radiāli attiecībā pret antenas iekārtu vai kas ieskauj ne vairāk kā 10 grādu lielu horizontālu leņķi. Atsevišķi vidēja izmēra koki ar augstumu līdz 9 m (30 ft) ir pieļaujami, ja tie atrodas vairāk kā 150 m (500 ft) attālumā. Koku puduri nedrīkst veidot aizsegu, kas pārsniedz 2 grādu lielu vertikālu leņķi, kā arī nedrīkst atrasties tuvāk kā 300 m (1000 ft) attālumā no stacijas. Ja to atzīst par nepieciešamu, veic pasākumus, lai attīrītu teritoriju no kokiem līdz pat 600 m (2000 ft) attālumam. Būves nedrīkst veidot aizsegu, kas pārsniedz 1,2 grādu lielu vertikālu leņķi, kā arī nedrīkst atrasties tuvāk kā 150 m (500 ft) attālumā no stacijas. Koka būves ar niecīgu metāla saturu, kuru metāla satura papildinājums nākotnē nav gaidāms, drīkst veidot pat 2,5 grādu lielu vertikālā leņķa aizsegu. 

3.2.2. Kalnainās vietās bieži vēlamā vieta ir kalna virsotne. Iekārtu novieto augstākajā pieejamā paugura vai kalna galā, kura augšpuse ir nolīdzināta vismaz 45 m (150 ft) rādiusā. Šādās vietās antenas sistēmu uzstāda aptuveni pusi viļņa garuma augstumā virs zemes, nolīdzinātās zonas vidū un raidītāju uzstāda ārpus nolīdzinātās zonas, pietiekamā attālumā lejup pa slīpni, lai tas atrastos zem antenas iekārtas skata līnijas. Antenas skata līniju 45 m (150 ft) līdz 360 m (1200 ft) attālumā neaizsedz reljefa veidojumi, elektrolīnijas, ēkas u. c. veidojumi.
3.3. “Polarizācijas kļūdas” ietekmes uz VOR precizitāti noteikšana
3.3.1. Tā kā šobrīd nav iespējams noteikt maksimālo pieļaujamo VOR starojuma vertikāli polarizētās daļas lielumu, ir nepieciešamas lidojumu pārbaudes, lai noteiktu “polarizācijas kļūdu” klātbūtnes ietekmi uz peilēšanas norāžu precizitāti. 

3.3.2. “Polarizācijas kļūdu” ietekmes noteikšanai ir pieejamas trīs metodes: 

1) spārnu šūpošana 30 grādu slīpumā;
2) astoņkārša zemes atskaites punkta pārlidošana;
3) lidojums pa riņķi, sasverot gaisa kuģi uz sāniem par 30 grādiem.
Pirmā no metodēm ir izstrādāta, lai mērītu polarizācijas kļūdas, kas rodas, gaisa kuģim sasveroties, kad tas lido pa doto VOR radiālo līniju. Otra metode mēra polarizācijas kļūdu astoņiem atšķirīgiem gaisa kuģa lidojuma virzieniem, kad gaisa kuģis nav sasvēries. Trešā metode mēra polarizācijas kļūdas visiem gaisa kuģa virzieniem, kad gaisa kuģis ir sasvēries par 30 grādiem. Lidojumu pārbaudes ir šādas.
3.3.3. Spārnu šūpošana 30 grādu slīpumā. Gaisa kuģi vada nemainīgā virzienā uz VOR staciju un lēnām sasver no plus 30 grādiem līdz mīnus 30 grādiem. Kursa noviržu indikatora rādījumu plūsmu reģistrē un pārvērš kursa novirzes grādos. 

3.3.4. Astoņkārša zemes atskaites punkta pārlidošana. Gaisa kuģi vada pāri noteiktam zemes atskaites punktam astoņos atšķirīgos virzienos, kas atšķiras par 45 grādiem. Kursa noviržu indikatora rādījumu plūsmu reģistrē un reģistru iezīmē, kad gaisa kuģis ir virs atskaites punkta. Katrā virzienā lidojot iegūto peilējumu salīdzina ar to peilējumu, kurš ir veikts, gaisa kuģim lidojot VOR stacijas virzienā un atrodoties virs atskaites punkta. 

3.3.5. Loka lidojums sasverot gaisa kuģi uz sāniem par 30 grādiem. Vispirms gaisa kuģi vada VOR virzienā pāri zemes atskaites punktam. No šāda punkta to vada lokā konstanti sasvērtu par 30 grādiem. Kamēr gaisa kuģis lido lokā kursa noviržu rādījumu plūsmu reģistrē un pārvērš grādos, kas parāda kļūdu no procedūras sākumā, kad gaisa kuģis atrodas virs atskaites punkta, norādītā peilējuma. Gaisa kuģa peilējuma izmaiņas attiecībā pret VOR staciju aprēķina no kursa novirzes kļūdas. Iegūto rezultātu pēc uztvērēja kļūdu izdalīšanas uzskata par polarizācijas kļūdu.
3.3.6. Polarizācijas pārbaudes ērti var veikt 300 m (1000 ft) augstumā.  Lidojuma pārbaudes, kas minētas 3.3.4. un 3.3.5. punktā, var veikt attiecībā pret atskaites punktu, kas atrodas aptuveni 33,4 km (18 NM) no VOR.
3.4. VOR iekārtu ģeogrāfiskas nošķiršanas kritēriji
3.4.1. Piemērojot C-3. tabulā uzskaitītās vērtības, ir jāņem vērā, ka tās ir iegūtas, izmantojot konkrētiem augstumiem pieņemtas formulas. Izmantojot vērtības, reģionālās sanāksmes iegūs tikai aizsardzību ekspluatācijā prasītā augstuma un attāluma ziņā, savukārt, izmantojot formulas, kritērijus var aprēķināt jebkuram attālumam vai augstumam. 

C-3. tabula. Ģeogrāfiskās nošķiršanas attālumu vērtības VOR ekspluatācijai vienā kanālā 
	
	
	VOR iekārtas ar vienādu efektīvo starojuma jaudu
	VOR iekārtas, kuru efektīvā starojuma jauda atšķiras par 6 dB
	VOR iekārtas, kuru efektīvā starojuma jauda atšķiras par 12 dB

	
	
	Minimālais ģeogrāfiskās nošķiršanas attālums
	Minimālais ģeogrāfiskās nošķiršanas attālums
	Minimālais ģeogrāfiskās nošķiršanas attālums
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	m (ft)
	dB/km (NM)
	dB
	km (NM)
	dB
	km (NM)
	km (NM)
	km (NM)
	dB
	km (NM)
	km (NM)
	km (NM)

	1
	2
	3
	4
	5
	6
	7
	8
	9
	10
	11
	12

	1 200 (4 000)
	0,32 (0,60)
	0
	61 (33)
	6
	19 (10)
	43 (23)
	80 (43)
	12
	37 (20)
	24 (13)
	98 (53)

	3 000 (10 000)
	0,23 (0,43)
	0
	87 (47)
	6
	26 (14)
	61 (33)
	113 (61)
	12
	52 (28)
	35 (19)
	137 (74)

	4 500 (15 000)
	0,18 (0,34)
	0
	109 (59)
	6
	33 (18)
	76 (41)
	143 (77)
	12
	67 (36)
	44 (24)
	174 (94)

	6 000 (20 000)
	0,15 (0,29)
	0
	128 (69)
	6
	39 (21)
	89 (48)
	167 (90)
	12
	78 (42)
	52 (28)
	206 (110)

	7 500 (25 000)
	0,13 (0,25)
	0
	148 (80)
	6
	44 (24)
	104 (56)
	193 (104)
	12
	89 (48)
	59 (32)
	237 (128)

	9 000 (30 000)
	0,12 (0,23)
	0
	161 (87)
	6
	48 (26)
	113 (61)
	209 (113)
	12
	96 (52)
	65 (35)
	258 (139)

	12 000 (40 000)
	0,10 (0,19)
	0
	195 (105)
	6
	59 (32)
	135 (73)
	254 (137)
	12
	119 (64)
	78 (42)
	31,1 (168)

	18 000 (60 000)
	0,09 (0,17)
	0
	219 (118)
	6
	65 (35)
	154 (83)
	284 (153)
	12
	130 (70)
	87 (47)
	348 (188)

	Piezīme. S, K un K zīme ir definēta 3.4.5. punktā.


3.4.2. Minētās vērtības ir aprēķinātas, balstoties uz pieņēmumu, ka gaisa kuģa uztvērēja efektīvā blakuskanāla uztveršanas noraidījuma spēja ir labāka kā uztvērējam, kas noraida par 60 dB vājāku signālu, kas atrodas tuvākajā piešķiramajā kanālā.
3.4.3. Aprēķini ir balstīti uz pieņēmumu, ka vēlamajam signālam piešķirtā aizsardzība pret traucējumiem ir 20 dB, kas atbilst peilēšanas kļūdai 1 grāda apjomā no nevēlama signāla. 

3.4.4. Ir atzīts, ka blakuskanāla ekspluatācijas gadījumā pastāv neliela zona VOR apkārtnē, kurā gaisa kuģim, kas izmanto citu VOR iekārtu, var radīt traucējumus.  Tomēr šādas zonas platums ir tik neliels, ka traucējumu ilgums būs nenozīmīgs, un jebkurā gadījumā pastāv varbūtība, ka gaisa kuģis pārslēgsies no vienas stacijas izmantošanas uz otru.
3.4.5. Pieņemtās formulas ģeogrāfiskā nošķiršanas attāluma aprēķināšanai ir šādas (jūras jūdzes var aizstāt ar kilometriem): 

A – minimālais ģeogrāfiskās nošķiršanas attālums (viena kanāla izmantošanas gadījumā):
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B – ģeogrāfiskās nošķiršanas attālums (blakuskanāla izmantošanas gadījumā): 
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C – ģeogrāfiskās nošķiršanas attālums (blakuskanāla izmantošanas gadījumā) (attiecībā uz uztvērējiem, kas konstruēti 100 kHz atstarpei starp kanāliem 50 kHz kanālu atstarpju piemērošanas vidē).
Ja izmanto uztvērējus ar efektīvu blakuskanāla signāla noraidīšanas spēju, kas nav labāka par 26 dB (piemēram, 100 kHz uztvērējs 50 kHz kanālu atstarpju vidē), iepriekšminētajā blakuskanālu formulā skaitli 6 aizstāj ar 40.  Šādā gadījumā neizmanto ģeogrāfiskā blakus novietojuma formulu, jo nodrošinātā aizsardzība var būt margināla. 

Tā rezultātā veidojas šāda formula: 
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Iepriekš parādītajās formulās:
D1, D2 = abām iekārtām attiecīgi nepieciešamie apkalpošanas attālumi (km);
K = starpība (dB) par kādu D1 aptvērumu nodrošinošās iekārtas efektīvā starojuma jauda ir lielāka par aptvērumu D2 nodrošinošās iekārtas efektīvo izstaroto jaudu; 

Piezīme. Ja iekārtas, kas nodrošina D2 aptvērumu, efektīvā starojuma jauda ir augstāka, tad "K" vērtība ir negatīva. 

S = lauka stipruma līknes slīpuma attiecība pret attālumu konstantā augstumā (dB/km).
3.4.6. C-3. tabulā minētie skaitļi ir aprēķināti pamatojoties uz tādas telpas nodrošināšanu, kuras ietvaros gaisa kuģa uztvērēji spēj darboties pareizi. 

3.4.6.1. Lai VOR aizsargātu uztvērējus, kas konstruēti 50 kHz kanālu atstatumiem, minimālie atstatumi ir izveidoti, lai nodrošinātu šādas minimālās signālu stiprumu starpības apkalpošanas telpā: 

a) vēlamais signāls par nevēlamu signālu tajā pašā kanālā ir stiprāks vismaz par 20 dB;
b) nevēlamais signāls, kas par 50 kHz atšķiras no vēlamā signāla, ir līdz pat 34 dB stiprāks;
c) nevēlamais signāls, kas par 100 kHz atšķiras no vēlamā signāla, ir līdz pat 46 dB stiprāks;
d) nevēlamais signāls, kas par 150 kHz atšķiras no vēlamā signāla, ir līdz pat 50 dB stiprāks.
3.4.6.2. Lai VOR aizsargātu uztvērējus, kas konstruēti 100 kHz kanālu atstatumiem, minimālie atstatumi ir izveidoti, lai nodrošinātu šādas minimālās signālu stiprumu starpības apkalpošanas telpā: 

a) vēlamais signāls par nevēlamu signālu tajā pašā kanālā ir stiprāks vismaz par 20 dB;
b) nevēlamais signāls, kas par 50 kHz atšķiras no vēlamā signāla, ir līdz pat 7 dB stiprāks;
c) nevēlamais signāls, kas par 100 kHz atšķiras no vēlamā signāla, ir līdz pat 46 dB stiprāks;
d) nevēlamais signāls, kas par 150 kHz atšķiras no vēlamā signāla, ir līdz pat 50 dB stiprāks.
3.4.7. Skaitļu, kas minēti 3.4.6. punktā, vai citu, citiem apkalpošanas attālumiem un augstumiem atbilstošu skaitļu izmantošanā ir jāņem vērā pamata pieņēmumi, kas izmantoti šās aptuveno nošķiršanas attālumu aprēķinu metodes skaitļu aizstāšanā; skaitļu piemērošanas rezultāts būs pareizs tikai šādu pieņēmumu noteikto ierobežojumu ietvaros.  Viens no pieņēmumiem ir tāds, ka lauka stipruma izmaiņas atkarībā no attāluma (mainīgais “S”) dažādos uztveršanas augstumos ir spēkā tikai attiecībā uz vietas leņķiem pie VOR, kas nepārsniedz aptuveni 5 grādus, bet atrodas augstāk par raidītāja skata līniju. Ja rajonos ar lielu frekvenču aizņemtības blīvumu ir nepieciešams nošķiršanas attālumus noteikt precīzāk, attiecībā uz katru atsevišķo iekārtu to var veikt, izmantojot atbilstošās signāla izplatības līknes.
3.4.8. Izmantojot 50 kHz atstarpes starp kanāliem, ir nepieciešams nodrošināt atbilstību ar 3. nodaļas 3.3.2.2. un 3.3.5.7. punkta un 10. pielikuma V daļas 4. nodaļas 4.2.4. punkta prasībām. Ja īpašu apstākļu ietekmē ir būtiski svarīgi, uzsākot pāreju no 100 kHz kanālu atstatuma uz 50 Hz kanālu atstatumu, ņemt vērā blakus esošas VOR, kas neatbilst 3. nodaļas 3.3.2.2. un 3.3.5.7. punkta un 10. pielikuma I daļas 4. nodaļas 4.2.4. punkta prasībām, ir jānodrošina lielāks ģeogrāfiskās nošķiršanas attālums starp šādām iekārtām un jaunajām iekārtām, kas izmanto 50 Hz atstarpi starp kanāliem, lai panāktu, ka peilējuma kļūda nevēlama signāla ietekmē nepārsniedz vienu grādu. Pieņemot, ka šādu iekārtu izstarotā signāla blakusjoslu 9960 Hz harmonikas līmeņi nepārsniedz šādas vērtības: 

	9960 Hz
	0 dB atšķirība

	2. harmonika
	–20 dB

	3. harmonika
	–30 dB

	4. un augstākas harmonikas
	–40 dB


3.4.5. punktā minēto nošķiršanas formulu piemēro šādi: 

a) gadījumos, ja ir nepieciešams aizsargāt tikai uztvērējus, kas ir konstruēti 50 kHz atstarpēm starp kanāliem, vērtību 40 formulā “B – atšķirīga novietojuma gadījums” aizstāj ar 20;
b) gadījumos, ja ir nepieciešams aizsargāt uztvērējus, kas ir konstruēti 100 kHz atstarpēm starp kanāliem, attiecībā uz augstumiem, kuros ir nepieciešama aizsardzība, piemēro formulu “A – kopēja kanāla gadījums”.
3.4.9. Gadījumos, ja ir paredzēts, kas DME/N iekārtas un VOR iekārtas tiks ekspluatētas saistīti, atbilstoši tam, kā aprakstīts 3. nodaļas 3.5.3.3.5. punktā un kad tām ir kopējs apkalpošanas rajons, VOR nodalīšanas attālumi, kas aprēķināti šajā sadaļā, izpilda DME ģeogrāfiskās nodalīšanas prasības gan attiecībā uz ģeogrāfisko nošķiršanu darbībai vienā kanālā, gan attiecībā uz ģeogrāfisko nošķiršanu darbībai blakus kanālos, ar nosacījumu, ka attālums starp VOR un DME nepārsniedz 600 m (2000 ft). Tomēr gadījumā, ja izmanto DME/W iekārtas, pirmā blakuskanāla minimālais nošķiršanas attālums DME/W iekārtām ir vienāds ar VOR noteikto ģeogrāfisko nošķiršanas attālumu darbībai vienā kanālā. DME/W otrā blakuskanāla minimālais nošķiršanas attālums ir vienāds ar VOR noteikto pirmā blakuskanāla nošķiršanas attālumu. Potenciāli ir iespējams, ka rodas traucējumi, arī izmantojot DME “Y” kanālus, jo starp divām DME zemes stacijām, starp kurām ir 63 MHz atstatums, var rasties traucējumi gadījumos, kad tās pārraida un uztver vienā frekvencē (piemēram, pārraides kanālā 17 Y var traucēt uztveršanu kanālos 80 X un 80 Y). Lai izvairītos no jebkādas zemes uztvērēja jutības samazināšanās traucējumu ietekmē, ir nepieciešams, lai starp iekārtām būtu minimāls zemes nošķiršanas attālums – 18,5 km (10 NM).
3.5. VOR/ILS iekārtu ģeogrāfiskās nošķiršanas kritēriji
3.5.1. Izmantojot 3.5.3.1. un 3.5.3.2. punktā minētos skaitļus, ir jāatceras, ka tie ir aprēķināti balstoties uz šādiem pieņēmumiem: 

a) kursa radiobākas uztvērēja raksturojumi ir tādi, kādi parādīti 2.6.2. punktā un VOR uztvērēja raksturojumi ir tādi, kādi parādīti 3.4.2. punktā;
b) ILS sistēmas un VOR sistēmas aizsardzības līmenis ir 20 dB atbilstoši attiecīgi 2.6.3. un 3.4.3. punktam;
c) ILS aizsardzības punkts atrodas apkalpošanas attālumā 46,25 km (20 NM), kas mērīti pa sistēmas izmantošanas līniju, 1900 m (6250 ft) pēdu augstumā.
Piezīme. Parādoties īpaši precīzi virzītām ILS radiobākas antenas iekārtām, viskritiskākais aizsardzības punkts vairs neatradīsies uz skrejceļa ass līnijas pagarinājuma. Virzītu antenu gadījumā kritiskie aizsardzības punkti atrodas maksimālajā attālumā plus vai mīnus 10 grādu vai plus vai mīnus 35 grādu leņķī no skrejceļa ass līnijas.  Šādu punktu aizsardzību apsver frekvenču piešķiršanas laikā.
3.5.2. Lai gan starptautiskās VOR un ILS iekārtas nedarbosies vienā frekvencē, var izrādīties, ka starptautiska VOR iekārta īslaicīgi un ar pielīdzināmiem raksturojumiem izmanto to pašu frekvenci, ko valsts iekšējā ILS. Tāpēc ir izstrādāti norādījumi par nepieciešamo ģeogrāfisko nošķiršanu ne tikai VOR un ILS, ko nošķir 50 kHz un 100 kHz frekvenču atstarpe, bet arī norādījumi kopējai kanāla izmantošanai. 

3.5.3. Divu iekārtu izmantošanas atšķirīgo raksturojumu dēļ, kritēriji attiecībā uz VOR/ILS minimālo ģeogrāfisko nošķiršanu, lai izvairītos no bīstamiem traucējumiem ir nosaukti atsevišķi katrai iekārtai, kad tie ir svarīgi.
3.5.3.1. Viena kanāla izmantošanas gadījums 
1) ILS sistēmas aizsardzībai ir nepieciešams, lai VOR ar 17 dBW (50W) lielu ERP ir vismaz 148 km (80 NM) attālumā no ILS aizsargājamā punkta.
2) Pieņemot, ka VOR ar 17 dBW (50 W) lielu ERP ir jāaizsargā apkalpošanas attālumā, kas ir 46,25 km (25 NM), un līdz 3000 m (10 000 ft) augstumam, VOR sistēmas aizsardzībai ir nepieciešams, lai ILS būtu vismaz 148 km (80 NM) no VOR. 

3) Ja ir nepieciešama VOR aizsardzība līdz, piemēram, 92,5 km (50 NM) un līdz 6000 m (20 000 ft) augstumam, ILS ir jāatrodas vismaz 250 km (135 NM) attālumā no VOR.
3.5.3.2. Blakuskanāla gadījums.  VOR aizsardzības sistēmu efektīvi var izveidot bez iekārtu ģeogrāfiskas nošķiršanas.  Tomēr attiecībā uz
a) kursa radiobākas uztvērēju, kas konstruēts 100 kHz kanālu atstatumiem un ko izmanto rajonā, kur navigācijas palīglīdzekļu pārraidei frekvences piešķir ar 100 kHz atstatumiem, ILS aizsardzībai ir nepieciešams, lai VOR ar 17 dBW (50 W) ERP atrodas vismaz 9,3 km (5 NM) attālumā no ILS aizsardzības punkta;
b) kursa radiobākas uztvērēju, kas konstruēts 100 kHz kanālu atstatumiem un ko izmanto rajonā, kur frekvences piešķir ar 50 kHz atstatumiem, ILS aizsardzībai ir nepieciešams, lai VOR ar 17 dBW (50 W) ERP atrodas vismaz 79,6 km (43 NM) attālumā no ILS aizsardzības punkta.
3.5.4. Skaitļu, kas minēti 3.5.3. punktā, vai citu, citiem apkalpošanas attālumiem un augstumiem atbilstošu skaitļu izmantošanā ir jāņem vērā pamata pieņēmumi, kas izmantoti šās aptuveno nošķiršanas attālumu aprēķinu metodes skaitļu aizstāšanā; skaitļu piemērošanas rezultāts būs pareizs tikai šādu pieņēmumu noteikto ierobežojumu ietvaros.  Ja rajonos ar lielu frekvenču aizņemtības blīvumu ir nepieciešams nošķiršanas attālumus noteikt precīzāk, attiecībā uz katru atsevišķo iekārtu to var veikt, izmantojot atbilstošās signāla izplatības līknes.
3.5.5. ILS sistēmas aizsardzība pret VOR radītiem traucējumiem ir nepieciešama vietās, kur VOR iekārta ir novietota blakus ILS nolaišanās trajektorijai.  Šādos apstākļos, lai izvairītos no ILS uztvērēja izvades traucējumiem, ko rada iespējama šķērsmodulāciju ietekme, izmanto piemērotu frekvenču atstarpi starp ILS Un VOR kanālu frekvencēm. Atstarpe starp frekvencēm ir atkarīga no VOR un ILS lauka blīvuma attiecības un no gaisa kuģa iekārtas raksturojumiem.
3.6. Uztveršanas funkcija
3.6.1. Jutība. Pēc tam, kad ir ņemtas vērā atbilstošas pielaides attiecībā uz gaisa kuģa fīdera filtru, zudumiem signāla vājināšanās ietekmē un antenas polārās diagrammas izmaiņām, uztveršanas funkcija ir tāda, lai nodrošinātu augstu gadījumu īpatsvaru, kad izvades precizitāte atbilst 3.6.2. punktā minētajai, ja signāla stiprums ir 90 mikrovolti uz metru jeb mīnus 107 dBW/m2.
3.6.2. Precizitāte. Gaisa kuģa iekārtas radītais kļūdas papildinājums ar varbūtību 95 procenti nepārsniedz plus vai mīnus 3 grādus. 

1. piezīme. Uztvērēja radītā kļūdas apjoma palielinājuma novērtējumā ir nepieciešams ņemt vērā: 

1) zemes VOR iekārtas modulāciju komponenšu pielaides, kas definētas 3. nodaļas 3.3.5. punktā;
2) signāla stipruma izmaiņas un zemes VOR iekārtas nesējfrekvences frekvenci; 
3) nevēlamu VOR un ILS signālu ietekmi. 

2. piezīme. Uzskata, ka gaisa kuģa VOR iekārta neietver nekādas īpašas sastāvdaļas, ko var nodrošināt VOR informācijas apstrādei gaisa kuģī un kas pašas var radīt kļūdas (piemēram, radiomagnētiskais indikators (RMI) u. c.). 

3.6.3. Karodziņa signalizācijas darbība. Ideālā gadījumā karodziņa signalizācija brīdina pilotu par jebkādiem nepieņemamiem nepareizas darbības apstākļiem, kas var pastāvēt zemes vai gaisa kuģa iekārtās. Apjoms, līdz kādam šādu ideālu var sasniegt ir norādīts, turpmāk. 

3.6.3.1. Karodziņa trauksmes kustību iniciē divu plūsmu summa, ko iegūst no VOR peilēšanas elementa signāla 30 Hz un 9960 Hz elementiem, un tādēļ šādu elementu atslēgšana izstarotajā signālā izraisīs karodziņu parādīšanos. Tā kā VOR zemes pārraudzības iekārta pārtrauc peilēšanas sastāvdaļu pārraidi tad, kad uz zemes dominē kāda veida nepieņemami apstākļi, gaisa kuģī nekavējoties parādīsies norāde, ka sistēma nav izmantojama. 

3.6.3.2. Karodziņu trauksmes kustības plūsma ir atkarīga arī no gaisa kuģa AGC raksturojumiem un jebkāda pastiprinājuma, kas seko pēc uztvērēja otrā sensora.  Tādējādi, ja gaisa kuģa uztvērējs ir pareizi pieregulēts, karodziņš nav redzams apstākļos, kad tiek uztverts VOR signāls, kas atbilst modulāciju raksturojumiem, kas noteikti 3. nodaļas 3.3.5. punktā, bet karodziņi atkal kļūst redzami gadījumā, ja samazinās uztvērēja vispārējā pastiprinājuma raksturojumi. 

Piezīme. Atsevišķu tipu uztvērēji, lai veiktu šeit aprakstītās funkcijas, izmanto cita veida brīdinājuma norādes, nevis mehāniskus karodziņus.
3.6.4. VOR uztvērēja jutība pret VOR un kursa radiobākas signāliem
3.6.4.1. Uztvērēja konstrukcija nodrošina pareizu darbību šādos apstākļos:
a) vēlamais signāls par nevēlamu signālu tajā pašā kanālā ir stiprāks vismaz par 20 dB;
b) nevēlamais signāls, kas par 50 kHz atšķiras no vēlamā signāla, ir līdz pat 34 dB stiprāks, (uztvērēja stenda pārbaužu laikā šāda pirmā blakuskanāla gadījumā nevēlamo signālu maina zemes stacijas (plus vai mīnus 9 kHz) un uztvērēja frekvenču pielaižu summas frekvenču amplitūdas ietvaros);
c) nevēlamais signāls, kas par 100 kHz atšķiras no vēlamā signāla, ir līdz pat 46 dB stiprāks;
d) nevēlamais signāls, kas par 150 kHz atšķiras no vēlamā signāla, ir līdz pat 50 dB stiprāks.
1. piezīme. Ir atzīts, ka šobrīd ne visi uztvērēji spēj izpildīt b) apakšpunkta prasības, bet visa turpmāk ražota aprīkojuma konstrukcija ir atbilstoša šādas prasības izpildei. 
2. piezīme. Dažās valstīs piemēro mazākas zemes staciju pielaides.
3.6.5. VOR uztveršanas sistēmu noturības pret traucējošiem VHF FM pārraižu signāliem raksturojumi
3.6.5.1. Atsaucoties uz 3.3.8. punkta piezīmi, tur definētā noturība ir mērāma attiecībā pret pieņemtu uztveršanas sistēmu normālu raksturojumu degradācijas mēru un vēlamā signāla klātbūtnē un šāda signāla standarta apstākļos. Tas ir nepieciešams, lai nodrošinātu, ka uztveršanas aprīkojuma stenda pārbaužu apstākļi un iegūtie rezultāti ir atkārtojami un lai atvieglotu to vēlāku apstiprināšanu. Pārbaudes ir parādījušas, ka FM traucējumu signāli var ietekmēt gan kursa vadību un karodziņu plūsmu, un traucējumu ietekme variē atkarībā no izmantotā vēlamā signāla DDM.  Papildu informācija ir atrodama Starptautiskās elektrosakaru savienības (ITU) rekomendācijā ITU-RIS.1140. “Pārbaudes procedūras uztvērēja raksturojumu mērīšanai, ko izmanto, lai noteikti savietojamību starp skaņas pārraides pakalpojumiem frekvenču joslā no 87 – 108 MHz un aviācijas pakalpojumiem frekvenču joslā 108 – 118 MHz”.
3.6.5.2. Lai novērtētu potenciālu nesavietojamību ar uztvērējiem, kas atbilst 3. nodaļas 3.3.8. punktā noteiktajiem vispārējiem kritērijiem par noturību pret traucējumiem, izmanto vispārpieņemtas formulas. Formulas parāda noturības pret traucējumiem raksturojumus attiecībā uz parazītiskā starojuma (tips A1) radītiem traucējumiem, ārpusfrekvences kanāla (tips A2) radītiem traucējumiem, divu signālu un trīs signālu trešās pakāpes (tips B1) radītiem traucējumiem un pārslodzes/jutības samazināšanās (tips B2) traucējumiem. Papildu informācija ir atrodama Starptautiskās elektrosakaru savienības (ITU) rekomendācijā ITU-R IS.1009 -1. “Skaņas pārraižu pakalpojumu frekvenču joslā 87-108 MHz un aviācijas pakalpojumu frekvenču joslā 108-137 MHz savietojamība.” 

3.6.5.3. Frekvenču plānošanas kritērijos, kas minēti Rekomendācijā ITU-RIS.1009.1, nav ņemti vērā potenciālie divu signālu un triju signālu piektās pakāpes (tips B1) intermodulāciju produkti.  Mērījumi ir parādījuši, ka piektās pakāpes intermodulāciju produkti, ko uztvērējā rada FM raidstacijas, var samazināt 3. nodaļas 3.3.8. punktam atbilstošu VOR uztvērēju raksturojumu kvalitāti. Piektās pakāpes intermodulāciju produkti var rasties, neradot tajā pašā VOR frekvencē trešās pakāpes intermodulāciju produktus.  Plānojot frekvences un novērtējot aizsardzību pret FM pārraižu radītiem traucējumiem, nepieciešams pievērst uzmanību divu signālu un triju signālu piektās pakāpes intermodulāciju produktiem, ko VOR uztvērējos rada FM raidstacijas. 

3.7. VOR sistēmas precizitāte
Piezīme. Norādījumi attiecībā uz VOR sistēmas raksturojumu vērtību noteikšanu ir ietverti arī 11. pielikuma A pievienojumā. 

3.7.1. Mērķis. Turpmāk aprakstītie norādījumi ir paredzēti kā palīglīdzeklis VOR sistēmu ekspluatācijā. Tie nav paredzēti, lai atspoguļotu laterālās nošķirtības standartus vai minimālo šķēršļu pārlidošanas augstumu, lai gan tie, iespējams, var dot atskaites punktu šādu lielumu noteikšanai. Nošķirtības standartu vai minimālā pārlidošanas augstuma noteikšanā būs nepieciešams ņemt vērā daudzus faktorus, kas turpmākajā materiālā nav apskatīti. 

3.7.1.1. Tomēr pastāv nepieciešamība norādīt sistēmas ekspluatācijas precizitātes skaitli tām valstīm, kas plāno VOR sistēmas. 

3.7.2. Terminu skaidrojumi. Turpmāk minētie terminiem turpmākajā tekstā ir šādas nozīmes: 

a) VOR radiālā signāla kļūda. Starpība starp nominālo magnētisko peilējumu no VOR zemes stacijas līdz mērījumu punktam un peilējumu, kuru uzrāda VOR signāls tajā pašā punktā. VOR radiālo signāla kļūdu veido konkrētas stabilas sastāvdaļas, piemēram, kursa novirzes kļūda un lielākā daļa atrašanās vietas un reljefa izraisītas kļūdas, kā arī konkrētas nejaušas mainīgas kļūdas. VOR radiālo signāla kļūdu saista tikai ar zemes staciju un tajā neiekļauj citus kļūdu faktorus, piemēram gaisa kuģa aprīkojuma kļūdas un pilotāžas ietekmi. 

b) VOR radiālās mainības kļūda. VOR radiālās signāla kļūdas daļa, kura, paredzams, variēs ap būtībā konstantu atlikumu.  Radiālās mainības kļūda ir mainīgo kļūdu summa. 

c) VOR radiālās novirzes kļūda. Tā VOR radiālā signāla kļūdas daļa, kas ir stabila un ko var uzskatīt par ilglaicīgi nemainīgu.
d) gaisa kuģa VOR aprīkojuma kļūda. Kļūda, kas saistīta ar gaisa kuģa aprīkojuma nespēju pareizi interpretēt peilēšanas informāciju, ko satur radiālais signāls. Šāda kļūda ietver tās kļūdas, ko rada gaisa kuģa uztvērējs un instrumenti, ko izmanto, lai sniegtu informāciju pilotam.
e) VOR kopējā kļūda. Starpība starp magnētisko peilējumu no VOR zemes stacijas līdz mērījumu punktam un peilējumu, kuru uzrāda noteiktās precizitātes gaisa kuģa VOR aprīkojums. Vienkāršāk definējot, tā ir kļūda informācijā, kas tiek sniegta pilotam, ņemot vērā ne tikai zemes stacijas un izplatības trajektorijas kļūdu, bet arī kļūdu ko rada gaisa kuģa VOR uztvērējs un tā aprīkojums. Izmanto visu VOR radiālā signāla kļūdu, gan tās mainīgo, gan nemainīgo daļu.
f) VOR pilotāžas kļūda. VOR navigācijas ekspluatācijas kļūda, kā iemesls ir tas, ka pilots nespēj noturēt gaisa kuģi precīzi VOR radiālās līnijas vai viņam norādītā peilējuma centrā, vai tas, ka pilots neveic iepriekš aprakstītās darbības. 

g) VOR sistēmas ekspluatācijas kļūda. VOR kopējās kļūdas un pilotāžas kļūdas summas kvadrātu kvadrātsakne. Šādu kombināciju var izmantot, lai noteiktu varbūtību tam, ka gaisa kuģis, izmantojot VOR, saglabā savu stāvokli noteiktās robežās. 

3.7.3. VOR sistēmas izmantošanas precizitātes aprēķini 
3.7.3.1. VOR sistēmas izmantošanas precizitāti aprēķina, ņemot vērā šādas kļūdu sastāvdaļas: 

a) VOR radiālā signāla kļūda (Eg). Šī daļa sastāv no radiālās novirzes kļūdas un radiālās mainības kļūdas. To aprēķina, ņemot vērā tādus faktorus kā radiālo novirzi, pārraudzību, polarizācijas ietekmi, reljefa ietekmi un vides izmaiņas.
b) gaisa kuģa VOR aprīkojuma kļūda (Ea). Šajā daļā ir iekļauti visi faktori gaisa kuģa VOR sistēmā, kas rada kļūdas (izņemot kļūdas, kas rodas kompasa informācijas izmantošanas dēļ dažos VOR displejos). 

c) VOR pilotāžas kļūda (Ep). Šai sastāvdaļai piemērotā vērtība ir tā, kas ir izmantota dokumentā PANS-OPS (Doc 8168) attiecībā uz pilotiem pieļautajām pielaidēm.
Piezīme. Pastāv arī mērījumu kļūda, bet vispārinātā diskusijā par kļūdām var uzskatīt, ka tā ir ietverta pārējo kļūdu vērtībās. 

3.7.3.2. Tā kā a), b), un c) apakšpunktā minētās kļūdas, apskatot tās sistēmiski (nevis atsevišķu radiālo līniju), ir neatkarīgi mainīgie, tās var apvienot, izmantojot summas kvadrāta kvadrātsaknes (RSS) metodi, kad katrai sastāvdaļai tiek piešķirta vienāda varbūtība. Šā materiāla nolūkiem pieņem, ka katras sastāvdaļas varbūtība ir 95 procenti. 

Tādējādi iegūst šādas formulas: 
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3.7.3.3. Turpmāk minētajos piemēros ir aprēķināta tikai VOR sistēmas ekspluatācijas kļūda, bet, ja nepieciešams, ir iespējams noteikt VOR kopējo kļūdu. Izmantojot šādas formulas, var novērtēt vienas vai vairāku kļūdu sastāvdaļu uzlabošanās vai pasliktināšanās ietekmi uz sistēmu.
Piezīme. Visi VOR radiālā signāla kļūdas skaitļi attiecas uz radiālajām līnijām,  attiecībā uz kurām nav publicēti nekādi ierobežojumi.
3.7.3.4. Ar nosacījumu, ka ir izpildītas 3.7.1. punkta prasības, uzskata, ka VOR sistēmas ekspluatācijas precizitāte plus vai mīnus 5 grādu robežās ar 95 procentu varbūtību ir piemērots lielums tam, lai valstis to izmantotu VOR sistēmu plānošanā (tomēr sk. 3.7.3.5. punktu). Šāds skaitlis atbilst turpmāk minētām kļūdu sastāvdaļām: 

VOR radiālā signāla kļūda:
plus vai mīnus 3° (ar 95 procentu varbūtību), vērtība, ko praksē viegli sasniegt.
gaisa kuģa VOR aprīkojuma kļūda:
plus vai mīnus 3° (ar 95 procentu varbūtību), sistēmas raksturojumu vērtība (sk. 3.6.2. punktu).
VOR pilotāžas kļūdas:
plus vai mīnus 2,5° (ar 95 procentu varbūtību), atbilstoši PANS-OPS (sk. 3.7.3.8. punktu).
3.7.3.5. Lai gan plus vai mīnus 5 grādu kļūda ar 95 procentu varbūtību ir noderīgs lielums, kas ir balstīts uz plašu praktisko pieredzi un ko izmanto daudzas valstis, ir jāpiezīmē, ka šādu kļūdas lielumu iespējams sasniegt tikai tad, ja to veidojošās sastāvdaļas saglabājas noteiktu pielaižu robežās.  Ir skaidrs, ka gadījumā, ja VOR sistēmas sastāvdaļu radītās kļūdas pārsniedz minētos apjomus arī kopējā iegūtā VOR sistēmas kļūda ir lielāka. Turpretī, ja kāda no VOR sistēmas kļūdas sastāvdaļām ir mazāka, nekā norādīts aprēķinos iepriekš, kopējā iegūtā VOR sistēmas izmantošanas kļūda ir mazāka.
3.7.3.6. Turpmāk minētie piemēri, kas arī ir iegūti praktiskā pieredzē, sniedz valstīm papildu norādījumus plānošanai:
A. VOR radiālā signāla kļūda:
plus vai mīnus 3,5° (ar 95 procentu varbūtību), dažas valstis to izmanto kā kopējo zemes sistēmas kļūdu.
gaisa kuģa VOR aprīkojuma kļūda:
plus vai mīnus 4,2° (ar 95 procentu varbūtību), dažās valstīs attiecībā uz dažām ekspluatācijas klasēm šī vērtība ir atzīta par minimālo raksturojumu rādītāju.
VOR pilotāžas kļūdas:
plus vai mīnus 2,5° (ar 95 procentu varbūtību), atbilstoši PANS-OPS (sk. 3.7.3.8. punktu).
Aprēķinātā VOR sistēmas precizitāte:
plus vai mīnus 6° (ar 95 procentu varbūtību).
B. VOR radiālā signāla kļūda:
plus vai mīnus 1,7° (ar 95 procentu varbūtību), balstoties uz plašiem lidojumu mērījumiem, kas attiecībā lielu daudzumu VOR veikti vienā valstī.
gaisa kuģa VOR aprīkojuma kļūda:
plus vai mīnus 2,7° (ar 95 procentu varbūtību), vērtība, ko gaisa kuģu ekspluatācijā sasniedz daudzas aviolīnijas.
VOR pilotāžas kļūdas:
plus vai mīnus 2,5° (ar 95 procentu varbūtību), atbilstoši PANS-OPS (sk. 3.7.3.8. punktu).
Aprēķinātā VOR sistēmas precizitāte:
plus vai mīnus 4° (ar 95 procentu varbūtību).
3.7.3.7. Realitātei atbilstošāku VOR sistēmas piemērošanu var sasniegt, izvērtējot konkrētos apstākļos pastāvošās kļūdas, nevis piemērojot visaptverošus vispārinājumus, kas var sniegt pārmērīgi optimistiskus vai pesimistiskus rezultātus. Atsevišķos gadījumos, ja viena vai vairākas kļūdas sastāvdaļas ir mazākas par tām, kas izmantotas, lai aprēķinātu kopējo kļūdu ar lielumu plus vai mīnus 5 grādi, var būt iespējams piemērot tādas sistēmas ekspluatācijas precizitātes vērtības, kas ir mazākas par plus vai mīnus 5 grādiem. Turpretī gadījumā, ja ir zināms, ka radiālo līniju kvalitāte ir zema vai ka apkārtne rada būtiskas kļūdas, vai citu iemeslu dēļ, ir nepieciešama par plus vai mīnus 5 grādiem lielāka sistēmas ekspluatācijas precizitātes kļūda. Tomēr, papildinot šo padomu, ir svarīgi arī brīdināt attiecībā uz sastāvdaļu ar zemākām kļūdas vērtībā izmantošanu sistēmā, pieņemot, ka tādējādi uzlabosies kopējā sistēmas precizitāte. Pastāv vērā ņemami pierādījumi, ka dažos apstākļos tā var nenotikt, un tāpēc zemākas sistēmas kļūdu vērtības nepiemēro līdz brīdim, kad, izmantojot citu avotu (piemēram, radara novērojumus) tiek apstiprināts kopējās sistēmas precizitātes uzlabojums.
3.7.3.8. Jāpiezīmē, ka leņķveida sistēmās, kā, piemēram, VOR, leņķa platumā izteiktā pilotāžas kļūda pieaugs, gaisa kuģim tuvojoties raidīšanas avotam  Tādējādi, lai gan zemes sistēmas un gaisa kuģa kļūdu daļa, izteikta leņķa platumā, praktisku iemeslu dēļ jebkādā attālumā ir konstanta, apsverot vispārējās sistēmas ekspluatācijas precizitātes lielumu, gadījumā, kad gaisa kuģis ir tuvu VOR, ir nepieciešams ņemt vērā lielāku pilotāžas kļūdu. Tomēr šādas lielākas pilotāžas kļūdas neizraisa lielākas laterālas novirzes no kursa brīžos, kad gaisa kuģis atrodas netālu no iekārtas.
3.8. VOR pārslēgšanās punkti
3.8.1. Norādījumi attiecībā uz pārslēgšanās punktu izveidi ATS maršrutos, kas iezīmēti ar VOR, ir atrodami 11. pielikuma A pievienojumā. 

4. Precīzas nolaišanās radiolokācijas sistēma
 No C-14. līdz C-18. attēlam ilustrēti konkrēti 3. nodaļas 3.2. punktā minētie standarti.
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C-14. attēls. Minimālais precīzas nolaišanās radara (PAR) attālums no zemskares līnijas pagarinājuma, ja PAR atrodas 120 m (400 ft) attālumā no skrejceļa ass un novietots tā, lai skenētu plus vai mīnus 10 grādus no skrejceļa magnētiskā azimuta 
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C-15. attēls. Minimālais precīzas nolaišanās radara (PAR) attālums no zemskares līnijas pagarinājuma, ja PAR atrodas 185 m (600 ft) attālumā no skrejceļa ass un novietots tā, lai skenētu plus vai mīnus 10 grādus no skrejceļa magnētiskā azimuta 
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C-16. attēls. Minimālais precīzas nolaišanās radara (PAR) attālums no zemskares līnijas pagarinājuma, ja PAR atrodas 120 m (400 ft) attālumā no skrejceļa ass un novietots tā, lai skenētu 5 un 15 grādus attiecībā pret skrejceļa magnētisko azimutu 
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C-17. attēls. Minimālais precīzas nolaišanās radara (PAR) attālums no zemskares līnijas pagarinājuma, ja PAR atrodas 185 m (600 ft) attālumā no skrejceļa ass un novietots tā, lai skenētu 5 un 15 grādus attiecībā pret skrejceļa magnētisko azimutu 
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C-18. attēls. Precīzas nolaišanās radiolokācijas sistēmas novērošanas radars (SRE). Vertikālā aptvēruma zona uz gaisa kuģa 15 m2 atstarojoša laukuma 
5. Tehniskā prasība 75 MHz marķiera radiobākām (maršruta) 
5.1. Marķiera radiobāku antenu sistēmas
5.1.1. Vispārīgs apraksts. Turpmākajā tekstā ir aprakstīti šobrīd praksē bieži izmantoti marķieru antenu sistēmu tipi. Šādi antenu tipi ir vienkāršākās antenu formas, kas spēj izpildīt parastas prasības; īpašos gadījumos var būt nepieciešamas sistēmas ar labākiem raksturojumu rādītājiem (sk. 5.1.4. punkta piezīmi).
5.1.2. Konusa marķiera radiobākas
a) Starojošās sistēmas. Starojoša sistēma sastāv no divām horizontālām dipolu konstrukcijām, kas sakrustotas taisnā leņķī un kas katra sastāv no diviem kolineāriem pusviļņus starojošiem elementiem, kuru centri atrodas aptuveni pusviļņa garuma attālumā un ir uzstādīti ceturtdaļviļņa augstumā virs antenas līdzsvarojuma konstrukcijas. Strāvu dipolos un to attiecīgajos elementos pieregulē tā, lai:
1) strāvas stiprums vienā dipolu komplektā ir vienāds ar strāvas stiprumu otrā dipolu komplektā, bet par 90 grādiem atšķiras laika fāze; 

2) konkrētā dipola raidošajos elementos strāvas stiprumi sakrīt, un vienāda ir arī laika fāze.
b) Antenas līdzsvarojuma konstrukcija. Kvadrātveida līdzsvarojuma konstrukcija, minimālie izmēri 9 m × 9 m, kas parasti atrodas 1,8 m (6 ft) virs zemes un, gadījumā, ja veidota no stiepļu sieta, sieta izmēri nepārsniedz 7,5 cm × 7,5 cm.
5.1.3. Vēdekļa marķiera radiobākas izmantošanai tikai lidojumos zemā augstumā (mazjaudīgās vēdekļa marķiera radiobākas). Starošanas sistēma, kas spēj izpildīt 3. nodaļas 3.1.7.3.2. punktā noteiktās lauka intensitātes prasības. 

5.1.4. Vēdekļa marķiera radiobākas vispārējai izmantošanai (lieljaudas vēdekļa marķiera radiobākas)
a) Starojošās sistēma. Starojošā sistēma sastāv no četriem horizontāliem kolineāriem pusviļņa (aptuveni) starošanas elementiem, kas uzstādīti aptuveni ceturtdaļvilņa garumā virs antenas līdzsvarojuma konstrukcijas. Strāvas fāze visos antenas elementos sakrīt un strāvas stipruma attiecība ir 1:3:3:1.
Piezīme. Strāvas sadalījumu starp elementiem un to augstumu virs antenas līdzsvarojuma konstrukcijas var regulēt, lai nodrošinātu konkrētajām ekspluatācijas prasībām atbilstošu diagrammu. Konkrētām ekspluatācijas vajadzībām piemērotas vertikālas diagrammas var iegūt, pārregulējot dipolu sistēmu augstumu virs antenas līdzsvarojuma konstrukcijas līdz ceturtdaļviļņa vai lielākai vērtībai, kas nesasniedz pusviļņa garumu.
b) Antenas līdzsvarojuma konstrukcija. Taisnstūrveida līdzsvarojuma konstrukcija, minimālie izmēri 6 m × 12 m, kas parasti atrodas 1,8 m (6 ft) virs zemes un, gadījumā, ja veidota no stiepļu sieta, sieta izmēri nepārsniedz 7,5 cm × 7,5 cm.
5.2. Ar četru virzienu vienādsignāla zonu saistītu vēdekļa marķiera radiobāku identifikācijas kodējums
5.2.1. Četru virzienu vienādsignāla sektoros esošām vēdekļa radiobākām parasti nav nepieciešams identifikācijas signāls, kas tās saista ar konkrētu ģeogrāfisko atrašanās vietu, bet tikai tāds signāls, kas norāda sektoru, ar kuru tās saistītas.
5.2.2. Tādas četrvirziena vienādsignāla radiobāku zonas gadījumā, kurā jebkurā sektorā nav vairāk kā viena radiobāka, šobrīd pieņemtajā praksē radiobāku identificē ar vienu svītru, ja tā atrodas sektorā, kas vērsts pret ģeogrāfiskajiem ziemeļiem, vai atrodas tuvāk ziemeļu virzienam pulksteņa rādītāja kustības virzienā (uz austrumiem), un ar divām, trim vai četrām svītrām atkarībā no tā, vai sektors, ar kuru radiobāka ir saistīta, ir otrais, trešais vai ceturtais, mērot pulksteņa rādītāja virzienā no ģeogrāfiskajiem ziemeļiem. Gadījumos, ja ar vienu vienādsignāla zonas sektoru ir saistītas vairākas vēdekļa radiobākas, radiobāku, kas atrodas vistuvāk stacijai apzīmē tikai ar svītrām, nākamo tuvāko ar diviem punktiem, ko liek pirms svītrām, trešo ar trim, kam seko attiecīgās svītras, utt. 

Piezīme. Konkrētos īpašos gadījumos iepriekšminētā kodēšanas sistēma var izraisīt neskaidras situācijas, kad divas marķiera radiobākas ir saistītas ar dažādu savstarpēji pārklājošos vienādsignāla zonu sektoriem, kas ģeogrāfiski atrodas tuvu viena otrai. Šādos gadījumos vienai no marķiera radiobākām ir vēlams izmantot atšķirīgu identifikāciju.
6. Norādījumi attiecībā uz nevērstas darbības radiobākām (NDB)
6.1. Norādījumi attiecībā uz NDB lauka intensitātes prasībām ģeogrāfiskā platuma grādos starp 30°N un 30°S
6.1.1. Lai nodrošinātu pieņemamu apkalpošanu novērtētā NDB aptvēruma robežās, kas atrodas platuma grādos starp 30°N un 30°S NDB, ir nepieciešams, lai minimālā lauka intensitātes vērtība būtu vismaz 120 mikrovoltu uz metru, izņemot gadījumu, kad plaša NDB praktiskas ekspluatācijas pieredze vairāku gadu garumā ir pierādījusi, ka 70 mikrovoltu uz metru liela lauka intensitāte ir atbilstoša ekspluatācijas prasību izpildei.  Dažos konkrētos rajonos ir nepieciešams, lai lauka intensitātes vērtības būtiski pārsniegtu 120 mikrovoltus metrā. Tie ir šādi rajoni:
a) Indonēzija, Papua-Jaungvineja, Mjanma, Malajas pussala, Taizeme, Laosas Demokrātiskā Tautas Republika, Demokrātiskā Kampučija, Vjetnama un Ziemeļaustrālija;
b) Karību salas un Dienvidāfrikas ziemeļu daļa;
c) Centrālāfrikas centrālā un dienvidu daļa.
6.1.2. Pieņemtā lauka intensitātes vērtība – 120 mikrovolti uz metru – ir lielums, kas ir balstīts uz praktisku pieredzi un kompromisu starp tehniski vēlamo un finansiālajām konkrētā pakalpojuma nodrošināšanas iespējām. 

6.2. Norādījumi attiecībā uz efektīvā un novērtētā aptvēruma jēgu un piemērošanu 
6.2.1. Novērtētais aptvērums
6.2.1.1. Novērtētais aptvērums, kas definēts 3. nodaļas 3.4.1. punktā, ir veids, kā apzīmē faktiskos NDB raksturojumus mērāmā veidā, kas ir atkarīgs no frekvences, izstarotās jaudas un trajektorijas no NDB līdz punktam uz aptvēruma robežas, kuram ir noteikta minimālā lauka intensitātes vērtība. 

6.2.1.2. Novērtētais aptvērums ir atzīts par noderīgu līdzekli reģionālās plānošanas nodrošināšanai, un dažos gadījumos to var saistīt ar efektīvo aptvērumu. 

6.2.1.3. Novērtētā aptvērums izmantošanu frekvenču plānošanā vada šādi kritēriji: 

6.2.1.3.1. Frekvences iedala, ņemot vērā attiecīgo NDB novērtēto aptvērumu tā, lai jebkuras NDB signāla lauka intensitāte uz tās aptvēruma robežas dienā nav mazāka kā 15 dB, kā tāda lauka intensitāte, ko rada tā paša kanāla stacijas un blakuskanālu stacijas, ņemot vērā atbilstošas pielaides, kas saistītas ar tipiska gaisa kuģa uztvērēja izšķiršanas raksturojumiem. 

6.2.1.3.2. Lai noteiktu pielaides attiecībā uz blakuskanālu signālu vājinājumu, izmanto attiecīgos skaitļus, kas minēti 10. pielikuma V daļas B pievienojumā. 

6.2.1.4. No novērtētā aptvērums izmantošanas frekvenču sadales plānošanā izriet tas, ka, izņemot gadījumus, ja noteikts citādi, aizsardzību pret bīstamiem traucējumiem var nodrošināt tikai NDB novērtētā aptvēruma ietvaros un tikai tad, ja NDB izstarotā jauda ir pieregulēta tā, lai saprātīgu pielaižu ietvaros nodrošinātu nepieciešamo lauka intensitāti uz NDB novērtētā aptvēruma robežas.  Rajonos ar augstu NDB blīvumu jebkura NDB, kas nodrošina uz tās no novērtētā aptvēruma robežas tādu signālu, kura stiprums būtiski pārsniedz to, par ko ir panākta vienošanās attiecīgajā reģionā, vispārējā gadījumā palielinās bīstamu traucējumu līmeni tai pašā kanālā vai blakuskanālos ekspluatētu NBD novērtēta aptvēruma robežās un ierobežos NDB skaitu, ko konkrētajā rajonā var uzstādīt pieejamā frekvenču spektra robežās. Tāpēc ir svarīgi, lai izstarotās jaudas palielināšana virs nepieciešamā stipruma, kāds nepieciešams, lai nodrošinātu prasības attiecībā uz novērtēto aptvērumu, jo sevišķi naktī, kad jonosfēras viļņa izplatība var palielināt traucējumus lielā attālumā, nenotiktu bez koordinācijas ar citu staciju pilnvarotajām iestādēm, kuru darbu, iespējams, var ietekmēt minētā jaudas palielināšana (sk. 3. nodaļas 3.4.3. punktu),.
6.2.1.5. Frekvenču plānošanu būtiski veicina kopīga vēlamajam aptvērumam noteikta minimālā lauka intensitātes vērtība. 

6.2.1.6. Plaša pieredze rāda, ka salīdzinoši zema trokšņu līmeņa rajonos, piemēram, Eiropā, apmierinošs lauka intensitātes lielums ir 70 mikrovolti uz metru.
6.2.1.6.1. Pieredze rāda, ka vispārējā gadījumā rajonos ar augstāku trokšņu līmeni apmierinoša lauka intensitātes vērtība ir 120 mikrovolti uz metru, bet tā nav piemērota rajoniem ar ļoti augstu trokšņu līmeni.  Šādos rajonos kā vispārējus norādījumus var izmantot 6.3. punktā minēto informāciju.
6.2.2. Attiecības ar efektīvo aptvērumu 
6.2.2.1. Novērtētajam aptvērumam šādos apstākļos var būt cieša korelācija ar efektīvo aptvērumu:
1) ja minimālā lauka intensitāte novērtētā aptvēruma robežās ir tāda, ka lielāko laika daļu tā pietiekami pārsniedz lauka intensitāti, ko rada atmosfēras un citi trokšņi, lai nodrošinātu, ka minētie trokšņi neizkropļos gaisa kuģī uztverto informāciju līdz tādam apjomam, ka tā kļūst nelietojama;
2) ja vēlamā signāla stipruma un traucējumus radošo signālu starpība ir lielāka par minimālo noteikto vērtību visos punktos, kas atrodas aptvēruma robežās, lai nodrošinātu, ka traucējumus radošie signāli neizkropļos gaisa kuģī uztverto informāciju līdz tādam apjomam, ka tā kļūst nelietojama.
6.2.2.2. Tā kā parasti vājākais signāls aptvēruma robežās ir novērojams uz tā robežas, šādi apstākļi nozīmē, ka uz aptvēruma robežas lauka intensitāte pārsniedz atmosfēras radīto trokšņu līmeni par tādu vērtību, lai nodrošinātu gaisa kuģī izmantojama norādes lielāko daļu laika un ka attiecībā uz vērtību, kas novērojama uz robežas, vispārējā plānošana nodrošina, ka lielāko daļu laika šāda signāla stiprums pārsniedz traucējošo signālu stiprumu par nepieciešamo lielumu. 

6.2.2.3. Lai gan vērtība 70 mikrovolti uz metru, ko izmanto frekvenču sadalei, ir atzīta par veiksmīgu Eiropā (t. i., uz ziemeļiem no 30° ģeogrāfiskā platuma) un nodrošina aptvēruma vērtības, kas lielāko laika daļu ir ļoti tuvas efektīvā aptvēruma vērtībām, pieredze ir pārāk ierobežota, lai pierādītu vērtības 120 mikrovolti uz metru piemērotību vispārējai piemērošanai rajonos ar augstu trokšņu līmeni.  Ir jāparedz, ka rajonos ar augstu trokšņu līmeni novērtētie aptvērumi, kas balstās uz lauka intensitātes vērtību 120 mikrovolti uz metru, ko sasniedz uz aptvēruma robežas, daudzos gadījumos būs būtiski lielāki par sasniegtajiem efektīvajiem aptvērumiem.  Šādos rajonos, lai nodrošinātu labāku korelāciju starp novērtēto aptvērumu un vidējo sasniegto efektīvo aptvērumu, var būt ieteicams izvēlēties tādu uz robežas sasniedzamu lauka intensitātes vērtību, kas daudz vairāk balstīta uz proporcionalitāti starp trokšņu līmeni konkrētajā rajonā un trokšņu līmeni rajonos, kur uz robežas sasniedzamās vērtības ir veiksmīgi noteiktas (piemēram, Eiropā), vai arī noteikt aptuvenu vērtību, balstoties uz statistiskiem aprēķiniem attiecībā uz sasniegtiem efektīvajiem NDB aptvērumiem rajonos ar zināmiem raksturojumiem. 

6.2.2.4. Tomēr ir svarīgi ņemt vērā to, ka minimālās lauka intensitātes vērtības, kas balstītas uz vienkāršu trokšņu līmeņu salīdzinājumu dažādos rajonos, var būt nepietiekamas, jo šādi noteiktu attiecību var ietekmēt tādi faktori kā trokšņu rašanās biežums, to īpašības un ietekme uz gaisa kuģa uztvērēju, kā arī attiecīgās ekspluatācijas īpašības. 

6.2.2.5. Diennakts un sezonālo ciklu trokšņu vērtības dažādās pasaules vietās ir publicētas ITU bijušās CCIR 322. ziņojumā. 

6.2.2.5.1. Šo vērtību korelācija ar reālajiem apstākļiem uz vietas kā arī nepieciešamo signāla – trokšņa attiecību aprēķini efektīvai izmantošanai automātiskas radiopeilēšanas aparatūras (ADF) ekspluatācijā nav pilnībā pabeigti. 

6.2.3. Efektīvais aptvērums
6.2.3.1. Efektīvais aptvērums atbilstoši 3. nodaļas 3.4.1. punkta definīcijai ir laukums ap NDB, kura robežās noteiktajā laikā ir iespējams iegūt konkrētajam ekspluatantam nepieciešamu derīgo informāciju. Tāpēc tas ir NDB raksturojumu rādītājs valdošajos apstākļos. 

6.2.3.2. Efektīvo aptvērumu ierobežo attiecība starp pastāvīgo (neizzūdošo) signālu, ko saņem no NDB, un kopējo trokšņu līmeni, ko uztver ADF uztvērējs.  Ja šāda attiecība samazinās zem ierobežojošās vērtības, nav iespējams iegūt derīgus peilējumus. Ir arī jāpiebilst, ka NDB efektīvais aptvērums dažos gadījumos var būt ierobežots līdz rādiusam, kurā ir iespējams uztvert lietojamu identifikācijas signālu. 

6.2.3.3. No NDB saņemtā signāla stiprumu ietekmē:
1) NDB antenai pievadītā jauda;
2) antenas starojuma efektivitāte, kas mainās atkarībā no antenas augstuma un citiem starojošās sistēmas raksturojumiem;
3) trajektorijas starp NDB un uztvērēju vadītspēju, kas dažādās vietās var būtiski atšķirties un kas vienmēr ir lielāka uz jūras nekā uz sauszemes; 

4) izmantotās radiofrekvences.
6.2.3.4. Uztvērēja uztvertais trokšņu apjoms ir atkarīgs no:
1) uztvērēja joslas platuma; 

2) atmosfēras trokšņu līmeņa, kas atšķiras atkarībā no konkrēta ģeogrāfiska rajona, diennakts laika un gadalaika un kas spēj sasniegt ļoti augstu vērtību lokālu pērkona negaisu laikā;
3) traucējumu līmeņa, ko rada cits radio starojums tajā pašā frekvencē vai blakusfrekvencē, ko lielā mērā nosaka NDB blīvums konkrētajā rajonā un reģionālās plānošanas efektivitāte; 

4) lokālajiem trokšņiem, ko rada gaisa kuģa elektroaprīkojums vai rūpnieciskie trokšņi (ko rada elektromotori u. c.), ja NDB aptvērums ietver rūpniecības rajonus.
6.2.3.4.1. Ir jāpiezīmē arī tas, ka trokšņu ietekme ir atkarīga no ADF uztvērēja un saistītā aprīkojuma raksturojumiem, kā arī no trokšņu īpašībām (piemēram, stabili trokšņi, impulsveidīgi trokšņi).
6.2.3.5. Papildfaktors, kas ierobežo NDB efektīvo aptvērumu pastāv naktī, kad pastāv mijiedarbība starp signāla sastāvdaļām, kas attiecīgi izplatās horizontālajā plaknē (zemes viļņa izplatība), un tām, kas atstarojas no jonosfēras (jonosfēras viļņa izplatība). Ja pastāv mijiedarbība starp šīm sastāvdaļām, kuras ADF uztvērējs uztver ar fāžu atšķirību, rodas peilēšanas kļūdas (nakts efekts).
6.2.3.6. Tāpēc uzskata, ka NDB efektīvais aptvērums ir atkarīgs no tik liela faktoru daudzuma, no kuriem daži ir mainīgi, ka nav iespējams vienkāršā veidā noteikt NDB efektīvo aptvērumu.  Patiesībā NDB efektīvais aptvērums ir mainās atkarībā no diennakts laika un gadalaika.
6.2.3.6.1. Tāpēc jebkādi mēģinājumi noteikt tādu efektīvo aptvērumu, kas būtu uztverams jebkurā diennakts laikā vai jebkurā gadalaikā, iegūs tādu aptvēruma vērtību, kas būs tik maza (jo tā raksturos aptvērumu, kas iegūts sliktākajos atmosfēras trokšņu apstākļos, utt.), ka sniegs maldīgu priekšstatu par NDB efektivitāti, vai būs saistīta ar tādām dārgām lieljaudas antenu sistēmām (lai nodrošinātu nepieciešamo aptvērumu vissliktākajos apstākļos), ka šādas NDB iekārtas parasti netiks uzstādītas augstu sākotnējo un ekspluatācijas izmaksu ietekmē.  Nav īpašas formulas, lai noteiktu kāda novērtētā aptvēruma vērtība atbilst vēlamajam efektīvajam aptvērumam un attiecība ir jānosaka katrā reģionā atsevišķi. 

6.2.3.7. Tie, kam ir svarīgi NDB aptvēruma ekspluatācijas aspekti parasti apskata prasības no vēlamā ekspluatācijas aptvēruma viedokļa un, reģionālajā plānošanā parasti ir nepieciešams interpretēt šādas prasības saistībā ar novērtēto aptvērumu, no kura var aprēķināt būtiskos NDB nepieciešamos raksturojumus, kas arī noteiks tādas teritorijas lielumu, kas aizsargājama pret kaitīgiem traucējumiem. Nav īpašas formulas, lai noteiktu kāda novērtētā aptvēruma vērtība atbilst vēlamajam ekspluatācijas aptvērumam un attiecība ir jānosaka katrā reģionā atsevišķi. 

6.2.3.8. Dažām valstīm ir uzskaites dati par NDB un to efektīvo aptvērumu;  līdzīgas informācijas uzkrāšana ir praktisks veids, novērtēt efektīvo aptvērumu saistībā ar konkrētajā teritorijā esošu iekārtu novērtēto aptvērumu. Šāda informācija būs noderīga reģionālajai plānošanai nākotnē. Lai samazinātu efektīvā aptvēruma novērtēšanā izmantoto faktoru daudzumu, ir vēlams izveidot kritērijus noderīgā aptvēruma robežu noteikšanai saistībā ar peilēšanas indikatora reakciju. Dati, uz kuriem bija atsauce iepriekš, un reālās lauka intensitātes mērījumi NDB aptvēruma robežās ļauj noteikt arī pastāvošo iekārtu efektivitāti un sniedz norādījumus attiecībā uz uzlabojumiem, kas var būt nepieciešami, lai sasniegtu vēlamo efektīvo aptvērumu. 

6.3. NDB aptvērums
6.3.1. Ievads
6.3.1.1. Turpmāk minētie pētījumi ir balstīti uz jaunākajiem ITU pieejamajiem datiem attiecībā uz signāla izplatību un trokšņiem. Šajā pielikumā tie ir iekļauti kā vispārēji norādījumi NDB plānošanai.  Sevišķa uzmanība tiek vērsta uz izdarītajiem pieņēmumiem. 

6.3.1.2. Piemērojot šo materiālu, ir rūpīgi jāpārbauda pieņēmumu atbilstība konkrētajiem apskatītajiem apstākļiem, jo sevišķi jāmin tas, ka attiecībā uz pieņemtajām signāla – trokšņa attiecībām pirms tās tiek uzskatītas par tādām, kas atspoguļo attiecības, kas ierobežo izmantojamu uztveršanu, ir nepieciešams veikt būtisku tālāku izpēti. 

6.3.2. Pieņēmumi
1. Darbības frekvence – 300 kHz.
Atsauce tomēr attiecīgā gadījumā ir uz frekvencēm no 200 kHz līdz 400 kHz.
2. a) Vidējā augsnes vadītspēja:
(σ = 10–13 e.m.u.)
b) Vidējā jūras ūdens vadītspēja:  

(σ = 4,10–11 e.m.u.)
3. Atmosfēras trokšņu līmenis, kas ar lielu varbūtību ir valdošais:  1) dienā, 2) naktī, virs zemes, minēto platuma joslu ietvaros. [Paredzamo trokšņu vērtības ir iegūtas no Rekomendācijas ITU-R P.372-6 un ir izmantotas kā vidējais trokšņu daudzums dienā un naktī ekvinokcijas periodu laikā, t. i., šādas vērtības, iespējams, var tikt pārsniegtas 20 – 25 procentos gada laikā.]
4. NDB antenas ieejas jauda: 

a) 5 kW,
b) 1 kW,
c) 500 W,
d) 100 W,
e) 50 W,
f) 10 W.
5. Šādas ir vidējās antenu starojuma efektivitātes vērtības, t. i., attiecība: 
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	Antenas ieejas jauda
	Antenas starojuma efektivitāte

	a)
	5 kW
	20% (–7 dB)

	b)
	5 kW
	10% (–10 dB)

	c)
	1 kW
	8% (–11 dB)

	d)
	500 W
	5% (–13 dB)

	e)
	100 W
	3% (–15 dB)

	f)
	50 W
	2% (–17 dB)

	g)
	10 W
	1% (–20 dB)

	h)
	10 W
	0,3 % (–25 dB)


i) Skaitlis, kas minēts a) apakšpunktā ir iekļauts sarakstā, jo šādu efektivitāti ir iespējams panākt izmantojot daudz sarežģītāku antenas sistēmu, nekā tā, ko izmanto parasti. 

ii) Skaitlis, kas minēts h) apakšpunktā ir iekļauts sarakstā, jo daudzas mazjaudīgas NDB izmanto ļoti neefektīvas antenas. 

6. ADF uztvērēja uztveršanas joslas platums ir 6 kHz.
7. Nepieciešamā atšķirība starp signāla (centrālo) stiprumu un trokšņiem (RMS) ir:
a) 15 dB dienā;
b) 15 dB naktī.
6.3.3. Pētījumu rezultāti
A. Minimālās lauka intensitātes vērtības, kas nepieciešamas uz novērtētā aptvēruma robežas:
	Ģeogrāfiskais platums
	Dienā 15 dB signāla/trokšņu (S/N) starpības nodrošināšanai
	Naktī 15 dB signāla/trokšņu (S/N) starpības nodrošināšanai

	5°N – 5°S
	320 μV/m (+50 dB)
	900 μV/m (+59 dB)

	5° – 1,5°N&S
	85 μV/m (+39 dB)
	700 μV/ra (+57 dB)

	15° – 25°N&S
	40 μV/m (+32 dB)
	320 μV/m (+50 dB)

	25° – 35°N&S
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μV/m (+25 dB)
	120 μV/m (+42 dB)

	>35°N&S
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μV/m (+25 dB)
	50 μV/m (+35 dB)


Ja skaitlis ir atzīmēts ar zvaigznīti, tas nozīmē, ka stipru gaisa kuģa trokšņu un/vai rūpniecisku trokšņu klātbūtnē var būt nepieciešams augstāka lauka intensitātes vērtība, kas iespējams ir 2 – 3 reizes (plus 6 līdz plus 10 dB) stiprāka par uzrādītajām vērtībām.
B. NDB paredzamais aptvērums (izteikts kilometros kā tāda riņķa rādiuss, kur centrā atrodas NDB), balstoties uz izvirzītajiem pieņēmumiem:
1) Dienā, virs zemes un 15 dB S/N atšķirībai uz aptvēruma robežas:
	
	Antenas ieejas jauda

	Ģeogrāfiskais platums
	a)
5 kW
	b) 
5 kW
	c)
1 kW
	d) 
500 W

	5°N – 5°S
	320
	300
	170
	120

	5° – 15N&S
	510
	470
	320
	250

	15° – 25°N&S
	>600
	600
	450
	350

	25° – 35°N&S
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	>35°N&S
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	Antenas ieejas jauda

	Ģeogrāfiskais platums
	e)
100 W
	f)
50 W
	g)
10 W
	h)
10 W

	5°N – 5°S
	50
	30
	10
	<10

	5° – 15°N&S
	150
	90
	40
	10

	15° – 25°N&S
	220
	160
	70
	45

	25° – 35°N&5
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	>35°N&S
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2) Naktī, virs zemes un 15 dB S/N atšķirībai uz aptvēruma robežas:
	
	Antenas ieejas jauda

	Ģeogrāfiskais platums
	a)
5 kW
	b) 
5 kW
	c)
1 kW
	d) 
500 W

	5°N – 5°S
	190
	150
	85
	50

	5° – 15°N&S
	210
	180
	110
	70

	15° – 25°N&S
	320
	300
	170
	120

	25° – 35°N&S
	390
	390
	280
	200

	>35°N&S
	390
	390
	390
	310


	
	Antenas ieejas jauda

	Ģeogrāfiskais platums
	e)
100 W
	f)
50 W
	g)
10 W
	h)
10 W

	5°N – 5°S
	20
	<10
	<10
	<10

	5° – 15°N&S
	25
	15
	<10
	<10

	15° – 25°N&S
	50
	30
	10
	<10

	25° – 35°N&S
	100
	70
	25
	15

	>35°N&S
	180
	120
	50
	30


6.3.3.1. Attiecībā uz visām iepriekš parādītājām tabulām ir jāpiezīmē, ka
1) attālumi, atbilstoši ITU praksei ir doti kilometros; 

2) skaitļi pēdējās kolonnās ar apzīmējumu 10W ir aprēķināti, balstoties uz pieņēmumu, ka mazjaudīga NDB izmanto ļoti neefektīvu antenu (sk. 6.3.2., pieņēmums apakšpunktā h)); 

3) ar zvaigznīti apzīmētie skaitļi parāda, ka aptvērumu var ierobežot gaisa kuģa un rūpnieciskie trokšņi.
6.3.3.2. Ir jāpiebilst, ka 
a) ja 300 kHz frekvences vietā izmanto 200 kHz frekvenci, tas neatstātu jūtamu ietekmi uz mazjaudīgu neliela rādiusa NDB aptvērumu, bet lielākas jaudas un lielāka rādiusa NDB radiobāku (piemēram tādas, kuru rādiuss ir 150 km vai lielāks) aptvērums salīdzinājumā ar to, kas parādīts tabulās, palielinātos aptuveni par 20 procentiem; 

a) ja 300 kHz frekvences vietā izmanto 400 kHz frekvenci, tas neatstātu jūtamu ietekmi uz mazjaudīgu neliela rādiusa NDB aptvērumu, bet lielākas jaudas un lielāka rādiusa NDB radiobāku (piemēram, tādas, kuru rādiuss ir 150 km vai lielāks) aptvērums salīdzinājumā ar to, kas parādīts tabulās, samazinātos aptuveni par 25 procentiem; 

c) tāda ADF uztvērēja izmantošana, kura uztveršanas frekvenču josla ir šaurāka, nemainot pārējos faktorus, nodrošinātu plašāku aptvērumu pie tās pašas NDB izstarotās jaudas vai attiecībā uz to pašu aptvērumu nodrošinātu labāku signāla – trokšņa attiecību. 

Piemēram, ja 6 kHz vietā tiktu izmantota uztveršanas josla 1 kHz platumā, aptvērumu pie nemainīgas izstarotās jaudas varētu palielināt par 30 procentiem vai, līdzīgi, efektīvo signāla-trokšņu attiecību varētu palielināt pat par 8 dB;
d) ja NDB aptvēruma sektors atrodas virs jūras, šajā sektorā šādu faktoru ietekmē var gaidīt lielāku aptvēruma rādiusu, jo:
1) zemes viļņi labāk izplatās virs jūras nekā virs sauszemes; 

2) trokšņu līmenis, kas visaugstākais ir virs zemes, bieži vien krasi krītas, palielinoties attālumam līdz zemei. Tāpēc var pieņemt, ka tabulās norādītos attālumus var palielināt aptuveni par 30 procentiem dienā un 20 procentiem naktī, kad maršruts šķērso jūras ūdeni; 

e) tomēr, ja radiobāka ir novietota uz salas, kas atrodas tālu no lielām sauszemes teritorijām (piemēram Klusā okeāna vidū vai Atlantijas okeāna vidū, bet ne Karību jūras vidū), ir sagaidāms, ka radiobākas aptvērums būs daudz lielāks nekā norādīts tabulās, jo sevišķi tropiskajos platuma grādos; šādos gadījumos var izmantot tādas aptvēruma vērtības, kas ir uzrādītas platuma grādiem virs 35°Z un D, jo okeāna vidū pastāvošais valdošais atmosfērisko trokšņu līmenis ir daudz zemāks par to, kas sastopams virs lielām sauszemes teritorijām vai to tuvumā.
6.3.4. Radiobākas aptvēruma ierobežojumi naktī, “nakts efekta” ietekmē.
a) Attālumi naktī, kuros ir paredzams, ka uztvertā lauka zemes viļņa un jonosfēras viļņa sastāvdaļu vērtības būs vienādas, ir šādi: 

	Frekvence
	Virs zemes
	Virs jūras

	200 kHz
	500 km
	550 km

	300 kHz
	390 km
	520 km

	400 kHz
	310 km
	500 km


b) Attālumi naktīs, kuros ir sagaidāms, ka uztvertā lauka zemes viļņa sastāvdaļa pārsniegs jonosfēras viļņa sastāvdaļu par 10 dB, ir šādi: 

	Frekvence
	Virs zemes
	Virs jūras

	200 kHz
	300 km
	320 km

	300 kHz
	230 km
	300 km

	400 kHz
	200 km
	280 km


c) Tāpēc ir maz ticams, ka ticamus peilējumus uztvertā lauka divu sastāvdaļu mijiedarbības dēļ naktī var iegūt, lielākā attālumā no NDB, nekā norādīts 6.3.4. punkta b) apakšpunktā. Šie attālumi nav atkarīgi no NDB jaudas.
d) Turklāt ir jāpiezīmē, ka kamēr virszemes maršrutos ar labu vadītspēju nakts efektam būs būtiska ietekme tikai tādā attālumā, kas ir nedaudz lielāks par uzrādītajām vērtībām, maršrutos ar zemu vadītspēju nakts efekta ietekmi var pasludināt jau daudz īsākos attālumos.  Līdz noteiktam apjomam tas būs atkarīgs arī starošanas sistēmas raksturojumiem. 

6.4. Faktori, kas ietekmē NDB ekspluatāciju
6.4.1. Modulāciju dziļums 
6.4.1.1. Nosakot, ka modulāciju dziļums ir jāuztur cik vien iespējams tuvu 95 procentu vērtībai, ir jāpiezīmē, ka NDB izmantoto frekvenču gadījumā parasti izmantotās nelielās antenas var ietekmēt efektīvo modulāciju dziļumu frekvenču blakusjoslu vājinājuma dēļ. 

6.4.1.2. Izmantojot šādas pakāpes frekvences, antena parasti ir tikai nelielu viļņa daļu garas;  tāpēc tās ir īpaši reaktīvas un tām ir augsta Q vērtība. 

6.4.1.3. Šāds efekts ir parādīts C-19. attēlā, kas ir sastādīts, balstoties uz vienas valsts veiktiem mērījumiem. Modulāciju frekvence šajos pētījumos bija 1020 Hz. Ja izmanto zemāku modulāciju frekvenci, efekta ietekme ir mazāka.
6.4.1.4. Lai samazinātu vājinājumu, ir jācenšas samazināt antenas Q vērtību. To var izdarīt divējādi: pastiprinot tās jaudu vai pretestību. 

6.4.1.5. Papildu pretestības ieliktņu ielikšana antenā samazina jaudu, caurlaides spējas palielināšana nesamazina. Turklāt jaudas palielināšanas ietekmē samazinās spriegums visā sistēmā un tādējādi samazinās izolācijas problēmas. 

6.4.1.6. Šā iemesla dēļ uzskata par vēlamu palielināt antenas caurlaides spēju, izmantojot pilnu noslodzi, kā, piemēram, tas ir lietussarga veida antenā. 

6.4.2. Zemes sistēmas
6.4.2.1. Frekvenču plānošanu veic, balstoties uz pieņēmumu, ka lauka intensitāte tiks saglabāta pareizas vērtības ietvaros. Ja zemes pretestība ir augsta (t. i., nepietiekama zemes sistēma), ne tikai būs zema starojuma efektivitāte, bet izstarotā jauda viegli pakļausies klimatisko apstākļu izmaiņām un citiem faktoriem, kas ietekmē zemes zudumus. Visos gadījumos zemes sistēmai ir jābūt pēc iespējas labākai, ņemot vērā visus vietējos apstākļus.
6.5. Apsvērumi, kas nosaka modulāciju frekvences izvēli NON/A2A tipa NDB
6.5.1. Atzīstot, ka moderniem šaurjoslas ADF uztvērējiem ir palielināti izvēles raksturojumi, ir jāapsver fakts, ka šādu uztvērēju veiktas audio blakusjoslu vājināšanas rezultātā samazinās signāla efektīvais modulāciju dziļums, un samazinās attālums līdz kādam var iegūt apmierinošu identifikācijas informāciju. Šādos apstākļos uzskata, ka 400 Hz frekvence nodrošina labāku apkalpošanu attiecībā uz identifikāciju nekā 1 020 Hz frekvence. Tomēr pastāv pierādījumi, ka augsta atmosfēras trokšņu līmeņa apstākļos, 1020 Hz frekvence nodrošina vieglāk atpazīstamu signālu.
6.6. Norādījumi attiecībā uz NDB testēšanu 
6.6.1. Turpmākajās nodaļās ir dotas norādes par dažādu pārbaužu vēlamo periodiskumu. Šie skaitļi ir paredzēti tikai kā vispārēji norādījumi, atzīstot, ka valsts izstrādātās testēšanas programmas ietekmēs daudzi vietējie faktori. 

6.6.1.1. Nesējfrekvence 
6.6.1.1.1. Nesējfrekvenci periodiski salīdzina ar precīzu standartu, lai nodrošinātu, ka 3. tiek saglabātas nodaļas 3.4.4.2. punktā noteiktās pielaides.  Šādam mērķim iesaka tādu standartu, kā, piemēram, kristāldetektora vadīts frekvenču mērītājs ar precizitāti līdz 0,001 procentam no ekspluatācijas frekvences. 

6.6.1.1.2. Šādu nesējfrekvences stabilitātes pārbaudi veic: 

a) vismaz reizi pusgadā attiecībā uz raidītājiem ar kristāldetektora vadību; 

b) vismaz reizi mēnesī attiecībā uz raidītājiem, kuru vadības sistēmas nav kristāldetektora vadītas. 

6.6.1.1.3. Ja iespējams, pārbaudes veic pēc īsākiem laika intervāliem.
6.6.1.2. Modulāciju toņa frekvence
6.6.1.2.1. Prasības attiecībā uz identifikācijas frekvenci ir noteiktas 3. nodaļas 3.4.5.4. punktā. Audiosignāla ģenerators, kas kalibrēts 0,5 procentu vai labākai precizitātei noteiktajā frekvencē, ir ieteicams kā kalibrēšanas standarts.
6.6.1.2.2. Šādu pārbaudi veic vismaz reizi mēnesī.
6.6.1.3. Zemes viļņa lauka intensitāte
6.6.1.3.1. Attālā lauka intensitātes mērījumus iesaka veikt, izmantojot lauka intensitātes indikatoru, kas ir iestatīts, lai spētu noteikt, ka NDB izstarotā jauda atbilst 3. nodaļas 3.4.3. punkta prasībām. 

6.6.1.3.2. Šādu pārbaudi veic vismaz reizi mēnesī.
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Piezīme. Modulāciju frekvence šajos mērījumos bija 1020 Hz.
C-19. attēls. Antenas Q vērtības ietekme uz izstarotā signāla modulāciju dziļumu
6.6.1.4. Modulāciju dziļums
6.6.1.4.1. Prasības 3. nodaļas 3.4.6.2. punktā nosaka, ka nesējfrekvences modulāciju dziļums ir saglabājams, cik vien iespējams, tuvu 95 procentu vērtībai.  Šādam mērķim iesaka izmantot tādu osciloskopu, kas spēj darboties NDB raidīšanas frekvencē. 

6.6.1.4.2. Šādu pārbaudi, izmantojot osciloskopu, veic vismaz reizi trijos mēnešos. Turklāt var veikt arī aptuvenas modulāciju dziļumu pārbaudes, izmantojot kalibrētu diožu voltmetru, bet tās nav pietiekams aizstājējs osciloskopa izmantošanai.
6.6.1.4.3. Nevēlamas skaņas frekvenču modulācijas mēra vismaz reizi trijos mēnešos, lai nodrošinātu, ka tās nepārsniedz 3. nodaļas 3.4.6.5. punktā noteiktos ierobežojumus. Šādu pārbaužu veikšanai iesaka izmantot osciloskopu.
6.6.1.5. Nesējfrekvences jaudas sakritība ar modulāciju 
6.6.1.5.1. Ja izmanto modulāciju, nesējfrekvences jauda nedrīkst kristies par lielāku vērtību nekā noteikts 3. nodaļas 3.4.6.4. punktā. Tā nodrošināšanai piemērotā attālā vietā iesaka izmantot kalibrētu sakaru uztvērēju, kam ir nepārtrauktā viļņa IF kristāldetektora filtrs, kas darbojas kā raidītāja lauka intensitātes indikators un kam ir pietiekama selektivitāte, lai atdalītu skaņas frekvenču blakusjoslas. 

6.6.1.5.2. Alternatīva, bet, iespējams, mazāk precīza nesējfrekvences jaudas krituma noteikšanas metode ir salīdzinājums starp antenai pievadīto strāvu brīdī, kad raidītāju modulē, un strāvu brīdī, kad to nemodulē.
6.6.1.5.3. Šādu pārbaudi veic vismaz reizi mēnesī.
7. Informācija attiecībā uz DME
7.1. Norādījumi attiecībā uz DME/N un DME/P
7.1.1. Sistēmas efektivitāte
7.1.1.1. Sistēmas efektivitāti veido sakaru kanāla “gaiss–zeme” kropļojumi, zemes transpondera klusēšanas laiks, sakaru kanāla “zeme–gaiss” kropļojumi un pieprasītāja signālu procesora efektivitātes kopums.  Tā kā katra no šīm efektivitātes sastāvdaļām ir statistiski neatkarīga, tās var aprēķināt atsevišķi un tad apvienot, lai aprēķinātu kopējo sistēmas efektivitāti. Katras atsevišķas sastāvdaļas ietekme ir definēta kā procentuālā daļa no derīgām atbildēm, ko apstrādā pieprasītājs, atbildot uz saviem pieprasījumiem, pieņemot, ka visas pārējās sastāvdaļas neatstāj nekādu ietekmi. Sistēmas efektivitāte tādējādi ir atsevišķu sastāvdaļu darbības rezultāts. 

7.1.1.2. Aprēķinot sistēmas efektivitāti ņem vērā iztrūkstošo atbilžu daudzumu un attāluma mērījumu precizitāti, kuri veikti, izmantojot saņemtās atbildes. Atbilžu iztrūkumu var izraisīt signāla traucējumi, ko rada tā kropļojumi, vai pieprasījumi, ko transponders saņem klusēšanas laikā. Atbildes, kas satur būtiskas kļūdas, kas ir pietiekami lielas, lai tās noraidītu pieprasītāja signāla apstrādes laikā, aprēķinot efektivitātes sastāvdaļu, uzskata par iztrūkstošām atbildēm. 

7.1.1.3. Kropļojumu izraisītu traucējumu īpatsvars ir atkarīgs no kanāla piešķires plāna, satiksmes blīvuma un zemes transpondera un pieprasītāja uztvērēja frekvenču joslu platumiem.  Tā kā FA režīmam ir lielāks uztvērēja joslas platums kā IA režīmam, tas ir vairāk pakļauts traucējumiem.  Šie faktori ir ietverti DME/P sistēmas definīcijā un parasti tiem nav nepieciešams pievērst īpašu uzmanību no ekspluatācijas pilnvarotās iestādes puses.
7.1.2. Sakaru kanāla “gaiss–zeme” kropļojumi 
7.1.2.1. Kropļojumi sakaru kanālā “gaiss–zeme” rodas, kad derīgus pieprasījumus zemes transponderā traucē ar vienlaicīgiem pieprasījumiem no cita gaisa kuģa, kas izraisa signāla zudumus vai saņemšanas laika mērījumu kļūdas.  Nevēlamā noslodze sakaru kanālā “gaiss–zeme” ir funkcija no vairākiem pieprasījumus nosūtošiem gaisa kuģiem apkalpojošā transpondera apkārtnē un attiecīgā pieprasījumu frekvenču sadalījuma, kā arī no transponderā saņemto signālu amplitūdām.
Piezīme. Kropļojumus, kas rodas transponderu savstarpējos sakaros, kontrolē kanālu piešķiršanas pilnvarotās iestādes. 

7.1.3. Sakaru kanāla “zeme–gaiss” kropļojumi 
7.1.3.1. Kropļojumi sakaru kanālā “zeme–gaiss” rodas, kad pieprasītājā derīgas atbildes traucē citi transponderi, izraisot signāla zudumus vai impulsa saņemšanas laika mērījumu kļūdas.  Kropļojumi var būt traucējumi no jebkura transpondera, kura frekvence atrodas pieprasītāja frekvenču joslas ietvaros, ieskaitot tos, kas atrodas tajā pašā frekvencē, bet kam ir atšķirīgs impulsu kodējums.  Nevēlamā noslodze sakaru kanālā “zeme - gaiss” ir funkcija no vairākiem transponderiem pieprasītāja apkārtnē un attiecīgā atbilžu frekvenču sadalījuma, kā arī no pieprasītājā saņemto signālu amplitūdām.
7.1.4. Pieprasītāja procesora efektivitāte
7.1.4.1. Pieprasītāja signālu procesora efektivitāte ir attiecība starp pieprasītāja apstrādāto atbilžu skaitu un apstrādāto atbilžu skaitu, ko pieprasītājs apstrādā, ja nepastāv kropļojumu un transpondera klusēšanas laika ietekme. Šāda efektivitāte ir atkarīga no atbilžu impulsa robežvērtības lieluma un uztvērēja trokšņu līmeņa.
7.1.5. Sakarība starp apkalpojamo gaisa kuģi un pārraides ātrumu 
7.1.5.1. Transpondera maksimālā pārraides ātruma noteikšana nosaka maksimālo raidītāja jaudas līmeni.  Atbilstoši 3. nodaļas 3.5.4.1.5.5. punktā ieteikumam, ja ir jāapkalpo 100 gaisa kuģu, ieteicams izmantot transponderu ar pārraides ātrumu 2700 impulsu pāru sekundē. Tas atspoguļo tipisku transpondera noslodzi, ko rada 100 gaisa kuģu. Lai noteiktu reālo pārraides ātrumu, ko spēj nodrošināt dotā iekārta satiksmes sastrēgumstundu apstākļos, ir nepieciešams paredzēt maksimālo pieprasītāju skaitu. Lai aprēķinātu pieprasītāja radīto transpondera noslodzi, jāņem vērā šādi faktori: 

a) maksimālo satiksmes noslodzi radošu gaisa kuģu skaits;
b) katrā gaisa kuģī izmantoto pieprasītāju skaits;
c) izmantoto pieprasītāju ekspluatācijas režīmu sadalījums (piemēram, meklēšana, sākotnējā nolaišanās, nolaišanās beigu posms, pārbaude uz zemes);
d) impulsu atkārtošanās biežums atbilstoši 3. nodaļas 3.5.3.4. punktam.
7.1.5.2. Ja ir zināma pieprasījumu noslodze pie maksimālās satiksmes intensitātes, kā arī transpondera atbilžu efektivitāte šādas slodzes apstākļos, var aprēķināt atbilžu ātrumu, tādējādi nosakot nepieciešamo raidītāja funkcionālās iespējas.  Šāds atbilžu ātrums ir tāds lielums, kuru pārsniedzot iestājas uztvērēja jutības samazināšanās (atbilstoši tam, kā noteikts 3. nodaļas 3.5.4.2.4. punktā), lai saglabātu šādu maksimālo vai zemāku atbilžu ātrumu.
7.1.6. Ar ILS vai MLS saistītu DME izvietošana 
7.1.6.1. Kad tas iespējams, DME sniedz pilotam norādes par nulles attālumu zemskares zonā, lai izpildītu spēkā esošās ekspluatācijas prasības. 

7.1.6.2. Optimālā DME transpondera atrašanās vieta ir atkarīga no vairākiem tehniskiem un ekspluatācijas faktoriem.  Ja ekspluatācijas prasības to pieļauj, DME/N var uzstādīt vienuviet ar ILS vai MLS.  DME/P iekārta nodrošina augstāku precizitāti un aptvērumu visā skrejceļa rajonā, un tai ir jānodrošina daudz elastīgākas un modernākas ekspluatācijas iespējas, ko nodrošina MLS.
7.1.6.3. DME/N gadījumā “nulles attāluma” norādes var nodrošināt, novietojot transponderu pēc iespējas tuvu vietai, kurā ir nepieciešama “nulles attāluma” norāde.  Tāpat ir iespējams regulēt transpondera aizkaves laiku, lai dotu iespēju gaisa kuģa pieprasītājiem “nulles attālumu” norādīt noteiktā attālumā no DME antenas.  Ja norādītā DME “nulles attāluma” atskaites punkts ir cits, nevis DME antena, apsver šādas informācijas publicēšanu. 

7.1.6.4. DME/P gadījumā, lai izpildītu precizitātes un aptvēruma prasības, jo īpaši skrejceļa rajonā, iesaka DME/P izvietot pēc iespējas tuvā MLS azimuta iekārtai, ņemot vērā šķēršļu pārlidošanas augstuma kritērijus. Gaisa kuģiem, kuros uzstādītās iekārtas pilnībā nodrošina MLS sniegtās iespējas, vēlamo “nulles attāluma” norādi var iegūt, izmantojot MLS pamatdatus. Jāņem vērā, ka šādam mērķim nedrīkst regulēt DME/P transpondera laika aizkavi. 

7.1.6.5. Ir vēlams panākt, ka visi lietotāji, neatkarīgi no tā, kāds aprīkojums ir uzstādīts to gaisa kuģos, iegūst norādi par “nulles attālumu” zemskares vietā. Tāpēc DME/P ir novietojams traversā skrejceļam zemskares punktā. Šādā gadījumā netiks izpildītas DME/P izvirzītās precizitātes prasības uz skrejceļa. Jāpiezīmē, ka MLS pamatdatu 3. vārds pieļauj DME/P koordināšu kodēšanu tikai noteiktu ierobežojumu ietvaros. 

7.1.6.6. Ja MLS/DME/P un ILS/DME/N apkalpo vienu skrejceļu, gaisa kuģis ar minimālu MLS nodrošināšanu var iegūt “nulles attāluma” norādi MLS nolaišanās azimuta vietā, ja tas veic nosēšanos ar MLS nodrošināšanu un “nulles attāluma” norādi zemskares punktā, ja tas izmanto ILS.  Tā kā no ekspluatācijas viedokļa to uzskata par nepieņemamu, jo īpaši no gaisa satiksmes vadības (ATC) viedokļa, un ja vienādas informācijas pārraide visos trijos – ILS, MLS, DME – frekvenču kanālos, lai novērstu DME/N pārvietošanos, nav iespējama, DME/P uzstādīšanu atliek līdz brīdim, kad pārtrauc DME/N ekspluatāciju. 

7.1.6.7. “Nulles attāluma” norādes, ko nodrošina DME/N vaicātājs, nominālā atrašanās vietu publicē. 

7.1.6.8. Apsverot DME izvietojumu, lai nodrošinātu atbilstošu signāla stiprumu skrejceļa sliekšņa apkārtnē un uz skrejceļa, ņem vērā arī tehniskus faktorus, kā, piemēram, skrejceļa garumu, profilu, vietējās reljefa īpatnības un transpondera antenas augstumu.  Tāpat ņem vērā, ka gadījumos, kad skrejceļa rajonā ir nepieciešama attāluma informācija, izvēlētā vieta neradīs apstākļus, kuru ietekmē pieprasītājs pārtrauks sekošanu sevišķi lielu ātruma izmaiņu dēļ. 

7.1.7. Ģeogrāfiskās nošķiršanas kritēriji
7.1.7.1. Pastāvošo antenu uzbūves, iekārtas raksturojumu un apkalpošanas zonas izmēru novērtēšanai nepieciešamās signālu attiecības, lai nodrošinātu dažādos DME kanālos ekspluatētu iekārtu beztraucējumu darbību, ir uzskaitītas 7.1.8., 7.1.9. un 7.1.10. punktā.  Izmantojot šādas attiecības, nepieciešamo ģeogrāfiskās nošķiršanas attālumu starp iekārtām var viegli aprēķināt, ņemot vērā sprieguma zudumus signāla izplatības trajektorijās.
7.1.8. Gaisa kuģī uztvertā vēlamā signāla attiecība pret uztverto nevēlamo signālu (D/U) 
7.1.8.1. C-4. tabulā ir parādīta nepieciešamā signālu D/U attiecība, kāda nepieciešama, lai aizsargātu gaisa kuģa transpondera atbildes signālu no dažādiem traucējumiem, ko rada signāli tajā pašā frekvencē vai blakus frekvencē, kam ir tāds pats vai citāds kodējums, kā arī no citām iespējamām nevēlamām transpondera atbilžu signālu kombinācijām.  Sākotnējā frekvences piešķirē izmanto D/U attiecību, kāda nepieciešama, lai aizsargātu gaisa kuģa aprīkojumu ar 6 mikrosekunžu dekodera atteici. Veicot frekvenču piešķiršanu, katru iekārtu uzskata par vēlamā signāla avotu, pārējās iekārtas par nevēlamā signāla avotiem. Ja abu signālu stiprumi izpilda D/U attiecības prasības, var piešķirt kanālu. 

7.1.8.2. Tāpat DME kanālu piešķiršana ir atkarīga no šādiem faktoriem: 

a) Attiecībā uz viena un tā paša kanāla piešķiršanu vairākām iekārtām: Šādi apstākļi iestājas, kad vēlamo un nevēlamo signālu raida vienā kanālā (W, X, Y vai Z) un izmanto to pašu kodējumu. D/U signāla attiecība apkalpošanas zonā ir vismaz 8 dB.
b) Attiecībā uz vairāku iekārtu darbību vienā frekvencē, izmantojot dažādu kodējumu:  Šādi apstākļi iestājas, kad viena iekārta darbojas kanālā X, bet otra kanālā W. Pastāv arī līdzīga Y kanāla un Z kanāla kombinācija.
c) Attiecībā uz pirmo tuvāko frekvenci, izmantojot vienādu kodējumu:  Šādi apstākļi iestājas, kad vēlamo un nevēlamo signālu pārraida W, X, Y vai Z tipa iekārtas.
d) Attiecībā uz pirmo tuvāko frekvenci, izmantojot atšķirīgu kodējumu:  Šādi apstākļi iestājas, kad viena iekārt darbojas X kanālā un otra W kanālā un kad transpondera un atbilžu frekvenču nobīde ir 1 MHz. Pastāv arī līdzīga Y kanāla un Z kanāla kombinācija.
e) Attiecībā uz otro tuvāko frekvenci, izmantojot vienādu vai atšķirīgu kodējumu:  Parasti attiecībā uz otro tuvāko frekvenci nav vajadzīgs nodrošināt frekvenču aizsardzību. Tomēr īpašu uzmanību pievērš C-4. tabulas 4. piezīmei, jo sevišķi, ja nevēlamā signāla avots ir DME/P transponders.
C-4. tabula. D/U aizsardzības attiecība (dB)
	Piešķiršanas veids
	A
	B

	Vienā frekvencē:
	
	

	Ar vienādu impulsu kodējumu
	8
	8

	Ar atšķirīgu impulsu kodējumu
	8
	–42

	Pirmā tuvākā frekvence:
	
	

	Ar vienādu impulsu kodējumu
	–(Pu – 1)
	–42

	Ar atšķirīgu impulsu kodējumu
	–(Pu +7)
	–75

	Otrā tuvākā frekvence:
	
	

	Ar vienādu impulsu kodējumu
	–(Pu +19)
	–75

	Ar atšķirīgu impulsu kodējumu
	–(Pu +27)
	–75

	1. piezīme. A kolonnā uzskaitītās D/U attiecības aizsargā X vai Y kanālā ekspluatētus DME/N prasītājus. A kolonna attiecas uz 6 mikrosekunžu dekodera noraidījumu. 

	2. piezīme. B kolonnā parādītās D/U attiecības aizsargā tādus DME/N vai DME/P pieprasītājus, kas izmanto signāla filtrēšanu atbilstoši 3. nodaļas 3.5.5.3.4.2. un 3.5.5.3.4.3. punktam un kas nodrošina dekodera noraidījuma funkciju, kas atbilst 3. nodaļas 3.5.5.3.5. punktam.

	3.piezīme. Pu ir nevēlamā signāla efektīvā starojuma jauda dBW. 

	2. piezīme. Frekvenču aizsardzības prasības ir atkarīgas no vēlamā un nevēlamā signāla avota antenas diagrammas un nevēlamā signāla efektīvās izstarotās jaudas (ERP).

	5. piezīme. Izvērtējot blakuskanāla aizsardzību, D/U attiecības vērtība A kolonnā nedrīkst pārsniegt D/U attiecības vērtību B kolonnā. 


7.1.9. Īpaši apsvērumi attiecībā uz DME Y un Z kanālu piešķiršanu 
7.1.9.1. Lai piešķirtu Y vai Z kanālu, kura atbilžu frekvence par 63 MHz atšķiras no cita kanāla atbilžu frekvences (W, X, Y vai Z kanāls) vai otrādi, ir nepieciešams, lai iekārtas atrastos vismaz 28 km (15 NM) attālumā viena no otras.
7.1.10. Īpaši apsvērumi attiecībā uz DME W un Z kanālu piešķiršanu
7.1.10.1. Lai piešķirtu W vai Z kanālu, kura atbilžu frekvence par 63 MHz atšķiras no Y kanāla atbilžu frekvences vai otrādi, ir nepieciešams, lai iekārtas atrastos vismaz Y kanāla apkalpošanas zonas rādiusa un 28 km (15 NM) attālumā viena no otras.
7.1.11. Īpaši apsvērumi attiecībā uz impulsu spektra mērījumiem 
7.1.11.1. Efektīvo starojuma jaudu 0,5 MHz platā frekvenču joslā, kas definēta 3.5.4.1.3. punkta e) apakšpunktā var aprēķināt, integrējot jaudas spektrālo blīvumu frekvenču apgabalā vai integrējot momenta jaudas reizinājumu ar laika vienību laika apgabalā, izmantojot atbilstošas analogas vai ciparu signāla apstrādes metodes. Ja integrēšanu veic frekvenču apgabalā, tad spektra analizatora joslas izšķirtspējai ir jāatbilst 5 procentiem no DME impulsa ilguma. Ja integrēšanu veic laika apgabalā pie 0,5 MHz piecu (vai vairāk) polu filtra izejas, tad laika nolasei ir jāsakrīt ar impulsa spektra platumu. 

7.1.12. Īpaši apsvērumi attiecībā uz DME/P, kas saistītas ar ILS 
7.1.12.1. Pie skrejceļiem, pie kuriem ir plānots uzstādīt ar ILS saistītu DME un kuros ir paredzēts veikt MLS/ RNAV lidojumus, ir vēlams uzstādīt DME/P iekārtu. 

7.1.12.2. Ja ir paredzēts izmantot DME/P nodrošināto attāluma informāciju visā lidostas rajonā, pieprasījumu impulsu pāriem, kam ir pareizs intervāls un ko pārraida nominālajā frekvencē, ir jāieslēdz transponders, ja maksimālais jaudas blīvums pie transpondera antenas sasniedz mīnus 93 dBW/m2. Šāds jutības līmenis ir balstīts uz 3. nodaļas 3.5.4.2.3.1. punktā dotajiem lielumiem un to piemēro DME/P sākotnējās nolaišanās (IA) režīmā, ja ir šāds jutības līmenis, DME/P IA režīmam ir jāatbilst DME/N atbilžu efektivitātes prasībām un vismaz tādām precizitātes prasībām, kas izvirzītas DME/N iekārtai. 

7.2. Norādījumi attiecībā tikai uz DME/N 
7.2.1. DME/N iekārtu efektīvā starojuma jauda (ERP) 
7.2.1.1. Jaudas blīvuma lielums, kas noteikts 3. nodaļas 3.5.4.1.5.1. punktā, ir balstīts uz šādiem pieņēmumiem: 

	Gaisa kuģa uztvērēja jutība
	–112 dBW

	Gaisa kuģa pārraides līnijas zudumi
	+3 dB

	Gaisa kuģa polāras diagrammas zudumi attiecībā pret izotropo antenu 
	+4 dB

	Nepieciešamā jauda pie antenas
	–105 dBW


Mīnus 105 dBW pie antenas atbilst mīnus 83 dBW/m2 frekvenču joslas vidus frekvencē.
Piezīme. Izotropās antenas gadījumā jaudas blīvumu aprēķina šādi:
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kur Pd = jaudas blīvums, dBW/m2;
Pa = jauda uztveršanas punktā, dBW;
λ = viļņu garums, m.
7.2.1.2. Nominālās nepieciešamās ERP vērtības, lai sasniegtu lauka stiprumu mīnus 83 dBW/m2 ir parādītas C-20. attēlā. Aptvēruma nodrošināšanai sarežģītos reljefa un izvietojuma apstākļos var būt nepieciešams piemērot atbilstošu efektīvās izstarotās jaudas (ERP) palielinājumu.  Savukārt labvēlīgos izvietojuma apstākļos, minēto jaudas blīvumu var sasniegt ar zemāku ERP. 

7.2.1.3. C-20. attēla izmantošanu ilustrē šādi piemēri. Lai sasniegtu nepieciešamo nominālo lauka stiprumu šādā attālumā pa slīpni/lidojuma līmenī - 342 km (185 NM)/ 12 000 m (40 000 ft), 263 km (142 NM)/12 000 m (40 000 ft), un 135 km (73 NM)/6 000 m (20 000 ft) - ir attiecīgi nepieciešama šāda efektīvā starojuma jauda: plus 42 dBW, plus 36 dBW un plus 30 dBW.
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C-20. attēls
7.3. Norādījumi attiecībā tikai uz DME/P 
7.3.1. DME/P sistēmas apraksts
7.3.1.1. DME/P ir 3. nodaļas 3.11. punktā aprakstītās mikroviļņu nosēšanās sistēmas neatņemama sastāvdaļa. DME/P signāla formāts definē divus ekspluatācijas režīmus: nolaišanās sākumposmu (IA) un nolaišanās beigu posmu (FA). IA režīms ir savietojams un tam piemīt sadarbspēja ar DME/N; tas ir konstruēts, lai nodrošinātu uzlabotu precizitāti nolaišanās un nosēšanās sākotnējos posmos.  FA režīms nodrošina būtiski uzlabotu precizitāti nolaišanās beigu posma rajonā. Abus režīmus nodrošina viena DME/P zemes iekārta, un sistēmas raksturojumi ir tādi, ka DME/N un DME/P funkcijas var apvienot vienā pieprasītājā. IA un FA režīmus identificē pēc 3. nodaļas 3.5.4.4. punktā definētajiem impulsu kodiem. MLS nolaišanās sektorā DME/P aptvērums sniedzas vismaz 41 km (22 NM) attālumā no zemes transpondera. Ir paredzēts, ka pieprasītājs nedarbojas FA režīmā, ja attālums pārsniedz 13 km (7 NM) no transpondera atrašanās vietas, lai gan pāreju no IA režīma var uzsākt 15 km (8NM) attālumā no transpondera. Šādi lielumi ir izvēlēti, balstoties uz pieņēmumu, ka transponders ir uzstādīts aiz skrejceļa tālākā gala aptuveni 3600 m (2 NM) attālumā no skrejceļa sliekšņa. 

7.3.1.2. Būtisks precizitātes samazināšanās cēlonis nolaišanās un nosēšanās beigu posmos ir signāla atstarošanās.  DME/P FA režīms samazina šādu ietekmi, piemērojot impulsiem ar īsu priekšējās frontes kāpumlaiku platjoslas signālu apstrādi un mērot laika intervālu starp saņemto impulsu līkņu zemākajiem punktiem, kur signāla atstarošanās to būtiski neietekmē. Šāda metode ir pretstatā garākiem impulsu kāpumlaikiem un augstākiem mērījumu punktiem (50 procentu augstuma punkts) uz impulsa līknes, ko izmanto DME/N.
7.3.1.3. Tā kā FA režīmu izmanto līdz 13 km (7 NM) attālumam, raidītājs spēj nodrošināt atbilstošu signāla stiprumu, lai nodrošinātu prasīto precizitāti, īsa kāpumlaika impulsiem nepārkāpjot prasības attiecībā transpondera impulsu spektru. Sliekšņa, kas atrodas signāla līknes 50 procentu augstuma punktā, un šaurākas uztvērēja frekvenču joslas izmantošana IA režīmā aptvēruma robežās ļauj nodrošināt atbilstošu, bet vieglāk sasniedzamu izpildījumu. Lai noteiktu pareizo atbildes aizkaves laiku atbilstošas mērījumu atsauces izveidei, transponders pēc pieprasījuma koda nosaka izmantoto pieprasīšanas režīmu. IA režīmam piemīt sadarbspēja ar DME/N, kas ļauj izmantot DME/N pieprasītāju kopā ar DME/P transponderu, lai sasniegtu vismaz DME/N transpondera nodrošinātu precizitāti. Līdzīgi DME/P pieprasītāju var izmantot kopā ar DME/N transponderu. 

7.3.2. Prasības DME/P sistēmas precizitātei 
7.3.2.1. DME/P precizitātes prasības 
7.3.2.1.1 Apsverot DME/P precizitātes prasības, nolaišanās beigu posma režīma apkalpošanas zonā veicamie lidojumi parasti ir iedalāmi divās grupās.  Tāpēc nolaišanās beigu posma režīmam ir definēti divi precizitātes standarti:
a) 1. precizitātes standarts: tas ir visvieglāk sasniedzamais un ir izstrādāts, lai apkalpotu lielāko daļu CTOL lidojumu; 

b) 2. precizitātes standarts: šāds standarts nodrošina uzlabotu precizitāti, kas var būt nepieciešama VTOL un STOL lidojumiem, CTOL lidojumos izlīdzināšanas manevru laikā, izmantojot MLS vadību pēc vietas leņķa, un pagriezienos ar lielu ātrumu. 

7.3.2.1.2. C-5. tabulā ir uzskaitīti DME izmantošanas veidi un tipiskās precizitātes prasības.  Tas palīdzēs izvēlēties atbilstošu precizitātes standarti, lai izpildītu ekspluatācijas prasības.  Aprēķini ir balstīti uz pieņēmumu, ka attālums starp DME antenu un skrejceļa slieksni ir 1768 m (5 800 ft). Turpmākie punkti attiecas uz C-5. tabulu. 

7.3.2.1.3. Ir paredzēts, ka DME/P precizitāte aptuveni sakrīt ar azimuta funkcijas trajektorijas iezīmēšanas kļūdu (PFE) 37 km (20 NM) attālumā no MLS atskaites punkta, abiem punktiem esot uz skrejceļa ass līnijas pagarinājuma, ja ir 40 grādu liels azimuta leņķis.  Arī DME/N kļūda uz MLS aptvēruma robežas atbilst 3. nodaļas 3.5.3.1.3.3. punktā noteiktajai sistēmas precizitātei – 0,37 km (0,2 NM). Vadības trokšņi (CMN) ir lineārais ekvivalents plus vai mīnus 0,1 grādam CMN, kas noteikts azimuta leņķa funkcijai. 

7.3.2.1.4. PFE atbilst azimuta leņķiskajai kļūdai; CMN ir aptuvens lineārais ekvivalents plus vai mīnus 0,1 grādam CMN, kas noteikts azimuta leņķa sistēmai. 

7.3.2.1.5. Plus vai mīnus 30 m PFE atbilst plus vai mīnus 1,5 m vertikālās kļūdas, ja ir 3 grādu liels vietas leņķis. 

7.3.2.1.6. Izlīdzināšanas manevru uzsāk MLS nolaišanās norādes punkta apkārtnē;  MLS augstuma vadība un DME/P nodrošina vertikālo vadību automātiskai nosēšanās veikšanai, ja skrejceļa sliekšņa priekšā ir nelīdzens reljefs.
7.3.2.1.7. Jutības izmaiņas vai autopilota pastiprinājuma iestatīšanas prasības nav īpaši atkarīgas no precizitātes. 

7.3.2.1.8. Ir paredzēts, ka šo specifikāciju piemēro, kad vertikālās vadību un augstuma samazināšanas ātrumu automātiskas nosēšanās gadījumā nosaka MLS izlīdzināšanas vietas leņķa vadība un DME/P. 
Piezīme. Lai gan standarts tika izstrādāts ar mērķi nodrošināt MLS izlīdzināšanas vietas leņķa vadības funkciju, šī funkcija nav ieviesta un nav paredzēts to ieviest vēlāk. 

7.3.2.1.9. Tā sniedz norādi pilotam, ja gaisa kuģis nosēžas aiz zemskares zonas. 

7.3.2.1.10. Sistēmas izaugsmes potenciālu atspoguļo precizitātes prasības attiecībā uz izskrējienu pēc nolaišanās. Šāda izmantojumā izskrējiena pēc nolaišanās PFE nosaka iespējama vajadzība optimizēt ātruma samazināšanu izskrējiena laikā un nogriešanos no skrejceļa, lai samazinātu skrejceļa izmantošanas laiku. 

7.3.2.1.11. Tā ir paredzēta, lai pilots pirms augstuma samazināšanas varētu pārliecināties, ka atrodas virs nosēšanās platformas. 

7.3.2.1.12. Ja antenas nav uzstādītas atbilstoši 3. nodaļas 3.11.5.2.6. vai 3.11.5.3.5. punktam, var būt vēlams pārrēķināt MLS koordinātas no vienas koordinātu sistēmas sākumpunkta uz citu. Tabulā uzrādītie skaitļi ir tipiski izmantojumam VTOL lidojumos; reālās vērtības ir atkarīgas no iekārtas izvietojuma shēmas.
7.3.3. DME/P kopējo kļūdu lielumi
7.3.3.1. DME/P kopējo kļūdu paraugi 1. un 2. precizitātes standartam ir parādīti C-6. tabulā. Ja noteiktās kļūdu sastāvdaļu vērtības praksē nepārsniedz, ir paredzams, ka tiks sasniegts 3.5.3.1.3.4. punktā noteiktie vispārējie sistēmas raksturojumi.  Sistēmas kļūdas daļu, ko rada kropļojumi, nosaka, aprēķinot konkrētajā sakaru kanāla “gaiss–zeme” vidē iegūto kļūdu kvadrātu summas kvadrātsakni (RSS) un atņemot kļūdu, kas, izmantojot RSS metodi, iegūta vidē bez kropļojumiem. 

7.3.4. Sistēmas ieviešama
7.3.4.1. Lai gan DME/P var ieviest dažādos veidos, aprēķinos pieņemtās instrumentālās un signāla izplatības kļūdas ir tādas, kas atbilst kļūdām, kas rodas, izmantojot iekārtas, kas nodrošina iebūvētu laika aizkaves nobīdes kompensēšanu un kas, piemērojot konkrētu sliekšņa punktu uz pirmā impulsu pāra pirmā impulsa priekšējās frontes veidotās līknes, iezīmē laika atskaites punktus šādā veidā: 

a) IA režīms. Vispārpieņemta metodi, kas sliekšņa punktu izvēlas impulsa līknes amplitūdas 50 procentu augstumā; 

b) FA režīms. Aizkaves, slāpēšanas un salīdzināšanas (DAC) metodi, kas slieksni novieto starp 5 procentu un 30 procentu līknes augstuma punktiem.
C-5. tabula
	Funkcija
	Tipisks attālums no skrejceļa sliekšņa
	PFE
(ar 95 % varbūtību)
	CMN
(ar 95 % varbūtību)

	Nolaišanās (7.3.2.1.3. punkts)
	
	
	

	– skrejceļa ass līnijas pagarinājums
	37 km (20 NM)
	±250 m (±820 ft)
	±68 m (± 223 ft)

	– pie 40° azimuta
	37 km (20 NM)
	±375 m (±1 230 ft)
	±68 m (±223 ft)

	Nolaišanās (7.3.2.1.4. punkts)
	
	
	

	– skrejceļa ass līnijas pagarinājums
	9 km (5 NM)
	±85 m (±279 ft)
	±34 m (±111 ft)

	– pie 40° azimuta
	9 km (5 NM)
	±127 m (±417 ft)
	±34 m (±111 ft)

	Marķiera pārbīde
	
	
	

	– ārējam marķierim
	9 km (5 NM)
	±800 m (±2 625 ft)
	nepiemēro

	– vidējam marķierim
	1060 m (0,57 NM)
	±400 m (±1 312 ft)
	nepiemēro

	30 m lēmuma pieņemšanas augstuma noteikšana (100 ft) (7.3.2.1.5. punkts)
	
	
	

	– 3° glisāde (CTOL)
	556 m (0,3 NM)
	±30 m (±100 ft)
	nepiemēro

	– 6° glisāde (CTOL)
	556 m (0,3 NM)
	±15 m (±50 ft)
	nepiemēro

	Izlīdzināšanas manevra uzsākšana virs nelīdzena reljefa (7.3.2.1.6. punkts)
	
	
	

	– 3° glisāde (CTOL)
	0
	±30 m (±100 ft)
	±18 m (±60 ft)

	– 6° glisāde (CTOL)
	0
	±12 m (±40 ft)
	±12 m (±40 ft)

	Jutības regulējumi (7.3.2.1.7. punkts) (autopilota pastiprinājuma iestatījumi)
	37 km (20 NM) līdz 0
	±250 m (820 ft)
	nepiemēro

	Izlīdzināšanas manevrs ar MLS vietas leņķa vadību (7.3.2.1.8. punkts)
	
	
	

	– CTOL
	0
	±30 m (±100 ft)
	±12 m (±40 ft)

	– STOL
	0
	±12 m (±40 ft)
	±12 m (±40 ft)

	Brīdinājums par ilgu izlīdzināšanas manevru (7.3.2.1.9. punkts)
	Skrejceļa rajons
	±30 m (±100 ft)
	nepiemēro

	CTOL izskrējiens pēc nosēšanās/pagriešanās lielā ātrumā (7.3.2.1.10. punkts)
	Skrejceļa rajons
	±12 m (±40 ft)
	±30 m (±100 ft)

	Augstuma palielināšana pēc izlidošanas un aiziešana uz otro riņķi
	0 līdz 9 km (5 NM)
	±100 m (±328 ft)
	±68 m (±223 ft)

	VTOL nolaišanās (7.3.2.1.11. punkts)
	925 m (0,5 NM) līdz 0
	±12 m (±40 ft)
	±12 m (±40 ft)

	Koordinātu pārrēķini (7.3.2.1.12. punkts)
	–
	±12 m līdz ±30 m (±40 ft līdz ±100 ft)
	±12 m (±40 ft)


C-6. tabula. DME/P kopējā kļūda 
	Kļūdas avots
	Kļūdas daļa
	FA režīms, 1. standarts
	FA režīms, 2. standarts
	IA režīms

	
	
	PFE
m (ft)
	CMN
m (ft)
	PFE
m (ft)
	CMN
m (ft)
	PFE
m (ft)
	CMN
m (ft)

	Aprīkojums
	Transponders
	±10 (±33)
	±8 (±26)
	±5 (±16)
	±5 (±16)
	±15 (±50)
	±10 (±33)

	
	Pieprasītājs
	±15 (±50)
	±10 (±33)
	±7 (±23)
	±7 (±23)
	±30 (±100)
	±15 (±50)

	Atrašanās vietas faktori
	Signāla atstarošanās sakaru posmā “gaiss–zeme” 
	±10 (±33)
	±8 (±26)
	±3 (±10)
	±3 (±10)
	±37 (±121)
	±20 (±66)

	
	Signāla atstarošanās sakaru posmā “zeme–gaiss” 
	±10 (±33)
	±8 (±26)
	±3 (±10)
	±3 (±10)
	±37 (±121)
	±20 (±66)

	
	Vairākkārtēja signāla uztveršana, kas nav saistīta ar signāla atstarošanos (difūzā vairākkārtējā signāla uztveršana)
	±3 (±10)
	±3 (±10)
	±3 (±10)
	±3 (±10)
	±3 (±10)
	±3 (±10)

	
	Kropļojums
	±6 (±20)
	±6 (±20)
	±6 (±20)
	±6 (±20)
	±6 (±20)
	±6 (±20)

	1. piezīme. Skaitļi rindiņās “vairākkārtēja signāla uztveršana, kas nav saistīta ar signāla atstarošanos” un “kropļojums” ir šāda veida kļūdu summas sakaru posmiem “zeme–gaiss” un “gaiss–zeme”. 

	2.piezīme. PFE ietver gan novirzes, gan laikā mainīgas kļūdas sastāvdaļas.  Iepriekš parādītās tabulas vērtības ir balstītas uz pieņēmumu, ka laikā mainīgas kļūdas sastāvdaļas un kļūdas, kas saistītas ar iekārtas novietojumu, pamatā ir statistiski neatkarīgi lielumi. Noviržu kļūdas var neatbilst nevienam konkrētam statistiskam sadalījumam.  
Apsverot kopējo kļūdu, jebkāda veida atsevišķu sastāvdaļu kombinēšana jebkādā konkrētā matemātiskā veidā ir veicama piesardzīgi.  

	3. piezīme. Pieņem, ka raidītāja viļņa formas kāpumlaiks ir 1200 nanosekundes. 


7.3.4.2. Precizitātes 1. standartu var sasniegt izmantojot 100 nanosekunžu aizkavi un slāpēšanu par 5 – 6 dB. Tāpat pastāv prasība, lai gan aizkavētā impulsa, gan slāpētā impulsa sliekšņa amplitūdas punkts atrastos daļējā kāpumlaika intervālā. 

7.3.4.3. Iepriekšminētais piemērs neizslēdz no DAC atšķirīgu ielidošanas laika mērīšanas metožu izmantošanu, bet jebkurā gadījumā ir nepieciešams, lai sliekšņa mērījumus veiktu impulsa daļējā kāpumlaikā. 

7.3.5. DME/P pieprasītāja signālu apstrāde
7.3.5.1. Signāla atpazīšanas laikā
a) Pieprasītājs apgūst un apstiprina signālu 2 sekunžu laikā pirms pārejas uz sekošanas režīmu pat tad, ja tas uztver trokšņus un nejaušus impulsu pārus no blakuskanāliem, kuru rezultātā sistēma darbojas ar 50 procentu efektivitāti. 

b) Pēc atpazītā signāla zuduma IA vai FA režīmā, pieprasītājs nodrošina brīdinājuma izvadi 1 sekundes laikā, šajā laika periodā netiek pārtraukta vadības informācijas demonstrēšana.  Pēc signāla zuduma pieprasītājs atgriežas IA režīma meklēšanas režīmā, lai atjaunotu sekošanu. 

7.3.5.2. Sekošanas laikā
7.3.5.2.1. Pēc sekošanas izveidošanas uztvērēja izvade sastāv no apstiprinātas vadības informācijas, un tikai pēc tam atceļ brīdinājumu. Vadības informācijas apstiprināšana turpinās kamēr pieprasītājs turpina sekošanu. Pieprasītājs turpina sekošanu tik ilgi, kamēr sistēmas efektivitāte ir vismaz 50 procentu. Sekošanas laikā uztvērējs nodrošina aizsardzību pret īsiem kļūdainiem signāliem ar lielu amplitūdu.
7.3.5.3. Datu virkņu filtrs
7.3.5.3.1. Precizitātes prasības 3. nodaļas 3.5.3.1.3.4. punktā un kopējās kļūdas, kas aprakstītas 7.3.3. punktā iepriekš balstās uz pieņēmumu, ka uztverto augsto frekvenču trokšņu daudzumu ierobežo zemo frekvenču filtri ar leņķisko frekvenci “qw”, kas parādīta C-21. attēlā. Atkarībā no izmantojuma, lai samazinātu trokšņu daudzumu var izmantot papildus filtrēšanu ar nosacījumu, ka radītā aizkave un amplitūdas izmaiņas neatstāj kaitīgu ietekmi uz gaisa kuģa lidojuma vadības sistēmas dinamisko reakciju. Turpmākajās nodaļās iesaka papildu raksturojumus, kas jāiekļauj datu filtrā.
7.3.5.4. Ātruma atmiņa
7.3.5.4.1. Lai izpildītu 3. nodaļas 3.5.3.1.3.4. punktā minētās precizitātes prasības ar 50 procentu sistēmas efektivitāti, datu filtram var būt nepieciešama ātruma atmiņa.  Jāmin, ka IA režīmā identifikācijas pārraižu laikā, var rasties zemas sistēmas efektivitātes gadījumi. 
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C-21. attēls
7.3.5.5. Marginālu datu noraidīšana
7.3.5.5.1. Attāluma aprēķinus, kas būtiski atšķiras no iepriekšējiem filtrētiem attāluma aprēķiniem, jo tos nevar iegūt gaisa kuģa kustības rezultātā, uzskata par kļūdainiem. Šādus datus noraida pie datu filtra ievades. 

7.3.6. DME/P kļūdu mērījumu metodes 
7.3.6.1. Sistēmas kļūdas
7.3.6.1.1. Prasības DME/P sistēmas precizitātei attiecībā uz trajektorijas iezīmēšanas kļūdu (PFE) un vadības trokšņiem (CMN) ir noteiktas 3. nodaļas 3.5.4.1.3.4. punktā. Šie parametri apraksta mijdarbību starp DME/P vadības signālu un gaisa kuģi tieši attiecībā uz gaisa kuģa atrašanās vietas noteikšanas kļūdām un lidojuma vadības sistēmas uzbūvi. 

7.3.6.1.2. Lai noteiktu atbilstību precizitātes standartam, PFE un CMN kļūdas daļas novērtē jebkurā DME/P aptvēruma robežās veiktas lidojuma kļūdu reģistrācijas laika intervālā T (kur T = 40 sekunžu intervāls IA režīmā un 10 sekunžu intervāls FA režīmā). Prasību par 95 procentu varbūtības nodrošināšanu uzskata par izpildītu, ja kopējās kļūdas sastāvdaļas PFE un CMN pārsniedz noteiktos kļūdas apjoma ierobežojumus ne vairāk kā 5 procentos no kopējā novērtēšanas laika intervāla. Tas ir attēlots C-21. attēlā. Lai aprēķinātu DME/P vadības datu PFE un CMN sastāvdaļas, no vadības datos norādītās gaisa kuģa atrašanās vietas koordinātām atņem reālās gaisa kuģa atrašanās vietas koordinātas, kas iegūtas, izmantojot piemērotu atrašanās vietas noteikšanas atskaites veidu, iegūstot kļūdaino signālu.  Šādu kļūdainu signālu pēc tam apstrādā, izmantojot PFE un CMN filtrus, kuru izvadē iegūst apmierinošu attiecīgi PFE un CMN sastāvdaļu novērtējumu.  Šādi filtri ir definēti C-21. attēlā.
7.3.6.1.3. Šādus filtrus var izmantot, lai noteiktu 3. nodaļas 3.5.4.5.3. un 3.5.4.5.4. punktā minētās transpondera aprīkojuma kļūdas. Līdzīgi var noteikt pieprasītāja radītās kļūdu daļas, kas aprakstītas 3. nodaļas 3.5.5.4. punktā. 

7.3.7. Signāla atstarošanās ietekme
7.3.7.1. Attiecībā uz varbūtējiem apstākļiem, kad signāls tiek uztverts vairākkārt tā atstarošanās dēļ, DME/P precizitātes nosacījumi paredz, ka tā ekspluatācijas īpašības nekļūst zemākas par noteiktu robežvērtību un ka tāda samazināšanās vienādi ietekmē gan pieprasītāja, gan transpondera uztvērēju. 

7.3.7.2. Lai nodrošinātu, ka iekārtas darbojas atbilstoši aprakstam, sistēmas FA ekspluatācijas režīmam piemēro šādus nosacījumus:
a) ja attiecībā uz uztvērējiem izmanto signālu ar pietiekamu jaudu, lai termisko trokšņu ietekme būtu nebūtiska, otro signālu aizkavē par 0 līdz 350 nanosekundēm attiecībā pret pirmo, un otrā signāla amplitūda ir vismaz par 3 dB zemāka par pirmo un tā signāla dalīšanas frekvence atrodas intervālā starp 0,05 Hz un 200 Hz, tas uztvērēja izvadē nerada kļūdas, kas pārsniedz plus vai mīnus 100 nanosekundes (15 m);
b) attiecībā uz aizkavēm, kas pārsniedz 350 nanosekundes, kļūdu rašanās būtiski samazināsies.  Parasti to vērtība būs plus vai mīnus 7 nanosekundes (1 m).
7.3.7.3. Gaisa kuģa DME antenu novieto tā, lai novērstu antenas pastiprinājuma samazināšanos lidojuma virzienā laikā, kad gaisa kuģis ir iestatīts nosēšanās veikšanai.  Jebkāds šāda veida samazinājums var palielināt to signāla kļūdas daļu, ko izraisa atstarota signāla uztveršana, gadījumos, kad gaisa kuģis atrodas nolaišanās vai nosēšanās posmā un kad ir nepieciešama visaugstākā DME precizitāte. 

7.3.8. DME/P kopējā jauda
7.3.8.1. C-7. un C-8. tabulā ir doti CTOL lidojumu “gaiss–zeme” un “zeme–gaiss” signālu kopējās jaudas piemēri. Pieļaujamā maksimālā ERP vērtība ir balstīta uz impulsa formu, kas atbilst 3. nodaļas 3.5.4.1.3. punkta e) apakšpunktā minētajiem spektrālajiem ierobežojumiem. 

7.3.8.2. Kopējās jaudas aprēķini balstās uz pieņēmumu, kas gaisa kuģa antenu neaizsedz kāda gaisa kuģa konstrukcija, ieskaitot izlaistu šasiju nosēšanās laikā. 

7.3.8.3. Starp videosignāla–trokšņa jaudas attiecību pret video trokšņu jaudu un starpfrekvences (IF) signāla jaudas attiecību pret IF trokšņu jaudu pastāv šāda sakarība: 
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1. piezīme. Attālumu mēra no transpondera antenas. 

2. piezīme. Lielumi, kas ir atkarīgi no izvēlētās frekvences, ir aprēķināti 1088 MHz frekvencei. 

7.3.9. DME/P pārraudzības iekārtas laika aizkaves mērījumi 
7.3.9.1. Nepieciešamo laika aizkavi var veikt, mērot PFE filtra izvadi un 1 sekundes laikā pieņemot vadības lēmumu. Tā kā tomēr transpondera PFE ir kļūdas daļa, kas mainās lēni, analogs mērījumu veids ir 1 sekundē iegūto nefiltrēto laika aizkaves paraugu vidējās vērtības aprēķināšana. 

C-7. tabula. Kopējā “zeme–gaiss” pārraides jauda CTOL lidojumos
	Kopējās jaudas sastāvdaļas
	41 km
(22 NM)
	13 km
(7 NM)
	Atskaites punkts
	Izskrējiens pēc nosēšanās

	Maksimālā efektīvā starojuma jauda, dBm
	55
	55
	55
	55

	Zudumi no signāla atstarošanās uz zemes, dB
	–5
	–3
	–4
	–17

	Antenas diagrammas zudumi, dB
	–4
	–2
	–5
	–5

	Trajektorijas radīti zudumi, dB
	–125
	–115
	–107
	–103

	Pārraudzības sistēmas radīti zudumi, dB
	–1
	–1
	–1
	–1

	Polarizācijas un lietus izraisīti zudumi, dB
	–1
	–1
	0
	0

	Gaisa kuģī saņemtais signāls, dBm
	–81
	–67
	–62
	–71

	Jaudas blīvums gaisa kuģī, dBW/m2
	–89
	–75
	–70
	–79

	Gaisa kuģa antenas pastiprinājums, dB
	0
	0
	0
	0

	Zudumi gaisa kuģa signāla pārvades kabeļos, dB
	–4
	–4
	–4
	–4

	Pieprasītāja saņemtais signāls, dBm
	–85
	–71
	–66
	–75

	Uztvērēja trokšņu video, dBm 
(Trokšņu koeficients (NF) = 9 dB)
	
	
	
	

	Starpfrekvences joslas platums (IF BW): 3,5 MHz
	
	–103
	–103
	–103

	Starpfrekvences joslas platums (IF BW): 0,8 MHz
	–109
	
	
	

	Signāla / trokšņu attiecība (video), dB
	24
	32
	37
	28


C-8. tabula. Kopējā “gaiss–zeme” pārraides jauda CTOL lidojumos
	Kopējās jaudas sastāvdaļas
	41 km
(22 NM)
	13 km
(7 NM)
	Atskaites punkts
	Izskrējiens pēc nosēšanās

	Pieprasītāja raidītāja jauda, dBm
	57
	57
	57
	57

	Gaisa kuģa antenas pastiprinājums, dB
	0
	0
	0
	0

	Zudumi gaisa kuģa signāla pārvades kabeļos, dB
	–4
	–4
	–4
	–4

	Maksimālā efektīvā starojuma jauda, dBm
	53
	53
	53
	53

	Zudumi no signāla atstarošanās uz zemes, dB
	–5
	–3
	–4
	–17

	Trajektorijas radīti zudumi, dB
	–125
	–115
	–107
	–103

	Polarizācijas un lietus izraisīti zudumi, dB
	–1
	–1
	0
	0

	Transpondera antenas uztvertais signāls, dBm
	–78
	–66
	–58
	–67

	Zemes antenas pastiprinājums, dB
	8
	8
	8
	8

	Diagrammas zudumi, dB
	–4
	–2
	–5
	–5

	Pārraides kabeļu radīti zudumi, dB
	–3
	–3
	–3
	–3

	Transpondera saņemtais signāls, dBm
	–77
	–63
	–58
	–67

	Uztvērēja trokšņu video, dBm 
(Trokšņu koeficients (NF) = 9 dB)
	
	
	
	

	Starpfrekvences joslas platums (IF BW): 3,5 MHz
	
	–106
	–106
	–106

	Starpfrekvences joslas platums (IF BW): 0,8 MHz
	–112
	
	
	

	Signāla–trokšņa attiecība (video), dB
	35
	43
	48
	39


8. Materiāls attiecībā uz energoapgādes pārslēgšanas ilgumu
8.1. Energoapgādes pārslēgšanas ilgumi uz zemes izvietotiem radiolīdzekļiem, ko izmanto lidlauku apkārtnē 
Radionavigācijas līdzekļu un uz zemes izvietoto sakaru sistēmu sastāvdaļu pārslēgšanas ilgumi ir atkarīgi no skrejceļa tipa un nodrošināmajiem lidojumiem. C-9. tabulā ir parādīti raksturīgi energoapgādes pārslēgšanas ilgumi, kurus var ievērot, izmantojot šobrīd pieejamās energoapgādes sistēmas.
C-9. tabula. Lidlaukos izmantotu uz zemes izvietotu radiolīdzekļu pārslēgšanas ilgumi 
	Skrejceļa tips
	Radiolīdzekļi, kam nepieciešama energoapgāde
	Maksimālais pārslēgšanas ilgums (sekundes)

	Instrumentālā nolaišanās
	SRE
	15

	
	VOR
	15

	
	NDB
	15

	
	D/F iekārta
	15

	I kategorijas precīza nolaišanās
	ILS kursa radiobāka
	10

	
	ILS glisāde
	10

	
	ILS vidējā marķiera radiobāka
	10

	
	ILS ārējā marķiera radiobāka 
	10

	
	PAR
	10

	II kategorijas precīza nolaišanās
	ILS kursa radiobāka
	0

	
	ILS glisāde
	0

	
	ILS iekšējā marķiera radiobāka 
	1

	
	ILS vidējā marķiera radiobāka
	1

	
	ILS ārējā marķiera radiobāka 
	10

	III kategorijas precīza nolaišanās
	(tāpat kā attiecībā uz II kategorijas precīzu nolaišanos) 


D PIEVIENOJUMS. INFORMĀCIJA UN MATERIĀLS GNSS STANDARTU UN IETEICAMĀS PRAKSES PIEMĒROŠANAI
1. Definīcijas
Dubultbinārais kodējums. Dubultbināro kodējumu sauc arī par “Mančestras kodējumu”. Dažreiz to sauc arī par “diferencēto Mančestras kodējumu”. Izmantojot šo sistēmu, bita vērtību nosaka frontes izmaiņas.
Golda kods. GPS izmantotu unikālu kodu grupa, kas demonstrē iekšēji atkarīgu šķērskorelāciju un paškorelatīvas vērtības ar zemām novirzēm korelācijas līknes.
Selektīvā pieejamība (SA). Metožu kopums pilnīgas precizitātes liegšanai un tādas GPS atrašanās vietas noteikšanas, ātruma un laika precizitātes pakāpes izvēlei, kāda ir pieejama atrašanās vietas noteikšanas pakalpojuma standarta signāla lietotājiem. 

Piezīme. GPS SA pakalpojuma sniegšanu izbeidza 2000. gada 1. maijā. 
Simbols. Pseidonejaušu bitu rindas izvades atsevišķs ciparu bits. 

2. Vispārīga informācija
GNSS standartos un ieteicamajā praksē ir ietvertas prasības attiecībā uz 3. nodaļas 3.7.2.2. punktā nosauktajām sastāvdaļām.
3. Ekspluatācijas prasības navigācijas sistēmai
3.1. Ievads
3.1.1. Ekspluatācijas prasības navigācijas sistēmai attiecībā uz atsevišķu gaisa kuģi un visu sistēmu kopumā, kas sastāv no ētera signāla, gaisa kuģa aprīkojuma un atsevišķa gaisa kuģa spējas lidot pa vēlamo trajektoriju, ir definētas “Nepieciešamo navigācijas raksturojumu rokasgrāmatā” (Doc 9613) un “Nepieciešamo navigācijas raksturojumu attiecībā uz nolaišanos, nosēšanos un izlidošanu prasību rokasgrāmatā”, kura tiek gatavota. Šādas kopējās sistēmas prasības izmantoja kā sākumpunktu, no kura aprēķināt GNSS prasības ētera signāla raksturojumiem. GNSS gadījumā jāņem vērā degradēta signāla konfigurācija, kas var ietekmēt vairākus gaisa kuģus. Tāpēc atsevišķas prasības ētera signāla raksturojumiem ir stingrākas, lai ņemtu vērā sistēmas izmantošanu ar vairākiem gaisa kuģiem. 

3.1.2. Divi nolaišanās un nosēšanās ar vertikālo vadību (APV) veidi – APV-I un APV-II – izmanto vertikālo vadību attiecībā pret glisādi, bet navigācijas sistēmas iekārta nevar izpildīt visas prasības, kas saistītas ar precīzu nolaišanos.  Šādas ekspluatācijas darbības apvieno laterālos raksturojumus, kas atbilst I kategorijas ILS radiobākas raksturojumiem, ar dažādām vertikālās vadības līmeņiem. Gan APV-I, gan APV-II salīdzinājumā ar neprecīzu nolaišanos nodrošina piekļuves ieguvumus, un sniegtā apkalpošana ir atkarīga no ekspluatācijas prasībām un SBAS infrastruktūras. APV-I un APV-II pārsniedz nepieciešamos raksturojumus (attiecībā uz laterālo un vertikālo precizitāti), kas izvirzīti pašreizējo RNAV nolaišanos veikšanai, kurās izmanto barometrisko altimetriju, un attiecīgais gaisa kuģa aprīkojums tādēļ ir piemērots barometrisko VNAV APV un RNAV neprecīzu nolaišanos veikšanai. 

3.2. Precizitāte
3.2.1. Globālās navigācijas satelītu sistēmas (GNSS) radītā vietas noteikšanas kļūda ir starpība starp aprēķināto atrašanās vietu un reālo atrašanās vietu. Attiecībā uz aprēķināto atrašanās vietu konkrētā atrašanās vietā varbūtība, ka atrašanās vietas noteikšanas kļūda ir precizitātes intervāla ietvaros, ir vismaz 95 procenti.
3.2.2. Stacionārām, uz zemes izvietotām sistēmām, kā, piemēram, VOR un ILS, ir salīdzinoši atkārtojami kļūdu raksturojumi, tādējādi raksturojumus var noteikt īsam laikposmam (piemēram, lidojuma pārbaudes laikam), un pieņem, ka sistēmas precizitāte pēc pārbaudes veikšanas nemainās. Tomēr GNSS kļūdas ar laiku mainās. Satelītu riņķošana pa orbītu un GNSS kļūdu īpašības rada atrašanās vietas noteikšanas kļūdas, kas var mainīties dažu stundu laikā. Bez tam precizitāte kā tāda (kļūdu intervāls ar 95 procentu varbūtību) mainās atkarībā no satelīta novietojuma. Tā kā nav iespējams nepārtraukti veikt sistēmas precizitātes mērījumus, GNSS izmantošanas ieviešanai ir nepieciešama paaugstināta paļaušanās uz kļūdu analīzi un iedalījumu. Novērtējums, kas balstīts uz mērījumiem, kas veikti kustīgā laika intervālā, GNSS nav piemērots. 

3.2.3. Dažāda veida uzbūves GNSS kļūda laikā mainās lēni filtrēšanas dēļ pastiprinājuma sistēmās un lietotāja uztvērējā.  Rezultātā dažu minūšu ilgos laikposmos iegūst nelielu skaitu neatkarīgu paraugu. Šis jautājums ir ļoti būtisks precīzas nolaišanās veikšanai, jo tas nozīmē, ka pastāv 5 procentu varbūtība, ka atrašanās vietas kļūda var pārsniegt noteiktos precizitātes ierobežojumus visā nolaišanās laikā. Tomēr 3.2.2. punktā minētās precizitātes mainības dēļ, šāda varbūtība parasti ir daudz zemāka.
3.2.4. Prasība par precizitātes prasību izpildi ar 95 procentu varbūtību ir definēta, lai nodrošinātu sistēmas eksperimentālas lietošanas apstiprinājumu, jo tā atspoguļo parasti sastopamās kļūdas.  GNSS precizitātes prasības ir jāizpilda sliktākajā novietojuma gadījumā no tiem, kuros sistēma ir izsludināta par pieejamu.  Uz atsevišķa attāluma noteikšanas signāla uzbūves pamatā esošu varbūtību neattiecas statistiskas vai varbūtības pielaides. 

3.2.5. Tāpēc GNSS precizitāti nosaka kā katra atsevišķa parauga varbūtību, nevis paraugu īpatsvaru konkrētā mērījumu intervālā.  Lielā neatkarīgu paraugu kopā vismaz 95 procenti paraugu atrodas 3. nodaļas 3.7.2.4-1. tabulā noteikto precizitātes pielaižu intervālu robežās. Lai novērstu sistēmas precizitātes mainību, ko rada pa orbītu riņķojošu satelītu novietojums, datus pārrēķina, lai tie atbilstu sliktākajam iespējamajam novietojumam.
3.2.6. Piemērs tam, kā šādu nolaišanos var piemērot, ir GPS izmantošana neprecīzu nolaišanos veikšanas nodrošināšanai. Pieņemsim, ka sistēma ir paredzēta, lai nodrošinātu neprecīzu nolaišanos gadījumos, kad sistēmas horizontālās precizitātes pavājinājums (HDOP) nepārsniedz 6. Lai demonstrētu šādus raksturojumus, paraugi ir iegūstami ilgā laikposmā (piemēram, 24 stundas). Mērījumos iegūtā atrašanās vietas kļūdu g katram paraugam i apzīmē kā gi. Šādu kļūdu pārrēķina, lai tā atbilstu sliktākajam novietojumam pēc formulas 6 × εi/HDOP. Lai sistēma atbilstu neprecīzas nolaišanās precizitātes prasībām sliktākajos novietojuma apstākļos, deviņdesmit pieciem procentiem pārrēķināto kļūdu jābūt mazākiem nekā 220 m.  Kopējam savākto paraugu skaitam ir jābūt pietiekamam, lai rezultātu statistiski varētu apzīmēt kā raksturīgu, ņemot vērā kļūdu dekorelācijas laiku. 

3.2.7. I kategorijas precīzas nolaišanās veikšanai ir noteikta vertikālo precizitātes vērtību rinda, kas ierobežo tādu dažādu vērtību kopu, kas var nodrošināt ILS lidojumiem pielīdzināmus lidojumus. Daļu vērtību ir ieguvušas dažādas grupas, piemērojot dažādas ILS standartu interpretācijas. Zemākā no šādām aprēķinātām vērtībām ir pieņemta par GNSS “piesardzīgo vērtību”; tā ir minimālā dotā vērtība iekārtas darbības rādiusam.  Tā kā tā ir “piesardzīgā vērtība” un tā kā GNSS kļūdas raksturojumi atšķiras no ILS, var būt iespējams sasniegt I kategorijai izvirzītās prasības, piemērojot darbības rādiusā lielākas precizitātes un signalizācijas iedarbošanās robežu vērtības. Lielāku vērtību piemērošana pieļautu plašāku pakalpojuma pieejamību lidojumiem. Maksimālā vērtība darbības rādiusā ir ieteikta apstiprināšanai par pieņemamu vērtību, kas ir jāapstiprina. 

3.2.8. Katrai funkcionālā papildinājuma sistēmai ir definēti īpašas signalizācijas iedarbošanās robežas.  GBAS ir izvirzīta tehniska prasība pārraidīt signalizācijas iedarbošanās robežas vērtību uz gaisa kuģi.  GBAS standarti pieprasa signalizācijas iedarbošanās robežas vērtību 10 metri. SBAS ir izvirzītas tehniskās prasības standartizēt signalizācijas iedarbošanās robežu, izmantojot atjaunināmu datubāzi (sk. “Minimālie ekspluatācijas raksturojumu standarti gaisa kuģa globālās vietas noteikšanas sistēmas/teritoriālās funkcionālā papildinājuma sistēmas (GPS/WAAS) aprīkojumam” (RTCA/DO-229C).
3.3. Integritāte un signalizācijas nostrādes aizture 
3.3.1. Integritāte ir uzticamības mērvienība, ko var attiecināt uz kopējās sistēmas piegādātās informācijas pareizību. Integritātes jēdziens ietver sistēmas spēju sniegt lietotājam savlaicīgus un apstiprinātus brīdinājumus (signālus) gadījumos, kad sistēmu nedrīkst izmantot paredzētajām ekspluatācijas darbībām (vai lidojuma posmam).
3.3.2. Lai nodrošinātu, ka atrašanās vietas noteikšanas kļūda ir pieņemama, ir definēta signalizācijas iedarbošanās robeža, kas atspoguļo lielāko drošā ekspluatācijā pieļaujamo atrašanās vietas kļūdu. Atrašanās vietas noteikšanas kļūda šādu signalizācijas iedarbošanās robežu nedrīkst pārsniegt bez paziņojuma izplatīšanas. Analogi ILS sistēma var samazināt integritāti tā, ka kļūda pārsniedz 95. procentili, bet atrodas pārraudzības sistēmas robežvērtību intervālā. 

3.3.3. Pieņem, ka atsevišķa gaisa kuģa navigācijas sistēmas integritāte lidojumam maršrutā, lidojuma beigu posmam, nolaišanās sākuma posmam, neprecīzas nolaišanās veikšanai un izlidošanai ir 1 – 1 × 10–5 stundā.
3.3.4. Satelītu navigācijas sistēmām, ētera signāls maršrutā vienlaicīgi apkalpo lielu gaisa kuģu daudzumu lielā teritorijā, un sistēmas integritātes kļūmes ietekme uz gaisa satiksmes vadības sistēmu būs lielāka, nekā gadījumā ar tradicionālajiem navigācijas palīglīdzekļiem.  Tāpēc 3. nodaļas 3.7.2.4-1. tabulā noteiktās ekspluatācijas prasības ir daudz stingrākas. 

3.3.5. GNSS ētera signāla integritātes prasības attiecībā uz precīzas nolaišanās lidojumiem, kas minētas 3. nodaļas 3.7.2.4-1. tabulā ir izvēlētas tā, lai tās atbilstu prasībām attiecībā uz ILS.
3.4. Apkalpošanas nepārtrauktība
3.4.1. Sistēmas apkalpošanas nepārtrauktība ir sistēmas spēja veikt tās funkcijas bez neparedzētiem darbības pārtraukumiem paredzētās ekspluatācijas laikā. 

3.4.2. Maršrutā
3.4.2.1. Attiecībā uz lidojumiem maršrutā, apkalpošanas nepārtrauktība attiecas uz navigācijas sistēmas spēju visā paredzētajā ekspluatācijas laikā nodrošināt izvadi ar noteikto precizitāti un arī nodrošināt integritāti, pieņemot, ka tāda ir pastāvējusi lidojuma sākumā. Navigācijas sistēmu signalizācijas nostrāde reta bezkļūdu raksturojumu vai kļūmju rezultātā ir nepārtrauktības kļūmes.  Tā kā šādu ekspluatācijas darbību ilgums ir mainīgs, nepārtrauktības prasība ir izteikta kā varbūtība stundā.
3.4.2.2. Obligātā navigācijas sistēmas darbības nepārtrauktības vērtība atsevišķam gaisa kuģim ir 1 – 1 × 10–4 stundā. Tomēr satelītos uzstādītu sistēmu gadījumā ētera signāls var apkalpot lielu gaisa kuģu daudzumu plašā teritorijā.  Nepārtrauktības prasības, kas minētas 3. nodaļas 3.7.2.4-1. tabulā atspoguļo prasības attiecībā uz GNSS ētera signāla uzticamību, t. i., tās nosaka GNSS sastāvdaļu vidējo laiku starp pārtraukumiem (MTBO).
3.4.2.3. Nepārtrauktības prasībām attiecībā uz ētera signāla nepārtrauktību lidojumam maršrutā atbilstošās vērtības ir minētas 3. nodaļas 3.7.2.4-1. tabulā.  Zemākā vērtība ir nepārtrauktības minimums pie kāda sistēmu uzskata par izmantojamu.  Tā ir piemērota rajoniem ar zemu satiksmes blīvumu un gaisa telpas sarežģītības pakāpi.  Šādos rajonos navigācijas sistēmas atteices ietekme aprobežojas ar nelielu gaisa kuģu skaitu un tāpēc nav nepieciešams nepārtrauktības prasības noteikt būtiski augstākas par tādām, kas attiecas uz vienu gaisa kuģi (1 – 1 × 10–4 stundā). Augstākā dotā vērtība, (t. i., 1 – 1 × 10–8 stundā) ir piemērota rajoniem ar augstu satiksmes blīvumu un gaisa telpas sarežģītības pakāpi, kur atteice ietekmē lielu gaisa kuģu daudzumu.  Šāda vērtība ir piemērota navigācijas sistēmām gadījumos, kad lidojumus veic ievērojami balstoties uz navigācijas sistēmu, kā arī, iespējams, automātiskās atkarīgās novērošanas gadījumos. Vērtība ir pietiekami augsta tādam notikumu attīstības modelim, kas balstīts uz zemu sistēmas atteices varbūtību visā sistēmas kalpošanas laikā.  Nepārtrauktības starpvērtības (piemēram, 1 – 1 × 10–6 stundā) uzskata par atbilstošām rajoniem ar augstu satiksmes blīvumu un augstu gaisa telpas sarežģītības pakāpi gadījumos, kad lidojumus veic ievērojami balstoties uz navigācijas sistēmu, bet ir iespējams samazināt navigācijas sistēmas atteices ietekmi.  Šādu ietekmes mazinājumu var panākt, izmantojot alternatīvus navigācijas līdzekļus vai ATC novērošanu, kā arī iejaukšanos, lai saglabātu atbilstību nošķirtības standartiem.  Nepārtrauktības parametra vērtības nosaka atbilstoši gaisa telpas vajadzībai nodrošināt navigāciju vietās, kur GNSS ir aizstājusi esošo navigācijas līdzekļu infrastruktūru vai vietās, kur šāda infrastruktūra iepriekš nav pastāvējusi. 

3.4.3. Nolaišanās un nosēšanās
3.4.3.1. Saistībā ar nolaišanās un nosēšanās veikšanu apkalpošanas nepārtrauktība attiecas uz navigācijas sistēmas spēju visā paredzētajā ekspluatācijas laikā nodrošināt navigācijas informācijas izvadi ar noteikto precizitāti un arī nodrošināt integritāti nolaišanās laikā, pieņemot, ka tāda ir pastāvējusi nolaišanās sākumā.  Navigācijas sistēmu signalizācijas nostrāde reta bezkļūdu raksturojumu vai kļūmju rezultātā ir nepārtrauktības kļūmes.  Šādā gadījumā nepārtrauktības prasība ir izteikta kā varbūtība īsā pārbaudes laika posmā. 

3.4.3.2. Nepārtrauktības prasības nolaišanās un nosēšanās laikā ir tikai prasības sadalījums starp prasībām gaisa kuģa uztvērējam un tām sistēmas sastāvdaļām, kas nav uzstādītas gaisa kuģī.  Uzskata, ka šādā gadījumā nav nepieciešams izvirzīt stingrākas prasības, lai sistēma apkalpotu vairākus gaisa kuģus.  Nepārtrauktības vērtība parasti ir saistīta tikai ar risku, kas attiecas uz aiziešanu uz otru riņķi, un katru gaisa kuģi var uzskatīt par neatkarīgu vienību.  Tomēr dažos gadījumos var būt nepieciešams palielināt nepārtrauktības vērtības, jo sistēmas atteicei ir jāaprēķina korelācija abiem skrejceļiem (piemēram, izmantojot vienu sistēmu nolaišanās veikšanai tuvu izvietotiem skrejceļiem).
3.5. Pieejamība
3.5.1. GNSS pieejamību raksturo tā laika daļa, kurā sistēmu izmanto navigācijai un kurā apkalpei, autopilotam vai tādai sistēmai, kas vada gaisa kuģa lidojumu, tiek nodrošināta uzticama navigācijas informācija. 

3.5.2. Nosakot GNSS pieejamības prasības, ir jāapsver vēlamais apkalpošanas līmenis. Ja ir paredzēts, ka satelītu navigācijas apkalpošana aizstās pastāvošo maršruta navigācijas līdzekļu infrastruktūru, GNSS pieejamība ir atbilstoša esošās infrastruktūras nodrošinātajai pieejamībai. Veic apkalpošanas līmeņa pazemināšanās ietekmes uz ekspluatāciju novērtējumu. 

3.5.3. Vietās, kur GNSS pieejamība ir zema, ir iespējams izmantot satelītu navigācijas pakalpojumu, ierobežojot tā sniegšanu tādos laika posmos, par kuriem ir paredzams, ka šāds pakalpojums būs pieejams.  GNSS gadījumā tas ir iespējams, jo nepietiekami piemērota satelīta novietojuma izraisīta nepieejamība ir atkārtojama. Šādu ierobežojumu gadījumā saglabājas vienīgi nepārtrauktības risks, kas saistīt ar svarīgu sistēmas sastāvdaļu atteici laikā no brīža, kad ir izteikta prognoze par pakalpojuma pieejamību, līdz brīdim, kad tiek veikts lidojums. 

3.5.4. Maršrutā
3.5.4.1. Konkrētas pieejamības prasības ekspluatācijas rajonam izvirza, balstoties uz
a) satiksmes blīvumu un sarežģītību;
b) alternatīvu navigācijas līdzekļu pieejamību; 

c) primārās/sekundārās novērošanas aptvērumu;
d) gaisa satiksmes un pilota procedūrām un
e) sistēmas atslēgšanas ilgumu. 

3.5.4.2. Šā iemesla dēļ GNSS standartos un ieteicamajā praksē (SARPs) ir noteikta ar pieejamības prasībām saistīta vērtību rinda.  Prasības nodrošina GNSS kā vienīgā līdzekļa ekspluatāciju gaisa telpā ar dažādām satiksmes blīvuma un sarežģītības līmeņiem. Skaitļu rindas mazākais skaitlis ir pietiekams tikai tam, lai nodrošinātu GNSS kā vienīgā līdzekļa izmantošanu gaisa telpā ar zemu satiksmes blīvumu un zemu sarežģītības pakāpi. 

3.5.4.3. Lai gan funkcionālā papildinājuma sistēmas var samazināt GNSS atkarību no konkrētas pamatsastāvdaļas, tās nenodrošina izmantojama pakalpojuma pieejamību bez šādām pamatsastāvdaļām.  Noteikta pastiprinājuma pastāvēšanas prasībās konkrētam rajonam ņem vērā iespējamu GNSS pamatsastāvdaļu (t. i., sagaidāmās minimālās pamatsatelītu grupas pamatsastāvdaļu (satelītu skaita un dažādības)) nodrošinātā apkalpošanas līmeņa samazinājumu. Šādas pazemināta apkalpošanas līmeņa konfigurācijas iestāšanās gadījumam izstrādā atbilstošas ekspluatācijas procedūras. 

3.5.5. Nolaišanās
3.5.5.1. Konkrētas prasības rajonam izvirza, balstoties uz 
a) satiksmes blīvumu un sarežģītību;
b) procedūrām, kas veicamas, lai pieteiktos nolaišanās veikšanai un veiktu nolaišanos rezerves lidlaukā; 

c) rezerves lidlaukā izmantotās navigācijas sistēmas;
d) gaisa satiksmes un pilota procedūrām;
e) sistēmas atslēgšanas ilgumu  un
f) sistēmas atslēgšanas ģeogrāfisko apjomu. 

3.5.5.2.Izstrādājot ekspluatācijas procedūras GNSS nolaišanās sistēmām, ņem vērā atslēgšanās ilgumu un tā ietekmi uz rezerves lidlauku.  Lai gan var notikt tādas GNSS atslēgšanās, kas ietekmē daudzas nolaišanās, nolaišanās pakalpojumu var atjaunot, neveicot apkopi, satelītu riņķošanas pa orbītu dēļ.
3.5.6. GNSS pieejamības noteikšana
GNSS pieejamību padara sarežģītāku satelītu kustība attiecībā pret apskatāmo aptvēruma zonu un iespējams ilgs laika posms, kas nepieciešams satelīta atjaunošanai atteices gadījumā. Pieejamības precīziem mērījumiem, lai mērījumu laiks būtu ilgāks par MTBF un remontu ilgumu, būtu nepieciešami vairāki gadi.  GNSS pieejamību aprēķina, balstoties uz informāciju par sistēmas uzbūvi, veicot analīzi un modelējot, nevis veicot mērījumus. Pieejamība, kas noteikta 3. nodaļas 3.7.2.4. punktā, attiecas uz pieejamību, kas aprēķināta, balstoties uz informāciju par sistēmas uzbūvi. 

Piezīme. Papildu norādījumi attiecībā uz radiosakaru un navigācijas līdzekļu drošumu un pieejamību ir ietverti F pievienojumā. 

4. GNSS pamatsastāvdaļas
4.1. GPS
Piezīme. Papildu informācija par GPS ir atrodama dokumentā “Globālās vietas noteikšanas sistēmas atrašanās vietas noteikšanas standarta pakalpojums. Raksturojumu standarts, kas izdots 2001. gada oktobrī un Saskarnes kontroles dokumentā (ICD)-GPS-200C. 

4.1.1. Raksturojumu standarts balstās uz pieņēmumu, ka tiek izmantots raksturīgs standarta atrašanās vietas noteikšanas pakalpojuma (SPS) uztvērējs.  Raksturīgam uztvērējam ir šādi raksturojumi: tā uzbūve ir atbilstoša ICD-GPS-200C, tas izmanto 5 grādu maskēšanas leņķi, tas veic satelīta atrašanās vietas un ģeometriskā attāluma aprēķinus saskaņā ar visjaunāko Pasaules Ģeodēziskās sistēmas 1984 (WGS-84) izpildījumu, kas ir koordinātu sistēma, kuras centrā atrodas Zeme un kas ir nekustīga attiecībā pret Zemi, iegūst atrašanās vietas un laika risinājumu no tādiem datiem, ko pārraida visi redzes laukā esošie satelīti;  kompensē dinamiskās nominālā SPS attāluma noteikšanas signāla nesējfrekvences fāzes un C/A koda mērījumu Doplera efekta radītās novirzes;  izslēdz no atrašanās vietas risinājuma satelītus ar neatbilstošu tehnisko stāvokli, izmanto atjauninātus un iekšēji saskanīgus efemerīdu un laika atskaites datus attiecībā uz visiem satelītiem, ko izmanto atrašanās vietas noteikšanas risinājumā,  pārtrauc sekošanu, ja GPS satelīts pārtrauc C/A koda pārraidi. Laika raidīšanas precizitāte attiecas uz stacionāru uztvērēju, kas darbojas novērotajā atrašanās vietā. Ekspluatācijas prasībām, kas noteiktas 3. nodaļas 3.7.3.1.1.1. un 3.7.3.1.1.2. punktā atbilst divpadsmitkanālu uztvērējs. Uztvērējs, kas spēj vienlaicīgi sekot tikai četriem satelītiem (B pielikuma 3.1.3.1.2. punkts) nesasniegs pilnus precizitātes un pieejamības raksturojumus.
4.1.2. Precizitāte. Precizitāti mēra, izmantojot raksturīgu uztvērēju un piemērojot jebkuram aptvēruma rajonā esošam punktam 24 stundu mērījumu intervālu. Atrašanās vietas un laika noteikšanas precizitāte attiecas tikai uz ētera signālu (SIS) un neietver tādus kļūdu avotus kā  jonosfēru, troposfēru, traucējumus, uztvērēja trokšņus vai signāla vairākkārtēju uztveršanu tā atstarošanās dēļ. Precizitāti nosaka, balstoties uz modeli, atbilstoši kuram no 24 satelītu lielās pamatsatelītu grupas izslēdz 2 nederīgākos satelītus un kurā pamatsatelītu grupas RMS SIS lietotāja attāluma kļūda (URE) ir 6 metri.
4.1.3. Attāluma precizitāte līdz apgabalam. Attāluma precizitāte līdz apgabalam ir atkarīga no satelīta, kas uzrāda atbilstošu tehnisko stāvokli un pārraida C/A kodu, un tajā neietver satelīta atteices, kas neattiecas uz normālas ekspluatācijas raksturojumu.  Attāluma precizitātes līdz apgabalam ierobežojumus var pārsniegt satelīta atteiču vai anomāliju gadījumos, kamēr uz satelītu pārraida datus.  Attāluma izmaiņas kļūdas pārsniegšana atbilstoši 4.1.6. punktā aprakstītajam ir būtiska apkalpošanas kļūme. Attāluma izmaiņas ātruma kļūdas robeža ir maksimālais lielums, kādu iegūst, veicot jebkura satelīta mērījumus jebkurā 3 sekunžu intervālā jebkurā punktā virs aptvēruma zonas.  Attāluma izmaiņas paātrinājuma kļūda ir maksimālais lielums, kādu iegūst, veicot jebkura satelīta mērījumus jebkurā 3 sekunžu intervālā jebkurā punktā virs aptvēruma zonas. Vidējās kvadrātiskās attāluma kļūdas precizitāte ir visu satelītu vidējā RMS URE jebkurā 24 stundu intervālā jebkuram aptvēruma zonas punktam. Nominālos apstākļos visus satelītus uztur atbilstoši vienādiem standartiem, tāpēc pieejamības modelēšanā pieņem, ka visu satelītu RMS SIS URE ir 6 metri.  Standartus ierobežo attāluma līdz zonai kļūdu lielumi, kas piešķirti kosmosa telpai un vadības segmentiem. 

4.1.4. Pieejamība. Pieejamība ir laika īpatsvars jebkurā 24 stundu intervālā, kad paredzamā pozicionēšanas kļūda (kosmosa un kontroles segmenta radīto kļūdu dēļ) jebkurā aptvēruma rajona punktā ar 95 procentu varbūtība ir mazāka par tās robežvērtību. Tā ir balstīta uz 36 metru horizontālo novirzes robežvērtību ar 95 procentu varbūtību, 77 metru vertikālo robežvērtību ar 95 procentu varbūtību, raksturīga uztvērēja izmantošanu, un darbību aptvēruma rajona robežās jebkurā 24 stundu intervālā. Pakalpojuma pieejamība balstās uz pieņēmumu par sliktākā iespējamā divu satelītu nefunkcionēšanas gadījuma iestāšanos.
4.1.4.1. Saistība ar funkcionalitātes papildināšanas pieejamību.  Starp gaisa kuģī esošās funkcionalitātes papildināšanas sistēmas (ABAS), uz zemes esošās funkcionalitātes papildināšanas sistēmas (GBAS) un satelītā esošās funkcionalitātes papildināšanas sistēmas (SBAS) pieejamību un GPS pieejamību, kas definēta 3. nodaļas 3.7.3.1.2. punktā, nepastāv tieša sakarība. Valstīm un ekspluatantiem ir jānovērtē funkcionalitātes papildināšanas sistēmas pieejamība, salīdzinot papildinātas sistēmas raksturojumus ar prasībām.  Pieejamības analīze ir balstīta uz pieņemtu satelītu orbitālo grupējumu un dotā satelītu skaita pieejamības esamību.  Divdesmit četri ekspluatācijas kārtībā esoši satelīti ir pieejami orbītā ar varbūtību 0,95 (vidējā varbūtība jebkurai dienai), kur satelītu definē kā ekspluatācijas kārtībā esošu, ja tas spēj pārraidīt lietojamu attāluma noteikšanas signālu, pat tad, ja to nepārraida. Vismaz 21 satelītam no 24 nominālajā plaknē/slotos ir jābūt iestatītiem kā ekspluatācijas kārtībā un ar varbūtību 0,98 (gada vidējais rādītājs) ir jāraida navigācijas signāls.
4.1.5. Uzticamība. Uzticamība ir laika īpatsvars noteiktā laika intervālā, kurā visu ekspluatācijas kārtībā esošu GPS satelītu īslaicīgais SPS SIS URE jebkurā aptvēruma robežās dotā punktā tiek uzturēts attāluma kļūdas pieļaujamā intervāla robežās. Uzticamības standarts ir balstīts uz mērījumu intervālu viens gads un vidējām ikdienas vērtībām aptvēruma zonā. Atsevišķa punkta vidējās uzticamības aprēķināšanai pieņem, ka kopējais laiks, kurā pakalpojums šajā punktā nav pieejams, ir 18 stundas (3 atteices, katra 6 stundas ilga). 

4.1.6. Nozīmīga atteice. Nozīmīgu atteici definē kā laika intervālā pastāvošus apstākļus, kurus laikā ekspluatācijas kārtībā esoša GPS satelīta attāluma noteikšanas signāla kļūda (neskaitot atmosfēras un uztvērēja kļūdu) pārsniedz attāluma noteikšanas kļūdas ierobežojumus.  Kā noteikts 3. nodaļas 3.7.3.1.1.3. punkta a) apakšpunktā, attāluma noteikšanas kļūdas robežvērtība ir lielākais no šādiem lielumiem: 

a) 30 metri vai
b) 4,42 reiz URA, nepārsniedzot 150 metrus.
4.1.7. Aptvērums. SPS nodrošina zemes aptvēruma rajonu no zemes virsmas līdz 3000 kilometru augstumam. 

4.2. GLONASS
Piezīme. Papildu informācija par GLONASS ir atrodama “GLONASS saskarnes kontroles dokumentā”, ko publicējis Krievijas Federācijas Aizsardzības ministrijas Zinātniskās koordinācijas informācijas centrs Maskavā. 

4.2.1. Satelītu izvēle.  Raksturojumu standarta definīcijas balstās uz pieņēmumu, ka standarta precizitātes kanāla (CSA) uztvērējs izvēlēsies satelītus, balstoties uz minimālo PDOP katrās 5 minūtēs vai kad atrašanās vietas risinājumā izmantots satelīts nolaižas zemāk par maskas leņķi. 

4.2.2. Precizitāte. Precizitāti nosaka aptvēruma, pieejamības un uzticamības standarti un 24 stundu mērījumu intervāls jebkuram punkta uz zemes. 

4.2.3. Laika raidīšanas precizitāte. Laika raidīšanas precizitāti nosaka aptvēruma, pieejamības un uzticamības standarti un 24 stundu mērījumu intervāls jebkuram punkta uz zemes.  Tā balstās uz GLONASS CSA uztvērēja laiku, ko aprēķina, izmantojot atrašanās vietas risinājuma izvadi.  Laika raidīšanas precizitāti definē attiecībā pret koordinēto universālo laiku, ko uztur Krievijas Nacionālais laika dienests (UTC (SU)). 

4.2.4. Pieejamība. Pieejamību nosaka aptvērums un tipiska 24 stundu intervāla, kas definēts, izmantojot 60 dienu periodu vidējās vērtības noteikšanai, vidējā vērtība uz zemes. 

4.2.5. Uzticamība. Uzticamību nosaka aptvērums, pakalpojuma pieejamība, 200 metru novirzes intervāls, ja tas nepārsniedz paredzamo horizontālās uzticamības robežvērtību, 18 stundu ilgs nozīmīgas atteices intervāls visā parauga intervālā un mērījumu intervāls gada garumā, aprēķinot vidējo vērtību ikdienas vērtībām virs zemes. 

4.2.5.1. Nozīmīga atteice. Nozīmīgu atteici definē kā novirzi no normāla attāluma signāla raksturojumiem tādā veidā, kas var izraisīt pakalpojuma uzticamības vai pieejamības atteici.  Konkrētāk nozīmīgu atteici definē kā novirzi no normāla attāluma signāla raksturojumiem kādā no turpmāk minētiem veidiem:
a) statistiska novirze no sistēmas nominālās attāluma noteikšanas precizitātes, kas rada tādu acumirklīgu CSA attāluma noteikšanas kļūdu, kas pārsniedz 70 metrus,  vai
b) kļūme CSA attāluma noteikšanas signālā, navigācijas ziņojuma struktūrā vai navigācijas ziņojuma saturā, kas ietekmē CSA uztvērēja minimālās uztveršanas vai apstrādes spēju. 

4.2.6. Aptvērums. Aptvērumu nosaka četru vai vairāku satelītu atrašanās redzamības laikā jebkurā 24 stundu intervālā, aprēķinot vidējo vērtību visai zemes virsmai, 4 satelītu PDOP vērtība, kas nepārsniedz 6,5 grādu maskas leņķis un divdesmit četru darba kārtībā esošu satelītu pamatsatelīta grupa atbilstoši almanaha definīcijai. 

4.2.7. GLONASS laiks. GLONASS laiku aprēķina, balstoties uz GLONASS centrālā sinhronizatora laiku. Centrālā sinhronizatora ūdeņraža pulksteņa ikdienas nestabilitāte nepārsniedz 5 × 10–14. Atšķirība starp GLONASS laiku un UTC (SU) nepārsniedz 1 milisekundi. Navigācijas ziņojumā ir nepieciešamie dati GLONASS laika attiecināšanai pret UTC (SU) laiku 0,7 mikrosekunžu robežās. 

4.2.7.1. GLONASS-M pašreizējās datu informācijas pārvēršana vispārpieņemtā formā.  Satelītu navigācijas ziņojumā pašreizējā datu informācija ir ietverta parametrā NT. To var pārvērst vispārpieņemtā formā, izmantojot šādu algoritmu:
a) Pašreizējā gada kārtas skaitli J četru gadu intervālā aprēķina šādi: 
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b) Pašreizējo gadu vispārpieņemtā formā aprēķina, izmantojot šādu formulu: 

Y = 1996 + 4(N4 – 1) + (J – 1).
c) Pašreizējo datumu un mēnesi (dd/mm) iegūst no atsauču tabulas, kas glabājas lietotāja aprīkojuma lasāmatmiņā (ROM). Tabula saista NT parametru un datumus, kas izteikti vispārpieņemtā formā.
4.2.8. GLONASS koordinātu sistēma. GLONASS koordinātu sistēma ir PZ-90, kas aprakstīta Krievijas Federācijas Aizsardzības ministrijas Topogrāfijas dienesta izdevumā “Zemes parametri” (PZ-90), kas izdots 1990. gadā Maskavā.
4.2.8.1. PZ-90 parametri ietver fundamentālas ģeodēziskās konstantes, vispārējā zemes elipsoīda izmērus, zemes gravitācijas lauka raksturojumus un Krasovska elipsoīda (1942. gada koordinātu sistēmas) orientācijas attiecībā pret vispārējo zemes elipsoīdu elementus. 

4.2.8.2. Pēc definīcijas PZ-90 koordinātu sistēma ir ģeocentriska Dekarta koordinātu sistēma telpā, kuras centrs atrodas Zemes centrā.  Ass Z ir virzīta konvencionālā zemes pola virzienā, atbilstoši Starptautiskā Zemes rotācijas dienesta ieteikumam. Ass X ir virzīta uz zemes ekvatoriālās plaknes un nulles meridiāna krustpunktu, ko noteicis Starptautiskais Laika birojs. Ass Y apvieno pulksteņa rādītāja virzienā veidoto koordinātu sistēmu. 

4.3. Precizitātes pavājinājums
Precizitātes pavājinājuma (DOP) koeficienti parāda, kā attāluma noteikšanas precizitāte mainās mēroga izmaiņu, kas ir atkarīgas no satelītu izvietojuma, ietekmē, veidojot kopējo atrašanās vietas precizitāti.  Optimāls četru satelītu izvietojums (t. i., zemākās DOP vērtības) tiek sasniegts, kad trīs satelīti ir izvietoti virs horizonta ar minimāliem vietas leņķiem un vienādā attālumā viens no otra, bet viens satelīts atrodas tieši virs objekta, kam nosakāma atrašanās vieta. Saka, ka izvietojums “pavājina” attāluma precizitāti līdz apgabalam ar DOP koeficientu. 

4.4. GNSS uztvērējs
4.4.1. Uztvērēja radītajām atteicēm var būt divu veidu ietekme uz navigācijas sistēmas izpildījumu – informācijas sniegšanas pārtraukšana lietotāja un maldinošas informācijas izvade.  Neviens no šādiem gadījumiem nav ņemts vērā prasībās attiecībā uz ētera signālu. 

4.4.2. GNSS gaisa kuģa sastāvdaļas nominālo kļūdu nosaka uztvērēja trokšņi, traucējumi un signāla vairākkārtēja uztveršana kā arī troposfēras modeļa atlikuma kļūdas.  Īpašas uztvērēja trokšņu prasības attiecībā uz SBAS gaisa kuģa uztvērēju un GBAS gaisa kuģa uztvērēju ietver arī tādu traucējumu ietekmi, kas atrodas zemāk par B pievienojuma 3.7. punktā aprakstītās aizsardzības maskas vērtībām. Nepieciešamo izpildījumu ir uzrādījuši uztvērēji, kas piemēro šauru koleratora retinājumu vai koda izlīdzināšanas metodi.
5. Gaisa kuģī esošā funkcionalitātes papildināšanas sistēma (ABAS)
5.1. ABAS papildina un/vai integrē informāciju, kas saņemta no GNSS sastāvdaļām, ar informāciju, kas pieejama gaisa kuģī, lai nodrošinātu ekspluatāciju atbilstoši 3. nodaļas 3.7.2.4. punktā noteiktajām vērtībām. 

5.2. ABAS ietver apstrādes shēmas, kas nodrošina
a) integritātes pārraudzību atrašanās vietas risinājumam, ko iegūst izmantojot plašu informācijas loku (piemēram, vairākus attāluma mērījumus). Pārraudzības sistēmā parasti ir divas funkcijas:  kļūmju noteikšana un kļūmju izslēgšana.  Kļūmju noteikšanas mērķis ir atrašanās vietas noteikšanas kļūmes noteikšana. Pēc noteikšanas atbilstoša kļūdu izslēgšanas fu8nkcija nosaka un no risinājuma izslēdz kļūmes avotu (ne vienmēr identificējot atsevišķu avotu, kas rada problēmu), tādējādi ļaujot GNSS navigācijai turpināt darboties bez pārtraukuma. Vispārējā gadījumā pastāv divas integritātes pārraudzības klases:  uztvērējā autonomā integritātes pārraudzības sistēma (RAIM), kas izmanto tikai GNSS informāciju un gaisa kuģa autonomā integritātes pārraudzības sistēma (AAIM), kas izmanto informāciju no papildu sensoriem uz gaisa kuģa borta (piemēram, no barometriskā altimetra, pulksteņa un inerciālās navigācijas sistēmas (INS));
b) nepārtrauktības palīglīdzekļus atrašanās vietas noteikšanai, kas izmanto informāciju no alternatīviem informācijas avotiem, kā, piemēram, INS, barometriskais altimetrs un ārējie pulksteņi;
c) pieejamības palīglīdzekļus atrašanās vietas noteikšanas risinājumam (analogi nepārtrauktības palīglīdzekļiem) un
d) precizitātes palīglīdzekļus, izmantojot atlikušo kļūdu novērtēšanu noteiktos attālumos. 

5.3. Informāciju, kas nav iegūta no GNSS var savietot ar GNSS informāciju divos veidos: 

a) integrējot to GNSS risinājuma algoritmā (piemēram, modelējot altimetrijas datus kā papildu satelīta mērījumu) un
b) izmantojot kā ārēju informāciju salīdzinājumam ar pamata GNSS atrašanās vietas aprēķinu (piemēram, salīdzinot altimetrijas datu atbilstību GNSS vertikālajam risinājumam, iedarbinot karodziņu vienmēr, kad datu atbilstība neapstiprinās).
5.4. Katrai metodei ir konkrētas priekšrocības un trūkumi, un nav iespējams sniegt pilnīgu visu iespējamo integrācijas variantu aprakstu, pievienojot konkrētas skaitliskas sasniegtā raksturojumu vērtības. Tas pats attiecas uz situāciju, kad vairākas GNSS sastāvdaļas ir apvienotas (piemēram, GPS un GLONASS).
6. Satelītā esošā funkcionalitātes papildināšanas sistēma (SBAS).
6.1. SBAS veido trīs atšķirīgas sastāvdaļas:
a) zemes infrastruktūra;
b) SBAS satelīti un
c) SBAS gaisa kuģa uztvērējs.
6.1.1. Zemes infrastruktūra ietver pārraudzības un apstrādes stacijas, kas saņem datus no navigācijas satelītiem un aprēķina integritāti, korekcijas un attāluma noteikšanas datus, kas veido SBAS ētera signālu.  SBAS satelīti translē datus, kas saņemti translācijā no zemes infrastruktūras, uz SBAS gaisa kuģa uztvērējiem, kas, izmantojot galvenā orbitālā grupējuma un SBAS satelītus, nosaka atrašanās vietas un laika informāciju. SBAS gaisa kuģa uztvērēji apgūst atrašanās vietas noteikšanas un korekciju datus un piemēro šādus datus, lai noteiktu integritāti un uzlabotu atrašanās vietas aprēķinu precizitāti. 

6.1.2. SBAS zemes tīkls zināmās vietās mēra pseidoattālumu starp attāluma noteikšanas avotu un SBAS uztvērēju, un sniedz atsevišķas korekcijas attāluma noteikšanas avota efemerīdu kļūdām, pulksteņa kļūdām un jonosfēras kļūdām. Lietotājs piemēro troposfēriskās aizkaves modeli. 

6.1.3. Atrašanās vietas noteikšanas avota efemerīdu kļūda un palēninātas pulksteņa darbības kļūda ir galvenais pamats ilgtermiņa korekciju piemērošanai.  Attāluma noteikšanas avota pulksteņa kļūdu pielāgo ilgtermiņa korekcijai, bet troposfēras kļūda ir galvenais pamats īstermiņa korekcijas piemērošanai.  Jonosfēras kļūdas starp daudziem attāluma noteikšanas avotiem apvieno vertikālās jonosfēras kļūdās noteiktos jonosfēras koordinātu sistēmas krustpunktos.  Šādas kļūdas veido galveno pamatu jonosfēras korekciju piemērošanai. 

6.2. SBAS aptvēruma zona un apkalpošanas rajoni
6.2.1. Attiecībā uz SBAS ir svarīgi atšķirt aptvēruma zonu no apkalpošanas rajoniem.  Aptvēruma zona ietver vienu vai vairākus apkalpošanas rajonus, no kuriem katrs var nodrošināt lidojumus, balstoties uz dažām vai visām SBAS funkcijām, kas definētas 3. nodaļas 3.7.3.4.2. punktā.
Šādas funkcijas var attiecināt uz lidojumiem, ko nodrošina šādā veidā: 
a) Attāluma noteikšana: SBAS nodrošina attāluma noteikšanas avotu izmantošanai kopā ar citu(-ām) funkcionalitātes papildināšanas sistēmu(-ām) (ABAS, GBAS vai citu SBAS);
b) Satelīta darbības režīms un diferenciālkorekcijas: SBAS nodrošina lidojuma maršrutā, lidojuma lidlauka rajonā un neprecīzas nolaišanās apkalpošanu.  Dažādi apkalpošanas rajoni var nodrošināt dažādu veidu lidojumus (piemēram, RNP tipa lidojumus); 

c) Precīzās diferenciālās korekcijas:  SBAS nodrošina APV un precīzas nolaišanās apkalpošanu (t. i., dažādi apkalpošanas rajoni var nodrošināt APV-I, APV-II un precīzu nolaišanos).
6.2.2. D-1.* attēlā ir parādītas trīs SBAS sākotnējās aptvēruma zonas un aptuveni sākotnējie apkalpošanas rajoni: plašas darbības zonas uzlabošanas sistēmas (WAAS) aptvēruma zona, Eiropas Ģeostacionārā navigācijas pārklājuma dienesta (EGNOS) aptvēruma zona un multifunkcionālo transporta satelītu grupas (MTSAT) satelītā esošās funkcionalitātes papildināšanas sistēmas (MSAS) aptvēruma zona.
6.2.3. SBAS var nodrošināt precīzu un uzticamu apkalpošanu ārpus noteiktās(-ajām) apkalpošanas zonas(-ām). Attāluma noteikšanas, satelīta darbības režīma un pamata diferenciālo korekciju funkcijas ir izmantojamas visā aptvēruma zonā. Šādu funkciju izpildījums var būt tehniski atbilstošs, lai nodrošinātu lidojuma maršrutā, lidojuma beigu posma un neprecīzas nolaišanās veikšanu, nodrošinot pārraudzības un integritātes datus attiecībā uz galveno orbitālo grupējumu un/vai SBAS satelītiem. Vienīgais iespējamais integritātes risks attiecas uz gadījumu, ja pastāv satelīta efemerīdu kļūda, ko nespēj novērot SBAS zemes tīkls un kas rada nepieņemamu kļūdu ārpus apkalpošanas rajona. Signalizācijas iedarbošanās robežām 0,3 NM lielumā, kas ir noteiktas neprecīzās nolaišanās veikšanai, kā arī attiecībā uz lielākām pieļaujamām kļūdu robežām, šāda varbūtība ir ļoti neliela.
6.2.4. Katra valsts atbild par SBAS apkalpošanas rajonu noteikšanu un par uz SBAS nodrošinātu lidojumu apstiprināšanu tās gaisa telpā. Dažos gadījumos valstis savā teritorijā izvieto SBAS zemes infrastruktūru, kas savienota ar pastāvošo SBAS. Tas ir nepieciešams, lai sasniegtu APV vai precīzas nolaišanās veikšanai nepieciešamu raksturojumu līmeni. Citos gadījumos valstis var vienkārši apstiprināt apkalpošanas rajonus un uz SBAS izmantošanu nodrošinātus lidojumus, izmantojot pieejamos SBAS signālus. Jebkurā gadījumā valstu pienākums ir pārliecināties, ka SBAS apkalpošana tās gaisa telpā atbilst 3. nodaļas 3.7.2.4. punkta prasībām un ka tās gaisa telpā tiek nodrošināti attiecīgie ziņojumi par ekspluatācijas režīmu un NOTAM ziņojumi.
6.2.5. Pirms uz SBAS nodrošinātu lidojumu apstiprināšanas valsts pārliecinās, ka iecerētos lidojuma veidus atbilstoši nodrošina viena vai vairākas SBAS. Šāda pārliecināšanās ir vērsta uz SBAS signālu izmantošanas praktiskumu, ņemot vērā SBAS zemes tīkla relatīvo atrašanās vietu. Tas var nozīmēt sadarbošanos ar valsti(-īm) vai organizāciju(-ām), kas atbild par SBAS ekspluatāciju. Gaisa telpai, kas atrodas salīdzinoši tālu no SBAS zemes tīkla, tādu satelītu skaits, kuram SBAS nodrošina informāciju par ekspluatācijas režīmu un pamata korekcijas, būs samazināts. Tā kā SBAS uztvērēji spēj vienlaicīgi izmantot divu SBAS sniegtos datus, kā arī, nepieciešamības gadījumā, izmantot autonomu kļūmju noteikšanu un izslēgšanu, pieejamība tomēr var būt pietiekama, lai apstiprinātu šāda veida lidojumus. 

6.2.6. Pirms publicēt uz SBAS signāliem nodrošinātas procedūras, sagaida, ka valsts nodrošinās ekspluatācijas režīma pārraudzības un NOTAM sistēmas. Lai noteiktu sistēmas sastāvdaļas atteices ietekmi uz sistēmu, ir izmantojams matemātisks apkalpošanas rajona modelis. Valsts šādu modeli var iegūt no SBAS ekspluatētāja vai attīstīt savu modeli.  Izmantojot pašreizējos un prognozētos sistēmas pamatelementu ekspluatācijas režīma datus un vietas, kurām valsts ir apstiprinājusi lidojumus, modelis identificēs gaisa telpu un lidlaukus, kuros ir sagaidāmi apkalpošanas pārtraukumi, un to var izmantot NOTAM sagatavošanai. Sistēmas sastāvdaļu ekspluatācijas režīma datus (pašreizējos un prognozētos), kas nepieciešami modeļa darbināšanai, var iegūt divpusēji vienojoties ar SBAS pakalpojuma sniedzēju vai izmantojot pieslēgumu reālā laika “pārraidei”, ja SBAS pakalpojuma sniedzējs izvēlas sniegt datus šādā veidā. 

6.2.7. Dalībvalstis vai reģioni veiks koordināciju, izmantojot ICAO, lai pārliecinātos, ka SBAS nodrošina nepārtrauktu globālo aptvērumu, ņemot vērā to, ka gaisa kuģim, kas ir aprīkots signāla izmantošanai, var tikt radīti ekspluatācijas ierobežojumi gadījumā, ja valsts vai reģions neapstiprina viena vai vairāku SBAS signālu izmantošanu attiecīgajā gaisa telpā.  Šādā gadījumā pilotam var būt nepieciešams atslēgt visu GNSS sistēmu, jo gaisa kuģa aprīkojums var nepieļaut visu SBAS vai konkrētu SBAS atslēgšanu. 

6.2.8. Tā kā SBAS ģeostacionārās orbītas satelītu aptvērumi (atbalsta zonas) pārklājas, starp dažādām SBAS pastāvēs saskarnes problēmas.  SBAS gaisa kuģa uztvērējiem ir vismaz jāspēj darboties jebkuras SBAS sistēmas aptvēruma zonā.  SBAS pakalpojuma sniedzējam ir iespējams pārraudzīt un nosūtīt integritātes un korekciju datus attiecībā uz ģeostacionārās orbītas satelītu, ko ekspluatē cits SBAS pakalpojuma sniedzējs. Tas uzlabot pieejamības rādītājus, palielinot attāluma noteikšanas avotu daudzumu. Šādam uzlabojumam nav nepieciešama nekāda saikne starp SBAS sistēmām, un tas ir jāievieš visiem SBAS pakalpojuma sniedzējiem.
6.2.9. Izmantojot izdalītu savienojumu starp SBAS tīkliem (piemēram, atsevišķu satelītu sakaru kanālu), ir iespējams īstenot citus integrācijas līmeņus. Šādā gadījumā SBAS var apmainīties ar neapstrādātiem satelītu mērījumiem no vienas vai vairākām atskaites stacijām vai ar apstrādātiem datiem (korekciju vai integritātes datiem) no to vadošajām stacijām.  Šādu informāciju var izmantot, lai uzlabotu sistēmas noturību un precizitāti, aprēķinot vidējos lielumus, vai integritāti, izmantojot šķērspārbaužu mehānismu. Apkalpošanas rajonos uzlabosies arī pieejamība un tehniskais izpildījums atbildīs GNSS standartiem un ieteicamajai praksei visā aptvēruma zonā (t. i., uzlabosies satelītu efemerīdu pārraudzība). Visbeidzot, ir iespējams apmainīties ar SBAS vadības un ekspluatācijas datiem, lai uzlabotu sistēmas uzturēšanu.
6.3. Integritāte
6.3.1. Integritātes prasības ir kompleksas, jo dažus raksturojumus nosaka SBAS zemes tīklā un pārraida ētera signālā, kamēr citus nosaka SBAS gaisa kuģa aprīkojumā. Satelīta darbības režīmu un pamata korekciju funkcijas, efemerīdu kļūdas nenoteiktību un pulksteņa korekciju, nosaka SBAS zemes tīkls. Šādu nenoteiktību modelē, izmantojot nulles vidējās vērtības dispersiju, normālo sadalījumu, kas atspoguļo attāluma līdz lietotājam diferenciālo kļūdu (UDRE) katram attāluma noteikšanas avotam pēc īstermiņa un ilgtermiņa korekciju piemērošanas, izslēdzot atmosfēras ietekmi un uztvērēja kļūdas. 

6.3.2. Precīzai diferenciālfunkcijai nosaka jonosfērisko korekciju kļūdas nenoteiktību. Šādu nenoteiktību modelē, izmantojot nulles vidējā lieluma dispersiju, normālsadalījumu, kas apraksta L1 jonosfēriskās kļūdas atlikumu attālumam līdz lietotājam (UIRE) katram attāluma noteikšanas avotam pēc jonosfērisko korekciju piemērošanas. Šādu dispersiju iegūst no jonosfēras modeļa, izmantojot pārraidīto jonosfēras koordinātu sistēmas vertikālo kļūdu (GIVE).
6.3.3. Pastāv galīga varbūtība, ka SBAS uztvērējs neuztver SBAS ziņojumu. Lai turpinātu navigāciju šādā gadījumā, SBAS ētera signālā pārraida degradācijas parametrus. Šādus parametrus izmanto vairākos matemātiskos modeļos, kas raksturo papildu kļūdas atlikumu no pamata un precīzās diferenciālās korekcijas, kas rodas, izmantojot novecojušus, bet spēkā esošus datus. Šādus modeļus izmanto, lai pēc vajadzības modificētu UDRE dispersiju un UIRE dispersiju.
6.3.4. Iepriekš aprakstītās atsevišķās kļūdu nenoteiktības uztvērējs izmanto, lai aprēķinātu navigācijas risinājuma kļūdu modeli. To panāk, projicējot pseidoattāluma kļūdu modeļus uz atrašanās vietas zonu. Horizontālās aizsardzības līmenis (HPL) ierobežo horizontālās atrašanās vietas kļūdu ar varbūtību, kas atvasināta no integritātes prasībām. Līdzīgi vertikālais aizsardzības līmenis (VPL) ierobežo vertikālo atrašanās vietu. Ja aprēķinātais HPL pārsniedz kāda konkrēta lidojumu veida horizontālo signalizācijas iedarbošanās robežu (HAL), SBAS integritāte nav atbilstoša šāda lidojuma nodrošināšanai. Tas pats attiecas uz precīzu nolaišanos un APV, ja VPL pārsniedz vertikālo signalizācijas iedarbošanās robežu (VAL).
6.3.5. Viens no sarežģītākajiem uzdevumiem SBAS pakalpojuma sniedzējam ir noteikt UDRE un GIVE dispersijas tā, lai izpildītu aizsardzības līmeņa integritātes prasības, neietekmējot pieejamību. Atsevišķas SBAS izpildījums ir atkarīgs no tīkla konfigurācijas, ģeogrāfiskā lieluma un blīvuma, izmantoto mērījumu veida un kvalitātes un datu apstrādei izmantotajiem algoritmiem. Vispārējas metodes standarta dispersijas noteikšanai ir aprakstītas 13. nodaļā.
6.3.6. Pulksteņa un efemerīdu kļūdu atlikums (σUDRE). Pulksteņa kļūdas atlikumu labi raksturo nulles vidējais lielums un normālais sadalījums, jo pastāv daudzi uztvērēji, kas palielina šo kļūdu. Efemerīdu kļūdas atlikums ir atkarīgs no lietotāja atrašanās vietas. Precīziem diferenciālfunkcijas rēķiniem, SBAS pakalpojuma sniedzējs, nodrošinās, ka visu noteiktajā apkalpošanas rajonā esošo lietotāju kļūdu atlikumi ir atspoguļoti σURDE. Attiecībā uz pamata diferenciālo funkciju efemerīdu kļūdas atlikumu novērtē un to var atzīt par nenozīmīgu. 

6.3.7. Vertikālā jonosfēras kļūda (σGIVE). Jonosfēras kļūdas atlikumu labi raksturo nulles vidējais lielums un normālais sadalījums, jo pastāv daudzi uztvērēji, kas palielina jonosfērisko novērtējumu. Kļūdas rada mērījumu trokšņi, jonosfēriskais modelis un jonosfēras dekorelācija telpā. Atrašanās vietas noteikšanas kļūdu, ko rada jonosfēras kļūda samazina pašas jonosfēras pozitīvā korelācija. Bez tam jonosfēriskās kļūdas atlikuma sadalījumam ir “saīsināti gali”, t. i., jonosfēra nevar radīt negatīvu aizkavi un tai piemīt aizkaves maksimums.
6.3.8. Gaisa kuģa elementu kļūdas.  Signāla vairākkārtējas uztveršanas un uztvērēja radītās kļūdas daļas ierobežo atbilstoši aprakstam 13. nodaļā. Šādu kļūdu var iedalīt kļūdā, ko rada signāla vairākkārtēja uztveršana un uztvērēja radīts kļūdas palielinājums, atbilstoši definīcijai B pievienojuma 3.6.5.5.1. punktā, un tās aprēķiniem var izmantot standarta signāla vairākkārtējas uztveršanas modeli. Uztvērēja radīto kļūdas daļu var iegūt no precizitātes prasībām (B pievienojuma, 3.5.8.2. un 3.5.8.4.1. punkts) un ekstrapolēt uz tipiskiem signāla apstākļiem. Konkrēti var pieņemt, ka gaisa kuģim piemīt šādi izteikta īpašība σ2air = σ2receiver + σ2multipath, kur pieņem, ka σreceiver definē ar RMSpr_air, kas noteikts GBAS „A“ klases precizitātes apzīmējuma gaisa kuģa aprīkojumam, un σmultipath ir definēts B pievienojuma 3.6.5.5.1. punktā. Gaisa kuģa ietekme uz signāla vairākkārtēju uztveršanu, nozīmē signāla atstarošanos no paša gaisa kuģa. Signāla vairākkārtējas uztveršanas kļūdas, ko rada signāla atstarošanās no citiem objektiem, šajā kļūdā neiekļauj. Ja pieredze rāda, ka šāda kļūdas ir ņemamas vērā, tās ir jāņem vērā ekspluatācijas gaitā. 

6.3.9. Troposfēras kļūda. Uztvērējam ir jāizmanto modelis troposfēras ietekmes koriģēšanai. Modeļa kļūdas atlikumu ierobežo B pievienojuma 3.5.8.4.2. un 3.5.8.4.3. punktā definētais maksimālais slīpums un dispersija. Šāda vidējā lieluma ietekme ir jāņem vērā zemes apakšsistēmai.  Sistēmas lietotājs gaisā piemēro noteiktu modeli troposfēriskās kļūdas atlikuma (σtropo) aprēķināšanai. 

6.4 RF raksturojumi
6.4.1. SBAS pseidonejaušu trokšņu (PRN) kodi. RTCA/DO-229C, A pievienojumā ir iekļautas divas metodes SBAS PRN kodu ģenerēšanai. 

6.4.2. SBAS tīkla laiks. SBAS tīkla laiks ir SBAS uzturēta laika atskaite korekciju definēšanai.  Izmantojot korekcijas, lietotāja laika risinājums ir drīzāk saistīts ar SBAS tīkla laiku nekā galvenā orbitālā grupējuma sistēmas laiku. Ja korekcijas nepiemēro, atrašanās vietas risinājums ir attiecināms uz apvienotu galvenā orbitālā grupējuma/SBAS tīkla laiku atkarībā no izmantotajiem satelītiem un iegūto precizitāti ietekmēs atšķirība starp šādām laika atskaitēm.
6.4.3. SBAS konvolutīvā kodēšana. Informācija par SBAS ziņojumu konvolutīvo kodēšanu un dekodēšanu var atrast dokumenta “RTCA/DO-229C”, A pievienojumā.
6.4.4. Ziņojumu pārsūtīšanas momenti. Lietotāja konvolutīvie dekoderi atkarībā no to attiecīgajiem algoritmiem (parasti 5 rindu vai 35 bitu garumā) ieviesīs nemainīgu aizkavi, kas kompensējama, nosakot SBAS tīkla laiku (SNT) saņemtajā signālā.
6.5. SBAS datu raksturojumi 
6.5.1. SBAS ziņojumi. Frekvenču joslas platuma ierobežotības dēļ SBAS datus kodē ziņojumos, kas ir veidoti tā, lai pēc iespējas mazinātu nepieciešamo datu caurplūdi.  Detalizēts SBAS ziņojumu apraksts ir ietverts dokumenta “RTCA/DO-229C” A pievienojumā.
6.5.2. Datu pārraides intervāli.  Maksimālie intervāli starp SBAS ziņojumiem ir noteikti B pievienojuma B-54. tabulā. Intervāli ir tādi, lai lietotājs, kas ielido SBAS apkalpošanas pārraižu rajonā, būtu spējīgs kopā ar SBAS nodrošināto integritātes informāciju pieņemamā laika intervālā nodrošināt koriģētu atrašanās vietas informācijas izvadi.  Attiecībā uz lidojumiem maršrutā, lidojuma beigām un NPA lidojumiem, visi vajadzīgie dati tiks saņemti 2 minūšu laikā, kamēr to saņemšana precīzas nolaišanās lidojumu veikšanai nepārsniegs 5 minūtes. Maksimālais intervāls starp pārraidēm negarantē konkrētu precizitātes raksturojumu līmeni kā noteikts 3. nodaļas 3.7.2.4.-1. tabulā. Lai nodrošinātu foto precizitātes izpildījumu, katrs pakalpojuma sniedzējs piemēros pārraides intervālu kopumu, ņemot vērā dažādus parametrus, kā, piemēram, satelīta pamatgrupu veidu (piemēram, GPS ar SA, GPS bez SA) vai jonosfēras aktivitāti. 

6.5.2.1. Attiecībā uz īstermiņa korekcijām B-54. tabula pieļauj 60 sekunžu ilgu maksimālo pārraižu intervālu.  B-56. tabula parādīti intervāli starp dažāda veida datu ziņojumu pārraidēm ar atsauci uz B-57. tabulu, kurā kā funkcija no īstermiņa korekciju degradācijas koeficienta norādes (aii) parādīti intervāli starp īstermiņa korekcijām.  Tomēr, ja pakalpojuma sniedzējs, īstermiņa korekcijām izvēlas 60 sekunžu pārraižu intervālu un aii ir 15, lietotājam datu pārraižu pārtraukuma līdz nākamajai pārraidei dēļ katrā minūtē 42 sekunžu intervālā attiecībā uz NPA un APV-I lidojumiem un 48 sekunžu intervālā attiecībā uz APV-II un PA nebūs pieejamas īstermiņa korekcijas. Lai nodrošinātu, ka gaisa kuģa sastāvdaļa apstrādā derīgas īstermiņa korekcijas bez šādiem pārtraukumiem, maksimālo pārraižu intervālu īstermiņa korekcijām attiecībā iestata uz vienu trešdaļu no NPA un APV-I īstermiņa korekciju datu pārraides pārtraukuma intervāla un uz pusi no APV-II un PA īstermiņa korekciju datu pārraides pārtraukuma intervāla, ko nosaka aii.
Piezīme. Maksimālie īstermiņa korekciju pārraižu intervāli katrai ai vērtībai ir atrodami dokumenta “RTCA/DO-229C” A-8. tabulā.
6.5.3. Signalizācijas nostrādes aizture. D-2. attēls sniedz skaidrojošu informāciju par kopējās signalizācijas nostrādes aiztures sadalījumu, kas definēts 3. nodaļas 3.7.2.4-1. tabulā. Signalizācijas nostrādes prasības, kas minētas B pievienojuma 3.5.7.3.1., 3.5.7.4.1. un 3.5.7.5.1. punktā (un attiecīgi atbilst GNSS satelīta ekspluatācijas režīmam, pamata diferenciālās korekcijas un precīzās diferenciālās korekcijas funkcijai) ietver D-2. attēlā parādītos aiztures sadalījumus uz zemes un telpā.
6.5.4. Troposfēriskā funkcija.  Tā kā troposfēriskā atstarošanās ir lokāla parādība, lietotāji paši aprēķina savas troposfēriskās aizkaves korekcijas. Troposfēriskās aprēķins precīzas nolaišanās veikšanai ir aprakstīts dokumentā “RTCA/DO-229C”, tomēr ir iespējams izmantot arī citus modeļus.
6.5.5. Apsvērumi attiecībā uz signāla vairākkārtēju uztveršanu. Signāla vairākkārtēja uztveršana ir viens no lielākajiem atrašanās vietas noteikšanas kļūdu avotiem SBAS, un tā ietekmē gan uz zemes, gan gaisa kuģī uzstādītās sistēmas sastāvdaļas. Attiecībā uz SBAS zemes sastāvdaļu, uzsvars būtu liekams uz pēc iespējas lielāku signāla vairākkārtējas uztveršanas samazināšanu vai slāpēšanu tā, lai ētera signāla nenoteiktības būtu nelielas.  Daudzas slāpēšanas metodes ir pētītas gan no teorētiskā, gan eksperimentālā viedokļa.  Labākā nolaišanās SBAS atskaites staciju izveidošanai ar minimālām signāla vairākkārtējas uztveršanas radītām kļūdām ir: 

a) nodrošināt, ka tiek izvēlēta antena ar signāla vairākkārtējas uztveršanas samazināšanas iespējām; 

b) apskatīt iespēju izmantot zemes plaknes metodes; 

c) nodrošināt, ka antenu novieto vietā, kurā ir neliela signāla vairākkārtējas uztveršanas ietekme, un
d) izmantot vairākkārtēju uztveršanu samazinošu aparatūru un apstrādes metodes.
6.5.6. GLONASS datu kopuma pazīme. Tā kā pastāvošā GLONASS uzbūve nenodrošina unikāli definētu identifikatoru efemerīdu un laika datiem, SBAS izmantos īpašu mehānismu, lai izvairītos no jebkādiem pārpratumiem pārraidīto korekciju piemērošanā. Šāds mehānisms ir izskaidrots D-3. attēlā. Latentuma un derīguma laika definīcijas, kā arī saistītās prasības kodējumam ir atrodamas B pievienojuma 3.5.4. punktā. Lietotājs var piemērot saņemtās ilgtermiņa korekcijas tikai tādā gadījumā, ja GLONASS efemerīdu un pulksteņa datu kopums, ko izmanto uz gaisa kuģa borta, ir saņemts derīguma laika ietvaros. 

6.6. SBAS nolaišanās beigu posma segmenta (FAS) datu bloks
6.6.1. SBAS nolaišanās beigu posma segmenta (FAS) datu bloks konkrētai nolaišanās procedūrai ir parādīts D-l. tabulā. Tas ir tāds pats kā GBAS FAS datu bloks, kas definēts B pievienojuma 3.6.4.5. punktā, izņemot to, ka SBAS FAS datu blokā ir arī informācija par HAL un VAL, kas izmantojam nolaišanās procedūrā atbilstoši 6.3.4. punktā aprakstītajam. 

7. Uz zemes esošā funkcionalitātes papildināšanas sistēma (GBAS)
7.1. Sistēmas apraksts
7.1.1. GBAS sastāv no zemes un gaisa kuģa sastāvdaļām. Viena zemes apakšsistēma (zemes stacija) tās aptvēruma zonā spēj nodrošināt visas gaisa kuģa apakšsistēmas un, izmantojot VHF datu pārraidi (VDB), sniedz gaisa kuģim nolaišanās datus, korekcijas un integritātes informāciju par visiem redzamajiem GNSS satelītiem. 

Piezīme. Ekspluatācijas prasību sadalījums starp GBAS apakšsistēmām un sadalījuma metodoloģija ir atrodama dokumentā RTCA/DO-245 “Minimālie aviācijas sistēmas raksturojumu standarti attiecībā uz globālo vietas noteikšanas sistēmu/vietēja mēroga funkcionalitātes papildināšanas sistēmu” (GPS/LAAS)
7.1.2. GBAS zemes apakšsistēmas sniedz divu veidu pakalpojumus:  precīzas nolaišanās apkalpošanu un GBAS atrašanās vietas noteikšanas apkalpošanu. Precīzas nolaišanās apkalpošana nodrošina noviržu vadību FAS, kamēr GBAS atrašanās vietas noteikšanas apkalpošana nodrošina horizontālās atrašanās vietas informāciju RNAV lidojumu nodrošināšanai lidojuma beigu posma rajonos. Cita principiāla atšķirība starp diviem pakalpojumu veidiem ir atšķirīgas integritātes prasības, kas apskatītas 7.5.1. punktā.
7.1.3. Galvenā GBAS zemes apakšsistēmas atšķirības iezīme GBAS zemes apakšsistēmu konfigurācijām ir efemerīdu kļūdas atrašanās vietas ierobežošanas raksturojumu pārraidīšana vai nepārraidīšana.  Šāda funkcija ir prasīta atrašanās vietas noteikšanas pakalpojumam, bet tā nav obligāta I kategorijas precīzas nolaišanās apkalpošanā. Ja papildu efemerīdu kļūdu atrašanās vietas ierobežojuma parametrus nepārraida, zemes apakšsistēma ir atbildīga par attāluma noteikšanas avota efemerīdu datu integritātes nodrošināšanu, nepaļaujoties uz gaisa kuģa aprēķiniem un piemērojot efemerīdu kļūdas ierobežojumus atbilstoši 7.5.9. punktā aprakstītajam. 

7.1.4. Tāpēc pastāv trīs iespējamas GBAS zemes apakšsistēmas konfigurācijas, kas atbilst GNSS standartiem:
a) konfigurācija, kas nodrošina tikai I kategorijas precīzu nolaišanos; 

b) konfigurācija, kas nodrošina I kategorijas precīzu nolaišanos un pārraida arī papildus efemerīdu kļūdu atrašanās vietas ierobežojuma parametrus,  un
c) konfigurācija, kas nodrošina gan I kategorijas precīzu nolaišanos, gan GBAS atrašanās vietas noteikšanas pakalpojumu, vienlaicīgi pārraidot b) apakšpunktā minētos efemerīdu kļūdu atrašanās vietas ierobežojuma parametrus.
7.1.5. GBAS VDB raida horizontālā vai elipses formas polarizācijā (GBAS/H vai GBAS/E). Tas dod iespēju pakalpojuma sniedzējiem pielāgot pārraidi to ekspluatācijas prasībām un lietotāju kopienas vajadzībām.
7.1.6. Lielākā daļa gaisa kuģu ir aprīkota ar horizontāli polarizētu VDB uztveres antenu, ko var izmantot VDB uztveršanai gan no GBAS/H, gan GBAS/E iekārtām. Daļa gaisa kuģu uzstādīšanas ierobežojumu vai ekonomisku apsvērumu dēļ ir aprīkota ar vertikāli polarizētu antenu.  Šādi gaisa kuģi nav savietojami ar GBAS/H aprīkojumu, un tādēļ tie var veikt tikai tādus GBAS nodrošinātus lidojumus, ko nodrošina GBAS/E.
7.1.7. GBAS pakalpojumu sniedzējiem aeronavigācijas informācijas publikācijās (AIP) ir jāpaziņo to zemes stacijas veids (GBAS/H vai GBAS/E) attiecībā uz katru GBAS iekārtu. Gaisa kuģu ekspluatantiem, kas izmanto vertikāli polarizētas uztvērēju antenas, šāda informācija ir jāņem vērā, vadot lidojumus, tai skaitā lidojumu un situāciju plānošanas procedūras.
D-l. tabula. SBAS FAS datu bloks
	Datu saturs
	Izmantoto bitu skaits
	Vērtību diapazons
	Izšķirtspēja

	Nolaišanās veids
	4
	0 – 15
	1

	SBAS pakalpojumu sniedzēja identifikators (ID)
	4
	0 – 15
	1

	Lidlauka identifikators (ID)
	32
	–
	–

	Skrejceļa numurs (1. piezīme)
	6
	0 – 36
	1

	Skrejceļa burts
	2
	–
	–

	Nolaišanās raksturojumu apzīmējums
	3
	0 – 7
	1

	Maršruta norāde
	5
	–
	–

	Atskaites trajektorijas datu selektors
	8
	0 – 48
	1

	Atskaites trajektorijas identifikators
	32
	–
	–

	LTP/FTP platums
	32
	± 90,0 °
	0,0005 loka sekundes

	LTP/FTP garums
	32
	± 180,0 °
	0,0005 loka sekundes

	LTP/FTP augstums
	16
	–512,0 līdz 6 041,5m
	0,1 m

	AFPAP platums
	24
	±1,0°
	0,0005 loka sekundes

	AFPAP garums
	24
	±1,0°
	0,0005 loka sekundes

	Skrejceļa sliekšņa šķērsošanas augstums pieejā
	15
	0 līdz 1 638,35 m
	0,05 m

	(TCH) (2. piezīme)
	
	(0 to 3 276,7 ft)
	(0,1 ft)

	Nolaišanās TCH mērvienību selektors 
	1
	–
	–

	Glisādes leņķis (GPA)
	16
	0 līdz 90,0 °
	0,01°

	Kursa platums virs skrejceļa sliekšņa (1. piezīme)
	8
	80,0 līdz 143,75 m
	0,25 m

	ΔGareniskā nobīde 
	8
	0 līdz 2 032 m
	8m

	Horizontālā signalizācijas iedarbošanās robeža (HAL)
	8
	0 līdz 50,8 m
	0,2 m

	Vertikālā signalizācijas iedarbošanās robeža (VAL) (3. piezīme)
	8
	0 līdz 50,8 m
	0,2 m

	Nolaišanās beigu posma segmenta CRC
	32
	–
	–

	1. piezīme. Ja skrejceļa numura vērtība ir iestatīta uz “00”, kursa platuma lauku ignorē, un kursa platums ir 38 metri. 

	2. piezīme. Informāciju var sniegt pēdās vai metros atbilstoši tam, kā norāda nolaišanās TCH mērvienību selektors.

	3. piezīme. VAL vērtība “0” norāda, ka vertikālās novirzes neizmanto (t. i., nolaišanās veikšanā izmanto tikai laterālo vadību).


7.2 RF raksturojumi
7.2.1. Frekvenču un darbības laika slotu plānošana
7.2.1.1. Funkcionālie faktori
7.2.1.1.1. Apsverot iespējamas GBAS stacijas un esošu VOR vai GBAS iekārtu ģeogrāfisko nošķiršanu, jāņem vērā šādi faktori: 

a) iespējamās GBAS, ieskaitot GBAS atrašanās vietas pakalpojumu, ja tādu sniedz, aptvēruma zonas lielums, minimālā lauka intensitāte un efektīvā starojuma jauda (ERP). Minimālās prasības aptvēruma zonai un lauka intensitātei ir atrodamas attiecīgi 3. nodaļas 3.7.3.5.3. un 3.7.3.5.4.4. punktā. ERP aprēķina, balstoties uz šādām prasībām;
b) apkārtējo VOR un GBAS staciju, ieskaitot GBAS atrašanās vietas pakalpojumu, ja tādu sniedz, aptvēruma zonas lielums, minimālā lauka intensitāte un efektīvā starojuma jauda ERP. VOR aptvērums un lauka intensitātes specifikācijas ir atrodamas 3. nodaļas 3.3. punktā un attiecīgie norādījumi ir pieejami C pielikumā. 

c) VDB uztvērēju raksturojumi, ieskaitot tā paša kanāla vai blakus kanāla signāla noraidījumu, noturību pret jutības samazināšanos un intermodulāciju produktiem, ko rada FM pārraižu signāli.  Šādas prasības ir atrodamas B pievienojuma 3.6.8.2.2. punktā;
d) VOR uztvērēju izpildījums, ieskaitot tā paša kanāla un blakuskanāla VDB signālu noraidījumu.  Tā kā esošie VOR uztvērēji nav īpaši konstruēti tam, lai noraidītu VDB pārraides, attiecības lielumi starp vēlamo un nevēlamo signālu (D/U) tajā pašā un blakuskanālā pastāvoša VDB signāla noraidīšanai ir noteikti empīriskā ceļā. D-2. tabulā ir apkopotas pieņemtās signālu attiecības, kas balstītas uz vairāku VOR uztvērēju, kas paredzēti 50 kHz kanālu atstatumiem, raksturojumu empīriskiem novērojumiem;
e) teritorijās/reģionos, kur pastāv frekvenču pārblīvētība, var būt nepieciešams, izmantojot atbilstošus kritērijus, noteikt precīzu nodalījumu. 

7.2.1.1.2. Nominālais VDB savienojuma jaudas budžets ir parādīts D-3. tabulā. Tabulas skaitļi ir balstīti uz pieņēmumiem, ka uztvērēja augstums ir 3000 m (10 000 ft) virs MSL un pārraides antena ir konstruēta tā, lai samazinātu signāla atstarošanos no zemes, tādējādi ierobežojot zudumus signāla saplūšanas rezultātā līdz 10 dB maksimumam uz aptvēruma robežas.  GBAS/E iekārtas gadījumā 10 dB lielumā ir ietverti arī signāla zudumi, ko rada signāla vertikālo un horizontālu daļu savstarpējie traucējumi. 

7.2.1.2. Noturība pret FM traucējumiem
7.2.1.2.1. Tad, kad ir izvēlēta tāda GBAS darbības kandidātfrekvence, kas atbilst GBAS un VOR nošķiršanas kritērijiem, ir jānosaka savietojamība ar FM pārraidēm.  To paveic, izmantojot to pašu metodoloģiju, ko piemēro, lai noteiktu FM pārraižu savietojamību ar VOR. Ja FM pārraides neatbilst šādam kritērijam, ir jāapsver iespējas izmantot citu kandidātfrekvenci.
7.2.1.2.2. Attiecībā uz FM nesējfrekvencēm virs 107,7 MHz un VDB kanāliem frekvencē 108,050 MHz nepiemēro jutības samazināšanu, jo šādu augstu frekvenču starojuma ārpuskanāla daļa, ko rada FM stacijas ar darbības frekvenci virs 107,7 MHz, rada traucējumus GBAS VDB darbībai 108,025 un 108,050 MHz frekvencē, tāpēc šādas frekvences nepiešķir, izņemot īpašus gadījumus ģeogrāfiskos rajonos, kur FM raidstaciju skaits ir neliels un varbūtība, ka tās radīs traucējumus VDB uztvērējā, ir maza. 

7.2.1.2.3. Prasības attiecībā uz noturību pret FM intermodulācijām nepiemēro attiecībā uz VDB kanāliem, kas darbojas par 108,1 MHz zemākā frekvencē, tādēļ frekvences, kas ir zemākas par 108,1 nepiešķir, izņemot īpašus gadījumus ģeogrāfiskos rajonos, kur FM raidstaciju skaits ir neliels un varbūtība, ka tās radīs intermodulāciju produktus VDB uztvērējā, ir maza. 

7.2.1.3. Ģeogrāfiskās nošķiršanas metodoloģijas
7.2.1.3.1. Turpmāk minētās metodoloģijas var izmantot, lai noteiktu vajadzīgo ģeogrāfiskās nošķiršanas lielumu starp divām GBAS iekārtām vai starp GBAS un VOR iekārtām. Tās ir balstītas uz minimālās vēlamās attiecības starp vēlamo un nevēlamo signālu saglabāšanu. [D/U]required definē kā signāla attiecību, kas paredzēta, lai aizsargātu vēlamo signālu no tajā pašā vai blakuskanālā pastāvošas nevēlamas pārraides radītiem traucējumiem. GBAS uztvērēja aizsardzībai no nevēlamiem GBAS vai VOR signāliem nepieciešamās [D/U]required vērtības ir noteiktas B pievienojuma 3.6.8.2.2.5. un 3.6.8.2.2.6. punktā. [D/U]required vērtības, kas paredzētas VOR uztvērēja aizsardzībai no GBAS VDB pārraidēm atbilstoši D-2. tabulā parādītajam nav definētas standartos un ieteicamajā praksē un atspoguļo uz pārbaužu rezultātiem balstītas pieņemtas vērtības. 

7.2.1.3.2. Ģeogrāfisko nošķiršanu ierobežo [D/U]required saglabāšana uz vēlamā signāla aptvēruma robežas, kur vēlamā signāla jaudu aprēķina, balstoties uz minimālajām lauka intensitātes prasībām, kas noteiktas 3. nodaļā. Šādu vēlamā signāla stiprumu, kas pārvērsts dBm, apzīmē PD,min. Nevēlamā signāla (PD,allowed) jaudu aprēķina šādi:
PUallowed(dBm) = (PD,min (dBm) – [D/U]required (dB)) 
Nevēlamā signāla jaudu, izteiktu dBm, aprēķina šādi:
PU(dBm) = (TxU (dBm) – L (dB)), 
kur
TxU ir nevēlamā raidītāja efektīvā starojuma jauda,  un
L ir nevēlamā raidītāja izstarotā signāla pārraides zudumi, ieskaitot jaudas zudumus neaizšķērsotā ēterā, atmosfēras un zemes ietekmi.  Šādi zudumi ir atkarīgi no attāluma starp nevēlamo raidītāju un vēlamā signāla aptvēruma robežu. 

Lai nodrošinātu D/Urequired vērtības atbilstību prasībām, Pu = DUallowed. Kanāls piešķiršanas nosacījumi tādējādi ir šādi: 

L(dB) = ([D/U]required (dB) + TxU(dBm) – PD,min (dBm))
7.2.1.3.3. Pārraides zudumus var aprēķināt, izmantojot standarta signāla izplatīšanās modeļus, kas publicēti ITU-R Rekomendācijā P.528-2 vai balstoties uz signāla vājināšanās lielumu neaizšķēršļotā telpā līdz radiohorizontam, tālāk kā konstanti piemērojot signāla vājināšanās koeficientu 0,5 dB/NM. Šo divu metodoloģiju piemērošanas rezultātā tiks iegūti divi nedaudz atšķirīgi ģeogrāfiskās nošķiršanas lielumi attiecībā uz signālu vienā kanālā un pirmajā blakuskanālā, kā arī identiski nošķiršanas lielumi attiecībā uz otro blakuskanālu. Šajos norādījumos ir izmantots signāla izplatības neaizšķēršļotā telpā tuvinājums.
7.2.1.4. GBAS/GBAS ģeogrāfiskās nošķiršanas kritēriju piemērs 
7.2.1.4.1. Attiecībā uz GBAS VDB pārraidēm vienā kanālā, kam iedalīts viens un tas pats laika slots, horizontāli polarizēta signāla raksturojumi ir šādi:
D/U = 26 dB (B pievienojuma 3.6.8.2.2.5.1. punkts);
PD,min = –72 dBm (vienāds ar 215 mikrovoltiem uz metru, 3. nodaļas 3.7.3.5.4.4. punkts) un
TxU = 47 dBm (savienojuma jaudas budžeta paraugs parādīts D-3. tabulā), 
tādējādi
L = (47 + 26 - (-72)) = 145 dB.
D-2. tabula. Pieņemtās [D/U]required signālu attiecības VOR aizsardzībai no GBAS VDB
	Frekvenču nobīde
	Nepieciešamās [D/U]required attiecība VOR uztvērēju aizsardzībai (dB)

	Kopējais kanāls
	26

	|fvor – fvdb| = 25 kHz
	0

	|fvor – fvdb| = 50 kHz
	–34

	|fvor – fvdb| = 75 kHz
	–46

	|fvor – fvdb| = 100 kHz
	–65


D-3. tabula. Nominālais VDB savienojuma jaudas budžets
	VDB savienojuma sastāvdaļas
	Vertikālās sastāvdaļas jaudas budžets uz aptvēruma robežas
	Horizontālās sastāvdaļas jaudas budžets uz aptvēruma robežas

	Nepieciešamā uztvērēja jutība (dBm)
	–87
	–87

	Maksimālie zudumi gaisa kuģī uzstādītai sistēmai (dB)
	11
	15

	Jauda pēc gaisa kuģa antenas (dBm)
	–76
	–72

	Ekspluatācijas robeža (dB)
	3
	3

	Signāla izzušanas robeža (dB)
	10
	10

	Zudumi neaizšķēršļotā telpā (dB) 43 km (23 NM) attālumā no antenas
	106
	106

	Nominālā efektīvā starojuma jauda (dBm)
	43
	47


7.2.1.4.2. Ģeogrāfiskās nošķiršanas lielumu GBAS VDB, kas darbojas vienā kanālā un kam piešķirti vieni un tie paši laika sloti, nosaka, aprēķinot attālumu, kādā pārraides zudumi ir vienādi ar 145 dB uztvērējam 3000 m (10 000 ft) augstumā virs GBAS VDB raidītāja antenas. Šāds attālums, piemērojot signāla pasliktināšanās neaizšķēršļotā telpā tuvinājumu un pieņemot, ka raidītāja antenas augstums ir niecīgs, proti, ir 318 km (172 NM). Minimālo nepieciešamo ģeogrāfiskās nošķiršanas lielumu pēc tam var aprēķināt, pieskaitot šo attālumu nominālajam attālumam (43 km (23NM)) starp aptvēruma robežu un GBAS raidītāju. Tādējādi iegūst, ka GBAS VDB nošķiršanas attālums, gadījumā, kad tās izmanto vienu un to pašu kanālu un sakritīgus laika slotus, ir 361 (195 NM).
7.2.1.5. GBAS/GBAS ģeogrāfiskās nošķiršanas kritēriju norādījumi.  Izmantojot iepriekš aprakstīto metodoloģiju, var definēt tipiskus ģeogrāfiskās nošķiršanas kritērijus attālumam starp divām GBAS vai attālumam starp GBAS un VOR. Iegūtie minimālie GBAS/GBAS ģeogrāfiskās nošķiršanas kritēriji ir apkopoti D-4. tabulā. 

Piezīme. Ģeogrāfiskās nošķiršanas kritēriji starp GBAS raidītājiem, kas nodrošina GBAS pozicionēšanas pakalpojumu ir izstrādes stadijā. Lai nodrošinātu, ka divu raidītāju izmantotie laika sloti nepārklājas, kā pagaidu vērtību var izmantot radiohorizontam atbilstošu piesardzīgu vērtību nošķiršanai starp raidītājiem, kas raida vienā kanālā, izmantojot blakus esošus laika slotus.
7.2.1.6. GBAS/VOR ģeogrāfiskās nošķiršanas kritēriju norādījumi.  GBAS/VOR minimālie ģeogrāfiskās nošķiršanas kritēriji ir apkopoti D-5. tabulā, kas izstrādāta, balstoties uz to pašu metodoloģiju un uz C pielikumā minētajiem nominālajiem VOR aptvēruma lielumiem. 

1.piezīme. Nosakot ģeogrāfiskās nošķiršanas kritērijus starp VOR un GBAS, parasti ierobežojošais ir gadījums, kad VOR ir vēlamais signāls, jo VOR aptvēruma rajonam ir lielāks aizsargātais augstums. 

2. piezīme. Zemākas ģeogrāfiskās nošķiršanas prasības var iegūt, izmantojot ITU-R Rekomendācijā P.528-2 definētos standarta signāla izplatības modeļus.
7.2.2. Ģeogrāfiskās nošķiršanas kritēriji attiecībā uz GBAS/ILS un GBAS/VHF sakariem ir izstrādes stadijā. 

7.2.3. Savietojamība ar ILS. Kamēr GBAS VDB un ILS savietojamības kritēriji ir izstrādes procesā, VDB nedrīkst piešķirt kanālus, kuru frekvence ir zemāka par 112,025 MHz. Ja vienā lidostā ar VDB, kuras frekvence ir tuva 112 MHz, pastāv ILS ar augstu piešķirto frekvenci, ir nepieciešams apsvērt ILS un VDB savietojamību. Saistībā ar VDB kanālu piešķiršanu jāapsver ILS un VDB frekvenču atdalījums, nošķiršanas attālums starp ILS aptvēruma zonu un VDB, VDB un ILS lauka intensitātes lielumi un VDB un ILS jutība.  Attiecībā uz GBAS iekārtu ar raidītāja jaudu līdz 150 W (GBAS/E, 100 W horizontālajai sastāvdaļa un 50 W vertikālajai sastāvdaļai) vai līdz 100 W (GBAS/H) 16. kanāla (un turpmāko kanālu) signāli 200 metru attālumā no VDB raidītāja būs vājāki par –106 dBm, ieskaitot +5 dB pielaidi pozitīvas atstarošanās gadījumā.  Šāda –106 dBm vērtība balstās uz pieņēmumu, ka kursa radiobākas signāla stiprums ILS uztvērēja ievadē ir –86 dBm un minimālā signāla – trokšņa attiecība ir 20 dB.
7.2.4. Savietojamība ar VHF sakariem. Attiecībā uz GBAS VDB frekvencēm, kas pārsniedz 116,400 MHz ir nepieciešams apsvērt VHF sakaru un GBAS VDB savietojamību. Saistībā ar šādu VDB kanālu piešķiršanu jāapsver VHF sakaru un VDB frekvenču atdalījums, nošķiršanas attālums starp raidītājiem un aptvērumiem, lauka intensitātes lielumi, VDB signāla polarizācija un VDB un VHF jutība.  Apsverot savietojamību, jāņem vērā gan gaisa kuģa, gan zemes VHF aprīkojums. Attiecībā uz GBAS/E iekārtu ar raidītāja jaudu līdz 150 W (100 W horizontālajai sastāvdaļa un 50 W vertikālajai sastāvdaļai) 64. kanāla (un turpmāko kanālu) signāli 200 metru attālumā no VDB raidītāja būs vājāki par –120 dBm, ieskaitot +5 dB pielaidi pozitīvas atstarošanās gadījumā.  Attiecībā uz GBAS/H iekārtu ar raidītāja jaudu līdz 100 W 32. kanāla (un turpmāko kanālu) signāli 200 metru attālumā no VDB raidītāja būs vājāki par –120 dBm, ieskaitot +5 dB pielaidi pozitīvas atstarošanās gadījumā un 10 dB polarizācijas izolāciju. Jāpiezīmē, ka VDB un VDL raidītāju masku atšķirību dēļ nepieciešams veikt atsevišķu analīzi, lai pārliecinātos, ka VDL nerada traucējumus VDB signāliem.
7.2.5. GBAS zemes apakšsistēmā, kas tikai pārraida horizontāli polarizētu signālu, prasību sasniegt ar minimālo jutību saistītu jaudu, izpilda, tieši piemērojot lauka intensitātes prasības.  GBAS zemes apakšsistēmai, kas raida eliptiski polarizētu signāla sastāvdaļu, ideālā fāžu nobīde starp HPOL un VPOL sastāvdaļām ir 90 grādu. Lai nodrošinātu, ka visā GBAS aptvēruma rajonā parastu gaisa kuģa manevru laikā tiek nodrošināta atbilstoša uztvertā jauda, raidīšanas iekārtas konstruē tā, lai HPOL un VPOL signālu sastāvdaļas izstarotu ar 90 grādu RF fāzes nobīdi. Šādai fāzes nobīdei ir jābūt atbilstošai laikam un vides apstākļiem. Novirzes no nominālajiem 90 grādiem ir jāņem vērā sistēmas konstrukcijā un savienojumu jauda budžetā, lai nekāda veida signāla pavājināšanās polarizācijas zaudēšanas dēļ nepakļautu riskam minimālu uztvērēja jutību.  Sistēmas kvalificēšanas un lidojuma pārbaužu procedūrās tiks ņemtas vērā pieļaujamās izmaiņas fāžu nobīdē, kas saskan ar atbilstoša signāla stipruma saglabāšanu visā GBAS aptvēruma zonā.  Viena no metodēm, lai nodrošinātu gan vertikālo, gan horizontālo lauka intensitāti, ir vienas VDB antenas, kas raida eliptiski polarizētu signālu, izmantošana un vertikālo un horizontālo signālu efektīvās lauka intensitātes pārbaude lidojumā visā aptvēruma zonā. 

7.3. Aptvērums
7.3.1. GBAS aptvērums I kategorijas precīzas nolaišanās nodrošināšanai ir attēlots D-4. attēlā. Ja pārraida papildus arī efemerīdu kļūdu ierobežošanas parametrus, diferenciālkorekcijas var piemērot tikai 2. veida ziņojumā definētā maksimālā izmantošanas attāluma (Dmax) ietvaros.
7.3.2. GBAS atrašanās vietas noteikšanas pakalpojuma izmantošanai nepieciešamais aptvērums ir atkarīgs no konkrētajiem paredzētajiem lidojumiem. Ir paredzēts, ka šāda pakalpojuma optimālais aptvērums ir vērsts visos virzienos, lai nodrošinātu tādus lidojumus, kas izmanto GBAS atrašanās vietas noteikšanas pakalpojumus, ko veic ārpus precīzas nolaišanās aptvēruma zonas.  Nav paredzams, ka GBAS aptvērumu paplašinās atrašanās vietas noteikšanas pakalpojuma nodrošināšanai. 

7.3.3. GBAS atrašanās vietas noteikšanas pakalpojuma informācijas izmantošanas robežu paziņo kā maksimālās izmantošanas attālumu (Dmax), kas definē rādiusu, kurā tiek nodrošināta nepieciešamā integritāte un atrašanās vietas noteikšanas pakalpojuma izmantošanai vai precīzas nolaišanās veikšanai var izmantot diferenciālkorekcijas. Tomēr Dmax neapraksta apvēruma zonu, kurā tiek izpildītas 3. nodaļas 3.7.3.5.4.4. punktā noteiktās lauka intensitātes prasības un Dmax ierobežotā zona nesakrīt ar šādu zonu. Tādējādi uz GBAS attāluma noteikšanas izmantošanu nodrošinātus lidojumus var veikt tikai aptvēruma zonā(-ās) (ja izpilda lauka intensitātes prasības) Dmax rādiusā. 

7.4. Datu struktūra
Bitu kodētājs/dekoders ir parādīts D-5. attēlā.
Piezīme. Papildu informācija par VHF datu pārraides datu struktūru ir atrodama dokumentā RTCA/DO-246B “GNSS uz zemes izvietota precīzas nolaišanās lokāla darbības uzlabošanas sistēma (LAAS.) Ētera signāla saskarnes kontroles dokuments (ICD)”.
7.5. Integritāte
7.5.1. Precīzas nolaišanās lidojumiem un lidojumiem, balstoties uz GBAS atrašanās vietas noteikšanas pakalpojumu, ir noteikti dažādi integritātes līmeņi. Ētera signāla integritātes risks I kategorijas precīzas nolaišanās veikšanai ir 2 × 10–7 uz nolaišanos. GBAS zemes apakšsistēmām, kas ir paredzētas arī citu lidojumu nodrošināšanai, izmantojot GBAS atrašanās vietas noteikšanas pakalpojumu, ir jāizpilda arī ētera signāla integritātes prasības, kas noteiktas lidojumiem lidojuma beigu rajonā, kas ir 1 × 10–7/stundā (3. nodaļas 3.7.2.4-1. tabulā). Tādēļ šādu daudz stingrāku prasību izpildei attiecībā uz atrašanās vietas noteikšanas pakalpojumu ir nepieciešami papildu pasākumi. Ētera signāla integritātes risku iedala zemes apakšsistēmas integritātes riskā un aizsardzības līmeņa integritātes riskā. Zemes apakšsistēmas integritātes riska daļā ir iekļautas atteices zemes apakšsistēmā, kā arī pamatsatelīta grupā un SBAS atteices, kā, piemēram, signāla kvalitātes atteices un efemerīdu atteices. Aizsardzības līmeņa integritātes risks ietver bezatteiču raksturojumu riskus un atteices gadījuma risku kādā no uztvērēja atskaites mērījumiem. Abos gadījumos aizsardzības līmeņa vienādojumi nodrošina, ka tiek ņemta vērā gaisa kuģa uztvērēja izmantoto satelītu izvietojuma ietekme. Tas ir sīkāk aprakstīts turpmākajās nodaļās.
D-4. tabula. Tipiski GBAS/GBAS frekvenču piešķiršanas kritēriji 
	Nevēlamās VDB kanāls sakritīgos laika sprīžos
	Trajektorijas radīti zudumi, (dB)
	Minimālais nepieciešamais ģeogrāfiskās nošķiršanas attālums, ja TxU = 47 dBm un PD,min = – 72 dBm kilometrā (NM)

	Kopējais kanāls
	145
	361 (195)

	1. blakuskanāls (±25 kHz)
	101
	67 (36)

	2. blakuskanāls (±50 kHz)
	76
	44 (24)

	3. blakuskanāls (±75 kHz)
	73
	Bez ierobežojumiem

	4. blakuskanāls (±100 kHz)
	73
	Bez ierobežojumiem

	Piezīme. Nav paredzami ģeogrāfiski ierobežojumi raidītājam, kas raida kopējā kanālā, bet izmanto blakus esošus laika sprīžus, ar nosacījumu, ka nevēlamā VDB signāla raidītāja antena ir novietota vismaz 200 m attālumā no rajona, kurā vēlamajam signālam piemīt minimāla lauka intensitāte.


D-5. tabula. Minimālais nepieciešamais ģeogrāfiskās nošķiršanas attāluma VOR aptvērumam (12 000 m (40 000 ft) augstumā)
	Nevēlamās GBAS VDB kanāls
	Trajektorijas zudumi
(dB)
	VOR aptvēruma rādiuss

	
	
	342 km (185 NM)
	300 km (162 NM)
	167 km (90 NM)

	Kopējais kanāls
	152
	892 km (481 NM)
	850 km (458 NM)
	717 km (386 NM)

	|fDesired – f Undesired|=25 kHz
	126
	774 km (418 NM)
	732 km (395 NM)
	599 km (323 NM)

	|fDesired – f Undesired| = 50 kHz
	92
	351 km (189 NM)
	309 km (166 NM)
	176 km (94 NM)

	|fDesired – f Undesired| = 75 kHz
	80
	344 km (186 NM)
	302 km (163 NM)
	169 km (91 NM)

	|fDesired – f Undesired| = 100 kHz
	61
	Bez ierobežojumiem
	Bez ierobežojumiem
	Bez ierobežojumiem

	Piezīme. Aprēķini ir balstīti uz 112 MHz atsauces frekvenci un pieņēmumu, ka GBAS TxU = 47 dBm un VOR PD,min = – 79 dBm.


7.5.2. GBAS zemes apakšsistēma kļūdai attiecībā pret atskaites punktu (σprgnd) definē koriģētu pseidoattāluma kļūdas nenoteiktību, kā arī kļūdas, ko rada vertikālā (σtropo) un horizontālā (σiono) telpiskā dekorelācija. Šādas nenoteiktības modelē, izmantojot nulles vidējās vērtības dispersijas, ja ir normāls sadalījums, kas apraksta šādas kļūdas katram atsevišķam attāluma noteikšanas avotam. 

7.5.3. Iepriekš aprakstītās atsevišķās kļūdu nenoteiktības uztvērējs izmanto, lai aprēķinātu navigācijas risinājuma kļūdu modeli. To panāk, projicējot pseidoattāluma kļūdu modeļus uz atrašanās vietas zonu. Vispārīgās metodes, ko izmanto, lai noteiktu standarta dispersijas atbilstību aizsardzības līmeņa integritātes riska garantēšanai, ir aprakstītas 13. nodaļā. Laterālās aizsardzības līmenis (LPL) nodrošina laterālās atrašanās kļūdas ierobežojumus ar varbūtību, kas aprēķināta, izmantojot integritātes prasības. Līdzīgi vertikālais aizsardzības līmenis (VPL) ierobežo vertikālo atrašanās vietu. Attiecībā uz I kategorijas precīzu nolaišanos, gadījumā, ja aprēķinātais LPL pārsniedz laterālo signalizācijas iedarbošanās robežu (LAL) vai ja VPL pārsniedz vertikālo signalizācijas iedarbošanās robežu (VAL), integritāte nav atbilstoša, lai nodrošinātu lidojumu.  Standarti nedefinē signalizācijas iedarbošanās robežas atrašanās vietas noteikšanas pakalpojumam, bet paredz aprēķināt un piemērot tikai horizontālo aizsardzības līmeni un efemerīdu atrašanās vietas kļūdu robežas.  Signalizācijas iedarbošanās robežas tiks noteiktas, balstoties uz veicamās operācijas.  Gaisa kuģis piemēros aprēķināto aizsardzības līmeni un efemerīdu robežu, pārliecinoties, ka tie ir mazāki par signalizācijas iedarbošanās robežām. Ir definēti divi aizsardzības līmeņi: viens attiecībā uz apstākļiem, kad visi atskaites uztvērēji darbojas bezatteiču režīmā (H0 – Normāli mērījumu apstākļi), otrs apstākļiem, kad vienā no atskaites uztvērējiem ir kļūdaini mērījumi (H1 – Kļūdainu mērījumu apstākļi). Bez tam efemerīdu atrašanās vietas kļūdu robeža nodrošina ierobežojumus atrašanās vietas noteikšanas kļūdai, ko rada atteices attāluma noteikšanas avota astronomiskajās tabulās.  I kategorijas precīzas nolaišanās veikšanai ir definēta laterālā robeža (LEB) un vertikālā robeža (VEB). Atrašanās vietas noteikšanas pakalpojumam ir definēta horizontālā kļūdas robeža (HEB).
7.5.4. Zemes sistēmas pienesums koriģētai pseidoattāluma kļūdai (σpr_gnd). Kļūdu avoti, kas palielina šādu kļūdu ir uztvērēja trokšņi, signāla vairākkārtēja uztveršana un kļūdas antenas fāžu centra kalibrēšanā. Uztvērēja trokšņiem piemīt nulles vidējā lieluma, normālā sadalījuma kļūda, kamēr signāla vairākkārtēja uztveršana un antenas fāžu centra kalibrēšana var radīt nelielu vidējo kļūdu. 

7.5.5. Troposfēras kļūdu atlikums. Troposfēras raksturojumus pārraida 2. veida ziņojumos, lai modelētu troposfēras ietekmi, kad gaisa kuģis atrodas no atskaites punkta atšķirīgā augstumā. Šādu kļūdu labi raksturo nulles vidējais lielums un normāls kļūdas sadalījums. 

7.5.6. Jonosfēras kļūdu atlikums. Jonosfēras raksturojumus pārraida 2. veida ziņojumos, lai modelētu jonosfēras ietekmi telpā starp gaisa kuģi un atskaites punktu. Šādu kļūdu labi raksturo nulles vidējais lielums un normāls kļūdas sadalījums. 

7.5.7. Gaisa kuģa uztvērēja pienesums koriģētai pseidoattāluma kļūdai. Uztvērēja pienesumu ierobežo atbilstoši 13. nodaļā rakstītajam. GBAS pakalpojuma sniedzēja analīzei izmantoto maksimālo pienesumu var aprēķināt no precizitātes prasībām, kas balstās uz pieņēmumu, ka σreceiver ir vienāds GBAS A iekārtas gaisa kuģa iekārtas precizitātes norādes RMSpr_air.
7.5.8. Signāla vairākkārtējs uztveršanas kļūda, tam atstarojoties no gaisa kuģa korpusa. Kļūdas daļa, ko rada signāla vairākkārtēja uztveršana, tam atstarojoties no gaisa kuģa korpusa, ir definēta B pievienojuma 3.6.5.5.1. punktā. Vairākkārtējas uztveršanas radītas kļūdas, ko rada signāla atstarošanās no citiem objektiem, šajā rādītājā nav iekļautas. Ja pieredze rāda, ka šādas kļūdas ir vērā ņemamas, tās ir jāņem vērā ekspluatācijā vai jāievērtē, palielinot zemes pārraidītos raksturojumus (piemēram, σprgnd).
7.5.9. Efemerīdu kļūdu nenoteiktība. Efemerīdu kļūdu, ko definē kā atšķirību starp reālo satelīta atrašanās vietu un to satelīta atrašanās vietu, ko nosaka, izmantojot pārraidītos datus, radītās pseidoattāluma kļūdas ir dekorelētas telpā un tāpēc atšķirsies uztvērējiem, kas atradīsies atšķirīgās vietās. Ja lietotāji atrodas relatīvi tuvu GBAS atskaites punktam, diferenciālās kļūdas atlikums, ko rada efemerīdu kļūdas, būs neliels, un zemes apakšsistēmas pārraidītās korekcijas un nenoteiktības parametri σpr_ground būs derīgi neapstrādāto mērījumu izlabošanai un aizsardzības līmeņu aprēķināšanai. Attiecībā uz lietotājiem, kas atrodas attālu no GBAS atskaites punkta, aizsardzību pret efemerīdu atteicēm var nodrošināt divos dažādos veidos:
a) zemes apakšsistēma nepārraida papildus efemerīdu atrašanās vietas kļūdu ierobežojuma parametrus. Šādā gadījumā zemes apakšsistēma ir atbildīga par integritātes nodrošināšanu satelīta efemerīdu atteiču gadījumā, nepaļaujoties uz gaisa kuģī veiktajiem aprēķiniem un efemerīdu robežu piemērošanu. Tas var radīt attāluma ierobežojumus starp GBAS atskaites punktu un lēmuma pieņemšanas absolūto/relatīvo augstumu, atkarībā no tā, kādā veidā zemes apakšsistēma nosaka attāluma noteikšanas avota efemerīdu atteices. Viens no veidiem, kā noteikt efemerīdu atteici, ir SBAS pārraidītās satelīta integritātes informācijas izmantošana, un
b) zemes apakšsistēma pārraida papildus efemerīdu atrašanās vietas kļūdu robežas parametrus, kad dod iespēju gaisa kuģa uztvērējam aprēķināt efemerīdu atrašanās vietas kļūdu robežu.  Parametri ir šādi: efemerīdu atrašanās vietas kļūdu robežu vienādojumos (Kmd_e_()) izmantotie koeficienti, maksimālais diferenciālkorekciju izmantošanas attālums (Dmax), un efemerīdu dekorelācijas parametri (P). Efemerīdu dekorelācijas parametrs (P) 1. veida ziņojumā raksturo kļūdas atlikumu kā funkciju no attāluma starp atskaites punktu un gaisa kuģi. P vērtību izsaka ar m/m. Zemes apakšsistēma nosaka P vērtības katram satelītam. Viens no galvenajiem faktoriem, kas ietekmē P vērtības, ir zemes apakšsistēmas pārraudzības sistēmas konstrukcija. Zemes pārraudzības sistēmas kvalitāti raksturo mazākā efemerīdu kļūda (jeb minimālā nosakāmā kļūda (MDE)), ko tā spēj atklāt. Sakarību starp parametru P un konkrētā satelīta MDE var aptuveni izteikt kā Pi = MDEi/Ri, kur Ri ir mazākais prognozētais attālums līdz zemes apakšsistēmas atskaites uztvērēja antenai(-ām) Pi derīguma laikā. Tā kā parametra P vērtība ir atkarīga no satelīta novietojuma, tās lēnām mainās. Tomēr zemes apakšsistēmai nav izvirzīta prasība dinamiski variēt P. Var nosūtīt statiskus P parametrus, ja tie pietiekami nodrošina integritāti. Pēdējā gadījumā nedaudz samazināsies pieejamība.  Parasti, samazinoties MDE, palielinās kopējā GBAS pieejamība.
7.5.10. Efemerīdu kļūdu/atteiču pārraudzība.  Pastāv vairāki pārraudzības nolaišanos veidi efemerīdu kļūdu/atteiču noteikšanai. Tie ir šādi:
a) Gara bāzes līnija.  Šādas nolaišanās izmantošanai ir nepieciešams, lai zemes apakšsistēma izmantotu uztvērējus, kas atrodas lielā attālumā viens no otra, lai noteiktu tādas efemerīdu kļūdas, kuras nav novērojamas, izmantojot vienu uztvērēju.  Garākas bāzes līnijas nodrošina labāku MDE izpildījumu;
b) SBAS. Tā kā SBAS papildināšana nodrošina satelītu raksturojumu, ieskaitot efemerīdu datus, pārraudzību, SBAS pārraidīto integritātes informāciju var izmantot kā norādi par efemerīdu derīgumu. SBAS izmanto zemes apakšsistēmas uztvērējus, kas uzstādīti uz ļoti garām bāzes līnijām, tādēļ tā nodrošina optimālu efemerīdu pārraudzību un tādējādi panāk nelielas MDE vērtības, un,
c) Efemerīdu datu pārraudzība. Šāda nolaišanās paredz secīgu satelītu orbītu pārraidīto efemerīdu salīdzināšanu. Pastāv pieņēmums, ka vienīgais risks ir atteice, ko izraisa atteice, augšupielādējot efemerīdas no satelīta grupas zemes vadības tīkla. Lai nodrošinātu, ka šāda nolaišanās nodrošina prasīto integritāti, atteicēm, ko rada nevadīti satelītu manevri, ir jābūt pietiekami neiespējamām. 

7.5.10.1. Pārraudzības iekārtas konstrukcijai (piemēram, tās sasniegtā MDE) ir jābalstās uz integritātes riska prasībām un tādu atteiču modeļa, aizsardzībai pret kurām šāda pārraudzības sistēma paredzēta.  GPS efemerīdu atteiču biežuma ierobežojumus var aprēķināt, izmantojot 3. nodaļas 3.7.3.1.3. punktā definētās uzticamības prasības, jo šāda efemerīdu kļūda radītu būtisku apkalpošanas atteici.
7.5.10.2. GLONASS kontroles segments pārrauga efemerīdu un laika parametrus, un jebkurā ārkārtējā situācijā tas uzsāk jauna un pareiza navigācijas ziņojuma ievadi.  Efemerīdu un laika parametru atteices nepārsniedz 70 m lielu attāluma kļūdu. GLONASS atteiču biežums, ieskaitot efemerīdu un laika parametru atteices, nepārsniedz 4 × 10–5 vienam satelītam stundā. 

7.6. Apkalpošanas nepārtrauktība
7.6.1. Zemes apakšsistēmas nepārtrauktības un integritātes norāde. Zemes apakšsistēmas nepārtrauktības un integritātes norāde (GCID) nodrošina GBAS zemes apakšsistēmu klasifikāciju.  Zemes apakšsistēma atbilst I kategorijas precīzas nolaišanās prasībām, kad GCID ir iestatīta uz 1. GCID vērtības 2, 3 un 4 ir paredzētas tādu nākotnes lidojumu veidu nodrošināšanai, kuru prasības ir daudz stingrākas nekā I kategorijas prasībām. GCID ir paredzēta kā norāde par zemes apakšsistēmas statusu izmantošanai, kad gaisa kuģis izvēlas nolaišanās veidu.  Tā nav paredzēta, lai aizstātu vai papildinātu īslaicīgās integritātes norādi, ko pārraida 1. veida ziņojumā. GCID nesniedz norādes par zemes apakšsistēmas spēju nodrošināt GBAS atrašanās vietas noteikšanas pakalpojumu. 

7.6.2. Zemes apakšsistēmas apkalpošanas nepārtrauktība.  Lai nodrošinātu I kategorijas precīzu nolaišanos, GBAS zemes apakšsistēmām ir jāatbilst 3. nodaļas B pievienojuma 3.6.7.1.3. punktā noteiktajām nepārtrauktības prasībām. GBAS zemes apakšsistēmām, kas ir paredzētas arī citu lidojumu nodrošināšanai, izmantojot GBAS atrašanās vietas noteikšanas pakalpojumu, ir jāizpilda minimālās nepārtrauktības prasības lidojuma beigu rajonā, kas ir 1-10–4/stundā (3. nodaļas 3.7.2.4-1. tabulā). Tad, kad nepārtrauktību, kas ir prasīta I kategorijas precīzās nolaišanās veikšanai (1-3.3 × 10–6/15 sekundēs) pārvērš uz vērtību, kas izteikta stundās, tā neizpilda minimālo 1-10–4/stundā nepārtrauktības prasību. Tādēļ citu lidojumu veikšanai ir nepieciešami papildus pakalpojumi, lai izpildītu tiem izvirzītās nepārtrauktības prasības.  Viena no metodēm, lai demonstrētu atbilstību šādai prasībai, paredz pieņemt, ka gaisa kuģī uzstādītā iekārta dublēšanas nodrošināšanai izmanto gan GBAS, gan ABAS un ka ABAS nodrošina pietiekamu precizitāti paredzētā lidojuma veikšanai. 

7.7. GBAS kanālu izvēle
Lai atvieglotu saskarni starp gaisa kuģa iekārtu un ētera signālu, kas atbilst ILS un MLS saskarnēm, GBAS izmanto kanālu numurus. GBAS apkalpes saskarne un tās iekārtojums kabīnē var būt balstīts uz 5 ciparu kanāla numura ievadi. Ir iespējama arī saskarne, kas balstās uz nolaišanās izvēli, izmantojot lidojuma vadības funkciju, līdzīgi esošajai praksei attiecībā uz ILS. GBAS kanāla numuru var uzglabāt navigācijas datubāzē gaisa kuģī kā daļu no nosauktas nolaišanās. Nolaišanos var izvēlēties pēc nosaukuma, un kanāla numuru var automātiski nodot tālāk aprīkojumam, kam no pārraidītajiem datiem ir jāizvēlas GBAS nolaišanās dati. Līdzīgi GBAS atrašanās vietas noteikšanas pakalpojumu var balstīt uz 5 ciparu kanāla numura izvēli. Tas veicina tādu lidojumu veikšanu, kas nav FAS datu definētas nolaišanās. 

7.8. Atskaites trajektorijas datu selektors un atskaites stacijas datu selektors 
Kartēšanas shēma nodrošina unikālu kanāla numura piešķiršanu katrai GBAS nolaišanās veikšanai. Kanāla numurs sastāv no piecām ciparu zīmēm diapazonā no 20 001 līdz 39 999. Kanāla numurs dod iespēju GBAS gaisa kuģa apakšsistēmai pielāgoties pareizajai frekvencei un izvēlēties nolaišanās beigu posma segmenta (FAS) datu bloku, kas apraksta vēlamo nolaišanos. Pareizo FAS datu bloku izvēlas pēc atskaites trajektorijas datu selektora, ko iekļauj 4. veida ziņojumā kā FAS definīcijas datu daļu. D-6. tabula parāda sakarības piemērus starp kanāla numuru, frekvenci un RPDS. Tādu pašu kartēšanas shēmu piemēro atrašanās vietas noteikšanas pakalpojuma izvēles gadījumā, izmantojot atskaites stacijas datu selektoru (RSDS). RSDS pārraida 2. veida ziņojumā, un tas dod iespēju izvēlēties unikālu GBAS zemes apakšsistēmu, kas sniedz atrašanās vietas noteikšanas pakalpojumu. Attiecībā uz zemes apakšsistēmām, kas nesniedz atrašanās vietas noteikšanas pakalpojumus un pārraida papildu efemerīdu datus, RSDS kodē ar vērtību 255. Visām PRDS un RSDS, ko pārraida zemes apakšsistēma, signāla izmantošanas ģeogrāfiskajā reģionā un pārraides frekvencē ir jābūt unikālām. RSDS vērtība nedrīkst sakrist ar kādu pārraidīto RPDS vērtību.
7.9. Pakalpojuma sniedzēja veikta RPDS un RSDS piešķiršana
RPDS un RSDS piešķiršana ir jākontrolē, lai datu pārraides frekvencē novērstu kanālu numuru divkāršu izmantošanu aizsardzības reģiona ietvaros. Tādēļ GBAS pakalpojuma sniedzējam ir jānodrošina, ka RPDS un RSDS konkrētajā frekvencē konkrētās GBAS zemes apakšsistēmas radiopārraides rādiusa ietvaros piešķir tikai vienu reizi.  RPDS un RSDS piešķiršana ir jāvada kopā ar frekvenču un laika slotu piešķiršanu VHF datu pārraidēm. 

7.10. GBAS identifikācija
GBAS identifikāciju (ID) izmanto zemes apakšsistēmas unikālai identifikācijai konkrētā frekvencē GBAS aptvēruma rajonā. Gaisa kuģis nolaišanās laikā izmantos tikai vienas zemes apakšsistēmas pārraidītus datus.
7.11. Nolaišanās beigu posma segmenta (FAS) trajektorija 
7.11.1. FAS trajektorija ir līnija telpā, ko definē nosēšanās skrejceļa sliekšņa punkts/iedomāts skrejceļa slieksnis (LTP/FTP), lidojuma trajektorijas izlīdzināšanas punkts (FPAP), skrejceļa sliekšņa šķērsošanas augstums (TCH) un glisādes leņķis (GPA). Šādus parametrus aprēķina, izmantojot 4. veida ziņojumā iekļautā FAS datu bloka sniegtos datus.  Sakarības starp šādiem parametriem un FAS trajektoriju ir parādīta D-6. attēlā. 

7.11.2. FAS trajektorijas definēšana
7.11.2.1. Laterālā orientācija. LTP/FTP parasti atrodas uz skrejceļa sliekšņa vai blakus tam.  Tomēr, lai apmierinātu ekspluatācijas vajadzības vai fiziskos ierobežojumus, LTP/FTP var neatrasties uz skrejceļa sliekšņa. FPAP izmanto saistībā ar LTP/FTP, lai definētu nolaišanās laterālās atskaites plakni. Attiecībā uz taisnvirziena nolaišanos, kuru trajektorija ir vienā līnijā ar skrejceļu, FPAP atradīsies uz skrejceļa tālākā gala vai aiz tā.  FPAP nenovieto pirms skrejceļa tālākā gala.
7.11.2.2. ΔGareniskā nobīde. ΔGareniskā nobīde definē attālumu no skrejceļa gala līdz FPAP. Šādu parametru sniedz, lai dotu iespēju gaisa kuģa aprīkojumam aprēķināt attālumu līdz skrejceļa galam. Gadījumā, ja Δgareniskā nobīde nav iestatīta pareizi, lai atbilstoši norādītu skrejceļa galu attiecībā pret FPAP, pakalpojuma sniedzējam ir jānodrošina, ka parametru kodē kā “nenodrošina”.
7.11.2.3. Vertikālā orientācija.  Vietējo vertikāli nolaišanās veikšanai definē kā perpendikulu WGS-84 elipsoīdam punktā LTP/FTP un tā var būtiski atšķirties no vietējā gravitācijas vektora. Vietējo līmeņa plakni izmantošanai nolaišanās veikšanā definē kā plakni, kas ir perpendikulāra lokālai vertikālei, kas šķērso LTP/FTP (t. i., elipsoīda tangente LTP/FTP). Atskaites šķērsošanas punkts (DCP) ir punkts, kas atrodas TCH definētā augstumā virs LTP/FTP. FAS trajektoriju definē kā DCP šķērsojošu līniju GPA noteiktā leņķī pret vietējo līmeņa plakni. GPIP ir punkts, kur nolaišanās beigu posma trajektorija krusto lokālo līmeņa plakni. GPIP faktiski var atrasties virs vai zem skrejceļa virsmas, atkarībā no skrejceļa izliekuma. 

7.11.3. "ILS līdzīgu" noviržu aprēķini. Lai nodrošinātu savietojamību ar esošajām gaisa kuģu konstrukcijām, ir vēlams, lai gaisa kuģa aprīkojums izvadītu vadības informāciju noviržu formā attiecībā pret vēlamo lidojuma trajektoriju, ko iezīmē FAS trajektorija.  Ceturtā veida ziņojums ietver raksturojumus, kas nodrošina tādus noviržu aprēķinus, kas atbilst ILS prasībām.
7.11.3.1. Laterālās novirzes definēšana. D-6. attēlā ir parādīta sakarība starp FPAS un laterālo leņķisko noviržu sākumpunktu. Kursa platuma parametru un FPAP izmanto, lai definētu laterālo noviržu sākumpunktu un jutību. Iestatot FPAP atrašanās vietu un kursa platuma vērtību, var iestatīt GBAS kursa platuma un jutības vēlamās vērtības. Tās ir jāiestata tā, lai tās atbilstu esošās ILS kursa platumam un jutībai. Tas var būt nepieciešams, piemēram, savietojamībai ar esošajiem vizuālajiem nosēšanās palīglīdzekļiem.
7.11.3.1.1. Laterālās novirzes atskaites sistēma. Laterālās novirzes atskaites plakne ir plakne, kas satur LTP/FTP, FPAP un vektoru, kas LTP/FTP punktā ir perpendikulārs WGS-84. Taisnvirziena laterālā novirze ir attālums no aprēķinātās gaisa kuģa atrašanās vietas līdz laterālās novirzes atskaites plaknei. Laterālās novirzes leņķiskā vērtība ir atbilstošā leņķiskā novirze attiecībā pret GBAS azimuta atskaites punktu (GARP). GARP definē, kā punktu, kas atrodas noteiktā 305 metru (1000 pēdu) novirzes attālumā aiz FPAP uz procedūru ass līnijas.
7.11.3.1.2. Laterālās novirzes jutība.  Laterālās novirzes jutību nosaka gaisa kuģa aprīkojums, balstoties uz FAS datu blokā doto kursa platuma vērtību. Pakalpojuma sniedzējs atbild par kursa platuma parametra iestatīšanu uz tādu vērtību, kuras rezultātā iegūst atbilstošu pilnas novirzes leņķi (t. i., 0,155 DDM vai 150 μA), ņemot vērā jebkurus ekspluatācijas ierobežojumus.
7.11.3.2. Vertikālās novirzes. Gaisa kuģa aprīkojums aprēķina vertikālās novirzes attiecībā pret GBAS pacēluma atskaites punktu (GERP). GERP var sakrist ar GPIP vai būt laterāli novirzīts no GPIP par noteiktu GERP nobīdes vērtību – 150 m. GERP nobīdes izmantošana ļauj glisādes novirzēm radīt tādu pašu hiperbolas efektu, kā rada normāliem raksturojumiem atbilstošas ILS un MLS (zem 200 ft). Lēmumu par GERP nobīdīšanu vai nenobīdīšanu pieņem gaisa kuģa aprīkojums saskaņā ar prasībām, kas balstītas uz savietojamību ar esošajām gaisa kuģa sistēmām. Pakalpojuma sniedzējiem ir jāapzinās, ka lietotāji var aprēķināt vertikālās novirzes, izmantojot jebkurā no abām vietām novietotu GERP. Vertikālu noviržu jutību gaisa kuģa aprīkojums iestāda automātiski kā funkciju no GPA. Sakarība starp GPA un vertikālo noviržu jutību ir ekvivalents glisādes noviržu jutībai, ko nodrošina ILS.
7.11.4. Nolaišanās, kuru trajektorija nesakrīt ar skrejceļa virzienu. Dažiem lidojumiem var būt nepieciešams definēt FAS trajektoriju, kas nav nosprausta pa skrejceļa ass līniju kā parādīts D-7. attēlā. Nolaišanos veikšanai, kuru trajektorija nesakrīt ar skrejceļa virzienu, LTP/FTP var atrasties un var neatrasties uz skrejceļa ass līnijas pagarinājuma. Šāda veida nolaišanās veikšanai parametrs “ΔGareniskā nobīde” zaudē jēgu un ir jāiestata uz “nenodrošina”. 

7.11.5. SBAS pakalpojuma sniedzējs. GBAS un SBAS izmanto vienādu formātu FAS datu blokiem. SBAS pakalpojuma sniedzēja ID lauks identificē, kuru(-as) SBAS sistēmu(-as) FAS datus izmantojošs gaisa kuģis var izmantot nolaišanās laikā. GBAS pakalpojuma sniedzējs var kavēt FAS datu izmantošanu kopā ar jebkuru SBAS pakalpojumu. Uz GBAS izmantošanu balstītu precīzu nolaišanos veikšanai šo lauku neizmanto un gaisa kuģa GBAS aprīkojums to var ignorēt.
7.11.6. Nolaišanās identifikators.  Pakalpojuma sniedzējs atbild par nolaišanās identifikatora piešķiršanu katras nolaišanās veikšanai. Nolaišanās identifikatoram ir jābūt unikālam lielā ģeogrāfiskā teritorijā. Lai izvairītos no iespējamiem pārpratumiem un nepareizas identifikācijas, ir jāizvēlas nolaišanās identifikācija vairākiem konkrētās lidostas skrejceļiem. Nolaišanās identifikācijai ir jābūt parādītai uz publicētajām kartēm, kas apraksta nolaišanos.
D-6. tabula. Kanālu piešķiršanas paraugi 
	Kanāla numurs (N)
	Frekvence, MHz (F)
	Atskaites trajektorijas datu selektora (RPDS) vai atskaites datu selektora (RSDS) numurs

	20 001
	108,025
	0

	20 002
	108,05
	0

	20 003
	108,075
	0

	…
	…
	…

	20 397
	117,925
	0

	20 398
	117,95
	0

	20 412 (Piezīme)
	108,025
	1

	20 413
	108,05
	1

	...
	...
	...

	Piezīme. Kanālus no 20 398 līdz 20 412 nepiešķir, jo kanāla algoritms tās kartē frekvencēs, kas atrodas ārpus frekvenču diapazona no 108,025 MHz līdz 117,950 MHz. Līdzīga kanālu piešķiršanas “atstarpe” rodas katrā RPDS pārejā.


7.12. Apsvērumi attiecībā uz izvietojumu lidostā
7.12.1. GBAS zemes apakšsistēmas uzstādīšanā, izvēloties iespējamās atskaites uztvērēju antenu un VDB antenu vietas, ietver īpašus apsvērumus.  Antenu izvietojumā jāņem vērā 14. nodaļā noteiktās šķēršļu ierobežojumu prasības.
7.12.2. Atskaites uztvērēju antenu izvietošana.  Vieta ir jāizvēlas teritorijā, kurā nav šķēršļu, lai satelītu signāli būtu uztverami, ja ir pēc iespējas minimāli vietas leņķi. Vispārējā gadījumā jebkas, kas aizsedz GNSS satelītus ar vietas leņķi, kas pārsniedz 5 grādus, samazinās sistēmas pieejamību.
7.12.2.1. Antenas atskaites uztvērējiem ir jākonstruē un jāizvieto tā, lai ierobežotu vēlamajam signālam traucējošu atstarotu signālu uztveršanu.  Antenu uzstādīšanu tuvu zemes plaknei samazina signāla vairākkārtēju uztveršanu ar lielu aizkavi, ko rada atstarošanās pret objektiem zemāk par antenu. Uzstādīšanas augstumam ir jābūt pietiekamam, lai novērstu to, ka antenu sedz sniegs vai tai rada traucējumus tehniskās apkopes personāls un virszemes satiksme. Antena ir jāizvieto tā, lai jebkāda metāla konstrukcijas, kā, piemēram, ventilācijas vadi, caurules un citas antenas atrodas ārpus antenas tuvējā lauka ietekmes zonas. 

7.12.2.2. Līdztekus signāla vairākkārtējas uztveršanas radītai kļūdai katrā atskaites uztvērēja antenas atrašanās vietā, ir jāapsver arī korelācijas pakāpe. Atskaites uztvērēja antenas ir jāizvieto tādās vietās, kas nodrošina neatkarīgu signāla vairākkārtējas uztveršanas vidi.
7.12.2.3. Katras antenas konstrukcijai ir jābūt balsta konstrukcijai, kas neliecas vējā vai ledus radītu slodžu ietekmē.  Atskaites uztvērēju antenas ir jāizvieto teritorijā, piekļuve kurai tiek kontrolēta.  Satiksme var palielināt kļūdu, radot signāla vairākkārtēju uztveršanu atstarošanās dēļ vai aizsedzot antenām skatu uz satelītiem.
7.12.3. VDB antenas izvietošana. VDB antenna ir jāizvieto tā, lai starp antenu un jebkuru punktu aptvēruma zonā pastāvētu neaizšķēršļota skata līnija katram nodrošinātam FAS.  Jāapsver arī minimālais nošķiršanas attālums starp raidītāju un uztvērēju, lai netiktu pārsniegta maksimālā lauka intensitātes vērtība. Lai konkrētajā lidostā nodrošinātu nepieciešamo aptvērumu vairākiem FAS un lai padarītu elastīgu VDB antenas izvietojumu, reālajam aptvērumam ap raidītāja antenu ir jābūt būtiski lielākam, nekā nepieciešams vienam FAS. Spēja nodrošināt šādu aptvērumu ir atkarīga no VDB antenas atrašanās vietas attiecībā pret skrejceļu un no VDB antenas augstuma. Vispār, palielināts antenas augstums var būt nepieciešams, lai nodrošinātu atbilstošu signāla stiprumu lietotājiem zemā augstumā, bet tas var arī radīt nepieņemamus signāla vairākkārtējas atstarošanās “nulles punktus” vēlamā aptvēruma robežās. Lai nodrošinātu signāla stipruma prasību izpildi visā aptvērumā, balstoties uz analīzi, ir jāatrod piemērots kompromiss attiecībā uz antenas augstumu. Jāņem vērā ir arī reljefa un ēku ietekme uz signāla vairākkārtējas uztveršanas vidi.
7.12.4. Vairāku pārraides antenu izmantošana VDB aptvēruma uzlabošanai. Dažām GBAS iekārtām antenas atrašanās vietas ierobežojumi, vietējais reljefs vai šķēršļi var radīt signāla vairākkārtēju uztveršanu dēļ tā atstarošanās no zemes un/vai signāla bloķēšanu, kas var padarīt sarežģītu noteiktās lauka intensitātes nodrošināšanu aptvēruma zonā. Dažas GBAS zemes iekārtas var izmantot vienu vai vairākas papildus antenu sistēmas, kas izvietotas, lai nodrošinātu tādu signāla trajektoriju dažādību, ka kopā tās izpilda aptvēruma prasības.
7.12.4.1. Vienmēr, kad izmanto vairāku antenu sistēmas, antenu sekvences un ziņojumu laika izvēle ir jāsakārto tā, lai visos aptvēruma zonas punktos nodrošinātu tādas datu pārraides, kad atbilst prasībām par maksimālo un minimālo datu pārraides ātrumu un lauka intensitāti, nepārsniedzot uztvērēja spēju piemēroties pārraižu nomaiņas radītām signāla stipruma izmaiņām dotajā laika slotā.  Lai izvairītos no tā, ka uztvērējs apstrādā jautājumus attiecībā uz zaudētiem vai divreiz pārraidītiem ziņojumiem, visās 1. veida ziņojuma vai saistīto 1. veida ziņojumu pāru pārraidēm attiecībā uz doto mērījumu tipu vienā ir jāsniedz identiski dati.
7.12.4.2. Viens no dažādu antenu izmantošanas piemēriem ir komplekts ar divām antenām, bet dažādā augstumā virs zemes plaknes uzstādītām antenām.  Antenu augstumi ir izvēlēti tā, lai vienas antenas diagramma aizpildītu nulles, ko otras antenas lauka modelī rada signāla atstarošanās pret zemes plakni. Zemes stacija maina pārraides starp abām antenām, izmantojot vienu vai divus no katrai antenai katrā kadrā piešķirtiem slotiem. Pirmā veida ziņojumus katra antena pārraida vienreiz kadrā. Tas ļauj uztver vienu vai divus 1. veida ziņojumus kadrā, atkarībā no tā, vai lietotājs atrodas kādā no vienas antenas diagrammas “nulles punkta” vietām. Otrā un ceturtā veida ziņojumus pārraida pirmā antenna vienā kadrā un pēc tam otra antenna nākamajā kadrā. Tas ļauj saņemt vienu no katra 2. un 4. veida ziņojuma vienā vai divos kadros, atkarībā no lietotāja atrašanās vietas.
7.13. Laterālo un vertikālo signalizācijas iedarbošanās robežu definēšana
Laterālo un vertikālo signalizācijas iedarbošanās robežu nolaišanās I kategorijai aprēķina kā noteikts B pielikuma B-68. un B-69. tabulā. Šajos aprēķinos parametriem D un H ir D-8. attēlā norādītā nozīme. 

7.14. Pārraudzības un uzturēšanas darbības 
7.14.1. Var būt nepieciešamas īpašas pārraudzības prasības vai iebūvētas pārbaudes, to nosaka valstis pašas.  Tā kā VDB signāls ir īpaši svarīgs GBAS zemes stacijas ekspluatācijā, jebkāda VDB veiksmīgas izmantojama signāla pārraides atteice piešķirtajos slotos un visā aptvēruma zonā ir jāizlabo visīsākajā laikā. Tādēļ iesaka, kā norādījumus VDB pārraudzības sistēmai izmantot šādus nosacījumus:
a) Jauda. Būtisks jaudas kritums ir jānosaka 3 sekunžu laikā.
b) Ziņojuma veida zudums.  Jebkāda ieplānota ziņojuma veida pārraides atteice. To var radīt atteice pārraidīt unikālu ziņojuma veidu tā noteiktajā vietā vai vairāku dažādu ziņojuma veidu kopuma pārraides atteice. 

c) Visu ziņojuma veidu zudums. Tiks noteikts, ja 3 sekundes vai ilgāk netiks pārraidīts neviens ziņojuma veids.
7.14.2. Pēc atteices atklāšanas, gadījumā, ja nav pieejams rezerves raidītājs un ja aptvēruma rajonā signāla uzticamība ir tik zema, ka var būtiski ietekmēt gaisa kuģu lidojumus, ir jāapsver VDB pakalpojuma sniegšanas pārtraukšana. Ir jāparedz iespēja iekļaut ekspluatācijas procedūrās atbilstošas darbības, lai samazinātu signāla pārraides pārtraukšanas ietekmi.  Šādas darbības ietvertu uzturēšanas speciālistu nosūtīšanu veikt GBAS VDB apkopi vai īpašas ATC procedūras. Bez tam, kad vien iespējams ir jāveic uzturēšanas darbības attiecībā uz visām iebūvēto pārbaužu noteiktajām atteicēm, lai novērstu GBAS pakalpojuma pārtraukšanu. 

7.15. VDB ziņojumu piemēri
7.15.1. VDB ziņojumu kodēšanas piemēri ir sniegtu D-7. līdz D-10. tabulā. Piemēri raksturo dažādu lietotņu parametrus, ieskaitot ciklisko redundances pārbaudes (CRC) un turpvērstas kļūdu labošanas (FEC) parametrus, bitu kodēšanas rezultātus un D8PSK simbolu kodēšanu. Ziņojumu parametru tehniskie rādītāji šajās tabulās parāda ziņojuma kodēšanas procesu, bet var neatspoguļot reālistiskas vērtības. 

7.15.2. D-7. tabulā ir dots 1. veida VDB ziņojuma piemērs. Papildu ziņojuma karodziņa lauku kodē, lai norādītu, ka tas ir pirmais no diviem 1. veida ziņojumiem, ko pārraida vienā kadrā. To dara ilustrācijas pēc; parasti otrais 1. veida ziņojums nav nepieciešams, izņemot nepieciešamību ļaut pārraidīt vairāku attāluma noteikšanas avotu korekcijas, kuras var ietilpināt vienā ziņojumā.
7.15.3. D-8. tabulā ir dots 1. veida VDB ziņojuma un 2. veida VDB ziņojuma, kas kodēti vienā šaltī (t. i., abi ziņojumi ir paredzēti pārraidei vienā pārraides slotā). Pirmā veida ziņojuma papildu ziņojuma karodziņa lauku kodē, lai norādītu, ka tas ir otrais no diviem 1. veida ziņojumiem, ko pārraida vienā kadrā. Otrā veida ziņojumā ir iekļauts 1. papilddatu bloks. 

7.15.4. D-9. tabulā ir dots 4. veida ziņojums, kurā ir divi FAS datu bloki.
7.15.5. D-10. tabulā ir dots 5. veida ziņojuma piemērs.  Šajā piemērā ir doti visu nolaišanos veikšanai kopēji avota pieejamības ilgumi diviem attāluma noteikšanas avotiem. Papildus tam ir doti divi avotu pieejamības ilgumi divu atsevišķu nolaišanos veikšanai: pirmajā nolaišanās ir divi ietekmēti attāluma noteikšanas avoti, otrajā nolaišanās ir viens ietekmēts attāluma noteikšanas avots.  Otrā veida ziņojumā ir iekļauts 1. papilddatu bloks. 

D-7. tabula. Pirmā veida VDB ziņojuma paraugs 
	DATU SATURA APRAKSTS
	IZMANTOTIE BITI
	VĒRTĪBU DIAPAZONS
	IZŠĶIRTSPĒJA
	VĒRTĪBAS
	BINĀRAIS ATVEIDOJUMS
(1. PIEZĪME)

	ŠALTS DATU SATURS

	Jaudas pieaugums un kritums
	15
	
	
	
	000 0000 0000 0000

	Sinhronizācija un nenoteiktības izšķirtspēja
	48
	
	
	
	0100 0111 1101 1111 1000 1100 0111 0110 0000 0111 1001 0000

	KODĒTIE DATI

	Stacijas laika intervāla identifikators (SSID)
	3
	–
	–
	E
	100

	Pārraides garums (biti)
	17
	0 – 1824 biti
	1 bits
	536
	000 0000 1000 0110 00

	Rindas FEC
	5
	–
	–
	–
	0000 1

	LIETOTŅU DATU ZIŅOJUMU BLOKS

	Ziņojumu bloks (1. veida ziņojums) 

	Ziņojuma bloka nosaukums

	Ziņojuma bloka identifikators
	8
	–
	–
	Parasta
	1010 1010

	GBAS identifikators
	24
	–
	–
	BELL
	0000 1000 0101 0011 0000 1100

	Ziņojuma veida identifikators
	8
	1 – 8
	1
	1
	0000 0001

	Ziņojuma apjoms
	8
	10 – 222 baiti
	1 baits
	61
	0011 1101

	Ziņojums (1. veida ziņojuma paraugs)

	Modificētais Z-aprēķins
	14
	0 – 1199,9 s
	0,1 s
	100
	00 0011 1110 1000

	Papildu ziņojuma karodziņš
	2
	0 – 3
	1
	1. no pāra
	1

	Mērījumu skaits
	5
	0 – 18
	1
	4
	0 0100

	Mērījumu veids
	3
	0 – 7
	1
	C/A L1
	0

	Efemerīdu dekorelācijas parametrs (P)
	8
	0 – 1,275 × 10–3 m/m
	5 × 10–6 m/m
	1 × 1 0–4
	0001 0100

	Efemerīdu CRC
	16
	–
	–
	–
	0000 0000 0000 0000

	Avota pieejamības ilgums
	8
	0 –2 540 s
	10 s
	Nenodrošina
	1111 1111

	1. mērījumu bloks

	Attāluma noteikšanas avota identifikators (ID)
	8
	1 – 255
	1
	2
	0000 0010

	Datu kopuma pazīme (IOD)
	8
	0 – 255
	1
	255
	1111 1111

	Pseidoattāluma korekcija (PRC)
	16
	± 327,67 m
	0,01 m
	+1,0 m
	0000 0000 0110 0100

	Aptuvenā attāluma korekciju izmaiņu ātrums (RRC)
	16
	± 32,767 m
	0,001 m/s
	–0,2 m/s
	1111 1111 0011 1000

	σpr_gnd
	8
	0 –5,08 m
	0,02 m
	0,98 m
	0011 0001

	B1
	8
	± 6,35 m
	0,05 m
	+0,10 m
	0000 0010

	B2
	8
	± 6,35 m
	0,05 m
	+0,15 m
	0000 0011

	B3
	8
	± 6,35 m
	0,05 m
	–0,25 m
	1111 1011

	B4
	8
	± 6,35 m
	0,05 m
	Neizmanto
	1000 0000

	2. mērījumu bloks

	Attāluma noteikšanas avota identifikators (ID)
	8
	1 – 255
	1
	4
	0000 0100

	Datu kopuma pazīme (IOD)
	8
	0 – 255
	1
	126
	0111 1110

	Pseidoattāluma korekcija (PRC)
	16
	± 327,67 m
	0,01 m
	–1,0 m
	1111 1111 1001 1100

	Aptuvenā attāluma korekciju izmaiņu ātrums (RRC)
	16
	± 32,767 m
	0.001 m/s
	+0.2 m/s
	0000 0000 1100 1000

	σpr_gnd
	8
	0 – 5,08 m
	0,02 m
	0,34 m
	0001 0001

	B1
	8
	± 6,35 m
	0,05 m
	+0,20 m
	0000 0100

	B2
	8
	± 6,35 m
	0,05 m
	+0,30 m
	0000 0110

	B3
	8
	± 6,35 m
	0,05 m
	–0,50 m
	1111 0110

	B4
	8
	± 6,35 m
	0,05 m
	Neizmanto
	1000 0000

	3. mērījumu bloks

	Attāluma noteikšanas avota identifikators (ID)
	8
	1 – 255
	1
	12
	0000 1100

	Datu kopuma pazīme (IOD)
	8
	0 – 255
	1
	222
	1101 1110

	Pseidoattāluma korekcija (PRC)
	16
	± 327,67 m
	0,01 m
	+1,11 m
	0000 0000 0110 1111

	Aptuvenā attāluma korekciju izmaiņu ātrums (RRC)
	16
	± 32,767 m
	0.001 m/s
	–0.2 m/s
	1111 1111 0011 1000

	σpr_gnd
	8
	0 – 5,08 m
	0,02 m
	1,02 m
	0011 0011

	B1
	8
	± 6,35 m
	0,05 m
	+0,10 m
	0000 0010

	B2
	8
	± 6,35 m
	0,05 m
	+0,25 m
	0000 0101

	B3
	8
	± 6,35 m
	0,05 m
	–0,25 m
	1111 1011

	B4
	8
	± 6,35 m
	0,05 m
	Neizmanto
	1000 0000

	4. mērījumu bloks

	Attāluma noteikšanas avota identifikators (ID)
	8
	1 – 255
	1
	23
	0001 0111

	Datu kopuma pazīme (IOD)
	8
	0 – 255
	1
	80
	0101 0000

	Pseidoattāluma korekcija (PRC)
	16
	± 327,67 m
	0,01 m
	–2,41 m
	1111 1111 0000 1111

	Aptuvenā attāluma korekciju izmaiņu ātrums (RRC)
	16
	± 32,767 m
	0.001 m/s
	–0.96 m/s
	1111 1100 0100 0000

	σpr_gnd
	8
	0 – 5,08 m
	0,02 m
	0,16 m
	0000 1000

	B1
	8
	± 6,35 m
	0,05 m
	+0,20 m
	0000 0100

	B2
	8
	± 6,35 m
	0,05 m
	+0,30 m
	0000 0110

	B3
	8
	± 6,35 m
	0,05 m
	–0,50 m
	1111 0110

	B4
	8
	± 6,35 m
	0,05 m
	Neizmanto
	1000 0000

	Ziņojuma bloka CRC
	32
	–
	–
	–
	1100 0010 1111 0011 0000 1011 1100 1010

	LIETOTNES FEC
	48
	–
	–
	–
	0110 0011 1110 1001 1110 0000 1110 1101 0010 1001 0111 0101

	Ievade bitu kodēšanai (2. piezīme)
	0 46 10 10 55 30 CA 10 80 BC 17 C2 20 28 00 00 FF 40 FF 26 00 1C FF 8C 40 CO DF 01 20 7E 39 FF 13 00 88 20 60 6F 01 30 7B F6 00 1C FF CC 40 AO DF 01 E8 OA FO FF 02 3F 10 20 60 6F 01 53 DO CF 43 AE 94 B7 07 97 C6

	Bitu kodēšanas izvade (3. piezīme)
	0 60 27 98 1F 2F D2 3B 5F 26 C2 1B 12 F4 46 DO 09 81 B6 25 1C 18 DO 7C 2A 7F B9 55 A8 BO 27 17 3A 60 EB 5F 1B 3B A5 FE OA E1 43 D7 FA D7 B3 7A 65 D8 4E D7 79 D2 E1 AD 95 E6 6D 67 12 B3 EA 4F 1A 51 B6 1C 81 F2 31

	Aizpildījuma biti
	0 - 2
	–
	–
	0
	

	Jaudas samazināšanās
	9
	–
	–
	–
	000 000 000

	D8PSK simboli (4. piezīme)
	00000035 11204546 31650100 12707716 71645524 74035772 26234621 45311123 22460075 52232477 16617052 04750422 07724363 40733535 05120746 45741125 22545252 73171513 51047466 13171745 10622642 17157064 67345046 36541025 07135576 55745512 222

	Piezīmes.

	1. Labējais bits ir binārā parametra vērtības LSB, un tas ir pirmais pārraidītais vai uz bitu kodētāju nosūtītais bits. Visus datu laukus pārsūta tādā kārtībā, kāda parādīta tabulā.

	2. Šo lauku kodē heksadecimālā formā, pirmo uz bitu kodētāju nosūtot tā MSB. Pirmā rakstzīme ir viens bits.

	3. Šajā piemērā aizpildījuma biti nav kodēti.

	4. Šis lauks attēlo fāzi π/4 vienībās (piemēram, vērtība 5 nozīmē 5 π/4 radiānu lielu fāzi) attiecībā pret pirmā simbola fāzi.


D-8. tabula. Pirmā veida un 2. veida VDB ziņojumu pārraide vienā šaltī 
	DATU SATURA APRAKSTS
	IZMANTOTIE BITI
	VĒRTĪBU DIAPAZONS
	IZŠĶIRTSPĒJA
	VĒRTĪBAS
	BINĀRAIS ATVEIDOJUMS
(1. PIEZĪME)

	ŠALTS DATU SATURS

	Jaudas pieaugums un kritums
	15
	
	
	
	000 0000 0000 0000

	Sinhronizācija un nenoteiktības izšķirtspēja
	48
	
	
	
	0100 0111 1101 1111 1000 1100 0111 0110 0000 0111 1001 0000

	KODĒTIE DATI

	Stacijas laika intervāla identifikators (SSID)
	3
	–
	–
	E
	10 0

	Pārraides garums (biti)
	17
	0 – 1824 biti
	1 bits
	544
	000 0000 1000 1000 00

	Rindas FEC
	5
	–
	–
	–
	0000 0

	LIETOTNES DATI

	1. ziņojumu bloks (1. veida ziņojums) 

	Ziņojuma bloka nosaukums

	Ziņojuma bloka identifikators
	8
	–
	-
	Parastās
	10101010

	GBAS identifikators
	24
	–
	-
	BELL
	0000 1000 0101 0011 0000 1100

	Ziņojuma veida identifikators
	8
	1 – 8
	1
	1
	0000 0001

	Ziņojuma apjoms
	8
	10 – 222 baiti
	1 baits
	28
	0001 1100

	Ziņojums (1. veida ziņojuma paraugs)

	Modificētais Z-aprēķins
	14
	0 – 1199,9 s
	0,1 s
	100 s
	00 0011 1110 1000

	Papildu ziņojuma karodziņš
	2
	0 – 3
	1
	2. no pāra
	11

	Mērījumu skaits
	5
	0 – 18
	1
	1
	00001

	Mērīšanas veids
	3
	0 – 7
	1
	C/A L1
	0

	Efemerīdu dekorelācijas parametrs (P)
	8
	0 – 1,275 × 10–3 m/m
	5 × 10–6 m/m
	0 (SBAS)
	0000 0000

	Efemerīdu CRC
	16
	–
	–
	0
	0000 0000 0000 0000

	Avota pieejamības ilgums
	8
	0 – 2540 s
	10 s
	Nenodrošina
	1111 1111

	1. mērījumu bloks

	Attāluma noteikšanas avota identifikators (ID)
	8
	1 – 255
	1
	122
	0111 1010

	Datu kopuma pazīme (IOD)
	8
	0 – 255
	1
	2
	0000 0010

	Pseidoattāluma korekcija (PRC)
	16
	± 327,67 m
	0,01 m
	+1,0 m
	0000 0000 0110 0100

	Aptuvenā attāluma korekciju izmaiņu ātrums (RRC)
	16
	± 32,767 m
	0.001 m/s
	–0,2 m/s
	1111 1111 0011 1000

	σpr_gnd
	8
	0 – 5,08 m
	0,02 m
	1,96 m
	0110 0010

	B1
	8
	± 6,35 m
	0,05 m
	+0,10 m
	0000 0010

	B2
	8
	± 6,35 m
	0,05 m
	+0,15 m
	0000 0011

	B3
	8
	± 6,35 m
	0,05 m
	–0,25 m
	1111 1011

	B4
	8
	± 6,35 m
	0,05 m
	Neizmanto
	1000 0000

	1. ziņojumu bloka CRC
	32
	–
	–
	–
	1011 0101 1101 0000 1011 1100 0101 0010

	2. ziņojumu bloks (2. veida ziņojums) 

	Ziņojuma bloka nosaukums

	Ziņojuma bloka identifikators
	8
	–
	–
	Parastās
	1010 1010

	GBAS identifikators
	24
	–
	–
	BELL
	0000 1000 0101 0011 0000 1100

	Ziņojuma veida identifikators
	8
	1 – 8
	1
	2
	0000 0010

	Ziņojuma apjoms
	8
	10 – 222 baiti
	1 baits
	34
	0010 0010

	Ziņojums (2. veida ziņojuma paraugs)

	GBAS atskaites uztvērēji
	2
	2 – 4
	1
	3
	1

	GBAS precizitātes norādes burts
	2
	–
	–
	B
	1

	Rezervē
	1
	–
	–
	0
	0

	GBAS nepārtrauktības/integritātes norāde (GCID)
	3
	0 – 7
	1
	1
	1

	Vietējā magnētiskā novirze
	11
	±180°
	0.25°
	58° E
	000 1110 1000

	Rezervē
	5
	–
	–
	0
	0000 0

	σvert_iono_gradient
	8
	0 – 25,5 × 10–6 m/m
	0,1 ×10–6 m/m
	0
	0000 0000

	Refrakcijas indekss
	8
	16 – 781
	3
	379
	1111 1001

	Atmosfēras augstums
	8
	0 – 25 500 m
	100 m
	100 m
	0000 0001

	Refrakcijas nenoteiktība
	8
	0 – 255
	1
	20
	0001 0100

	Ģeogrāfiskais platums
	32
	±90.0° 
	0,0005 loka sekundes
	45°40'32" N
	0001 0011 1001 1010 0001 0001 0000 0000

	Ģeogrāfiskais garums
	32
	±180.0° 
	0,0005 loka sekundes
	93°25'13"W
	1101 0111 1110 1000 1000 1010 1011 0000

	Elipsoīda augstums
	24
	± 83 886,07 m
	0,01 m
	892,55 m
	0000 0001 0101 1100 1010 0111

	1. papilddatu bloks
	
	
	
	
	

	Atskaites stacijas datu selektors
	8
	0 – 48
	1
	5
	0000 0101

	Maksimālais izmantošanas attālums (Dmax)
	8
	2 – 510 km
	2 km
	50 km
	0001 1001

	Kmd_e_POS,GPS
	8
	0 – 12,75
	0.05
	6
	0111 1000

	Kmd_e_CAT1,GPS
	8
	0 – 12,75
	0.05
	5
	0110 0100

	Kmd_e_POS,GLONASS
	8
	0 – 12,75
	0.05
	0
	0000 0000

	Kmd_e_CAT1,GLONASS
	8
	0 – 12,75
	0.05
	0
	0000 0000

	2. ziņojumu bloka CRC
	32
	–
	–
	–
	0101 1101 0111 0110 0010 0011 0001 1110

	Lietotnes FEC
	48
	
	
	
	1110 1000 0100 0101 0011 1011 0011 1011 0100 0001 0101 0010

	Ievade bitu kodēšanai (2. piezīme)
	0 41 10 00 55 30 CA 10 80 38 17 C3 80 00 00 00 FF 5E 40 26 00 1C FF 46 40 CO DF 01 4A 3D OB AD 55 30 CA 10 40 44 A4 17 00 00 9F 80 28 00 88 59 C8 OD 51 17 EB E5 3A 80 AO 98 1E 26 00 00 78 C4 6E BA 4A 82 DC DC A2 17

	Bitu kodēšanas izvade (3. piezīme)
	0 67 27 88 1F 2F D2 3B 5F A2 C2 1A B2 DC 46 DO 09 9F 09 25 1C 18 DO B6 2A 7F B9 55 C2 F3 15 45 7C 50 A9 6F 3B 10 00 D9 71 17 DC 4B 2D 1B 7B 83 72 D4 F7 CA 62 C8 D9 12 25 5E 13 2E 13 EO 42 44 37 45 68 29 5A B9 55 65

	Aizpildījuma biti
	0 – 2
	–
	–
	1
	0

	Jaudas samazināšanās
	9
	–
	–
	–
	000 000 000

	D8PSK simboli (4. piezīme)
	00000035 11204546 31650105 67443352 35201160 30501336 62023576 12066670 74007653 30010255 31031274 26172772 76236442 41177201 35131033 33421734 42751235 60342057 66270254 17431214 03421036 70316613 46567433 66547730 34732201 40607506 014444

	Piezīmes.

	1. Labējais bits ir binārā parametra vērtības LSB, un tas ir pirmais pārraidītais vai uz bitu kodētāju nosūtītais bits. Visus datu laukus pārsūta tādā kārtībā, kāda parādīta tabulā.

	2. Šo lauku kodē heksadecimālā formā, pirmo uz bitu kodētāju nosūtot tā MSB. Pirmā rakstzīme ir viens bits.

	3. Šajā piemērā aizpildījuma biti nav kodēti.

	4. Šis lauks attēlo fāzi π/4 vienībās (piemēram, vērtība 5 nozīmē 5 π/4 radiānu lielu fāzi) attiecībā pret pirmā simbola fāzi.


D–9. tabula. Ceturtā veida ziņojuma paraugs 
	DATU SATURA APRAKSTS
	IZMANTOTIE BITI
	VĒRTĪBU DIAPAZONS
	IZŠĶIRTSPĒJA
	VĒRTĪBAS
	BINĀRAIS ATVEIDOJUMS
(1. PIEZĪME)

	ŠALTS DATU SATURS

	Jaudas pieaugums un kritums
	15
	
	
	
	000 0000 0000 0000

	Sinhronizācija un nenoteiktības izšķirtspēja
	48
	
	
	
	010 0011 1110 1111 1100 0110 0011 1011 0000 0011 1100 1000 0

	KODĒTIE DATI
	
	
	
	
	

	Stacijas laika intervāla identifikators (SSID)
	3
	–
	–
	D
	01 1

	Pārraides garums (biti)
	17
	0 – 1824 biti
	1 bits
	784
	000 0000 1100 0100 00

	Rindas FEC
	5
	–
	–
	–
	0000 0

	LIETOTŅU DATU ZIŅOJUMU BLOKS

	Ziņojumu bloks (4. veida ziņojums) 

	Ziņojuma bloka nosaukums

	Ziņojuma bloka identifikators
	8
	–
	–
	Parasta
	1010 1010

	GBAS identifikators
	24
	–
	–
	CMJ
	0000 1100 1101 0010 1010 0000

	Ziņojuma veida identifikators
	8
	1 – 8
	1
	4
	0000 0100

	Ziņojuma apjoms
	8
	10 – 222 baiti
	1 baits
	92
	0101 1100

	Ziņojums (4. veida ziņojuma paraugs)

	1. FAS datu kopums

	Datu kopuma apjoms
	8
	2 – 212
	1 baits
	41
	0010 1001

	1. FAS datu bloks

	Nolaišanās veids
	4
	0 – 15
	1
	0
	0

	SBAS pakalpojuma sniedzējs 
	4
	0 – 15
	1
	15
	1111

	Lidlauka identifikators (ID)
	32
	–
	–
	LFBO
	0000 1100 0000 0110 0000 0010 0000 1111

	Skrejceļa numurs
	6
	0 – 36
	1
	15
	00 1111

	Skrejceļa burts
	2
	–
	–
	SR
	1

	Nolaišanās raksturojumu apzīmējums
	3
	0 – 7
	1
	CAT 1
	1

	Maršruta norāde
	5
	–
	–
	C
	0001 1

	Atskaites trajektorijas datu selektors (RPDS)
	8
	0 – 48
	1
	3
	0000 0011

	Atskaites trajektorijas identifikators
	32
	–
	–
	GTBS
	0000 0111 0001 0100 0000 0010 0001 0011

	LTP/FTP platums
	32
	±90,0°
	0,0005 loka sekundes
	43,6441 075° N
	0001 0010 1011 1010 1110 0010 1000 0110

	LTP/FTP garums
	32
	±180,0°
	0,0005 loka sekundes
	1, 345940° E
	0000 0000 1001 0011 1101 1110 1001 0000

	LTP/FTP augstums
	16
	–512,0 – 6041,5 m
	0,1 m
	197.3
	0001 1011 1011 0101

	AFPAP platums
	24
	±1°
	0,0005 loka sekundes
	–0.025145°
	1111 1101 0011 1100 1100 1100

	AFPAP garums
	24
	±1°
	0,0005 loka sekundes
	0.026175°
	0000 0010 1110 0000 0010 1100

	Skrejceļa sliekšņa šķērsošanas augstums nolaižoties (TCH)
	15
	0 – 1638,35 m
(0 –3 276,7 ft)
	0,05m
(0,1 ft)
	17,05 m
	000 0001 0101 0101

	Nolaišanās TCH mērvienību selektors 
	1
	0 = ft; 1 = m
	–
	metri
	1

	Glisādes leņķis (GPA)
	16
	0 – 90°
	0.01°
	3°
	0000 0001 0010 1100

	Kursa platums
	8
	80,0 –143,75 m
	0,25m
	105
	0110 0100

	ΔGareniskā nobīde 
	8
	0 –  2032 m
	8 m
	0
	0000 0000

	1. FAS datu bloka CRC
	32
	–
	–
	–
	1010 0010 1010 0101 1010 1000 0100 1101

	FASVAL/nolaišanās statuss
	8
	0 – 25,4
	0,1 m
	10
	0110 0100

	FASLAL/nolaišanās statuss
	8
	0 – 50,8
	0,2 m
	40
	1100 1000

	2. FAS datu kopums
	

	Datu kopuma apjoms
	8
	2 – 212
	1 baits
	41
	0010 1001

	2. FAS datu bloks
	

	Nolaišanās veids
	4
	0 – 15
	1
	0
	0

	SBAS pakalpojumu a sniedzējs 
	4
	0 – 15
	1
	01
	1

	Lidlauka identifikators (ID)
	32
	–
	–
	LFBO
	0000 1100 0000 0110 0000 0010 0000 1111

	Skrejceļa numurs
	6
	0 – 36
	1
	33
	10 0001

	Skrejceļa burts
	2
	–
	–
	SR
	1

	Nolaišanās raksturojumu apzīmējums
	3
	0 – 7
	1
	CAT 1
	1

	Maršruta norāde
	5
	–
	–
	A
	0000 1

	Atskaites trajektorijas datu selektors (RPDS)
	8
	0 – 48
	1
	21
	0001 0101

	Atskaites trajektorijas identifikators
	32
	–
	–
	GTN
	0000 0111 0001 0100 0000 1110 0010 0000

	LTP/FTP platums
	32
	±90,0°
	0,0005 loka sekundes
	43,61 56350° N
	0001 0010 1011 0111 1100 0001 1011 1100

	LTP/FTP garums
	32
	±180,0°
	0,0005 loka sekundes
	1, 3802350° E
	0000 0000 1001 0111 1010 0011 0001 1100

	LTP/FTP augstums
	16
	–512,0 līdz 6 041,5 m
	0,1 m
	200,2 m
	0001 1011 1101 0010

	AFPAP platums
	24
	±1°
	0,0005 loka sekundes
	0.02172375°
	0000 0010 0110 0010 1111 1011

	AFPAP garums
	24
	±1°
	0,0005 loka sekundes
	–0.0226050°
	1111 1101 1000 0100 0011 1100

	Skrejceļa sliekšņa šķērsošanas augstums pieejā (TCH)
	15
	0 – 1638,35 m
(0 līdz 3 276,7 ft)
	0,05 m
(0,1 ft)
	15,25 m
	000 0001 0011 0001

	Nolaišanās TCH mērvienību selektors 
	1
	0 = ft; 1 = m
	–
	metri
	1

	Glisādes leņķis (GPA)
	16
	0 – 90°
	0.01°
	3.01°
	0000 0001 0010 1101

	Kursa platums
	8
	80,0 – 143,75 m
	0,25 m
	105
	0110 0100

	ΔGareniskā nobīde 
	8
	0 – 2 032 m
	8 m
	0
	0000 0000

	2. FAS datu bloka CRC
	32
	–
	–
	–
	1010 1111 0100 1101 1010 0000 1101 0111

	FASVAL/nolaišanās statuss
	8
	0 – 25,4
	0,1 m
	10
	0110 0100

	FASLAL/nolaišanās statuss
	8
	0 – 50,8
	0,2 m
	40
	1100 1000

	Ziņojuma bloka CRC
	32
	–
	–
	–
	0101 0111 0000 0011 1111 1110 1001 1011

	LIETOTNES FEC
	48
	–
	–
	–
	0001 1011 1001 0001 0010 1010 1011 1100 0010 0101 1000 0101

	Ievade bitu kodēšanai (2. piezīme)
	1 82 30 00 55 05 4B 30 20 3A 94 0F F0 40 60 30 F2 98 C0 C8 40 28 E0 61 47 5D 48 09 7B C9 00 AD D8 33 3C BF 34 0740 AA 81 34 80 26 00 B2 15 A5 45 2613 94 08 F0 40 60 30 86 90 A8 04 70 28 E0 3D 83 ED 48 38 C5 E9 00 4B D8 DF46 40 3C 21 BF 8C 81 B4 80 26 00 EB05 B2 F5 26 13 D9 7F C0 EA A1 A4 3D 54 89 D8

	Bitu kodēšanas izvade (3. piezīme)
	1 A4 07 88 1F 1A 53 1B FF A0 41 D6 C2 9C 26 E0 04 59 89 CB 5C 2C CF 91 2D E2 2E 5D F3 07 1E 45 F1 53 5F C0 4F 53 E4 64 F0 23 C3 ED 05 A9 E6 7F FF FF B5 49 81 DD A3 F2 B5 40 9D A0 17 90 12 60 64 7C CF E3 BE A0 1E 72 FF 61 6E E4 02 44 D9 1E D2 FD 63 D1 12 C3 5A 00 0E F8 89 FE 4C 12 0C 78 4F 9D 55 08 16 F6

	Aizpildījuma biti
	0 – 2
	–
	–
	1
	0

	Jaudas samazināšanās
	9
	–
	–
	–
	000 000 000

	D8PSK simboli (4. piezīme)
	00000035120454631650432230077166217071305255667317672434537777615776346166157054361521457640513340167752142313044430613011502667743417556032762416305275365400152470514203225753334625554377076056527606314446243163101353722250120760407526435103457714077770415665273600122324007402031443362754444

	Piezīmes.
	

	1. Labējais bits ir binārā parametra vērtības LSB, un tas ir pirmais pārraidītais vai uz bitu kodētāju nosūtītais bits. Visus datu laukus pārsūta tādā kārtībā, kāda parādīta tabulā.

	2. Šo lauku kodē heksadecimālā formā, pirmo uz bitu kodētāju nosūtot tā MSB. Pirmā rakstzīme ir viens bits.

	3. Šajā piemērā aizpildījuma biti nav kodēti.

	4. Šis lauks attēlo fāzi π/4 vienībās (piemēram, vērtība 5 nozīmē 5 π/4 radiānu lielu fāzi) attiecībā pret pirmā simbola fāzi.


D–10. tabula. Piektā veida ziņojuma paraugs 
	DATU SATURA APRAKSTS
	IZMANTOTIE BITI
	VĒRTĪBU DIAPAZONS
	IZŠĶIRTSPĒJA
	VĒRTĪBAS
	BINĀRAIS ATVEIDOJUMS
(1. PIEZĪME)

	ŠALTS DATU SATURS

	Jaudas pieaugums un kritums
	15
	
	
	
	000 0000 0000 0000

	Sinhronizācija un nenoteiktības izšķirtspēja
	48
	
	
	
	0100 0111 1101 1111 1000 1100 0111 0110 0000 0111 1001 0000

	KODĒTIE DATI
	
	
	
	
	

	Stacijas laika intervāla identifikators (SSID)
	3
	–
	–
	D
	01 1

	Pārraides garums (biti)
	17
	0 līdz 1 824 biti
	1 bits
	272
	000 0000 0100 0100 00

	Rindas FEC
	5
	–
	–
	–
	0001 1

	LIETOTŅU DATU ZIŅOJUMU BLOKS

	Ziņojumu bloks (5. veida ziņojums) 

	Ziņojuma bloka nosaukums

	Ziņojuma bloka identifikators
	8
	–
	–
	Parasta
	1010 1010

	GBAS identifikators
	24
	–
	–
	CMJ
	0000 1100 1101 0010 1010 0000

	Ziņojuma veida identifikators
	8
	1 – 8
	1
	5
	0000 0101

	Ziņojuma apjoms
	8
	10 – 222 baiti
	1 baits
	28
	0001 1100

	Ziņojums (5. veida ziņojuma paraugs)

	Modificētais Z–aprēķins
	14
	0 – 1199,9 s
	0,1 s
	100 s
	00 0011 1110 1000

	Rezervē
	2
	–
	–
	–
	0

	Ietekmēto avotu skaits (N)
	8
	0 – 31
	1
	2
	0000 0010

	Pirmais ietekmētais avots

	Attāluma noteikšanas avota identifikators (ID)
	8
	1 – 255
	1
	4
	0000 0100

	Avota pieejamības izmaiņu būtība
	1
	–
	–
	Pārtrauks
	0

	Avota pieejamības ilgums
	7
	0 – 1270 s
	10 s
	50 s
	0000 101

	Otrais ietekmētais avots

	Attāluma noteikšanas avota identifikators (ID)
	8
	1 – 255
	1
	3
	0000 0011

	Avota pieejamības izmaiņu būtība
	1
	–
	–
	Uzsāks
	1

	Avota pieejamības ilgums
	7
	0 – 1270 s
	10 s
	200 s
	0010 100

	Aizšķēršļotu nolaišanos skaits (A)
	8
	0 – 255
	1
	2
	0000 0010

	Pirmā aizšķēršļotā nolaišanās 

	Atskaites trajektorijas datu selektors (RPDS)
	8
	0 – 48
	1
	21
	0001 0101

	Iespaidotu avotu skaits pirmajā aizšķēršļotajā nolaišanās (NA)
	8
	1 – 31
	1
	2
	0000 0010

	Pirmās aizšķēršļotās nolaišanās pirmais ietekmētais attāluma noteikšanas avots

	Attāluma noteikšanas avota identifikators (ID)
	8
	1 – 255
	1
	12
	0000 1100

	Avota pieejamības izmaiņu būtība
	1
	–
	–
	Pārtrauks
	0

	Avota pieejamības ilgums
	7
	0 – 1270 s
	10 s
	250 s
	0011 001

	Pirmās aizšķēršļotās nolaišanās otrais ietekmētais attāluma noteikšanas avots

	Attāluma noteikšanas avota identifikators (ID)
	8
	1 – 255
	1
	14
	0000 1110

	Avota pieejamības izmaiņu būtība
	1
	–
	–
	Pārtrauks
	0

	Avota pieejamības ilgums
	7
	0 – 1270 s
	10 s
	1 000 s
	1100 100

	Otrā aizšķēršļotā nolaišanās

	Atskaites trajektorijas datu selektors (RPDS)
	8
	0 – 48
	1
	14
	0000 1110

	Iespaidotu avotu skaits otrajā aizšķēršļotajā pieejā (NA)
	8
	1 – 31
	1
	1
	0000 0001

	Otrās aizšķēršļotās nolaišanās pirmais ietekmētais attāluma noteikšanas avots

	Attāluma noteikšanas avota identifikators (ID)
	8
	1 – 255
	1
	12
	0000 1100

	Avota pieejamības izmaiņu būtība
	1
	–
	–
	Pārtrauks
	0

	Avota pieejamības ilgums
	7
	0 – 1270 s
	10 s
	220 s
	0010 110

	Ziņojuma bloka CRC
	32
	–
	–
	–
	1101 1011 0010 1111 0001 0010 0000 1001

	LIETOTNES FEC
	48
	–
	–
	–
	0011 1110 1011 1010 0001 1110 0101 0110 1100 1011 0101 1011

	Ievade bitu kodēšanai (2. piezīme)
	1 82 20 18 55 05 4B 30 AO 38 17 CO 40 20 50 CO 94 40 A8 40 30 4C 70 13 70 80 30 34 90 48 F4 DB DA D3 6A 78 5D 7C

	Bitu kodētāja izvade
	1 A4 17 90 1F 1A 53 1B 7F A2 C2 19 72 FC 16 10 62 81 E1 43 2C 48 5F E3 1A 3F 56 60 18 86 EA 33 F3 B3 09 07 26 28

	Aizpildījuma biti
	0 – 2
	–
	–
	0
	

	Jaudas samazināšanās
	9
	
	
	
	000 000 000

	D8PSK simboli (3. piezīme)
	000000351120454631650432205666055106760241612447736346322070010322400660133212416623116364377711017311574302323445146644444

	Piezīmes.

	1. Labējais bits ir binārā parametra vērtības LSB, un tas ir pirmais pārraidītais vai uz bitu kodētāju nosūtītais bits. Visus datu laukus pārsūta tādā kārtībā, kāda parādīta tabulā. 

	2. Šo lauku kodē heksadecimālā formā, pirmo uz bitu kodētāju nosūtot tā MSB. Pirmā rakstzīme ir viens bits.

	3. Simbolus attēlo pēc to diferenciālās fāzes attiecībā pret ziņojuma pirmo simbolu π/4 vienībās (piemēram, vērtība 5 nozīmē 5 π/4 radiānu lielu fāzi) attiecībā pret pirmā simbola fāzi.


7.16. GBAS novērošanas precizitāte
NAVAID novērošanas precizitātes standarti ir ietverti 14. pielikumā “Lidlauki”. Bez tam “Pasaules ģeodēziskās sistēmas – 1984 (WGS-84) rokasgrāmatā” (Doc 9674) ir ietverti norādījumi attiecībā uz novērošanas un kontroles staciju tīkla izveidi katrā lidlaukā un to, kā izmantot šādu tīklu WGS-84 koordinātu noteikšanā.  Kamēr attiecībā uz GBAS tiks izstrādātas īpašas prasības, uz GBAS attiecas 14. pielikuma precizitātes prasības lidlaukā izvietotiem NAVAID.  Rekomendācija GBAS atskaites punkta novērošanas precizitātei, kas ir iekļauta 3. nodaļas B pievienojuma 3.6.7.2.3.4. punktā, ir paredzēta turpmākai GBAS pakalpojuma gaisa kuģa lietotāja aprēķinātās WGS-84 atrašanās vietas kļūdas samazināšanai līdz vērtībai, kas ir mazāka par GBAS standartu 3. nodaļas B pievienojuma 3.6.7.2.4.1. un 3.6.7.2.4.2. punkta prasībām, un novērošanas precizitātes paaugstināšanai salīdzinājumā ar 14. pielikumā noteikto. Visu GBAS izmantot aeronavigācijas datu integritātei ir jābūt atbilstošai 3. nodaļas 3.7.2.4.-1. tabulā noteiktajām integritātes prasībām. 

8. Signāla kvalitātes pārraudzības iekārtas (SQM) konstrukcija
8.1. Signāla kvalitātes kontroles iekārtas (SQM) mērķis ir atklāt satelīta signāla anomālijas, lai novērstu situāciju, kad gaisa kuģa uztvērēji izmanto maldinošu informāciju (MI).  MI ir neatklāta gaisa kuģa pseidoattāluma diferenciālā kļūda, kas pārsniedz maksimālo pieļaujamo kļūdu (MERR).  Šādas lielas pseidoattāluma kļūdas rada C/A koda korelācijas maksimuma izkropļojumi, ko izraisa satelīta lietderīgās jaudas atteices. Ja atskaites uztvērējam, ko izmanto, lai aprēķinātu diferenciālkorekcijas, un gaisa kuģa uztvērējam ir atšķirīgi mērījumu trakti (t. i., uztvērēja joslas platums un sekošanas cilpas korelatora retinājums), signāla izkropļojumi tos ietekmē atšķirīgi.  SQM ir jāaizsargā gaisa kuģa uztvērējs gadījumos, kad šāda mehānika nav līdzīga. SQM izpildījumu vēl definē kā satelīta atteices atklāšanas varbūtību un satelīta atteices nepareizas izziņošanas varbūtību.
8.2. Signāla ietekmi, kuras dēļ GBAS vai SBAS var izvadīt MI var iedalīt trīs dažādos turpmāk minētos ietekmes veidos uz korelācijas funkciju: 

a) Neskarzonas: Ja korelācijas funkcija zaudē tās maksimumu, uztvērēja sinhronizatora funkcijā būs līdzens apgabals jeb neskarzona. Ja atskaites uztvērējs un gaisa kuģa uztvērējs apstrādā dažādas šādas neskarzonas daļas, var rasties MI.
b) Viltus maksimumi: Ja atskaites uztvērējs un gaisa kuģa uztvērējs sinhronizējas pie dažādiem maksimumiem, var pastāvēt MI.
c) Izkropļojumi: Ja nav korelācijas maksimuma, gaisa kuģis, kas lieto no atskaites uztvērējiem atšķirīgu korelatora retinājumu, var saskarties ar MI. 
8.3. SQM novērtēšanai ieteiktajam riska modelim ir trīs daļas, kas var radīt trīs iepriekšminētās korelācijas maksimuma patoloģijas.
8.4. A riska modelis sastāv no normāla C/A koda signāla, vienīgi tā aizmugurējā fronte ir agrāka vai vēlāka par konkrētā simbola pareizo beigu laiku.  Šāds riska modelis ir saistīts ar navigācijas datu vienības (NDU), kas ir GPS vai GLONASS satelītu ciparu nodalījums, atteici. 

8.4.1. GPS A riska modelim ir viens parametrs Δ, kas parāda, ka aizmugurējā fronte ir agrāka (Δ < 0) vai vēlāka (Δ > 0), izsakot to simbola daļās.  Šā parametra intervāls ir –0,12 < Δ < 0,12. GLONASS A riska modelim ir viens parametrs Δ, kas parāda, ka aizmugurējā fronte ir agrāka (Δ < 0) vai vēlāka (Δ > 0), izsakot to simbola daļās.  Šā parametra intervāls ir –0,11 < Δ < 0,11.
8.4.2. Šā intervāla robežās A riska modelis ģenerē neskarzonas, atbilstoši tam, kā aprakstīts iepriekš.  (Jāpārbauda ar viļņu formas ar agrāku aizmugurējo fronti, jo to korelāciju funkcijas ir tikai agrākas par novēlotas aizmugurējās frontes korelāciju funkcijām; tādēļ MI ir identiska).
8.5. B riska modelis ievieš amplitūdas modulāciju un modelē degradāciju GPS vai GLONASS satelīta analogajā daļā.  Konkrētāk, tas sastāv no otrās kārtas sistēmas izvades, kad ievade ir nominālas C/A koda pamatjoslas signāls.  B riska modelis balstās uz pieņēmumu, ka degradētu satelīta apakšsistēmu var aprakstīt kā lineāru sistēmu, kurā dominē komplicētu savienotu polu pāris. Šādi poli atrodas σ ± j2πfd, kur σ ir slāpēšanas koeficients neperos/sekundē un fd ir rezonējošā frekvence izteikta ciklos/sekundē. 

8.5.1. Iekārtas otrās kārtas laikposma atbildi aprēķina šādi:
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8.5.2. GPS B modelī, kas atbilst otrās kārta anomālijām, izmanto šādus parametru Δ, fd un σ intervālus:
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GLONASS B modelī, kas atbilst otrās kārta anomālijām, izmanto šādus iepriekšminēto parametru intervālus:
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8.5.3. Šādu parametru intervālu robežās B riska modelis ģenerē korelācijas maksimumu izkropļojumus, kā arī viltus maksimumus.
8.6. C riska modelī aprēķinos izmanto gan agrāku/novēlotu aizmugurējo fronti, gan amplitūdas modulācijas. Konkrēti, tas sastāv no otrās kārtas sistēmas izvades, kad C/A koda signālam pie ievades ir agrāka vai novēlota aizmugurējā fronte. Šāda viļņa forma ir divu iepriekš aprakstīto ietekmju kombinācija.
8.6.1. GPS C modelī ir parametri Δ, fd un σ ar šādiem intervāliem:
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GLONASS C modelī ir parametri Δ, fd un σ ar šādiem intervāliem:
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8.6.2. Šādu parametru intervālu robežās C riska modelis ģenerē neskarzonas, korelācijas maksimuma izkropļojumus un viltus maksimumus. 

8.7. GBAS signālu atšķirībā no GPS un GLONASS noraida un kontrolē pakalpojuma sniedzējs.  Turklāt pakalpojuma sniedzējs arī pārrauga no SBAS raidītā signāla kvalitāti.  Šādam nolūkam pakalpojuma sniedzējs attiecībā uz katru SBAS satelītu noteiks un publicēs riska modeli. SBAS SQM tiks konstruēts, lai aizsargātu visu aviācijas elektroniku, kas atbilst D-12. tabulai. Riska modeļa publicēšana ir nepieciešama tādiem gadījumiem, kad pakalpojuma sniedzējs izvēlas atļaut izmantot SBAS vai GBAS nolaišanās veikšanā SBAS signālu, ko nodrošina blakus rajona pakalpojuma sniedzējs.  Šādos gadījumos pakalpojuma sniedzējs pārraudzīs SBAS attāluma noteikšanas signālu no blakus satelīta.
8.8. Lai analizētu konkrētas pārraudzības iekārtas konstrukcijas izpildījumu, pārraudzības robeža ir jādefinē un jāiestata tā, lai aizsargātu atsevišķa satelīta pseidoattāluma kļūdu attiecībā pret aizsardzības līmeni, ņemot vērā zemes apakšsistēmas integritātes risku.  Maksimālo pieļaujamo kļūdu (ko apzīmē kā “MERR”) katram attāluma noteikšanas avotam i GBAS var definēt šādi:
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attiecībā uz SBAS APV un precīzu nolaišanos, kur min {σ2iuire} ir mazākā iespējamā vērtība jebkuram lietotājam. MERR novērtē lietotāja nekļūdīga uztvērēja izvadē un tā mainās atkarībā no satelīta vietas leņķa un zemes sistēmas raksturojumiem.
8.9. SQM ir konstruēts, lai satelīta anomālijas gadījumā ierobežotu UDRE līdz vērtībām, kas ir zemākas par MERR. Parasti SQM mēra dažādas korelācijas maksimuma vērtības un ģenerē retinājumu un koeficientu metriku, kas var raksturot korelācijas maksimuma izkropļojumus. D-9. attēlā ir parādīti tipiski punkti nekļūdīgas, nefiltrētas korelācijas maksimuma augšpusē.
8.9.1. Sekošanai izmanto korelatoru pāri.  Visas korelatora vērtības nosaka attiecībā pret šādu sekošanas pāri.
8.9.2. Izveido divus pārbaužu metriku veidus:  “pāragras – novēlotas aizmugurējās frontes iestāšanās starpības” metriku (D), kas parāda sekošanas kļūdas, ko rada maksimuma izkropļojumi un “amplitūdas koeficienta” metriku (R), kas mēra slīpumu un parāda maksimālo līdzeno apgabalu vai tā tuvinājumu, vairākus maksimumus.
8.9.3. Ir nepieciešams, lai SQM būtu tāda priekškorelācijas frekvenču josla, kas ir pietiekami plata, lai mērītu neliela retinājuma metriku, lai tā neizraisītu būtiskus maksimuma kropļojumus un lai nemaskētu satelīta atteices radītās anomālijas.  Parasti SQM uztvērējam ir jābūt vismaz 16 MHz platai priekškorelācijas frekvenču joslai, ja tā uzstādīta GPS, un vismaz 15 MHz platai priekškorelācijas frekvenču joslai, ja tā uzstādīta GLONASS. 

8.9.4. Pārbaužu metriku izlīdzina, izmantojot ciparu frekvenču filtrus ar augšējo robežfrekvenci. Šādu filtru laika konstantei ir jābūt īsākai nekā tiem, ko kopīgi, piemērojot 100 sekunžu standartu, izmanto atskaites uztvērēji, lai aprēķinātu diferenciālkorekcijas, un gaisa kuģa uztvērēji, lai izlīdzinātu pseidoattāluma mērījumus (piemērojot nesējfrekvences izlīdzināšanu). Izlīdzinātu metriku pēc tam salīdzina ar robežvērtībām. Ja tiek pārsniegta kāda no robežvērtībām, attiecībā uz šo satelītu tiek izdots brīdinājums. 

8.9.5. Robežvērtības, ko izmanto, lai aprēķinātu izpildījumu ir definētas kā minimālās nosakāmās kļūdas (MDE) un minimālie nosakāmie koeficienti (MDR).  Lai aprēķinātu MDE un MDR, izmanto nekļūdīgas kļūdainas noteikšanas varbūtību un nenoteikšanas varbūtību. Trokšņus metrikās (D) un (R), ko turpmākajā tekstā apzīmē kā σD,test un σR,test, pamatā rada signāla vairākkārtējas uztveršanas radītas kļūdas. Jāpiezīmē, ka metriku pārbaudēm var būt arī vidējā vērtība (μtest), ko rada izkropļojumi SQM uztvērēja filtrā. Robežvērtību pārbaudēs ir jāņem vērā arī vidējās vērtības.
8.9.6. SQM raksturojumu modelēšanā izmantotās MDE un MDR vērtības ir aprēķinātas, balstoties uz šādiem vienādojumiem: 
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Kffd = 5,26 ir tipisks nekļūdīgas noteikšanas koeficients, kas atspoguļo kļūdainas noteikšanas varbūtību, kas ir vienāda ar 1,5 × 10–7 pārbaudē;
Kmd = 3,09 ir tipisks nenoteikšanas koeficients, kas atspoguļo nenoteikšanas varbūtību, kas ir vienāda ar 10–3 pārbaudē;
σD,test ir mērīto vērtību atšķirību pārbaudes metrikas D standartnovirze un
σR,test ir mērīto vērtību koeficientu pārbaudes metrikas R standartnovirze.
8.9.7. Ja atteiču noteikšanai izmanto vairākus neatkarīgus SQM uztvērējus, sigma vērtības var samazināt par neatkarīgo pārraudzības iekārtu skaita kvadrātsakni.
8.9.8. Atteici izziņo, ja

[image: image419.wmf]MDR

μ

test

R,

  vai

MDE

μ

test

D,

test

R,

test

D,

³

-

³

-


attiecībā uz jebkurām veiktajām pārbaudēm, kur μx,test ir pārbaudes X vidējā vērtība, kas atspoguļo nekļūdīga SQM uztvērēja filtra kropļojumus, kā arī kropļojumus, kas raksturīgi īpašajiem C/A koda PRN. (Ne visiem C/A koda korelācijas maksimumiem ir vienāds slīpums. Tomēr modelēšanas vidē šādus PRN kropļojumus var neņemt vērā un izmantot ideālu korelācijas maksimumu, izņemot filtra radītu kropļojumu modelēšanas gadījumu.)
8.10. Pārbaužu statistikas standartnovirzes σDt,est un σR,test var iegūt ievācot datus no vairāku koleratoru uztvērēja, kas darbojas paredzētajā ekspluatācijas vidē. Datu vākšanas uztvērējs izmanto vienu sekošanas koleratoru pāri un papildu korelācijas funkcijas mērījumu punktus, kas ir pakļauti šādam sekošanas pārim, kā parādīts D-9. attēlā. Datus vāc un izlīdzina attiecībā uz visiem pieejamajiem mērīšanas punktiem, lai būtu iespējams aprēķināt metriku. Šādu metriku standartnovirze definē σD,test. Šādas vienas sigma pārbaudes statistiku var aprēķināt arī gadījumā, ja ir pieejams iekārtas signāla vairākkārtējas uztveršanas modelis. 

8.10.1. Iegūtais σD,test ir īpaši atkarīgs no tādas signāla vairākkārtējas uztveršanas vides, kurā tiek vākti dati. Signāla vairākkārtējas uztveršanas radītā novirze var būt par kārtu lielāka nekā tā, kuru rada trokšņi pat pie minimālas nesējfrekvences - trokšņu attiecības. Šāds aspekts parāda antenas, cik liela nozīme ir antenas konstrukcijas un novietojuma kritērijiem, kas ir galvenie faktori, kas nosaka signāla atstarošanās radītas signāla vairākkārtējas uztveršanas uztvērējā līmeni. Signāla vairākkārtējas uztveršanas samazinājums būtiski samazinās iegūtās MDE un tādējādi uzlabos SQM potenciālu. 

8.10.2. Vidējās vērtības μD,test un μR,test, turpretī, nosaka vidē, kurā ir salīdzinoši maz kļūdu, piemēram, izmantojot GPS un GLONASS signālu imitējošu ierīci kā ievadi. Šādas vidējās vērtības modelē SQM uztvērēja filtra radītos paškorelācijas maksimuma kropļojumus, ieskaitot kropļojumu ietekmi, ko rada blakus esoši paškorelācijas maksimumi. Balstoties uz šiem nosacījumiem, vidējās vērtības dažādiem PRN var atšķirties. 

8.11. Lai zemes pārraudzības sistēma spētu aizsargāt lietotājus no iepriekš aprakstītajiem dažādu risku modeļiem, ir nepieciešams pieņemt, ka gaisa kuģa uztvērējam ir noteikti raksturojumi.  Ja nav pieņēmuma par šādiem ierobežojumiem, tad zemes pārraudzības iekārta būs nevajadzīgi sarežģīta. Tehnoloģijas attīstība var nodrošināt, ka gaisa kuģa uztvērējam ir labākas atklāšanas spējas un var atvieglot pašreizējos ierobežojumus. 

8.11.1. Attiecībā uz dubultajiem delta korelatoriem gaisa kuģa uztvērējs seko katra navigācijas risinājumā izmantotā attāluma noteikšanas avota visas kodu sekvences spēcīgākajam korelācijas maksimumam.
8.11.2. Attiecībā uz dubultajiem delta korelatoriem priekškorelāciju filtrs pārejas frekvenču joslā atsijā vismaz 30 dB no oktāvas.
8.11.3. Turpmāk minētos parametrus izmanto, lai aprakstītu sekošanas raksturojumus, kas raksturīgs katram satelītu veidam:
a) momentāno korelatora retinājumu definē kā retinājumu starp konkrētiem agrāk un vēlāk iegūtiem korelācijas funkcijas paraugiem; 

b) vidējo korelatora retinājumu definē kā momentānā korelatora retinājuma vidējo vērtību vienu sekundi ilgā intervālā. Vidējā vērtība attiecas uz jebkuru vienas sekundes intervālu;
c) sinhronizators Δ balstās uz “pāragras-novēlotas aizmugurējās frontes iestāšanās starpību” vidējo vērtību ar retinājumu noteiktā intervāla robežās vai tas ir tāds, ka Δ = 2 Δdl - Δ2dl, kur gan d1, gan 2d1 atrodas noteiktā intervāla robežās. Izmanto gan saskaņotu, gan nesaskaņotu sinhronizatoru; 

d) grupas diferenciālā aizkave attiecas uz visu gaisa kuģa sistēmu, kas atrodas pirms korelatora, ieskaitot antenu.  Grupas diferenciālo aizkavi definē šādi: 
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fc ir priekškoleratora frekvenču joslas filtra centra frekvence; 

f ir jebkura frekvence 3 dB robežās no priekškorelācijas filtra frekvenču joslas; 

φ ir priekškorelācijas frekvenču joslas filtra un antenas kombinēta fāžu atbilde un
ω ir vienāds ar 2πf.
8.11.4. Gaisa kuģa uztvērējiem, kas izmanto aiztures korelatorus un veic sekošanu GPS satelītiem, iekārtas priekškorelācijas joslas platums, korelatora retinājums un grupas diferenciālā aizkave ir D-11. tabulā noteikto intervālu robežās. 

8.11.5. Gaisa kuģa uztvērējiem, kas izmanto aiztures korelatorus un veic sekošanu GLONASS satelītiem, iekārtas priekškorelācijas joslas platums, korelatora retinājums un grupas diferenciālā aizkave ir D-12. tabulā noteikto intervālu robežās. 

8.11.6. Gaisa kuģa uztvērējiem, kas izmanto dubultos delta korelatorus un veic sekošanu GPS satelītiem, iekārtas priekškorelācijas joslas platums, korelatora retinājums un grupas diferenciālā aizkave ir D-13. tabulā noteikto intervālu robežās. 

8.11.7. Gaisa kuģa uztvērējiem, kas izmanto aiztures vai dubultos delta korelatorus un veic sekošanu SBAS satelītiem, iekārtas priekškorelācijas joslas platuma, korelatora parametru un grupas diferenciālā aizkaves robežvērtības ir minētas D-14. tabulā. 

9. Statusa pārraudzība un NOTAM
9.1. Sistēmas statuss
9.1.1. GBAS degradācijai parasti ir vietēja mēroga ietekme, un tā pamatā iespaido nolaišanās veikšanu.  GBAS sistēmas degradācija ir jāizziņo kā ar nolaišanos saistīta informācija.
9.1.2. Galvenā(-o) orbitālā(-o) grupējuma(-u) vai SBAS degradācijai parasti ir ne tikai vietēja ietekme, bet arī sekas, kas ietekmē plašāku teritoriju un tieši ietekmē lidojumus maršrutā.  Šo sastāvdaļu sistēmas degradācija ir jāizziņo kā ar rajonu saistīta informācija. Piemērs ir satelīta atteicei.
9.1.3. Informācija ir jāizplata, lai norādītu uz GNSS nespēju nodrošināt definēto lidojumu.  Piemēram, GPS/SBAS konkrētā nolaišanās veikšanā var nenodrošināt precīzas nolaišanās lidojuma veikšanu. Šādu informāciju var ģenerēt automātiski vai manuāli, balstoties uz sistēmas raksturojumu modeļiem.
9.2. Informācija attiecībā uz degradācijas veidu 
Jāizplata ir šāda informācija:
a) pakalpojuma nepieejamība; 

b) pakalpojuma kvalitātes samazinājums, ja piemērojams, un
c) degradācijas laiks un paredzētais ilgums.
9.3. Paziņošanas laiks 
Attiecībā uz ieplānotiem pasākumiem, paziņojums ir jāsniedz NOTAM pilnvarotajai iestādei vismaz 72 stundas pirms šāda notikuma iestāšanās. Attiecībā uz neparedzētiem notikumiem, NOTAM pilnvarotā iestāde ir jāinformē 15 minūšu laikā. Paziņojums ir jāsniedz par notikumiem, kas ilgst 15 minūtes vai ilgāk. 

10. Traucējumi
10.1. Traucējumu potenciāls
Tādas satelītu radionavigācijas sistēmas kā GPS un GLONASS izmanto salīdzinoši zemu uztvertā signāla jaudu, tāpēc traucējumu signāls var izraisīt pakalpojuma zudumu. Lai uzturētu pakalpojumu, ir nepieciešams nodrošināt, ka netiek pārsniegti standartos un ieteicamajā praksē noteiktie traucējumu līmeņi.
10.2. Traucējumu robežvērtības antenas pieslēgvietā specifikācija 
Norādes par traucējumu robežvērtībām mēra antenas pieslēgvietā. Šādā kontekstā termins “antenas pieslēgvieta” nozīmē saskarni starp antenu un GNSS uztvērēju, kur satelīta signāla jauda atbilst nominālajai uztvertā signāla jaudai, kas ir –164,5 dBW GPS gadījumā un –165,5 dBW GLONASS gadījumā. Samazināta attāluma līdz potenciāliem traucējumu avotiem dēļ, GNSS uztvērējiem, ko izmanto lidojuma nolaišanās fāzē, ir jābūt augstākai traucējumu robežvērtībai, kā uztvērējiem, ko izmanto tikai lidojumā maršrutā. 

10.3. Traucējumu frekvenču joslas diapazonā avoti
Potenciāls kaitīgu traucējumu izmantotās frekvenču joslas ietvaros avots ir “fiksēto pakalpojumu” darbība konkrētās valstīs. Konkrētās valstīs galvenā piešķirtā frekvenču josla “fiksēto pakalpojumu” mikroviļņu sakariem atrodas GPS un GLONASS izmantotās frekvenču joslas ietvaros. 

10.4. Ārpusjoslas traucējumu avoti
Ārpusjoslas traucējumu potenciālie avoti ietver aeronavigācijas VHF un UHF raidītāju harmonikas un parazītisko starojumu. Ārpusjoslas trokšņi, diskrēta parazītiskā starojuma produkti un intermodulāciju produkti, ko rada radio un televīzijas pārraides arī var radīt traucējumu problēmas.
10.5. Gaisa kuģa radīti avoti 
10.5.1. Kaitīgas ietekmes uz gaisa kuģī uzstādītu GPS un GLONASS aprīkojumu potenciāls ir atkarīgs no gaisa kuģa tipa, tā izmēra un uzstādītā raidīšanas parīkojuma.  Izvēloties GNSS antenas atrašanas vietu, ir jāņem vērā traucējumu radīšanas iespēja uz gaisa kuģa borta (pamatā SATCOM).
10.5.2. GNSS uztvērējiem, ko izmanto uz tāda gaisa kuģa borta, uz kura ir uzstādīts SATCOM aprīkojums, ir frekvenču diapazonā no 1 610 MHz līdz 1626,5 MHz jābūt augstākai traucējumu robežvērtībai, nekā uztvērējiem gaisa kuģos, kuros nav uzstādīta SATCOM iekārta. Tāpēc traucējumu robežvērtības katrā gadījumā nosaka citādas.
Piezīme. Ierobežojumi attiecībā uz gaisa kuģa zemes stacijām pārraidītu SATCOM ir iekļautas 10. pielikuma III sējuma I daļas 4. nodaļas 4.2.3.5. punktā.
10.5.3. Galvenās metodes traucējumu slāpēšanai uz gaisa kuģa borta ir aizsegšana, filtrēšana, uztvērēja konstrukciju metodes un, lielākos gaisa kuģos, antenu, raidītāju un kabeļu fiziska nošķiršana. Uztvērēja konstrukciju metodes ietver adaptīvus filtrus un traucējumu dzēšanas metodes, kas veic traucējumu slāpēšanu šaurā frekvenču joslā, kas atrodas izmantotās frekvenču joslas ietvaros. Antenas konstrukcijas metodes ietver “adaptīvas nulles virzīšanas antenas”, kas samazina antenas pastiprinājumu traucējumu avotu virzienā, nesamazinot satelītu signālu jaudu. 

D-11. tabula. Aiztures korelatoru ierobežojumi attiecībā uz sekošanu GPS
	Reģions
	3 dB priekškorelācijas joslas platums,
BW
	Vidējais korelatora retinājums (simboli)
	Momentānais korelatora retinājums (simboli)
	Grupas diferenciālā aizkave

	1
	2 < BW < 7 MHz
	0,045–1,1
	0,04–1,2
	< 600 ns

	2
	7 < BW < 16MHz
	0,045–0,21
	0,04–0,235
	< 150 ns

	3
	16 < BW < 20MHz
	0,045–0,12
	0,04–0,15
	< 150 ns

	4
	20 < BW < 24MHz
	0,08–0,12
	0,07–0,13
	< 150 ns


D–12. tabula. Aiztures korelatoru ierobežojumi attiecībā uz sekošanu GLONASS 
	Reģions
	3 dB priekškorelācijas joslas platums,
BW
	Vidējā korelatora retinājuma diapazons (simboli)
	Momentānā korelatora retinājuma diapazons (simboli)
	Grupas diferenciālā aizkave

	1
	7 < BW < 9 MHz
	0,05–1,0
	0,045–1,1
	< 100 ns

	2
	9 < BW < 15 MHz
	0,05–0,2
	0,045–0,22
	< 100 ns

	3
	15 < BW < 18MHz
	0,05–0,1
	0,045–0,11
	< 100 ns


D–13. tabula. Dubulto delta korelatoru ierobežojumi attiecībā uz sekošanu GPS
	Reģions
	3 dB priekškorelācijas joslas platums,

BW
	Vidējā korelatora retinājuma diapazons (simboli)
	Momentānā korelatora retinājuma diapazons (simboli)
	Grupas diferenciālā aizkave

	1
	2 < BW < 7 MHz
	0,045–0,6
	0,04–0,65
	< 600 ns

	2
	7 < BW < 14 MHz
	0,045–0,24
	0,04–0,26
	< 150 ns

	3
	14 < BW < 16MHz
	0,07–0,24
	0,04–0,26
	< 150 ns


D–14. tabula. SBAS attāluma noteikšanas funkcijas sekošanas ierobežojumi
	Reģions
	3 dB priekškorelācijas joslas platums,
BW
	Vidējais korelatora retinājums (simboli)
	Momentānais korelatora retinājums (simboli)
	Grupas diferenciālā aizkave

	1
	2 < BW < 7 MHz
	0,045–1,1
	0,04–1,2
	< 600 ns

	2
	7 < BW < 20MHz
	0,045–1,1
	0,04–1,2
	< 150 ns


10.6. Integritāte traucējumu pastāvēšanas apstākļos
Prasība, lai SBAS un GBAS uztvērēji neizvada maldinošu informāciju traucējumu klātbūtnes dēļ, ir paredzēta tam, lai novērstu maldinošas informācijas izvadi netīšu traucējumu gadījumos. Šāda prasība nav paredzēta, lai īpaši attiektos uz tīšiem traucējumiem. Lai gan nav iespējams atbilstību šādai prasībai pārbaudīt, veicot testēšanu, pieņemami atbilstības pasākumi ir aprakstīti atbilstošā uztvērēja “Minimālajos ekspluatācijas raksturojumu standartos”, ko publicē RTCA un EUROCAE.
11. GNSS parametru reģistrēšana
11.1. Lai būtu iespējams veikt izmeklēšanu pēc starpgadījuma vai negadījuma (2. nodaļas 2.4.3. punkts), ir nepieciešams reģistrēt GNSS informāciju saistībā ar funkcionālā papildinājums sistēmu un saistībā ar attiecīgo GNSS pamatsatelīta grupu, kas izmantota lidojumā.  Reģistrējamie parametri ir atkarīgi no lidojuma veida, izmantotajām funkcionālā papildinājuma sistēmas un pamatsatelīta grupas sastāvdaļām. Visi dotajā apkalpošanas rajonā esošiem lietotājiem pieejamie parametri ir reģistrējami apkalpošanas rajonam raksturīgās vietās.
11.2. Reģistrācijas mērķis nav nodrošināt neatkarīgu nodrošinājumu GNSS pareizai funkcionēšanai vai nodrošināt citu sistēmas pārraudzības līmeni anomāliem raksturojumiem vai ievades datus NOTAM apstrādei. Reģistrācijas sistēmai nav jābūt neatkarīgai no GNSS pakalpojuma un to var deleģēt citām valstīm vai organizācijām. Lai padarītu iespējamu īpašu GNSS konfigurāciju sniegto atrašanās vietas, ātruma un laika norāžu datu rekonstrukciju, iesaka datus reģistrēt nepārtraukti, parasti ar 1 Hz frekvenci.
11.3. Attiecībā uz GNSS pamatsatelīta grupu sistēmām visiem redzes laukā esošiem satelītiem ir jāreģistrē šādi pārraudzīti lielumi: 

a) novērotā satelīta nesējfrekvences – trokšņu blīvuma attiecība (C/N0);
b) novērotais satelīta neapstrādātais pseidoattāluma mērījumu kods un nesējfrekvences fāžu mērījumi;
c) visu redzeslaukā esošo satelītu pārraidītie satelītnavigācijas ziņojumi  un
d) attiecīgā reģistrējošā uztvērēja statusa informācija. 

11.4. Attiecībā uz SBAS visiem redzes laukā esošiem ģeostacionāriem satelītiem papildus GNSS pamatsatelīta grupas pārraudzītiem parametriem, kas uzskaitīti iepriekš, ir jāreģistrē šādi pārraudzīti parametri:
a) novērotā ģeostacionārā satelīta nesējfrekvences – trokšņu blīvuma attiecība (C/N0);
b) novērotais ģeostacionārā satelīta neapstrādātais pseidoattāluma mērījumu kods un nesējfrekvences fāžu mērījumi;
c) pārraidītie SBAS datu ziņojumi un
d) attiecīgā uztvērēja statusa informācija. 

11.5. Attiecībā uz GBAS sistēmām (attiecīgā gadījumā), papildus iepriekš uzskaitītajiem GNSS pamatsatelīta grupas un SBAS pārraudzītiem parametriem, ir jāreģistrē šādi pārraudzīti parametri:
a) VDB jaudas lielums;
b) VDB statusa informācija un
c) pārraidītie GBAS datu ziņojumi.
12. GNSS raksturojumu novērtējums
Ar 11. nodaļā aprakstītajiem datiem var arī pamatot periodisku GNSS raksturojumu atbilstības apstiprinājumu apkalpošanas rajonā.
13. GNSS un datubāze
Piezīme. Noteikumi attiecībā uz aeronavigācijas datiem ir iekļauti 11. pielikuma 2. nodaļā un 15. pielikuma 3. nodaļā. 

13.1. Datubāzei ir jābūt atjauninātai attiecībā pret pastāvošo AIRAC ciklu, kas visumā nozīmē to, ka atjaunināta datubāze ir jāielādē sistēmā aptuveni reizi 28 dienās. Ir jāizvairās no lidojumiem, izmantojot novecojušu datubāzi.
13.2. Konkrētos gadījumos var veikt drošus lidojumus, izmantojot datubāzi, kuras derīgums ir beidzies, ja veic pārveidojumus un/vai izmanto procedūras, kas nodrošina, ka vajadzīgie dati ir pareizi.  Šādām norisēm un/vai procedūrām ir vajadzīgs iepriekšējs valsts apstiprinājums. 

13.2.1. Šīm procedūrām ir jābūt balstītām uz šādām metodēm: 

a) prasība apkalpei pirms lidojuma salīdzināt kritiskas datubāzes informācijas daļas ar pēdējo publicēto informāciju. (Šāda metode palielina apkalpes noslogojumu un visos gadījumos nav piemērojama.) vai
b) atcelt prasības attiecībā uz atjauninātu datubāzi un prasību apkalpei bieži pārbaudīt datubāzes informāciju. Šādu prasības atcelšanu var piemērot tiksi īpašos gadījumos, kad gaisa kuģi ekspluatē stingri ierobežotā ģeogrāfiskā rajonā gadījumos, kad rajonu kontrolē viena reglamentējoša aģentūra vai vairākas aģentūras, kas koordinē šādu procesu, vai
c) izmantot citu apstiprinātu metodi, kas izpilda ekvivalentas drošības prasības.
14. Kļūdu atlikumu modelēšana
14.1. Integritātes prasību piemērošanai SBAS un GBAS nepieciešams, lai sadalījuma modeli izmanto, lai raksturotu kļūdas īpašības pseidoattāluma noteikšanas procesā.  HPL/LPL un VPL modeļi (sk. 7.5.3. punktu) ir veidoti, balstoties uz atsevišķu kļūdas sastāvdaļu (pseidoattāluma noteikšanas zonā) modeļiem, kas ir neatkarīgi, kuru vidējā vērtība ir nulle un kam piemīt normālais sadalījums. Ir jādefinē sakarība starp šādu modeli un reālo kļūdu sadalījumu. 

14.2. Viena no metodēm, lai nodrošinātu, ka tiek izpildītas aizsardzības pakāpes riska prasības, ir definēt tādu standarta dispersiju (σ2), kuras kļūdu sadalījuma kumulāta atbilst šādiem nosacījumiem: 
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14.3. Šādu metodi var piemērot tieši gadījumā, kad kļūdu sastāvdaļu vidējā vērtība ir nulle, to varbūtības blīvuma funkcijas ir simetriskas un unimodālas. Šāds gadījums attiecas uz uztvērēja pienesumu koriģētais pseidoattāluma kļūdai, jo gaisa kuģa sastāvdaļa nav pakļauta zemas frekvences signāla vairākkārtējas uztveršanas kļūdu atlikumiem. 

14.4. Šādu metodi var paplašināt, lai aprēķinātu kļūdu atlikumus, kuru vidējā vērtība nav nulle, paplašinot standarta dispersiju, lai kompensētu iespējamu vidējās vērtības ietekmi uz atrašanās vietas zonu. 

14.5. Pseidoattāluma kļūdu modeļu verificēšanā ir jāņem vērā vairāki faktori, tostarp: 

a) kļūdas sastāvdaļas īpašības;
b) datu savākšanai un katra sadalījuma novērtēšanai nepieciešamais parauga lielums; 

c) kļūdu korelācijas laiks un
d) katra sadalījuma jutība attiecībā uz ģeogrāfisko atrašanās vietu un laiku. 

ŠĪ LAPPUSE AR NODOMU IR ATSTĀTA TUKŠA
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D-1 attēls. Sākotnējās SBAS aptvēruma zonas un apkalpošanas rajoni
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D-2. attēls. SBAS signalizācijas nostrādes aizture
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D-3. attēls. GLONASS laiks
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GPIP – glisādes krustpunkts 
LTP – nosēšanās sliekšņa punkts 
D-4. attēls. GBAS minimālais aptvērums
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D-5. attēls. Bitu kodētājs-dekoders 
[image: image428.png]Plan view:

—_ ® >
P \
Runway
FAS path \. FPAPE oarp
Course width ] —>|
Alength | 305m
offset
Angle of full scale deflection = tan” (M)
Profile view: D
FAS path
/DCP
GPA Intersection of FAS path with
A / the physical runway FPAP GARP
TCH
Local level
Runway o
LTP GPIP (Intersection with local level FPAP and GARP have same

plane through LTP/FTP)

ellipsoid height as LTP/FTP





DCP – atskaites šķērsošanas punkts
FAS – nolaišanās beigu posma segments
FPAP – lidojuma trajektorijas izlīdzināšanas punkts
FTP – iedomāts skrejceļa slieksnis (sk. D-7. attēlu)
GARP – GBAS azimuta atskaites punkts
GPA – glisādes leņķis
GPIP – glisādes krustpunkts 
LTP – nosēšanās sliekšņa punkts 
TCH – skrejceļa sliekšņa šķērsošanas augstums
	Plan view
	path 
	Runway 
	Course width 
	Length offset
	Profile view
	Local level

	Skats no augšas
	trajektorija
	Skrejceļš
	Kursa platums
	Garenvirziena novirze
	Sānskats
	Vietējais līmenis

	Angle of full scale deflection = tan-1
[image: image429.wmf]÷

ø

ö

ç

è

æ

D

dth

Course  wi


	Intersection of FAS path with the physical runway

	
	FAS trajektorijas krustpunkts ar fizisko skrejceļu
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	Pilnas novirzes leņķis = tan-1
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	GPIP (Krustpunkts ar vietējā līmeņa plakni caur LTP/FTP)
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D-6. attēls. FAS trajektorijas definēšana
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FAS – nolaišanās beigu posma segments
FPAP – lidojuma trajektorijas izlīdzināšanas punkts
FTP – iedomāts skrejceļa slieksnis 
GARP – GBAS azimuta atskaites punkts
D-7. attēls. FAS trajektorijas definēšana pieejām, kuru trajektorija nesakrīt ar skrejceļa ass līniju
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DCP – atskaites šķērsošanas punkts
FAS – nolaišanās beigu posma segments
FPAP – lidojuma trajektorijas izlīdzināšanas punkts
FTP – iedomāts skrejceļa slieksnis (sk. D-7. attēlu)
GARP – GBAS azimuta atskaites punkts
GPA – glisādes leņķis
GPIP – glisādes krustpunkts 
LTP – nosēšanās sliekšņa punkts 
TCH – skrejceļa sliekšņa šķērsošanas augstums
D-8. attēls. Parametru D un H definēšana signalizācijas iedarbošanās robežu aprēķinos
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D-9. attēls. Korelācijas maksimuma tuvinājums un mērījumos iegūtās korelatora vērtības
E PIEVIENOJUMS. NORĀDĪJUMI ATTIECĪBĀ UZ VOR GAISA KUĢA PĀRBAUDĒM PIRMS LIDOJUMA
1. Gaisa kuģa VOR iekārtas pārbaužu aprīkojuma (VOT) specifikācija 
1.1. Ievads
Turpmāk ir sniegti norādījumi valstīm, kas vēlas nodrošināt pārbaužu signālu VOR gaisa kuģa iekārtas pārbaudēm pirms lidojuma, kā arī VOR gaisa kuģa iekārtas pārbaudes aprīkojuma (VOT) ieteicamie raksturojumi. 

1.2. Vispārīgi noteikumi
1.2.1. VOT ir jākonstruē tā, lai nodrošinātu signālus, kas pieļauj apmierinošu VOR gaisa kuģa iekārtas ekspluatāciju tādās lidlauka daļās, kurās ir ērti un ir vēlams veikt pārbaudes pirms lidojuma. 

1.2.2. VOT ir jāizveido un jāpieregulē tā, lai VOR peilēšanas indikators gaisa kuģī uzrādītu nulle grādu “NO” (“FROM”) gadījumos, kad uztvērējs nav novirzījies no standarta kalibrēšanas iestatījumiem. Šāda norāde paredzētajā aptvērumā saglabājas nemainīga neatkarīgi no gaisa kuģa leņķiskā novietojuma attiecībā pret VOT.
1.2.3. Ņemot vērā veidu, kādā izmanto VOT, nav būtiskas nepieciešamības kādā no vietām to dublēt. 

1.2.4. VOT izstaro nesējfrekvenci, ar kuru ir saistītas divas atsevišķas 30 Hz modulācijas. Šādu modulāciju raksturojumiem ir jābūt identiskiem ar VOR saistītiem atskaites fāzes un mainīgās fāzes signāliem.  Fāžu modulācijām ir jābūt neatkarīgām no azimuta un vienmēr ir jāsakrīt vienai ar otru. 

1.3. Radiofrekvence
Lai neradītu traucējumus jebkuriem VHF navigācijas vai sakaru pakalpojumiem, VOT darbojas frekvenču diapazonā no 108 līdz 117,975 MHz atbilstošajā izvēlētajā VOR kanālā. Augstākā piešķiramā frekvence ir 117,95 MHz. Radio nesējfrekvences frekvenču pielaide ir plus vai mīnus 0,005 procenti, izņemot gadījumus, kas aprakstīti 3. nodaļas 3.3.2.2. un 3.3.2.3. punktā.
1.4. Polarizācija un precizitāte
1.4.1. VOT starojums ir horizontāli polarizēts.
1.4.2. No VOT ar starojumu pārnestās “peilēšanas” informācijas precizitāte ir plus vai mīnus viena grāda robežās. 

Piezīme. Tā kā abu radio nesējfrekvenču modulāciju fāzes vienmēr sakrīt, liekā vertikāli polarizētā enerģija nekādi neietekmēs iekārtas precizitāti.
1.5. Aptvērums
1.5.1. Aptvēruma prasības un tādējādi arī izstarojamā jauda būs lielā mērā atkarīga no vietējiem apstākļiem.  Dažām iekārtām pietiks ar nelielu 1 W daļu, kamēr citos gadījumos, jo sevišķi, kad viens pārbaudes aprīkojums apkalpo divus vai vairākus tuvu esošus lidlaukus, var būt nepieciešams izstarots vairākus radiofrekvences enerģijas vatus.
1.5.2. Gadījumos, ja nav nepieciešams aizsargāt no VOT radītiem traucējumiem tajā pašā kanālā ekspluatētas VOR, VOT un ILS radiobākas, radio starojums ir ierobežojams līdz tādam jaudas lielumam, kāds nepieciešams, lai nodrošinātu apmierinošu ekspluatāciju un to, ka netiek radīti traucējumu citiem piešķīrumiem tajā pašā kanālā. 

1.6. Modulācija
1.6.1. Radionesējfrekvencei, kas tiek uztverta jebkurā telpas punktā ir šāda divu signālu modulēta amplitūda: 

a) 9 960 Hz konstantas amplitūdas apakšējā nesējfrekvence, frekvence modulēta pie 30 Hz, ar novirzi 16 un pielaidi 1 (t. i., no 15 to 17);

b) 30 Hz.
1.6.2. Gan 9960 Hz, gan 30 Hz signāla modulāciju dziļums atrodas katras sastāvdaļas 28 procentu robežās. 

1.6.3. Signāls, kurš nodrošina 9960 Hz apakšējās nesējfrekvences frekvenču modulācijas, un signāls, kurš nodrošina radio nesējfrekvences amplitūdas modulācijas, ir jāuztur 30 Hz līmenī ar pielaidi plus vai mīnus 1 procents. 

1.6.4. Apakšējās nesējfrekvences 9960 Hz frekvenci uztur plus vai mīnus viena procenta robežās. 

1.6.5. Raidītāja izvadē pastāvošā 9960 Hz apakšējās nesējfrekvences amplitūdas modulāciju daļa nepārsniedz 5 procentus. 

1.7. Identifikācija
1.7.1. VOT pārraida 1020 Hz identifikācijas signālu. VOT iekārtas identifikācijas kodu izvēlas kompetenta iestāde, darot to tā, lai nekļūdīgi varētu noteikt tās pārbaudes funkciju un, ja nepieciešams, atrašanās vietu. 

Piezīme. Vienas valsts robežās, ja VOT aptvērums nepārsniedz viena lidlauka robežas, identifikācija sastāv no nepārtrauktas punktu rindas. 

1.7.2. Dziļums līdz kādam identifikācijas signāls modulē radio nesējfrekvenci ir aptuveni 10 procenti. 

1.8. Pārraudzība
1.8.1. Būtībā nepārtraukta automātiska VOT pārraudzība nav nepieciešama, ar nosacījumu, ka AM un FM 30 Hz sastāvdaļu relatīvā fāze ir mehāniski fiksēta un pastāv ierīces VOT stāvokļa periodiskai pārbaudei un vadībai no attāluma. 

1.8.2. Automātiskas pārraudzības iekārtas nodrošināšana var dubultot VOT iekārtas izmaksas un tāpēc daudzas kompetentas iestādes visdrīzāk izmantos tikai vadību no attāluma vadības punktā. Tomēr gadījumos, kad VOT izmantošanas ekspluatācijā apsvērumu dēļ valsts nolemj nodrošināt automātisku uzraudzību, pārraudzības iekārta pārraida uz vadības punktu brīdinājumu un pārtrauc pārraidi, ja iestājas šādas novirzes no noteiktajiem apstākļiem: 

a) VOT peilēšanas informācijas izmaiņas pārraudzības iekārtas atrašanās vietā pārsniedz 1 grādu;
b) 9960 Hz vai 30 Hz signāla stipruma samazinājums par 50 procentiem ‘pārraudzības iekārtāt.  Pārraudzības iekārtas atteice automātiski izraisa pārraides pārtraukšanu. 

2. VOR lidlauka pārbaužu punktu izvēle un izmantošana
2.1. Vispārīgi noteikumi
2.1.1. Ja VOR ir atbilstoši izvietota attiecībā pret lidlauku, gaisa kuģa VOR iekārtas pārbaudi pirms lidojuma var atvieglot, izveidojot atbilstoši kalibrētus un marķētus pārbaužu punktus piemērotās lidlauka vietās.
2.1.2. Ņemot vērā plašo sastopamo apstākļu dažādību, nav iespējams izveidot jebkādas standarta prasības vai praksi attiecībā uz VOR lidlauka pārbaužu punktu izvēli.  Tomēr valstīm, kas vēlas nodrošināt šādu iespēju, izvēloties izmantojamos punktus, ir jāvadās no turpmāk aprakstītajiem apvērumiem.
2.2. Prasības pārbaužu punktu novietojumam
2.2.1. Blakus esošās VOR signāla stiprumam ir jābūt pietiekamam, lai nodrošinātu apmierinošu tipiskas gaisa kuģa VOR iekārtas darbību.  Īpaši ir jānodrošina pilnīga karodziņu darbība (netiek parādīts neviens karodziņš).
2.2.2. Pārbaužu punkti ekspluatācijas ērtību robežās ir jānovieto prom no ēkām vai citiem atstarojošiem objektiem (nekustīgiem vai kustīgiem), kas ar lielu varbūtību samazinās VOR signāla precizitāti vai stabilitāti. 

2.2.3. Jebkurā izvēlētajā punktā novērotajam VOR peilējumam ideālā gadījumā jāatrodas plus vai mīnus 1,5 grādu robežās no precīza peilējuma, kas iegūts pētījumā vai izmantojot kartes.
Piezīme. Lielumam plus vai mīnus 1,5 grādi nav tiešas nozīmes ekspluatācijā, novērotajam peilējumam kļūstot par publicēto peilējumu;  tomēr gadījumos, kad novēro lielāku atšķirību, pastāv zemas stabilitātes varbūtība.
2.2.4. Izvēlētajā punktā iegūto VOR informāciju izmanto ekspluatācijā tikai tādā gadījumā, ja tā konsekventi atrodas plus vai mīnus 2 grādu robežās no publicētā peilējuma.  Lai pārliecinātos, ka prasība par plus vai mīnus 2 grādu pielaidi neatkarīgi no VOR uztvērēja antenas orientācijas tiek izpildīta, VOR informācijas stabilitāti izvēlētajā punktā periodiski pārbauda, izmantojot kalibrētu uztvērēju. 

Piezīme. Plus vai mīnus 2 grādu pielaide attiecas uz informācijas atbilstību izvēlētajā punktā un ietver nelielu pielaidi attiecībā uz kalibrēto VOR uztvērēju, ko izmanto pārbaudes punktā. Divu grādu lielums neattiecas ne uz vienu lielumu, kas būtu saistīts ar gaisa kuģa VOR iekārtas apstiprināšanu vai neapstiprināšanu, šis jautājums ir atstāts administrāciju un lietotāju ziņā un ir apskatāms no paredzēto lidojumu veida viedokļa. 
2.2.5. Pārbaužu punktus, kuros tiek izpildītas iepriekšminētās prasības, izvēlas, konsultējoties ar ieinteresētajiem ekspluatantiem.  Parasti ir vēlams pārbaužu punktus nodrošināt gaidīšanas laukumos, skrejceļu galos un tehniskās apkopes un iekraušanas vietās.
2.3. VOR pārbaužu punktu marķēšana
Katram pārbaužu punktam ir jābūt atšķirīgi marķētam. Šādā marķējumā ir jāietver VOR peilējums, ko pilotam uzrāda viņa gaisa kuģa instrumenti, ja viņa gaisa kuģa VOR iekārta darbojas pareizi. 

2.4. VOR pārbaužu punktu izmantošana
Precizitāte, ar kādu pilotam ir jānovieto gaisa kuģis attiecībā pret pārbaužu punktu, būs atkarīga no attāluma līdz VOR stacijai.  Ja VOR ir salīdzinoši tuvu pārbaužu punktam, īpaša uzmanība ir jāpievērš gaisa kuģa VOR uztvērēja antenas novietošanai tieši virs pārbaužu punkta.
F PIEVIENOJUMS. NORĀDĪJUMI ATTIECĪBĀ UZ RADIOSAKARU UN NAVIGĀCIJAS LĪDZEKĻU UZTICAMĪBU UN PIEEJAMĪBU 
1. Ievads un pamatjēdzieni
Šā pievienojuma mērķis ir sniegt norādījumi, ko dalībvalstis var atzīt par noderīgām, lai nodrošinātu tādu iekārtu uzticamības un pieejamības pakāpi, kas atbilst to ekspluatācijas prasībām. 

Informācija šajā pievienojumā ir paredzēta kā norādījumi skaidrošanas mērķiem un nav uzskatāma par daļu no šā pievienojuma standartiem un ieteicamās prakses. 

1.1. Definīcijas
Iekārtas atteice. Jebkurš neparedzēts gadījums, kas izraisa ekspluatācijā būtisku laika periodu, kurā iekārta nenodrošina pakalpojumu noteikto pielaižu robežās. 

Iekārtas drošums. Varbūtība, ka zemes iekārta darbojas noteikto pielaižu robežās. 

Piezīme. Šī definīcija attiecas uz varbūtību, ka iekārta darbosies noteiktu laikposmu.
Iekārtas pieejamība. Reālā darbības laika attiecība pret noteikto darbības laiku.
Signāla drošums. Varbūtība, ka gaisa kuģim ir pieejams ētera signāls ar noteiktajiem raksturojumiem.
Piezīme. Šī definīcija attiecas uz varbūtību, ka signāls pastāv noteiktu laikposmu.
Vidējais laiks starp atteicēm (MTBF). Iekārtas reālā ekspluatācijas laika dalījums ar kopējo iekārtas atteiču daudzumu šajā laikposmā.
Piezīme. Ekspluatācijas laiku parasti izvēlas tā, lai tajā būtu vismaz piecas un, vēlams, vairākas iekārtas atteices, lai nodrošinātu, ka iegūtajai vērtībai piemīt pietiekami liela ticamības pakāpe. 

1.2. Iekārtas uzticamība
1.2.1. Uzticamību panāk ar vairāku faktoru kombinēšanu. Šādi faktori ir mainīgi un to var atsevišķi iestatīt integrētas nolaišanās veikšanai, kas ir optimāla un saskaņā ar vajadzībām un apstākļiem konkrētajā vidē.  Piemēram, ir iespējams līdz noteiktam apjomam līdzsvarot zemu uzticamību, nodrošinot lielāku apkalpojošo personālu un/vai iekārtu dublēšanu. Līdzīgi, zemu tehniskās apkopes personāla prasmju līmeni var kompensēt ar augstas uzticamības aprīkojuma nodrošināšanu. 

1.2.2. Ar šādu formulu iekārtas uzticamību izsaka kā procentuālu īpatsvaru: 

r = 100 e-t/m ,
kur

R = uzticamība (varbūtība, ka iekārta darbosies noteikto pielaižu robežās laikā t, to sauc arī par “izdzīvošanas varbūtību, Ps);
e = naturāllogaritma bāze;
t = apskatāmais laikposms;
m = vidējais laiks starp iekārtas atteicām. 

Ir redzams, ka uzticamība palielinās, palielinoties vidējam laikam starp atteicēm (MTBF). Lielai uzticamības pakāpei un ekspluatācijai būtiskām t vērtībām ir nepieciešama augsta MTBF vērtība,  tādējādi MTBF ir vēl viens ērts veids uzticamības izteikšanai.
1.2.3. Eksperimentos iegūti pierādījumi parāda, ka iepriekšminētā formula ir patiesa attiecībā uz lielāko daļu elektronisko iekārtu, kuru atteices iestājas atbilstoši Puasona sadalījumam  Tā nav piemērojama iekārtas darbības sākumposmā, kad pastāv salīdzinoši liels atsevišķu sastāvdaļu priekšlaicīgu atteiču skaits; tāpat tā neatbildīs patiesībai, kad iekārtas lietderīgas ekspluatācijas laiks tuvojas beigām. 

1.2.4. Daudzi iekārtu veidi, kuros izmanto vispārpieņemtu aprīkojumu, konsekventi sasniedz 1000 un vairāk stundu lielu MTBF vērtību.  Lai parādītu 1000 stundu lielas MTBF vērtības nozīmīgumu, pietiek minēt, ka atbilstošā 24 stundu uzticamība šādā gadījumā ir aptuveni 97,5 procenti (t. i., iekārtas atteices varbūtība 24 stundu laikposmā ir aptuveni 2,5 procenti).
1.2.5. F-1. attēlā ir parādīta iekārtas “izdzīvošanas varbūtība” Ps, pēc laikposma t, dažādām MTBF vērtībām.
Piezīme. Ir būtiski, ka “izdzīvošanas varbūtība” laikposmā, kas vienāds ar MTBF ir tikai 0,37 (37 procenti),  tāpēc nepieņem, ka MTBF ir bezatteiču laikposms. 
1.2.6. Ir redzams, ka MTBF pielāgošana radīs vēlamo uzticamības pakāpi.  MTBF un tādējādi arī iekārtas uzticamību ietekmējošie faktori ir šādi:
a) iekārtas raksturīgā uzticamība;
b) dublēšanas pakāpe un veids; 

c) apkalpojošo inženiertīklu, piemēram, elektrotīklu, telefona un vadības līniju, uzticamība;
d) tehniskās apkopes pakāpe un kvalitāte;
e) vides faktori, piemēram, temperatūra un gaisa mitrums.
1.3. Iekārtas pieejamība
1.3.1. Pieejamību kā procentuālo īpatsvaru var izteikt kā reālā ekspluatācijas laika attiecību pret noteikto ekspluatācijas laiku ilgā laikposmā šādi:
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F-1. attēls. Ps = 100 e-t/m shēma
Piemēram, ja iekārta darbojas normāli 700 stundas no 720 stundu ilga mēneša, pieejamības vērtība šādam mēnesim ir 97,2 procenti. 

1.3.2. Augstas iekārtas pieejamības pakāpes nodrošināšanai svarīgi faktori ir šādi: 

a) iekārtas uzticamība;
b) tehniskās apkopes personāla ātra reaģēšana uz atteicēm; 

c) atbilstoša tehniskās apkopes personāla apmācība; 

d) iekārtas konstrukcijas īpatnības, kas nodrošina labu piekļuvi sastāvdaļām un labas to apkopes iespējas; 

e) efektīvs loģistikas atbalsts;
f) atbilstoša pārbaužu aprīkojuma nodrošināšana;
g) rezerves iekārtas un/vai inženiertīkli. 

2. Uzticamības un pieejamības praktiskie aspekti
2.1. Uzticamības un pieejamības mērīšana
2.1.1. Uzticamība. Tā kā mērījumus veic ierobežotā laikposmā, praksē iegūtajai MTBF vērtībai ir jābūt novērtējumam. MTBF mērīšana galīgos laikposmos dos iespēju administrācijām noteikt to iekārtu uzticamības atšķirības.
2.1.2. Pieejamība. Arī šāds raksturojums ir būtisks, jo nodrošina norādi par pakāpi kādā iekārta (vai iekārtu grupa) ir pieejama lietotājiem. Pieejamība ir tieši saistīta ar sasniegto iekārtu normālas darbības atjaunošanas efektivitāti. 

2.1.3. To mērījumu pamata daudzumi un veidi ir parādīti F-2 attēlā. Šis attēls nav paredzēts tipiskas situācijas atspoguļošanai, kurā parasti noteiktajā ekspluatācijas laikā būs lielāks skaits laikposmu, kuros iekārta nedarbojas.  Tāpat ir jāatzīst, ka, lai iegūtu uzticamību un pieejamību visprecīzāk raksturojošās vērtības, noteiktajam ekspluatācijas laikam, kurā veic mērījumus, ir jābūt pēc iespējas garākam. 
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Faktiskais ekspluatācijas laiks = a1 + a2 + a3 + a4 + ... + an
a = ekspluatācijas laiks
Laiks, kurā iekārta nedarbojas = s1 + ... + sn + f1 + f2 + ... + fn 
s = paredzētais atslēgšanas laikposms
f = atteices laikposms
Noteiktais ekspluatācijas laiks = reālā ekspluatācijas laika un laika, kurā iekārta nedarbojas summa
F-2. attēls. Iekārtas pieejamības un uzticamības novērtējums 
2.1.4. Izmantojot F-2. attēlā dotos lielumus, kas ietver vienu paredzētu atslēgšanu un piecus atteiču laikposmus, šādā veidā ir iespējams aprēķināt vidējo laiku starp atteicēm (MTBF) un pieejamību (A): 

pieņemsim, ka
	a1 + a2 + a3 + a4 + a5 + a6 + a7
	=
	5540
	stundas

	S1
	=
	20
	stundas

	f1
	=
	2 ½
	stundas

	f2
	=
	6 ¼
	stundas

	f3
	=
	3 ¾
	stundas

	f4
	=
	5
	stundas

	f5
	=
	2 ½
	stundas

	Noteiktais ekspluatācijas laiks
	=
	5580
	stundas
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G PIEVIENOJUMS. INFORMĀCIJA UN MATERIĀLS MLS STANDARTU UN IETEICAMĀS PRAKSES PIEMĒROŠANAI
1. Definīcijas 

(sk. arī 3. nodaļas 3.11.1. punktu)
Dinamiskā sānstara līmenis. Līmenis, ko 3 procentos no laika pārsniedz skenējošās antenas attālās zonas starojuma diagramma, izņemot galveno staru, mērot funkcijas skenēšanas ātrumā un izmantojot 26 kHz stara loka video filtru.  Triju procentu līmeni nosaka tās sānstara daļas, kas pārsniedz noteikto līmeni, ilguma attiecība pret kopējo skenēšanas ilgumu.
Efektīvais sānstara līmenis. Skenējošā stara sānstara līmenis, kas noteiktā signāla atstarošanas vidē rada konkrētu vadības leņķa kļūdu. 

MLS “D” punkts. Punkts 2,5 m (8 ft) virs skrejceļa centra līnijas un 900 m (3000 ft) attālumā no skrejceļa sliekšņa azimuta antenas virzienā. 

MLS “E” punkts. Punkts 2,5 m (8 ft) virs skrejceļa centra līnijas un 600 m (2000 ft) attālumā no skrejceļa tālākā gala skrejceļa sliekšņa virzienā. 

Standarta uztvērējs. Gaisa kuģa uztvērēja modelis, kas ņemts par pamatu MLS kļūdu budžetu dalījumā. Būtiskākie parametri: (1) signāla apstrāde ir balstīta uz staru centru mērījumiem;  (2) neliela centrēšanas kļūda;  (3) vadības trokšņi (CMN) nepārsniedz 3. nodaļas 3.11.6.1.1.2. punktā minētās vērtības; (4) bipolārs augšējās robežfrekvences stara loka filtrs ar 26 kHz joslas platumu;  un (5) unipolāra leņķisko datu filtrēšana, frekvenču filtrs ar augšējo robežfrekvenci un leņķisko frekvenci 10 radiāni sekundē. 

2. Ētera signāla parametri – leņķiskā un datu funkcija
2.1. Signāla formāta struktūra
2.1.1. Signāla formāts balstās uz laikdales multipleksēšanu, kur katru leņķiskās vadības funkciju pārraida sekvencē un visas pārraida vienā radiofrekvencē. Leņķisko informāciju iegūst, mērot laika atšķirību starp secīgiem sevišķi virzītu, nemodulētu vēdekļveida staru šķērsošanas brīžiem. Funkcijas var pārraidīt jebkādā kārtībā. Attiecībā uz nolaišanās azimuta, nolaišanās vietas leņķa, izlīdzināšanas manevra un pretējā azimuta leņķiskajām funkcijām nodrošina rekomendētus laika sprīžus. Pirms katra skenējošā stara un pirms katras datu pārraides pārraida ievada ziņojumu, kuru visā aptvēruma zonā pārraida sektora antena. Ievada ziņojums identificē nākamo skenēšanas funkciju, kā arī sinhronizē gaisa kuģa uztvērēja signāla apstrādi un programmu loģiku. 

2.1.2. Papildus leņķiskajai skenēšanas funkcijai pastāv pamatdatu un papilddatu funkcijas, katrai no kurām ir savs ievada ziņojums, kuru arī pārraida sektora antenas.  Šāds ievada ziņojums nodrošina iespēju, ka katru funkciju atpazīst un apstrādā neatkarīgi. Tādējādi zemes iekārtu konfigurācijām var pievienot funkcijas vai tās dzēst, neietekmējot uztvērēja darbību. Ievada ziņojumā un datu funkcijās izmantotos kodus modulē, izmantojot diferenciālo fāžu pārslēgšanu (DPSK). 

2.1.2.1. DPSK datu signāla raksturojumi.  DPSK datus pārraida ar radio nesējfrekvences diferenciālo fāžu modulācijas metodi, kur relatīvie fāžu stāvokļi ir 0 vai 180 grādu.  DPSK datu signālam piemīt šādi raksturojumi:
datu pārraides ātrums – 15,625 kHz; 

bita ilgums – 64 mikrosekundes; 

loģiskā darbība "0" – fāze nemainās;
loģiskā darbība "1" – fāze mainās.
2.1.3. Leņķisko funkciju struktūras un hronometrāžas piemēri ir parādīti G-l. un G-2.* attēlā. Sīkāka informācija un datu pozīciju definīcijas attiecībā uz G-1. attēlā parādītajiem datiem ir pieejamas 3. nodaļas 3.11.4.8. punktā. 

2.1.4. Leņķiskās vadības un datu pārraides sekvences, kas parādītas G-3A, G-3B un G-3C attēlā, ir izvēlētas šādas, lai nodrošinātu pietiekamu neatkarību no sinhroniem traucējumiem. 

2.1.4.1. Šo sekvenču struktūra ir paredzēta pietiekamas randomizācijas nodrošināšanai, lai novērstu sinhronus traucējumus, ko, piemēram, var radīt propellera griešanās. 

2.1.4.2. G-3A attēlā parādītais sekvenču pāris ietver visus funkciju pārraidi. Kamēr paliekošās funkcijas saglabā savu vietu norādītajos pārraides laika sprīžos, jebkuru nevajadzīgu funkciju var dzēst.
2.1.4.3. G-3B attēlā parādītais sekvenču pāris ietver augsta biežuma pārraides nolaišanās azimuta funkciju.  Kamēr paliekošās funkcijas saglabā savu vietu norādītajos pārraides laika sprīžos, jebkuru nevajadzīgu funkciju var dzēst.
2.1.4.4. G-3C attēls parāda kopējo laika multipleksēšanas pārraides ciklu, kuru var izveidot no pozīcijām, kas parādītas G-3A vai G-3B attēlā. Neizmantotos laikposmus starp sekvencēm var izmanot norādīto papilddatu vārdu pārraidei. Jebkurā laikposmā var pārraidīt arī pamatdatu vārdus. 

2.1.4.5. Parādītajā ciklā ir pietiekami daudz laika, lai pārraidītu pamatdatus un papilddatus, kas definēti vārdos A1-A4, B1-B39, B40-B45 un B55, ar nosacījumu, ka datus pārraida arī nelietotajos laika sprīžos vai laika sprīžos, kas piešķirti datu vārdiem sekvenču ietvaros. 

2.1.4.6. Daudz efektīvākas sekvences var izveidot, iestatot laika momentus sekvenču ietvaros un iestatot atstarpes starp sekvencēm, nodrošinot iespēju pārraidīt papildus papilddatu vārdus. Šādas sekvences ir jāveido, lai nodrošinātu G-3A, G-3B un G-3C attēlā parādītajām sekvencēm piemītošajai neatkarībai no sinhroniem traucējumiem ekvivalentu neatkarību no sinhroniem traucējumiem. Lai parādītu, ka alternatīvās sekvences ir pietiekami randomizētas, var izmantot frekvenču apgabala analīzes metodes.
2.2. Leņķiskās vadības parametri
2.2.1. Leņķiskās vadības parametri, kas definē MLS leņķa mērījumu procesu ir noteikti 3. nodaļas 3.11.4.5. punktā. Divi papildus parametri, kas ir noderīgi sistēmas darbības vizualizēšanā, ir skenējuma vidus laiks (Tm) un pārtraukuma laiks. Tos var aprēķināt, izmantojot 3. nodaļā iekļautās specifikācijas, un atsauces vajadzībām tie ir parādīti turpmākajā tabulā.
	Signāla formāta skenēšanas vidus laiks un pārtraukuma laiks (sk. G-2. attēlu)

	Funkcija
	Skenēšanas vidus* laiks, Tm (μs)
	Pārtraukuma laiks (μs)

	Nolaišanās azimuts
	7972
	600

	Augsta biežuma nolaišanās azimuts
	5972
	600

	Pretējais azimuts
	5972
	600

	Nolaišanās vietas leņķis
	2518
	400

	Nosēšanās vietas leņķis
	2368
	800

	* Mērot pēc uztvērēja atskaites laika (sk. A pievienojuma A-l. tabulu).


2.2.2. Funkcijas laika precizitāte. Atskaites laika noteikšanas neprecizitāšu Bārkera kodā dēļ un tādēļ, ka raidītāja shēmas izlīdzina fāzi vai amplitūdu DPSK modulācijas fāžu pārslēgšanas laikā, no ētera signāla nav iespējams noteikt signāla momenta iestatījumu ar precizitāti, kas ir augstāka nekā 2 mikrosekundes. Tāpēc ir nepieciešams 3. nodaļas 3.11.4.3.4. punktā noteikto momenta iestatīšanas precizitāti mērīt ar zemes aprīkojumu.  Zemes aprīkojumā jāparedz piemēroti pārbaužu punkti. 

2.3. Azimutālās vadības funkcijas 
2.3.1. Skenēšanas metodes.  G-4. attēlā ir parādītas nolaišanās azimuta un pretēja azimuta skenēšanas metodes. 

2.3.2. Prasības aptvērumam.  G-5. un G-6. attēls ilustrē 3. nodaļas 3.11.5.2.2. punktā noteiktās prasības azimutālajam aptvērumam.
2.3.2.1. Ja nolaišanās vai pretējā azimuta antenu atrašanās vietas ir neizbēgami nobīdītas no skrejceļa ass līnijas, apsver šādus faktorus: 

a) prasības aptvērumam visā skrejceļa rajonā;
b) precizitātes prasības atbilstošajā atskaites punktā;
c) pāreju no nolaišanās azimuta uz pretējo azimutu un
d) potenciālos traucējumus, ko var radīt kustīgi virszemes transportlīdzekļi, gaisa kuģi vai lidostas konstrukcijas. 

2.3.2.2. Nobīdītu azimuta antenu parasti noregulē tā, lai “nulles grāda” azimuts būtu paralēls skrejceļa ass līnijai vai lai tas krusto skrejceļa ass līnijas pagarinājumu paredzētajam izmantojumam ekspluatācijas ziņā vēlamajā punktā.  “Nulles grāda” azimuta novietojumu attiecībā pret skrejceļa ass līniju pārraida papilddatos. 

2.3.3. Augsta biežuma skenēšanas nolaišanās azimuts. Ja nolaišanās proporcionālās vadības sektors nepārsniedz plus vai mīnus 40 grādu, ir iespējams azimutālās funkcijas vajadzībām izmantot augstāku skenēšanas biežumu.  Augsta biežuma skenēšanas nolaišanās azimuta funkcija ir pieejama, lai kompensētu CMN, ko rada antenas ar lielu stara platumu (piemēram, 3 grādi).  CMN samazināšana rada divas priekšrocības: 1) var samazināt jaudas blīvuma prasība leņķiskās vadības ētera signālam;  un 2) var samazināt prasības attiecībā uz dinamiskā sānstara līmeni. 

2.3.3.1. Vispārīgā gadījumā šāda funkcija samazinās CMN, ko rada liela frekvenču joslas platuma nekorelēti avoti, piemēram, difūza signāla atstarošanās vai uztvērēja termāli trokšņi, ?1/3 reizes salīdzinājumā ar pamata 13 Hz darbības ātrumu. Tomēr nav iespējams realizēt pilnīgu jaudas blīvuma samazinājumu V1/3 reizes attiecībā uz visiem zemes antenu staru platumiem, jo pastāv prasība nodrošināt pietiekamu jaudas blīvumu signāla atpazīšanai viena skenējuma laikā. DPSK pārraidēm nepieciešamā jauda var būt tik liela, ka, zemes aprīkojuma raidītājiem izmantojot augstāku datu pārraides ātrumu (sk. G-1. tabulu)*, netiek panākts nekāds ietaupījums. 

2.3.3.2. Tomēr attiecībā uz CMN izpildījumu, ir iespējams gūt visas palielināta datu pārraides ātruma priekšrocības.  Piemēram, pie minimāliem G-2. tabulā parādītiem signāla stiprumiem antenām ar stara platumu 1 un 2 grādi azimuta CMN var samazināt no 0,10 grādiem līdz 0,06 grādiem.
2.3.4. Novirzes vadība
2.3.4.1. Gadījumos, ja tos izmanto, novirzes vadības signāla impulsus pārraida blakus skenēšanas stara signāliem proporcionālās vadības sektora malās, kā parādīts momenta iestatīšanas diagrammā G-7. attēlā. Proporcionālās vadības sektora robežu izveido viena stara platumā skenēšanas sākuma/beigu leņķa malās tā, lai pāreja no skenēšanas stara uz novirzes vadības signāliem notiktu ārpus proporcionālās vadības sektora.  Tādu saliktu viļņa formu, kādas var rasties šādas pārejas laikā, piemēri ir parādīti G-8. attēlā.
2.3.4.2. Gadījumos, ja novirzes vadību nodrošina apvienojumā ar skenēšanas antenu ar šauru staru (piemēram, viena grāda platumā), skenēšanas stara antena, apstājoties skenēšanas sākuma un beigu leņķī staro 15 mikrosekundes. 

2.3.4.3. Dažās vietās var rasties grūtības 3. nodaļas 3.11.6.2.5.2. punktā noteikto amplitūdas kritēriju izpildē novirzes vadības signāla atstarošanās dēļ.  Šādās vietās skenēšanas sektoru var paplašināt. 

2.3.4.4. Īpaša uzmanība ir jāpievērš “lido pa labi”/“lido pa kreisi” nozīmju maiņai, kad nolaišanās azimuts ir novietots pretējā virzienā (piemēram, nolaišanās pretējā azimuta antenas virzienā).
2.3.5. Nolaišanās azimuta pārraudzība. Pārraudzības mērķis ir garantēt tādu vadības integritāti, kas ir atbilstoša izziņotajai nolaišanās procedūrai. Nav paredzēts, ka visus azimuta leņķus pārrauga neatkarīgi, bet vismaz viens nolaišanās azimuts, parasti sakrīt ar skrejceļa ass līnijas pagarinājumu, ir jāpārrauga, un ir jānodrošina atbilstoši līdzekļi, lai nodrošinātu, ka citu azimutu leņķu raksturojumi un integritāte saglabājas. 

2.3.6. Aptvēruma apakšējās robežas noteikšana.  Ja skrejceļa slieksnis neatrodas nolaišanās azimuta antenas skata līnijā, nolaišanās azimuta aptvēruma apakšējo robežu skrejceļa rajonā nosaka, izmantojot modelēšanu un/vai mērījumus ekspluatācijas apstākļos. Publicējamā azimutālā aptvēruma apakšējā robeža ir tāds augstums virs skrejceļa virsmas, kas atbilstoši ekspluatācijas apstākļos veikto mērījumu rezultātiem izpilda 3. nodaļas 3.11.4.9.4. punktā noteiktās precizitātes prasības.
2.3.6.1. Ja lidojumiem ir nepieciešams aptvērums zemāk par tādām aptvēruma robežām, kādas iegūst atbilstoši 2.3.6. punktā aprakstītajai procedūrai, azimuta antenu var nobīdīt no skrejceļa ass līnijas un pārvietot skrejceļa sliekšņa virzienā, lai tā aptvertu zemskares zonu.  Lai aprēķinātu nolaišanos pa skrejceļa ass līniju, gaisa kuģa iekārtai ir jāizmanto azimutālā vadība, precīza informācija par attālumu un zemes aprīkojuma novietojuma vietas koordinātas.
2.3.6.2. Nosēšanās veikšanai nepieciešamā minimālā informācija, kas iegūstama aprēķinātas skrejceļa ass līnijas nolaišanās laikā, cita starpā, ietver saliktu MLS nolaišanās azimuta, DME/P transpondera un gaisa kuģa aprīkojuma uzticamības un integritātes funkciju.
2.4. Augstuma vadības funkcijas
2.4.1. Skenēšanas metodes.  Nolaišanās augstuma vadības metodes ir parādītas G-9. attēlā.
2.4.2. Prasības aptvērumam.  G-10A un G-10B attēli parāda 3. nodaļas 3.11.5.3.2. punktā noteiktās augstuma vadības aptvēruma prasības.
2.4.3. Augstuma vadības pārraudzība. Pārraudzības mērķis ir garantēt tādu vadības integritāti, kas ir atbilstoša izziņotajai nolaišanās procedūrai. Nav paredzēts, ka visus vietas leņķus pārrauga neatkarīgi, bet vismaz viens vietas leņķis, parasti minimālā glisāde, ir jāpārrauga, un ir jānodrošina atbilstoši līdzekļi, lai nodrošinātu, ka citu vietas leņķu izpildījums un integritāte saglabājas. 

2.5. Precizitāte
2.5.1. Vispārīga informācija
2.5.1.1. Sistēmas precizitāte 3. nodaļā ir aprakstīta trajektorijas iezīmēšanas kļūdas (PFE), trajektorijas noturēšanas trokšņa (PFN) un vadības trokšņu (CMN) izteiksmē.  Šie parametri ir paredzēti, lai aprakstītu mijdarbību starp leņķa vadības signālu un gaisa kuģi tādā veidā, ko var tieši saistīt ar gaisa kuģa vadības kļūdām un lidojuma vadības sistēmas konstrukciju. 

2.5.1.2. Sistēmas PFE ir atšķirība starp gaisa kuģa uztvērēja leņķa mērījumiem un reālo gaisa kuģa atrašanās vietas leņķi.  Vadības signālu kropļo zemes un gaisa kuģa aprīkojuma kļūdas un kļūdas, ko izraisa signāla izplatīšanās efekti.  Lai novērtētu ētera signāla piemērotību gaisa kuģa vadībai, šādas kļūdas apskata piemērotās frekvences apkārtnē.  PFE sastāv no vidējās kursa kļūdas un PFN.
2.5.2. MLS mērījumu metodoloģija
2.5.2.1. PFE, PFN un CMN novērtē, izmantojot G-11. attēlā definētos filtrus. Filtru raksturojumi ir balstīti uz liela daudzuma esošo gaisa kuģu atbilžu īpašībām un tos uzskata par atbilstošiem arī nākotnē paredzamajām gaisa kuģu konstrukcijām. 

2.5.2.2. Lai gan termina "PFE" nozīme liek domāt, ka tas nozīmē atšķirību starp vēlamo lidojuma trajektoriju un reālo lidojuma trajektoriju, ko aprēķina gaisa kuģis, sekodams vadības signālam, tomēr kļūdu novērtē, dodot uzdevumu lidojuma pārbaudes pilotam lidot pa vēlamo MLS azimutu un reģistrēt atšķirību starp gaisa kuģa iekārtas izvadītās vadības norādes no PFE filtra un atbilstošo gaisa kuģa atrašanās vietas mērījumu, kas veikts attiecībā pret piemērotu atrašanās vietas atskaites punktu.  Ar līdzīgu metodi, izmantojot atbilstošo filtru, nosaka CMN.
2.5.2.3. Kļūdu novērtēšana. PFE novērtējumus iegūst PFE filtra izvadē (A pārbaudes punkts G-11. attēlā). CMN novērtējumus iegūst CMN filtra izvadē (B pārbaudes punkts G-11. attēlā). Filtru leņķiskā frekvences ir parādītas G-11. attēlā. 

2.5.2.3.1. PFE un CMN nolaišanās azimutam vai pretējam azimutam novērtē jebkurā 40 sekunžu intervālā, kad lidojuma kļūdu reģistrēšana notiek aptvēruma robežās (t. i., T = 40, G-12. attēls). PFE un CMN nolaišanās vietas leņķim novērtē jebkurā 10 sekunžu intervālā, kad lidojuma kļūdu reģistrēšana notiek aptvēruma robežās (t. i., T = 10, G-12. attēls).
2.5.2.3.2. Prasību par 95 procentu varbūtību uzskata par izpildītu, ka PFE vai CMN nepārsniedz noteiktās kļūdu robežas vairāk kā 5 procentos no novērtējuma intervāla (sk. G-12. attēlu).
2.5.2.3.3. Ir iespējams izmantot citu lidojuma pārbaudes procedūru, kas nebalstās uz absolūto atskaiti.  Pēc šādas procedūras mēra tikai PFE filtra izvadē radītās svārstīgās lidojuma reģistra sastāvdaļas un salīdzina tās ar PFN standartu.  Pieņem, ka lidojuma pārbaudes laikā PFE vidējā vērtība nepārsniedz noteikto vidējo kursa novietojumu. Tādēļ vidējo kursa novietojumu pieskaita PFN mērījumam, lai salīdzinātu ar noteikto sistēmas PFE. Līdzīgi, neņemot vērā vidējo kursa novietojumu, var novērtēt CMN.
2.5.2.4. Zemes un gaisa kuģu aprīkojuma kļūdas.  Zemes un gaisa kuģa aprīkojuma radītās kļūdas var noteikt mērījumos, ko veic tādā vidē, kurā nav atstarotu signālu vai citu signāla izplatības anomāliju, kas var radīt stara loka perturbācijas.
2.5.2.4.1. Pirmkārt; instrumentu kļūdas, kas ir saistītas ar standarta gaisa kuģa uztvērēju nosaka, izmantojot stenda pārbaužu aprīkojumu, centrēšanas kļūdu pieregulējot līdz nullei.  Gaisa kuģa aprīkoja kļūdas var izmērīt, 40 sekundes reģistrējot datus, izmantojot standarta stenda pārbaužu aprīkojumu. Pēc tam datus var sadalīt četros 10 sekunžu intervālos. Katra intervāla vidējo vērtību uzskata par PFE, kamēr divkārša saistītās dispersijas kvadrātsakne ir CMN. 

Piezīme. Uztvērēja izvadi, ja nepieciešams, var novērtēt izmantojot PFE un CMN filtrus.
2.5.2.4.2. Otrkārt, šādu standarta uztvērēju izmanto, lai mērītu sistēmas aprīkojuma kopējo kļūdu, ekspluatējot zemes aprīkojumu antenas tuvākajā apkārtnē vai kādā vidē, kurā nepastāv signāla atstarošanās.  Tā kā uztvērēja centrēšanas kļūda ir padarīta nenozīmīga, izmērīto PFE var attiecināt uz zemes aprīkojumu. Zemes aprīkojuma CME iegūst, atņemot no mērījumu CMN dispersijas zināmos standarta uztvērēja CMN. Desmit sekunžu mērījumu intervāla vidējo kļūdu uzskata par PFE, kamēr divkārša diferencēto dispersiju kvadrātsakne ir aprīkojuma CMN.
2.6. Jaudas blīvums
2.6.1. Vispārīga informācija
2.6.1.1. Leņķiskās jaudas budžetus nosaka trīs kritēriji: 

a) signāla atpazīšanai viena leņķiskā skenējuma laikā ir nepieciešams, lai signāla – trokšņa attiecība (SNR) būtu vismaz 14 dB, mērot pie stara loka filtra (t. i., video SNR);
b) leņķu CMN ir jāuztur noteikto ierobežojumu robežās; 

c) DPSK pārraidēm aptvēruma galējos punktos ir jābūt vismaz 72 procentu lielai uztveršanas varbūtībai. 

2.6.1.2. CMN galvenais avots 37 km (20 NM) attālumā no raidītāja ir iekšējā uztvērēja termālie trokšņi.  Trokšņu radīto kļūdu (dθ) var aprēķināt, izmantojot šādu vienādību:
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kur θBW ir antenas stara platums grādos, un g ir attiecība starp funkcijas darbības ātrumu un uztvērēja izvades filtra trokšņu joslas platumu.  Viena pola filtra trokšņu joslas platums ir π/2 reiz 3 dB liels joslas platums. Šāda izteiksme izsaka CMN atkarību no zemes antenas stara platuma un darbības ātruma. 

2.6.2. Sistēmas jaudas budžets
2.6.2.1. Sistēmas jaudas budžets ir parādīts G-1 tabulā. Trešās nodaļas 3.11.4.10.1 punktā noteiktā jaudas blīvuma atkarību no signāla jaudas pie gaisa kuģa antenas, kas noteikta G-1. tabulā, izsaka šāda vienādība:
Izotropās antenas ieejas jauda (dBm) =
Jaudas blīvums (dBW/m2) – 5,5.
2.6.2.2. Leņķiskās funkcijas mērījumi balstās uz pieņēmumu, ka stara loka filtra joslas platums ir 26 kHz.  Starp video trokšņiem (SNR), kas minēti 2.6.1. punktā, un starpfrekvences (IF) SNR pastāv šāda sakarība: 
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2.6.2.3. DPSK ievada ziņojuma funkcijas analīze nozīmē:  1) gaisa kuģa uztvērēja fāzes sinhronizācijas iekārtas ar nesējfrekvences rekonstrukciju izveidi un 2) to, ka uztvērēja ievada signāla dekoders noraida visus ievada ziņojumus, kas neatbilst Bārkera kodam vai neiztur ievada ziņojuma paritātes pārbaudi. 

2.6.2.4. Pozīcijas no a) līdz e) G-1. tabulā ir gaisa kuģa atrašanās vietas vai laikapstākļu funkcijas, un tādēļ tās uzskata par nejaušiem notikumiem.  Tas ir, tās ļoti reti vienlaicīgi sasniegs to nelabvēlīgākās vērtības. Tāpēc šādus zudumus uzskata par nejaušiem mainīgiem un zudumu daļas aprēķināšanā izmanto kvadrātsakni no kvadrātu summas. 

2.6.2.5. Lai nodrošinātu lidojumus ar automātisko nosēšanos un ierobežotu CMN līdz 0,04 grādiem, uz aptvēruma zemākās robežas virs skrejceļa virsmas ir nepieciešamas augstākas jaudas blīvuma vērtības par tām, kas noteiktas 3. nodaļas 3.11.4.10.1. punktā.  Parasti šāds jaudas blīvums pastāvēs kā dabiskas sekas viena raidītāja izmantošanai skenēšanas stara un DPSK signālu nodrošināšanai, kā arī ņemot vērā citus jaudas ierobežojumus, kā, piemēram, antenas pastiprinājumu, zudumus signāla izplatīšanās laikā, aptvēruma zudumus pie platiem leņķiem un signāla zudumus lietū, kurus skrejceļa rajonā vismaz daļēji var neņemt vērā (sk. G-l. tabulu).
2.6.3. Gaisa kuģa iekārtu jaudas budžets
2.6.3.1. G-2. tabulā ir dots gaisa kuģa iekārtu jaudas budžets, ko izmanto jaudas blīvuma standartu izstrādāšanā. 

2.7. Datu lietojumi
2.7.1. Pamatdati. Pamatdatus, kas definēti 3. nodaļas 3.11.4.8.2.1. punktā, nodrošina, lai gaisa kuģa uztvērēji varētu apstrādāt skenēšanas stara informāciju, ko sniedz zemes aprīkojuma dažāda veida konfigurācijas, un lai varētu pieregulēt izvadi tā, lai tā būtu saprotama pilotam vai gaisa kuģa sistēmai.  Datu funkcijas izmanto arī, lai nodrošinātu pilotam un gaisa kuģa sistēmai papildus informāciju (piemēram, stacijas identifikāciju un iekārtu statusu).
2.7.2. Papilddati
2.7.2.1. Trešās nodaļas 3.11.4.8.3.1. un 3.11.4.8.3.2. punktā definētos papilddatus nodrošina, lai cipariski pa sakaru posmu “zeme–gaiss” pārsūtītu šādus informācijas veidus: 

a) Zemes aprīkojuma izvietojumu aprakstoši dati. Šādu informāciju pārraida vārdos A1-A4 un dažos no vārdiem B40-B54.
b) MLS/RNAV lidojumu nodrošināšanas dati. Šādus datus pārraida vārdos B1-B39.
c) Ekspluatācijas informācijas dati.  Šādus datus pārraida vārdos B55-B64.
2.7.2.2. Papilddatu vārdu pārraides ātrumi ir balstīti uz šādiem kritērijiem: 

a) Datus, kas ir jādekodē sešu sekunžu laikā pēc ielidošanas MLS darbības zonā, pārraida ar intervālu starp pārraidēm, kas nepārsniedz 1 sekundi (sk. 7.3.3.1.1. punktu).
b) Datus, kas ir nepieciešami paredzētajam lidojumam, bet nav jādekodē sešu sekunžu laikā, pārraida ar intervālu starp pārraidēm, kas nepārsniedz 2 sekundes.  Šāds pārraides ātrums dod iespēju 6 sekunžu laikā sagatavot brīdinājumu par datu zudumu. 

c) Maksimālais intervāls starp ekspluatācijas datus pārraidēm nepārsniedz 10 sekundes.  Šāds pārraides ātrums dod iespēju 30 sekunžu laikā sagatavot brīdinājumu par datu zudumu. 

2.7.3. MLS/RNAV datu vārdu no B1 līdz B39 izmantojums
2.7.3.1. Papilddatu vārdos B1-B39 ietvertie dati ir veidoti tā, lai nodrošinātu MLS/RNAV lidojumu nodrošināšanu, izmantojot tikai MLS datu vārdos esošos datus.  Lai nodrošinātu nolaišanos pēc aprēķinātas skrejceļa ass līnijas uz galvenā vai palīgskrejceļa, nolaišanos pa līkni un izlidošanu, aiziešanu uz otro riņķi, šādos datos ir informācija par procedūras veidu (nolaišanos vai izlidošanu), procedūras nosaukumu, skrejceļu un maršruta punktiem.
2.7.3.2. Nolaišanās azimutā un pretējā azimutā pārraidīto informāciju nodala.  Piemēram, tas nozīmē, ka informācijai, kas attiecas uz konkrēto azimutu, ir atsevišķa cikliskās redundances pārbaude (CRC) un gaisa kuģa aprīkojums to dekodē atšķirīgi. Datus dotajai MLS/RNAV procedūrai pārraida tajā aptvērumā, kurā sākas procedūra. Parasti tas nozīmē, ka nolaišanās un aiziešanas uz otro riņķi datus pārraida nolaišanās azimuts, un izlidošanas datus pārraida pretējais azimuts. Tomēr maršruta punktus, kas ietilpst nolaišanās, aiziešanas uz otro riņķi vai izlidošanas procedūrās varētu pārraidīt gan azimuta, gan pretējā azimuta aptvērumā.  Piemēram, izlidošanu var uzsākt nolaišanās azimuta aptvērumā, tāpēc datus pārraida nolaišanās azimutā. Ja procedūra sākas kopējā aptvērumu rajonā, saistītos datus var pārraidīt tikai vienā rajonā, izņemot gadījumus, kad ekspluatācijas prasības nosaka citādi.
2.7.3.3. Procedūras definē ar maršruta punktu rindām.  Maršruta punktus apraksta Dekarta koordinātu sistēmā ar X, Y un Z koordinātām, kuru sākumpunkts atrodas MLS atskaites sākumpunktā. Koordinātu sistēma ir parādīta G-13. attēlā.
2.7.3.4. Segmenti starp maršruta punktiem ir taisni vai izliekti.  Izliektus segmentus definē kā loku, kas savieno divus maršruta punktus, kā parādīts G-14. attēlā. Riņķa loks vienmēr saskaras ar nākamo lokveida vai taisno segmentu vienā punktā. Nolaišanās beigu posma segmenti un segmenti, kas ved uz nolaišanās procedūras pirmo maršruta punktu vai sniedzas no pēdējā nolidotā izlidošanas procedūras vai procedūras aiziešanai uz otro riņķi maršruta punkta, vienmēr ir taisni. Tie ir taisnu segmentu pagarinājumi vai lokveida segmentu turpinājumi. Šādiem taisniem segmentiem nav obligāti nepieciešams maršruta punkts aptvēruma malā, tādējādi ietaupot maršruta punktus.
2.7.3.5. Jebkuras procedūras kodējums sākas ar maršruta punktu, kas atrodas vistālāk no skrejceļa sliekšņa, un beidzas ar maršruta punktu, kas atrodas vistuvāk skrejceļam.  Visiem nolaišanās procedūru punktiem jābūt kodētiem pirms jebkuriem procedūras aiziešanai uz otro riņķi vai izlidošanas procedūras maršruta punktiem. Šāds noteikums vienkāršo dekodēšanu, nodalot nolaišanās procedūrās iekļautos maršruta punktus no citiem. Vairākām procedūrām var būt kopīgs viens vai vairāki maršruta punkti. Šādā gadījumā ir iespējams informāciju pārraidīt tikai vienreiz. Vairākās procedūrās izmantojamiem maršruta punktiem ir jābūt nolaišanās procedūru pēdējiem punktiem un procedūras aiziešanai uz otro riņķi un izlidošanas procedūras sākumpunktiem. Ja datus pārraida vienā aptvēruma sektorā, nolaišanās procedūrām, procedūrām aiziešanai uz otro riņķi un izlidošanas procedūrām var būt kopīgi dati. Gadījumos, kad procedūrai ir kopīgi maršruta punkti ar iepriekš datubāzē definētu procedūru, to norāda ar maršruta punkta indeksu, kas seko maršruta punktam. Maršruta punkta indekss parāda pirmā kopīgā maršruta punkta atrašanos datubāzē.
2.7.3.6. Maršruta punkta indekss ir vērtība, kas atspoguļo kārtību, kādā maršruta punkti ir uzskaitīti datubāzē. To izmanto kodēšanā, lai norādītu, kur atrodas procedūras maršruta punkti. Maršruta punkta indekss “nulle” procedūras deskriptorā norāda, ka procedūra ir aprēķinātas skrejceļa ass līnijas lietojums, kuram maršruta punktus nesniedz.
2.7.3.7. Lai gan maršruta punktus definē ar X, Y un Z koordinātām, dažādos gadījumos nav jāpārraida visas koordinātas. Maršruta punktiem, kas atrodas uz galvenā skrejceļa ass līnijas, Y koordināta ir vienāda ar nulli. Attiecīgo lauku, kas definē šādu vērtību var izlaist, iestatot bitu “seko Y koordināta” uz vērtību “NULLE”.
2.7.3.8. Ja trajektorijas izveidei nav nepieciešama Z koordināta, var ietaupīt datus, šādu vērtību nepārraidot.  To norāda, iestatot bitu “seko Z koordināta” uz vērtību “NULLE”. Tas var attiekties uz sākotnējiem maršruta punktiem pirms nolaišanās beigu posma fiksēšanas, kur vadība balstās uz altimetriju un nevis aprēķinātu MLS vertikālo atrašanās vietu. Tas var attiekties arī uz maršruta punktiem, kas atrodas konstantā slīpumā starp maršruta punktiem, kuriem ir definēta Z koordināta. Šādā gadījumā gaisa kuģa aprīkojums aprēķinās Z koordinātu, balstoties uz pieņēmumu par konstantu slīpumu. Pretējā azimutā esoši procedūras aiziešanai uz otro riņķi un izlidošanas procedūras maršruta punkti arī pretendē uz Z koordinātas izdzēšanu, jo nav pieejama vertikālā vadība. Pretējā azimuta lietojumam, koordinātu Z var pārraidīt gaisa kuģa aprīkojuma izmantošanai gaisa kuģa horizontālās atrašanās vietas aprēķinos. Tas ļauj samazināt laterālās kļūdas, ko rada pāreja no slīpā attāluma un koniska pretējā azimuta leņķa uz X-Y koordinātām. 

2.7.3.9. Triju bitu laukā, kas seko maršruta punktu koordinātām, ir nākamā segmenta/laika identifikators. Šī datu pozīcija norāda to, vai nākamais procedūras segments ir taisns vai lokveida, vai šis maršruta punkts ir pēdējais, kas definēts šai procedūrai, un vai saistīt procedūru ar procedūru aiziešanai uz otro riņķi vai kopīgu citas procedūras daļu, ko identificē procedūras aiziešanai uz otro riņķi indekss vai nākamā maršruta punkta indekss. Tā norāda arī to, vai maršruta punkta definīcijai ir pievienots skrejceļa sliekšņa šķērsošanas augstums vai attālums no virtuālā azimuta līdz maršruta punktam.
2.7.3.9.1. Daži tipiskākie A pievienojuma A-17. tabulas identifikatori ir uzskaitīti turpmākajā tekstā.  Šāds saraksts ir nepilnīgs:
a) identifikatorus “0” un “1” lieto, kad procedūras nākamais maršruta punkts nav kopīgs maršruta punkts, vai ir kopīgs maršruta punkts, ko kodē pirmoreiz; 

b) identifikatorus “2” un “3” lieto, lai atsauktos uz nākamajiem maršruta punktiem procedūrā, kas jau ir kodēti un ir kopīgi ar citu procedūru. Šādu maršruta punktu kodējums neatkārtojas, bet indekss dod iespēju saistīt procedūru ar maršruta punktiem, kas ir kopīgi ar citu procedūru;
c) identifikatorus “4” un “5” izmanto, lai apzīmētu priekšpēdējo procedūras maršruta punktu procedūrām, kas sākas vai beidzas uz galvenā skrejceļa.  Pēdējais maršruta punkts ir skrejceļa slieksnis. Šādam maršruta punktam norāda tikai skrejceļa sliekšņa šķērsošanas augstumu, jo precīza skrejceļa sliekšņa atrašanās vieta attiecībā pret MLS atskaites sākumpunktu ir paziņota A papilddatu vārdos.  Identifikatoru “4” izmanto, kad MLS/RNAV procedūras aiziešanai uz otro riņķi vadība nav vajadzīga, un identifikatoru “5” izmanto, kad tālāk seko “procedūras aiziešanai uz otro riņķi indekss”;
d) identifikatorus “6” un “7” izmanto pēdējam jebkuras procedūras maršruta punktam, izņemot gadījumu, kas minēts iepriekš c) punktā. Attiecībā uz galveno skrejceļu šādus identifikatorus izmanto, ja pastāv nepieciešamība pilnībā definēt pēdējā maršruta punkta X, Y, un Z koordinātas. Šādus identifikatorus izmanto arī attiecībā uz palīgskrejceļiem un helikopteru laukumiem.  Identifikatoru “6” izmanto, kad pēc tam neseko procedūra aiziešanai uz otro riņķi, un identifikatoru “7” izmanto, kad pēc tam seko procedūra aiziešanai uz otro riņķi; un,
e) Identifikatorus “5” un “7” nepiemēro procedūrās aiziešanai uz otro riņķi vai izlidošanas procedūrās. 

2.7.3.10. Atbilstoši pieņemtajai citu MLS pamatdatu un papilddatu vārdu lietošanas metodei, visus datubāzē kodētos ciparu datus pārraida, pirmo pārraidot jaunāko bitu; zīmes bitu pārraida kā vecāko bitu, kur “VIENS” norāda uz negatīvu vērtību. Jāpiezīmē, ka papilddatu vārdu adreses, ko izmanto, lai norādītu nolaišanās azimuta datubāzes pēdējo vārdu un pirmo pretējā azimuta datubāzes vārdu, pārraida, pirmo pārraidot vecāko bitu. 

2.7.4. MLS/RNAV datu vārdu izmantošanas piemērs
2.7.4.1. Turpmākajos punktos ir dots datu piešķiršanas process MLS/RNAV datu vārdiem, kas ietverti datu vārdos B1-B39. Tiek sniegts nolaišanās un izlidošanas procedūru kopuma paraugs un aprakstīts process, kā interpretē un noformē pārraidei dažādus maršruta punktus un saistītos procedūras raksturojumus.
2.7.4.2. G-3. tabula apraksta nolaišanās procedūras, procedūras aiziešanai uz otro riņķi un izlidošanas procedūras parauga kopumu diviem hipotētiskiem skrejceļiem.  G-4. tabulā ir maršruta punktu dati parauga procedūrām, kas aprakstītas G-3. tabulā un parādītas G-15. attēlā. 

2.7.4.3. Pirms procedūru datu ievietošanas B1-B39 struktūrā, ir jāizprot MLS/RNAV datu īpatnības, lai optimāli izmantotu pieejamo datu vārdu daudzumu.  G-3. un G-4. tabulas datu kopumā var atzīmēt šādas īpatnības:  procedūrām “KASEL” un “NELSO” 1. (WP 1) un 2. (WP 2) maršruta punkts ir kopīgs; procedūras “KASEL” un “NELSO” ir saistītas ar procedūru aiziešanai uz otro riņķi; procedūra “SEMOR” ir nolaišanās procedūra uz palīgskrejceļa; procedūra “LAWSO” ir izlidošanas procedūra, kuru pārraidīs pretējā azimuta aptvērumā;  nevienam maršruta punktam ārpus precīzas nolaišanās beigu posma fiksācijas (PFAF) nebūs nepieciešams pārraidīt Z koordinātu;  vairākiem punktiem, kas atrodas uz galvenā skrejceļa ass līnijas pagarinājuma nebūs jāpārraida Y koordināta.
2.7.4.4. A pievienojuma A-15. tabulā aprakstītais datu vārds B1 definē nolaišanās azimuta aptvēruma sektorā pārraidāmo MLS/RNAV datu struktūru. Šajā vārdā ir arī nolaišanās azimuta CRC kods.  Nolaišanās azimuta sektorā pārraidāmo procedūru skaits ir 3. To var noteikt, izmantojot G-3. tabulu. Tā datu vārda adresi, kurā atrodas pēdējais nolaišanās azimuta MLS/RNAV datu vārds, nosaka pēc tam, kad viss datu kopums ir ievietots formātā.  Šajā gadījumā pēdējā datu vārda adrese ir B11.  CRC aprēķina, kā aprakstīts A-15. tabulas 3. piezīmē. Vārdus B42 un B43 nepārraida, tāpēc attiecīgie biti ir iestatīti uz vērtību “NULLE”.  Vārdu A4 pārraida tā, ka attiecīgā bita vērtība ir iestatīta uz “VIENS”.  Datu vārda B1 kodējums ir parādīts G-5. tabulā. 

2.7.4.5. A pievienojuma A-15. tabulā aprakstītais datu vārds B39 definē pretējā azimuta aptvēruma sektorā pārraidāmo MLS/RNAV datu struktūru. Šajā vārdā ir arī pretējā azimuta CRC kods.  Pretējā azimuta sektorā pārraidāmo procedūru skaits ir 1. Tā datu vārda adresi, kurā atrodas pirmais pretējā azimuta MLS/RNAV datu vārds, nosaka pēc tam, kad viss datu kopums ir ievietots formātā.  Šajā gadījumā pirmā datu vārda adrese ir B36.  CRC aprēķina, kā aprakstīts A-15. tabulas 3. piezīmē. Vārdu B43 nepārraida, tāpēc attiecīgais bits ir iestatīts uz vērtību “NULLE”.  Pretējā azimuta karte/CRC norādes bits ir iestatīts uz vērtību “VIENS”, lai norādītu, ka šis ir kartes/CRC vārds. Datu vārda B39 kodējums ir parādīts G-5. tabulā. 

2.7.4.6. A pievienojuma A-15. tabulā aprakstītie procedūru deskriptoru vārdi ir definēti visām nolaišanās un izlidošanas procedūrām. Procedūras aiziešanai uz otro riņķi datu formāta ziņā ir saistītas ar nolaišanās procedūrām, tāpēc tām nav nepieciešams procedūras deskriptors.  Procedūru deskriptoru vārdi parauga datu kopumam ir parādīti G-6. tabulā. Jāpiezīmē, ka procedūru deskriptoru vārdus nevar pilnībā definēt, kamēr nav pabeigta reālā maršruta punktu datu piešķiršana, jo ir nepieciešams ar katru procedūru saistīts “pirmā maršruta punkta indekss”. Šī pozīcija ir procedūras sekvences pirmais maršruta punkts. Indeksu ģenerē atbilstoši tam, kā norādīts iepriekš 2.7.3.6. punktā. Jāpiezīmē, ka procedūras nosaukuma “derīguma norāde” (sk. G-4. tabulu) ir procedūras versijas numurs ar vērtību no 1 līdz 9. 
2.7.4.7. Maršruta punktu piešķiršanas process atbilst A pievienojuma A-15., A-16 un A-17. tabulai. G-7. tabula atspoguļo datu kopuma parauga piešķiršanu.  Ievada ziņojumi, adreses un paritātes biti tabulā nav iekļauti.  Sākot ar datu vārdu, kas seko tūlīt aiz nolaišanās procedūras deskriptoru vārdiem, piešķir pirmās procedūras pirmo maršruta punktu.  Attiecībā uz parauga datu kopumu, tas nozīmē, ka pirmais vārds ar maršruta punktu datiem ir datu vārds B1.  Nākamais solis ir datu ievietošana atbilstošajā formātā. Procedūru dati vienmēr sākas ar pirmā maršruta punkta X koordinātu. Datubāzes struktūra ļauj atsevišķām datu pozīcijām starp papilddatu vārdiem pārklāties.  Piemēram, pirmos “KASEL” procedūras WP3 X koordinātas 14 bitus pārraida vārdā B5. Pēdējo bitu pārraida vārdā B6. 

2.7.4.7.1. Maršruta punkta koordinātu jaunākā bita vērtības dēļ, kodētā maršruta punkta koordināta ir jānoapaļo. Ir vēlams sasniegt tādu rezultātu, kas pēc iespējas maz atšķiras no reālās maršruta punkta koordinātas vērtības.  Šādu noapaļošanu parasti veic pieskaitot reālajai vērtībai pusi LSB svara un tad bez atlikuma dalot rezultātu.  Piemēram, “KASEL” procedūras WP 2 X koordināta ir 6 556 m (reālā). Kodētā binārā vērtība ir 2 561, jo 
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Negatīvu ciparu gadījumā zīmes bitu saglabā visā aprēķina garumā.
2.7.4.8. Pēc X koordinātas ir bits "seko Y koordināta". Attiecībā uz “KASEL” WP2 un WP1, kā norādīts G-7. tabulā, šādu bitu iestata uz nulli un Y koordinātu nepārraida. Kā parādīts “KASEL” procedūrā attiecībā uz WP3, Y koordināta ir nepieciešama un to pārraida pēc bita “seko Y koordināta”.
2.7.4.9. Atkarībā no bita “seko Y koordināta” kodējuma, pēc Y koordinātu informācijas kodē bitu “seko Z koordināta”. Procedūrai “KASEL”, WP 4 nav nepieciešama Z koordināta, jo tas atrodas pirms PFAF. Z koordināta nav nepieciešama arī WP 2, jo starp WP 3 un WP 1 pastāv konstanta glisāde. Kā parādīts, procedūrā “KASEL” maršruta punktam WP 3 ir nepieciešama Z koordināta un to pārraida pēc bita “seko Z koordināta”.
2.7.4.10. Nākamā segmenta/lauka identifikatoru piešķir atbilstoši A pievienojuma A-17. tabulai. Procedūrā “KASEL” pēc WP 2 seko identifikators, kura vērtība 5 norāda, ka kā nākamo pārraidīs skrejceļa sliekšņa maršruta punkta augstumu, kam seko procedūras aiziešanai uz otro riņķi maršruta punkta indekss.  Tā kā procedūrai “NELSO” divi pēdējie maršruta punkti ir kopīgi ar procedūru “KASEL”, identifikatoram aiz WP 3 ir vērtība 3, kas norāda, ka nākamo pārraida nākamā maršruta punkta indeksu.  Šajā gadījumā indekss ir 3, kas norāda uz procedūras “KASEL” WP 2.  Procedūrai aiziešanai uz otro riņķi identifikators ir iestatīts uz 6, norādot, ka tas ir procedūras pēdējais maršruta punkts.  Arī palīgskrejceļa procedūrai “SEMOR” identifikators ir iestatīts uz 6. Tomēr šajā gadījumā tas norāda, ka seko informācija par attālumu no maršruta punkta līdz virtuālajam azimutam. 

2.7.4.11. G-8. tabulā ir parādīta izlidošanas procedūras maršruta punktu piešķiršana.  Izlidošanas dati sākas ar vārdu B36, procedūras deskriptoru.  Maršruta punktu dati sākas ar vārdu B37. Izlidošanas datus piešķir, izmantojot to pašu metodi, ko attiecībā uz nolaišanās datiem. 

2.7.4.12. Pēc tam kad datubāze ir pilnībā sadalīta, izmantojot datu vārdus B1-B39 un citas nepieciešamās datu pozīcijas var aprēķināt CRC vērtības.  G-9. tabulā ir parādīti parauga datu kopuma, ieskaitot papilddatu A vārdus, pamatdatu vārdu B6 un papilddatu vārdus B40-B41, aprēķinu rezultāti. 

2.8. Apsvērumi attiecībā uz traucējumiem blakuskanālā 
2.8.1. Standarts ir izveidots tā, ka pastāv vismaz 5 dB robeža, lai ņemtu vērā efektīvās starojuma jaudas variācijas, kas pārsniedz minimālo noteikto jaudas blīvumu.  Traucējumu specifikācija ir balstīta uz sliktāko antenas joslas platuma kombināciju, datu pārraides ātruma un nevēlamu traucējumu sinhronizācijas gadījumu. 

3. Zemes aprīkojums
3.1.Skenēšanas stara forma
3.1.1. Azimuta skenējošā stara lokam antenas ass virzienā un augstuma vadības skenējošā stara lokam, ja ir vēlamais vietas leņķis, ko nosaka standarta uztvērējs, augstu SNR un nenozīmīgas signāla atstarošanās apstākļos (piemēram, pārbaužu laikā antenas tuvākajā apkārtnē) ir jāatbilst G-16. attēlā noteiktajiem ierobežojumiem. Netiek obligāti paredzēts, ka iekārtas konstrukcija nodrošina –10dB simetriju attiecībā uz precizitātes raksturojumiem. 

3.2. Skenējošā stara sānstari 
3.2.1. Tehniskās prasības raksturojumiem. Antenas sānstara uzbūvei ir jāatbilst diviem nosacījumiem:  1) dinamiskā sānstara līmenis nekavē gaisa kuģa uztvērējam atpazīt galveno staru un sekot tam.  Ja dinamisko sānstaru līmeņi ilgstoši pārsniedz –10dB, apmierinošu izpildījumu nevar nodrošināt; 2) efektīvais sānstara līmenis ir savietojams ar sistēmas kļūdu budžetu. 

3.2.2. Efektīvo sānstara līmeni (PESL) ar dinamiskā sānstara līmeni (pdyn) saista šāda vienādība:
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kur K ir samazinājuma koeficients, kas ir atkarīgs no antenas uzbūves. Samazinājuma koeficients var būt atkarīgs no 
a) virzītas antenas elementa starojuma diagramma, kas samazina atstarota signāla stiprumu attiecībā pret aptvēruma zonu; 

b) dinamisko sānstaru nejaušības pakāpes. 

Piezīme. Dinamiskie sānstari nav nozīmīgi, ja mērītie dinamisko sānstaru līmeņi ir zemāki par noteiktajiem efektīvajiem sānstaru līmeņiem. 

3.2.3. Laterālas signāla atstarošanās no azimuta antenas sānstariem un zemes signāla atstarošanās no augstuma vadības antenas sānstariem var radīt kropļojumus galvenajā starā un izraisīt leņķiskas kļūdas. Lai nodrošinātu ka antenas sānstaru radītā kļūda iekļaujas signāla izplatīšanās kļūdu budžetā, izmantojot šādu vienādojumu, var aprēķināt nepieciešamo efektīvo sānstara līmeni ESL:
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kur PR ir signāla atstarošanās no šķēršļiem koeficients, θBW ir zemes antenas joslas platums un PMA ir pārvietošanās vidējā ātruma koeficients. 

3.2.4. Pārvietošanās vidējā ātruma koeficients ir atkarīgs no konkrētās signāla atstarošanās un vairākkārtējas uztveršanas sistēmas ģeometrijas, gaisa kuģa ātruma, funkcijas datu pārraides ātruma un izvades filtra joslas platuma. Tādām signāla atstarošanās sistēmu uzbūves un gaisa kuģa ātruma kombinācijām, kuru signāla atstarošanās un vairākkārtējas uztveršanas dalīšanās frekvence pārsniedz 1,6 Hz, pārvietošanās koeficientu aprēķina šādi: 
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3.2.5. Šādu koeficientu var samazināt vēl vairāk, ja ir augstākas signāla atstarošanās un vairākkārtējas uztveršanas dalīšanās frekvences, kad signāla atstarošanās radīti stara kropļojumiem nav korelācijas laika intervālā starp “TO” un “FRO” skenējumiem. 

3.3. Nolaišanās augstuma vadības antenas diagramma
3.3.1. Ja nepieciešams samazināt signāla atstarošanās un vairākkārtējas uztveršanas ietekmi, nolaišanās augstuma vadības antenas horizontālā diagramma virzienā no antenas ass virziena pakāpeniski samazina signāla stiprumu. Parasti nolaišanās augstuma vadības antenas horizontālās diagrammas stiprumu samazina par 3 dB 20 grādu leņķī no antenas ass virziena un par 6 dB 40 grādu leņķī no antenas ass virziena. Atkarībā no reālajiem signāla atstarošanās un vairākkārtējas uztveršanas apstākļiem, horizontālajai diagrammai var būt nepieciešams lielāks vai mazāks signāla stipruma samazinājums. 

3.4. Nolaišanās/pretējā azimuta kanāli 
3.4.1. Ja pie skrejceļa ir uzstādīta MLS abu nolaišanās virzienu apkalpošanai, nolaišanās veikšanai neizmantoto aprīkojumu var izmantot pretējā azimuta apkalpošanai. Ja ir vēlams katram skrejceļa virzienam piešķirt atšķirīgus kanālus, azimuta iekārtas ekspluatēs dažādās frekvencēs atšķirībā no ekspluatācijas režīma – nolaišanās azimuta vai pretējā azimuta. Jāpievērš uzmanība kanālu piešķiršanai, lai abas frekvences būtu pietiekami tuvu, lai novērstu jebkādu azimuta antenas vertikālās diagrammas mehānisku noregulēšanu tad, kad tiek mainīts nolaišanās virziens. 

3.4.2. Frekvenču nošķiršanu ierobežo tā, lai pretējā azimuta diagrammas pastiprinājuma zudumus (no jebkuras optimālas nolaišanās vērtības) būtu iespējams kompensēt G-1. tabulā parādīto pretējā azimuta funkcijas raidītāja jaudas robežu ietvaros.
4. Novietojuma apsvērumi
4.1. MLS/ILS kopīgs novietojums
4.1.1. MLS augstuma vadības antena
4.1.1.1. Ievads
4.1.1.1.1. Ja MLS augstuma vadības antenu novieto blakus ILS glisādei, ir jāpieņem daudzi lēmumi, lai noteiktu augstuma vadības antenas atrašanās vietu. Izvietojuma kritēriji ir izstrādāti, balstoties uz nepieciešamību mazināt MLS augstuma vadības antenas aprīkojuma ietekmi uz ILS glisādes signālu. Šāds kritērijs kā arī ētera signāla, ekspluatācijas, kritisko zonu un šķēršļu pārlidošanas augstuma apsvērumi, ietekmēs augstuma vadības antenas galīgo atrašanās vietu. 

4.1.1.1.2. Mērķis ir sākt ar vispārīgu augstuma antenas novietojuma rajonu un pēc tam samazināt šādu rajonu līdz optimālam konkrētās iekārtas novietojumam. Šādu mērķi sasniedz, pakāpeniski apskatot dažādus faktorus un apsvērumus. Šāds lēmumu pieņemšanas process ir parādīts G-17. attēlā kā loģiskas plūsmas diagramma. Šie norādījumi nav paredzēti kā visaptveroša MLS izvietojuma rokasgrāmata, bet ir paredzēti tikai, lai sniegtu papildu norādījumus, kad ir nepieciešams blakus izvietot MLS un ILS. 

4.1.1.1.3. G-17. attēlā daļas numurs atbilst vienam no trim izvietojuma veidiem, t. i., uz 4.1.1.2. punktu, kas apskata "augstuma vadības antenas novietojumu starp glisādi un skrejceļu ", utt. Cipari katrā blokā ir atsauces uz konkrētu punktu, kas izmantots G-17. attēla paskaidrojošajā tekstā. Šajā punktā ir sniegts daudz sīkāks apraksts attiecībā uz vērā ņemamiem faktoriem, kas apskatāmi šajā posmā. 

4.1.1.1.4. Divi vispārīgie rajoni augstuma vadības antenas novietošanai ir parādīti G-18. attēlā. Atkarībā no glisādes novietojuma viens vai otrs no šiem rajoniem var nepastāvēt.  Bez tam šādiem rajoniem pirms to apsvēršanas jau ir jāatbilst ētera signāla kritērijiem. 

4.1.1.2. Augstuma vadības antenas novietojums starp glisādi un skrejceļu 
4.1.1.2.1. Augstuma vadības antenas nobīde skrejceļa gala virzienā ir atkarīga no MLS nolaišanās norādes punkta (ARD) augstuma. MLS ARD ir jāatbilst 3. nodaļas 3.11.4.9.1. punktā izvirzītajām prasībām. Augstuma vadības antenas nobīdi uz skrejceļa galu var aprēķināt, izmantojot šādu vienādojumu (sk. G-19. attēlu):
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visi attālumi norādīti metros;
SB ir nobīdes attālums starp augstuma vadības fāžu centru un skrejceļa slieksni, mērot paralēli skrejceļa ass līnijai;
RPCH ir relatīvais augstuma vadības antenas fāžu centra augstums no skrejceļa virsmas skrejceļa sliekšņa rajonā.  (Tajā ietilpst augstuma vadības antenas fāžu centra augstums un reljefa pacēluma atšķirība starp skrejceļa sliekšņa rajonu un augstuma vadības antenas atrašanās vietu);
ARDH ir vēlamais MLS nolaišanās norādes punkta augstums un
θ ir minimālā glisāde. 

4.1.1.2.2. Augstuma vadības antenas koniskā koordinātu sistēmas un tās novirzījuma no skrejceļa ass līnijas dēļ minimālās glisādes augstuma vadība notiks virs nolaišanās atskaites punkta. Ņemot vērā 3. nodaļas 3.11.5.3.5.2.2. punkta rekomendāciju, šādu novirzījumu ierobežo, izmantojot šādu vienādojumu: 
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visi attālumi norādīti metros, un
OS ir novirzījuma attālums starp augstuma vadības antenas fāžu centru un vertikālu plakni, kas iet caur skrejceļa ass līniju (sk. G-19. attēlu).
4.1.1.2.3. Bez tam MLS ARD sakrīt ar ILS atskaites punktu viena metra robežās, atbilstoši tam, kā noteikts 3. nodaļas 3.11.5.3.5.3. punktā. To aprēķina, izmantojot šādu vienādojumu:
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visi attālumi norādīti metros, un
RDH ir ILS atskaites punkta augstums.
4.1.1.2.4. Lai noteiktu G-18. attēlā parādītā 1. rajona diagonālo robežu ir jāapskata divi faktori.  Pirmais faktors ir tāds, ka augstuma vadības antena nedrīkst šķērsot rajonu, caur kuru nolaišanās laikā pārvietojas ILS glisādes Fresnela zona. Parasti šo prasību var izpildīt, novietojot augstuma vadības antenu skrejceļa pusē no diagonālās līnijas starp glisādes antenas mastu un skrejceļa ass līnijas un skrejceļa sliekšņa krustpunktu. Lieluma φ vērtība G-18. attēlā ir atkarīga no glisādes masta atrašanās vietas attiecībā pret skrejceļa sliekšņa un skrejceļa ass līnijas krustpunktu. Otrs apskatāmais faktors attiecas uz glisādes antenas diagrammas laterālu šķērsošanu (sk. 4.1.1.3.2. punktu). Tomēr attiecībā uz šo augstuma vadības rajonu otrā faktora ņemšana vērā ir vēlama, bet nav būtiska. 

4.1.1.2.5. Pēc pieņemama augstuma vadības antenas iespējamo atrašanās vietu rajona noteikšanas, balstoties uz iepriekšminētajiem kritērijiem, nosaka minimālo augstuma vadības antenas novirzījumu, ņemot vērā šķēršļu ierobežojumu prasības, kas minētas 14. pielikuma 4. nodaļā. 

4.1.1.2.6. Kad iespējams, augstuma vadības antenas atrašanās vietu maina, lai samazinātu augstuma vadības kritiskās zonas ietekmi uz lidojumiem. Bez tam var būt vēlams izvēlēties augstuma vadības antenas atrašanās vietu tā, lai palielinātu MLS augstuma vadības kritiskās zonas un ILS glisādes kritiskās zonas vienotību. Šāda zonu apvienošana samazina jebkādu kopīgo kritisko zonu palielināšanos. Tā kā ir nepieciešams novietot augstuma vadības antenu priekšā glisādei, augstuma vadības antena parasti ir jānovieto glisādes kritiskajā zonā.  Attiecībā uz augstuma vadības antenu kritiskajām zonām sk. 4.3. punktu. Glisādes kritisko zonu aprakstam sk. C pievienojuma 2.1.10. punktu. 

4.1.1.2.7. Kad ir noteikta augstuma vadības atrašanās vieta, ir jānosaka augstuma antenas pārraudzības iekārtas atrašanās vieta. Augstuma vadības signālu pārrauga atbilstoši 2.4.3. punktam.  Augstuma vadības lauka pārraudzības iekārtas augstums ir atkarīgs no minimālās glisādes integrētās pārraudzības un šķēršļu pārlidošanas augstuma kritēriju izmantošanas. Nosakot pārraudzības iekārtas atrašanās vietu, noderīgi var būt šādi apsvērumi: 

a) Ir vēlams, lai lauka pārraudzības iekārta atrastos pēc iespējas tuvāk attālajai zonai, lai samazinātu tuvējās zonas ietekmi uz pārraudzības iekārtu. Tomēr šāds attālums ir ierobežojams, lai izvairītos no viltus trauksmēm, ko izraisa virszemes transporta un gaisa kuģu satiksme starp lauka pārraudzības iekārtu un antenu. 

b) Ir vēlams samazināt pārraudzības iekārtas radītu augstuma vadības signāla bloķēšanu un kropļošanu nolaišanās beigu posma rajonā. Tas ir iespējams, ja pārraudzības iekārtas atrašanās vieta ir novirzīta līdz pat 30 grādus no augstuma vadības antenas ass virziena 40 m (130 ft) līdz 80 m (260 ft) attālumā no antenas, atkarībā no konkrētā aprīkojuma konstrukcijas. 

c) Lauka pārraudzības iekārtas novirzījums no antenas ass virziena ir ierobežojams, lai saglabātu atbilstošu pārraudzības iekārtas jutību pret mehānisku nestabilitāti.  Nav paredzēts, ka lauka pārraudzības iekārtas novirzījums no augstuma vadības antenas ass virziena pārsniegs 30 grādu. 

d) Augstuma vadības lauka pārraudzības iekārta ir izvietojama tā, lai novērstu to, ka tā ietekmē vai ka to ietekmē ILS glisādes lauka pārraudzības iekārta. 

4.1.1.3. Augstuma vadības antenas novietojums ar lielāku novirzījumu nekā glisādei
4.1.1.3.1. Novietojot augstuma vadības antenu ar novirzījumu 130 m (430 ft) līdz 180 m (590 ft) no skrejceļa ass līnijas, sasniegtā nolaišanās atskaites punkta augstuma koniskais efekts kļūst daudz pamanāmāks. Atkarībā no iekārtas, lai izpildītu 4.1.1.2.1., 4.1.1.2.2. un 4.1.1.2.3. punktā apskatītās prasības, var būt nepieciešams piemērot augstuma vadības antenas nobīdi skrejceļa gala virzienā.
4.1.1.3.2. Novietojot augstuma vadības antenu lielākā attālumā no skrejceļa ass līnijas nekā atrodas pastāvošā glisādes iekārta, augstuma vadības antena nedrīkst šķērsot glisādes laterālo diagrammu. Lieluma Φ vērtība G-18. attēlā ir atkarīga no esošās glisādes antenas tipa un augstuma vadības iekārtas fiziskajiem raksturojumiem. Parasti "Φ" apzīmē –10 dB punktu glisādes antenas laterālajā diagrammā. Vērtību –10 dB var palielināt līdz –4 dB, jo sevišķi attiecībā uz pārtveršanas efekta glisādes antenām, kas ir pakļautas glisādes signāla kvalitātes pārbaudei. 

4.1.1.3.3. Pēc apmierinoša rajona noteikšanas attiecībā uz augstuma vadības antenas iespējamo atrašanās vietu, piemērojot iepriekšminētos kritērijus, šādu atrašanās vietu var ierobežot vēl vairāk, lai izpildītu 14. pielikuma prasības attiecībā uz šķēršļu ierobežojumiem, jo īpaši attiecībā uz nošķiršanas kritērijiem starp manevrēšanas ceļu un šķēršļiem.
4.1.1.4. Alternatīvi risinājumi
4.1.1.4.1. Ja augstuma vadības antenas novietošana blakus glisādes antenai nav viegli sasniedzama, pastāv alternatīva iespēja novietot augstuma vadības antenu pretējā skrejceļa pusē. 

4.1.2. MLS azimuta antena 
4.1.2.1. Ievads
4.1.2.1.1. Ja MLS azimuta antenu novieto blakus ILS kursa radiobākai, ir jāpieņem daudzi lēmumi, kas noteiks azimuta antenas atrašanās vietu.  Izvietošanas kritēriji ir izstrādāti, balstoties uz nepieciešamību samazināt MLS azimuta antenas iekārtas ietekmi uz ILS kursa radiobāku un otrādi.  Izstrādātais kritērijs, kā arī ētera signāla, ekspluatācijas, kritisko zonu un šķēršļu pārlidošanas augstuma apsvērumi, ietekmēs azimuta antenas galīgo atrašanās vietu.  Tā kā nelīdzens skrejceļš vai nolaišanās apgaismojuma sistēma var radīt nepieciešamību palielināt azimuta antenas fāžu centra augstumu (PCH), šādi faktori ir jāņem vērā, piemērojot turpmāk minētos kritērijus. 

4.1.2.1.2. Mērķis ir sākt ar vispārīgu azimuta antenas novietojuma rajonu un pēc tam samazināt šādu rajonu līdz optimālam konkrētās iekārtas novietojumam. Šādu mērķi sasniedz, pakāpeniski apskatot dažādus apsvērumus, kas G-20. attēlā parādīti loģiskās plūsmas diagrammā.
4.1.2.1.3. G-20. attēlā daļas numurs ir atsauce uz vienu no četriem izvietojuma veidiem (t. i., turpmāk minētais 4.1.2.2. attiecas uz “azimuta antenas novietojumu priekšā kursa radiobākas antenai”, utt.). Cipari katrā blokā ir atsauces uz konkrētu punktu, kas izmantots G-20. attēla paskaidrojošajā tekstā. Šajā punktā ir sniegts daudz sīkāks apraksts attiecībā uz vērā ņemamiem faktoriem, kas apskatāmi šajā posmā. 

4.1.2.1.4. Vispārējie azimuta antenas izvietojuma rajoni ir parādīti G-21. attēlā. 

4.1.2.2. Azimuta antenas novietojums priekšā kursa radiobākas antenai
4.1.2.2.1. Azimuta antena ir simetriski jānovieto uz kursa radiobākas kursa līnijas vismaz 30 m (100 ft) priekšā kursa radiobākas antenas iekārtai. Maksimālā attāluma ierobežojumu (mainīgais “X” G-21. attēlā) nosaka atbilstoši prasībai izpildīt šķēršļu ierobežojumu prasības, kas attiecībā uz azimuta antenas konstrukciju un azimuta pārraudzības iekārtu izvirzītas 14. nodaļā. Tā ir vēlamā azimuta antenas atrašanās vieta. Tomēr dažādi faktori, kā, piemēram, kursa radiobākas tuvā lauka pārraudzības iekārtas klātbūtne, var likt mainīt azimuta antenas atrašanās vietu. Azimuta antenu nedrīkst novietot tā, ka tā aizsedz skata līniju starp kursa radiobākas antenu un kursa radiobākas lauka pārraudzības iekārtu. Var rasties nepieciešamība pārskatīt ILS zemes kontrolpunktus tādēļ, ka azimuta stacija aizsedz ILS zemes kontrolpunkta skata līniju. 

4.1.2.2.2. Kad vien iespējams, ir vēlams novietot blakus DME/P antenu un azimuta antenu. Tomēr, ja DME/P antenu nevar novietot blakus azimuta antenai šķēršļu ierobežošanas prasību pārkāpumu dēļ, var apsvērt DME/P atrašanās vietas novirzīšanu vai alternatīva blakus novietojuma izvēli (sk. C pievienojuma 7.1.6. punktu un 5. punktu turpmākajā tekstā).
4.1.2.2.3. Kad iespējams, azimuta antenas atrašanās vietu maina, lai samazinātu azimuta antenas kritiskās zonas ietekmi uz lidojumiem. Bez tam var būt vēlams palielināt azimuta un kursa radiobākas kritisko zonu vienotības pakāpi. Tādēļ, ka ir nepieciešams novietot azimuta antenu tiešā kursa radiobākas antenas tuvumā, parasti vienu no antenām ir jānovieto otras antenas kritiskajā zonā. Informācijai par azimuta antenas kritisko zonu sk. 4.3. punktu. Informācijai par kursa radiobākas kritiskajām zonām sk. C pievienojuma 2.1.10. punktu. 

4.1.2.2.4. Pēc tam, kad ir noteikta piemērota vieta azimuta antenai, ir jāatrod vieta azimuta antenas lauka pārraudzības iekārtai. Azimuta antenas pārraudzība jāveic atbilstoši tam, kā noteikts 2.3.5. punktā. Lauka pārraudzības iekārtas vēlamā atrašanās vieta ir uz skrejceļa līnijas pagarinājuma. Tomēr pārraudzības iekārtas balsts var izraisīt azimuta signāla degradāciju. Tomēr, ja šāds pārraudzības iekārtas novietojums rada nepieņemamu signāla degradāciju vai neapmierinošas pārraudzības iespējas gaismas līnijas konstrukciju esamības, ILS kursa bākas utt. esamības dēļ, vēlams ir izvēlēties citu lauka pārraudzības iekārtas atrašanās vietu. Šī otrā procedūra ir ieteicama tikai tad, ja ir pieejama nolaišanās radiālās līnijas obligāta pārraudzība. Nosakot pārraudzības iekārtas atrašanās vietu, noderīgi var būt šādi apsvērumi: 

a) Ir vēlams, lai lauka pārraudzības iekārta atrastos pēc iespējas tuvāk attālajai zonai, lai samazinātu tuvējās zonas ietekmi uz pārraudzības iekārtu. Tomēr šāds attālums ir ierobežojams, lai izvairītos no viltus trauksmēm, ko izraisa virszemes transporta un gaisa kuģu satiksme starp pārraudzības iekārtu un azimuta antenu. 

b) Ir vēlams samazināt lauka pārraudzības iekārtas radītu azimuta signāla bloķēšanu un kropļošanu nolaišanās beigu posma rajonā. Lauka pārraudzības iekārtu izvieto, cik vien iespējams zemāk par azimuta antenas fāžu centru. 

c) Lauka pārraudzības iekārtas novirzījums no antenas ass virziena ir ierobežojams, lai saglabātu atbilstošu pārraudzības iekārtas jutību pret mehānisku nestabilitāti. 

d) Azimuta antenas lauka pārraudzības iekārtu izvieto tā, lai tā neietekmētu kursa radiobākas pārraudzības iekārtu vai neietekmētos no tās. 

4.1.2.3. Azimuta antenas novietojums aiz ILS kursa radiobākas 
4.1.2.3.1. Attālums starp kursa radiobāku un MLS azimuta antenu ir atkarīgs no šķēršļu ierobežojuma prasībām, brīvas platības pieejamības, kursa radiobākas pretējā kursa klātbūtnes un to, cik vēlams ir novietot blakus DME/P antenu un azimuta antenu. Ja izmanto kursa radiobākas pretējo kursu, vēlamais attālums starp azimuta antenu un kursa radiobākas antenu ir vismaz 30 m (100 ft), un azimuta antenai ir jābūt simetriski novietotai uz kursa radiobākas kursa ass līnijas.  Kursa radiobākām ar augstu attiecību starp priekšējā kursa un pretējā kursa jaudu 30 m (100 ft) nošķiršanas attālumu var būt iespējams samazināt. Kad ir uzzināts attālums starp azimuta un kursa radiobākas antenu, var izmantot G-22. attēlu, lai noteiktu azimuta antenas fāžu centra augstumu attiecībā pret kursa radiobākas antenas iekārtu. Lai nodrošinātu, ka ILS kursa radiobākas izraisītās izkliedes radītās azimutālās vadības kļūdas, ir nenozīmīgas (=0,03 grādu) visā azimuta aptvērumā, parasti izvēlas punktu “W” (G-22. attēls), lai noteiktu G-22. attēla mainīgā “X” vērtību. Ja šāda punkta izvēles rezultātā antenas novietojums neizpilda šķēršļu pārlidošanas augstuma prasības vai paredz uz torņa montētu iekārtu, ko nav iespējams uzstādīt, var apsvērt šādu darbību veikšanu: 

a) zinot konkrēto izmantoto kursa radiobākas un azimuta aprīkojumu, var veikt analīzi, lai noteiktu azimuta antenas fāžu centra augstumu. Parasti ir ieteicams azimuta antenas fāžu centra augstumu izvēlēties tā, ka kursa radiobākas izraisītās signāla izkliedes radītās kļūdas nepārsniedz 0,03 grādus. Tomēr šādu pieļaujamo kļūdas apjomu var palielināt, apsverot pienesumu kopējai kļūdai, ko rada citi kļūdu avoti, kā, piemēram, zemes un gaisa kuģa aprīkojums, sānstaru atstarošanās no ēkām, atstarošanās no zemes un traucējumus radošs gaisa kuģis (sk. G-10 tabulu),  un,
b) lai noteiktu mainīgā “X” vērtību, var izvēlēties punktu uz līnijas W – WN (G-22. attēls). Ir vēlams izvēlēties tādu punktu, kas atrodas pēc iespējas tuvu punktam “W” un tam ir jābūt pieņemamam konkrētajam ekspluatācijas veidam. Tā kā šo kritēriju izstrādē izmantotā pieļaujamā kļūda ir tikai neliela daļa no kopējā signāla izplatības kļūdu budžeta, azimuta signāls var atbilst precizitātes prasībām arī zem plaknes, kurā atrodas izvēlētais punkts un antenas fāžu centrs.  Punktu, līdz kādam, ja ir minimālais glisādes leņķis, pastāv pieņemams azimuta signāls, var noteikt mērījumos no gaisa kuģa. 

4.1.2.3.2. Ja kursa radiobāka atrodas uz skrejceļa ass līnijas pagarinājuma blakus lauka pārraudzības iekārtai, var būt nepieciešams pieregulēt azimuta antenas fāžu centra augstumu (PCH) vai kursa radiobākas lauka pārraudzības iekārtas augstumu, lai samazinātu pārraudzības iekārtas balsta ietekmi uz azimuta signālu. Tomēr, ir sagaidāms, ka, kamēr pārraudzības iekārtas balsts ir zemāks par kursa radiobākas antenas daļas augstumu, turpmāka pieregulēšana pārraudzības iekārtas balsta dēļ nebūs nepieciešama.
4.1.2.4. Integrēts azimuta iekārtas un kursa radiobākas izvietojums 
4.1.2.4.1. Zem kursa radiobākas antenas uzstādīta azimuta antena
4.1.2.4.1.1. Pirmais apskatāmais apsvērums šāda izvietojuma gadījumā ir šķēršļu pārlidošanas augstuma virsmas augstuma noteikšana pie kursa radiobākas iekārtas. Vertikālajam attālumam starp zemi un šķēršļu pārlidošanas augstuma virsmu šajā punktā ir jābūt vismaz vienādam ar azimuta antenas augstumu, ieskaitot pamatni un nepieciešamo vertikālo atstarpi starp azimuta antenas augšējo punktu un kursa radiobākas antenu. Ja šādu noteikumu neievēro, ir jāapsver alternatīvs kopīga novietojuma variants. 

4.1.2.4.1.2. Eksperimentu rezultāti, kas iegūti, izmantojot 24 elementu logaritmiskā perioda kursa radiobāku, rāda, ka vertikālai atstarpei starp azimuta antenas augšējo punktu un kursa radiobākas antenas elementu apakšai ir jābūt vismaz 0,5 m (1,6 ft), turklāt ir vēlams, lai atstarpe būtu vismaz par 0,7 m (2,3 ft). Attiecībā uz kursa radiobākām, kurām ir salīdzinoši augstāks savienojums, ir vēlams nodrošināt lielāku vertikālo atstarpi. 

4.1.2.4.2. Kursa radiobākas antenas iekšpusē uzstādīta azimuta antena
4.1.2.4.2.1. Šādam izvietojumam var nebūt nepieciešams apsvērt šķēršļu pārlidošanas augstuma virsmas augstumu, jo azimuta antena parasti atrodas zemāk par esošo kursa radiobākas antenu. Integrējot azimuta antenu ir nepieciešams veikt dažas izmaiņas kursa radiobākā, kas var ietekmēt kursa radiobākas ētera signālu. Tomēr šāda ietekme ir ļoti atkarīga no kursa radiobākas tipa. 

4.1.2.4.2.2. Eksperimentu rezultāti, kas iegūti, izmantojot divfrekvenču kursa radiobākas un dipola antenas, rāda, ka ir iespējams kompensēt šādu ietekmi, uz vietas veicot nelielas izmaiņas kursa radiobākas konstrukcijā. Šāda integrēta izvietojuma iespējamība ir jāapstiprina katram kursa radiobākas veidam. 

4.1.2.4.3. Ja ir uzstādīta ILS tuvā lauka pārraudzības iekārta, ir jānosaka nepieciešamais azimuta fāžu centra augstuma palielinājums vai kursa radiobākas pārraudzības iekārtas augstuma samazinājums, lai mazinātu pārraudzības iekārtas balsta ietekmi uz azimuta signālu. Parasti apmierinošus rezultātus var iegūt, novietojot azimuta antenas fāžu centru aptuveni 0,3 m (1ft) virs pārraudzības iekārtas balsta.  Augstuma atšķirība ir atkarīga no kursa radiobākas pārraudzības iekārtas konstrukcijas un atrašanās vietas. 

4.1.2.5. Novirzīta azimuta antena
4.1.2.5.1. Dažās vietās, kur blakus jānovieto ILS un MLS iekārtas, fizisku ierobežojumu dēļ var nebūt iespējams novietot MLS azimuta antenu priekšā ILS kursa radiobākas antenai vai aiz tās, vai integrēt MLS antenu ar ILS kursa radiobāku. Šādās vietās var derēt risinājums, kas paredz MLS un DME/P antenu novirzīšanu. Papilddatos iekļautā informācija dos iespēju gaisa kuģī aprēķināt nolaišanos pa MLS ass līniju. 

4.1.2.5.2. Šāda veida blakus novietojumam vēlamais izvietojums ir azimuta antenas aptecētāja novietošana kursa radiobākas antenas iekārtas plaknē (1. zona G-21. attēlā).  Vēlams, lai attālums starp azimuta iekārtu un kursa radiobākas antenas iekārtu (un sastāvdaļām) būtu vismaz 3 m (10 ft).
4.1.2.5.3. Ja azimuta antenas novietošana traversā pret kursa radiobāku nav iespējama, azimuta antenu var novietot aiz kursa radiobākas iekārtas plaknes (2. zona G-21. attēlā). Azimuta antenas novirzījuma attālumam ir jābūt vismaz 3 m (10 ft) un tam ir jānodrošina, ka kursa radiobākas iekārta nešķērso azimutālās proporcionālās vadības rajonu. 

4.1.2.5.4. Ja ir nepieciešams novietot azimuta antenu priekšā kursa radiobākas iekārtas plaknei, tas var izraisīt kursa radiobākas signāla degradāciju. Rajons, kurā ir paredzama vismazākā azimuta iekārtas ietekme uz kursa radiobākas signālu, ir parādīts G-21. attēla 3. zonā. Azimuta antenas atrašanās vietas pareizību var pārbaudīt, izmantojot azimuta iekārtas maketu. 

4.2. MLS novietojums nolaišanās apgaismojuma sistēmā 
4.2.1. MLS azimuta antenas novietojumu ietekmē nolaišanās apgaismojuma sistēma, kas apkalpo nolaišanos no skrejceļa pretējā gala.  Faktori, kas ņemami vērā pareizai izvietošanai ir aptvēruma prasības (sk. 2.3.2. punktu), nepieciešamība izvairīties no apgaismojuma vizuālas aizsegšanas, šķēršļu ierobežojumu prasības un azimuta signāla atstarošanās no apgaismes konstrukcijām. 

4.2.2. Šādi kritēriji attiecas uz tipiskām iekārtām, kad nolaišanās apgaismes iekārtas ir uzstādītas būtībā konstantā augstumā vai to augstums pieaug, palielinoties attālumam no skrejceļa. 

4.2.3. Turpmāk aprakstītie norādījumi balstās uz MLS izvietojumu apstākļos, kad pastāv esošas apgaismes sistēmas konstrukcijas. Ja tādas ir pieejamas, var izrādīties izdevīgāk izmantot apgaismes konstrukcijas, kas neietekmē ētera signālu. 

4.2.4. Ja MLS azimuta antenas novietojums uz skrejceļa ass līnijas 60 m (200 ft) attālumā no nolaišanās apgaismojuma tālā gala nav iespējams, to, ņemot vērā turpmāk minētos kritērijus, var novietot gaismas plaknes robežās: 

a) horizontālajā plaknē antena ir jānovieto uz skrejceļa ass līnijas pagarinājuma ne tuvāk par 300 m no skrejceļa tālākā gala un pēc iespējas tālāk no tuvākās apgaismes iekārtas atrašanās skrejceļa tālākā gala virzienā.  (Tas nozīmē, ka pretējā azimuta iekārta atrodas pretī apgaismes iekārtas atrašanās vietai.)
b) azimuta stacijas novietojumam ir jābūt tādam, lai tiktu pēc iespējas mazināta nolaišanās apgaismojuma sistēmas aizēnošana, jo īpaši lēmuma pieņemšanas augstuma robežās.  Azimuta stacija nedrīkst aizēnot nevienu apgaismes iekārtu, izņemot tādu, kas atrodas šķērsstieņa centrālajā daļā vai uz apgaismes ass līnijas statīva (sīkāku informāciju sk. 14. pievienojuma 1. sējuma A pievienojuma 11.3. punktā). 

4.2.4.1. Ja atstarpe starp blakus esošām apgaismes stacijām ir vismaz 30 m (100 ft), fāžu centram ir jābūt vismaz 0,3 m (1 ft) virs tuvākās apgaismes stacijas apgaismes ass līnijas skrejceļa tālākā gala virzienā. Šādu prasību, ja nepieciešams vai ja atrašanās vietā nav citu būtisku signāla atstarošanās problēmu, var samazināt līdz 0,15 m (0,5 ft).  Prasības izpildei var būt nepieciešams izmantot paaugstinātu azimuta staciju. 

4.2.4.2. Ja intervāls starp blakus esošām apgaismes stacijām ir mazāks nekā 30 m (100 ft), fāžu centram ir jābūt vismaz 0,6 m (2 ft) virs tuvākās apgaismes stacijas  apgaismes ass līnijas skrejceļa tālākā gala virzienā. 

4.3. Kritiskās un augsta riska zonas
4.3.1. MLS signālu traucējumu rašanās ir atkarīga no atstarošanās un aizēnošanas apstākļiem MLS antenu apkārtnē un antenu staru platuma. Transportlīdzekļus un nekustīgus objektus, kas atrodas līdz 1,7 stara platumu robežās no uztvērēja atrašanās vietas, uzskata par tādiem, kas atrodas “stara iekšienē”, izraisot galvenā stara atstarošanās radītus traucējumus MLS vadības signāliem. Parasti zemes aprīkojuma stara platumu izvēlas tā, ka uz pēdējās nolaišanās kursa nepastāv atstarošanās azimuta stara iekšienē un attiecībā uz augstuma vadību atstarošanās stara iekšienē nepastāv ekspluatētajās glisādēs. Tomēr kustīgi objekti var iekļūt stara iekšienes signāla atstarošanās rajonos un radīt traucējumus vadības signāliem vai aizēnot tos līdz tādai pakāpei, ka to kvalitāte kļūst nepieņemama. Zonas, kurās transportlīdzekļi var izraisīt raksturojumu degradāciju ir jādefinē un jāidentificē. Aizsargzonējuma kritēriju attīstības mērķiem šādas teritorijas var iedalīt divos tipos, t. i., kritiskās zonas un augsta riska zonas.
a) MLS kritiskā zona ir noteikta izmēra zona ap azimuta un augstuma vadības antenām, kurā ir liegta iekļūšana transportlīdzekļiem, ieskaitot gaisa kuģus, visu MLS lidojumu laikā. Kritisko zonu aizsargā, jo transportlīdzekļu un/vai gaisa kuģu klātbūtne tajā izraisītu nepieņemamus vadības signālu traucējumus. 

b) MLS augsta riska zona ir teritorija, kura sniedzas tālāk par kritisko zonu un kurā tiek kontrolēta transportlīdzekļu, ieskaitot gaisa kuģus, novietošana un kustība, lai novērstu iespēju, ka MLS lidojumu laikā rodas nepieņemami MLS signālu traucējumi. Augsta riska zona aizsargā pret traucējumiem, ko rada lieli objekti ārpus kritiskās zonas, bet parasti lidlauka robežās. 

1. piezīme. Gadījumos, ja vadības signāla traucējumi var rasties tikai noteiktā augstumā virs zemes, izmanto terminus “kritiskais apjoms” vai “augsta riska apjoms”. 

2. piezīme. Kritisko un augsta riska zonu definēšanas mērķis ir nodrošināt pienācīgu MLS vadības signālu aizsardzību.  Veids, kādā piemēro terminoloģiju, valstīs var atšķirties.  Dažās valstīs terminu “kritiskā zona” lieto arī tās teritorijas apzīmējumam, ko šeit apzīmē kā “augsta riska zonu”.
4.3.2. Tipiski aizsargājamo kritisko un augsta riska zonu piemēri ir sniegti G-23. un G-24. attēlā. Tabulās pie G-23. un G-24. attēla sniegtās vērtības attiecas uz nolaišanās procedūrām ar vismaz 3 grādu lielu vietas leņķi. Lai nodrošinātu signāla kvalitāti, parasti ir nepieciešams aizliegt tajā iekļūt visiem transportlīdzekļiem, kā arī visu MLS lidojumu laikā aizliegt tajā manevrēšanu ar gaisa kuģiem un gaisa kuģu novietošanu. Katrai azimuta un augstuma vadības antenai noteikto kritisko zonu skaidri apzīmē. Uz manevrēšanas ceļiem un ceļiem, kas iesniedzas kritiskajā zonā, uzstāda piemērotas signālierīces, lai ierobežotu virszemes transportlīdzekļu un gaisa kuģi iekļūšanu zonā. 

4.3.3. Lai aprēķinātu konstrukciju un dažādu lielumu gaisa kuģu pie dažāda novietojuma un dažādās atrašanās vietās izraisīto signāla traucējumu apjomu un ilgumu, var izmantot datormodelēšanas metodes.  Parasti šāda modeļa izmantošanai nepieciešamie lielumi ir antenu staru platumi un atstarojošo un aizēnojošo objektu lielums, atrašanās vieta un novietojums.  Ņemot vērā maksimālo pieļaujamo signāla degradāciju atstarošanās no uz zemes esoša gaisa kuģa dēļ, ir iespējams noteikt atbilstošas kritiskās un augsta riska zonas. Pēc datormodeļu piemērotības apstiprināšanas, kas ietver stāvēšanai novietotu gaisa kuģu radīto MLS vadības signālu traucējumu aprēķināto rezultātu salīdzināšanu izvēlētos punktos ar reālajiem lauka un lidojuma mērījumu datiem, šāda metode ir izmantota G-23. un G-24. attēla izstrādē.
4.3.4. Lai novērstu MLS signāla atstarošanos, ko izraisa lieli, nekustīgi objekti, parasti pietiekamas ir tādas darbības kā kritisko zonu kontrole un augsta riska zonu noteikšana lidlauka teritorijā. Tas ir sevišķi svarīgi, kad tiek apsvērti jaunceļamu ēku izmēri. Konstrukcijas, kas atrodas ārpus gaisa kuģa, parasti neietekmē MLS signāla kvalitāti, ja šādas konstrukcijas atbilst šķēršļu ierobežošanas prasībām.
4.3.5. Aizsargājamās zonas (t. i., apvienotas kritiskās un augsta riska zonas) robežu definē tā, lai ārpus tās esošu gaisa kuģu un virszemes transportlīdzekļu radīti traucējumi neradītu kļūdas, kas pārsniedz parastās pielaides signāla izplatības kļūdām. Skrejceļa ass līnijas nolaišanās trajektoriju aizsardzībai atbilstošās kļūdu pielaides, kas “tīrai” un “sarežģītai” signāla izplatības videi parādītas G-10. un G-11. tabulā, iegūst šādi. Iekārtu kļūdu pielaides atņem (piemērojot kvadrātu summas kvadrātsakni (RSS)) no sistēmas kļūdu ierobežojumu vērtībām nolaišanās sākumpunktā (ARD), un iegūtā kļūdu budžeta bilance ir pieejama signāla izplatības anomālijām.  Zemes atstarošanos ņem vērā gan tīrā, gan sarežģītā vidē, tomēr sarežģītā vidē rezervē kļūdas daļu, lai ņemtu vērā papildus kļūdu avotus, kā, piemēram, balsta konstrukcijas vibrācijas, signālu defrakciju, ko rada, piemēram, nolaišanās apgaismojuma sistēmas (ALS) gaismekļi un balsta konstrukcijas, vai daudz intensīvāku laterālo atstarošanos. Visbeidzot, 70 procentus no atlikušā kļūdu budžeta piešķir aizsargājamās zonas robežas noteikšanai. Tādējādi ir pieejami kļūdu budžeti, lai noteiktu aizsargājamās zonas robežas divām pretējām galējībām – sevišķi tīrai signāla izplatības videi, kurā pastāv tikai atstarošanās no zemes, un īpaši sarežģītai videi ar vairākiem būtiskiem signāla izplatības kļūdu avotiem. 

4.3.6. MLS kritiskās zonas ir mazākas par ILS kritiskajām zonām. Gadījumos, ja MLS antenas ir novietotas tuvu ILS antenām, ILS kritiskās zonas lielākajā daļā gadījumu aizsargās arī MLS attiecībā uz līdzīgām nolaišanās trajektorijām. 

Piezīme. MLS kritisko un augsta riska zonu samazināšanu var panākt ar mērījumiem vai analīzi, kas balstās konkrētajā vidē.  Paraugus ir ieteicams iegūt vismaz ik 15 m (50 ft). 
4.3.7. Azimutālā vadība. Attiecībā uz azimuta antenu, kas nodrošina nolaišanos vienā līnija ar nulles azimutu, par kritisko zonu nosaka rajonu starp azimuta antenu un skrejceļa apstāšanās līniju.  G-23. attēlā attēlotā kritiskā zona nodrošina papildus signāla aizsardzību nosēšanās laikā sliktas redzamības apstākļos.  Parasti azimuta antenas augsta riska zonas robežas sakrīt ar skrejceļa robežām, tāpēc ir iespējams nodrošināt pienācīgu visu kustīgo transportlīdzekļu kontroli, lai novērstu nepieņemamus MLS signālu traucējumus. G-12A tabulā parādītās augsta riska zonas garuma aprēķini balstās uz pieņēmumu, ka nosēdies B-727 (vai B-747) tipa gaisa kuģis ir atbrīvojis skrejceļu, pirms gaisa kuģis, kas veic nosēšanos, ir sasniedzis 90 m (300 ft) (vai 180 m (600 ft attiecībā uz B-474) augstumu. Šāds pieņēmums izriet no šādu faktoru apsvēršanas:
a) 5,6 km (3 NM) intervāls aiz B-747 izmēra gaisa kuģa;
b) 3,7 km (2 NM) intervāls aiz B-727 izmēra gaisa kuģa;
c) skrejceļa aizņemšanas ilgums gaisa kuģim, kas veic nosēšanos, ir 30 sekundes, un
d) nolaišanos veicoša gaisa kuģa ātrums ir aptuveni 220 km/h (2 NM/min).
4.3.7.1. Tādas azimuta antenas, kas nodrošina novirzītu nolaišanos, kritiskās un augsta riska zonas robežas ir atkarīgas no azimuta antenas atrašanās vietas un nolaišanās trajektorijas novietojuma attiecībā pret nulles azimutu.  Kritiskā zona azimuta antenas priekšā sniedzas vismaz 300 m (1 000 ft). Lai novērstu aizēnošanu nosēšanās laikā, ir jānodrošina papildus aizsardzība, izveidojot augsta riska zonu.  G-12B tabulā ir dots augsta riska zonas garums, kas piemērojams novirzītas azimutālās vadības iekārtas gadījumā.  Ja procedūras trajektorija iet pa citu, nevis nulles azimutu, shēmā, kas attēlo zonu skatā no augšas, ir jāņem vērā stara izplešanās.  Tipiski piemēri ir doti G-25. attēlā. 

Piezīme. Šie norādījumi attiecas arī uz azimuta antenu, kas nodrošina pretējā azimuta funkciju. 

4.3.7.2. Kritiskās un augsta riska zonas aprēķinātas centra līnijas nolaišanās veikšanai.  G-26. attēlā ir dots vispārīgs tādu zonu attēlojums, kas ir jāaizsargā no nekontrolētas virszemes transportlīdzekļu satiksmes. Šādas zonas precīza forma ir atkarīga no azimuta antenas atrašanās vietas, attāluma no azimuta antenas līdz skrejceļa slieksnim, lēmuma pieņemšanas augstuma, iekārtu izmantojošā gaisa kuģa tipa un signāla vairākkārtēju uztveršanu izraisošas signāla atstarošanās apstākļiem.
4.3.7.2.1. Lai atbilstoši noteiktu aizsargājamo zonu, veic šādas darbības: 

a) nosaka taisnes AC (G-26. attēls) virzienu no azimuta antenas (punkts A) līdz tuvākajam skrejceļa ass līnijas punktam, kurā ir nepieciešama vadība (punkts G); 

b) atrod punkta C atrašanās vietu uz taisnes AG tādā attālumā no azimuta antenas, ko iegūst, ievadot G-12C vai G-12D tabulas datus attiecībā uz attālumu no azimuta iekārtas līdz skrejceļa slieksnim, lielākā uz zemes esošā gaisa kuģa izmēru un punkta G augstumu minimālajā glisādē;
c) nogriežņa AB garums ir vienāds ar nogriežņa AC garumu un nogriežņus AC un AB atdala leņķis, kas ir vienāds ar atstarošanās stara iekšienē lielumu (1,7 stara platumiem) un lidojuma trajektorijas noviržu pielaidi, lai ņemtu vērā pieejā esošā gaisa kuģa novirzes no nominālās nolaišanās trajektorijas; 

d) nosaka nogriežņa AF virzienu no azimuta antenas līdz punktam F 300 m (1000 ft) augstumā minimālajā glisādē;
e) nosaka nogriežņa AD virzienu, ko no nogriežņa AF atdala 1,7 stara platumus plats leņķis;
f) nogriežņa AD garumu iegūst no G-12C vai G-12D tabulas, kurā ietverta informācija par punkta F augstumu, un
g) aizsargājamo zonu ierobežo četrstūris ABCD.
4.3.7.2.2. Parasti G-26. attēlā parādīto četrstūra ABCD zonu iezīmē tuvāko 300 m (1000 ft) vai 600 m (2000 ft) attālumā no azimuta antenas kā, attiecīgi, zonu, kurā ekspluatē B-727 vai B-747 izmēra gaisa kuģus. Atlikušo rajonu apzīmē kā augsta riska zonu.  Kad vien iespējams, azimuta antenu pārvieto uz to skrejceļa pusi, kurā nav izmantotu manevrēšanas ceļu.  Attiecībā uz iekārtām, kuru azimuta antena ir nobīdīta par mazāk kā 300 m (1000 ft) no skrejceļa tālākā gala vai atrodas tam priekšā, ar detalizētu analīzi un lidostas izvietojuma apsvērumiem var pamatot aizsargājamās zonas samazināšanu. 

4.3.7.3. MLS/RNAV procedūru kritiskās un augsta riska zonas. MLS/RNAV nolaišanās procedūrām ir nepieciešama kritisko un augsta riska zonu paplašināšana, lai izmantotajos sektoros nodrošinātu aizsardzību pret signāla atstarošanos stara iekšienē. Šādas paplašinātas zonas aizsargā nolaišanās procedūras, kuras nav iespējams veikt, izmantojot ILS. Aizsargājamās zonas garums ir atkarīgs no minimālā ekspluatācijas virsmas augstuma, ko izvēlas no G-13. tabulas. Informācija aizsargājamās zonas noteikšanai ir dota G-27. attēlā. Attiecībā uz daudzām nolaišanās trajektorijām, modelēšana parādīja, ka, ekspluatējot B-727 izmēra gaisa kuģi, par pienācīgu aizsardzību var uzskatīt tādu, kad tuvākos 300 m (1000 ft) no aizsargājamās zonas apzīmē par kritisko zonu un pārējo daļu par augsta riska zonu. Attiecībā uz B-747 izmēra gaisa kuģiem atbilstošais attālums ir 600 m (2000 ft). Attiecībā uz lielāka augstuma nolaišanās trajektorijām no G-13. tabulas iegūtais vai, izmantojot tajā ietverto vienādojumu, aprēķinātais attālums var būt mazāks nekā iepriekšminētās vērtības; šādā gadījumā kā kritisko zonu apzīmē visu paplašināto zonu. Efektivitāti var palielināt, veicot analīzi, kuras laikā ņem vērā konkrēto nolaišanās trajektoriju un lidostas vidi. 

4.3.8. Augstuma vadība. Augstuma vadības aizsargājamā kritiskā zona izriet no kritiskā apjoma, kas parādīts G-24. attēlā. Parasti augstuma vadības antenai nenosaka augsta riska zonu. Tā kā kritiskā apjoma apakšējā virsma parasti atrodas būtiski augstāk par zemes virsmu, gaisa kuģis var uzturēties augstuma vadības antenas tuvumā, kamēr tas nešķērso kritiskā apjoma apakšējo robežu. 

4.3.8.1. Normāla izvietojuma gadījumā, kas nozīmē augstuma vadības antenu ar 1,0 grādu lielu stara platumu, kas uzstādīta uz līdzenas zemes virsmas, lielākās daļas gaisa kuģu fizelāža atradīsies zemāk par G-24. attēlā attēlotā kritiskā apjoma profila apakšējo virsmu. 

4.3.8.2. Antenai ar stara platumu 1,5 grādi ir pieļaujama ierobežota G-24. attēlā parādītā kritiskā apjoma profila apakšējās virsmas šķērsošana ar gaisa kuģa fizelāžu, definējot kritiskā apjoma apakšējo daļu no 1,5 grādiem līdz 1,7 stara platumiem zem minimālās glisādes kā augsta riska apjomu. Attiecībā uz iekārtām, kas ar lielu rezervi darbojas noteikto pielaižu robežās, gaisa kuģis var atrasties antenas priekšā, ar nosacījumu, ka:
a) leņķis starp glisādi un gaisa kuģa fizelāžas augstāko punktu ir vismaz 1,5 grādi;
b) gaisa kuģa stabilizators nešķērso kritiskā apjoma apakšējo virsmu un
c) fizelāža atrodas perpendikulāri skrejceļa ass līnijai. 

4.3.8.3. MLS/RNAV nolaišanās procedūru gadījumā ir nepieciešams paplašināt augstuma vadības kritisko zonu horizontālajā plaknē, lai nodrošinātu augstuma vadības signāla kvalitāti nominālajā nolaišanās trajektorijā (G-28. attēls). Šādas paplašinātas zonas aizsargā nolaišanās procedūras, kuras nav iespējams veikt, izmantojot ILS. Sānskata raksturojumi (G-24. attēls) nemainās, ņemot vērā, ka apakšējo robežu nosaka ar atsauci uz nominālās nolaišanās trajektoriju.  Norādījumi attiecas uz daudzām nolaišanās trajektorijām. Efektivitāti var palielināt, veicot analīzi, kuras laikā ņem vērā konkrēto nolaišanās trajektoriju un lidostas vidi. 

5. Ar ekspluatāciju saistīti DME zemes iekārtas novietojuma apsvērumi 
5.1. Kad tas iespējams, DME sniedz pilotam norādes par nulles attālumu zemskares punktā, lai izpildītu spēkā esošās ekspluatācijas prasības. 

5.1.1. Ja DME/P ir uzstādīts kopā ar MLS, norādīto nulles attālumu, kura atskaites punkts ir MLS atskaites sākumpunkts, gaisa kuģa aprīkojums var iegūt, izmantojot MLS datu koordinātu informāciju.  DME nulles attāluma atskaites punkts ir DME/P atrašanās vieta. 

6. Zemes aprīkojuma pārraudzības iekārtas un kontroles darbību savstarpējā sasaiste
6.1. Pārraudzības iekārtas un kontroles darbību savstarpēju sasaisti uzskata par nepieciešamu, lai nodrošinātu, ka gaisa kuģis nesaņem nepilnīgu vadības informāciju, kas var apdraudēt drošību un turpina saņemt derīgu vadības informāciju, ko var droši izmantot, gadījumā, ja kādu noteiktu funkciju pārraide tiek pārtraukta. 

Piezīme. Zemes aprīkojuma pārraudzības iekārtas un kontroles darbību savstarpējā sasaiste ir parādīta G-14. tabulā.
7. Gaisa kuģa aprīkojums
7.1. Vispārīga informācija
7.1.1. Šajā sadaļā ietvertie gaisa kuģa aprīkojuma raksturojumi un pielaides ir paredzētas 3. nodaļas 3.11. punkta standartu interpretācijai un attiecīgā gadījumā ietver pielaides attiecībā uz:
a) zemes sistēmu parametru variācijām 3. nodaļas 3.11. punktā noteiktajās robežās; 

b) gaisa kuģa manevriem, ātrumu un virzieniem aptvēruma zonā. 

1. piezīme. Gaisa kuģa aprīkojums sastāv no gaisa kuģa antenas(-ām), gaisa kuģa uztvērēja, saskarnes iekārtas ar pilotu un nepieciešamajiem savienojumiem. 

2. piezīme. Eiropas Civilās aviācijas elektroniskā aprīkojuma organizācija (EUROCAE) un RTCA Inc. ir savākusi un saskaņojusi sīki izstrādātas “Minimālo raksturojumu tehniskās prasības” MLS aviācijas elektronikai. ICAO atbilstoši Septītās Aeronavigācijas konferences Rekomendācijām 3/18(a) un 6/7(a) Līgumslēdzējām valstīm periodiski izsniedz pašreizējos šo organizāciju publikāciju sarakstus.
7.1.2. Funkciju dekodēšana 
7.1.2.1. Gaisa kuģa aprīkojumam ir jāspēj dekodēt un apstrādāt nolaišanās azimuta, augsta biežuma pārraides nolaišanās azimuta un nolaišanās augstuma vadības funkcijas un paredzētajam lidojumam nepieciešamos datus. 

7.1.2.2. Bez tam uztvērējs izmanto metodes, lai novērstu tādu funkciju apstrādi, ko rada pamatdatu un papilddatu vārdos un skenējošā stara sānstara starojumā esošie funkciju ievada ziņojumi. Viena no metodēm tā panākšanai ir visu funkciju ievada ziņojumu dekodēšana.  Pēc ievada ziņojuma dekodēšanas visu funkciju ievada ziņojumu uztveršana un dekodēšana tiek atslēgta uz laiku, kas ir vienāds ar funkcijas ilgumu. 

7.1.2.3. Informāciju par attālumu dekodē neatkarīgi. 

7.1.3. Uztvērējs dekodē visus leņķus, ko pieļauj katras funkcijas signāla formāts.  Vadības leņķi nosaka, mērot laika intervālu starp uztvertajiem “TO” un “FRO” skenējumu stara lokiem.  Dekodēto leņķi saista ar laika intervālu, izmantojot 3. nodaļas 3.11.4.5. punktā doto vienādojumu. 

7.1.4. Uztvērējs spēj parastā veidā apstrādāt visas pārraidītās funkcijas neatkarīgi no funkcijas atrašanās vietas pārraidītajās sekvencēs. 

7.1.5. Ja MLS nolaišanās azimuta un pretējā azimuta informāciju sniedz selektoram un/vai lidojuma instrumentiem, tā ir uzrādāma magnētiskajos grādos.  Uztvērēji automātiskā režīmā parāda būtisko informāciju, ko pārraida zemes stacija kā 4. pamatdatu vārda daļu.
7.1.6. Uztvērējs nodrošina gan automātisku, gan manuālu nolaišanās trajektorijas, vietas leņķa un pretējā azimuta radiālās līnijas, kad tādu nodrošina, izvēli.  Automātiskā režīmā izvēli veic šādi.
7.1.6.1. Nolaišanās azimuts – izvēlas nolaišanās azimuta magnētiskajai orientācijai, kas dota 4. pamatdatu vārdā, apgrieztu leņķi. 

7.1.6.2. Vietas leņķis – izvēlas 2. pamatdatu vārdā doto minimālo glisādi.
7.1.6.3. Pretējais azimuts – izvēlas nolaišanās azimuta magnētisko orientāciju, kas dota 4. pamatdatu vārdā. 

Piezīme. Uztvērējs parāda, kad novirzes atsauce ir pretējā azimuta signāls. 

7.1.7. MLS gaisa kuģa uztvērējas sistēmas integritātei ir jābūt savietojamai ar vispārējo MLS integritāti, kas ir vismaz 1 – 1 × 10–7 jebkurā nolaišanās reizē. 

7.1.8. MLS/RNAV lidojumos izmantotajā gaisa kuģa aprīkojumā ir jāparedz iespēja nepārprotami parādīt izvēlēto procedūru. 

7.2. Reakcija uz radiofrekvenci 
7.2.1. Pieņemtais joslas platums
7.2.1.1. Uztvērējs izpilda signāla atpazīšanas un ekspluatācijas prasības, ja uztvertā signāla frekvence ir novirzīta no normālas kanāla centra frekvences par plus vai mīnus 12 kHz. Šajā lielumā ir ietverta iespējama zemes raidītāja nobīde par plus vai mīnus 10 kHz un Doplera efekta radīta nobīde par plus vai mīnus 2 kHz. Uztvērējs dekodē visas funkcijas neatkarīgi no tā, vai vienas funkcijas frekvence attiecībā pret otras funkcijas frekvenci ir nobīdīta.
7.2.2. Selektivitāte
7.2.2.1. Ja uztvērējs ir iestatīts uz neizmantotu kanālu un kādā citā kanālā tiek pārraidīts nevēlama MLS signāla DPSK, kura stiprums par 33 dB pārsniedz 3. nodaļas 3.11.4.10.1. noteikto līmeni attiecībā uz nolaišanās azimutu, uztvērējs šādu signālu neatpazīst. 

7.2.3. Reakcija uz viltus starojumu kanāla iekšienē
7.2.3.1. Prasības uztvērēja raksturojumiem, kas noteiktas 3. nodaļas 3.11.6. punktā, tiek izpildītas, kad papildus tiek uztverti traucējumi tajā pašā kanālā ar stiprumu, kas nepārsniedz 3. nodaļas 3.11.4.1.4. punktā noteikto. 

7.2.4. Ārpusjoslas raidījumu radīti traucējumi 
7.2.4.1. Prasības uztvērēja raksturojumiem, kas noteiktas 3. nodaļas 3.11.6. punktā, tiek izpildītas, kad MLS uztvērēja antena papildus uztver nevēlamu signālu radītus traucējumus ar stiprumu, kas nepārsniedz –124,5 dBW/m2.
7.3. Signāla apstrāde 
7.3.1. Signāla atpazīšana
7.3.1.1. Tāda ievades vadības signāla klātbūtnē, kas atbilst 3.11.4. punkta prasībām, uztvērējs pirms pārejas uz sekošanas režīmu divu sekunžu laikā, atrodoties nolaišanās kritiskajā daļā, un sešu sekunžu laikā, atrodoties uz aptvēruma robežas, apgūst un apstiprina signālu.
7.3.2. Sekošana
7.3.2.1. Sekošanas laikā uztvērējs nodrošina aizsardzību pret īsiem viltus signāliem ar lielu amplitūdu. Pēc sekošanas izveidošanas uztvērējs izvada apstiprinātu vadības informāciju un pēc tam atceļ brīdinājumu.  Apstiprināšanas process turpina darboties sekošanas režīma laikā. 

7.3.2.2. Pēc izsekojamā signāla zuduma ilgāk par vienu sekundi uztvērējs sniedz brīdinājuma signālu. Šāda vienu sekundi ilga intervāla laikā, kā vadības informācija saglabājas pēdējā izvadītā vērtība. 

1. piezīme. Apstiprināts vadības signāls ir tāds signāls, kas atbilst turpmāk uzskaitītajām prasībām:
a) tiek atkodēta pareiza funkcijas identifikācija; 

b) tiek dekodēts ievada signāla momenta iestatīšanas signāls; 

c) pastāv "TO" un "FRO" skenējošie stari vai novirzes vadības signāli “pa labi”/”pa kreisi”, kas ir simetriski novietoti attiecībā pret viduspunkta laiku,  un,
d) noteiktais stara platums ir no 25 līdz 250 mikrosekundēm.
2. piezīme. Vadības signāla apstiprināšanai ir nepieciešams arī, lai uztvērējs atkārtoti apstiprinātu, ka signāls, kas tiek atpazīts vai kam tiek sekots, ir stiprākais un stabilākais signāls aptvērumā.
7.3.3. Datu funkcijas
7.3.3.1. Datu atpazīšana. Gaisa kuģa iekārtas datu atpazīšanas raksturojumus no pamatdatiem vai papilddatiem iedala divās daļās:  datu apgūšanai atvēlētajā laikā un varbūtībā, ka atpazītajos datos pastāv neatklāta kļūda. 

7.3.3.1.1. Ja ir minimālais signāla jauda blīvums, 2. pamatdatu vārda, ko pārraida ar 6,25 Hz lielu pārraides ātrumu, atpazīšanas ilgums ar 95 procentu varbūtību nepārsniedz divas sekundes.  Tādu datu, ko pārraida ar 1 Hz pārraides ātrumu, atpazīšanas ilgums ar 95 procentu varbūtību nepārsniedz 6 sekundes.
7.3.3.1.2. Atpazīšanas laikā uztvērējs dekodē atbilstošos datu vārdus un piemēro konkrētas pārbaudes, lai nodrošinātu, ka neatklātu kļūdu varbūtība pie minimāla signāla jaudas blīvuma tādiem datiem, kam ir nepieciešama šāda integritātes pakāpe, nepārsniedz 1 × 10–6. Ieteicamo raksturojumu tehniskās prasības attiecībā uz neatklātām kļūdām izpildei bez vienkāršas dekodēšanas var būt nepieciešama datu papildus apstrāde gaisa kuģī. To var panākt, piemēram, apstrādājot vairākus to pašu datu vārdu paraugus. 

7.3.3.1.3. Ja uztvērējs neapgūst paredzētajam lidojuma veidam nepieciešamos datus, ir jānodrošina pienācīgs brīdinājuma signāls. 

7.3.3.1.4. Pie minimālā signāla jaudas blīvuma, laiks, kas nepieciešams, lai atpazītu visus MLS/RNAV lidojumu nodrošināšanai nepieciešamos datu vārdus (papilddatu datu vārdus B1-B41, A1/B42, A2, A3, A4/B43 un 6. pamatdatu vārdu), ar 95 varbūtību nedrīkst pārsniegt 20 sekundes.  MLS/RNAV aprīkojumam ir jānodrošina, ka neatklātu kļūdu varbūtība šādam datu blokam nepārsniedz 0,5 × 10-9. Šāds izpildījums ir balstīts uz pieņēmumu par 2 dB uzlabojumu signāla stipruma attiecībā pret trokšņu stiprumu. To var sasniegt, panākot zudumu samazinājumu kabeļos, iestatot uztvērēja jutību uz pieļaujamo robežvērtību vai paaugstinot uztvērēja jutību.  Turklāt, ja signāla stiprums ir augstāks par iepriekš norādīto, ir paredzēts, ka atpazīšanas laiks ir mazāks nekā 20 sekundes. 

7.3.3.2. Datu apstiprināšana. Pēc datu atpazīšanas uztvērējs atkārtoti apstiprina, ka saņemtie dati neatšķiras no atpazītajiem datiem. Uztvērējs dekodē vairākus pēc kārtas esošus identiskus datus, kas atšķiras no tiem, kas ir atpazīti iepriekš pirms darbību veikšanas jaunu datu pieņemšanai. 
7.3.3.2.1. Attiecībā uz MLS/RNAV lidojumu nodrošināšanai nepieciešamajiem datiem, gaisa kuģa aprīkojums datiem veic cikliskās redundances pārbaudi (CRC), lai pārliecinātos, ka ir sasniegta pietiekama integritāte.  Datus, ko turpina saņemt, turpina apstiprināt.  MLS/RNAV aprīkojums nepieņem izmantošanai jaunu datu bloku pirms tas ir apstiprināts, izmantojot CRC.
7.3.3.3. Datu zudumi. Sešu sekunžu laikā no tādu pamatdatu vai papilddatu zuduma, kuru maksimālais pārraides intervāls ir 2 sekundes, uztvērējs nodrošina pienācīgu brīdinājumu un dzēš pastāvošos datus. Trīsdesmit sekunžu laikā no tādu papilddatu zuduma, kas nav aprakstīti iepriekš, uztvērējs nodrošina pienācīgu brīdinājumu. 

7.3.3.3.1. Attiecībā uz datiem, kas nepieciešami MLS/RNAV lidojumu nodrošināšanai, gaisa kuģa aprīkojums nedzēš pastāvošos datus pēc apstiprinājuma, izņemot apstākļus, kas aprakstīti 7.3.3.2.1. punktā. MLS/RNAV datu bloku, kas ir apstiprināts CRC pārbaudē, nedzēš līdz brīdim, kamēr ir saņemts jauns datu bloks ar citu zemes aprīkojuma identifikāciju 6. pamatdatu vārdā, izvēlēts cits MLS kanāls vai atslēgta strāvas padeve.  Bez tam datu bloku nedzēš, pārejot uz pretējā azimuta aptvērumu. 

7.3.4. Raksturojumi saistībā ar signāla atstarošanos un vairākkārtēju uztveršanu
7.3.4.1. Gadījumos, ja izstarotā signāla jauda blīvums ir pietiekami augsts, lai nodrošinātu, ka gaisa kuģa aprīkojuma radīto termālo trokšņu pienesums ir nebūtisks, uz dalīšanās frekvencēm no 0,05 Hz līdz 999 Hz attiecas šādas tehniskās prasības.
7.3.4.1.1. Signāla atstarošanās stara iekšienē.  Atstaroti signāli, kas atrodas mazāk kā divus stara platumus no tiešā signāla un kuru amplitūda ir vismaz par 3 dB zemāka par tiešā signāla amplitūdu, nedegradē leņķiskās vadības precizitāti vairāk kā par plus vai mīnus 0,5 stara platumiem (maksimālā kļūda). 

7.3.4.1.2. Signāla atstarošanās ārpus stara.  Atstaroti signāli, kas atrodas vismaz 2 stara platumus no tiešā signāla un kuru amplitūda ir vismaz par 3 dB zemāka par tiešā signāla amplitūdu, nedegradē leņķiskās vadības precizitāti vairāk kā par plus vai mīnus 0,02 stara platumiem. 

7.3.5. Novirzes vadība
7.3.5.1. Gaisa kuģa aprīkojums sniedz novirzes vadības informāciju vienmēr, kad antena uztver derīgu novirzes vadības signālu. 

7.3.5.2. Ja dekodētā leņķiskā norāde atrodas ārpus 3. nodaļas A-7. tabulā definētā proporcionālās vadības sektora, MLS vadības signālu interpretē kā novirzes vadības informāciju. 

7.3.5.3. Ja pārraida novirzes vadības impulsus, uztvērējam ir jāspēj apstrādāt visi impulsa loka veidi, kas var rasties pārejā no novirzes vadības uz skenēšanas stara signāliem.  Konkrētā impulsa loks ir atkarīgs no uztvērēja atrašanās vietas, skenēšanas antenas stara platuma, novirzes vadības un skenēšanas stara signālu relatīvajām fāžu un amplitūdu attiecībām, kas parādītas G-8. attēlā. Uztvērējam ir jāspēj apstrādāt ātras norādītā leņķa izmaiņas 1,5 grādu kārtas ietvaros (maksimālā amplitūda), kad gaisa kuģis atrodas ārpus proporcionālās vadības sektora robežām.
7.3.5.4. Uztvērējos ar iespēju izvēlēties vai parādīt azimuta leņķiskās vadības informāciju amplitūdā, kas pārsniedz plus vai mīnus 10 grādu, pamatdatos ietvertā informācija par proporcionālās vadības aptvēruma robežām ir jādekodē, lai novērstu kļūdainas vadības informācijas izmantošanu. 

7.4. Kontrole un izvade
7.4.1. Nolaišanās azimuta un nolaišanās augstuma vadības nobīžu mēroga koeficients 
7.4.1.1. Nolaišanās azimutālā vadība. Ja nolaišanās azimuta noviržu informācijai ir paredzēta tādi paši jutības raksturojumi kā ILS, tā ir funkcija no “attāluma no nolaišanās azimuta antenas līdz skrejceļa slieksnim”, kas ir izziņota pamatdatos atbilstoši šādai tabulai: 

	Attālums no nolaišanās azimuta antenas līdz skrejceļa slieksnim (ATT)
	Nominālais kursa platums

	0 – 400 m
	± 3,6 grādi

	500 – 1 900 m
	± 3,0 grādi

	2 000 – 4 100 m
	± arctan 
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	4 200 – 6 300 m
	± 1,5 grādi


7.4.1.2. Nolaišanās augstuma vadība. Noviržu informācija ir nepārtraukta funkcija no manuāli vai automātiski izvēlēta vietas leņķa (Θ) atbilstoši formulai Θ/4 = puse no nominālās glisādes tā, ka glisāžu platumi nomināli atbilst šādiem piemēriem:
	Izvēlētais vietas leņķis (grādos)
	Nominālais glisādes platums (grādos)

	3
	± 0,75

	7,5
	± 1,875


Piezīme. Šādi jutības raksturojumi ir piemērojami vietas leņķiem, kas nepārsniedz 7,5 grādus. 

7.4.2. Leņķisko datu izvades filtra raksturojumi 
7.4.2.1. Fāžu kavējumi. Lai nodrošinātu pienācīgu autopilota saskarni, uztvērēja izvades filtrs sinusoīdas veida ievades frekvencēm neietver fāžu aizkaves, kas pārsniedz: 

a) 4 grādus aizkavei no 0,0 līdz 0,5 rad/s azimuta vadības funkcijai un
b) 6,5 grādus aizkavei no 0,0 līdz 1,0 rad/s un 10 grādus aizkavei pie 1,5 rad/s augstuma vadības funkcijai. 

7.4.3. Minimālā glisāde. Ja pastāv iespēja izvēlēties nolaišanās vietas leņķi, ir jāizdod pienācīgs brīdinājums, ja izvēlētais leņķis ir mazāks par minimālo glisādi, par kuru informācija ir sniegta 2. pamatdatu vārdā.
7.4.4. Režīma biti. Ja atpazīto pamatdatu režīma biti norāda, ka attiecīgo funkciju nepārraida vai pārraida pārbaudes režīmā, ir jāsniedz pienācīgs brīdinājums. 

7.5. Pretējā azimuta vadības izmantošana aiziešanas uz otro riņķi vai izlidošanas procedūrai 
7.5.1. Izmantojamie pretējā azimuta leņķi 
7.5.1.1. Lidojuma pārbaužu rezultāti rāda, ka aiziešanas uz otro riņķi un izlidošanas procedūru navigācijas vadībai var izmantot azimuta leņķus līdz pat ±30 grādu no skrejceļa ass līnijas. Izmantojot atbilstošas signāla pārtveršanas metodes, pieņemamas var būt arī lielākas leņķu nobīdes pretējā azimuta aptvēruma lidojumiem izmantojamās zonas robežās. Izlidošanas vadībai var izmantot pretējā azimuta signālu skrejceļa ass līnijas vadībai visā ieskrējiena pirms pacelšanās un izlidošanas sākotnējā posma apjomā. Ir paredzēts, ka pagriezienu pretējā azimuta pārtveršanai uzsāk ekspluatācijā pieņemamā augstumā, un minēto procedūru aizsargā atbilstoši attiecīgajām šķēršļu pārlidošanas augstuma prasībām.
7.5.2. Pretējā azimuta noviržu mērogs 
7.5.2.1. Pretējā azimuta noviržu mērogam ir jābūt pietiekamam, lai pretējā azimutā nodrošinātu tādas izlidošanas procedūras un procedūras aiziešanai uz otro riņķi, kas nolaišanās azimuta trajektorijas turpinājums, kā arī tādas procedūras aiziešanai uz otro riņķi un izlidošanas procedūras, kas ir nolaišanās azimuta trajektorijas turpinājums. Noviržu mēroga noteikšanas ietekmi visbiežāk izsludina manevrēšanas laikā, lai pārtvertu pretējo azimutu.  Īpaši jutīga mēroga noteikšana rada laterālas centrēšanas kļūdas un ierobežo signāla izmantojamību trajektorijas nospraušanā, bet īpaši nejutīga mēroga noteikšana izraisa pārlieku gaisa telpas izmantošanu. Nominālā kursa platuma jutība ±6 grādu apjomā nodrošina pieņemamu pretējā azimuta pārtveršanu procedūras aiziešanai uz otro riņķi un izlidošanas procedūras laikā. 

7.5.3. Pārslēgšanās no nolaišanās azimuta uz pretējo azimutu 
7.5.3.1. Pēc procedūras aiziešanai uz otro riņķi, izmantojot pretējā azimuta azimutālo vadību, uzsākšanas vadībai ir jāpārslēdzas no nolaišanās azimuta uz pretējo azimutu.  Automātiska vai manuāla pārslēgšanās no nolaišanās azimuta uz pretējo azimutu ir paredzēta, lai nodrošinātu nepārtrauktu lidošanai piemērotu vadības informāciju visā procedūras aiziešanai uz otro riņķi garumā.  Nav paredzēts, ka pārslēgšanās notiek pirms gaisa kuģis saņem apstiprinātu pretējā azimuta signālu, bet tai ir jānotiek pirms nolaišanās azimuta vadība kļūst pārāk jutīga, lai to varētu izmantot lidojumā.  Pārslēgšanās, kas balstīta uz nolaišanās azimuta zudumu, nevar notikt pirms gaisa kuģis ir pietuvojies ļoti tuvu nolaišanās azimuta antenai, kā rezultātā vadības informācija vairs nav piemērota lidošanai.  Pārslēgšanās, kas balstīta uz augstuma vadības zudumu var notikt pirms gaisa kuģis ir saņēmis apstiprinātu pretējā azimuta signālu. Tomēr pārslēgšanās var būt balstīta uz augstuma vadības signāla zudumu pēc tam, kad ir apstiprināts pretējā azimuta signāls.  Automātiska pārslēgšanās viduspunkta starp azimuta antenām vai tuvu tam nodrošina metodi, kuras rezultātā tiek iegūta nepārtraukta vadība pārejas laikā.  Metodoloģija pārslēgšanās veikšanai viduspunktā var būt nepieciešams, lai MLS uztvērējs izmanto DME informāciju.  Jāveic piesardzības pasākumi, lai nodrošinātu, ka pārslēgšanās no nolaišanās uz pretējo azimutu nenotiek automātiski, kamēr nav uzsākta procedūra aiziešanai uz otro riņķi. 

8. Lidojumu uz izsludināto MLS aptvēruma sektora robežām vai ārpus šāda sektora 
8.1. Informāciju par proporcionālās azimutālās vadības sektoriem pārraida 1. un 5. pamatdatu vārdā. Šādas robežas neparāda maksimālos lidojumos izmantojamos MLS nolaišanās un pretējā azimuta leņķis, kas parasti atrodas par noteikta lieluma leņķi ievirzīti šāda aptvēruma iekšienē.  Piemēram, nolaišanās azimuta gadījumā, kas nodrošina proporcionālās vadības sektoru ±40 grādu platumā, lidojumos izmantojamie MLS nolaišanās azimuta leņķi ar pilnu kursa platumu ±3 grādu pastāv līdz aptuveni ±37 grādiem.  Attiecībā uz pretējo azimutu lidojumos izmantojamie pretējā azimuta leņķi ar pilnu kursa platumu pastāv līdz leņķim, kas atrodas sešus grādus pirms proporcionālās vadības sektora robežām. 

8.2. MLS antenas pamata konstrukcija novērš nevēlamu signālu ģenerēšanu ārpus aptvēruma robežām.  Dažos neparastos apstākļos MLS signāli var atstaroties rajonos, kas atrodas ārpus izsludinātā aptvēruma ar pietiekamu signāla stiprumu, lai izraisītu to, ka uztvērējs parāda kļūdainu vadības informāciju. Šādā gadījumā iestāde, kas ir atbildīga par procedūras ieviešanu, ekspluatācijas procedūras nosaka, balstoties uz citiem navigācijas līdzekļiem, lai nogādātu gaisa kuģi nosēšanās sistēmas aptvērumā, nešķērsojot šādu rajonu, vai publicē informāciju, kas brīdina pilotus par šādiem apstākļiem. Papildus tam MLS signāla formāts dod iespēju izmantot divas metodes, lai vēl vairāk samazinātu kļūdainas karodziņa darbības varbūtību. 

8.2.1. Ja nevēlamie MLS signāli ir radušies atstarošanās rezultātā un ja ekspluatācijas apstākļi to pieļauj, aptvēruma sektoru var pieregulēt (palielināt vai samazināt) tā, ka pie uztvērēja tiešais signāls ir stiprāks par jebkuru atstarotu signālu vai atstarojošā virsma netiek apstarota. Šādu metodi sauc par aptvēruma vadību.
8.2.2. Ārpus aptvēruma sektoros uztvērēja izmantošanai var pārraidīt signālu, kas norāda par atrašanos ārpus aptvēruma, lai nodrošinātu, ka vienmēr, kad parādās nevēlams leņķiskās vadības signāls, ir ieslēgts brīdinājuma karodziņš. To panāk, pārraidot rajonā, kas ir lielāks par nevēlamā vadības signāla izplatības rajonu, “ārpus aptvēruma” norādes signālu. 

8.3. Ja pastāv ekspluatācijas prasība apstiprināt izvēlēto MLS kanālu ārpus izsludinātajiem MLS aptvēruma sektoriem, ir paredzēts, ka šādu apstiprinājumu iegūst no saistītās DME identifikācijas. Ārpus izsludinātajiem MLS aptvēruma sektoriem nav pieejama informācija par MLS režīmu. 

9. Nošķiršanas prasības saistībā ar signālu attiecībā un zudumiem signāla izplatības laikā
9.1. Ģeogrāfiskā nošķiršana
9.1.1. Turpmāk 9.2 un 9.3. punktā dotās nošķiršanas prasības saistībā ar vēlama – nevēlama signāla attiecību (D/U), kombinējot tās ar atbilstošajiem signāla izplatīšanās zudumiem, dod iespēju novērtēt MLS C kanāla frekvenču piešķiršanu saistībā ar traucējumiem tajā pašā kanālā vai blakuskanālā.  Izvēloties MLS iekārtu frekvences, jāņem vērā līdzīgi kritēriji tiem, kas attiecībā uz DME/P elementu vai saistītu DME/N ir sniegti šās daļas C pievienojumā.
9.2. Prasības attiecībā uz signāliem vienā frekvencē
9.2.1. MLS vienā frekvencē darbojošos kanālu piešķiršanā ir jānovērš nevēlamas tajā pašā frekvencē darbojošās iekārtas DPSK ievada ziņojumu atpazīšana.  Nevēlamā signāla prasītais stiprums nepārsniedz mīnus 120 dBm, kas atbilstoši turpmāk norādītajam ir par 2 dB mazāk kā uztver jutīga gaisa kuģa MLS sistēma:
	– uztvērēja jutība
	=
	–112 dBm

	– gaisa kuģa antenas pastiprinājuma robeža pastiprinājumam virs minimālā signāla stipruma 
	=
	–6 dBm

	
	
	–118 dBm


Ņemot vērā G-1. tabulā parādīto sistēmas jauda budžetu, kas parāda, ka minimālajam signāla stiprumam pie gaisa kuģa ir jābūt vismaz mīnus 95 dBm, mīnus 120 dBm prasību izpilda, nevēlamo tā paša kanāla signāla avotu ģeogrāfiski nošķirot par tādu attālumu, kas pārsniedz radio horizonta attālumu jebkurā vēlamās iekārtas izsludinātā aptvēruma sektora punktā. 

Piezīme. DPSK signālam ir nepieciešama lielāka aizsardzība kā skenēšanas staram, tāpēc ierobežojot nevēlamo tā paša kanāla signāla stiprumu ne vairāk kā mīnus 120 dBm robežās, skenēšanas stara radītie traucējumi ir nebūtiski. 

9.3. Prasības attiecībā uz traucējumiem blakusfrekvencē
9.3.1. Attiecībā uz pirmo un otro MLS C kanāla blakusfrekvenci ir nepieciešams, lai D/U attiecība būtu attiecīgi mīnus 20,5 dB un mīnus 25 dB.  Šādas D/U vērtības uz vēlamo un nevēlamo signālu DPSK vērtībām. Saistībā ar nepieciešamo frekvenču aizsardzību trešās blakusfrekvences aizsardzība nav nepieciešama.  Tā kā maksimālais tāda nevēlama signāla, ko MLS apkalpošanas zonas sliktākajā punktā ekspluatēts leņķiskās vadības uztvērējs var sapārot, stiprums ir 23,5 dB, tikai pirmajām un iespējams otrajām blakusfrekvencēm ir nepieciešama frekvenču piešķiršanas nodrošināta aizsardzība. 

9.3.2. Mazu pastāvošo diferenciāļu dēļ, ja tiek izmantota ārpusfrekvences noraidīšanas attiecība (32,5 dB) vai ja sapārotu D/U vērtības atšķiras no norādītajām, lai noteiktu, vai ir nepieciešama otrās blakusfrekvences aizsardzība, ir jāizmanto pielāgotas vērtības. 

10. Materiāls attiecībā uz MLS iekārtām īpašās atrašanās vietās
10.1. MLS iekārtas raksturojumi visā aptvēruma zonā
10.1.1. Ir atzīts, ka dažās vietās 3. nodaļas 3.11. punktā attiecībā uz MLS izvirzītās prasības nav iespējams izpildīt visā aptvērumā vides ietekmes uz signālu dēļ.  Paredz, ka šādās vietās 3. nodaļas 3.11. punkta prasības attiecībā uz visām izsludinātajām instrumentālajām procedūrām tiks izpildītas vismaz vadības sektorā līdz noteiktam punktam, aiz kura paredzētajiem lidojumiem MLS vadību neizmanto. Lai palīdzētu pilnvarotajām iestādēm novērtēt šādu atsevišķu MLS iekārtu piemērotību paredzētajiem lidojumiem, ir jāizsludina atbilstoši aptvēruma ierobežojumi. 

11. Apkalpošanas integritāte un nepārtrauktība. MLS zemes aprīkojums
11.1. Ievads
11.1.1. Šis materiāls ir paredzēts, lai sniegtu skaidrojumu par apkalpošanas integritātes un nepārtrauktības mērķiem attiecībā uz MLS zemes aprīkojumu un lai sniegtu norādījumus attiecībā uz šāda aprīkojuma konstrukciju un sistēmas raksturojumiem. Apkalpošanas integritātes un nepārtrauktības informāciju ir nepieciešams zināt no ekspluatācijas viedokļa, lai pieņemtu lēmumu attiecībā uz tādu izmantojumu ekspluatācijā, kādu MLS spēj nodrošināt. 

11.1.2. Ir vispārpieņemts, ka neatkarīgi no ekspluatācijas mērķa, aviācijas nelaimes gadījuma ar letālu iznākumu varbūtība nosēšanās laikā, ko izraisa visas sistēmas, ieskaitot zemes aprīkojumu, gaisa kuģi un pilotu, atteice vai kļūme nepārsniedz 1 × 10–7. Šādu varbūtības lielumu bieži sauc arī par “vispārējo riska faktoru”.
11.1.3. I kategorijas gadījumā, kad nosēšanās sākotnējiem posmiem ir izvirzīti minimāli precizitātes un integritātes standarti, lielākā daļa atbildības par iepriekšminētās mērķa vērtības nepārsniegšanu gulstas uz pilotu.  III kategorijas gadījumā tiek nosprausts tāds pats mērķis, tomēr tas šādā gadījumā attiecas uz visu sistēmu. Šādā kontekstā ir ļoti svarīgi censties sasniegt augstāko zemes aprīkojuma integritātes un apkalpošanas nepārtrauktības līmeni.  Integritāte ir nepieciešama, lai nodrošinātu, ka varbūtība, ka gaisa kuģis nolaišanās laikā saņems kļūdainu vadības informāciju, ir neliela; apkalpošanas nepārtrauktība ir nepieciešama, lai nodrošinātu, ka neliela ir varbūtība, ka gaisa kuģis nolaišanās beigu posmā nesaņems vadības signālu.
11.1.4. Saprotams, ka dažādiem integritātes un apkalpošanas nepārtrauktības mērķiem atbilst dažādas ekspluatācijas prasības. G-15. tabula identificē un apraksta četrus integritātes un apkalpošanas nepārtrauktības līmeņus, kas attiecas uz pamata procedūrām, kurās DME nav galvenais elements. 

11.2. Integritātes un apkalpošanas nepārtrauktības līmeņu sasniegšana un saglabāšana 
11.2.1. Integritātes kļūme var iestāties, ja ārpus noteikto pielaižu robežām izstarotu vai (attiecībā uz cipardatiem) kļūdainu signālu neatklāj pārraudzības aprīkojums vai ja kontroles ķēdes neizfiltrē kļūdaino signālu. Šāda kļūme var radīt draudus, ja tās rezultātā iestājas būtiska kļūda.
11.2.2. Protams, ka ne visas integritātes kļūmes ir bīstamas visos nolaišanās posmos. Piemēram, nolaišanās kritisko posmu laikā neatklātas kļūmes, kas rada būtisku trajektorijas iezīmēšanas kļūdu (PFE), ir īpaši būtiskas, kamēr neatklāti novirzes vadības vai identifikācijas signālu zudumi var neradīt bīstamu situāciju.  Tomēr kritērijos, lai novērtētu, kuri kļūmju veidi ir svarīgi, ir jāiekļauj visi kaitīgie kļūmīgie apstākļi, kas nav neapšaubāmi nepārprotami automātiskajai lidojuma vadības sistēmai vai pilotam. 

11.2.3. Ir sevišķi svarīgi, lai pārraudzības sistēmas konstruētu bezatteiču darbībai atbilstoši 3. nodaļas 3.11.5.2.3. un 3.11.5.3.3. punkta standartu prasībām. Tam bieži ir nepieciešama precīza sistēmas konstrukcijas analīze. Pretējā gadījumā pārraudzības sistēmu atteiču rezultātā var tikt pārraidīti kļūdaini signāls.  Daži no iespējamajiem apstākļiem, kas var būt bīstami II un III kategorijai, ir šādi:
a) neatklāta kļūmes, kas rada būtisku PFE pieaugumu, skatoties no nolaišanos veicoša gaisa kuģa; 

b) neatklāta kļūme minimālajā glisādē, par kuru informāciju 2. pamatdatu vārdā; 

c) neatklāta kļūda laikdales multipleksēšanas (TDM) sinhronizācijā, kas rada pārklāšanos, un
d) jaudas zudums, kas palielina CMN līdz nepieļaujamām robežām. 

11.2.4. Augstākais aizsardzības līmenis ir nepieciešams attiecībā pret nenoteiktu kļūmju risku pārraudzības sistēmā un ar to saistītajā kontroles sistēmā.  To var sasniegt, rūpīgi izstrādājot sistēmas konstrukciju, lai samazinātu šādu gadījumu varbūtību līdz zemai varbūtībai un veicot periodiskas sistēmas raksturojumu pārbaudes pēc tādiem laika intervāliem, kas noteikti analizējot sistēmas konstrukciju. Šādu analīzi var izmantot, lai aprēķinātu sistēmas integritātes līmeni jebkuram atsevišķam nosēšanās gadījumam.  Uz konkrētiem MLS tipiem var attiecināt šādu formulu un tā sniedz piemēru sistēmas integritātes I noteikšanai, aprēķinot neatklāta kļūdaina starojuma pārraides varbūtību P. 
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I = integritāte;
P = vienlaicīgas tādu kļūmju pastāvēšanas varbūtība raidītāja un pārraudzības sistēmā, kuras rezultātā notiek kļūdaina signāla raidīšana, kas netiek atklāta;
M1 = raidītāja vidējais laiks starp atteicēm (MTBF);
M2 = pārraudzības un ar to saistītās kontroles sistēmas MTBF; 


[image: image449.wmf]1

α

1

 = attiecība starp tādu raidītāja kļūmju, kuru rezultātā tiek pārraidīts kļūdains signāls, biežumu un visu raidītāja kļūmju biežumu;
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 = attiecība starp tādu pārraudzības un saistītās kontroles sistēmas kļūmju, kuru rezultātā tās nespēj atklāt kļūdainu signālu, biežumu un visu pārraudzības un saistītās kontroles sistēmas kļūmju biežumu, un
T = laikposms (stundās) starp pārraudzības un saistītās kontroles sistēmas pārbaudēm.
Šāda parauga formula ir piemērojama nedublētai pārraudzības iekārtas konstrukcijai, kurā lielums T ir attiecināms uz visiem pārraudzības un saistītās kontroles sistēmas elementiem. 

11.2.5. Tā kā attiecībā uz integritāti nedrošas kļūmes iestāšanās varbūtība pārraudzības vai kontroles aprīkojumā ir ļoti zema, nepieciešamās integritātes līmeņa noteikšanai ar augstu ticamības pakāpi ir nepieciešams vairākkārt ilgāks laika periods nekā nepieciešams, lai noteiktu iekārtas vidējo laiku starp atteicēm. Šāds novilcināts laika periods nav pieņemams un tāpēc nepieciešamo integritātes līmeni prognozē, izmantojot precīzu iekārtas konstrukcijas analīzi. Tomēr uzticamības pakāpi analīzei var panākt, demonstrējot raidītāja un pārraudzības funkciju savstarpējo neatkarību. Prognozēto raidītāja un pārraudzības iekārtas izpildījumu pēc tam var neatkarīgi novērtēt, iegūstot vairāk pieņemamus novērtēšanas laikposmus. 

11.2.6. MTBF un iekārtas apkalpošanas nepārtrauktību nosaka tās uzbūves pamata raksturojumi un ekspluatācijas vide. Uzbūves pamata raksturojumi ir iekārtas sastāvdaļu atteiču biežums un sastāvdaļu fiziskā saikne. Atteiču biežums (1/MTBF) un apkalpošanas nepārtrauktība ne vienmēr ir tieši saistīti, jo ne visu aprīkojuma atteiču rezultātā tiks pārtraukta signāla raidīšana, piemēram, raidītāja atteices gadījumā nekavējoties notiks pārslēgšanās uz rezerves raidītāju. Uzskata, ka ražotājs sniegs sīku informāciju par konstrukciju, lai būtu iespējams aprēķināt MTBF un apkalpošanas nepārtrauktību. Iekārtas konstrukcijā ir jāizmanto vispiemērotākās inženiertehniskās metodes, materiāli un sastāvdaļas, ražošanas laikā piemēro rūpīgu pārbaudi. Ir svarīgi nodrošināt, ka iekārtu ekspluatē ražotāja norādītajos vides apstākļos.
11.2.7. Paredz, ka projektētā apkalpošanas nepārtrauktības vērtība pārsniegs turpmāk 12.4. punktā minēto par pēc iespējas lielāku vērtību.  Tam ir šādi iemesli:
a) ekspluatācijas vidē novērojamie MTBF rādītāji ekspluatācijas faktoru ietekmē bieži ir sliktāki par projektēšanas laikā aprēķinātajiem; 

b) 12.4. punktā dotās apkalpošanas nepārtrauktības mērķu vērtības ir minimālās ekspluatācijas vidē sasniedzamās vērības. Jebkāds raksturojumu uzlabojums, pārsniedzot šādas vērtības, palielina kopējo nosēšanās veikšanas drošību; 

c) rezerve starp apkalpošanas nepārtrauktības mērķi un sasniegto vērtību ir nepieciešama, lai samazinātu iekārtu nomaiņu to kļūdainas noraidīšanas dēļ, pieņemot, ka tās nav piemērotas konkrēta lidojumu veida veikšanas nodrošināšanai to statistiskās nenoteiktības ietekmē.
Piezīme. Apkalpošanas nepārtrauktības 3. un 4. līmeņa vērtības ietver reizinātāju, kas attiecas uz pilota spēju izvairīties no aviācijas nelaimes gadījumiem ar letālu iznākumu vadības informācijas zaudēšanas gadījumā.  Ir īpaši vēlams samazināt šādu rādītāju, cik vien iespējams, sasniedzot pēc iespējas augstākus 3. un 4. līmeņa iekārtu apkalpošanas nepārtrauktības rādītājus.
11.2.8. Pieredze rāda, ka bieži pastāv atšķirība starp aprēķināto apkalpošanas nepārtrauktības rādītāju un ekspluatācijas vidē novēroto gan tādēļ, ka iekārtas raksturojumi var atšķirties no aprēķinātā, gan ekspluatācijas faktoru, t. i., lidostas vides, nelabvēlīgu laikapstākļu, elektroapgādes pieejamības, tehniskās apkopes kvalitātes un biežuma, u. c. faktoru ietekmē. Šādu iemeslu dēļ rekomendē iekārtas MTBF un apkalpošanas nepārtrauktību apliecināt ar novērtējumu ekspluatācijas vidē. Apkalpošanas nepārtrauktības raksturojumus var demonstrēt arī ar rādītāju “vidējais laiks starp pārtraukumiem”, kur pārtraukums ir negaidīta ētera signāla pārraides pārtraukšana. To aprēķina, dalot kopējo iekārtas funkcionēšanas laiku ar ekspluatācijas atteiču skaitu. Integritātes un apkalpošanas nepārtrauktības 2., 3. un 4. līmeņa iekārtu novērtēšanas periodam ir jābūt pietiekamam, lai ar augstu ticamības pakāpi pārliecinātos par vajadzīgās pakāpes sasniegšanu. Lai noteiktu, vai atsevišķas iekārtas raksturojumu uzskaites dati pieļauj 2., 3., vai 4. līmeņa piešķiršanu šādai iekārtai, ir nepieciešams saprātīgi apsvērt šādus faktorus: 

a) pieņemamā laikposmā iegūtos raksturojumu uzskaites datus un sistēmas izmantošanas pieredzi;
b) vidējo šāda tipa iekārtas sasniegto MTBO un
c) atteice intensitāšu tendenci.
11.2.9. Ticamības pakāpes zemākā pieņemamā vērtība iekārtas pieņemšanai/noraidīšanai ir 60 procenti. Atkarībā no MLS apkalpošanas līmeņa, tas var prasīt dažādus novērtēšanas laika periodus. Lai novērtētu lidostas vides ietekmi uz jauna veida iekārtām konkrētā lidostā, parasti ir nepieciešams minimāls, vienu gadu ilgs laika periods. Gadījumos, ja ekspluatācijas vide ir labi kontrolēta un līdzīga citām apstiprinātām iekārtām, var būt iespējams šo laika periodu samazināt. Turpmāka tāda paša tipa iekārtas uzstādīšana līdzīgos ekspluatācijas un vides apstākļos var notikt pēc dažādiem novērtēšanas laika periodiem. Parasti šādi minimālie turpmākas uzstādīšanas periodi ir 1600 stundu 2. integritātes un apkalpošanas nepārtrauktības pakāpei, 3200 stundu 3. līmenim un vismaz 6400 stundu 4. līmenim.  Gadījumos, kad līdzīgos apstākļos izmanto vairākas līdzīgas sistēmas, var būt iespējams novērtējumu balstīt uz visu sistēmu ekspluatācijas laika stundu skaita kopēju apjomu.  Tā tiks samazināts novērtēšanas laika periods.
11.2.10. Novērtēšanas perioda laikā katrai atteicei nosaka, vai to ir izraisījusi kļūme konstrukcijā vai kādas sastāvdaļas kļūme atbilstoši tās parastam kļūmju biežumam. Kļūmes konstrukcijā ir, piemēram, sastāvdaļu ekspluatēšana ārpus tiem noteiktajiem ierobežojumiem (pārkaršanas, pārāk liela strāvas stipruma un pārsprieguma apstākļi). Šādas kļūmes konstrukcijā novērš tā, ka ekspluatācijas apstākļus piemēro konkrētās sastāvdaļas normāliem ekspluatācijas apstākļiem, vai tā, ka sastāvdaļu aizstāj ar citu, kas ir piemērota konkrētajiem ekspluatācijas apstākļiem. Ja kļūmi konstrukcijā novērš šādā veidā, novērtēšanu drīkst turpināt un šādu atteici neskaita, pieņemot, ka pastāv liela varbūtība, ka šāda konstrukcijas izraisīta kļūme vairs neatkārtosies.  Tas pats attiecas uz kļūmēm, ko izraisa jebkādi cēloņi, ko var atvieglot nepārtraukta ekspluatācijas apstākļu maiņa. 

11.2.11. Konkrētas iekārtas darbības novērtēšanai piemērota metode ir uzskaites veikšana un vidējā MTBO aprēķināšana pēdējām piecām līdz astoņām iekārtas atteicēm.  Tipiski pēc šādas metodes iegūti uzskaites dati ir parādīti G-35A un G-35B attēlā. 

11.2.12. Iekārtas novērtēšanas laikā un sekojošā tās ieviešanā ekspluatācijā ir jāveic uzskaite attiecībā uz visām iekārtas atteicēm vai darbības pārtraukumiem, lai apstiprinātu vēlamās apkalpošanas nepārtrauktības uzturēšanu.
Piezīme. Ja tādēļ, lai sasniegtu prasīto apkalpošanas nepārtrauktības vērtību, iekārtai ir nepieciešamas dublējošas vai rezerves sastāvdaļas, ir nepieciešams veikt 11.3.4. punktā minētos pasākumus, lai nepieciešamības gadījumā būtu pieejams rezerves aprīkojums. 

11.3. Papildu apsvērumi attiecībā uz apkalpošanas nepārtrauktību un integritāti 
11.3.1. Stingrāku prasību attiecībā uz integritāti un apkalpošanas nepārtrauktību, kas ir būtiskas III kategorijai, nodrošināšanai ir nepieciešams aprīkojums, kam ir atbilstoša aizsardzība pret atteicēm.  Zemes aprīkojuma uzticamībai ir jābūt ļoti augstai, lai nodrošinātu, ka nolaišanās un nosēšanās kritiskā posma laikā, kad gaisa kuģis atrodas tādā augstumā vai tādā pozīcijā, ka nespēj veikt drošu korektīvu manevru, drošību nemazina kļūme zemes aprīkojumā. Jānodrošina ir augsta varbūtība, ka iekārta darbojas noteiktajās pielaižu robežās. Iekārtas uzticamība, mērot pēc MTBF, ir sistēmiski saistāma ar tādas kļūmes iespējamību, kas var ietekmēt jebkuru kopējā ētera signāla raksturojumu. 

11.3.2. Turpmāk aprakstītā konfigurācija ir dublēta aprīkojuma piemērs, kas ar lielu varbūtību izpildīs 3. un 4. līmeņa integritātes un apkalpošanas nepārtrauktības mērķus. Azimuta iekārta sastāv no diviem raidītājiem un saistītu pārraudzības sistēmu, kas veic šādas funkcijas: 

a) pārrauga darbību galvenajam raidītājam un antenas sistēmai noteikto robežu ietvaros, izmantojot “datu vairākuma” sistēmu, “datus” iegūstot no daudzām pārraudzības iekārtām, un
b) pārraugot rezerves iekārtu.
11.3.2.1 Vienmēr, kad pārraudzības sistēma atsakās no kādas iekārtas, apkalpošanas nepārtrauktības līmenis samazinās, jo palielinās kļūmei sekojošas signāla raidīšanas pārtraukšanas varbūtība citās iekārtās. Šādām raksturojumu izmaiņām ir jātiek automātiski uzrādītām attālās vietās. 

11.3.2.2. Azimuta iekārtas pārraudzībai identisku iekārtu izmanto arī augstuma vadības iekārtas pārraudzībai.
11.3.3. Iepriekšminētajā piemērā iekārta ietver prasību veicināt pārraudzības sistēmas pārbaudes tādos laika intervālos, kā noteicis ražotājs atbilstoši tā veiktai konstrukcijas analīzei, lai nodrošinātu nepieciešamās integritātes līmeņa sasniegšanu.  Šādas pārbaudes, kas var būt manuālas vai automātiskas, nodrošina iespēju pārliecināties par pārraudzības sistēmas, ieskaitot kontroles ķēdes un pārslēgšanās slēdžu sistēmu, pareizu darbību. Šādas pārbaudes ir vēlams veikt, nepārtraucot apkalpošanas sniegšanu. Automātiskas pārraudzības iekārtas integritātes pārbaudes ieviešanas priekšrocība ir tāda, ka to var veikt biežāk, sasniedzot augstāku integritātes līmeni. 

11.3.4. Iekārtas ekspluatācijas pārtraukšanu primāro strāvas padeves avotu darbības pārtraukumu dēļ novērš, nodrošinot piemērotus rezerves materiālus, piemēram, akumulatorus vai nepārtrauktas darbības ģeneratorus. Šādos apstākļos iekārtai ir jāspēj turpināt darbību tik ilgu laiku, cik gaisa kuģis var atrasties nolaišanās kritiskajos posmos. Tāpēc rezerves elektropadevei ir jābūt pietiekami lielai jaudai, lai uzturētu apkalpošanu vismaz divas minūtes.
11.3.5. Ja kļūmes ietekmē izmantošanu ekspluatācijā, norādītos kontroles punktos ir jāsniedz brīdinājumi par sistēmas kritisko daļu, piemēram, primārā barošanas avota, atteicēm.
11.3.6. Lai samazinātu tāda aprīkojuma, kas darbojas tuvu tā pārraudzības sistēmas pielaižu robežām, ir derīgi pārraudzības sistēmā ietvert nosacījumu izveidot pirmssignalizācijas brīdinājuma signālu, pārraidot to uz nozīmētu kontroles punktu, kad pārraudzītie rādītāji sasniedz robežu, kas ir vienāda ar 75 procentiem no pārraudzības sistēmas signalizācijas robežas. 

11.3.7. Jāapsver ir arī ētera signāla aizsardzība pret degradāciju, ko var radīt ārēji elektromagnētiski traucējumi MLS frekvenču joslā vai ko rada ILS signālu atstarošanās.
11.3.8. Lauka pārraudzības iekārta var nodrošināt papildus aizsardzību, sniedzot brīdinājumus par trajektorijas nospraušanas kļūdu ierobežojumu pārsniegšanu, ko rada MLS antenas fiziska kustība, vai aizsargājot pret iekšējās pārraudzības iekārtas kļūmēm. 

11.3.9. Vispārējā gadījumā pārraudzības iekārtas konstrukcija ir balstīta uz principu par nepārtrauktu pārraidīto ētera signālu pārraudzību konkrētos punktos aptvēruma robežās, lai nodrošinātu signālu atbilstību 3. nodaļas 3.11.5.2.3. un 3.11.5.3.3. punktā noteiktajiem standartiem. Lai gan šāda pārraudzība līdz noteiktam apjomam nodrošina norādes par to, ka ētera signāls visos citos aptvēruma zonas punktos līdzīgi atrodas pielaižu robežās, tas pamatā balstās uz secinājumiem.  Tāpēc ir būtiski periodiski veikt rūpīgas pārbaudes, lai pārliecinātos par ētera signāla integritāti visā aptvēruma rajonā. 

11.3.10. Paredz, ka iekārta, kuras konstrukcija ir līdzīga 11.3.2. punktā aprakstītajai, bet neietver dublējošu raidītāju, un kurā ir ņemti vērā 11.3.5., 11.3.6., 11.3.7., 11.3.8. un 11.3.9. punktā aprakstītie norādījumi, parasti spēs sasniegt apkalpošanas integritātes un nepārtrauktības 2. līmeņa mērķus. 

12. MLS nolaišanās azimuta, augstuma vadības un DME zemes iekārtu klasifikācija
12.1. Turpmākajos punktos aprakstītā klasifikācijas sistēma ir paredzēta būtiskas informācijas identifikācijai attiecībā uz konkrētās MLS iekārtas raksturojumu koncentrētā veidā, lai to izmantotu instrumentālo procedūru izstrādātāji, ekspluatanti un gaisa satiksmes pakalpojumu sniedzēji. Informāciju publicē aeronavigācijas informācijas publikācijā (AIP). 

12.2. Informācija attiecībā uz MLS izpildījumu satur: 

a) azimuta proporcionālās vadības sektora robežas; 

b) vertikālās vadības robežas; 

c) informāciju par vadības signāla pieejamību uz skrejceļa  un
d) informāciju par vadības signāla (azimuta, augstuma vadības un DME) uzticamību.
12.3. Klasifikācijas sistēmu, kurā ir informācija par konkrēto MLS iekārtu, definē, izmantojot šādus formātus: 

a) Azimuta proporcionālās vadības sektora robežas. Šāds lauks identificē konkrētās MLS iekārtas azimuta proporcionālās vadības sektora robežas, kādas tās ir definētas 1. pamatdatu vārdā. Divas vērtības, ko atdala kols (XX:YY) parāda sektora robežas, skatoties no nolaišanās virziena;  pirmā vērtība ir sektora robeža pa kreisi no nulles azimuta, un otrā vērtība ir sektora robeža pa labi no nulles azimuta.
b) Vertikālās vadības robeža.  Šāds lauks, kas atrodas tieši aiz azimuta robežas lauka (formāts: XX:YY/ZZ m (vai XX:YY/ZZ ft)), parāda minimālo augstumu (metros vai pēdās) virs skrejceļa sliekšņa nolaišanās beigu posma segmentā uz minimālās glisādes (MGP), līdz kādam sistēma izpilda prasības signāla raksturojumiem, kas noteikti 3. nodaļas 3.11. punktā. 

c) Vadība uz skrejceļa. Burts “D” vai “E” (atbilstoši definīcijai G pievienojuma 1. punktā) parāda punktu, līdz kādam azimutālā vadība uz skrejceļa izpilda 3. nodaļas 3.11. punktā noteiktās prasības attiecībā uz signāla raksturojumiem (formāts: XX:YY/ZZ/E). Ja vadības signāls uz skrejceļa neatbilst iepriekšminētajiem raksturojumiem, tad formātā izmanto domuzīmi (–).
d) Vadības signāla uzticamība.  Rakstzīme 1, 2, 3 vai 4 parāda vadības signāla integritātes un apkalpošanas nepārtrauktības līmeni (G-15. tabula). Burts “A”, kuru novieto aiz 3. vai 4. līmeņa norādes, parāda, ka augstuma vadības un DME/P mērķi ir vienādi ar azimuta mērķiem, atbilstoši G-15. tabulas 6. piezīmei (formāts: XX:YY/ZZ/E/4).
1. piezīme. Gadījumos, ja paredzētajiem MLS lidojumiem ir nepieciešams DME, MLS klasifikācijā nav nepieciešams iekļaut DME/P uzticamības vērtību.
2. piezīme. Gadījumos, ja atbilstoši G-15. tabulas 6. piezīmei MLS/RNAV lidojumu veikšanai ir nepieciešama uzlabota augstuma vadības un/vai DME/P uzticamība, uzlabotas augstuma vadības uzticamības un/vai DME/P uzticamības vērtību iekļauj MLS klasifikācijā. 

12.3.1. Attiecīgā pilnvarotā iestāde izsludina jebkuru signāla degradāciju, kuras rezultātā signāls neatbilst 10. pielikuma standartiem vai iepriekš aprakstītajiem raksturojumiem (2. nodaļas 2.1.2. punkts un 10. punkts iepriekš).
12.4. G-15. tabulā ir uzskaitīti apkalpošanas nepārtrauktības un integritātes mērķi attiecībā uz pamata MLS un MLS/RNAV lidojumiem. 

Piezīme. Attiecībā uz īpašiem MLS lidojumiem ir paredzēts, ka apkalpošanas integritātes un nepārtrauktības līmeni parasti piešķir šādi: 

1) 2. līmenis ir raksturojumu norma MLS aprīkojumam, ko izmanto, lai nodrošinātu lidojumus sliktas redzamības apstākļos, kad vadības informāciju attiecībā uz atrašanās vietu nosēšanās posmā aizstāj ar vizuālām norādēm.  Šis līmenis ir ieteicamā norma iekārtām, kas nodrošina I kategorijas operācijas; 
2) 3. līmenis ir raksturojumu norma MLS iekārtām, ko izmanto, lai nodrošinātu lidojumus, kas līdz pat zemskarei, ir īpaši atkarīgi no MLS vadības informācijas par atrašanās vietu. Šis līmenis ir obligātā norma iekārtām, kas nodrošina II un IIIA kategorijas operācijas;  un,
3) 4. līmenis ir raksturojumu norma MLS iekārtām, ko izmanto, lai atbalstītu lidojumus, kas līdz pat zemskarei un inerces ripošanai pēc nosēšanās, ir īpaši atkarīgi no MLS vadības informācijas par atrašanās vietu. Šis līmenis pamatā ir saistīts ar pilna apjoma III kategorijas operācijas. 
12.5. Šāds MLS iekārtas klasifikācijas piemērs:
40:30/50 ft/E/4A 
apzīmē sistēmu ar
a) proporcionālās vadības sektoru 40 grādu pa kreisi un 30 grādu pa labi no nulles azimuta;
b) vertikālo vadību no 50 pēdu augstuma virs skrejceļa sliekšņa; 

c) izskrējiena pēc nosēšanās vadību līdz MLS “E” punktam un
d) 4. līmeņa integritāti un apkalpošanas nepārtrauktību, kur augstuma vadības un DME/P mērķi sakrīt ar azimutālās vadības mērķiem.
13. Aprēķinātas skrejceļa ass līnijas nolaišanās
13.1. Vispārīga informācija
13.1.1. Turpmāk apskatītās aprēķinātas skrejceļa ass līnijas nolaišanās ir balstītas uz aprēķinātu trajektoriju, kas sakrīt ar skrejceļa ass līniju, gadījumos, kad azimuta antena nav novietota uz skrejceļa ass līnijas pagarinājuma.  Vienkāršākā aprēķinātas skrejceļa ass līnijas nolaišanās ir tāda, atbilstoši kurai nominālā trajektorija ir paralēla nulles azimutam.  Lai veiktu MLS/RNAV lidojumu, ir nepieciešamas lielākas iespējas nekā ir pamata MLS uztvērējam. 

13.1.2. Aprēķinātas skrejceļa ass līnijas nolaišanās galvenajam MLS skrejceļam veic uz skrejceļa, kura novietojums attiecībā pret MLS zemes aprīkojumu ir identificēt papilddatu vārdos. 

13.1.3. Ja nolaišanās pēdējais segments atrodas MLS aptvēruma zonā, aprēķinātas skrejceļa ass līnijas nolaišanās var veikt pa taisnu pēdējo segmentu un augstuma samazināšanas slīpni līdz lēmuma pieņemšanas augstumam (DH). Aprēķinātu skrejceļa ass līniju nolaišanās gadījumā lēmuma pieņemšanas augstumi var būt augstāki par lēmuma pieņemšanas augstumiem, kas ir sasniedzami, veicot nolaišanos ar MLS, kas ir vienā līnijā ar skrejceļa līniju. 

13.2. Aprēķinātas skrejceļa ass līnijas nolaišanās kļūdu budžets 
13.2.1 RTCA (RTCA/DO-198) ir aprakstīts kopējais sistēmas kļūdu budžets MLS rajona navigācijas (RNAV) iekārtām. Šāds kļūdu budžets sastāv no kļūdu pozīcijām, ko izraisa: 

a) zemes sistēmas izpildījums;
b) gaisa kuģa sensoru raksturojumi;
c) zemes sistēmas izvietojuma ietekme;
d) MLS/RNAV datora aprēķinu kļūda un
e) lidojuma tehniskā kļūda (FTE).
13.2.2. Visu iepriekšminēto kļūdu apvienojumu, izņemot FTE, sauc par kopējo atrašanās vietas kļūdu. Kopējā pieļaujamā laterālā atrašanās vietas kļūda MLS/RNAV aprīkojumam 3,7 km (2 NM) robežās no MLS nolaišanās norādes punkta, 60 m (200 ft) augstumā virs MLS nolaišanās norādes punkta pie 3 grādu liela vietas leņķa un 3000 m (10 000 ft) gara skrejceļa, ir 15 m (50 ft) (sk. piezīmi turpmāk). Līdzīgi, pieļaujamā kopējā vertikālās atrašanās vietas kļūda tajā pašā atrašanās vietā ir 3,7 m (12 ft). Daļa kopējā atrašanās vietas kļūdu budžeta ir atvēlēta MLS/RNAV datora veiktspējai (aprēķinu kļūdai). Kļūdu budžeta daļa, kas 3,7 km (2 NM) attālumā no MLS nolaišanās norādes punkta ir rezervēta aprēķinu kļūdai, ir ±0,6 m (2 ft) gan vertikālā, gan horizontālā plaknē. Rezultāti, kas doti 13.5 punktā, ir atkarīgi no aprēķinu precizitātes prasības izpildes.
13.2.3. Izmantojot kvadrātu summas kvadrātsaknes metodi iegūst, ka pieļaujamā kopējā laterālās atrašanās vieta, neskaitot MLS/RNAV datora raksturojumus, ir nedaudz mazāka par ±15 m (50 ft). Līdzīgi, pieļaujamā kopējā vertikālās atrašanās vietas kļūda, neskaitot aprēķinu kļūdu, ir nedaudz mazāka par ±3,7 m (12 ft). Tādējādi neparedz, ka kopējā zemes sistēmas raksturojumu radītā kļūda aprakstītajā atrašanās vietā pārsniegs ±15 m (50 ft) laterāli un 3,7 m (12 ft) vertikāli. Izmantojot šo informāciju un pieņēmumus attiecībā uz zemes un gaisa kuģa sensoru raksturojumiem, var aprēķināt maksimālo azimuta un augstuma vadības antenu novirzījumu (novietojuma ietekmi) no skrejceļa ass līnijas.
13.2.4. CMN nepārsniedz ± 7,3 m (24 ft) laterāli un ± 1,9 m (6.3 ft) vertikāli vai ± 0,1 grāda vērtību, izvēloties mazāko.  Lineārās vērtības ir balstītas uz nominālo antenas izvietojumu (attālums no azimuta antenas līdz skrejceļa slieksnim ir 3 300 m (11 000 ft) un attālums no atskaites sākumpunkta līdz skrejceļa slieksnim ir 230 m (760 ft)) pie 3 grādu liela vietas leņķa.  CMN budžeta daļa, kas 3,7 km (2 NM) attālumā no MLS nolaišanās norādes punkta ir rezervēta aprēķinu kļūdai, ir 1,1 m (3,5 ft) laterāli un 0,6 m (2,0 ft) vertikāli. 

Piezīme. Visas kļūdas atspoguļo 95. procentiles kļūdas. 

13.3. Apsvērumi attiecībā uz novietojumu un precizitāti
13.3.1. Teorētiskā analīze un analīze ekspluatācijas laikā ir parādījusi, ka azimuta antenas laterālo novirzi ietekmēs vairāki faktori, kas ir pieļaujami un nepadarīs neiespējamu 13.2. punktā minēto laterālās un vertikālās atrašanās vietas precizitātes prasību izpildi. 

13.3.2. Attālums starp azimuta un augstuma vadības antenu
13.3.2.1. Dotā azimuta antenas novirzījuma gadījumā neliels attālums no azimuta antenas līdz augstuma vadības antenai rada salīdzinoši lielus azimuta leņķus vietās, kas atrodas netālu no MLS nolaišanās sākuma punkta.  Tā rezultātā rodas liels DME radīto kļūdu pienesums, un laterālās precizitāte var samazināties līdz nepieņemam lielumam.  Uz skrejceļa, kura azimuta antenas novirzījums no skrejceļa ass līnijas ir liels un kura azimuta un augstuma vadības antenas atrodas tuvu viena otri, prasītās laterālās precizitātes nodrošināšanai var būt nepieciešams DME/N vietā izmantot DME/P.
13.3.3. Azimutālā precizitāte
13.3.3.1. Azimuta antenas novirzījuma robežas, kas minētas 13.5. punktā, balstās uz ±6 m (20 ft) lielu noteikto azimutālās trajektorijas nospraušanas kļūdas precizitāti (sk. 3. nodaļas 3.11.4.9.4. punktu). Ieteicamā ±4 m (13,5 ft) azimutālā precizitāte pieļautu lielāku azimuta antenas novirzījumu, vēl joprojām nodrošinot nepieciešamo aprēķinātās atrašanās vietas precizitāti DH punktā. Pieņem, ka azimuta leņķa precizitātes degradācija notiek atbilstoši 3. nodaļas 3.11.4.9. punktam.
13.3.4. DME precizitāte
13.3.4.1. Ja izmanto DME/P aprīkojumu un kad nolaišanās beigu posma segments atrodas 9,3 km (5 NM) robežās no MLS nolaišanās norādes punkta, iegūst mazākas atrašanās vietas kļūdas.  Šajā rajonā pastāv divi DME/P nolaišanās beigu posma režīma precizitātes standarti.  Izmantojot DME/P atbilstoši 13.5. punktā noteiktajam, iegūtās azimuta antenas novirzes vērtības atbilst nolaišanās beigu posma režīma 1. standarta precizitātei. Izmantojot DME/P aprīkojumu, kas atbilst nolaišanās beigu posma 2. standarta precizitātei, var izmantot lielākas azimuta antenas novirzījuma vērtības.  Pieņem, ka DME/P nolaišanās beigu posma režīma 1. standarta attāluma mērīšanas precizitāte samazinās atbilstoši 3. nodaļas 3.5.3.1.3.4. punktam un B tabulai. Pieņem, ka DME/N precizitāte samazinās atbilstoši 3. nodaļas 3.5.3.1.3.2. punktam.
13.3.5. Augstuma vadības informācijas izmantošana laterālās pozīcijas aprēķinos
13.3.5.1. Parasti laterālās pozīcijas aprēķini, kas neņem vērā augstuma vadības informāciju, būs pietiekami aprēķinātas skrejceļa ass līnijas nolaišanās veikšanai uz galveno skrejceļu.  Ja laterālās atrašanās vietas aprēķinos neizmanto augstuma vadības informāciju, palielinās laterālā kļūda. Šāda kļūda palielinās proporcionāli azimuta leņķa un augstuma lielumam, un apgriezti proporcionāli attālumam. Ja laterālās atrašanās vietas aprēķinos neizmanto augstuma vadības informāciju, pieļaujamo azimuta antenas novirzījumu, kas noteikts 13.5. punktā, samazina. Pieņem, ka vietas leņķa precizitātes degradācija notiek atbilstoši 3. nodaļas 3.11.4.9. punktam.
13.4. Apsvērumi attiecībā uz aprīkojumu
13.4.1. Aprēķinātas skrejceļa ass līnijas nolaišanos piemērošanu ietekmē gaisa kuģa sensoru raksturojumi, MLS zemes aprīkojums un MLS/RNAV aviācijas elektronikas aprīkojuma.  Informācija, kas dota 13.5. punktā balstās uz turpmāk minētiem apsvērumiem attiecībā uz aprīkojumu.
13.4.2. Gaisa kuģa sensori
13.4.2.1. Pieņem, ka uztvērējs dekodēs visus MLS aprēķinātas skrejceļa ass līnijas nolaišanās veikšanai nepieciešamos papilddatu vārdus, izņemot gadījumu, ja datu vārdos ietverto informāciju var iegūt no citiem aviācijas elektronikas avotiem ar tādu precizitāti un integritāti, kāda ir prasīta attiecībā uz papilddatiem. Laterālās un vertikālās atrašanās vietas aprēķināšanai ir nepieciešami MLS leņķa un attāluma ciparu dati. Leņķa datu kvantizācija ir 0,01 grādu. Attāluma kvantizācija ir 2,0 m (0,001 NM).
13.4.3. RNAV aprēķini
13.4.3.1. Attiecībā uz RNAV atrašanās vietas aprēķinu veikšanas vietu nav izvirzīti nekādi pieņēmumi.  Daļa aprēķinātas skrejceļa ass līnijas nolaišanās kļūdu budžeta ir rezervēta aprēķinu kļūdai.  Tas nodrošina elastīgu algoritmu piemērošanu.
13.4.4. Pieļaujamās azimuta antenas novirzes aprēķinu metodes
13.4.4.1. RTCA (dokumenta RTCA/DO-198 D pievienojumā) ir parādīti vairāki atšķirīgi atrašanās vietas noteikšanas algoritmi. Atšķirīgus algoritmus var izmantot atšķirīgu zemes aprīkojuma konfigurāciju gadījumā. Jebkāda zemes aprīkojuma izvietojuma apkalpošanai ir paredzēts 12. gadījuma RTCA algoritms. Pieļaujamās antenas novirzījuma vērtības ieguva, izmantojot Montekarlo modelēšanas metodes. Rezultātus ieguva, arī izmantojot tiešu analītisku metodi. Analītiskā metode sistēmas raksturojumu noteikšanai izmanto maksimālas MLS leņķa un attāluma kļūdu ģeometriskas izmaiņas. Montekarlo metode izmanto MLS/RNAV sistēmas emulēšanu un ir statistiska sistēmas raksturojumu aprēķināšanas metode.
13.4.4.2. Iespējami atrašanās vietas noteikšanas ierobežojumi.  Atkarībā no zemes aprīkojuma izvietojuma var pastāvēt rajons, kurā atrašanās vietas noteikšanas algoritmam var būt vairāki iespējami atrisinājumi. Šāds rajons ar vairākiem atrisinājumiem ir atkarīgs no augstuma vadības antenas un DME transpondera atrašanās vietas attiecībā pret skrejceļu un aprēķināto nolaišanās trajektoriju. Šāds efekts visbiežāk iestājas, kad DME transponders atrodas rajonā starp nolaišanās trajektorijas DH punktu un augstuma vadības antenu. Atrašanās vietas nenoteiktību var atrisināt, ja DME transponderu novieto aiz augstuma vadības antenas, skatoties no nolaišanās virziena. Gadījumos, kad DME transponders atrodas augstuma vadības antenas priekšā, var nebūt iespējams atrisināt atrašanās vietas nenoteiktību.
13.4.5. Zemes aprīkojuma izvietojums
13.4.5.1. Nominālais zemes aprīkojuma izvietojums saistībā ar zemes aprīkojuma sastāvdaļu savstarpējo novietojumu ir parādīts G-29. attēlā. Pieņem, ka DME/P transponderu novieto blakus nolaišanās azimuta antenai. Gadījumos, kad DME/P zemes aprīkojums nav pieejams, pieņem, ka DME/N transponderu novieto starp MLS nolaišanās azimuta un augstuma vadības antenām.
13.4.5.2. DME/N salīdzinoši lielās radītās kļūdas dēļ DME/N transpondera atrašanās vietai nav būtiskas ietekmes uz aprēķināto pieļaujamo azimuta antenas novirzījumu. Tas ļauj DME/N novietot plašā zonā starp azimuta un augstuma vadības antenu. Arī augstuma vadības novirzījuma ietekme ir neliela.
13.5. Pieļaujamās azimuta antenas novirzīšanas vietas aprēķinātas skrejceļa ass līnijas nolaišanās veikšanai uz galveno skrejceļu 
13.5.1. DME rezultāti
13.5.1.1. Ja ir doti konkrēti nosacījumi, maksimālais azimuta antenas novirzījums nozīmē lielāko novirzījumu, kad netiek pārsniegts 13.2. punktā noteiktais aprēķinātas skrejceļa ass līnijas nolaišanās kļūdu budžets.  DME/P rezultātus atspoguļo kā funkciju no attāluma starp azimuta antenu un augstuma vadības antenu. Pieļaujamie azimuta antenas novirzījumi DME/P izmantošanas gadījumā ir parādīti G-30. attēlā. 

13.5.1.2. Ja ir dots konkrēts attālums starp azimuta antenu un augstuma vadības antenu azimuta antenu var novietot jebkurā iekrāsotā rajona punktā, un iegūtā aprēķinātās skrejceļa ass līnijas atbildīs 13.2. punkta prasībām 
13.5.1.3. Rezultāti ir iegūti, piemērojot DME/N attāluma noteikšanas precizitāti. Šādi rezultāti ir parādīti G-31. attēlā.
13.6. Nolaišanās sliktas redzamības apstākļos
13.6.1. Iespējamie lietojumi
13.6.1.1. Atbilstošas precizitātes sasniegšanai būtisku iekārtu novietojuma apsvērumu dēļ sliktas redzamības aprēķinātas skrejceļa ass līnijas lietojumi var aprobežoties ar lidojumiem uz galveno instrumentālas nolaišanās skrejceļu. Galvenā instrumentālā skrejceļa lietojumi gadījumos, ja noderīga ir aprēķinātas skrejceļa ass līnijas iespēja, izpaužas kā azimuta antenas novirzīšana no skrejceļa ass līnijas stingru izvietošanas ierobežojumu dēļ. Var pastāvēt tādi azimutā antenas novirzījuma lietojumi, kuru gadījumā par izdevīgiem uzskata sliktas redzamības lidojumus. 

13.6.1.2. Šādu sliktas redzamības aprēķinātās skrejceļa ass līnijas nolaišanos gaisa kuģa lietojums ir neaprēķināts augstuma vadības (pieņemot, ka augstuma vadības antena ir novietojums ir parasts) un azimuta (ieskaitot MLS atrašanās vietas datus, kas ir pamatdatu un papilddatu funkcijās) un no DME/P transpondera iegūtu attāluma datu kombinācija.
13.6.2. Gaisa kuģa sistēmas raksturojumi
13.6.2.1. Lidojumu drošībai būtiska programmatūra, kas saistīta ar neaprēķinātu sliktas redzamības nolaišanās vadības funkciju, galvenokārt ir paredzēta uz MLS uztvērējam. Aprēķinātas skrejceļa ass līnijas pieejām apsvērumos jāietver arī DME pieprasītājs un navigācijas aprēķini. Tāda šo funkciju programmatūra, kas ir būtiska lidojumu drošībai ir jāizprojektē, jāizstrādā, jādokumentē un jānovērtē.
13.6.2.2. Nepieciešamie algoritmi ir salīdzinoši vienkārši un to sertifikācija nerada nekādas grūtības. Tomēr pieredze ar lidojumu vadības sistēmas (FMS) datoriem rāda, ka lidojumu drošībai būtisku funkciju ieviešanu esošajās FMS sertificēt ir sarežģīti. Pašreizējā FMS uzbūve nav dalīta, lai dotu iespēju sertificēt dažādas funkcijas dažādiem kritiskuma līmeņiem, un FMS apjoms un sarežģītība neļauj visa FMS datora sertificēšanu attiecībā uz atbilstību drošībai svarīgu funkciju standartiem. Tāpēc attiecībā uz aprēķinātas skrejceļa ass līnijas pieejām, kas paredzētas lietojumiem sliktas redzamības apstākļos, var izskatīt alternatīvas to ieviešanai FMS (piemēram, šādu funkciju integrēšanu autopilotā vai MLS uztvērējā). Šādas alternatīvas sniegtu vadības informācijas izvadi ar tādiem izvades raksturojumiem kā parastas taisnvirziena nolaišanās gadījumā.
13.6.3. Zemes sistēmas raksturojumi
13.6.3.1. Balstoties uz 13.3.5. punktā pieņemto sistēmas risinājumu, augstuma vadību izmanto tieši tāpat kā pamata MLS nolaišanos gadījumos.  Tāpēc augstuma vadības zemes aprīkojuma integritātes un apkalpošanas nepārtrauktības mērķi saglabājas nemainīgi un atbilst G-15. tabulā dotajiem. Attiecībā uz laterālo vadību integritātes un apkalpošanas nepārtrauktības mērķi, kas minēti G-15. tabulā un attiecas uz azimutu, ir attiecināmi uz azimutu un DME kopā, tādējādi abām iekārtām izvirzītās prasības ir daudz stingrākas par tām, kas attiecas uz pamata MLS lidojumiem. Tomēr prasībām atbilstošu aprēķinātas skrejceļa ass līnijas nolaišanos sliktas redzamības apstākļos līdz 30 m (100 ft) DH punktam var nodrošināt, izmantojot G-15. tabulā ietvertajām 4. līmeņa prasībām atbilstošu zemes aprīkojumu. 

13.6.4. Precizitāte
13.6.4.1. MLS/RNAV nodrošina aprēķinātu trajektoriju līdz I kategorijas lēmuma pieņemšanas augstumam attiecībā uz galveno skrejceļu ar nosacījumu, ka izvietojums atbilst G-30. attēlā dotajiem ierobežojumiem. Bez tam noteiktos apstākļos MLS/RNAV var nodrošināt pietiekamu precizitāti II un III kategorijas nolaišanos veikšanai.  Lai to sasniegtu, gaisa kuģa sistēmai ir jāatbilst 13.6.1.2. punktā aprakstītajai. 

13.6.4.2. Kļūdu budžeti II un III kategorijas procedūrām ir šādi. Attiecībā uz III kategoriju laterālās precizitātes prasības ir tādas pašas kā prasības MLS nolaišanās azimuta precizitātei nolaišanās sākuma punktā. Tās ir: ± 6 m (20 ft) PFE un ± 3,2 m (10,5 ft) CMN (sk. 3. nodaļas 3.11.4.9.4. punktu). Attiecībā uz II kategoriju laterālās precizitātes prasības iegūst, pārrēķinot prasības III kategorijai posmā no nolaišanās sākuma punkta līdz II kategorijas lēmuma pieņemšanas augstumam – 30 (100 ft). Šādu vērtību aprēķināšanai (metros) izmantotie vienādojumi ir šādi:

[image: image451.wmf](

)

(

)

tan

θ

2

.

3

6

CatIII

CatII

ARD

AZ

ARD

AZ

ARD

AZ

ARD

AZ

DH

DH

R

D

R

D

CMN

D

R

D

PFE

-

=

+

´

=

+

´

=

-

-

-

-

,

kur
daz-ard = attālums starp nolaišanās azimuta antenu un nolaišanās sākumpunktu (skrejceļa slieksni);
R = attālums no DHCat II līdz DHCat III;
θ = vietas leņķis.
Piemēram, attiecībā uz 3000 m garu skrejceļu un pie 3 grādu liela vietas leņķa, ja nolaišanās azimuta antenas nobīde ir 300 m, III kategorijas lēmuma pieņemšanas augstums ir 15 (50 ft) un II kategorijas lēmuma pieņemšanas augstums ir 30 m (100 ft), iegūst šādas vērtības:
	DAZ-ARD
	= 3300 m

	R
	= 286 m

	PFEDH Cat II
	= 6,5 m (21,3 ft)

	CMNDH Cat III
	= 3,5 m (11,5 ft)


13.6.4.3. Aprēķinātas skrejceļa ass līnijas funkcija līdz par II kategorijas lēmuma pieņemšanas augstumam var nenodrošināt lidojumus ar automātisku nosēšanos, jo ir iespējams, ka no šāda augstuma līdz skrejceļa un skrejceļa rajonā vadības informāciju nesniedz. Tāpat daudz stingrākas kļūdu pielaides attiecībā uz II/III kategoriju radīs vairāk ierobežojumu attiecībā uz antenas novietojumu nekā I kategorijas lidojumu gadījumā. Pamatā tās ierobežos nolaišanās azimuta antenas laterālo novirzījumu no skrejceļa ass līnijas. 

13.7. Aprēķinātas skrejceļa ass līnijas nolaišanās uz paralēliem palīgskrejceļiem 
13.7.1. Palīgskrejceļš atbilstoši šeit definētajam ir skrejceļš, kam ir atšķirīga ģeometriska novietojuma attiecība kā tā, kas ir minēta papilddatu A vārdos. Aprēķinātas skrejceļa ass līnijas nolaišanās uz paralēlu skrejceļu ir nolaišanās pa aprēķinātu trajektoriju, kas sakrīt ar skrejceļa ass līnijas pagarinājumu, bet nesakrīt ar MLS azimuta radiālo līniju un/vai lietas leņķi, bet ir paralēlas galvenā skrejceļa ass līnijai. 

13.7.2. Šajā nodaļā ietvertais materiāls sniedz norādījumus attiecībā uz pieļaujamu skrejceļu novietojumu aprēķinātas skrejceļa ass līnijas nolaišanos veikšanai uz paralēlu palīgskrejceļu līdz 60 m (200 ft) lēmuma pieņemšanas augstumam. Šajā nodaļā ietvertais materiāls ir balstīts uz MLS un DME/P (1. standarta) standartu un ieteicamās prakses teorētisku piemērošanu. Izmantotais kļūdu budžets ir piesardzīgs kļūdu budžets, kas minēts 13.2. punktā, šāda kļūdu budžeta atvieglojumi ir aprakstīti 13.7.6.1. punktā. 

13.7.3. Apsvērumi attiecībā uz skrejceļu novietojumu
13.7.3.1. G-32. attēlā ir parādīts skrejceļu un aprīkojuma novietojums. Palīgskrejceļa atrašanās vietu laterālā virzienā nosaka, izmantojot attālumu starp skrejceļiem metros. Negatīvās vērtības nozīmē, ka palīgskrejceļš atrodas galvenā skrejceļa kreisajā pusē. Palīgskrejceļa sliekšņa garenvirziena atrašanās vietu norāda kā skrejceļa sliekšņa nobīdi attiecībā pret galveno skrejceļu. Negatīvās vērtības parāda skrejceļa sliekšņa nobīdi uz priekšu attiecībā pret galveno skrejceļu.
13.7.4. Apsvērumi saistībā ar lielu attālumu starp skrejceļiem 
13.7.4.1. Attiecībā uz nolaišanās veikšanu pa aprēķinātas skrejceļa ass līniju uz skrejceļiem, kas atrodas attālu viens no otra, ir nepieciešami papildu apsvērumi. Tie ir šādi:
a) atbilstošam signāla nodrošinājumam līdz DH attiecībā uz dažiem paralēlu skrejceļu novietojuma veidiem var būt nepieciešams izmantot augstuma vadības antenu, kuras horizontālais aptvērums pārsniedz ±40 grādu;
b) attiecībā uz šādiem lidojumiem var rasties nepieciešamība paplašināt kritiskās zonas ap MLS antenām, un
c) šādiem lidojumiem ir nepieciešams nodrošināt augstuma vadību zemāk par galvenā skrejceļa minimālo glisādi.
13.7.5. Skrejceļu savstarpējais novietojums
13.7.5.1. G-33. attēlā ir parādīti pieļaujamie attālumi starp skrejceļiem un otrā skrejceļa sliekšņa nobīdes. Šie rezultāti atbilst 3000 m (10 000 ft) garam galvenajam skrejceļam. Novietojums būtiski mainās atkarībā no galvenā skrejceļa garuma. Iekrāsotā zona atspoguļo rezultātus, kas iegūti, izmantojot spēkā esošos MLS un DME/P (1. standarta) standartus un ieteicamo praksi un 13.2. punktā norādīto kļūdu budžetu. Lai izmantotu G-33 attēlu, ievietojiet attālumu līdz palīgskrejceļam un palīgskrejceļa sliekšņa nobīdi. Ja iegūtais punkts atrodas iekrāsotajā zonā, aprēķinātas skrejceļa ass līnijas nolaišanās līdz 60 m (200 ft) DH pie 3 grādu liela vietas leņķa ir iespējama.
Piezīme. Riņķveida zona pie 1200 m lielas palīgskrejceļa sliekšņa nobīdes rodas izmantotās augstuma vadības augšējo ierobežojumu rezultātā. Neuzskata, ka šāda zona rada kaut kādus praktiskus ierobežojumus ekspluatācijā.
13.7.6. Skrejceļu ģeometrisko parametru palielinājumi
13.7.6.1. Lidojumu un zemes pārbaudes rāda, ka iekrāsoto zonu var paplašināt, piemērojot šādus papildu apsvērumus: 

a) leņķisku paplašināšanu ir iespējams veikt, izmantojot augstuma vadību, kas atrodas ārpus minimālā noteiktā azimuta proporcionālās vadības sektoru.  Šādas leņķiskas paplašināšanas gadījumā augstuma vadība ir jāverificē, un
b) radiāla paplašināšana ir iespējama, ja atvieglo prasības attiecībā uz vertikālās kļūdas budžetu, nosakot to 4,9 m (16 ft) apmērā. Šāda prasību atvieglošana joprojām ir ļoti piesardzīga un atbilst 66 procentiem no ekvivalenta ILS kļūdas budžeta, kas ir 7 m (24,1 ft).
13.7.6.2. G-33. attēla izmantojuma piemēru demonstrē punkts A. Izmantojot iepriekšminētos paplašināšanas veidus, nolaišanās uz palīgskrejceļa pa aprēķinātu skrejceļa ass līniju ir iespējama, ja ir 1400 m attālums starp skrejceļiem un + 200 m skrejceļa sliekšņa nobīde. 

14. G-15. tabulā minēto apkalpošanas līmeņa prasību piemērošana MLS/RNAV lidojumos
14.1. Turpmāk apskatītās MLS/RNAV procedūras var veikt ar zemes aprīkojumu, kas atbilst G-15. tabulā uzskaitītajiem integritātes un apkalpošanas nepārtrauktības mērķiem. Daudzus no šādiem lidojumu veidiem var veikt tikai ar MLS zemes aprīkojumu, kas atbilst 2. līmeņa prasībām. Bez tam lielākajai procedūru daļai var nebūt nepieciešama pozitīva vadība pārtrauktas nolaišanās procedūras/procedūras aiziešanai uz otro riņķi laikā. Gadījumā, ja procedūras līdzekļi nevar nodrošināt vajadzīgo šķēršļu pārlidošanas augstumu nevadītas pārtrauktas nolaišanās procedūras/procedūras aiziešanai uz otro riņķi trajektorijā, ir nepieciešami kādi papildu sekundārās vadības līdzekļi. Sekundārās vadības sistēmas precizitātes prasības nosaka atkarībā no šķēršļotas vides īpašībām. 

14.1.1. Tādos retos gadījumos, kad MLS/RNAV procedūru veic šķēršļotā apvidū, aprēķinātais laika, kurā gaisa kuģis ir pakļauts šķēršļu radītam riskam (OET), ilgums var radīt nepieciešamību izmantot augstāka līmeņa aprīkojumu, nekā nepieciešams nosēšanās veikšanai. 

14.1.2. Kritisko segmentu noteikšana
14.1.2.1. Turpmākos terminus izmanto, lai noteiktu MLS/RNAV procedūras kritisko segmentu garumu. 

Šķēršļota vide.  Vide kurā, izmantojot procedūras līdzekļus nav iespējams izveidot nevadītu pārtrauktas nolaišanās procedūru/procedūru aiziešanai uz otro riņķi. Lai nodrošinātu augstuma uzņemšanu līdz minimālajam sektora augstumam ir nepieciešama sekundārā vadība.
Kritiskais segments. Segments, kurā nevadīta pārtrauktas nolaišanās procedūra/procedūra aiziešanai uz otro riņķi pakļautu gaisa kuģi šķēršļu riskam. 

Laiks, kurā gaisa kuģis ir pakļauts šķēršļu radītam riskam (OET). Laiks, kāds nepieciešams, lai pārlidotu MLS/RNAV procedūras kritisko segmentu. Šo laiku izmanto, lai sasniegtu nepieciešamo tāda aprīkojuma apkalpošanas līmeni, kas nav gaisa kuģa aprīkojums. 

14.1.2.2. Lai noteiktu OET, var ievērot šādu procedūru (sk. G-34. attēlu):
a) noteikt vai šķēršļota vide pastāv, salīdzinot nevadītas pārtrauktas nolaišanās procedūras/procedūras aiziešanai uz otro riņķi virsmu ar jebkuru iespējamu virzienu, ko var izmantot nevadītas pārtrauktas nolaišanās procedūras/procedūras aiziešanai uz otro riņķi laikā pēc MLS/RNAV nolaišanās procedūras; 

b) noteikt vai procedūras ietvaros pastāv līdzekļi, lai nodrošinātu izvairīšanos no šķēršļa, neizmantojot sekundāro vadību,  un,
c) noteikt OET kā laiku, kurā šķērslis atrodas nevadītas pārtrauktas nolaišanās procedūras/procedūras aiziešanai uz otro riņķi virsmā, nepastāvot līdzekļiem procedūrā, ar kuriem izvairīties no šķēršļa. 

14.2. Nolaišanās pa aprēķinātu skrejceļa ass līniju
14.2.1. Ja nolaišanos veic uz galveno skrejceļu, šādām operācijām ir nepieciešams, lai gaisa kuģa sistēma aprēķināti tikai laterālo vadību. Vertikālo vadību augstuma vadības funkcija nodrošina tieši. Gaisa kuģa aprīkojumam, kas nodrošina laterālo vadību ir jābūt tādai integritātei, kāda ir nepieciešama MLS uztvērējam pamata MLS lidojumu veikšanai līdz ekvivalentam lēmuma pieņemšanas augstumam.  Nolaišanās veikšanai pa aprēķinātu skrejceļa ass līniju līdz lēmuma pieņemšanas augstumam, kas ir zemāks par I kategorijas lēmuma pieņemšanas augstumu, ir nepieciešams, lai DME precizitātes, integritātes un apkalpošanas nepārtrauktības līmenis atbilstu šādam operācijas veidam. 

14.2.2. Veicot šādus lidojumus uz paralēlu palīgskrejceļu, ir nepieciešams, lai gaisa kuģa uztvērējs aprēķinātu gan laterālo, gan vertikālo vadību.  Lēmuma pieņemšanas augstumu var ierobežot MLS signāla aptvērums un sasniedzamā aprēķinātā vadība. 

14.2.3. MLS zemes aprīkojums, kas atbilst 2. līmeņa mērķiem, var būt pietiekams, nolaišanās veikšanai pa aprēķinātu skrejceļa ass līniju, ja: 

a) to veic līdz I kategorijas lēmuma pieņemšanas augstumam vai līdz augstākam punktam un,
b) atskaites trajektorijas uzbūve un gaisa kuģa aprīkojuma aprēķinātā laterālā un vertikālā vadība atbilst tādam integritātes līmenim, kāds ir pamata MLS lidojuma veikšanai paredzētam MLS uztvērējam.
14.2.4. Ja nolaišanos pa aprēķinātu skrejceļa ass līniju veic zemāk par I kategorijas lēmuma pieņemšanas augstumu, MLS zemes aprīkojuma apkalpošanas līmenim ir jābūt piemērotam izmantotajam lēmuma pieņemšanas augstumam. Tāpat gaisa kuģa aprīkojumam, kas nodrošina aprēķināto vadību, ir jābūt tādai integritātei, kāda ir pamata uztvērējam pamata MLS lidojumu veikšanai līdz ekvivalentam lēmuma pieņemšanas augstumam. 

14.3. Izliektas trajektorijas MLS procedūras
14.3.1. Šādas procedūras ir rūpīgi jāizskata, lai noteiktu nepieciešamo zemes aprīkojuma apkalpošanas līmeni.  Izliektas trajektorijas MLS lidojumu gadījumā visstingrākās integritātes un apkalpošanas nepārtrauktības prasības var tikt balstītas uz prasībām, kas attiecas uz to lidojuma trajektorijas daļu, kas atrodas tieši pirms lēmuma pieņemšanas augstuma. Šādās situācijās MLS zemes aprīkojuma un integritātes un apkalpošanas nepārtrauktības mērķus nevar noteikt, balstoties tikai uz nosēšanās kategoriju. Tādu lidojumu gadījumos, kad šķēršļu pārlidošanas augstuma prasības izvirza augstas prasības vadības precizitātei, zemes aprīkojuma integritātes un apkalpošanas nepārtrauktības mērķus var noteikt, izmantojot A pievienojumā aprakstīto risku koka metodi. Jāņem vērā arī šādas prasības:
a) gaisa kuģa aprīkojumam ir jābūt iespējai izveidot atskaites trajektoriju un aprēķinātu vertikālo un laterālo vadību ar pozitīvu kontroli pagriezienos  un
b) gaisa kuģa sistēmu integritātei un apkalpošanas nepārtrauktībai ir jāatbilst atkarības pakāpei no tādas vadības precizitātes, kāda ir nepieciešama drošai procedūras veikšanai. 

15. Vienkāršotu MLS konfigurāciju izmantošana 
15.1. Lai gan pamata un paplašinātu MLS konfigurāciju standarti un ieteicamā prakse nosaka vienu ētera signāla standartu, tomēr uz RNP balstītas nolaišanās un izlidošanas nodrošināšanai (sk. 2. nodaļas 2.1.6. punktu) 3. nodaļas 3.11.3.4. punktā ir definēta vienkāršota MLS konfigurācija.
15.2. Atvieglotie aptvēruma, precizitātes un pārraudzības iekārtas ierobežojumi nepārsniedz tos, kas noteikti 3. nodaļas 3.1. punktā attiecībā uz I kategorijas ILS.  Šāda vienkāršota MLS konfigurācija spēj nodrošināt I kategorijas operācijas, būtiski samazinot azimuta un augstuma vadības antenu izmērus.  Lielāku aprīkojuma sarežģītības samazinājumu var panākt, atceļot prasības attiecībā uz CMN saistībā ar lietojumiem, kas nodrošina nolaišanos un nosēšanos, kurā nav nepieciešama signālu sapārošana autopilota vajadzībām. 

15.3. Vienkāršota MLS ir savietojama ar pamata un paplašinātām MLS konfigurācijām. 

G-1. tabula. Sistēmas jaudas budžets
(±40° liels azimuta aptvērums; 0-20° liels vertikālais aptvērums; 37 km (20 NM) rādiuss)
	Kopējās jaudas sastāvdaļas
(1. piezīme)
	Nolaišanās azimuta funkcija
	Augstuma vadības funkcija
	Pretējā azimuta funkcija

	
	DPSK
	Klīrenss
	Stara platums 
	DPSK
	Stara platums 
	DPSK
	Stara platums 

	
	
	
	1°
	2°
	3° (2. piezīme)
	
	1°
	2°
	
	1°
	2°
	3°

	Gaisa kuģī saņemamais signāls, dBm
	–95,0
	–93,5
	–91,2
	–85,2
	–81,7
	–95,0
	–93,5
	–90,0
	–95,0
	–93,5
	–88,2
	–84,7

	Zudumi signāla izplatīšanās laikā, dB (3., 4. piezīme)
	139,0
	139,0
	139,0
	139,0
	139,0
	138,1
	138,1
	138,1
	133,9
	133,9
	133,9
	133,9

	Varbūtiskie zudumi, dB:
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	a) Polarizācija
	0,5
	0,5
	0,5
	0,5
	0,5
	0,5
	0,5
	0,5
	0,5
	0,5
	0,5
	0,5

	b) Lietus
	2,2
	2,2
	2,2
	2,2
	2,2
	2,2
	2,2
	2,2
	1,3
	1,3
	1,3
	1,3

	c) Atmosfēra
	0,3
	0,3
	0,3
	0,3
	0,3
	0,3
	0,3
	0,3
	0,3
	0,3
	0,3
	0,3

	d) Horizontāla atstarošanās
	3,0
	3,0
	0,5
	0,5
	0,5
	3,0
	–
	–
	3,0
	0,5
	0,5
	0,5

	e) Vertikāla atstarošanās
	2,0
	2,0
	2,0
	2,0
	2,0
	2,0
	1,0
	1,0
	2,0
	2,0
	2,0
	2,0

	No a) līdz e) pozīcijas kopējā kvadrātu summas kvadrātsakne 
	4,3
	4,3
	3,1
	3,1
	3,1
	4,3
	2,5
	2,5
	3,9
	2,5
	2,5
	2,5

	Horizontālās un vertikālās diagrammas zudums, dB
	–
	1,0
	2,0
	2,0
	2,0
	–
	6,0
	6,0
	–
	2,0
	2,0
	2,0

	Pārraudzības robeža, dB
	1,5
	1,5
	1,5
	1,5
	1,5
	1,5
	1,5
	1,5
	1,5
	1,5
	1,5
	1,5

	Antenas pastiprinājums, dB (5. piezīme)
	–
	–13,3 
	–23,0
	–20,0
	–18,0
	–
	–20,8
	–17,8
	–
	–23,0
	–20,0
	–18,0

	Jaudas neto pastiprinājums aptvēruma galējos punktos, dB
	–7,3
	–
	–
	–
	–
	–7,3
	–
	–
	–7,3
	–
	–
	–

	Nepieciešamā raidītāja jauda, dBm
	42,5
	39,0
	31,4
	40,4
	41,1
	41,6
	33,8
	40,3
	37,1
	23,4
	31,7
	37,2

	Parauga 20 vatu raidītājs, dBm
	43,0
	43,0
	43,0
	43,0
	43,0
	43,0
	43,0
	43,0
	43,0
	43,0
	43,0
	43,0

	Raidītāja jaudas robeža, dB
	0,5
	4,0
	11,6
	2,6
	1,9
	1,4
	9,2
	2,7
	5,9
	19,6
	11,3
	5,8

	PIEZĪMES.

	1. Zudumi un antenu pastiprinājumi ir raksturīgas vērtības. 

	2. Augsts datu pārraides ātrums 3° pie azimuta stara platuma samazina nepieciešamo raidītāja jaudu par 4,8 dB.

	3. Izmantotais attālums līdz azimuta antenai ir 41,7 km (22,5 NM).

	4. Izmantotais attālums līdz pretējā azimuta antenai ir 23,1 km (12,5 jūras jūdzes).

	5. Nepieciešamo raidītāja jaudu var samazināt, izmantojot antenas ar augstāku efektivitāti. 


G-2. tabula. Gaisa kuģa sistēmas jaudas budžets
	Kopējās jaudas sastāvdaļas
	DPSK
	Klīrenss
	Nolaišanās azimuta funkcija
	Augstuma vadības funkcija
	Pretējā azimuta funkcija

	
	
	
	Stara platums 
	Stara platums 
	Stara platums 

	
	
	
	1°
	2°
	3°
	3°

(1. piezīme)
	1°
	2°
	1°
	2°
	3°

	IF SNR, dB, kas nepieciešams:
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	a) 72% dekodēšanas ātruma
	5,0
	–
	–
	–
	–
	–
	–
	–
	–
	–
	–

	b) 0,1° CMN (2. piezīme)
	–
	–
	8,8
	14,8
	18,3
	13,5
	_
	10,0
	–
	11,8
	15,3

	c) Atpazīšana
	–
	6,5
	–
	–
	–
	–
	6,5
	–
	6,5
	–
	–

	Trokšņu jauda 150 kHz platā IF joslas platumā, dBm
	–122,0
	–122,0
	–122,0
	–122,0
	–122,0
	–122,0
	–122,0
	–122,0
	–122,0
	–122,0
	–122,0

	IF nepieciešamā signāla jauda, dBm
	–117,0
	–115,5
	–113,2
	–107,2
	–103,7
	–108,5
	–115,5
	–112,0
	–115,5
	–110,2
	–106,7

	Trokšņa lielums, dB
	11
	11
	11
	11
	11
	11
	11
	11
	11
	11
	11

	Zudumi signāla pārvades kabeļos (3. piezīme), dB 
	5
	5
	5
	5
	5
	5
	5
	5
	5
	5
	5

	Gaisa kuģa antenas pastiprinājums, dBi
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0

	Robeža, dB
	6
	6
	6
	6
	6
	6
	6
	6
	6
	6
	6

	Gaisa kuģī saņemamais signāls, dBm
	–95,0
	–93,5
	–91,2
	–85,2
	–81,7
	–86,5
	–93,5
	–90,0
	–93,5
	–88,2
	–84,7

	PIEZĪMES.

	1. Augsta biežuma nolaišanās azimuta punkcija.

	2. 0,2° CMN pretējā azimuta funkcijai.

	3. Nodrošina priekšējās vai aizmugurējās antenas zudumus signāla pārvades kabeļos tipisku iekārtu gadījumos. Papildu zudumus (līdz 11 dB) var kompensēt aviopārvadājumu klases avionika.


G-3. tabula. RNAV procedūru paraugs MLS iekārtai uz skrejceļa “23R”
(sk. G–15. attēlu)
	Procedūras nosaukums
	Procedūras tips
	Skrejceļš
	Procedūra aiziešanai uz otro riņķi
	Maršruta punktu skaits
	AAZ
vai BAZ

	KASEL-1-A
	Nolaišanās
	23R
	Jā
	4
	AAZ

	NELSO-1-B
	Nolaišanās
	23R
	Jā
	3
	AAZ

	Nepiemēro
	Procedūra aiziešanai uz otro riņķi
	23R
	Nepiemēro
	2
	AAZ

	SEMOR-1-C
	Nolaišanās
	26 (Piezīme)
	Nē
	2
	AAZ

	LAWSO-6-D
	Izlidošana
	23R
	Nepiemēro
	3
	BAZ

	Piezīme. Skrejceļš “26” ir palīgskrejceļš. Pseidoattālums no azimuta antenas līdz maršruta punktam ir 3000 m.


G-4. tabula. Maršruta punktu informācijas paraugs MLS/RNAV procedūrām
	Pamata norāde
	Derīguma norāde
	Maršruta norāde
	Maršruta punkta numurs
	X
(metri)
	Y
(metri)
	Z
(metri)
	Piezīmes

	KASEL
	1
	A
	4
	8200
	–9094
	Nepiemēro
	Z koordinātu nav

	
	
	
	3
	9954
	–5336
	789
	PFAF

	
	
	
	2
	6556
	0
	344
	Z un Y koordinātu nav

	
	
	
	1
	259
	0
	16,8 (Piezīme)
	Skrejceļa slieksnis

	NELSO
	1
	B
	3
	9742
	6499
	819
	PFAF

	
	
	
	2
	6556
	0
	344
	Kopīgs ar KASEL

	
	
	
	1
	259
	0
	16,8 (Piezīme)
	Kopīgs ar KASEL

	Nepiemēro (procedūra aiziešanai uz otro riņķi)
	Nepiemēro
	Nepiemēro
	2
	–7408
	0
	Nepiemēro
	Z un Y koordinātu nav

	
	
	
	1
	0
	0
	Nepiemēro
	Z un Y koordinātu nav

	SEMOR
	1
	C
	2
	5567
	–5276
	346
	PFAF

	
	
	
	1
	159
	–2401
	16
	Skrejceļa slieksnis

	LAWSO
	6
	D
	3
	–8018
	3057
	Nepiemēro
	Z koordinātu nav

	
	
	
	2
	–4964
	0
	Nepiemēro
	Z un Y koordinātu nav

	
	
	
	1
	0
	0
	Nepiemēro
	Z un Y koordinātu nav

	Piezīme. Šī vērtība ir skrejceļa sliekšņa šķērsošanas augstums, mērot no zemes līmeņa skrejceļa sliekšņa vietā. Skrejceļa sliekšņa augstumu attiecībā pret MLS atskaites sākumpunktu paziņo papilddatu vārdā A2. 


Table G-5. Datu vārdu B1 un B39 piešķiršana 

	Datu vārda nosaukums
	Datu vārds
	Bita numurs
	Datu pozīcija
	Vērtība
	Kodēšana

	Nolaišanās azimuta karte/CRC
	B1
	I21–24
	Procedūras deskriptoru skaits
	3
	1100

	
	
	I25–30
	Pēdējais nolaišanās azimuta datubāzes vārds
	11
	001011

(2. piezīme)

	
	
	I31–62
	CRC kods
	sk. G–9. tabulu

	
	
	I63
	Vārda “B42” pārraide
	Nē
	0

	
	
	I64
	Vārda “A4” pārraide
	Jā
	1

	
	
	I65
	Vārda “B43” pārraide
	Nē
	0

	
	
	I66–69
	Rezervē
	nulles
	0000

	Pretējā azimuta karte/CRC (3. piezīme)
	B39
	I21–24
	Procedūras deskriptoru skaits
	1
	1000

	
	
	I25–30
	Pirmais nolaišanās azimuta datubāzes vārds
	36
	100100 

(2. piezīme)

	
	
	I31–62
	CRC kods
	sk. G–9. tabulu

	
	
	I63
	Vārda “B43” pārraide
	Nē
	0

	
	
	I64–68
	Rezervē
	nulles
	00000

	
	
	I69
	Pretējā azimuta karte/CRC indikators
	karte/CRC
	1

	PIEZĪMES.

	1. Bita kodējumu norāda ar zemāko bita numuru kreisajā pusē.

	2. Datu vārdu adreses ir tādas, kā definētas A pievienojuma A–9. tabulā, pirmo pārraida vecāko bitu.

	3. Iekārta bez pretējā azimuta datubāzes drīkst nolaišanās azimuta datubāzē izmantot visus vārdus līdz B39.


G-6. tabula. Procedūras deskriptoru vārdu piešķīrumu paraugs 
	Datu pozīcija
	Bita numurs
	Procedūru deskriptoru datu vārdi

	
	
	KASEL
	NELSO
	SEMOR
	LAWSO

	
	
	B2
	B3
	B4
	B36

	
	
	Vērtība
	Kodējums
	Vērtība
	Kodējums
	Vērtība
	Kodējums
	Vērtība
	Kodējums

	Pamata norāde (pirmā rakstzīme)
	I21–I25
	K
	11010
	N
	01110
	S
	11001
	L
	00110

	Otrā rakstzīme
	I26–I30
	A
	10000
	E
	10100
	E
	10100
	A
	10000

	Trešā rakstzīme
	I31–I35
	S
	11001
	L
	00110
	M
	10110
	W
	11101

	Ceturtā rakstzīme
	I36–I40
	E
	10100
	S
	11001
	O
	11110
	S
	11001

	Piektā rakstzīme
	I41–I45
	L
	00110
	O
	11110
	R
	01001
	O
	11110

	Derīguma norāde
	I46–I49
	1
	1000
	1
	1000
	1
	1000
	6
	0110

	Maršruta norāde
	I50–I54
	A
	10000
	B
	01000
	c
	11000
	D
	00100

	Skrejceļa numurs
	I55–I60
	23
	111010
	23
	111010
	26
	010110
	23
	111010

	Skrejceļa burts
	I61–I62
	R
	10
	R
	10
	–
	00
	R
	10

	Procedūras tips
	I63
	APP
	0
	APP
	0
	APP
	0
	DEP
	1

	Pirmā maršruta punkta indekss
	I64 – I69
	1
	100000
	4
	001000
	5
	101000
	1
	100000

	Piezīme. Bita kodējumu norāda ar zemāko bita numuru kreisajā pusē.


G-7. tabula. Maršruta punktu piešķīrumu paraugs MLS/RNAV nolaišanās procedūrām
	Procedūras nosaukums
	Datu vārds
	Bita numurs
	Datu pozīcija
	Vērtība
	Kodēšana
	WP indekss

	KASEL
	B5
	I21–35
	WP 4 – X koordināta
	8200 m
	110000010011000
	1

	
	
	I36
	Seko Y koordināta
	Jā
	1
	

	
	
	I37–51
	WP 4 – Y koordināta
	–9094 m
	000001111011001
	

	
	
	I52
	Seko Z koordināta
	Nē
	0
	

	
	
	I53–55 
	Nākamā segmenta/lauka identifikators
	taisnvirziena = 0
	000 
	

	
	
	I56–69
	WP 3 – X koordināta (pirmie 14 biti)
	9954 m
	00001100111100
	2

	
	B6
	I21
	WP 3 – X koordināta (pēdējais bits)
	
	0
	

	
	
	I22
	Seko Y koordināta
	Jā
	1
	

	
	
	I23–37
	WP 3 – Y koordināta
	–5336 m
	001001000001001
	

	
	
	I38
	Seko Z koordināta
	Jā
	1
	

	
	
	I39–51
	WP 3 – Z koordināta
	789 m
	1001111011000
	

	
	
	I52–54 
	Nākamā segmenta/lauka identifikators
	izliekta = 1
	100 
	

	
	
	I55–69
	WP 2 – X koordināta
	6556 m
	100000000101000
	3

	
	B7
	I21
	Seko Y koordināta
	Nē
	0
	

	
	
	I22
	Seko Z koordināta
	Jā
	1
	

	
	
	I23–35
	WP 2 – Z koordināta
	344 m
	0011110110000
	

	
	
	I36–38
	Nākamā segmenta/lauka identifikators
	5
	101
	

	
	
	I39–44
	Skrejceļa sliekšņa maršruta punkta augstums
	16,8 m
	010001
	

	
	
	I45–50
	Aiziešanas uz otro riņķi indekss
	7
	111000
	

	NELSO
	
	I51–65
	WP 3 – X koordināta
	9742 m
	101110110111000
	4

	
	
	I66
	Seko Y koordināta
	Jā
	1
	

	
	
	I67–69
	WP 3 – Y koordināta (pirmie 3 biti)
	6499 m
	110
	

	
	B8
	I21–32
	WP 3 – Y koordināta (pēdējie 12 biti)
	
	101111001000
	

	
	
	I33
	Seko Z koordināta
	Jā
	1
	

	
	
	I34–46
	WP 3 – Z koordināta
	819 m
	1110100111000
	

	
	
	I47–49
	Nākamā segmenta/lauka identifikators
	kopējs = 3
	110
	

	
	
	I50–55
	Nākamā maršruta punkta indekss
	3
	110000
	

	SEMOR
	
	I56–69
	WP 2 – X koordināta (pirmie 14 biti)
	5567 m
	11111110000100
	5

	
	B9
	I21
	WP 2 – X koordināta (pēdējais bits)
	
	0
	

	
	
	I22
	Seko Y koordināta
	Jā
	1
	

	
	
	I23–37
	WP 2 – Y koordināta
	–5276 m
	101100000001001
	

	
	
	I38
	Seko Z koordināta
	Jā
	1
	

	
	
	I39–51
	WP 2 – Z koordināta
	346 m
	0111110110000
	

	
	
	I52–54 
	Nākamā segmenta/lauka identifikators
	taisnvirziena = 0
	000
	

	
	
	I55–69
	WP 1 – X koordināta
	159 m
	011111000000000
	6

	
	B10
	I2l
	Seko Y koordināta
	Jā
	1
	

	
	
	I22–36
	WP 1 – Y koordināta
	–2401 m
	010101011100001
	

	
	
	I37
	Seko Z koordināta
	Jā
	1
	

	
	
	I38–50
	WP 1 – Z koordināta
	16 m
	0010111000000
	

	
	
	I51–53
	Nākamā segmenta/lauka identifikators
	6
	Eļļa
	

	
	
	I54–59
	Pseidoattālums līdz azimuta antenai
	3000 m
	011110
	

	Procedūra aiziešanai uz otro riņķi
	
	I60–69
	WP 2 – X koordināta (pirmie 10 biti)
	–7408 m
	0111001011
	7

	
	B11
	I21–25
	WP 2 – X koordināta (pēdējie 5 biti)
	
	01001
	

	
	
	i26
	Seko Y koordināta
	Nē
	0
	

	
	
	I27
	Seko Z koordināta
	Nē
	0
	

	
	
	I28–30
	Nākamā segmenta/lauka identifikators
	taisnvirziena = 0
	000
	

	
	
	I31–45
	WP 1 – X koordināta
	0
	000000000000000
	8

	
	
	I46
	Seko Y koordināta
	Nē
	0
	

	
	
	I47
	Seko Z koordināta
	Nē
	0
	

	
	
	I48–50
	Nākamā segmenta/lauka identifikators
	6
	ieslēgts
	

	
	
	I51–69
	Rezervē
	nulles
	000...000
	

	Piezīme. Bita kodējumu norāda ar zemāko bita numuru kreisajā pusē.


G-8. tabula. MLS/RNAV izlidošanas maršruta punktu piešķīrumu paraugs 
	Procedūras nosaukums
	Datu vārds
	Bita numurs
	Datu pozīcija
	Vērtība
	Kodēšana
	WP indekss

	LAWSO
	B37
	I21–35
	WP 3 – X koordināta
	–8018 m
	001111000011001
	1

	
	
	I36
	Seko Y koordināta
	Jā
	1
	

	
	
	I37–51
	WP 3 – Y koordināta
	3057 m
	010101010010000
	

	
	
	I52
	Seko Z koordināta
	Nē
	0
	

	
	
	I53–55 
	Nākamā segmenta/lauka identifikators
	izliekta = 1
	100
	

	
	
	I56–69
	WP 2 – X koordināta (pirmie 14 biti)
	–4964 m
	11001001111000
	2

	
	B38
	I21
	WP 2 – X koordināta (pēdējais bits)
	
	1
	

	
	
	I22
	Seko Y koordināta
	Nē
	0
	

	
	
	I23
	Seko Z koordināta
	Nē
	0
	

	
	
	I24–26
	Nākamā segmenta/lauka identifikators
	taisnvirziena = 0
	000
	

	
	
	I27–41
	WP 1 – X koordināta
	0
	000000000000000
	3

	
	
	I42
	Seko Y koordināta
	Nē
	0
	

	
	
	I43
	Seko Z koordināta
	Nē
	0
	

	
	
	I44–46
	Nākamā segmenta/lauka identifikators
	Pēdējais WP = 6
	ieslēgts
	

	
	
	I47–69
	Rezervē
	nulles
	000...000
	

	Piezīme. Bita kodējumu norāda ar zemāko bita numuru kreisajā pusē.


G-9. tabula. Pilnīgas MLS/RNAV datubāzes paraugs 
	Vārds
	Bita atrašanās vieta

	
	1
	2
	3
	4
	5
	6
	7

	
	3456
	7890
	1234
	5678
	9012
	3456
	7890
	1234
	5678
	9012
	3456
	7890
	1234
	5678
	9012
	3456

	A1
	0000
	0111
	0011
	0010
	0101
	1101
	1001
	1000
	0010
	0110
	0010
	0100
	0000
	0000
	0000
	0100

	A2
	0000
	1010
	0011
	0010
	0111
	0000
	0010
	0111
	1001
	1000
	0000
	0000
	0110
	0000
	0001
	1010

	A3
	0000
	1101
	0011
	0010
	0001
	0111
	0110
	0110
	0011
	0000
	0100
	0110
	0111
	0000
	0111
	1101

	A4
	0001
	0011
	0011
	0010
	0111
	0000
	0010
	0000
	0000
	0000
	0001
	0000
	0000
	0000
	0110
	1000

	B1
	0000
	0111
	1100
	0010
	1100
	0111
	0100
	0011
	1111
	0000
	0001
	1001
	0001
	0000
	0010
	0111

	B2
	0000
	1010
	1101
	0100
	0011
	0011
	0100
	0011
	0100
	0100
	0011
	1010
	1001
	0000
	0111
	1001

	B3
	0000
	1101
	0111
	0101
	0000
	1101
	1001
	1111
	0100
	0010
	0011
	1010
	1000
	0100
	0000
	1101

	B4
	0001
	0011
	1100
	1101
	0010
	1101
	1110
	0100
	1100
	0110
	0001
	0110
	0001
	0100
	0011
	1110

	B5
	0001
	0100
	1100
	0001
	0011
	0001
	0000
	0111
	1011
	0010
	0000
	0001
	1001
	1110
	0000
	0001

	B6
	0001
	1001
	0100
	1001
	0000
	0100
	1110
	0111
	1011
	0001
	0010
	0000
	0001
	0100
	0011
	0000

	B7
	0001
	1110
	0100
	1111
	0110
	0001
	0101
	0001
	1110
	0010
	1110
	1101
	1100
	0111
	0110
	1001

	B8
	0010
	0010
	1011
	1100
	1000
	1111
	0100
	1110
	0011
	0110
	0001
	1111
	1100
	0010
	0000
	0011

	B9
	0010
	0101
	0110
	1100
	0000
	0100
	1101
	1111
	0110
	0000
	0001
	1111
	0000
	0000
	0101
	0110

	B10
	0010
	1000
	1010
	1010
	1110
	0001
	1001
	0111
	0000
	0001
	1011
	1100
	1110
	0101
	1110
	0100

	B11
	0010
	1111
	0100
	1000
	0000
	0000
	0000
	0000
	0000
	1100
	0000
	0000
	0000
	0000
	0110
	0100

	B36
	1001
	0001
	0011
	0100
	0011
	1011
	1001
	1111
	0011
	0001
	0011
	1010
	1011
	0000
	0010
	0101

	B37
	1001
	0110
	0011
	1100
	0011
	0011
	0101
	0101
	0010
	0000
	1001
	1001
	0011
	1100
	0100
	0000

	B38
	1001
	1011
	1000
	0000
	0000
	0000
	0000
	0000
	1100
	0000
	0000
	0000
	0000
	0000
	0001
	1101

	B39
	1001
	1100
	1000
	1001
	0010
	1011
	0010
	0001
	1000
	1011
	1111
	0010
	0000
	0000
	1010
	1001

	B40
	1010
	0000
	0111
	0011
	0110
	0110
	0110
	1000
	0101
	0110
	0101
	0010
	0010
	1010
	0110
	1001

	B41
	1010
	0111
	1100
	0000
	0000
	0110
	1101
	1001
	0111
	0000
	0000
	0000
	0000
	0000
	0001
	1111

	B44
	1011
	0011
	1110
	1010
	0101
	1000
	0100
	1010
	0000
	1110
	1110
	1000
	1000
	0000
	0001
	1011

	B45
	1011
	0100
	1111
	1001
	0000
	0000
	0000
	1101
	0010
	0100
	0000
	0000
	0010
	1111
	0000
	0011

	BDW6
	0011
	0011
	1000
	1000
	0011
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Piezīme. Ievada ziņojuma biti I1 – I12 nav uzrādīti.


G-10. tabula. Kļūdu piešķīrumu MLS azimuta kritiskās un augsta riska zonas izveidei 
(attālumi norādīti metros (pēdās), kļūdu vērtības – grādos)
	Antenas stara platums
	Attālums no azimuta antenas līdz skrejceļa slieksnim metros (pēdās)

	
	1 830

(6000)
	2 140 

(7000)
	2440 

(8000)
	2 750 

(9000)
	3050 

(10 000)
	3 360 

(11 000)
	3 660 

(12 000)
	3960 

(13 000)

	
	2°
	2°
	2°
	2°
	2°
	1°
	1 °
	1°

	a) Sistēmas PFN budžets = 3,5 m (11,5 ft)
	0,1098
	0,0941
	0,0824
	0,0732
	0,0659
	0,0599
	0,0549
	0,0507

	b) Zemes aprīkojuma kļūdas pielaide 
	0,0120
	0,0120
	0,0120
	0,0120
	0,0120
	0,0120
	0,0120
	0,0120

	c) Atstarošanās no zemes pielaide 
	0,0400
	0,0400
	0,0400
	0,0400
	0,0400
	0,0200
	0,0200
	0,0200

	d) Kļūdu pielaide tīrā vidē
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	0,1016
	0,0844
	0,0710
	0,0601
	0,0510
	0,0552
	0,0497
	0,0450

	e) Pielaide ALS/pārraudzības iekārtas balstam
	0,0300
	0,0300
	0,0300
	0,0300
	0,0300
	0,0150
	0,0150
	0,0150

	f) Kļūdu pielaide sarežģītā vidē 
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	0,0970
	0,0788
	0,0643
	0,0521
	0,0412
	0,0531
	0,0474
	0,0424

	
	
	
	
	
	
	
	
	

	g) 70 procenti kļūdu pielaidei sarežģītā vidē 
	0,0679
	0,0552
	0,0450
	0,0365
	0,0288
	0,0372
	0,0332
	0,0297

	
	
	
	
	
	
	
	
	

	a) Sistēmas CMN budžets = 3,2 m (10,5 ft)
	0,1003
	0,0859
	0,0752
	0,0668
	0,0602
	0,0547
	0,0501
	0,0463

	b) Zemes aprīkojuma kļūdas pielaide 
	0,0315
	0,0270
	0,0236
	0,0210
	0,0189
	0,0172
	0,0158
	0,0145

	c) Gaisa kuģa aprīkojuma kļūdas pielaide 
	0,0150
	0,0150
	0,0150
	0,0150
	0,0150
	0,0150
	0,0150
	0,0150

	d) Kļūdas pielaide konstrukciju vibrācijai 
	0,0320
	0,0320
	0,0320
	0,0320
	0,0320
	0,0320
	0,0320
	0,0320

	e) Kļūdu pielaide tīrā vidē
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	0,0884
	0,0735
	0,0620
	0,0527
	0,0449
	0,0380
	0,0319
	0,0261

	
	
	
	
	
	
	
	
	

	f) 70 procenti kļūdu pielaidei sarežģītā vidē 
	0,0619
	0,0515
	0,0434
	0,0369
	0,0314
	0,0266
	0,0223
	0,0183

	
	
	
	
	
	
	
	
	


G-11. tabula. Kļūdu pielaides MLS augstuma vadības kritisko zonu izstrādei 
(visas kļūdu piešķīrumu vērtības ir dotas grādos)
	Antenas stara platums
	1,5°
	1,0°

	a)
	Sistēmas PFN budžets = 0,4 m (1,3 ft)
	0,083
	0,083

	b) 
	Zemes aprīkojuma kļūdas pielaide 
	0,010
	0,010

	c)
	Blakusstara atstarošanās pielaide
	0,055
	0,037

	d) 
	Kļūdu pielaide tīrā vidē
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	0,061
	0,073

	e) 
	Vertikālās difrakcijas (lauka pārraudzības iekārtas
	0,030
	0,030

	f)
	Laterālās atstarošanās pielaide
	0,031
	0,043

	g)
	Kļūdu pielaide sarežģītā vidē
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	0,043
	0,051

	

	h)
	70 % kļūdu pielaides sarežģītā vidē
	0,030
	0,036

	a)
	Sistēmas CMN budžets = 0,3 m (1,0 ft)
	0,064
	0,064

	b) 
	Zemes aprīkojuma kļūdas pielaide 
	0,032
	0,032

	c)
	Gaisa kuģa aprīkojuma kļūdas pielaide 
	0,010
	0,010

	d) 
	Blakusstara atstarošanās pielaide
	0,015
	0,010

	e) 
	Kļūdas pielaide konstrukciju vibrācijai 
	0,010
	0,010

	f)
	Kļūdu pielaide tīrā/sarežģītā vidē
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	0,052
	0,053

	

	g)
	70% kļūdu pielaides sarežģītā vidē
	0,036
	0,037

	


G-12A tabula. Tipisko azimuta antenas kritiskās zonas garumi (nolaišanās, ja skrejceļa ass līnija sakrīt ar nulles azimutu, sk. 4.3.7. punktu)
(attālumi norādīti metros (pēdās); abu veidu mērvienībās dotās vērtības ir noapaļotas)
	Attālums no azimuta antenas līdz skrejceļa slieksnim
	stara platums 2,0° 
	stara platums 1,0° 

	
	1830

(6000)
	2140

(7000)
	2440

(8000)
	2750

(9000)
	3050

(10 000)
	3350

(11 000)
	3660

(12 000)
	3960

(13 000)

	B–747, tīra vieta
	490

(1600)
	520

(1700)
	580

(1900)
	610

(2000)
	640

(2100)
	670

(2200)
	700

(2300)
	700

(2300)

	B–727, tīra vieta
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	460

(1500)
	490

(1600)

	B–747, sarežģīta vieta
	490

(1600)
	550

(1800)
	580

(1900)
	640

(2100)
	700

(2300)
	730

(2400)
	760

(2500)
	820

(2700)

	B–727, sarežģīta vieta
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	460

(1500)
	550

(1800)
	460

(1500)
	490

(1600)
	550

(1800)


G-12B tabula. Tipiski azimuta kritiskās zonas garumi (nolaišanās, ja ir novirze attiecībā pret skrejceļa ass līniju, sk. 4.3.7.1. punktu)
(attālumi norādīti metros (pēdās); abu veidu mērvienībās dotās vērtības ir noapaļotas)
	Attālums no azimuta antenas līdz skrejceļa slieksnim
	stara platums 2,0°
	stara platums 1,0° 

	
	1830

(6000)
	2140

(7000)
	2440

(8000)
	2750

(9000)
	3050

(10 000)
	3350

(11 000)
	3660

(12 000)
	3960

(13 000)

	B–747, tīra vieta
	640

(2100)
	730

(2400)
	790

(2600)
	880

(2900)
	880

(2900)
	920

(3000)
	940

(3100)
	1010

(3300)

	B–727, tīra vieta
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	490

(1600)
	550

(1800)

	B–747, sarežģīta vieta
	670

(2200)
	760

(2500)
	820

(2700)
	880

(2900)
	1010

(3300)
	980

(3200)
	1070

(3500)
	1130

(3700)

	B–727, sarežģīta vieta
	300

(1000)
	300

(1000)
	330

(1100)
	460

(1500)
	550

(1800)
	490

(1600)
	520

(1700)
	550

(1800)


G-12C tabula. Tipiski azimuta kritiskās zonas garumi (nolaišanās pēc aprēķinātas skrejceļa ass līnijas, sk. 4.3.7.2. punktu, tīrā vidē)
(attālumi norādīti metros (pēdās); abu veidu mērvienībās dotās vērtības ir noapaļotas)
	Attālums no azimuta antenas līdz skrejceļa slieksnim
	stara platums 2,0° 
	stara platums 1,0° 

	
	1830

(6000)
	2140

(7000)
	2440

(8000)
	2750

(9000)
	3050

(10 000)
	3350

(11 000)
	3660

(12 000)
	3960

(13 000)

	
	B–727, tīra vieta

	Augstums
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)

	
	75

(250)
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	490

(1600)
	550

(1800)

	
	60

(200)
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	460

(1500)
	490

(1600)
	610

(2000)
	610

(2000)
	670

(2200)

	
	45

(150)
	300

(1000)
	300

(1000)
	490

(1600)
	550

(1800)
	610

(2000)
	670

(2200)
	760

(2500)
	820

(2700)

	
	30

(100)
	300

(1000)
	520

(1700)
	610

(2000)
	700

(2300)
	820

(2700)
	920

(3000)
	980

(3200)
	1100

(3600)

	
	15

(50)
	610

(2000)
	730

(2400)
	880

(2900)
	1010

(3300)
	1070

(3500)
	1100

(3600)
	1040

(3400)
	1190

(3900)

	
	B–747, tīra vieta

	
	300

(1000)
	430

(1400)
	460

(1500)
	490

(1600)
	520

(1700)
	520

(1700)
	550

(1800)
	580

(1900)
	610

(2000)

	
	75

(250)
	640

(2100)
	730

(2400)
	790

(2600)
	850

(2800)
	880

(2900)
	920

(3000)
	940

(3100)
	1010

(3300)

	
	60

(200)
	700

(2300)
	790

(2600)
	820

(2700)
	920

(3000)
	940

(3100)
	940

(3100)
	1010

(3300)
	1010

(3300)

	
	45

(150)
	760

(2500)
	820

(2700)
	920

(3000)
	1010

(3300)
	1070

(3500)
	1070

(3500)
	1190

(3900)
	1400

(4600)

	
	30

(100)
	850

(2800)
	960

(3100)
	1100

(3600)
	1250

(4100)
	1400

(4600)
	1550

(5100)
	1710

(5600)
	1890

(6200)

	
	15

(50)
	1070

(3500)
	1340

(4400)
	1580

(5200)
	1830

(6000)
	1980

(6500)
	2040

(6700)
	2070

(6800)
	2070

(6800)


G-12D tabula. Tipiski azimuta kritiskās zonas garumi (nolaišanās pēc aprēķinātas skrejceļa ass līnijas, sk. 4.3.7.2. punktu, sarežģītā vidē)
(attālumi norādīti metros (pēdās); abu veidu mērvienībās dotās vērtības ir noapaļotas)
	Attālums no azimuta antenas līdz skrejceļa slieksnim
	stara platums 2,0° 
	stara platums 1,0° 

	
	1830

(6000)
	2140

(7000)
	2440

(8000)
	2750

(9000)
	3050

(10 000)
	3350

(11 000)
	3660

(12 000)
	3960

(13 000)

	
	B–727, sarežģīta vieta

	Augstums
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)
	300

(1000)

	
	75

(250)
	300

(1000)
	300

(1000)
	330

(1100)
	460

(1500)
	550

(1800)
	490

(1600)
	520

(1700)
	550

(1800)

	
	60

(200)
	300

(1000)
	330

(1100)
	330

(1100)
	490

(1600)
	550

(1800)
	580

(1900)
	610

(2000)
	730

(2400)

	
	45

(150)
	330

(1100)
	330

(1100)
	490

(1600)
	550

(1800)
	670

(2200)
	700

(2300)
	790

(2600)
	880

(2900)

	
	30

(100)
	330

(1100)
	550

(1800)
	640

(2100)
	730

(2400)
	1010

(3300)
	940

(3100)
	1040

(3400)
	1160

(3800)

	
	15

(50)
	640

(2100)
	790

(2600)
	940

(3100)
	1070

(3500)
	1250

(4100)
	1250

(4100)
	1280

(4200)
	1430

(4700)

	
	B–747, tīra vieta

	
	300

(1000)
	430

(1400)
	460

(1500)
	490

(1600)
	520

(1700)
	670

(2200)
	550

(1800)
	580

(1900)
	610

(2000)

	
	75

(250)
	670

(2200)
	760

(2500)
	820

(2700)
	880

(2900)
	1010

(3300)
	980

(3200)
	1070

(3500)
	1130

(3700)

	
	60

(200)
	730

(2400)
	820

(2700)
	920

(3000)
	1010

(3300)
	1130

(3700)
	1040

(3400)
	1070

(3500)
	1220

(4000)

	
	45

(150)
	820

(2700)
	880

(2900)
	980

(3200)
	1100

(3600)
	1220

(4000)
	1100

(3600)
	1190

(3900)
	1430

(4700)

	
	30

(100)
	920

(3000)
	1010

(3300)
	1130

(3700)
	1280

(4200)
	1430

(4700)
	1580

(5200)
	1770

(5800)
	1950

(6400)

	
	15

(50)
	1100

(3600)
	1370

(4500)
	1620

(5300)
	1830

(6000)
	2130

(7000)
	2230

(7300)
	2350

(7700)
	2380

(7800)


G-13. tabula. Minimālā augstuma virsmas leņķis un saistīti aptvēruma zonas izmēri MLS/RNAV nolaišanās procedūrām
	Aizsargātās aptvēruma zonas garums 
L[m(ft)]
PCH = 2,0 m
	Minimālā augstuma virsmas leņķis (grādos), θ

	
	B-727
	B-747

	300 (1000)
	1,81
	3,49

	450 (1500)
	1,23
	2,36

	600 (2000)
	0,95
	1,79

	750 (2500)
	0,77
	1,44

	900 (3000)
	Nepiemēro
	1,21

	Turpmāk parādīto vienādojumu var izmantot, lai noteiktu minimālā augstuma virsmas leņķi (Θ) attiecībā pret azimuta antenas fāžu centru pieņemtam aizsargātas aptvēruma zonas garumam L.
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TFH = stabilizatora augstums; 

PCH = MLS antenas fāžu centra augstums; 

λ = MLS viļņa garums.


	Piezīme. TFH ir vienāds ar 10,4 m B-727 un 19,3 m B-747, un λ ir 0,06 m. Ja TFH un λ ir doti metros, PCH un L ir jābūt metros.


G-14. tabula. Zemes aprīkojuma pārraudzības iekārtas un kontroles darbību mijsaistība
	
	Izrietošā darbība

	Apakšsistēmas atteice
	Nolaišanās azimuts
	Nolaišanās vietas leņķis
	Pretējais azimuts
	Nolaišanās azimuta aptvērumā pārraidītie pamatdati
	Pretējā azimuta aptvērumā pārraidītie pamatdati
	Palīgdati
	DME/N vai DME/P

	Nolaišanās azimuts
	*
	*
	
	+
	
	+
	

	Nolaišanās vietas leņķis
	
	*
	
	
	
	
	

	Pretējais azimuts
	
	
	*
	
	+
	
	

	Nolaišanās azimuta aptvērumā pārraidītie pamatdati
	*
	*
	
	*
	
	+
	

	Pretējā azimuta aptvērumā pārraidītie pamatdati
	
	
	*
	
	*
	
	

	Palīgdati
	+
	+
	
	+
	
	*
	

	DME/N vai DME/P
	
	
	
	
	
	
	*

	* Norāda, ka pārraide jāpārtrauc.

	+ Norāda, ka pārraidi var turpināt, ja tas nepieciešams ekspluatācijā. 


G-15 tabula. Apkalpošanas nepārtrauktības un integritātes mērķi pamata MLS un MLS/RNAV lidojumiem
	Līmenis
	Azimutālā vai augstuma vadība
	DME/P (6. piezīme)

	
	Integritāte jebkuras atsevišķas nosēšanās laikā
	Apkalpošanas nepārtrauktība
	MTBO (stundas)
	Integritāte jebkuras atsevišķas nosēšanās laikā (4. piezīme)
	Apkalpošanas nepārtrauktība
	MTBO (stundas)

	1
	Konstruēts atbilstoši 2. līmeņa prasībām, bet šāda atbilstība nav pierādīta. 

	2
	1 – 1 × 10–7
	1 – 4 × 10–6 
(15 s)
	1000
	1 – 1 × 10–7
	1 – 4 × 10–6 (15 s)
	1000

	3
	1 –0,5 × 10–9
	1 –2 × 10–6 (15 s)
	2000
	1 – 1 × 10–7
	1 – 4 × 10–6 (15 s)
	1000

	4

(5. piezīme)
	1 –0,5 × 10–9
	1 –2 × 10–6
	
	1 – 1 × 10–7
	1 – 4 × 10–6 (15 s)
	1000

	
	
	(30 s Az) (15 s E1) (6. piezīme)
	4000 Az 2000 E1 (6. piezīme)
	
	
	

	PIEZĪMES.

	1. Datu vārdu apkalpošanas nepārtrauktības un integritātes rādītāji ir iekļauti katra pakalpojuma līmeņa leņķa funkcijā. 

	2. Pamata operācijām pretējais azimuts nav nepieciešams. 

	3. Ir paredzēts, ka jebkura iekārta atbilst vismaz 2. līmeņa prasībām. 

	4. Ja kopā ar MLS lieto DME/N lielumus var samazināt līdz 1 – 1 × 10–5.

	5. Laiks, kurā gaisa kuģis ir pakļauts riskam, 4. līmenim ir balstīts un pieredzi ILS izmantošanā un atbilst pastāvošajām ekspluatācijas iespējām.  Iegūstot pieredzi MLS ekspluatācijā un iesakot jaunas ekspluatācijas iespējas, var būt nepieciešams šādas vērtības precizēt.

	6. MLS/RNV procedūrām var būt nepieciešams, lai augstuma vadības, DME/P un, ja tādu izmanto, pretējā azimuta iekārtas 3. un 4. līmeņa apkalpošanas nepārtrauktības un MTBO mērķi ir vienādi ar nolaišanās azimuta attiecīgajiem mērķiem. 
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G-1. attēls. Leņķa funkcijas struktūra 
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G-2. attēls. Leņķa skenēšanas momenta iestatīšanas parametri 
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Piezīmes:
1. Gadījumos, kad nodrošina pretējo azimutu, 2. pamatdatu vārds ir jāpārraida tikai šajā pozīcijā.
2. Pamatdatu vārdus var pārraidīt jebkurā pieejamā laikposmā. 

3. Kopējais 1. sekvences un 2. sekvences pārraides ilgums nedrīkst pārsniegt 134 ms.
G-3A attēls. Pārraides sekvenču pāris, ko sniedz visām MLS leņķa vadības funkcijām
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Piezīmes:
1. Pamatdatu vārdus var pārraidīt jebkurā pieejamā laikposmā. 

2. Gadījumos, kad nodrošina pretējo azimutu, 2. pamatdatu vārds ir jāpārraida tikai šajā pozīcijā.
3. Kopējais 1. sekvences un 2. sekvences pārraides ilgums nedrīkst pārsniegt 134 ms.
G-3B attēls. Pārraižu sekvence, kas nodrošina nolaišanās azimuta leņķa vadības funkciju MLS ar augsta datu pārraides ātrumu 
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G-3C attēls. Pilns multipleksās pārraides cikls, kas parāda datu vārdiem pieejamos neizmantotos laikposmus
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G-4. attēls. Azimutālās vadīšanas funkciju skenēšanas nosacījumi 
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Piezīme. Attēlā parādīts aptvēruma sektors ar sākumpunktu uzstādītās antenas fāžu centrā. 

G-5A attēls. Nolaišanās azimuta rajona aptvērums
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Piezīme. Attēlā parādīts minimālais nepieciešamais proporcionālās vadības sektors neatkarīgi no aprīkojuma atrašanās vietas vai orientācijas. 

G-5B attēls. Azimuta skrejceļa rajona aptvērums un minimālais ekspluatācijas aptvēruma rajons
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G-6. attēls. Pretējā azimuta rajona aptvērums
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G-7. attēls. Novirzes vadības impulsu metodikas azimuta funkcijām 
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G-8. attēls. Uztverto videosignālu viļņu formu paraugi SB/novirzes vadības signālu pārejas zonā pie pārslēgšanās laikiem 0, 5 un 10 mikrosekundes
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G-9. attēls. Nolaišanās augstuma vadības funkcijas skenēšanas nosacījumi 
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G-10A attēls. Augstuma vadības nolaišanās rajona aptvērums
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Piezīme. Attēlā parādīts minimālais nepieciešamais proporcionālās vadības sektors neatkarīgi no aprīkojuma atrašanās vietas vai orientācijas. 

G-10B attēls. Augstuma vadības minimālais aptvērums ekspluatācijai
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G-11. Filtru konfigurācijas un leņķiskā frekvences 
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Piezīmes:

[image: image475.wmf]Î

 = Kļūdas specifikācija
T = Novērtējamais rajons
T1 T2 T3... = Laika intervāli, kuros kļūda pārsniedz noteikto lielumu. Lai zemes aprīkojums šādā rajonā būtu pieņemams, jāizpildās ir šādai nevienādībai:

[image: image476.wmf](

)

0.05

T

...

T

T

T

3

2

1

£

+

+

+


G-12. attēls. MLS mērījumu metodoloģija
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G-13. attēls. MLS/RNAV maršruta punktu koordinātu sistēma 
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G-14. attēls. Izliekto segmentu definēšana
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G-15. attēls. MLS/RNAV parauga procedūru diagramma
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Piezīme. Stara loku pirms mērījumu veikšanas nogludina ar 26 kHz videofiltru. 

G-16. attēls. Tālā lauka dinamiskais ētera signāls
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	Section
	Siting elevation antenna between the glide path antenna and runway
	Alternatives
	Yes
	No

	Punkts
	Augstuma antenas novietojums starp glisādes antenu un skrejceļu
	Alternatīvas
	Jā
	Nē

	Siting elevation antenna at a greater offset than the glide path antenna
	Signal in space considerations

	Augstuma vadības antenas novietojums ar lielāku novirzījumu nekā glisādes antenai
	Apsvērumi attiecībā uz ētera signālu

	Is collocation with ILS glide path antenna required?
	Determine elevation antenna setback

	Vai ir nepieciešams novietot augstuma vadības antenu blakus ILS glisādes antenai?
	Noteikt augstuma vadības antenas nobīdi

	Adjust elevation setback as required
	Determine Fresnel zone migration region
	Runway threshold

	Pēc vajadzības noregulēt augstuma vadības antenas nobīdi
	Noteikt Fresnela zonas migrācijas rajonu
	Skrejceļa slieksnis

	Is lateral pattern penetration acceptable?
	Are obstacle requirements satisfied?
	Glide path antenna

	Vai ir pieļaujama laterālās diagrammas šķērsošana?
	Vai ir izpildītas prasības attiecībā uz šķēršļiem?
	

	Are critical areas acceptable?
	Is monitor sita acceptable?
	Site elevation antenna
	Glisādes antena

	Vai kritiskās zonas ir pieņemamas?
	Vai pārraudzības iekārtas atrašanās vieta ir pieņemama?
	Novietot augstuma vadības antenu
	

	
	
	
	


Figure G-17. Augstuma vadības antenas/glisādes loģikas plūsmas diagramma
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Piezīme. Ja | [image: image483.png]


 | < |Φ|, 1. rajonā laterālās diagrammas šķērsošanas faktors būs ietekmīgāks par Fresnela zonu. 

G-18. attēls. Augstuma vadības antenu rajoni to novietošanai blakus ILS (3° minimālā glisāde)
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G-19. attēls. Augstuma vadības antenas novietojuma raksturojumi 
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	Section
	Azimuth ahead of ILS localizer
	Integrated azimuth/localizer
	Azimuth behind localizer 

	Punkts
	Azimuta antenas novietojums ILS kursa radiobākas priekšā
	Savstarpēja azimuta antenas un kursa radiobākas integrācija
	Azimuta antenas novietojums aiz kursa radiobākas

	Signal in space consideration 
	Verify collocation criteria, section 4.2
	ILS collocation W/ILS localizer required?

	Apsvērumi attiecībā uz ētera signālu
	Pārbaudīt blakus novietošanas kritērijus, 4.2. punkts
	Vai ir nepieciešams novietot azimuta antenu blakus ILS kursa radiobākai?

	Is an approach lighting system present?
	Is azimuth-localizer spacing acceptable?
	Yes
	No

	Vai ir nolaišanās apgaismojuma sistēma?
	Vai attālums starp azimuta antenu un kursa radiobāku ir pieņemams?
	Jā
	Nē

	Is obstacle clearance above localizer satisfied?
	Are obstacle requirements satisfied W/DME?

	Vai ir izpildītas šķēršļu pārlidošanas augstuma prasības virs kursa radiobākas?
	Vai ir izpildītas prasības attiecībā uz šķēršļiem, ja pastāv DME?

	Is spacing and AZ height acceptable?
	AZ blockage by ILS monitor pole?
	Are critical areas acceptable?

	Vai attālums starp azimuta antenu un kursa radiobāku un azimuta antenas augstums ir pieņemams? 
	Vai azimuta antenu bloķē ILS pārraudzības iekārtas balsts?
	Vai kritiskās zonas ir pieņemamas?

	Are obstacle requirements satisfied W/OUT DME?
	Adjust phase centre height as required

	Vai ir izpildītas prasības attiecībā uz šķēršļiem ja nav DME?
	Pēc nepieciešamības noregulēt fāžu centra augstumu

	Determine localizer height above AZ
	Are obstacle requirements satisfied?
	Is monitor site acceptable?

	Noteikt kursa radiobākas augstumu virs azimuta antenas
	Vai ir izpildītas prasības attiecībā uz šķēršļiem?
	Vai pārraudzības iekārtas atrašanās vieta ir pieņemama?

	Site antenna or consider options
	Site azimuth antenna if a monitor site can be found
	Runway stop end

	Novietot antenu vai pārdomāt citas iespējas
	Ja ir iespējams atrast pārraudzības iekārtas novietojuma vietu, novietot antenu
	Skrejceļa tālākais gals

	Localizer array
	For offset azimuth siting considerations see section 4.1.2.5

	Kursa radiobākas iekārta
	Saistībā par novirzītas azimuta antenas novietojumu sk. 4.1.2.5. punktu


G-20. azimuts. Azimuta antenas/kursa radiobākas loģikas plūsmas diagramma 
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	OFFSET AZIMUTH SITING
	AREA
	Recommended siting positions. (Directly abeam)

	NOBĪDĪTS AZIMUTA ANTENAS NOVIETOJUMS
	LAUKUMS
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	Unacceptable degradation to Localizer signal in these areas

	Uz kursa radiobākas priekšējā kursa nav novērojama nomērāma ietekme
	Nepieņemama kursa radiobākas signāla degradācija šajās zonās

	Measurable degradation to Localizer front course signal or Azimuth signals
	AZIMUTH LOCATIONS

	Nepieņemama kursa radiobākas priekšējā kursa signāla vai azimuta signālu degradācija
	AZIMUTA ANTENAS ATRAŠANĀS VIETAS

	Shows additional requirement when Localizer beck course is utilized
	CENTRELINE
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	SKREJCEĻA ASS LĪNIJA

	GRAUND MOUNTED
	INTEGRATED
	ELEVATED (w/o LOC Back course)

	UZSTĀDĪTS UZ ZEMES
	INTEGRĒTS
	PACELTS (bez LOC pretējā kursa)

	ELEVATED (w or w/o LOC Back course)
	OFFSET: SEE LEGEND ON THE LEFT

	PACELTS (ar LOC pretējo kursu vai bez tā)
	NOBĪDE: SK. PASKAIDROJUMU KREISAJĀ PUSĒ


G-21. attēls. Azimuta antenas rajoni tās novietošanai blakus ILS
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G-22. attēls. Prasības attiecībā uz azimuta fāžu centra augstumu, izvietojot azimuta antenu aiz ILS kursa radiobākas 
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α un β VĒRTĪBA
	*
	**
	**

	xm (ft)
	αm (ft)
	βm (ft)

	30 (100)
	1,1 (3,5)
	5,7 (18,6)

	75 (250)
	2,7 (8,7)
	10,5 (34,3)

	150 (500)
	5,3 (17,5)
	17,1 (56,2)

	225 (750)
	7,5 (24,5)
	23,2 (76,0)

	300 (1000)
	8,6 (28,3)
	28,9 (94,8)

	Kur:

	α = 0,035 X  X<200m

	α = 2
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  X>200m

	β = X tan 3° + 3
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* MĒROT HORIZONTĀLI NO AZIMUTA ANTENAS
** MĒROT VERTIKĀLI NO AZIMUTA ANTENAS DIAMETRA APAKŠĒJĀS DAĻAS 
BW = STARA PLATUMS
G-23. attēls. Tipiskas azimuta antenas kritiskās un augsta riska zonas
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SĀNSKATS
G-24. attēls. Tipiskas augstuma vadības antenas kritiskās un augsta riska zonas/apjoms
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G-25. attēls. Tipiskas azimuta kritiskās un augsta riska zonas saistībā ar novirzītu antenas iekārtu 
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G-26. attēls. Tipiskas azimuta antenas kritiskās un augsta riska zonas/apjoms aprēķinātas skrejceļa ass līnijas nolaišanās procedūrai 
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G-27. attēls. Tipiska azimuta kritisko un augsta riska zonu paplašinājums, veicot nolaišanos pa segmentētām vai un izliektām trajektorijām
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G-28. attēls. Tipisks augstuma vadības antenas kritiskās zonas paplašinājums fragmentētu un izliektu nolaišanās procedūru gadījumā 
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G-29. attēls. Zemes aprīkojuma izvietojums aprēķinātas skrejceļa ass līnijas nolaišanās gadījumā
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G-30. attēls. Pieļaujamie azimuta antenas novirzījumi aprēķinātas skrejceļa ass līnijas nolaišanās gadījumā, izmantojot DME/P (1. standarta) tāluma mērīšanu 
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G-31. attēls. Pieļaujamie azimuta antenas novirzījumi aprēķinātas skrejceļa ass līnijas nolaišanās gadījumā, izmantojot DME/N tāluma mērīšanu 
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Piezīme. Augstuma vadības atrašanās vietu nosaka tipiskas vērtības, ko izmanto, lai aprēķinātu G-33. attēlā parādītos datus. 

G-32. attēls. Skrejceļa un aprīkojuma novietojums aprēķinātas skrejceļa ass līnijas nolaišanās uz paralēliem palīgskrejceļiem gadījumā
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Piezīmes.
1. Radiālā robeža ir atkarīga no augstuma vadības antenas raksturojumiem.
2. Punkts A ilustrē 13.7.6. punktā aprakstīto piemēru. 

G-33. attēls. Pieļaujamie skrejceļu savstarpējā novietojuma varianti nolaišanās gadījumā uz paralēliem palīgskrejceļiem pēc aprēķinātas skrejceļa ass līnijas 
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Nevadīta pārtraukta nolaišanās procedūra/procedūra aiziešanai uz otro riņķi
G-34. attēls. Laika, kurā gaisa kuģis ir pakļauts šķēršļu radītam riskam (OET) noteikšana
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G-35A attēls. MLS azimuta iekārtas atslēgšanās reģistra paraugs
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G-35B attēls. MLS augstuma vadības iekārtas atslēgšanās reģistra paraugs
Sprieguma amplitūda (A)





Sprieguma amplitūda (A)





�EMBED Equation.3���








* Visi skaitļi atrodami pievienojuma beigās.


* Visi attēli atrodas pievienojuma beigās.


* Visi attēli atrodas nodaļas beigās.


* Visas tabulas atrodas nodaļas beigās.
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