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nepretrzitosti provozu, je mozZny provoz s vy$Simi
naroky.

3.1.5.8.2 Uroveni sestupového majaku musi byt

uroven 1, pokud plati alespori jedno z nasledujicich:

1) neni prokadzana integrita provozu  nebo
nepfetrZitost provozu sestupového majaku, nebo
oboji; nebo

2) jak integrita provozu, tak nepfetrzitost provozu
sestupového majaku jsou prokazany, ale nejméné
jedna nesplfiuje poZzadavky urovné 2.

3.158.21 Pravdépodobnost nevyzafeni
faleSnych navadécich signalld sestupovym majakem
urovné 1 by neméla byt mensi nez 1 — 1,0 x 107 pro
libovolné jednotlivé pfistani.

3.1.5.8.2.2 Pravdépodobnost toho, Ze vyzafovany
navadéci signal se neztrati, by méla byt vétSi nez
1-4 x 10% vprub&hu libovolného 15sekundového
intervalu pro sestupovy majak urovné 1 (coz odpovida
stfedni dobé mezi vypadky 1 000 hodin).

Poznamka: Sestupovy majak spliiujici oba
doporu¢ené postupy ust. 3.1.5.8.2.1 a 3.1.5.8.2.2
rovnéz splriuje standard ust. 3.1.5.8.3 (vykonnost
urovné 2), a proto ma byt oznacen trovni 2.

3.1.58.23 V pfipadé, Ze hodnota integrity pro
sestupovy majak urovné 1 neni dostupna nebo ji
nelze jednoduse vypocitat, méla by byt za ucelem
zajiSténi fadného monitorovani bezpecénosti provozu
pfi poruSe provedena podrobna analyza.

3.1.5.8.3 Uroven sestupového majaku musi byt
uroven 2, pokud:
— pravdépodobnost nevyzafeni faleSnych

navadécich signall neni mensi nez 1 — 1,0 x 1077
pro libovolné jednotlivé pfistani; a

— pravdépodobnost toho, Ze vyzafovany navadéci
signal se neztrati, je véts§i nez 1 — 4 x 10
v pribéhu libovolného 15sekundového intervalu
(coz odpovida stfedni dobé mezi vypadky 1 000
hodin).

3.1.5.84 Uroven sestupového majaku musi byt
uroven 3 nebo 4, pokud:
— pravdépodobnost nevyzareni faleSnych

navadécich signali neni mensi nez 1 — 0,5 x 107°
pro libovolné jednotlivé pfistani; a
— pravdépodobnost toho, Ze vyzafovany navadéci
signal se neztrati, je véts§i nez 1 — 2 x 10
v pribéhu libovolného 15sekundového intervalu
(coz odpovida stfedni dobé mezi vypadky 2 000
hodin).
Pozndmka 1:  PoZadavky pro sestupovy majak
turovné 3 a /rovné 4 jsou stejné. Deklarované urovné
integrity a nepfetrzitosti provozu sestupového majaku
by mély odpovidat deklarovanym Grovnim kurzového
majaku (tj. sestupovy majak je deklarovan jako urovné
4, pokud kurzovy majak splriuje uroveri 4).
Poznamka 2:  Poradensky material o moznostech
dosaZeni integrity a nepretrzitosti provozu je uveden
v ust. 2.8 Dodatku C.

3.1.6 Dvojice kmitoctu pro kurzovy
a sestupovy majak
3.16.1 Dvojice kmitoctd pro kurzovy

a sestupovy majak jakéhokoli systému pro pfistrojové
tabulky

pfistdni musi byt zvoleny z nasledujici
v souladu s ust. 4.2 Predpisu L 10/V.

Kurzovy Sestupovy
(MHz) (MHz)
108,1 334,7
108,15 334,55
108,3 334,1
108,35 333,95
108,5 329,9
108,55 329,75
108,7 330,5
108,75 330,35
108,9 329,3
108,95 329,15
109,1 331,4
109,15 331,25
109,3 332,0
109,35 331,85
109,5 332,6
109,55 332,45
109,7 333,2
109,75 333,05
109,9 333,8
109,95 333,65
110,1 334,4
110,15 334,25
110,3 335,0
110,35 334,85
110,5 329,6
110,55 329,45
110,7 330,2
110,75 330,05
110,9 330,8
110,95 330,65
1111 331,7
111,15 331,55
111,3 332,3
111,35 332,15
1115 332,9
111,55 332,75
111,7 333,5
111,75 333,35
111,9 331,1
111,95 330,95
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—Eolodioinla (MH—Z)j (MH—Z—)] )
1 1103 335,0
2 109;9 3338
3 1095 3326
4 1101 3344
5 1097 3332
6 1093 3320
+ 1091 3314
8 110;9 330:8
9 1107 330;2
L0 110;5 329;6
11 1081 3347
e 1083 334:%
13 1085 3299
14 1087 3365
15 1089 3293
16 Hia 331+
17 1113 3323
18 115 3329
19 17 3335
20

3.1.7
Poznamka:

VKV radiova polohova navéstidla

PoZadavky tykajici se polohovych
navéstidel plati pouze pokud je instalovano jedno
nebo vice polohovych navéstidel.

3.1.7.1

a) Kazda instalace systému ILS musi zahrnovat dvé
polohova navéstidla s vyjimkou, kdy je dle
stanoviska pfislusného Gfadu povazovano za
dostate¢né jediné polohové navéstidlo. Pokud se
vyskytnou zvlastni provozni pozadavky, muze
letecky ufad udélit vyjimku pro instalaci dalSiho,
tfetiho polohového navéstidla.

b) Polohova navéstidla musi spliovat pozadavky
odstavce 3.1.7. Pokud instalace systému ILS
zahrnuje pouze dvé polohova navéstidla, musi byt
splnény pozadavky vztahujici se na stfedni a
vnéjSi polohové navéstidlo. Pokud instalace
sestava pouze zjednoho polohového navéstidla,

VSeobecné

musi byt splnény pozadavky vztahujici se bud na
stfedni, nebo na vng&jSi polohové navéstidlo.
Pokud jsou polohové navéstidla nahrazena DME,
vztahuji se na néj pozadavky ust. 3.1.7.6.5.

c) Polohova navéstidla musi vytvaret vyzafovaci
diagramy, které podél sestupové cary ILS
vyznacuji pfedem stanovené vzdalenosti od prahu
RWY.

31711 Polohova naveéstidla pouzivana
v zadnim kurzovém sektoru ILS musi splhovat
poZzadavky ust. 3.1.7.

3.1.7.1.2 Identifikacni signaly navéstidel

pouzitych v zadnim sektoru kurzového majaku musi
byt =zfetelné odliSeny od identifikacnich signala

polohovych navéstidel v  pfednim  sektoru,
predepsanych v ust. 3.1.7.5.1.

3.1.7.2 Kmitocet

3.1.7.21 Polohovd navéstidla pracuji na

jednotném kmitoctu 75,0 MHz, ktery musi byt vysilan

se stabilitou lepsi nez + 5.10°. Vysilani musi byt

polarizovano horizontalné.

3.1.7.3 Kryti

3.1.7.31 Polohova navéstidla musi zabezpecit

kryti v nasledujicich délkach, méfenych na sestupové

a kurzové ¢are systému ILS:

a) vnitfni polohové navéstidlo: 150 + 50 m (500 + 160
ft);

b) stfedni polohové navéstidlo: 300 £+ 100 m (1 000
+ 325 ft);

c) vnéjsi polohové navéstidlo: 600 + 200 m (2 000
+ 650 ft).

3.1.7.3.2 Intenzita pole, ktera ohraniCuje kryti
uréené v ust. 3.1.7.3.1, musi byt 1,5 mV/m (-82
dBW/m?). Déale musi uvnitf oblasti kryti intenzita pole
stoupat az na 3 mV/m (-76 dBW/m?).

Poznamka 1:  P¥i ndvrhu pozemni antény je vhodné
se pfesvédcCit, Ze pfiméfeny pomér zmény intenzity
pole zajistuje hranice kryti. Je rovnéZz vhodné se
presvédiit, ze letadlo uvnitf kurzového sektoru bude
mit vizualni identifikaci.

Poznamka 2:  Uspokojiva cinnost typické palubni
instalace prijimace navéstidel se ziska, jestlize
citlivost je nastavena tak, aby vizualni identifikace
byla zajiSténa pfi intenzité pole 15 mV/m
(-82 dBW/m?).
3.1.74 Modulace

3.1.74.1 Modulaéni

polohovych navéstidel jsou:

a) vnitini polohové navéstidlo: 3000 Hz;
b) stfedni polohové navéstidlo: 1300 Hz;
c) vnéjsi polohové navestidlo: 400 Hz.

kmitoty  jednotlivych

Modulaéni kmitoéty musi byt dodrzeny s pfesnosti
+2,5 %, celkové harmonické zkresleni nesmi byt
vy$Si nez 15 %.
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- misto 1,5°: 0,5°;

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

- misto 2 400 m (8 000 ft): 3 000 m (10 000 ft);

- misto 20°: 30°.
Poznémka: Vertikalni kryti SRE je znézornéno na
Obr. C-18 v Dodatku C.

3.24.3 Presnost

3.243.1 Pfesnost v azimutu
Poloha letadla v azimutu musi byt zjisténa s pfesnosti
+ 2°. RozliSovaci schopnost v azimutu musi byt 4°.

3.2.4.3.2 Presnost v dalce

Chyba v ur€eni vzdalenosti letadla od antény SRE
nesmi prevySit bud 3 % ze skutec¢né vzdalenosti,
nebo 150 m podle toho, kterd hodnota je vétsi.
RozliSovaci schopnost v dalce musi byt bud 1 % ze
skuteéné vzdalenosti, nebo 230 m podle toho, ktera
hodnota je vétsi.

324321 Chybovost indikace vzdalenosti by
neméla prekroCit 3 % skuteéné vzdalenosti nebo
150 m (bere se vétSi hodnota).

3.24.4 Zafizeni musi byt schopné nejméné
jednou za 4 sekundy opakovat UpIné informace
0 azimutu a vzdalenosti vSech letadel, nachazejicich
se v prostoru jeho kryti.

3.245 SRE by mély byt vybaveny zafizenim
pro co nejvétsi omezeni ruSeni, zplsobovaného
odrazy od pozemnich cila, obladnosti a
povétrnostnich srazek.

3.3 Specifikace VKV vSesmérového
majaku (VOR)

3.31 VSeobecné

3.3.1.1 VKV vSesmérovy majak VOR musi

pracovat a byt nastaven tak, aby pfistrojova indikace
v letadle odpovidala uhlové odchylce (zaméfeni) ve
stupnich od magnetického severu, méfeného od
stanovisté majaku.

3.3.1.2 Nosny kmitoCet majaku VOR je
modulovan dvéma samostatnymi signaly 30 Hz.
Jeden z nich (referencni signal) je fazové nezavisly na
azimutu mista pozorovani. Druhy (proménny signal)
musi mit takovy fazovy prubéh, ze rozdil fazi
proménného a referenéniho signalu odpovida
zaméfeni mista pozorovani vztazeného ke stanovisti
majaku.

3.3.1.3 Rozdil faze referencniho
a proménného signalu ve vztazném magnetickém
smeéru musi byt nulovy.

Poznamka: Referenéni a proménné signaly maji
nulovy rozdil fazi, jestlize maximalni hodnota souctu
energii (vykon(d) nosného kmito¢tu a postrannich
pasem, vznikajicich vlivem proménného signalu,
probihd ve stejném C¢ase jako nejvySSi okamZity
kmitocet referencniho signalu.

3.32 KmitoCet

3.3.21 Majak VOR musi pracovat v pasmu
kmito¢td 111,975 MHz az 117,975 MHz. V pasmu 108
az 111,975 MHz mohou majaky VOR pracovat pouze
tehdy, jsou-li dodrzena ust. 4.2.1 a 4.2.3.1 Hlavy 4
Predpisu L 10/V. Nejvyssi pridélitelny kmitoCet je
117,950 MHz, rozte¢ jednotlivych kanall az do tohoto
kmitoétu je 50 kHz, pocinaje od nejvyssiho
pfidéleného kmito¢tu. V téch prostorech, kde se
obvykle pouziva rozte¢ kanall 100 rebe—200-kHz,
stabilita nosného kmitoétu se pozaduje + 5.10°5.

3.3.2.2 U zafizeni VOR instalovanych po
23.5. 1974 musi byt stabilita vysilaného nosného
kmitoc¢tu alespor 2.10°° v prostorech, kde se pouziva
rozte¢ 50 kHz.

3.3.23 U stavajiciho zafizeni VOR musi byt
v prvni fadé pfedem zlepSena stabilita vysilaciho
nosného kmitoétu alespoi na hodnotu 2.10°°
v pfipadé, Ze ve stejném prostoru bude doplhovano
nové zafizeni VOR, kterému byl pfidélen kmitocet
0 50 kHz odliSny od kmitoCtu dotéeného stavajiciho
zafizeni VOR.

3.33 Polarizace signalu a presnost
3.3.3.1 Signal majaku  VOR je wvysilan
s horizontalni  polarizaci. Vertikalné polarizovana

sloZka vysilaciho signalu musi byt co nejmensi.
Poznémka: V souCasné dobé neni mozZno
stanovit max.  pfipustnou  velikost vertikalné
polarizované slozky. ZptGsoby zjistovani jejiho viivu na
pfesnost zamérfeni majaku VOR jsou uvedeny
v publikaci ICAO ,Manual on Testing of Radio
Navigation Aids” (Doc 8071).

3.3.3.2 Vliv pozemni stanice na chybu
vinformaci o zaméfeni, odvozenou z horizontalné
polarizovaného signalu majaku VOR v rozsahu vSech
elevagnich uhld mezi 0° az 40° vztazenych ke stfedu
anténniho systému, musi byt v mezich + 2°.

3.34 Kryti

3.34.1 Majak VOR musi zajistit dostateCnou
uroven signdlu, potfebnou k c&innosti standardniho
palubniho  vybaveni letadla, pohybujiciho se
v hladinach a vzdalenostech pozadovanych
z provoznich ddvod(, az do elevaéniho thlu 40°.

3.34.2 Intenzita pole nebo hustota vykonu
signalu VOR, potfebna k €innosti standardniho
palubniho vybaveni letadla, v minimalni provozni

hladiné a maximalni provozni vzdalenosti by méla byt

90 uV/m resp. =107 dBW/m?2.

Poznamka: Velikosti ekvivalentniho izotropicky

vyzareného vykonu (EIRP) pro stanoveny dosah jsou

uvedeny v ust. 3.1 Dodatku C. Definice EIRP je

uvedena v ust. 3.5.1.

3.35 Modulace navigacnich signalt

3351 Nosny kmito¢et majaku VOR musi byt

v kterémkoli misté pfijmu amplitudové modulovany

dvéma signaly:

a) s konstantni amplitudou, kmito¢tové modulovanou
30 Hz na subnosném kmitoctu 9 960 Hz:
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35.2 VSeobecné

3.5.21 Systém DME je uren pro zajisténi
nepfetrzité a prfesné indikace Sikmé vzdalenosti
letadla, vybaveného prislusnym zafizenim,
vyhodnocované od referenéniho bodu pozemniho
zafizeni.

3.5.2.2 Systém zahrnuje dvé zakladni ¢asti —

zafizeni na palubé letadla a zafizeni instalované na
zemi. Palubni zafizeni se nazyva dotazovacg, pozemni
odpovidag.

3.5.2.3 Cinnost systému DME probiha tak, Ze
dotazovaCe dotazuji odpovidace, tyto vysilaji
k dotazovacum odpovédi synchronizované s dotazy,

timto zplsobem je zajisténo prfesné méreni
vzdalenosti.

3524 DME/P ma dva rezimy c&innosti, IA
a FA.

3.5.25 Je-li DME sdruzeno s ILS, VOR nebo
MLS pro vytvofeni jednoho radionavigacniho
prostfedku:

a) musi pracovat na stanovenych dvojicich kmitoc¢td
podle ust. 3.5.3.3.4;

b) musi byt umisténa v mezich uvedenych pro
sdruzena zarizeni v ust. 3.5.2.6; a

c) musi spliovat pozadavky na identifikaci
odpovidajici ust. 3.5.3.6.4.
3.5.2.6 Omezeni pro instalaci sdruzenych

DME a ILS, MLS nebo VOR

3.5.26.1 Sdruzena zafizeni VOR a DME musi

byt spole€¢né umisténa podle téchto zasad:

a) u zarizeni pouzivanych v fizenych oblastech pro
pfiblizeni nebo jiné postupy, které vyzaduji
vysokou prfesnost stanoveni polohy, nesmi byt
vzdalenost mezi anténami VOR a DME vétSi nez
80 m (260 ft);

b) u zafizeni pouzivanych pro UGcely jiné nez uvedené
v odstavci a) nesmi byt vzdalenost mezi anténami
VOR a DME vétsi nez 600 m (2 000 ft).

3.5.2.6.2 Sdruzeni DME a ILS

Poznamka: Dodatek C, ust. 2.11 uvadi informace
o sdruzeni DME s ILS.

3.5.2.6.3 Sdruzeni DME a MLS

3.5.2.6.3.1 Jestlize DME/P ma byt pouzito k
zjistovani vzdalenosti, potom by mélo byt umisténo co
nejblize ke kurzovému zafizeni MLS.

Poznamka: Dodatek G, ust. 5 a Dodatek C,
ust. 7.1.6 uvadéji podklady k umisténi DME a MLS.
V daném materidlu jsou Castecné feSeny problémy
zabranéni rGzné indikace nulové vzdalenosti v téch
pfipadech, kdy stejnou RWY zajiStuje DME/P
spolupracujici s MLS a DME/N spolupracujici s ILS.

3.5.2.7 Standardy v ust. 3.5.3, 3.5.4 a 3.55
oznacené znakem I plati pouze pro zafizeni DME
poprvé zastavéna po 1. lednu 1989.

3.5.3 Charakteristiky systému
3531 Zéakladni parametry
35.31.1 Dosah

Systém musi zajistit méfeni Sikmé vzdalenosti od
letadla ke zvolenému odpovidaci do hranice kryti,
stanovené pro tento odpovida¢ podle provoznich
poZadavkd.
3.5.3.1.2 Kryti

3.5.3.1.21 DME/N musi poskytovat signaly, které
umozni uspokojivy provoz typické palubni zastavby
v hladinach a vzdalenostech pozadovanych
z provoznich divodt a az do uhlu elevace nejméné
40 stupnd.

Poznamka: Pokyny k podpore navigace zaloZzené
na vykonnosti, popsané v dokumentu Performance-
based Navigation (PBN) Manual (Doc 9613), jsou
uvedeny v ust. 7.2.1.3 Dodatku C.

3.5.3.1.2.22 Pfi sdruzeni s VOR musi byt kryti
DME/N v maximalni mife nejméné takové, jako ma
VOR.

3.5.3.1.2.23  P¥i sdruzeni s MLS-+ebo-ILS musi byt
kryti DME/N nejméné takové, jako je kryti ILS v
kurzovém sektoru v rozmezi +10° jak je stanoveno

vust. 3.1.3.3.1 Hlavy 3nebe—MLS—vpFisluSnem
lzentpnooldens,

Poznamka: Pokyny tykajici se DME/N
sdruzeného sILS jsou wuvedeny vust. 7.1.6.3
Dodatku C.

3.5.3.1.2.34  Kryti DME/P nebo kryti DME/N pri

sdruzeni s MLS musi byt nejméné takové, jako je
v kurzovém sektoru MLS.

Poznamka: Timto nejsou stanoveny poZadavky
na provozni dosah a kryti, pro které by mél byt systém
vyuZit, dosah v urcitych oblastech mize byt omezen
vzdalenosti mezi jiZz instalovanymi zafizenimi.

3.5.3.13 PFfesnost

3.5.3.1.31 Systémova presnost. Pfesnost

specifikovana v ust. 3.5.3.1.4, 3545 a3554
vychazi z pravdépodobnosti dosazeni 95 %.

3.5.3.14 Presnost DME/P

Poznamka 1:  Dale jsou uvadény dva standardy
presnosti 1 a 2 pro DME/P v ruznych variantach
poulZiti.

Poznamka 2:  Podklady k presnosti jsou uvedeny
v ust.7.3.2 Dodatku C.

353141 Slozky chyby

Chyba PFE sestava z téch kmito¢tovych slozek
DME/P na vystupu dotazovace, které lezi pod
1,5rad/s. Chyba CMN sestava z téch kmitoctovych
slozek na vystupu dotazovate DME/P, které lezi
v pasmu od 0,5 do 10 rad/s.

Poznamka: Chyby specifikované pro bod maji
byt aplikovany pfi letu pfes dany bod. Informace
0 uplatnéni a méfeni téchto chyb v intervalu vhodném
pro letovou kontrolu jsou v ust. 7.3.6.1- Dodatku C.
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poZadavk(, pficemZz se berou v uvahu pfislusna

mezinarodni doporuéeni.

Nejzadanéjsi by byl vyzarovaci diagram, ktery by:

a) v pripadé vejifového navéstidla uved! do ¢innosti
indikacni zafizeni pouze v tom pfipadé, kdy se
letadlo nachazi uvnitf pravouhlého
rovnobéznosténu, symetrického kolem svislé
pfimky, prochézejici navéstidlem, jehoZ velka a
mala osa by byly poloZzeny v souhlasu s danou
letovou cestou,

b) v pripadé Z - navéstidla uvedl do Ccinnosti
indikacni zafizeni pouze v tom pfipadé, kdy se
letadlo nachazi uvnitf vélce, jehoz osa by byla
svisla pfimka prochazejici navéstidlem.

V praxi ovdem neni vytvoreni takového vyzafovaciho
diagramu mozné a je nutné nalézt kompromisni
feSeni. Bézné pouzivany a prakticky ovéreny anténni
systém je uveden v Dodatku C. Takové a nové
konstrukce anténnich systémdi, které se budou co
nejvice priblizovat Zzadanému vyzarfovacimu diagramu,
uvedenému dfive, budou obvykle vyhovovat
provoznim poZadavkim.

3.6.1.2.6 Kryti

Hranice kryti tratového navéstidla musi byt uréeny na
zakladé intenzity pole, uvedené v ust. 3.1.7.3.2.

3.6.1.2.7 Vyzarfovaci diagram

Vyzafovaci diagram tratového navéstidla by mél byt
obvykle takovy, aby polarni osa diagramu byla svisla a
intenzita pole uvnitf diagramu byla symetricky
rozlozena kolem polarni osy v roviné nebo v rovinach,
kterymi prochazeji letové cesty, pro které je navéstidlo
ur¢eno.

Poznamka: Obtize pfi  umisténi  nékterych
tratovych navéstidel mohou vést k pouZiti jiné polarni
oSy nez svislé.

3.6.1.3 Kontrola ¢innosti
Kazdé tratové navéstidlo by mélo byt doplnéno
kontrolnim  zafizenim, které bude pfisluSnému

stanovisti indikovat:

a) pokles vykonu vyzafovaného nosného kmitoCtu
pod 50 % normalni hodnoty,

b) snizeni hloubky modulace pod 70%,

c) nespravné kli¢ovani.

3.7 Specifikace globalniho druzicového
navigaéniho systému (GNSS)

3.7.1 Definice

Axialni pomér (Axial ratio)

Pomér, vyjadfeny v decibelech, mezi maximalnim
vystupnim  vykonem a minimalnim  vystupnim
vykonem antény pfi dopadajici linearné polarizované
vingé, kdyz se orientace polarizace méni do vSech
smérl kolmych ke sméru Sifeni.

Cas do vystrahy (Time-to-alert)

Maximalni pfipustny €as, ktery uplyne od pocatku
chyby v ur€ovani polohy do doby, kdy zafizeni vyhlasi
vystrahu.

Data podpory integrity (ISD)
data)

Sada parametr(, které charakterizuji integritu signalu
v prostoru (SIS) pro kazdé specifické zakladni
uskupeni druzic a druh sluzby ARAIM.

(Integrity support

Druzicovy navigac¢ni systém BeiDou
(BeiDou Navigation Satellite System)
Druzicovy navigaéni systém provozovany Cinou.

(BDS)

Galileo
Druzicovy navigacni systém provozovany Evropskou
unii a jejimi ¢lenskymi staty.

Generator ISM (ISMG) (ISM generator)

Subjekt, ktery urCuje hodnoty parametrl ISD
vysilanych v ISM pro ARAIM pro dané zakladni
uskupeni druzic.

Globalni druzicovy navigaéni systém (GNSS)
(Global navigation satellite system)
Celosvétovy systém pro ur€ovani polohy a ¢asu, ktery

zahrnuje konstelaci jedné nebo vice druzic,
letadlovych pfijimacd a monitorovani integrity
systému, rozSiteny, je-li to nezbytné, k podpore

pozadované navigacni vykonnosti pro urcity provoz.

Globalni  navigacni
positioning system)
Druzicovy navigaéni systém provozovany Spojenymi
staty.

systétm (GPS) (Global

GLONASS (GLObal NAvigation Satellite System)
Druzicovy navigaCni systém provozovany Ruskou
federaci.

Chyba polohy GNSS (GNSS position error)
Rozdil mezi skuteCnou polohou a polohou uréenou
pfijimacem GNSS.

Integrita (Integrity)

Mira davéry, Zze informace poskytovana celym
systtmem muze byt brana jako korektni. Integrita
zahrnuje schopnost systému poskytovat v€asné a
spravné varovani pro uzivatele (vystrahy).

Kanal standardni presnosti (CSA) (Channel of
standard accuracy)

Specifikovana udrovern presnosti urcovani polohy,
rychlosti a méfeni Casu, ktera je dosazitelna pro
jakéhokoli uzivatele GLONASS na celosvétové bazi.

Limit vystrahy (Alert limit)
Chybova tolerance pro urcity méfeny parametr, ktera
nesmi byt pfekro¢ena bez vydani vystrahy.

Pokrocilé autonomni monitorovani
prijimacem (ARAIM) (Advanced
autonomous integrity monitoring)
Funkce ABAS vyuzivajici ISD.

integrity
receiver

Pseudovzdalenost (Pseudo-range)

Rozdil mezi ¢asem vyslani signalu druzici a pfijetim
signalu uzivatelem, nasobena rychlosti svétla ve
vakuu, zahrnujici odklon zpUsobeny rozdilem mezi
Casovou zakladnou uzivatele a druzice.
Pseudovzdalenost bez vlivu
(lonosphere-free pseudo-range)

ionosféry
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Pseudovzdalenost, ve které byl vliv ionosféry prvniho
fadu na Sifeni signalu odstranén linearni kombinaci
méfeni pseudovzdalenosti ze signald na dvou
odliSnych kmito¢tech ze stejné druZice.

Sluzba standardniho urcovani
(Standard positioning service)
Specifikovana drovenl presnosti urcovani polohy,
rychlosti a méfeni €asu dostupna pro jakéhokoli
uzivatele GPS na celosvétoveé bazi.

polohy (SPS)

Svorky antény (Antenna port)

Bod, kde je urCovan vykon pfijimaného signalu.
U aktivni antény to je fiktivni bod mezi prvky antény a
anténnim predzesilovaéem. U pasivni antény je to
vystup samotné antény.

Systém s druzicovym rozsirenim (SBAS) (Satellite-
based augmentation system)

RozSifeny systém s rozsahlym pokrytim, v kterém
uzivatel pfijima informace z druzicového vysilace.

Systém s palubnim rozsifenim (ABAS) (Aircraft-
based augmentation system)

RozSifeny systém, ktery rozSifuje a/nebo integruje
informace ziskané z rdznych ¢asti GNSS s informaci,
ktera je k dispozici na palubé letadla.

Systém s pozemnim rozsifenim (GBAS) (Ground-
based augmentation system)

RozSifeny systém, v kterém uzivatel pfijima rozsifujici
informace pfimo z pozemského vysilace.

Systém s regionalnim pozemnim rozsifenim
(GRAS) (Ground-based regional augmentation
system)

RozSifeny systém, v kterém uzivatel pfijima rozsifujici
informace pfimo zjednoho nebo ze skupiny
pozemskych vysilacl pokryvajicich region.

Vystraha (Alert)

Udaj poskytnuty jinym letadlovym systémim nebo
oznameni pilotovi, Ze provozni parametr navigacniho
systému je mimo toleranci.

Zakladni
Service)
Specifikovana udroverni presnosti urcovani polohy,
rychlosti a méfeni Casu, ktera je dosazitelna pro
jakéhokoli uzivatele BDS na celosvétové bazi.

sluzba BDS (BDS OS) (BDS Open

Zakladni sluzba Galileo (Galileo OS) (Galileo Open
Service)

Specifikovana udroverni presnosti urcovani polohy,
rychlosti a méfeni Casu, ktera je dosazitelna pro
jakéhokoli uzivatele Galileo na celosvétové bazi.
Zakladni  uskupeni druzic satellite
constellation(s))

Zakladnimi uskupenimi druzic jsou GPS a GLONASS.

(Core

Zprava podpory integrity (ISM) (Integrity support
message)

Vyhrazena navigaéni zprava pro vysilani zakladniho
uskupeni druzic, ktera obsahuje parametry ISD, jez
mohou v porovnani s vychozimi hodnotami ISD zlepSit
vykonnost ARAIM.

3.7.2 VSeobecna ustanoveni

3.7.21 Funkce

3.7.211 GNSS poskytuje letadlim data
o0 poloze a Case.

Poznamka: Tato data jsou odvozena od mérfeni

pseudovzdélenosti mezi letadlem vybavenym GNSS
pfijimacem a raznymi zdroji signal( na druzicich nebo
na zemi.

3.7.2.2 Prvky GNSS
37221 Navigacni sluzba GNSS je
poskytovana pouZitim rdznych kombinaci

nasledujicich prvk( instalovanych na zemi, na
druzicich nebo na letadlech:

a) Globalni polohovy systém (GPS), ktery poskytuje
sluzbu standardniho uréovani polohy (SPS), jak je
definovano v ust. 3.7.3.1.1;

b) GLONASS, ktery poskytuje kanal standardni
presnosti (CSA), jak je definovano v ust. 3.7.3.1.2;

c) Galileo, ktery poskytuje jedno- a dvoukmitoctovou
zakladni sluzbu (OS), jak je definovano v ust.
3.7.3.1.3;

d) Navigacni druzicovy systém Bei Dou (BDS), ktery
poskytuje zakladni sluzbu (open service) BDS
(BDS 0S), jak je definovano v ust. 3.7.3.1.4;

e) systém s palubnim rozSifenim (ABAS), jak je
definovano v ust. 3.7.3.3;

f) systém s druzicovym rozSifenim (SBAS), jak je
definovano v ust. 3.7.3.4;

g) systém s pozemnim rozSifenim (GBAS), jak je
definovano v ust. 3.7.3.5;

h) systétm sregionalnim pozemnim rozSifenim
(GRAS), jak je definovano v ust. 3.7.3.5; a

i) palubni GNSS pfijima¢, jak je definovano v ust.
3.7.3.6.

Poznamka: Za ucelem zajiSténi monitorovani

integrity systému je pro splnéni poZadavki na

vykonnost ust. 3.7.2.4 poZadovano pouZiti rozsireni,

jak je specifikovano v ust. 3.7.2.2.1 e), f), g) nebo h).

3.7.2.3 Prostorova a ¢asova reference
3.7.2.31 Prostorova  reference. Informace
o0 poloze poskytované uzivateli z GNSS jsou vyjadfeny
v soufadnicich World Geodetic System — 1984 (WGS-
84).

Poznamka 1: Standardy a doporucené postupy
(SARPSs) pro WGS-84 obsahuje Hlava 2 Predpisu L 4,
Hlava 2 Predpisu L 11, Hlava 1 Predpisi L 14 a
L 14 H, a Hlava 1 Pfedpisu L 15.

Poznamka 2: Jestlize jednotlivée prvky GNSS
pouZivaji  jiné souradnice nez WGS-84, jsou
aplikovany pfislusné konverze parametrd. Pokud je
rozdil mezi geodetickym referenénim systémem
GNSS a WGS-84 pro letectvi zanedbatelny (napf.
v fadu nékolika centimetrd) a je specifikovana hranice
maximalniho rozdilu, pak neni tfeba konverzi
parametrt pouZit.

X ' . i . 3.7.2.3.2 Casové reference. Informace o &ase
Poznamka: — Vysilana ISD mohou byt obsaZena — poekvtované uzivateli z GNSS  jsou  vyjadfeny
v jedné nebo vice ISM.
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3.7.3.13.2 Presnost urceni casu. Chyba urceni
¢asu UTC Galileo nesmi prekro€it 30 nanosekund po

3.7.3.1.33

Presnost urceni

vzdalenosti. Chyba

ur€eni vzdalenosti Galileo nesmi prekro€it nasledujici

95 % Casu. limity:

Signaly El E5a E1-E5a
99,9. percentil chyby méfeni vzdalenosti kterékoli druzice 20m 20m 20m
(nejhorsi misto)

99,9. percentil chyby méfeni vzdalenosti kterékoli druzice 10m 10 m 10 m
(celosvétovy pramér)

95. percentil chyby méfeni vzdalenosti kterékoli druzice 7m 7m 7m
(celosvétovy pramér)

95. percentil chyby méfeni vzdalenosti vSech druzic 2m 2m 2m
(celosvétovy pramér)

95. percentil chyby v uréeni rychlosti zmény vzdalenosti 5 mm/s 5 mm/s 5 mm/s
kterékoli druzice (celosvétovy primér)

Poznamka 1:  Pfesnost méreni vzdalenosti bere v uvahu pouze zpiGsobilé Galileo OS SIS nad minimélnim

elevacnim uhlem 5 stuprid.

Poznamka 2: Presnost méfeni vzdalenosti pro jednu frekvenci (E1 nebo Eba) zahrnuje chyby vysilani

skupinového zpozdéni (BGD). Definice BGD je uvedena v ust. 4.1.3.3.2 Dodatku D.

3.7.3.1.34 Dostupnost. Dostupnost sluzby Galileo
OS musi byt nasledujici:

Signaly El E5a E1-E5a
Primérné misto:
Dostupnost v horizontalni roviné za dobu méfeni 30 dni 99%, 999%, 999%,
(10 m 95% (20 m 95% (10 m 95%
prahova prahova prahova
hodnota) hodnota) hodnota)
Dostupnost ve vertikalni roviné za dobu méfeni 30 dni 99%, 999%, 999%,
(16 m 95% (16 m 95% (16 m 95%
prahova prahova prahova
hodnota) hodnota) hodnota)
Nejhorsi misto:
Dostupnost v horizontalni roviné za dobu méreni 30 dni 90%, 90%, 90%,
(10 m 95% (20 m 95% (10 m 95%
prahova prahova prahova
hodnota) hodnota) hodnota)
Dostupnost ve vertikalni roviné za dobu méfeni 30 dni 90%, 90%, 90%,
(16 m 95% (16 m 95% (16 m 95%
prahova prahova prahova
hodnota) hodnota) hodnota)

3.7.3.1.35 Data podpory integrity systému Galileo
Poznamka: Data podpory integrity systému Galileo
jsou specifikovana pro méfeni odvozena ze signalt
systému Galileo prijimanych nad uhlem elevace 5
stuprid.

3.7.3.1.3.5.1  Pravdépodobnost selhani druzice (Psat).
Pravdépodobnost, ze jedna druzice provozni zakladni
konstelace Galileo poskytuje okamzitou chybu v uréeni
vzdalenosti SIS vySSi nez k nasobek presnosti méreni
vzdalenosti u uzivatele Galileo (Galileo URA), aniz by
uzivatel obdrzel vystrahu, nesmi prekrocit 3x10°.
Poznamka 1: Zména stavu zpusobilosti SIS je
oznamena  prostrednictvim  pfiznakii  obsaZenych
V navigacni zpravé. Mapovani mezi stavem Galileo SIS
a priznaky obsazenymi ve navigacni datové zpravé je
specifikovano v ust. 3.1.3.1.3.4 Doplriku B.\\-budeuenu
A by D Y &7 Fiomal

(ABAS).
Poznamka 2: Galileo URA odpovida bud’ ourapr pro
dvoufrekvenéni uZivatele, nebo OURA,SF pro

Jjednofrekvencni uzivatele,

3.7.1.3.5.3a3.7.1.3.5.4.

Poznamka 3:

v ust. 4.1.3.6.1 Dodatku D.

jak je stanoveno v ust.

Definice Psat je blize specifikovana

3.7.3.1.3:65.2 Pravdépodobnost selhani konstelace
(Pconst). Pravdépodobnost, Zze v duasledku spolecné
pFi¢iny jakakoli podskupina dvou nebo vice druzic
provozni konstelace Galileo poskytuje okamzitou chybu
v urCeni vzdalenosti SIS vy$Si nez k nasobek Galileo
URA, aniz by uzivatel obdrzel vystrahu, nesmi prekrocit
2x10,

Poznamka 1: Zména stavu zpusobilosti SIS je
oznamena  prostfednictvim  pfiznakii  obsaZenych
Vv navigacni zpravé. Mapovani mezi stavem Galileo SIS
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a pfiznaky obsaZenymi v navigacni datové zpravé je
specifikovano v ust. 3.1.3.1.3.4 Doplfiku B. V-budeuchu
Poznamka 2. Galileo URA odpovida bud’ gurapr pro
dvoufrekvencni  uZivatele, nebo OURA,SF pro
Jjednofrekvenéni uZivatele, jak je stanoveno Vv ust.
3.7.1.3.5.3a3.7.1.3.5.4.

Poznamka 3: Definice Pconst je blize specifikovana
v ust. 4.1.3.6.2 Dodatku D.

3.7.3.1.3.75.3 Dvoufrekvenéni Galileo URA (OuraDF).
Galileo ourapbr nesmi prekrocit 6 m.

Poznéamka 1: ourapr plati  pro  dvoufrekvenéni
kombinaci signalt E1-E5a.

Poznamka 2. ourapr je definovana vust. 4.1.3.6.3
Dodatku D.

3.7.3.1.3:85.4 Jednofrekvenéni Galileo URA (OurasF).
Galileo ourasr nesmi prekrocit 6,5 m pro E1 a 7,5 m
pro E5a.

Poznamka 1. oura sk plati— pro—jednofrekvencni

b budE bo E55.
Poznamka-2: ourasr je definovana vust. 4.1.3.6.4
Dodatku D.

3.7.3.1.355 Galileo oBGD. Galileo oBGD nesmi

prekrocit 2,5 m pro E1 i E5a.

Poznamka: Galileo oBGD je definovan
4.1.3.6.5 Dodatku D.

Vv ust.

3.7.3.1.3.5.6  Poruchovosti systému Galileo Rsa a
Reonst. Hodnota Galileo Rsat nesmi prekrocit 2x10°/h a
hodnota Galileo Rconst Nnesmi prekrocit 1x104/h.

Poznamka: Poruchovosti jsou definovany v ust.
3.4.1.1.2 Doplriku B.

3.7.3.1.3.96  Spojitost. ~ Pravdépodobnost  ztraty
dostupnosti Galileo OS SIS ve slotu nominalni
24slotové  konstelace v dusledku neplanovaného

vypadku nesmi prekrocit nasledujici limit:

Signaly El

ES5a E1l-E5a

Spojitost 4x10 za hodinu

4x104 za hodinu 4x10* za hodinu

3.7.3.1.3.107 Pokryti. Galileo OS musi pokryvat
povrch Zemé az do nadmorskeé vysky 30,48 km.

3.7.3.1.3.118 Vysokofrekvencni (VF) charakteristiky.
VSechny druzice Galileo musi vysilat signaly Galileo OS
E1, E5a a E5b.

Poznamka 1: Signaly E5a a E5b jsou spolec¢né
multiplexovany  prostfednictvim schématu AlfBOC
a pfenaseny na nosném kmitoc¢tu E5 se stfedem na
1191,795 MHz. Modulace AIBOC umoZriuje, aby
slozky signalu Eba a slozZky signalu E5b byly obnoveny
oddélené pomoci QPSK prijimace se stfedem na
Jednotlivych kmitoctech E5a a E5b.

Poznamka 2: Modulace AIBOC je specifikovana
v ust. 3.1.3.1.1.3.13 Doplriku B.

Poznamka 3: Detailni VF charakteristiky signald
Galileo jsou specifikovany v ust. 3.1.3.1.1 Doplriku B.

3.7.3.1.3.448.1 Vysokofrekvencni (VF) charakteristiky
El

3.7.3.1.3.318.1.1 Nosny kmitocet E1. Kazda druzice
Galileo musi vysilat signdl E1 na nosném kmitoctu
1 575,420 MHz, pouzitim CDMA.

3.7.3.1.3.118.1.2 Spektrum signéalu E1. VVykon signalu
Galileo na E1 musi byt v pasmu 24,552 MHz od stfedu
kmitodtu E1.

3.7.3.1.3.318.1.3 Polarizace signéalu E1. Vysilany VF
signal E1 musi byt pravotocivé kruhové polarizovan.

3.7.3.1.3.318.1.4 Minimalni vykonova duroveri signalu
El. Kazda druzice systému Galileo musi vysilat
navigacni signal E1 s takovym dostate¢nym vykonem,
Ze ve vSech neruSenych mistech blizko zemé,
z kterych je druzice pozorovana pod elevaénim Uhlem
5 a vice stupnl, nesmi byt Uroven pfijimaného VF
signalu na svorkach linearné polarizované antény se
ziskem 3 dBi niz$i nez -157,9 dBW pro vSechny
antény orientované kolmo na smér Sifeni signalu.

3.7.3.1.3.118.1.5 Maximalni vykonova duroveri signalu
El. Kazda druzice systému Galileo musi vysilat
navigacni signél E1 takovy, Ze uroveh pfijimaného VF
signalu na svorkach linearné polarizované antény se
ziskem 3 dBi nesmi prekrogit —151,45 dBW.

3.7.3.1.3.418.1.6 Modulace signalu E1. Signal E1 musi
byt kompozitni binarni offsetova nosna (CBOC)
generovana multiplexovanim Sirokopasmoveho
binarniho offsetového nosného signalu (BOC) BOC(6,1)
s Uzkopasmovym signalem BOC(1,1) takovym
zpusobem, Ze 1/11 vykonu je v prdméru pfidélena
vysokofrekvenéni slozce.

Poznémka: Modulace CBOC je specifikovana
v ust. 3.1.3.1.1.2.7 Doplriku B.

3.7.3.1.3.418.2 Vysokofrekvencni (VF) charakteristiky
E5a

Poznamka: Dalsi informace tykajici se celkové
modulace signalu E5 jsou uvedeny v dokumentu
»European GNSS (Galileo) Open Service
Signal-In-Space Interface Control Document® (vydani
2.0), z ledna 2021 (dale jen jako ,Galileo OS SIS ICD").

3.7.3.1.3.418.2.1 Nosny kmitocet E5a. Kazda druzice
Galileo musi vysilat signal E5a na nosném kmitoctu
1 176,45 MHz, pouzitim CDMA.

3.7.3.1.3.418.2.2 Spektrum signalu E5a. Vykon signalu
Galileo na E5a musi byt v pasmu 20,460 MHz od stfedu
kmito¢tu E5a.

3.7.3.1.3.418.2.3 Polarizace signalu E5a. Vysilany VF
signal E5a musi byt pravotocivé kruhové polarizovan.

3.7.3.1.3.118.2.4 Minimalni vykonova duroveri signalu
E5a. Kazda druzice systému Galileo musi vysilat
navigacni signal E5a s takovym dostateénym vykonem,
Ze ve vSech nerusenych mistech blizko zemé, z kterych
je druzice pozorovana pod elevaénim uhlem 5 a vice
stupnl, nesmi byt uroven pfijimaného VF signalu na
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svorkach linearné polarizované antény se ziskem 3 dBi
nizsi nez —155,90 dBW pro vSechny antény orientované
kolmo na smeér Sifeni signalu.

3.7.3.1.3.118.2.5 Maximalni vykonova uroveri signalu
E5a. Kazda druzice systému Galileo musi vysilat
navigacni signal E5a takovy, Ze uroven pfijimaného VF
signalu na svorkach linearné polarizované antény se
ziskem 3 dBi nesmi prekrocit —149,45 dBW.

3.7.3.1.3.418.2.6 Modulace signélu E5a. Signal Eb5a
musi byt generovan ze souctu modulo-2 toku
navigacnich dat E5a s kdédem pro ur€eni vzdalenosti
datového kandlu E5a 10,23 megacipll za sekundu
(E5a-I) a kédem pro uréeni vzdalenosti pilotniho kanalu
E5a 10,23 megacipll za sekundu (E5a-Q).
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3.7.3.1.3.118.3 Vysokofrekvenéni (VF) charakteristiky
E5b

Poznamka: Dalsi informace tykajici se celkové
modulace signalu E5 jsou uvedeny v dokumentu
,Galileo OS SIS ICD*

3.7.3.1.3.418.3.1 Nosny kmito¢et E5b. Kazda druzice
Galileo musi vysilat signal E5b na nosném kmitoctu
1 207,14 MHz, pouzitim CDMA.

3.7.3.1.3.118.3.2 Spektrum signalu E5b. VVykon signalu
Galileo na E5b musi byt v pasmu 20,460 MHz od stfedu
kmitoctu E5b.

3.7.3.1.3.1418.3.3 Polarizace signalu E5b. Vysilany VF
signal E5b musi byt pravoto€ivé kruhové polarizovan.

3.7.3.1.3.118.3.4 Minimalni vykonova duroveri signalu
E5b. Kazda druzice systému Galileo musi vysilat
navigacni signal E5b s takovym dostate€nym vykonem,
Ze ve vSech neruSenych mistech blizko zemé, z kterych
je druZice pozorovana pod elevacnim uhlem § a vice
stupriti, nesmi byt urover pfijimaného VF signalu na
svorkach linedrné polarizované antény se ziskem 3 dBi
nizsi nez —155,90 dBW pro vSechny antény orientované
kolmo na smér Sifeni signalu.

3.7.3.1.3.418.3.5 Maximéalni vykonova uroveri signalu
ESb. Kazda druzice systému Galileo musi vysilat
navigacni signal E5b takovy, Zze Uroven pfijimaného VF
signalu na svorkach linearné& polarizované antény se
ziskem 3 dBi nesmi pfekrocit —149,45 dBW.

3.7.3.1.3.118.3.6 Modulace signalu E5b. Signal E5b
musi byt generovan ze sou¢tu modulo-2 toku
navigacnich dat E5b s kédem pro ur€eni vzdalenosti
datového kanalu E5b 10,23 megacipl za sekundu
(E5b-1) a kédem pro uréeni vzdalenosti pilotniho kanalu
E5b 10,23 megacipll za sekundu (E5b-Q).

3.7.3.1.3429 Cas systému Galileo. Cas systému
Galileo (GST) musi byt vztazen k UTC BIPM (UTC
koordinovany Mezinarodnim ufadem pro miry a vahy).
Poznamka: Dals$i podrobnosti tykajici se GST jsou
uvedeny v ust. 3.1.3.4.1 Doplriku B.

3.7.3.1.3.1310 Souradnicovy systém. Soufadnicovy
systém Galilea je GTRF (Galileo Terrestrial Reference
Frame).

Poznamka: Detaily GTRF jsou uvedeny v ust.
3.1.3.5.2 Doplriku B.

3.7.3.1.3.3411 Navigaéni informace. Navigacni data
vysilana druzicemi musi obsahovat informace nezbytné
k uréeni:

a) druzicového ¢asu vysilani;

b) polohy druzice;

c) stavu druzice;

d) korekce Casu druZice;

e) vlivli ionosférického zpozdéni;
f) prevodu ¢asu do UTC; a

g) stavu konstelace druzic.

Poznamka: Struktura a obsah dat jsou
specifikovany v ust. 3.1.3.1.2, respektive ust. 3.1.3.1.2
Doplriku B.

3.7.3.14 Zakladni sluzba BDS (BDS OS) (B1,
B1C, B2a)
Poznamka 1:  Signéaly BDS OS jsou vysilany ve trech

frekvencnich pasmech oznacenych jako B1l, B1C
aB2a. Jednofrekvenéni BDS OS je zalozen na
kterémkoli jednom ze signali Bll, B1C nebo B2a.
Dvoufrekvenéni BDS OS je zaloZzen na kombinaci
signal B1C a B2a.

Poznamka 2: BDS OS signaly Bll, B1C a B2a jsou
vysilany vSemi druzicemi BDS-3 (BDS 3. faze) stfedni
obézné drahy (MEO) a sklonéné geosynchronni drahy
(IGSO).

Poznamka 3. VeSkeré pozZadavky uvedené v této
casti se zakladaji na konfiguraci konstelace BDS-3
tvofené 24 MEO a 3 IGSO druzicemi.

3.7314.1 Presnost  kosmického a  fidiciho
segmentu
Poznémka: Nasledujici standardy pfesnosti

nezahrnuji atmosférické chyby ani chyby prijimace, jak
je uvedeno v ust. 4.1.4.2 Dodatku D. Plati pouze pod
podminkou, Ze palubni pfijimaé vyuZiva zpusobilé
druzice.

3.7.3.1.4.1.1 Presnost urceni polohy. Chyby ur€eni
polohy BDS nesmi pfekro€it nasledujici limity:
Signaly B1l B1C B2a B1C-B2a
Celosvétovy primér 95 % casu:
Chyba horizontalni polohy za dobu méfeni 7 dni I9m 9m 9m I9m
Chyba vertikalni polohy za dobu méfeni 7 dni 15m 15m 15m 15m
Nejhorsi misto 95 % Casu:
Chyba horizontalni polohy za dobu méfeni 7 dni 15m 15m 15m 15m
Chyba vertikalni polohy za dobu méfeni 7 dni 22m 22m 22m 22m
3.7.3.1.4.1.2 Presnost pfenosu ¢asu. Chyba pfenosu
gasu BDS OS nesmi presdhnout 50 nanosekund 3.7.3.1.4.1.3 Presnost urceni vzdalenosti. Chyba

bé&hem 95 % Casu.

ur€eni vzdalenosti BDS nesmi pfesahnout nasledujici
limity:
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3.7.3.1.4.104.2 Kazda druzice BDS-3 IGSO musi
vysilat navigaéni signal B2a s takovym dostate¢nym
vykonem, Ze ve vSech neruSenych mistech blizko
zemé, z kterych je druZice pozorovana pod uhlem 5
a vice stuprit,, musi byt Uroven pfijimaného VF signalu
na svorkach linearné polarizované antény se ziskem 3
dBi vrozmezi od -158 dBW do -150,5 dBW pro
vSechny antény orientované kolmo na smér Sifeni
signalu.

3.7.3.1.4.10.5 Modulace signalu B2a. Signal B2a se
musi skladat ze dvou slozek, znamych jako datova
slozka B2a a pilotni slozka B2a. Datova slozka B2a
musi byt modulovana BPSK a souctem modulo-2
koédu ur€eni vzdalenosti a navigacnich dat. Pilotni
slozka B2a musi byt modulovana BPSK a kdédem
uréeni vzdalenosti. Kody ur€ovani vzdalenosti na
datové sloZzce B2a a pilotni sloZzce B2a musi mit
stejnou rychlost ¢ipovani 10,23 megacipu za sekundu.
Poznamka: Dalsi informace tykajici se modulace
B2a jsou uvedeny v dokumentu ,BeiDou Navigation
Satellite System Signal In Space Interface Control
Document Open Service Signal B2a“ (verze 1.0),
z prosince 2017 (déle jen jako ,BDS OS B2a ICD?Y),
ust. 4.2

3.7.3.1.411  Cas systému BDS. Cas systému BDS
(BDT) musi byt vztazen k UTC udrZované NTSC
(National Time Service Center), Cinské akademie véd.

Poznamka: Detaily BDT jsou uvedeny v ust. 3.1.4.4
Doplriku B.
3.7.3.1.4.12  Souradnicovy systém. Soufadnicovy

systém BDS je BDCS (BeiDou Coordinate System).

Poznamka: Detaily BDCS jsou uvedeny vV ust.
3.1.4.5 Doplriku B.

3.7.3.1.4.13  Navigaéni informace. Naviga¢ni data
vysilana druzicemi musi obsahovat informace nezbytné
k ur€eni:

a) druzicového €asu vysilant;

b) polohy druzice;

c) stavu druzice;

d) korekce Casu druzice;

e) vlivl ionosférického zpozdéni;
f) prevodu ¢asu do UTC; a

g) stavu konstelace.

3.7.3.2 Vyhrazeno.
3.7.3.3 Systém s palubnim rozsifenim (ABAS)
37331 Vykonnost. ABAS kombinovany

s jednim nebo vice jinymi—prvky—GNSSze zakladnich

uskupeni druzic a déle sbezporuchovym GNSS
pfijimaem a s bezporuchovym letadlovym systémem
musi vyhovovat poZadavkim na pFesnost, integritu,
spojitost a dostupnost, jak je uvedeno v ust. 3.7.2.4 pro
zamysleny provoz.

Poznamka: V pfipadé prijfimacd GNSS
podporujicich funkci ABAS plati poZadavky na odolnost
vuci interferencim, jak je uvedeno v ust. 3.7.4.

3.7.3.3.2 Pokrocilé  autonomni  monitorovani
integrity pfijimacem (ARAIM). Pokud funkce ABAS
implementuje ARAIM s vyuzitim dat podpory integrity

(ISD), musi tato funkce splfiovat pozadavky ust. 3.4.1
Doplriku B.

3.7.34 Systém s druzicovym roz§ifenim
(SBAS)
Poznamka: VSechny systémy SBAS musi

splriovat poZadavky uvedené v tomto oddilu a v ust. 3.5
Doplriku B, kromé pfipadtl, kdy je v poZadavku uvedena
specificka podminka, jako je poskytovani volitelnych
funkci.

3.734.1 Vykonnost. SBAS kombinovany
sjednim nebo vice jinymi prvky GNSS a dale
s bezporuchovym pfijimacem musi  vyhovovat
pozadavklm na  presnost, integritu,  spojitost
a dostupnost pro zamysleny provoz, jak je uvedeno
vust. 3.7.2.4, a to v celé odpovidajici provozni oblasti
(viz ust. 3.7.3.4.4).

Poznamka: SBAS doplriuje zakladni konstelaci
druzic GPS nebo GLONASS zvySenim presnosti,
integrity, spojitosti a dostupnosti navigace v provoznim
prostoru, typicky zahrnujicim nékolik letist.

3.734.1.1 SBAS kombinovany s jednim nebo vice
jinymi prvky GNSS a dale s bezporuchovym pfijimacem
musi vyhovovat poZadavkim na integritu signalu
v prostoru, jak je uvedeno vust. 3.7.2.4, a to vcelé
oblasti pokryti SBAS.

Poznamka: Pro vyhovéni poZzadavkim na integritu
Vv oblasti pokryti mehou—bytse v pfipadé L1 SBAS
pouZiety zpravya typu 27 nebo 28. Viz ust. 3.5.7.4.7
Doplriku B. Dal$i poradensky material ohledné divodi
a interpretace tohoto pozadavku je uveden v ust. 3.3 a
6.2.3 Dodatku D.

3.7.34.2 Funkce. SBAS pIni jednu nebo vice

nasledujicich funkci:

a) ur€eni  vzdalenosti L1  SBAS:  poskytnuti
doplfikového L1 signalu ur€eni vzdalenosti

s indikatorem pfesnosti z SBAS druzice (ust.
3.7.3.4.3 a Doplnék B, ust. 3.5.7.2);

b) stav GNSS druzice L1 SBAS: urCeni a pfenos
informace o stavu GNSS druZice (health status)
(Doplnék B, ust.3.5.7.3);

c) zakladni diferenéni korekce L1 SBAS: poskytnuti
efemeridovych a C€asovych korekci GNSS
aplikovanych na méfeni pseudovzalenosti L1 od
druzice (DoplInék B, ust. 3.5.7.4);

d) presné diferenéni korekce L1 SBAS: urceni a
pfenos ionosférickych korekci L1 a souvisejicich dat
integrity (Doplnék B, ust. 3.5.7.5);

e) urceni vzdalenosti DFMC (s dvoji frekvenci a vice
druzicovymi  konstelacemi) SBAS: poskytnuti
doplrikové schopnosti uréeni vzdalenosti bez vlivu
ionosféry pomoci signalt L1 a L5 zdruzic SBAS
(Doplnék B, ust. 3.5.14.2); a

f) DFMC SBAS diferenéni korekce bez vlivu ionosféry:
uréeni a prenos stavu zpUsobilosti druzice GNSS,
korekci efemerid a €asu druzice, které maji byt
aplikovany na méfeni pseudovzdalenosti bez vlivu
ionosféry z druzic (Doplnék B, ust. 3.5.14.3)
a souvisejici data integrity.

Poznamka 1: Pro jednofrekvencni uzivatele, pokud

jsou poskytovany funkce b) a c), mize SBAS

v kombinaci se zakladni konstelaci (zakladnimi
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stupil na kazdou stranu od traté koneéného
priblizeni do vzdalenosti 37 km (20 NM); a

b) vertikalné: v oblasti stranového pokryti, vzharu do 7
stupnl nebo 1,75nasobku vyhlaSeného Uhlu
sestupové drahy (glide path angle) (GPA) nad
horizontalou s po¢atkem v priseciku sestupové
drahy s pristavaci drahou (glide path interception
point) (GPIP) po horni hranici 3 000 m (10 000 ft)
vySky nad prahem drahy (HAT) a 0,45 GPA nad
horizontalou nebo k takovému mensimu Ghlu, doll
do 0,30 GPA, jak je pozadovano k zabezpeceni
vyhlaSenych postupl pro nezdafené pfiblizeni.
vysky rozhodnuti nebo 3,7 m (12 ft) podle toho, co
je vetsi.

Poznamka 1: LTP/FTP a GPIP jsou popsany
v ust.3.6.4.5.1 Doplriku B.
Poznéamka 2.  Vykladovy  material  tykajici  se

provozniho rozsahu pro priblizeni je uveden v ust. 7.3
Dodatku D.

3.7.3.5.3.2 Sluzby priblizeni podporujici

automatické pristani a vzlet s vedenim. S vyjimkou mist,

dovoluji provozni pozadavky, musi byt minimalni
dodatecny provozni rozsah sluzby GBAS pro zajisténi

pfiblizeni, které zahrnuje automatické pfistani a vybéh a

také béhem vzletu s vedenim, nasleduijici:

a) Horizontalné vramci sektoru pokryvajiciho Sifku
RWY, ktery zaind koncem RWY a saha
rovnobézné s osou drahy po LTP, kde se napojuje
na minimalni provozni rozsah, jak je popsany v ust.
3.7.35.3.1.

b) Vertikdlné mezi dvéma vodorovnymi rovinami,
jednou v 3,7 m (12 ft) a druhou v 30 m (100 ft) nad
osou drahy, po prasec¢ik s minimalnim provoznim
rozsahem, jak je popsany v ust. 3.7.3.5.3.1.

Poznémka: Poradensky  material  tykajici  se

provozniho rozsahu sluzby pfiblizeni je uveden v ust.

7.3 Dodatku D.

3.7.35.33 Sluzba  uréovani  polohy  GBAS.
Provozni rozsah sluzby uréovani polohy GBAS musi byt
tam, kde lIze pfijimat vysilana data a kde sluzba
ur€ovani polohy spliiuje poZadavky ust. 3.7.2.4 a
zajistuje odpovidajici schvaleny provoz.

Poznamka: Viykladovy  materidl  tykajici  se
provozniho rozsahu sluzby urcovani polohy je uveden v
ust. 7.3 Dodatku D.

3.7.354 Charakteristiky vysilani dat

Poznémka: VF charakteristiky jsou specifikovany
v ust. 3.6.2 Doplriku B.

3.7.3541 Nosny kmitocet. Vysilani dat probiha na
vyhrazeném nosném kmito€tu v pasmu od 108,000
MHz do 117,975 MHz. NejnizSi pfidélitelny kmitoCet je
108,025 MHz a nejvysSi pridélitelny kmitocet je 117,950
MHz. Separace mezi pfidélitelnymi kmitoCty (kanalovy
odstup) je 25 kHz.

Poznamka-1: Vykladovy material pro pfidélovani
kmitoctu a geografickou separaci pro ILS/VOR/GBAS je
uveden v ust—-2-1-Dodatka-Bdokumentu Handbook on
Radio Frequency Spectrum Requirements for Civil
Aviation (Doc 9718, Volume II).

| Krite E fnova ,

117,900 MHz.

3.7.354.2 Zpusob pfistupu. Pouziva se
vicenasobny pfistup s asovym délenim (TDMA) a
s pevnou strukturou ramce. Vysilana data jsou
pfidélena do jednoho az osmi slotd.

Poznamka: Dva sloty je nominalni pridéleni.
Nékteré GBAS, které pouzivaji vice VDB vysilacich
antén pro zvySeni pokryti VDB mohou vyZadovat vice
neZ dva casové sloty. Vykladovy materiél k pouZiti vice
antén je uveden v ust. 7.12.4 Dodatku D. Nékteré
vysilaci stanice GBAS v GRAS mohou pouZzivat jeden
¢asovy slot.

3.7.3543 Modulace. GBAS data jsou pfenasena
jako 3bitové symboly modulujici nosny kmitoCet vysilani
dat pomoci diferenéniho 8stavového klicovani faze
(D8PSK), rychlosti 10 500 symbolt za sekundu.

3.7.35.4.4 Intenzita pole a polarizace VF vysilani
dat
Poznamka 1: GBAS muze vysilat data na VKV

kmitoc¢tu jak s horizontalni (GBAS/H), tak eliptickou
(GBAS/E) polarizaci, které vyuziji jak horizontélnich
(HPOL), tak vertikalnich (VPOL) sloZek polarizace.
Letadla pouzivajici VPOL slozku nebudou moci
provadét operace se zafizenimi GBAS/H. Vykladovy
material je uveden v ust. 7.1 Dodatku D.

Poznémka 2: Minimélni a maximalni intenzity pole
odpovidaji minimalni vzdalenosti 80 m (263 ft) od
antény vysilace pro dosah 43 km (23 NM).

Poznamka 3: Pri zajiStovani sluzeb pfiblizeni na
letistich s omezenimi  danymi  problematickym
umisténim vysilace VDB je pfipustné upravit provozni
rozsah, pokud to dovoluji provozni poZadavky (jak je
stanoveno v ust. 3.7.3.5.3.1 and 3.7.3.5.3.2 definujicich
provozni rozsah). Tyto Upravy provozniho rozsahu
mohou byt provozné prijatelné, pokud nemaji zadny viiv
na sluzbu GBAS vné okruhu 80 m od antény VDB, za
predpokladu  nominalniho  efektivniho  izotropicky
vyzareného vykonu 47dBm (Dodatek D, Tabulka D-3).
3.7.35.4.41 GBASH
3.7.35.4.4.1.1 Vysilany
polarizovan.

signal  je  horizontalné

3.7.3.5.4.4.1.2 V celém provoznim rozsahu systému
GBAS specifikovaném v ust. 3.7.3.5.3.1 s horizontalné
polarizovanym signalem musi dosahovat efektivni
izotropicky vyzareny vykon (EIRP) minimalni intenzity
pole 215 pV/m (-99 dBW/m?) a maximalni intenzity
0,0,879 V/m (=275 dBW/m?). Intenzita pole je méfena
jako stfedni intenzita béhem periody specifického slova
v €asti nastavovaci posloupnosti zpravy. V dodate¢ném
provoznim rozsahu GBAS specifikovaném v ust.
3.7.3.5.3.2 s horizontalné polarizovanym signalem musi
dosahovat efektivni izotropicky vyzafeny vykon (EIRP)
minimalni intenzity pole 215 uV/m (=99 dBW/m?) pod
36 ft a dolt az po 12 ft nad povrchem drahy a 650 pV/m
(89,5 dBW/m?) v 36 ft nebo vySe na d povrchem
drahy.

Poznamka: Poradensky  material  tykajici se
provozniho rozsahu sluzby pfiblizeni je uveden v ust.
7.3 Dodatku D.

3.7.35.4.42 GBAS/E
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b) 1 = néktera naviga¢ni data nejsou platna.

Pét LSB udava stav slozek signalu podle tabulky B-3. Indikace stavu je zajiStovana ve vztahu ke zpusobilosti kazdé
druzice, jak je uréeno konfiguraénim kédem uvedeném na strance 25 podramce 4. Kazda druzice, ktera nema
zaru€enou urcitou schopnost, je oznacena jako ,zpusobila®, jestlize ztrata této schopnosti je dana v jeji konstrukci
nebo je konfigurovana do médu, ktery je normaini z hlediska pfijimace, ktery tuto schopnost nepozaduje. DalSi data
0 stavu jsou poskytnuta v podramcich 4 a 5.

Poznamka: Data v 1. podramci se mohou odliSovat od dat uvadénych ve 4. a/nebo 5. podramci jinych druZzic,
protoZe posledné jmenovana mohou byt aktualizovana v jiném case.

Tabulka B-2. Pfesnost méreni vzdalenosti uzivatele

Index URA URA (metry) Jmenovita URA Odpovidajici IAURA
0 0,00 <URA<2,40 2m 2,40 m
1 240 <URA<3,40 2,8m 3,40 m
2 3,40 <URA £4,85 4m 4,85 m
3 4,85 <URA <6,85 57m 6,85m
4 6,85 < URA <9,65 8m 9,65m
5 9,65 <URA < 13,65 11,3 m 13,65 m
6 13,65 < URA 24,00 16 m 24,00 m
7 24,00 < URA <48,00 32m 48,00 m
8 48,00 < URA < 96,00 64 m 96,00 m
9 96,00 < URA 192,00 128 m 192,00 m
10 192,00 < URA < 384,00 256 m 384,00 m
11 384,00 < URA =< 768,00 512m 768,00 m
12 768,00 < URA < 1 536,00 1024 m 1 536,00 m
13 1 536,00 < URA <3 072,00 2048 m 3072,00 m
14 3 072,00 < URA <6 144,00 4096 m 6 144,00 m
15 6 144,00 < URA (nebo zadna predikce Z&dna predikce presnosti N/A
presnosti neni dostupna —SV se neni dostupna —-SV se
uzivateldm SPS doporucuje pouzit na | uzivatelim SPS doporucuje
vlastni nebezpedi) pouzit na vlastni nebezpeci

Tabulka B-3. Kédy pro slozky signalu stavu druzice

MSB LSB Indikace
0 0 0 0 0 VSECHNY SIGNALY V PORADKU
1 1 1 0 0 DRUZICE JE DOCASNE NEDOSTUPNA — nepouzivat tuto

druzici béhem daného preletu
DRUZICE BUDE DOCASNE NEDOSTUPNA — pouzivat opatrné

JEDEN NEBO \{iC[E SIGNALU JE DEFORMOVANY*,
NICMENE PRISLUSNE PARAMETRY URA JSOU PLATNE

1 1 1 1 1 PRITOMNO VICE ANOMALII (jiné neZ anomalie nebo stavy, coz
by mélo za nasledek jeden ze dvou do¢asnych vypadku druZic,
jak je kodifikovano vyse)

V&echny ostatni kombinace ZKOUSENi  MODULACE KODU DRUZICE A/NEBO
PROBLEMY S VYKONOVOU  UROVNI  VYSILANEHO
SIGNALU. Uzivatel nemusi byt schopen druzici zachytit nebo
muZe mit stfidavé problémy se sledovanim pfi zachyceni
druZice.

*Deformovany znamena, Ze jeden nebo vice signall nesplfiuje pozadavky v IS-GPS-200K, Section 3.

3.1.1.1.3.1.4 Predavani dat, ¢as (IODC). Bity 23 a 24 tfetiho slova v 1. podramci jsou dva MSB z 10 bitd
predavanych dat udavajici ¢as IODC. Bity 1 az 8 osmého slova v 1. podramci obsahuji 8 LSB dat IODC. 10DC
indikuje Cislo pfedavané sady dat. Vysilané IODC musi byt odliSné od jakékoli jiné hodnoty vysilané druzici béhem
predchazejicich sedmi-dni6 hodin.

Poznamka: Vztah mezi IODC a pfedavanymi daty, efemeridami (IODE) je definovan v ust. 3.1.1.1.3.2.2.
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3.1.1.1.3.1.5 Odhad diferencialniho skupinového zpoZdéni. Bity 17 az 24 sedmého slova obsahuji korekéni dobu
Tep, k vypoctu diferencialniho skupinového zpozdéni druzice.

Poznamka: Tep nezahrnuje Zadné chyby skupinového zpozdéni vztahujici se k C/A do P(Y) kodu.

3.1.1.1.3.1.6  Parametry korekce ¢asu druZice. Bity 9 az 24 osmého slova, bity 1 az 24 devatého slova a bity 1
az 22 desatého slova obsahuji parametry nezbytné pro spravnou korekci ¢asu druzice (toc, afr, an a arn).

3.1.1.1.3.1.7 Rezervovana datova pole. Rezervovana datova pole jsou uvedena v tabulce B-4. VSechna
rezervovana datova pole podporuji platnou paritu dat v pfisluSnych slovech.

Tabulka B-4. Rezervovana datova pole 1. podramce

Slovo Bit
3 11-12
4 1-24
5 1-24
6 1-24
7 1-16
3.1.1.1.3.2 2. a 3. podramec — data efemerid druZice. 2. a 3. podramec obsahuje efemeridy vysilajici druzice.

3.1.1.1.3.2.1 Parametry efemerid. Parametry efemerid jsou zobrazeny v tabulce B-5. Pro kazdy parametr ve 2.
a 3. podramci musi byt pocet bitli, méfitko LSB, vzdalenost a jednotky, jak je specifikovano v tabulce B-6.

3.1.1.1.3.2.2 Prfedavana data, efemeridy (IODE). Pfedavana data IODE je 8bitové Cislo rovné 8 LSB bitim
desetibitového IODC stejné sady dat. IODE je pfedavano ve 2. i 3. podramci za u€elem porovnani s 8 LSB hodnoty
IODC z 1. podramce. Kdykoli si tyto tfi hodnoty nejsou v ovéfovacim vypoctu rovny, je nutné shromazdit nova data.
Vysilané IODE musi byt odliSné od jakékoli jiné hodnoty vysilané druzici b&€hem pfedchazejicich Sesti hodin (viz
poznamka 1). Jakékoli zmény provedené ve 2. a 3. podramci se tykaji zmén v obou IODE slovech. Pfi zméné na
novou sadu dat se objevi pouze nové hodinové hranice s vyjimkou prvni sady nové pfisunutych dat. Navic hodnota
toe pro nejméné prvni sadu dat vysilanou druzici po aktualizaci musi mit maly zaporny posun vzhledem k nominalni

poloze na hodinové hranici (stfed intervalu prizplsobeni kiivky)byt-edlisna-ed-tékiera-byla-vysilana-pied-zmenou

(viz poznamka 2).

Poznamka 1: Hodnoty IODE/IODC poskytuji  prijimaci prostfedky k detekci zmén v parametrech
efemeridy/Casu.

Poznéamka 2: Prvni sada dat se muzZe zménit (viz ust. 3.1.1.1.2.2) v jakémkoli case béhem hodiny, a proto mize
byt vysilana druZici za méné nez jednu hodinu.

Tabulka B-5. Definice dat efemerid

Mo Stfedni anomalie v referenénim Case

An Stfedni odchylka pohybu od vypoc&tené hodnoty

e Excentricita

JA Odmaocnina hlavni poloosy

OMEGAo Zemépisna délka vzestupného bodu roviny obéZné drahy v dobé jednoho tydne
io Inklinaéni uhel v referennim Case

® Argument perigea

OMEGADOT Rychlost skute€ného vzestupu

iDOT Pomér inklinaniho uhlu

Cuc Amplituda kosinu harmonické korekce argumentu zemépisné délky

Cus Amplituda sinu harmonické korekce argumentu zemépisné délky

Crc Amplituda kosinu harmonické korekce argumentu poloméru obézné drahy
Crs Amplituda sinu harmonické korekce argumentu poloméru obézné drahy
Cic Amplituda kosinu harmonické korekce argumentu inklinacniho uhlu

Cis Amplituda sinu harmonické korekce argumentu inklinaéniho Uhlu

toe Referencni €as, efemeridy

|IODE Pfedavana data, efemeridy
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Tabulka B-12. Algoritmus koédovani parity

Di = di®D%
D2 = d2® D3
Ds = ds® Do

D22 = dosa ® D20

D =D2®di®d®@d:®ds® ds @ d10@ d1: @ d12® d13® d14® d17® d1s® doo ® dos

D2 =D230@d®d:®@d:®@ds®d7@d11®@ d12® d13® d14® dis D dis® d19® do1 D doa

D27 =D2®di®d:@ds®@ds® d7@ ds® di2® d1z® d14® dis D di6 D d10 D doo @ d22

D2 =D230@d®ds@ds@®de® de@ do® d1z® di4® dis D dis® d17® d2o @ do1 @ das

D2 =D20®d®d:®ds®de®d7® do® dio® d14® dis® di6® d17® dis® do1 D do2 @ doa
Do =D2®@d:®@ds@de @ ds® do®@ d10@ d1: @ d13® d1s @ d1o® d22® d2z ® dos

Kde:

D1, D2, Ds, ... D29, D3o jsou bity vysilané druzici;

Dzs, ... Dso jsou vypoctené paritni bity;

d1,dz, ... d24 jsou bity zdrojovych dat;

@ je operace ,Modulo-2“ nebo ,Exclusive-Or* (vyluény soucet); a

symbol (*) oznacuje posledni dva bity z predchazejiciho slova podramce.

3.1.1.21.2 Korekce ¢asové zakladny druzice. Systémovy €as t GPS je definovan jako:

t=tg — (Atsv )Ll

kde: t = systémovy €as GPS (opraveny pro pfekroceni zacatkl a konct tydnu);
tsv = druzicowy-fazovy €as PRN kodu efektivni druzice v dobé vysilani zpravy;
(Atsv)1 = fazovy posun PRN kédu druzice pro L1 C/A signal;
(Atsv)r = Atsy — Tepao+-an{t—tocy+—ant—toc)>+At—Top

kde:

Atsv=arn + an(t — toc) + ar(t— toc)z + Aty
Tep je obsazen v podramci 1;
ar, an a ar a toc jsou obsazeny v podramci jedna; a

At, = hodnota relativistické korekce (sekundy) = At, = FeJA sin Ey

kde:

e a A jsou obsazeny v podramci 2 a 3;

Ex je definovano v tabulce B-13;

—2u) )
F= (—‘2‘ = —4,442807633(10) s/ m"2
c

kde u = univerzalni gravitacni parametr WGS-84 (3,986005 x 1014 m3/s?)

c = rychlost svétla ve vakuu (2,99792458 x 108 m/s)
Poznameka: Hodnota t ma znacit zacatek nebo konec pfechodu tydne. To znamena, Ze pokud t—toc >302 400

sekund, je nutno od t odecist 604 800 sekund. Je-li t—toc <—302 400 sekund, je nutno k ¢ pfi¢ist 604 800 sekund.

3.1.1.2.1.3 Pozice druZice. Sou€asna poloha druzice (X, Yk, Zk) je definovana v tabulce B-13.

2.11.2023
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3.1.1.2.2 Protokoly GPS pro uZivatele jednofrekvencni (L5) a dvoufrekvencni (L1/L5)

3.1.1.2.2.1 Algoritmus parity. Slovo CNAV CRC se vypocita v dopfedném sméru pomoci seedu 0. Sekvence
24 bitd (p1, p2,..., p24) se vygeneruje ze sekvence informacnich bitd (m1, m2,... , m276) pomoci nasledujiciho

generujiciho polynomu:
24
g0 = Z giX!
i=0

kdegi= 1pro0,1,3,4,5,6,7, 10,11, 14, 17, 18, 23, 24, a
0 jinak.
Poznémka: Vsechny podrobnosti o algoritmu parity CNAV viz dokument |S-GPS-705F.

3.1.1222 Korekce Casové zékladny druZice. Peuzije—se—ust—3-1-12.12-Systémovy cas GPS t musi byt
nasledujici:

t=tsv — Atsy
kde Atsy se vypocita pomoci rovnic stanovenych v ust. 3.1.1.2.1.2 a parametr ze zpravy CNAV typ 10 a 11 (pro
hodnotu relativistické korekce) a 30 az 37.

Poznémka Pro u21vatele jednofrekvencnl L5 a-dveoufrekveneni-i-a-L5-se na koreka casove Zakladny drUZIce
druZice pro uZivatele jednofrekvencm L515aalb Q5 at=ty - (Atsv)LS\S nebo t = tsy — (Atsv)Lsqs.

3.1.1.2.23 Pozice druzice. Sou€asna poloha druzice (X«, Yk, Zk) se vypocita, jak je uvedeno v tabulce B-14.

Poznamka: Parametry efemeridy: toe, AA, A, Ano, Ao, Mo-n, €n, Wn, Qo-n, AQ; io-n, ig—p, Cisn, Cicn, Crs-n, Cren,
Cus-n, @ Cucn jsou uvedeny ve CNAV zpravach typ( 10 a 11.

3.1.1.2.24 Presnost méreni vzdalenosti u uzZivatele zajistujici integritu (IAURA)

3.1.1.2.2.4.1 SloZena IAURA. Hodnota slozené IAURA je odmocnina souctu ¢tverct slozky zavislé na elevaci
(ED) a slozky nezavislé na elevaci (NED).

IAURA = \/(upravené IAURAgp)? + IAURA% )

3.1.1.2.2.4.2 Odhad presnosti zavisly na elevaci (ED). Hodnota upravené ED IAURA (v metrech) se vypocita
z hodnoty horni meze URAep ziskané ze zpravy typu 10, tabulky B-10 a rovnice:

upravend IAURAgp = URAgp(sin(E + 90))
kde
E je uhel elevace druzice ve stupnich (E = 0)

3.1.1.2.2.4.3 Odhad presnosti nezavisly na elevaci (NED). Hodnota IAURA nezavislé na elevaci (v metrech) se
vypocitd pomoci hodnoty horni meze URANepo a rovnice:

IAURANED = URANEDO + URANED1X(t — top + 604.800%(WN — WNop)
kdyz t — top + 604.800x(WN — WNop) < 93.600 sekund
a

IAURANED = URANEDO + URANED1X(t — top + 604,800%(WN — WNop) +
+ URANED2X(t — top + 604.800¢(WN — WNop) — 93.600)?

kdyz t — top + 604.800%(WN — WNop) > 93.600 sekund

kde

t = systémovy ¢as GPS

WN, WNop, top, URANEDO, URANED1, URANED2 S€ ziskaji ze zpravy typl 10, 30 az 37 a tabulky B-11.

3.1.1.2.25 Odhadovany rozdil skupinového zpozdéni L5 pro uZivatele s jednou frekvenci.

Poznamka: Mezisignalové odchylky pro uzivatele L1/L5 s dualni frekvenci jsou korigovany pomoci
pseudovzdalenosti bez viivu ionosféry popsané v ust. 3.1.1.2.2.7.

3.1.1.2.25.1 Pro uzivatele s jednou frekvenci L5 I5 musi byt ¢as hodin druzice, korigovany o mezisignalovou
odchylku L1/L5, nasleduijici:

(Atsv)Lsis = Atsv = Tep + ISCisis

3.1.1.2.2.5.2 Pro uzivatele s jednou frekvenci L5 Q5 musi byt ¢as hodin druzice, korigovany o mezisignalovou
odchylku L1/L5, nasleduijici:
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Q= Qo_n + (2= Qo)ty — Qotoe Opravena zemépisna $itka vzestupného uzlu
X = X coSQy — Y oS iy sin Qy

Vi = Xg SinQy — Y cos iy cos Q Zemské sourfadnice vazané na stfed Zemé
Zy = _')I/k sin ik

* tje systémovy €as GPS v dobé pfenosu, tj. €as GPS opraveny pro ¢as prenosu (vzdalenost/rychlost svétla).
Dale je tk aktualni celkovy Casovy rozdil mezi Casem t a dobou tee @ musi byt vypocten pro pfekroCeni zacatku
nebo konce tydne. Tj., jestlize je tk vétSi nez 302 400 sekund, odecte se 604 800 sekund od tk. Jestlize tk je
mensi nez —302 400 sekund, pfipoc¢te se 604 800 sekund K tx.

** Arer = 26 559 710 metr(

**k () ppr = —2,6 X 10~°polokruh(i / sekundu

3.1.13 Palubni (letadloveé) prvky
3.1.1.31 Prijima¢ GPS

3.1.1.3.1.1 Vyhrazeno.

3.1.1.31.2 Sledovani druzic. Pfijimaé musi byt schopen nepretrzité sledovat minimalné &tyfi druzice
a generovat feSeni polohy zalozené na téchto méfenich.

3.1.1.313 Dopplerdv posuv. Pfijima¢ musi byt schopen kompenzovat dynamicky efekt Dopplerova posuvu na
nominalni fazi SPS signalu nosné a méfeni C/A koédu. Pfijima¢ musi kompenzovat DopplerQv posuv, ktery je
specificky pro pfedpokladanou aplikaci.

3.1.1.3.14 Odolnost vucéi interferenci. Prijima¢ musi vyhovovat pozadavkim na odolnost vuéi interferenci
uvedenym v ust. 3.7 Doplriku B.

3.1.1.3.15 Pouziti Easové zakladny a efemerid. Pfijima¢ musi zajistit pouzivani spravnych efemerid a ¢asové
zakladny pfed stanovenim polohy. Pro data LNAV musi pRFijima¢ musi monitorovat hodnoty pfichazejicich dat
Casové zakladny IODC a efemerid IODE a mu5| aktuallzovat efemerldovou a casovou databézi prl detekci zmen
jedné nebo obou téchto hodnot. ,
hednetam—t@DG—a—l@DEdane—dmﬁe&Pro data CNAV musi pfijimac momtorovat hodnoty toe, toc @ top a musi
aktualizovat efemeridovou a ¢asovou databazi pfi detekci zmény kterékoli z téchto hodnot.

3.1.1.4 Cas

Cas GPS je vztazen k UTC (udrzovan U.S. Naval Observatory) &asu nula, ktery je definovan jako pdlnoc z noci
5. ledna 1980 na rano 6. ledna 1980. Nejvétsi jednotka pouzita v uvadéném GPS Casu je jeden tyden, definovany
jako 604 800 sekund. Casova stupnice GPS je udrzovana v rozsahu jedné mikrosekundy ¢asu UTC (Modulo jedna
sekunda) po korekci na celé &islo rozdilu pfestupnych sekund. Naviga¢ni data musi obsahovat potfebné udaje pro
vztazeni ¢asu GPS k UTC.

ZAMERNE NEPOUZITO
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Tabulka B-33. Nominalni stranka I/NAV s pridélenim bita

E1-B
Sudal/licha  Typ stranky SIID(?\};) Rezervovano SAR Rezervni CRC Rezervovano Ukon&ovaci Celkem
=1 = A7) 1 2 (bity)
1 1 16 40 22 2 24 8 6 120
Sud:/(l)lcha Rk :tganky Datoveé slovo (1/2) Ukoncovaci C(eblil:;)m
1 1 112 6 120

Poznamka 1: Pole sudé/licha (1 bit) indikuje ¢ast stranky (O=sudall=licha), ktera je vysilana.

Poznémka 2.  Pole typ strénky (1 bit) rovno 0 indikuje typ nominaini strénka.

Poznamka 3. datové pole se sklada z nominalniho datového slova (popsaného v ust. 3.1.3.1.2.2.4) tvofeného
128 bity (sestavajicich z 112 bitd dat (1/2) a 16 bitd dat (2/2)).

3.1.3.1.2.2.9 Koédovani FEC I/NAV. Data o rychlosti 125 bitl za sekundu v sudych a lichych podstrankach musi
byt kddovana rychlosti dva symboly na bit s pouzitim konvoluéniho kédu s omezujici délkou sedmi, aby bylo
dosazeno 250 symbold za sekundu. Uspofadani logiky konvoluéniho kodéru je znazornéno na obrazku B-18
s vystupem G1 vybranym pro prvni polovinu kazdé 8milisekundové periody datového bitu, coz ma za nasledek
240 symbolu na stranku, kde S1 je prvni symbol a S240 je posledni symbol.

3.1.3.1.2.2.10 Postup prokladani E1-B. Symboly bloku zpravy E1-B musi byt proloZzeny pomoci matice 30 sloupct
na 8 fadku, kde kazdy zaznam predstavuje jeden symbol. Symboly bloku zpravy musi byt zapsany do kazdého
sloupce a sefazeny pro pfenos, fadek po fadku, pocinaje levym hornim rohem matice, jak je uvedeno v tabulce
B-34.

Tabulka B-34. Prokladaci matice E1-B

) Sloupce —
Radky Ci C2 Cs . Co29 Cso
!

R1 S1 So Si17 ... Sa25 S233
R2 S S10 Sis . S226 S234
R3 Ss3 Su1 S19 .. S227 Sa35
R7 S7 Sis S23 . S231 S239
Rs Ss Si6 So4 .. S2s2 S240

3.1.3.1.2.2.11 Prenosova sekvence nominalnich stranek na E1. Stranky musi byt pfenaseny na E1-B tak, Ze suda
podstranka jakéhokoli slova musi byt pfenesena pfed lichou podstrankou stejného slova.

3.1.3.1.3 Obsah dat

Poznamka 1: DalS$i informace tykajici se obsahu a parametrii navigacnich dat Galileo OS jsou uvedeny
v dokumentu ,Galileo OS SIS ICD*, Chapter 4 a 5.

Poznamka 2: Galileo ISM je definovana v dokumentu ,,Galileo OS SIS ICD*, vydani 2.1.

3.1.3.13.1 Obsah typu stranek F/NAV E5a-l musi odpovidat tabulce B-35.

Poznamka 1: Podramce lichych Cisel obsahuji stranku typu 5 a podramce sudych Cisel obsahuji stranku typu 6.
To umozriuje pfenos almanachu pro tfi druzice béhem dvou po sobé jdoucich podramci (100 sekund).

Poznamka 2: Parametr k je oznaceni pro ,druZici ¢islo 1% k+1 je oznaceni pro ,druZici ¢islo 2* atd. Nejedna se
0 parametr navigacnich dat. k je nastaveno fidicim systémem Galileo. Kompletni rozvrzeni ramce FINAV
(12 podramct) maze prenaset almanachy pro 18 druzic v poradi, jak je uvedeno v dokumentu ,Galileo OS SIS
ICD* ust. 4.2.3.

Poznamka 3: Dalsi informace tykajici se pfidélovani bitt rznym typam stranek FINAV jsou uvedeny v dokumentu
,Galileo OS SIS ICD", ust. 4.2.4.
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Tabulka B-35. Obsah typti stranek F/NAV E5a-|

Typ stranky Obsah stranky
Lichy 1 IODnav, SVID, korekce ¢asové zakladny, index pfesnosti SIS (SISA), ionosféricka
podramec korekce, vysilani skupinového zpozdéni (BGD), stav zpusobilosti signalu (SHS),
systémovy Cas Galileo (GST) a stav platnosti dat (DVS)
2 IODnav, efemeridy (1/3) a GST
3 IODnav, efemeridy (2/3) a GST
4 IODnav, efemeridy (3/3), GST-UTC konverze, GST-GPS konverze a ¢as v tydnu
(TOW)
5 IODa, Cislo tydne almanachu, referenéni ¢as almanachu, almanach pro druzici
k+3(n-1)/2 a almanach pro druzici (k+1)+3(n-1)/2 ¢ast 1; kde n je Cislo podrdmce
Sudy 1 IODnav, SVID, korekce Casove zakladny, SISA, ionosféricka korekce, BGD, SHS,
podramec GST a DVS
2 IODnav, efemeridy (1/3) a GST
3 IODnav, efemeridy (2/3) a GST
4 IODnav, efemeridy (3/3), GST-UTC konverze, GST-GPS konverze a TOW
6 IODa, almanach pro druzici (k+1)+3(n-2)/2 ¢ast 2 a almanach pro druzici
(k+2)+3(n-2)/2; kde n Cislo podramce

3.1.3.1.3.2 Obsah typt slov I/NAV E1-B musi odpovidat tabulce B-36.

Poznamka 1: Dal$i informace tykajici se rozvrzeni nominalniho podramce I/NAV jsou uvedeny v dokumentu
,Galileo OS SIS ICD", ust. 4.3.3.

Poznamka 2: parametr k se méni kazdé dva podramce (tj. podramce 1 a 2 maji stejny k, podramce 3 a 4 maji
dalsi, atd.). Kompletni rozvrZzeni ramce I/NAV (24 podramci) muZe pfenaset almanachy pro 36 druZic v poradi, jak
je uvedeno v dokumentu ,Galileo OS SIS ICD*, ust. 4.3.4.

Poznamka 3: Dal$i informace tykajici se pridélovani bit rdznym typum slov I/NAV jsou uvedeny v dokumentu
,Galileo OS SIS ICD" ust. 4.3.5.

Tabulka B-36. Obsah typt slov I/INAV E1-B

Typ slova Obsah slova
0 Rezervni slovo
1 IODnav a efemeridy (1/4)
2 IODnav a efemeridy (2/4)
3 IODnav a efemeridy (3/4)
4 IODnav, SVID, efemeridy (4/4) a korekce Casové zakladny
5 lonosféricka korekce, BGD, SHS, GST a DVS
6 GST-UTC konverze a TOW
7 I0Da, almanach pro druzici k (¢ast 1), referencni ¢as almanachu a referencni Cislo tydne

almanachu

8 I0Da, almanach pro druzici k (€ast 2) a druzice k+1 (Cast 1)
9 I0Da, referencni ¢as almanachu, referencni €islo tydne almanachu, almanach pro druzici
k+1 (€ast 2) a druZici k+2 (Cast 1)
10 I0Da, almanach pro druzici k+2 (€ast 2) a parametry konverze GST-GPS
16 Redukované parametry dat ¢asu a efemerid (CED)*
17,18,19,20 FEC2 Reed-Solomon pro data ¢asu a efemerid (CED)*
22 Zprava podpory integrity (ISM)**

*Poznamka 1: Prijimace nemusi tento typ slova zpracovavat pro aplikace letecké navigace GNSS.

**Poznamka 2: Galileo ISM je definovana v dokumentu ,Galileo OS SIS ICD* vydani 2.1, a obsahuje informace o
ISD podporujici ARAIM, jak je popsano v ust. 3.4.1.

3.1.3.1.33 Parametry efemerid musi byt uvedeny jak ve zpravach I/NAV, tak F/NAV vysilanych kazdou druzici
systému Galileo. Jednotliva efemerida se pouzije na vSechny signaly konkrétni druzice.

Poznamka: Efemeridy se vypocitavaji s ohledem na zdanlivy fazovy stfed antény spolecny pro kazdou
frekvenci.

3.1.3.1.34 Stav Galileo OS SIS musi mit jednu z nasledujicich tfi hodnot:

+ SIS ,zpusobily“: otekava se, Ze SIS bude splfiovat minimalni poZzadavky na vykon.
* SIS ,nezpusobily“: SIS je mimo provoz nebo je testovan.

+ SIS ,marginalni“: SIS neni v zadném z pfedchozich dvou stavi.
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3.4 Systém s palubnim rozsifenim (ABAS)

Poznamka: Vyklad k systému s palubnim rozsifenim (ABAS) a souvisejicimu zpracovani signalu je uveden
v Dodatku D, kapitole 5.

3.4.1 Pokrocilé autonomni monitorovani integrity prijimacem (ARAIM)

ARAIM musi sestavat z neletadlového podsystému a letadlového podsystému. Neletadlovy podsystém musi pro
kazdé podporovanou zakladni uskupeni druzic poskytovat charakteristiky poruch konstelace, charakteristiky poruch
druzic a modely chyb uréovani vzdalenosti. Letadlovy podsystém musi pouzivat data poskytovana neletadlovym
podsystémem, v pfipadé potfeby doplnéna charakteristikami poruch a modely chyb uréovani vzdalenosti soucasti
letadlového podsystému, aby splfioval pozadavky specifikované v ust. 3.7.3.3.1 Hlavy 3.

Poznamka 1: Neletadlové podsystémy pini svou funkci poskytovanim dat podpory integrity (ISD, jak je
specifikovano nize) bud’ prostfednictvim vysilanych navigacnich dat, nebo prostfednictvim defaultnich hodnot
ulozenych v paméti prijimace. Vysilana navigacni data pro ARAIM mohou byt obsazena bud’ ve vyhrazenych
zpravach s navigacnimi daty (ISM, jak je definovano nize), nebo v jinych zpravach s navigacnimi daty ze zakladnich
uskupeni druzic.

Poznamka 2: U prijimacG GNSS vyuzivajicich ARAIM zahrnuji modely chyb uréovani vzdalenosti ionosféru,
troposféru, vicecestné Sifeni, zkresleni antény a Sum prijimace.

34.1.1 Datovy obsah dat podpory integrity (ISD)

34111 Obecné informace o ISD. Obecné informace o ISD musi byt nasledujic:
Doba platnosti: toto pole specifikuje, kdy muze pfijima¢ GNSS vyuzivajici ARAIM pouzit ISD.
Prislusné zakladni uskupeni druZic: toto pole identifikuje, ke kterému zakladnimu uskupeni druzic se ISD vztahuiji.

Typ sluzby ARAIM: toto pole uvadi uroven vykonnosti podporovanou parametry ISD.
Sluzba ARAIM typu A: ISD podporuji horizontalni uréovani polohy pro typické ¢innosti letu na trati, kone¢ného,
pocatecniho pfiblizeni, stfedniho pfiblizeni, nepfesného pfistrojového pfiblizeni a odletu v souladu
s ust. 3.7.3.3.1 Hlavy 3.
Sluzba ARAIM typu B: vyhrazeno.

Poznamka 1: Vyrobci letadel mohou integrovat ARAIM s dal§imi prvky systému ABAS za tcelem podpory
dal$ich aplikaci, a to se souhlasem prislusného regulacniho uradu.

Poznamka 2: V jedné konstelaci mtze byt vice aktivnich sad ISD (tj. rizné datové sady podporujici rizné typy
sluzeb).

Poznamka 3: Ocekava se, Ze vykonnost sluzby ARAIM typu B bude podporovat typické Cinnosti priblizeni
s vertikalnim vedenim prostfednictvim pfesného priblizeni |. kategorie.

3.41.1.2 Parametry ISD specifické pro konstelaci. 1SD specificka pro konstalaci jsou nasledujici:

Maska druzice: toto pole uvadi, na kterou druzici (v ramci daného zakladniho uskupeni druzic) se parametry ISD
vztahuji.

Poznamka: Interpretace masky druzice ISMG a palubnim pfijimacem je specifikovana v ust. 3.4.1.2.2.2, resp.
v ust. 3.4.1.3.3.2.

Pconst: pravdépodobnost, ze dvé nebo vice druzic v ramci zakladniho uskupeni druzic maji sou¢asné poruchu
signalu z diivodu spolec¢né pficiny.

Psat: pravdépodobnost, ze druzice ma chybny signal, pficemz se chybny signal vyskytuje pouze u jedné druzice,
nebo ma nezavislé pficiny, pokud se vyskytuje u vice nez jedné druzice.

Reonst: €etnost, s jakou dvé nebo vice druzic v ramci zakladniho uskupeni druzic maji sou¢asné poruchu signalu z
divodu spolecné pficiny.

Rsat: €etnost, s jakou maji jednotlivé druzice chybny signal, pfi€emz chybny signal se vyskytuje pouze u jedné
druzice, nebo ma nezavislé priciny, pokud se vyskytuje u vice nez jedné druzice.

MFDconst: primérna doba trvani poruchy signalu dvou nebo vice druzic v ramci zakladniho uskupeni druzic
v dUsledku spolecné priciny.

MFDsat: primeérna doba trvani poruchy signalu jednotlivych druzic.
oura: ohraniujici parametr integrity modelu chyby ur€ovani vzdalenosti, ktery se mé pouzit pro signél dané druzice.

oure: parametr pfesnosti a kontinuity modelu chyby ur€ovani vzdalenosti, ktery se ma pouzit pro signal dané
druzice.

brom: ohrani€ujici parametr zkresleni pro signal dané druZice.

2.11.2023
Zména ¢. 93 Dopl. B - 64



DOPLNEK B PREDPIS L 10/1

Poznamka 1: K chybnému signalu a souvisejici udalosti poruchy dochazi, kdyz jeden nebo vice signalt
indikovanych jako zptsobilé z dané druZice jsou ve skute¢nosti chybné, jak je popsano v ust. 3.4.1.2.2.1 a Dodatku
D, ust. 5.3.1.3. Chybny signal kon¢i zasahem zakladniho uskupeni druzic, bud’ odstranénim priciny poruchy, nebo
indikaci, Ze dotyéna druzice nebo dotycné druzice nejsou zpusobilé.

Poznamka 2: Parametry ISD plati pro zptsobilé signaly.

Poznamka 3: Nékteri poskytovatelé zakladnich uskupeni druzic mohou pouZivat termin ,stfedni doba pro
oznameni“ (MTTN nebo MTN) zaménitelné s MFD.

Poznamka 4: Podrobnéjsi vysvétleni pojmi oura, Oure @ bnom jsou uvedena v ust. 3.4.1.2.2.1 a v Dodatku D,
ust. 5.3.1.4.

3412 Neletadlové prvky ARAIM

34.121 PozZadavky na vysilani a aplikaci ISD

Poznamka: Tyto pozadavky urcuji, jak jsou uZivateli zakladnimi uskupenimi druzic 1SD vysilana.

34.121.1 Specifikace rozhrani pro vysilani ISD

Vysilana ISD musi byt definovana poskytovateli pfislusnych zakladnich uskupeni druzic satelitnich konstelaci ve
specifikacich rozhrani.

Poznémka 1: Specifikace rozhrani definuji, na kterych signalech a ve kterych zpravach jsou parametry ISD
koédovany.

Poznamka 2: Pro GPS jsou oura a oure specifikovany v ,IS-GPS-705F* (zprava typu 10 a zpravy typu 30 az
37) av,IS-GPS-200K*“ (podramec 1).

Poznémka 3: Specifikace rozhrani ISM pro GPS, GLONASS a BDS jsou ve vyvoji.

3.4.121.2 Druzicové signaly s rozSifenim ARAIM

Parametry ISD se pouziji na signaly zakladnich uskupeni druzic, jak je uvedeno nize:

— V pfipadé GPS: GPS L1 C/A signal (ust. 3.1.1 a Hlava 3, ust. 3.7.3.1.1.8) a GPS L5 signal (ust. 3.1.1 a Hlava
3, ust. 3.7.3.1.1.8).

— V pfipadé GLONASS: GLONASS L10OF signal (ust. 3.1.2 a Hlava 3, ust. 3.7.3.1.2.8), GLONASS L10C signal
(ust. 3.1.2 a Hlava 3, ust. 3.7.3.1.2.10) a GLONASS L30C signal (ust. 3.1.2 a Hlava 3, ust. 3.7.3.1.2.9).

— V pfipadé Galileo: Galileo E1 signal (ust. 3.1.3.1.1 a Hlava 3, ust. 3.7.3.1.3.11.1) a Galileo E5a signal (ust.
3.1.3.1.1 a Hlava 3, ust. 3.7.3.1.3.11.2).

— 'V pfipadé BDS: BDS B1C signal (ust. 3.1.4 a Hlava 3, ust. 3.7.3.1.4.7) a BDS B2a signal (ust. 3.1.4 a Hlava 3,
ust. 3.7.3.1.4.7).

3.4.1.2.1.3 Casovani ISD a ISM

3.4.1.2.1.3.1 Pokud zakladni uskupeni druzic vysila ISD, musi vysilat a $ifit po celém svété kompletni sadu
vysilanych ISD pfi minimalni rychlosti vysilani (maximalnim intervalu opakovani) 15 minut.

Poznémka: Kompletni sada vysilanych ISD zahrnuje jak celou sadu ISD v ramci ISM pro dany typ sluzby, pro
v§echny podporované druzice, tak i jakakoli souvisejici ISD, ktera nejsou obsaZena v ISM (napf. v jinych zpravach
S navigacnimi daty). To neznamena poZadavek na vysilani ISD pro vSechny druZice specifického zakladniho
uskupeni druzic.

3.4.1.2.1.3.2 Doba platnosti, definovana v ust. 3.4.1.1.1, musi:
a) indikovat ¢as zac¢atku platnosti ISD; nebo
b) indikovat ¢as za¢atku a vyprSeni platnosti ISD.

3.4.1.2.1.3.2.1 Pokud neni ¢as vyprseni platnosti uveden, ISMG musi vysilana ISD aktualizovat tak, aby bylo
zachovano vyhoveéni ust. 3.4.1.2.2.1.

Poznémka: Specifikace rozhrani zakladnich uskupeni druzici pro vysilani ISD (ust. 3.4.1.2.1.1) definuji
souvisejici protokoly pro pouZiti dat, véetné aktualizace ISD.

3.4.1.2.1.3.3 V pfipadé defaultnich ISD, specifikovanych v ust. 3.4.1.3.3.3, doba platnosti nesmi vyprSet, dokud
jsou data pfitomna v pfijimaci.

Poznamka: Defaultni hodnoty ISD jsou zaloZzeny na zavazcich minimalni vykonnosti pro zakladni uskupeni
druZic. Lze je upravit pouze zménou téchto vykonnostnich zavazki. Pro aktualizaci téchto parametri ISD by byla
nutna udrzba palubniho vybaveni.

3.4.1.2.2 Pozadavky na generator ISM (obsah dat)
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Poznamka: Generator ISM (ISMG) je subjekt separatni od poskytovatele zakladniho uskupeni druZic a
vykonavajici funkci poskytovatele letovych navigacnich sluzeb omezenou na ARAIM. Ocekava se, Ze mezi témito
dvéma subjekty bude existovat uzka spoluprace. Dalsi pokyny jsou uvedeny v dokumentu Doc 9849 (Global
Navigation Satellite System (GNSS) Manual).

341221 Ohraniceni

3.4.1.2.2.1.1 ISMG musi zajistit, aby defaultni a vysilané parametry ISD byly poskytovany tak, aby chyby signalu
bezchybného urCovani vzdalenosti byly zleva a zprava ohranieny v intervalu omezeném prahovou hodnotou
neprekroceni (NTE), [-NTE, NTE], a to nasledujicim zplsobem:

a) pro integritu: gaussovské rozdéleni N(-bnom, Oura) pro ohrani€eni zleva a N(bnom, cUra) pro ohraniceni zprava;
b) pro pfesnost a spojitost (faleSna vystraha nebo neldspésné vylouceni): gaussovské rozdéleni N(0, Gure).

3.4.1.2.2.1.2 ISMG musi zajistit, aby Psat a Rsat poskytovaly horni hranici pravdépodobnosti a ¢etnosti, s jakou
jednotliva druzice vysila signaly zplsobujici chyby v signalu ur€ovani vzdalenosti mimo interval [-NTE, NTE].

3.4.1.2.2.1.3 ISMG musi zajistit, aby Pconst @ Reonst poskytovaly horni hranici pravdépodobnosti a ¢etnosti, kdy
vice nez jedna druzice souCasné vysila signaly ze spolecné pfiCiny, ktera zpusobuje chyby signalu urcovani
vzdalenosti mimo interval [-NTE, NTE].

Poznamka 1: Chybné signaly jsou signaly s chybami urcovani vzdalenosti mimo interval [-NTE, NTE].
Bezchybné signaly jsou signaly s chybami uréovani vzdalenosti v intervalu [-NTE, NTE]. ARAIM zohledriuje chyby
zpusobené chybnymi signaly prostfednictvim Pconst @ Rconst @ chyby zpusobené bezchybnymi signaly
prostrednictvim oura a oure. Dal$i pokyny jsou uvedeny v Dodatku D, ust. 5.3.1.3 az 5.3.1.5.

Poznamka 2: Poskytovatelé sluzeb zakladniho uskupeni druzic rozlisuji mezi bezchybnymi a chybnymi signaly
uréovani vzdalenosti pomoci pfedem definované hodnoty NTE poskytovatele zakladniho uskupeni druzic. Podle
této definice jsou vSechny signaly s chybami pod prahovou hodnotou povaZovany za bezchybné signaly a vS§echny
signaly s chybami nad prahovou hodnotou jsou povaZovany za chybné signaly. Bezchybné signaly zahrnuji chyby
urcovani vzdalenosti zplisobené vlastnostmi inherentnimi systému, jakoz i jakékoli poruchy charakterizované
omezenou amplitudou a frekvenci, které si zachovavaji soulad s podminkami ohrani¢eni. ISMG mdze tuto definici
pouZit k urCeni parametrt ohrani¢eni. ISMG vSak muzZe povazZovat chyby pod hodnotou NTE poskytovatele
zakladniho uskupeni druzic za chybné za ucelem zlepSeni oura, za pfedpokladu, Ze Psat, Pconst, Rsat @ Reonst nadale
splriuji poZzadavky v ust. 3.4.1.2.2.1.2a3.4.1.2.2.1.3.

Poznamka 3: Pro konzistenci s Gaussovym ohranicenim bezchybnych signalii se hodnota NTE obvykle
nastavuje na k x gura, kde k odpovida pfevracené hodnoté funkce normalniho kumulativniho rozdéleni Psai/2.
Napriklad pro GPS a Psa rovno 107 je odpovidajici NTE specifikovana jako 4,42 x aura a 4,42 odpovida prevracené
hodnoté funkce normalnino kumulativniho rozdéleni s pravdépodobnosti 0,5 x 10°. Déleni dvéma je dano tim, Ze
magnituda poruchy mize byt kladna nebo zaporna. Alternativné mize mit NTE pevnou hodnotou.

Poznamka 4: Palubni algoritmus ARAIM doséhne rizika zamyslené integrity, kdyZ bnom a Oura Ohranicuji
bezchybné rozdéleni a Psa, Rsat, Pconst @ Rconst charakterizuji chybova rozdéleni pro zpracovani jedno i
dvoufrekvencniho signalu. Palubni algoritmus ARAIM nepouzivéa explicitné NTE.

3.4.1.222 Maska druzice. Generator ISM musi zajistit, aby vSechny duzice nastavené jako platné v masce
druzice ISD splfiovaly pozadavky v ust. 3.4.1.2.2.1 pro pfislusny obsah I1SD.

3.4.1.2.2.3 Reconst, Pconst, @ MFDconst. Pokud je pro danou konstelaci a typ sluzby ARAIM poskytovano vice ISM,
hodnoty Reconst, Pconst @ MFDconst pro danou dobu platnosti musi byt stejné.

3.4.1.2.2.4 Vztah mezi hodnotami ISD a zavazky ohledné minimalnich sluzeb poskytovatelti zakladnich
uskupeni druzic. Pro sluzbu typu A musi byt hodnoty vysilanych ISD, definovanych v ust. 3.4.1.1, vzdy nastaveny
tak, aby indikovaly vykonnost rovnou nebo lepsi, nez jsou defaultni hodnoty uvedené v ust. 3.4.1.3.3.3.

3.4.1.2.3 Pozadavky na integritu parametrd ISD

341231 ISMG musi generovat ISD pro sluzbu ARAIM typu A tak, aby pfijimace GNSS pouzivajici ARAIM
mohly provadét monitorovani s ohledem na riziko integrity 10-"/hodinu s vyuzitim jednofrekvenéniho i
dvoufrekvenéniho zpracovani signalu.

3.4.1.2.3.2 ISMG musi zavést postupy, aby proces zajisténi integrity zmirnil dopady vnitfnich poruch na droven
odpovidajici podporovanému typu sluzby ARAIM.

3.4.1.24 Pozadavky na prenos / integritu dat ISM

341241 Integrita dat parametrt ISM musi byt zachovana v ramci celého datovho fetézce od jejich vytvoreni
ISMG, pres pfedani a vysilani uzivateli prostfednictvim zakladniho uskupeni druzic, a to na urovni odpovidajici
podporovanému typu sluzby ARAIM.

Poznamka: Dalsi pokyny tykajici se integrity dat parametrt ISD jsou uvedeny v Dodatku D, ust. 5.3.1.7.
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3.4.1.242 Zakladni uskupeni druzic vyuzivajici kontroly cyklickym kédem (CRC) pro integritu dat ISM musi
vypocitat CRC v souladu s pozadavky v ust. 3.9.

Poznamka: Podrobné pokyny k implementaci pro uZivatele jsou uvedeny v dokumentaci k rozhrani
zakladnich uskupeni druZic, jak je specifikovano v ust. 3.4.1.2.1.1.

3.4.1.25 Pfedpoklady omezeni navrhu pfijimace pro generovani ISD

3.4.125.1 ISMG musi validovat vysilana ISD za pfedpokladu, ze pfijimac GNSS pouzivajici ARAIM splriuje
pfi zpracovani signald L1, L5, E1, E5a, B1C a B2a nasledujici omezeni:

a) Sifka pasma 3 dB mezi 12 a 24 MHz se stfedem kolem 1575,42 MHz a kolem 1176,45 MHz;
b) diferencialni skupinové zpozdéni ne vétsi nez 150 ns;

c) diskriminator ,early-minus-late®;

d) odstup korelatoru L1/E1/B1C mezi 0,08 a 0,12 CipQ;

e) odstup korelatoru L5/E5a/B2a mezi 0,9 a 1,1 ¢ipu;

f) frekvencné zavisly pokles zesileni o nejméné 24 dB na oktavu v pfechodovém pasmu, dokud neni dosazeno
minimalniho Gtlumu pro splnéni vykonnostnich cild v pfitomnosti ruSivych signald na prahovych hodnotach
interference specifikovanych v ust. 3.7;

g) udrzovat minimalni atlum pro splnéni vykonnostnich cild v pfitomnosti ruSivych signald na prahovych hodnotach
interference mimo pasmo specifikovanych v ust. 3.7;

h) stfedni frekvence filtru kolem 1575,42 MHz a 1176,45 MHz v rozmezi +10 % Sitky pasma 3 dB, jak je uvedeno
v bodé a).
Poznamka: Uroveri 0 dB odpovidé normalizované $pickové odezvé filtru v pasmu.

3.4.1.25.2 ISMG musi validovat vysilana ISD za pfedpokladu, ze pfijimaé GNSS pouzivajici ARAIM splriuje
pfi zpracovani signalti L10C a L30C nasledujici omezeni:

a) radiofrekvencéni /mezifrekvencni Sitka pasma 3 dB mezi 12 a 24 MHz se stfedem kolem 1600,995 MHz a kolem
1202,025 MHz;

b) diferencialni skupinové zpozdéni ne vétsi nez 150 ns;
c) diskriminator ,early-minus-late;

d) odstup korelatoru L1OC mezi 0,08 a 0,12 ¢ipt L1;

e) odstup korelatoru L30C mezi 0,9 a 1,1 Cipl L5;

f) frekvenéné zavisly pokles zesileni o nejméné 24 dB na oktavu v pfechodovém pasmu, dokud neni dosazeno
minimalniho Utlumu pro splnéni vykonnostnich cilG v pfitomnosti rusivych signaltl na prahovych hodnotach
interference specifikovanych v ust. 3.7;

g) udrzovat minimalni Gtlum pro splnéni vykonnostnich cilt v pfitomnosti rusivych signald na prahovych hodnotach
interference mimo pasmo specifikovanych v ust. 3.7;

h) stfedni frekvence filtru kolem 1600,995 MHz a 1202,025 MHz v rozmezi +10 % Sitky pasma 3 dB, jak je uvedeno
v bodé a).
Poznamka: Uroveri 0 dB odpovidé normalizované $pickové odezvé filtru v pasmu.

3.4.1.25.3 ISMG musi validovat vysilana ISD za predpokladu, Ze pfijimaé GNSS pouzivajici ARAIM splfiuje
pfi zpracovani signalt L10F omezeni v Tabulce D-23.

3.4.1.2.6 Pozadavky na poskytovani ISD

3.4.1.26.1 ISMG musi poskytovat jednu z nasledujicich sad parametr(i ISD:
—  Resat, Psat; nebo
—  Rsat, MFDsat; nebo

- Psat, Rsat, MFDsat.

Poznamka: Pokud neni hodnota Psat poskytovana, Ize ji odvodit z nasledujiciho vztahu: pravdépodobnost
poruchy = Cetnost poruchy x priimérna doba trvani poruchy.

3.4.1.26.2 ISMG musi poskytovat jednu z nasledujicich sad parametr(i ISD:
—  Rconst, Pconst; nebo
—  Reconst, MFDconst; Nnebo

- PCOnSt, RCOnSt, MFDCOHSI-

Poznamka: Pokud neni hodnota Pconst poskytovana, Ize ji odvodit z nasledujiciho vztahu: pravdépodobnost
poruchy = Cetnost poruchy x priimérna doba trvani poruchy.
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3.4.1.2.6.3 ISMG musi poskytovat veskera ISD, jak je definovano v ust. 3.4.1.1, pro podporu pfislusného typu
sluzby ARAIM, s vyjimkou pfipadl uvedenych v ust. 3.4.1.2.6.1 a 3.4.1.2.6.2.

Poznamka: ISD jsou poskytovana bud’ prostfednictvim vysilani navigacnich dat zakladniho uskupeni druzic
(jak je definovano v ust. 3.4.1.2.1.1), nebo jako defaultni hodnoty, jak je uvedeno v ust. 3.4.1.3.3.3.

3.4.1.26.4 Defaultni a vysilané parametry ISD musi byt platné pro uhly elevace druzic mezi 5 a 90 stupni
véetné. Pokud zakladni uskupeni druzic identifikuji platny minimalni Uhel elevace mensi nez 5 stuprnid, musi byt
defaultni a vysilané parametry ISD platné od minimalniho specifikovaného thlu elevace do 90 stuprit véetné.
Rozsah platnosti Uhlu elevace musi byt zdokumentovan ve specifikacich rozhrani, jak je definovano v ust.
3.4.1.2.1.1.

3.4.1.3 Letadlové prvky ARAIM
3.4.1.3.1 Obecné pozadavky na zpracovani pfijimacem:

34.13.1.1 Pokud pfijima¢ GNSS pouzivajici ARAIM zpracovava signaly zakladnich uskupeni druzic, musi tyto
signaly zpracovavat podle pozadavku specifikovanych v ust. 3.1.1.3.1 (pfijima¢ GPS) a/nebo ust. 3.1.2.3.1 (pfijimac
GLONASS) a/nebo ust. 3.1.3.3.1 (pfijimac¢ Galileo) a/nebo ust. 3.1.4.3.1 (pfijima¢ BDS).

3.4.13.1.2 Pokud pfijima¢ GNSS pouzivajici ARAIM zpracovava signaly zakladnich uskupeni druzic, musi pro
aplikaci dat pouzit protokoly specifikované v ust. 3.1.1.2 (GPS) a/nebo ust. 3.1.2.2 (GLONASS) a/nebo ust. 3.1.3.2
(Galileo) a/nebo ust. 3.1.4.2 (BDS).

Poznamka: Prijimace GNSS pouZivajici ARAIM vyurivaji pouze signaly zakladnich uskupeni druZic, které
indikuji zpusobily stav.

3.4.13.2 Navrhova omezeni pro pfijimace GNSS pouzivajici ARAIM

3.4.1321 PFijimace GNSS pouzivajici ARAIM musi splfiovat navrhova omezeni uvedena v ust. 3.4.1.2.5.
Poznamka: Budouci vyvoj by mohl poskytnout, pokud jde o navrhova omezeni prijimace, vétsi flexibilitu.
3.4.1.3.3 Aplikace ISD v algoritmech zpracovani ARAIM

3.4.1.33.1 PFi zpracovani vysilanych ISD musi pfijimace GNSS vyuzivajici ARAIM zpracovavat ISD, jak je
stanoveno v ust. 3.4.1.2.1.1.

3.4.1.3.3.2 PFi zpracovani ISM musi pfijimace GNSS vyuzivajici ARAIM aplikovat ISD v souladu s typem
sluzby, dobou platnosti a pouzitelnou maskou druzice.

3.4.1.3.33 Defaultni ISD. Pfijimace GNSS vyuzivajici ARAIM musi uchovavat nasledujici defaultni ISD:

Defaultni parametry ISD

GPS GLONASS Galileo BDS
Peconst, default 1x108 1x104 2x10 6x10°
Psat, default 1x10® 1x104 3x10® 1x105
Rconst, default 1x108/h 1x10°/h 1x10*%h 6x105/h
Resat, default 1x105/h 3,4x10%/h 2x105/h 1x10°/h
MFDconst, default 1 hodina 10 hodin (Pozn. 4) 1 hodina
MFDsat, default 1 hodina 3 hodiny (Pozn. 4) 1 hodina
OURA, default, dvoufrekvengni [M] IAURA (Pozn. 3) 9 6 7
OURE, default, dvoufrekvengni [M] Nominalni URA 8 4 7

(Pozn. 3)
OURA, default, jednofrekvensni [M] IAURA 9 6,5(E1); 7,5(E5a) | 7

(Pozn. 3)
OURE, default, jednofrekvensni [M] Nominalni URA 8 4,7 (E1); 6 (E5a) 7

(Pozn. 3)
Bnom, default [M] 0 0 0 0

Poznamka 1: Tyto hodnoty odpovidaji zavazkum tykajicim se zakladnich uskupeni druZic (jak je uvedeno

v ust. 5.3.2 Dodatku). Lze je upravit pouze zménou téchto vykonnostnich zavazkd.
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Poznamka 2: Defaultni hodnoty ISD byly ovéfeny s pouZitim navrhovych predpokladu pfijimaci uvedenych
v ust. 3.4.1.2.5.
Poznamka 3: Pokud jsou k dispozici data CNAV (dvoufrekvenéni GPS a pouze L5, jednofrekvencéni reZzimy), je

IAURA definovan v ust. 3.1.1.2.2.4.1 Doplriku B, a nominalni URA je definovan v dokumentu ,|S-GPS-705F"
ust. 20.3.3.1.1.4 (zavislé na elevaci) a v ust. 20.3.3.2.4 (nezavislé na elevaci). Pokud data CNAV nejsou k dispozici
(pouze L1, jednofrekvencni reZzim), jsou IAURA a nominalni URA definovany v ust. 3.1.1.1.3.1.2 Doplriku B.

Poznamka 4: Poradni informace jsou uvedenyv Dodatku D, ust. 5.3.2.3.
341334 Kombinovani druzic ze stejné konstelace (stejného uskupeni) s defaultnimi a vysilanymi ISD
3.4.1.3.3.4.1 Pokud pfijimace GNSS pouzivajici ARAIM aplikuji defaultni ISD na nékteré druzice a vysilana ISD

na jiné druzice ze stejného zakladniho uskupeni druZic, musi pfijima¢ pouzit defaultni ISD (ust. 3.4.1.3.3.3) pro
parametry definované v ust. 3.4.1.2.6.2 pro vSechny druzice z odpovidajiciho zakladniho uskupeni druzic.

3.5 Systém s druzicovym rozSifenim (SBAS)

35.1 VSeobecna ustanoveni

Poznamka: Geodetické parametry v této casti jsou definovany v souradnicovém systému WGS-84.

3511 Popis systému a sluzby SBAS. SBAS se sklada z neletadlového subsystému a letadlového

subsystému. Neletadlovy subsystém SBAS musi poskytovat data a korekce pro signaly uréovani vzdalenosti GNSS
na jednom nebo dvou kmitoétech GNSS vysilanych z druzice do letadlového subsystému. Neletadlovy subsystém
SBAS musi vysilat na kmito€tu L1 pro podporu sluzby SBAS L1 a/nebo na kmitoctu L5 pro podporu sluzby DFMC
SBAS.

Poznamka: Neletadlovy subsystém SBAS mize poskytovat jednofrekvencni signal uréovani vzdalenosti na
kmitoctu SBAS L1 nebo dvoufrekvencni signal uréovani vzdalenosti jako kombinaci signalii vysilanych na
kmitoCtech SBAS L1 a SBAS L5.

3.5.12 Definice pseudovzdalenosti SBAS

3.5.1.21 Vyhlazovani nosné. VVyhlazovani nosné musi byt definovano nasledujicim filtrem:
Pcsck = 0Pmeas + (1 — a)Phproj

Pproj = (PCSC,k-l + Acarrierirange)

kde
Pcsck = kod pseudovzdalenosti vyhlazené nosné v Case k;
Pcsc k-1 = ko&d pseudovzdalenosti pfedchozi vyhlazené nosné v Case k-1;
Prmeas = méfena pseudovzdalenost, jak je definovano nize;
Acarier range = zména v dosahu nosné, jak je definovano nize, a
a = vahova funkce filtru se rovna vzorkovacimu intervalu délenému ¢asovou konstantou vyhlazovani.

jednofrekventni: Pk

B = P. — (P
meas dvoufrekvenctni: —}’12( 1’k) ( 2’k)
iz — 1)
kde
Pnk = hruba pseudovzdalenost kmitoCtu n v ¢ase k; a
Y12 = druha mocnina poméru kmito¢tu 1 a kmitoctu 2;
jednofrekvencni: (Q1k — P1k-1)
Acarrier_range = — )= — _
9 dvoufrekvenini: V1z(§01,k D1,k 1) ((Pz,k P2k 1)
iz -1

kde
Pnk = akumulovana nosna v metrech pro kmitoCet n v ¢ase k; a
Pnk-1 = akumulovana nosna v metrech pro kmitoCet n v ¢ase k-1.
3.5.1.2.2 Opravena pseudovzdéalenost. Opravena pseudovzdalenost pro danou druzici i v ¢ase t je:

PR corrected = Pcsc,i+ TCi + bj
kde
Pcsc,i = vyhlazena pseudovzdalenost (definovana v ust. 3.5.1.1);
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Tabulka B-65. Identifikatory poskytovatelt sluzby

Identifikator Poskytovatel sluzby

o

WAAS
EGNOS
MSAS
GAGAN
SDCM
BDSBAS
KASS
ANGA
SouthPAN
9-az13 Rezervovano pro SBAS
10 PAK-SBAS
11az13 Rezervovano pro SBAS

O I N[O || W[IN|F

14, 15 Rezervovano

Rezervovano pro
poskytovatele SBAS
podporujici pouze DFMC
SBAS

16 az 31

Poznamka 1: ID poskytovatele sluzby 14 je pouZito pro GBAS a neni pouZitelné pro SBAS.
Poznamka 2: ID poskytovatelt sluzeb 16 az 31 nemohou byt kédovéana ve zpravé L1 SBAS.

3544 Viysilani parametr( korekci druzice

35441 Parametry dlouhodobych korekci jsou:

Poskytovani dat (IODj): indikator, ktery pfifazuje dlouhodobé korekce pro i-tou druzici s efemeridami vysilanymi
druzici.

Poznamka 1: Pro GPS se 10Di shoduje s IODE a 8 LSB I0ODC (viz ust. 3.1.1.3.1.4 2 3.1.1.3.2.2).

Poznamka 2: Pro GLONASS IODi oznacuje ¢asovou periodu, kdy se maji data GLONASS pouZivat s daty SBAS.
Sklada se ze dvou poli uvedenych v tabulce B-66.

OX; : Pro druzici i, korekce efemerid pro osu x.
dy;: Pro druzici i, korekce efemerid pro osu y.

8z; : Pro druZici i, korekce efemerid pro osu z.

da, (,: Pro druzici i, korekce asu efemerid.

SXi : Pro druzici i, korekce efemeridové rychlosti pro osu x.
8y, : Pro druzici i, korekce efemeridové rychlosti pro osu y.
8z;: Pro druzici i, korekce efemeridové rychlosti pro osu z.
da; : Pro druzici i, rychlost zmény korekce ¢asu efemerid.
tiLt: Gas aplikovatelnosti parametrd 3x;, dy;, 8Z;, 0, ¢y, 8X;,8Y;,8Z; a days vyjadieny v sekundach po painoci
daného dne.
Kod rychlosti: indikator formatu vysilané zpravy (tabulka B-86 a B-87).
Kadovani: 0= 38x;,dy;,08Z; a da;; nejsou vysilany.
1= 8x;,8y;,0z; a da;s; jsou vysilany.
Poznamka: V8echny parametry jsou vysilany ve zpravé typu 24 a 25.

Tabulka B-66. |IOD; pro druzice GLONASS

MSB LSB

Interval platnosti (5 bitd) Cekaci doba (3 bity)
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3.5.4.8 Casové parametry. Casové parametry, kdykoli jsou pouZity, musi byt nasledujici:
Identifikator standardu UTC: identifikator referenéniho zdroje UTC, jak je definovano v tabulce B-73.

Cislo tydne u ¢asu GPS: podet sekund, které ub&hly od pfenosu od predes$lého GPS tydne (podobné jako u GPS
parametru v ust. 3.1.1.2.6.1, ale s jednosekundovym rozliSenim).

GPS cislo tydne: viz ust. 3.1.1.2.6.2.

Indikator GLONASS: pfiznak indikujici poskytovani ¢asovych parametrd GLONASS.
Koédovani: 0 = Gasové udaje GLONASS nejsou k dispozici
1 = Casové udaje GLONASS jsou k dispozici
Posunuti casu GLONASS L1 (6aicLonass): parametr, ktery predstavuje stabilni ¢ast posunu mezi Easem GLONASS
L1 a ¢asem sité L1 SBAS.
Poznamka: Pokud L1 SBAS nepodporuje GLONASS, daicLoNAss S€ NepouZiva.

Parametry UTC: Aisnt, Aosnt, tor, WNt, Atis, WNLsr, DN a Atise jsou popsany v ust. 3.1.1.3.3.6 Dopliiku B,
s vyjimkou SBAS parametr(l, kde vztazeni SBAS sitového €asu k UTC je pfesnéjsi nez GPS.

Poznémka: VSechny parametry jsou vysilany ve zpravé typu 12.

Tabulka B-73. Identifikator standardu UTC

Identifikator standardu UTC UTC standard

UTC provozovany National Institute of Information and Communications

0 Technology, Tokio, Japonsko

UTC provozovany U.S. National Institute of Standards and Technology
(NIST)

UTC provozovany U.S. Naval Observatory (USNO)

UTC provozovany International—Bureau—of \Weights—and—Measures
{BIRM)}Observatoire de Paris

Rezervovano pro UTC provozovany Evropskou laboratofi

UTC provozovany National Time Service Center, Chinese Academy of
Sciences

Rezervovano

~N|o| o |l W [N P

UTC se neposkytuje

8az15 Rezervovano pouze pro DFMC SBAS

Poznamka: Identifikatory standardi UTC 8 aZ 15 nemohou byt kbdovana ve zpravé L1 SBAS.

3.54.9 Parametry regionalni sluzby. Parametry regionalni sluzby jsou:

Zdroje dat sluzby (IODS): indikace zmény sluzby poskytované v regionu.

Pocet zprav sluzby: pocet riznych vysilanych zprav sluzby SBAS typu 27. (Hodnota je kédovana posunutim o 1.)

Cislo zprévy sluzby: posloupné &islo uréujici zpravu v pravé vysilaném souboru zprav typu 27 (od 1 do po&tu zprav
sluzby, kédované posunutim o 1).

Pocet regiond: pocet regionl sluzby, pro které jsou ve zpravé vysilany soufadnice.

Prednostni kod: oznaleni prednosti zpravy, pokud dvé zpravy urluji pfekryvajici se regiony. Zprava s vysSi
hodnotou pfednostniho kodu ma prednost. Pokud jsou prednostni kédy rovny, ma pfednost zprava s nizSim
OUDRE.

OUDRE indikator-vnitfni: oznaCeni faktoru degradace UDRE v regionu (8UDRE) aplikovatelného v mistech uvnitf
jakéhokoli regionu uréeného ve zprave, podle tabulky B-74.

OUDRE indikator-vnéjsi: oznaCeni faktoru degradace UDRE v regionu (8UDRE) aplikovatelného v mistech mimo
vSechny regiony ur€ené ve vSech aktualnich zpravach typu 27, podle tabulky B-74.

Soufadnice zemépisné Sifky: zemépisna Sitka jednoho konce regionu.

Soufadnice zemépisné délky: zemépisna délka jednoho konce regionu.
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N

di = Zsiiciz = odchylka modelu rozdéleni, ktera prekracuje skute¢nou chybu rozdéleni v ose x;
i=1
N

df, = Zs;iciz = odchylka modelu rozdéleni, ktera piekracuje skute¢nou chybu rozdéleni v ose y;
i=1

N
dy = Sxisyiciz = kovariance modelu rozdéleni v ose x a y;
=1

kde:

Sxii = parcialni derivace chyby polohy v x-ovém sméru vzhledem k chybé& pseudovzdalenosti i-té druZice;

Sy,i = parcialni derivace chyby polohy v y-ovém sméru vzhledem k chybé& pseudovzdalenosti i-té druZice;

Svii = parcialni derivace chyby polohy ve vertikalnim sméru vzhledem k chybé pseudovzdalenosti i-té druZice;

2 _ 2 2 2 2
Ci =Oift T Ojure T Oiar T O tropo

Odchylky (0%t a 0%, ure) jsou definovany v ust. 3.5.5.6.2 a 3.5.5.6.3.1. Parametry (02, ar @ G%wropo) jSOU Uréeny
letadlovym prvkem (ust. 3.5.8.4.2 a 3.5.8.4.3).

Osy x a y jsou definovany v lokalni horizontalni roviné, osa v pfedstavuje lokalni vertikalu.

Pro obecné FeSeni polohy metodou nejmensich ¢tverct je projekéni matice S:

Sx,l Sx,2 Sx,N
S S ... S .l
S=| vt Tv2 yN Z(GTXWXG) xG' x W
Sv,l Sv,2 Sv,N
St1 Stz Sin
kde:
G = [— cosEl, cosAz; —cosEl, sinAz; —sin Elil] =i-ty fadek G;
W 1 _ 0 W, - 0 -
0 0 - w
Eli = navySeni Uhlu i-tého zdroje rozsahu (ve stupnich);
Az = azimut i-tého zdroje rozsahu braného proti sméru hodinovych ruci¢ek od osy x ve stupnich;
Wi = vaha pfifazena druZici i = ¢4

Poznamka 1:  Ke zlepSeni Citelnosti byl v rovnicich ochrany vynechan index i.

Poznamka 2:  Pro feSeni metodou nejmenSich Ctvercu bez vahovych Cisel je vahova matice identicka matici
(wi =1).

3.5.5.6.1 Definice hodnot K. Hodnoty K jsou:
Kh.nPa = 6,18;
Kk.pa=6,0; a
Kv,pa = 5,33.
3.5.5.6.2 Definice chybového modelu rychlych a dlouhodobych korekci. Jestlize jsou pouZity rychlé korekce,

pomalé korekce/GEO parametry ur€ovani vzdalenosti a degradaéni parametry:

o2 = [(Gi,UDRE XBUDRE)+ €fc +Epc T Epc + Eer ]2, jestlize RSSupre = 0 (Zprava typu 10)
' [(GLUDRE X«SUDRE)]Z +e2ic +8%mc + &2 +&r, jestlize RSSupre = 1 (Zprava typu 10)

kde:
pfi pouziti zpravy typu 27 je S pre terminem specifickym pro dany region, dle definice v ust. 3.5.4.9;

pfi pouziti zpravy typu 28 je S pre terminem specifickym pro druzici, dle definice v ust. 3.5.5.6.2.5;

pokud se nepouZije ani jedna tato zprava, 8 pre =1 (viz ust. 6.5.7 Dodatku D).
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Poznamka: Vzhledem k poZadavku na vysilani zpravy typu 27 nebo zpravy typu 28 v ust. 3.5.7.4.7 jiz zafizeni
uZivatele nemusi nastavovat duore = 1 @ mize misto toho Cekat na vysilani dat.

Pokud jsou pouzity rychlé a dlouhodobé korekce/ geo parametry uréovani vzdalenosti, ale nejsou pouzity
degradacni parametry, pak plati:

2 2
Oift = [(G iUDRE XSUDRE )+ 8m]
3.5.56.2.1 Degradace rychlych korekci. Parametr degradace pro data rychlych korekci je:

€fc = a(t —ty + iy )2/2

kde:

t= aktualni ¢as;

tu= (UDREI; referencni €as): jestlize IODF; # 3, je pouzit poCatecni €as jednosekundového intervalu SNT, ktery
je Casové shodny s pocatkem vysilani bloku zpravy obsahujiciho nejnovéjsi data UDREIi (zpravy typu 2
az 6 nebo 24), které odpovidaji IODF; rychlé korekce. Jestlize IODF;=3, je pouzit poCatecni Cas
jednosekundového intervalu SNT, ktery je ¢asové shodny s poCatkem vysilani zpravy, ktera obsahuje
rychlé korekce pro i-tou druzici; a

tiat = definovano v ust. 3.5.4.7.

Poznamka: Pro vysilani UDRE ve zpravach typu 2 az 5 a 24, je tu rovno ¢asu aplikovatelnosti rychlych korekci,

dokud jsou ve stejné zpravé. Pro vysilani UDRE ve zpravé typu 6, a je-li IODF = 3, je tu také rovno ¢asu
aplikovatelnosti rychlych korekci (tot). Pro vysilani UDRE ve zpravé typu 6, a je-li IODF # 3, je tu definovano jako
Cas prenosu prvniho bitu zpravy typu 6 v GEO.

3.5.5.6.2.2 Degradace korekce rychlosti zmény vzdalenosti

3.5.5.6.2.2.1 Je-liRRC =0, pak &rc = 0.

3.5.5.6.2.2.2 Je-li RRC # 0 a IODF # 0, parametr degradace pro data rychlé korekce je:

0, jestlize (IODFeurrent — IODFprevious) MOD 3 = 1
Ee = alfc Brrc (t _t ).
4 At of jestlize (IODFcurrent — IODFprevious) MOD 3 = 1

3.5.5.6.2.2.3 Je-li RRC # 0 a IODF = 3, parametr degradace pro data rychlosti zmény vzdalenosti je:

|
0, pokud At—f—2° =0
fre = (@At -1y, /2]
fc Brrc IfC
—_—+—|t-t okud|At——=|#0
[ 2 At ( Of)- p 5
kde:
t = aktualni Cas;
IODFcurrent = IODF pfifazené posledni rychlé korekci;
IODFprevious = IODF pfifazené predchazejici rychlé korekci;
At = ti,Of - t],Of_previous ; a
It = interval Casové prodlevy/platnosti dat u uzivatele pro rychlé korekce.

3.5.5.6.2.3 Degradace dlouhodobych korekci
3.5.5.6.2.3.1 Zakladni uskupeni druZzic
3.5.5.6.2.3.1.1 Pro kéd rychlosti = 1 je parametr degradace dlouhodobé korekce druzice i:

. B 0, jestlize tiLt <t <tiLt + et
it
¢ Cic 150 +Cire_w1 max(O, tior —Lt-Tr — I _vl)v v ostatnich pipadech
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Tabulka B-81. Zprava typu 10, parametry degradace
Obsah dat Pouzité bity Rozsah hodnot RozliSeni
Brrc 10 0az2,046 m 0,002 m
Citc_lsb 10 0az2,046 m 0,002 m
Citc_v1 10 0az0,05115 m/s 0,00005 m/s
litc_vi 9 O0az511s 1s
Citc_vo 10 0az2,046 m 0,002 m
litc_vo 9 0az511s 1ls
Cgeo_isb 10 0az0,5115m 0,0005 m
Cgeo v 10 0az0,05115 m/s 0,00005 m/s
Igeo 9 0az511s 1ls
Cer 6 0az31,5m 0,5m
Ciono_step 10 0az1,023 m 0,001 m
liono 9 0az511s 1ls
Ciono_ramp 10 0 az0,005115 m/s 0,000005 m/s
RSSupre 0 nebo 1 1
RSSiono O nebo 1 1
Ceovariance 0az12,7 0,1
Rezervni 81 — —

Poznamka 1:
Poznamka 2:
hodnoty 0 hodnotu 1.

Tabulka B-82. Zprava typu 12, sitovy ¢as SBAS/UTC

V8echny parametry jsou definovany v ust. 3.5.4.7.
Platny rozsah pro lic_vo @ liono je 1 @z 511. Hodnota 0 je neplatna prijimace pouZziji misto vysilané

Obsah dat Pouzité bity Rozsah hodnot RozliSeni
AisnT 24 +7.45 x 10° s/s 250 g/s
AosnT 32 t1s 2%0g
tot 8 0az602112s 4096 s
WNt 8 0 az 255 tydnl 1 tyden
Atis 8 +128 s ls
WNLsr 8 0 az 255 tydna 1 tyden
DN 8 1az7dni 1den
AtLsrk 8 +128 s 1ls
Identifikator standardu UTC 3 (viz tab. B-73) (viz tab. B-73)
GPS ¢as v tydnu (TOW) 20 0az604 799 s 1ls
GPS ¢&islo tydne (WN) 10 0 az 1023 tydnd 1 tyden
Indikator GLONASS 1 0 nebo 1 1
da i, cLonass (Pozn. 2) 24 28 s 23%s
Rezervni 50 — —
Poznamka 1:  VSechny parametry jsou definovany v ust. 3.5.4.8.
Poznamka 2:  Plati pouze v pripadé, Zze SBAS vysila GLONASS synchronizacni informace zpravou typu 12 (viz

ust. 3.5.7.4.4. — Synchronizacni data).

2.11.2023
Zména ¢. 93

Dopl. B - 96



PREDPIS L 10/1 DOPLNEK B

3.5.7 Neletadlové prvky L1 SBAS

Poznamka 1:  V zavislosti na urovni poskytované sluzby pfislusnym SBAS, mohou byt implementovany rizné
funkce popsané v ust. 3.7.4.2 Hlavy 3.

Poznémka 2:  Parametry uvedené v této ¢asti jsou definovany v ust. 3.5.4.
3571 VSeobecna ustanoveni
35711 Pozadovana data a intervaly vysilani. SBAS musi vysilat data pozadovana pro podporované

funkce, jak je uvedeno v tabulce B-92. Pokud systém vysila data, ktera nejsou pozadovana pro urcitou funkci, jsou
aplikovany pozadavky pro data podporujici jinou funkci. Maximalni interval mezi jednotlivymi vysilanimi pro vSechna

data kazdého typu poskytovanych dat je uveden v tabulce B-92.

3.5.7.1.2

Poznamka:
Zadna jina data.

Tabulka B-92. Intervaly vysilani dat a podporované funkce

Monitorovani kmitoctu radiového spojeni SBAS. SBAS musi monitorovat SBAS parametry z druzice
uvedené v tabulce B-93 a provadét uvadénou ¢innost.

SBAS muze vysilat nulové zpravy (zpravy typu 63) v kazdém ¢asovém slotu, v némz se nevysilaji

Maximalni sevax o : Zakladni Presné Prifrazené
: Zjisténi Status druzic . Y . .
Typ dat interval . . diferencni diferencni typy
. vzdalenosti GNSS :
prenosu korekce korekce zprav
Kovarianéni matice R R R
efemerid Casove 120s (viz pozn. 5) (viz pozn. 5) (viz pozn. 5) 28
z&kladny pozn. pozn. pozn.
SBAS v testovacim
A 6s 0
modu
maska PRN 120 s R R R 1
UDREI 6s R* R R 2az6,24
Rychlé korekce /2 R* R R 2a25,24
(viz pozn. 4)
Dlouhodobé korekce 120s R* R R 24, 25
Data funkce uréovani
vzdalenosti GEO 120's R R R R o
Degrac!ace rychlych 120's R R 7
korekci
Parametry degradace 120 s R 10
Maska ionosférického 300's R 18
rastru
lonosférické korekce,
GIVEI 300s R 26
o R R R R
Synchronizacni data 300s (viz pozn. 3) | (viz pozn. 3) | (viz pozn. 3) (viz pozn. 3) 12
Data almanachu 300s R R R R 17
g Lo R R R
Uroven sluzby 300s (viz pozn. 5) (viz pozn. 5) (viz pozn. 5) 21
Poznamka 1: ,R“o0znacuje data, ktera musi byt vysilana k podpore urcité funkce.
Poznamka 2:  ,R**oznaluje zvlastni kédovani, jak je popsano v ust. 3.5.7.3.3.
Poznamka 3:  Zpravy typu 12 jsou poZadovany pouze v pfipadé poskytovani dat druzicim GLONASS.
Poznémka 4: |« odkazuje na interval ¢asové prodlevy/platnosti dat PA/APV pro rychlé korekce, definované
v tabulce B-95.
Poznamka 5:  Ma byt vysilana bud’ zprava typu 27, nebo zprava typu 28, jak je poZadovano v ust. 3.5.7.6.2.
2.11.2023
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3.5.7.45 Data o integrité. SBAS musi vysilat data o integrité (UDREI; a velitelné-ibud’ data zpravy typu 27,
nebo 28 pro vypocet dupre) pro kazdou druzici, pro kterou jsou poskytovany korekce, a to tak, aby byl spinén
pozadavek integrity v ust. 3.5.7.4.1. Pokud rychlé nebo dlouhodobé korekce presahnou jejich rozsah kédovani,
SBAS musi oznagit tuto druZici jako ,nezpuUsobilou” (,nepouzivat®). Jestlize neni mozné uréit 0% uore, SBAS musi
uvést, Zze druZice je ,nesledovana“.

Pokud je zprava typu 6 pouzita k vysilani 0% upre, pak:
a) IODF;je shodné s IODF; rychlych korekci pfijatych ve zpraveé typu j, ke které se vztahuje 02 uore; nebo

b) |ODF;jje rovno 3, pokud se 02 upre vztahuje ke véem platnym rychlym korekcim, pfijatym ve zpraveé typu j, které
nepfekrocCily ¢asovy limit (dobu platnosti dat).

3.5.7.4.6 Data o degradaci. SBAS musi vysilat parametry degradace (zprava typu 7) k oznaceni €asového
intervalu aplikovatelnosti pro rychlé korekce a zajisténi poZzadavku na integritu v ust. 3.5.7.4.1.

3.5.7.4.7 SBAS musi vysilat data indikace sluzby, jak je specifikovano v ust. 3.5.7.6.2 (zprava typu 27),
nebo data kovarian&ni matice efemerid ¢asové zakladny, jak je specifikovano v ust. 3.5.7.6.3 (zprava typu 28), aby
byly v celé oblasti pokryti SBAS splnény pozadavky na integritu signalu v prostoru uvedené v ust. 3.7.2.4 Hlavy 3.

3.5.75 Funkce presné diferenc¢ni korekce. Pokud SBAS poskytuje pfesnou diferenéni korekci, musi tato
funkce, kromé pozadavkud na funkci zakladni diferenéni korekce v ust. 3.5.7.4, vyhovovat pozadavkim obsazenym
v této Casti.

3.5.75.1 Charakteristika funkce presné diferenéni korekce. P¥i jakékoli platné kombinaci aktivnich dat musi
byt pravdépodobnost stavu mimo toleranci b&hem jakéhokoli pfiblizeni po dobu pfesahujici pFisluSnou dobu do
vystrahy mensi nez 2x107, za pfedpokladu nulového zpozdéni u uzivatele. Doba do vystrahy je 5,2 sekundy pro
SBAS, ktery podporuje presna pfiblizeni, a 8 sekund pro SBAS, ktery podporuje provoz APV nebo NPA. Stav mimo
toleranci je definovan jako horizontalni chyba pfesahujici HPLseas nebo vertikalni chyba presahujici VPLsgas (jak
je uvedeno v ust. 3.5.5.6). Kdyz se vyskytne stav mimo toleranci, vyplyvajici pohotovostni zprava (vysilana typem
zprav 2 az 5, 6, 24, 26 nebo 27) musi byt tfikrat opakovana po po¢atecnim oznameni pohotovostniho stavu celkem
Ctyfikrat za 4 sekundy.

Poznémka 1: Aktivni data jsou definovana jako data, ktera neprekrocila casovy limit podle ust. 3.5.8.1.1. Tento
poZadavek zahrnuje selhani zakladnich uskupeni druZic a SBAS.

Poznamka 2: Nasledujici zpravy mohou byt vysilany normalnim tempem aktualizace.

3.5.75.2 Maska rastru ionosférickych bodi (IGP). SBAS musi vysilat IGP masku a IODIk (az jedenact
zprav typu 18, odpovidajicich jedenacti skupinam IGP). Hodnoty masky IGP musi indikovat, zda jsou data
poskytovana pro kazdy IGP. Pokud je pouzita skupina IGP 9, pak hodnoty masky IGP pro IGP severné od 55°N
ve skupiné 0 az 8 musi byt nastaveny na ,0“. Je-li pouzita skupina IGP 10, pak hodnoty masky IGP pro IGP jizné
od 55°S ve skupiné 0 az 8 musi byt nastaveny na ,0“. IODI«x se méni pfi zmé&né hodnot masky IGP v k-té skupiné.
Nova maska IGP musi byt vysilana ve zpravé typu 18 pred odkazem na ni v pfislusné zpravé typu 26. I0DIk ve
zprave typu 26 musi byt shodné s IODIk vysilanym ve zpravé masky IGP (zprava typu 18), pouzitym k oznaceni
IGP, pro ktery jsou v této zpravé poskytnuta data.

3.5.75.21 KdyZ je zménéna maska IGP, mél by SBAS pred odvolanim se na tuto zménu ve zpravé typu 26
nékolikrat zopakovat zpravu typu 18, aby bylo zajisténo pfijeti nové masky uzivatelem. Stejné IODIk by mélo byt
pouzito pro vdechny skupiny.

3.5.753 lonosférické korekce. SBAS musi vysilat ionosférické korekce pro IGP oznacené v masce IGP
(hodnota masky IGP rovna ,1%).

3.5.754 Integrita ionosférickych dat. SBAS musi vysilat GIVEI data pro kazdy IGP, pro ktery jsou
poskytovany korekce, takZe jsou splnény pozadavky na integritu v ust. 3.5.7.5.1. Pokud ionosférické korekce nebo
o?icive presahnou jejich rozsah kddovani, SBAS musi oznadit stav tohoto IGP jako ,Do Not Use“ (,nepouzivat")
(oznaceno v datech korekce, ust. 3.5.4.6). Jestlize 6% cive nemuze byt uréeno, SBAS oznadi takovy IGP jako ,Not
Monitored® (,nesledovano®) (oznaceno v GIVEI kédovani).

3.5.7.5.5Data o degradaci. SBAS musi vysilat parametry degradace (zprava typu 10) tak, Ze pozadavky na integritu
v ust. 3.5.7.5.1 jsou spinény.

3.5.7.6 Volitelné funkce

3.5.7.6.1 Synchronizaéni data. Jsou-li vysilany Casové parametry UTC, musi byt takové, jak je definovano
v ust. 3.5.4.8 (zprava typu 12).

3.5.7.6.2 Indikace sluzby. Pokud jsou vysilana data indikace sluzby, musi odpovidat ust. 3.5.4.9 (zprava
typu 27) a zpravy typu 28 se nesmi vysilat. Pfi zméné jakychkoliv dat ve zpravé typu 27 se IODS ve v§ech zpravach
typu 27 musi zvétsit.
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3.5.7.6.2.1 Pokud jsou vysilana data indikace sluzby, musi byt parametr dupre indikator-vnitini ve zpravé
typu 27 roven O.
Poznamka: Tento poZadavek zajiStuje kompatibilitu s vybavenim vyvinutym podle normy RTCA/DO-229.

Dalsi informace jsou k dispozici v ust. 6.5.7 Dodatku D.

3.5.7.6.3 Kovarian¢ni matice efemerid Casové zakladny. Pokud se vysilaji data kovarian€ni matice
efemerid ¢asové zakladny, pak musi byt vysilana pro vSechny monitorované druzice v souladu s ust. 3.5.4.10
(zprava typu 28) a nesmi se vysilat zpravy typu 27.
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W je matice vazeni definovana v ust. 3.5.12.4.

3.5.125.1 Horizontalni uroven ochrany (HPL)

Horizontalni uroven ochrany (HPL) a-vertikélni-trovef-ochrany-(VPL)-se vypocita nasledovné:
HPL = Kndmajor
VPL =Ky pady

kde

K. = {6,18 pro tratové lety aZ neptesné piistrojové priblizeni.
B 6,0 pro priblizeni APV — I a I. kategorie ’

Kvpn=5:33;
dmajor j€ nejistota chyby podél hlavni poloosy chybové elipsy definovana jako:

2 2 2 2 2
d i — deast+dnorth+ Aeasttdnoren + d2 .
major — 2 2 EN?

kde

d?,; je rozptyl modelového rozloZeni, ktery presahuje skute¢né rozloZeni chyb na vychodni ose:

2 — VP 2 2.
deast - Zizl Seast,i Oi »
d2,,., j€ rozptyl modelového rozlozeni, ktery pfesahuje skute¢né rozloZeni chyb na severni ose:
2 — VP 2 2.
dnorth - Zi=1 Snorth,i Ois
den je kovariance modelového rozlozeni ve vychodni a severni ose:
— VP 2.
dEN - Zi=1 Seast,i Snorth,iTi
Seasti je Castecnda derivace chyby polohy ve vychodnim sméru s ohledem na chybu pseudovzdalenosti na i-té
druzici;
Snorth,i je Castecna derivace chyby polohy v severnim sméru s ohledem na chybu pseudovzdalenosti na i-té
druzici;

oi je definovan v ust. 3.5.12.4.

3.5.12.5.2 Vertikalni uroven ochrany (VPL)

Vertikalni uroven ochrany (VPL) se vypocita nasledovné:

VPL = KV,PA X d121t,U + d?ropo,u

kde
Ky pa = 5,33;

d3, , je rozptyl modelového rozdéleni, ktery prekracuje rozdéleni netroposférickych skute¢nych chyb ve svislé ose,

definovany jako:
drey = Z Slzf,io-r’ft,i
kde

sy,; je parcialni derivace chyby polohy ve vertikalnim sméru vzhledem k chybé pseudovzdalenosti na i-té druZzici;
a

One,; J€ dan vztahem:

0201 = 0lprc + Olair pr + 0fiono (hodnoty sigma jsou definovany v ust. 3.5.12.4)
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dZyopov j€dan vztahem:

2
2 — .
dtrr);m,l/ - ( g 51/,i0_i,tr()]70)

i tropo J€ druha odmocnina rozptylu modelu pro rezidualni chybu troposféry pro druzici i, jak je definovano v ust.
3.5.8.4.2.5;

3.5.13 Tabulky zprav DFMC SBAS

Kazda zprava SBAS musi byt kédovana v souladu s odpovidajicim formatem zpravy definovanym v tabulkach
B-106 az B-118. VSechny parametry se znaménkem v téchto tabulkach musi byt reprezentovany dvojkovym
doplrikem, pfi¢emz bit znaménka zabira MSB.

Poznamka 1: Hodnota kazdého parametru obsazeného ve zpravé DFMC se vypocita nasledovné, pricemz se
vezme v uvahu, Ze hodnota pole je dekadicka hodnota binarniho ¢&isla po transformaci dvojkového doplriku, pokud
Je specifikovana ve sloupci popisu tabulky:

e pokud je parametr kédovan jako dvojkovy doplnék: parameter = hodnotapole*faktormeritka; a

e pokud parametr neni kédovan jako dvojkovy doplnék: parameter = posun + hodnotapole*faktormsitka, kde posun
je uveden ve sloupci komentare, pokud se lisi od minima efektivniho rozsahu.

Poznamka 2: Rezervované bity ve zpravach DFMC mohou mit libovolnou hodnotu.

Tabulka B-106. Zprava typu 0 ,,Nepouzivat“ vysilana na L5

Faktor Efektivni rozsah

Sekce Nazev Délka s Jednotka Komentar
méritka .
min max

Rezervovano | Rezervovano 216 - - - - -

Poznamka 1.: Tato zprava je ekvivalentem zpravy typu 0 L1 SBAS, ale s pouZitim pouze pro zpravy vysilané ve
sluzbé DFMC SBAS.
Poznamka 2: KdyzZ je tato zpréva vysilana, znamena to, Ze signal nepodporuje provoz na ochranu Zivota

(,safety-of-life operation®).
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| Tabulka B-118. Typ 63 — nulova zprava vysilana na L5
Efektivni rozsah
. . Faktor -
Sekce Nazev Délka i Jednotka Komentar
méritka .
min max
Rezervovano | Rezervovano 216 - - - - -
Poznamka: Nulova zprava se pouZije jako vyplfiova zprava, pokud neni k dispozici Zadna jina zprava pro

vysilani pro jednosekundovy ¢asovy slot.

| Tabulka B-119. Intervaly ¢asovych limita dat zprav L5

Maximalni | Casovy limit pro | Casovy limit
Data Pl"il"azen’é inter_val tratv’on let, pro pl"e_sn{a
typy zprav | aktualizace | kone¢né a NPA pristrojové
priblizeni priblizeni, APV

.Nepouzivat® 0 6s N/A N/A
Maska druZice 31 120 s 600 s 600 s
DFREI nebo DFRECI 32 6s 18s 12s

34 6s 18 s 12s

35 6s 18 s 12s

36 6s 18 s 12s

40 6s 18 s 12 s
Korekce ¢asové zakladny-efemerid a 32 0,5x(lvaiid)s2 S 1,5X(Ivalid)32 (Ivaiid)2
kovarianéni matice druzice na oprav.

druZici
Korekce asové zakladny, efemeridy SBAS 39 0,5x(Ivaiid)soia0  1,5X(Ivaiia)3e/a0 (Ivalid)39/40
S

a kovarian¢ni matice 40
Parametry degradace 37 120s 600 s 600 s
Tabulka méfitka DFREI 37 120 s 600 s 600 s
Identifikator reference ¢asu 37 120s 600 s 600 s
Identifikator poskytovatele sluzby SBAS 39 120s N/A 600 s
ldentifikatorposkytovatele-sluzby-SBAS 47 120s 600-sN/A 600 s
Posun SNT-UTC 42 240 s Pozn. 3 Pozn. 3

Poznamka 1: Intervaly ¢asového limitu jsou definovany od okamziku prichodu posledniho bitu zpravy na port
antény pfijimace.

Poznéamka 2: Pro jiné parametry zpravy typu 47 nez ty, které jsou uvedeny vySe, neni vyZzadovan ¢asovy limit.
Poznamka 3: Informace o posunu SNT-UTC ve zpravé typu 42 vyprsi, jak je definovano v ust. 3.5.11.6

s ohledem na parametry WNapp, TOWapp a VP.

Poznamka:

3514111

3.5.14 Neletadloveé prvky DFMC SBAS

Poznamka: Parametry uvedené v této casti jsou definovany v ust. 3.5.11.

3.5.14.1 VSeobecné ustanoveni

3.5.14.1.1 Pozadovana data a intervaly vysilani. SBAS musi vysilat data pozadovana pro podporované funkce

popsané v ust. 3.7.3.4.2 Hlavy 3, jak je uvedeno v tabulce B-120.

SBAS muzZe vysilat nulové zpravy (zpravy typu 63) v kaZzdém ¢asovém slotu, v némz se nevysilaji

Zadna jina data.

VSechna data vysilana SBAS, bez ohledu na to, zda jsou pro urcitou funkci vyzadovana ¢i nikoli,

musi splfiovat pozadavky na aktualizaci v tabulce B-120.
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3.5.15 Letadlové prvky DFMC SBAS
Poznéamka 1:  Parametry uvedené v této ¢asti jsou definovany v ust. 3.5.11.

Poznamka 2:  Zatimco vSechny pfijimace SBAS zpracovavaji signaly z druzic SBAS GEO, zpracovani signali
SBAS jinych nez GEO je volitelné.

3.5.15.1 PFijima¢ GNSS vybaveny pro DFMC SBAS

3.5.15.1.1 Prijima¢ GNSS vybaveny pro DFMC SBAS. Neni-li vyslovné uvedeno jinak, musi pfijimaé GNSS
vybaveny pro DFMC SBAS zpracovavat signaly SBAS a splfiovat pozadavky platné pro zakladni konstelace, které
sleduje, jak je specifikovano v ust. 3.1.1.3.1 (pfijima¢ GPS) a/nebo v ust. 3.1.2.3.1 (pfijimaé GLONASS) a/nebo
v ust. 3.1.3.3.1 (pfijimace Galileo) a/nebo v ust. 3.1.4.3.1 (pfijimace BDS). Méfeni pseudovzdalenosti pro kazdou
druzici musi byt vyhlazena pomoci méfeni nosné a filtru identifikovaného v ust. 3.5.1.1 s nasledujicimi
pozorovatelnymi hodnotami pseudovzdalenosti:

Pix  je hrubé méfeni pseudovzdalenosti L1 C/A nebo L10Cd nebo E1-C nebo B1C_pilot nebo SBAS L1
v metrech;

P2 je hrubé méfeni pseudovzdalenosti L5-Q nebo L30Cd nebo E5a-Q nebo B2a_pilot nebo SBAS L5
v metrech;

@1k je akumulované hrubé méfeni surové faze nosné L1 C/A nebo L10OCd nebo E1-C nebo B1C_pilot nebo
SBAS L1 v metrech;

@2k  je akumulované hrubé méfeni faze nosné L5-Q nebo L30Cd nebo E5a-Q nebo B2a_pilot nebo SBAS L5
v metrech;

2
;—1) je druha mocnina poméru frekvenci, kde f1 je L1 C/A nebo L10Cd nebo E1-C nebo B1C_pilot nebo
2
SBAS L1 a fz2 je L5-Q nebo L30Cd nebo E5a-Q nebo B2a_pilot nebo SBAS L5; a

a je funkce vazeni filtru definovana takto: po uplynuti 100 sekund od inicializace filtru se a bude rovnat intervalu
vzorkovani v sekundach déleno ¢asovou konstantou 100 sekund. V prvnich 100 sekundach od inicializace
filtru se @ bude rovnat vzorkovacimu intervalu v sekundach délenému ¢asem v sekundach od inicializace
filtru.

/N

Y12 =

3.5.151.1.1 Pfijima& musi zpracovat rozSifené signaly nasledovné:

a) pro GPS: pfijima¢ musi pouzivat repliku BPSK(1) pro signal L1 C/A a repliku BPSK(10) pro signal L5-Q. Poloha
druZice a ¢asova zakladna druzice musi byt zaloZzeny na efemeridach ve zpravé LNAV na L1. Musi byt pouzita
korekce skupinového zpozdéni ze zpravy LNAV na L1,

b) pro GLONASS: pfijima¢ musi pouzivat repliku BPSK(1) pro signal L10Cd a repliku BPSK(10) pro signal L30Cd.
Poloha druzice a ¢asova zakladna druzice musi byt zaloZzeny na efemeridach v fetézcich 10, 11 a 12 L10Cd
nebo L30Cd;

c) pro Galileo: pfijima¢ musi pouzivat repliku BOC(1,1) pro signal E1-C a repliku BPSK(10) pro signal E5a-Q.
Poloha druzice a ¢asova zakladna druzice musi byt zaloZzeny na efemeridach ve zpravé F/NAV na E5a; a

d) pro BDS: pfijima¢ musi pouzivat repliku BOC(1,1) pro signal B1C_pilot a repliku BPSK(10) pro signal B2a_pilot.
Poloha druzice a ¢asova zakladna druzice musi byt zaloZzeny na efemeridach ve zpravé B-CNAV2 na B2a.

Poznémka: Ekvivalentni specificky vypocet bez vlivu ionosféry je popsan v dokumentu BDS-SIS-ICD-B2a
(V1.0), ust. 7.8.3, pri¢emz se berou v Gvahu skupinova zpozdéni vysilana ve zpravé B-CNAV?2.

3.5.151.1.2 Korekce Casu druzZice (Atsvi) pro druzici i, definovana vust. 3.5.12.4, se vypocitd pomoci
nasledujicich informaci:

a) pro GPS: korekce Casové zakladny druzice Atsy,: jse (Atsv)L1, vypocita se, jak je popsano v ust. 3.1.1.2.1.2,
s -pfihlédnutim ke korekci skupinového zpozdéni vysilané ve zpravé LNAV;

b) pro GLONASS: korekce €asoveé zakladny druZice Atsv,: se vypocita, jak je popséno v ust. 3.1.2.2.2;
c) pro Galileo: korekce Casové zakladny druZice Atsy,: se vypocita, jak je popsano v ust. 3.1.3.2.2;
d) pro BDS: korekce ¢asové zakladny druzice Atsy;: se vypo ita, jak je popsano v ust. 3.1.4.2.2.1; a

e) pro druzici s méfenim vzdalenosti SBAS: korekce Casové zakladny druzice Atsv; se vypoc€ita jako
Atsv,i = agro + acrilde, S acfo a acr vysilanymi ve zpravé typu 39 a A: definovanym v ust. 3.5.12.3.1.
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Obr. C-12
Monitorovaci sestupové ¢ary

2.6 RozlozZeni kmitoctl ILS

Poznamka: Poradensky material tykajici se 2624 Kurzové-phjimade LS

rozlozeni kmito¢td ILS je uveden v dokumentu

Handbook on Radio Frequency Spectrum 292 —Pro-ochrand phijimada konstriovanych

Requirements for Civil Aviation (Doc 9718, Volume II),
Chapter 3.

‘:..lv,., S L 20 dB
iy { sianal toiném kandlu.
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2.7 Kryti dvoukmitocétovych kurzovych
a sestupovych majaku

2.7.1 Kurzova a sestupova zatizeni mohou
dosahovat pozadavkl na kryti vyuzitim dvou
vyzafovacich diagramli, obvykle znamych jako
.Kurzové“ a ,vykryvaci“ vyzafovaci diagramy,
vysilanych na dvou oddélenych nosnych kmitoctech,
které lezi v rozmezi kmitoCtového kanalu. Kurzovy
vyzafovaci diagram obsahuje pfesné informace
o kurzu a polohovych odchylkach; vykryvaci zajistuje
indikaci polohové odchylky v uhlech za hranicemi
kurzového vyzafovaciho diagramu. RozliSeni mezi
signaly jednotlivych vyzafovacich diagramd se
v palubnim  pfijimaci ziska porovnanim urovni
zachycenych signald. Uginnost rozliSeni zavisi na
druhu pouzitého detektoru, ale vSeobecné plati, Ze pfi
poméru téchto dvou signald 10 dB nebo vice
nezplsobi signal niz8i drovert v demodulovaném
vystupu vyznamné Vvétsi chyby. Pro dosaZeni
optimalnich provoznich vlastnosti v pfednim kurzovém
sektoru ma byt jejich provoz provadén podle
nasledujicich zasad.

2.7.2 Dvoukmito€tovy kurzovy majak ma byt
konstruovan a nastaven tak, aby pomér dvou
vyzafovanych signalll v prostoru pfedniho kurzového
sektoru nebyl niz§i nez 10 dB. Zvlastni pozornost je
nutno  vénovat prib&hu  vertikalnich  lalokd
vyzafovacich  diagramG  vytvafenych  anténnimi
systémy, jejichz jednotlivé ¢asti mohou mit rlznou
vySku a byt rizné rozmistény co do vzdalenosti, a tim
zplUsobovat zmény poméru intenzit signalu v pribéhu
priblizeni.

2.7.3 V dusledku povolené tolerance zvinéni
pasmového filtru pfijimace (6 dB) a protoze kmitoCet
vykryvaciho signalu je posunut od kurzového
kmito¢tu, mohou se u kurzového pfijimace vyskytnout
odchylky v citlivosti. K minimalizaci tohoto efektu
(hlavné u kategorie 1ll) je potfeba zvySit pomér mezi
kurzovym a vykryvacim signalem z 10 dB na 16 dB.

27.4 Pro dalSi snizeni nebezpeci vzniku
chyb v pfipadé, Ze pomér dvou vyzafovanych signald
v pfednim kurzovém sektoru klesne pod 10 dB, se
musi rozdil v nastaveni vyzafovacich diagram(
jednotlivych signalt udrzovat na minimalni hodnoté.

275 DvoukmitoCtové sestupové majaky
jsou vyuzivany pro vytvoreni slozeného vyzafrovaciho
diagramu na jednom kmitotovém kanalu. Vhodné
usporadani anténnich prvkl, rozlozeni a fazovani

anténnich  proudd umozni instalaci zafizeni
sestupového majaku v mistech s takovymi terénnimi
podminkami, které by pro instalaci a provoz systéemu
sjednim nosnym kmitoCtem byly nepfijatelné.
ZlepSeni se dosahuje omezenim vyzafovani pod
nizkymi elevaénimi uhly. Druhy nosny kmitoCet je
vyuZzit pro zajisténi kryti pod sestupovou €arou.

2.7.6 Monitorové dvoukmitoCtové systémy.
PoZadavky na dvoukmitotové monitorovani v ust.
3.1.3.11.2 e) a 3.1.5.7.1 c) Hlavy 3 stanovuiji €innost
monitoru pfi vystupnim vykonu mensim nez 80 %
normalniho kromé pfipadu, kdy mGze byt pfijatelné
snizeni az na 50 % normalniho vykonu pod
podminkou spinéni uréitych pozadavk( na vykonnost.

276.1 Monitorovani snizeni vykonu
kurzového a vykryvaciho signélu o 20 % (pfiblizné
-1dB) mlze byt naro¢né, pokud v daném misté
existuji vlivy prostfedi Ci jiné vlivy, jako jsou velké
vychylky okolni teploty. Napfiklad kolisani teploty
zplsobuje kolisani normalniho vystupniho vykonu
vysilate a zmény ztrat na vstupu koaxialniho kabelu.
| kdyz nedojde k poruse vysilaciho systému, mohou
byt nékdy prekro€eny limity pro vystrahu, a to mlze
nasledné snizit pohotovost.

2.7.6.2 Alternativa monitorovani  snizeni
vykonu az o 50 % je zajimava, ale musi byt pouzivana
obezfetné. PFfi monitorovani kazdého signalu zvIast
muUze 50% snizeni dovolovat velké rozdily mezi
jmenovitymi vykony jednotlivych signald, pokud dojde
k vyskytu nekorelovanych poruch. To mlze vést
nasledné ke sniZeni uplného prekryti v pfijimadi,
zvySeni chyb konstrukce nebo snizeni indikaci vykryti.

2.7.6.3 Jednim z FeSeni je pouZiti schématu
monitorovani, které omezuje rozdily mezi vystupnimi
vykony signald na pfiblizné 1 dB (tj. 80 procent),
a zaroven dovoluje snizeni obou az o 3 dB (tj. 50
procent), pokud se méni spoleCné. Tato metoda
poskytuje vétsi pfipustnost spolecnych vlivi, jako jsou
zmény ztrat v kabelu v dusledku teploty, a proto
zvySuje pohotovost sluzby.

2.8 Integrita a pohotovost
pozemni zafizeni ILS

sluzby -

28.1 Uvod

28.1.1 Tento materidl je zpracovan pro
ujasnéni otazky integrity a pohotovosti sluzby zafizeni
kurzového a sestupového majaku ILS s cilem
zabezpelit podkladovy material o  konstrukci
a systémovych charakteristikdch tohoto zafizeni.
Integrita je nezbytna pro zajiSténi toho, aby letadlo
uskute€iujici  pfiblizeni na pfistani mélo malou
pravdépodobnost nespravného navedeni; pohotovost
(nepfetrzitost) sluzby je nezbytna pro zajisténi toho,
aby letadlo v posledni fazi pfiblizeni na pfistani mélo
malou pravdépodobnost neobdrzeni signalu
navedeni. Integrita a pohotovost sluzby jsou obé
klicovymi Ciniteli bezpeénosti v kritickych fazich
pfiblizeni a pfistani. Z hlediska provozu je nutné, aby
udaje o integrité a pohotovosti sluzby byly zavazné
znamé pro vybér provozniho vyuziti, které muze byt
zajisténo s ILS.

2.8.1.2 Nezavisle na provoznich minimech se
celkové uvadi, Ze stfedni pocet leteckych nehod se
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3.2 Umisténi majaku VOR

3.21 VOR je nachylny k interferenci vlivem
okolniho terénu, budov, stromu a elektrickych vedeni.
Jejich vliv by mél byt proto zvazen pfi vyb&ru mista
pro nové zafizeni a pfi zvaZovani pfijatelnosti
navrhovaného Uzemniho rozvoje v  blizkosti
stanovenych mist. Doppleriv majak VOR je odolnég;si
vlci interferenci nez klasicky majak VOR a muize byt

podminkéach vicecestného Sifeni.

Poznémka. Poradensky material pro umisténi
majakll VOR je uveden v dokumentech EUROCAE
ED-52 (v¢etné zmény ¢. 1), U.S. Federal Aviation
Administration Order 6820.10 a ICAO EUR DOC 015
(prvni vydani.

3.2.2 Diky rdstu zajmd v  oblasti

alternativnich zdroju energie je v mnoha statech

rostoucim problémem vystavba farem vétrnych
elektraren, ktera ovliviiuje majaky VOR. Vliv farem
vétrnych elektraren na majaky VOR je tézké posoudit,

a to z nékolika ddvodu, véetné nasledujiciho:

a) kumulativni  vliv  skupiny turbin m(ze byt
nepfijatelny, i kdyz vliv kazdé turbiny samostatné
muze byt pfijatelny;

b) k chybam s nejhorS§imi nasledky maze dojit, pokud
se listy turbiny nepohybuji (diky vlivu vysokych
nebo nizkych rychlosti vétru). Skute¢na chyba je
funkci natoceni turbiny a polohy listd turbiny,
pokud se nepohybuiji;

c) k nejvétSim chybam pravdépodobné dojde na
hranici kryti a pfi nizkych elevacnich uhlech; a

d) diky vyse uvedenym Ginitelim je
nepravdépodobné, Ze by mohly byt chyby
s nejhor$imi nasledky ovéreny pfi letové kontrole.

3.23 K posouzeni vlivu farem vétrnych

elektraren na majak VOR mohou byt pouzZity
pocCitaCové simulace pocitajici s predpoklady
nejhorsich pfipadd uvedenych vyse.

3.3 [Vyhrazeno]

34 Kritéria pro zemépisnou separaci
zarizeni VOR

Poznamka: Poradensky material tykajici se

kritérii pro zemépisnou separaci zafizeni VOR je
uveden v dokumentu Handbook on Radio Frequency
Spectrum Requirements for Civil Aviation (Doc 9718,
Volume I1), Chapter 4.
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1200 | 032 0 61 6 19 | 43 | 80 | 22 | 37 | 24 | g8
3000 | 023 0 87 6 26 | 61 | 113 | 12 | 52 | 35 | 137
4500 | 0418 0 109 6 33 | 76 | 143 | 12 | 67 | 44 | 14
6000 | 015 0 128 6 39 | 89 | 167 | 12 | 78 | 52 | 206
7500 | 043 0 148 6 44 | 104 | 203 | 12 | 89 | 59 | 237
9000 | 012 0 161 6 48 | 123 | 209 | 12 | 96 | 65 | 258
12000 | 010 0 195 6 59 | 135 | 254 | 12 | 119 | 78 | 311
18000 | 0,09 0 219 6 65 | 154 | 284 | 12 | 130 | 87 | 348
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35 Kritéria pro zemépisnou separaci
zarizeni VOR a ILS
Poznamka: Poradensky material tykajici se

kritérii pro zemépisnou separaci zafizeni VOR/ILS je
uveden v dokumentu Handbook on Radio Frequency
Spectrum Requirements for Civil Aviation (Doc 9718,
Volume II), Chapter 4.

Prijem

3.6.1 Citlivost

Vzhledem k dovolenému nepfizpUsobeni napajece
letadlové antény, utlumovym ztratam a rozdilim
v polarnich diagramech antén ma byt pfijem takovy,
aby ve vétSiné pfipadl byla pro signal o intenzité pole
90 uv/m nebo — 107 dBW/m? na vystupu pfijimace
dosazena presnost pozadovana v ust. 3.6.2.

3.6.2 Pfesnost

Podil palubni instalace VOR na celkové chybé
systému nema byt pro pravdépodobnost 95 % vétsi
nez + 3°.

Poznamka 1: Pri stanoveni podilu pfijimace na
chybé systému bude nutno vzit v tvahu:

1) tolerance modulacnich sloZek pozemniho zafizeni
VOR, jak jsou definovany v ust. 3.3.5 Hlavy 3,

2) zmény urovné signalu a kmitoétu nosné viny
pozemniho zafizeni VOR,

3) vliv nezadoucich signal majaki VOR a ILS.

Poznémka 2:  NeuvaZuje se, Ze by palubni zafizeni

VOR zahrnovalo zvlastni soucasti , které by mohly byt

potfebné pro zpracovani informace VOR na palubé

letadla a které by mohly zavadét viastni chyby (napfr.

radiomagneticky ukazatel (RMI)).

3.6.3 Cinnost vystrazného praporku

V idedlnim pfipadé ma vystrazny praporek upozornit
posadku letadla na kterykoliv nepfijatelny stav
nespravné cinnosti, ktery se muize objevit bud
u pozemniho nebo palubniho zafizeni. Rozsah, ve
kterém lze tento idedlni poZadavek uspokojit, je
uveden v dalSich ustanovenich.
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3.6.3.1 Vychylovani vystrazného praporku je
ovladano soucétovou hodnotou dvou proudd,
odvozenych z 30Hz a 9 960Hz sloZek &asti signalu
VOR, ktera pfenasi informaci o zaméreni. Odstranéni
téchto slozek z vyzafované nosné viny se proto
projevi vysunutim vystrazného praporku (nebo teréiku
apod.) na indikatoru VOR. Protoze pozemni monitor
majaku VOR prerusi vysilani téchto slozek kdykoli pfi
vyskytu  nepfipustnych  podminek v  €innosti
pozemniho zafizeni, bude vystrazny praporek na
palubé letadla okamZité indikovat stav nepouZitelnosti
systému.

3.6.3.2 Vychylovaci proud vystrazného
praporku rovnéz zavisi na charakteristikaich AGC
palubniho zafizeni a na kazdém zesileni za druhym
detekénim stupném pfijimae. Takto bude za
pfedpokladu spravné nastaveného pfijimace pfi
pfijmu signalu VOR, jehoz modulace odpovida
charakteristikam specifikovanym v ust. 3.3.5 Hlavy 3,
vystrazny praporek zasunut a bude znovu viditelny
v pfipadé zhorSeni celkové ziskové charakteristiky
pfijimace.

Poznamka: U  nékterych typi  prijimacd
a indikatord je pro zajisténi popisované funkce
vyuZivano jinych zpGsobu vystrazné indikace nez
mechanickych prapork( nebo tercikd.

3.6.4 Citlivost pfijimacd VOR na signaly
VOR a kurzoveé signaly ILS

Poznamka: Poradensky material tykajici se
citlivosti prijimact VOR na signaly VOR a kurzové
signaly ILS je uveden v dokumentu Handbook on
Radio Frequency Spectrum Requirements for Civil
Aviation (Doc 9718, Volume Il), Chapter 4.

3.6.5

Odolnost pfijimaci VOR proti ruseni
rozhlasovymi signély VKV FM

Poznamka: Poradensky material tykajici se
odolnosti prijimacd VOR proti ruSeni rozhlasovymi
signaly VKV FM je uveden v dokumentu Handbook on
Radio Frequency Spectrum Requirements for Civil
Aviation (Doc 9718, Volume 1), Chapter 4.

3.7 Presnost systému VOR

Poznamka : Podkladovy  material k  urceni
systémovych vlastnosti a hodnot VOR je obsazen
rovnéz v Dodatku A Predpisu L 11.

3.7.1 Ucel

Nasledujici odstavce maji za uc€el pomoci pfi
vyuzivani systému VOR. Nereprezentuji standardni
pricné rozstupy nebo bezpeéné prevySeni nad
prekazkami, i kdyz mohou byt vzaty za zaklad pfi
jejich stanoveni. Pri uréovani standardnich rozstupl
nebo minimalniho bezpe¢ného prevySeni bude
zapotfebi vzit v Uvahu je$té mnoho dalSich ¢initeld,
které v nasledujicim materidlu nejsou obsazeny.

3.7.11 Pro planovani a vystavbu systému
VOR je presto zapotfebi stanovit pfesnost, kterou Ize
pfi provoznim vyuzivani tohoto systému dosahnout.

3.7.2 Vyklad pouzitych vyrazi

Nasledujici vyrazy, pouzité v dalSim textu, maji tento

vyznam:

a) Chyba radialniho signalu VOR
Rozdil mezi jmenovitym magnetickym zameéfenim
mista méfeni od stanovist¢ majaku VOR
a zamérenim indikovanym v tomto misté signalem
VOR. Chyba radialniho signalu VOR zahrnuje
nékteré stalé slozky (napf. chybu polohy radialu
avétSinu chyb vznikajicich vlivem blizkého
a vzdaleného okolniho terénu) a nékteré nahodilé
proménné chyby. Tato chyba se vztahuje pouze
k pozemni €asti systému VOR a nezahrnuje zadné
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7. Material tykajici se DME 7.1.4 Efektivnost procesoru dotazovace
i . 7141 Efektivnost procesoru dotazovale je
7.1 Podkladovy material k DME/N  yztah mnozstvi odpovédi zpracovanych dotazovatem
a DME/P a mnozstvi odpovédi bez zkomoleni a asu potlageni
odpovidace. Tato efektivnost zavisi na prahové urovni
71.1 Efektivnost systému odpovidajiciho impulsu a urovni Sumu pfijimace.

7.11.1 Efektivnost systému je kombinovany
vysledek zkomoleni kanalu vzduch — zemé, &asu
potlaeni odpovidaCe, zkomoleni v kanalu zemé -
vzduch a efektivnosti zpracovani signal(l dotazovace.
V souladu s tim, ze kazda uvedena veliina je
statisticky nezavisla, mohou se vypocitat oddélené
a potom sloucit s cilem ur€eni efektivnosti systému.
Vliv jednotlivé sloZky se vyjadfuje procentnim
pomérem spravnych odpovédi na vlastni dotazy,
zpracovanych dotazovalem za podminky, Ze ostatni
slozky neplsobi. V tom pfipadé efektivnost systému
je vysledkem jednotlivych slozZek.

7.11.2 PFi vypoctu efektivnosti systému se
uvazuje pocet vynechanych odpovédi i pfesnost
méfeni vzdalenosti, ziskana pomoci pfijatych
odpovédi. Chybéjici odpovédi mohou vzniknout

v dusledku zkomoleni signalu nebo dotazd pfijatych
v dobé potlaceni odpovidace. Odpovédi, které maji
vyznamné chyby a jsou pfi zpracovani odpovidacem

odmitnuty, se hodnoti rovnéZz jako vynechané
odpovédi.

7.1.13 Cetnost vyskytu poruch vyvolanych
zkomolenim  zavisi na planu uréeni kanald,
provozniho zatizeni a 8ifky pasma pfijimaca

dotazovace i odpovidace. Protoze rezim FA ma Sirsi
pasmo nez IA, je na ruSeni vice citlivy. Tyto faktory se
uvazuji pfi uréovani DME/P a obvykle nevyzaduji
zvlastni posouzeni provoznimi organy.

7.1.2 Zkomoleni v kanalu vzduch — zemé
7.1.2.1 Zkomoleni v kanalu vzduch — zemé
vznika, kdyz na spravné dotazy v pozemnim

odpovidaci plsobi ve stejném case dotazy z jinych
letadel, coz vede ke ztraté signalu nebo chybé pfi
méfeni ¢asu pfichodu signalu. Tato nezadouci zatéz
kanalu vzduch — zemé je funkci po¢tu dotazujicich se
letadel v blizkosti odpovidace, rozdéleni dotazovacich
kmito¢td a amplitudy signalu pfijatych odpovidacem.
Poznamka: Zkomoleni odpovida¢ — odpovidac
re8i pfislusné organy pridélujici kanaly DME.

7.1.3 Zkomoleni v kanalu zemé — vzduch
7.131 Zkomoleni kanalu zemé - vzduch
vznika, kdyz na spravné odpovédi maji vliv jiné
odpovidacge, coz vede ke ztraté signalu nebo chybé
pfi méFeni Casu pfichodu signalu. Zkomoleni muze byt
poruchou, ktera pochazi od libovolného odpovidace,
jehoz kmitoCet je v pasmu propustnosti dotazovace,
véetné dotazovacl pracujicich na témze kmitoétu
s jinym kdédovanim impulsti. Tato nezadouci zatéz
kanalu zemé — vzduch je funkci pfitomnosti nékolika
odpovidacu blizko dotazovace, pfislusného rozdéleni
kmito¢td a amplitudy signald dotazovacem pfijatych.

7.1.5 Zavislost mezi obsluhovanym letadlem
a rychlosti pfenosu

7.15.1 Specifikace maximalni rychlosti

vysilani odpovidace ur€uje uroven stfedniho vykonu

vysilaCe. V ust. 3.5.4.1.5.5 Hlavy 3 se doporucuje, aby

mél odpovida¢ schopnost odpovidat rychlosti 2 700

dvojimpulst za sekundu pfi obsluhovani 100 letadel.

To reprezentuje typickou zatéz odpovidace od 100

letadel.

Pro ur€eni aktualni schopnosti na rychlost vysilani,

ktera muaze byt pfizplsobena pro dané zafizeni

Spi¢kovému provozu, se pozaduje urcit pfiblizny

maximalni pocet dotazli. Pro vypocet zatéze

odpovidace dotazy se uvazuje:

a) pocet letadel pfi $pickovém provozu,

b) pocet dotazovacu pouzivanych na kazdém letadle,

c) rozdéleni  pracovnich rezimG  pouzivanych
dotazovac¢li  (napf.  vyhledavani  pocate¢ni
pfFiblizeni, kone¢né pfiblizeni, zkouska na zemi),

d) odpovidajici opakovaci kmito¢et impulsu uvedeny
v ust. 3.5.3.4 Hlavy 3.

7.152 Na zakladé udaju o S$pickovém
provozu a efektivnosti odpovidaCe pfi =zatizeni
Spickovym provozem muize byt vypocétena vysledna
rychlost vysilani a nasledné uréena pozadovana
kapacita vysilae. Tato rychlost je Urovni, pfi jejimz
prekro€eni dochazi ke snizeni citlivosti pfijimace (viz
specifikace vust. 3.5.4.2.4 Hlavy 3) za ucelem
zajisténi rychlosti vysilani na nebo pod touto urovni.

7.1.6 Umisténi DME spojeného s ILS nebo
MLS
7.16.1 Pro zajisténi existujicich provoznich

pozadavkd ma, kde je to mozné, DME zabezpecovat
v kabiné pilota indikaci nulové vzdalenosti v bodé
dotyku.

7.1.6.2 Optimalni stanovisté DME se urcuje
podle fady technickych a provoznich faktord.

DME/N se mUlze instalovat spole¢né s ILS nebo MLS
v téch pfipadech, kdy to dovoli provozni pozadavky.

DME/P, které zajiStuje vysSi presnost v zoné kryti
v celém prostoru RWY, se vyzaduje pro zajisténi

MLS.

7.1.6.3 V pfipadé DME/N zajisténi nulové
indikace se dociluje umisténim odpovidace blizko
bodu, kde se nulova indikace pozZaduje. Mime
Alternativnéte se—Ize Casové zpozdéni v odpovidaci
regulujenastavit tak, aby byla mozna indikace nulové
vzdalenosti palubnimi dotazovadi v konkrétni
vzdalenosti od antény edpevidagée-DME. Pokud se tak
stane, nevyhodou je, Ze takova zafizeni nebudou
pouzitelna pro podporu navigace zalozené na
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7.1.6.4 V pfipadé DME/P po vyhovéni
pozadavkim na pfesnost v prostoru kryti, zejména
RWY, doporucéuje se umisténi co nejblize kursovému
vysila¢i MLS v souladu s pfekazkovou rovinou. Pro
vhodné vybavena letadla s plnou moznosti MLS se
pozadovana indikace nulové vzdalenosti muze
zabezpelit v zakladnich datech MLS. Je nutno
upozornit, Ze pro tento uc€el nelze regulovat zpozdéni
odpovidace DME/P.

7.1.6.5 Je Zadouci, aby vS8ichni provozovatelé
méli indikaci nulové vzdalenosti v bodé dotyku bez
ohledu na palubni vybaveni. K tomuto u&elu bude
nutné DME/P umistit na kolmici k ose RWY v bodé
dotyku. V tom pfipadé nebudou na RWY spinény
pozadavky na pfesnost. Je nutné upozornit, Ze pouze
slovo 3 zakladnich dat MLS umoznuje v uréenych
mezich kédovat soufadnice DME/P.

7.1.6.6 Jestlize MLS/DME/P a ILS/DME/N
obsluhuji stejnou RWY a letadlo je vybaveno MLS
s minimalnimi moznostmi, mulze indikace nulové
vzdalenosti na palubé odpovidat mistu instalace
kurzové antény MLS, kdyz pfiblizeni na pfistani
probiha pomoci MLS, a bodu dotyku, jestlize pfiblizeni
probiha pomoci ILS. ProtoZze z provozniho hlediska
a zvlasté z hlediska RLP je toto nevhodné a jestlize
ztrojeni frekvenci ILS/MLS/DME, aby se zabranilo
premisténi DME/N, neni mozné, potom zavedeni
DME/P je nutno odlozit do zruSeni provozu DME/N.

7.1.6.7 Pro indikaci nulové vzdalenosti
zabezpe€ované odpovidaem DME/N je nutné
publikovat nominalni umisténi odpovidace.

7.1.6.8 Pfi posuzovani variant rozmisténi
DME je také nutné uvazovat technické faktory, jako
jsou napf. délka a profii RWY, zvlastnosti mista
a vySka antény nad terénem, aby bylo mozné zarucit
potfebné Urovné signall blizko prahu a podél RWY
arozsah pokryti (kruhovy nebo sektorovy). Je nutné
upozornit, Ze v pripadech potfeby informace
ovzdalenosti v  prostoru RWY je malo
pravdépodobné, Ze vybrané umisténi mize zpusobit
ztratu sledovani v pfipadé velké zmény rychlosti (tj.
bo&ni vyoseni antény DME musi byt zvoleno peclivé).

7.1.7 Kritéria zemépisnych separaci

Poznamka: Poradensky material tykajici se
kritérii  zemépisnych separaci DME je uveden
v dokumentu Handbook on Radio Frequency

Spectrum Requirements for Civil Aviation (Doc 9718,
Volume 1), Chapter 5.

Poznamka: Poradensky material tykajici se
poméru uZite¢ného/nezadouciho (D/U) signalu na
palubnim pfijima¢i DME je uveden v dokumentu
Handbook on Radio  Frequency  Spectrum
Requirements for Civil Aviation (Doc 9718, Volume II),
Chapter 5.
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7.1.9
kanalG Y a Z pro DME

Zvlastni uvaha tykajici se pfidélovani

Plan pfidéleni kanald pro DME je takovy, Zze
odpovidaci kmitoCet odpovidace pro kazdy kanal Y
nebo Z je stejny jako dotazovaci kmitoCet kandlu
jineho DME. Kde se odpovidaci kmitoCet jednoho
DME shoduje s dotazovacim kmitoctem druhého
DME, mély by byt tyto dva odpovidae oddéleny
vzdalenosti vétsi, nez je radiovy horizont mezi nimi.
Vypocet vzdalenosti radiového horizontu bere v tvahu
elevace antén dvou odpovidacu.

7.1.10 Specialni
spolupracujici s ILS

podminky pro DME/P

7.1.10.1 Na téch RWY, kde se planuje
instalovat DME spolupracujici s ILS a kde se planuje
v kratké dobé zahajit MLS/RNAV lety, je zadouci
instalovat DME/P.

7.1.10.2 Jestlize se predpoklada  vyuziti
informace o vzdalenosti od DME/P v celém prostoru
letisté, potom dotazovaci pary impulst (vysilané se
spravnou mezerou a nominalnim kmito¢tem) musi
vyvolat zpracovani odpovidacem, jestlize Spickova
hustota vykonu na anténé odpovidace je minimalné
-93 dBW/m?2. Tato Urover citlivosti je zaloZzena na
hodnotach uvedenych v ust. 3.54.2.3.1 Hlavy 3
a vztahuje se k rezimu |IA DME/P. Pfedpoklada se, ze
pfi takové urovni bude DME/P, pracujici v rezimu IA,
zajiStovat stejnou efektivnost odpovédi a minimalné
stejnou presnost jako DME/N.

7.1.11 Pokyny pro radiostanici s univerzalnim
pfistupem (UAT)

7.111.1 Kritéria pro planovani kmitoétli pro
zajisténi kompatibility mezi DME a UAT jsou uvedena
v Part Il dokumentu Manual on the Universal Access
Transceiver (UAT) (Doc 9861).

7.2 Podkladovy material
pouze DME/N

tykajici se

7.2.1 Pokryti DME/N

7.2.11 Zda konkrétni zastavba muze zaijistit
pozadované kmitoCtové chranény rozsah pokryti, Ize
ur€it z obrazku C-20. Ztraty Sifenim pro drahy bez
prekazek pouzivaji model Sifeni IF-77.

7.2.1.2 Kdykoliv DME, ktery zajiStuje pokryti
s pouZitim bud smérové nebo dvousmérové antény
DME, musi byt vzat v ivahu diagram antény v azimutu
a elevaci, aby bylo pIné dosazeno vyhody sniZzenych
pozadavkli separace mimo hlavni lalok antén.
Skute€né vyzafovaci diagramy antén zalezi na mnoha
Cinitelich, vCetné vySky fazového stfedu antény, vysky
protivahy DME nad zemi (AGL), terénnich nerovnosti
povrchu, tvaru terénu, vySce mista nad mofrem (MSL)
a vodivosti zemé& a protivahy. Pro zajisténi kryti
v obtiznych terénnich podminkach mize byt zapotfebi
pfiméfené zvysSit ekvivalentni izotropicky vyzareny
vykon (EIRP). Na druhé strané praktické zkuSenosti
ukazaly, Ze za pfiznivych mistnich podminek a za
méné pesimistickych podminek, které se ve
skuteéném provozu Casto vyskytuji, je dostacujiciho
provozu systému dosazeno s niz§im EIRP. Nicméné
se doporuCuje brat v uvahu pro nejnizSi EIRP
v mistech mezi laloky skute€ného diagramu antény
v elevaci hodnoty na Obr. C-20.

Poznameka. Dalsi poradensky material naleznete
v priruéce ICAO Doc 9718 (Handbook on Radio
Frequency Spectrum Requirements for Civil Aviation
including Statement of Approved ICAO Policies),
Volume II.

7.2.1.3 Pfi poskytovani pokryti pro podporu

navigace zalozené na vykonnosti, jak je popsano

v dokumentu Performance-based Navigation (PBN)

Manual (Doc 9613) a vust. 7.2.3, je tfeba zvazit

nasledujici:

a) ackoli jsou letadla schvalena pro PBN na zakladé
DME schopna naladit se na DME az do
vzdalenosti 160 NM, automatické ladéni stanic
DME letadly obecné upfednostiuje blizké stanice.
Ve vzduSnych prostorech obsluhovanych mnoha
zafizenimi DME/N tedy nemusi byt tato zafizeni
vyuzivana mnoha letadly na delSi vzdalenost.
V oblastech obsluhovanych mnoha DME (které
poskytuji vysokou uroven redundance urcovani
polohy s vice DME) proto mlze pouziti
rozSifenych rozsah( pokryti DME pfinést maly
nebo zadny vykonnostni pfinos a zaroven
potencialné vést k omezenim pfidélovani kmitoctd;

b) ve vzduSnych prostorech obsluhovanych malym
poctem DME Ize pokryti pro ur€ovani polohy s vice
DME zlepsSit pouzitim rozSifenych rozsaht pokryti
pro jednotlivé DME. Vzhledem k odliSné logice
pouzivané v riznych implementacich avioniky by
hodnoty kédované v polich navigaéni databaze
mohly zbyte€né omezovat pouzitelny rozsah
pokryti DME pro urCovani polohy s vice DME.
Napftiklad v kodovani ARINC 424 mohou ukazatel
FOM (Figure of Merit), D-OSV (DME Operational
Service Volume) a pole pokryti tfidy NAVAID
v nékterych implementacich avioniky omezovat
pouzitelny dosah DME. Aby se tomu zabranilo,
muaze byt nutnd koordinace s prislusnymi
provozovateli letadel a poskytovateli naviganich
databazi.
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bod v oblasti pokryti. Je zaloZzena na pfedpokladu, Ze
95 % Casu je prah horizontalni chyby 10 m, vertikalni
16 m, predpoklada pouziti reprezentativniho pfijimace
a provoz v oblasti pokryti po dobu 30 denniho intervalu.
Dostupnost sluzby pfedpokladd konstelaci, ktera
spliiuje kritéria v ust. 4.1.3.5.1.

4.1.3.5.1 Dostupnost SIS na slot / konstelace.
Pravdépodobnost, Zze je provozni slot v konstelaci
Galileo obsazen druzici vysilajici zpusobily SIS, je vyssi
nez 0,95 (kazdoro¢né normalizovano). Pro zakladni
konfiguraci systému Galileo je pravdépodobnost, ze
alespori 21 satelitG v nominalnich 24-slotovych
pozicich je nastaveno zpUsobile a vysila navigacni
signal, vysSi nez 0,97 (kazdoro€né normalizovano).
Dostupnost konstelace SIS Ize odvodit z dostupnosti
SIS na slot pomoci binomického modelu.

4.1.3.6 Pravdépodobnost selhani

4.1.3.6.1 Psa. Psat je pravdépodobnost, Ze okamzita
chyba signdlu urcovani vzdalenosti zpusobilé druzice
Galileo (s vyjimkou atmosférickych chyb a chyb
pfijimace) prekroci k-krat pfesnost uréovani vzdalenosti
u uzivatele systému Galileo (Galileo URA). Galileo URA
v definici Psat odpovida OuraprF nebo Ourasrk pro
dvoufrekvenéni, respektive jednofrekvencni uzivatele.
kje pocet standardnich odchylek od priméru
odpovidajici pravdépodobnosti Psat v normalnim
rozdéleni. Napriklad Ccinitel k je—roven 4,17, eoz
odpovida hodnoté Psar 3x10°. Psa plati v kteroukoli
dobu a na jakémkoli misté v oblasti viditelnosti druzice
pro jednofrekvenéni i dvoufrekvenéni uzivatele.

4.1.3.6.2 Pconst. Pconst je pravdépodobnost, Ze
okamzité chyby signalu urovani vzdalenosti dvou
nebo vice zpusobilych druzic Galileo (s vyjimkou
atmosférickych chyb a chyb pfijimace) pfekroc¢i k-krat
pfesnost uréovani vzdalenosti u uZivatele systému
Galileo (Galileo URA) v dusledku bézné poruchy.
Galileo URA v definici Pconst 0dpovida ourapr nebo
oura,sF pro dvoufrekvencni, respektive jednofrekvenéni
uzivatele. Pconst plati v kteroukoli danou dobu a na
jakémkoli misté v pfislusnych oblastech viditelnosti
dotéenych druzic pro jednofrekvenéni i dvoufrekvenéni
uZivatele.

4.1.3.6.3 OoURA,DF. Galileo ourapr je definovana
jako standardni odchylka normalniho rozdéleni
s nulovou stfedni hodnotou, ktera pfesahuje skute¢né
rozdéleni  chyb urcovani vzdalenosti SIS
pravdépodobnéjsi nez Psat. Galileo ourapr se vztahuje
na jakékoli misto uzivatele a na dvoufrekvenéni
kombinaci E1/E5a zpUsobilého SIS.

4.1.3.6.4 oURA,SF. Galileo ourasr je definovana
jako standardni odchylka normalniho rozdéleni
s nulovou stfedni hodnotou, kterd pfesahuje skutecné
rozdéleni chyb uréovani vzdalenosti SIS
pravdépodobnéjSi neZ Psa. Galileo ourasr plati pro
jakékoli misto uzivatele a pro jednofrekvenéni uzivatele
(E1 nebo E5a) zplsobilého SIS. ourasr bere v Gvahu
Galileo osep a Ize ji odvodit z nasledujiciho vyrazu:

2 _ 2 2.2
O{jrasF = Ojrapr T Yf " O3cp
kde:

yr pfedstavuje frekvencni inflacni faktor rovny f4 /f2Z,
pro uzivatele E5a a rovny 1 pro uzivatele E1.

Stejny vyraz plati mezi ouresr @ OureDF Systému
Galileo. ouresr @ Ourepr jsou  definovany
v ust. 3.4.1.1.2 Doplriku B. Tento vyraz muze byt také
pouzit pfijimacem systému Galileo k vypoC€tu Ourasr a
OURE,SF Z Vysilanych OurapF @ Ourg,pF Ve slové typu 22
I/NAV Galileo.

4.1.3.6.5 o0sep. Galileo osep je definovana jako
standardni odchylka normalniho rozdéleni s nulovou
stfedni hodnotou, ktera pfesahuje skutecné rozdéleni
zbytkovych chyb BGD tak, Ze pravdépodobnost
neohrani¢enych chyb je vzhledem k Psat zanedbatelna.
Zbytkové chyby BGD jsou zbyvajici chyby po aplikaci
korekci BGD systému Galileo vysilanych v navigaéni
zprave.

4.1.3.7 Spojitost. Spojitost je u zpUsobilé druzice
Galileo pravdépodobnost, ze Galileo OS SIS bude i
nadale zplsobily bez neplanovaného preruseni béhem
pristi hodiny. Planovana preruSeni, ktera jsou
oznamena alesponi 48 hodin pfedem, se na ztraté
spojitosti SIS nepodileji.

4.1.3.8 Pokryti. Galileo OS podporuje oblast pokryti
na Zemi sahajici od zemského povrchu az po 30,48 km.

4.1.3.9 Systémovy cas Galileo (GST). GST je
nepretrzité Casové meéfitko zalozené na definici
sekundy (podle Mezinarodniho soustavy jednotek, Sl),
jehoz vychozi/referenéni epocha (GST (T0)) je
definovana jako 13 sekund pfed 22.08.1999 00:00:00
UTC. Informace o synchronizaci ¢asu Sifené v Galileo
SIS (napf. posuny ¢asové zakladny druzice) se vztahuji
k GST. Tato informace umoziiuje uzivatelim Galileo
OS odhadnout sviij mistni ¢as vzhledem k vyslednému
GST vypocitanému pfijimacem Galileo OS. Za uc¢elem
leps$i podpory aplikaci €¢asovani zalozenych na UTC
obsahuje datova zprava Galileo OS dal$i parametry,
které umoznuji uzivatelim Galileo OS docilit UTC ¢asu
aplikaci korekce na GST.

4.1.3.10 Referencni terestricky ramec Galileo
(GTRF). GTRF je vysoce pfesna nezavisla realizace
Mezinarodniho terestrického referencniho systému
(ITRS) zalozena na odhadovanych soufadnicich kazdé
z mist monitirovacich stanic Galileo (GSS = Galileo
sensor station). Systém Galileo vyuziva geodetické
vstupni informace k vytvareni naviga¢nich dat (napf.
efemerid druzice) vztazenych k GTRF. V souladu s tim
jsou soufadnice polohy uzivatele odvozené z feSeni
polohy systému Galileo vztazeny k GTRF. Vzhledem
k dobrému prekryti GTRF a ITRF jsou v pfipadé letectvi
oba referencni systémy chapany jako ekvivalentni.
GTRF je pravidelné vyrovnavan, pokud jsou
publikovany nové realizace ITRF. Aby bylo mozné
ziskat polohu v jakémkoli referenénim ramci odliSném
od ITRF, musi uzivatelské zafizeni Galileo OS aplikovat
pfislusné platné transformacni parametry mezi
nejnovéj§im ITRF a pozadovanym referenénim
ramcem. Tato transformace je pIné pod kontrolou
a odpovédnosti uzivatele Galileo OS. Pokud jde
o interoperabilitu mezi GPS a Galileo, terestricky
referenCni ramec GPS WGS-84 a GTRF jsou oba
realizacemi ITRF. Pro vétSinu aplikaci Galileo OS je
proto zajist€na vysoka urover interoperability mezi
polohami v prostoru ziskanymi pomoci GPS a polohami
ziskanymi pomoci systému Galileo, bez dalsSi Cinnosti
uzivatelského zafizeni.
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4.1.4.7 Pokryti. BDS OS podporuje oblast pokryti na
Zemi sahajici od zemského povrchu az po nadmorskou
vySku 1 000 km.

4.1.48 CasBDS. Casova reference pro BDS pouZiva
BDT (BeiDou Navigation Satellite System Time),
popsany v ust. 3.1.4.4 Doplnku B.

4.1.4.9 Souradnicovy systém BDS. BDS pouziva
BDCS (BeiDou Coordinate System).

4.1.49.1 Pocatek, osa a méfitko BDCS. Pocéatek se
nachazi v t&zisti Zemé; osa Z je smér referencniho polu
(IRP) IERS (International Earth Rotation and Reference
System Service); osa X je prusecikem referen¢niho
meridianu IERS (IRM) a roviny prochazejici pocatkem
a kolmou k ose Z; osa Y spolu s osou Z a osou X tvofi
pravotoCivy  ortogonalni  soufadnicovy  systém.
Jednotkou délky je metr Mezinarodni soustavy jednotek
(sh.

4.1.49.2 Ellipsoid BDCS. Geometricky stfed
elipsoidu BDCS se shoduje s tézistém Zemé a osa
rotace elipsoidu BDCS je osa Z. Parametry elipsoidu
BDCS jsou definovany jako:

Hlavni poloosa: a=6378137,0m

Geocentricka gravitacni konstanta (véetné hmotnosti
zemské atmosféry): u = 3,986004418x10%* m3/s?
Zplosténi: f = 1/298,257222101

Earth rotation rate:  Q, = 7,2921150%10°° rad/s

4.2 Snizeni presnosti

Cinitel snizeni presnosti (DOP) vyjadiuje, jak je
presnost urCeni vzdalenosti odstupriovana efektem
geometrie k ziskani presnosti polohy. Optimalni
dosazeno, kdyZ jsou tfi druzice rovhomérné rozlozeny
na horizontu, pfi minimalnim elevaénim uhlu a jedna
druZice je pfimo nahore. Da se fict, Ze geometrie mlze
»SNizit“ rozsah presnosti v oblasti Cinitelem DOP.

4.3 Prijimac a anténa GNSS

4.3.1  Specifikace antény v Doplfku B, ust. 3.8.3.1
uréuji vykon axidlniho poméru antén. Specifikace
pouze pro jednofrekvencéni antény nereguluji axialni
pomeér antény, s vyjimkou osy zamifeni antény.

4.3.2 U palubni antény pro SBAS GEO signaly
pfijimané pod nizkymi elevacnimi uhly by se méla
predpokladat linearni polarizace. Napfiklad pfi pFijmu
signalu SBAS GEO, ktery je tieba zajistit pfi minimalnim
eleva¢nim Uhlu 5 stupnd, pfedpokladané
jednofrekvenéni antény by mély byt linearné
polarizované, se ziskem —2,5dBil (-5,5dBic). To by
mélo byt zohlednéno pfi energetické rozvaze spoje
druzice SBAS GEO, aby se zajistilo, ze minimalni
pfijaty VF signal na svorkach antény splfuje pozadavky
Hlavy 3, ust. 3.7.3.4.5.3.2 a2 3.7.3.4.6.3.

4.3.3  Selhani zpusobené pfijimaéem mohou mit dva
nasledky na vykonnost naviganiho systému: bud
preruSeni informaci poskytovanych uzivateli, nebo
vytvafeni matoucich informaci. Se zadnym z téchto
dvou pfipadu se neuvazuje v pozadavku SIS.

4.3.4  Nominalni chyba letadlového prvku GNSS je
dana Sumem pfijimace, interferenci, zbytkovymi
chybami modelu vicecestného Sifeni a troposféry.
Specifické pozadavky na Sum pfijimace jsou
ustanoveny pro letadlové pfijimate SBAS a GBAS.
Tyto Cisla zahrnuji efekt jakékoli interference pod
hranici ochranné masky specifikované vust 3.7
Dopliku B. Pozadovana vykonnost byla dokazana
pfijimacem, ktery aplikuje Uzky odstup korelatoru nebo
techniky vyhlazovani kodu.

4.3.5 Metoda pro hledani maximalniho pfipustného
vykonu pro neletecké ruSeni v ramci pasma, v blizkém
pasmu a mimo pasmo spociva pro kazdou Sifku pasma
ruSeni BWi ve vypoctu nejvétsi hodnoty koeficientu
spektralni separace (SSC) pro vSechny PRN a pro
v8echny stfedni kmitocty fci = fCLinebors +/-
max(BWoenss/2, BWi/2), kde BWanss = 20 MHz. Pro
vSechny modulace signali GNSS (BPSK a MBOC)
uvazované v SARPs vede tento proces k maximalnimu
pfipustnému vykonu v blizkém péasmu, ktery
monotonné roste s BWi. Maximalni pfipustny vykon
mimo pasmo je vyhodnocen pro BWi = 1 kHz.

4.3.6 Jak uvadi poznamka 5 v tabulce B-171
Doplriku B, Tabulka B-171 nepopisuje neletecké pulzni
ruSeni v prostfedi, které je tfeba vzit v tvahu pro kanél
L5 vpfijimaci L1/L5, protoze jejich dopad je
zanedbatelny ve srovnani s vlivem DME/TACAN
a JTIDS/MIDS uvazovanymi v prostredi.

5. Systém s palubnim rozsifenim (ABAS)
5.1 Uvod
5.1.1  ABAS rozSifuje alnebeo—integruje—informace

ziskané zprka-GNSS-ze zakladnich uskupeni druzic
o dodate¢né zpracovani pfijimaem  a/nebo
so informacemi dostupneymi  z jinych  senzori na
palubé letadla za ucelem zajiSténi provozu v souladu
s hodnotami specifikovanymi v ust. 3.7.2.4 Hlavy 3.

5.1.2 ABAS obsahuje schémata zpracovani, které

poskytuji:

a) monitorovani integrity ur€eni polohy pouZitim
prebytecnych informaci (napf. vicenasobné méfeni
vzdalenosti). Schéma  monitorovani obecné
zahrnuje dvé funkce: detekce chyby a vylouceni
chyby (FDE). Cilem detekce chyby je zjisténi
pfitomnosti chyby v uréovani polohy. Po detekci
chyby dojde k urceni a vylou€eni zdroje chyby (bez
nezbytné identifikace samotného zdroje problému),
coz dovoluje pokracovat bez pferuSeni v navigaci
pomoci GNSS. Obecné existuji dva druhy
monitorovani integrity: autonomni monitorovani
integrity pfijimacem (RAIM — Receiver Autonomous
Integrity Monitoring), které pouziva vyluéné
informace GNSS, a autonomni monitorovani
integrity letadlem (AAIM — Aircraft Autonomous
Integrity Monitoring), které pouziva informace
z dal$ich palubnich senzorll (napf. barometrického
vyskoméru, hodin a inercialniho navigacniho
systému (INS));

b) podporu spojitosti pro FeSeni polohy pouzitim
informaci z alternativnich zdroju, jako je INS,
barometrické uréovani vysky a externi hodiny;
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c) podporu dostupnosti pro feSeni polohy (analogické
podpofe spoijitosti); a

d) podporu presnosti pomoci filtranich technik a/nebo
vypoctu zbyvajicich chyb v uréené vzdalenosti.

5.1.3 Informace ziskané z jiného zdroje nez GNSS
mohou byt kombinovany s informacemi z GNSS dvéma
moznymi zpUsoby:

a) integraci do algoritmu feSeni GNSS (pfikladem je
modelovani dat pro méfeni vySky jako méfeni
doplrikové druzice umisténé ve stfedu Zeme); a

b) externé k zakladnimu vypocltu polohy GNSS
(pfikladem je porovnani dat o vySce s feSenim
vertikalni polohy GNSS se znackou vysky, kdykoli
porovnani selze).

5.1.4  Kazdé schéma zpracovani ma své specifické
vyhody a nevyhody, proto neni mozné uvést vSeobecny
popis vSech potencialnich voleb integrace s uréenim
specifickych numerickych hodnot. Stejny divod se
vztahuje i na situaci, kdy je kombinovano nékolik prvki
GNSS a/nebo vicefrekvencnich signali{prapt—GRS—=a

GLONASS).

5.2 Autonomni monitorovani integrity pfijimacem
(RAIM)

5.2.1  Systém RAIM byl implementovan s vyuzitim
GPS L1 C/A (,GPS RAIM®) a pevnych hodnot pro
vykonnost konstelace.

5.2.2  Na rozdil od ARAIM (ust. 5.3) se GPS RAIM
spoléha na vykonnost konstelace GPS s vyuzitim
vysilanych hodnot URA a pravdépodobnosti poruchy
druZice Psat = 1 x 10°° nebo nizsi. Dale predpoklada, ze
v daném okamziku dochazi pouze k jedné poruSe
druzice a Ze jakeékoli chyby podobné zkresleni jsou
dostate¢né malé, aby je bylo mozné prekonat
gaussovskym rozdélenim s nulovou stfedni hodnotou.

523 GPS RAIM Ize kombinovat s AAIM a dalSimi
rozSifenimi véetné ARAIM.

5.3 Pokrogily RAIM (ARAIM)

531 Uvod

5.3.1.1 ARAIM oznaCuje implementaci ABAS
zalozeného na pfijimaci GNSS, jinou nez GPS RAIM,
v€etné jedno- nebo dvoufrekvencnich a jedno- nebo
vicenasobnych konstelacnich rezimi. ARAIM zahrnuje
poskytovani dat podpory integrity (ISD). ISD jsou bud
generovana, nebo ovéfovana entitou oznafovanou
jako generator ISM (ISMG). Na kazdou zakladni
konstelaci existuje jeden ISMG. Ve srovnani s GPS
RAIM, ktery lze povazovat za systém vyuzivajici
,staticka ISD", umoznuje ARAIM dynamicka ISD, kde
Ize parametry integrity pfizpusobit aktualni vykonnosti
zakladniho uskupeni (konstelaci) druzic a dostupné
historii vykonnosti.

5.3.1.2 ISD budou vysilana ve zpravach navigacnich
dat zakladnich uskupeni druzic. Zpravy obsahujici ISD
se nazyvaji zpravy podpory integrity (ISM). Néktera ISD
by mohla byt odesilana i mimo ISM, jako soucast jinych
zprav navigacnich dat (napfiklad IAURA pro GPS).

5.3.1.3 ISD obsahuji parametry, které popisuji
Gaussovo ohrani¢eni chyb signalu bezchybného ureni
vzdalenosti, a také parametry popisujici
pravdépodobnost, Ze je signal z druzice chybny a
nemusi byt dostate¢né charakterizovan bezchybnymi
Gaussovymi ohrani¢enimi. Algoritmus ARAIM pouziva
ISD k provadéni monitorovani chyb a testl integrity a
k vypoctu urovné (Urovni) ochrany pro dosazeni cilové
vykonnosti rizika integrity v souladu s provoznimi
pozadavky. Algoritmus ARAIM predpoklada, Ze
poruchové udalosti charakterizované ISD jsou
nezavislé. Neni nutné monitorovat vSechny mozné
kombinace poruch druzic a konstelaci, protoze mnoho
z téchto kombinaci ma velmi maly vliv na riziko integrity.
Algoritmus  ARAIM  zohlednuje riziko integrity
bezchybné polohy a  nezdafenych  detekci
monitorovanych a nemonitorovanych poruchovych
rezima.

5.3.1.4 Parametry ISD oura a oure charakterizuji
chyby signélu bezchybného ur€eni vzdalenosti
zpUsobené chybami Casové zakladny a efemerid a
prispévky chyb podobnych Sumu z predpéti antény,
deformaci signalu, mezifrekvenCnich predpéti a
koherence nosné kodu. Parametr bnom charakterizuje
chyby podobné predpéti, které mohou byt omezené co
do velikosti. Ty jsou zplsobeny predpétim antény,
deformacemi signalu, mezifrekvenénimi predpétimi,
nomindlni nekoherenci nosné kédu a kolisanim
nominalni chyby ur€ovani vzdalenosti v ramci pozemni
stopy druzice (v disledku anizotropie antény) nebo
jinymi  kvazistatickymi/korelovanymi  zdroji  chyb.
Parametr bnom |ze také pouzit k ohraniCeni asymetrie a
neunimodality v rozdélenich pozorovanych chyb
Casové zakladny a efemerid. ISMG ma flexibilitu pfi
uréovani Gaussova ohrani¢eni popsaného bnom a Gura,
pokud jsou splnéna kritéria ohrani¢eni v Doplriku B, ust.
3.4.1.2.21. K dispozici je nékolik metod ohrani¢eni.
Parametry bnom, Oura @ Oure nezohlednuji chyby
zpUsobené Sifenim signalu troposférou a ionosférou.

5.3.1.5 Parametry ISD, ¢etnost poruch (Rsat, Reonst) @
pravdépodobnost poruchy (Psa, Pconst), popisuji
pravdépodobnost, Ze signal je posSkozeny. Pokud je
spolu s ¢&etnosti poruch poskytnuta primérna doba
trvani poruchy, muze pfijima¢ odvodit odpovidajici
pravdépodobnost  poruchy. Cetnost poruch je
konzervativni odhad poctu poruch za hodinu. ISMG
muze poskytnout hodnoty ISD ekvivalentni defaultnim
hodnotam. Pokud je to vS8ak oddvodnéno analyzou a
pozorovanou vykonnosti, mulze ISMG nastavit
parametry poruch vysilani tak, aby €etnost poruch a
pravdépodobnost poruchy byly niz8i nez defaultni
hodnoty. ISMG bude muset aktualizovat vysilana I1SD,
pokud pozorované chovani jiz nadale nedoklada nizsi
parametry. ISMG muze poskytnout rezervu ve
vysilanych ISD umélym nafouknutim pozorovanych
poruch o jednu nebo vice, aby se zajistilo, zZe
aktualizace ISM se nestane ¢asoveé kritickou.

5.3.1.6 Pokud se v ARAIM pouziva zakladni uskupeni
druzic, ktera ve svych zpravach navigacnich dat
neposkytuje ISM, pak se v pfijimaci pouziji defaultni
hodnoty ISD, jak je uvedeno v Doplriku B, ust. 3.4.1.3.3.
Dal$i podrobnosti o defaultnich ISD jsou uvedeny
v ust. 5.3.2.

5.3.1.7 Standardy a doporucené postupy tykajici se
ARAIM  umoziuji urCitou flexibilitu v detailnim
pridélovani odpovédnosti za integritu dat parametr(
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ISD. Napfiklad ISMG by mohl sestavit nebo kddovat
ISM, vygenerovat souvisejici CRC a poté predat
kompletni zpravu poskytovateli zakladniho uskupeni
druzic k vysilani. Alternativné by ISMG mohl prenést
hodnoty urc¢ené k vysilani poskytovateli zakladniho
uskupeni druzic, ktery by poté sestavil nebo kodoval
ISM a vygeneroval CRC (nebo jiny vhodny
mechanismus) jako soucast bézného baliCku zprav. At
uz je zvolen jakykoli pfistup, postupy ISMG a
pfislusného poskytovatele sluzeb zakladniho uskupeni
druzic zmirfiuji riziko poskozeni dat v jakékoli fazi
celého procesu (Doplnék B, ust. 3.4.1.2.4). To je
zalozeno na dukladné analyze celkové architektury
systému. Vysledné procesy zajisténi kvality dat budou
v souladu s podporovanym typem sluzby ARAIM.

5.3.1.8 ARAIM lze kombinovat s RAIM, AAIM a
dalSimi rozSifenimi.

5.3.1.9 DalSi porsdensky material tykajici se ARAIM
je uvedenv dokumentu Global Navigation Satellite
System (GNSS) Manual (Doc 9849).

5.3.2  Definice defaultnich ISD a vysledovatelnosti
k zakladnim uskupenim druzic

5.3.2.1 Defaultni ISD mohou byt pouzita pfijimaci
GNSS ke zpracovani druzic, pro které zakladni
uskupeni druZic nevysila Zadnou ISM. Tabulka D-3

poskytuje  zddvodnéni hodnot v Dopliku B,
ust. 3.4.1.3.3.3 s odkazem na odpovidajici ustanoveni
standard( pro zakladni uskupeni druzic.

5.3.2.2 Neékteré parametry ISD (Psat, Pconst, Rsat, Rconst)
jsou specifikovany znaménkem ,<“. To znamena, ze
poskytovatelé zakladnich uskupeni druzic mohou dale
ZlepSovat své minimalni zavazky v oblasti sluzeb (coz
se muze, ale nemusi projevit v budoucich zménach
tohoto predpisu). Takova budouci vylepseni vsak
pravdépodobné  nebudou implementovana do
defoultnich hodnot ISD pouzivanych pfijimaci ARAIM,
které budou v té dobg jiz zastavény v letadlech.

5.3.2.3 Systém poskytovani sluzeb ARAIM Galileo je
zalozen na zavazcich tykajicich se pravdépodobnosti
poruch (Psat @ Pconst) @ Cetnosti poruch (Rsat & Rcont).
Tyto parametry, doplnéné o Oura, OurRe @ bnom, jsou
dostateCné pro spusténi algoritmu  palubniho
monitorovani integrity s rozSifenim ARAIM. MFD
systému Galileo neni specifikovan. Uzivatelé by neméli
predpokladat zadné hodnoty MFD ze zavazk( systému
Galileo tykajicich se Psat, Pconst, Rsat @ Rconst, protoze
tyto parametry zahrnuji rezervu nad ramec skutecné
vykonnosti, ktery mize uzivatel zaznamenat, a proto
hodnoty MFD z nich odvozené nemusi byt pro systém
Galileo reprezentativni.

Tabulka D-3. Defaultni parametry ISD|$H1]

Defaultni parametry ISD
GPS GLONASS Galileo BDS Poznamky
Pconst, default <1x108 <1x10*4 <2x10% <6x10°
SARPs Hlava 3, ust. Hlava 3, ust. Hlava 3, ust. Hlava 3, ust.
reference 3.7.3.1.1.4.3 3.7.3.1.25 3.7.3.1.3.6 3.7.3.1.4.4.2
Psat, default <1x10° < 1x10% <3x10° < 1x10°%
SARPs Hlava 3, ust. Hlava 3, ust. Hlava 3, ust. Hlava 3, ust.
reference 3.7.31.1.4.2 3.7.3.1.2.4 3.7.3.1.3.5 3.7.31.44.1
OURA, default, DF IAURA 9 6 7 Pokud neni
[m] (Pozn. 2) hodnota
stanovena v
[m], jedna se o
parametr
vysilani
SARPs Doplnék B, ust. | Doplnék B, ust. | ust. 4.1.3.6.3a | Doplnék B, ust.
reference 3.1.1.1312a 3.1.2.1.7.3, 4.1.3.6.4, 3.14.1312a
3.1.1.224 neprevysujici neprevysujici 3.1.4.25
hodnoty hodnoty
v Hlavé 3, ust. v Hlavé 3, ust.
3.7.3.124a 3.7.3.137a
3.7.3.1.25 3.7.3.1.3.8
OURA, default, SF IAURA 9 6,5 (E1), 7
[m] (Pozn. 2) 7,5 (E5a)
(Pozn. 3)
OURE, default, DF Nominalni URA | 8 4 7
[m] (Pozn. 2)
OURE, default, SF Nominalni URA | 8 4,7 (E1), 7
[m] (Pozn. 2) 6 (E5a)
(Pozn. 3)
2.11.2023
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bnom, default [m] 0 0 0 0
Reconst, default [Za <1x108 <1x10%h <6x10°
hodinu]
Rsat, default [z& <1x10° <2x105h <1x10°
hodinu]
MFDconst defauit | 1 10 Viz ust. 5.3.2.3 1
[hodiny]
MFDsat default 1 3 Viz ust. 5.3.2.3 1
[hodiny]
Poznamka 1: SF oznacuje jednofrekvencni zpracovani a DF dvoufrekvencni.
Poznamka 2: Pro odkazy na dokumenty o fizeni rozhrani viz Doplnék B, ust. 3.4.1.3.3.3, Pozn. 3.
Poznamka 3: Jak je uvedeno v ust. 4.1.3.6.4 pro Galileo oura sF, jsou jednofrekvenéni oura, sk @ OUREg, sF Systému

Galileo propojeny s dvojfrekvenénimi oura, or @ Oure, or Systému Galileo nasledujici rovnici:

2
fE1

2
fbsa

2 _ 2. _
OSF_OL%F+V/ " 0hep, kde Yr =

6. Systém s druzicovym rozsifenim (SBAS)

6.1 SBAS muze poskytovat sluzbu L1 SBAS
rozSifujici konstelace GPS a/nebo GLONASS, sluzbu
DFMC (dual-frequency, multi-constellation) SBAS
rozSifujici jednu nebo vice (az ¢tyfi) konstelace nebo
obé sluzby. Sluzba L1 SBAS pouziva data zprav L1
k podpofe jednofrekvenéni sluzby. Sluzba DFMC
SBAS pouziva data zprav L5 k podpofe sluzby DFMC
SBAS. Zpravy SBAS a obsah dat sluzeb L1 SBAS a
DFMC SBAS jsou nezavislé a uzivatelé mohou pouzit
pouze data z datového kanalu spojeného s konkrétni
sluzbou. Kromé toho, kdyz SBAS podporuje ur€ovani
vzdalenosti, mize byt druzice SBAS pouzita jako
jednofrekvenéni zdroj urCovani vzdalenosti na L1
pomoci dat L1, nebo jako dvoufrekvenéni zdroj pro
uréovani vzdalenosti kombinujici obé
pseudovzdalenosti L1 a L5 s vyuzitim dat L5. SBAS je
tvoren tfemi odliSnymi prvky:

a) pozemni infrastrukturou;

b) druzicemi SBAS; a

c) palubnim pfijimacem SBAS.

6.1.1 Pozemni infrastruktura zahrnuje stanice na
monitorovani a zpracovani, které pfijimaji data
z navigacénich druzic a podcitaji integritu, korekce a data
pro uréovani vzdalenosti, ktera vytvaii SBAS signal
v prostoru (SIS; signal-in-space). Druzice SBAS vysilaji
SIS z pozemni infrastruktury do palubnich pfijimacu
SBAS, které urCuji polohu a ¢as zdruzic GPS,
GLONASS a SBAS. Palubni pfijimace SBAS ziskavaji
vzdalenostni a korekéni data a pouzivaji tyto data
k ur€eni integrity a zvySeni pfesnosti odvozené polohy.

6.1.2 Pozemni systtm SBAS méfi pseudovzdale-
nost mezi zdrojem pro ur€ovani vzdalenosti
a pfijimacem SBAS ve znamych mistech a poskytuje
samostatné korekce pro chyby efemerid zdroje
uréovani vzdalenosti, chyby ¢asové zakladny a pro L1
SBAS sluzbu navic ionosférické zpozdéni a chyby.
Uzivatel pouziva model troposférického zpozdéni.

6.1.3 Chyba efemeridy zdroje ur€ovani vzdalenosti
a pomalu se ménici chyba &asu jsou primarnim
zakladem pro korekce poskytované v DFMC sluzbé

pro E5a, yy = 1 pro EL a gggp = 2,5 m.

a zajiStované v dlouhodobé korekci L1 SBAS. Chyba
Casové zdkladny zdroje urovani vzdalenosti je
pfizpusobena dlouhodobym korekcim a troposférické
chybé a je vychodiskem pro rychlé Kkorekce.
lonosférické chyby zvice zdroji pro urCovani
vzdalenosti jsou slou¢eny do vertikalni ionosférické
chyby v pfedem danych bodech ionosférické sité (IGP).
Tyto chyby jsou primarnim zakladem pro ionosférické
korekce zajistované ve sluzbé L1 SBAS. Ve sluzbé
DFMC SBAS nejsou poskytovany zadné rychlé korekce
v dusledku pomalého posunu c&asové zakladny
zékladnich konstelaci GNSS. Sluzba DFMC SBAS
neposkytuje zadné ionosférické korekce, protoze
korekce DFMC SBAS jsou poskytovany pro urcovani
vzdalenosti odvozené z kombinace satelitnich signall
bez vlivu ionosféry, coz odstrafiuje témeér veskeré
ionosférické zpozdéni z méreni uréovani vzdalenosti.

6.2 Pokryti a obsluhovana oblast SBAS

6.2.1 Je dulezité rozliSovat mezi oblasti pokryti
a obsluhovanou (provozni) oblasti pro SBAS. Oblast
pokryti obvykle odpovida oblastem pokryti zemského
povrchu sdruzenim druzic SBAS a sestava z jedné
nebo vice obsluhovanych oblasti. Provozni oblasti jsou
vyhlaSeny poskytovateli sluzeb SBAS nebo statem
nebo skupinou statd fFidicich SBAS, pro obvyklé
provozy definované v Tab. 3.7.2.4-1 (napf. tratovy let,
APV-I, CAT 1), kde jsou s urcitou dostupnosti (napf.
99 %) splnény odpovidajici pozadavky na presnost,
integritu a nepretrzitost. Néktefi poskytovatelé sluzeb
SBAS publikuji provozni oblasti jejich systémud (napf.
WAAS Performance standard, EGNOS Service
Definition Document a AIP). Provozni oblast pro tratové
lety mGze byt vétsi nez provozni oblast pro APV-I.
DFMC SBAS muze zajiStovat provozni oblasti, které
mohou byt vétS§i nez provozni oblasti zajiStované L1
SBAS pro stejné urovné sluzeb. Pro pfijima¢ GNSS je
SIS pouzitelny, kdykoli jsou Urovné ochrany nizsi nez
limity vystrahy pro zamySleny provoz (VPL<VAL
a HPL<HAL), bez ohledu na to, zda je pfijimac GNSS,
nebo neni uvnitf odpovidajici provozni oblasti
definované poskytovatelem sluzeb SBAS. Systémy
SBAS podporuji provozy zalozené na nékterych nebo
vSech funkcich SBAS, definovanych v ust. 3.7.3.4.2
Hlavy 3. Tyto funkce mohou byt vztazeny
k podporovanym nasledujicim operacim:
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pro implementaci pozemnich referenénich stanic SBAS

s malymi chybami pfi vicecestném Sifeni je:

a) zajisténi vybéru dobré antény s charakteristikami
shizujicimi vliv vicecestného Sifeni;

b) uvazovat techniky vyuziti zemského povrchu;

c) zajisténi umisténi antény v misté s nizkym vlivem
vicecestného Sifeni; a

d) pouziti hardwaru pfijimace redukujiciho vicecestné
Sifeni a techniky zpracovani.

6.5.6 Vysilani dat GLONASS. Vzhledem k tomu, ze
stavajici design GLONASS neposkytuje specificky
definovany identifikator pro sady dat ¢asové zakladny
a efemerid, pouziva L1 SBAS specificky mechanismus,
jehoz ucelem je zabranit jakékoliv dvojznaénosti
v aplikaci vysilanych korekci. Tento mechanismus je
vysvétlen v Obr. D-3. Definice intervalu platnosti
a Cekaci doby spolu se souvisejicimi pozadavky na
kdédovani jsou uvedeny v ust. 3.5.4 Dopliku B. UZivatel
muze pouzit pfijaté dlouhodobé korekce pouze
v pfipadé, Zze sada dat efemerid a Casové zakladny
GLONASS pouzitych na palubé byla pfijata v ramci
intervalu platnosti.

6.5.7 Indikator dubre uvniti oblasti sluzby. Zafizeni
vyrobena podle norem RTCA/DO-229 bude pouzivat
Oupbre = 1 az do pfijeti kompletnich zprav o oblasti
sluzby typu 27. Vzhledem k tomu, ze indikator dupre
uvnitf  oblasti sluzby je nastaven na 0, jak je
pozadovano v 3.5.7.6.2.1 Doplriku B, zafizeni uzivatele
SBAS provozované uvnitf oblasti sluzby bude
generovat spravnou mez integrity v prechodové fazi
s pouzitim dupre = 1 pfed pfijetim kompletni sady zprav
typu 27.

6.5.8 Uvazovani prechodu dne. Parametry toceo,
taimanach @ ti,LT jsou vyjadfeny v sekundach dne. Standard
pro vybaveni pfedpoklada, Ze tyto parametry jsou
systémem SBAS upravené pro prfechody dne. SBAS
musi tyto parametry nastavit, aby se zmimila
nespravna interpretace zafizenim SBAS.

6.6 Datovy blok useku koneéného priblizeni
(FAS) SBAS
6.6.1 Datovy blok FAS SBAS pro konkrétni

pfiblizeni je uveden v ust. 3.5.8.4.2.6.1 a tabulce B-96
Doplfiku B, spolu s dalsim popisem poli pouzivanych
vybavenim uzivatele DFMC SBAS v ust. 3.5.15.3.5
Dopliku B. Formét je stejny jako datovy blok FAS
GBAS definovany vust. 3.6.4.5.1 a tabulce B-134
Doplriku B, s nasledujicimi vyjimkami. Datovy blok FAS
SBAS obsahuje také HAL a VAL pro postupy pfiblizeni
popsané vust. 6.3.4. Vybaveni uzivatele SBAS
interpretuje urcita pole odlisSné na rozdil od vybaveni
uzivatele GBAS a Vybaveni uzivatele DFMC SBAS
vyuziva dvé pole nepouzivana vybavenim uzivatele L1
SBAS. Nova pole byla definovana tak, Ze stavajici
datové bloky FAS navrzené pro sluzbu L1 SBAS jsou
kompatibilni pro pouziti s vybavenim uzivatele DFMC
SBAS. Datové bloky FAS, které maji kddovani APD jiné
nez 0, jsou urCeny pouze pro pouziti vybavenim
uzivatele DFMC SBAS a mély by byt instalovany pouze
v letadlech s timto vybavenim.

6.6.2 Datové bloky FAS pro SBAS a néktera
pfiblizeni GBAS jsou uchovavany ve spole¢né palubni
databazi podporujici jak SBAS, tak GBAS. V této
databazi musi byt pfidéleni kanald pro pfiblizeni

jedine€né a musi byt koordinovano s civilnimi Gfady.
Staty odpovidaji za poskytnuti FAS dat pro zapracovani
do databaze.

6.6.3 Vtabulce D-4 je uveden priklad kodovani
datového bloku FAS pro SBAS. Tento priklad ilustruje
kédovani rliznych parametrll aplikace, v€etné kontroly
cyklickym kédem (CRC). Technické hodnoty parametrdi
zpravy v tabulce uvadéji nazorné proces kodovani
Zpravy.

6.6.4  Vybaveni uzivatele DFMC SBAS pouziva pole
typu provozu z datového bloku FAS k uréeni
pozadovaného identifikatoru poskytovatele sluzeb
SBAS (SPID) pro pfiblizeni. Sluzba DFMC SBAS vysila
5bitové SPID, zatimco datovy blok FAS podporuje
pouze 4bitové SPID. Pro rozliSeni dalSich 16 hodnot
SPID hleda vybaveni uzivatele DFMC SBAS pole typu
provozu. Vybaveni uZivatele, které obdrzi typ provozu
0 nebo neprecte pole typu provozu, bude interpretovat
SPID jako publikované s hodnotami mezi 0 a 15.
Vybaveni uzivatele, které pfijme typ provozu 8, pfida 16
k hodnot¢ SPID z datového bloku FAS, jehoz
vysledkem je rozsah od 16 do 31. Tento rozSifeny
rozsah Ize vysilat pouze ve sluzbé DFMC SBAS a je
uréen pro pouziti systémy SBAS, které poskytuji pouze
sluzbu DFMC SBAS.

6.6.5  Vybaveni uzivatele DFMC SBAS pouziva pole
APD (oznaceni vykonnosti pfi pfiblizeni) k identifikaci,
které ze sluzeb SBAS poskytuji adekvatni vykonnost
pro podporu postupu identifikovaného v datovém bloku
FAS. Rezimy sluzeb jsou sluzba L1 SBAS, DFMC
SBAS, kdyZ je pouzitelna jedna nebo vice rozSifenych
konstelaci, a sluzba DFMC SBAS, kdyz jsou pouzitelné
dvé nebo vice roz8ifenych konstelaci. Konstelace jsou
pouzitelné, kdyz SBAS poskytuje rozsifeni a vybaveni
uzivatele molze rozSifeni pouzivat. Pro postupy
vyuzivajici uroveri vykonnosti APV muZe vybaveni
uzivatele zkontrolovat vypocitanou uroven ochrany
oproti souvisejicim limitdm vystrahy, aby bylo mozné
ur€it vhodnost navigace. Pro postupy vyuzivajici
urovenn vykonnosti |. kategorie vyZaduje integrita
uvedena v Hlavé 3, tabulce 3.7.2.4.-1, pozndmce 2,
analyzu bezpecnosti specifickou pro systém, kdyz je
VAL nastaven na vétsi nez 10 m. To zahrnuje
hodnoceni vykonnosti, které provadi poskytovatel
sluzeb SBAS a které mlze poskytovatel letovych
navigacnich sluzeb (ANSP) pouzit k podpore
rozhodnuti o kédovani APD pro publikované postupy.
Vzhledem k tomu, Ze sluzba DFMC SBAS bude mit
vyrazné vétsi provozni prostor nez sluzba SBAS L1,
budou ANSP moci zvefejiiovat postupy pfiblizeni
zaloZzené na sluzbach DFMC SBAS, které pfidruzena
sluzba SBAS L1 nemUze pIné podporovat. Za urcitych
okolnosti nemusi sluzba L1 SBAS splfiovat dostupnost
nebo kontinuitu pro pfiblizeni, ale jinak by splfiovala
pozadavky na vykonnost a mohla by byt pouzita, je-li
k dispozici. ANSP pak mohou publikovat postup
s kédovanim APD 5 nebo 6 na zakladé vykonnosti
sluzby L1 SBAS poskytované poskytovatelem sluzby
SBAS. Za urcitych okolnosti, kdyz sluzba L1 SBAS
nesplfiuje kritéria v ust. 3.3.9 nebo kdyz ANSP ur¢i, ze
sluzba L1 SBAS neni pro pouziti vhodna, mohou ANSP
zvefejnit postupy s kddovanim APD 1 nebo 2. Tabulka
nize poskytuje indikaci, kdy jsou vhodna rdzna APD
kdédovani. ANSP kéduji postup DFMC SBAS s APD 1
nebo 2, kdyz neexistuje Zadna sluzba L1 SBAS, ktera
by byla povazovana na podporu provedeni letu
zvefejnéného pfiblizeni za dostupnou.
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letadel, kterd pouzivaji vertikdlné polarizovanou
pfijimaci anténu, musi pocitat s touto informaci pfi
planovani letového provozu, zahrnujiciho pfipravu
letového planu a postupy ve vyjime&nych situacich.

7.1.11 ZvéZeni dostupnosti GBAS. Jediny pozemni
podsystém GBAS muze poskytovat vice druhl sluzeb
vice uzivatelim a obsluhovat konce vice RWY zaroven.
Tyto rdzné druhy sluzeb mohou mit rdznou dostupnost,
¢imz jeden druh sluzby muze byt dostupny, zatimco
jiny neni. Navic, protoze nékteré prvky GBAS jsou
volitelné (napf. rozSifeni vice uskupeni nebo pouziti
zdroju urovani vzdalenosti SBAS), budou se lisit
schopnosti riznych uZivateld. Z tohoto divodu neni pro
poskytovatele sluzeb praktické, aby pFedjimal, zda
dany uZivatel nalezne konkrétni druh sluzby v jakémkoli
daném okamziku dostupny. VSe, co muze byt
poskytovateli sluzby znamo, je stav pozemniho
podsystému a uskupeni druZic. Lze provést posouzeni,
zda pozemni podsystém spliuje pfidélené pozadavky
pro néktery cilovy druh sluzby, a déle Ize predikovat
dostupnost sluzby na zakladé predpokladané urovné
vykonnosti a  jmenovitém  uzivateli.  Definice
jmenovitého uzivatele zahrnuje, které prvky GNSS jsou
vyuzivany (systémy zakladnich druzic, vzdalenosti
SBAS, atd.) a v ramci toho, ktery podsoubor druzic se
pouziva v feSeni urCeni polohy. V pfipadé GBAS
podporujiciho GAST D se toto dale komplikuje
skuteCnosti, Ze urcité parametry (napf. prahové
hodnoty provéfovani geometrie) mohou byt nastaveny
konstruktérem draku tak, aby byla zajiSténa dostate¢na
vykonnost pfi pfistani vzhledem k charakteristikdm
konkrétniho typu letadla. ANSP a osoby navrhujici
rozdéleni vzdusSného prostoru by si méli byt védomi
skute€nosti, Ze dostupnost sluzby pro rozsifeni
systému GNSS je obecné méné predvidatelna nez u
konvenénich navigaénich prostfedkd. Rozdily ve
schopnostech uzivateld budou mit za nasledek
okamziky, kdy sluzba muaze byt dostupna nékterym
uzivatelim, kdezto jinym nedostupna.

7.2 VF charakteristiky

7.2.1 Koordinace kmitocti

7.2.1.1 Faktory vykonu

Poznamka: Poradensky material tykajici se
faktor( vykonu VOR a GBAS, které musi byt vzaty do
Uvahy pri uréovani geografické separace za Ucelem
koordinace kmito¢ti mezi uchaze¢em o provoz stanice
GBAS, uchaze¢em o provoz stanice VOR a stavajicimi
instalacemi VOR nebo GBAS, je uveden v dokumentu
Handbook  on Radio Frequency  Spectrum
Requirements for Civil Aviation (Doc 9718, Volume 1),
Chapter 4 (VOR) a Chapter 6 (GBAS).

7.2.1.1.2[8H2]
rozvahy spoje pro VDB jsou znazornény v tabulce D-6.

Nominalni energetické
Prvni pfiklad vtabulce D-6 predpoklada vysku
pfijimace uzivatele 3 000 m (10 000 ft) (MSL) a vysilaci
anténu konstruovanou k potlaceni ozareni zemé za
ucelem omezeni ztrat uniky signalu na maximum 10 dB
na hranici pokryti VDB. V pfipadé zafizeni GBAS/E 10
dB také zahrnuje jakékoli Ucinky ztraty signalu kvdli
vzajemnému  ovliviiovani  mezi  horizontalnimi
a vertikalnimi komponentami. Druhy pfiklad v tabulce
D-6 uvadi energetickou rozvahu pro sluzbu uréovani
delSi vzdalenosti. Ta je ur€ena pro pfijimace uzivateld,
jejichz vySka je dostate€na pro udrzeni pfimé radiové
viditelnosti a s omezenim vicecestného Sifeni. Rezerva
na unik v Tab. D-6 je nulova, protoze se pfedpoklada,
Ze pfijima¢ pracuje s nizkymi elevaénimi uhly
vyzafovani a povétSinou bez vyznamnych ,hluchych®
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mist pfi vzdalenostech uvedenych v tabulce (vétSich
nez 50 NM). V praxi se instalace setkavaji s rezervou
na unik, ktera bude zaviset na mnoha parametrech,
v€etné nadmofské vySky letadla, vzdalenosti od
vysilaci antény, typu/konstrukce antény a pozemnich
reflektord.
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7.2.1.2 Odolnost vuci FM ) (dgm)_‘p ~(dBm)— Dlll| (dB)i
y i require

Poznamka: Poradensky material tykajici se
odolnosti GBAS vuéi FM je uveden v dokumentu

: . o . I . . B
Handbook  on Radio  Frequency  Spectrum o Y
Requirements for Civil Aviation (Doc 9718, Volume II), f&

Chapter 6. _ [ E D

7.2.1.3 Metodika geografické separace kanalu—plidélenému—stejnému—Sasovému—slotujsou
Poznamka: Poradensky material tykajici se parametry-pro-horizontalni-polarizaci:

metodik geografické separace GBAS je uveden
v dokumentu Handbook on Radio Frequency Spectrum ) .
Requirements for Civil Aviation (Doc 9718, Volume 1), TOROTOTETETOT g

Chapter 6. Pp min——72—dBm—{ekvivaleatni—245——u\M/m,—viz

2.11.2023
DD - 37 Zména ¢. 93



PREDPIS L 10/1 DODATEK D

Tabulka D5 Predpokladand T hrané zakizeni VOR vi&i vysilani dat GBAS /DB
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7.2.2  Kiritéria geografické separace pro GBAS/ILS a
komunikaéni zafizeni GBAS/VKV jsou
Zpracovavanauvedena v dokumentu Handbook on
Radio Frequency Spectrum Requirements for Civil
Aviation (Doc 9718, Volume 1l), Chapter 2 a Chapter 6.

7.2.3  Kompatibilita s ILS—Uvahy—pH—pFidélovant
6 /DB of . AN L

7.2.3.1 Kompatibilita mezi  letisti. Minimalni
geograficka separace na zakladé minimalniho odstupu
kmitoctl 75 kHz mezi ILS LLZ a pozemni stanici GBAS
umisténych na rlznych letistich je 3 NM mezi
nezadoucim umisténim antény vysilae a hranicemi
pokryti pozadované sluzby, u nichz se pfedpoklada
minimalni vykon signalu. Potfebné menSi hodnoty
separacni vzdalenosti Ize ziskat pfi zvazeni dalSich
informaci, jako je skute€na intenzita pole pozadované
sluzby a skute&né vyzarovaci diagramy vysilaci antény
nezadouci sluzby.

Poznamka: Pokryti ILS LLZ je standardizovano
v Hlavé 3, ust. 3.1.3.3 a provozni rozsah GBAS v Hlavé
3, ust. 3.7.3.5.3.

7.2.3.2 Kompatibilita na stejném letisti. Y—analyzy
. e . 166 GBAS -

intenzité_polo_HLS LLZ. 00 /M (107 dBW/m?)._Pi

uplathovani mezinarodnich pravidel pro planovani
pfidélovani  kmitoéti muze nekompatibilita se
stavajicimi ILS nebo VOR na stejném letisti nebo v jeho
blizkosti vést k neuspéSnému pfidéleni kmitoCtu pro
dany GBAS VDB. V takovém pfipadé muze pouziti
posouzeni ,kompatibility na stejném letisti“ stale vést ke
kompatibilnimu  kmito¢tu GBAS VDB. Pokyny
k posouzeni kompatibility na stejném letisti jsou
obsazeny v Appendix H dokumentu EUROCAE ED-
114B, zména 1.

Dozndmia: D istovani GBAS o ILS
stofaomotisti—se- fovnoz—doporscuje .a ralyzoval-vik
”vs“!a'.,' VDB GBAS na-mo n;’e; ;1:1 SELZ-nterioronctize

7.2.3.3 V mistech, kde zafizeni ILS a zafizeni GBAS
slouzi opacénym smérim pfiblizeni na stejnou RWY,
existuje moznost ruseni signald VDB GBAS v oblasti ,
kde letadlo preléta kurzovy majak. Ruseni mize mit za

nasledek prekroCeni pozadavku na Cetnost selhani
zprav (ust. 3.6.8.2.2.3 Dopliiku B) a zapficinit ztratu
nepretrzitosti vedeni GBAS. Stav nepfijatelného ruseni
nastane, pokud signal kurzového majaku ILS
nezajistuje vyhovéni pozadavkim v Dopliiku B, ust.
3.6.8225 a 3.6.8.22.6 stanovujicim poméry
uzite€ného a nezadouciho signalu a maximalni vykon
sousedniho kanalu pfipustny pfijimacem VDB GBAS.
Pravdépodobnost ruseni je vysSi, pokud je kurzovy
majak umistén blizko prahu RWY. Ust. 3.1.2.8 Hlavy 3
stanovuje podminky, za nichZ by vyzafovani kurzovymi
majaky, které nejsou provozné vyuzivany, nemélo byt
povoleno. Vyhovéni ust. 3.1.2.8 zajisti, ze béhem
provozu za nizké dohlednosti, ktery vyZaduje GAST D,
nedojde k Zadnému ruSeni GBAS kurzovym majakem
ILS. Obecné by nemélo jit o problém v pfipadé provozu
GAST C, diky 3,5sekundovému oknu umoziiujicimu
prijeti tfi zprav typu 1, kdyz letadlo pfeléta kurzovy
majak. Nicméné v pribéhu provozu GAST C mohou
nastat podminky, kdy vykon signalu VDB nepodporuje
D/U, nebo je maximalni vykon kurzového majaku ILS
neslucitelny s obnovenim citlivosti po kratkodobém
prekro€eni vykonu nezadouciho signalu (Doplnék B,
ust. 3.6.8.2.2.6.5), coz by si vyzadalo vypnuti
kurzového majaku.

7.2.4  Kompatibilta s VKV spojenim—Pro—\/DBB
e 116.400 MHz | L .

K uiiStoni. 3o VD intorforui SBAS .
Poznamka: Poradensky material tykajici se
kompatibility GBAS s VKV spojenimi je uveden
v dokumentu Handbook on Radio Frequency Spectrum
Requirements for Civil Aviation (Doc 9718, Volume II),
Chapter 2 a Chapter 6.

7.2.5  Pro pozemni podsystém GBAS, ktery vysila
pouze horizontalné polarizovany signal, je pfimo splnén
pozadavek na dosazeni vykonu sdruzeného
s minimalni citlivosti prostfednictvim pozadavku na
intenzitu signalu. ldealni fazovy posun pro pozemni
podsystém GBAS, ktery vysila elipticky polarizovanou
slozku, mezi signalovymi slozkami HPOL a VPOL je 90
stupfii. Aby byl zajistén odpovidajici pfijaty vykon
v celém provoznim rozsahu GBAS béhem normalnich
manévrl letadla, mélo by byt vysilaci vybaveni
konstruované k vysilani HPOL a VPOL slozek signalu
s VF fazovym posunem o 90 stupnid. Tento fazovy
posun by mél byt staly v prabéhu ¢asu a okolnich
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vertikalni chybé relativni polohy bez oznameni po dobu
delSi, nez je maximalni doba do vystrahy. Nadlimitni
bo¢ni nebo vertikalni chyba relativni polohy je
definovana jako chyba, ktera prekracuje uroven
ochrany pro sluzby pfiblizeni GBAS a, vysila-li se
dodate¢ny datovy blok 1, hranici chyb zplsobenych
efemeridami. Proto je odpovédnosti pozemniho
podsystému poskytovat nepretrzity soubor dat véetné
diferencialnich korekci, a vSechny parametry, které
jsou pouzivany protokoly pro pouziti dat (napf. Opr_gnd @
hodnoty B definované ve zpravé typu 1), tak aby urovné
ochrany omezovaly chybu polohy spolu
s pozadovanym rizikem integrity. Tento proces
omezovani chyby musi platit pro jakykoli soubor druzic,
ktery mlze uZivatel pouzivat. Aby se zajistilo, Ze
vypocitané urovné ochrany skutené omezuji chybu
s pozadovanou pravdépodobnosti, muze byt
v nékterych pfipadech potfeba navysit nebo jinak
upravit jeden nebo vice parametr(, které jsou
pouzivany protokoly pro pouziti dat. Napf. pro feSeni
vlivu anomalnich ionosférickych jevl jedna pouzivana
strategie je navySit Oprgnd @ Overt_iono_gradient S Cilem
zajistit, Ze palubni vybaveni, které vyhovuje protokoltim
pro pouziti dat bude odpovidajicim zpUsobem
chranéno.

7.5.4  Prinos pozemniho systému k opravé chyby
pseudovzdalenosti  (opr_gnd). Zdroje chyby, které
pfispivaji k této chyb&, zahrnuji Sum pfijimace,
vicecestné Sifeni a chyby kalibrace fazového stfedu
antény. Sum pfijimage ma normaini chybové rozdéleni
se stfedni nulovou hodnotou, zatimco vicecestné Sifeni
a kalibrace fazového stfedu antény mohou mit chybu
mens$iho vyznamu.

7.5.5  Zbytkové troposférické chyby. Troposférické
parametry jsou vysilany ve zpravach typu 2, aby
modelovaly vlivy troposféry, kdyz je letadlo v odliSné
vySce nez referencni bod GBAS. Tato chyba mUze byt

dobfe  charakterizovana normalnim  rozdélenim
s nulovou stfedni hodnotou.

7.5.5.1 Troposférické parametry. Protoze
troposféricka refrakce je lokalni jev, budou

troposférické parametry uréeny poskytovatelem GBAS
na zakladé lokalnich meteorologickych dat nebo
empirickych model(l. Troposférické zpozdéni je umérné
refrakci integrované ve vySkovém intervalu od
pozemniho subsysttmu GBAS k palubnimu
subsystému. Troposférické zpozdéni sestava ze slozek
suchého a vlhkého (vodni para) vzduchu.

7.5.5.2 Troposféricky rozsah vysky. Troposféricky
rozsah vysSky zohlednuje zavislost troposférické
korekce a zbytkové troposférické nejistoty na vySkovém
rozdilu mezi pozemnim a palubnim subsystémem
GBAS. VysSkové variace refrakce suché a vihké slozky
se liSi. Protoze ve zpraveé typu 2 Ize vysilat pouze jeden
rozsah vySky, meél by vysilany rozsah vysky
zohlednovat vySkovou variaci celkové troposférické
refrakce vC€etné suché a vlhké slozky. Jeden
z prijatelnych zpGsobl modelovani rozsahu vysky je
popsan nize.

7.5.5.2.1Celkovy rozsah vysky. Pouziti ho k odhadu TC
a owopo, jak je popsano v Doplfiku B, ust. 3.6.5.3.1 a
3.6.5.3.2, je ekvivalentni aproximaci vySkového profilu
troposférické refrakce funkci exponencialné klesajici
zrefrakce na udrovni povrchu zemé (hs). Celkova

refrakce (N) je souctem suché refrakce (Nary) a vihké
refrakce (Nwer). Sucha a vihka slozka maji rizné
rozsahy vySKy (ho.dry, howet). Pokud je vySkovy rozdil
mnohem mens$i nez rozsahy vysky, Ize celkovy rozsah
vySKy popsat nasledovné:

Nr (hs) hO,dryhO,wet

h =
0 Ndry(hs)ho,wet + Nwet(hs)ho,dry

7.5.5.2.2Suché a vlhké rozsahy vysky. VVySkove variace
suché a vlhké slozky refrakce lze nalézt v literatufe.
Podle jednoho z modell (Hopfield, 1971), pokud je
vyskovy rozdil mnohem menSi nez rozsah vysky, Ize
suché a vihké rozsahy vySky popsat nasledovné:

hg = hs
hO,dry E
h,, — hg

u
p=[g/Ra)] -1

hO,Wet =

kde g je gravitacni zrychleni, « je teplotni gradient podle
vysky a R je plynova konstanta pro jednotku hmotnosti
vzduchu. hq a hw jsou empiricky stanovené ekvivalentni
vySky, kde se modelované suché a vlhké refrakce
stavaji nulovymi. Pro u = 4, coz odpovida a = 6,7 K/km,
Hopfield (1971) ziskal nasledujici sadu rovnic, které
nejlépe odpovidaji méfenim radiosondy:

hq — hs
o gry = ——"
0,dry i 4 X
- Its
hO,wet = W4
hy = 40 082 + 148,98 - (T — 273,15) [m]
h,, = 13268 — 97,96 - (T — 273,15) [m].

Protoze tyto vyrazy byly ziskany tak, aby co nejlépe
odpovidaly pozorovanim, pfedpokladana hodnota TC
by platila i pro standardni atmosféru (a = 6,5 K/km). Pro
hodnoty «a jiné nez 6,7 K/km (tj. u jiné nez 4) je nutné
pro konkrétni hodnotu a ur€it ha a hw. Troposféricky
rozsah vysky se liSi pro rdzné lokality a ro¢ni obdobi
v dusledku zmén teploty, teplotniho gradientu, poméru
smeéSovani suchého a vlhkého vzduchu atd. Rozsah
vySky by mél byt stanoven s ohledem na statistiku
mistnich meteorologickych podminek. Chyba v TC
spojena s rozsahem vySky a dalSimi troposférickymi
parametry musi byt omezena Gaussovym rozdélenim
s nulovou stfedni hodnotou a smérodatnou odchylkou
Otropo-

7.5.5.3 Stanoveni troposférickych parametr(. Jednim
z prijatelnych zpusobl stanoveni troposférickych
parametr(l je pouziti souboru dat pozorovanych na
meteorologické stanici pobliz referenéniho bodu GBAS.
Datova sada by méla obsahovat alespon tlak
u zemského povrchu, teplotu a relativni vihkost.
Meteorologicka stanice by se méla nachazet ve
stejnych klimatologickych podminkach jako referenéni
bod GBAS. Je nutné korigovat vliv rozdilu v nadmorské
vysce na troposférické parametry. Pokud jsou znamy
urcité lokalni a charakteristické meteorologické jevy,
jako je morsky vanek, mlze byt nutné je také zohlednit
pfi vybéru meteorologické stanice. Casové obdobi
souboru dat by mélo byt delSi nez jeden rok, aby se
zohlednilo sezénni kolisani meteorologickych jevu.
Méla by se zohlednit meziro¢ni a dlouhodobgjsi
kolisani troposférickych parametrd. Index lomu (Nr) je
souctem suché refrakce (Nary) @ vinké refrakce (Nwet),
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jak je popsano v ust. 7.5.5.2.1. Hodnotu Nary Ize ziskat
z primeérnych hodnot povrchového tlaku a teploty
béhem daného Casového obdobi. Hodnotu Nwe: lze
vypocitat z povrchové teploty a parcialniho tlaku vodni
pary, které Ize odvodit z povrchové teploty a relativni
vlhkosti. Nejistotu refrakce (o) Ize vypocitat tak, ze se
pouzije smérodatna odchylka Nr ohraniCujici soubor
dat. Toto ohraniCeni bude zohledfiovat meziro€ni a
dlouhodobéjsi variace. Pokud je stanoveno, Ze hodnota
prekrauje pozorovany soubor dat, neni periodicky
prepocCet troposférickych parametrl nutny. Rozsah
vySKky (ho) Ize odvodit z primérné pfizemni teploty Nr,
Nary @ Nwe: podle rovnic v ust. 7.5.5.2.1 a 7.5.5.2.2.

7.5.5.4 Dalsi aspekty tykajici se troposféry.
Horizontalni variace troposférického zpozdéni se
v troposférické korekci nezohledriuje. Troposférické
zpozdéni vSak nemusi byt nutné& horizontalné
homogenni. Pokud poskytovatel sluzby uréi, ze
horizontalni gradient neni zanedbatelny, méla by byt
horizontalni  variace  troposférického  zpozdéni
zohlednéna. Jednim z pfijatelnych zplsobu je zahrnout
nejistotu troposférického zpozdéni spojenou s jeho
horizontalni variaci do gvert_iono_gradient protoze se jedna
o parametr, ktery mulze zohlednit chyby umérné
vzdalenosti mezi referenénim bodem GBAS a letadlem.

7.5.6  Zbytkové ionosférické chyby. lonosféricky
parametr je vysilan ve zpravach typu 2, aby modeloval
vlivy ionosféry mezi referenénim bodem GBAS
a letadlem. Tato chyba mu(ze byt béhem jmenovitych
podminek  dobfe  charakterizovana  normalnim
rozdélenim s nulovou stfedni hodnotou.

7.5.6.1 lonosférické anomalie. Struktury malych
rozmér( v ionosféfe mohou mit za nasledek
diferencialné nekorigované chyby v poloze GBAS.
Takoveé jevy se obvykle jevi s aktivitou slune¢nich boufi
a mohou byt charakterizovany strmymi gradienty
ionosférického zpozdéni na relativné kratké vzdalenosti
(napf. nékolik desitek kilometrd). Chyby, které mhou byt
témito jevy vyvolané, maji za nasledek, jakmile palubni
pfijima¢ pozemni podsystém pfijimaji druzicové
signaly, Ze ty maji rlzna zpozdéni Sifeni. Rovnéz
protoze GBAS pouziva vyhlazovani kédu nosné
relativné dlouhou ¢asovou konstantou, vytvafi se
v téchto filirech predpéti, ktera jsou funkci rychlosti
zmény ionosférického zpozdéni. Pokud se pfijimace
pozemni podsystému a letadla setkaji s vyrazné
odliSnymi  zpozdénimi a  rychlostmi  zmény
ionosférického zpozdéni, predpéti vytvarena v téchto
filtrech se nebudou shodovat a nebudou diferencialnim
zpracovanim zrusena.

756.1.1 Zmirnéni  ionosférické  anomalie.
lonosférické anomalie mohou vytvafen chyby polohy,
které jsou v souvislosti s pfiblizenim vyznamné (tj.
desitky metrd).Pro zmirnéni téchto chyb se pouzivaji
rizné strategie v zavislosti na druhu sluzby pfiblizeni
GBAS.

7.5.6.1.2 Zmirnéni ionosférické anomalie pro
GAST A, B a C. V pfipadé GAST A, B nebo C je za
zmirnéni mozného vlivu ionosférickych anomalii
odpovédny pozemni podsystém. To mlze byt feSeno
pomoci riznych schémat monitorovani (napf. monitor(
vzdaleného pole nebo integraci s pozemni siti Siroké
oblasti podporujici SBAS), ktera zjistuji pfitomnost
ionosférickych anomalii a zamitnou sluzbu, pokud by

byly vysledné chyby polohy u uZivetele nepfipustné.
Jednim ze zplsobl zamitnuti sluzby je navysit
nékterou kombinaci vysilanych parametr( integrity:
Opr_gnd, Overt_iono_gradient, parametr dekorelace efemerid
(P), parametry nezdarené detekce efemerid Kmd_e,cps @
Kmd e cLonass tak, Ze jakakoli geometrie, ktera by
mohla byt palubnim uZivatelem pouzita, nebude
vystavena nepfipustné velkym chybadm (vzhledem
k zamySlenému provoznimu pouziti). Toto schéma
navySeni by mohlo byt rovnéZ pouzito bez sloZitého
monitorovani ionosféry béhem provozu, pokud se
predpoklada pfitomnost ionosférickych anomalii.
Vtomto pfipadé se kur€eni spravnych hodnot
vysilanych parametru integrity pouzivad model moznych
ionosférickych podminek, které by mohly nastat.
ProtozZe se extrémy ionosférickych podminek ve svété
vyrazné lisi, model zavisi na poloze. Takovéto schéma
navySeni vede k sniZzeni dostupnosti, protoZe navysuje
hodonoty i za nepfitomnosti anomalii.

7.5.6.1.3 Zmirnéni ionosférické anomalie pro
GAST D. Pro zmirnéni mozného dopadu ionosférickych
anomalii byly pro GAST D u palubniho vybaveni
zavedeny pozadavky na monitorovani a provéfovani
geometrie. Palubni monitorovani sestava
z nepfetrzittho monitorovani divergence kdédu nosné
s cilem zjistit velké gradienty v ionosféfe. Navic bude
palubni vybaveni provéfovat geometrie, aby se zajistilo,
Ze se neobjevi nepfipustné velka zesileni zbytkovych
chyb pseudovzdalenosti (. chyby, které mohou
existovat po pouziti palubniho monitorovani). Jinym
Cinitelem, ktery je vhodny pro zmirnéni chyb vyvolanych
ionosférickymi anomaliemi, je pouziti 30sekundovych
vyhlazenych pseudovzdalenosti v feSeni polohy.
(KratSi casova konstatnta vyhlazovani je pfirozené
méné nachylna k chybam nepfizpusobeni predpéti
filtru.) Nakonec GAST D zahrnuje parametry:
Kmd_e_p,cLoNAss, Kmd_e_D,GPs, Pb @ Overt_iono_gradient D, které
jsou uréeny k pouziti misto parametrd Kmd_e GLonass,
Kmdie,GPS, P, respektive Overt_iono_gradient, pOkUd je
aktivnim druhem sluzby GAST D. To se provadi tak, ze
pokud pozemni podsystém vyuzije navySeni
parametrﬁ Kmd_e_GLonAss, Kmd_e,Gps, P a Overt_iono_gradient
ke zmirnéni vlivi ionosférickych anomalii pro GAST A,
B nebo C, mohou byt uZivateli GAST D poskytovany
nenavysené parametry pro pouziti v GAST D, kde se
k feSeni chyb zpusobenych ionosférickymi anomaliemi
vyuziva palubni monitorovani. To umoziuje sluzbé
GAST D, aby méla lepSi dostupnost.

75.6.1.4 Omezeni chyb zpusobenych
ionosférickymi anomaliemi. Jak bylo uvedeno vyse,
ionosférické anomalie mohou byt feSeny navy$enim
jednoho nebo vice z parametrl: Opr_gnd, Overt_iono_gradient,
parametr dekorelace efemerid (P), parametry
nezdarené detekce efemerid Kmd_ecps @ Kmd_e,GLONASS.
Pozemni podsystém je odpovédny za poskytovani
hodnot téchto parametr( tak, Ze chyba je pfislusné
omezena prostfednictvim vypoétd VPL a HPL na
vystupu bezporuchového pfijimace. U GAST D byla
odpovédnost za zmirnéni chyb vzniklych v disledku
anomalnich ionosférickych podminek rozdélena mezi
palubni podsystém a pozemni podsystém. Ackoli
GAST D stejné vyzaduje urovné ochrany k omezeni
chyb (jak je popsano v ust. 7.5.3.1), nejsou vyzadovany
k omezeni chyb, které jsou vysledkem anomailni
ionosférické udalosti, jako je tomu v pfipadé GAST C.
Tudiz Urovné ochrany vyposSitané pomoci Pop,
Kmd_e_p.GLONASS, Kmd_e D.GPS @ Overt_iono_gradient_D musi
omezovat chybu pro v8echny zdroje chyb, jak je
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