3.A Melléklet

A megengedett zavaro térerésség
korrekcids tényez6jének meghatarozasa
kiilonb6z6 névleges frekvenciak esetében
a foldi mozgoszolgalatban
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1. A megengedett zavaré térerésség korrekcios tényezéjének meghatarozasa
kiilonb6z6 névleges frekvenciak esetében a foldi mozgészolgalatban

A megengedett zavard térerésségre vonatkozd korrekcios tényezét — a zavarast okozd adasi
csatorna kulonb6zd névleges frekvenciai és a zavaras altal érintett vételi csatorna fliggvényében —
képletek alapjan kell meghatarozni.

Az 1990-es években néhany allomason végzett mérésekbdl szarmaztatott gérbék a keskenysavu
rendszerek vonatkozasaban normalizalt 6sszefliggésekre, egyenletekre lettek lecserélve. TETRA és
szélessavu rendszerek esetében egyéb normalizalt egyenletek kerlltek meghatarozasra. Ezekre az
Uj rendszerekre az alabbi kijeldlt normalizalt 6sszefliggéseket kell hasznalni.

2. Az O6sszes rendszerre vonatkozé definiciék

Q normalizalt frekvencia

Delta f a zavaro és a zavart csatorna kozétti frekvenciakilonbség [Hz]

B1 a nagyobb savszélességl rendszer altal elfoglalt sdvszélesség [HZ]
B2 a kisebb savszélességli rendszer altal elfoglalt savszélesség [Hz]
Acorr-B1 korrekciés tényezd B1 = B2 esetén [dB]

Acorr-Sinus korrekcids tényezé modulalatlan szinuszos vivd esetén [dB]

Acorr korrekcios tényez6 [dB]

Minden aldbbi esetben (kivéve 4.3, TETRA versus TETRA esetén) a kdvetkezd interpolacios
Osszefliggés érvényes:

Q = Delta f/ B1, ahol B12B2
acorr = acorr-sinus - [acorr.sinus - acorr.B1] * B2/B1 (70 dB-S fe|86 kOf'ét alkalmazandé.)
3. Keskenysavu rendszerek (kivéve TETRA)

Keskenysavu rendszerek esetén (savszélesség < 25 kHz) a kdvetkezd dsszefliggéseket kell
hasznalni.

acorr Megegyezd savszélességl zavaro csatorna esetén:

acor-1 = 0 dB, haQ<0.5
Acorr-1 = (47Q — 24) dB, ha0.5=<Q<1
acorr-1 = (80Q — 55) dB, ha1<Q< 1.3
acorr-1 = (38Q) dB, haQ>1.3

acorr SZINUSZOS zavarodjel esetén:
Acorr-sinus = 0 dB, ha Q<0.5
acorr_sinus = (88Q - 44) dB, ha 05 < Q < 13

acorr_sinus = (120 + 55) dB, ha Q > 13
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4. TETRA versus egyéb keskenysavu rendszerek

Azon esetekben, melyekben a TETRA (adasmod: 25K0G7W) a zavaré vagy a keskenysavu
rendszer (savszélesség < 25 kHz) altal zavart rendszer, a kovetkez6 0Osszefiiggések
alkalmazandok.

4.1 TETRA = zavaro rendszer

acorr Megegyezb savszélességl zavard csatorna esetén:

acorr-81 = 0 dB, haQ<0,5
acorr-81 = (32Q — 16) dB, ha0.5<Q<1
Acorr-81 = (112Q — 96) dB, ha1<Q<14
acorr-1 = (41Q) dB, haQ>1.4

acorr SZINUSZOS zavarojel esetén:

Acorr-sinus = 0 dB, haQ<04
Acorr-sinus = (50Q — 21) dB, ha04<0<0.7
Acorr-sinus = (225Q — 145) dB, ha0.7<Q<1
Acorr-sinus = (— 20Q + 100) dB, ha Q> 1

4.2 TETRA = zavart rendszer

acor Megegyezd savszelességl zavard csatorna esetén:

acor-1 = 0 dB, ha Q<0,45
acorr-1 = (55Q — 23) dB, ha0.45<Q<0.63
acorr-81 = (180Q — 100) dB, ha 0.63 <Q<0.93
acorr-a1 = (12.5Q + 57) dB, ha Q> 0.93

acorr SZINUSZOS zavarodjel esetén:

Acorr-sinus = 0 dB, ha Q <0.45
acorr_Sinus = (225Q - 101) dB, ha 045 < Q < 07

acorr_Sinus = (130 + 58) dB, ha Q > 07
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4.3 TETRA versus TETRA (25 kHz)

TETRA rendszerek ko6zott (adasmaod: 25K0G7W) a korrekcios tényezd (agor) eltérd
frekvenciakiilonbségek (Af) esetén az alabbi 6sszefliggések alapjan szamithato:

acor = 0 dB, ha Af < 25 kHz
acor = 45 dB, ha 25 kHz < Af < 50 kHz
acorr = 70 dB, ha Af > 50 kHz

5. Szélessavu rendszerek

Azon esetekben, melyeknél a rendszer savszélessége 2 200 kHz, az alabbi 6sszefiiggések
alkalmazandok:

acorr Megegyez savszélessegi zavard csatorna esetén:

acorr_B1 = O dB, ha Q < 05
acorr_B1 = (1OQ + 30) dB, ha Q > 2

acorr SZINUSZOS zavarojel esetén:

Acorr-sinus = 0 dB, haQ<0,5
Acorr-sinus = (66.7Q — 33.3) dB, ha0.5<0Q=<1.25
acorr-Sinus = (2OQ + 25) dB, ha 1.25 < Q < 1.75

acorr-Sinus = (4.80 + 51.6) dB, ha Q > 1.75
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6. Rendszerek 25 kHz-nél nagyobb és 200 kHz-nél kisebb savszélességgel

Azokban az esetekben, ahol a legnagyobb savszélesség (B,) legalabb az egyik rendszer
esetében 25 kHz-nél nagyobb vagy 200 kHz-nél kisebb, a korrekcios tényezb6 a kévetkezd
interpolacios 6sszefiiggés segitségével hatarozandé meg:

= g + B~ G5 -

Ahol:

B,: a rendszer savszélessége a > 25 kHz, < 200 kHz tartomdnyban

ays: a keskenysavu &sszefliggés szerint szdmolt korrekcids tényezdé [dB]
apg: a szélessavu &sszefiiggés szerint szdmolt korrekcids tényezd [dB]
asx: a kiszamitott korrekcids tényezd [dB]

Az itt emlitett a5 és ays korrekcids tényez8k a 3-as és 5-0s pontok szerint szamolandok.



