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ZMIANY
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wydawnictw i Srodkéw audiowizualnych ICAQ, z ktérymi posiadacze niniejszej publikacji powinni si¢ zapo-
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Data . . . . .
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91 8 listopad 2018
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PRZEDMOWA

Tlo historyczne

Normy i Zalecane Metody Postgpowania dla tgcznosci lotniczej zostaly po raz pierwszy przyjete przez Rade 30 maja
1949 r., zgodnie z zatozeniami Artykutu 37 Konwencji o migdzynarodowym lotnictwie cywilnym (Chicago 1944 r.)
i 0znaczone jako Zatgcznik 10 do Konwencji. Zaczely obowigzywaé 1 marca 1950 r. Normy i Zalecane Metody Postepo-
wania zostaly opracowane na podstawie zalecen, przedstawionych przez Dzial taczno$ci na trzeciej sesji w styczniu
1949r.

Do wydania siodmego wlacznie, Zatacznik 10 byt publikowany w jednym tomie, sktadajacym si¢ z czterech cz¢sci, wraz
z zalacznikami: czg$¢ 1 — Wyposazenie i systemy, cze$¢ II — Czgstotliwosci radiowe, czg§¢ 111 — Procedury oraz czgs¢ IV
— Kody i skroty.

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

W wyniku przyjecia poprawki 44, 31 maja 1965 r., siddme wydanie Zatacznika 10 zostato zastgpione przez dwa tomy:
tom I (wydanie pierwsze) sktadajacy si¢ z czes$ci I — Wyposazenie i systemy oraz czgsci 11 — Czgstotliwosci radiowe, oraz
tomu II (pierwsze wydanie) zawierajacego procedury tagcznoscei.

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

Tabela A przedstawia histori¢ Zatacznika 10 wraz z kolejnymi poprawkami, streszczeniem glownych, wymaganych tema-
tow oraz datami przyjecia Zatacznika i poprawek przez Rade, ich wejscia w zycie i zastosowania.

Dzialania Umawiajgcych si¢ Panstw

Powiadomienie o roznicach. Zwraca si¢ uwage Umawiajacych si¢ Panstw na zobowigzania natozone Artykutem 38 Kon-
wencji, w ktorym wymaga si¢ powiadomienia Organizacji o jakichkolwiek réznicach wystepujacych pomigdzy przepisami
narodowymi a Miedzynarodowymi Normami i Zalecanymi Metodami Postepowania zawartymi w niniejszym Zataczniku
oraz poprawkach do niego, jezeli powiadomienie o takich réznicach ma znaczenie dla bezpieczenstwa zeglugi powietrzne;.
Ponadto, Umawiajace si¢ Panstwa proszone sg o biezgce informowanie Organizacji o jakichkolwiek réznicach, ktore moga
wystapi¢ w przysztosci, wzglednie o anulowaniu réznic, ktore poprzednio sygnalizowano. Wniosek stosowany do powia-
damiania o ro6znicach zostanie przestany do Umawiajacych si¢ Panstw, bezzwlocznie po przyjeciu kazdej poprawki do
Zatacznika.

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

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

Wykorzystanie tekstu Zatgcznika w przepisach krajowych. 13 kwietnia 1948 r. Rada przyjeta rezolucj¢ zwracajgcg uwage
Umawiajacych si¢ Panstw na koniecznos$¢ zastosowania w ich przepisach narodowych, w stopniu, w jakim jest to mozliwe,
precyzyjnego jezyka, ktory jest stosowany w Normach ICAO majacych charakter regulacyjny oraz wskazujacych odstep-
stwa od Norm, lacznie z dodatkowymi przepisami narodowymi waznymi dla bezpieczenstwa i regularnosci zeglugi po-
wietrznej. Tam, gdzie jest to mozliwe, zatozenia niniejszego Zatacznika zostaly celowo ujete w sposob majacy utatwié ich
wlaczenie do przepisow narodowych bez dokonywania zasadniczych zmian w tekscie.

v)
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Status komponentéw Zalacznika

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

1. Material zawarty w Zalgczniku:

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

Norma: Wszelkie wymagania dotyczace cech fizycznych, konfiguracji, materiatdw, dziatania, personelu lub procedur,
ktorych jednolite zastosowanie uznawane jest za niezbgdne dla bezpieczenstwa lub regularnosci migdzynarodowej zeglugi
powietrznej, i ktore Umawiajace si¢ Panistwa bgda stosowaé zgodnie z Konwencja. W przypadku niemoznosci zastosowa-
nia si¢, na mocy Artykuhlu 38, obowigzuje przestanie stosownego powiadomienia do Rady.

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

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

c) Definicje terminéw uzywanych w Normach i Zalecanych Metodach Postgpowania, ktore nie majg przyjetego znaczenia
stownikowego. Definicja nie ma niezaleznego statusu, lecz stanowi podstawowg cze$¢ kazdego dokumentu Norm i Zale-
canych Metod postgpowania, w ktorym dany termin jest uzywany, poniewaz jakakolwiek zmiana znaczenia terminu mia-
faby wptyw na przedstawiane wymagania dokumentu.

d) Tabele i rysunki, ktore uzupeniaja lub ilustruja Normy i Zalecane Metody Postepowania, i do ktorych czynione jest
odniesienie, tworzg cze¢$¢ Norm lub Zalecanych Metod Postepowania i posiadajg ten sam status, co one.

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

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

b) Wstepy zawierajagce material wyjasniajacy, wprowadzany na poczatku poszczegédlnych czeséci, rozdziatow lub sekcji
Zatacznika, by pomoc w zrozumieniu zastosowania tekstu.

¢) Uwagi wlgczane do tekstu tam gdzie ma to zastosowanie, w celu przedstawienia informacji opartych na faktach, wzgled-
nie odniesien zwigzanych z danymi Normami lub Zalecanymi Metodami Postgpowania, lecz niestanowigcymi czgsci Norm
lub Zalecanych Metod Postgpowania.

d) Dodatki zawierajgce material uzupetniajacy do Norm i Zalecanych Metod Postepowania lub materiat ujety w cha-
rakterze wytycznych do ich zastosowania.

Klauzula zrzeczenia si¢ odpowiedzialnosci odno$nie patentow

Nalezy zwréci¢ uwage na mozliwosc, ze niektore Normy i Zalecane Metody Postepowania w niniejszym Zataczniku moga
by¢ chronione patentami lub innym prawami wlasnosci. ICAO nie ponosi odpowiedzialnos$ci za nierozpoznanie niektorych
lub wszelkich tego typu praw. ICAO nie zajmuje stanowiska wobec istnienia, waznosci, zakresu lub zastosowania wszel-
kich zgloszonych patentéw lub innych praw wlasnos$ci intelektualnej, a zatem nie przyjmuje na siebie odpowiedzialnosci
zwigzanej z tymi zagadnieniami.

(vi)
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Wybér jezyka
Niniejszy Zatacznik zostat sporzadzony w czterech jezykach — angielskim, francuskim, rosyjskim i hiszpanskim. Kazde
sposréd zainteresowanych Panstw proszone jest o wybor jednego jezyka w celu wdrozenia dokumentu we wlasnym kraju
lub w innych okre§lonych Konwencja celach, poprzez jego bezposrednie zastosowanie lub poprzez przettumaczenie na
wlasny jezyk, o czym nalezy powiadomi¢ Organizacje.

Praktyki wydawnicze
W celu wskazania statusu poszczegoélnych naglowkow, zastosowano nastgpujaca praktyke: tekst Norm zostat wydruko-
wany czcionkg Roman, pismem zwyktym; tekst Zalecanych Metod Postgpowania zostat wydrukowany pismem zwyklym
kursywa, za$ ich status zostat wskazany naglowkiem Zalecenia; tekst Uwag zostaty wydrukowany pismem zwyktym kur-
sywa, zas$ ich status wskazany zostal nagtéwkiem Uwaga.

Podczas sporzadzania wymagan zastosowano nastepujaca praktyke wydawnicza: w przypadku Norm uzyto czasownika
,bedzie”, a w przypadku Zalecanych Metod Postgpowania uzyto czasownikdéw ,,powinien byé/zaleca si¢”.

Jednostki miar uzywane w tym dokumencie sg zgodne z Migdzynarodowym Uktadem Jednostek Miar (SI), zgodnie z
wyszczegolnieniem podanym w Zataczniku 5 do Konwencji o migdzynarodowym lotnictwie cywilnym. Tam, gdzie Za-
Tacznik 5 zezwala na uzycie alternatywnych jednostek nie nalezacych do uktadu SI, zostaty one przedstawione w nawia-
sach, w kolejnosci po jednostkach podstawowych. Tam, gdzie cytowane sg dwa zestawy jednostek, nie nalezy zaktadaé,
iz pary wartosci sg rowne i wymienne. Mozna jednak zaklada¢, iz osiagnigty zostat ekwiwalentny poziom bezpieczenstwa,
gdy uzywany jest wyltacznie jeden lub drugi zestaw jednostek.

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

(vii)
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Tabela A. Poprawki do Zalacznika 10, Tom 1
Przyjeto
Poprawka Zrédio Temat Wprowadzono
Zastosowano
Woprowadzenie Norm i Zalecanych Metod Postgpowania dla pomocy ra- | 30 maja 1949
Wydanie 1 | Trzecia sesja Wydzialu COM dionawigacyjnych oraz urzadzen tacznosci, wraz z metodami obstugi, 1 marca 1950
procedurami i kodami dla globalnego zastosowania. 1 kwietnia 1950
. . . Poprawka do postanowien odno$nie wyposazenia terminalu dalekopisu 28 marca 1951
1 Trzecia sesja Wydziatu COM - 1 pazdziernika 1951
w zakresie 3-30MHz. p
1 stycznia 1952
. . . Dodanie materialu pomocniczego dotyczacego inzynierii systemu dale- 28 marca 19.51
2% Trzecia sesja Wydziatu COM KoDi 1 pazdziernika 1951
opisowego. ]
1 stycznia 1952
3 Trzecia sesja Wydziatu COM Nor'my i Zalecane Metody Postgpowania nawiazujace do czestotliwosci %Sper:]zilrzclaer]ﬁlii 1951
radiowych. ]
1 stycznia 1952
4 Trzecia sesja Wydzialu COM Nolrrle i Zalecane Metody Postgpowania nawiazujace do procedur facz- %Sp;nizrzciae;?ii 1951
nosci. o
1 kwietnia 1952
5 Trzecia sesja Wydziatu COM Normy i Zalecane Metody Postgpowania nawiazujace do kodow i skro- ?Spgzl;zrlrgii 1951
tow. L
1 kwietnia 1952
1 kwietnia 1952
6 Trzecia sesja Wydziatu COM Kod Q. 1 lipca 1952
1 wrzesnia 1952
- - . . . - . . 17 czerwca 1952
7 Komisja ds. Ruchu Powietrz- Wprow.{idzeme deﬁplcp wysokosci, wysokosci nad poziomem morza i 1 grudnia 1952
nego elewacji w Zataczniku 10. 1 kwietnia 1953
Poprawki dotyczace definicji radiotelegrafu VHF do odbioru stucho- 17 czerwca 1952
8 Czwarta sesja Wydziatu COM wego, DME, SRE, NDB, trasowych radiolatarni znakujacych o czgsto- 1 grudnia 1952
tliwosci 75 MHz i ILS. 1 kwietnia 1953
. . Postanowienia dotyczace wykorzystania transmisji simpleksowej z v czerwea 1952
9 Czwarta sesja Wydzialu COM czesunieta czestotliwodei 1 grudnia 1952
P ot czg & 1 kwietnia 1953
17 czerwca 1952
10 Czwarta sesja Wydziatu COM Definicje i procedury dotyczace AFS, AMS oraz nadawania. 1 grudnia 1952
1 kwietnia 1953
11 Propozycja sekretariatu Poprawki wydawniF;e wynikajace z Poprawki 7, a takze ulepszenia 179%321\2:2;:25 2
wydawnicze w czgéci IV. P
1 kwietnia 1953
. . L 28 listopada 1952
12 Czwarta sesja Wydziatlu COM gl‘:\iggﬂ%gf”kt“ 5.1.6.7 Poprawki 10 przyjetej przez Radg 17 1 marca 1953
’ 1 kwietnia 1953
13 leceh eomarte s wydiahy | Frocedura sarzadsaica prackizywaniem ruchu pomieday saciy low G o
COM cza i statkiem powietrznym nie posiadajacym facznosci radiowe;. | pazdziernika 1953
. T . . i 11 grudnia 1953
14 Pierwsza konferencja AN fgf}gfi:g;gﬁ}ﬁ:ﬁjﬁl\rlﬁ;ohtj‘génakujqcich .ILS’ r(t)w?osygna' 1 maja 1954
] yszacych jej monitorow. 1 czerwca 1954
. S Lo 2 listopada 1954
15 Pigta sesja Wydzialu COM ffgriazzli(;g]czt:ggg(cii epnaizlowama czestotliwos$ci radiolatarni kierunku 1 marca 1955
: 1 kwietnia 1955
Postanowienie dotyczace dodatkowych, dajacych sie przydzieli¢ czgsto- | 2 listopada 1954
. . . tliwosci w pasmach VHF poprzez rozszerzenie tabeli przydziatu oraz 1 marca 1955
16 Pigta sesja Wydziatu COM przez zmnigjszenie, w pewnych warunkach, minimalnego odstepu 1 kwietnia 1955
miedzy kanatami.
Dodanie Norm i Zalecanych Metod Postgpowania do tymczasowych 10 grudnia 1954
17 Piata sesja Wydziatu COM pomocy radionawigacyjnych dalekiego zasiegu oraz do systemow tacz- 1 kwietnia 1955
nosci; takze aktualizacja specyfikacji ILS. 1 pazdziernika 1955
Ustanowienie podstawowych regut wyboru czestotliwosci dla pomocy 10 grudnia 1954
18 Piata sesja Wydziatu COM radionawigacyjnych pracujacych w pasmach o czgstotliwo$ci powyzej 1 kwietnia 1955
30 MHz, wlacznie z czestotliwo$ciami dla radaru wtérnego. 1 pazdziernika 1955
Procedura utatwiajaca ograniczanie znaczenia lub anulowanie depesz 10 grudnia 1954
19 Piata sesja Wydziatu COM niedostarczonych w czasie okre$lonym przez nadawce oraz wymog 1 kwietnia 1955
okreslenia kursu statku powietrznego w depeszy o niebezpieczenstwie. 1 pazdziernika 1955
10 grudnia 1954
20 Piata sesja Wydzialu COM Poprawka do kodow i skrotow. 1 kwietnia 1955

1 pazdziernika 1955
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Przyjeto
Poprawka Zrédio Temat Wprowadzono
Zastosowano
21 Trzecie zebranie RAN na Pol- Uzgodnienie depesz radiotelegraficznych powstajacych na statku po- %7WTZE2:H%§5159 55
nocny Atlantyk wietrznym z depeszami radiotelefonicznymi. | pazdziernika 1955
22 Piata sesja Wydziatu COM Parowani_e czgstotliwosci nadajnikow radiolatarni kierunku i $ciezki 18k\ll:lslte(;rq?:i€}5965 5
schodzenia dla ILS. 1 grudnia 1956
23 nKe()rgisja ds. Ruchu Powietrz- lr:ﬁprawka dotyczaca stow uzywanych do przeliterowania w radiotelefo- 18m|;tcoapiggé 955
9 ) 1 marca 1956
18 listopada 1955
24 Czwarta sesja Wydziatu MET Poprawka do kodu Q znakéw QBB. 1 kwietnia 1956
1 grudnia 1956
8 listopada 1955
25* Zatacznik 3 Poprawka kodu Q znakéw QUK (wynikajaca z poprawki Zatacznika 3). | -
1 stycznia 1956
2% . Nowa definicja NOTAM (depesze dla personelu lotniczego) i odniesie- 22_Iutego 1956
Zalacznik 15 . S ) . 1 lipca 1956
nia do NOTAM (wynikajace z poprawki Zatacznika 15). 1 grudnia 1956
Lokalizacja wewngtrznych i sSrodkowych markeréw ILS i materiat po- 11 maja 1956
27 Druga konferencja AN mocniczy zawierajacy wskazowki dotyczace usytuowania punktu od- 11 wrzeénia 1956
niesienia ILS. 1 grudnia 1956
Procedury Swiatowej Organiza- Poprawka do znakow kodu Q dla przekazywania informacji o zachmu- 15 maja 1956
28 cji Meteorologicznej (WMO) i rzeniu oraz wprowadzenie procedury przekazywania meldunku typu 15 wrzeénia 1956
Zalacznik 3 AIREP. 1 grudnia 1956
4 czerwca 1957
29 Propozycja Australii Standardy transmisji z wykorzystaniem ta$my perforowanej. 1 pazdziernika 1957
1 grudnia 1957
30% . Poprawka do znakow QUK kodu Q (wynikajaca z poprawki 25 listopada 1957
Zatacznik 3 . -
Zatacznika 3). 1 grudnia 1957
21 marca 1958
31 Propozycja Francji Poprawka do znakow QNH i QNY kodu Q. 1 sierpnia 1958
1 grudnia 1958
9 czerwca 1958
32 Szbsta sesja Wydziatu COM Zalecenia z zebrania. 1 pazdziernika 1958
1 grudnia 1958
. ST Operacyjne procedury taczno$ci zapewniajace kompatybilno$¢ pomie- 15 grudnia 1958
33 tZeT:ngj specjalistow ICAO ds. dzy osrodkami facznosci AFTN, wykorzystujacymi rgczne operacje 1 maja 1959
torn-tape”, operacje potautomatyczne i automatyczne. 1 pazdziernika 1959
Zwigkszenie liczby czestotliwosci radiowych, ktore moga by¢ wybie- | & 9rudnia 1959
34 Wydziat RAC/SAR ¢ .. Y €2QSIOTIIWOSCI radlowych, KIore mogg byc wyble 1 maja 1960
rane do uzycia w radiowym sprzgcie ratunkowym. 1 sierpnia 1960
Specialny Wydziat Wymogi implementacyjne dla VOR, wprowadzenie nowej specyfikacji 8 kwietnia 1960
35 pecjany W yczia DME oraz przedtuzenie terminéw ochrony dla VOR i DME do dnia 1 1 sierpnia 1960
COM/OPS/RAC/SAR - -
stycznia 1975r. 1 stycznia 1961
36 Komisja ds. Ruchu Powietrz- Zamiana ,,Korespondencji radiotelefonicznej dla lotnictwa migedzynaro- ? Is(i\g/rlg;r};allggg)o
nego dowego” na ,,Miedzynarodowy je¢zyk lotnictwa”. 1 stycznia 1961
37 Piata sesja Wydziatow MET, Procedury uwzgledniajace przekazywanie depesz; poprawka do znakow i Eru_d nia 1960
- : wietnia 1961
AIS i Map Lotniczych kodu Q. 1 lipca 1961
- . - Uzgodnienie postanowien Zatacznika 10 z postanowieniami pokrew- 20 stycznia 1961
38 é%cé??s d?gvn\:;n(létﬁég?fglggg- nymi Regulaminu Radiokomunikacyjnego Migdzynarodowego Zwiazku | 1 czerwca 1961
) Telekomunikacyjnego (ITU). 1 stycznia 1962
Uproszczenie procedur facznosci w celu wyznaczenia zmiany kierunku 26 czerwea 1961
39 Zespot specjalistow ICAO ds. trasy, wyjasnienie zastosowania dwuliterowych skrotow uzywanych w 1 grudnia 1961
teleksu adresach depesz, a takze procedury tgcznosci dotyczace wspolpracy po- 1 stycznia 1962
miedzy stacjami.
40 Siédma sesja Wydzialu COM (,)gc’)lng aktuglizacja oraz poprawka do sprzgtu i systemow; czestotliwo- i Is(i\grl;g::iafég(gg
$ci radiowe i procedury. 1 listopada 1963
Poprawka do znakow QFE, QFF i QNH w celu umozliwienia transmisji | 4 czerwca 1963
41 PANS-MET ustawien wysokos§ciomierza w milibarach lub dziesiatych czesciach mi- | 1 pazdziernika 1963

libara.

1 stycznia 1964
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Przyjeto
Poprawka Zrédio Temat Wprowadzono
Zastosowano
Czwarte zebranie zespohu Sygnatly nie.wprowadzz.ine z klawiatury, badz przela,.c.zajqce na.AFTN;
nowy material pomocniczy na temat struktur kursu i ich oceny; porady
MOTNE Development/Imple- L S o 25 marca 1964
42 mentation: siddma sesia Wy- na temat struktury k_urs'u_ ILS oraz \_)vaznlejs_zyf:h terminow lqcznos_cl o 1 sierpnia 1964
. | Ja WY specjalnym znaczeniu i ich definicje; usunigcie czgsci IV Zatacznika w PN
dziatu COM; propozycje RFN, pecjainy . 1% e czescl ?‘. 1 stycznia 1965
GB i USA. wyniku opracowania dokumentu Znowymi skrotami i kodami; depesze
o wylocie i porady na temat monitorowania radaru SSR.
23 czerwca 1964
43 Siédma sesja Wydzialu COM Poprawki dotyczace pracy urzadzen ILS, kategorie 11 I1. 1 listopada 1964
1 lutego 1964
Podziat Zatacznika 10 na dwa tomy, tom 1 (wydanie pierwsze) zawiera-
jacy czgs¢ 1 — Sprzet i systemy 1 czgs§¢ 11 — Czestotliwos¢ radiowe, oraz
Siédma sesja wydziatu COM; Tom II (wydanie pierwsze) zawierajacy Procedury Lacznosci. Zmiany
piate zebranie zespotu specjali- w postanowieniach dotyczacych dziatan podjetych w przypadku awarii 31 maja 1965
44 stow ICAO ds. teleksu; wydzia- w lacznosci, a takze w przypadku przetaczenia przez stuzby tacznosci z 1 pazdziernika 1965
tow RAC/SAR i OPS; Proce- jednej czestotliwosci radiowej na druga; postanowienia nawigzujace do 10 marca 1966
dury radiotelefoniczne PANS procedur teleksowych; usunigcie procedur radiotelefonicznych w rucho-
mej stuzbie lotniczej, oprocz pewnych podstawowych postanowien pro-
cedur alarmowych.
Specytikacja technicznych charakterystyk ratunkowego sprzgtu radio- 12 grudnia 1966
Czwarta konferencja AN; szoste | wego VHF i wprowadzenie pojecia ,,ILS reference datum” w miejsce 12 kwietnia 1967
45 zebranie zespolu specjalistow ,ILS reference point” (w wersji polskiej bedzie stosowane pojecie 24 sierpnia 1967
ds. teleksu punkt odniesienia ILS); pewna liczba postanowien technicznych AFTN
zwiazanych z postepujaca automatyzacja AFTN.
. . S . . . . 7 czerwca 1967
46 Piate zel?_ranle zespotu ds. auto- Definicje i postanowienia t.ec‘hnlczne_ zwigzane z przesytaniem depesz 5 pazdziemika 1967
matyzacji ATC ATS kanatami bezposrednimi lub zbiorowymi.
8 lutego 1968
Aktualizacja lub rozszerzenie praktycznie kazdej wigkszej specyfikacji. | 11 grudnia 1967
Duze znaczenie maja zmiany w specyfikacjach ILS i SSR; wprowadze- | 11 kwietnia 1968
47 Zebranie wydzialéw COM/OPS n?e specyfikacji §ystem0wej dla‘Loran-A.; poszerzony r}lgterial pomoc- 22 sierpnia 1968
niczy z poradami na temat rozmieszczenia czestotliwosci VHE, a takze
po raz pierwszy, specyfikacji elementéw poktadowych ADF, VHF oraz
Systemow Lacznosci HF SSB.
Nowy sposob okreslania pokrycia VOR/DME; postanowienia dotyczace i 23 stycznia 1969
dostepnosci informacji o statusie operacyjnym pomocy radionawigacyj- : 23 maja 1969
48 Zebranie wydziatbw COM/OPS; | nych, w odniesieniu do zasilania wtornego systemow radionawigacyj- 18 wrzesnia 1969
piata konferencja AN nych oraz tacznosci, jak rowniez wskazowki na temat czaséw przeta-
czania zasilania pomocy radiowych uzytych w okolicach portow lotni-
czych.
Whprowadzenie 7-jednostkowego kodu do wymiany danych przy $rednich
Pierwsze spotkanie zespotu ds. szybkosciach transmisji; $rednie szybkosci transmisji, ktore maja by¢ 1
. . L iy L . czerwca 1970
49 zautqmatyzowanych systemow uzyte oraz typy przesylania i mpdqlacp dla kazdej z nich; postanown'ema'l | pazdziernika 1970
wymiany danych; szosta konfe- dotyczace naziemnego wyposazenia radaru wtornego w celu zapewnienia 4 lutego 1971
rencja AN natychmiastowego rozpoznawania kodoéw 7600 i 7700 oraz postanowie-
nia dotyczace uzywania Kodu 2000 w Trybie A.
Drugie zebranie zespotu ds. zau- | Wprowadzenie terminu ,,Hertz (Hz)” w miejsce terminu ,,cykli na se-
tomatyzowanych systeméw wy-  kundg (c/s) jako jednostki czgstotliwosci; definicja szybkosci transmisji
miany danych; rozprawa ANC danych, zwigkszenie szybkos$ci transmisji do 9600 bitow/sekundg oraz 24 marca 1972
50 na temat zalecen spotkania RAN | kilka postanowien objasniajacych zwigzanych z 7-jednostkowym kodo- | 24 lipca 1972
odno$nie zastosowania na skale wanym zestawem znakow; postanowienia dotyczace kontroli poktado- 7 grudnia 1972
globalng; czwarte zebranie ze- wego sprzetu lotniczego VOR przed lotem; definicje wyrazen ,,ILS
spotu ds. operacji we wszystkich | punkt D” oraz ,,ILS punkt E”, zmiany zwigzane ze specyfikacja dla ILS
warunkach pogodowych. i radiolatarni znakujacych VHF w trasie.
Trzecie zebranie zespotu ds. za- | Postanowienia techniczne zwigzane z migdzynarodowa wymiana da-
utomatyzowanych systemow nych typu ziemia-ziemia; wskazowki dotyczace bocznego umiejscowie- | 11 grudnia 1972
51 wymiany danych; trzecie zebra- | nia anteny $ciezki schodzenia w nawiazaniu do postanowien Zalacznika | 11 kwietnia 1973
nie zespotu ds. usuwania prze- 14, dotyczacych powierzchni ograniczonych przeszkodami i obiektow 16 sierpnia 1974
szkod. na pasach drog startowych.
Nowy standard nawigzujacy do awaryjnego sygnalizatora polozenia —
samolotu (ELBA); postanowienie dla dodatkowych par czgstotliwosci
nadajnikow radiolatarni kierunku i $ciezki schodzenia, a takze wprowa- | 31 maja 1973
52 Si6dma konferencja AN dzenie 25 kHz odstgpu migdzykanatowego w pasmie VHF w Miedzyna- | 1 pazdziernika 1973
rodowej Ruchomej Stuzbie Lotniczej; wprowadza udoskonalenia w spe- | 23 maja 1974
cyfikacjach dla ILS, SSR oraz VOR, a takze poszerza terminy ochrony
dla ILS, DME i VOR z 1975r. do 1985r.
53 Rezolucje A17-10 i A18-10 Postanowienia nawigzujace do praktyk stosowanych w przypadku, gdy 7 grudnia 1973

zgromadzenia

statek powietrzny jest przedmiotem aktu bezprawnej ingerencji.

7 kwietnia 1974
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Tom |

dziatowe AWO (1978); zebranie
wydziatowe COM (1978)

tyczacych wprowadzenia jednowstggowych klas emisji dla ruchomej
stuzby lotniczej pracujacej na wysokiej czgstotliwosci (HF); wyjasnie-
nie symboli dozwolonych z 7-jednostkowym zakodowanym zestawem
znakow; zmiana z kodu jedno-liczbowego na kod dwu-liczbowy i pro-
cedury kontroli taczy danych niezaleznych od bajtow; wprowadzenie
nowego materiatu dotyczacego procedur kontroli faczy danych znako-
wych; zmiany w definicji kontroli obstugi tacznosci.

) Przyjeto
Poprawka Zrédlo Temat Wprowadzono
Zastosowano
23 maja 1974
Cawarte zebranie zespolu ds. za- Nowy dodatek G do czg¢sci I, tom 1, zawierajacy wskazowki na temat 17 czerwca 1974
4% utomatyzowanvch s E teméw. wymiany danych typu ziemia-ziemia przez facza danych przy $rednichi | -
miar}; dan Zh 4 wigkszych szybko$ciach transmisji, a takze wprowadzenie odnosnikow -
wy Y Y do tomu I, czgsci I, rozdziatu 4, 4.12.
. . _ - Specyfikacje techniczne i material pomocniczy dla nadajnikow kierunku
lg.liq\t;ez\el\})srzansltekf:ﬁlx;?u?]ska%%era oraz elementow $ciezki schodzenia systemu ILS; wskazowki w odniesie-
) Y . - . niu do obowigzkowych punktow przetaczen dla okreslonych przez VOR
pogodowych; drugie zebranie A L L .. . 4 lutego 1975
i tras ATS; uzgodnienie postanowien implementacji dla ILS z postanowie-
55 zespolu ds. korekty ogdlnego P - - - . - 4 czerwca 1975
pojecia separacii: grupa robocza niami o innych pomocach radionawigacyjnych; wymagane geograficzne 9 pazdziernika 1975
AN ds. planéw re, onalnych: separacje pomi¢dzy urzadzeniami ILS i postanowienia odno$nie stosowa-
si6 dme.l ion ferencga AN yens nia kanatu awaryjnego (121,5 MHz) w przypadku przejecia statku po-
J wietrznego
. . 12 grudnia 1975
56 Korespondencja z\éy?rl:a;f;?é_ei kodu 7500 radaru SSR do uzytku w przypadku bezpraw- 12 kwietnia 1976
11ng - 12 sierpnia 1976
16 czerwca 1976
57 Zebranie ASIA/PAC RAN Dostarczenie i utrzymywanie ochrony na czgstotliwosci 121,5 MHz. 16 pazdziernika 1976
6 pazdziernika 1976
. Wprowadzenie tabel konwersji kodu pomiedzy Migedzynarodowym Al-
Egaiiig:?e Aigo(zg?fgfg: 4 | fabetem Telegraficznym Nr 2 i 7-jednostkowym zakodowanym zesta-
P! )Wy S wem znakow; modyfikacja algorytmu ciggu kontrolnego ramki, uzywa- .
progiem drogi startowej; szoste f ; . . . 231 27 czerwca 1977
. nego do sprawdzania blgdow w zautomatyzowanej wymianie danych; L
58 zebranie zespotu ds. zautomaty- . . N 27 pazdziernika 1977
A . poprawka do materiatu zwigzanego z podstawa odniesienia ILS, wpro-
zowanych systemoéw wymiany dzeni . - liwodci B 23 lutego 1978
danych: propozycja Francji; pro- wadzenie nowego n"lat.erlahl Fiotyczqcegf) mozliwosci wystgpowania in-
07 c'e{ IFALPA ’ terferencji od promieniowania pasozytniczego w pasmie LF/MF i po-
pozycl prawka do materiatu pomocniczego w dodatkach C oraz G do czgsci L.
Dziewiata konferencja AN; Przeniesienie trybu B radaru SSR do nieprzydzielonego statusu; odsy-
opracowanie ANC na temat wy- | tacz do postanowien Zalacznika 14 dotyczacych kryteriow famliwosci
mogoéw tamliwosci pochodza- dla urzadzen radionawigacyjnych w rejonach operacyjnych lotniska; 14 grudnia 1977
59* cych z zapisu 3/5 trzeciego ze- odsytacz do postanowien Zataczniku 11 dotyczacych okreslenia doktad- | 14 kwietnia 1978
brania zespotu ds. przewyzszen no$ci VOR i punktu przetaczenia; wprowadzenie dodatku C do cze$ci 10 sierpnia 1978
nad przeszkodami; spotkanie 11, dotyczacego Zasad Naprowadzania dla Laczno$ci Dalekiego Zasiegu
wydziatowe COM (1976) Stuzby Kontroli Operacyjne;.
Szoste zebranie zespotu ds. ope- 4 grudnia 1978
60 racji we wszystkich warunkach Zmiana preferowanego kata $ciezki schodzenia ILS z 2.5 do 3 stopni. 4 kwietnia 1979
pogodowych; 29 listopada 1979
Wprowadzenie nowej serii marginalnych numerdw seryjnych, uzywa-
nych przez Miedzynarodowy Zwiazek Telekomunikacyjny (ITU) i wy-
jasnienie terminu ,,regulamin radiokomunikacyjny”; zmiana w definicji
Sieci Stalej Telekomunikacji Lotniczej (AFTN); zmiana daty ochronnej
ILS na 1995r.; dodanie informacji dotyczacej Mikrofalowego Systemu
Siédme zebranie zespotu ds. za- | Ladowania (MLS); zmiany w postanowieniach czgstotliwosci radiowej
utomatyzowanych systemow dotyczacych Uchwat Ostatecznych Miedzynarodowej Konferencji Ra- 10 grudnia 1979
61 wymiany danych; zebranie wy- diokomunikacyjnej (WARC) z 1978 r.; zmiany w postanowieniach do- 10 kwietnia 1980

27 listopada 1980
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) Przyjeto
Poprawka Zrédlo Temat Wprowadzono
Zastosowano
. . Zmiany w przepisach odnosnie dat ochrony dla VOR i DME; zmiany i
Osme zebranie zespotu ds. zau- g . - L
i dodatki do materiatu dotyczacego kryteriow dla wyposazenia poktado-
tomatyzowanych systemow wy- . . . .
. o . wego ILS oraz kryteria dla geograficznej separacji urzadzen VOR/ILS;
miany danych; 6sme zebranie . . . . . S
.. dodanie materiatu dotyczacego ciagtej kontroli stanu kanatu i uzycie
zespotu ds. operacji we wszyst- : o .. .
: . kontrolowanych protokotéw uktadu; zmiany w postanowieniach w celu 14 grudnia 1981
kich warunkach pogodowych; Lo . P
62 . stworzenia 7-jednostkowego zakodowanego zestawu znakow, identycz- | 14 kwietnia 1982
opracowanie ANC dotyczaca . . Lo . .
: . nego z Migdzynarodowa Wersja Odniesienia do Migdzynarodowego 25 listopada 1982
przechwycenia cywilnego ) . s : . .
- . . Alfabetu Nr 5; dodanie postanowien dotyczacych uzywania parzystosci
statku powietrznego; zalecenia ; . D
. znakow na taczach CIDIN; dodanie postanowien dotyczacych procedur
sekretariatu dotyczace daty . R e
. kontroli taczy danych znakowych; zmiany w postanowieniach dotycza-
ochrony dla VOR i DME o .
cych tacznos$ci VHF w przypadku przechwycenia.
Zalecenia ANC dotyczace przy- | Zmiany i dodatki do materiatu dotyczacego czgstotliwosci powyzej 30
dzielenia czgstotliwosci VHF do | MHz uzywanych do okreslonych funkcji w celu zapewnienia kanatu
tacznosci powietrze-powietrze tacznosci VHF typu powietrze-powietrze; dodanie materiatu dotycza-
na prosbe IFALPA; zalecenia cego dodania nowych sygnatow typu RED SELCAL; zmiany i dodatki 13 grudnia 1982
63 Sekretariatu dotyczace zmniej- do materialu dotyczacego charakterystyki radaru w celu zapewnienia 13 kwietnia 1983
szenia si¢ ilosci kodow SEL- zapisu i przechowania danych radaru; obszerne zmiany i dodatki w roz- | 24 listopada 1983
CAL; zebranie wydziatowe AIG | dziatach 1,2,3,4,5 i 6 oraz Zataczniku A w odniesieniu do ILS, NDB,
(1979); zebranie wydziatowe DME, MLS, a takze teleksu oraz facznos$ci VHF i HF, awaryjnego
COM (1981) sprzetu radiowego i awaryjnych sygnalizatorow potozenia.
64 Tylko tom 1.
Zalecenia ANC dotyczace daty
ochrony przeno$nego sprzetu taczno-
$ci VHF dziatajacego z separacja 25
kHz na pro$be Holandii; zalecenia
Sekretariatu dotyczace niebezpiecz- Zmiany w materiale dotyczacym daty ochrony mobilnego sprzg¢tu tacz-
nej interferencji na lotniczych pa- no$ci VHF dziatajacego na kanale z 25 kHz separacja; zmiany i dodatki
smach czgstotliwosci pochodzacych w materiale dotyczacym niebezpiecznej interferencji na lotniczych pa- 6 arudnia 1984
ze zrédet zewngtrznych, a takze do- smach czgstotliwosci pochodzacej ze zrodet zewngtrznych; dodanie ma- gruania
65 tyczace przelaczania i sygnalizowa- ity d 1 S i ia lotnd  kanatami 6 kwietnia 1985
nia lotniczymi kanalami rozméw- teriatu dotyczacego przetaczania i sygnalizowania lotniczymi analami =, listopada 1985
nymi; zalecenia ANC dotyczace im- | 10ZmOwnymi; zmiany w materiale dotyczacym przesylania impulsow
pulsu SPI w trybie C SRR na prosbe SSR SPI; obszerne zmiany w Rozdziatach 3 i 4 i Dodatkach C, G oraz
Wielkiej Brytanii; dziewiate zebranie | H pod wzgledem ILS, DME i CIDIN.
zespotu ds. operacji we wszystkich
warunkach pogodowych; dziesigte
zebranie zespotu ds. zautomatyzowa-
nych systemow wymiany danych
. . . L 14 marca 1986
66 Komisja ds. ruchu powietrznego Kod 2000 radaru SSR; stosowanie i zapewnienie czgstotliwosci 27 lipca 1986
121,5 MHz. RS
22 pazdziernika 1987
Zebranie wydzialowe
COM/OPS; dziesiate i jedenaste
zebranie zespolu ds. operacji we | Udoskonalenia specyfikacji technicznych dla obecnego radaru wtor-
wszystkich warunkach pogodo- nego (SSR);
wych; drugie zebranie zespotu wprowadzenie specyfikacji technicznej dla trybu S radaru SSR i mate-
ds. ulepszen radaru wtoérnego i rial na temat przydzielania panstwom oraz statkom powietrznym adre- 16 marca 1987
67 systemow antykolizyjnych; zale- | sOw w trybie S radaru SSR; 27 lipca 1987
cenia grupy roboczej zespotu ds. | obszerne zmiany i dodatki w materiale dotyczacym MLS, DME oraz 22 pazdziernika 1987
operacji we wszystkich warun- ILS;
kach pogodowych; i zalecenia wprowadzenie dat ochrony ILS i MLS,
Sekretariatu dotyczace rownan plan ICAO przejécia na ILS/MLS.
parzystosci stow danych podsta-
wowych
Udoskonalenia specyfikacji technicznych dla radioodlegtosciomierzy
Jedenaste zebranie zespotu ds. Ellzl.,l\l/lllE )c;ie mogu identyfikowania alfabetem Morse’a mikrofalowego 29 marca 1990
68 operacji we wszystkich warun- geie wymog y & 30 lipca 1990

kach pogodowych; ANC

systemu lagdowania (MLS);
nowe postanowienie dotyczace zainstalowania wyposazenia naziem-
nego o czgstotliwoscei 121,5 MHz.

15 listopada 1990
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, Przyjeto
Poprawka Zrédlo Temat Wprowadzono
Zastosowano
Zebranie wydzlaio\_)ve - Zmiany w procedurach depeszy AFTN i dodanie materiatu dotyczacego
COM/MET (1982), zebranie wymogow telekomunikacyjnych §wiatowego systemu prognozowania
wydzm.}owe COM/MET/OPS pogody (WAFS); dodanie materiatu dotyczacego przesytania danych
(1990); czwarte zebranie ze- A . Lo .
i X facznoscig VHF typu powietrze-ziemia i zmiany w materiale dotycza-
spotu ds. ulepszen radaru wtor- , - o . - 22 marca 1993
. X . cym systemow z przesunigta no$na; aktualizacja materiatu dotyczacego :
69 nego i systemow antykolizyj- ] . - 26 lipca 1993
h . trybu S radaru SRR i 24-bitowego schematu adresowania statku po- .
nych; piate zebranie zespotu f o . X - 11 listopada 1993
. . - wietrznego; zmiany w materiale dotyczace celow operacyjnych dla ka-
operacyjnego; trzydzieste zebra- - i oo . o
v 2 tegorii pracy urzadzen ILS; zmiany w materiale dotyczacym calkowitej
nie Europejskiej Grupy Plano- . LT - ; ;
- : . doktadnosci systemu DME/N; zmiany i dodatki w materiale dotycza-
wania Ruchu Powietrznego; . s S
ANC cym awaryjnych nadajnikow lokalizujacych (ELTs).
ANC,; trzecie zebranie zespotu
ds.p lanowam? statych lotni- Podzielenie Zatacznika 10 na pigé¢ tomow; usunigcie zbednych specyfi- 20 marca 1995
czych systemow ustugowych do e . . , 7 .
. . - kacji, materiatu pomocniczego na temat procedur alfabetu Morse’a i 24 lipca 1995
70 wymiany danych; trzydzieste , . . PP .
- systemow teleksowych; dodanie materiatu na temat wspolnej sieci wy- 9 listopada 1995
czwarte zebranie grupy ds. pla- -
: e miany danych (CIDIN).
nowania europejskiego ruchu
powietrznego
ANC; specjalne zebranie wy- Zatwierdzenia materialu pomocniczego na temat mikrofalowego sys-
dziatowe COM/OPS (1995); 12, | temu ladowania (MLS), wstawienie nowe;j strategii wprowadzania i sto-
13 i 14 zebranie zespolu ds. ope- | sowania niewizualnych pomocy stuzacych do podejscia i ladowania za- 12 marca 1996
71 racji we wszystkich warunkach miast planu przej$cia ILS/MLS; tam gdzie to jest uzasadnione, przenie- | 15 lipca 1996
pogodowych; propozycje Sekre- | sienie materiatu do toméw III, IV i V; usuniecie zbednych specyfikacji 7 listopada 1996
tariatu na temat usunigcia zbed- dla system6w Consol i Loran-A oraz materiat pomocniczy na temat wy-
nego materialu korzystania urzadzen, badaf, rozwoju i oceny.
72 - Bez zmian )
19 marca 1998
73 Komisja ds. ruchu powietrznego | Wprowadzenie materiatu dotyczacego wptywu czynnika ludzkiego. 20 lipca 1998
5 listopada 1998
Przyjeto
Poprawka Zrédlo Temat Wprowadzono
Zastosowano
Whprowadzono:
Szesnaste zebranie zespotu ds. a) wymagana doktadno$¢ nawigacji (RNP) w operacjach podejscia, la-
> . 2 . 18 marca 1999
operacji we wszystkich warun- dowania i odlotu; .
74 K . . o . . , 19 lipca 1999
ach pogodowych; komisja ds. b) aktualizacja specyfikacji dla systemu ladowania wg przyrzadow 4 listopada 1999
ruchu powietrznego (ILS) i mikrofalowego systemu ladowania (MLS); P
C) towarzyszacy material pomocniczy.
75 - Bez zmian -
Trzecie zebranie zespotu ds. Globalny satelitarny system nawigacyjny (GNSS); wymagania doty- 12 marca 2002
76 GNSSP; propozycja Wielkiej czgce ciaglo$ci pracy dla nadajnikéw radiolatarni kierunku ILS i stacji 15 linca 2002
Brytanii odnosnie wymogow azymutu MLS uzywanych, jako wsparcie operacji kategorii IIIA; aktua- o8 Iigto ada 2002
cigglosci pracy dla ILS i MLS lizacja odniesien do Regulaminu Radiokomunikacyjnego ITU. P
Whprowadzenie specyfikacji technicznych dla systemu GLONASS w
czesci dotyczacej systemu wspomagania bazujacego na wyposazeniu
satelitarnym (SBAS) i systemu wspomagania bazujacego na wyposaze-
ZespoOt ds. globalnego satelitar- | niu naziemnym (GBAS) zawartych w wymogach GNSS; postanowienie | 27 lutego 2002
77 nego systemu nawigacji dotyczace uzycia ustugi pozycjonowania GBAS, jako pomoc przy ope- 15 lipca 2002
(GNSSP) racjach nawigacji obszarowej (RNAV); postanowienie dotyczace uzy- 28 listopada 2002
cia nowej depeszy typu 28 w celu podwyzszenia wydajno$ci SBAS;
oraz wstawienie dodatkowych wskazowek i objasnien/poprawek wy-
dawniczych do SARP i w materiale doradczym
78 - bez zmian -
Zmiany do Norm i Zalecanych Metod Postgpowania dla systemu GNSS i
zwigzane z nimi wskazowki dotyczace wymagan eksploatacyjnych dla
Covane b g gs AT penow mprovadanion (ATV) B0 L 00 5 g 2004
79 globalnego systemu nawigacji = - 3neE0 pozb g0 ywne) costep . 12 lipca 2004
satelitarnej jacego poziom zasilania sygna_}!.l, spec_:yﬁka_cp dla zmodernizowanego 25 listopada 2004
Globalnego Systemu Nawigacji Satelitarnej (GLONASS-M); kryteriow
planowania czgstotliwosci dla systemu wspomagania bazujacego na wy-
posazeniu naziemnym (GBAS) pewnej liczby innych rozszerzen.
Jedenasta konferencja nawiga- Uaktualnienia uwzglgdniajace strategi¢ wprowadzania i zastosowania 25 Iytego 2005
80 11 lipca 2005

cji powietrznej

pomocy niewizualnych do podejscia i ladowania.

24 listopada 2005
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Panel systemow nawigacyjnych

Woprowadzenie norm i zalecanych praktyk dla regionalnego systemu
wspomagania bazujacego na wyposazeniu naziemnym (GRAS).

24 lutego 2006

81 (NSP) Poprawki do SARP’s dotyczace systemu ladowania wg przyrzadow 17 lipca 2006
(ILS), radioodlegtosciomierzy (DME) oraz mikrofalowego systemu la- 23 listopada 2006
dowania (MLS).

Panel systemow tacznosci 26 Iytego 2007

82 (ACP) Okreslenie czgstotliwosci operacyjnych UAT. 16 lipca 2007

22 listopada 2007
Sekretariat przy pomocy ze- @) Zmiany definicji i norm w celu dostosowania terminologii RNP i
spotu RNP i specjalnych wyma- RNAYV do koncepcji nawigacji opartej o charakterystyki (PBN) 10 marzec 2008
83 gafi operacyjnych b) Zmiany w celu rozwigzania niektorych zagadnien zwigzanych z 10 lipiec 2008
Panel systeméw nawigacyjnych wdrazaniem i ewolucja istniejacych systemow nawigacji satelitarnej 20 listopad 2008
(NSP) (GNSS) i sprzetu
a) Uaktualnienie i przeredagowanie przepisow ogoélnych dla pomocy ra-
dionawigacyjnych
b) Poprawienie nieaktualnych i niejednoznacznych przepisow dotycza-
cych systemu przyrzadowego ladowania (ILS)
c) Poprawienie nieaktualnych i niejednoznacznych przepisow dotycza-
cych radiolatarni kierunkowej VHF (VOR)
d) Usuniecie tekstu dotyczacego sprawdzen radiolatarni bezkierunko-
Panel systemow nawigacji wych (NDB), ktory dubluje i_stniejqce wska_zéwki_ zawarte w Doc 6 marzec 2009
84 (NSP) 8071, Podrecznik sprawdzania pomocy radionawigacyjnych 20lipiec 2009
e) Odzwierciedlenie rezultatow przegladu zagadnien dotyczacych ra- 19 listopad 2009
dioodlegtosciomierzy (DME), przedstawionych w zaleceniach 6/14 i
6/15 Jedenastej Konferencji Radionawigacyjnej
f) Uaktualnienie standardu dokfadnos$ci w $wietle obecnych charaktery-
styk nawigacyjnych awioniki, uproszczenie istniejacych zapisow
g) Wskazanie potencjalnych zagadnien bezpieczenstwa zidentyfikowa-
nych w trakcie certyfikacji mikrofalowego systemu ladowania
(MLS) kat 111
85 Panel systemow nawigacji a) Poprawa jakos$ci systemu ladowania wedtug przyrzadow (ILS) na 26 luty 2010
(NSP) lotniskach, gdzie odbicia od budynkoéw czy terenu powodujg zak1o- 12 lipiec 2010
canie sygnatu uzytecznego przez sygnat odbity 18 listopad 2010
b) Rozszerzenie operacji podejscia kat I globalnego systemu nawigacji
satelitarnej (GNSS)
¢) Ewolucja globalnego systemu nawigacji satelitarnej (GLONASS)
86 Panel systemow nawigacji Zmiany odzwierciedlajace doswiadczenia zwigzane ze wstgpnym 4 marzec 2011
(NSP) wdrazaniem globalnego systemu nawigacji satelitarnej (GNSS) dla 18 lipiec 2011
systemu wspomagania bazujacego na wyposazeniu naziemnym 17 listopad 2011
(GBAS)
a) Zmiany wymagan dla mocy sygnatu odbieranego przez system
wspomagania bazujacy na wyposazeniu satelitarnym (SBAS);
. Panel systeméw nawigaci b) \S%g)'&osv.vadzenie dwoch nowych identyfikatorow dostawcy ustug 7 marzec 2012
(NSP) L . . . 16 lipiec 2012
¢) Zmiany w kodowaniu pola numeru drogi startowej w bloku da- .
S , . 15 listopad 2012
nych segmentu podejscia koncowego (FAS); i
d) Zmiany wymagan dla zysku antenowego GNSS.
X Lo Zmiany dotycza terminologii definiowania podej$¢ wg przyrza- | 27 luty 2013
88 i’Naréc;l)systemow nawigacy dow i wymagan dla takich podej$¢ porownujac zapisy w Za- 15 lipiec 2013
taczniku 10 i Zalaczniku 6 13 listopad 2013
Panel systemow nawigacji 3 marzec 2014
89 (NSP) Grupa robocza w pelnym Globalny system nawigacji satelitarnej (GNSS) 14 lipiec 2014
sktadzie 13 listopad 2014
Czternaste i pigtnaste spotkanie
wszystkich grup roboczych pa- a) Globalny satelitarny system nawigacyjny (GNSS); 22 luty 2016
90 nelu systemow nawigacji (NSP) b)  System ladowania wedtug przyrzadow; 11 lipiec 2016
i piate potagczone spotkanie c) Racjonalizacja konwencjonalnych systemow nawigacji 10 listopad 2016
grup roboczych 1i2 NSP
Drugie spotkanie Zespohu ds a) GIobaInyVSystem Nawigficji Satelitfirnej (GNSS) oraz System
X - h Ladowania wg. Wskazan Przyrzadow (ILS);
Systeméw Nawigacyjnych b . . . .
. - - ) System wspomagajacy bazujacy na wyposazeniu naziemnym
(NSP/2); trzecie spotkanie Ze- g ’ L
A : : (GBAS), System wspomagajacy bazujacy na wyposazeniu sate-
spolu ds. Systeméw Nawigacyj- litarnym (SBAS) oraz strategia dla wprowadzania i zastosowa- 7 marzec 2018
91 nych (NSP/3); oraz dwunaste 16 lipiec 2018

spotkanie Grupy Roboczej ds.
Stuzby Informacji Lotniczej i

Zarzadzania Informacja Lotni-
cza (AIS-AIMSG/12)

nia do podejscia i ladowania niewzrokowych pomocy nawiga-
cyjnych; oraz

C) Zmiana dotyczaca zmiany odniesief bedaca wynikiem zmiany
struktury Zatacznika 15 i wprowadzenia PANS-AIM (Doc

10066).

8 listopad 2018
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MIEDZYNARODOWE NORMY
I ZALECANE METODY POSTEPOWANIA

Rozdzial 1. Definicje

Uwaga 1. — Wszelkie odniesienia do ,, Regulaminu Radiokomunikacyjnego” sq odniesieniami do Regulaminu Radiokomunikacyj-
nego opublikowanego przez Miedzynarodowy Zwiqzek Telekomunikacyjny (ITU). Regulaminy Radiokomunikacyjne sq, od czasu do
czasu, poprawiane przez decyzje zawarte w Koricowych Ustawach Globalnych Konferencji Radiokomunikacyjnych odbywajgcych sie
co dwa lub trzy lata. Wigcej informacji na temat proceséw ITU, dotyczqcych stosowania czestotliwosci lotniczych systemow radiowych,
zawartych jest w Podreczniku Wymogdéw Widma Czgstotliwosci dla Lotnictwa Cywilnego, obejmujacym wykaz przepisow zatwierdzo-
nych przez ICAO (Doc 9718).

Uwaga 2. — Zalgcznik 10, tom I zawiera Normy i Zalecane Metody Postepowania dla pewnych rodzajow sprzetu, uzywanego jako
pomoce nawigacyjne. Podczas gdy Umawiajgce si¢ Panstwa bedqg okreslaé potrzeby instalacji w zgodzie z warunkami zalecanymi w
stosownych Normach i Zalecanych Metodach Postgpowania, przeglgd potrzeb dla okreslonych instalacji oraz formutowanie opinii i
zalecen ICAO dla zainteresowanych Umawiajgcych sie Panstw, dokonywany jest okresowo przez Rade, zazwyczaj na podstawie zalecen
z Regionalnych Zebran dotyczqcych Zeglugi Powietrznej (Doc 8144 — Dyrektywy dla Regionalnych Zebran dotyczacych Zeglugi Po-
wietrznej i Procedury ich Przeprowadzania).

Uwaga 3. — Terminologia uzyta w niniejszym Zalgczniku w odniesieniu do operacji podejscia i lgdowania wg wskazan przyrzqdow
bazuje na poprzednich wersjach klasyfikacji operacji podejscia i lgdowania w Zatqczniku 6. Mozna jq powigza¢ z definiciami w Zatgcz-
niku 6 w nastgpujgcy sposob:

Wymagania charakterystyk przy wsparciu operacji podejscia i ladowania wg wskazan przyrzadow
Metoda z Zalacznika 6
Charakterystyki systemu wg Zatgcznika 10 kategorie operacji
podejscia
Podejscie nieprecyzyjne (NPA) 2D-typu A®
Podej$cie z prowadzeniem pionowym (APV) 3D-typu A®
Kategoria I, DH réwne lub wicksze niz 75 m (250 ft) 3D-typu A®
Podejscie pre- | Kategoria I, DH réwne lub wigksze niz 60 m (200 ft) i mniejsze niz 75 m (250 ft) 3D-typu B-CAT I®
cyzyjne (PA) | Kategoria Il 3D-typu B-CAT Il
Kategoria Ill 3D-typu B-CAT Il
(1) Bez prowadzenia pionowego
(2) Z prowadzeniem pionowym barometrycznym lub SBAS
(3) Z prowadzeniem pionowym ILS, MLS, GBAS lub SBAS

Terminy uzyte w niniejszym dokumencie majg nast¢pujace znaczenie:

Nawigacja obszarowa (RNAV). Metoda nawigacji, ktora pozwala na operacje statkow powietrznych po dowolnym torze lotu w zasiegu
pokrycia naziemnych lub satelitarnych pomocy nawigacyjnych lub w granicach mozliwo$ci posiadanych pomocy lub ich kombinacji.

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

Stuzba radionawigacji. Stuzba zapewniajgca wskazowki lub dane o pozycji w celu wykonania sprawnej i bezpiecznej operacji przez
statki powietrzne wspierana przez jedng lub wigcej pomoce radionawigacyjne.

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

Specyfikacja nawigacji. Zestaw wymagan dla statku powietrznego i dla zatogi, niezb¢dnych dla wspierania operacji bazujacych na
charakterystykach w okreslonej przestrzeni powietrznej. Istnieja dwa rodzaje specyfikacji nawigacji:

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

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

Uwaga 1. — Podrecznik nawigacji opartej na charakterystykach (PBN) (Doc 9613), tom II zawiera szczegotowe wskazowki odnosnie
specyfikacji nawigacji.
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Uwaga 2. — Termin RNP, poprzednio zdefiniowany jako ,,wyrazenie nawigacji opartej na charakterystykach koniecznej do operowania
w wyznaczonej przestrzeni powietrznej ” zostat usuniety z tego Zatgcznika, gdyz koncepcja PBN zwycigzyta koncepcje RNP. Termin
RNP w tym Zafgczniku uzywany jest wylqcznie w kontekscie specyfikacji nawigacyjnej, ktora wymaga monitorowania charakterystyk
nawigacyjnych i alarmowania, np. RNP 4 odnosi si¢ do statkow powietrznych i wymagan operacyjnych, wigcznie z 4 NM odchyle-
niem bocznym i monitorowaniem oraz alarmowaniem zdolnosci nawigacyjnej na pokladzie, opisanej szczegotowo w Doc 9613.

Nawigacja oparta na charakterystykach (PBN). Nawigacja obszarowa, bazujaca na wymaganiach charakterystyk dla statkow powietrz-
nych operujacych po trasie ATS, zgodnie z procedurg podejscia wg przyrzadéw lub w wyznaczonej przestrzeni powietrzne;.

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

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

Efektywna szerokos¢ pasma odbiorczego. Zakres czestotliwoscei, wzgledem wyznaczonej czestotliwosci, dla ktorej zapewniony jest
odbiodr, po uwzglednieniu wszystkich tolerancji odbiornika.

Skutecznos¢ umienia sqsiedniego kanalu. Thumienie osiagnicte na odpowiedniej czestotliwosci sasiedniego kanatu, po uwzglednieniu
wszystkich tolerancji odbiornika.

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

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

Wysokosé wigledna. Pionowa odlegto$¢ poziomu, punktu lub obiektu, przyjetego za punkt, mierzona od okreslonej podstawy odniesie-
nia.

Wplyw czynnikow ludzkich. Zasady obowiazujace przy projektowaniu, certyfikowaniu, szkoleniu, operacjach i konserwacji, wymaga-
jace bezpiecznego interfejsu pomigdzy cztowiekiem i innymi sktadnikami systemu, poprzez odpowiednie rozwazenie dziatan czto-

wieka.

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

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

Wysokosé barometryczna. Cisnienie atmosferyczne wyrazone w kategoriach wysoko$ci odpowiadajacej temu cisnieniu w Atmosferze
Standardowe;j.

Chroniony obszar operacyjny. Cze$¢ pokrycia urzadzenia, w ktorej zapewnia ono szczegolng ustuge zgodnie ze stosownymi przepisami
i wewnatrz ktorego urzadzeniu zapewniana jest ochrona czgstotliwosci.

Punkt przyziemienia. Punkt, w ktorym nominalna $ciezka schodzenia przecina droge startows.

Uwaga.— ,, Punkt przyziemienia’ opisany powyzej jest tylko podstawq odniesienia i niekoniecznie jest prawdziwym punktem, w kto-
rym statek powietrzny zetknie sie z drogq startowq.

Radiolatarnia znakujgca typu Z. Typ radiolatarni o pionowej, stozkowej charakterystyce promieniowania.
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Rozdzial 2. Postanowienia ogélne dla pomocy radionawigacyjnych

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

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

Uwaga 2. — Wprowadzenie i stosowanie pomocy nawigacyjnych do wsparcia operacji precyzyjnego podejscia i lgdowania bedzie zgodne
ze strategiq przedstawiong w Dodatku B. Rozwdj konwencjonalnych pomocy nawigacyjnych oraz metod nawigacji opartych na charak-
terystykach statku powietrznego (PNB) bedg zgodne ze strategiq przedstawiong w dodatku H.

Uwaga 3. — Kategorie operacji precyzyjnego podejscia i lgdowania sq sklasyfikowane w Zalgczniku 6, czesé I, rozdzial 1.

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

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

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

213 W kazdym przypadku zainstalowania pomocy radionawigacyjnej nie bedacej pomoca typu ILS lub MLS, ale ktoéra moze
by¢ uzyta w catosci lub czeSciowo, z wyposazeniem statku powietrznego, przeznaczonym do uzytku z systemami ILS i
MLS, wszystkie szczegoly dotyczace uzytych w ten sposob czesci beda opublikowane w Zintegrowanym Pakiecie Infor-
macji Lotniczych (AIP).

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

214 Przepisy odnoszace si¢ do GNSS

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

2142 Zalecenie. — Zaleca sig, aby Parstwo zatwierdzajgce operacje oparte na systemie GNSS zapewnialo zapis danych tego
systemu, istotnych dla tych operacji.

Uwaga 1. — Zapisane dane mogq by¢ wykorzystywane w badaniach wypadkéw i incydentow. Mogq takze by¢ uzywane przy okresowych
analizach stuzqcych do weryfikacji parametrow skutecznosci GNSS, wyszczegolnionych w odpowiednich Normach w tym Zalgczniku.

Uwaga 2. — Material pomocniczy dotyczqcy zapisu parametréw systemu GNSS i oceny dotyczqcej skutecznosci GNSS zawarty jest w
punktach 11 i 12 w Dodatku D.

2143 Zalecenie. — Zapisy bedg przechowywane przez okres przynajmniej czternastu dni. W przypadku gdy zapisy dotyczg wy-
padku i dochodzenia powypadkowego, bedg one przechowywane przez diuzszy okres, do momentu stwierdzenia ich dalszej
nieprzydatnosci.

2-1
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2.1.5 Radar precyzyjnego podejs$cia

2151 Radarowy system precyzyjnego podejscia (PAR) zainstalowany i uzytkowany jako pomoc nawigacyjna tacznie z wyposa-
zeniem do dwustronnej lacznoéci ze statkiem powietrznym wraz z urzadzeniami do sprawnego koordynowania tych ele-
ment6w z kontrola ruchu lotniczego, bedzie odpowiada¢ standardom zawartym w rozdziale 3, pkt 3.2

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

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

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

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

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

2.2 Sprawdzanie naziemne i z powietrza

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

Uwaga. — Material pomocniczy dotyczqcy testowania naziemnego i z powietrza standardowych urzqdzen ICAO dostepny jest w Dodatku
C oraz w Podrgczniku Testowania Pomocy Radionawigacyjnych (Doc 8071).

2.3 Uregulowania dotyczace stanu sluzb radionawigacyjnych

234 Wieze kontrolne lotnisk oraz stuzby kontroli zblizania beda otrzymywac bez opdznienia informacje, dotyczace stanu stuzb
radionawigacyjnych, istotne dla procedur podejscia, ladowania i startéw na lotniskach gdzie sg stosowane, w czasie zgod-
nym z wykorzystaniem zaangazowanej stuzby.

24 Zasilanie rezerwowe dla pomocy radionawigacyjnych i systeméw lgcznosci

244 Pomoce radionawigacyjne oraz naziemne elementy systemow tacznosci, o typach okreslonych w Zalaczniku 10, beda do-
starczone wraz z odpowiednim zasilaniem oraz $rodkami zapewniajacymi ciaglo$é pracy, odpowiadajacymi potrzebom

wykonywanej ustugi.

Uwaga. — Materiat pomocniczy dotyczgcy tego zagadnienia zawarty jest w punkcie 8 dodatku C.

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

Uwaga. — Material pomocniczy dotyczgcy wplywu czynnikoéw ludzkich mozna odnalezé w Podrgezniku dotyczacym wptywu Czynnikow
Ludzkich (Doc 9683) oraz Okéiniku 249 (Kompendium Czynnikéw Ludzkich Nr 11 — Czynniki Ludzkie w systemach CNS/ATM).
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Rozdzial 3. Wymagania techniczne dla pomocy radionawigacyjnych

Uwaga. — Wymagania techniczne dotyczqce lokalizacji i budowy sprzetu oraz instalacji na terenach operacyjnych, w celu ogranicze-
nia do minimum zagrozenia dla statkow powietrznych, zawarte zostaly w rozdziale 8 Zalgcznika 14.

3.1  Wymagania techniczne dla systemu ILS

311 Definicje

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

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

Sektor kursu. Sektor w ptaszczyznie poziomej, zawierajacy lini¢ kursu i ograniczony zbiorem punktow w poblizu linii kursu, w ktorych
DDM wynosi 0,155.

DDM - Roéznica glebokosci modulacji. %oowa glgboko$é modulacji wickszego sygnatlu, pomniejszona o %owg glgbokos¢ modulacji
sygnatu mniejszego, podzielona przez 100.

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

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

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

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

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

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

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

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

Cigglos¢ pracy systemu ILS. Jakos¢ odnoszaca si¢ do czestotliwosci wystgpowania przerw w nadawaniu sygnatéw. Poziom cigglosci
pracy radiolatarni kierunku lub $ciezki schodzenia, wyrazony kryteriami prawdopodobienstwa niewypromieniowania sygnatoéw prowa-
dzacych.

Sciezka schodzenia systemu ILS. Zbior punktéw w plaszczyznie pionowej, zawierajacej linie centralng drogi startowej, w ktorej
DDM wynosi 0, ktory to zbidr, znajduje si¢ najblizej ptaszczyzny poziome;.

Kqt sciezki schodzenia systemu ILS. Kat pomigdzy linig prosta reprezentujaca Srednia $ciezke schodzenia systemu ILS a linig hory-
zontu.

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

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

podzielony jest przez wypromieniowang sciezke schodzenia na dwie czesci, zwane sektorem dolnym i gornym, odnoszqce si¢ do sektorow
powyzej i ponizej Sciezki schodzenia.
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Integralnosé systemu ILS. Jako$¢ odnoszaca si¢ do zaufania w prawidlowos¢ informacji dostarczonych przez urzadzenie naziemne.
Poziom integralno$ci radiolatarni kierunku lub $ciezki schodzenia, wyraza si¢, jako prawdopodobienstwo niewypromieniowania bted-
nych sygnatow prowadzacych.

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

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

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

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

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

Uwaga. — Zobacz Zalgcznik C, rysunek C-1.

Podstawa odniesienia (Punkt ,, T”) systemu ILS. Punkt na okre$lonej wysoko$ci, powyzej przeciecia si¢ linii centralnej drogi startowej
1 progu, przez ktory przechodzi przedtuzona ku dotowi, prosta cz¢§¢ Sciezki schodzenia systemu ILS.

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

Dwuczestotliwosciowy system radiolatarni kierunku. System radiolatarni kierunku, w ktorym pokrycie uzyskane jest poprzez uzycie
dwoch niezaleznych charakterystyk promieniowania, rozmieszczonych na oddzielnych czg¢stotliwosciach nosnych wewnatrz danego
kanatu VHF nadajnika kierunku.

3.1.2 Wymagania podstawowe

3.1.21 System ILS bedzie sktadac si¢ z nastepujacych, podstawowych elementow:

a) radiolatarni kierunku VHF, systemu monitoréw, urzadzenia zdalnego sterowania i wskaznika stanu;
b) urzadzenia $ciezki schodzenia UHF, systemu monitoréw, urzadzenia zdalnego sterowania i wskaznika stanu;
C) odpowiednich $rodkéw do prowadzenia kontroli $ciezki schodzenia.

Uwaga. — Procedury stuzb zeglugi powietrznej — Operacje statkow powietrznych (PANS-OPS) (Doc 8168) okreslajq wytyczne dla pro-
wadzenia kontroli Sciezki schodzenia.

3.1.2.1.1  Zalecenie. Informacja o odlegitosci do progu drogi startowej w celu aktywacji kontroli Sciezki schodzenia powinna zosta¢
okreslona za pomocq radiolatarni znakujqcych VHF (markerow) lub radioodleglosciomierza (DME) razem z powigzanymi
systemami monitorujgcymi oraz urzqdzeniem zdalnego sterowania i wskaznikiem stanu.

3.1.21.2  Jezeli jedna lub wigcej z radiolatarni znakujacych VHF jest uzywanych do dostarczenia informacji o odlegltosci do progu
drogi startowej, urzadzenia powinny odpowiada¢ wymogom opisanym w specyfikacji w rozdziale 3.1.7. W wypadku uzycia
DME zamiast radiolatarni znakujacych, urzadzenia powinny odpowiada¢ wymogom opisanym w specyfikacji w rozdziale
3.1.7.6.5.

Uwaga. — Materiat informacyjny dotyczqcy wykorzystania DME i/lub innych standardowych pomocy nawigacyjnych jako alternatywy
dla radiolatarni znakujqcych, znajduje si¢ w dodatku C rozdziat 2.11.

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

a) dlawszystkich ILS kategorii Il i kategorii Ill, stuzba ruchu lotniczego, uczestniczaca w kontrolowaniu statku powietrznego
w koncowym podejéciu, bedzie jednym z wyznaczonych zdalnych punktéw kontrolnych i bedzie otrzymywac informacje
dotyczace stanu operacyjnego systemu ILS, z opdznieniem wynikajacym z wymagan $rodowiska operacyjnego dla ILS
kategorii I, jesli ten ILS zapewnia podstawowa stuzb¢ radionawigacyjna, organ shuzby ruchu lotniczego, uczestniczacy w
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kontrolowaniu statku powietrznego w koncowym podejsciu, bedzie jednym z wyznaczonych zdalnych punktéow kontrol-
nych i bedzie otrzymywac informacje dotyczace stanu operacyjnego systemu ILS, z opdéznieniem wynikajacym z wymagan
srodowiska operacyjnego.

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

Uwaga 2. — Prawdopodobnie system ruchu lotniczego bedzie wymagat dodatkowych uregulowan, ktore mogg okazaé sie istotne dla
osiggnigcia petnej zdolnosci operacyjnej kategorii I1l, np. w celu zapewnienia dodatkowego prowadzenia bocznego oraz wzdluznego,
podczas odprowadzania i kolowania, a takze w celu poprawy integralnosci i niezawodnosci systemu.

3.1.2.2 System ILS bedzie skonstruowany i wyregulowany tak, aby w okreslonej odlegtosci od progu wskazania przyrzadéw pokla-
dowych pokazywal podobne przemieszczenie od linii kursu lub $ciezki schodzenia systemu ILS, bez wzgledu na stosowane
instalacje naziemne.

3.1.2.3 Elementy radiolatarni kierunku i $ciezki schodzenia okre§lone w punkcie 3.1.2.1 a) i b) powyzej, ktore tworza cze¢$¢ ILS
kategorii I, beda zgodne przynajmniej ze standardami z punktu 3.1.3 oraz 3.1.5 ponizej, poza tymi, w ktorych zastosowanie
przypisane jest do ILS kategorii 1.

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

3.1.25 Elementy radiolatarni kierunku i $ciezki schodzenia, oraz inne urzadzenia dodatkowe, okreslone w punkcie 3.1.2.1.1 powyzej,
tworzace czes$¢ ILS kategorii 111, beda zgodne ze standardami dotyczacymi tych elementow w ILS kategorii I i 11, z wyjatkiem
tych, uzupetnionych przez Standardy z punktu 3.1.3 i 3.1.5 ponizej, w ktorych zastosowanie przypisane jest do ILS kategorii
1l.

3.1.2.6 Dla zapewnienia dostatecznego poziomu bezpieczenstwa, system ILS bedzie zaprojektowany i utrzymywany w sprawnos$ci
tak, aby prawdopodobienstwo dzialania w ramach okre§lonych wymogéw pracy byto na wysokim poziomie oraz bylo spojne
z kategorig pracy operacyjnej, ktorej dotyczy.

Uwaga. — Specyfikacje dla ILS kategorii Il i 11l przeznaczone sq do osiggniecia najwigkszego stopnia integralnosci systemu, niezawod-
nosci oraz stabilnosci dziatania w najbardziej trudnych warunkach srodowiskowych. Materiat pomocniczy dotyczgcy osiggnigcia tego
celu w operacjach o kategoriach I1'i 11l podany jest w punkcie 2.8 dodatku C.

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

3.1.2.7.1 Zalecenie. W miejscach, gdzie uzywane sq oddzielne urzqdzenia ILS na dwoch przeciwleglych konicach jednej drogi startowej
oraz gdzie uzywany bedzie ILS kategorii I w procedurach podejscia i lgdowania z wykorzystaniem autopilota w warunkach z
widzialnoscig, odpowiednia blokada powinna zapewniaé wylgcznie nadawanie radiolatarni kierunku, obstugujgcej uzywane
podejscie, pod warunkiem Ze drugi nadajnik nie jest potrzebny do rownoczesnej pracy.

Uwaga. — W przypadku, gdy nadajq obie radiolatarnie kierunku, istnieje mozliwosé interferencji sygnatow obu radiolatarni w okolicy
progu. Dodatkowy material pomocniczy zawarty jest w punkcie 2.1.8 w Dodatku C.

3.1.2.7.2. W miejscach, gdzie urzadzenia ILS obstugujace przeciwlegte konce tej samej drogi startowej lub réznych drog startowych
na terenie tego samego portu lotniczego, uzywaja tych samych czestotliwosci, odpowiednia blokada bedzie zapewnia¢ wy-
acznie nadawanie jednego urzadzenia w danym czasie. Podczas przetgczania z jednego urzadzenia ILS na drugie, nadawanie
z obydwu urzadzen nie powinno by¢ przerwane na dtuzej niz 20 sekund.

Uwaga. — Dodatkowy material pomocniczy dotyczqcy obstugi radiolatarn kierunku na kanale o tej samej czestotliwosci, zawarty jest w
Rozdziale 4, Tom V.

3.1.3 Radiolatarnia kierunku VHF i wspolpracujacy monitor

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

3.1.3.1.1 Promieniowanie z systemu antenowego radiolatarni kierunku b¢dzie wytwarza¢ ztozony rozktad pola modulowanego ampli-
tudowo sygnatami o czestotliwosci 90 Hz i 150 Hz. Rozktad pola powinien wytwarza¢ sektor kursu z jednym sygnatem mo-
dulujacym, przewazajacym po jednej stronie kursu i z drugim sygnatem modulujacym przewazajacym po stronie przeciwne;.

3.1.3.1.2 Gdy obserwator zwrdcony jest w strone radiolatarni kierunku od strony podejscia drogi startowej, gteboko$¢ modulacji cze-
stotliwosci nosnej wywotanej czestotliwoscig 150 Hz bedzie przewazac po jego prawej stronie, a z czestotliwosci 90 Hz — po
stronie lewej.

3.1.3.1.3 Wszystkie poziome katy wykorzystane do okreslania rozktadu pola radiolatarni kierunku beda wychodzi¢ ze §rodka systemu
antenowego radiolatarni, ktory wytwarza sygnaty uzywane w przednim sektorze kursu.

3.1.3.2  Czestotliwosé radiowa

3.1.3.2.1 Radiolatarnia kierunku bgdzie pracowaé w pasmie od 108 do 111,975 MHz. Tam, gdzie uzywana jest jedna czgstotliwosé
nosna, tolerancja czgstotliwosci nie bedzie przekracza¢ + 0,005%. Tam gdzie uzywane sa dwie czgstotliwosci nosne, toleran-
cja czgstotliwosci nie bedzie przekraczaé¢ 0,002%, a nominalne pasmo zajmowane przez nos$ne bedzie symetryczne wzglgdem
wyznaczonej czestotliwosci. Po zastosowaniu wszystkich tolerancji, odstep pomiedzy czgstotliwo$ciami nosnymi nie bedzie
mniejszy niz 5 kHz i nie wigkszy niz 14 kHz.

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

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

3.1.3.2.2.2 Dlaradiolatarni kierunku kategorii III, spolaryzowana pionowo sktadowa promieniowania wewnatrz sektora ograniczonego
wartoscig 0,02 DDM po obydwu stronach linii kursu nie bedzie przekracza¢ wartosci odpowiadajacej bledowi DDM wy-
noszacemu 0,005 w chwili, gdy statek powietrzny znajduje si¢ na linii kursu i ma 20 stopniowe przechylenie w stosunku
do horyzontu.

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

3.1.3.3 Pokrycie

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

3.1.3.3.1 Radiolatarnia kierunku bedzie zapewnia¢ sygnaly wystarczajace, aby pozwoli¢ na zadowalajacg prace typowej instalacji po-
ktadowej w obrebie pokrycia sektorow radiolatarni kierunku i §ciezki schodzenia. Sektor pokrycia radiolatarni kierunku bedzie
rozciaggad si¢ od $rodka systemu antenowego radiolatarni kierunku na odlegtosci:

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

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

Uwaga. — Jesli jednoczesnie przeszkody przebijajq dolng ptaszczyzne, zamiarem jest nie zapewniac¢ prowadzenia ponizej linii horyzontu.
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3.1.3.3.2 We wszystkich czgsciach obszaru pokrycia okre§lonych w punkcie 3.1.3.3.1, innych niz okreslone w punkcie 3.1.3.3.2.1,
3.1.3.3.2.2 oraz 3.1.3.3.2.3, natg¢zenie pola nie bedzie mniejsze niz 40 uV/m ( minus 114 dBW/m?).

Uwaga. — Powyzsze minimalne natgzenie pola wymagane jest, aby zapewni¢ zadowalajgce wykorzystanie operacyjne radiolatarni kie-
runku ILS.

3.1.33.21  Dlaradiolatarni kierunku kategorii I, minimalne natezenie pola na $ciezce schodzenia systemu ILS oraz w obrebie sektora
kursu radiolatarni kierunku w odlegtosci 18,5 km (10 NM) na wysokosci 60 m (200 ft) nad ptaszczyzng pozioma, zawie-
rajaca prog, nie bedzie mniejsze niz 90 uV/m (minus 107 dBW/m?).

3.1.33.22 Dla radiolatarni kierunku kategorii II, minimalne nat¢zenie pola na $ciezce schodzenia systemu ILS oraz w obrgbie sek-
tora kursu radiolatarni kierunku nie bedzie mniejsze niz 100 p\V/m (minus 106 dBW/m?) w odlegtosci 18,5 km (10 NM),
zwigkszajgc si¢ do nie mniej niz 200 uV/m (minus 100 dBW/m?) na wysokoéci 15 m (50 ft) nad plaszczyzng pozioma,
zawierajaca prog.

3.1.3.3.23  Dila radiolatarni kierunku kategorii III, minimalne nate¢Zenie pola na $ciezce schodzenia systemu ILS oraz w obrgbie
sektora kursu radiolatarni kierunku nie bedzie mniejsze niz 100 pV/m (minus 106 dBW/m?) w odlegtosci 18,5 km (10
NM), zwigkszajac si¢ do nie mniej niz 200 uV/m (minus 100 dBW/m?) na wysokosci 6 m (20 ft) ponad ptaszczyzng
poziomg zawierajacg prog. Od tego punktu do nastgpnego, znajdujacego si¢ 4 m (12 ft) nad linig centralng drogi startowe;j
i 300 m (1000 ft) od progu w kierunku radiolatarni kierunku oraz dalej od tego punktu na wysokos$ci 4 m (12 ft) wzdtuz
drogi startowej w kierunku radiolatarni kierunku, natgZenie pola nie bedzie nizsze niz 100 uV/m (minus 106 dBW/m?).

Uwaga. — Natezenia pol podane w punktach 3.1.3.3.2.2 i 3.1.3.3.2.3, sq niezbedne w celu zapewnienia stosunku sygnatu do szumu,
wymaganego dla polepszonej integralnosci.

3.1.3.3.3 Zalecenie. — Powyzej 7 stopni poziomy sygnatow bedg zmniejszone do najnizszej mozliwej wartosci.

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

Uwaga 2. — Material pomocniczy dotyczqcy istotnych parametréw odbiornika poktadowego, podany jest w punktach 2.2.2 dodatku C.

3.1.3.3.4 Gdy pokrycie zostaje osiagnigte przez dwuczestotliwosciowa radiolatarni¢ kierunku, jedna czestotliwo$¢ nosna zapewniajaca
charakterystyke promieniowania w sektorze kursu przedniego, a druga — na zewnatrz tego sektora, to stosunek nat¢zenia pol
obu no$nych w obrebie przestrzeni sektora kursu przedniego, do granic pokrycia okreslonych w punkcie 3.1.3.3.1 powyzej,
nie bedzie mniejszy niz 10 dB.

Uwaga. — Materiat pomocniczy dotyczqcy radiolatarni kierunku zapewniajgcych pokrycie przy pomocy dwoch czestotliwosci nosnych
podany jest w uwadze do punktu 3.1.3.11.2 ponizej oraz w punkcie 2 dodatku C.

3.1.3.3.5 Zalecenie. Dia radiolatarni kierunku kategorii Ill, stosunek natezenia pol dwdch nosnych wewnqtrz przestrzeni sektora kursu
przedniego nie powinien by¢ mniejszy niz 16 dB.

3.1.3.4  Struktura kursu
3.1.3.4.1 Dla radiolatarni kierunku kategorii I, ugiecie linii kursu nie bedzie mie¢ amplitud przekraczajacych nastepujace wartosci:

Amplituda (DDM)
(prawdopodobienstwo 95%)

Strefa

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

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

Punkt ,,A” do punktu ,,B” systemu ILS

3.1.3.4.2 Dla radiolatarni kierunku kategorii IT i III, ugigcia linii kursu nie beda posiada¢ amplitud przekraczajacych nastepujace warto-
Sci:

Amplituda (DDM)

Strefa (prawdopodobieristwo 95%)

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

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

Punkt ,,A” do punktu ,,B” systemu ILS

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

oraz tylko dla kategorii 1:

Zalacznik 10 —Tom | 3-5



Zalgcznik 10 — Lgcznosé lotnicza Tom |

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

Punkt ,,D” do punktu ,,E” systemu ILS

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

Uwaga 1. — Amplitudy, do ktorych odnoszq sie punkty 3.1.3.4.1 oraz 3.1.3.4.2, sq wartosciami DDM wynikajgcymi z ugie¢ mierzonych
na Sredniej linii kursu, przy prawidlowym jej ustawieniu.

Uwaga 2. — Material pomocniczy dotyczqcy struktury kursu radiolatarni kierunku, podany jest w punktach 2.1.3,2.1.5,2.1.6 1 2.1.9w

Dodatku C.

3.1.3.5 Modulacja nosnej

3.135.1

3.1.35.2

3.1.353

3.1.35.31

3.1.35.3.2

3.1.35.33

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

Glebokosé modulacji czestotliwosci nosnej, wynikajaca z czestotliwosci modulujacych 90 Hz i 150 Hz, bedzie miescié sie
w przedziale wartos$ci granicznych 18 i 22%.

Dla czgstotliwosci modulujacych zastosowane bgdg nastgpujace tolerancje:
a) czestotliwosci modulujace beda wynosi¢ 90 Hz i 150 Hz z doktadnoscia + 2,5%);
b) czestotliwosci modulujace beda wynosi¢ 90 Hz i 150 Hz z doktadnoscia + 1,5% dla instalacji kategorii I1;

c) czestotliwosci modulujace beda wynosi¢ 90 Hz i 150 Hz z dokladnos$cia + 1% dla instalacji kategorii I11;

d) calkowita zawarto$¢ harmonicznych czgstotliwosci modulujacej 90 Hz nie bedzie przekraczaé¢ 10%; dodatkowo, dla
radiolatarni kierunku kategorii III, druga harmoniczna czgstotliwosci modulujacej 90 Hz nie bedzie przekraczac
5%,;

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

Zalecenie. — Dla urzqdzen ILS kategorii I czestotliwosci modulujqce bedg wynosié 90 Hz i 150 Hz z dokladnoscig
+ 1,5%, o ile mozliwe jest to do zrealizowania.

Dla radiolatarni kierunku kategorii III, gleboko$¢ modulacji amplitudy czgstotliwosci nos$nej czestotliwoscig zasilania,
lub jej harmonicznymi lub innymi niepozadanymi sktadowymi, nie bedzie przekraczaé¢ 0,5%. Harmoniczne zasilania lub
inne niepozadane sktadowe zakldcajace, ktore mogg modulowaé wzajemnie z czgstotliwoscig 90 Hz i 150 Hz, lub z ich
harmonicznymi wytwarzajac fluktuacje linii kursu, nie bedg przekraczaé¢ 0,05% glebokosci modulacji czgstotliwos$ci no-
$nej.

Czgstotliwosci modulujace beda zsynchronizowane fazowo tak, aby w obrebie potowy sektora kursu demodulowane
przebiegi 90 Hz 1 150 Hz przechodzity przez 0, w tym samym kierunku w zakresie:

a) dla radiolatarni kierunku kategorii I i I1: 20 stopni oraz
b) dla radiolatarni kierunku podejscia kategorii Ill: 10 stopni,

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

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

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

3.1.35.3.4

a)
b)

W dwuczestotliwosciowych radiolatarniach kierunku, punkt 3.1.3.5.3.3 bedzie stosowany do kazdej no$nej. Dodatkowo,

czestotliwos¢ modulujaca 90 Hz jednej nosnej bedzie zsynchronizowana fazowo z czgstotliwoscia modulujaca 90 Hz

drugiej nosnej tak, aby ich demodulowane przebiegi przechodzily przez 0 w tym samym kierunku z doktadnoscia fazy:
dla nadajnikéw kierunku podejscia kategorii I i II: 20 stopni oraz

dla nadajnikow kierunku podejscia kategorii I1I: 10 stopni,

wzglednego przesunigcia fazy czestotliwosci 90 Hz. Podobnie, czestotliwosci 150 Hz obu no$nych beda zsynchronizo-
wane fazowo tak, aby ich demodulowane przebiegi przechodzity przez 0 w tym samym kierunku w zakresie:
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1) dla nadajnikow kierunku podejscia kategorii I i II: 20 stopni oraz
2) dla nadajnikow kierunku podejécia kategorii IIT: 10 stopni,
wzglednego przesunigcia fazy cze¢stotliwosci 150 Hz.

3.1.35.35  Alternatywne dwuczestotliwo$ciowe systemy radiolatarni kierunku wykorzystujace fazowanie sygnatow audio, réznigce
si¢ od warunkéw opisanych w punkcie 3.1.3.5.3.4 beda dopuszczone. W takim alternatywnym systemie fazowanie czg-
stotliwosci 90 Hz — 90 Hz oraz 150 Hz - 150 Hz bedzie regulowane do ich nominalnych wartosci w zakresie opisanym
w punkcie 3.1.3.5.3.4.

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

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

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

Uwaga 1. — W przypadku, gdy suma glebokosci modulacji jest wieksza niz 60% dla radiolatarni kierunku kategorii I, nominalna czutosc
przemieszczania moze byé regulowana zgodnie z opisem w punkcie 3.1.3.7.1, w celu osiggnigcia powyzszych limitéw dla modulacji.

Uwaga 2. — Dla systemow dwuczestotliwosciowych, standard dla maksymalnej sumy glebokosci modulacji nie obowiqzuje na azymutach
lub w poblizu azymutow, gdzie poziomy sygnatu nosnej kursu i wyrazistosci majq rowng amplitude (np. na azymutach, gdzie oba systemy

nadawcze majq znaczny udzial w catkowitej glebokosci modulacji).

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

3.1.35.3.7  Wykorzystujac radiolatarni¢ kierunku do tacznos$ci radiotelefonicznej, suma glebokosci modulacji czestotliwosci nosne;j,
wynikajacej z czgstotliwosci 90 Hz 1 150 Hz nie bedzie przekraczaé 65% w zakresie 10 stopni od linii kursu oraz nie
bedzie przekracza¢ 78% w zadnym innym punkcie wokot radiolatarni kierunku.
3.1.3.5.4 Zalecenie. Niepozgdane modulacje czestotliwosci i fazy na czestotliwosci fali nosnej radiolatarni kierunku systemu ILS, ktore
mogq wplywaé na wartosci DDM wyswietlane na poktadowych odbiornikach kierunku, bedg zmniejszone do wartosci prak-
tycznej.
Uwaga.— Stosowny materiat pomocniczy podany jest w punkcie 2.15 dodatku C.

3.1.3.6  Dokladnos¢ ustawienia kursu

3.136.1 Srednia linia kursu bedzie ustawiona i utrzymywana w granicach, odpowiadajacych nastepujacym odchyleniom od cen-
tralnej linii drogi startowej, w punkcie odniesienia systemu ILS:

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

b) dla radiolatarni kierunku kategorii Il: + 7,5 m (25 ft);

c) dla radiolatarni kierunku kategorii I11: =3 m (10 ft).
3.1.36.2 Zalecenie. — Dla radiolatarni kierunku kategorii II, srednia linia kursu powinna by¢ ustawiona i utrzymywana w prze-
dziatach odpowiadajqcych wartosci 4,5 m (15 ft) odchylenia od centralnej linii drogi startowej, w punkcie odniesienia
systemu ILS.

Uwaga 1. — Zaleca sig, aby instalacje kategorii I i Il byly ustawiane i utrzymywane tak, Zeby wartosci graniczne z punktow 3.1.3.6.1
oraz 3.1.3.6.2 byly osiggane sporadycznie. Zaleca si¢ rowniez, aby konstrukcja i dzialanie calego naziemnego systemu ILS charaktery-
zowalo sig wystarczajgcg integralnosciq dla osiggniecia tego celu.

Uwaga 2. — Zaleca sig, aby nowe instalacje kategorii Il spetniaty wymogi z punktu 3.1.3.6.2 powyzej.

Uwaga 3. — Material pomocniczy na temat pomiarow ustawienia kursu radiolatarni kierunku podany jest w punkcie 2.1.3 Dodatku C.
Materiat pomocniczy dotyczgcy ochrony ustawienia kursu radiolatarni kierunku jest podany w punkcie 2.1.9 Dodatku C.
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3.1.3.7 Czutos¢ przemieszczania

3.1.3.7.1 Nominalna czulo$¢ przemieszczania w obrgbie polowy sektora kursu w punkcie odniesienia systemu ILS, bedzie wynosi¢
0,00145 DDM/m (0,00044 DDM/ft) z wyjatkiem radiolatarn kierunku kategorii I, dla ktoérych nominalna czuto$¢ prze-
mieszczania nie moze by¢ spetniona, czuto$¢ przemieszczania bedzie ustawiona jak najblizej tej wartosci. Nominalna czu-
to$¢ przemieszczania dla radiolatarni kierunku kategorii |, zainstalowanej na drodze startowej o kodzie 1 oraz 2, bedzie
osiaggnieta w punkcie ,,B” systemu ILS. Maksymalny kat sektora kursu nie bedzie przekraczaé 6 stopni.

Uwaga. — Kody 1 i 2 drogi startowej okreslone zostaly w Zalgczniku 14.

3.13.7.2 Boczna czuto$¢ przemieszczania bedzie ustawiona i utrzymywana w przedziale wartoéci granicznych, wynoszacych
plus minus :
a) 17% nominalnej wartosci dla urzadzen kategorii I 1 II;
b) 10% nominalnej wartosci dla urzadzen kategorii II1.
3.1.3.7.3 Zalecenie. Czulos¢ przemieszczania dla ILS kategorii II, tam gdzie jest to mozliwe, powinna by¢ ustawiana i utrzymy-

wana w przedziale wartosci granicznych + 10%.

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

Uwaga 2. — Materiat pomocniczy na temat ustawienia i czutosci przemieszczania dwuczestotliwosciowych radiolatarni kierunku, podany
jest w punkcie 2.7 dodatku C.

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

C.

31374 Wzrost DDM bedzie liniowy wzgledem przemieszczania katowego od przedniej linii kursu (gdzie DDM wynosi 0) az
do kata po jednej ze stron przednie;j linii kursu, gdzie DDM wynosi 0,180. Od tego kata do + 10 stopni, DDM nie bedzie
mniejszy niz 0,180. W przedziale od + 10 stopni do + 35 stopni, DDM nie bedzie mniejszy niz 0,155. Tam, gdzie
wymagane jest pokrycie poza sektorem o wartosci = 35 stopni, DDM w tym obszarze pokrycia, z wylaczeniem sektora
kursu tylnego, nie bedzie mniejszy niz 0,155.

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

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

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

3.1.38 Nadawanie glosem
31381 Radiolatarnie kierunku kategorii I i Il mogg zapewni¢ rownoczesng obstuge kanatu tacznosci radiotelefonicznej typu
ziemia-powietrze z sygnatami nawigacyjnymi i identyfikacyjnymi pod warunkiem, Ze tego typu operacja w zaden spo-

sob nie bedzie kolidowaé z podstawowg funkcjg radiolatarni kierunku.

3.1.38.2 Radiolatarnie kierunku kategorii III nie b¢da zapewniaé tego typu funkcji, z wyjatkiem urzadzen, w ktérych wyelimi-
nowano mozliwo$¢ interferencji z sygnatem nawigacyjnym.

3.1.3.83 W przypadku gdy kanat jest zapewniony, b¢dzie odpowiadaé nastepujacym standardom:
3.1.38.31 Kanat bedzie znajdowac si¢ na tej samej, lub tych samych czgstotliwosciach nosnych, uzytych do funkcjonowania ra-
diolatarni kierunku, promieniowanie natomiast bedzie spolaryzowane poziomo. W przypadku modulowania glosem

dwoch nosnych, wzgledne fazy modulacji na obydwu nos$nych nie beda powodowac¢ pojawienia si¢ braku sygnalu we-
wnatrz obszaru pokrycia radiolatarni kierunku.
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3.1.3.8.3.2

a)

b)

3.1.3.8.33

3.1.3.9

3.1.391

3.1.39.2

3.1.393

3.1.3.94

3.1.3.10

Glegbokosé modulacji szczytowej nosnej lub no$nych, wynikajaca z tacznosci radiotelefonicznej, nie bedzie przekraczaé
50%, ale bedzie regulowana tak, aby:

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

suma modulacji, wynikajaca z korzystania z kanalu radiotelefonicznego, z sygnatéw nawigacyjnych oraz sygnatow
identyfikacyjnych, nie bedzie przekraczaé 95%.

Charakterystyka czgstotliwos$ci akustycznej kanatu radiotelefonicznego bedzie ptaska w 3 dB przedziale wzglgdem po-
ziomu przy 1000 Hz w zakresie czgstotliwosci od 300 do 3000 Hz.

Identyfikacja

Radiolatarnia kierunku bedzie zapewnia¢ rownoczesne przesytanie sygnatu identyfikacyjnego, specyficznego dla drogi
startowej oraz kierunku podejScia, na tej samej lub tych samych czestotliwosciach no$nych, jak te uzyte do funkcjono-
wania radiolatarni kierunku. Przesytanie sygnatu identyfikacyjnego nie bgdzie w zaden sposob kolidowaé z podstawowa
funkcja radiolatarni kierunku.

Sygnat identyfikacyjny bedzie wytwarzany przez modulacje klasy A2A czestotliwosci nosnej lub no$nych, uzywajac
czestotliwosci modulacyjnej o wartosci 1020 Hz w przedziale + 50 Hz. Gigboko$¢ modulacji bedzie miescic si¢ w prze-
dziale warto$ci granicznych 5-15%. W sytuacji, gdy zapewniony jest kanat facznosci radiotelefonicznej, gleboko$¢ mo-
dulacji bedzie przystosowana tak, aby stosunek gtebokosci modulacji szczytowej, wynikajacej z tacznosci radiotelefo-
nicznej do tej wynikajacej z modulacji sygnatu identyfikacyjnego, wynosit 9:1 (zobacz punkt 3.1.3.8.3.2). Emisja prze-
noszaca sygnat identyfikacyjny bedzie spolaryzowana poziomo. W przypadku gdy dwie nosne zmodulowane sg przez
sygnat identyfikacyjny, wzgledna faza modulacji nie bedzie powodowac pojawienia si¢ braku sygnatu wewnatrz obszaru
pokrycia radiolatarni kierunku.

Sygnat identyfikacyjny bedzie wykorzystywaé¢ Miedzynarodowy Alfabet Morse’a i bedzie sktadac¢ si¢ z dwoch lub wie-
cej liter. Moze by¢ poprzedzony znakiem Migdzynarodowego Alfabetu Morse’a oznaczajacym literg ,,I”, po ktéorym
nastapi krotka przerwa, w sytuacji gdzie niezbg¢dne jest rozrdznienie urzadzenia systemu ILS od innych urzadzen nawi-
gacyjnych w bezposrednim obszarze operacyjnym.

Sygnat identyfikacyjny bedzie przesytany za pomocg kropek i kresek z predkoscia odpowiadajgca w przyblizeniu sied-
miu stowom na minutg, i bedzie powtarzany w rownych przedziatach czasu, nie mniej niz sze$¢ razy na minutg, przez
caly czas, w ktorym radiolatarnia kierunku jest dostepna do uzytku. W przypadku, gdy sygnaty radiolatarni kierunku nie
sg dostepne, np. w efekcie usunigcia komponentoéw nawigacyjnych lub podczas konserwacji, badZz w czasie pracy na
tescie, sygnat identyfikacyjny bgdzie wytlumiony. Czas trwania kropek bedzie wynosi¢ 0,1 — 0,160 sekundy. Czas trwa-
nia kresek bedzie standardowo trzy razy dtuzszy niz czas trwania kropek. Odstep czasowy pomiedzy kropkami i/lub
kreskami bedzie rowny czasowi trwania jednej kropki = 10%. Odstep czasowy pomigdzy stowami nie begdzie krotszy
niz czas trwania trzech kropek.

Posadowienie

Uwaga. — Materiatl pomocniczy wiasciwy dla posadowienia anten radiolatarni kierunku w poblizu drogi startowej i drog kotowania jest
podany w 2.1.9 Dodatku C.

3.1.3.10.1

3.1.3.10.2

3.1.3.10.2.1

31311

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

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

System radiolatarni kierunku z offsetem bedzie zainstalowany i wyregulowany zgodnie z przepisami dla offsetu ILS w
Procedurach stuzb zeglugi powietrznej — Operacje statkéw powietrznych (PANS-OPS) (Doc 8168), tom Il i standardy

radiolatarni kierunku beda odnosi¢ si¢ do zwigzanego fikcyjnego punktu progu.

Monitorowanie
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313111 Automatyczny system monitorujacy bedzie dostarcza¢ ostrzezenie do wyznaczonych punktéw kontrolnych i powodo-
wac¢ wykonanie jednej z ponizszych czynnosci, w przedziale czasowym okreslonym w punkcie 3.1.3.11.3.1 ponizej, w
przypadku utrzymywania si¢ ktorego$ z warunkow z punktu 3.1.3.11.2 ponizej:

a) zaprzestanie nadawania;
b) usunigcie sktadowych nawigacyjnych i identyfikacyjnych z no$nej;
3.1.3.11.2 Warunki wymagajace zainicjowania akcji monitora bgda nastepujace:

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

b) dla radiolatarni kierunku kategorii II, przesuniecie sredniej linii kursu od centralne;j linii drogi startowej odpowiadajace
warto$ci wigkszej niz 7,5 m (25 ft) w punkcie odniesienia systemu ILS;

c) dla radiolatarni kierunku kategorii 11, przesunigcie §redniej linii kursu od centralnej linii drogi startowej odpowiadajace
warto$ci wigkszej niz 6 m (20 ft) w punkcie odniesienia systemu ILS;

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

e) w przypadku dwuczestotliwosciowych radiolatarni kierunku podejscia, zmniejszenie si¢ mocy wyjsciowej ktorejkol-
wiek nosnej do warto$ci mniejszej niz 80%, chyba ze dopuszczalne jest dalsze zmniejszanie si¢, do warto§ci pomigdzy
80% 1 50% warto$ci normalnej, pod warunkiem, ze radiolatarnia kierunku bedzie wciaz spetniata wymogi z punktow
3.1.3.3,3.1.3.4 oraz 3.1.3.5 powyzej;

Uwaga. — Zmiana czestotliwosci powodujgca utrate roznicy czestotliwosci okreslonej w punkcie 3.1.3.2.1 powyzej, moze powodowaé
niebezpieczne sytuacje. Problem ten posiada znaczenie operacyjne dla instalacji kategorii Il i I1l. Jesli jest to niezbedne,
problem ten mozna wyeliminowa¢ odpowiednimi ustaleniami odnosnie monitorowania lub poprzez korzystanie z wysoce nie-
zawodnych uktadow.

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

Uwaga. — Przy doborze wartosci mocy do wykorzystania w monitoringu, o ktérym mowa w punkcie 3.1.3.11.2 e) powyzej, nalezy zwrocic¢
szczegolng uwage na pionowq oraz poziomq strukture wiqzki (wigzka pionowa wynikajqca z roznicy w wysokosci anteny) w
systemie dwuczestotliwosciowym. Wigksze zmiany w stosunku mocy pomiedzy nosnymi mogq doprowadzi¢ do zbyt niskiego
poziomu sygnatu wyrazistosci oraz blednych kursow w strefie poza kursem, do granic wymaganego pokrycia pionowego,
okreslonych w punkcie 3.1.3.3.1 powyzej.

3.1.3.11.2.1 Zalecenie. — W przypadku dwuczestotliwosciowych radiolatarni kierunku, warunki wymagajqce zainicjowania akcji mo-
nitora bedg obejmowacé przypadek, kiedy DDM w wymaganym obszarze pokrycia, przekraczajgcym + 10 stopni od linii
kursu przedniego, z Wyfgczeniem sektora kursu tylnego, spadnie ponizej 0,155.

3.1.3.11.3 Catkowity czas nadawania sygnatu, wlacznie z okresami(em) nienadawania sygnatu, poza warto§ciami granicznymi,
okreslonymi w a), b), ¢), d), e) oraz f) punktu 3.1.3.11.2 powyzej, bedzie minimalny, zgodny z wymaganiem unikania
przerw w ustudze nawigacyjnej, zapewnianej przez radiolatarni¢ kierunku.
3.1.3.11.3.1  Catkowity czas, o ktorym mowa w punkcie 3.1.3.11.3 pod zadnym wzgledem nie bedzie przekraczac:
10 sekund dla radiolatarni kierunku kategorii I;
4 sekund dla radiolatarni kierunku kategorii Il;
2 sekund dla radiolatarni kierunku kategorii I11.
Uwaga 1. — Okreslone catkowite okresy czasu nadawania sygnalu sq nieprzekraczalnymi wartoSciami granicznymi i majg na celu
ochroneg statku powietrznego w koncowych fazach podchodzenia do lgdowania przed przediuzajgcym sie i powtarzajgcym si¢ czasem,
gdy radiolatarnia kierunku pracuje poza wartosciami granicznymi monitora. Z tego powodu, zawierajg one nie tylko wstgpne okresy
pracy poza tolerancjq, ale rowniez catkowity(e) okres(y) nadawania poza tolerancjq, wlgcznie z okresem(ami) nienadawania sygnatu i

czas wymagany do usuniecia komponentow nawigacji i identyfikacji z nosnej, ktore mogg wystgpic podczas przywracania ustugi, np. w
czasie kolejnego funkcjonowania monitora i by¢ wynikiem przelgczenia urzqdzen radiolatarni kierunku lub jego elementow.
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Uwaga 2. — Z operacyjnego punktu widzenia, informacje prowadzqce nie bedg nadawane poza wartosciami granicznymi monitora, po
podanych okresach czasu, a dalsze proby przywrocenia ustugi bedg zaniechane na okres 20 sekund.

3.1.3.11.3.2  Zalecenie. Catkowity okres z punktu 3.1.3.11.3.1 powinien by¢ skrocony tak, aby nie przekraczal 2 sekund dla radiola-
tarni kierunku kategorii Il oraz 1 sekundy dla radiolatarni kierunku kategorii I1l.

313114 Konstrukcja i dziatanie systemu monitorujgcego bedzie zgodne z wymogiem, aby w przypadku awarii systemu monito-
rujacego sygnaly nawigacyjne i sygnaty identyfikacji zostaly wylaczone, a ostrzezenie zostato dostarczone do wyzna-
czonych punktéw zdalnej kontroli.

Uwaga. — Material pomocniczy dotyczqcy projektowania i obstugi systeméw monitorujgcych podany jest w punkcie 2.1.7 dodatku C.

3.1.3.12 Wymagania dotyczqce integralnosci i cigglosci pracy

313121 Prawdopodobienistwo nie wyemitowania btednych sygnatlow prowadzacych przez radiolatarni¢ kierunku kategorii IT i
11l bedzie nie mniejsze niz 1 — 0,5 x 10 przy kazdym lgdowaniu.

3.1.3.12.2 Zalecenie. — Prawdopodobienistwo nie wyemitowania przez radiolatarnig kierunku kategorii I blednych sygnatow pro-
wadzqcych nie powinno byé¢ mniejsze niz 1 — 1,0 x 107 przy kazdym lgdowaniu.

3.1.3.123 Prawdopodobiefistwo nie utracenia wyemitowanego sygnatu prowadzacego bedzie wigksze niz:

a) 1 -2 x 108w kazdym 15-sekundowym przedziale czasowym dla radiolatarni kierunku kategorii Il lub radiolatarni
kierunku przeznaczonych do uzycia w operacjach kategorii III A (odpowiada to 2000 godzin $redniego czasu pomiedzy
wylaczeniami); oraz

b) 1 -2 x 10w kazdym 30-sekundowym przedziale czasowym dla radiolatarni kierunku kategorii |11 przeznaczonych do
uzycia w operacjach petnego zakresu kategorii III (odpowiada to 4000 godzin $redniego czasu pomiedzy wylgczeniami).

3.1.3.124 Zalecenie. — Prawdopodobieristwo nieutracenia wyemitowanego sygnalu prowadzqcego powinno przekraczaé
14 x 108w kazdym 15-sekundowym przedziale czasowym dla radiolatarni kierunku kategorii | (odpowiada to 1000
godzinom Sredniego czasu pomiedzy wylgczeniami).

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

3.14 Odpornos¢ na interferencje systemoéw odbiorczych radiolatarni kierunku ILS

3141 Systemy odbiorcze radiolatarni kierunku podejscia ILS beda zapewnia¢ dostateczng odpornos$¢ na interferencje dwu-
sygnatowych produktéw intermodulacyjnych trzeciego stopnia, wywotane transmisja sygnatéw radiofonicznych VHF

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

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

2N, +2N, +3(24—20 Ioggzjso

dla sygnatéw radiofonicznych VHF FM ponizej 107,7 MHz,

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

N1 i N2 oznaczaja poziomy (dBm) dwéch sygnatéw radiofonicznych VHF FM na wejsciu odbiornika radiolatarni kierunku ILS. Zaden
z obydwu poziomow nie bedzie przekraczac kryteriow obnizenia czutoéci, ustalonych w punkcie 3.1.4.2.

Af=108,1 — f1, gdzie f1to czgstotliwos¢ N1, emitowanego sygnatu radiofonicznego VHF FM zblizonego do 108,1 MHz.

3.1.4.2. Czuto$¢ systemu odbiorczego radiolatarni kierunku nie bgdzie obnizana w obecnos$ci sygnatow radiofonicznych VHF FM
majacych poziomy zgodne z nast¢pujacg tabela:

Czestotliwos¢ (MHz) © Maksymalny poziom niepozgdanego sygnatu na wejsciu odbiornika (dBm)

88-102 +15
104 +10
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106 +5
107,9 -10

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

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

3.15 Urzadzenie $ciezki schodzenia UHF oraz wspoétpracujacy monitor
Uwaga. — Do oznaczania nominalnego kqta Sciezki schodzenia uzyto 6.
3.15.1 Informacja ogolne

3.1.5.1.1 Promieniowanie systemu antenowego UHF S$ciezki schodzenia bedzie wytwarzac ztozong charakterystyke pola modulowa-
nego amplitudowo przez czgstotliwosci 90 Hz oraz 150 Hz. Charakterystyka ta bedzie tak utozona, aby zapewni¢ lini¢ prosta
Sciezki schodzenia w plaszczyznie pionowej, zawierajaca centralng lini¢ drogi startowej z czgstotliwoscia 150 Hz przewaza-
jaca ponizej $ciezki oraz czestotliwoscia 90 Hz przewazajaca powyzej $ciezki, przynajmniej do kata réwnego 1,75 0.

315111 Zalecenie. — Kqt Sciezki schodzenia ILS powinien wynosié¢ 3 stopnie. Nie nalezy uzywaé kqtéw Sciezki schodzenia ILS
wigkszych niz 3 stopnie, poza sytuacjq, gdzie niemozliwe jest zastosowanie alternatywnych srodkoéw zapewniajqcych mi-
nimalne przewyzszenia nad przeszkodami.

3.15.1.1.2  Kat $ciezki schodzenia bedzie ustawiony i utrzymywany w zakresie:

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

Uwaga 1. — Material pomocniczy dotyczgcy ustawienia i utrzymania kqtow Sciezki schodzenia podany jest w punkcie 2.4 dodatku C.

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

Uwaga 3. — Material pomocniczy wiasciwy dla ochrony struktury kursu sciezki schodzenia ILS jest podany w punkcie 2.1.9 Dodatku C.

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

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

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

Uwaga 1. — W osiggnigciu powyzszej wysokosci punktu odniesienia ILS, zatozona zostata maksymalna pionowa odlegtos¢ wynoszgca
5,8 m (19 ft) pomiedzy liniqg wyznaczong przez anteng sciezki schodzenia statku powietrznego a linig wyznaczong przez dolng krawed?
k6t nad progiem. W przypadku statku powietrznego przekraczajgcego to kryterium, nalezy podjqé odpowiednie kroki w celu utrzymania
dostatecznie bezpiecznej wysokosci nad progiem lub dostosowaé dozwolone minima operacyjne.

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

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

3.1.5.2  Czestotliwosé radiowa

3.1.5.2.1 Radiolatarnia $ciezki schodzenia bgdzie pracowaé w pasmie od 328,6 do 335,4 MHz. W przypadku stosowania systemu jed-
noczgstotliwosciowego, tolerancja czgstotliwosci nie bedzie przekracza¢ 0,005%. W przypadku stosowania systemu dwucze-
stotliwo$ciowego, tolerancja czestotliwosci nie bedzie przekracza¢ 0,002%, a nominalne pasmo zajmowane przez no$na be-
dzie symetryczne wzgledem przypisanej czgstotliwosci. Odstgp pomigdzy no$nymi, przy zastosowaniu wszystkich tolerancji,
nie bedzie mniejszy niz 4 kHz i nie wigkszy niz 32 kHz.
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3.1.5.2.2 Nadawany przez $ciezk¢ schodzenia sygnat bgdzie spolaryzowany poziomo.

3.1.5.2.3 Dla urzadzen $ciezki schodzenia ILS kategorii 111, nadawane sygnaty nie beda zawiera¢ sktadowych powodujacych widoczne
fluktuacje $ciezki schodzenia wigksze niz 0,02 DDM, mierzone migdzy szczytami, w pasmie o czestotliwosci od 0,01 do 10
Hz.

3.1.5.3 Pokrycie

3.1.5.3.1 Urzadzenie $ciezki schodzenia bedzie zapewnia¢ sygnaty pozwalajace na zadowalajaca prace standardowej instalacji pokta-
dowej w sektorach 8 stopni w azymucie, po kazdej stronie centralnej linii $ciezki schodzenia ILS, na minimalnej odlegtosci
18,5 km (10 NM) az do warto$ci 1,75 6 1 0,45 6 powyzej horyzontu lub do kata o wartosci 0,30 6, w sposob wymagany dla
zagwarantowania procedury przechwycenia $ciezki schodzenia.

3.1.5.3.2 W celu zapewnienia pokrycia dla $ciezki schodzenia, okre§lonego w punkcie 3.1.5.3.1 powyzej, minimalne natezenie pola
wewnatrz sektora tego pokrycia bedzie wynosi¢ 400 mikrowoltdw na metr (minus 95 dBW/m? ). Dla $ciezek schodzenia
kategorii I nat¢zenie takie bedzie zapewnione w dot do wysokosci 30 m (100 ft) nad ptaszczyzng poziomg zawierajacg prog.
Dla $ciezek schodzenia kategorii II i III nateZenie takie bedzie zapewnione w dot do wysokosci 15 m (50 ft) nad ptaszczyzna
poziomg zawierajaca prog.

Uwaga 1. — Wymogi zawarte w powyzszych akapitach oparte zostaly na zafozeniu, ze statek powietrzny zmierza prosto w kierunku
urzqgdzenia.

Uwaga 2. — Material pomocniczy dotyczqcy istotnych parametrow odbiornika pokiadowego podany jest w punkcie 2.2. Dodatku C.

Uwaga 3. — Material pomocniczy dotyczgcy zmniejszenia pokrycia poza granicg 8 stopni po kazdej stronie linii centralnej, zamieszczono
w punkcie 2.4 dodatku C.

3.15.4 Struktura Sciezki schodzenia systemu ILS

3.154.1. Dla sciezek schodzenia ILS kategorii I, ugi¢cia w §ciezce schodzenia nie beda posiada¢ amplitudy przekraczajacej na-
stepujacych wartosci:

Amplituda (DDM)
Strefa (prawdopodobieristwo 95 %)
Zewnetrzna granica pokrycia do punktu ,,C” systemu ILS 0,035
3.154.2 Dla $ciezek schodzenia ILS kategorii I1 1 I11, ugiecia w $ciezce schodzenia nie bgdg posiada¢ amplitudy przekraczajacej

nastepujacej wartosci:

Amplituda (DDM)

Strefa (prawdopodobienstwo 95%)

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

0,035 w punkcie ,,A”

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

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

Uwaga 1. — Amplitudy, do ktorych odnoszq si¢ punkty 3.1.5.4.1 oraz 3.1.5.4.2 powyzej, sq wartosciami DDM wynikajgcymi z ugieé
osigganych na prawidlowo ustawionej sredniej sciezce schodzenia ILS.

Uwaga 2. — W obszarach podejscia, gdzie ugiecia Sciezki schodzenia sq znaczne, amplitudy ugie¢ obliczane sq od sredniego ugiecia
Sciezki, a nie od przedluzonej w dét linii prostej.

Uwaga 3. — Material pomocniczy wiasciwy dla struktury kursu Sciezki schodzenia podany jest w punkcie 2.1.4 Dodatku C. Material
pomocniczy wlasciwy dla ochrony struktury kursu sciezki schodzenia ILS jest podany w punkcie 2.1.9 Dodatku C.

3.1.55 Modulacja nosnej
3.1551 Nominalna glebokos¢ modulacji czgstotliwosci nosnej, wynikajaca z modulacji czegstotliwo$ciami 90 Hz 1 150 Hz, be-

dzie wynosi¢ 40% wzdhuz $ciezki schodzenia systemu ILS. Glgboko$¢é modulacji nie bedzie przekraczaé wartosci gra-
nicznych od 37,5% do 42,5%.
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31552
a)
b)
c)
d)

e)
315521

3.155.22

3.1553

a)
b)

Ponizsze tolerancje beda zastosowane do czestotliwosci modulujacych:

czestotliwosci modulujace beda wynosi¢ 90 Hz i 150 Hz w przedziale 2,5% dla ILS kategorii I;
czgstotliwosci modulujace beda wynosi¢ 90 Hz i 150 Hz w przedziale 1,5% dla ILS kategorii II;
czgstotliwosci modulujace beda wynosi¢ 90 Hz i 150 Hz w przedziale 1% dla ILS kategorii IIT;

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

catkowita zawarto$¢ harmonicznych czgstotliwosci 150 Hz nie bgdzie przekraczac 10%.

Zalecenie. — Tam, gdzie jest to mozliwe czestotliwosci modulujqce dla ILS kategorii I powinny wynosié¢ 90 Hz i 150 Hz
i miescié si¢ w przedziale + 1,5%.

Dla radiolatarni $ciezki schodzenia kategorii III gtgbokos¢ modulacji amplitudy czestotliwosci nosnej czestotliwoscia
zasilania lub harmonicznymi lub innymi czg¢stotliwosciami zaklocajacymi, nie bedzie przekraczac 1%.

Modulacja bedzie zsynchronizowana fazowo tak, aby zdemodulowane przebiegi o czestotliwosci 90 i 150 Hz, wewnatrz
sektora polowy $ciezki schodzenia, przechodzity przez 0, w tym samym kierunku w zakresie:

dla $ciezek schodzenia ILS kategorii I i II: 20 stopni;

dla $ciezek schodzenia ILS kategorii 111: 10 stopni,

wzglednego przesunigcia fazy czestotliwosci 150 Hz, co po6t okresu zsumowanego przebiegu o czgstotliwosci 90 Hz oraz 150 Hz.

Uwaga 1. — Powyzsza definicja zaleznosci fazowej nie sugeruje wymogu pomiaru fazy wewngqtrz potowy sektora Sciezki schodzenia ILS.

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

3.15531

a)
b)

a)
b)

3.155.3.2

W dwuczestotliwosciowych systemach $ciezek schodzenia, punkt 3.1.5.5.3 powyzej bedzie zastosowany do kazdej no-
$nej. Dodatkowo, czgstotliwo$é modulujagca 90 Hz jednej nosnej bedzie zsynchronizowana fazowo z czestotliwoscia
modulujgca 90 Hz drugiej nosnej tak, aby zdemodulowane przebiegi przechodzity przez 0, w tym samym kierunku w
zakresie:

dla $ciezek schodzenia kategorii I oraz II: 20 stopni;

dla $ciezek schodzenia kategorii I11: 10 stopni,

wzglednego przesunigcia fazy w stosunku do czgstotliwosci 90 Hz. Podobnie, tony o czgstotliwosci 150 Hz dwoch no-
$nych beda zsynchronizowane fazowo tak, aby demodulowane przebiegi przechodzity przez 0, w tym samym kierunku,
w zakresie:

dla $ciezek schodzenia kategorii I oraz II: 20 stopni;

dla s$ciezek schodzenia kategorii III: 10 stopni,

wzglednego przesunigcia fazy w stosunku do czestotliwosci 150 Hz.

Alternatywne, dwuczestotliwosciowe systemy $ciezek schodzenia wykorzystujace fazowanie sygnatow audio, réznigce
si¢ od sytuacji, opisanej w punkcie 3.1.5.5.3.1 powyzej, beda dopuszczone. W tego typu alternatywnym systemie fazo-
wanie 90 Hz — 90 Hz oraz 150 Hz - 150 Hz bedzie ustawiane do swoich nominalnych warto$ci w zakresach rownych
tym, wymienionym w punkcie 3.1.5.5.3.1 powyzej.

Uwaga. — Powyzsze postegpowanie ma na celu zapewnienie poprawnego dziatania odbiornika pokiadowego wewngtrz sektora sciezki
schodzenia, gdzie natezenie sygnatu dwéch nosnych jest w przyblizeniu réwne.

3.1554

Zalecenie. — Niepozgdane czestotliwosci oraz modulacja fazowa na czestotliwosci nosnej Sciezki schodzenia ILS, ktora
moze wplyngé na odczytywane w odbiornikach Sciezki schodzenia wartosci DDM, powinny by¢ zmniejszone do wartosci
praktycznych.

Uwaga. — Odpowiedni materiat pomocniczy podany jest w punkcie 2.15 dodatku C.
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3.1.5.6

3.156.1

Czulos¢ przemieszczania

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

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

3.15.6.2

3.15.6.3

3.156.4

3.15.6.5

Zalecenie. — Dla sciezek schodzenia ILS kategorii I nominalna czutos¢ przemieszczania kqtowego powinna odpowiadaé
wartosci 0,0875 DDM przy kgtowym przemieszczaniu sig ponizej Sciezki schodzenia o wartosci 0,12 0, z tolerancjg
wynoszgcq £ 0,02 0. Sektory gorne i dolne bedq jak najbardziej symetryczne w przedziale wartosci granicznych, okre-
Slonych w punkcie 3.1.5.6.1 powyzej.

Dla $ciezek schodzenia kategorii II czuto$¢ przemieszczania katowego bedzie jak najbardziej symetryczna. Nominalna
czuto$¢ przemieszczania katowego bedzie odpowiadaé wartosci 0,0875 DDM przy przemieszczaniu katowym wynosza-
cym:

a) 0,12 0 ponizej $ciezki, z tolerancjg wynoszaca + 0,02 6;
b) 0,12 6 powyzej Sciezki, z tolerancjg wynoszaca plus 0,02 6 i minus 0,05 6.

Dla $ciezek schodzenia kategorii III nominalna czulo$¢ przemieszczania katowego bedzie odpowiada¢ wartosci 0,0875
DDM przy przemieszczaniu katowym, powyzej 1 ponizej $ciezki schodzenia o kat 0,12 0, z tolerancja + 0,02 0.

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

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

3.15.6.6

3.15.6.7

3.1.5.6.8

3.15.7

3.157.1

a)
b)

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

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

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

Monitorowanie

Automatyczny system monitorujacy bedzie przesytaé ostrzezenie do wyznaczonych punktow kontrolnych i powodowaé
wstrzymanie emisji w przedziatach czasowych, okreslonych w punkcie 3.1.5.7.3.1 ponizej, w przypadku utrzymywania
si¢ ktorego$ z ponizszych warunkow:

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

w przypadku jednoczestotliwosciowych $ciezek schodzenia ILS, gdy nastgpito zmniejszenie mocy wyjsciowej do war-
tosci mniejszej niz 50% wartosci nominalnej, chyba Ze $ciezka schodzenia begdzie wciagz spetniata wymogi z punktow
3.15.3,3.1.5.4 oraz 3.1.5.5;

w przypadku dwuczestotliwosciowych $ciezek schodzenia, gdy nastapito zmniejszenie mocy wyj$ciowej kazdej nosnej
do wartosci mniejszej niz 80%, z wyjatkiem sytuacji, gdy mozna dopusci¢ dalsze zmniejszenie do warto$ci pomiedzy
80% i 50% warto$ci nominalnej; chyba ze $ciezka schodzenia b¢dzie wcigz spelniata wymogi z punktow 3.1.5.3, 3.1.5.4
oraz 3.1.5.5;

Uwaga. — Zmiana czestotliwosci powodujgca utrate réznicy czestotliwosci, okreslonej w punkcie 3.1.3.2.1 powyzej, moze powodowaé
niebezpieczne sytuacje. Problem ten ma znaczenie operacyjne dla instalacji kategorii Il i IlI. Jesli jest to niezbgdne, problem ten mozna
wyeliminowa¢ odpowiednimi postanowieniami odnosnie monitorowania lub poprzez korzystanie z wysoce niezawodnych uktadow.
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d) dla $ciezek schodzenia ILS kategorii I, gdy zmiana w kacie pomigdzy $ciezka schodzenia i linig ponizej $ciezki scho-
dzenia (przewaga modulacji 150 Hz), na ktorej wartos¢ DDM wynosi 0,0875 jest wigksza niz:
i) £0,0375 6, lub;

ii) kat rownowazny zmianie czuto$ci przemieszczenia do wartosci roznej o 25% warto$ci nominalnej;

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

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

9) gdy wartos¢ DDM osiagnie warto$¢ mniejsza niz 0,175 w okreslonym przedziale pokrycia, ponizej sektora $ciezki scho-
dzenia.

Uwaga 1. — Wartos¢ 0,7475 8 w stosunku do horyzontu ma zapewnic odpowiednie przewyzszenia nad przeszkodami. Wartos¢ ta zostata
przejeta z innych parametrow sciezki schodzenia i warunkow pracy monitora. Poniewaz nie zamierza sig stosowac dokladnosci pomiaru
do czterech cyfr po przecinku, mozna do tego celu uzy¢ wartosé 0,75 6, jako wartosé¢ graniczng monitora. Material pomocniczy doty-
czqcey kryteriow ustalania przewyzszen nad przeszkodami zamieszczony jest w PANS-OPS (Dok. 8168).

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

Uwaga 3. — W urzqdzeniach sciezki schodzenia, w ktorych wybrana nominalna czutosé przemieszczania koresponduje z kgtem ponizej
Sciezki schodzenia ILS, ktory jest blisko wartosci granicznych lub osiggngt maksymalne wartosci graniczne okreslone w punkcie 3.1.5.6,
koniecznym moze okazaé si¢ wyregulowanie wartosci granicznych monitora tak, aby zabezpieczy¢ sig przed odchyleniami sektora po-
nizej wartosci 0,7475 0 w stosunku do horyzontu.

Uwaga 4. — Material pomocniczy dotyczqcy sytuacji opisanej w podpunkcie g) podany jest w punkcie 2.4.11 Dodatku C.

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

3.15.7.3 Catkowity czas nadawania sygnatu, wlacznie z okresami(em) nie nadawania sygnatu, poza warto$ciami granicznymi,
okreslonymi w punkcie 3.1.5.7.1 powyzej, bedzie minimalny, zgodny z wymaganiem unikania przerw w ustudze nawi-
gacyjnej, zapewnianej przez radiolatarni¢ $ciezki schodzenia ILS.
3.1.35.7.3.1 Calkowity czas, o ktérym mowa w punkcie 3.1.5.7.3 pod zadnym wzgledem nie bedzie przekraczaé:
a) 6 sekund dla radiolatarn $ciezek schodzenia kategorii I - ILS;
b) 2 sekundy dla radiolatarf $ciezek schodzenia kategorii II i I1I;
Uwaga 1. — Okreslone catkowite okresy nadawania sygnatu sq nieprzekraczalnymi wartosciami granicznymi i majq na celu ochrong
statku powietrznego w koncowych fazach podchodzenia do lgdowania przeciwko przedtuzajgcym sie i powtarzajgcym sig okresom czasu,
gdy Sciezka schodzenia ILS pracuje poza wartoSciami granicznymi monitora. Z tego powodu, zawierajq one nie tylko wstepne okresy
pracy poza tolerancjq, ale rowniez catkowity z dowolnego lub wszystkich okresow nadawania poza tolerancjq, wigcznie z okresem nie
emitowania sygnatu, ktore moze wystgpic podczas przywracania ustugi, np. w czasie kolejnego funkcjonowania monitora i przelqczenia

urzgdzenia sciezki schodzenia lub jego elementow.

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

3.15.7.3.2  Zalecenie. — Tam, gdzie jest to mozliwe catkowity czas z punktu 3.1.5.7.3.1 powyzej, dla Sciezek schodzenia ILS Kategorii
11i 111, nie powinien przekracza¢ 1 sekundy.

3.15.74 Projektowanie i praca systemu monitorujacego bedzie zgodna z wymogiem okreslajacym, ze wstrzymanie nadawania
oraz wystanie ostrzezenia do wyznaczonych punktéw zdalnej kontroli, bedzie rowniez nastgpowac w przypadku awarii
samego systemu monitorujacego.

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

3.1538 Wymagania dotyczqce integralnosci i cigglosci pracy
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3.158.1 Prawdopodobienstwo nie nadawania btednych sygnatéw prowadzacych bedzie nie mniejsze niz 1 — 0,5 x 10°° przy

kazdym ladowaniu, dla radiolatarn $ciezek schodzenia kategorii II i IIT

3.15.8.2 Zalecenie. — Dla $ciezek schodzenia kategorii I prawdopodobienstwo nie wyemitowania btgdnych sygnatow prowadza-

cych nie bedzie mniejsze niz 1 — 1,0 x 107 przy kazdym lgdowaniu.

3.1583 Prawdopodobienstwo nieutracenia nadawanego sygnatu prowadzacego bedzie wicksze niz 1 — 2 x 10° w kazdym
15- sekundowym przedziale czasowym, dla radiolatarn Sciezek schodzenia kategorii II i III (odpowiada to 2000 godzin

sredniego czasu pomi¢dzy wylaczeniami).

3.1584 Zalecenie. — Prawdopodobienstwo nie utracenia nadawanego sygnatu prowadzgcego powinno przekroczy¢ 1 —4 x 107
8w kazdym 15-sekundowym przedziale czasowym, dla radiolatarv $ciezek schodzenia kategorii I (odpowiada to 1000

godzin Sredniego czasu pomiedzy wylgczeniami).

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

3.16 Parowanie czgstotliwosci radiolatarni kierunku i $ciezki schodzenia

3.16.1 Parowanie czgstotliwo$ci radiolatarni kierunku i $ciezki schodzenia systemu ladowania wg przyrzadow bedzie przejete

z ponizszej listy, zgodnie z uregulowaniami punktu 4.2 rozdziatu 4, tom V:

Nadajnik Nadajnik Nadajnik Nadajnik
kierunku podejscia Sciezki schodzenia kierunku podejscia Sciezki schodzenia
(MHz) (MHz (MHz) (MHz)
108,1 334,7 110,1 3344
108,15 334,55 110,15 334,25
108,3 334,1 110,3 335,0
18,35 333,95 110,35 334,85
108,5 329,9 1105 329,6
1055 329,75 110,55 329,45
108,7 330,5 110,7 330,2
108,75 330,35 110,75 330,05
108,9 329,3 110,9 330,8
108,95 329,15 110,95 330,65
109,1 3314 1111 331,7
190,15 331,25 111,15 331,55
109,3 332,0 1113 332,3
109,35 331,85 111,35 332,15
109,5 332,6 1115 332,9
109,55 332,45 111,55 332,75
109,7 333,2 111,7 3335
109,75 333,05 111,75 333,35
109,9 333,8 1119 331,1
109,95 333,65 111,95 330,95

3.16.1.1 W rejonach, gdzie wymogi dla czestotliwosci nadajnikow radiolatarni kierunku i $ciezki schodzenia nie uzasadniaja

wigkszej liczby par niz 20, bgda one wybierane kolejno z ponizszej listy:
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Nadajnik kierunku podejscia

Nadajnik sciezki schodzenia

Lp. (MH2) (MH2)
i 1103 335.0
2 109,0 333.8
3 109.5 332.6
4 110.1 334.4
5 10,7 3332
6 1093 332.0
7 109.1 3314
8 110.0 330.8
9 110.7 330.2
10 110,5 329.6
11 108.1 334.7
12 108.3 334.1
13 1085 329.9
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14 108,7 330,5
15 108,9 329,3
16 1111 3317
17 111,3 332,3
18 1115 332,9
19 111,7 333,5
20 111,9 3311
3.16.2 Czestotliwosci, na ktorych pracujg nadajniki radiolatarni kierunku ILS spetniajace wymogi krajowe, zakonczone parzy-

stymi dziesietnymi cze¢$ciami megaherca, beda jak najszybciej ponownie przydzielone w taki sposob, aby odpowiadaty
one punktom 3.1.6.1 oraz 3.1 6.1.1. Nadajniki radiolatarni kierunku mogg kontynuowa¢ swojg prace jedynie do czasu,
kiedy wprowadzona zostanie zmiana przydziatu czgstotliwosci.

3.1.6.3 Istniejace radiolatarnie kierunku ILS, wykorzystywane w stuzbie migdzynarodowej, pracujace na czgstotliwosciach za-
konczonych nieparzystymi dziesigtnymi czgsciami megaherca, nie beda mie¢ przydzielonych nowych czestotliwosci za-
konczonych nieparzystymi dziesigtnymi czesciami, plus jedng dwudziesta czescia megaherca, z wyjatkiem sytuacji, w
ktorej dzieki umowie regionalnej, mozna ogdlnie uzywa¢ kanatéw wymienionych w punkcie 3.1.6.1 (zobacz punkt 4.2
rozdziatu 4, tom V).

3.1.7 Radiolatarnie znakujace VHF — markery

Uwaga. — Wymagania dotyczqce radiolatarni znakujgcych obowigzujg tylko wtedy, gdy jedna lub wigcej radiolatarni znakujgcych jest
zainstalowanych

3171 Informacje ogolne

a) W kazdej instalacji bedg znajdowac si¢ dwie radiolatarnie znakujace, z wyjatkiem sytuacji, w ktorej zastosowanie poje-
dynczej radiolatarni znakujacej zostanie zaopiniowane przez wlasciwe wiladze jako wystarczajace. Trzecia radiolatarnia
moze by¢ dodana, jesli w opinii kompetentnego przedstawiciela wtadz jest ona wymagana z powodu procedur operacyj-
nych, obowigzujacych w danym miejscu.

b) Radiolatarnie znakujace beda odpowiada¢ wymogom zaleconym w punkcie 3.1.7. W przypadku gdy na dang instalacje
sktadaja si¢ dwie radiolatarnie, przestrzegane beda wymogi obowigzujace marker srodkowy oraz zewngtrzny. W przy-
padku gdy dana instalacja sktada si¢ tylko z jednej radiolatarni znakujacej, przestrzegane beda wymogi obowiagzujace
marker srodkowy lub zewngtrzny. Jezeli radiolatarnie znakujace zostana zastapione przez radioodlegtosciomierz DME,
obowigzuja wymogi opisane w rozdziale 3.1.7.6.5.

¢) Radiolatarnie znakujace beda wytwarzaé charakterystyke promieniowania w celu oznaczenia wcze$niej ustalonej odle-
glosci od progu, wzdtuz $ciezki schodzenia ILS.

31711 W przypadku gdy radiolatarnia znakujaca uzyta jest w potaczeniu z tylnym kursem radiolatarni kierunku, bedzie ona
odpowiada¢ charakterystyce radiolatarni okre§lonej w punkcie 3.1.7.

31712 Sygnaty identyfikacyjne radiolatarni znakujacej, uzytej w polaczeniu z tylnym kursem radiolatarni kierunku, beda tatwo
odroznialne od identyfikacji radiolatarni wewngtrznej, Srodkowej oraz zewnetrznej, w sposob opisany w punkcie
3.1.75.1.

3.1.7.2 Czestotliwos¢ radiowa

31721 Radiolatarnie beda pracowac na czgstotliwosci 75 MHz z tolerancja + 0,005 %, oraz beda uzywac polaryzacji poziome;.

3173 Pokrycie

3.1.7.3.1 Radiolatarnia znakujaca bedzie tak wyregulowana, aby zapewni¢ pokrycie na nastgpujace odlegtosci, mierzone na

Sciezce schodzenia ILS i linii kursu radiolatarni kierunku:
a) marker wewnetrzny: 150 m + 50 m (500 ft + 160 ft);
b)  marker srodkowy: 300 m + 100 m (1000 ft + 325 ft);

C) marker zewnetrzny: 600 m = 200 m (2000 ft + 650 ft).
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3.173.2

Natezenie pola na granicy pokrycia, okreslonego w punkcie 3.1.7.3.1 bedzie wynosi¢ 1,5 miliwolta na metr (minus 82
dBW/m?). Dodatkowo, natezenie pola wewnatrz obszaru pokrycia bedzie wzrasta¢ do co najmniej 3,0 miliwoltéw na
metr (minus 76 dBW/m?).

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

zualnych.

Uwaga 2. — Zadowalajgca praca standardowego odbiornika poktadowego radiolatarni znakujqcej bedzie osiggnigta, jesli czutosé zo-
stanie ustawiona w sposob pozwalajgcy na odbior wskazan wizualnych przy natezeniu pola wynoszqcym 1,5 miliwolta na metr (minus

82 dBW/m?).

3174

31741

Modulacja

Czgstotliwo$¢ modulacji bedzie wynosic:
a) dla markera wewnetrznego: 3000 Hz;
b) dia markera srodkowego: 1300 Hz;

€) dla markera zewnetrznego: 400 Hz.

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

31742

3.1.75

31751

Glgbokosé modulacji markerow bedzie wynosi¢ 95% =+ 4%.

Identyfikacja

Nosna nie begdzie przerywana. Czestotliwosci modulujace beda kluczowane w nastgpujacy sposob:
a) marker wewnetrzny: 6 kropek na sekunde bez przerwy:

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

C) marker zewnetrzny: 2 kreski na sekunde bez przerwy.

Powyzsze szybko$ci nadawania beda utrzymywane w przedziale + 15%.

3.1.7.6

3.1.76.1

3.1.76.11

Posadowienie

Marker wewnetrzny bedzie posadowiony tak, aby wskazywa¢ w warunkach ograniczonej widzialnosci blisko$¢ progu
drogi startowej

Zalecenie. — W przypadku gdy charakterystyka promieniowania jest pionowa, marker wewnetrzny powinien by¢ usta-
wiony pomiedzy 75 m (250 ft) a 450 m (1500 ft) od progu oraz nie wigcej niz 30 m (100 ft) od przediuzenia centralnej
linii drogi startowej.

Uwaga 1. — Zaleca sig, aby charakterystyka markera wewnetrznego przechwycita przedtuzong w dot, prostq czgs¢ nominalnej sciezki
schodzenia ILS przy najnizszej wzglednej wysokosci decyzji obowigzujgcej w operacjach kategorii I1.

Uwaga 2. — Nalezy zachowaé ostroznosé przy posadowieniu markera wewnetrznego w celu uniknigcia interferencji pomiedzy markerem
wewnetrznym i zewnetrznym. Szczegoty na temat posadowienia markerow wewnetrznych zawarte sq w punkcie 2.10 dodatku C.

3.1.76.1.2

Zalecenie. — Jesli charakterystyka promieniowania jest inna niz pionowa, sprzet powinien by¢ posadowiony w taki spo-
sob, aby wytwarzal pole wewngqtrz sektora kursu oraz sektora Sciezki schodzenia ILS, ktore bedzie bardzo podobne do
pola, wytwarzanego przez anteng emitujqcq charakterystyke pionowo i ulokowang w sposob zalecony w punkcie
3.17.6.1.1.

3.1.7.6.2 Marker wewngtrzny, jesli jest zainstalowany, bedzie posadowiony tak, aby wskazywat w warunkach ograniczonej widzialno-
$ci, blisko$¢ wizualnego systemu prowadzenia.
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3.176.21

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

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

3.1.7.6.2.2

3.1.7.6.3

3.1.76.31

3.1.76.4

3.1.7.6.5

3.1.76.51

3.1.7.6.5.2

3.1.7.6.5.3

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

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

Zalecenie. — Marker zewnetrzny powinien by¢ posadowiony w odleglosci 7,2 km (3.9 NM) od progu, chyba ze z powoddéw
topograficznych lub operacyjnych odlegtos¢ ta nie jest mozliwa, wowczas marker mozna posadowic w odlegtosci miedzy
6,51 11,1 km (3,516 NM) od progu.

Zalecenie. — Jesli charakterystyka promieniowania jest pionowa, marker zewnetrzny powinien by¢ posadowiony w od-
leglosci nie wigkszej niz 75 m (250 ft) od przediuzenia linii centralnej drogi startowej. Jesli charakterystyka promienio-
wania nie jest pionowa, urzqdzenie powinno by¢ posadowione w taki sposob, aby pozwalato na wytworzenie pola we-
wnqtrz sektora kursu oraz Sciezki schodzenia ILS podobnego do pola, wytwarzanego przez antene emitujgcq charakte-

rystyke pionowo.

Pozycje radiolatarni znakujgcych, lub tam gdzie sg uzywane do wskazywania odleglosci radioodlegto$ciomierze DME
jako alternatywa dla niektorych lub wszystkich markeréw wchodzacych w sktad systemu ILS, beda opublikowane zgod-
nie z postanowieniami Zatacznika 15.

Uzywany w ten sposob radioodlegto$ciomierz DME bedzie dostarcza¢ informacje o odlegto$ci, operacyjnie rOwnowazng
do tej, dostarczanej przez radiolatarni¢(-¢) znakujaca(-€).

Jesli radioodleglosciomierz DME jest stosowany jako alternatywy dla markera srodkowego, jego czg¢stotliwos¢ bedzie
sparowana z cze¢stotliwoscig radiolatarni kierunku, a jego posadowienie bedzie takie, aby zminimalizowa¢ btad w infor-
macji o odlegtosci.

Radioodlegltosciomierz DME opisany w punkcie 3.1.7.6.5 powyzej bedzie odpowiadaé specyfikacji zawartej w punkcie
3.5 ponize;j.

3.1.7.7 Monitorowanie

31771

3.17.7.2

Odpowiednie urzadzenie bedzie dostarczaé sygnaty zapewniajace pracg automatycznego monitora. Monitor ten bedzie
przesylac ostrzezenie do wyznaczonego punktu kontrolnego w przypadku zajécia jednej z ponizszych sytuacji:

a) awaria modulacji lub kluczowania;
b) spadek mocy wyjsciowej ponizej 50% wartosci normalne;.

Zalecenie. — Kazda radiolatarnia znakujgca powinna by¢ wyposazona w odpowiednie urzqdzenie monitorujgce, ktore
bedzie wskazywaé w wyznaczonym miejscu, spadek gltebokosci modulacji ponizej 50%.

3.2 Wymagania techniczne dla radarowego systemu precyzyjnego podej$cia

Uwaga. — W tresci ponizszej specyfikacji uzywane sq odleglosci skosne.

321

3.2.11

3.2.1.2

3.2.2

Radarowy system precyzyjnego podejécia bedzie sktadac si¢ z nastepujacych elementow:
Radaru precyzyjnego podejscia (PAR);
Radaru dozorowania (SRE).

W przypadku uzycia wyltacznie urzadzenia PAR, instalacja bedzie oznaczona terminem PAR, lub radarem precyzyjnego
podejscia, a nie terminem ,,radarowy system precyzyjnego podejscia”.
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Uwaga. — Uregulowania dotyczqce zapisywania i przechowywania danych radarowych zawarte sq w rozdziale 6 Zatgcznika 11.

3.23 Radar precyzyjnego podejscia (PAR)
3231 Pokrycie
32311 Radar PAR bedzie wykrywacé i wskazywacé pozycje statku powietrznego, o skutecznej powierzchni odbicia wynoszacej

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

Uwaga. — Ponizej przedstawiono skuteczne powierzchnie odbicia echa statku powietrznego:
maty samolot jednosilnikowy: 5 — 10 m?;
maty samolot dwusilnikowy: od 15 m?;
Sredni samolot dwusilnikowy: od 25 m2;
samolot czterosilnikowy: 50 — 100 m?.

3.23.2 Posadowienie

3.2321 PAR bedzie posadowiony i wyregulowany tak, aby pozwalal na calkowite pokrycie sektora z jego wierzchotkiem w
punkcie znajdujacym si¢ 150 m (500 ft) od punktu przyziemienia w kierunku konca drogi startowej i rozciagajacym si¢
w azymucie + 5 stopni wzgledem linii centralnej drogi startowej oraz od — 1 stopnia do + 6 stopni w elewacji.

Uwaga 1. — Zalozenia punktu 3.2.3.2.1 mogq by¢ spetnione poprzez posadowienie sprzetu, cofnigtego od punktu przyziemienia w kie-
runku konca drogi startowej na odlegtos¢ co najmniej 950 m (3000 ft) i odsuniecie od linii centralnej drogi startowej na odleglos¢ 120
m (400 ft) lub cofnigcie na odlegtos¢ co najmniej 1200 m (4000 ft) i odsunigcie od linii centralnej drogi startowej na odlegtosé¢ 185 m
(600 ft), jesli urzqdzenie ma skanowac obszar = 10 stopni wzgledem linii centralnej drogi startowej. Alternatywnie, jesli urzqdzenie ma
skanowac obszar 15 stopni po jednej stronie linii centralnej drogi startowej i 5 stopni po drugiej, cofnigcie urzqdzenia od punktu przy-
ziemienia mozna zmniejszy¢ do 685 m (2250 ft) oraz 915 m (3000 ft) dla bocznego odsunigcia wynoszgcego odpowiednio 120 m (400
ft) oraz 185 m (600 ft).

Uwaga 2. — Wykresy ilustrujgce posadowienie radaru PAR zamieszczone sq w dodatku C (rysunki od C-14 do C-17 wigcznie).
3233 Dokladnosé

3.2331 Doktadnosé wskazan azymutu. Informacja dotyczaca azymutu bedzie wyswietlana w sposob pozwalajacy na tatwg ob-
serwacje odchylen lewo/prawo od linii kursu. Maksymalny dopuszczalny btad wzgledem odchylenia od linii kursu be-
dzie wynosic¢ albo 0,6% odlegtosci od anteny radaru PAR plus 10% odchylenia od linii kursu lub 9 m (30 ft), w zalez-
nosci od tego ktéra wartos$¢ jest wieksza. Sprzet bedzie posadowiony i ustawiony w taki sposdb, aby wyswietlony btad
w punkcie przyziemienia byt minimalny oraz nie przekraczat 0,3% odlegtosci od anteny radaru PAR lub 4,5 m (15 ft),
w zalezno$ci od tego, ktora warto$¢ jest wigksza. Bedzie mozliwe rozroéznienie pozycji dwoch statkéw powietrznych,
znajdujacych si¢ wzglgedem siebie o 1,2 stopnia w azymucie.

3.23.3.2 Dokiadnos¢ wskazan elewacji. Informacja dotyczaca elewacji bedzie wyswietlana w sposob pozwalajacy na tatwa ob-
serwacj¢ odchylenia gora/dot od $ciezki schodzenia, na ktory nastawiony jest sprzet. Maksymalny dopuszczalny btad
wzgledem odchylenia od linii kursu bedzie wynosi¢ 0,4 % odlegtosci od anteny radaru PAR plus 10 % aktualnego
liniowego przemieszczenia si¢ od wybranej §ciezki schodzenia Iub 6 m (20 ft), w zaleznoSci od tego, ktora warto$¢ jest
wigksza. Sprzet bedzie ulokowany i ustawiony w taki sposob, aby btad w punkcie przyziemienia nie przekraczat 6 m
(20 ft). Sprzet bedzie posadowiony i wyregulowany w taki sposob, aby wyswietlony btad w punkcie przyziemienia nie
przekraczat 0,2 % odleglosci od anteny radaru PAR lub 3 m (10 ft), w zaleznosci od tego, ktora wartos¢ jest wigksza.
Bedzie mozliwe rozroéznienie pozycji dwoch statkow powietrznych, znajdujacych si¢ wzgledem siebie o 0,6 stopnia w
elewacji.

3.2.3.3.3 Doktadnosé odlegtosci. Btad w wyznaczeniu odleglosci od punktu przyziemienia nie bedzie przekracza¢ 30 m (100 ft)
plus 3% odlegtosci od punktu przyziemienia. B¢dzie mozliwe rozréznienie pozycji dwoch statkéw powietrznych, znaj-
dujacych si¢ na tym samym azymucie w odlegtosci 120 m (400 ft) wzgledem siebie.

3.2334 Udostgpniona bedzie informacja zezwalajaca na okreslenie pozycji statku powietrznego wzglegdem innego statku po-
wietrznego i przeszkod. Wskazania beda rowniez zezwala¢ na zwigkszenie predkosci naziemnej oraz czgstotliwosci
startow lub podej$¢ na pozadang $ciezke schodzenia.

3234 Informacje beda catkowicie aktualizowane przynajmniej raz na sekundg.

3.24 Radar dozorowania (SRE)
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3241 Radar dozorowania, uzyty jako element systemu radaru precyzyjnego podejécia, bedzie spetnia¢ przynajmniej nastepu-
jace wymogi:

3.2.4.2 Pokrycie

32421 Radar SRE bedzie wykrywa¢ statek powietrzny o skutecznej powierzchni odbicia wynoszacej 15 m2, lub wigkszej, jesli
znajduje si¢ w polu widzenia anteny w obszarze opisanym nastgpujaco:

Przestrzen wyznaczona petnym, 360 stopniowym obrotem pionowej powierzchni plaszczyzny anteny ograniczona: plaszczyzna
biegnaca pod katem 1.5 stopnia nad ptaszczyzna pozioma anteny, rozciagajaca si¢ na odlegtos¢ 37 km (20 NM); plaszczyzna
pionowa na odlegtosci 37 km (20 NM) rozciagajaca si¢ od miejsca przecigcia z 1,5-stopniowa plaszczyzna do wysokosci 2400
m (8000 ft) nad poziomem anteny; plaszczyzna pozioma rozciagajaca si¢ na wysokosci 2400 m (8000 ft) z odlegltosci 37 km
(20 NM) z powrotem w kierunku anteny do przecigcia z ptaszczyzna rozciagajaca si¢ od anteny pod katem 20 stopni nad ptasz-
czyzna pozioma anteny oraz 20-stopniowa plaszczyzng rozciagajaca si¢ od miejsca przecigcia z plaszczyzna na wysokosci
2 400 m (8000 ft) do anteny.

3.2422 Zalecenie. — Zaleca sig¢ zwigkszenie pokrycia dla statkow powietrznych o skutecznej powierzchni odbicia wynoszqgcej
15 m2, przynajmniej do obszaru uzyskanego przez zastgpienie wartosci z punktu 3.2.4.2.1 powyzej, nastepujgcymi war-
toSciami:

- 0,5 stopnia zamiast 1,5 stopnia;

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

- 3000 m (10000 ft) zamiast 2400 m (8000 ft);
- 30 stopni zamiast 20 stopni.

Uwaga. — Wykres ilustrujgcy pokrycie pionowe elementu SRE zamieszczony jest w dodatku C (rysunek C-18).
3.243 Doktadnos¢

32431 Doktadnosé wskazan azymutu. Wskazanie pozycji w azymucie bedzie miesci¢ si¢ w przedziale + 2 stopnie w stosunku
do pozycji rzeczywistej. B¢dzie mozliwe rozroznienie pozycji dwoch statkdw powietrznych, znajdujacych si¢ wzgledem
siebie o0 4 stopnie w azymucie.

3.2432 Doktadnosé wskazan odleglosci. Btad w wyznaczeniu odleglosci nie bedzie przekracza¢ 5% rzeczywistej odlegltosci lub
150 m, w zaleznosci od tego, ktora wartos¢ jest wigksza. Bedzie mozliwe rozroznienie pozycji dwoch statkow powietrz-
nych, znajdujacych si¢ wzgledem siebie w odleglosci wynoszacej 1% rzeczywistej odleglosci, mierzonej od punktu ob-
serwacji, lub 230 m w zaleznosci od tego, ktora warto$¢ jest wigksza.

3.243.21 Zalecenie. — Blgd w wyznaczeniu odleglosci nie powinien przekraczacé 3% odlegtosci rzeczywistej lub 150 m, w zalezno-
Sci od tego, ktora wartos¢ jest wigksza.

3.244 Urzadzenie bedzie umozliwia¢ catkowite od§wiezanie informacji dotyczacych odlegtosci i azymutu wszystkich statkow
powietrznych w obszarze pokrycia, przynajmniej raz na 4 sekundy.

3.245 Zalecenie. — Nalezy dolozy¢ wszelkich staran w celu maksymalnego zmniejszenia zaktocen spowodowanych odbiciem od
obiektow naziemnych lub od chmur i opadow atmosferycznych.

3.3 Wymagania techniczne dla radiolatarni ogélnokierunkowej VHF (VOR)
331 Informacje ogdlne
3311 Radiolatarnia VOR bedzie tak skonstruowana i wyregulowana, aby odpowiednie przyrzady poktadowe wskazywaty

réwne odchylenia katowe (namiary) zgodnie z ruchem wskazowek zegara, stopien po stopniu wzgledem poétnocy ma-
gnetycznej, mierzone od miejsca posadowienia radiolatarni VOR.

3.3.1.2 Radiolatarnia VOR bedzie nadawac¢ czgstotliwo$¢ nosna, z ktora zwigzane sa dwie oddzielne modulacje 30 Hz. Faza
pierwszej z nich bedzie niezalezna od azymutu punktu obserwacji (faza sygnalu odniesienia). Faza drugiej modulacji
(faza sygnatlu zmiennego) w punkcie obserwacji bedzie rozni¢ si¢ od fazy odniesienia o kat rowny namiarowi punktu
obserwacji wzgledem radiolatarni VOR.

3.3.13 Fazy sygnatéw odniesienia i zmiennego beda znajdowac si¢ w fazie wzdtuz magnetycznego potudnika odniesienia, bie-
gnacego przez stacjg.
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Uwaga. — Fazy sygnatow odniesienia i zmiennego znajdujq sie w fazie wowczas, gdy maksymalna wartos¢ sumy czestotliwosci nosnej
oraz energii wstegi bocznej, wynikajgca z sygnatu zmiennego, wystgpuje w tym samym czasie, co najwyzsza chwilowa
czestotliwos¢ sygnatu odniesienia.

3.32 Czgstotliwo$¢ radiowa

3321 Radiolatarnia VOR bedzie pracowa¢ w pasmie od 111,975 do 117,975 MHz, chyba ze mozliwe jest uzycie czestotliwosci
z pasma od 108 do 111,975 MHz, jesli zgodnie z postanowieniami punktow 4.2.1 oraz 4.2.3.1 rozdziat 4 tom V, uzycie
takich czgstotliwo$ci jest dopuszczalne. Najwyzsza mozliwa do przydzielenia czgstotliwoscia bedzie czgstotliwosé
117,950 MHz. Separacja pomigedzy kanatami bedzie wynosi¢ 50 kHz w odniesieniu do najwyzszej mozliwej do przy-
dzielenia czgstotliwosci. Na obszarach, gdzie powszechnie jest stosowana separacja mi¢dzykanatlowa 100 kHz lub 200
kHz, tolerancja dla czgstotliwo$ci no$nej bedzie wynosi¢ + 0,005%.

3322 Tolerancja czestotliwos$ci nosnych wszystkich nowych instalacji wprowadzonych po 23 maja 1974 na obszarach, gdzie
uzywana jest 50 kHz separacja migdzykanatowa, bedzie wynosi¢ = 0,005%.

3.3.23 Na obszarach, gdzie zainstalowano nowe radiolatarnic VOR o czgstotliwo$ciach z odstgpem migdzykanalowym wyno-
szacym 50 kHz w stosunku do radiolatarni VOR juz istniejacych na tym obszarze, nalezy w pierwszej kolejnosci zapew-
ni¢, aby tolerancja czestotliwosci nosnej istniejacego systemu VOR, zostala zmniejszona do wartosci + 0,002%.

3.33 Polaryzacja i doktadno$¢ charakterystyki

3331 Emisja z radiolatarni VOR bedzie spolaryzowana poziomo. Pionowo spolaryzowany sktadnik nadawanego sygnatu be-
dzie jak najmniejszy.

Uwaga. — Nie jest w chwili obecnej mozliwe oszacowanie maksymalnej dopuszczalnej wartosci pionowo spolaryzowanego sktadnika
sygnatu nadawanego z radiolatarni VOR. (Informacje dotyczgce kontroli z powietrza, ktore mogq by¢ wykonywane w
celu ustalenia skutkow polaryzacji pionowej na doktadnosé¢ namiaréw, zawarte sq w Podreczniku Testowania Pomocy
Radionawigacyjnych (Dok. 8071)).

3.33.2 Wkiad stacji naziemnej do doktadnosci informacji namiarowej przenoszonej przez spolaryzowany poziomo sygnat, na-
dawany przez radiolatarni¢ VOR dla wszystkich katdw elewacji pomiedzy 0 i 40 stopni, zmierzonych od $rodka systemu
antenowego radiolatarni VOR, bedzie znajdowacé si¢ w przedziale + 2 stopnie.

3.34 Pokrycie

3341 Radiolatarnia VOR bedzie dostarczaé¢ sygnaty, ktore zezwolg na satysfakcjonujaca prace standardowej instalacji statku
powietrznego na putapach i odleglosciach wymaganych z powoddéw operacyjnych, az do kata elewacji wynoszacego 40
stopni.

3.342 Zalecenie. — Natezenie pola lub gestos¢é mocy w przestrzeni, sygnatow radiolatarni VOR, wymaganych do zapewnienia

satysfakcjonujqcej pracy standardowej instalacji statku powietrznego, przy minimalnym poziomie operacyjnym i przy
maksymalnym okreslonym zasiegu operacyjnym, powinno wynosi¢ 90 mikrowoltéw na metr lub minus 107 dBW/m?.

Uwaga. — Typowe zastepcze promieniowane izotropowo moce (EIRP) stosowane w celu osiggnigcia okreslonych zasiggow zawarte sq
w punkcie 3.1 Dodatku C. Definicja EIRP jest zawarta w 3.5.1.

3.35 Modulacje sygnatéw nawigacyjnych

3351 Czgstotliwo$¢ nosna zaobserwowana w jakimkolwiek punkcie w przestrzeni bedzie modulowana amplitudowo przez
dwa sygnaty w nastepujacy sposob:

a) czestotliwo$¢ podnosna 9960 Hz o statej amplitudzie, modulowana czestotliwosciowo sygnatem 30 Hz:
1) dla konwencjonalnej radiolatarni VOR, 30 Hz sktadnik takiej podnos$nej FM jest staly bez wzgledu na azymut i
jest okreslany jako ,,sygnat odniesienia” i bedzie miat wskaznik dewiacji 16 =1 (tzn. od 15 do 17);
2) dlaradiolatarni VOR z efektem Dopplera faza 30 Hz sktadnika zmienia si¢ w zaleznosci od azymutu i jest okre-
$lana terminem ,,sygnat zmienny” i bedzie miata wskaznik dewiacji 16 +1 (tzn. 15 do 17) pod katem elewacji do
5 stopni i minimalny wskaznik dewiacji 11, kiedy kat elewacji wynosi powyzej 5° do 40°;

b) 30 Hz sktadnik modulujgcy amplitudowo:
1) dla konwencjonalnego systemu VOR, sktadnik ten wynika z wirujacej charakterystyki promieniowania, ktorego
faza zmienia si¢ w zaleznoéci od azymutu i jest okreslana terminem ,,sygnat zmienny”;
2) dlaradiolatarni VOR z efektem Dopplera sktadnik ten, o statej fazie w stosunku do azymutu i statej amplitudzie,
nadawany jest dookolnie i jest okreslany terminem ,,sygnat odniesienia”.
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3.35.2 Nominalna glebokos¢ modulacji czgstotliwosci nosnej ze wzgledu na sygnat 30 Hz lub czgstotliwo$¢é podnosnej
9960 Hz, bedzie zawiera¢ si¢ w przedziale wynoszacym 28% - 32%.

Uwaga. — Wymaganie to stosuje si¢ do sygnatu nadawanego przy braku zjawiska wielosciezkowosci.

3.353 Glebokos¢ modulacji czestotliwosci nosnej wynikajaca z sygnatow 30 Hz zaobserwowanych pod dowolnym katem ele-
wacji do 5 stopni, bedzie utrzymywac si¢ w przedziale wynoszacym 28% - 35%. Glgbokos¢ modulacji czgstotliwosci
nos$nej wynikajaca z sygnatu 9960 Hz zaobserwowanych pod dowolnym katem elewacji do 5 stopni, bedzie utrzymywac
si¢ w przedziale wynoszacym 20% do 55% w urzadzeniach bez modulacji glosu i w przedziale od 20 do 35% w urza-
dzeniach z modulacjg gtosem.

Uwaga. — Kiedy modulacja mierzona jest w czasie inspekcji z powietrza w warunkach wystgpowania silnej wieloSciezkowosci sygnatu,
mozna oczekiwac zmian w odbieranej modulacji. Krotkie zmiany poza wymienione wartosci sq dopuszczalne. Podrecznik Testowania
Pomocy Radionawigacyjnych (Doc 8071)) zawiera dodatkowe informacje odnosnie stosowania tolerancji na poktadzie statku powietrz-
nego.

3.3.5.4  Czgstotliwosci modulacji sygnatu zmiennego i odniesienia beda wynosi¢ 30 Hz + 1%.
3.3.5.5 Czgstotliwos¢ srodkowa podnosnej bedzie wynosi¢ 9.960 Hz £1%.

3.356
a) Modulacja amplitudy podno$nej 9.960 Hz dla konwencjonalnej radiolatarni VOR nie bedzie przekraczaé 5%.

b) Dla radiolatarni VOR z efektem Dopplera, warto$¢ %owa modulacji amplitudy podnosnej 9960 Hz nie bgdzie przekra-
czac¢ 40%, gdy jest mierzona w punkcie potozonym co najmniej 300 m (1000 ft) od radiolatarni VOR.

3.357 Tam, gdzie wprowadzono 50 kHz odst¢p miedzy kanatami dla radiolatarni VOR, poziom harmonicznych wstegi bocznej
sktadowej 9.960 Hz w nadawanym sygnale nie be¢dzie przekraczaé nastgpujacych pozioméw w stosunku do poziomu
wstegi bocznej 9.960 Hz:

Podnosna Poziom
9960 Hz odniesienie 0 dB
druga harmoniczna -30dB
trzecia harmoniczna -50dB
czwarta harmoniczna i powyzej - 60 dB

3.3.6 Nadawanie glosem i identyfikacja

3.3.6.1 W przypadku, gdy radiolatarnia VOR zapewnia rownocze$nie kanat tacznosci typu ziemia-powietrze, kanat ten bedzie znaj-
dowac si¢ na tej samej czestotliwos$ci nos$nej uzytej dla funkcji nawigacyjnych. Promieniowanie na tym kanale bedzie spo-
laryzowane poziomo.

3.3.6.2 Glegbokos$¢ modulacji no$nej na kanale facznosci nie bedzie wigksza niz 30%.

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

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

3.3.6.5 Sygnalidentyfikacyjny bedzie wykorzystywaé Migdzynarodowy Alfabet Morse’a i sktadac si¢ zdwoch lub trzech liter. Bedzie
nadawany z predkos$cig okoto 7 stdw na minute. Sygnal bedzie powtarzany co najmniej co 30 sekund, a czestotliwos$é

modulacji bedzie wynosi¢ 1020 Hz z tolerancjg + 50 Hz.

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

Uwaga. — Tam, gdzie radiolatarnie VOR i DME wspélpracujg ze sobq, zgodnie z punktami 3.5.2.5 ponizej, uregulowania dotyczgce
identyfikacji z punktu 3.5.3.6.4 ponizej majg wplyw na identyfikacje radiolatarni VOR.

3.3.6.6  Glegbokosc, na jaka czestotliwosé nosna jest zmodulowana przez sygnat kodu identyfikacyjnego bedzie zblizona do 10%, lecz

nie bedzie tej wartosci przekracza¢. W sytuacji, kiedy nie istnieje Zaden kanat tacznosci, dopuszczalne bedzie zwigkszenie
modulacji przez sygnat kodu identyfikacyjnego do warto$ci nie przekraczajacej 20%.
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3.3.6.6.1 Zalecenie. — Jesli radiolatarnia VOR zapewnia réwnoczesnie kanal lgcznosci typu ziemia-powietrze, glebokos¢ modulacji
sygnatu kodu identyfikacyjnego powinna wynosi¢ 5 £ 1% w celu zapewnienia satysfakcjonujgcej jakosci nadawania gto-
sem.

3.3.6.7 Transmisja gltosem nie bedzie kolidowa¢ w zaden sposob z podstawowymi funkcjami nawigacyjnymi. Podczas nadawania
glosem kod identyfikacyjny bedzie wyttumiony.

3.3.6.8 Funkcja odbiorcza systemu VOR bedzie zezwala¢ na wyrazna identyfikacj¢ pozadanego sygnatu w warunkach napotkanych
w obrebie okreslonego pokrycia, z parametrami modulacji okre§lonymi w punktach 3.3.6.5, 3.3.6.6 oraz 3.3.6.7 powyze;j.
337 Monitorowanie
3.3.7.1 Odpowiedni sprzet zainstalowany w polu promieniowania bedzie dostarcza¢ sygnaty do automatycznego monitora. Monitor
ten bedzie przesytac ostrzezenie do wyznaczonego punktu kontrolnego i albo usuwa¢ sktadowe identyfikacyjne lub nawiga-
cyjne z nosnej, albo wstrzymywac nadawanie w przypadku zajscia (jednego lub kombinacji ) nastepujacych odstepstw od
ustalonych warunkow:

a) zmiana przekraczajaca 1 stopien w miejscu monitorowania informacji namiarowej, nadawanej przez radiolatarni¢ VOR;

b) 15% spadek poziomu napigcia sygnatow czgstotliwosci modulujacych w miejscu monitorowania, albo sygnatu podno-
$nej, albo 30 Hz sygnatow modulujacych amplitudy, albo obu sygnatow.

3.3.7.2  Awaria samego monitora spowoduje przestanie ostrzezenia do punktu kontrolnego i:
a) usunie komponenty identyfikacyjne oraz nawigacyjne z nosnej; lub
b) spowoduje wstrzymanie nadawania.

Uwaga. — Material pomocniczy na temat radiolatarni VOR podany jest w punkcie 3 dodatku C i w dodatku E.

3.38 Odporno$¢ na interferencje systemoéw odbiorczych VOR

3.3.8.1 Systemy odbiorcze VOR beda zapewniaé dostateczng odpornosé na interferencje dwu-sygnatowych produktow intermodulacji
trzeciego stopnia, wywotane przez emisje sygnatéw VHF FM o poziomach zgodnych z:

2N1+N2+472<0
dla sygnatéw radiofonicznych VHF FM w zakresie 107,7 — 108,0 MHz

oraz

2N1+N2+3(24—20 |og§';)so

dla sygnatéw radiofonicznych VHF FM ponizej 107,7 MHz,

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

N1 i N2oznaczajg poziomy (dBm) dwoch sygnatow radiofonicznych VHF FM na wej$ciu odbiornika radiolatarni VOR. Zaden z obydwu
poziomdw nie bedzie przekracza¢ kryteriow obnizenia czuto$ci, ustalonych w punkcie 3.3.8.2. ponize;j:

Af=108,1 — f1, gdzie f1 to czgstotliwosé N1, emitowanego sygnatu radiofonicznego VHF FM zblizonego do 108,1 MHz.

3.3.8.2 Czulo$¢ systemu odbiorczego VOR nie bedzie obnizana w obecnosci sygnalow VHF FM, o poziomach zgodnych z nastepu-

jaca tabela:
Czestotliwosé (MHz) © Maksymalny poziom niepozgdanego sygnatu na wejsciu odbiornika (dBm)
88-102 +15
104 +10
106 +5
107,9 -10
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Uwaga 1. — Zaleznos¢ pomiedzy sqsiednimi punktami wyznaczonymi przez powyzsze czestotliwosci jest liniowa.

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

3.4  Wymagania techniczne dla radiolatarni NDB

Uwaga. — W dodatku C podane sq wskazowki dotyczqce znaczenia i zastosowania pokrycia nominalnego oraz skutecznego, a takze
0golne wskazowki dotyczgce pokrycia radiolatarni NDB.

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

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

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

Pokrycie nominalne. Obszar otaczajacy radiolatarnic NDB, w ktorym natezenie pionowego pola fali przyziemnej przekracza warto$¢
minimalna, okre$long dla obszaru geograficznego, w ktdrym znajduje si¢ radiolatarnia.

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

34.2 Pokrycie

3421 Zalecenie. — Minimalna warto$¢ natgzenia pola wewngqtrz pokrycia znamionowego radiolatarni NDB powinna wynosi¢ 70
mikrowoltow na metr.

Uwaga 1. — Wskazéwki dotyczqce natgzenia pol wymaganych szczegdlnie na dlugosciach geograficznych pomiedzy 30°N i 30°S, podane
sqg w punkcie 6.1 dodatku C, natomiast odpowiednie uregulowania ITU podane sq w Regulaminie Radiokomunikacyjnym, rozdziat VIII,
artykut 35, paragraf IV, czesé B.

Uwaga 2. — Wybor miejsc i czasow, w ktorych mierzone jest natgZenie pola jest wazne ze wzgledu na uniknigcie anormalnych wynikéw
dla danego rejonu; miejsca w drogach powietrznych w obszarze wokot radiolatarni sq pod wzgledem operacyjnym najwazniejsze.

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

Uwaga 1. — Podczas klasyfikowania radiolatarni bedg brane pod uwage dzienne lub sezonowe réznice w pokryciu znamionowym .
Uwaga 2. — Radiolatarnie o srednim promieniu pokrycia znamionowego pomiedzy 46,3 i 278 km (25 i 150 NM), mogq by¢ wyznaczone
przez najblizszq wielokrotnosé 46,3 km (25 NM) do sredniego promienia pokrycia znamionowego, a radiolatarnie o pokryciu znamio-
nowym ponad 278 km (150 NM) — do najblizszej wielokrotnosci 92,7 km (50 NM).
3.4.2.2 Zalecenie.— Na obszarach, gdzie pokrycie znamionowe radiolatarni NDB rézni sig w roznych sektorach majqcych znaczenie
operacyjne, jej klasyfikacia powinna by¢ wyrazona Srednim promieniem pokrycia znamionowego i wartoSciami kqtowymi

dla kazdego sektora w nastepujgcy sposob:

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

Tam, gdzie nalezy dokonac klasyfikacji radiolatarni NDB w ten sposob, ilos¢ sektorow powinna by¢ utrzymana na minimalnym poziomie,
najlepiej nie przekraczajgcym 2.

Uwaga. — Sredni promien danego sektora pokrycia znamionowego jest réwny promieniowi odpowiadajgcemu mu okregowi o tym pro-
Mieniu. Przyklad:

150/210°-30°
100/30°- 210"
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343 Ograniczenia w nadawanej mocy

Moc radiolatarni NDB nie bedzie przekracza¢ wartosci niezbgdnej do osiagnigcia uzgodnionego pokrycia nominalnego o wigcej niz 2
dB. Moc ta moze by¢ zwigkszona w sytuacji, gdy jest to koordynowane na szczeblu regionalnym, badz nie spowoduje emisji interferencji
szkodliwych dla innych urzadzen.

344 Czestotliwo$ci radiowe
3441 Czestotliwosci przydzielone radiolatarniom NDB beda wybierane z zakresu czgstotliwoscei 190 - 1750 kHz.

3442 Tolerancja czgstotliwosci obowiazujaca dla radiolatarn NDB bedzie wynosi¢ 0,01%, natomiast dla radiolatari NDB o mocy
powyzej 200 W uzywajacych czestotliwosei 1606,5 kHz i1 wigcej — tolerancja bedzie wynosié 0,005%.

3443 Zalecenie. — W przypadku uzycia dwdch lokatoréw, jako dodatkéw do systemu ILS, odstgp pomiedzy nosnymi obydwu
lokatorow nie powinien by¢ mniejszy niz 15 kHz, w celu zapewnienia poprawnego dziatania radiokompasu oraz nie wigkszy
niz 25 kHz, w celu szybkiego przestrojenia w przypadku, gdy statek powietrzny posiada tylko jeden radiokompas.

3444 W przypadku gdy lokatory wchodzace w sktad systemow ILS obstugujacych przeciwlegte konce tej samej drogi startowej,
majg przydzielone wspolne czgstotliwosci, nalezy opracowac przepisy mowiace o koniecznosci wylaczania radiolatarn nie-
pracujacych operacyjnie.

Uwaga. — Dodatkowe wskazowki na temat pracujgcych na kanatach o wspolnej czestotliwosci lokatorow zawarte sq w punkcie 3.2.2,
rozdziat 3, tom V.

345 Identyfikacja

3451 Kazda radiolatarnia NDB be¢dzie identyfikowana dwu lub trzyliterowymi grupami Migdzynarodowego Alfabetu Morse’a,
nadawanymi z pr¢dkoscia odpowiadajaca w przyblizeniu 7 stowom na minute.

3452 Identyfikacja bedzie nadawana przynajmniej raz na 30 sekund, chyba ze identyfikacja radiolatarni dokonana jest poprzez
kluczowanie nosnej. W tym przypadku, identyfikacja bedzie dokonywana w jednominutowych przedziatach czasowych,
chyba ze mozliwe jest uzycie przedziatu krotszego w radiolatarniach, w ktérych jest to pozadane z powoddw operacyjnych.

3.4.5.2.1 Zalecenie. — Poza sytuacjami, w ktorych identyfikacja radiolatarni dokonywana jest poprzez kluczowanie nosnej, sygnat iden-
tyfikacyjny powinien by¢ nadawany w rownych odstgpach czasowych przynajmniej 3 razy, w kazdym 30-sekundowym prze-
dziale czasowym.

3.45.3 Dlaradiolatarn NDB o §rednim promieniu pokrycia nominalnego wynoszacym 92,7 km (50 NM), lub mniej, ktore sa podsta-
wowymi pomocami w procedurach podejscia i oczekiwania w strefie przylotniskowej, identyfikacja bedzie nadawana w row-
nych odstgpach czasowych przynajmniej 3 razy w kazdym 30-sekundowym przedziale czasowym

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

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

3.4.6 Charakterystyki emisji

Uwaga. — Ponizsze wymogi nie majq na celu wykluczenia z uzytku modulacji lub typow modulacji, ktore mozna wykorzystywac w ra-
diolatarniach NDB oprécz tych, przeznaczonych do identyfikacji, wlgcznie z rownoczesng identyfikacjq i modulacjq gtosowg, pod wa-
runkiem, Ze tego rodzaju dodatkowe modulacje nie bedg mialy znacznego wplywu na sprawnosé dziatania radiolatarni NDB, w polg-
czeniu z obecnie stosowanymi radionamiernikami, a takze pod warunkiem, Ze uzywanie ich nie powoduje szkodliwych interferencji
wobec innych funkcji radiolatarni NDB.

3.4.6.1 Oprocz tego, jak przedstawiono to w punkcie 3.4.6.1.1, wszystkie radiolatarnie NDB beda nadawac niezakldcona nosna i by¢
identyfikowane poprzez kluczowanie czestotliwoscia modulujaca (NON/A2A).

3.4.6.1.1 Radiolatarnie NDB, inne niz te uzywane jako pomoc w procedurach oczekiwania, podejscia i ladowania, badz te o $rednim
promieniu pokrycia znamionowego wynoszacym ponizej 92,7 km (50 NM), moga by¢ identyfikowane przez kluczowanie
niezmodulowanej nosnej (NON/A1A), jesli znajduja si¢ na obszarach o wysokim zageszczeniu radiolatarn i/lub tam, gdzie
wymagane pokrycie znamionowe jest niemozliwe do osiagnigcia z powodu:

a) interferencji od stacji radiowych;

b) wysokiego poziomu zaklécen przemystowych;
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c) warunkow lokalnych.

Uwaga. — Podczas wybierania typow emisji, nalezy liczy¢ sig z mozliwoscig pomytki, wynikiej na skutek przestrajania statku powietrz-
nego z modulacji NON/A2A na NON/A1A, bez zmiany radiokompasu z pracy MCW na CW.

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

3.4.6.3 Charakterystyka emisji podczas identyfikacji bedzie zapewnia¢ dostateczna identyfikacje na granicy pokrycia znamionowego
kazdej radiolatarni NDB identyfikowanej przez kluczowanie czg¢stotliwoscig modulujaca.

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

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

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

3.4.6.4  Zalecenie. — Moc fali nosnej radiolatarni NDB z modulacjg NON/A2A nie powinna zmniejszy¢ si¢ podczas nadawania sygnatu
identyfikacyjnego, oprocz przypadku radiolatarni NDB o Srednim promieniu pokrycia znamionowego przekraczajgcego 92,7
km (50 NM), w ktorym dopuszczalny jest spadek mocy wigkszy niz 1,5 dB.

3.4.6.5 Suma niepozadanych modulacji czgstotliwo$cig akustyczng bedzie mniejsza niz 5% amplitudy nosne;j.

Uwaga. — Poziom niezawodnego dziatania poktadowego automatycznego radionamiernika (ADF) moze znacznie obnizy¢ sig, jesli emi-
sja radiolatarni zawiera modulacje, wywolane czestotliwosciq akustyczng rowng lub zblizong do czestotliwosci przelgczania petli, lub
jej drugiej harmonicznej. Czestotliwosci przelgczania petli w sprzecie uzywanym obecnie znajdujq si¢ pomiedzy 30 i 120 Hz.

3.4.6.6 Szeroko$¢ pasma emisji oraz poziom emisji niepozadanych bedzie utrzymany na jak najnizszej wartosci, ktora dopuszcza
poziom techniczny oraz rodzaj pracy.

Uwaga. — Artykut S3 Regulaminu Radiokomunikacyjnego Miedzynarodowego Zwigzku Telekomunikacji zawiera ogdlne uregulowa-
nia dotyczgqce charakterystyki technicznej sprzetu i emisji. Regulamin Radiokomunikacyjny zawiera Sciste uregulowania dotyczgce
niezbednych szerokosci pasma, tolerancji czestotliwosci, niepozgdanych emisji oraz klasyfikacji emisji (zobacz Zalgczniki APSI,
APS2 i APS3).

3.4.7 Posadowienie lokatorow

3.47.1 Zalecenie. — Jesli lokatorow uzyto jako dodatku do systemu ILS, powinny one by¢ posadowione w miejscach zewnetrznych
oraz srodkowych radiolatarni znakujgcych. W przypadku uzycia jednego lokatora, jako dodatku do systemu ILS — preferowane
Jjest zainstalowanie go razem z zewnetrzng radiolatarniq znakujgcqg. Tam, gdzie lokatory stuzg jako pomoce w procedurach
koncowego podejscia, w przypadku braku systemu ILS, powinny one by¢ posadowione w miejscach, w ktorych bylyby posa-
dowione w przypadku zainstalowanego systemu ILS, majgc na wzgledzie odpowiednie uregulowania dotyczqce minimalnego
przewyzszenia nad przeszkodami zawarte w Procedurach Obstugi Ruchu Powietrznego — Operacje Statkow Powietrznych
(Doc 8168).

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

3.4.8 Monitorowanie

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

a) spadek promieniowanej mocy no$nej wynoszacy ponad 50% ponizej poziomu wymaganego dla pokrycia znamiono-
wego;

b) brak sygnatu identyfikacyjnego;

C) niesprawnos$¢ lub awaria samych monitorow.
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3.4.8.2 Zalecenie. — Jesli radiolatarnia NDB zasilana jest napigciem zmiennym o czestotliwosci zblizonej do czestotliwosci przelg-
czania poktadowego sprzetu ADF, a radiolatarnia NDB zaprojektowana jest tak, ze czestotliwosé zasilania prawdopodobnie
pojawi sie na emisji jako produkt modulacji, urzqgdzenia monitorujgce powinny wykry¢ takqg modulacje zasilania na nosnej,
przekraczajgcg 5%.

3.4.8.3 W czasie pracy lokatora, urzadzenia monitorujace beda zapewniac ciggla kontrolg pracy lokatora w sposob zalecony w punk-
cie 3.4.8.1 a), b) oraz c) powyze;j.

3.4.8.4 Zalecenie. — Zaleca sig, aby w czasie pracy radiolatarni NDB innej niz lokator, urzqdzenia monitorujgce zapewnialy cigglq
kontrole pracy radiolatarni NDB w sposob zalecony w punkcie 3.4.8.2 a), b) oraz c).

Uwaga. — Materiat pomocniczy dotyczgcy testowania radiolatarni NDB zawarty jest w punkcie 6.6 dodatku C.
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3.5 Wymagania techniczne dla radioodleglosciomierza UHF (DME)

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

351 Definicje
Zaklocenia sterujgce ruchem (CMN). Ta czg$é bledu w sygnale prowadzenia, ktora powoduje ruchy klap, wolantu i kolumny, i ktora
moglaby wplywac na potozenie katowe statku powietrznego w czasie lotu wg wskazan przyrzadow, ale nie powoduje jego przemiesz-

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

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

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

DME/P. Radioodlegto$ciomierz pracujacy w systemie MLS, gdzie ,,P”” oznacza precyzyjny pomiar odlegto$ci. Charakterystyka widma
jest taka sama jak w DME/N.

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

Tryb podejscia koncowego (FA).Stan operacyjny DME/P, ktory wspomaga operacje w strefach podej$cia koncowego i drogi startowe;j.

Podejscie wstgpne (IA). Stan operacyjny DME/P, ktory wspomaga operacje poza obszarem podejscia koncowego, i ktory jest interope-
racyjny z DME/N.

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

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

Punkt odniesienia MLS. Punkt na linii centralnej drogi startowej, najblizej Srodka fazowego anteny elewacji. (Zobacz punkt 3.11 po-
nizej).

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

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

Bigd sledzenia sciezki (PFE). Ta czegs¢ bledu w sygnale prowadzenia, ktéra moze spowodowac przemieszczenie si¢ statku powietrz-
nego wzgledem pozadanego kursu i/lub $ciezki schodzenia.

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

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

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

Czas trwania impulsu. Przedziat czasowy pomiedzy punktem 50% amplitudy na zboczu narastajgcym i opadajgcym obwiedni im-
pulsu, tj. pomigdzy punktami b i f na rysunku 3-1.

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

Skutecznosé systemu. Stosunek waznych odpowiedzi, przetworzonych przez interrogator, do catkowitej liczby wtasnych zapytan.
Sledzenie. Sytuacja, w ktorej interrogator DME znalazt odpowiedzi na whasne zapytania i zapewnia ciggly pomiar odleglosci.

Predkos¢ transmisji. Srednia ilosé par impulsow nadawanych przez transponder w ciagu sekundy.
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Poczgtek rzeczywisty. Punkt, w ktorym linia prosta przechodzaca przez punkty 30 i 5% amplitudy na zboczu narastajacym impulsu
przecina 0§ 0% amplitudy (zobacz rysunek 3-2).

352

3521

3522

3523

35.24

3.5.25

Informacje ogélne

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

System bedzie sktadac¢ si¢ z dwoch podstawowych elementoéw, jednego na poktadzie statku powietrznego i drugiego zainsta-
lowanego na ziemi. Element poktadowy bedzie okreslany jako interrogator, a zestaw naziemny jako transponder.

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

DME/P bedzie posiada¢ dwa tryby pracy, IA oraz FA.
Jesli radioodlegto$ciomierz DME potaczono z systemami ILS, MLS lub VOR w celu stworzenia jednego urzadzenia:
a) beda one funkcjonowaé przy standardowym sparowaniu czgstotliwosci, zgodnie z punktem 3.5.3.3.4 ponizej;

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

€) beda one zgodne z uregulowaniami dotyczacymi identyfikacji w punkcie 3.5.3.6.4 ponizej.

Pulse envelope
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Rysunek 3-1
Voltage amplitude — amplituda napiecia
Pulse envelope — obwiednia impulsu
Time — czas
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Voltage amplitude (A)

Partial Time —
rise time

Virtual origin

Rysunek 3-2
Voltage amplitude — amplituda napiecia
Partial rise time — czas czg§ciowego narastania

Time — czas
Virtual origin — poczatek rzeczywisty

3.5.2.6  Ograniczenia dla radioodleglosciomierza DME wspdipracujgcego z systemem ILS, MLS lub VOR.
3.5.2.6.1 Urzadzenia VOR oraz DME be¢da zlokalizowane wspdlnie w nastgpujacy sposob:

a) dla tych urzadzen stosowanych w procedurach podejscia lub innych, gdzie wymagana jest najwyzsza doktadno$¢ usta-
lania pozycji, odstep pomi¢dzy antenami VOR i DME nie przekracza 80 m (260 ft).

b) dla potrzeb innych, niz te wymienione w a), odstep pomi¢dzy antenami VOR i DME nie przekracza 600 m (2000 ft).

3.5.2.6.2 Wspoitpraca DME z systemem ILS
Uwaga.— W punkcie 2.11 dodatku C, zawarte sq wskazowki dotyczgce wspolpracy DME i ILS.

352631 Zalecenie. — Jesli DME/P jest stosowane w celu zapewnienia informacji o odleglosci, zaleca si¢ ulokowanie go jak
najblizej stacji azymutu MLS.

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

3.5.2.7 Standardy w punkcie 3.5.3, 3.5.4 i 3.5.5 oznaczone przez { bgda stosowane jedynie do DME zainstalowanego po raz pierw-
szy po 1 stycznia 1989.

353 Charakterystyka systemu

3.5.3.1 Zdolnos¢ nawigacyjna
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3.5.3.1.1 Zasigg. System bedzie mie¢ zdolnos¢ zapewnienia pomiaru odleglosci skosnej pomigdzy statkiem powietrznym i wybranym
transponderem do granicy pokrycia, zalecanego przez wymagania operacyjne wybranego transpondera.

3.5.3.1.2 Pokrycie

353121 W przypadku gdy DME/N wspotpracuje z radiolatarnia VOR, jego pokrycie bedzie przynajmniej roOwnac si¢ pokryciu
radiolatarni VOR.

3.5.31.22 W przypadku gdy DME/N wspotpracuje z ILS badz MLS, jego pokrycie bedzie przynajmniej réwnac si¢ sektorom po-
krycia azymutalnego odpowiednio ILS badz MLS.

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

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

3.5.3.1.3 Dokiadnosé

3.5.3.1.31  Doktadnos¢ systemu. Standardy dotyczace doktadnosci, okreslone w 3.5.3.1.4,3.5.4.513.5.5.4 , beda spelnione w oparciu
0 95% prawdopodobienstwo.

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

3.5.3.1.41  Skiadniki bledu. Btad §ledzenia trasy (PFE) bedzie sktadac si¢ z tych sktadowych czestotliwosci btgdu DME/P na wyjsciu
interrogatora, ktore leza ponizej 1,5 rad/s. Zaktdcenia sterujace ruchem (CMN) beda sktada¢ si¢ z tych czgstych sktado-
wych czgstotliwosci btgdu DME/P na wyjsciu interrogatora, ktore leza ponizej 0,5 rad/s oraz 10 rad/s.

Uwaga. — Okreslone wartosci graniczne bledu w punkcie majg by¢ zastosowane na catej trasie lotu, zawierajgcej ten punkt. Informa-
cje dotyczgce interpretacji btedow DME/P oraz pomiarow tych bledow w przedziale czasowym, odpowiednim dla kontroli z powietrza
podane sq W punkcie 7.3.6.1 dodatku C.

3.5.3.1.4.2  Biedy na przedtuzeniu linii centralnej drogi startowej nie beda przekraczaé wartosci podanych w tabeli B, na koncu tego
rozdziatu.

3.5.3.1.43 W sektorze podejscia, z dala od przedtuzenia linii centralnej drogi startowej, nalezy zezwoli¢, aby dopuszczalny btad
PFE dla obydwu standardéw 1 i 2, zwigkszat si¢ liniowo do kata = 40 stopni réwnego z pokryciem azymutalnym MLS,
gdzie dopuszczalny blad jest 1,5 razy wiekszy od tego dopuszczonego na przediuzeniu linii centralnej drogi startowej w
tej samej odleglosci. Dopuszczalny CMN nie begdzie wzrastaé z katem. Btedy PFE i CMN nie beda ulega¢ degradacji
wraz z katem elewacji.

3.5.3.2 Czestotliwosci i polaryzacja. System bedzie pracowaé z polaryzacja pionowa w pasmie czgstotliwosci od 960 MHz do
1215 MHz. Czestotliwosci zapytan oraz odpowiedzi beda przydzielone z 1 MHz odstgpem mi¢dzykanatowym.

3,533 Tworzenie kanatow

35331 Kanaty DME bedg tworzone poprzez parowanie cz¢stotliwosci zapytania i odpowiedzi, a takze poprzez kodowanie im-
pulsoéw na sparowanych czestotliwosciach.

3.5.3.3.2 Kodowanie impulsow. Kanaty DME/P beda posiada¢ dwa roézne kody impulsoéw zapytania, tak jak przedstawia to tabela
w punkcie 3.5.4.4.1. Jeden z nich bgdzie uzyty w trybie podejscia poczatkowego (IA), a drugi — w trybie podejscia
koncowego (FA).

3.5.3.3.3 Kanaty DME bedg wybrane z tabeli A (zamieszczonej na koncu niniejszego rozdziatu), zawierajacej 352 kanaty, w

ktorych przydzielone s3 numery kanatow, czgstotliwosci oraz kody impulsow.

35334 Parowanie kanatéw. W przypadku, gdy transponder DME przeznaczony jest do pracy w polaczeniu z urzadzeniem
nawigacyjnym VHF pracujacym w pasmie czgstotliwosci od 108 do 117,95 Hz i/lub z urzadzeniem MLS pracujacym w
pasmie od 5031,0 do 5090,7 MHz, kanal DME bedzie sparowany z kanalem VHF i/lub czgstotliwoscig MLS, w sposob
przedstawiony w tabeli A.
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Uwaga. — Moze si¢ zdarzy¢, ze DME zostanie sparowany z obydwiema czestotliwosciami kanatow ILS oraz MLS (zobacz punkt 4.3
rozdziatu 4, tom V).

3534 Czestotliwos¢ powtarzania impulsow zapytania

Uwaga. Jesli interrogator pracuje na wiecej niz jednym kanale w czasie jednej sekundy, to zamieszczone ponizej specyfikacje odnoszg
sie do sumy zapytan na wszystkich kanatach.

35341 DME/N. Srednia czgstotliwo$é powtarzania impulséw zapytania (PRF) nie bedzie przekracza¢ 30 par impulséw na se-
kundg przy zatozeniu, ze przynajmniej 95 % czasu poswiecone jest na sledzenie.

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

35343 DME/N. Zalecenie. — W przypadku, gdy po transmisji 15 000 par impulséw nie otrzymano wskazania odleglosci, PRF
nie powinna od tego momentu przekraczac¢ 60 par impulsow na sekunde, az do chwili, w ktorej nastgpi zmiana kanatu
lub poszukiwanie zostanie zakonczone pomysinie.

13.5.344 DME/N. Jesli po 30 sekundach tryb $ledzenia nie zostat ustalony, czestotliwo$¢ powtarzania impulsow nie bedzie prze-
kraczaé 30 par na sekunde.

3.5.345 DME/P. Czgstotliwo$¢ powtarzania impulsow interrogatora nie bedzie przekraczaé nastgpujacych liczb par impulsow na
sekunde:
a) poszukiwanie 40
b) statek powietrzny na ziemi 5
c) $ledzenie w trybie podejscia poczatkowego 16
d) $ledzenie w trybie podejscia koncowego 40

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

Uwaga 2. — Wszystkie zmiany PRF powinny by¢ wykonywane automatycznie.
3535 Zdolnos¢ systemu do obstugi statkdw powietrznych

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

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

Uwaga. — Material pomocniczy dotyczgcy zdolnosci obstugowych znalez¢ mozna w punkcie 7.1.5 dodatku C.
3.5.3.6 Identyfikacja transpondera

3.5.36.1 Wszystkie transpondery bedg nadawac sygnat identyfikacyjny w jednej z ponizszych form, w sposob opisany w punkcie
3.5.3.6.5 ponizej:

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

b) sygnat ,,wspolny”, ktorego mozna uzywaé w transponderach wspotpracujacych z urzadzeniami nawigacyjnymi VHF lub
stacja azymutu MLS, nadajacymi sygnaty identyfikacyjne.

Uwaga. — Stacja azymutu MLS zapewnia wlasng identyfikacje w postaci wiadomosci cyfrowej, nadawanej na kanale danych na obszarze
pokrycia podejscia oraz kursu tylnego, w sposob okreslony w punkcie 3.11.4.6.2.1 ponizej.

3.5.3.6.2 Obydwa systemy identyfikacyjne beda uzywac sygnatéw sktadajacych si¢ z transmisji odpowiednich serii par impulsow
z predkoscia powtarzania wynoszaca 1350 par na sekundg i beda tymczasowo wymienia¢ wszystkie impulsy zapytania,
ktore zwykle pojawiaja si¢ w tym czasie, z wyjatkiem sytuacji opisanej w punkcie 3.5.3.6.2.2 ponizej. Impulsy takie
beda mie¢ charakterystyke zblizong do innych impulséw sygnatéw odpowiedzi.
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13.5.3.6.2.1

3.5.3.6.2.2

3.5.3.6.2.3

3.536.24

3.5.3.6.2.5

DME/N. Impulsy odpowiedzi b¢da nadawane pomig¢dzy okresami kluczowania.

DME/N. Zalecenia. — Jesli niezbedne jest zachowanie statego cyklu pracy, powinno nadawacé sie pary impulséw wyrow-
nawczych, posiadajgcych te samq charakterystyke, co pary impulsow identyfikacyjnych, 100 mikrosekund + 10 po kazdej
parze identyfikacyjnej.

DME/P. Impulsy odpowiedzi beda nadawane pomi¢dzy okresami kluczowania.

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

Transponder DME/P nie bedzie wykorzystywaé pary impulséw wyréwnawczych z punktu 3.5.3.6.2.2 powyzej.

3.5.3.6.3 Charakterystyka ,,niezaleznego” sygnatu identyfikacyjnego bedzie nastgpujaca:

a)

b)

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

charakterystyka kodu identyfikacyjnego i predko$ci nadawania liter dla transpondera DME bedzie odpowiadaé¢ poniz-
szym warto§ciom, tak aby maksymalny czas kluczowania nie przekraczat 5 sekund na grupe¢ kodu identyfikacyjnego.
Kropki bgda trwaé od 0,1 do 0,160 sekundy. Kreski beda standardowo trwaé 3 razy dtuzej niz kropki. Odstep pomiedzy
kropkami i/lub kreskami bedzie rownac¢ si¢ czasowi trwania kropki + 10%. Odstep pomigdzy literami lub cyframi, nie
bedzie mniejszy niz czas trwania trzech kropek. Catkowity czas transmisji grupy kodu identyfikacyjnego nie bgdzie
przekracza¢ 10 sekund.

Uwaga. — Sygnat identyfikacyjny nadawany jest z czestotliwoscig powtarzania, wynoszqcq 1350 pps. Czestotliwosé ta moze by¢ uzyta
bezposrednio w sprzecie poktadowym, jako sygnat akustyczny dla pilota lub inne czestotliwosci mogg by¢ wygenerowane, jesli takg
opcje zastosowat projektant interrogatora (zobacz punkt 3.5.3.6.2 powyzej).

3.5.3.6.4 Charakterystyka sygnatu ,,wspdlnego” bedzie nastepujaca:

a)

b)

c)

w przypadku wspétpracy z urzadzeniem VHF, lub stacjg azymutu MLS, sygnat identyfikacyjny bedzie nadawany w
formie kropek i kresek (Migdzynarodowy Alfabet Morse’a), w sposob opisany w punkcie 3.5.3.6.3 powyzej i powinien
by¢ zsynchronizowany z kodem identyfikacyjnym urzadzenia VHF,

kazdy 40-sekundowy przedziat bedzie podzielony na cztery lub wiecej rownych przedziatow czasowych; identyfikacja
transpondera bedzie nadawana tylko w jednym przedziale czasowym, a identyfikacja wspotpracujacych urzadzen VHF
1 MLS (jesli istnieja) przez pozostale przedziaty czasowe,

identyfikacja transpondera DME, wspotpracujacego z MLS bedzie ostatnimi trzema literami identyfikacji stacji azymutu
MLS, okreslonymi w punkcie 3.11.4.6.2.1.

3.5.3.6.5 Implementacja identyfikacji

3.5.3.6.51

3.56.3.6.5.2

3.5.3.6.5.3

3.5.3.7

35371

3.53.7.2

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

W przypadku gdy transponder wspotpracuje z urzadzeniem nawigacyjnym VHF lub MLS, identyfikacja bedzie zapew-
niona poprzez kod ,,wsp6lny”.

W przypadku gdy taczno$é glosem jest nadawana ze wspolpracujacego urzadzenia nawigacyjnego VHF, sygnat
,,wspolny” z transpondera nie bedzie wytlumiony.

Tryb przejsciowy DME/P
Interrogator DME/P o standardzie doktadnosci 1 bedzie dokonywaé zmiany $ledzenia z trybu IA na tryb FA w odleglosci
13 km (7 NM) od transpondera, w trakcie zblizania si¢ do transpondera lub w jakiejkolwiek innej sytuacji w odlegtoéci

13 km (7 NM).

Dla standardu doktadnosci 1, zmiana z trybu IA na tryb FA moze by¢ rozpoczgta w odlegtosci 14,8 km (8 NM) od
transpondera. Interrogator nie bedzie wysyta¢ zapytan w trybie FA z odlegltosci wiekszej niz 14,8 km (8 NM).
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Uwaga. — Punkt 3.5.3.7.1 nie obowiqzuje w przypadku, gdy jest to transponder DME/N lub, gdy transponder DME/P w trybie FA nie
jest uzywany.

3.5.38 Sprawnos¢ systemu. Doktadnos¢ systemu DME/P z punktu 3.5.3.1.3.4 powyzej, bedzie osiagnicta przy sprawnosci sys-
temu wynoszacej 50 % lub wigkszej.

354 Szczegotowa charakterystyka techniczna transpondera i wspotpracujacego monitora
3.5.4.1 Nadajnik

35411 Czestotliwos¢ operacyjna. Transponder bedzie nadawaé na czestotliwosci odpowiadajacej przydzielonemu kanatowi (zo-
bacz 3.5.3.3.3 powyzej).

35412 Stabilnosé¢ czestotliwosci. Czestotliwos¢ nie bedzie rozni¢ si¢ od przydzielonej czestotliwosci o wiecej niz +£0,002%.
3.5.4.1.3 Widmo i ksztalt impulsu. Ponizsze dane beda dotyczy¢ wszystkich nadawanych impulsow:
a) Czas narastania impulsu.
1) DME/N. Czas narastania impulsu nie bedzie przekracza¢ 3 mikrosekund.
2) DME/P. Czas narastania impulsu nie bedzie przekracza¢ 1,6 ps. Dla trybu FA, impuls bedzie miat przyrost cze-
Sciowy wynoszacy 0,25 £ 0,05 ps. Spadek impulsu w czasie przyrostu czgsciowego, wzgledem trybu FA i standardu
doktadnosci 1, nie bedzie waha¢ si¢ o wiecej niz + 20 %. Dla standardu doktadnosci 2, spadek nie bedzie wahac sig

o wigcej niz + 10%.

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

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

pomigdzy punktem na zboczu narastajacym, wynoszacym 95% amplitudy maksymalnej i punktem na zboczu opadaja-
cym, wynoszacym 95% amplitudy maksymalnej.

e) Dla DME/N oraz DME/P: widmo sygnalu modulowanego impulsowo bedzie takie, aby EIRP, zawarta w pasmie
0,5 MHz, wysrodkowanym na czestotliwosci 0,8 MHz powyzej oraz 0,8 MHz, ponizej nominalnej czestotliwosci kanatu,
w zadnym przypadku nie przekroczyta 200 mW, natomiast EIRP, zawarta w pasmie 0,5 MHz, wysrodkowanym na
czestotliwosciach 2 MHz powyzej oraz 2 MHz ponizej nominalnej czestotliwosci kanatu, w zadnym przypadku nie
przekroczyta 2 mW. EIRP, zawarta w pasmie 0,5 MHz, bedzie opada¢ monotonicznie w czasie, kiedy czestotliwos¢
srodkowa pasma odsuwa si¢ od czestotliwosci nominalnej kanahu.

Uwaga. — Material pomocniczy dotyczgcy pomiaru widma impulsu zamieszczono w dokumencie EUROCAE ED-57 (wigczajgc po-
prawke nr 1).

f) W celu zapewnienia dziatania technik przekraczania progu, chwilowa wielko$¢ jakichkolwiek przejsciowych impulsow
wlaczajacych, pojawiajacych si¢ w czasie poprzedzajacym poczatek rzeczywisty, bedzie mniejsza niz 1% szczytowe;j
amplitudy impulsu. Rozpoczgcie procesu wiaczania nie bgdzie rozpoczynaé si¢ wezesniej niz na 1 sekunde przed po-

czatkiem rzeczywistym.

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

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

3.5.4.1.4 Odstepy miedzy impulsami

354141  Odstepy migdzy impulsami sktadajacymi si¢ na nadawane pary impulséw beda takie same, jak te podane w tabeli punktu
3.5.4.4.1.

354142 DME/N. Tolerancja odstepu migdzy impulsami bedzie wynosi¢ + 0,25 ps.

Zalacznik 10 —Tom | 3-36



Zalacznik 10 — Lacznos¢ lotnicza Tom |

354143 DME/N. Zalecenie. — Tolerancja odstegpu miedzy impulsami DME/N powinna wynosi¢ £ 0,10 ps.

354144 DME/P. Tolerancja odstepu miedzy impulsami bedzie wynosi¢ + 0,10 ps.

354145  Odstepy miedzy impulsami bedg mierzone pomigdzy punktami lezacymi w potowie narastajacych zboczy impulsow.
3.5.4.1.5 Szczytowa moc wyjsciowa

354151 DME/N. Zalecenie. — Szczytowa EIRP nie powinna by¢ mniejsza niz moc wymagana do zapewnienia gestosci szczytowej
mocy impulsu, wynoszqcej w przyblizeniu minus 83 dBW/m?, przy maksymalnym zasiegu i poziomie okreslonej ustugi.

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

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

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

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

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

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

d) minus 79 dBW/m? na wysokos$ci 2,5 m (8 ft) nad powierzchnig drogi startowej, w punkcie odniesienia MLS lub w
najdalej wysunietym punkcie na linii centralnej drogi startowej, ktory znajduje si¢ w polu widzenia anteny transpondera
DME.

Uwaga. — Materiat pomocniczy zwigzany z ERP mozna znalez¢é w punktach 7.2.1 oraz 7.3.8 dodatku C.
3.54.154  Moc szczytowa impulsow sktadowych jakiejkolwiek pary impulséw nie bedzie rozni¢ si¢ wigcej niz 1 dB.

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

Uwaga. — Wskazowki dotyczqce zaleznosci pomiedzy liczbg statkéw powietrznych i predkoscig nadawania podane sq w punkcie 7.1.5
dodatku C.

3.5.4.15.6  Nadajnik bedzie pracowaé z predko$cig nadawania, wlacznie z losowo nadawanymi parami impulséw oraz parami im-
pulséw odpowiedzi na zapytanie, nie mniejszg niz 700 par na sekundg, z wylaczeniem nadawania identyfikacji. Mini-
malna predkos$¢ transmisji bedzie jak najbardziej zblizona do predkosci 700 par na sekunde. Dla DME/P pr¢dkos$¢ nada-
wania nie bedzie w zadnym przypadku przekracza¢ 1200 par na sekunde.

Uwaga. — Transpondery DME z ustalonym wspotczynnikiem transmisji zblizonym do 700 par impulséw na sekunde bedg minimalizowaé
efekt zaktocen impulsowych, w szczegolnosci w stosunku do innych ustug impulsowych, jak GNSS.

3.5.4.1.6 Emisja niepozgdana. W odstepach pomigdzy nadawaniem pojedynczych impulséw, niepozadana moc odbierana i zmie-
rzona w odbiorniku o tej samej charakterystyce co odbiornik transpondera, lecz ustawionym na czgstotliwosci odbioru
zapytan lub odpowiedzi DME, bedzie wynosi¢ wigcej niz 50 dB ponizej mocy szczytowej impulsu, odebranej i zmierzo-
nej w tym samym odbiorniku, ustawionym na czestotliwos¢ odpowiedzi, podczas nadawania wymaganych impulséw.
Niniejsze uregulowanie odnosi si¢ do wszystkich niepozadanych emisji, wlacznie z modulatorem i interferencja elek-

tryczng.

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

3.54.16.2 DME/P. Poziom mocy niepozadanej, wyznaczony w punkcie 3.5.4.1.6 powyzej, bedzie wiekszy niz 80 dB ponizej po-
ziomu szczytowej mocy impulsu.
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3.54.1.6.3 Niepozgdana emisja pozapasmowa. Na wszystkich czgstotliwosciach w pasmie od 10 do 1800 MHz, z wyjatkiem pasma
czestotliwosci od 960 do 1215 MHz, niepozadane sygnaty wyjsciowe nadajnika transpondera DME nie beda przekraczac
minus 40 dBm na kazdy jeden kHz szeroko$ci pasma odbiornika.

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

3542 Odbiornik

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

35422 Stabilnosé¢ czestotliwosci. Czestotliwos¢ nie bedzie rozni¢ si¢ od przydzielonej czestotliwosci o wiecej niz +£0,002%.
3.5.4.2.3 Czulosé¢ transpondera
354231 W przypadku braku par impulséw zapytan, oprécz impulsow niezbednych do pomiaru czulosci, pary impulséw zapytania
z prawidtowym odstepem i nominalng czgstotliwo$cig bedg uruchamiaé transponder w przypadku, gdy szczytowa gestosé
mocy w antenie transpondera wynosi przynajmniej:
a) minus 103 dBW/m? dla DME/N z zasiegiem pokrycia wigkszym niz 56 km (30 NM);
b) minus 93 dBW/m? dla DME/N z zasiegiem pokrycia nie wigkszym niz 56 km (30 NM);
c) minus 86 dBW/m?dla DME/P w trybie 1A,
d) minus 75 dBW/m? dla DME/P w trybie FA.
3.5.4.23.2 Minimalne gesto$ci mocy wyznaczone w punkcie 3.5.4.2.3.1 powyzej, beda powodowaé wystanie przez transponder
odpowiedzi ze skuteczno$ciag wynoszaca przynajmnie;j:
a) 70% dla DME/N;
b) 70% dla DME/P w trybie IA,;
C) 80% dla DME/P w trybie FA.
13.5.4.2.3.3  Zakres dynamiki DME/N. Dziatanie transpondera bedzie utrzymywane pomiedzy warto$cia minimalng ggstosci mocy
sygnatu zapytania w antenie transpondera, wyznaczong w punkcie 3.5.4.2.3.1 powyzej i warto§cig maksymalng wyno-
szaca 22 dBW/m? w przypadku, gdy transponder zainstalowany jest z ILS lub MLS oraz 35 dBWm? w przypadku innych
zastosowan.
3.5.423.4  Zakres dynamiki DME/P. Dziatanie transpondera bedzie utrzymywane pomiedzy warto$cig minimalng gestosci mocy
sygnatu zapytania w antenie transpondera, wyznaczong w punkcie 3.5.4.2.3.1 powyzej, do warto$ci maksymalnej wyno-
szgcej minus 22 dBW/m?.
3.5.4.235  Poziom czuto$ci transpondera nie bedzie rdzni¢ si¢ o wigcej niz 1 dB dla obciazen transpondera, pomigdzy 0 i 90% jego
maksymalnej predkosci transmisji.
3.54.23.6  DME/N. W przypadku gdy odstep pary impulsow zapytania rozni si¢ od warto§ci nominalnej o warto$é do + 1 pus, czuto$é

odbiornika nie bgdzie zmniejszana o wigcej niz 1 dB.

3.54.237 DME/P. W przypadku gdy odstep pomigdzy parg impulsow zapytania rozni si¢ od warto$ci nominalnej o warto$¢ do
+ 1 ps, czuto$¢ odbiornika nie bedzie zmniejszaé si¢ wigcej niz 1 dB.

3.5.4.2.4 Ograniczenia obcigzenia
354241 DME/N. Zalecenie. — Jesli obcigzenie transpondera przekracza 90% maksymalnej predkosci nadawania, czutosé od-
biornika powinna automatycznie zmniejszy¢ si¢ w celu ograniczenia odpowiedzi transpondera tak, aby nie przekroczy¢

maksymalnej dopuszczalnej predkosci nadawania. (Dostgpny zakres zmniejszenia czutoSci powinien wynosic przynajm-
niej 50 dB).
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3.54.2.4.2

3.54.25

35426

354261

3.54.2.6.2

3.54.2.6.3

354.26.4

3.5.4.2.6.5

35427

35428

35429

DME/P. W celu uniknigcia przecigzenia transpondera bgdzie on sam automatycznie zmniejsza¢ liczb¢ odpowiedzi, aby
nie przekroczy¢ maksymalnej predkosci nadawania. Dla spetnienia tego wymogu czuto$é odbiornika bgdzie zmniej-
szona tylko w trybie IA i pozostanie bez wpltywu na tryb FA.

Szum. W przypadku gdy odbiornik otrzymuje zapytanie z gesto$cig mocy wyznaczong w punkcie 3.5.4.2.3.1 powyzej,
w celu uzyskania predkosci transmisji rownej 90% wartosci maksymalnej, szum wygenerowanych par impulsow nie
bedzie przekracza¢ 5% maksymalnej predkosci transmisji.

Szerokos¢ pasma

Minimalna dopuszczalna szeroko$¢ pasma odbiornika nie bgdzie pogarsza¢ poziomu czuto$ci transpondera o wigcej niz
3 dB w przypadku, gdy catkowity dryft odbiornika dodany zostat do dryftu czgstotliwosci przychodzacego zapytania, o
warto$ci + 100 kHz.

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

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

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

Sygnaty o odstepie wigkszym niz 900 kHz od nominalnej czgstotliwosci pozadanego kanatu, posiadajace gestosci mocy
o warto$ciach wyznaczonych w punkcie 3.5.4.2.3.3 dla DME/N oraz w punkcie 3.5.4.2.3.4 dla DME/P, nie b¢da uru-
chamia¢ transpondera. Sygnaty odbierane na czgstotliwosci posredniej beda wytlumione przynajmniej 80 dB. Wszyst-
kie pozostate, niepozadane odpowiedzi lub sygnaty w pasmie od 960 MHz do 1215 MHz oraz czgstotliwosci lustrzane,
beda wytlumione przynajmniej o 75 dB.

Czas odtwarzania. W przeciaggu 8 mikrosekund od odebrania sygnatu pomiedzy 0 dB i 60 dB powyzej minimalnego
poziomu czulo$ci, minimalny poziom czulosci transpondera do pozadanego sygnatu bedzie miesci¢ si¢ w przedziale
3 dB wartosci otrzymanej przy braku sygnatow. Niniejszy wymog bedzie spetniony przy niedziatajacych obwodach
tlumienia echa (jesli takie istnieja). Pomiar owych 8 mikrosekund bedzie wykonany pomigdzy punktami lezacymi w
potowie narastajacych zboczy dwoch sygnatlow o ksztatcie zgodnym ze specyfikacjami w punkcie 3.5.5.1.3 ponize;j.

Niepozgdana emisja. Emisja z jakiejkolwiek czesci odbiornika lub pokrewnych obwodow bedzie spetnia¢ wymogi wy-
mienione w punkcie 3.5.4.1.6 powyze;j.

Tlumienie CW i echa

Zalecenie. — Ttumienie CW i echa powinno by¢ adekwatne do miejsc, w ktorych uzywane bedg transpondery.

Uwaga. — Echo oznacza niepozgdane sygnaly wywolane emisjq wielosciezkowq (odbicia, itd.).

3.5.4.2.10

Zabezpieczenie przed interferencjg

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

3.543

35431

3.543.2

135433

Dekodowanie

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

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

DME/N — Odrzucanie przez dekoder. Para impulsow zapytania o odstgpie + 2 mikrosekund lub wigkszym od warto$ci
nominalnej oraz o poziomach sygnatu do wartos$ci okreslonych w punkcie 3.5.4.2.3.3, bedzie odrzucona, aby predkosc
transmisji nie przekroczyla wartosci uzyskanej podczas braku zapytan.
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35434,

3544

35441

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

Opdznienie systemowe

W przypadku gdy DME wspotpracuje jedynie z urzadzeniem VHF, opdznienie systemowe bedzie odstgpem czasowym
mierzonym od punktu potowy napiecia na zboczu narastajacym drugiego impulsu pary zapytania i punktu potowy na-
pigcia na zboczu narastajacym drugiego impulsu transmisji odpowiedzi. Opdznienie to bedzie zgodne z ponizsza tabela,
jesli interrogatory poktadowe maja wskazywac odleglo$¢ od miejsca transpondera.

Odstep pary impulsow (us) Opoznienie czasowe (us)
Tryb . ., :Odmierzanie czasu Odmierznie czasu drugiego
kanatu Tryb pracy Zapytanie Odpowiedz pierwszego impulsu impulsu

DME/N 12 12 50 50

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

DME/N 36 30 56 50

v DME/P IAM 36 20 56 )
DME/P FAM o 30 62
DME/N - - -
W DME/P IAM 24 24 50
DME/P FAM 30 24 56
DME/N - - -
z DME/P IAM 21 15 56
DME/P FAM 27 15 62

Uwaga 1. — Kanaly Wi X sq zmultipleksowane na tej samej czestotliwosci.

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

3.5.4.4.2

354421

35443

W przypadku gdy DME wspotpracuje ze stacja azymutu MLS, op6znienie systemowe bedzie odstepem czasowym mie-
rzonym od punktu potowy napigcia na zboczu narastajacym pierwszego impulsu pary zapytania do punktu potowy na-
pigcia na zboczu narastajacym pierwszego impulsu pary odpowiedzi. Op6znienie bedzie wynosi¢ 50 mikrosekund dla
kanalow w trybie X 1 56 mikrosekund dla kanatéw w trybie Y, jesli interrogatory poktadowe maja wskazywac odlegtos¢
od miejsca transpondera.

Regulacja opdznienia systemowego transponderow DME/P nie jest dozwolona.

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

Uwaga. — Tryby niezezwalajgce na petng 15 mikrosekundowq regulacje opoznienia transpondera mogg by¢ jedynie regulowane do
wartosci granicznych, podanych przez obwody opdznienia transpondera i czas odtwarzania.

13.5.4.43.1

3.54.432

3.544.33

35444

DME/N. Opéznienie systemowe bedzie odstepem czasowym mierzonym od punktu polowy napiecia na narastajacym
zboczu pierwszego impulsu pary zapytania i punktu polowy napigcia na narastajagcym zboczu pierwszego impulsu pary
odpowiedzi.

DME/P — tryb IA. Opo6znienie systemowe bedzie odstepem od punktu potowy napigcia na narastajagcym zboczu pierw-
szego impulsu pary zapytania do punktu potowy napigcia na narastajacym zboczu pierwszego impulsu pary odpowiedzi.

DME/P —tryb FA. Opdznienie czasowe bedzie odstepem czasowym mierzonym od rzeczywistego poczatku pierwszego
impulsu pary zapytania do rzeczywistego poczatku pierwszego impulsu pary odpowiedzi. Czas przybycia punktéw po-

miaru bedzie znajdowac si¢ wewnatrz czasu przyrostu czg$ciowego pierwszego impulsu pary w kazdym przypadku.

DME/N. Zalecenie. — Transpondery bedq ulokowane jak najblizej punktu, w ktorym wymagane jest wskazanie zerowe.
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Uwaga 1. — Promier obszaru, na powierzchni ktorego podawane jest wskazanie zerowe powinien by¢ jak najmniejszy w celu utrzymania
minimalnej strefy niejednoznacznosci.

Uwaga 2. — Material pomocniczy dotyczgcy lokalizacji DME z MLS podany jest w punkcie 7.1.6 dodatkow C i 5 dodatku G. Materiat
ten przede wszystkim wyznacza kroki, jakie bedg podjete w celu unikniecia innego wskazania zerowego w przypadku, gdy DME/P
wspotpracujgce z MLS a DME/N z ILS obstugujq te samg droge startowq.

3545 Doktadnosé

35451 DME/N. Transponder nie begdzie wnosi¢ wigcej niz + 1 mikrosekundg (150 m (500ft) do catkowitego bledu systemu.

354511 DME/N. Zalecenie. — Wkiad do catkowitego bledu systemu ze wzgledu na kombinacje bledow transpondera, bledu
wspotrzednych lokalizacji transpondera, efektow propagacji i efektow zaktocen impulsowych rownolegtych nie powinien

byé wigkszy niz £ 340 m (0,183 NM) plus 1,25%a zmierzonej odleglosci.

Uwaga. — Ten limit wktadu bledu zawiera bledy powodowane przez wszystkie przyczyny z wyjgtkiem wyposazenia poktadowego i za-
ktada, ze wyposazenie pokladowe mierzy czasy opoznienia w odniesieniu do pierwszego impulsu pary impulsow.

$3.5.4.5.1.2 DME/N. Kombinacja btedéw transpondera, btedu wspotrzednych lokalizacji transpondera, efektow propagacji i efektow
zaktocen impulsowych rownoleglych nie bedzie wnosi¢ wigeej niz £ 185 m (0,1 NM) do catkowitego btgdu systemu.

Uwaga. — Ten limit wktadu bledu zawierat bledy powodowane przez wszystkie przyczyny z wyjgtkiem wyposazenia poktadowego i za-
ktada, ze wyposazenie poktadowe mierzy czasy opoznienia w odniesieniu do pierwszego impulsu pary impulsow.

13.54.52 DME/N. Transponder wspotpracujacy z pomoca stuzaca do ladowania nie bedzie wnosi¢ wiecej niz = 0,5 us (75 m (250
ft) do catkowitego btedu systemu.

3.5453 DME/P —tryb FA

354531 1 standard doktadnosci. Transponder nie bedzie wnosi¢ wigcej niz =
10 m (& 33 ft) PFE oraz + 8 m (+ 26 ft) CMN do calkowitego bt¢du systemu.

354532 2 standard dokladnosci. Transponder nie bgdzie wnosi¢ wigcej niz +
5 m (+ 16 ft) PFE oraz = 5 m (+ 16 ft) CMN do calkowitego btedu systemu.

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

35455 Zalecenie. — Jesli DME wspdipracuje ze stacjq azymutu MLS, powyzsze doktadnosci powinny zawierac¢ bigd wprowa-
dzony przez detekcje pierwszego impulsu, z powodu tolerancji odstepu miedzy impulsami.

3.5.4.6 Skutecznosé

3546.1 Skutecznos$¢ odpowiedzi transpondera bedzie wynosi¢ przynajmniej 70% dla DME/N i DME/P (w trybie 1A) oraz 80%

dla DME/P (w trybie FA), przy wartoSciach obcigzenia transpondera odpowiadajacych warto§ciom z punktu 3.5.3.5 i
przy minimalnym poziomie czuto$ci, wyznaczonym w punktach 3.5.4.2.3.113.5.4.2.3.5 powyze;j.

Uwaga. — Przy rozpatrywaniu skutecznosci odpowiedzi transpondera nalezy wzigc¢ pod uwage czas martwy oraz obcigzenie wprowa-
dzone przez funkcje monitorowania.

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

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

3547 Monitorowanie i sterowanie

35471 W miejscu posadowienia kazdego transpondera beda zapewnione $rodki do automatycznego monitorowania i sterowa-
nia pracujacego transpondera.

35472 Monitorowanie DME/N

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

c)
354722

a)
b)

3.54.7.23

3.54.7.24

a)
b)

c)

d)

3.54.7.25

3.54.7.2.6

35473

3.54.731

a)

b)

c)

d)

3.54.732

3.54.7.33

podanie odpowiednich wskazan w punkcie kontrolnym;

automatyczne wyltgczenie transpondera; oraz

automatyczne uruchomienie transpondera zapasowego, jesli jest dostepny.

System monitorujacy bedzie powodowac dziatania z punktu 3.5.4.7.2.1 w przypadku, gdy:

op6znienie transpondera rézni si¢ od ustalonej wartosci o 1 mikrosekunde (150 m (500 ft)), lub wigcej;

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

Zalecenie. — System monitorujgcy powinien spowodowaé dziatania okreslone w punkcie 3.5.4.7.2.1 powyzej w przy-
padku, gdy odstep pomiedzy pierwszym i drugim impulsem pary impulsow transpondera rézni sie o 1 mikrosekunde lub
wiecej, od nominalnej wartosci okreslonej w tabeli pod punktem 3.5.4.4.1.

Zalecenie. — System monitorujgcy powinien rowniez spowodowaé podanie odpowiednich wskazan w punkcie kontrol-
nym, w przypadku wystgpienia jakiejkolwiek z nastgpujgcych sytuacji:

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

spadek minimalnej czutosci odbiornika transpondera o 6 dB lub wigcej (pod warunkiem, ze nie jest to wynikiem dziatania
uktadow automatycznej redukcji wzmocnienia odbiornika),

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

zmiany czestotliwosci nadajnika i odbiornika transpondera wychodzgce poza kontrolowany zasieg uktadow odniesienia
(w przypadku, gdy obstugiwane czestotliwosci nie sq kontrolowane w sposob bezposredni).

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

Transponder nie bedzie uruchamiany wigcej niz 120 razy na sekunde dla potrzeb monitorowania lub automatycznej
kontroli czgstotliwosci lub obu operacji

Monitorowanie DME/P

System monitorujacy bedzie wstrzymac nadawanie i ostrzega¢ punkt kontrolny w przypadku wystgpowania ponizszych
sytuacji, przez okres dtuzszy niz okre$lony, gdy:

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

nastapit spadek EIRP ponizej warto$ci niezbgdnej do spetnienia wymogdéw wyznaczonych w punkcie 3.5.4.1.5.3 przez
okres dtuzszy niz jedna sekunda;

nastgpit spadek czutosci transpondera o 3 dB lub wigcej, niezbednej do spetnienia wymogdéw wyznaczonych w punkcie
3.5.4.2.3 przez okres powyzej 5 sekund w trybie FA oraz 10 sekund w trybie IA (pod warunkiem, Ze nie jest to efektem
dziatania uktadow automatycznej redukcji czutosci odbiornika);

odstep pomiedzy pierwszym i drugim impulsem pary impulséw odpowiedzi transpondera, r6zni si¢ od warto$ci wyzna-
czonej w tabeli pod punktem 3.5.4.4.1 0 0,25 ps lub wigcej, w okresie dtuzszym niz 1 sekunda.

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

Okres, w ktorym sa nadawane btedne informacje prowadzace, nie bedzie przekraczac¢ okresow okre§lonych w punkcie
3.5.4.7.3.1 powyzej. Proby usunigcia bledu poprzez wyzerowanie sprzetu naziemnego lub przez przetaczenie go w stan
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oczekiwania, w zaleznosci od tego, co jest praktyczniejsze, bedzie konczy¢ si¢ w przeciagu tego czasu. W przypadku,
gdy btad nie zostanie usunigty w dopuszczalnym czasie, nadawanie bedzie wstrzymane. Sprzet nie bedzie ponownie
uruchamiany przez okres 20 sekund od chwili jego wylaczenia.

354734 Transponder nie bedzie uruchamiany w celach monitorowania wiecej niz 120 razy na sekunde w trybie IA i 150 razy na
sekunde w trybie FA.

3.5.4.7.35 Awaria systemu monitorujgcego DME/N i DME/P. Awaria jakiejkolwiek czeSci systemu monitorujacego bedzie auto-
matycznie powodowac te same skutki, co awaria monitorowanych elementow.

355 Charakterystyka techniczna interrogatora

Uwaga. — Ponizsze punkty wyznaczajq jedynie te parametry, ktore muszqg by¢ okreslone, aby interrogator:
a) nie narazal pracy systemu DME, np. poprzez zwigkszanie ponad norme obciqzenia transpondera; oraz
b) byt zdolny do podawania dokiadnych odczytow odleglosci.

3.5,5.1 Nadajnik

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

Uwaga. — Powyzsza specyfikacja nie wyklucza uzywania interrogatorow poktadowych o mniejszej liczbie kanatow.
35512 Stabilnosé czestotliwosci. Czestotliwos¢ radiowa nie bedzie roznié si¢ o wigeej niz + 100 kHz od przypisanej wartoSci.
3.55.1.3 Widmo i ksztalt impulsu. Ponizsze dane bedg dotyczy¢ wszystkich nadawanych impulsow:

a) Czas narastania impulsu.

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

2) DME/P. Czas narastania impulsu nie bedzie przekracza¢ 1,6 ps. Dla trybu FA, impuls bedzie posiada¢ przyrost
czesciowy wynoszacy 0,25 + 0,05 ps. Zbocze impulsu w czasie przyrostu czesciowego, wzgledem trybu FA i stan-
dardu doktadnosci 1, nie bedzie wahaé si¢ o wigcej niz = 20%. Dla standardu doktadnosci 2, zbocze impulsu nie
bedzie wahac si¢ o wigcej niz + 10%.

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

b) Czas trwania impulsu bedzie wynosi¢ 3,5 ps + 0,5 ps.

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

d) Chwilowa amplituda impulsu nie bedzie spadaé¢ ponizej 95% maksymalnej amplitudy napigcia impulsu, w zadnym mo-
mencie pomi¢dzy punktem zbocza narastajacego, wynoszacym 95% amplitudy maksymalnej i punktem zbocza opadaja-

cego, wynoszacym 95% amplitudy maksymalnej.

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

f) W celu zapewnienia dziatania technik progowania, chwilowa wielko$¢ jakiegokolwiek impulsu, pojawiajacego si¢ w czasie
poprzedzajacym poczatek rzeczywisty, bedzie mniejsza niz 1% szczytowej amplitudy impulsu. Rozpoczgcie procesu wig-
czenia nie bedzie nastgpowac szybciej niz na 1 sekunde przed poczatkiem rzeczywistym.

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

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

355141  Odstgpy pomiedzy impulsami nadawanych par impulséw beda mialy wartosci zgodne z tabela punktu 3.5.4.4.1. powyze;j.
3.55.1.4.2 DME/N. Tolerancja odst¢gpu pomigdzy impulsami b¢dzie wynosi¢ + 0,5 ps.

3.55.1.43  DME/N. Zalecenie. — Tolerancja odstepu pomigdzy impulsami powinna wynosi¢ £ 0,25 us.

355144 DME/P. Tolerancja odstepu pomiedzy impulsami bedzie wynosi¢ + 0,25 ps.

355145  Odstgp pomigdzy impulsami bedzie mierzony pomigedzy punktami potowy napigcia na narastajacych zboczach impulsow.
3.5.5.1.5 Czestotliwosé powtarzania impulsu

355151  Czestotliwos¢ powtarzania impulsu bedzie odpowiada¢ punktowi 3.5.3.4 powyzej.

355152  Zmiany w czasie pomi¢dzy kolejnymi parami impulsow zapytania beda wystarczajace do uniknigcia fatszywych namia-
row.

355153 DME/P. W celu osiagni¢cia doktadnosci systemu z punktu 3.5.3.1.3.4 powyzej, zmiany w czasie pomiedzy kolejnymi
parami impulsow zapytania beda wystarczajaco przypadkowe, aby usuna¢ zalezno$¢ od btedéw wielosciezkowych wy-
sokiej czgstotliwosci.

Uwaga. — Materiat dotyczgcy efektow wielosciezkowych DME/P znajduje si¢ w punkcie 7.3.7 dodatku C.

3.5.5.1.6 Promieniowanie niepozgdane. W odstepach pomigdzy transmisja pojedynczych impulséw, niepozadana moc impulsu
otrzymana i zmierzona w odbiorniku o tej samej charakterystyce, co odbiornik transpondera DME, lecz ustawionym na
czestotliwos¢ odbioru zapytan lub odpowiedzi DME, bedzie wynosi¢ wigcej niz 50 dB ponizej mocy szczytowej impulsu,
odebranej i zmierzonej w tym samym odbiorniku, ustawionym na cz¢stotliwo$ci odpowiedzi, podczas transmisji wyma-
ganych impulsoéw. Niniejsza regulacja odnosi si¢ do wszystkich niepozadanych transmisji. Niepozagdana moc CW wy-
promieniowana z interrogatora na dowolnej czgstotliwosci odpowiedzi lub zapytania DME, nie bedzie przekraczaé¢ 20
mikrowatow (minus 47 dBW).

Uwaga. — Pomimo Ze niepozgdane promieniowanie CW pomigdzy impulsami ograniczone jest do poziomow nie przekraczajgcych minus
47 dBW, ostrzega sig panstwa, ze tam gdzie interrogatory DME i transpondery radarow wtornych wykorzystywane sq na tym samym
statku powietrznym, niezbedne moze okaza¢ sig zabezpieczenie poktadowego sprzetu SSR w pasmie od 1015 MHz do 1045 MHz. Zabez-
pleczenie takie mozna zapewnic poprzez ograniczenie wypromieniowanej fali CW do poziomu minus 77 dBW. W przypadku, gdy nie-
mozliwe jest osiggnigcie tego poziomu, mozna go osiggnqc podczas planowania miejsca dla anten SSR i DME na statku powietrznym.
Nalezy pamietac, ze jedynie kilka z tych czestotliwosci wykorzystywanych jest przy lqczeniu w pary VHF/DME.

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

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

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

3552 Opoznienie systemowe
35521 Opodznienie systemowe bedzie zgodne z tabelg punktu 3.5.4.4.1 powyzej.
35522 DME/N. Opéznienie systemowe bedzie odstgpem czasowym pomig¢dzy punktem polowy napiecia lezacym na zboczu

narastajacym drugiego impulsu pary zapytania i czasem, w ktorym obwody odleglosciowe osiagng warunki odpowia-
dajace wskazaniu odleglosci zerowe;.

$3.55.23 DME/N. Opodznienie systemowe bgdzie odstgpem czasowym pomigdzy punktem potowy napigcia na zboczu narastaja-

cym pierwszego impulsu pary zapytania i czasem, w ktérym uktady odlegtosciowe osiagna warunki odpowiadajace
wskazaniu odlegtosci zerowe;.
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35524

35525

3.553

35531

3.553.2

13.5.53.2.1

DME/P w trybie IA. Opdznienie systemowe bedzie odstepem czasowym pomiedzy punktem potowy napigcia na zboczu
narastajacym drugiego impulsu pary zapytania a czasem, w ktorym obwody odlegtosciowe odbiornika osiagna warunki
odpowiadajace wskazaniu odleglo$ci zerowe;.

DME/P w trybie FA. Opo6znienie systemowe bedzie odstepem czasowym pomigdzy rzeczywistym poczatkiem zbocza
narastajacego pierwszego impulsu zapytania a czasem, w ktorym obwody odleglosciowe odbiornika osiggng warunki
odpowiadajace wskazaniu odlegtosci zerowej. Czas przybycia bedzie zmierzony w obrebie czasu przyrostu czesciowego
impulsu.

Odbiornik

Czestotliwosé pracy. Srodkowa czestotliwo$é odbiorika bedzie czestotliwoscia transpondera, odpowiadajaca przydzie-
lonemu kanatowi DME (zobacz 3.5.3.3.3 powyzej).

Czutosc¢ odbiornika
DME/N. Czuto$¢ wyposazenia poktadowego bedzie wystarczajaca do pozyskania i zapewnienia informacji o odlegtosci

z doktadnoscia okreslong w punkcie 3.5.5.4 ponizej, dla gegstosci mocy sygnatu okreslonej w punkcie 3.5.4.1.5.2 powy-
zej.

Uwaga. — Pomimo, ze standard zawarty w punkcie }3.5.5.3.2.1 powyzej, dotyczy interrogatorow DME/N, czutos¢ odbiornika jest lepsza
niz czuto$¢é niezbedna do pracy z gestoscig mocy transponderéw DME/N, podang w punkcie 3.5.4.1.5.1, w celu zapewnienia wspéldzia-
tania z transponderami DME/P w trybie 1A.

3.55.3.2.2

1355323

3.55.3.24

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

DME/N. Praca interrogatora bedzie utrzymywana, w przypadku gdy gesto$§é mocy sygnatu transpondera w antenie in-
terrogatora jest pomi¢dzy minimalnymi warto$ciami podanym w punkcie 3.5.4.1.5 i warto$cia maksymalng minus
18 dBW/m?.

DME/P. Praca interrogatora bedzie utrzymywana, w przypadku gdy gesto$¢ sygnatu transpondera w antenie interrogatora
jest pomiedzy warto$ciami minimalnymi podanymi w punkcie 3.5.4.1.5 i wartoéciag maksymalng minus 18 dBW/m?,

3.5.5.3.3 Szerokos¢ pasma

3.553.31

3.5.5.3.3.2

3.55.3.3.3

35534

3.565.341

DME/N. Szerokos¢ pasma odbiornika begdzie wystarczajaca do zapewnienia zgodnosci z punktem 3.5.3.1.3 w przy-
padku, gdy sygnaty wejsciowe sg takie, jak w punkcie 3.5.4.1.3.

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

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

Ttumienie interferencji
W przypadku wystgpowania stosunku pozadanych i niepozadanych wspotkanatowych sygnalow DME, na zaciskach

wejsciowych odbiornika poktadowego, wynoszacego przynajmniej 8 dB, interrogator bedzie wyswietla¢ informacje o
odleglosci i zapewnia¢ jednoznaczna identyfikacje od silniejszego sygnatu.

Uwaga. — Okreslenie ‘wspotkanatowy’ odnosi si¢ do sygnatow odpowiedzi, ktore wykorzystujg te samq czestotliwosé oraz ten sam

odstep pary impulsow.

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

355342 DME/P. Sygnaty DME o separacji wigkszej niz 900 kHz od nominalnej czgstotliwosci pozadanego kanatu, posiadajace
amplitudy do 42 dB powyzej progu czutosci, beda odrzucone.

3.5535 Dekodowanie
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355351

1355352

3.56,5.35.2

3554

135.5.4.1

35542

3.5543

355431

355432

Interrogator bedzie zawiera¢ uktad dekodujacy, pozwalajacy na uruchomienie odbiornika jedynie poprzez pary odebra-
nych impulsdéw, o czasie trwania i odstgpie odpowiadajacym sygnatom transpondera tak, jak podano to w punkcie
354.1.4.

DME/N — Odrzucenie przez dekoder. Impuls pary odpowiedzi o odstgpie wynoszacym =+ 2 us lub wigkszym od nomi-
nalnej warto$ci oraz o poziomie sygnatu do 42 dB powyzej czuto$ci odbiornika, bedzie odrzucony.

DME/P — Odrzucenie przez dekoder. Impuls pary odpowiedzi o odstepie wynoszgcym =+ 2 ps lub wigkszym od nomi-
nalnej warto$ci oraz o poziomie sygnatu do 42 dB powyzej czutosci odbiorika, bedzie odrzucony.

Doktadnosé

DME/N. Interrogator nie bedzie wnosi¢ btedu wigkszego niz + 315 m (+ 0,17 NM) lub 0,25% wskazywanej odleglosci,
ktorykolwiek jest wigkszy, do catkowitego btedu systemu.

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

DME/P — tryb FA

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

2 standard doktadnosci. Interrogator nie bedzie wnosi¢ btedu wigkszego niz £ 7 m (£ 23 ft) do catkowitego btedu PFE
systemu oraz = 7 m (£ 23 ft) do catkowitego btedu CMN systemu.

Uwaga. Material pomocniczy dotyczgcy filtrow wspomagajgcych osigganie tego typu dokladnosci podany jest w punkcie 7.3.4 dodatku

C.

35544

DME/P. Interrogator bedzie osigga¢ doktadno$¢ wyznaczong w punkcie 3.5.3.1.3.4 przy wydajno$ci systemu wynosza-
cej 50% lub wickszej.

Uwaga. — Materiat pomocniczy dotyczgcy wydajnosci systemu podany jest w punkcie 7.1.1 dodatku C.
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3.6
3.6.1
3.6.1.1
3.6.1.2

36.1.2.1

3.6.1.2.2
3.6.1.2.3

3.6.1.24

3.6.1.25

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

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

Radiolatarnie znakujace beda emitowac nieprzerwanga fal¢ nosna modulowana do glgbokosci nie mniejszej niz 95% lub
wigkszej niz 100%. Catkowita zawarto§¢ harmonicznych modulacji nie bedzie przekracza¢ 15%.

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

Promieniowanie bedzie polaryzowane poziomo.

Identyfikacja. Jes$li wymagana jest identyfikacja radiolatarni, czestotliwo$¢ modulujaca bedzie kluczowana tak, aby
kropki i kreski byly nadawane w odpowiedniej kolejnosci. Tryb kluczowania bedzie zapewniaé czas trwania kropki i
kreski wraz z odstgpami odpowiadajacymi transmisji z predkoscia zblizong do 6 - 10 stéw na minute. Fala no$na nie

bedzie przerywana podczas identyfikacji.

Charakterystyka pokrycia i promieniowania

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

Najbardziej pozgdang charakterystykq promieniowania jest charakterystyka, ktora:

a)

b)

w przypadku radiolatarni typu Fan — prowadzi do zadziatania lampek tylko wéwczas, gdy statek powietrzny znajduje si¢
wewngtrz obszaru o ksztalcie prostokgtnego rownolegtoscianu, symetrycznego wokot linii pionowej, przebiegajqcej przez
radiolatarnie oraz z wiekszq i mniejszq osiqg ustawionymi zgodnie z obstugiwang trasq lotu;

w przypadku radiolatarni typu Z — prowadzi do zadziafania lampek tylko wéwczas, gdy statek powietrzny znajduje si¢
wewngqtrz obszaru o ksztalcie cylindra, ktorego osig jest linia pionowa przechodzgca przez radiolatarnie.

Wytworzenie takich charakterystyk jest praktycznie niewykonalne i dlatego niezbedna jest charakterystyka kompromisowa. Jako pomoc,
w dodatku C, opisane sq uzywane obecnie systemy antenowe, ktore Sprawdzily sie w praktyce. Te oraz nowe projekty, zapewniajqce
wigeksze zblizenie si¢ do pozgdanych charakterystyk opisanych powyzej, bedg standardowo spetnialy wymogi operacyjne.

3.6.1.2.6

3.6.1.2.7

Okreslenie pokrycia. Wartosci graniczne pokrycia radiolatarni znakujacych bgda ustalone na podstawie natgzenia pola
okreslonego w punkcie 3.1.7.3.2.

Charakterystyka promieniowania. Zalecenie. — Charakterystyka promieniowania radiolatarni znakujgcej powinna by¢
taka, aby oS biegunowa byta pionowa, a natezenie pola byto roztozone symetrycznie wokot niej, w ptaszczyznie lub plasz-
czyznach zawierajqcych trasy lotu, dla ktorych przeznaczona jest dana radiolatarnia.

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

3.6.1.3

a)
b)

c)

Monitorowanie. Zalecenie. — Dla kazdej radiolatarni powinien by¢ zainstalowany odpowiedni sprzet monitorujgcy, ktory
wskazywat bedzie w odpowiednim miejscu:

spadek mocy promieniowanej nosnej ponizej 50% mocy normalnej;
spadek gltebokosci modulacji ponizej 70%;

awarie kluczowania.

3.7  Wymagania dla globalnego systemu nawigacji satelitarnej (GNSS)

371

Definicje
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System wspomagajgcy oparty na wyposazeniu pokladowym ABAS. System wspomagajacy, ktérego zadaniem jest poprawa i/lub inte-
gracja informacji otrzymanych z innych segmentoéw systemu GNSS z informacja dostgpna na poktadzie statku powietrznego.

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

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

Kanat o standardowej dokladnosci (CSA). Okreslony poziom doktadnosci lokalizacji, predkos$ci i czasu, dostepny stale dla wszystkich
uzytkownikow systemu GLONASS.

Glowne konstelacje satelitarne. Gtownymi konstelacjami satelitarnymi sa3 GPS i GLONASS.

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

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

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

Blqgd lokalizacji GNSS. Roznica pomigdzy pozycja rzeczywista a pozycja okreslona przez odbiornik systemu GNSS.

System wspomagajqcy oparty na urzgdzeniach naziemnych GBAS. System wspomagajacy, w ktorym uzytkownik otrzymuje popra-
wiong informacj¢ bezposrednio z nadajnika naziemnego.

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

Integralnos¢. Miara zaufania poktadanego w poprawno$¢ informacji dostarczanych przez caty system. Obejmuje zdolnos¢ systemu do
dostarczania uzytkownikowi terminowych i doktadnych ostrzezen (alarméw).

Pseudoodleglosé. Roznica pomiedzy czasem transmisji sygnatu z satelity i czasem otrzymania go przez odbiornik GNSS, pomnozona
przez predkos¢ swiatta w prozni, obejmujgca btad spowodowany réznicg pomigdzy odniesieniem czasowym odbiornika GNSS i satelity.

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

Ustuga standardowego pozycjonowania (SPS). Okreslony poziom doktadnosci lokalizacji, predkosci i czasu, dostepny stale dla wszyst-
kich uzytkownikoéw systemu GPS na $wiecie.

Czas do alarmu. Maksymalny dozwolony czas, jaki uptynat od momentu przekroczenia granicy tolerancji przez system nawigacyjny
do momentu zgloszenia alarmu.

Wspolczynnik osiowy. Wyrazany w decybelach stosunek maksymalnej i minimalnej wyj$ciowej mocy anteny w momencie zmiany
orientacji polaryzacji fali spolaryzowanej liniowo we wszystkich kierunkach prostopadtych do kierunku jej propagacji

Zlgcze antenowe. Miejsce, w ktorym okresla si¢ moc odbieranego sygnatu. W antenie aktywnej, ztacze antenowe jest umownym punk-
tem pomig¢dzy elementami anteny a przedwzmacniaczem. W antenie pasywnej, ztagczem antenowym jest wyjscie anteny.

3.7.2 Informacje ogdlne
3.7.2.1 Funkcje
3.7.2.1.1 System GNSS bedzie dostarczac statkowi powietrznemu dane o pozycji i czasie.

Uwaga. — Dane te pochodzq z pomiarow pseudoodleglosci pomiedzy statkiem powietrznym wyposazonym w odbiornik GNSS i roznymi
Zrédiami sygnalow znajdujgcych sig na satelitach lub na ziemi.

3.7.2.2  Segmenty systemu GNSS

3.7.2.2.1  Shuzba nawigacyjna GNSS bedzie zapewniona przez uzycie kombinacji nastgpujacych elementéw, zainstalowanych na
ziemi, na satelitach i/lub na poktadzie statku powietrznego:
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a) Globalny system pozycyjny GPS zapewniajacy ustuge standardowego pozycjonowania SPS, okre$lony w punkcie
3.7.3.1;

b) Globalny system nawigacji satelitarnej GLONASS, zapewniajacy sygnat nawigacyjny kanatu standardowej doktadnosci
CSA, okreslonego w punkcie 3.7.3.2;

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

3.7.2.3.1  Odniesienie przestrzenne. Informacje o ppzycji dostarczone uzytkownikowi przez system GNSS beda wyrazone w katego-
riach geodezyjnej podstawy odniesienia Swiatowego Systemu Geodezyjnego - 1984 (WGS-84).

Uwaga 1. — Normy i Zalecane Metody Postepowania dla WGS-84 zawarte sq w Zalgczniku 4, rozdzial 2, Zatgczniku 11, rozdzial 2,
Zatgcezniku 14, tom 1i 11, rozdziat 1 oraz w Zalgczniku 15, rozdzial 1.

Uwaga 2.— W przypadku wykorzystywania segmentow systemu GNSS, uzywajgcych wspotrzednych innych niz \WGS-84, bedg zastoso-
wane odpowiednie parametry konwersji.

3.7.2.3.2  Odniesienie czasowe. Dane czasowe dostarczone uzytkownikowi przez system GNSS bedg wyrazone w Czasie Uniwersal-
nym (UTC).

3.7.24 Osiggi sygnalu w przestrzeni

3.7.2.4.1 Potaczenie segmentow systemu GNSS i bezawaryjnego odbiornika GNSS uzytkownika, bedzie spelnia¢ wymogi sygnatu
w przestrzeni okre$lone w tabeli 3.7.2.4-1 (zamieszczonej na koncu punktu 3.7).

Uwaga 1. — Pojecie sprawnego odbiornika uzytkownika jest zastosowane tylko jako metoda okreslajgca dzialanie wielu polgczonych
segmentow systemu GNSS. Za sprawny odbiornik uwaza si¢ odbiornik o nominalnej doktadnosci i czasie do wystgpienia alarmu. Od-
biornik taki uznaje sie za urzqdzenie pozbawione wad, ktore wptywajq na wiarygodnosé¢, dostepnoscé i cigglosé pracy.

Uwaga 2. — Dia ustugi podejscia wediug GBAS (jak zdefiniowano w pkt. 7.1.2.1 w Dodatku D), przeznaczonej do wspomagania operacji
podejscia i lgdowania stosujgcych minima dla kategorii I, sq okreslone wymagania w zakresie skutecznosci, ktore majg zastosowanie
oprocz wymagan w zakresie sygnatu w przestrzeni, okreslonych w tabeli 3.7.2.4.-1.

3.7.3 Specyfikacje segmentow systemu GNSS

3.731 Ustuga standardowego pozycjonowania (SPS)(L1) systemu GPS

3.7.3.1.1  Doktadnosc¢ segmentu kosmicznego i kontroli

Uwaga. — Zawarte ponizej standardy dokiadnosci nie zawierajq bledow atmosferycznych i odbiornika, ktore sq opisane w punkcie 4.1.2
dodatku D, 4.1.2. Stosowane sq one pod warunkami okreslonymi w Zalgczniku B, 3.1.3.1.1

3.7.3.1.1.1 Doktadnos¢ nawigacji. Btedy pozycji GPS SPS nie beda przekraczaé nastepujacych wartosci granicznych:

Globalnie $rednio | Najgorsza lokalizacja
95% czasu 95% czasu
Btad nawigacji poziomej 9 m (30 ft) 17 m (56 ft)
Blad nawigacji pionowej 15 m (49 ft) 37 m (121 ft)

3.73.1.1.2  Doktadnosé przestania czasu. Bledy przestania czasu w systemie GPS SPS nie bgda przekraczac 40 ns przez 95% czasu.

3.7.3.1.1.3  Doktadnos¢ domeny zasiggu. Btgdy domeny zasiggu nie beda przekraczaé nastgpujacych wartosci granicznych:
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a) btad w zasiggu dowolnego satelity:
- 30 metréw (100 ft) z niezawodnos$cig okreslong w 3.7.3.1.3

b) 95-ty percentyl btedu predkosci w zasiggu dowolnego satelity — 0,006 metra (0,02 ft) na sekundg ($rednia globalna);

c) 95-ty percentyl btedu przyspieszenia w zasiggu dowolnego satelity — 0,002 metra (0,006 ft) na sekunde do kwadratu
($rednia globalna);

d) 95-ty percentyl btedu w zasiggu dowolnych satelitow przez caty czas réznicy pomigdzy czasem wygenerowania danych
a czasem wykorzystania danych 7,8 m (26 ft) (Srednia globalna).

3.7.3.1.2 Dostepnosé. Dostepnosé GPS SPS powinna by¢ nastepujaca:

> 99% dostgpnosci ustugi w plaszczyznie poziomej, w Srednim potozeniu (17 metrow przy 95% warto$ci progowe;j)
> 99% dostgpnosci ustugi w ptaszczyznie pionowej, w $rednim potozeniu (37 metrow przy 95% wartosci progowe;j)
> 99% dostgpnosci ustugi w ptaszczyznie poziomej, w najgorszym potozeniu (17 metréw przy 95% wartosci progowej)
> 99% dostepnosci ushugi w ptaszczyznie pionowej, w najgorszym potozeniu (37 metrow przy 95% warto$ci progowej)

3.7.3.1.3 Niezawodnos¢. Niezawodno$¢ GPS SPS bedzie zawiera¢ si¢ w nastgpujacych warto$ciach granicznych:

a) niezawodnos¢ — przynajmniej 99,94% ($rednia globalna),

b) niezawodno$¢ — przynajmniej 99,79% (najgorsza $rednia pojedynczego punktu)
3.7.3.1.4 Prawdopodobienstwo wystgpienia znaczgcego bledu ustugi. Prawdopodobienstwo, ze blad zasiggu uzytkownika (URE) do-
wolnego satelity przekroczy 4,42 razy gorng granicg¢ doktadnosci zasiegu uzytkownika (URA), podczas transmisji tego satelity, bez
odebrania sygnatu alarmowego przez antene odbiornika uzytkownika w ciagu 10 sekund, nie wystapi wiecej niz 1x 10

na godzing.

Uwaga. — Rozne sposoby wskazywania sygnatu alarmowego sq opisane w dokumencie Departamentu Obrony USA pt. ,, Globalny System
Pozycyjny — Standardowa Ustuga Okreslania Pozycji — Charakterystyka Standardu” 4 edycja , wrzesieri 2008, Dziat 2.3.4.

3.7.3.1.5 Cigglos¢. Prawdopodobiefistwo braku dostepnosci sygnalu w przestrzeni (SIS) GPS SPS, spowodowanego nieplanowang
przerwa, pochodzacego od pojedynczego satelity bedacego czeécig nominalnej konstelacji 24 satelit, nie bedzie przekraczaé 2x 10 na
godzing.

3.7.3.1.6 Pokrycie. GPS SPS zapewnia pokrycie powierzchni ziemi do wysokosci 3000 kilometrow.
Uwaga. — Material pomocniczy dotyczqcy doktadnosci, dostegpnosci i pokrycia GPS jest zawarty w Dodatku D, 4.1.

3.7.3.1.6.1 Czestotliwos¢ nosna. Kazdy satelita systemu GPS bedzie nadawac sygnat SPS o czestotliwo$ci nosnej wynoszacej 1575,42
MHz (GPS L1) uzywajac multipleksowania z podzialem kodowym CDMA.

Uwaga. — Nowa czestotliwos¢ cywilna bedzie dodana do satelitow systemu GPS i bedzie zaoferowana przez Stany Zjednoczone do
krytycznych zastosowan ratujgcych Zycie. Standardy dla tego sygnatu mogq by¢ opracowane w terminie pozniejszym.

3.7.31.6.2 Widmo sygnatu. Moc sygnatu GPS SPS bedzie zawiera¢ si¢ w pasmie o czestotliwosci plus minus 12 MHz (1563,42 —
1587,42 MHz) wysrodkowanym na czg¢stotliwosci L1.

3.7.3.1.6.3 Polaryzacja. Nadawany sygnat RF bedzie spolaryzowany kotowo zgodnie z ruchem wskazdéwek zegara.

3.7.3.1.6.4  Poziom mocy sygnatu. Kazdy satelita GPS bedzie nadawaé sygnaty nawigacyjne SPS o dostatecznej mocy, sprawiajace;j,
ze w kazdym wolnym od przeszkod miejscu blisko ziemi, z ktorego satelita jest obserwowany pod katem elewacji wy-
noszacym 5 stopni lub wigkszym, poziom otrzymanego sygnatu RF na wyjsciu liniowo spolaryzowanej anteny o zysku
3 dB i zawiera si¢ w przedziale od minus 158 dBW do minus 153 dBW dla kazdego prostopadlego ustawienia anteny do
kierunku propagacji.

3.7.3.1.6.5 Modulacja. Sygnat SPS L1 begdzie modulowany technika bipolarnego kluczowania przesunigciem fazy (BPSK) kodem
pseudolosowym (PRN) C/A 1023 MHz. Sekwencja kodu C/A bedzie powtarzana co 1 milisekunde. Nadawana sekwencja
kodu PRN bedzie dodaniem Modulo-2 depeszy nawigacyjnej, nadawanej z predkoscia 50 bitow/s i kodu C/A.

3.7.3.1.7 Charakterystyki czgstotliwosci radiowych (RF)

Uwaga. — Szczegotowe chrakterystyki RF sq okreslone w Dodaku B, pkt 3.1.1.1.
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3.731.7.1 Czestotliwos¢é nosna. Kazdy satelita GPS bedzie transmitowaé sygnat SPS na czgstotliwosci nosnej 1575,42 MHz (GPS
L1) wykorzystujac technike¢ wielokrotnego dostgpu z podziatem kodowym (CDMA).

Uwaga. — Nowa czestotliwosé do zastosowan cywilnych bedzie przydzielona dla satelitow GPS i przeznaczona przez Stany Zjednoczone

do krytycznych zastosowarn zwigzanych z bezpieczeristwem zZycia. SARP dla tego sygnatu mogq by¢ opracowane w pézniejszym terminie.

3.7.31.7.2 Widmo sygnatu. Moc sygnatu GPS SPS bedzie zawarta w przedziale + 12 MHz od czgstotliwo$ci §rodkowej L1 (1563,42
—1587,42 MHz).

3.7.3.1.7.3  Polaryzacja. Sygnat transmitowany RF bedzie spolaryzowany dookolnie zgodnie z ruchem wskazowek zegara.

3.73.1.7.4  Poziom mocy sygnatu. Kazdy satelita GPS powinien nadawac¢ sygnaty nawigacyjne SNS o dostatecznej mocy, sprawia-
jacej, ze w kazdym wolnym od przeszkod miejscu w poblizu powierzchni ziemi, z ktdrego satelita jest obserwowana pod
katem elewacji 5 lub wigkszym, poziom mocy otrzymanego sygnalu RF w zlaczu antenowym liniowo spolaryzowanej
anteny o zysku energetycznym 3 dBi zawiera si¢ w przedziale od -158,5 dBW do -153 dBW dla kazdego ustawienia
anteny ortogonalnego do kierunku propagacji fali.

3.7.3.18 Czas GPS. Czas GPS bedzie odnosi¢ si¢ do czasu UTC (utrzymywanego przez Obserwatorium Marynarki Wojennej
USA).

3.7.3.1.9 Uktad wspotrzednych. System WGS-84 bedzie uktadem wspotrzednych GPS.
3.7.3.1.10 Informacje nawigacyjne. Dane nawigacyjne nadawane przez satelity beda zawiera¢ informacje niezbedne do ustalenia:
a) czasu nadawania satelity;
b) pozycji satelity;
¢) stanu fizycznego satelity;
d) korekcji zegara satelity;
e) skutkow opdznienia propagacji;
f) przestania czasu do UTC;
g) stanu konstelacji.
Uwaga. — Struktura i zawartosé danych okreslona jest odpowiednio w punktach 3.1.1.2. i 3.1.1.3 dodatku B.
3.7.3.2 Kanat standardowej doktadnosci (CSA)(L1) systemu GLONASS

Uwaga. — W tym segmencie termin GLONASS odnosi si¢ do wszystkich satelitow w konstelacji. Standardy odniesione tylko do sateli-
tow GLONASS-M sq odpowiednio zakwalifikowane

3.7.3.21.1  Doktadnos¢ segmentu przestrzennego i kontrolnego
Uwaga. — Ponizsze normy doktadnosci nie zawierajq bltedow atmosferycznych lub odbiornika jak opisano w punkcie 4.2.2 dodatku D.

3.7.3.21.2  Doktadnos¢ pozycji. Bledy nawigacyjne kanatu CSA systemu GLONASS nie beda przekracza¢ nastgpujacych wartosci
granicznych:

Globalny $redni Najgorsze miejsce
95% czasu 95% czasu
Btad nawigacji poziomej 5m (17 ft) 12 m (40 ft)
Btad nawigacji pionowej 9 m (29 ft) 25 m (97 ft)

3.73.2.1.3  Doktadnosc przesytania czasu. Bledy przesylania czasu w kanale CSA systemu GLONASS nie beda przekracza¢ 700
nanosekund, 95% czasu.

3.73.2.14  Doktadnosé zasiggu . Btad zasiggu nie begdzie przekraczaé nastgpujacych limitow:
a) btad odlegtosci dowolnego satelity — 18 m (59,7 ft);
b) blad zmiany predkosci dowolnego satelity — 0,02 m (0,07 ft) na sekunde;
€) blad zmiany przyspieszenia dowolnego satelity — 0,007 m (0,023 ft) na sekunde kwadrat;
d) pierwiastek kwadratowy z btedu odlegtosci dla wszystkich satelitow — 6 m (19,9 ft).
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3.7.3.2.2 Dostepnosé. Dostgpnos¢ kanatu CSA systemu GLONASS bedzie nastepujaca:
a) >99% dostepnosci ushugi w plaszczyznie poziomej, srednia lokalizacja (12 m, 95% prog);
b) >99% dostgpnosci ustugi w ptaszczyznie pionowej, §rednia lokalizacja (25 m, 95% prog);
€) >90% dostepnosci ustugi w ptaszczyznie poziomej, lokalizacja najgorszego przypadku (12 m, 95% prog);
d) >90% dostepnosci ushugi w ptaszczyznie pionowej, lokalizacja najgorszego przypadku (25 m, 95% prog).

3.7.3.2.3 Niezawodnosé. Niezawodno$¢ kanatu CSA systemu GLONASS bedzie zawieraC si¢ w nastgpujacych granicach:
a) czestos¢ wystapienia znacznej niesprawnosci ustugi — nie wigcej niz trzy w roku dla konstelacji ($rednia globalna);
b) niezawodno$¢ — przynajmniej 99,7% ($rednia globalna).

3.7.3.2.4 Pokrycie. System CSA GLONASS bedzie pokrywac powierzchni¢ Ziemi do wysokosci 2000 km.

Uwaga. — Materiat pomocniczy dotyczgcy doktadnosci, dostepnosci, niezawodnosci oraz pokrycia systemu GLONASS, zawarty jest w
punkcie 4.2 dodatku D.

3.7.3.25 Charakterystyka czestotliwosci radiowej (RF)
Uwaga. — Szczegotowa charakterystyka RF okreslona jest w punkcie 3.2.1.1 dodatku B.

3.7.3.251  Czestotliwosé nosna. Kazdy satelita systemu GLONASS bedzie nadawac sygnal CSA o wlasnej czestotliwosci nosnej w
pasmie czgstotliwosci L1 (1,6 GHz), uzywajac multipleksacji z podzialem czgstotliwosci FDMA.

Uwaga 1. — Satelity GLONASS mogq posiadaé te samq czestotliwosé¢ nosng, ale w tym przypadku znajdujq si¢ one w przeciwnych
punktach tej samej ptaszczyzny orbity.

Uwaga 2. — Satelity GLONASS-M bedg nadawaé dodatkowy kod ustalania odleglosci na czestotliwosciach nosnych pasma L2 (1,2 GHz)
uzywajgc multipleksacji FDMA.

3.7.3.25.2 Widmo sygnatu. Moc sygnatu kanatu CSA systemu GLONASS bedzie zawieraé si¢ w pasmie o czestotliwosci plus minus
5,75 MHz, wysrodkowanym na kazdej czgstotliwosci nosnej GLONASS.

3.7.3.25.3  Polaryzacja. Nadawany sygnat RF be¢dzie spolaryzowany kotowo zgodnie z ruchem wskazéwek zegara.

3.7.3.25.4  Poziom mocy sygnafu. Kazdy satelita GLONASS bedzie nadawa¢ sygnaty nawigacyjne CSA o dostatecznej mocy, spra-
wiajacej ze w kazdym wolnym od przeszkdd miejscu blisko ziemi, z ktorego satelita jest obserwowany pod katem ele-
wacji wynoszacym 5 stopni lub wigkszym, poziom otrzymanego sygnatu RF w ztaczu antenowym liniowo spolaryzowa-
nej anteny o zysku 3 dBi, zawiera si¢ w przedziale od minus 160 dBW do minus 155,2 dBW dla kazdego ustawienia
anteny ortogonalnego do kierunku propagacji.

Uwaga 1. — Wartosé¢ graniczna mocy wynoszgca minus 155,2 dBW zostala oparta na z gory ustalonej charakterystyce anteny uzZytkow-
nika, stratach atmosferycznych o wartosci 0,5 dB oraz bigdzie polozenia kqtowego satelity, ktory nie przekracza 1 stopnia (w kierunku
powodujgcym zwigkszenie poziomu sygnatu).

Uwaga 2. — Satelity systemu GLONASS-M bedg rowniez nadawac kod ustalania odleglosci na czestotliwosci L2 o dostatecznej mocy
sprawiajqcej, ze w kazdym wolnym od przeszkod miejscu blisko ziemi, z ktorego satelita jest obserwowany pod kqtem elewacji wyno-
szgcym 5 stopni lub wigkszym, poziom otrzymanego sygnafu RF w zlgczu antenowym liniowo spolaryzowanej anteny o zysku 3 dBi, jest
nie mniejszy niz minus 167 dBW dla kazdego ustawienia anteny, ortogonalnego do kierunku propagacji.

3.7.3.255  Modulacja

3.7.3.25.5.1 Wszystkie satelity GLONASS beda na swojej czgstotliwosci nosnej nadawaé sygnat nawigacyjny RF uzywajac ciagu
binarnego modulowanego BPSK. Kluczowanie fazy nosnej bedzie wykonane w radianach przy maksymalnym bledzie
wynoszacym plus minus 0,2 radiana. Pseudolosowa sekwencja kodu bedzie powtarzana co jedng milisekundg.

3.7.3.2.5.,5.2 Modulujacy sygnat nawigacyjny bedzie wygenerowany za pomocg dodania modulo-2 nastgpujacych trzech sygnatow
binarnych:
a) kodu odlegtosci nadawanego z predkoscia 511 kbit/s;
b) depeszy nawigacyjnej nadawanej z predkoscia 50 bitow/s;
c) pomocniczej sekwencji meandrycznej o czestotliwosci 100 Hz.

3.7.3.2.6 Czas systemu GLONASS. Czas systemu GLONASS bedzie odnosi¢ si¢ do czasu UTC (SU) (utrzymywanego przez Kra-
jowa Stuzbe Kontroli Czasu Federacji Rosyjskiej).

3.7.3.2.7 Uktad wspotrzednych. PZ-90 bedzie uktadem wspotrzednych GLONASS.
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Uwaga. — Konwersja systemu wspotrzednych PZ-90, uzywanego przez GLONASS, na system WGS-84 okreslona jest w punkcie 3.2.5.2
dodatku B.

3.7.3.2.8 Informacje nawigacyjne. Dane nawigacyjne nadawane przez satelity beda zawiera¢ informacje niezbedne do ustalenia:

a) czasu transmisji satelity;
b) pozycji satelity;

C) stanu fizycznego satelity;
d) poprawki zegara satelity;
e) przestania czasu do UTC;
f) stanu konstelacji.

Uwaga. Struktura i zawartosé danych okreslona jest odpowiednio w punktach 3.2.1.2. i 3.2.1.3 dodatku B.

3.7.33 System ABAS

3.733.1 Drzialanie. Praca systemu ABAS w polaczeniu z jednym lub kilkoma segmentami systemu GNSS, a takze z bezawaryj-
nym odbiornikiem GNSS i systemem poktadowym, bg¢dzie spetnia¢ wymogi doktadnosci, integralnosci, ciagtosci i do-

stepnosci, w sposob wyznaczony w punkcie 3.7.2.4.

3.734 System wspomagajqcy oparty na wyposazeniu satelitarnym SBAS

3.7341 Charakterystyka. Praca systemu SBAS w polgczeniu z jednym lub kilkoma segmentami systemu GNSS, a takze ze
sprawnym odbiornikiem, bgdzie spetnia¢ wymogi doktadnosci, wiarygodnosci, ciaglosci i dostepnosci dla danej opera-
¢ji, jak postanowiono w punkcie 3.7.2.4, w catym zakresie odpowiedniego obszaru ustugi (patrz 3.7.3.4.3).

Uwaga. — System SBAS uzupetnia glowne konstelacje satelitarne poprzez zwigkszanie doktadnosci, integralnosci, cigglosci i dostgpnosci
nawigacji zapewnionej w rejonie obstugi, zwykle obejmujgcym wiele portow lotniczych.

3.7.3.4.1.1 System SBAS w potaczeniu z jednym lub kilkoma segmentami systemu GNSS, a takze ze sprawnym odbiornikiem, bedzie
spelnia¢ wymog wiarygodnosci dla sygnatu w przestrzeni jak postanowiono w punkcie 3.7.2.4, na calym obszarze pokrycia SBAS.

Uwaga. — W celu spetnienia wymagania w zakresie wiarygodnosci na obszarze pokrycia mogq by¢ uzywane depesze typu 27 lub 28.
Dodatkowe wytyczne dotyczqce podstaw i wyktadni tego wymagania sq zawarte w punkcie 3.3 w Dodatku D.
3.7.3.4.2 Funkcje. SBAS bedzie wykonywa¢ jedna lub kilka z ponizszych funkc;ji:

a) ustalanie odleglosci: zapewni¢ dodatkowy sygnat pseudoodlegtosci ze wskaznikiem doktadnosci z satelity SBAS
(3.7.3.4.2.1 3.5.7.2 dodatku B);

b) stan satelity GNSS: ustali¢ i nadawac stan fizyczny satelity (3.5.7.3 dodatku B);

C) podstawowa poprawka réznicowa: zapewni¢ korekcje efemeryd i zegara satelity (szybka i dlugoterminowa) w pomia-
rach pseudoodlegtosci (3.5.7.4 dodatku B); oraz

d) precyzyjna poprawka roznicowa: ustali¢ i nadawac poprawki jonosferyczne (3.5.7.5 dodatku B).
Uwaga. — W przypadku zapewniania wszystkich funkcji, system SBAS, w polgczeniu z glownymi konstelacjami satelitarnymi, moze
wspomagac operacje zwigzane z odlotem, z procedurami trasowymi, terminalowymi i podejscia, wigcznie z precyzyjnym podejsciem
kategorii I. Poziom operacyjny, jaki moze by¢ osiggniety, zalezy od infrastruktury zawartej w SBAS i od warunkoéw jonosferycznych w
danym rejonie geograficznym.

3.734.11 Ustalanie odleglosci

3.7.34.111 Wykluczajac wptywy atmosferyczne, blad w sygnale ustalania odlegltoéci z satelitow SBAS, nie bedzie przekraczac
25 metroéw (82 ft) (95%).

3.7.34.11.2 Prawdopodobienstwo, ze btad odlegtosci przekroczy 150 metréw (490 ft), w dowolnej godzinie, nie bedzie przekraczac
105,

3.73.4.11.3 Prawdopodobienstwo nieplanowanych wylaczen w funkcji ustalania odlegtosci z satelity SBAS, o dowolnej godzinie,
nie bedzie przekraczaé 1073,

3.73.411.4 Blad predkosci odleglosci nie bedzie przekraczac¢ 2 metrow (6,6 ft) na sekunde.
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3.73.4.115

3.734.2

Btad przyspieszenia odlegtosci nie bedzie przekracza¢ 0,019 metra (0,06 ft) na sekund¢ kwadrat.

Obszar obstugi. Deklarowany obszar ustugi zapewnianej przez SBAS dla zatwierdzonych typow operacji lotniczych
bedzie zawierat si¢ wewnatrz obszaru pokrycia systemu SBAS, gdzie system spelnia odpowiednie wymagania punktu
3.7.24.

Uwaga 1. — System SBAS moze posiadaé rézne obszary ustugi powigzane z réznymi typami operacji (np. APV-1, kategoria | itd.).

Uwaga 2. — Obszarem pokrycia jest obszar, wewngtrz ktorego sygnaly systemu SBAS mogq by¢ odbierane (np. zasieg satelity geosta-

cjonarnego).

Uwaga 3. — Obszary pokrycia i ustugi systemu SBAS oméwione sq w punkcie 6.2 w Dodatku D.

3.7.343

Charakterystyka czestotliwosci RF

Uwaga. — Szczegotowa charakterystyka RF okreslona jest w punkcie 3.5.2 dodatku B.

3.73431

Czestotliwos¢ nosna. Czestotliwos$¢ nosna bedzie wynosi¢ 1575,42 MHz.

Uwaga. — Po roku 2005, gdy zwolniq sie gorne czestotliwosci systemu GLONASS, mozna bedzie wprowadzic inny typ SBAS, uzywajgc
niektore z tych czestotliwosci.

3.7.34.32

3.7.3.4.3.3

3.7.34331

3.7.3.4.4.32
a)

b)

<)

Widmo sygnatu. Przynajmniej 95% nadawanej mocy bedzie zawierac si¢ w pasmie o czgstotliwosci plus minus 12 MHz
wysrodkowanym na czgstotliwosci L1. Szeroko$¢ pasma sygnalu nadawanego przez satelite SBAS bedzie wynosic¢
przynajmniej 2,2 MHz.

Poziom mocy sygnatu satelitow SBAS.

Kazdy satelita SBAS umieszczony na orbicie przed 1 stycznia 2014 bedzie nadawa¢ sygnaty nawigacyjne o dostatecznej
mocy, sprawiajacej ze w kazdym wolnym od przeszkdd miejscu blisko ziemi, z ktorego satelita jest obserwowany pod
katem elewacji wynoszacym 5 stopni lub wigkszym, poziom otrzymanego sygnatlu RF w zitgczu antenowym liniowo
spolaryzowanej anteny o zysku 3 dBi, zawiera si¢ w przedziale od minus 161 dBW do minus 153 dBW dla kazdego
ustawienia anteny, ortogonalnego do kierunku propagacji.

Kazdy satelita SBAS umieszczony na orbicie po 31 grudnia 2013 bedzie spetniac ponizsze wymogi:

Satelita bedzie transmitowaé sygnaty nawigacyjne z dostateczng mocg, aby w wolnych od przeszkoéd miejscach znajdu-
jacych sie¢ w poblizu powierzchni ziemi, z ktorych satelita jest obserwowany pod minimalnym (lub wickszym) katem
elewacji niezbednym do $ledzenia sygnatu GEO, poziom odbieranego sygnatu RF w ztaczu anteny wyszczegdlnionej w
Dodatku B, Tabeli B-88, wynosit co najmniej -164,0 dBW.

Minimalny kat elewacji uzywany dla okreslania pokrycia GEO bedzie nie mniejszy niz 5° dla uzytkownika znajdujacego
si¢ w poblizu powierzchni ziemi.

Poziom odbieranego sygnatu RF SBAS w zlaczu anteny (o zysku 0 dBic) znajdujacej si¢ w poblizu powierzchni ziemi
nie bedzie przekraczac -152,5 dBW.

d) Eliptyczno$¢ nadawanego sygnatu nie moze by¢ gorsza niz 2 dB dla zasiggu katowego +9,1° od osi optycznej anteny.

3.7343311

3.7.34.33.12

3.73434

3.7.3.4.35

3.734.4

3.7.34.5

Minimalny kqt elewacji. Minimalny kat elewacji uzywany dla okre$lania pokrycia GEO bedzie nie mniejszy niz 5° dla
uzytkownika znajdujacego si¢ w poblizu powierzchni ziemi.

Poziom odbieranego sygnatu RF SBAS na wyjsciu 0dBic anteny znajdujacej si¢ w poblizu powierzchni ziemi nie bedzie
przekraczaé -152,5 dBW.

Polaryzacja. Nadawany sygnat bedzie spolaryzowany kotowo zgodnie z ruchem wskazowek zegara.

Modulacja. Nadawana sekwencja bedzie dodaniem Modulo-2 depeszy nawigacyjnej nadawanej z predkoscia
500 symboli na sekundg i 1023 bitowym kodem pseudolosowego szumu. Nastgpnie bgdzie zmodulowana BPSK na
czestotliwosci nosnej z predkoscig 1,023 megachipéw na sekunde.

Czas sieciowy SBAS (SNT). Réznica pomigdzy czasem SNT i GPS nie bedzie przekraczaé¢ 50 nanosekund.

Informacje nawigacyjne. Dane nawigacyjne nadawane przez satelity beda zawiera¢ informacje niezbedne do ustalenia:

a) czasu transmisji satelity SBAS;
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b) pozycji satelity SBAS;

C) poprawionego czasu satelity dla wszystkich satelitow;
d) poprawionej pozycji satelity dla wszystkich satelitow;
e) skutkow opdznienia propagacji jonosferycznej;

f)  integralno$ci pozycji uzytkownika;

g) przestania czasu do UTC;

h) stan poziomu obstugi.

Uwaga. — Struktura i zawartos¢ danych okreslona jest odpowiednio w punktach 3.5.3 i 3.5.4 dodatku B.

3.7.35

System wspomagajgcy GBAS oraz regionalny system wspomagajgcy GRAS

Uwaga. — O ile nie ustalono inaczej, Normy i Zalecane Metody Postgpowania dotyczqgce GBAS odnoszq si¢ zarowno do GBAS, jak i

GRAS.

3.735.1

Charakterystyka. System GBAS, w potaczeniu z jednym lub kilkoma segmentami systemu GNSS, a takze sprawnym
odbiornikiem GNSS, bedzie spetnia¢ wymogi doktadnosci, wiarygodnosci, ciagtosci i dostgpnosci dla danej operacji, w
sposob wyznaczony w punkcie 3.7.2.4. wewnatrz przestrzeni zapewniania ustugi dla ushug wykorzystywanych do wspo-
magania operacji okreslonych w punkcie 3.7.3.5.3.

Uwaga. — System GBAS przeznaczony jest do wspierania wszystkich typow operacji podejscia, lgdowania, startu, odlotu oraz operacji
naziemnych moze wspieraé operacje lotu po trasie i na lotnisku. System GRAS przeznaczony jest do wspierania operacji lotu po trasie,
na lotnisku, odlotow i podejs¢ z prowadzeniem pionowym. Ponizsze Normy i Zalecane Metody Postgpowania zostaly opracowane dla
wspierania operacji wszystkich kategorii, podejs¢ z prowadzeniem pionowym oraz do zapewnienia ustugi nawigacyjnej systemu GBAS.

37352
a)
b)
c)
d)
e)

3.73.5.3

3.7.3531

Funkcje. GBAS bedzie:

dokonywac lokalnych poprawek pseudoodlegtosci;

dostarcza¢ danych zwigzanych z GBAS;

dostarcza¢ danych do podejscia koncowego w przypadku wspierania podej$¢ precyzyjnych;
dostarcza¢ danych o przewidywanej dostepnosci zrodta ustalenia odleglosci;

zapewnia¢ monitorowanie integralno$ci zrodet ustalania odlegltosci systemu GNSS.

Przestrzen zapewniania ustugi
Wymagania ogolne w zakresie zapewniania ustugi podejscia. Minimalna przestrzen zapewniania ustugi podejscia GBAS

bedzie taka jak ponizej, z wyjatkiem sytuacji, w ktorych zezwalaja na to wymogi operacyjne i nakazuja warunki topo-
graficzne:

a) w plaszczyznie poziomej, zaczynajace sie na 140 m (450 ft) z kazdej strony punktu progu ladowania / punktu progu fikcyjnego
(LTP/FTP) i rzutowanego poza kat plus minus 35 stopni z kazdej strony $ciezki koncowego podejscia do odlegtosci 28 km
(15 NM) i poza kat plus minus 10 stopni z kazdej strony $ciezki koncowego podejscia do odlegtosci 37 km (20 NM); oraz

b) w plaszczyznie pionowej, wewnatrz rejonu pokrycia bocznego, do kata wiekszego niz 7 stopni lub do wartosci rownej 1,75
ustalonego kata $ciezki schodzenia (GPA) powyzej horyzontu, z poczatkiem w punkcie przechwycenia $ciezki schodzenia
(GPIP) do gornej granicy wysokosci 3000 m (10000 ft) powyzej progu (HAT) 1 0,45 GPA powyzej linii horyzontu lub do kata
niskiego wynoszacego 0,30 GPA, jesli jest to wymagane w celu zabezpieczenia ustalonej procedury przechwycenia $ciezki
schodzenia. Dolna granica stanowi potowe wspieranej wysokos$ci decyzji lub 3,7 m (12 ft), w zaleznosci ktora wartos$¢ jest
wigksza.

Uwaga 1. — LTP/FTP i GPIP sq okreslone w punkcie 3.6.4.5.1 Zalgcznika B.

Uwaga 2. — Material pomocniczy dotyczqcy zakresu zapewnianej ustugi podejscia podany jest w punkcie 7.3 Dodatku D.

3.7.35.3.2

Zapewnianie ustug podejscia wspierajgcych lgdowania z uzyciem autopilota i starty z prowadzeniem. Minimalny dodat-

kowy zakres zapewnianej ustugi GBAS, wspierajacy operacje podejscia, wlaczajac w nie ladowania z uzyciem autopilota i rozbieg
podczas startu z prowadzeniem, bedzie taki jak ponizej, z wyjatkiem sytuacji, w ktorych zezwalaja na to wymogi operacyjne:
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a) w ptaszczyznie poziomej, w obrebie sektora obejmujacego szeroko$é drogi startowej, rozpoczynajacego si¢ w miejscu zatrzy-
mania konca drogi startowej i rozciagajacego si¢ rownolegle do linii srodkowej drogi startowej w kierunku LTP, az do potacze-
nia si¢ z minimalna przestrzenia zapewniania ustugi, opisang w punkcie 3.7.3.5.3.1,

b) w plaszczyznie pionowej, pomi¢dzy dwoma plaszczyznami poziomymi, z ktorej jedna znajduje si¢ na wysokosci 3,7 m (12 ft),
a druga na wysokosci 30 m (100 ft) powyzej linii srodkowej drogi startowej, az do polaczenia si¢ z minimalng przestrzenig
zapewniania ushugi, opisang w punkcie 3.7.3.5.3.1.

Uwaga. — Materiat pomocniczy dotyczqcy przestrzeni zapewniania ustugi dla podejscia jest podany w pkt. 7.3 Dodatku D.

3.7.35.3.3  System nawigacyjny GBAS. Przestrzen zapewniania ustugi systemu nawigacyjnego GBAS bedzie taka, aby rozgtaszane
dane mogly by¢ odebrane oraz spelnialty wymagania okreslone w punkcie 3.7.2.4, a takze wspieraly odpowiednie zatwierdzone operacje.

Uwaga. — Material pomocniczy dotyczqcy pokrycia systemu dla precyzyjnego podejscia kategorii I oraz dla ustugi APV podany jest w
punkcie 7.3 dodatku D.

3.7354 Charakterystyka rozglaszania danych
Uwaga. — Charakterystyka RF okreslona jest w punkcie 3.6.2 dodatku B.

3.7.3541 Czestotliwos¢ nosna. Czgstotliwo$ci rozgtaszania danych beda wybierane z czestotliwosci w pasmie od 108 do 117,975
MHz. Najnizsza przydzielana czg¢stotliwos¢ bedzie wynosi¢ 108,025 MHz, a najwyzsza — 117,950 MHz. Odstep pomig-
dzy przydzielanymi czgstotliwo$ciami (odstep migdzykanatowy) bedzie wynosié 25 kHz.

Uwaga 1. — Material pomocniczy dotyczqcy przydziatu czestotliwosci VOR/GBAS oraz kryteriow separacji geograficznej podany jest w
punkcie 7.2.1 dodatku D.

Uwaga 2. — Kryteria separacji geograficznej systemu ILS/GBAS oraz kryteria separacji geograficznej serwisu komunikacyjnego GBAS
i VHF, nadajgcego w pasmie 118 — 137 MHz, sq w opracowaniu. Do momentu ich ukoniczenia i zawarcia w przepisach, planuje si¢
uzywanie pasma 112,050 — 117,900 MHz.

3.7.35.4.2 Technika dostepu. Technika wielokrotnego dostgpu z podziatem czasowym (TDMA) bedzie uzywana ze strukturg ramki
statej. Dla rozgtaszania danych nalezy przydzieli¢ szczeliny od pierwszej do 6smej.

Uwaga. — Dwie szczeliny sq nominalnym przydziatem. Niektore urzqdzenia systemu GBAS, ktore dla poprawienia pokrycia wykorzystujq
ztozone anteny VHF do rozglaszania danych (VDB), mogg wymagaé przydzielenia wigcej niz dwoch szczelin czasowych. Wskazowki
dotyczgce uzycia anten ztozonych zawarto w punkcie 7.12.4 dodatku D. Niektore stacje GBAS pracujgce w systemie GRAS mogg stoso-
wac ten sam slot.

3.7.35.4.3 Modulacja. Dane GBAS bedg nadawane w formie 3-bitowych symboli, modulujacych no$ng rozglaszania danych po-
przez DSPSK, z predkosciag 10 500 symboli na sekunde.

3.735.44 Polaryzacja i natgzenie pola RF rozglaszania danych

Uwaga 1. — System GBAS moze zapewni¢ rozglaszanie danych VHF poprzez poziomg (GBAS/H) lub eliptyczng (GBAS/E) polaryzacje,
wykorzystujgcq sktadowe polaryzacji poziomej (HPOL) i pionowej (VPOL). Statek powietrzny wykorzystujgcy sktadowg VPOL nie be-
dzie zdolny do pracy ze sprzetem GBAS/H. Odpowiedni material podany jest w punkcie 7.1 dodatku D.

Uwaga 2. — Minimalne i maksymalne natgzenie pola jest zgodne z minimalng odlegloscig 80 m (263 fi) od anteny nadawczej o zasiggu
43 km (23NM).

Uwaga 3. — Wspierajqc ustugi podejscia na lotniskach, na ktérych wystepujq trudnosci powodujgce ograniczenia w posadowieniu na-
dajnika VDB, akceptowalne jest dostosowanie przestrzeni zapewniania ustugi, jesli pozwalajq na to wymagania operacyjne (jak stanowi
definicja przestrzeni zapewniania ustugi w 3.7.3.5.3.1 i 3.7.3.5.3.2). Dostosowania przestrzeni zapewniania ustugi mogq by¢ akcepto-
walne operacyjnie, jesli nie majq one wplywu na ustuge GBAS powyzej promienia 80 m od anteny VDB przy zaloZeniu, ze nominalna
izotropowa moc promieniowania wynosi 47 dBm (Dodatek D, tabela D-3).

3.735441 GBAS/H

3.7.3.5.4.4.1.1 Rozglaszany sygnat bedzie spolaryzowany poziomo.

3.7.3.5.44.1.2 Zastepcza izotropowa moc promieniowania (EIRP) bedzie dostarcza¢ sygnat spolaryzowany poziomo z minimalnym
natgzeniem pola wynoszacym 215 mikrowoltow na metr (minus 99 dBW/m2) oraz maksymalnym natezeniem pola, wynoszacym 0,879

woltéw na metr (minus 27 dBW/ m2) w przestrzeni zapewniania ustugi systemu GBAS jak okreslono w punkcie 3.7.3.5.3.1. Natezenie
pola bedzie mierzone jako $rednia okresu synchronizacji i niejednoznacznosci pola rozdzielczosci pakietu. Wewnatrz dodatkowej prze-
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strzeni zapewniania ustugi GBAS okre$lonej w pkt 3.7.3.5.3.2 , zastgpcza izotropowa moc promieniowania (EIRP) dla sygnatu spola-
ryzowanego poziomo bedzie zapewniaé ponizej wysokosci 36 ft az do 12 ft nad powierzchnia drogi startowej, minimalne nat¢zenie pola
215 mikrowoltéw na metr (-99 dBW/m?) oraz 650 mikrowoltéw na metr (-89,5 dBW/m?) na wysokosci 36 ft lub wyzej nad powierzchnig
drogi startowej.

Uwaga. — Materiat pomocniczy dotyczqcy przestrzeni zapewniania ustugi dla podejscia jest podany w pkt. 7.3 dodatku D.
3.7.35.442 GBASIE

3.7.3.5.4.4.2.1 Zalecenie. — Sygnal spolaryzowany eliptycznie powinien by¢ rozglaszany tylko, kiedy jest to uzasadnione.
3.7.3.5.4.4.2.2 W przypadku przekazywania sygnatu spolaryzowanego eliptycznie, sktadnik spolaryzowany poziomo bedzie spehniad
wymogi zawarte w 3.7.3.5.4.4.1.2, a zastgpcza izotropowa moc promieniowania (EIRP) bedzie utrzymywacé sygnat spo-
laryzowany pionowo przy minimalnym nat¢zeniu pola, wynoszacym 136 mikrowoltow na metr (minus 103 dBW/m2) i
przy maksymalnym natezeniu pola, wynoszacym 0,555 woltéw na metr (minus 31 dBW/m2), w przestrzeni zapewniania
ustugi systemu GBAS. Natezenie pola bedzie mierzone jako $rednia okresu synchronizacji i niejednoznacznosci pola
rozdzielczo$ci pakietu.
3.7.35.45 Moc nadawana na sqgsiednich kanatach. Moc nadawana we wszystkich warunkach operacyjnych, mierzona w pasmie o
szeroko$ci 25 kHz wysrodkowanym na sgsiednim i - tym kanale, nie bedzie przekracza¢ wartosci z tabeli 3.7.3.5-1
(zamieszczonej na koncu punktu 3.7).
3.7.3.5.4.6 Emisje niepozgdane. Emisje niepozadane, zawierajace emisje pasozytnicze i pozapasmowe, beda zgodne z poziomami
w tabeli 3.7.3.5-2 (zamieszczonej na konicu punktu 3.7). Moc catkowita w ktorejkolwiek harmonicznej VDB lub sy-
gnale dyskretnym, nie bedzie przekracza¢ minus 53 dBm.
3.7.355 Informacje nawigacyjne. Dane nawigacyjne nadawane przez system GBAS be¢dg zawieraé nastgpujace informacje:
a) poprawki pseudoodleglosci, czas odniesienia i dane integralnosci;
b) dane dotyczace GBAS lotniczego;
c) dane podejscia koncowego; kiedy wspomagane jest precyzyjne podejscie;
d) przewidywane dane dostepnosci zrodta ustalania odleglosci.
Uwaga. — Struktura i zawartosé danych okreslone sq w punkcie 3.6.3 dodatku B.
3.7.3.6 Odbiornik poktadowy GNSS
3.7.36.1 Odbiornik poktadowy GNSS bedzie przetwarza¢ sygnaty tych elementow GNSS, ktore majg by¢ przez niego uzywane
w sposob opisany w 3.1 dodatku B (dla GPS), 3.2 dodatku B (dla GLONASS), 3.3 dodatku B (dla potaczonych GPS i
GLONASS), 3.5 dodatku B (dla SBAS) oraz 3.6 dodatku B (dla GBAS i GRAS).

3.74 Odporno$¢ na interferencje

3.741 System GNSS bedzie spetnia¢ wymogi eksploatacyjne okreslone w punkcie 3.7.2.4 oraz 3.7 dodatku B, w obecnosci
interferencji okreslonych w punkcie 3.7 dodatku B.

Uwaga. — GPS i GLONASS pracujgce w pasmie czestotliwosci 1559 — 1610 MHz zostaly sklasyfikowane przez ITU, jako systemy sate-
litarnej obstugi nawigacji radiowej (RNSS) oraz lotniczej nawigacji radiowej i posiadajq specjalng ochrong widma dla RNSS. W celu
zapewnienia prowadzenia w operacjach precyzyjnego podejscia, wspieranych przez system GNSS oraz jego rozszerzenia, RNSS/ARNS
majq byc jedyng globalng alokacjqg w pasmie 1559 — 1610 MHz, a emisje z systemow nadajqcych na tym oraz innych pasmach, majg
by¢ scisle uregulowane krajowymi i/lub miedzynarodowymi przepisami.

3.75 Baza danych

Uwaga. — Normy i zalecane metody postgpowania, dotyczqce danych lotniczych, przedstawione sq w Zalgcznikach: 4, 11, 141 15.
3.7.5.1 Pokladowy sprzet GNSS, wykorzystujacy baze danych bgdzie zapewnia¢ $rodki do:

a) aktualizacji elektronicznej, nawigacyjnej bazy danych; oraz

b) ustalenia efektywnych terminow AIRAC (kontrola informacji lotniczych) lotniczej bazy danych.
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Uwaga. — Material pomocniczy dotyczgcy potrzeby aktualizacji bazy danych dla pokiadowego sprzetu GNSS zawarty jest w punkcie 11

dodatku D.
Tabela 3.7.2.4-1 Wymagania charakterystyk sygnalu w przestrzeni
Doktadnos¢ Doktadnos¢
. - : ” Czas do S ”
Typowa operacja pozioma pionowa Integralno$é¢ alarmu Ciaglos¢ Dostgpnos¢
95% 95% (Uwaga 2) (Uwaga 3) (Uwaga3) (Uwaga 5)
(Uwaga 1i 3) (Uwaga 1i 3) 9
1-1x10%h
3,7 km 7 . 0,99 do
Trasowa (2,0 NM) N/A 1-1x107"/h 5 min - Solo'glh 0.99999
1715 16%7h
Trast_)wa, 0,74 km N/A 1-1x107h 155 do 0,999 do
terminalowa (0,4 NM) 1-1x10%h 0,99999
Podejscie poczatkowe, N 4
podejscie posrednie, 220 m N/A 1-1 % 107h 10s -1 2010 /n 0,99 do
podejscie nieprecyzyjne (NPA) (720 ft) 1-1x10%h 0,99999
odlot
o -7
Operacje podej$cia z prowadze- 16,0 m 20m \:/Lv di\;(;‘i?]yi: 10s 1-8x10%h 0,99 do
niem pionowym (APV-I) (52 ft) (66 ft) podejéciu przez15s 0,99999
o 7
Operacje podej$cia z prowadze- 16,0 m 80m \i/ d%)vx\/(}Igy/r: 6s 1-8x10%h 0,99 do
niem pionowym (APV-I1) (52 ft) (26 ft) podejéciu przez15s 0,99999
o 7
Podejécic precyzyjne kategorii | 16,0 m ?2% ‘(’j‘(’) 0 I . ol|cr)1y/r: 6 1-8x10% | 099do
(Uwaga 7) (52 ft) (Uwaga 6) podejéciu przez15s 0,99999
UWAGI:

1. 95-procentowe wartosci dla bledow pozycji w systemie GNSS sq wymagane dla planowanych operacji na najnizszej wysokosci
nad progiem (HAT), jesli majq zastosowanie. Szczegélowe wymogi okreslone sq w dodatku B, a material pomocniczy podany jest
w punkcie 3.2 dodatku D.

2. Definicja wymogu integralnosci obejmuje wartos¢ graniczng alarmu, w porownaniu z ktorg dany wymog moze by¢ oszacowany.
Dla precyzyjnego podejscia kat. I, pionowa wartos¢ graniczna alarmu (VAL) wigksza niz 10 m dla specyficznej konstrukcji sys-
temu moze by¢ uzyta, jesli w odniesieniu do tego systemu przeprowadzono analizy bezpieczenstwa. Dalsze wskazowki odnosnie
wartoSci granicznych alarmu znajdujq sie w dodatku D, 3.3.6 do 3.3.10. Tymi granicznymi wartosciami alarmowymi sq:

Pozioma warto$¢ graniczna Pionowa warto$¢ graniczna
Typowa operacja alarmu alarmu
Trasowa (oceaniczna/kontynentalna o matym ruchu) (74’4N|T\/Im) N/A
3,7km
Trasowa (kontynentalna) 2 NM) N/A
Trasowa, 1,85 km
terminalowa (1 NM) NIA
556 m
NPA (0,3 NM) N/A
40,0m 50m
APV (130 ft) (164 ft)
40,0m 20,0m
APVAI (130 ) (66 ft)
Podej$cie precyzyjne kategorii | 400m 350 mdo 10,0 m
(130 ft) (115ft do 33 ft)

3. Wymogi doktadnosci i czasu do alarmu obejmujq nominalne osiggi odbiornika bezawaryjnego.

4. Poniewaz wymog cigglosci zalezy od kilku czynnikow, takich jak planowana operacja, natgzenie ruchu, ztozonosé przestrzeni
powietrznej i dostepnosé alternatywnych przyrzqgdow, wartosci zostaly podane dla tego wymogu odnosnie operacji trasowych,
terminalowych, podejscia poczgtkowego, NPA i odlotu. Wartos¢ dolna jest minimalnym wymogiem dla rejonow o matym nateze-
niu ruchu i ztozonosci przestrzeni powietrznej. Wartos¢ gorna odpowiada rejonom o wysokim natezeniu ruchu i zlozonosci prze-
strzeni powietrznej (zobacz punkt 3.4.2 dodatku D). Wymagania cigglosci dla operacji kategorii I i APV dotyczq sredniego ryzyka
(w czasie) utraty ustugi, w stosunku do czasu ekspozycji 15 s (zobacz punkt 3.4.3 dodatku D).

5. Zakres wartosci zostal podany dla wymogow dostgpnosci, poniewaz uzaleznione sq one od potrzeby operacyjnej, opartej na kilku

czynnikach, takich jak czestos¢ operacji, warunki pogodowe, rozmiar i czas trwania wylqczen, dostgpnosé alternatywnych przy-
rzqdow nawigacyjnych, pokrycie radaru, natgzenie ruchu oraz powrotne procedury operacyjne. Wartosci dolne sq minimalnymi
wartosciami dostgpnymi, dla ktorych system jest praktyczny, ale nie sq one dostateczne, aby zastgpi¢ nie — GNSS-owe pomoce
nawigacyjne. W przypadku nawigacji trasowej, gérne wartosci sq wystarczajgce dla systemu GNSS, jako jedynego przyrzqdu
nawigacyjnego. Wartosci gorne, podane dla operacji podejscia i odlotu, oparte sq na wwmogach dostepnosci na terenie portow
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lotniczych o duzym natezeniu ruchu zakladajgc, ze wplywa to na operacje na wielu drogach startowych, ale powrotne procedury
operacyjne zapewniajg bezpieczenstwo danej operacji (zobacz punkt 3.5, dodatku D).

6. Podano zakres wartosci dla precyzyjnego podejscia kategorii I. Wymog 4,0 m (13 ft) oparty jest na specyfikacji systemu ILS i
przedstawia odchylenie od tej specyfikacji (zobacz punkt 3.2.7 dodatku D).

7. Wymogi w zakresie skutecznosci dla systemu GNSS zamierzajqgcego wspierac precyzyjne podejscia kategorii I i 1l stwarzajg
potrzebe zastosowania wymagan nizszego poziomu okreslonych w zalgczniku technicznym (Zatgcznik B, sekcja 3.6) oprocz wy-
magan dla sygnatu w przestrzeni (patrz Dodatek D, pkt. 7.5.1).

8. Terminy APV-Ili APV-II odnoszqg si¢ do dwéch réznych pozioméw podejscia i lgdowania GNSS z prowadzeniem pionowym (APV)
i uzycie operacyjne tych terminow nie jest przesqdzone.

Tabela 3.7.3.5-1 Moc rozglaszania systemu GBAS nadawanego na sgsiednich kanalach

Kanat Moc pokrewna Moc maksymalna
1-y sasiedni -40 dBc 12dBm
2-i sgsiedni -65 dBc -13 dBm
4-y sgsiedni -74 dBc -22 dBm
8-y sasiedni -88,5 dBc -36,5 dBm
16-y sasiedni -101,5 dBc -49,5 dBm
32-1 sasiedni -105 dBc -53 dBm
64-y sasiedni -113 dBc -61 dBm
76-y sasiedni -115 dBc -63 dBm
UWAGI:
1. Moc maksymalna obowigzuje w przypadku, gdy moc nadajnika przekracza 150 W.
2. Istnieje liniowa zaleznos¢ pomiedzy sgsiadujgcymi punktami, wyznaczonymi przez wyzej wymienione, sqsiednie kanatly

Tabela 3.7.3.5-2 Niepozadane emisje w rozglaszaniu systemu GBAS

Czgstotliwosé Wzgledny poziom niepozadanej emisji Maksymalny poziom niepozadanej emisji
(Uwaga 2) (Uwaga 1)
9 kHz do 150 kHz -93 dBc (Uwaga 3) -55 dBm/1 kHz (Uwaga 3)
150 kHz do 30 MHz -103 dBc (Uwaga 3) -55 dBm/10 kHz (Uwaga 3)
30 MHz do 106.125 MHz -115 dBc -57 dBm/100 kHz
106,425 MHz -113 dBc -55 dBm/100 kHz
107,225 MHz -105 dBc -47 dBm/100 kHz
107,625 MHz -101,5 dBc -53,5 dBm/10 kHz
107,825 MHz -88,5 dBc -40,5 dBm/10 kHz
107,925 MHz -74 dBc -36 dBm/1 kHz
107,975 MHz -65 dBc -27 dBm/1 kHz
118,000 MHz -65 dBc -27 dBm/1 kHz
118,0125 MHz -71dBc -33 dBm/1 kHz
118,050 MHz -74 dBc -36 dBm/1 kHz
118,150 MHz -88,5 dBc -40,5 dBm/10 kHz
118,350 MHz -101,5 dBc -53,5 dBm/10 kHz
118,750 MHz -105 dBc -47 dBm/100 kHz
119,550 MHz -113 dBc -55 dBm/100 kHz
119,850 MHz do 1 GHz -115 dBc -57 dBm/100 kHz
1 GHz do 1.7 GHz -115 dBc -47 dBm/1 MHz
UWAGI.
1. Maksymalny poziom niepozgdanej emisji (moc absolutna) obowigzuje w przypadku, gdy moc nadajnika przekracza 150 W.
2.  Wzgledny poziom niepozqdanej emisji ma by¢ obliczony przy uzyciu tej samej szerokosci pasma dla pozgdanych i niepozg-
danych sygnatow. Moze to wymagac konwersji pomiarow dla niepozqdanych sygnatow przy uzyciu szerokosci pasma, wska-
zanego w kolumnie maksymalnego poziomu niepozgdanej emisji w tabeli powyzej.
3. Wartosé ta jest uzalezniona od ograniczen pomiaru. Spodziewane sq lepsze osiggi rzeczywiste.
4. Istnieje liniowa zaleznos¢ pomiedzy pojedynczymi sqsiednimi punktami, wyznaczonymi przez sqsiednie kanaty, zamieSz-
czone powyzej.
3.8 (Zastrzezone)
3.9 Charakterystyki pokladowego systemu odbiorczego ADF
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3.9.1 Doktadno$¢ wskazania namiaru

39.11 Blad w namiarze podanym przez system ADF nie begdzie przekraczaé + 5 stopni przy sygnale radiowym z jakiegokolwiek
kierunku o natezeniu pola wynoszacym 70 mikrowoltow na metr lub wigcej, nadawanego przez radiolatarni¢ NDB lub
lokator pracujacy w przedziale tolerancji dopuszczalnych w niniejszym Zataczniku oraz w obecnosci sygnatéw niepoza-
danych przychodzacych z kierunku o kacie 90 stopni w stosunku do sygnatu pozadanego i:

a) na tej samej czestotliwosci 1 poziomie mniejszym o 15 dB; lub
b) czestotliwosci oddalonej o + 2 kHz i poziomie mniejszym o 4 dB; lub
c) czestotliwosci oddalonej o + 6 kHz lub wigcej, i poziomie wyzszym o 55 dB.

Uwaga. — Powyzszy blqd namiaru nie obejmuje btedu poktadowego kompasu magnetycznego.

3.10 (Zastrzezone)

3.11 Charakterystyki mikrofalowego systemu ladowania (MLS)
3.11.1 Definicje

Dane dodatkowe. Dane nadawane jako dodatek do danych podstawowych, zawierajace miedzy innymi informacje dotyczace posado-
wienia sprzetu naziemnego, uzywane w celu poprawienia obliczen pozycji statku powietrznego oraz inne uzupetniajace informacje.

Dane podstawowe. Dane nadawane przez urzadzenie naziemne, zwigzane bezposrednio z funkcjonowaniem systemu prowadzenia do
ladowania.

Srodek wigzki. Srodkowy punkt pomigdzy dwoma punktami o wartoéci minus 3 dB, na zboczu narastajacym i opadajacym gtéwnego
listka wiazki skanujacej.

Szerokosé¢ wigzki. Szeroko$¢ glownego listka wigzki skanujacej, mierzona w punktach o warto$ci minus 3 dB i okre§lona w jednost-
kach katowych, na celowej w ptaszczyznie poziomej dla funkcji azymutu i w ptaszczyznie pionowej dla funkcji elewacji.

Sektor wyrazistosci prowadzenia. Obszar w przestrzeni powietrznej wewnatrz sektora pokrycia, w ktorym informacja o prowadzeniu
azymutalnym jest nieproporcjonalna do katowego przemieszczenia statku powietrznego, ale jest statym wskazaniem lewej lub prawej
strony, po ktérej znajduje si¢ statek powietrzny wzgledem sektora prowadzenia proporcjonalnego.

Zakiocenia sterujgce ruchem (CMN). Ta cz¢s$¢ bledu w sygnale prowadzenia, ktora powoduje ruchy klap, wolantu i kolumny, i ktora
moglaby wptywaé na potozenie katowe statku powietrznego w czasie lotu wg wskazan przyrzadow, ale nie powoduje jego przemiesz-
czenia sie wzgledem pozadanego kursu i/lub $ciezki schodzenia (zobacz punkt 3.5).

Uktad wspotrzednych — stozkowy. Funkcja uzywa wspolrzednych stozkowych, gdy rozkodowany kat prowadzenia zmienia si¢ tak, jak
minimalny kat pomiedzy powierzchnig stozka obejmujgcego anten¢ odbiornika a ptaszczyzna prostopadla wzgledem osi stozka i prze-
chodzaca przez jego wierzcholek. Wierzchotek stozka znajduje si¢ w srodku fazowym anteny. Dla funkcji azymutu podejscia lub azy-
mutu tylnego, plaszczyzna jest plaszczyzng pionowa, obejmujacg centralng lini¢ drogi startowej. Dla funkcji elewacji, ptaszczyzna jest
pozioma.

Uktad wspétrzednych — planarny. Funkcja uzywa wspotrzednych plaskich, gdy rozkodowany kgt prowadzenia zmienia sie tak jak kat
pomiedzy plaszczyzng obejmujaca anteng¢ odbiornika a plaszczyzna odniesienia. Dla funkcji azymutu, ptaszczyzna odniesienia jest
plaszczyzna pionowa, obejmujaca lini¢ centralng drogi startowej a ptaszczyzna obejmujaca anteng odbiornika jest ptaszczyzng przebie-
gajaca przez srodek fazowy anteny.

Sektor pokrycia. Obszar w przestrzeni powietrznej, wewnatrz ktorego dostarczana jest ustuga za pomocg odpowiedniej funkcji, oraz w
ktorej gestos¢ mocy sygnatu jest rowna lub wigksza niz wyznaczona warto$¢ minimalna.

DME/P. Radioodlegto$ciomierz pracujacy w systemie MLS, gdzie ,,P” oznacza precyzyjny pomiar odlegtosci. Charakterystyka widma
jest taka sama jak w DME/N.

Funkcja. Szczegblna ustuga wykonywana przez system MLS, np. prowadzenie w azymucie, prowadzenie w tylnym azymucie, dane
podstawowe itd.

Sredni blgd kursu. Srednia warto$¢ bledu azymutu wzdtuz przedtuzenia linii centralnej drogi startowe;.
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Sredni blgd s$cieiki schodzenia. Srednia warto$é bledu elewacji wzdtuz $ciezki schodzenia funkcji elewacji.

Minimalna Scietka schodzenia. Najnizszy kat schodzenia wzdtuz zerowego azymutu, ktory jest zgodny z opublikowanymi procedurami
podejscia i minimalnymi przewyzszeniami nad przeszkodami.

Uwaga. — Jest to najnizszy kqt elewacji, ktory zostal zatwierdzony i ogloszony dla oprzyrzqdowanej drogi startowe;.

Celowa anteny systemu MLS. Plaszczyzna przechodzaca przez $rodek fazowy anteny, prostopadta do osi poziomej zawartej w plasz-
czyznie uktadu antenowego.

Uwaga. — W przypadku azymutu, terminy celowa anteny i azymut zerowy majq zwykle to samo znaczenie. Jednakze, w kontekscie tech-
nicznym preferowany jest termin ,,celowa”, natomiast w kontekscie eksploatacyjnym — ,,azymut zerowy” (zobacz definicje¢ ponizej).

Azymut MLS. Zbior punktéw w dowolnej plaszczyznie poziomej, gdzie rozkodowany kat prowadzenia jest staty.
Punkt odniesienia podejscia MLS. Punkt na wyznaczonej wysokosci, nad skrzyzowaniem centralnej linii drogi startowe;j i progu.

Punkt odniesienia azymutu tylnego MLS. Punkt na wyznaczonej wysokosci, nad linia centralng drogi startowej w jej punkcie $rodko-
wym.

Punkt odniesienia MLS. Punkt na linii centralnej drogi startowej, znajdujacy si¢ najblizej srodka fazowego anteny elewacji podejscia.
Elewacja MLS. Zbiér punktow w dowolnej ptaszczyznie pionowej, gdzie rozkodowany kat prowadzenia jest staty.
Azymut zerowy MLS. Azymut MLS, gdzie rozkodowany kat prowadzenia wynosi zero stopni.

Sygnal wskazywania poza pokryciem. Sygnal nadawany w rejony znajdujace si¢ poza sektorem pokrycia, tam gdzie jest to wymagane,
aby zapobiec usuni¢ciu wskazania o ostrzezeniu na poktadzie w obecnosci btgdnych informacji prowadzenia.

Blgd sledzenia sciezki (PFE). Ta cz¢$¢ bledu w sygnale prowadzenia, ktéra moze spowodowac przemieszczenie si¢ statku powietrznego
wzgledem pozadanego kursu i/lub $ciezki schodzenia.

Zakiocenia sledzenia sciezki (PFN). Ta czg$¢ biedu w sygnale prowadzenia, ktéra moze spowodowac przemieszczenie si¢ statku po-
wietrznego wzgledem $redniej linii kursu lub $redniej $ciezki schodzenia.

Sektor prowadzenia proporcjonalnego. Obszar w przestrzeni powietrznej, wewnatrz ktorego informacje prowadzenia katowego sg
wprost proporcjonalne do katowego przemieszczenia si¢ anteny poktadowej wzglgdem odniesienia zerowego kata.

3.11.2 Informacje ogdlne
3.11.2.1 MLS jest systemem precyzyjnego podejécia i ladowania, zapewniajacym dostarczanie informacji nawigacyjnych, i wielu
danych typu ziemia-powietrze. Informacje o pozycji dostarczane sg w szerokim sektorze pokrycia i ustalane poprzez

pomiar kata azymutalnego, kata elewacji i odlegltosci.

Uwaga. — Tekst w punkcie 3.11 dotyczy naziemnego sprzetu MLS, chyba ze wskazano na poktadowy sprzet MLS.

3.11.3 Konfiguracje MLS
3.11.3.1 Podstawowe konfiguracje systemu MLS. Podstawowa konfiguracja systemu MLS bedzie sktadaé¢ si¢ z nastepujacych
elementow:

a) stacji azymutu, wspolpracujacego monitora, urzadzenia zdalnego sterowania i wskaznika stanu;
b) stacji elewacji, wspotpracujacego monitora, urzadzenia zdalnego sterowania i wskaznika stanu;

€) urzadzenia do kodowania i transmisji niezbgdnych danych, wspotpracujacego monitora, urzadzenia zdalnego stero-
wania i wskaznika stanu;

Uwaga. — Za dane niezbedne uwaza si¢ dane podstawowe i niezbedne dodatkowe stowa danych okreslone w punkcie 3.11.5.4.
d) DME/N, wspotpracujacego monitora, urzadzenia zdalnego sterowania i wskaznika stanu.

3.11.3.2 Zalecenie. W przypadku gdy wymagane sq informacje dotyczqce precyzyjnego ustalenia odleglosci w sektorze pokrycia
stacji azymutu, zaleca si¢ zastosowanie sprzetu DME/P, zgodnego z postanowieniami punktu 3.5 rozdziatu 3.
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Uwaga. — DME jest elementem MLS stuzgcym do ustalania odlegtosci i powinien by¢ zainstalowany tak szybko jak to mozliwe. Jed-
nakze, radiolatarnie znakujgce zainstalowane z ILS, mogq by¢ wykorzystane tymczasowo z systemem MLS, tak diugo jak
utrzymywana jest praca systemu ILS na tej samej drodze startowej.

3.11.3.3 Rozszerzone konfiguracje MLS. Dopuszczalne bedzie wykorzystanie podstawowego systemu MLS w celu rozszerzenia
jego konfiguracji, poprzez dodanie jednej lub wigcej z nastepujacych funkcji, lub ulepszen:

a) stacji tylnego azymutu, wspotpracujacego monitora, urzadzenia zdalnego sterowania i wskaznika stanu;
b) stacji wyrownania w elewacji, wspolpracujacego monitora, urzadzenia zdalnego sterowania i wskaznika stanu;
c) DME/P, wspolpracujacego monitora, urzadzenia zdalnego sterowania i wskaznika stanu;

d) urzadzenia do kodowania i transmisji dodatkowych pomocniczych stow danych, wspotpracujgcego monitora, urza-
dzenia zdalnego sterowania i wskaznika stanu;

e) szerszego sektora prowadzenia proporcjonalnego, przekraczajacego warto$§¢ minimalng z punktu 3.11.5 ponizej.

Uwaga 1. — Pomimo opracowania standardu w celu zapewnienia funkcji wyrownania w elewacji, funkcja ta nie jest realizowana i nie
planuje sie jej wdrozZenia w przysztosci.

Uwaga 2. — Format sygnatu MLS pozwala na rozbudowe systemu, tak aby obejmowat on dodatkowe funkcje takie jak 360-stopniowy
azymut.

3.11.34 Uproszczone konfiguracje MLS. Dopuszczalne bedzie uzyskanie konfiguracji uproszczonych z podstawowych poprzez
zmiany charakterystyk w sposob nastepujacy:

a) zapewnienie pokrycia azymutalnego tylko w rejonie podejscia (3.11.5.2.2.1.1);
b) pokrycie w azymucie i elewacji (3.11.5.2.2 i 3.11.5.3.2), nierozciagajace si¢ ponizej 30 m (100 ft) nad progiem;

€) wartosci graniczne doktadnosci dla PFE i PFN nieprzekraczajace 1,5 raza wartos$ci okreSlonych w 3.11.4.9.4, dla
prowadzenia w azymucie oraz w 3.11.4.9.6, dla prowadzenia w elewacji.

d) wkiad sprzetu naziemnego w btad Sredniego kursu oraz btad $redniej $ciezki schodzenia, zwigkszony do 1,5 raza
wartosci okreslonej, odpowiednio w 3.11.5.2.513.11.5.3.5;

e) zrezygnowanie z wymogow CMN (3.11.4.9.413.11.4.9.6);

f)  czas reakcji monitora i urzadzenia sterujacego (3.11.5.2.3 1 3.11.5.3.3) wydtuzony do 6 sekund.
Uwaga. — Materiat pomocniczy dotyczgcy zastosowania uproszczonej konfiguracji MLS zawarto w punkcie 15 dodatku G.
3.11.4 Charakterystyka sygnatu w przestrzeni — funkcje kata i danych
3.114.1 Lgczenie kanatow

311411 Ustawienie kanatow. Funkcje kata i danych systemu MLS bedg uzywac jednego z 200 kanatéw przydzielonych na cze-
stotliwosciach od 5031,0 MHz do 5090,7 MHz, w sposob przedstawiony w tabeli A.

3.11.4.1.1.1  Przydzial kanatow, oprocz tych, okreslonych w punkcie 3.11.4.1.1, bedzie realizowany w podpasmie od 5030,4 do 5150,0
MHz, w spos6b niezbedny dla spetnienia przysztych wymogoéw zeglugi powietrzne;.

3.11.4.1.2 Parowanie kanatow z DME. Parowanie kanatu kata i danych z kanalem funkcji ustalania odleglosci bedzie przebiegac
zgodnie z tabelg A.

311413 Tolerancja czestotliwosci. Czgstotliwo$¢ urzadzenia naziemnego nie bedzie rdzni¢ si¢ o wigeej niz + 10 kHz od czgsto-
tliwo$ci przydzielonej. W przypadku pomiaru dokonanego w 1-sekundowym odstepie, odchylenie stabilnoéci czgstotli-

wosci od czgstotliwosci nominalnej nie bedzie przekraczaé + 50 Hz.

3.11.4.14 Widmo sygnatu czestotliwosci radiowej.
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3.11.4.1.41 Srednia gesto$é mocy sygnatu, podczas nadawania, na wysokoéci powyzej 600 m (2000 ft) nie bedzie przekraczaé minus
94,5 dBW/m? dla prowadzenia katowego lub sygnatéw danych, przy pomiarze w pa$mie o szerokoéci 150 kHz, wysrod-
kowanym na 840 kHz (lub wigcej) w stosunku do cze¢stotliwosci nominalne;.

3.11.41.4.2 Srednia gestoé¢ mocy sygnatu, podczas nadawania, w odlegtosci do 4 800 m (2,6 NM) od dowolnej anteny oraz na
wysokosci ponizej 600 m (2000 ft) nie bedzie przekracza¢ minus 94,5 dBW/m? dla prowadzenia kagtowego lub sygnatow
danych, przy pomiarze w pasmie o szerokosci 150 kHz wysrodkowanym na 840 kHz (lub wigcej) w stosunku do czgsto-
tliwosci nominalne;.

Uwaga 1. — Wymagania zawarte w 3.11.4.1.4.2 stosuje si¢ w przypadku, kiedy zasieg operacyjny innego MLS pokrywa sig z horyzontem
radiowym rozwazanego systemu.

Uwaga 2. — Informacje pomocnicze odnosnie planowania czestotliwosci MLS znajdujg si¢ w punkcie 9.3 dodatku G.

3.114.2 Polaryzacja. Sygnaty czestotliwo$ci radiowych ze wszystkich urzadzen naziemnych be¢da nominalnie spolaryzowane
pionowo. Efekty poziomej polaryzacji jakiegokolwiek sktadnika nie b¢dg powodowaé zmian w informacji prowadzenia
o wiecej niz 40% dozwolonego btedu PFE w danym miejscu, przy obrocie anteny poktadowej o 30 stopni od pozycji
pionowej lub powodowac przekroczenia wartosci granicznej btedu PFE.

3.11.4.3 Organizacja systemu z podziatem czasowym (TDM)

311431 Zarowno informacje o kacie, jak i dane, beda nadawane systemem TDM na jednym kanale czgstotliwo$ci radiowe;.

3.11.4.3.2 Synchronizacja. Sygnaty pochodzace z r6znych urzadzen naziemnych, nadajacych informacje o kacie i dane, obstuguja-

cych dang droge startowa, beda zsynchronizowane czasowo w celu zapewnienia pracy wolnej od interferencji na wspdl-
nym kanale operacyjnym czg¢stotliwosci radiowe;.

3.11.4.33 Czestotliwos¢ powtarzania funkcji. Kazda nadawana funkcja bedzie powtdrzona z predkosciami zawartymi w ponizszej
tabeli:

Funkcja -Srednia prgdkos'c' (Hz)
zmierzona w ciggu 10 sekund

Prowadzenie w azymucie 13 +0,5

Szybkie prowadzenie w azymucie 39+1,5

Prowadzenie w azymucie tylnym 6,5 +0,25

Prowadzenie w elewacji 39 +1,5

Prowadzenie stacji wyrOwnania w elewacji 39+1,5

Dane podstawowe zobacz tabele A-7, dodatek A

Dane dodatkowe zobacz tabele A-10 i A-12, dodatek A

3.11.4.3.3.1 Zalecenie. — Gdy sektor prowadzenia proporcjonalnego nie jest wigkszy niz + 40 stopni i nie przewidywana jest potrzeba
stosowania stacji wyrownania w elewacji lub innych tego typu funkcji, nalezy zastosowac funkcje szybkiego prowadzenia
W azymucie.

Uwaga. — Informacje o zastosowaniu powyzszej funkcji zawarte sq w punkcie 2.3.3 dodatku G.

3.11.4.34 Synchronizowanie funkcji. Standardy synchronizacji dla kazdej funkcji kata i danych bedg takie jak okreslono to w tabe-
lach od A-1 do A-6 wiacznie oraz A-8 dodatku A. Doktadno$¢ wewnetrznej synchronizacji wszystkich zdarzen sprzgtu
naziemnego, wiacznie z rozsynchronizowaniem, bedzie wyszczegodlniong wartoscig nominalng + 2 ps. Rozsynchronizo-
wanie czasowe be¢dzie wynosi¢ mniej niz 1 mikrosekunda wartos$ci srednio kwadratowej (RMS).

Uwaga 1. — Synchronizacja kazdego zdarzenia wyznacza poczqtek szczeliny czasowej zdarzenia i koniec poprzedniej. Charakterystyka
i synchronizacja rzeczywistej transmisji okreslona jest w stosownych punktach.

Uwaga 2. — Informacje dotyczqce pomiaru doktadnosci synchronizacji zawarte sq w punkcie 2.2.2 dodatku G.

3.11.435 Sekwencja funkcji. Odstgp czasowy pomigdzy powtarzalnymi transmisjami kazdej funkeji bedzie zmienia¢ si¢ w sposob
zabezpieczajacy przed interferencja synchroniczna.

Uwaga 1. — Kazda transmisja funkcji jest jednostkq niezalezng, ktora moze zaistnie¢ w kazdym miejscu, w sekwencji TDM (za wyjgtkiem,
kiedy azymut wsteczny musi by¢ poprzedzony podstawowym stowem danych 2).

Uwaga 2. — Niektore sekwencje, ktore wykazaly ochrong przed synchroniczng interferencjqg, zilustrowane sq w punkcie 2.1.4 dodatku
G.

3.11.44 Preambuta
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311441 Sygnat preambuty bedzie nadawany w calym sektorze pokrycia, w celu zidentyfikowania poszczegdlnych funkcji naste-
pujacych po sobie. Preambuta bedzie sktada¢ si¢ z okresu wykrycia czestotliwosci nosnej, kodu czasu odniesienia od-
biornika oraz funkcji kodu identyfikacyjnego. Synchronizacja transmisji preambuty bedzie taka, jak w tabeli A-1 dodatku
A.

3.11.44.2 Wykrycie nosnej. Transmisja preambuty bedzie rozpoczynac si¢ okresem niemodulowanej czgstotliwosci nosne;j, okre-
$lonym w tabeli A-1 dodatku A.

3.11.443 Modulacja i kodowanie

3.11.443.1 Kluczowanie roznicowym przesunigciem fazy (DPSK). Kody preambuly, jak rowniez sygnatéw podstawowych i pomoc-
niczych, okreslonych w punkcie 3.11.4.8, beda nadawane poprzez kluczowanie DPSK czestotliwosci nosnej. ,,Zero”
bedzie odpowiadac¢ 0 stopniom + 10 stopni przesunigcia fazowego, a ,,jeden” bedzie odpowiada¢ 180 stopniom = 10
stopni przesunigcia fazowego. Predko$¢ modulacji bedzie wynosi¢ 15 625 bodow. Doktadnos¢ wewnetrznej synchroni-
zacji przejscia DPSK bedzie taka, jak w punkcie 3.11.4.3.4 powyzej. Podczas przejscia fazy nie bedzie si¢ stosowaé
modulacji amplitudowej. Czas przejscia nie bedzie przekracza¢ 10 mikrosekund, a faza bedzie wyprzedzaé lub opdzniaé
si¢ monotonicznie, w catym rejonie przejscia.

3.11.4.43.2 Czas referencyjny odbiornika. Wszystkie sygnaty preambuly bedg zawiera¢ kod czasu referencyjnego odbiornika, 11101
(bity od 11 do Is). Czas punktu $rodkowego, ostatniego przejécia fazy bedzie czasem referencyjnym odbiornika. Kod
czasu referencyjnego odbiornika bedzie zatwierdzony przez rozkodowanie waznej identyfikacji funkcji, natychmiast po
kodzie czasu referencyjnego odbiornika.

3.11.4.43.3 Identyfikacja funkcji. Kod identyfikacji funkcji bedzie nastepowaé po kodzie czasu referencyjnego odbiornika. Kod ten
bedzie sktadaé si¢ z pigciu bitow informacji (Is do li0), pozwalajacych na identyfikacj¢ 31 rdéznych funkcji oraz dwoch
bitow parzystosci (I11 do 112), w sposdb przedstawiony w ponizszej tabeli:

Kod

Funkcja

Azymut podejscia
Azymut szybkiego podejscia
Elewacja podejscia
Wyréwnanie w elewacji
Azymut tylny

Azymut 360°

Dane podstawowe 1
Dane podstawowe 2
Dane podstawowe 3
Dane podstawowe 4
Dane podstawowe 5
Dane podstawowe 6
Dane dodatkowe A
Dane dodatkowe B
Dane dodatkowe C

o
3
3
fary
o
=
fury
N

RiRriRioRrRRoOOORIOROO
RioRioroOoR R R ORROO
RiRriRioOoOR R OO OIRORIRK
hrooRrRrOoORKLOROOOR®
O rioirirkroroOoRrRoOOORO
oririocooocoooooooor
O roirooooOoO R RRFROR

Uwaga. — Kody identyfikacyjne funkcji zostaly wybrane tak, aby bity parzystosci 111 oraz |12 spetnialy rownania:
ls+ I7+ Ig+ lo+ l1o+ l11= WARTOSC PARZYSTA
le+ Is+ l10+ l12= WARTOSC PARZYSTA

3.11.45  Parametry prowadzenia kqtowego. Informacje o kgcie prowadzenia bedg zakodowane odstepem czasu pomigdzy $rodkami
glownych listkow odebranych wigzek skanujacych TO i FRO. Kodowanie bedzie zinterpretowane w sprzecie poktadowym
jako funkcja liniowa czasu, w nast¢pujacy sposob:

0= (To—1t) V/I2
gdzie:
0 = kat prowadzania w azymucie lub elewacji w stopniach
t = odstgp czasowy w mikrosekundach pomigdzy srodkami wiazek TO i FRO
To= odstep czasowy w mikrosekundach pomigdzy srodkami wigzek TO i FRO, odpowiadajacy wartosci O stopni
V = stata predkos$¢ skanowania w stopniach na mikrosekunde

3.11.45.1 Wartosci parametrow kata prowadzenia beda takie, jak w ponizszej tabeli:

Maksymalny Wartosé t
kqt dla To \Y

Funkcja
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skanowania maksymalnego | (us) (stopnie/(us)
(stopnie) kqta
skanowania
Azymut podejscia -62 do +62 13000 6800 0,020
Azymut szybkiego podejscia -42 do +42 9000 4800 0,020
Azymut tyiny 42°do ¥4 9000 4800 -0,020
Elewacja podejscia -1,5do +29,5 3500 3350 0,020
Wyréwnanie w elewacji -2 do +10 3200 2800 0,010

Uwaga 1. — Pomiedzy koricem skanowania TO i poczqtkiem skanowania FRO znajduje si¢ odpowiedniej diugosci pauza w nadawaniu.
Dodatkowe informacje podane sq w punkcie 2.2.1 dodatku G.

Uwaga 2. — Zaprezentowane maksymalne kqty skanowania dowodzg, ze kqt skanowania musi przekraczaé wartos¢ graniczng sektora
prowadzenia proporcjonalnego, przynajmniej o polowe szerokoSci wykrytej obwiedni wiqzki skanowania (w rownowaznym kqcie), w
celu zezwolenia na pomysine dekodowanie.

3.11.4.5.2 Tolerancje predkosci wiazki skanujacej urzadzenia naziemnego oraz odstegp czasowy pomig¢dzy impulsami TO i FRO odpo-
wiadajacy 0 stopniom, bgda wystarczajace do spelnienia wymogéw doktadnosci okreslonych w punkcie 3.11.4.9 ponize;j.

3.11.45.3 Nadawanie wigzek TO oraz FRO bedzie rozmieszczone symetrycznie wokot punktu srodkowego skanowania, zawartego w
kazdej z tabel A-2 do A-5 dodatku A. Punkt $rodkowy skanowania oraz §rodek odst¢gpu czasowego pomiedzy wigzkami
TO i FRO bedzie zgadzaé sig z tolerancja wynoszacg + 10 mikrosekund.

3.11.4.6  Funkcje prowadzenia w azymucie

3.11.4.6.1 Kazda transmisja kata prowadzenia bedzie sktadac si¢ z wiazki TO, zgodnej z ruchem wskazowek zegara, nastgpnie z wiazki
FRO przeciwnej do ruchu wskazowek zegara, patrzac na anteng z gory. Dla funkcji azymutu, wzrastajgce wartosci katowe
beda te w kierunku skanowania TO. Dla funkcji azymutu tylnego, wzrastajace wartosci katowe beda te w kierunku skano-
wania FRO.

Uwaga. — Wykres ilustrujgcy konwencje skanowania zamieszczony jest w punkcie 2.3.1 dodatku G.

3.11.4.6.2 Sygnaly sektora. Format transmisji jakiejkolwiek funkcji azymutu bedzie zawiera¢ szczeliny czasowe dla wyboru anteny
poktadowej, wskazania poza pokryciem oraz impulsy testowe, zgodnie z tabelami A-2 i A-3 dodatku A. Doktadnos¢ syn-
chronizacji wewnetrznej sygnalow sektora bedzie odpowiada¢ doktadnosci wewngtrznej synchronizacji przej$é fazy DPSK,
okreslonych w punkcie 3.11.4.3.4 powyze;j.

3.11.4.6.2.1 Identyfikacja sprzetu naziemnego. MLS obstugujacy dang droge startowa bedzie identyfikowany 4-znakowym alfabe-

tycznym oznaczeniem kodowym, zaczynajacym sie od litery M. Oznaczenie to, bez litery poczatkowej, bedzie nadawane
jako stowo cyfrowe tak, jak przedstawia to tabela A-7 dodatku A.

Uwaga. — Nie jest wymagane, aby naziemne urzqdzenie MLS nadawalo sygnaly identyfikacyjne poza sektory pokrycia prowadzenia

kqtowego. W przypadku gdy kanat identyfikacyjny MLS jest wymagany poza sektorami pokrycia prowadzenia kqtowego, mozna do tego

wykorzysta¢ wspolpracujgeg dookélng radiolatarnie DME (zobacz 3.11.5.5.2 ponizej oraz 8.2 dodatku G).

3.11.4.6.2.1.1 Sygnat bedzie nadawany na kanale danych w obszarze pokrycia w azymucie podejscia i tylnym.

3.11.4.6.2.1.2 Bit kodu w szczelinie czasowe] przydzielony wczesniej identyfikacji alternatywnego (alfabet Morse’a) urzadzenia na-
ziemnego, nastepujacy po preambule azymutu, bedzie ustawiony na stan ,,ZERO”.

3.11.4.6.2.2  Sygnal wyboru anteny poktadowej. Sygnal wyboru anteny poktadowej bedzie nadawany jako sygnat ,,zerowy” DPSK,
trwajacy przez 6-bitowy okres. Sygnat ten bedzie dostgpny w catym sektorze pokrycia, w ktorym zapewnione jest pro-
wadzenie w azymucie podejsécia lub tylnym.

Uwaga. — Sygnat ten daje mozliwos¢ wyboru najodpowiedniejszej anteny w wieloantenowej instalacji poktadowej.

3.11.4.6.2.3  Impulsy wskazan azymutu poza pokryciem. W przypadku stosowania impulsow wskazania poza pokryciem, beda one:

a) wicksze niz jakikolwiek poziom sygnalu prowadzenia w sektorze poza obszarem pokrycia;

b) przynajmniej o 5 dB mniejsze niz poziom sygnalu wyrazistosci ,,le¢ w lewo (w prawo)” w sektorze wyrazistosci
,le¢ w lewo (W prawo)”;

C) przynajmniej o 5 dB mniejsze niz poziom wiazki skanujacej wewnatrz obszaru pokrycia proporcjonalnego.
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Czas trwania kazdego impulsu, mierzony w punkcie potowy amplitudy, bedzie wynosi¢ przynajmniej 100 mikrosekund, a czas narasta-
nia i opadania impulsu ponizej 10 mikrosekund.

3.1146.23.1

3.11.4.6.2.3.2

3.1146.24

W przypadku gdy jest to pozadane, dopuszczalne bedzie sekwencyjne nadawanie dwoch impulsow w kazdej szczelinie
czasowe] wskazan poza pokryciem. Tam, gdzie wykorzystywane sa pary impulséw, czas trwania kazdego impulsu be-
dzie wynosi¢ przynajmniej 50 mikrosekund, a czas narastania i opadania impulsu ponizej 10 mikrosekund.

Nadawanie impulséw wskazan poza pokryciem, wypromieniowanych z anten o naktadajacych sie na siebie charaktery-
stykach pokrycia, b¢dzie oddzielone przynajmniej 10-mikrosekundowa przerwa.

Naziemne sygnaty testowe

Uwaga. — W formacie sygnatu prowadzenia w azymucie zostal zarezerwowany czas do przysztego wykorzystania sygnatu testowego.

3.11.46.25

3.11.46.251

3.11.46.25.2

3.11.4.6.25.3

Wyrazistosé prowadzenia. W przypadku gdy sektor prowadzenia proporcjonalnego jest mniejszy niz minimalne pokry-
cie, okreslone w punkcie 3.11.5.2.2.1.1 a) 13.11.5.2.2.2 a), nalezy zapewni¢ wyrazisto$¢ prowadzenia w celu uzupetnie-
nia sektora pokrycia sygnatami ,,le¢ w lewo/ w prawo” w formacie dla azymutu podejscia, azymutu szybkiego podejscia
i azymutu tylnego. Alternatywnie, dopuszczalne bedzie dostarczenie sygnatu wyrazisto$ci, poprzez zezwolenie na ska-
nowanie obszaru poza sektorem prowadzenia proporcjonalnego, w celu dostarczenia informacji odpowiednio ,,le¢ w
lewo/w prawo”, gdy zdekodowany kat przekracza wyznaczone warto$ci graniczne pokrycia prowadzenia proporcjonal-
nego.

Informacje wyrazistosci beda zapewnione poprzez transmisj¢ par impulséw wewnatrz szczelin czasowych skanowania
katowego. Jedna para bedzie sktadaé si¢ z jednego impulsu, przylegajacego do czasu rozpoczecia wigzki skanowania TO
oraz jednego impulsu przylegajacego do czasu zakonczenia wigzki skanowania FRO. Druga para bedzie sktada¢ sie z
jednego impulsu przylegajacego do czasu zakonczenia wigzki skanowania TO oraz z jednego impulsu, przylegajacego
do czasu rozpoczgcia wigzki skanowania FRO. Impulsy wyrazistosci ,,le¢ w prawo” powinny odpowiada¢ katom dodat-
nim, a impulsy wyrazisto$ci ,,le¢ w lewo” — katom ujemnym. Czas trwania kazdego impulsu wyrazisto$ci bedzie wynosi¢
50 mikrosekund, z tolerancja = 5 mikrosekund. Czas przetaczenia nadajnika pomiedzy impulsami i wigzka skanujacg nie
bedzie przekracza¢ 10 mikrosekund. Czas narastania na zboczu kazdego impulsu wyrazistosci, nieprzylegajacego do
wiazki skanujacej, bedzie mniejszy niz 10 mikrosekund.

Charakterystyka sygnatu w przestrzeni impulsow wyrazisto$ci b¢dzie nastepujaca:

a) wewnatrz sektora wyrazistosci ,,le¢ w prawo”, poziom sygnatu wyrazistosci prowadzenia ,,le¢ w prawo” bedzie
przekracza¢ poziom bocznych listkow wigzki skanujacej, a takze wszystkie pozostate poziomy sygnatéw prowa-
dzenia i wskazan poza pokryciem, przynajmniej o 5 dB;

b) wewnatrz sektora wyrazistosci ,,le¢ w lewo”, poziom sygnatu prowadzenia ,,le¢ w lewo” bedzie przekracza¢ poziom
bocznych listkdw wiazki skanujacej, a takze wszystkie pozostate poziomy sygnatow prowadzenia i wskazan poza

pokryciem, przynajmniej o 5 dB;

C) wewnatrz sektora prowadzenia proporcjonalnego, poziomy sygnatdw wyrazistosci beda przynajmniej
0 5 dB ponizej poziomu gtownego listka wigzki skanujace;j.

Gestos$¢ mocy sygnatu wyrazistosci bgdzie taka, jak warto§ci wymagane w punkcie 3.11.4.10.1 ponizej.

Uwaga 1. — Punkt 2.3.4 dodatku G, zawiera informacje dotyczgce:

a)
b)

c)

ustawienia synchronizacji wigzki wyrazistosci i skanujgcej
obwiedni impulsu w rejonach przejscia pomiedzy sygnatami wigzki wyrazistosci i skanujgcej;

zmiany konwencji wyrazistosci (le¢ w prawo/w lewo).

Uwaga 2. — Wartosci graniczne pokrycia proporcjonalnego nadawane sq w danych podstawowych, w sposob przedstawiony w punkcie
3.11.4.8.2 ponizej.

3.11.4.7  Funkcje prowadzenia w elewacji

3.11.4.7.1 Konwencje skanowania. Dla funkcji elewacji podejscia, katy prowadzenia w elewacji beda rosnaé. Kat elewacji zerowej
bedzie zbiegaé si¢ z ptaszczyzng pozioma przebiegajaca przez srodek fazowy odpowiedniej anteny. Kazda transmisja kata
prowadzenia bedzie sktadac si¢ z wigzki TO i nastgpujacej po niej wigzki FRO. Skanowanie TO bedzie skierowane w strong
wzrastajacych wartosci katowych.
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3.11.4.7.2 Sygnal sektora. Nalezy zabezpieczy¢ czas dla transmisji jednego impulsu wskazania poza pokryciem, w formacie dla funkcji
elewacji podejscia. W przypadku wykorzystywania impulsu wskazania poza pokryciem, bgdzie on: (1) wigkszy od jakiego-
kolwiek sygnalu prowadzenia w sektorze wskazania poza pokryciem, oraz (2) przynajmniej o 5 dB mniejszy od sygnatow
prowadzenia wewnatrz sektora prowadzenia. Synchronizacja wskazania poza pokryciem w elewacji bedzie taka, jak przed-
stawiono to w tabeli A-4 dodatku A. Czas trwania kazdego impulsu, zmierzonego w punktach potowy amplitudy, bedzie
wynosi¢ 100 mikrosekund, a czas narastania i opadania impulsu, ponizej 10 mikrosekund.

3.11.4721 W przypadku gdy jest to pozadane, dopuszczalne bedzie sekwencyjne nadawanie dwoch impulséw w kazdej szczelinie
czasowej wskazania przewyzszenia nad przeszkodami. Tam gdzie wykorzystywane sa pary impulsow, czas trwania kaz-
dego impulsu bgdzie wynosi¢ przynajmniej 50 mikrosekund, a czas narastania i opadania impulsu, ponizej 10 mikrose-
kund.

3.11.4.8  Funkcje danych. Nalezy zabezpieczy¢ czas w formacie sygnatu MLS dla transmisji danych podstawowych i dodatkowych.

Uwaga. — Wymogi dotyczqce pokrycia danymi urzqdzenia naziemnego i monitorowania okreslone sq w punkcie 3.11.5.4 ponizej.

3.11.4.8.1 Transmisja danych. Dane beda nadawane w sposob przedstawiony w punkcie 3.11.4.4.3.1 powyzej.
3.11.4.8.2 Struktura i synchronizacja danych podstawowych. Dane podstawowe bedg zakodowane jako 32-bitowe stowa sktadajace
si¢ z preambuty funkcji (12 bitoéw), okreslonej w punkcie 3.11.4.4 powyzej oraz zawartos$ci danych okreslonych w tabeli A-
7 dodatku A. Synchronizacja stéw danych podstawowych bedzie taka, jak przedstawia to tabela A-6 dodatku A. Zawartos¢,
maksymalny odstep pomiedzy transmisjg tego samego stowa i organizacja stow beda takie, jak przedstawia to tabela A-7
dodatku A. Dane zawierajace informacje cyfrowe bgda nadawane najpierw z bitem najmniej znaczacym. Najmniejsza liczba
binarna bedzie odpowiada¢ dolnej warto$ci granicznej zasiggu absolutnego z przyrostami binarnymi do gérnej warto$ci
granicznej zasiggu absolutnego, okreslonej w tabeli A-7 dodatku A.

3.11.48.2.1 Zawartos¢ danych podstawowych. Dane zawarte w tabeli A-7 dodatku A bedg okreslone w nastepujacy sposob:

a) Odleglos¢ od anteny azymutu do progu bedzie odpowiada¢ minimalnej odleglodci pomiedzy $rodkiem fazowym
anteny azymutu a ptaszczyzna pionowa, prostopadia do linii centralnej, zawierajacg prog drogi startowe;.

b)  Wartosé¢ graniczna proporcjonalnego pokrycia w azymucie bedzie odpowiada¢ warto$ci granicznej sektora, w kto-
rym nadawane jest proporcjonalne prowadzenie w azymucie.

¢) Typ sygnatu wyrazistosci bedzie wskazywac metode dostarczania sygnatu wyrazisto$ci w azymucie.

d) Minimalna sciezka schodzenia bedzie odpowiadaé¢ najnizszemu katowi schodzenia wzdtuz azymutu 0 stopni w spo-
sob okreslony w punkcie 3.11.1.

e) Stan azymutu tylnego bedzie odpowiada¢ stanowi operacyjnemu stacji azymutu tylnego.

f) Stan DME bedzie odpowiada¢ stanowi operacyjnemu urzgdzeniu DME.

g) Stan stacji azymutu bedzie odpowiadaé stanowi operacyjnemu stacji azymutu podejscia.

h) Stan stacji elewacji podejscia bedzie odpowiadac stanowi operacyjnemu stacji elewacji podejscia.

i)  Szerokos¢ wigzki powinna odpowiada¢, dla danej funkcji, szerokosci wigzki anteny w sposob okreslony w punkcie
3.11.1.

J)  Odlegtos¢é DME bgdzie odpowiada¢ minimalnej odlegtosci pomigdzy $rodkiem fazowym anteny DME i ptaszczyzna
pionowa, prostopadta do linii centralnej drogi startowej, zawierajacg punkt odniesienia MLS.

K) Orientacja magnetyczna azymutu podejscia bedzie odpowiadac katowi mierzonemu w plaszczyznie poziomej zgod-
nie z ruchem wskazowek zegara od potnocy magnetycznej do azymutu 0 stopni, wychodzacemu z anteny stacji
azymutu. Wierzchotek zmierzonego kata be¢dzie srodkiem fazowym anteny stacji azymutu.

I) Orientacja magnetyczna azymutu tylnego bedzie odpowiada¢ katowi mierzonemu w plaszczyznie poziomej zgodnie
z ruchem wskazowek zegara od pétnocy magnetycznej do azymutu tylnego 0 stopni, wychodzacemu z anteny stacji

azymutu tylnego. Wierzcholek zmierzonego kata bgdzie srodkiem fazowym anteny stacji azymutu tylnego.

m) Wartos¢ graniczna proporcjonalnego pokrycia azymutu tylnego bedzie odpowiada¢ warto$ci granicznej sektora, w
ktéorym nadawane jest proporcjonalne prowadzenie w azymucie tylnym.
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n) Znak rozpoznawczy urzqdzenia naziemnego MLS bedzie odpowiada¢ 3 ostatnim znakom systemu identyfikacji,
okreslonego w 3.11.4.6.2.1. Znaki te beda zakodowane zgodnie z Migdzynarodowym Alfabetem Nr 5 (IA-5) przy
uzyciu bitéw od bi do be wiacznie.

Uwaga 1. — Miedzynarodowy Alfabet Nr 5 (I4-5) podany jest w tomie Il Zatqcznika 10.
Uwaga 2. — Bit bz powyzszego kodu moze byé odtworzony w odbiorniku podktadowym poprzez wykorzystanie uzupeinienia bitu bs.

3.11.4.8.3 Organizacja i synchronizacja danych dodatkowych. Dane dodatkowe bgda uporzadkowane w 76-bitowe stowa sktadajace
si¢ z funkcji preambuty (12 bitdw), okreslonej w punkcie 3.11.4.4, adresu (8 bitow) tak, jak to okreslono w tabeli A-9
dodatku A oraz zawarto$ci danych i parzystosci (56 bitow) okreslonych w tabeli A-10, A-11, A-12, A-13 oraz A-15 dodatku
A. Trzy funkcje kodow znaku rozpoznawczego zarezerwowane zostaty do wskazywania transmisji danych dodatkowych A,
danych dodatkowych B oraz danych dodatkowych C. Synchronizacja funkcji danych dodatkowych bedzie taka, jak okresla
to tabela A-8 dodatku A. Nalezy zapewni¢ dwa formaty stow danych dodatkowych: jeden dla danych cyfrowych i drugi dla
alfanumerycznych danych znakowych. Dane zawierajace informacje cyfrowe beda nadawane rozpoczynajac od bitu naj-
mniej znaczacego. Znaki alfanumeryczne w stowach danych od B1 do B39 wiacznie, beda zakodowane zgodnie z Migedzy-
narodowym Alfabetem Nr 5 (1A-5), przy uzyciu bitdw b1 do bs, gdzie bit bs nadawany jest jako pierwszy. Alfanumeryczne
znaki danych w innych stowach b¢da zakodowane zgodnie z IA-5, przy uzyciu siedmiu bitow informacji oraz jednego bitu
parzystosci, dodanego do kazdego znaku. Dane alfanumeryczne beda nadawane w kolejnosci, w ktorej maja by¢ odczytane.
W szeregowej transmisji znaku bit mniej znaczacy bedzie nadawany jako pierwszy, a bit parzystosci jako ostatni.

Uwaga 1. — Miedzynarodowy Alfabet Nr 5 (IA-5) podany jest w tomie Il Zatqcznika 10.

Uwaga 2. — Zawartos¢ danych dodatkowych A okreslona jest w punkcie 3.11.4.8.3.1 ponizej. Zawartos¢ danych dodatkowych B okre-
Slona jest w punkcie 3.11.4.8.3.2. Zawartos¢ danych dodatkowych C jest zarezerwowana do uzytku krajowego.

3.11.4.83.1 Zawartos¢ danych dodatkowych A. Dane zawarte w stowach A1 do A4 danych dodatkowych A, okre$lonych w tabeli
A-10 dodatku A, b¢da zdefiniowane w nast¢pujacy sposob:

a) Przesuniecie anteny azymutu podejscia bedzie odpowiada¢ minimalnej odlegtosci pomiedzy $rodkiem fazowym
anteny azymutu podej$cia a ptaszczyzna pionowa, obejmujaca lini¢ centralng drogi startowe;.

b) Odleglos¢ anteny azymutu podejscia do punktu odniesienia systemu MLS bedzie odpowiada¢ minimalnej odleglosci
pomiedzy $rodkiem fazowym anteny azymutu podej$cia a ptaszczyzng pionows, prostopadia do linii centralnej
drogi startowej, zawierajacej punkt odniesienia systemu MLS.

c) Ustawienie azymutu podejscia z linig centralng drogi startowej bedzie odpowiada¢ minimalnemu katowi pomigdzy
0 - stopniowym kierunkiem podej$cia a linig centralng drogi startowej.

d) Ulkdad wspotrzednych anteny azymutu podejscia bedzie odpowiadaé uktadowi wspotrzednych (stozkowemu lub pla-
narnemu) danych katowych, nadawanych przez anteng azymutu podejscia.

Uwaga. — Pomimo, ze powyzsze wymaganie zostato opracowane w celu zapewnienia alternatywnych uktadow wspotrzednych, uktad
planarny nie jest wdrazany, jak rowniez nie jest planowane jego wdrozenie w przysztosci.

e) Wysokos¢ anteny azymutu podejscia bedzie odpowiada¢ pionowemu potozeniu §rodka fazowego anteny wzgledem
punktu odniesienia systemu MLS.

f) Przesunigcie anteny elewacji podejscia bedzie odpowiadaé minimalnej odlegtosci pomigdzy Srodkiem fazowym
elewacji anteny i ptaszczyzng pionowa, obejmujacg lini¢ centralng drogi startowe;.

0) Odleglos¢ punktu odniesienia systemu MLS do progu bedzie odpowiadaé odlegtosci mierzonej wzdtuz linii central-
nej drogi startowej od punktu odniesienia MLS do progu drogi startowej.

h) Wysokos¢ anteny elewacji podejscia bedzie odpowiada¢ pionowemu potozeniu §rodka fazowego anteny elewacji
wzgledem punktu odniesienia systemu MLS.

i) Elewacja punktu odniesienia MLS begdzie odpowiadaé elewacji punktu odniesienia wzglgdem $redniego poziomu
morza (msl).
j) Wysokos¢ progu drogi startowej bedzie odpowiada¢ potozeniu na plaszczyznie pionowej skrzyzowania progu drogi

startowej i linii centralnej wzglgdem punktu odniesienia MLS.
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k) Przesunigecie DME bedzie odpowiada¢ minimalnej odlegto$ci pomigdzy srodkiem fazowym anteny DME a plasz-
czyzna pionowa, obejmujaca lini¢ centralng drogi startowej.

1) Odlegtos¢ DME do punktu odniesienia MLS begdzie odpowiada¢ minimalnej odlegtosci pomigdzy srodkiem fazo-
wym anteny DME a ptaszczyzng pionowa, prostopadia do linii centralnej drogi startowej, obejmujaca punkt odnie-

sienia MLS.

m) Wysokos¢ anteny DME bedzie odpowiada¢ pionowemu potozeniu $rodka fazowego anteny wzgledem punktu odnie-
sienia MLS.

n) Odlegtos¢ do konca drogi startowej bgdzie odpowiadac odlegtos$ci mierzonej wzdtuz linii centralnej pomigdzy kon-

cem drogi startowej a punktem odniesienia MLS.

0) Przesunigcie anteny azymutu tylnego bedzie odpowiada¢ minimalnej odlegtosci pomiedzy srodkiem fazowym an-
teny azymutu tylnego a ptaszczyzng pionowa, obejmujacg linig¢ centralng drogi startowe;.

p) Odlegtos¢ azymutu tylnego do punktu odniesienia MLS bgdzie odpowiadac odlegtosci pomigdzy antena azymutu
tylnego, a plaszczyzng pionowa, prostopadta do linii centralnej drogi startowej, obejmujaca punkt odniesienia MLS.

q) Ustawienie azymutu tylnego z linig centralng drogi startowej bedzie odpowiada¢ minimalnemu katowi pomiedzy
0 -stopniowym azymutem tylnym, a linia centralng drogi startowe;.

r Ulkdad wspotrzednych anteny azymutu tylnego be¢dzie odpowiada¢ uktadowi wspotrzgdnych (stozkowemu lub pla-
narnemu) danych kata nadawanych przez anten¢ azymutu tylnego.

Uwaga. — Pomimo, Ze powyzsze wymaganie zostato opracowane w celu zapewnienia alternatywnych uktadow wspotrzednych, uktad
planarny nie jest wdrazany, jak rowniez nie jest planowane jego przyszte wdrozenie.

S) Wysokos¢ anteny azymutu tylnego bedzie odpowiada¢ pionowemu potozeniu $rodka fazowego anteny wzgledem
punktu odniesienia MLS.

Uwaga. — Nie planuje si¢ definiowania dodatkowych stow danych dodatkowych A.

3.11.4.83.2 Zawartos¢ danych dodatkowych B. Stowa danych dodatkowych B be¢dg zdefiniowane w sposob okreslony w tabelach
A-11i A-13 dodatku A.

3.11.483.2.1 Dane procedury mikrofalowego systemu lgdowania/nawigacji obszarowej (MLS/RNAV). Tam, gdzie jest to wyma-
gane, stowa od B1 do B39 danych dodatkowych begda wykorzystywane do nadawania danych w celu wsparcia pro-
cedur MLS/NRAYV. Dopuszczony bedzie podziat tej procedury na dwie oddzielne bazy danych: jedna do nadawania
w sektorze azymutu podejscia, druga do nadawania w sektorze azymutu tylnego. Dane dla kazdej procedury beda
nadawane do bazy danych sektora pokrycia, w ktorym rozpoczyna si¢ dana procedura. Dane procedury nieudanego
podejscia beda umieszczone w bazie danych, zawierajacej odpowiednig procedurg podejscia.

3.11.483.2.2 Struktura bazy danych procedury. W przypadku zastosowania, kazda baza danych procedury bedzie zbudowana w
nastepujacy sposob:

a) stowo map/CRC bedzie wskazywaé rozmiar bazy danych, liczbg zdefiniowanych procedur oraz kod cyklicznej kon-
troli nadmiarowej (CRC) dla zatwierdzenia bazy danych;

b) stowa opisujace procedure bedg wskazywac wszystkie nazwy procedur podejscia i odlotu wewnatrz bazy danych;
oraz

c) stowa danych punktu drogi bedg wskazywa¢ miejsce i kolejno$¢ punktéw drogi dla procedury.

Uwaga. — Struktura i kodowanie stéw dodatkowych od B1 do B39 okreslone sq w tabelach A-14 do A-17 wilgcznie, dodatku A. Material
pomocniczy dotyczqcy kodowania procedur MLS/RNAV podano w dodatku G.

3.11.4.9 Dokiadnosé systemu. Prawdopodobienstwo spelnienia standardéw doktadnosci, okre§lonych w niniejszym opracowa-
niu, bedzie wynosi¢ 95%, o ile nie okre$lono inaczej.

Uwaga 1. — Ogélne wartosci graniczne bledow obejmujq wszystkie bledy spowodowane, np. przez sprzet poktadowy, naziemny oraz
propagacje.
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Uwaga 2. — Wartosci graniczne bledow powinny by¢ stosowane w interwale sciezki lotu, obejmujgcym punkt podstawy podejscia lub
azymutu tylnego. Informacje dotyczqce interpretacji bledow MLS, a takze pomiaru tych bledow w odstgpie odpowiednim dla kontroli
urzqdzenia z powietrza, podano w punkcie 2.5.2 dodatku G.

Uwaga 3. — W celu ustalenia dopuszczalnych bledow dla dozwolonej degradacji w punktach innych niz odpowiedni punkt odniesienia,
doktadnosé¢ okreslona w punkcie odniesienia powinna by¢ najpierw przeliczona z wartosci liniowej na rownoznaczng wartos¢ kqtowq
majgcq poczqtek w antenie.

3.11.49.1 Punkt odniesienia podejscia MLS. Wysokos$¢ punktu odniesienia podejscia MLS bedzie wynosi¢ 15 m (50 ft). Dopusz-
czalna tolerancja b¢dzie wynosi¢ plus 3 m (10 ft).

Uwaga 1. — Celem okreslenia wysokosci punktu odniesienia podejscia MLS jest zapewnienie bezpiecznego prowadzenia nad przeszko-
dami, a takze bezpieczne i wydajne wykorzystywanie obstugiwanej drogi startowej. Wysokosci zamieszczone w punkcie 3.11.4.9.1 za-
ktadajq drogi startowe o kodzie 3 lub 4, opisane w Zatgczniku 14.

Uwaga 2. — Punkt odniesienia ma jednoczesnie zapewnic okreslenie dokladnosci oraz inne parametry funkcji.

Uwaga 3. — W osiggnigciu powyzszej wysokosci punktu odniesienia MLS, zatozona zostata maksymalna pionowa odlegtos¢ wynoszgca
5,8 m (19 ft) pomigdzy linig wyznaczong przez anteng MLS statku powietrznego wybrang do koricowego podejscia, a linig wyznaczong
przez dolng krawed? kot nad progiem. W przypadku statku powietrznego przewyzszajqcego to kryterium, nalezy podjqé odpowiednie
kroki w celu utrzymania dostatecznie bezpiecznej wysokosci nad progiem lub dostosowaé dozwolone minima operacyjne.

3.11.4.9.2 Punkt odniesienia azymutu tylnego MLS. Wysoko$¢ punktu odniesienia azymutu tylnego bedzie wynosi¢ 15 m (50 ft).
Dopuszczalna tolerancja bedzie wynosi¢ plus 3 m (10 ft).

Uwaga. — Celem okreslenia wysokosci punktu odniesienia azymutu tylnego jest dostarczenie wygodnego punktu, w ktorym mozna wy-
znaczaé doktadnosé oraz inne parametry funkcji.

3.11.493 PFE bedzie sktada¢ si¢ z tych sktadowych czg¢stotliwosci btedu sygnalu prowadzenia na wyjsciu odbiornika poktado-
wego, ktore leza ponizej 0,5 rad/s dla prowadzenia w azymucie, lub ponizej 1,5 rad/s dla prowadzenia w elewacji. Za-
ktécenia CMN bedg zawieraé te sktadowe czestotliwosci btedu sygnatu prowadzenia na wyjsciu odbiornika poktado-
wego, ktore lezg ponizej 0,3 rad/s dla prowadzenia w azymucie lub powyzej 0,5 rad/s dla prowadzenia w elewacji. Czg-
stotliwo$¢ narozna filtra wyj$ciowego odbiornika wykorzystanego do tego pomiaru wynosi 10 rad/s.

3.11.49.4 Funkcje prowadzenia w azymucie podejscia. Z wyjatkiem zezwolenia dla uproszczonej konfiguracji MLS w 3.11.3.4,
funkcja azymutu podejs$cia w punkcie odniesienia podejscia, bedzie zapewniac nastepujace osiagi:

a) PFE nie bedzie wigkszy niz = 6 m (20 ft);

b) PFN nie bgdzie wigkszy niz + 3,5 m (11.5 ft);

€) CMN nie bedg wieksze niz + 3,2 m (10.5 ft) lub 0,1 stopnia, w zalezno$ci co jest mniejsze.
3.11.49.4.1 Zalecenie. — PFE nie powinien by¢ wigkszy niz =4 m (13,5 ft) w punkcie odniesienia podejscia.

3.11.49.4.2 Doktadnos¢ liniowa, okreslona w punkcie odniesienia, bedzie utrzymana w catym rejonie pokrycia drogi startowej, okre-
Slonym w 3.11.5.2.2.1.2 ponizej, poza sytuacja, kiedy dopuszczalna degradacja osigga wartosci podane w punkcie
3.11.4.9.4.3 ponizej.

3.11.49.43 Dozwolona degradacja. Z wyjatkiem zezwolenia dla uproszczonej konfiguracji MLS w 3.11.3.4, katowe btedy PFE,
PFN oraz CMN azymutu podej$cia, bedg opadaé liniowo do warto$ci granicznych pokrycia w sposob nastgpujacy:

a) Z odlegtoscig. Wartos$¢ graniczna PFE i PFN wyrazona katowo w odlegtosci 37 km (20 NM) od progu drogi starto-
wej, wzdhuz przedtuzenia linii centralnej drogi startowej, bedzie 2 razy wicksza od wartosci okreslonej w punkcie
odniesienia podejscia. Wartos¢ graniczna CMN bedzie wynosic¢ 0,1 stopnia w odlegtosci 37 km (20 NM) od punktu
odniesienia podejscia, wzdhuz przedtuzonej linii centralnej drogi startowej, przy minimalnym kacie $ciezki schodze-
nia.

b) Z kgtem azymutu. Wartos$¢ graniczna PFE i PFN wyrazona katowo, przy kacie azymutu + 40 stopni, bedzie 1,5 raza
wicksza od wartosci na przedtuzeniu linii centralnej drogi startowej, przy tej samej odlegtosci od punktu odniesienia
podejscia. Warto$¢ graniczna CMN wyrazona katowo, przy kacie azymutu podejscia + 40 stopni, jest 1,3 razy wigk-
sza od warto$ci na przedtuzeniu linii centralnej drogi startowej, przy tej samej odlegtosci od punktu odniesienia
podejscia.
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c)

d)
31149431

3.11.494.4

3.11.495

3.11.495.1

3.11.49.5.2

3.11.49.6

a)
b)
c)

3.11.49.6.1

Z kgtem elewacji. Warto$¢ graniczna PFE i PFN nie b¢da zmniejsza¢ si¢ do kata elewacji wynoszacego 9 stopni.
Wartos¢ graniczna PFE i PFN wyrazona katowo, przy kacie elewacji 15 stopni od $rodka fazowego anteny azymutu
podejscia, bedzie 2 razy wigksza od wartosci dopuszczalnej ponizej 9 stopni, przy tej samej odleglosci od punktu
odniesienia podej$cia, i tym samym kacie azymutu. Warto$¢ graniczna CMN nie bedzie opadaé z katem elewacji.
Maksymalne CMN. Wartosci graniczne CMN nie bedg przekracza¢ 0,2 stopnia w dowolnym rejonie pokrycia.
Zalecenie. — CMN nie powinien przekraczaé 0,1 stopnia w dowolnym rejonie pokrycia.

Maksymalne kgtowe bledy PFE i PFN. Z wyjatkiem zezwolenia dla uproszczonej konfiguracji MLS w 3.11.3.4,
wartosci btedu katowego w dowolnym rejonie pokrycia bgda nastepujace:

a) PFE nie bedzie przekraczaé + 0,25 stopnia; oraz
b) PFN nie bedzie przekraczaé + 0,15 stopnia.

Funkcja prowadzenia w azymucie tylnym. Funkcja azymutu tylnego w punkcie odniesienia azymutu tylnego bedzie za-
pewniac nastgpujaca wydajnosc:

a) PFE nie bedzie wigkszy niz + 6 m (20 ft);
b) PFN nie bedzie wigkszy niz + 3,5 m (11,5 ft);
c) CMN nie bedg wigksze niz + 3,2 m (10,5 ft) lub 0,1 stopnia, w zalezno$ci co jest mniejsze.

Dozwolona degradacja. Katowe btedy PFE, PFN oraz CMN azymutu tylnego, beda opadac liniowo do wartosci granicz-
nych pokrycia w sposob nastgpujacy:

a) Zodlegloscig. Wartos$¢ graniczna PFE i PFN wyrazona katowo przy warto$ci granicznej pokrycia, wzdtuz przedtu-
zenia linii centralnej drogi startowej, bedzie 2 razy wigksza od warto$ci okreslonej w punkcie odniesienia azymutu
tylnego. Warto$¢ graniczna CMN wyrazona katowo w odlegtosci 18,5 km (10 NM) od konca drogi startowej, wzdhuz
przedhuzenia linii centralnej drogi startowej, bedzie 1,3 razy wigksza od wartosci okreslonej w punkcie odniesienia
azymutu tylnego.

b)  Z kgtem azymutu. Warto$¢ graniczna PFE i PFN wyrazona katowo, przy kacie azymutu + 20 stopni, b¢dzie 1,5 raza
wigksza od wartosci na przedtuzeniu linii centralnej drogi startowe;j, przy tej samej odlegtosci od punktu odniesienia
azymutu tylnego. Warto$¢ graniczna CMN wyrazona katowo, przy kacie azymutu + 20 stopni, bedzie 1,3 razy
wigksza od wartosci na przedtuzeniu linii centralnej drogi startowej, przy tej samej odlegtosci od punktu odniesienia
azymutu tylnego.

C) Z kgtem elewacji. Warto$¢ graniczna PFE i PFN nie bedzie opada¢ do kata elewacji wynoszacego 9 stopni. War-
to$¢ graniczna PFE i PFN wyrazona katowo, przy kacie elewacji 15 stopni od $rodka fazowego anteny azymutu
tylnego, bedzie 2 razy wieksza od warto$ci dopuszczalnej ponizej 9 stopni, przy tej samej odlegtosci od punktu
odniesienia azymutu tylnego, i tym samym kacie azymutu. Warto$¢ graniczna CMN nie bedzie opada¢ z katem
elewacji.

d) Maksymalne CMN. Wartosci graniczne CMN nie beda przekraczaé 0,2 stopnia w dowolnym rejonie pokrycia.

Maksymalne kqtowe bledy PFE i PFN. Wartosci btgedu katowego, w dowolnym rejonie pokrycia, bedg nastepujace:

a) PFE nie bedzie przekraczac + 0,50 stopnia; oraz

b) PFN nie bedzie przekraczac + 0,30 stopnia.

Funkcja prowadzenia w elewacji. Dla urzadzenia zapewniajacego $ciezke schodzenia o warto$ci nominalnej wynoszacej
3 stopnie lub nizszej, funkcja elewacji podejscia bedzie zapewniaé nastepujace osiagi w punkcie odniesienia podejscia:

PFE nie bedzie wigkszy niz + 0,6 m (2 ft);
PFN nie bedzie wigkszy niz + 0,4 m (1,3 ft);
CMN nie bedzie wiekszy niz = 0,3 m (1 ft).
Dozwolona degradacja. Z wyjatkiem zezwolenia dla uproszczonej konfiguracji MLS w 3.11.3.4, katowe biedy PFE,

PFN oraz CMN elewacji podej$cia, beda opadac liniowo do warto$ci granicznych pokrycia w sposob nastgpujacy:
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a) Zodlegloscig. Warto$¢ graniczna PFE i PFN wyrazona katowo w odlegtosci 37 km (20 NM) od progu drogi startowej
na minimalnej $ciezce schodzenia, bgdzie wynosic¢ 0,2 stopnia. Wartos¢ graniczna CMN bedzie wynosi¢ 0,1 stopnia na
37 km (20 NM) od punktu odniesienia podejscia, wzdhuz przedtuzenia linii centralnej drogi startowej, przy minimalnym
kacie $ciezki schodzenia.

b)  Z kqtem azymutu. Warto$¢ graniczna PFE i PFN wyrazona katowo, przy kacie azymutu =+ 40 stopni, bedzie 1,3 razy
wicksza od wartosci na przedluzeniu linii centralnej drogi startowe;j, przy tej samej odlegtosci od punktu odniesienia
podejscia. Warto$¢ graniczna CMN wyrazona katowo, przy kacie azymutu + 40 stopni, bedzie 1,3 razy wigksza od
warto$ci na przedtuzeniu linii centralnej drogi startowej, przy tej samej odlegltosci od punktu odniesienia podejscia.

C) Z kgtem elewacji. Dla katow elewacji powyzej minimalnej $ciezki schodzenia lub 3 stopnie, w zaleznos$ci co jest mniej-
sze oraz w gore, do maksymalnej wartosci pokrycia prowadzenia proporcjonalnego oraz w zbiorze punktow, tuz nad
punktem odniesienia podej$cia, wartosci graniczne PFE, PFN oraz CMN wyrazone katowo, beda mie¢ mozliwo$¢ opa-
dania liniowego, tak aby warto$ci graniczne, przy kacie elewacji wynoszacym 15 stopni, byly 2 razy wicksze od war-
tosci okreslonej w punkcie odniesienia. W zadnym przypadku CMN bezposrednio nad punktem odniesienia nie bedzie
przekracza¢ + 0,07 stopnia. Dla innych rejonéw pokrycia wewnatrz sektora katowego, od kata elewacji rownoznacz-
nego z minimalng §ciezka schodzenia i w gére do maksymalnego kata pokrycia proporcjonalnego, obowigzywac bedzie
opadanie z katem odleglosci i azymutu, okreslone w a) i b).

d) Warto$ci graniczne btedow PFE, PFN oraz CMN nie beda opadac z katem elewacji, w rejonie pomiedzy minimalng
Sciezka schodzenia i 60% minimalnej $ciezki schodzenia. Dla katow elewacji ponizej 60% minimalnej $ciezki scho-
dzenia i w dot do warto$ci granicznej pokrycia, okreslonej w 3.11.5.3.2.1.2, oraz w zbiorze punktéw bezposrednio pod
podstawa odniesienia podejscia, wartosci graniczne PFE, PFN oraz CMN wyrazone katowo, beda mie¢ mozliwos$¢
wzrastania liniowego do wartosci 6-krotnie wickszej niz warto$¢ w punkcie odniesienia podejscia. Dla innych rejonow
pokrycia wewnatrz sektora katowego, od kata elewacji rownoznacznego z 60% wartosci kata minimalnej §ciezki scho-
dzenia, i w dot, do wartosci granicznej pokrycia, obowigzywaé bedzie opadanie okreslone w a) i b). W zadnym przy-
padku PFE nie bedzie przekraczaé 0,8 stopnia, a CMN 0,4 stopnia.

e) Maksymalne CMN. Dla katow powyzej 60% minimalnej $ciezki schodzenia, warto$ci graniczne CMN nie beda prze-
kraczaé 0,2 stopnia, w dowolnym rejonie pokrycia.

3.11.49.6.2 Maksymalne kqtowe bledy PFE i PFN. Z wyjatkiem zezwolenia dla uproszczonej konfiguracji MLS w 3.11.3.4, wartosci
btedu katowego dla katoéw elewacji powyzej 60% minimalnej $ciezki schodzenia, w dowolnym rejonie wewnatrz pokry-
cia, beda nastepujace:

a) PFE nie bedzie przekracza¢ + 0,25 stopnia; oraz
b) PFN nie bedzie przekracza¢ + 0,15 stopnia.
3.11.4.9.6.3 Zalecenie. — Wartos¢ graniczna wyrazona jako kgtowy spadek liniowy wartosci granicznej PFE, oraz wartosci graniczne
PFN i CMN, przy kqcie ponizej 60% minimalnej sciezki schodzenia i w dot do wartosci granicznej pokrycia, powinien
by¢ 3 razy wigkszy od wartosci dopuszczalnej w punkcie odniesienia podejscia.
Uwaga. — Dla innych rejonow pokrycia wewnqtrz sektora kqtowego, od kqta elewacji odpowiadajgcego 60% minimalnej Sciezki scho-
dzenia i w dot do wartosci granicznej pokrycia, obowigzywac powinno opadanie z kqtem odlegtosci i kierunku, okreslone w 3.11.4.9.6.1

a)ib).

3.11.49.6.4 Zalecenie. — Maksymalne CMN. Dla wartosci granicznych CMN dla kqtow elewacji powyzej 60% minimalnej Sciezki
schodzenia, nie powinno przekracza¢ 0,1 stopnia w jakimkolwiek z rejonow pokrycia.

3.11.49.6.5 Zalecenie. — PFE nie powinno przekraczaé 0,35 stopnia, a CMN 0,2 stopnia.

3.11.49.6.6  Urzadzenie elewacji podejscia zapewniajace minimalng $ciezke podejscia wigksza niz 3 stopnie, bedzie dostarcza¢ do-
ktadnosci katowe nie mniejsze od tych, wyznaczonych dla sprzetu dostarczajacego minimalng 3-stopniowa $ciezke scho-
dzenia, wewnatrz obszaru pokrycia.

3.11.4.10 Gestos¢ mocy

3.11.4.10.1 Ggstos¢ mocy dla DPSK, sygnatow wyrazistosci i prowadzenia katowego bedzie przynajmniej rowna wartosciom przed-
stawionym w ponizszej tabeli, w kazdych warunkach pogodowych, w kazdym punkcie w obrebie pokrycia, poza wyjat-
kami opisanymi w punkcie 3.11.4.10.2 ponizej.

Sygnaty Sygnaly  kgtowe (dBW/m?) | Sygnaty

Funkcja DPSK 1 2 3 wyrazistosci
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(dBW/M?) | (szerokosé wigzki  anteny) i (dBW/m?)
Pr(_J,vvgdzenle W azymucie po- 895 85,7 79,7 76,2 88,0
dejscia
Prowadzenie w azymucie -89,5 -88,0 845  -81,0 -88,0
szybkiego podejscia
E;?nwadzenle w azymucie tyl- 895 -88.0 827 792 -88.0
Prowadzenie w azymucie po-  _gq 880 | -845  Brak Brak
dejscia

Uwaga. — Powyzsza tabela wyznacza minimalne gestosci mocy dla sygnatow wyrazistosci oraz sygnatow wiqzki skanujgcej. Odpowied-
nie wartosci obydwu sygnatow wyszczegolnione sq w punkcie 3.11.4.6.2.5.2 powyzej.

3.11.4.10.2  Gestos¢ mocy prowadzenia w azymucie podejscia bedzie wicksza od mocy wyszczegdlnionych w punkcie 3.11.4.10.1
powyzej, przynajmniej o:
a) 15 dB w punkcie odniesienia podejscia;
b) 5 dB dla anten o 1-stopniowej szerokosci wigzki lub 9 dB dla anten o 2-stopniowej i wigkszej szerokosci wigzki,
2,5 m (8 ft) nad powierzchnig drogi startowej, w punkcie odniesienia MLS lub w najdalszym punkcie linii cen-
tralnej drogi startowej, ktory jest w linii widzenia anteny azymutu.

Uwaga 1. — Stacja azymutu podejscia, znajdujqca si¢ w poblizu drogi startowej, bedzie standardowo zapewniala gestosci mocy wyzsze,
niz te wyznaczone dla sygnatow kqtowych w punkcie 3.11.4.10.1 powyzej, w celu wsparcia operacji lgdowania automatycznego. W
dodatku G zawarte sq wskazowki dotyczgce szerokosci wigzki anteny oraz bilansu mocy.

Uwaga 2. — Warunki dla obszaru pokrycia przedstawione w punktach 3.11.5.2.2 i 3.11.5.3.2 ponizej, regulujg sprawe posadowienia
urzgdzenia w trudnych warunkach terenowych, w ktorych niemozliwe okazac sie moze zapewnienie gestosci mocy wyznaczonej w punk-
cie 3.11.4.10.2 powyzej.

3.11.4.10.3  Gestosci mocy w odniesieniu do wielosciezkowosci

3.11.4.10.3.1 W pokryciu azymutu MLS na 60 m (200 stop) lub wiecej powyzej progu, czas trwania odbitego sygnatu wiazki skanujg-
cej, ktorej gestos¢ mocy jest wyzsza niz cztery decybele ponizej wskazan prowadzenia w azymucie, lub wystepuje wy-
soka gestos¢ mocy sygnatlu wigzki skanujacej o duzej predkosci w azymucie, bedzie krotszy niz 1 sekunda, jak widziane
to jest przez statek powietrzny w opublikowanym podejsciu.

3.11.4.10.3.2 W sektorze wskazan proporcjonalnego prowadzenia w azymucie MLS, ponizej 60 m (200 stop) powyzej progu, gestosé
mocy dowolnego odbitego sygnatu prowadzenia w azymucie lub sygnatu o duzej predkosci bedzie mniejsza niz dziesieé
decybeli powyzej gestosci mocy sygnatu wigzki skanujacej prowadzenia w azymucie lub sygnatu o duzej predkosci. Na
linii centralnej drogi startowej, ten sygnat odbity nie bedzie degradowat ksztattu wigzki skanujacej azymutu i generowat
na wyjsciu odbiornika btedu poza tolerancjami, jak przyjeto w 3.11.4.9.

3.11.4.10.3.3 W pokryciu MLS w elewacji, czas sygnatu wiazki skanujacej prowadzenia w elewacji, ktorego gestos¢ mocy jest wyzsza
niz cztery decybele ponizej gestosci mocy sygnatu wiagzki skanujacej prowadzenia w elewacji, bedzie krotszy niz jedna
sekunda, jak widziane to jest przez statek powietrzny w opublikowanym podejsciu.

3.11.5 Charakterystyka sprz¢tu naziemnego

3.115.1 Synchronizacja i monitorowanie. Synchronizacja sygnatow prowadzania katowego z podzialem czasowym oraz transmi-
sji danych, przedstawionych w punkcie 3.11.4.3.3 powyzej, bedzie monitorowana.

Uwaga. — Sciste wymogi monitorowania réznych funkcji MLS okreslone zostaly w punktach 3.11.5.2.3 oraz 3.11.5.3.3 ponizej.

3.115.1.1 Promieniowanie szczqtkowe funkcji MLS. Promieniowanie szczatkowe funkcji MLS wystepujace podczas nadawania in-
nej funkcji, bedzie przynajmniej 70 dB ponizej poziomu zapewnianego podczas nadawania.

Uwaga. — Akceptowalny poziom promieniowania szczqtkowego dla danej funkcji, to poziom ktory nie wywiera niekorzystnego skutku
przy odbiorze jakiejkolwiek innej funkcji oraz uzalezniony jest od lokalizacji sprzetu i pozycji statku powietrznego.
Urzqdzenie do prowadzenia w azymucie

3.1151.2 Charakterystyka wiqzki skanujgcej. Anteny stacji azymutu beda wytwarza¢ wiazke o ksztalcie wachlarza, waska w ptasz-
czyznie poziomej, szeroka w ptaszczyznie pionowej, ktora skanowana jest poziomo pomi¢dzy granicami sektora prowa-

dzenia proporcjonalnego.

3.11.5.1.2.1 Uklad wspotrzednych. Informacje prowadzenia w azymucie beda wypromieniowane we wspotrzgdnych stozkowych badz
planarnych.
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3.11.5.1.2.2 Szerokos¢ wigzki anteny. Szeroko$¢ wigzki anteny nie bedzie przekraczac 4 stopnie.

Uwaga. — Wykryta obwiednia wigzki skanujqcej na calym obszarze pokrycia nie powinna przekraczaé 250 mikrosekund (rownoznaczne
z szerokoSciq wiqzki wynoszqcq 5 stopni) w celu zapewnienia prawidtowego dekodowania kqta przez sprzet poktadowy.

3.115.1.2.3 Ksztalt wigzki skanujgcej. Punkty o warto$ci minus 10 dB, potozone na obwiedni wigzki, beda przesuniete od $rodka
wiazki o warto$§¢ wynoszaca przynajmniej 0,76 szerokosci wigzki (nie wiecej jednak niz 0,96).

Uwaga. — Opisany powyzej ksztalt wigzki dotyczy celowej w srodowisku wolnym od wielosciezkowosci, przy uzyciu odpowiedniego
filtra. Informacje na temat ksztattu wigzki oraz listkow bocznych znajdujq sie w punktach 3.1 3.2, dodatku G.

3.115.13 Pokrycie

Uwaga. — Wykresy przedstawiajqgce wymogi pokrycia, wyznaczone w niniejszym opracowaniu, zawarte sq na rysunkach G-5A, G5-B i
G-6 dodatku G.

3.11.5.1.3.1  Azymut podejscia. Z wyjatkiem zezwolenia dla uproszczonej konfiguracji MLS jak w 3.11.3.4, stacja azymutu podejécia
bedzie zapewnia¢ informacje prowadzenia przynajmniej w nastgpujacych rejonach:

3.11.5.1.3.1.1 Rejon podejscia

a) Pokrycie boczne, wewnatrz sektora 80 stopni (zwykle + 40 stopni wokot celowej anteny), powstajacego w srodku
fazowym anteny podejscia;

b) Pokrycie wzdtuzne, od anteny azymutu na odleglos¢ 41,7 km (22,5 NM);

c) Pionowo, pomigdzy:

1)  dolng plaszczyzng stozkowg o poczatku w $rodku fazowym anteny kierunku, nachylong ku gorze w celu
osiaggnigcia, na granicy pokrycia wzdhuznego, wysokosci 600 m (2000 ft) nad ptaszczyzna pozioma zawie-
rajaca $rodek fazowy anteny; oraz

2)  gbrng plaszczyzng stozkowa o poczatku w $rodku fazowym anteny azymutu, nachylong pod katem 15
stopni nad horyzontem na wysoko$¢ 6000 m (20000 ft).

Uwaga 1. — W przypadku ingerencji przeszkod w ptaszczyzne dolng, zaktada sig, ze prowadzenie nie bedzie dostarczane na wysokosciach
ponizej linii widzenia anten.

Uwaga 2. — W przypadku wystgpowania blednych informacji prowadzqcych na zewngtrz sektora pokrycia, a odpowiednie procedury
operacyjne nie sq w stanie zapewnic¢ dostatecznego rozwigzania, dostgpne sq techniki minimalizacji tych skutkow. Techniki te obejmujq
regulacje sektora prowadzenia proporcjonalnego lub zastosowanie sygnatow wskazujgcych na zewngtrz pokrycia. Materiatl pomocniczy
dotyczgcy stosowania powyzszych technik zawarty jest w punkcie 8 dodatku G.

Uwaga 3. — W przypadku, gdy sektor prowadzenia proporcjonalnego jest mniejszy niz minimalne pokrycie boczne, wyszczegdlnione w
punkcie 3.11.5.2.2.1.1 a) powyzej, wymagane sq sygnaly wyrazistosci z punktu 3.11.4.6.2.5.

3.11.5.1.3.1.2 Rejon drogi startowej
a) Poziomo wewnatrz sektora o dtugosci 45 m (150 ft) po kazdej stronie linii centralnej drogi startowej, rozpoczyna-
jacego si¢ na koncu drogi startowej i biegnacego rownolegle z linig centralng drogi startowej, w kierunku podejscia

do potaczenia si¢ z rejonem pokrycia operacyjnego, opisanego w punkcie 3.11.5.2.2.1.3 ponize;.

b) Pionowo pomiedzy:

1) powierzchnig poziomg 2,5 m (8 ft) nad najdalej wysunigtym punktem linii centralnej drogi startowej, znajduja-
cym si¢ w linii widzenia anteny azymutu; oraz
2) powierzchnig stozkowa, o poczatku w antenie stacji azymutu, nachylona pod katem 20 stopni w stosunku do

horyzontu na wysoko$¢ 600 m (2000 ft).
Uwaga 1. — Informacje dotyczqce okreslenia punktu, opisanego w b) i 1) powyzej, podano w punkcie 2.3.6, dodatku G.

Uwaga 2. — Zezwala si¢ na prowadzenie ponizej linii widzenia anten tak diugo, dopoki jakosé sygnatu spetnia wymogi doktadnosci z
punktu 3.11.4.9.4.

3.115.1.3.1.21  Zalecenie. — Dolny poziom pokrycia w rejonie drogi startowej powinien wynosi¢ 2,5 m (8 ft) nad linig centralng
drogi startowe;.
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3.11513.1.22 W przypadku, gdy wymagane jest wsparcie automatycznego ladowania, kotowania lub startu, dolny poziom pokry-
cia w rejonie drogi startowej nie bedzie przekraczac 2,5 m (8 ft) nad linia centralng drogi startowe;.

Uwaga. — Dolna granica pokrycia wynoszgca 2,5 m (8 ft) planowana jest dla wszystkich drog startowych. Informacje dotyczqce mozli-
wosci ztagodzenia wymogow gestosci mocy z punktu 3.11.4.10.2 na wysokosci 2,5 m (8 ft) przedstawiono w punkcie 2.3.6 dodatku G.

3.115221.3 Rejon minimalnego pokrycia operacyjnego

a) Pokrycie boczne, sektor + 10 stopni wzglgdem linii centralnej drogi startowej, o poczatku w punkcie odniesienia
MLS.

b) Pokrycie wzdtuzne, od progu drogi startowej, w kierunku podej$cia do granicy pokrycia wzdtuznego, okreslonego
w punkcie 3.11.5.2.2.1.1 b).

c) Pokrycie pionowe, pomi¢dzy:

1) plaszczyzna dolng zawierajaca lini¢ 2,5 m (8 ft) nad progiem drogi startowej, nachylong ku gorze do osig-
gniecia wysokosci plaszczyzny wyznaczonej w punkcie 3.11.5.2.2.1.1 ¢), na granicy pokrycia wzdhuznego;
oraz

2) ptaszczyzng gorng okreslong w punkcie 3.11.5.2.2.1.1 ¢) 2).

3.11.5.2.2.1.4 Zalecenie. — Stacja azymutu podejscia powinna zapewniac prowadzenie pionowe do 30 stopni nad horyzontem.

3.11.5.2.2.1.5 Minimalny sektor prowadzenia proporcjonalnego przedstawiono w tabeli:

Dystans pomigdzy anteng a progiem (AAT) Minimalne pokrycie proporcjonalne
AAT <500 m (1 640 ft) +/- 8°
500 m (1 640 ft)< AAT <3100 m (10 170 ft) +/- 6°
3100 m (10 170 ft)< AAT +/- 4°

3.11.5.2.2.1.6 Azymut tylny. Stacja azymutu tylnego bedzie dostarcza¢ informacji przynajmniej w nastepujacych obszarach:

a) Poziomo, wewnatrz sektora + 20 stopni wzgledem linii centralnej drogi startowej, o poczatku w antenie stacji
azymutu tylnego i rozciagajacego sie¢ w kierunku nieudanego podejs$cia na odlegto$¢ przynajmniej 18,5 km (10
NM) od konca drogi startowe;.

b) Pionowo, w rejonie drogi startowej pomiedzy:
1) powierzchnig pozioma 2,5 m (8 ft) nad najdalej wysunigtym punktem linii centralnej drogi startowej, znaj-
dujacym si¢ w linii widzenia anteny azymutu tylnego; oraz
2) powierzchnig stozkowa, o poczatku w antenie stacji azymutu tylnego, nachylong pod katem 20 stopni nad
horyzontem do wysokosci 600 m (2000 ft).

c) Pionowo, w rejonie rejonu azymutu tylnego pomigdzy:
1) powierzchnia stozkowa o poczatku 2,5 m (8 ft) nad koncem drogi startowej, nachylong pod katem 0,9 stopnia
nad horyzontem; oraz
2) powierzchnig stozkowa o poczatku w antenie stacji azymutu tylnego, nachylong pod katem 15 stopni nad
horyzontem do wysokosci 3000 m (10000 ft).
Uwaga 1. — Informacje dotyczqce okreslenia punktu opisanego w b) 1) podane sq w punkcie 2.3.6 dodatku G.

Uwaga 2. — W przypadku, gdy charakterystyka drogi startowej lub przeszkody, uniemozliwiajq osiggnigcie standardow z b) i ¢), uwaza
sig, ze prowadzenie nie musi by¢ zapewnione na wysokosciach ponizej linii widzenia anten.

3.11.5.2.2.2.1 Zalecenie. — Stacja azymutu tylnego powinna dostarczaé prowadzenia do 30 stopni nad horyzontem.

3.11.5.2.2.2.2 Minimalny sektor prowadzenia proporcjonalnego bedzie wynosi¢ + 10 stopni wzgledem linii centralnej drogi startowe;.
Uwaga. — Informacje dotyczqce zastosowania przedstawiono w punkcie 7.5 dodatku G.

3.115.23 Monitorowanie i sterowanie

3.115.23.1 Z wyjatkiem zezwolenia na uproszczong konfiguracj¢ MLS jak w 3.11.3.4, systemy monitorowania azymutu podej$cia

i azymutu tylnego beda wstrzymywaé nadawanie odpowiednich funkcji i wysyta¢ ostrzezenie do wyznaczonych punk-
tow kontroli, w przypadku utrzymywania si¢ jednej z ponizszych sytuacji przez okres dhuzszy niz to wyznaczono:

3-75



Zalacznik 10 — Lacznos¢ lotnicza Tom |

a) nastapita zmiana w udziale sprzgtu naziemnego w $rednim btedzie kursu, powodujaca przekroczenie przez PFE
warto$ci granicznych w punkcie odniesienia lub na kierunku dowolnego radiala azymutu, okreslonych w punk-
tach 3.11.4.9.4 i 3.11.4.9.5, oraz (dla uproszczonej konfiguracji MLS) w punkcie 3.11.3.4, przez okres dtuzszy
niz 1 sekunda;

b) nastapit spadek wypromieniowanej mocy ponizej wartosci niezbednej dla spetnienia wymogdéw okreslonych w
punktach 3.11.4.10.1 1 3.11.4.6.2.5.2 przez okres dluzszy niz 1 sekunda;

c) wystapit btad w preambule transmisji DPSK, pojawiajacy si¢ wigcej niz raz, w ktorymkolwiek z 1-sekundowch
okresow;

d) wystapit blad w synchronizacji TDM danej funkcji azymutu, ktory nie dopuszcza do spetnienia wymogu z punktu
3.11.4.3.2, a sytuacja trwa dtuzej niz 1 sekunde.

Uwaga. — Material pomocniczy przedstawiono w punkcie 6 dodatku G.

3.115232

3.11.5.23.3

3.11.5.24

3115241

3.11.5.24.2

3.11.5.24.3

3.11.5.24.4

Konstrukeja i dzialanie systemu monitorowania bedzie wstrzymywac promieniowanie a ostrzezenie powinno by¢ dostar-
czone do wyznaczonych punktow kontroli w przypadku awarii sSamego systemu monitorowania.

Czas, wlacznie z przerwa w nadawaniu sygnatu, w ciggu ktorego nadawane sg btedne informacje prowadzace, nie bedzie
przekracza¢ warto$ci wyznaczonych w punkcie 3.11.5.2.3.1. Jakiekolwiek proby usunigcia btedu poprzez wyzerowanie
naziemnego sprz¢tu lub poprzez przelaczenie na zestaw zapasowy, beda wykonane w tym czasie i czas wylaczenia pro-
mieniowania nie bedzie przekraczat 500 milisekund. W przypadku gdy btad nie zostanie usuni¢ty w ciagu dopuszczal-
nego czasu, nadawanie bedzie wstrzymane. Sprzet nie bedzie ponownie uruchomiony przed uptywem 20 sekund od
momentu jego wylaczenia.

Wymagania dotyczqce integralnosci i cigglosci pracy dla stacji azymutu MLS.

Prawdopodobienstwo nie nadawania blednych sygnaléw prowadzacych nie bedzie mniejsze niz 1 — 0,5 x 10" przy kaz-
dym ladowaniu dla stacji azymutu MLS, ktéra ma by¢ uzyta w operacjach kategorii I1 1 I11.

Zalecenie. — Prawdopodobienstwo nie nadawania blednych sygnalow prowadzgcych nie powinno by¢ mniejsze niz 1 —
1,0 x 107 przy kazdym lgdowaniu, dla stacji azymutu MLS, ktéra ma byé uzyta w operacjach kategorii I.

Prawdopodobienstwo nieutracenia nadawanego sygnatu prowadzacego bedzie wigksze niz:

a) 1-2 x 108w kazdym 15 sekundowym przedziale czasowym, dla stacji azymutu MLS, ktora ma by¢ uzywana w
operacjach kategorii 11 i III (odpowiada to 2000 godzin $redniego czasu pomi¢dzy wylaczeniami); oraz

b) 1 -2 x 108w kazdym 30 sekundowym przedziale czasowym, dla stacji azymutu MLS, ktéra ma byé uzyta w
petnym zakresie operacji kategorii 111 (odpowiada to 4000 godzin $redniego czasu pomiedzy wylaczeniami).

Zalecenie. — Prawdopodobieristwo nieutracenia wypromieniowanego sygnalu prowadzgcego powinno przekraczaé
1—4 x 10%w kazdym 15-sekundowym przedziale czasowym, dla stacji azymutu MLS, ktéra ma by¢ uzyta w operacjach
kategorii I (odpowiada to 1000 godzin sredniego czasu pomigdzy wylgczeniami).

Uwaga. — Material pomocniczy dotyczqcy integralnosci i ciggtosci pracy podano w punkcie 11 dodatku G.

3.115.25

Doktadnosé sprzetu naziemnego

3.11.5.25.1 Z wyjatkiem zezwolenia na uproszczong konfiguracje MLS jak w 3.11.3.4, udziat sprzetu naziemnego w $redni btad

3.115.25.2

kursu nie bedzie przekraczac¢ warto$ci btedu + 3 m (10 ft) w punkcie odniesienia MLS.

Zalecenie. — Udzial sprzetu naziemnego w CMN w punkcie odniesienia nie powinien przekraczaé 1 m (3,3 ft), lub 0,03
stopnia, w zaleznosci co jest mniejsze, w oparciu o 95% prawdopodobienstwo.

Uwaga 1. — Powyzsze jest blgdem sprzetowym i nie obejmuje skutkow propagacji.

Uwaga 2. — Wskazowki dotyczgce pomiaru tego parametru mozna znalezé w punkcie 2.5.2 dodatku G.

3.11.5.2.6 Lokalizacja

Uwaga 1. — Nie zamierza si¢ ograniczac instalacji MLS w przypadku, gdy niemozliwe jest posadowienie naziemnej stacji azymutu na
przedtuzeniu linii centralnej drogi startowej.
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Uwaga 2. — Material pomocniczy dotyczqcy stref krytycznych i wrazliwych dla anten azymutu przedstawiono w punkcie 4.3 dodatku G.

3.11526.1

3.115.26.2

3.11.53

3.1153.1

3.1153.11

3.11.5.3.1.2

3.11.5.3.13

Standardowo, antena stacji azymutu podej$cia bedzie umiejscowiona na przedluzeniu linii centralnej drogi startowe;,
poza jej koncem i bedzie ustawiona tak, aby ptaszczyzna pionowa zawierajaca lini¢ kursu zerowego obejmowata punkt
odniesienia azymutu MLS. Umiejscowienie anteny bedzie zgodne z Normami i Zalecanymi Metodami Postgpowania
dotyczacymi minimalnych przewyzszen nad przeszkodami, zawartymi w Zataczniku 14.

Antena stacji azymutu tylnego bedzie standardowo umiejscowiona na przedtuzeniu linii centralnej drogi startowej na
koncu progu, i bedzie ustawiona tak, aby plaszczyzna pionowa zawierajaca kurs zerowy obejmowata rowniez punkt
odniesienia azymutu tylnego.

Stacja elewacji

Charakterystyka wigzki skanujgcej. Antena stacji elewacji bedzie wytwarza¢ wiagzke o ksztalcie wachlarza, waska w
plaszczyznie pionowej, szeroka w plaszczyznie poziomej, ktora skanuje pionowo pomiedzy granicami sektora prowa-
dzenia proporcjonalnego.

Uktad wspotrzednych. Informacje o prowadzeniu w elewacji podejscia bedg nadawane we wspotrzednych stozkowych.

Szerokos¢ wiqzki anteny. Szeroko$¢ wigzki anteny nie bedzie przekraczac 2,5 stopnia.

Ksztalt wigzki skanujgcej. Punkty o warto$ci minus 10 dB, potozone na obwiedni wiazki, beda zobrazowane w stosunku
do linii centralnej w odleglo$ci co najmniej 0,76 szeroko$ci wigzki, ale nie wigcej niz 0,96 szerokosci wigzki.

Uwaga. — Opisany powyzej ksztalt dotyczy celowej anteny w srodowisku wolnym od wielosciezkowosci przy uzyciu odpowiedniego filtra.
Informacje dotyczgce ksztattu wigzki i listkow bocznych przedstawiono w punktach 3.1 oraz 3.2 dodatku G.

3.11.5.3.2 Pokrycie

Uwaga. — Wykresy ilustrujgce wymogi pokrycia przedstawiono na rysunku G-10A dodatku G.

3.115321

3.11.53211

Elewacja podejscia. Z wyjatkiem zezwolenia na uproszczong konfiguracje MLS jak w 3.11.3.4, stacja elewacji podejscia
bedzie dostarcza¢ informacji o prowadzeniu proporcjonalnym przynajmniej w nastgpujacych przestrzeniach:

Rejon podejscia

a) Pokrycie boczne, wewnatrz sektora o poczatku w $rodku fazowym anteny, ktorego zakres katowy jest przynajmniej
rowny sektorowi prowadzenia proporcjonalnego, zapewnianego przez stacje azymutu podej$cia na granicy pokrycia
wzdhuznego;

b) Pokrycie wzdtuzne, od anteny elewacji w kierunku podejscia na odlegto$¢ do 37 km (20 NM) od progu;

c) Pokrycie pionowe, pomiedzy:

1) dolng ptaszczyzng stozkowsg o poczatku w Srodku fazowym anteny elewacji, nachylong ku gorze do osiagniecia,
na granicy pokrycia wzdhuznego, wysokosci 600 m (2000 ft) nad ptaszczyzng pozioma, zawierajaca $rodek fa-
zowy anteny; oraz

2) gborna plaszczyzng stozkowa o poczatku w srodku fazowym anteny elewacji, nachylong pod katem 7,5 stopni nad
horyzontem ku gérze na wysokos¢ 6000 m (20000 ft).

Uwaga 1. — W przypadku, gdy fizyczna charakterystyka rejonu podejscia uniemozliwia osiggnigcie standardow z a), b) oraz c) 1),
prowadzenie nie musi by¢ realizowane ponizej linii widzenia anten.

3.11.53211

3.115321.2

.1 Zalecenie. — Stacja elewacji podejscia powinna zapewniaé prowadzenie proporcjonalne do kqtow wigkszych niz
7,5 stopnia nad horyzontem w przypadku, gdy niezbedne jest spetnienie wymogow operacyjnych.
Minimalny rejon pokrycia operacyjnego

a) Pokrycie boczne, wewnatrz sektora o poczatku w punkcie odniesienia MLS, + 10 stopni wzgledem linii centralnej
drogi startowej;

b) Pokrycie wzdluzne, 75 m (250 ft) od punktu odniesienia, w kierunku progu, do granicy pokrycia wyznaczonej w
punkcie 3.11.5.3.2.1.1 b);

¢) Pokrycie pionowe, pomiedzy plaszczyzng gorng okreslong w punkcie 3.11.5.3.2.1.1 ¢) 2) powyzej oraz:
1) powierzchni bedacej zbiorem punktéw na wysokosci 2,5 m (8 ft) nad droga startowa; lub

3-77



Zalacznik 10 — Lacznos¢ lotnicza Tom |

2) ptaszczyzny o poczatku w punkcie odniesienia, nachylonej ku goérze do osiagnigcia, na granicy pokrycia
wzdhuznego, wysokosci powierzchni wyznaczonej w punkcie 3.11.5.3.2.1.1¢) 1).

Uwaga. Informacje na temat charakterystyki promieniowania poziomego stacji elewacji podejscia zamieszczono w punkcie 3.3 dodatku
G.

3.11.5.3.3 Monitorowanie i sterowanie

3.115.3.3.1 Z wyjatkiem zezwolenia na uproszczona konfiguracj¢ MLS, jak w 3.11.3.4, systemy monitorowania stacji elewacji po-
dejscia beda wstrzymywac promieniowanie odpowiednich funkcji i wysyla¢ ostrzezenie do punktéw kontroli, w przy-
padku utrzymywania si¢ jednej z ponizszych sytuacji przez okres dhuzszy niz to okreslono:

a) nastgpita zmiana w udziale sprz¢tu naziemnego w $rednim btedzie $ciezki schodzenia, powodujaca przekroczenie przez
PFE wartosci granicznych w punkcie odniesienia podejscia, lub na dowolnej $ciezce podejscia zgodnej z opublikowa-
nymi procedurami, wyznaczonych w punktach 3.11.4.9.6 oraz w punkcie 3.11.3.4, przez okres dtuzszy niz 1 sekunda;

b) nastapit spadek wypromieniowanej mocy ponizej warto$ci niezbgdnej do spetnienia wymogéw wyznaczonych w punk-
tach 3.11.4.10.1, przez okres dluzszy niz 1 sekunda;

C) wystapil blad w preambule transmisji DPSK, pojawiajacy sie wiecej niz raz, w ktorymkolwiek z 1-sekundowch okre-
SOW;

d) wystapit btad w synchronizacji TDM danej funkcji elewacji, ktory nie dopuszcza do spetnienia wymogu z punktu
3.11.4.3.2, a sytuacja trwa dluzej niz 1 sekunde.

Uwaga. — Material pomocniczy przedstawiono w punkcie 6 dodatku G.

3.11.5.3.3.2 Konstrukcja i dziatanie systemu monitorowania bgdzie wstrzymywaé nadawanie i wysytac ostrzezenie do wyznaczonych
punktéw kontroli w przypadku awarii samego systemu monitorowania.

3.11.5.3.3.3  Czas, wlacznie z przerwg w nadawaniu sygnatlow, w ciggu ktorego nadawane sg btgdne informacje prowadzace, nie
bedzie przekracza¢ warto$ci wyznaczonych w punkcie 3.11.5.3.3.1. Jakiekolwiek proby usunigcia bledu poprzez wyze-
rowanie naziemnego sprzetu, lub poprzez przetaczenie na zestaw zapasowy, beda wykonane w tym czasie. W przypadku,
gdy blad nie zostat usuniety w ciagu dopuszczalnego okresu, nadawanie bedzie wstrzymane. Sprzet nie bedzie ponownie
uruchamiany przed uptywem 20 sekund od momentu jego wytaczenia.

3.11.5.34 Wymagania dotyczqce integralnosci i ciggtosci pracy dla stacji elewacji podejscia MLS

3.11.5.34.1 Prawdopodobienstwo nienadawania btednych sygnaléw prowadzacych nie bedzie mniejsze niz 1 — 0,5 x 10 przy kaz-
dym ladowaniu, dla stacji elewacji podejscia MLS, ktora ma by¢ uzyta w operacjach kategorii II i I1I.

3.11.5.3.4.2  Zalecenie. — Prawdopodobienstwo nienadawania blednych sygnalow prowadzgcych nie powinno by¢ mniejsze niz 1 —
1,0 x 107 przy kazdym lgdowaniu, dla stacji elewacji podejscia MLS, ktéra ma byé uzyta w operacjach kategorii I.

3.11.5.3.43 Prawdopodobienstwo nieutracenia nadawanego sygnatu prowadzacego bedzie wieksze niz 1 — 2 x 108 w kazdym 15-
sekundowym przedziale czasowym, dla stacji elewacji podej$cia MLS, ktora ma by¢ uzywana w operacjach kategorii 11
i lII (odpowiada to 2000 godzin $redniego czasu pomi¢dzy wylaczeniami).

3.11.5.3.4.4  Zalecenie. — Prawdopodobieristwo nieutracenia nadawanego sygnatu prowadzgcego powinno przekraczaé 1 —4 x 106
w kazdym 15-sekundowym przedziale czasowym, dla stacji elewacji podejscia MLS, ktora ma by¢ uzyta w operacjach
kategorii | (odpowiada to 1000 godzin sredniego czasu pomiedzy wylgczeniami).

Uwaga. — Materiat pomocniczy dotyczgcy integralnosci i ciggtosci pracy podano w punkcie 11 dodatku G.

3.11.5.35 Doktadnosé sprzetu naziemnego

3.11.5.3.5.1 Z wyjatkiem zezwolenia na uproszczong konfiguracj¢ MLS, jak w 3.11.3.4, udziat sprzetu naziemnego w sktadowej

sredniego btedu PFE $ciezki schodzenia nie bgdzie przekracza¢ wartosci btedu rownego + 0,3 m (1 ft) w punkcie odnie-

sienia podejscia.

3.11.5.35.2  Zalecenie. — Udzial sprzetu naziemnego w CMN, w punkcie odniesienia, nie powinien przekraczaé 0,15 m (0,5 ft), w
oparciu o 95% prawdopodobienstwo.

Uwaga 1. — Niespetnienie powyzszego zalecenia jest bledem sprzetowym i nie obejmuje skutkow propagacyi.
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Uwaga 2. — Wskazowki dotyczqgce pomiaru tego parametru mozna znalezé w punkcie 2.5.2 dodatku G.

3.115.3.6 Lokalizacja

Uwaga. — Materiat pomocniczy dotyczqcy stref krytycznych dla anten elewacji przedstawiono w punkcie 4.2 dodatku G.

3.11.5.3.6.1  Antena stacji elewacji bedzie umiejscowiona z boku drogi startowej. Umiejscowienie anteny bedzie zgodne z Normami
i Zalecanymi Metodami Postgpowania dotyczacymi minimalnych przewyzszen nad przeszkodami, zawartymi w Zatacz-

niku 14.

3.11.5.3.6.2  Antena stacji elewacji podejécia bedzie umiejscowiona tak, aby asymptota minimalnej $ciezki schodzenia przecinata si¢
z progiem w punkcie odniesienia podej$cia MLS.

3.11.5.3.6.2.1 Zalecenie. — Minimalnym kqtem $ciezki schodzenia sq 3 stopnie i nie powinien on przekraczaé 3 stopni za wyjqgtkiem
sytuacji, w ktérych niewykonalne sq alternatywne sposoby spetnienia wymogow dotyczqcych minimalnych przewyzszen

nad przeszkodami.

Uwaga. — Wybor minimalnej Sciezki schodzenia, wigkszej niz 3 stopnie, powinien by¢ podyktowany bardziej czynnikami operacyjnymi
niz technicznymi.

3.11.5.3.6.2.2 Zalecenie. — Antena stacji elewacji podejscia powinna by¢ tak ulokowana, aby wysokosé punktu, ktéry odpowiada zde-
kodowanemu sygnatowi prowadzenia wg minimalnej sciezki schodzenia nad progiem, nie przekraczata 18 m (60 f).

Uwaga. — Odsuniecie anteny elewacji od linii centralnej drogi startowej spowoduje, ze prowadzenie wg elewacji minimalnej Sciezki
schodzenia bedzie nad punktem odniesienia podejscia.

3.11.5.3.6.3 Zalecenie. — W przypadku gdy ILS i MLS obstugujq rownoczesnie te¢ samq droge startowq, punkt odniesienia ILS i punkt
odniesienia podejscia MLS powinny zbiega¢ si¢ wewnqtrz obszaru o tolerancji wynoszgcej 1 m (3 fi).

Uwaga 1. — Powyzsze zalecenie powinno dotyczy¢ jedynie przypadku gdy punkt odniesienia ILS spetnia parametry wysokoSci, wyzna-
czone w punktach 3.1.5.1.413.1.5.1.5 powyzej.

Uwaga 2. — Informacje dotyczgce posadowienia MLS/ILS przedstawiono w punkcie 4.1 dodatku G.
3.11.5.4  Pokrycie danymi i monitorowanie
Uwaga 1. — Materiat pomocniczy dotyczqcy stosowania danych przedstawiono w punkcie 2.7 dodatku G.

Uwaga 2. — Zasadnicze dane sq danymi podstawowymi a zasadnicze dane dodatkowe sq nadawane w stowach danych dodatkowych Al,
A2, A3 oraz A4.

3.11.5.4.1 Dane podstawowe
3.11.54.1.1 Stowa danych podstawowych 1, 2, 3, 4 oraz 6 b¢da nadawane w catlym sektorze pokrycia azymutu podejscia.
Uwaga. — Sklad stow danych podstawowych podano w tabeli A-7 dodatku A.

3.11.54.1.2 W przypadku gdy zapewniona jest funkcja azymutu tylnego, stowa danych podstawowych 4, 5 oraz 6 beda nadawane w
catym sektorze azymutu podejscia i azymutu tylnego.

3.11.5.4.2 Dane dodatkowe
3.11.5.4.2.1 Stowa danych dodatkowych A1, A2 oraz A3 beda nadawane w catym sektorze azymutu podejscia.

3.115.42.2 W przypadku gdy zapewniona jest funkcja azymutu tylnego, stowa danych dodatkowych A3 i A4 bgda nadawane w
catym sektorze azymutu podejscia i azymutu tylnego.

Uwaga. — Stowa danych dodatkowych B42 i B43 nadawane sq odpowiednio w miejsce stow Al i A4, w celu wspierania zastosowan
wymagajqcych obrotu anteny azymutu poza zasieg ustalony przy stowach A1 i A4.

3.11.5.423 Tam gdzie zapewniono, stowa danych dodatkowych B beda nadawane w catym sektorze azymutu podejscia, z wyjatkiem
stow tworzacych baze danych procedury azymutu tylnego, ktére beda nadawane w calym obszarze pokrycia azymutu

tylnego.

3.11.5.424 Zalecenie. — Gdy zapewniona jest funkcja azymutu tylnego, bedg nadawane odpowiednie stowa danych dodatkowych B.
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Uwaga. — Skiad stow danych dodatkowych przedstawiono w tabelach A-10, A-12 oraz A-15 dodatku A.
3.11.5.3.3 Monitorowanie i sterowanie

3.115.43.1 System monitorowania begdzie dostarczac ostrzezenie do wyznaczonego punktu kontroli w przypadku, gdy wypromie-
niowana moc jest nizsza niz moc niezbg¢dna dla spetnienia wymogu DPSK, okreslonego w punkcie 3.11.4.10.1 powyze;j.

3.115432 W przypadku gdy btad wykryty w danych podstawowych nadawanych do obszaru pokrycia azymutu podejscia pojawia
si¢ przynajmniej w dwoch kolejnych probkach, nadawanie danych oraz funkcje azymutu podejécia i elewacji beda
wstrzymane.

3.115.433 W przypadku gdy blad wykryty w danych podstawowych nadawanych w obszarze pokrycia azymutu tylnego pojawia
si¢ przynajmniej w dwoch kolejnych probkach, nadawanie danych oraz funkcja azymutu tylnego beda wstrzymane.

3.1155 Radioodleglosciomierz

3.1155.1 Informacje DME beda zapewnione przynajmniej na catym obszarze pokrycia, w ktorym dostgpne jest prowadzenie w
azymucie podejécia i azymucie tylnym.

3.1155.2 Zalecenie. — Zaleca sig, aby informacje DME byly dostarczane w calym azymucie 360°, jesli wymagajg tego wzgledy
operacyjne.

Uwaga. — Posadowienie radioodlegtosciomierza DME uzaleznione jest od diugosci drogi startowej, jego profilu oraz uksztattowania
terenu. Wskazowki dotyczqce posadowienia radioodleglosciomierza DME podane sq w punkcie 7.1.6 dodatku C oraz w punkcie 5 do-
datku G.

3.11.6 Charakterystyka sprzetu poktadowego

3.116.1 Funkcje kqta i danych

3.11.6.1.1 Doktadnosé

3.11.6.1.1.1 W przypadku, gdy gesto$é mocy sygnatu DPSK oraz wigzki skanujacej osiagnie warto$¢ minimalna, okreslong w punkcie
3.11.4.10.1 powyzej, sprzet poktadowy bedzie zdolny do odebrania sygnatu, a jakikolwiek zdekodowany sygnat kata
powinien posiada¢ CMN nieprzekraczajace 0,1 stopnia, z wyjatkiem ze CMN funkcji prowadzenia w azymucie tylnym

nie powinna przekracza¢ 0,2 stopnia.

Uwaga 1. — Zamiarem jest, aby stowa danych podstawowych oraz dodatkowych, zawierajgcych informacje istotne dla danej operacyji,
byly zakodowane w okresie czasu i z integralnoscig odpowiedniq dla zamierzonej operacji.

Uwaga 2. — Informacje dotyczqce pozyskiwania i zatwierdzania prowadzenia kqtowego oraz funkcji danych podano w punkcie 7.3
Dodatku G.

3.11.6.1.1.2 W przypadku gdy gestos¢ mocy nadawanego sygnatu jest w miar¢ wysoka, aby spowodowac znaczny udzial szumu
odbiornika poktadowego, sprz¢t poktadowy nie bedzie obniza¢ doktadnosci jakiegokolwiek zdekodowanego sygnatu
prowadzenia katowego o warto$¢ wicksza niz + 0,017 stopnia (PFE) i + 0,015 stopnia (azymut) oraz 0,01 stopnia (ele-
wacja) CMN.

3.11.6.1.1.3 W celu osiagnigcia doktadnego prowadzenia do wysokosci 2,5 m (8 ft) nad powierzchnig drogi startowej, sprz¢t pokta-
dowy bedzie wytwarza¢ CMN ponizej 0,04 stopnia, przy gestosci mocy okreslonej w punkcie 3.11.4.10.2 b) powyze;.
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3.11.6.1.2 Zasieg dynamiczny

3.11.6.1.2.1  Sprzet poktadowy bedzie posiadac zdolno§¢ wykrywania sygnatu, a osiagi z punktu 3.11.6.1.1.2 powyzej beda spetnione,
gdy gestos¢ mocy jakiegokolwiek wypromieniowanego sygnatu, bedzie miesci¢ si¢ pomiedzy warto$cig minimalng z
punktu 3.11.4.10.1 i warto$cig maksymalng wynoszacg minus 14,5 dBW/m?.

3.11.6.1.2.2 Osiagi odbiornika nie beda obnizaé si¢ ponizej wyznaczonych wartosci granicznych, w przypadku gdy pomiedzy gesto-
Sciami mocy sygnatow pojedynczych funkcji pojawia si¢ maksymalne r6znice pozioméw z punktu 3.11.6.1.2.1 powyze;j.

3.11.6.1.3 Charakterystyka filtra wyjsciowego danych kqtowych odbiornika

3.11.6.1.3.1 Dla sinusoidalnych czgstotliwosci wejsciowych, filtry wyjsciowe odbiornika nie beda wywotywac zmian amplitudy lub
opoznien fazowych w danych katowych, ktore przekraczaja o ponad 20% wartosci osiagnigte przy uzyciu jednobieguno-
wego filtra dolnoprzepustowego o czgstotliwo$ci naroznej wynoszacej 10 rad/s.

Uwaga. — Sygnaly wyjsciowe odbiornika przeznaczone wylgcznie do obstugi wskaznikow wizualnych mogq korzystaé z dodatkowego
filtrowania. Dodatkowe informacje dotyczqce filtrowania danych wyjsciowych podano w punkcie 7.4.2 dodatku G.

3.11.6.1.4 Sygnaly zaktocajgce sgsiedniego kanatu. Osiagi odbiornika okre§lone w punkcie 3.11.6 bedg uzyskane wowczas, gdy sto-
sunek sygnatu pozadanego do szumu pochodzacego od sygnatu sasiedniego kanatu w obszarze 150 kHz od czestotliwosci
sygnatu pozadanego jest rtowny badz wigkszy od wartosci SNR przedstawionych:

a) wtabeli X1, kiedy gesto$¢ mocy stacji nadajacej sygnat pozadany jest rowna badz wigksza od warto$ci wyspecyfikowanych
w tabeli Y, lub

b) w tabeli X2, kiedy gesto$¢ mocy stacji nadajacej sygnat pozadany jest pomiedzy wartosciami minimalnymi wyspecyfikowa-
nymi w 3.11.4.10.1 i warto§ciami wyspecyfikowanymi w tabeli Y.

Tabela Y
Szeroko$¢ wiazki (Uwaga 2)
Funkcja 1° 2° 3°
Azymut podejscia -69,8 dBW/m? -63,8 dBW/m? -60,2 dBW/m?
Azymut szybkiego podejscia -74,6 dBW/m? -69,5 dBW/m? -65 dBW/m?
Elewacja podejscia -71 dBW/m? -65 dBW/m? N/D
Azymut tylny N/D N/D N/D
Tabela X1
SNR (Uwaga 1)
Szerokos$¢ wiazki (Uwaga 2)
Funkcja Dane 1° 2° 3°
Azymut podej$cia 5dB 24,7dB 37dB 43,3dB
Azymut szybkiego podejscia 5dB 19,9dB 26 dB 29,5dB
Elewacja podejscia 5dB 23,5dB 29,5dB N/D
Azymut tylny (Uwaga 4) 5dB 52dB  112dB 14,8 dB
Tabela X2

SNR (Uwaga 1)
Szerokos¢ wiazki (Uwaga 2)

Funkcja Dane 1° 2° 3¢
Azymut podejscia 5dB 8,2dB 14,3 dB 17,8 dB
Azymut szybkiego podejscia 5dB 3,5dB 9,5dB 13dB
Elewacja podejscia 5dB 3,5dB 9,5dB N/D
Azymut tylny (Uwaga 4) 5dB  52dB  112dB 14,8 dB

Uwaga 1. — Kiedy gestosc transmitowanego sygnatu pozgdanego jest wystarczajgco duza, by ograniczy¢ wplyw szumu wlasnego od-
biornika, to wplyw CMN na azymut podejscia i elewacji (ale nie na azymut tylny) powinna by¢ taka, jak okreslonow 3.11.6.1.1. Powinna
by¢ rowniez zredukowana w porownaniu do wptywu CMN, w sytuacji, kiedy gestos¢ transmitowanego sygnatu pozgdanego jest na
minimalnym poziomie okreslonym w 3.11.4.10.1, gdy minimalne wartosci SNR sq przekroczone.

Uwaga 2. — Zaleznos¢ pomiedzy kolejnymi punktami okreslonymi przez szerokosé wiqzki jest liniowa.

Uwaga 3. — Wartosci SNR bedq zachowane poprzez zastosowanie kryteriow separacji czestotliwosci zgodnie z zapisami 9.3 dodatku G.

Uwaga 4. — Poniewaz nie ma roznicy w doktadnosci prowadzenia w sytuacji, kiedy szum wiasny odbiornika mozna poming¢, dla azy-
mutu tylnego stosowane sq takie same wartosci SNR.
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Tabela A. Kqt DME/MLS, parowanie oraz przypisywanie kanaléw DME/ILS/MLS i DME/VOR.

i Parametry DME
Pary kanal6w Zapytanie Odpowiedz
Kody impulséw
Numer | Czestotliwos$¢ | Czestotliwos¢ | Numer Crestotliwosé Tryb DME/P Crestotliwosé Kody im-
kanatu VHF kata MLS kanalu MHZ DME/N Podejscie  Podejscie MHz pulséw
DME MHz MHz MLS us poczatkowe | koncowe ps
us us
*1X - - 1025 12 - - 962 12
**1Y - - 1025 36 - - 1088 30
*2X - - 1026 12 - - 963 12
**2Y - - 1026 36 - - 1089 30
*3X - - 1027 12 - - 964 12
**3Y - - 1027 36 - - 1090 30
*4X - - 1028 12 - - 965 12
**AY - - 1028 36 - - 1091 30
*5X - - 1029 12 - - 966 12
**5Y - - 1029 36 - - 1092 30
*6X - - 1030 12 - - 967 12
**6Y - - 1030 36 - - 1093 30
*TX - - 1031 12 - - 968 12
**TY - - 1031 36 - - 1094 30
*8X - - 1032 12 - - 969 12
**8Y - - 1032 36 - - 1095 30
*9X - - 1033 12 - - 970 12
**QY - - 1033 36 - - 1096 30
*10X - - 1034 12 - - 971 12
**10Y - - 1034 36 - - 1097 30
*11X - - 1035 12 - - 972 12
**11Y - - 1035 36 - - 1098 30
*12X - - 1036 12 - - 973 12
**12Y - - 1036 36 - - 1099 30
*13X - - 1037 12 - - 974 12
**13Y - - 1037 36 - - 1100 36
*14X - - 1038 12 - - 975 12
**14Y - - 1038 36 - - 1101 36
*15X - - 1039 12 - - 976 12
**15Y - - 1039 36 - - 1102 36
*16X - - 1040 12 - - 977 12
**16Y - - 1040 36 - - 1103 36
MTX 108,00 - - 1041 12 - - 978 12
17Y 108,05 5043,0 540 1041 36 36 42 1104 30
177 - 5043,3 541 1041 - 21 27 1104 15
18X 108,10 5031,0 500 1042 12 12 18 979 12
18W - 5031,3 501 1042 - 24 30 979 24
18Y 108,15 5043,6 542 1042 36 36 42 1105 30
187 - 5043,9 543 1042 - 21 27 1105 15
19X 108,20 - - 1043 12 - - 980 12
19Y 108,25 5044,2 544 1043 36 36 42 1106 30
197 - 5044,5 545 1043 - 21 27 1106 15
20X 108,30 5031,6 502 1044 12 12 18 981 12
20W - 5031,9 503 1044 - 24 30 981 24
20Y 108,35 5044,8 546 1044 36 36 42 1107 30
20Z - 5045,1 547 1044 - 21 27 1107 15
21X 108,40 - - 1045 12 - - 982 12
21Y 108,45 5045,4 548 1045 36 36 42 1108 30
217 - 5045,7 549 1045 - 21 27 1108 15
22X 108,50 5032,2 504 1046 12 12 18 983 12
22W - 5032,5 505 1046 - 24 30 983 24
22Y 108,55 5046,0 550 1046 36 36 42 1109 30
227 - 5046,3 551 1046 - 21 27 1109 15
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3 Parametry DME
Pary kanal6w Zapytanie Odpowiedz
Kody impulséw
Numer | Czestotliwos$¢ | Czestotliwos¢ | Numer Crestotliwosé Tryb DME/P Crestotliwosé Kody im-
kanatu VHF kata MLS kanalu MHZ DME/N Podejscie : Podejscie MHz pulséw
DME MHz MHz MLS us poczatkowe | koncowe us
us ns

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

23Y 108,65 5046,6 552 1047 36 36 42 1110 30
237 - 5046,9 553 1047 - 21 27 1110 15
24X 108,70 5032,8 506 1048 12 12 18 985 12
24W - 5033,1 507 1048 - 24 30 985 24
24Y 108,75 5047,2 554 1048 36 36 42 1111 15
247 - 5047,5 555 1048 - 21 27 1111 15
25X 108,80 - - 1049 12 - - 986 12
25Y 108,85 5047,8 556 1049 36 36 42 1112 30
257 - 5048,1 557 1049 - 21 27 1112 15
26X 108,90 5033,4 508 1050 12 12 18 987 12
26W - 5033,7 509 1050 - 24 30 987 24
26Y 108,95 5048,4 558 1050 36 36 42 1113 30
26Z - 5048,7 559 1050 - 21 27 1113 15
27X 109,00 - - 1051 12 - - 988 12
27Y 109,05 5049,0 560 1051 36 36 42 1114 30
277 - 5049,3 561 1051 - 21 27 1114 15
28X 109,10 5034,0 510 1052 12 12 18 989 12
28W - 5034,3 511 1052 - 24 30 989 24
28Y 109,15 5049,6 562 1052 36 36 42 1115 30
287 - 5049,9 563 1152 - 21 27 1115 15
29X 109,20 - - 1053 12 - - 990 12
29Y 109,25 5050,2 564 1053 36 36 42 1116 30
297 - 5050,5 565 1053 - 21 27 1116 15
30X 109,30 5034,6 512 1054 12 12 18 991 12
30W - 5034,9 513 1054 - 24 30 991 24
30Y 109,35 5050,8 566 1054 36 36 42 1117 30
30Z - 5051,1 567 1054 - 21 27 1117 15
31X 109,40 - - 1055 12 - - 992 12
31Y 109,45 5051,4 568 1055 36 36 42 1118 30
31Z - 5051,7 569 1055 - 21 27 1118 15
32X 109,50 5035,2 514 1056 12 12 18 993 12
32W - 5035,5 515 1056 - 24 30 993 24
32Y 109,55 5052,0 570 1056 36 36 42 1119 30
3272 - 5052,3 571 1056 - 21 27 1119 15
33X 109,60 - - 1057 12 - - 994 12
33Y 109,65 5052,6 572 1057 36 36 42 1120 30
33Z - 5052,9 573 1057 - 21 27 1120 15
34X 109,70 5035,8 516 1058 12 12 18 995 12
34W - 5036,1 517 1058 - 24 30 995 24
34Y 109,75 5053,2 574 1058 36 36 42 1121 30
347 - 5053,5 575 1058 - 21 27 1121 15
35X 109,8 - - 1059 12 - - 996 12
35Y 109,85 5053,8 576 1059 36 36 42 1122 30
35Z - 5054,1 577 1059 - 21 27 1122 15
36X 109,90 5036,4 518 1060 12 12 18 997 12
36W - 5036,7 519 1060 - 24 30 997 24
36Y 109,95 5054,4 578 1060 36 36 42 1123 30
36Z - 5054,7 579 1060 - 21 27 1123 15
37X 110,00 - - 1061 12 - - 998 12
37Y 110,05 5055,0 580 1061 36 36 42 1124 24
37Z - 5055,3 581 1061 - 21 27 1124 30
38X 110,10 5037,0 520 1062 12 12 18 999 12
38W - 5037,3 521 1062 - 24 30 999 24
38Y 110,15 5055,6 582 1062 36 36 42 1125 30
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3 Parametry DME
Pary kanal6w Zapytanie Odpowiedz
Kody impulséw
Numer | Czestotliwos$¢ | Czestotliwos¢ | Numer Crestotliwosé Tryb DME/P Crestotliwosé Kody im-
kanatu VHF kata MLS kanalu MHZ DME/N Podejscie : Podejscie MHz pulséw
DME MHz MHz MLS us poczatkowe | koncowe us
us ns
287 - 5055,9 583 1062 - 21 27 1125 15
39X 110,20 - - 1063 12 - - 1000 12
39Y 110,25 5056,2 584 1063 36 36 42 1126 30
397 - 5056,5 585 1063 - 21 27 1126 15
40X 110,30 5037,6 522 1064 12 12 18 1001 12
40W - 5037,9 523 1064 - 24 30 1001 24
40Y 110,35 5056,8 586 1064 36 36 42 1127 30
40Z - 5057,1 587 1064 - 21 27 1127 15
41X 110,40 - - 1065 12 - - 1002 12
41Y 110,45 5057,4 588 1065 36 36 42 1128 30
417 - 5057,7 589 1065 - 21 27 1128 15
42X 110,50 5038,2 524 1066 12 12 18 1003 12
42W - 5038,5 525 1066 - 24 30 1003 24
42Y 110,55 5058,0 590 1066 36 36 42 1129 30
427 - 5858,3 591 1066 - 21 27 1129 15
43X 110,60 - - 1067 12 - - 1004 12
43Y 110,65 5058,6 592 1067 36 36 42 1130 30
437 - 5058,9 593 1067 - 21 27 1130 15
44X 110,70 5038,8 526 1068 12 12 18 1005 12
44W - 5039,1 527 1068 - 24 30 1005 24
44Y 110,75 5059,2 594 1068 36 36 42 1131 30
447 - 5059,5 595 1068 - 21 27 1131 15
45X 110,80 - - 1069 12 - - 1006 12
45Y 110,85 5059,8 596 1069 36 36 42 1132 30
457 - 5060,1 597 1069 - 21 27 1132 15
46X 110,90 5039,4 528 1070 12 12 18 1007 12
46W - 5039,7 529 1070 - 24 30 1007 24
46Y 110,95 5060,4 598 1070 36 36 42 1133 30
467 - 5060,7 599 1070 - 21 27 1133 15
47X 111,00 - - 1071 12 - - 1008 12
47Y 111,05 5061,0 600 1071 36 36 42 1134 30
477 - 5061,3 601 1071 - 21 27 1134 15
48X 111,10 5040,0 530 1072 12 12 18 1009 12
48W - 5040,3 531 1072 - 24 30 1009 24
48Y 111,15 5061,6 602 1072 36 36 42 1135 30
487 - 5061,9 603 1072 - 21 27 1135 15
49X 111,20 - - 1073 12 - - 1010 12
49Y 111,25 5062,2 604 1073 36 36 42 1136 30
497 - 5062,5 605 1073 - 21 27 1136 15
50X 111,30 5040,6 532 1074 12 12 18 1011 12
50W - 5040,9 533 1074 - 24 30 1011 24
50Y 111,35 5062,8 606 1074 36 36 42 1137 30
50Z - 5063,1 607 1074 - 21 27 1137 15
51X 111,40 - - 1075 12 - - 1012 12
51Y 111,45 5063,4 608 1075 36 36 42 1138 30
517 - 5063,7 609 1075 - 21 27 1138 15
52X 111,50 5041,2 534 1076 12 12 18 1013 12
52W - 5041,5 535 1076 - 24 30 1013 24
52Y 111,55 5064,0 610 1076 36 36 42 1139 30
527 - 5064,3 611 1076 - 21 27 1139 15
53X 111,60 - - 1077 12 - - 1014 12
53Y 111,65 5064,6 612 1077 36 36 42 1140 30
537 - 5064,9 613 1077 - 21 27 1140 15
54X 111,70 5041,8 536 1078 12 12 18 1015 12
54W - 5042,1 537 1078 - 24 30 1015 24
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3 Parametry DME
Pary kanal6w Zapytanie Odpowiedz
Kody impulséw
Numer | Czestotliwos$¢ | Czestotliwos¢ | Numer Crestotliwosé Tryb DME/P Crestotliwosé Kody im-
kanatu VHF kata MLS kanalu MHZ DME/N Podejscie : Podejscie MHz pulséw
DME MHz MHz MLS us poczatkowe | koncowe us
us us
54Y 111,75 5065,2 614 1078 36 36 42 1141 30
547 - 5065,5 615 1078 - 21 27 1141 15
55X 111,80 - - 1079 12 - - 1016 12
55Y 111,85 5065,8 616 1079 36 36 42 1142 30
557 - 5066,1 617 1079 - 21 27 1142 15
56X 111,90 5042,4 538 1080 12 12 18 1017 12
56W - 5042,7 539 1080 - 24 30 1017 24
56Y 111,95 5066,4 618 1080 36 36 42 1143 30
56Z - 5066,7 619 1080 - 21 27 1143 15
57X 112,00 - - 1081 12 - - 1018 12
57Y 112,05 - - 1081 36 - - 1144 30
58X 112,10 - - 1082 12 - - 1019 12
58Y 112,15 - - 1082 36 - - 1145 30
59X 112,20 - - 1083 12 - - 1020 12
59Y 112,25 - - 1083 36 - - 1146 30
**60X - - - 1084 12 - - 1021 12
**60Y - - - 1084 36 - - 1147 30
**61X - - - 1085 12 - - 1022 12
**61Y - - - 1085 36 - - 1148 30
**62X - - - 1086 12 - - 11023 12
**62Y - - - 1086 36 - - 1149 30
**63X - - - 1087 12 - - 1024 12
**63Y - - - 1087 36 - - 1150 30
*HEAX - - - 1088 12 - - 1151 12
**G4Y - - - 1088 36 - - 1025 30
**65X i - - - 1089 12 - - 1152 12
**65Y - - - 1089 36 - - 1026 30
**66X - - - 1090 12 - - 1153 12
**66Y - - - 1090 36 - - 1027 30
FFEIX - - - 1091 12 - - 1154 12
**GTY - - - 1091 36 - - 1028 30
**68X i - - - 1092 12 - - 1155 12
**68Y - - - 1092 36 - - 1029 30
**E9X - - - 1093 12 - - 1156 12
**69Y | - - - 1093 36 - - 1030 30
70X 112,30 - - 1094 12 - - 1157 12
**70Y 1120,35 - - 1094 36 - - 1031 30
71X 112,40 - - 1095 12 - - 1158 12
**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 112,75 - - 1098 12 - - 1161 12
**TAY 112,75 - - 1098 36 - - 1035 30
75X 112,80 - - 1099 12 - - 1162 12
**T5Y 112,85 - - 1099 36 - - 1036 30
76X 112,90 - - 1100 12 - - 1163 12
**76Y 112,95 - - 1100 36 - - 1037 30
77X 113,00 - - 1101 12 - - 1164 12
**TTY 113,05 - - 1101 36 - - 1038 30
78X 113,10 - - 1102 12 - - 1165 12
**78Y 113,15 - - 1102 36 - - 1039 30
79X 113,20 - - 1103 12 - - 1166 12
**79Y 113,25 - - 1103 36 - - 1040 30
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3 Parametry DME
Pary kanal6w Zapytanie Odpowiedz
Kody impulséw
Numer | Czestotliwos$¢ | Czestotliwos¢ | Numer Crestotliwosé Tryb DME/P Crestotliwosé Kody im-
kanatu VHF kata MLS kanalu MHZ DME/N Podejscie : Podejscie MHz pulséw
DME MHz MHz MLS us poczatkowe | koncowe us
us ns
80X 113,30 - - 1104 12 - - 1167 12
80Y 113,35 5067,0 620 1104 36 36 42 1041 30
80Z - 5067,3 621 1104 - 21 27 1041 15
81X 113,40 - - 1105 12 - - 1168 12
81y 113,45 5067,6 622 1105 36 36 42 1042 30
817 - 5067,9 623 1105 - 21 27 1042 15
82X 113,50 - - 1106 12 - - 1169 12
82Y 113,55 5068,2 624 1106 36 36 42 1043 30
827 - 5068,5 625 1106 - 21 27 1043 15
83X 113,60 - - 1107 12 - - 1170 12
83Y 113,65 5068,8 626 1107 36 36 42 1044 30
83z - 5069,1 627 1107 - 21 27 1044 15
84X 113,70 - - 1108 12 - - 1171 12
84Y 113,75 5069,4 628 1108 36 36 42 1045 30
847 - 5069,7 629 1108 - 21 27 1045 15
85X 113,80 - - 1109 12 - - 1172 12
85Y 113,85 5070,0 630 1109 36 36 42 1046 30
857 - 5070,3 631 1109 - 21 27 1146 15
86X 113,90 - - 1110 12 - - 1173 12
86Y 113,95 5070,6 632 1110 36 36 42 1047 30
86Z - 5070,9 633 1110 - 21 27 1047 15
87X 114,00 - - 1111 12 - - 1174 12
87Y 114,05 5071,2 634 1111 36 36 42 1048 30
877 - 5071,5 635 1111 - 21 27 1048 15
88X 114,10 - - 1112 12 - - 1175 12
88Y 114,15 5071,8 636 1112 36 36 42 1049 30
887 - 5072,1 637 1112 - 21 27 1049 15
89X 114,20 - - 1113 12 - - 1076 12
89Y 114,25 5072,4 638 1113 36 36 42 1050 30
897 - 5072,7 639 1113 - 21 27 1050 15
90X 114,30 - - 1114 12 - - 1177 12
90Y 114,35 5073,0 640 1114 36 36 42 1051 30
90Z - 5073,3 641 1114 - 21 27 1051 15
91X 114,40 - - 1115 12 - - 1178 12
91Y 114,45 5073,6 642 1115 36 36 42 1052 30
917 - 5073,9 643 1115 - 21 27 1052 15
92X 114,50 - - 1116 12 - - 1079 12
92Y 114,55 5074,2 644 1116 36 36 42 1053 30
927 - 5074,5 645 1116 - 21 27 1053 15
93X 114,60 - - 1117 12 - - 1180 12
93Y 114,65 5074,8 646 1117 36 36 42 1054 30
937 - 5075,1 647 1117 - 21 27 1054 15
94X 114,70 - - 1118 125 - - 1181 12
94Y 114,75 5075,4 648 1118 36 36 42 1055 30
947 - 5075,7 649 1118 - 21 27 1055 15
95X 114,80 - - 1119 12 - - 1182 12
95Y 114,85 5076,0 650 1119 36 36 42 1056 30
957 - 5076,3 651 1119 - 21 27 1056 15
96X 114,90 - - 1120 12 - - 1183 12
96Y 114,95 5076,6 652 1120 36 36 42 1057 30
96Z - 5076,9 653 1120 - 21 27 1057 15
97X 115,00 - - 1121 12 - - 1184 12
97Y 115,05 5077,2 654 1121 36 36 42 1058 30
977 - 5077,5 655 1121 - 21 27 1058 15
98X 115,10 - - 1122 12 - - 1185 12
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3 Parametry DME
Pary kanal6w Zapytanie Odpowiedz
Kody impulséw
Numer | Czestotliwos$¢ | Czestotliwos¢ | Numer Crestotliwosé Tryb DME/P Crestotliwosé Kody im-
kanatu VHF kata MLS kanalu MHZ DME/N Podejscie : Podejscie MHz pulséw
DME MHz MHz MLS us poczatkowe | koncowe us
us ns
98Y 115,15 5077,8 656 1122 36 36 42 1059 30
987 - 5078,1 657 1122 - 21 27 1059 15
99X 115,20 - - 1123 12 - - 1186 12
99Y 115,25 5078,4 658 1123 36 36 42 1060 30
997 - 5078,7 659 1123 - 21 27 1060 15
100X 115,30 - - 1124 12 - - 1187 12
100Y 115,35 5079,0 660 1124 36 36 42 1061 30
100Z - 5079,3 661 1124 - 21 27 1061 15
101X 115,40 - - 1125 12 - - 1188 12
101Y 115,45 5079,6 662 1125 36 36 41 1062 30
101z - 5079,9 663 1125 - 21 27 1062 15
102X 115,50 - - 1126 12 - - 1189 12
102Y 115,55 5080,2 664 1126 36 36 42 1063 30
1027 - 5080,5 665 1126 - 21 27 1063 15
103X 115,60 - - 1127 12 - - 1190 12
103Y 115,65 5080,8 666 1127 36 36 42 1064 30
103z - 5081,1 667 1127 - 21 27 1064 15
104X 115,70 - - 1128 12 - - 1191 12
104Y 115,75 5081,4 668 1128 36 36 42 1065 30
104z - 5081,7 669 1128 - 21 27 1065 15
105X 115,80 - - 1129 12 - - 1192 12
105Y 115,85 5082,0 670 1129 36 36 42 1066 30
1057 - 5082,3 671 1129 - 21 27 1066 15
106X 115,90 - - 1130 12 - - 1193 12
106Y 115,95 5082,6 672 1130 36 36 42 1067 30
106Z - 5082,9 673 1130 - 21 27 1067 15
107X 115,90 - - 1131 12 - - 1194 12
107Y 116,05 5083,2 674 1131 36 36 42 1068 30
107z - 5083,5 675 1131 - 21 27 1068 15
108X 116,10 - - 1132 12 - - 1195 12
108Y 116,15 5083,8 676 1132 - 36 42 1069 30
1082 - 5084,1 677 1132 - 21 27 1069 15
109X 116,20 - - 1133 12 - - 1196 12
109Y 116,25 5084,4 678 1133 36 36 42 1070 30
109Z - 5084,7 679 1133 21 21 27 1070 15
110X 116,30 - - 1134 12 - - 1197 12
110Y 116,35 8085,0 680 1134 36 36 42 1071 30
110z - 5085,3 681 1134 - 21 27 1071 15
111X 116,40 - - 1135 12 - - 1198 12
111Y 116,45 5085,6 682 1135 36 36 42 1072 30
1117 - 5085,9 683 1135 - 21 27 1072 15
112X 116,50 - - 1136 12 - - 1199 12
112Y 116,55 5086,2 684 1136 36 36 42 1073 30
1127 - 5086,5 685 1136 - 21 27 1073 15
113X 116,60 - - 1137 12 - - 1200 12
113Y 116,65 5086,8 686 1137 36 36 42 1074 30
113z - 5087,1 687 1137 - 21 27 1074 15
114X 116,70 - - 1138 12 - - 1201 12
114Y 116,75 5087,4 688 1138 36 36 42 1075 30
1147 - 5087,7 689 1138 - 21 27 1075 15
115X 116,80 - - 1139 12 - - 1202 12
115Y 116,85 5088,0 690 1139 36 36 42 1076 30
11572 - 5088,3 691 1139 - 21 27 1076 15
116X 116,90 - - 1140 12 - - 1203 12
116Y 116,95 5088,6 692 1140 36 36 42 1077 30
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3 Parametry DME
Pary kanal6w Zapytanie Odpowiedz
Kody impulséw
Numer | Czestotliwos$¢ | Czestotliwos¢ | Numer Crestotliwosé Tryb DME/P Crestotliwosé Kody im-
kanatu VHF kata MLS kanatu MHZ DME/N Podejscie : Podejscie MHz pulséw
DME MHz MHz MLS us poczatkowe | koncowe us
us ns

116Z - 5088,9 693 1140 - 21 27 1077 15
117X 117,00 - - 1141 12 - - 1204 12
117Y 117,05 5089,2 694 1141 36 36 42 1078 30
1177 - 5089,5 695 1141 - 21 27 1078 15
118X 117,10 - - 1142 12 - - 1205 12
118Y 117,15 5089,8 696 1142 36 36 42 1079 30
1187 - 5090,1 697 1142 - 21 27 1079 15
119X 117,20 - - 1143 12 - - 1206 12
119Y 117,25 5090,4 698 1143 36 36 42 1080 30
1197 - 5090,7 699 1143 - 21 27 1080 15
120X 117,30 - - 1144 12 - - 1207 12
120Y 117,35 - - 1144 36 - - 1081 30
121X 117,40 - - 1145 12 - - 1208 12
121Y 117,45 - - 1145 36 - - 1082 30
122X 117,50 - - 1146 12 - - 1209 12
122Y 117,55 - - 1146 36 - - 1083 30
123X 117,60 - - 1147 12 - - 1210 12
123Y 117,65 - - 1147 36 - - 1084 30
124X 117,70 - - 1148 12 - - 1211 12
**124Y 117,75 - - 1148 36 - - 1085 30
125X 117,80 - - 1149 12 - - 1212 12
**125Y 117,85 - - 1149 36 - - 1086 30
126X 117,90 - - 1150 12 - - 1213 12
**126Y 117,95 - - 1150 36 - - 1087 30

*  Kanaly zarezerwowane wylacznie do przydziatu krajowego.

**  Kanaly moga by¢ wykorzystane do przydziatéw krajowych jako pomocnicze.

Glownym celem rezerwacji tych kanalow jest zabezpieczenie systemu radaru wtornego (SSR).
V' Nie jest planowany przydziat czgstotliwosci 108,0 MHz dla stuzby ILS. Wspotpracujacy kanatl operacyjny DME nr 17X moze by¢

przydzielony do uzycia w sytuacji awaryjnej. Czgstotliwo$¢ odpowiedzi kanatu 17X (tzn. 978 MHz) jest rowniez wykorzystywana do
pracy urzadzenia Uniwersal Access Transceiver (UAT). Normy i Zalecane Metody Postgpowania dla UAT znajdujg si¢ w Zalaczniku
10, tom III, rozdziat 12.
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Tabela B. Dopuszczalne bledy DME/P
Pozycja Standard Tryb PFE CMN
+ 68 m (+ 223 ft) zmniej-
Tm@Mosn eI | s |
P poce) liniowo do % 85 m (& 279 ft) liniowo do + 34 m (+ 111
MLS ft)
913 km (5 NM) do punktu odniesie- + 85 m (279 ft) zmniejszajacy si¢ liniowo
nia 1 FA do =30 m (£ 100 ft) + 18 m (% 60 ft)
podejscia MLS
+ 85 m (279 ft) zmniejszajacy si¢
2 FA " Jiniowo do + 12 m (+ 40 ft) + 12 m (&40 ft)
zobacz A +100m (+328 ft) + 68 m (+223 ft)
Uwage
W punkcie odniesienia podejscia
MLS i pokrycia drogi startowej ! FA | +30m (x 100 ft) =18 m (+60 1)
2 FA @ +12m(£40 ft) + 12 m (+ 40 ft)
x\égoobszarze pokrycia azymutu tyl- 1i2 FA %100 m (+ 328 ft) + 68 m (+223 fi)
zobacz
Uwage IA =100 m (+ 328 ft) +68 m (+223 ft)

Uwaga. Przy odlegtosciach od 9,3 km (5 NM) do punktu odniesienia podejscia MLS i w obszarze pokrycia azymutu tylnego, tryb 14

moze by¢ zastosowany w przypadku, gdy nie dziata tryb FA.
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Zalgcznik A

Zalacznik A.  Charakterystyka mikrofalowego systemu ladowania (MLS)
Tabela A. Synchronizacja preambuly*
(zobacz punkt 3.11.4.3.4)
Poczatek szczeliny czasowej zdarzenia

15,625 kHz Czas

Zdarzenie Impuls zegara
(liczba) (milisekundy)

Pozyskiwanie noénej (transmisja CW) 0 0
Kod czasu odniesienia odbiornika
=1 13 0,832
I>=1 1 0,896
Is=1 15 0,960
14=0 16 1,024
Is=1 17 1,088**
Identyfikacja funkcji
ls 18 1,152
I7 19 1,216
Is 20 1,280
lg (zobacz punkt 3.11.4.4.3.3) 21 1,344
l10 22 1,408
l11 23 1,472
l12 24 1,536
Zakonczenie preambuty 25 1,600
* Dotyczy wszystkich nadawanych funkcji.
** Czas odniesienia do synchronizacji wszystkich funkcji w odbiorniku.

Tabela A-2. Synchronizacja funkcji azymutu podejscia
(zobacz punkt 3.11.4.3.4)
Poczatek szczeliny czasowej zdarzenia
15,625 kHz Czas
Zdarzenie Impuls zegara
(liczba) (milisekundy)
Preambula 0 0
Alfabet Morse’a (zobacz punkt 3.11.4.6.2.1.2) 25 1,600
Wybor anteny 26 1,664
Tylne OCI 32 2,048
Lewe OCI 34 2,176
Prawe OCI 36 2,304
Test wiazki TO 38 2,432
Skanowanie wigzka TO* 40 2,560
Pauza 8,760
Punkt $rodka skanowania 9,060
Skanowanie wigzka FRO* 9,360
Test wigzki FRO 15,560
Funkcja zakonczenia (poktad) 15,688
Koniec czasu zabezpieczenia, funkcja zakonczenia (ziemia) 15,900
* Faktyczne rozpoczecie i zakonczenie transmisji wigzek skanujacych TO i FRO uzaleznione jest od wielkosci dostarczonego pro-
wadzenia proporcjonalnego. Zapewnione szczeliny czasowe beda uwzglednia¢ maksymalne skanowanie + 62.0 stopnie. Synchroni-
zacja skanowania powinna odpowiada¢ wymogom doktadnosci.
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Zalgcznik A

Tabela A-3. Synchronizacja funkcji azymutu szybkiego podejscia i azymutu tylnego
(zobacz punkt 3.11.4.3.4)
Poczatek szczeliny czasowej zdarzenia

. 15,625 kHz Czas
Zdarzenie Impuls zegara (liczba) (milisekundy)
Preambuta 0 0
Alfabet Morse’a (zobacz punkt 3.11.4.6.2.1.2) 25 1,600
Wybdr anteny 26 1,664
Tylne OCI 32 2,048
Lewe OCI 34 2,176
Prawe OCI 36 2,304
Test wigzki TO 38 2,432
Skanowanie wigzka TO* 40 2,560
Pauza 6,760
Punkt $rodka skanowania 7,060
Skanowanie wigzkg FRO* 7,360
Impuls testowy FRO 11,560
Funkcja zakonczenia (poktad) 11,688
Koniec czasu zabezpieczenia, funkcja zakonczenia (ziemia) 11,900

* Faktyczne rozpoczecie i zakonczenie transmisji wigzek skanujacych TO i FRO uzaleznione jest od wielko$ci dostarczonego prowadzenia propor-
cjonalnego. Zapewnione szczeliny czasowe beda uwzglednia¢ maksymalne skanowanie + 42,0 stopnie. Synchronizacja skanowania powinna odpo-

wiada¢ wymogom doktadnosci.

Tabela A-4. Synchronizacja funkcji elewacji podej$cia
(zobacz punkt 3.11.4.3.4)

Poczatek szczeliny czasowej zdarzenia

Zdarzenie 15,625 kHz Czas
Impuls zegara (liczba) (milisekundy)

Preambuta 0 0
Pauza procesora 25 1,600
OClI 27 1,728
Skanowanie wiazka TO* 29 1,856
Pauza 3,406
Punkt $rodka skanowania 3,606
Skanowanie wigzka FRO* 3,806
Funkcja zakonczenia (poktad) 5,356
Koniec czasu zabezpieczenia, funkcja zakonczenia (ziemia) 5,600

* Faktyczne rozpoczecie i zakonczenie transmisji wigzek skanujacych TO i FRO uzaleznione jest od wielko$ci dostarczonego prowadzenia propor-
cjonalnego. Zapewnione szczeliny czasowe beda uwzglednia¢ maksymalne skanowanie od minus 1,5 do plus 29,5 stopni. Synchronizacja skanowa-
nia powinna odpowiada¢ wymogom doktadnosci.

Tabela A-5. Synchronizacja funkcji wyréwnania

(zobacz punkt 3.11.4.3.4)

Poczatek szczeliny czasowej zdarzenia
. 15,625 kHz Czas
Zdarzenie Impuls zegara (liczba) (milisekundy)
Preambuta 0 0
Pauza procesora 25 1,600
Skanowanie wiagzka TO* 29 1,856
Pauza 3,056
Punkt $§rodka skanowania 3,456
Skanowanie wigzka FRO* 3,856
Funkcja zakonczenia (poktad) 5,056
Koniec czasu zabezpieczenia, funkcja zakonczenia (ziemia) 5,300
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* Faktyczne rozpoczgcie i zakonczenie transmisji wigzek skanujacych TO i FRO uzaleznione jest od wielko$ci dostarczonego prowadzenia propor-
cjonalnego. Zapewnione szczeliny czasowe beda uwzglednia¢ maksymalne skanowanie od minus 2,0 do plus 10,0 stopni. Synchronizacja skanowa-
nia powinna odpowiada¢ wymogom doktadnosci.

Tabela A-6. Synchronizacja funkcji danych podstawowych

(zobacz punkt 3.11.4.3.4)
Poczatek szczeliny czasowej zdarzenia
. 15,625 kHz Czas
Zdarzenie Impuls zegara (liczba) (milisekundy)

Preambuta 0 0
Transmisja danych (bity 113 — I30) 24 1,600
Transmisja parzystosci (bity Is1— I32) 43 2,752
Funkcja zakonczenia (poktad) 45 2,880
Koniec czasu zabezpieczenia, funkcja zakonczenia (ziemia) 3,100

Tabela A-7. Dane podstawowe
(zobacz punkt 3.11.4.8.2.1)
Maks. czas - Bit naj-
. pomiedzy UOSC - mniej Numer
Stowo Zawarto$¢ danych transmisjami uzyt}/ch Zakres wartoSci Znaczacy bitu
(sekundy) | PltOW
1 PREAMBULA 1.0 12 zobacz Uwage 10 I1 - 112
F(;)r((ijlgelgjglos'é od anteny azymutu podejscia do 6 0mdo 6300 m 100 m I3 — |1
Ujemna warto$¢ graniczna sektora 5 0° do 60° 2 lo— |
prowadzenia w azymucie podejscia (zobacz Uwage 11) o~z
Dodatnia warto$¢ graniczna selﬁo.ra 5 0° do 60° 90 124 — log
prowadzenia w azymucie podejscia (zobacz Uwage 11)
Typ sygnatu wyrazistosci 1 zobacz Uwage 9 I29
REZERWOWE 1 zobacz Uwage 12 I30
PARZYSTOSC 2 zobacz Uwage 1 I31 — 32
2 PREAMBULA 0.16 12 zobacz Uwage 10 l1— 112
Minimalna $ciezka schodzenia 7 2°do 14.7° 0.1° l13— 19
Stan azymutu tylnego 1 zobacz Uwage 2 l20
Stan radioodleglo$ciomierza DME 2 zobacz Uwage 7 l21 — 122
Stan azymutu podejscia 1 zobacz Uwage 2 l23
Stan elewacji podejscia 1 zobacz Uwage 2 l24
REZERWOWE 6 zobacz Uwagi 6 i 12 125 — 130
PARZYSTOSC 2 zobacz Uwage 1 I31 — 132
3 PREAMBULA 1.0 12 zobacz Uwage 10 l1—l12
Szeroko$¢ wigzki azymutu podejscia 3 (ZO?);EZ S\?vazc 8 0,5° li3—l1s
Szeroko$¢ wigzki elewacji podejscia 3 (zgl’)zczdl?w%;gf; 8 0,5° l16 — l1s
Odlegltos¢ DME 9 0mdo 6387,5m 125 m l1g — 127
REZERWOWE 3 zobacz Uwage 12 128 — I30
PARZYSTOSC 2 zobacz Uwage 1 I31 — 32
4 PREAMBULA 1.0 12 zobacz Uwagi 4 i 10 I1—l12
Magnetyczna orientacja azymutu podejscia 9 0° do 359° 1° liz— 121
Magnetyczna orientacja azymutu tylnego 9 0° do 359° 1° l22 — I30
PARZYSTOSC 2 zobacz Uwage 1 Is1 — I32
5 PREAMBULA 1.0 12 zobacz Uwagi 5i 10 1 —l12
Ujemna warto$¢ graniczna sektora 5 0° do 40° 2° l13 — l17
prowadzenia w azymucie wstecznym (zobacz Uwage 11)
Dodatnia warto$¢ graniczna sektora 5 0° do 40° 2° l1s — 122
prowadzenia w azymucie wstecznym (zobacz Uwage 11)
Szeroko$é¢ wigzki azymutu tylnego 0,5° do 4.0° 0,5° l23 — 125
(zobacz Uwage 8)
Stan azymutu tylnego 1 zobacz Uwagge 2 l26
REZERWOWE 4 zobacz Uwagi 31 12 l27 — 130
PARZYSTOSC 2 zobacz Uwage 1 Is1 — I3
6 PREAMBULA 1.0 12 zobacz Uwagi 4i 10 I1—l12
Identyfikacja urzadzenia MLS Literyod Ado Z
Znak 2 6 l13—l1g
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Znak 3 6 l1g— 24
Znak 4 6 l2s — 130
PARZYSTOSC 2 zobacz Uwagge 1 I31 — I32
UWAGI.
1. Bity parzystosci I i I3 zostaly wybrane, aby spetnity rownania:

lig + lug... + lyg + lgg + lsy= WARTOSC NIEPARZYSTA

lig + lig+ lig ... + lyg + lgg + ls;= WARTOSC NIEPARZYSTA

2. Kodowanie dla stanu bitu:
0 = funkcja nienadawana lub nadawana w trybie testowym (zawodna w przypadku nawigacji);
1 = funkcja nadawana w trybie normalnym (stan azymutu tylnego w stowie 2 danych podstawowych oznacza réwniez, ze nastapi
transmisja azymutu tylnego).
3. Bity zarezerwowane sg dla pozniejszych zastosowan. Jednym z nich jest okre$lanie czynnika skali odchylenia azymutu tylnego.
4. W przypadku prowadzenia w azymucie wstecznym, stowa 4 i 6 danych podstawowych nadawane sa w obszarach pokrycia azymutu
podejscia, jak rowniez azymutu tylnego, przy jednoczesnym zachowaniu okre§lonego maksymalnego czasu pomig¢dzy transmisjami
w kazdym sektorze pokrycia.
5. W przypadku prowadzania w azymucie wstecznym, stowo 5 danych podstawowych nadawane jest w obszarach pokrycia azymutu
podejscia, jak rowniez azymutu tylnego, przy jednoczesnym zachowaniu okre§lonego maksymalnego czasu pomig¢dzy transmisjami
w kazdym z sektorow pokrycia.
6. Bity zarezerwowane sa dla przysztych zastosowan wymagajacych duzych predkosci transmisji.
7. Kodowanie dla I i I
PR P
0 0  Transponder DME nie funkcjonuje lub jest niedostepny
1 0  Dostepne sa tylko tryby IA lub DME/N
0 1 Dostepny jest tryb FA, standard 1
1 1 Dostepny jest tryb FA, standard 2
8. Wartos$¢ zakodowana w biezacej szeroko$ci wiazki (zgodnie z punktem 3.11.1, rozdziat 3) zaokraglona do 0,5 stopnia.
9.  Kod dla lz:
0 = sygnat impulsu wyrazistosci
1 = skanujacy sygnat wyrazistosci
10. 12 bitoéw danych preambuty poprzedzonych jest 0,832 s odstgpem (13 impulséw zegara) dla pozyskiwania czestotliwosci nosnej
(zobacz tabelg A-1).
11.  Wartosci graniczne skanowania sg wigksze od wartosci granicznych sektora prowadzenia proporcjonalnego, zawartych w stowach 1
oraz 5, zgodnie z opisem w punkcie 3.11.4.5.1.
12.  Wszystkie rezerwowe bity sa ustawione na ZERO.
Tabela A-8. Synchronizacja funkcji danych dodatkowych
(zobacz punkt 3.11.4.3.4)
Poczatek szczeliny czasowej zdarzenia
Zdarzenie 15,625 kHz Czas
Impuls zegara (liczba) (milisekundy)
Preambula 0 0
Transmisja adresu (bity I13 - I20) 25 1,600
Transmisja danych (bity l21— leg) 33 2,112
Transmisja parzystosci ((bity l70— 176) 82 5,248
Funkcja zakonczenia (poktad) 89 5,696
Koniec czasu zabezpieczenia, funkcja zakonczenia (ziemia) 5,900
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| 18

| 17

Tabela A-9.

| 16

| 15

| 14

| 13

No

10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
20
21

22
23
24
26
26
27

28
29
30
31

32

Uwaga. Bity parzystosci Lig— Iy zostaty wybrane, aby spetnity rownania:

lis+ lyg+ s+ lyg+ iz + g+ lig= WARTOSC PARZYSTA

WARTOSC PARZYSTA

lig+ lis+ lig+ loo
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Zalgcznik A

Tabela A-10.  Dane pomocnicze

(zobacz punkt 3.11.4.8.3.1)
Maks. czas Tosé Bit naj_
pomiedzy 0S¢ ind

Stowo Zawartos$¢ danych Typ transmi- | uzytych Zakres wartoS$ci mnie) Numer
danych sjami L znaczacy Bitu
bitow

(sekundy)

Al PREAMBULA cyfrowa 1.0 12 Zobacz Uwage 6 l1— 112
Adres 8 l13— I20
I?r.zesume;me anteny azymutu podej- 10 -511 mto +511 m 1m o1 — 130
scia (zobacz Uwagg 3)

Odleglosé¢ anteny azymutu podejécia B
do punktu odniesienia MLS 13 Omto8191m 1m lat— las
Ustawienie azymutu podejscia z li- -20,47° t0 20,47° o _
nig centralng drogi startowej 12 (zobacz Uwagi 3 7) 0.01 la4— lss
Uktad wspglr;c;dnych anteny azy- 1 Zobacz Uwagg 2 lss
mutu podejscia

o s -63 mdo +63 m

Wysokos$¢ anteny azymutu podejscia (robacz Uwags 3) Im I57— les
REZERWOWE 6 Zobacz Uwage 8 lea— leo
PARZYSTOSC 7 Zobacz Uwage 1 l70— l76

A2 PREAMBULA cyfrowa 1.0 12 Zobacz Uwage 6 l1— 112
Adres 8 l13— I20
Przesll}n}Q01e anteny elewacji 10 -511 mdo +511m 1m 121 — l30
podejscia ( zobacz Uwage 3)

Sdlegbse punktu odniesienia MLS 10 0Omto1023m im ls1— Lo
0 progu

Wys<_)1’<9sc anteny elewacji 7 -6,3mdo +6,3m 01m Lt — 17

pode] scia (zobacz Uwagg 3)

Elewacja punktu -4 095 mdo+4095m

odniesienia MLS 13 (sobacz Uwags 3) im las— leo

" . . -6.3mdo +6,3m

Wysoko$¢ progu drogi startowe;j 7 (zobacz Uwage 3) 0.1m ler1— le7

REZERWOWE 2 Zobacz Uwage 8 les— leg

PARZYSTOSC 7 Zobacz Uwage 1 1 70— 176

PREAMBULA

A3 (zobacz Uwage 4) cyfrowa 1.0 12 Zobacz Uwagg 6 l1— 112
Adres 8 l13— I20
Przesuniecie DME 12 "2047mdo+2047m Im l21— 32

(zobacz Uwage 3)
Odlegtos¢ DME do punktu 14 -8191 mdo +8191 m im ls3— lss
odniesienia MLS (zobacz Uwage 3)
o -63 mdo +63 m
Wysokos¢ anteny DME 7 (robacz Uwage 3) 1m la7— ls3
Odleglos¢ do konca drogi startowej 14 0 mdo 16383 m 1m Isa— l67
REZERWOWE 2 Zobacz Uwage 8 les— leo
PARZYSTOSC 7 Zobacz Uwage 1 l70— l76
PREAMBULA
Ad (zobacz Uwage 5) cyfrowa 1.0 12 Zobacz Uwagg 6 l1—l12
Adres 8 l13— l20
. -511 mdo+511m
Przesuniecie anteny azymutu tylnego 10 (zobacz Uwage 3) Im l21— l30
Odlegtos¢ od azymutu tylnego do
punktu odniesienia MLS 11 0 mdo 2047 m im lai—la
Ustawienie azymutu tylnego z linig cen- . .
tralng 12 -20,47" do 20,47 0.01° laz— s
i . (zobacz Uwagi 3 i 7)
drogi startowej
Uktad wspotrzednych anteny azymutu
tylnego 1 Zobacz Uwagg 2 Is4
. -63 mdo +63 m
Wysokos¢ anteny azymutu tylnego 7 (vobacz Uwags 3) 1m Is5— l61
PARZYSTOSC 7 Zobacz Uwage 1 l70— l76
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UWAGI.
1. Bity parzystosci od I70do l76 wybrane zostaly do spetnienia rownan ponizej.

Dla bitu I7o

PARZYSTY = (lis+ ... + l1g) + loo+ loo+ laa+ los+ lag + log+ a1+ laz + laz+ lss+ lss + lag + lazr+ las+ las + lag + Iso+ (Is2+ ... + Is5) + Isg
+ leo+ lea+ les + l70

Dla bitu 171

PARZYSTY = (lua+ ... + l1g) + lav+ loa+ los + log + loo + I3o+ 32+ Iz + laa+ Iss + 37+ Isg + laz + las + lag + la7 + Isy + (Isa + ... + Is6) + Iso
+ le1+ les+ les + 171

Dla bitu I72

PARZYSTY = (lis+ ... + l20) + l22+ loa+ l2g + l27+ lso+ Isa+ lsz+ laa + lss + ls7+ lsg + lao+ laz+ lag + laz + lag + Is2+ (Isa + ... + Is7) + leo
+ le2+ les + le7 + 172

Dla bitu I73

PARZYSTY = (lis+ ... + l21) + loa+ los+ o7+ log + Iz + lso+ 34+ Iss + lsg + Isg + 39+ lag + laa+ laz + lag + lag+ Is3 + (Iss + ... + Isg) + le1
+ lez+ le7+ leg + l73

Dla bitu 174

PARZYSTY = (li7+ ... + 122) + loa+ log + log + log + lao + lss+ I35 + Izg + la7+ Isg + lao + laz + las + lag + lag + Iso + Isa+ (Ise + ... + Is9) + le2
+ lea+ leg + leg + l7a

Dla bitu I7s

PARZYSTY = (liz+ ... + l17) + lio+ loa+ 23+ loa+ lo7+ l2g + lso + laa + lIs2 + laa+ las+ laz+ lao+ laz + lag+ las + lag+ (s + ... + Isa) + |57

+ Iso+ lez+ lea+ leg+ 75
Dla bitu I76
PARZYSTY =lis+ luu+ ...+ l1s+ I

2. Kod uktadu wspoétrzednych anteny 0 = stozkowy.
3.  Konwencja kodowania liczb ujemnych jest nastgpujaca:
MSB jest bitem znaku:
0 = dodatni
1 = ujemny
Pozostate bity reprezentuja warto$¢ absolutna.
Konwencja umiejscowienia anteny jest nastepujaca:

Patrzac od punktu odniesienia podej$cia MLS w kierunku punktu odniesienia MLS, liczba dodatnia odpowiada miejscu na
prawo od linii centralnej drogi startowej (przesuni¢cie boczne) lub nad drogg startowa (przesunigcie pionowe), badz tez w kie-

runku konca drogi startowej (odleglos¢ wzdtuzna).
Konwencja wyrownania jest nastepujaca:

Patrzac z gory, liczba dodatnia odpowiada obrotowi w kierunku zgodnym z ruchem wskazowek zegara, od linii centralnej

drogi startowej do odpowiedniego azymutu zerowego.

Stowo danych A3 nadawane jest w obszarach pokrycia azymutu podejscia i tylnego w przypadku, gdy zapewnione jest prowa-
dzenie w azymucie wstecznym, z zachowaniem maksymalnego czasu wyznaczonego pomi¢dzy transmisjami w kazdym sektorze
pokrycia.

Stowo danych A4 nadawane jest w obszarach pokryciach azymutu podejscia i tylnego w przypadku gdy zapewnione jest pro-
wadzenie w azymucie wstecznym, z zachowaniem maksymalnego czasu pomig¢dzy transmisjami w kazdym sektorze pokrycia.

12 bitow danych preambuty poprzedzonych jest interwatem o wartosci 0,832 milisekundy (13 impulsow zegarowych) CW dla
pozyskiwania no$nej (zobacz tabele A-1).

Zobacz tabelg A-12 ze stowami danych B42 i B43, ktore zostaty okreslone dla zastosowan wymagajacych obrotu anteny azymutu
przekraczajacej wartos¢ 20,47°, przy obstudze danych w A1l dla azymutu podejscia, i A4, dla azymutu tylnego. W urzadzeniu
z obrotem anteny azymutu podej$cia przekraczajacym 20,47° w miejsce stowa A1 nadawane jest stowo B42. W urzadzeniu o
obrocie anteny azymutu tylnego przekraczajacym 20,47°, w miejsce stowa A4 nadawane jest stowo B43.

Wszelkie rezerwowe bity ustawione sa na ZERO.
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Tabela A-11. Definicje danych dodatkowych B
(zobacz punkt 3.11.4.8.3.2)

Uwaga. — Definicje danych dodatkowych B, wspierajgcych procedury MLS/RNAV, przedstawiono w tabeli A-13.

a) Szerokos¢ geograficzna punktu odniesienia b¢dzie wspotrzgdna szerokosei geograficznej punktu odniesienia MLS tak jak okre-
$la to elipsoida odniesienia §wiatowego systemu geodezyjnego (WGS-84), uktad wspotrzednych oraz odpowiadajaca jej pod-
stawa odniesienia.

b) Diugosé geograficzna punktu odniesienia MLS bedzie wspotrzedng dlugosci geograficznej punktu odniesienia MLS tak jak
okresla to ta sama elipsoida odniesienia, uktad wspoirzednych oraz podstawa odniesienia z punktu a) powyze;j.

C) Wspélrzedna pionowa podstawy odniesienia MLS bedzie pionowa wspotrzedna podstawy odniesienia MLS tak jak okre$la to ta
sama elipsoida, uktad wspotrzednych oraz podstawa odniesienia z punktu a) powyze;j.

Uwaga. — Pomimo ze WGS-84 zatwierdzony zostat jako Standard ICAO dla wspotrzednych geograficznych wyznaczajgcych szero-
koS¢ i dlugosé geograficzng, zastosowanie wspotrzednych pionowych WGS-84 jest wcigz nierozstrzygnigte. Do momentu rozstrzy-
gnigcia, mozna stosowacé elewacje w odniesieniu do Sredniego poziomu morza.

d) Azymut podejscia z orientacjq na péinoc rzeczywistq bedzie odpowiadaé katowi zmierzonemu w plaszczyznie poziomej zgodnie
z ruchem wskazowek zegara od pétnocy rzeczywistej do zerowego azymutu podejsécia, o poczatku w antenie azymutu podej-
Scia. Wierzchotek zmierzonego kata bedzie srodkiem fazowym anteny azymutu podejscia.

€) Zasieg widzenia wzdiuz drogi startowej (RVR) bedzie odpowiada¢ pomiarowi przyrzadu RVR w strefie punktu przyziemienia,
punktu srodkowego oraz punktu konca drogi startowej, wraz z informacjami o trendzie, dostarczonymi zgodnie z rozdziatem
4 Zalacznika 3.

f) Wiatr przyziemny bedzie odpowiada¢ predkosci i kierunkowi (magnetycznemu) wiatru, dostarczonemu zgodnie z rozdziatem 4
Zalacznika 3.

g) Przesunigcie anteny azymutu podejscia bedzie odpowiada¢ minimalnej odlegloéci pomig¢dzy $rodkiem fazowym anteny azymutu
podejscia i ptaszczyzng pionowa, zawierajacg lini¢ centralng drogi startowe;.

h) Odleglos¢ anteny azymutu do punktu odniesienia MLS bedzie odpowiada¢ minimalnej odlegto$ci pomigdzy srodkiem anteny
azymutu podejscia i ptaszczyzng pionowa prostopadta do linii centralnej drogi startowej, zawierajaca punkt odniesienia MLS.

i) Ustawienie azymutu podejscia z linig centralng drogi startowej bgdzie odpowiada¢ minimalnemu katowi pomigdzy zerowym
kierunkiem podejscia a linig centralng drogi startowe;.

J) Wysokosé anteny azymutu podejscia bedzie odpowiadaé pionowemu potozeniu $rodka fazowego anteny wzgledem punktu od-
niesienia MLS.

K) Przesunigcie anteny azymutu tylnego bedzie odpowiada¢ minimalnej odlegto$ci pomiedzy $rodkiem fazowym anteny azymutu
tylnego a ptaszczyzng pionows, zawierajaca lini¢ centralng drogi startowe;.

1) Odiegtosé anteny azymutu tylnego do punktu odniesienia MLS bedzie odpowiada¢ minimalnej odlegto$ci pomiedzy anteng azy-
mutu tylnego a ptaszczyzng pionowa prostopadta do linii centralnej drogi startowej, zawierajaca punkt odniesienia MLS.

m) Ustawienie azymutu tylnego z linig centralng drogi startowej bedzie odpowiada¢ minimalnemu katowi pomiedzy zerowym
azymutem wstecznym a linig centralng drogi startowe;.

n) Wysokos¢ anteny azymutu tylnego bedzie odpowiada¢ pionowemu polozeniu srodka fazowego anteny wzgledem punktu odnie-
sienia MLS.

0) Numer giéwny drogi startowej bedzie odpowiada¢ numerowi gtownej drogi startowe;j tak, jak okreslono to w rozdziale 5, tom I,
Zalacznik 14.

p) Litera gldwnej drogi startowej bgdzie odpowiadaé literze gtownej drogi startowej tak, jak to okre§lono w rozdziale 5, tom I,
Zatacznik 14, w przypadku zastosowania w rozroéznianiu rownoleglych drog startowych.

g) Numer pomocniczej drogi startowej bedzie odpowiada¢ numerowi pomocniczej drogi startowej tak, jak to okreslono w rozdziale
5, tom I, Zalacznik 14.
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r) Litera pomocniczej drogi startowej bedzie odpowiada¢ literze pomocniczej drogi startowe;j tak, jak to okreslono w rozdziale 5,
tom I, Zalacznik 14, w przypadku zastosowania w rozréznianiu rownolegtych drog startowych.

s) Prowadzenie w elewacji na pomocniczej drodze startowej bedzie wskazywac, czy istnieje mozliwosci korzystania z prowadzenia
w elewacji na pomocniczej drodze startowej. Jesli tak, czy mozna je wykorzystac¢ jako bezposrednie informacje katowe, czy
tez wymaga ono wyliczonej $ciezki schodzenia.

t) Minimalna $ciezka schodzenia na pomocniczej drodze startowej bedzie odpowiadaé najnizszemu katowi schodzenia wzdtuz linii
centralnej pomocniczej drogi startowej.

u) Ustawienie azymutu podejscia z linig centralng pomocniczej drogi startowej bedzie odpowiada¢ minimalnemu katowi pomiedzy
zerowym azymutem podejscia a linia centralng pomocniczej drogi startowe;.

V) Wspétrzedna X progu pomocniczej drogi startowej bedzie odpowiada¢ minimalnej odlegto$ci pomigdzy progiem pomocniczej
drogi startowej a ptaszczyzng pionowa, prostopadia do linii centralnej gtéwnej drogi startowej, zawierajacg punkt odniesienia
MLS.

W) Wspolrzedna Y progu pomocniczej drogi startowej bedzie odpowiada¢ minimalnej odlegto$ci pomiedzy progiem pomocniczej
drogi startowej a plaszczyzna pionowa zawierajaca lini¢ centralng drogi startowe;.

X) Wspotrzedna Z progu pomocniczej drogi startowej bedzie odpowiada¢ wysokosci progu pomocniczej drogi startowej nad punk-
tem odniesienia MLS.

y) Wysokosé¢ przecigcia z progiem pomocniczej drogi startowej bedzie odpowiadaé wysokosci nad progiem pomocniczej drogi
startowej, na ktorej obliczona $ciezka schodzenia przecina si¢ z progiem.

2) Odleglosé¢ rzeczywista nadajnika kierunku od progu pomocniczej drogi startowej bedzie przedstawia¢ odlegto$¢ od punktu uwa-
zanego za punkt wyjsciowy prowadzenia bocznego na pomocniczg drogg startowa do progu pomocniczej drogi startowe;.

Uwaga. — Powyzsza odleglos¢ moze by¢ uzyta przez odbiornik MLS w sposob podobny, jak przy ustalaniu odlegtosci anteny azy-
mutu podejscia do progu, w celu ustalenia czynnika skali odchylenia bocznego.
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Tabela A-12 Dane dodatkowe B
(zobacz punkt 3.11.4.8.3)
Maks. czas x Bit naj-
x Typ da- pomiedzy .Ilosc - mniej Numer

Stowo Zawarto$¢ danych nych transmisjami uzytych Zakres wartosci maczacy bitu

(sekundy) bitéw
Stowa B1 do B39: Dane o niezmiennym czasie (stale) wspierajace procedury MLS/RNAYV (zobacz tabele A-15)
Stowa B40 do B54: Pozostate dane stale.

B40 | PREAMBULA cyfrowa 2,0 12 zobacz Uwage 6 Iy — 13,
Adres 8 l13— oo
Szeroko$¢ geograficzna punktu odniesienia MLS 23 ;:;221%%%’% :i-_sseell((ﬂrr]]?j gélkﬁ:]%- loy — laz
Dlugos¢ geograficzna punktu odniesienia MLS 24 ;%i%%%%’% 1‘:;_22';(:?]% 2;'(3:]3 lag — le7
REZERWOWE 2 zobacz Uwage 9 log — lgy
PARZYSTOSC 7 zobacz Uwagge | l70 — 76

B4l PREAMBULA cyfrowa 2,0 12 zobacz Uwage 6 | PP
Adres 8 l13— oo
Wspotrzedna pionowa punktu odniesienia MLS 13 -4095 m do +4095 m 1m Iy — la3
Azymut podej$cia z orientacj . . .
na )I;O%nog Rzg:czywista, " 16 0" do 359,99 0,01 los = as
REZERWOWE 20 lsp—leg
PARZYSTOSC 7 zobacz Uwagge | l70 — l7g

B42 | PREAMBULA (zobacz Uwage 5) cyfrowa 1,0 12 zobacz Uwage 6 Iy — 1y,
Adres 8 l13— Iy
Przesunigcie anteny azymutu podejscia 10 -511 mdo +511 m 1m lo1 — 3o
Odlegtos¢ anteny azymutu
podejgécia do pun}ictu};rgniesienia MLS 13 Omdog1olm im la— les
Ustawienie azymutu podejscia 14 -81,91° do +81,91° 001° L — |
z linig centralna drogi startowej (zobacz Uwage 2) ; .
Wysoko$¢ anteny azymutu podejscia 7 -63 m do +63 m 1m lsg — lga
REZERWOWE 5 zobacz Uwage 9 los — lgg
PARZYSTOSC 7 zobacz Uwagge | l70 — g

B43 | PREAMBULA (zobacz Uwagi 4 i 5) cyfrowa 1,0 12 zobacz Uwage 6 i —Ipp
Adres 8 l13 —lyg
Przesunigcie anteny azymutu tylnego 10 -511 mdo +511 m 1m lo1 —l30
O_dlc?gkoéé anteny azymutu tylnego do punktu odnie- 11 0 mdo 2047 m 1m oy Ly
sienia MLS
Ustawienie azymutu tylnego z linig centralng drogi 14 -81,91° do +81,91° 0.01° Lo —I
startowej (zobacz Uwage 2) > 42 7755

. -63mdo +63 m
Wysoko$¢ anteny azymutu tylnego 7 (zobacz Uwage 2) Im lsg —le2
REZERWOWE 7 zobacz Uwage 9
PARZYSTOSC 7 zobacz Uwage 1

B44 | PREAMBULA cyfrowa 2,0 12 zobacz Uwage 6
Adres 8 l13 =1y
Numer gloéwnej drogi startowej 6 (zobacozdlgvse?gq 10) I21 —l26
Litera gtownej drogi startowej 2 zobacz Uwage 7 lo7 —lpg

L . . 0do 36

Numer pomocniczej drogi startowej 6 (zobacz Uwage 10) Iy —ls4
Litera pomocniczej drogi startowej 2 zobacz Uwage 7 I35 —l36
Prowadzenie w elewacji na 2 obacz Uwage 8 Lo 1
pomocniczej drodze startowej zobacz Lwage 78
Minimalna $ciezka schodzenia na . . .

pomocniczej drodze startowej ! 2" do 14,7 0.1 lso —las
Ustawienie azymutu podejscia z . .

linig centralng pomocniczej drodze startowej 16 + 180,00 0,01 lie 1y
REZERWOWE 8 zobacz Uwagg 9 lgo —leo
PARZYSTOSC 7 zobacz Uwage 1 l70 —l76

B45 PREAMBULA cyfrowa 2,0 12 zobacz Uwage 6 Iy -l
Adres 8 l13 =1y
Wspotrzedna X progu pomocniczej drogi startowej 15 + 16384 m 1m
Wspdtrzedna Y progu pomocniczej drogi startowe;j 15 + 16384 m 1m
Wspotrzedna Z progu pomocniczej drogi startowej 8 + 127 m 1m
Wysoko$¢ przeciecia progu pomoc. drogi startowej 5 0do31lm 1m
Rzeczywista odleglos¢ nadajnika azymutu od progu 6 0do 6300 m 100 m s |
pomocniczej drogi startowej 647769
PARZYSTOSC 7 zobacz Uwage 1 l70 =176

Stowa od B55 do B64: Dane o czasie zmiennym. (Uwaga. Ponizej zdefiniowane jest tylko stowo B535.)
B55 | PREAMBULA . cyfrowa | 10,0 P12 zobacz Uwage 6 1, -y,
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Maks. czas pomie- Ios¢ Br:n?:f-
Stowo Zawarto$¢ danych Typ da- dz_y_ . uzy- Zakres wartoSci zna- Nu_mer
nych transmisjami tych bitu
(sekundy) bitéw czacy
Adres 8 113 =120
Lo 0-2555m
RVR (strefa punktu przyziemienia) 11 (zobacz Uwage 3) 5m l21 —la1
RVR (punkt $rodkowy) 11 (zot?azzzgsvgar; 3) 5m 132 —l42
. . . 0—-2555m
RVR (koniec drogi startowej) 11 (zobacz Uwage 3) 5m laz —1s3
Predkos$¢ wiatru przyziemnego 7 0-—127 kt 1kt Is4 —l6o
K_lerunek (magnetyczny) wiatru przy- 9 0-359° 1° lor —loo
ziemnego
PARZYSTOSC 7 zobacz Uwage 1 170 176
UWAGI.
1.  Bity parzystosci od Izodo l76 wybrane zostaty do spetnienia rownan ponize;j.
Dla bitu 7o
PARZYSTY = (liz+ ... + l1g) + loo+ lo2 + l2a+ 25+ l2s+ log + la1 + Is2 + lss + lss + 3s
+lsg+ lar+ laa+ las+ lag + Iso+ (Is2 + ... + Iss) + Isg+ leo+ lea + les + 170
Dla bitu I
PARZYSTY = (lia+ ... + l19) + las + Iz + l2s + 26+ log + lso + Is2 + Isz + lsa + lzs + la7
+ 139+ laz+ las + lag+ laz + Isy+ (Is3 + ... + Isg) + Iso + le1 + les + les + 171
Dla bitu 172
PARZYSTY = (lis+ ... + l20) + |22+ loa+ 26+ 27+ l30+ Ist + l33 + laa + I35+ 37+ I3
+lag+ lag+ lag+ laz+ lag + Isz+ (Isa+ ... + Is7) + leo + le2 + lgs + le7 + 172
Dla bitu 173
PARZYSTY = (lig+ ... + la1) + loa+ las + l27+ l2g + lan + ls2+ lsa + Iss + Iss + lss + lag
+lar+ laa+ laz+ lag+ lag + Isa+ (Iss + ... + Isg) + ler + les+ lo7 + les + 173
Dla bitu 174
PARZYSTY = (li7+ ... + 122) + laa+ l26 + l2g + l29 + ls2 + I3z + I35 + lIss + I37+ Iso + lao
+ laz+ las+ lag+ lag+ Iso+ Isa+ (Ise + ... + Isg) + le2+ lea+ leg + leg + 174
Dla bitu 175
PARZYSTY = (liz+ ... + 117) + lig+ lar + l23+ l2a+ |27+ lag + lso + ls1 + ls2 + laa+ I35 + l37
+ lao+ laz+ laa+ las+ lag+ (Iss+ ... + Isg) + Is7+ Isg+ lea+ lea+ leg + 175
Dla bitu 176
PARZYSTY = liz+ lua+ ... + l75+ l7s
2. Konwencja kodowania liczb ujemnych jest nastepujaca:
MSB jest bitem znaku:
0 = dodatniego
1 = ujemnego
Pozostale bity przedstawiajg warto$¢ absolutna.
Konwencja umiejscowienia anteny jest nastepujgca:

Patrzac od punktu odniesienia podej$cia MLS, w kierunku punktu podstawy odniesienia MLS, liczba dodatnia odpowiada
miejscu na prawo od linii centralnej drogi startowej (przesunigcie boczne), lub nad droga startowa (przesunigcie pionowe), badz
tez w kierunku konca drogi startowej (odlegtos¢ wzdtuzna).

Konwencja ustawienia jest nastgpujaca:

Patrzac od gory, liczba dodatnia odpowiada obrotowi w kierunku zgodnym z ruchem wskazowek zegara, od linii centralnej
drogi startowej do odpowiedniego zerowego radiala prowadzenia.
Konwencja wspotrzednych geodezyjnych jest nastgpujaca:

Liczba dodatnia odpowiada potnocnej szerokosci geograficznej lub wschodniej dlugosci geograficzne;j.

Liczba ujemna odpowiada potudniowej szerokosci geograficznej lub zachodniej dtugo$ci geograficzne;j.

3. Bit dziesiaty i jedenasty nadawane dla kazdej warto$ci RVR, wykorzystane sa w celu dostarczania informacji o trendzie. Kon-

wencja kodowania jest nastepujaca:

Bit dziesiaty = Bit jedenasty
Wylaczony 0 0
Zwickszajacy 1 0
Rowny 0 1
Zmniejszajacy 1 1
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10.

W przypadku zastosowania, stowo danych B43 nadawane jest w obydwu sektorach - pokrycia azymutu podejscia i azymutu
tylnego — jesli zapewnione jest prowadzenie w azymucie wstecznym, przy zachowaniu okre§lonego maksymalnego czasu po-
migdzy transmisjami w kazdym obszarze.

Stowa danych B42 i B43 zostaly okreslone dla zastosowan wymagajacych obrotu anteny azymutu, przekraczajacego wartos¢
20,47°, przy wsparciu pozycji danych w A1l dla azymutu podejscia i A4 dla azymutu tylnego. W urzadzeniu z obrotem anteny
azymutu podejscia, przekraczajacym 20,47°, stowo B42 nadawane jest w miejsce stowa Al. W urzadzeniu o obrocie anteny
azymutu tylnego przekraczajacym 20,47°, w miejsce A4 nadawane jest stowo B43.

12 bitow danych preambuty poprzedzonych jest interwalem o wartosci 0,832 milisekundy (13 impulsow zegarowych) CW dla
pozyskania czgstotliwo$ci nosnej (zobacz tabelg A-1).

Konwencja kodowania jest nastgpujaca:

0 = brak litery

1 =R (prawy)

2 = C ($rodkowy)
3 =L (lewy)

Konwencja kodowania jest nastgpujaca:
0 = nie dostarczono
1 = bezposrednie prowadzenia w elewacji
2 = obliczona $ciezka schodzenia
3 = kod nie jest dozwolony

Wszystkie rezerwowe bity sa ustawione na ZERO.

Droga startowa 0 numerze 0 przeznaczona jest dla lotnisk Smigtowcowych.

Tabela A-13.  Definicje danych pomocniczych B dotyczacych bazy danych
procedur MLS/RNAV
(zobacz 3.11.4.8.3.2)

a) Liczba deskryptoréw procedury azymutu podejscia bedzie odpowiadaé catkowitej liczbie procedur podejécia do ladowania i
odlotu, dla ktorych w sektorze azymutu podej$cia nadawane sg stowa deskryptora procedury.

Uwaga. — Podejscia nieudane nie sq zliczane poniewaz nie uzywajg stow deskryptorow procedur. Procedury obliczonej linii
centralnej glownej drogi startowej sq zliczane, jesli deskryptor procedury jest nadawany, nawet w przypadku, gdy dane odpowia-

dajqce punktowi drogi nie sq nadawane w stowach pomocniczych Bl i B39.

b) Liczba deskryptoréw procedury azymutu tylnego bedzie odpowiadaé catkowitej liczbie procedur podejscia do ladowania i
odlotu, dla ktoérych w sektorze azymutu tylnego nadawane sa stowa deskryptora procedury.

Uwaga. — Podejscia nieudane nie sq zliczane, poniewaz nie uzywajq one stow deskryptora procedury.

C) Ostatnie sfowo bazy danych azymutu podejscia bedzie odpowiada¢ kodowi adresu ostatniego stowa danych dodatkowych w
zakresie od B1 do B39, nadawanego w sektorze pokrycia azymutu podejscia tak, jak okre$lajg to bity 113 do lis tegoz stowa.

d) Pierwsze stowo bazy danych azymutu tylnego bedzie odpowiada¢ kodowi adresu pierwszego stowa danych dodatkowych w
zakresie od B1 do B39, ktory nadawany jest w sektorze pokrycia azymutu tylnego tak, jak okre$laja to bity I13 do lis tegoz

stowa.

e) Kod CRC azymutu podejscia bedzie odpowiada¢ wspotczynnikowi kodu kontroli redundancji cyklicznej dla bazy danych pro-
cedur azymutu podejscia.

f) Kod CRC azymutu tylnego powinien odpowiada¢ wspotczynnikowi kodu kontroli redundancji cyklicznej dla bazy danych pro-
cedur azymutu tylnego.

9) Nadawane stowo B42 bedzie wskazywac, czy stowo B42 danych dodatkowych nadawane jest w miejsce stowa Al.
h) Nadawane stowo A4 bedzie wskazywac, czy nadawane jest stowo A4 danych dodatkowych.

i) Nadawane stowo B43 bedzie wskazywaé, czy nadawane jest stowo B43 danych dodatkowych.
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J) Mapa azymutu tylnego/wskaznik CRC bedzie wskazywaé, czy stowo B39 danych dodatkowych wykorzystywane jest jako mapa
azymutu tylnego/stowo CRC, lub tez jako stowo danych punktu drogi azymutu podejscia.

K) Wskaznik podstawowy bedzie odpowiada¢ nazwie pierwszego punktu drogi, nad ktorym przeleciat statek powietrzny, w proce-
durze podejscia, lub ostatniego punktu drogi, nad ktéorym przeleciat statek powietrzny, w procedurze odlotu. Nazwa bedzie
sktadac si¢ z pieciu znakow alfanumerycznych, zakodowanych zgodnie z bitami od b1 do bis Mi¢dzynarodowego Alfabetu Nr
5.

1) Wskaznik waznosci bedzie odpowiadaé poziomowi poprawki procedury podejécia i odlotu. Wskaznik waznosci bedzie cyfra od
1do9.

m) Wskaznik trasy bgdzie odpowiadac trasie do, lub od punktu drogi wyznaczonego przez wskaznik podstawowy. Wskaznik trasy
bedzie pojedynczym znakiem alfanumerycznym, zakodowanym zgodnie z bitami od b1 do bis Miedzynarodowego Alfabetu
Nr 5. Nie nalezy uzywac liter ,,I” i,,0”. Kazdy z 24 dostepnych wskaznikow trasy nie bedzie przydzielony wigcej niz jeden
raz wewnatrz potaczonego zestawu stow deskryptora procedur kierunku podejscia i odlotu.

Uwaga. — Ograniczenie dotyczqce unikalnego przydziatu wskaznikéw trasy do obstugi MLS/RNAV jest odejsciem od standardowej
praktyki przydziatu, niezbednym dla zwigkszenia integralnosci wyboru procedury oraz zredukowania obcigzenia pracy pilota.

n) Numer drogi startowej bedzie odpowiada¢ numerowi drogi startowej tak, jak okresla to rozdziat 5, tom I, Zalacznik 14.

0) Litera drogi startowej bedzie odpowiada¢ literze drogi startowej tak, jak okresla to rozdziat 5, tom I, Zatacznik 14, w przypadku
stosowania rozrdzniania rownolegtych drog startowych.

p) Typ procedury bedzie wskazywaé, czy dana procedura jest procedurg podejscia, czy tez procedurg odlotu.

q) Indeks pierwszego punktu drogi bedzie odpowiadaé¢ kolejnej pozycji danych definicji punktu drogi dla pierwszego zakodowa-
nego punktu drogi procedury, wewnatrz bazy danych kierunku podejscia lub odlotu.

r) Wspotrzedna X bedzie odpowiadaé wspotrzednej X danego punktu drogi, w okre§lonym uktadzie wspétrzednych.

S) Wspotrzedna Y nastepuje bedzie wskazywaé, czy wspoOirzedna Y jest badZ nie jest nadawana dla danego punktu drogi. W
przypadku, gdy wspolrzedna Y nie jest nadawana, przyjmuje si¢ ja za zero.

t) Wspotrzedna Y bedzie odpowiada wspotrzednej Y danego punktu drogi, w okreslonym uktadzie wspoirzednych.
U) Wspotrzedna Z nastgpuje bedzie wskazywac czy wspolrzedna Z jest badz nie jest nadawana dla danego punktu drogi.
V) Wspétrzedna Z bedzie odpowiadaé wspotrzednej Z danego punktu drogi, w okreslonym uktadzie wspotrzgdnych.

W) Wskaznik nastepnego segmentu/ identyfikator pola bedzie wskazywacé, czy kolejny segment danej procedury jest prosty, czy
zakrzywiony, oraz ktore pola danych nast¢puja po wspoétrzednych punktu drogi.

X) Wysokos¢ punktu drogi na progu odpowiada wysokosci punktu drogi na progu gtéwnej drogi startowej nad progiem drogi
startowej.

y) Odleglosé azymutu rzeczywistego do punktu drogi bedzie odpowiada¢ odlegtosci do punktu drogi od punktu uwazanego za
poczatek prowadzenia bocznego procedury podejscia nieprowadzacej do gtdéwnego progu drogi startowe;j.

Uwaga. — Powyzsza odleglos¢ moze byc uzyta przez odbiornik MLS w sposob podobny, jak przy ustalaniu odleglosci anteny azy-
mutu podejscia do progu, w celu ustalenia czynnika skali odchylenia bocznego dla danej procedury.

2) Indeks nastepnego punktu drogi bedzie odpowiada¢ kolejnej pozycji danych definicji punktu drogi dla nastepnego punktu drogi
procedury, wewnatrz bazy danych azymutu podejscia lub odlotu.

Uwaga. — Indeks nastepnego punktu drogi moze by¢ zastosowany w celu wspotuzytkowania jednego lub kilku punktow drogi, ktore
zostaly scisle okreslone jako czes¢ innej procedury. Wspotuzytkowane punkty drogi sq punktami koncowymi procedur podejscia
oraz punktami poczqtkowymi procedur nieudanego podejscia oraz procedur startu.

aa) Indeks nieudanego podejscia b¢dzie odpowiadaé kolejnej pozycji danych definicji punktu drogi dla pierwszego zakodowa-

nego punktu drogi (ostatniego punktu, nad ktérym przelecial statek powietrzny) odpowiedniej procedury nieudanego podej-
$cia.
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Tabela A-14.  Struktura bazy danych procedury MLS/RNAV

Baza danych Stowo Zawarto$¢ danych
Bl Mapa kierunku podejscia/ stowo CRC
B2 Stowo deskryptora procedury 1
Azymut podejscia
B(M+1) Stowo deskryptora procedury ,,M” (zobacz Uwagg 1)

B(M+2) do B(a) Stowa danych punktu drogi

B(a+1l)do B(b-1) Nieuzywane

B(b) Stowo deskryptora procedury 1
Azymut wsteczny
(zobacz Uwagg 2)
B(b+N-1) Stowo deskryptora procedury ,,N” (zobacz Uwage 1)
B(b+N) do B(38) Stowa danych punktu drogi
B39 Mapa kierunku odejscia/ stowo CRC
UWAGI.

1. Parametr ,,M” odpowiada liczbie wyznaczonych procedur podejscia i odlotu, rozpoczynajacych si¢ wewnatrz sektora pokrycia
azymutu podejécia. Parametr ,,N” odpowiada liczbie wyznaczonych procedur podejscia i odlotu, rozpoczynajacych si¢ wewnatrz
sektora pokrycia azymutu tylnego.

2. Urzadzenie nieposiadajace bazy danych azymutu tylnego moze wykorzystywac wszystkie stowa, az do B39, dla bazy danych azy-
mutu podejscia.
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Tabela A-15. Stowa B1 - B39 danych pomocniczych B

(zobacz punkt 3.11.4.8.3.2)
Stowo Zawarto$¢ danych Typ da- l\ﬂzaz’:l(ss . uil;:;cch Zakres wartoSci N“!“er
nYeh  (sekundy) | bitow Bitu
Mapa azymutu podejscia / stowo CRC
B1 PREAMBULA cyfrowa 2.5 12 l1do 12
Adres 8 l13 do 20
Liczl?e} (}eskryptorc')w procedury azymutu 4 0do 15 o1 O Ioa
podejscia
OStat.I}lt? stowo bazy danych azymutu 6 zobacz Uwage 2 los do 12
podejscia
Kod CRC azymutu podejscia 32 zobacz Uwagg 3 I31 do le2
Nadawane stowo B42 1 zobacz Uwage 4 le3
Nadawane stowo A4 1 zobacz Uwage 4 l64
Nadawane stowo B43 1 zobacz Uwage 4 les
Rezerwowe 4 zobacz Uwage 12 lgs o leo
PARZYSTOSC 7 zobacz Uwage 13 I70 do 176
Slowa deskryptora procedury
B2 do B(M+1) (baza danych azymutu podejscia) (zobacz Uwage 1)
B(b) do B(b+N+1) (baza danych azymutu tylnego)
PREAMBULA cyfrowa 2.5 12 l1do 12
Adres 8 l13 do 20
Wskaznik podstawowy 25 zobacz Uwage 5 I21 do lss
Wskaznik wazno$ci 4 (zobaci ?J%vigq 14) l16 dO lag
Wskaznik trasy 5 zobacz Uwagg 5 Iso o Is4
Wskaznik drogi startowej 6 (zobacoz%)v::’:ge; 15) Iss do lso
Litera drogi startowej 2 zobacz Uwage 6 le1 do le2
Typ procedury 1 zobacz Uwage 7 l63
. . 0 do 63
Indeks pierwszego punktu drogi 6 (zobacz Uwagi 8, 9) lea do leo
PARZYSTOSC 7 zobacz Uwage 13 I70 do l7s
Stowa danych punktu drogi (zobacz tabele A-16)
B(M+2) do B(a) (baza danych azymutu podejscia) (zobacz Uwagi 11 11)
B(b+N) do B(38) (baza danych azymutu tylnego)
PREAMBULA cyfrowa 2.5 12 l1do 12
Adres 8 l13 do 20
Dane definicji punktu drogi 49 zobacz Uwagi 10, 11 121 do leg
PARZYSTOSC 7 zobacz Uwage 13 170 do l76
Mapa kierunku odejscia / stowo CRC (zobacz Uwagi 1 i 11)
B39 | PREAMBULA cyfrowa 2.5 12 l1do 12
Adres 8 l13 do 20
Liczba deskryptoréw procedury azymutu 4 0do 15 o1 do 12
tylnego
Pierwsze stowo bazy danych azymutu 6 zobacz Uwage 2 125 do 3o
tylnego
Kod CRC azymutu tylnego 32 zobacz Uwage 3 131 do le2
Nadawane stowo B43 1 zobacz Uwage 4 le3
Rezerwowe 5 zobacz Uwage 12 lea do les
Mapa azymutu tylnego / wskaznik CRC 1 zobacz Uwage 11 l6g
PARZYSTOSC 7 zobacz Uwage 13 I70 do 76
UWAGI.
1. Zmienne uzyte w liczbach stéw koresponduja ze zmiennymi uzytymi w tabeli A-14.
2. Pole zakodowane zgodnie z Tabela A-19, przy zastosowaniu bitow od 113 do l1s. W tabeli tej bit 125 przenosi informacj¢ bitu 13z
tabeli A-9 i jest nadawany jako pierwszy.
3. Kod CRC zawiera resztg R(x), z dzielenia modulo - 2 dwdch wielomianow:
32
{x M(x)} _ o)+ R®)
G(X¥)  Jpoa G(x)
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o u

10.

11.

12.
13.
14.
15.

M(x) jest polem informacyjnym, sktadajacym si¢ z bazy danych azymutu podejscia lub azymutu tylnego okreslonej ponizej, z
wylaczeniem preambut, adresow, bitdw parzystosci oraz bitow kodow CRC. Bity od 121 do les przeznaczone sg dla stow danych
dodatkowych, a bity od l13 do l3o, dla stow danych podstawowych. Baza danych sktada si¢ z nastepujacych stéw danych, w tej
samej kolejnosci:

Baza danych azymutu podejscia:

Baza danych azymutu odejscia:

B1 (bity l21do Izo, ls3do leo)

B(b) do B38

B2 do B(a)

B39 (bity l21do Iso, 63 do lsg)

B40, B41

B40, B41, A3

Al do B42, A2, A3
A4 lub B43 (jesli sa nadawane)
Stowo 6 danych podstawowych

A4 1ub B43 (jesli sa nadawane)
Stowo 6 danych podstawowych

M(x) jest pomnozone przez x%2, ktore dotacza 32 bity zerowe do konca dzielne;j.
G(x) jest wielomianem generujgcym, okreslonym w nastgpujacy sposob:
G(X)=x#+xM+ xB+x0+xB+ x4+ x3+x+1

Q(X) jest ilorazem dzielenia.
Kod CRC, R(x), jest nadawany ze wspotczynnikiem o wartosci x3! jako bit Is1, oraz ze wspolczynnikiem o wartosci x° jako bit ls2.
Konwencja kodowania jest nastgpujaca:

0 =nie

1=tak
Znaki alfanumeryczne zakodowane sg tak, jak okresla to punkt 3.11.4.8.3 dla stow danych B1 do B39.
Konwencja kodowania jest nastepujaca:

0 = brak litery
1=R (prawy)

2 = C ($rodkowy)
3 =L (lewy)

Konwencja kodowania jest nastepujaca:
0 = procedura podejscia
1 = procedura odlotu

Numery indeksu punktu drogi sa przydzielane poprzez sekwencyjne numerowanie wszystkich punktow drogi w bazie danych
azymutu podejécia lub azymutu tylnego. W przypadku, gdy punkt drogi na progu gtéwnej drogi startowej zakodowany jest jedy-
nie przy uzyciu wysokos$ci przecigcia progu, jest on pominigty w sekwencji indeksu punktu drogi.
Warto$¢ zerowa tego pola wskazuje, ze procedura jest obliczong procedurg linii centralnej, oparta na danych zawartych w stowach
danych dodatkowych Al(lub B42), A2, A3 oraz A4 (lub B43).
Definicje punktow drogi posiadaja zmienng dtugosc¢ i sa zakodowane sekwencyjnie bez przystosowania do granicy stownej. Bity
rezerwowe nie moga znajdowaé si¢ pomi¢dzy definicjami punktéw drogi. Wszelkie bity rezerwowe znajdujace si¢ na koncu
ostatnich danych punktu drogi ustawione sg na zero. Definicje punktéw drogi dla procedury podejécia zakodowane sg w takiej
samej kolejnosci, w jakiej statek powietrzny realizuje procedure w trakcie lotu. Definicje punktow drogi dla podej$¢ nieudanych
lub odlotéw, zakodowane sg w kolejnosci odwrotnej. Punkty drogi nieudanego podejécia lub odlotu, ktore nie sg wspotuzytko-
wane z punktami drogi podejscia, zakodowane sg po ostatnim punkcie drogi podej$cia w bazie danych.
Urzadzenie niewyposazone w baz¢ danych azymutu tylnego moze wykorzystywaé pomocnicze stowo B39, jako stowo danych
punktu drogi, dla bazy danych azymutu podejscia.

Bit leg stowa B39 uzywany jest do wskazania zastosowania tego stowa. Konwencja kodowania jest nastgpujaca:
0 = stowo B39 jest stowem danych punktu drogi

1 = stowo B39 jest mapg azymutu tylnego/ stowem CRC

Wszystkie bity rezerwowe ustawione sg na ZERO.

Bity parzysto$ci od I70 do I76 zostaty wybrane do spelnienia réwnan podanych w Uwadze 1, tabela A-12.

Zakodowana warto$¢ 0000 jest niedozwolona.

Droga startowa o numerze 0 przeznaczona jest dla lotnisk §migtowcowych

ZAL A-16



Zatgcznik 10 — Lgcznosé lotnicza Zalgcznik A

Tabela A-16.  Dane definiowania punktu drogi

(zobacz punkt 3.11.4.8.3.2)

Zawarto$¢ danych Hoslc)iltlngtYCh Zakres wartosci Bit najmniej znaczacy

. +41940 m
Wspotrzedna X 15 (zobacz Uwagi 1,2) 256 m
Wspotrzedna Y nastepuje 1 zobacz Uwage 3

. +41940 m
Wspotrzedna Y 15 (zobacz Uwagi 1,2) 256 m
Wspoélrzedna Z nastepuje 1 zobacz Uwage 3
Wspotrzgdna Z 13 ~100 do +8091 m Im

(zobacz Uwagi 1, 4)

Wskaznik nastgpnego segmentu /

identyfikator pola 3 zobacz Uwagg 5

Wysokos$¢ punktu drogi na progu 6 (zog:c(; ?S-\;\/Sag; 5) 0.5m
Odlegto$¢ azymutu rzeczywi- 6 0 do 6300 m 100 m
stego do punktu drogi (zobacz Uwage 5)

Indeks nastepnego punktu drogi 6 Zobacz Uwagi 5, 6

Indeks nieudanego podejécia 6 Zobacz Uwagi 5, 6

UWAGI.

1.

Poczatkiem uktadu wspoétrzednych jest punkt odniesienia MLS. O$ X jest pozioma i potozona jest w ptaszczyznie pionowej,
zawierajacej lini¢ centralng drogi startowej wraz z liczba dodatnia odpowiadajg miejscu w kierunku punktu odniesienia podej-
Scia. O$ Y jest pozioma i prostopadta do osi X, z liczba dodatnig odpowiadaja miejscu na lewo od linii centralnej drogi startowej
patrzac od punktu odniesienia MLS w kierunku punktu odniesienia podejscia. O$ Z jest pionowa z liczbg dodatnig odpowiadaja
miejscu nad punktem odniesienia MLS. Krzywizna Ziemi nie jest brana pod uwage podczas ustalania warto$ci wspoirzednych
punktu drogi.
Konwencja kodowania jest nastgpujaca:
Najwazniejszy bit jest bitem znaku:

0 = dodatni

1 = ujemny
Pozostale bity przedstawiajg warto$¢ absolutna.
Konwencja kodowania jest nastgpujaca:

0 =nie

1=tak
Bit ,,wspotrzgdna Y nastepuje” jest ustawiony na ZERO w celu wskazania, ze wspotrzedna Y dla punktu drogi wynosi zero. W
takim przypadku, pole wspotrzgdnej Y nie jest uzywane. Bit ,,wspotrzgdna Z nastgpuje” jest ustawiony na ZERO (nie) w celu
wskazania, ze punkt drogi jest dwuwymiarowy lub ze staty gradient pomiedzy dwoma punktami drogi zawiera ten punkt, dla
ktérego nadawana jest wspoirzedna Z. Pole wspotrzednej Z nie jest uzyte w zadnym z tych przypadkow.
Pole to jest zakodowane jako warto$¢ nieoznaczona o przesuni¢ciu wynoszacym —100 m. A zatem, warto$¢ zerowa w tym polu
przedstawia wspotrzedng Z wynoszacg —100 m.
Pola danych nastgpujace po wskazniku nastepnego segmentu identyfikatora pola sg nadawane jedynie w niektorych przypad-
kach. Kodowanie wskaznika nastgpnego segmentu identyfikatora pola oraz uzycie kolejnych po6l danych okreslone zostato w
tabeli A-17.
Numery indeksow punktu drogi przydzielane sa poprzez sekwencyjne numerowanie wszystkich punktow drogi w bazie danych
azymutu podejscia lub tylnego. W przypadku, gdy punkt na progu gléwnej drogi startowej zakodowany jest jedynie przy uzyciu
wysokosci przecigcia progu, jest on pominiety w sekwencji indeksu punktu drogi. Nastepne pole indeksu punktu drogi odnosi
si¢ do numeru indeksu nizszego niz numer biezacego punktu drogi. Pole indeksu nieudanego podejécia odnosi si¢ do numeru
indeksu wyzszego niz numer biezacego punktu drogi.
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Tabela A-17. Wskazniki nastepnego segmentu/ identyfikatora pola

(zobacz punkt 3.11.4.8.3.2)
Zastosowanie Pole(a) danych nastepujace po identyfikatorze
Wskaznik
Miejsce Nastepny Potaczenie nastepnego Procedura
nastgpnego | wspotuzytkowany |z nieuda- ) segmentu / o nieudanego Procedura
punktu punkt drogi nym T%%rfteug identyfikatora Procedura podejScia podejscia Odlotu
drogi (Uwaga 1) podejsciem pola
Nie Zakl:;())/f:l)ilony 2 Wspotrzedna X nastgpnego punktu drogi
Dowolne Nie Prosty 2 1. Indeks nastgpnego punktu drogi
Tak Zakrzywiony 3 2. Wspolrzedna X pierwszego punktu drogi nastepnej procedury
1. Wysoko$¢ punktu drogi
na progu . .
Nie 4 2. Wspblrzgdna X pierw- puI}lef giizg@idrrll:sféprzgvgrsgseggury
szego punktu drogi na-
stepnej procedury
Prog gtow-
nej 1. Wysoko$¢ punktu drogi
dr(t)g\leét_ar- Prosty na progu-
! 2 (Iir;?:ckiz nieudanego po- Niedozwolone
Tak 5 3. Wspolrzedna X pierw- (zobacz Uwage 3)
szego punktu drogi na-
stepnej procedury
1. Odlegtos¢ rzeczywistego
Brak azym,uw do punk’Fu drogi Wspotrzgdna X pierwszego
. 2. Wspotrzedna X pierw- . .
Nie (zobacz 6 K - punktu drogi nastepnej procedury
Nie Uwage 2) szego punktu drogi na-
stepnej procedury
1. Odlegtos¢ rzeczywistego
?gg:/?zgoo azymutu do punktu drogi
plerwszeg 2. Indeks nieudanego po- .
Brak minigtego dejécia Niedozwolone
Tak pnuiZEg;ggogl 7 3. Wspotrzgdna X pierw- (zobacz Uwagg 3)
o de's’ci% szego punktu drogi na-
poca) stepnej procedury
UWAGI.

1. Wspotuzytkowany punkt drogi to taki punkt, ktory jest zidentyfikowany w biezacej procedurze jedynie poprzez numer indeksu punktu drogi.

Wspotrzedne punktu drogi sa $cisle zdefiniowane jako czes¢ innej procedury.

2. Za tym punktem drogi podane sa informacje dotyczace linii prostej przedtuzonej od biezacego punktu drogi, stycznej ze sciezka wchodzaca w
punkt drogi. W przypadku procedury nieudanego podejscia, linia ta przecina si¢ z ostatnim punktem podejscia.
3. Wartosci 5 1 7 wskaznika nastgpnego segmentu identyfikatora pola zarezerwowane sa do uzytku tylko w procedurach podejscia. Procedury

nieudanego podejscia i odlotu moga wspotuzytkowaé punkty drogi, ktore uzywaja tych warto$ci, ignorujac pola danych wysokosci punktu
drogi na progu, odlegtos¢ rzeczywistego azymutu do progu oraz indeksu nieudanego podejscia.
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Zalacznik B.  Warunki techniczne dla globalnego satelitarnego systemu nawigacji (GNSS)

1.

Definicje

GBAS/E. Naziemny system wspomagania transmitujacy dane o eliptycznie spolaryzowanej emisji VHF.

GBAS/H. Naziemny system wspomagania transmitujacy dane o poziomo spolaryzowanej emisji VHF.

Odbiornik. Urzadzenie odbierajace sygnaty systemu GNSS, zawierajace jeden lub wigcej sensorow.

Zarezerwowane (bity/ stowa/ pola). Bity/ stowa/ pola, ktore nie sg przydzielone, lecz zastrzezone dla specjalnego zastosowania w GNSS.

Zapasowe (bity/ stowa/ pola). Bity/ stowa/ pola, ktore nie sg ani przydzielone, ani zarezerwowane, lecz sa przewidziane do zastosowania
w przysztosci.

Uwaga. — Wszystkie bity zapasowe ustawione sq na zero.

2.

Informacje ogélne

Uwaga. — Przedstawiona specyfikacja techniczna uzupetnia postanowienia zawarte w punkcie 3.7, rozdziat 3.

3.

Elementy GNSS

3.1 Globalny System Pozycyjny (GPS) Standardowa Usluga Wyznaczania Pozycji (SPS) (L1)

3.11

3111

31111

31112

31113

ELEMENTY NIEPOKELADOWE

CHARAKTERYSTYKI CZESTOTLIWOSCI RADIOWEJ (RF)

Szum fazowy fali nosnej. Gesto§¢ widmowa szumu fazowego fali no$nej niemodulowanej bedzie taka, aby zamknigta petla
fazowa 10 Hz jednostronnej szerokosci pasma szuméw byla zdolna do $ledzenia fali nosnej z doktadnos$cia do

0,1 radiana (1 sigma).

Emisja uboczna. Emisja uboczna wewnatrzpasmowa bedzie najmniejsza, 40 dB ponizej niemodulowanej fali nosnej L1 w
przydzielonej szerokosci pasma kanatu.

Strata korelacyjna. Strata w odzyskanej mocy sygnatu, wynikajaca z niedoskonato$ci modulacji sygnatu i znieksztatcenia
fali, nie bedzie przekracza¢ 1 dB.

Uwaga. — Strata mocy sygnatu stanowi roznice pomiedzy mocq transmitowang w pasmie o szerokosci 2,046 MHz a mocg odzyskang
sygnatu przez bezszumowe i nietracqgce mocy odbiorniki z 1-chipowym korelacyjnym rozstawieniem i pasmie o szerokosci 2,046 MHz.

31114

Generowanie i synchronizacja kodu powszechnego/ogélnie dostgpnego (C/A). Kazdy wzoér Gi(t) kodu C/A bedzie utwo-
rzony przez sum¢ Modulo-2 dwdch 1023-bitowych wzoréw liniowych, G1 i G2i. Sekwencja G2ibedzie utworzona przez
skuteczne opdznianie sekwencji G2 przez catkowitg liczbe chipow, w celu wytworzenia jednego z 36 niepowtarzalnych
wzorow Gi(t) zdefiniowanych w tabeli B-1. Sekwencje G1 oraz G2 bgda generowane przez 10-stopniowe rejestry prze-
suwne stosujace nastgpujace wielomiany, do ktorych istnieje odniesienie w wejsciu przesuwnego rejestru:

a) GL X0+X3+1;i

b) G2: X0+ X8+ X6+ X3+ X2+ 1,

Wektor inicjujacy dla sekwencji G1 1 G2 bedzie sktadaé si¢ z ciagu znakéw ,,1111111111”. Przydziaty faz kodow beda takie, jak
przedstawiono to w tabeli B-1. Rejestry G1 i G2 beda zliczane w tempie 1,023 MHz. Synchronizacja wzajemnych relacji kodow C/A
bedzie taka, jak przedstawiono to na rysunku B-1.

1 Wszystkie rysunki zamieszczone sg na koncu zatgcznika.
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Tabela B-1. Przydzialy fazy kodu

Numer ID satelity = Sygnal PRN systemu GPS Opo(zcrﬁr;;)e G2 Plzgvgiszcsgnllﬁ(fwfw
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

ool 33 863 1745
il 34** 950 1713
okl 35 947 1134
okl 36 948 1456
il 37** 950 1713

* W zapisie 6semkowym dla pierwszych 10 chipow kodu C/A, jak przestawiono w tej kolumnie, pierwsza cyfra znaczy ,,1” dla pierwszego chipu, a
ostatnie trzy cyfry sa konwencjonalng 6semkowa reprezentacja pozostatych dziewigciu chipow (np. pierwszych 10 chipéw kodu C/A dla szumu
pseudolosowego (PRN) ztozonego sygnatu 1 wynosi: 1100100000).

**  Kody 34 i 37 C/A sa wspdlne.

***  Ztozone sygnaty od 33 do 37 PRN sa zarezerwowane dla innych zastosowan (np. nadajnikéw naziemnych).

3.1.1.2 Struktura danych. Depesza nawigacyjna bedzie sformatowana tak, jak przedstawia to rysunek B-2. Kazda strona, jak prze-
stawiono na rysunku B-6, bedzie wykorzystywa¢ w formacie podstawowym ramke o dtugosci 1500 bitow, sktadajaca sie z
5 podramek o dlugosci 300 bitéw kazda. Wszystkie stowa begda transmitowane od pierwszego najwazniejszego bitu (MSB).

3.1.1.2.1  Struktura podramki. Kazda podramka, i/lub strona podramki zaczyna si¢ od stowa telemetrycznego (TLM), po ktorym
nastepuje stowo dostarczajace (HOW). Po stowie dostarczajacym (HOW) bedzie nastgpowac 8 stow danych. Kazde stowo
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w kazdej ramce zawiera 6 bitow kontroli parzystosci. Formaty stéw: telemetrycznego (TLM) i dostarczajacego (HOW),
beda takie jak przedstawiaja to odpowiednio rysunki B-3 oraz B-4.

3.1.1.2.2  Koniec / poczqtek tygodnia. Na koncu / poczatku tygodnia:

a) cykliczne stronicowanie podramek od 1 do 5 bg¢dzie wznawiane z podramka 1, bez wzgledu na to, ktéra podramka byta
ostatnia transmitowana przed koncem/ poczatkiem tygodnia; i

b) cykliczne przegladanie 25 stron podramek 4 i 5 bedzie wznawianych ze strong 1 kazdej podramki, bez wzgledu na to,
ktora strona byta transmitowana przed koncem/ poczatkiem tygodnia. Kazde zatadowanie i przelaczanie stron bedzie
nastgpowac na granicach ramek (np. modulo 30 sekund wzgledem konca / poczatku tygodnia).

Uwaga. — Transmisja nowych danych w podramkach 4 i 5 moze by¢ rozpoczeta z ktdrgkolwiek z 25 stron tychze podramek.

3.1.1.2.3 Parzystos¢ danych. Kazde ze stow od 1 do 10, podramek od 1 do 5, bedzie zawiera¢ 6 bitow kontroli parzystosci jako najmnie;j
wazne bity (LSB). Dodatkowo, w celu obliczenia parzystosci beda dostarczane dwa nie informacyjne, nadwymiarowe bity 23
124 w stowach 21 10.

3.1.1.2.4 Stowo telemetryczne (TLM). Kazde stowo telemetryczne (TLM) ma dlugosé¢ 30 bitdow, pojawia si¢ w ramce danych co
6 sekund i jest pierwszym stowem w kazdej podramce. Format stowa telemetrycznego (TLM) bedzie taki, jak przedstawia to
Rysunek B-3. Kazde stowo telemetryczne (TLM) bedzie zaczyna¢ si¢ od preambuty, po ktorej nastepuje 16 bitow zarezerwo-
wanych i 6 bitdow kontroli parzystosci.

3.1.1.2.5 Slowo dostarczajgce (HOW). Kazde stowo dostarczajace (HOW) ma dlugos¢ 30 bitow, pojawia si¢ w ramce danych co
6 sekund i jest zawsze drugim stowem w kazdej podramce/stronie, nastgpujacym bezposrednio po stowie telemetrycznym
(TLM). Format i tre$¢ stowa dostarczajacego (HOW) bedzie taka, jak przedstawia to rysunek B-4. W pelnej postaci licznik
czasu tygodnia GPS (TOW) ma 19 bitow LSB i stanowi jednoczesnie fragment 29 bitowego licznika Z (punkt 3.1.1.2.6).
Stowo dostarczajace (HOW) zaczyna sie 17 bitami MSB licznika TOW. Te 17 bitéw bedzie zgodnych z licznikiem TOW
przy 1,5-sekundowej epoce, pojawiajacej si¢ na poczatku nastepnej stosowanej podramki.

3.1.1.2.5.1 Bit 18. W satelitarnym przeznaczeniu kodu konfiguracyjnego 001, bit 18 be¢dzie wskaznikiem ,,alarmu”. W przypadku, gdy
wskaznik jest podwyzszony (bit 18 przyjmuje warto$¢ 1), to uzytkownik bgdzie poinformowany, ze doktadno$¢ satelitar-
nego pomiaru odlegtosci przez uzytkownika (URA) moze by¢ gorsza niz wskazywana w podramce 1 oraz, ze uzytkownik
korzysta z satelity na wlasne ryzyko.

3.1.1.2.5.2 Bit 19. Bit 19 bedzie zarezerwowany.

3.1.1.2.5.3 Bity 20, 21 i 22. Bity 20, 21 i 21 stowa HOW dostarczaja numer kolejnej podramki (ID), w ktorej stowo HOW jest drugim
stowem. Kod ID bedzie zdefiniowany naste¢pujaco:

OgiRiwINIFEIg

Kod
001
010
011
100
101

3.1.1.2.6  Satelitarny licznik Z. Kazdy satelita bedzie wewnetrznie wyznacza¢ 1,5-sekundows epoke, zawierajacg dogodng jednostke
dla precyzyjnego liczenia i przekazywania czasu. Ustalony w ten sposob czas bgdzie okreslony jako licznik Z. Licznik Z
bedzie dostarczany uzytkownikowi w formie 29-bitowego binarnego numeru sktadajacego si¢ z dwoch nastepujacych czg-
Sci:

3.1.1.2.6.1 Licznik czasu tygodnia (TOW). Liczba binarna przedstawiona przez 19 bitow LBS licznika Z, stanowi licznik czasu tygodnia
(TOW) i definiowana jest jako istnienie rownej liczby 1,5-sekundowych epok, ktore wystapity od momentu przejscia z
poprzedniego tygodnia. Liczenie bedzie krotkookresowe, aby licznik TOW wskazywat od 0 do 403199 1,5 sekundowych
epok (odpowiadajacych jednemu tygodniowi) i bgdzie zerowany na koncu kazdego tygodnia. Stan zerowy licznika TOW,
bedzie 1,5-sekundowa epoka i pokrywac si¢ bedzie z poczatkiem aktualnego tygodnia. Skrocona wersja licznika TOW,
sktadajaca si¢ z 17 bitow MSB, i bedzie w stowie HOW z docierajacego strumienia danych taczem L1. Zalezno$¢ pomigdzy
aktualnym TOW a jego skrocona wersja HOW, bedzie taka, jak przedstawiono na rysunku B-5.

Uwaga. — WyzZej wymieniona epoka wystepuje (w przyblizeniu) w sobote o potnocy/ w niedzielg rano, gdzie potnoc zdefiniowana jest
jako godzina 0000 na skali UTC - Greenwich.

3.1.1.2.6.2 Licznik tygodnia. 10 bitbw MSB licznika Z bedzie binarng reprezentacja sekwencyjnej liczby przydzielonej do aktualnego
tygodnia GPS (Modulo 1024). Zakres tego licznika bedzie wynosi¢ od 0 do 1023. Jego stan zerowy bedzie tygodniem,
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ktory zaczyna si¢ 1,5-sekundowa epoka wystgpujaca (w przyblizeniu) w punkcie czasu zerowego UTC (punkt 3.1.4). W
momencie utraty waznos$ci 1023 tygodnia GPS, numer tygodnia GPS begdzie wykazywac ponownie warto$¢ zero. Poprzed-
nie 1024 tygodnie w przeliczeniach z czasu GPS na daty kalendarzowe, bgda wyliczone przez uzytkownika.

3.1.1.3 ZAWARTOSC DANYCH

3.1.1.3.1 Podramka 1 — dane zegara i stanu pracy satelity. Tre$¢ stow od 3 do 10 podramki 1 bedzie zawiera¢ parametry zegara i inne
dane, wskazane w tabeli B-2. Parametry zawarte w zestawie danych bgda aktualne podczas odstepu czasowego, w ktorym sg
one transmitowane i bgda aktualne przez dodatkowy okres czasu po rozpoczeciu transmisji nastgpnego zestawu danych.

3.1.1.3.1.1 Numer tygodnia. 10 bitbw MSB stowa 3 bedzie zawiera¢ 10 bitow MSB 29-bitowego licznika Z i bedzie przedstawiaé
numer aktualnego tygodnia GPS na poczatku odstgpu transmisji zestawu danych, ze wszystkimi zerami wskazujacymi ty-
dzien ,,zerowy”. Numer tygodnia GPS bedzie wzrasta¢ na koncu/ poczatku kazdej epoki tygodnia.

3.1.1.3.1.2 Dokiadnosé pomiaru odleglosci przez uzytkownika (URA). Bity od 13 do 16 stowa 3 bedg dostarcza¢ prognozowang sateli-
tarng doktadno$¢ pomiaru odleglosci przez uzytkownika (URA) taka, jak przestawiono w tabeli B-3.

Uwaga 1. — URA nie zawiera szacunkow bledow wynikajqcych z niedoktadnosci modelu jednoczestotliwosciowego opoznienia jonosfe-
rycznego.

Uwaga 2. — URA jest statystycznym wskaznikiem ewidentnego udziatu przewidywanych dokiadnosci efemeryd i zegara do ustalenia
osigganych doktadnosci z okreslonego satelity w oparciu o rzeczywiste dane.

3.1.1.3.1.3 Stan pracy satelity. Transmisja satelitarna 6-bitowej sygnalizacji stanu pracy satelity bedzie dostarczana bitami od 17 do
22 stowa 3. Bit MSB bedzie wskazywaé sumaryczng oceng stanu pracy satelity, nawigacyjnych danych, gdzie:

a) 0= wszystkie dane nawigacyjne sa poprawne; i
b) 1= pewne dane nawigacyjne nie sg poprawne.
Tabela B-2. Parametry podramki 1

Parametr Liczba bitow ** | Wspélczynnik skali = Efektywny zakres Jednostki
Numer tygodnia 10 1 tydzien
Doktadnos¢ satelity 4
Stan pracy satelity 6 1 wartos$¢ dyskretna
Top 8* 2-31 sekunda
10DC 10
toc 16 24 604 784 sekunda
an 8* 2% sekunda/sekunde?
an 16* 243 sekunda/sekunde
an 22* 2-31 sekunda

*  Parametry tak oznakowane stanowia dopetienie dwojkowe, z bitem znaku (+ lub -) zajmujacym bit MSB.

**  Zobacz rysunek B-6 dla pelnego przydziatu bitow.

*** ( ile nie wskazano inaczej w tej kolumnie, uzyteczny zakres jest zakresem maksymalnym.
5 bitow LSB bedzie wskazywacé stan pracy satelitarnych komponentow sygnatu zgodnie z punktem 3.1.1.3.3.4. Stan pracy satelity bedzie
odniesiony do zdolno$ci kazdego satelity jak wskazano to w konfiguracyjnym kodzie w punkcie 3.1.1.3.3.5. Satelita nieposiadajacy
ustalonych zdolnosci bedzie wskazywany jako ,,zdrowy” w przypadku, gdy brak danej zdolnos$ci jest whasciwy dla jego przeznaczenia
lub zostat on skonfigurowany w sposob, ktdry jest normalny z punktu widzenia odbiornika i nie wymaga takiej zdolnosci. Dodatkowe
dane stanu pracy satelity beda podawane w podramkach 4 i 5.

Uwaga. — Dane podawane w podramce 1 mogq nie zgadza¢ si¢ z przedstawionymi w podramkach 4 i/lub 5 pozostalych satelitow,
poniewaz mozna je zaktualizowac w innym czasie.

3.1.1.3.1.4  Wiek danych zegara satelitarnego (IODC). Bity 23 i 24 stowa 3, w podramce 1, beda 2 bitami MSB
z 10-bitowej nazwy IODC. Bity od 1 do 8 stowa 8 w podramce 1, beda zawiera¢ 8 bitow LSB IODC. IODC bedzie
wskazywac ustalony wiek danych. Transmisja IODC bedzie rozna dla kazdej wartosci transmitowanej przez satelitg
podczas poprzednich siedmiu dni.
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Uwaga. — Relacje pomiedzy IODC i wiekiem danych efemeryd (IODE) sq zdefiniowane w punkcie 3.1.1.3.2.2.

3.1.13.15  Estymacja zréznicowania opdznienia grupowego. Bity od 17 do 24 stowa 7 beda zawiera¢ wyraz korygujacy Tep dla
uwzglednienia efektu zréznicowania opdznienia grupowego.

Uwaga. — Tep nie zawiera wzglednego bledu opoznienia grupowego kodow C/A i P(Y).

3.1.1.3.1.6  Parametry poprawki zegara satelitarnego. Bity od 9 do 24 stowa 8, bity od 1 do 24 stowa 9 i bity od 1 do 22 stowa 10,
beda zawieraé parametry potrzebne uzytkownikowi dla ewidencjonowania poprawki zegara satelity (toc, 812, a1 a1).

3.1.1.3.1.7  Zarezerwowane pola danych. Zarezerwowane pola danych beda takie, jak wskazano w tabeli B-4. Wszelkie zarezerwo-
wane pola danych bedg utrzymywac prawidtowa parzysto$¢ wewnatrz ich odpowiednich stow.

Tabela B-3. Dokladnos$¢ pomiaru odleglo$ci przez uzytkownika

URA ' Dokladnos¢
0 2m
1 2,8 m
2 4m
3 57m
4 8m
5 11,3 m
6 16m
7 32m
8 64 m
9 128 m
10 256 m
11 512m
12 1024 m
13 2048 m
14 4096 m
15 Nie uzywac

Tabela B-4. Zarezerwowane pola danych podramki 1
Stowo Bit
3 11-12
4 1-24
5 1-24
6 1-24
7 1-16

3.1.1.3.2 Podramki 2 i 3 — dane efemeryd satelity. Podramki 2 i 3 bedg zawiera¢ reprezentacje efemeryd transmitujgcego satelity.

3.1.1.3.3 Parametry efemeryd. Parametry efemeryd bedg takie, jak wskazano w tabeli B-5. Dla kazdego parametru w podramce 2
i3, liczba bitow, wspotczynnik skali bitéw LBS, zakres i jednostki bgda takie, jak specyfikuje to tabela B-6.

Tabela B-5. Dane efemerydalne
Mo | Anomalia §rednia w czasie odniesienia
An : Poprawka ruchu $redniego
e | Mimosrod
JA | Pierwiastek kwadratowy duzej potosi

OMEGAo : Rektascencja wezta wstepujacego orbity epoki tygodniowej
io : Inklinacja orbity w czasie odniesienia
o = Argument perygeum
OMEGADOT | Zmiana rektascensji w funkcji czasu
iDOT : Zmiana inklinacji w funkcji czasu
Cuc . Amplituda harmonicznej kosinusoidalnej korekty argumentu szerokosci
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Cus | Amplituda harmonicznej sinusoidalnej korekty argumentu szerokosci
Crc | Amplituda harmonicznej kosinusoidalnej korekty promienia wodzacego satelity
Crs | Amplituda harmonicznej sinusoidalnej korekty promienia wodzacego satelity
Cic . Amplituda harmonicznej kosinusoidalnej korekty inklinacji
Cis | Amplituda harmonicznej sinusoidalnej korekty inkli