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EDITIONS
Numéro Date Motifs
1 Octobre 2015 | Edition initiale
2 Mai 2017 Refonte du Reglement
3 Juillet 2019 Amendement du Reglement
AMENDEMENTS
Numéro Date Page Motifs
01 Juillet 2019 47/229 | Modification du contenu du tableau B-23 de I’Appendice B
02 Juillet 2019 50/229 | Maodification du contenu du tableau B-25 de I’Appendice B
i La note de la section 3.6 a été supprimée et la sous-section
03 Juillet 2019 109/229 3.6.1 a été légérement modifiée de I’Appendice B
i Ajout du paragraphe 3.6.1.1, des notes 1 et 2 et paragraphe
04 Juillet 2019 110/229 3.6.1.2 de I'Appendice B.
05 Juillet 2019 112/229 | Légére modification de la note du paragraphe 3.6.2.6
06 Juillet 2019 120/229 La note du paragraphe 3_.6.4.2.1 devient note 1 et ajout d’une
nouvelle note 2 Appendice B
07 Juillet 2019 121/227 | Légére modification du Tableau B-63 Appendice B
08 Juillet 2019 123/229 Modification des deux dernieres valeurs du codage 1 a 36 du
paragraphe 3.6.4.2.4
124- Modification du contenu de B1 & B4 du paragraphe 3.6.4.2.1,
09 Juillet 2019 ajout de la note 1 et la note qui suivait devient note 2 avec
125/229 o -
quelques modifications du contenu Appendice B
10 Juillet 2019 126/229 Légére modlflcatlon des note 1 et 2 du paragraphe 3.6.4.3
Appendice B
. 127- Légére modification du contenu du paragraphe 3.6.4.3.1
11 Juillet 2019 128/229 | Appendice B
12 Juillet 2019 129 Modlflca_ttlon de la ligne 3 du codage du paragraphe 3.6.4.3.2
Appendice B
. 130- Ajout d'un nouveau paragraphe 3.6.4.3.2.2, le paragraphe
13 Juillet 2019 1 1 31/959 | 3.6.4.3.2.2 devient 3.6.4.3.2.3
Le tableau B-65B devient le tableau B-65C, le paragraphe
14 Juillet 2019 132- 3.6.4.5 a été Iégérement modifié et ajout d’'une nouvelle note
133/229 | aprés le 3eme codage, Iégére modification du paragraphe
3.6.4.5.1 et ajout d’'une nouvelle note.
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. Modification du contenu indicateur de performance du
15 Juillet 2019 134/229 paragraphe 3.6.4.5.1 Appendice B.
16 Juillet 2019 139/229 | Ajout d’une nouvelle note au paragraphe 3.6.4.10
. 140- Ajout d’'un nouveau paragraphe 3.6.4.11 et de ses sous-
7 Juillet 2019 142/229 | paragraphes
18 Juillet 2019 143/229 | Modification du contenu des paragraphes 3.6.5.1 et 3.6.5.2
19 Juillet 2019 1447229 Modification du contenu du paragraphe 3.6.5.4 et du
paragraphe 3.6.5.5.1
145- Modification du contenu du paragraphe 3.6.5.5.1.1.1, ajout
20 Juillet 2019 146/229 d’'une nouvelle note 1 et la note qui suivait est devenu note 2,
changement du contenu du paragraphe 3.6.5.5.1.1.2
21 Juillet 2019 147/229 | Modification du contenu du paragraphe 3.6.5.5.1.2
22 Juillet 2019 148/229 | Modification du titre du tableau B-67
. La note du paragraphe 3.6.5.6 devient note 1 et ajout d’'une
23 Juillet 2019 152/229 nouvelle note 2, légere modification du paragraphe 3.6.5.6.1
) Légéere madification du paragraphe 3.6.5.6.2, |égére
24 Juillet 2019 153/229 modification de la notel du paragraphe 3.6.5.7
25 Juillet 2019 154/229 | Modification des titres des tableaux B-68 et B-69
26 Juillet 2019 155/229 | Modification du contenu paragraphe 3.6.5.8.1
. Modification du contenu du paragraphe 3.6.5.8.2 et ajout du
21 Juillet 2019 156/229 nouveau paragraphe 3.6.5.9
o8 Juillet 2019 157- Modification du contenu des tableaux B-70 et B-70A et ajout
158/229 | d’un nouveau tableau B-70B
29 Juillet 2019 159/229 | Modification du tableau B-71A
30 Juillet 2019 160/229 | Modification du tableau B-72
Légere modification du paragraphe 3.6.7.1.1.2, ajout d’un
31 Juillet 2019 161/229 | nouveau paragraphe 3.6.7.1.2.1.1, le paragraphe 3.6.7.1.2.1.1
devient 3.6.7.1.2.1.1.1 et Iégére modification des notes 1 et 2
Ajout des paragraphes 3.6.7.1.2.1.1.2 jusqu’au paragraphe
162- 3.6.7.1.2.1.2.1, le paragraphe 3.6.7.1.2.1.1.1 devient
32 Juillet 2019 163/229 3.6.7.1.2.1.2.1.1 et la note qui suit devient notel suivie de
I’ajout d’'une nouvelle note 2, le paragraphe 3.6.7.1.2.1.1.2
devient 3.6.7.1.2.1.2.1.2
Ajout du nouveau paragraphe 3.6.7.1.2.1.3, le paragraphe
3.6.7.1.2.1.1.3 devient 3.6.7.1.2.1.3.1, le paragraphe
33 Juillet 2019 164/229 |3.6.7.1.2.1..1.4 devient 3.6.7.1.2.1.3.2, le paragraphe
3.6.7.1.2.1.2 devient 3.6.7.1.2.1.4, le paragraphe
3.6.7.1.2.1.2.1 devient 3.6.7.1.2.1.4.1
165- Légére modification du paragraphe 3.6.7.1.2.2.1 et la note qui
34 Juillet 2019 166/229 suit, ajout d’'une nouvelle note , ajout de nouveaux
paragraphes 3.6.7.1.2.2.1.1 et 3.6.7.1.2.2.1.2
. Légére madification du paragraphe 3.6.7.1.3.1 et de sa note,
35 Juillet 2019 167/229 ajout du paragraphe 3.6.7.1.3.2 et de deux notes 1 et 2.
Le paragraphe 3.6.7.1.3.2 devient 3.6.7.1.3.3, modification
36 Juillet 2019 168/229 |des paragraphes 3.6.7.2.1.1, 3.6.7.2.1.1.1, 3.6.7.2.1.1.2,
ajout d’un nouveau tableau B-75A
37 Juillet 2019 169/229 Ajout de nouvelles notes de 1 a 6, modification du paragraphe
3.6.7.2.1.1.3
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38 Juillet 2019 170/229 | Légére modification du paragraphe 3.6.7.2.1.1.5
Modification du contenu du tableau B-76, suppression de la
. note du paragraphe 3.6.7.2.1.3 et ajout de deux sous
40 Juillet 2019 171/229 paragraphes 3.6.7.2.1.3.1 et 3.6.7.2.1.3.2, modification du
contenu du paragraphe 3.6.7.2.2.1
41 Juillet 2019 172/229 | Légeére modification du paragraphe 3.6.7.2.2.3
. Modification du paragraphe 3.6.7.2.2.4 et 3.6.7.2.2.6, ajout
42 Juillet2019 | 1731229 | yoq haragraphes 3.6.7.2.2.4.1 et 3.6.7.2.2.4.2
Modification du paragraphe 3.6.7.2.2.9, ajout d’'une note et
43 Juillet 2019 174/229 |des paragraphes 3.6.7.2.2.9.1,3.6.7.2.2.10 et 3.6.7.2.2.10.2,
le paragraphe 3.6.7.2.2.10 devient 3.6.7.2.2.10.1
Modification du contenu du paragraphe 3.6.7.2.2.11.1 ; ajout
. des paragraphes 3.6.7.2.2.11.2, 3.6.7.2.3.2 et d’'une note ; le
a4 Juillet 2019 | 1757229 | ) agraphe 3.6.7.2.2.11.2 devient 3.6.7.2.2.11.3 ; le
paragraphe 3.6.7.2.3.2 devient 3.6.7.2.3.2.1
Ajout des paragraphes 3.6.7.2.3.2.2, 3.6.7.2.3.2.3 et
45 Juillet 2019 176/229 |3.6.7.2.3.5.2 et d’'une note ; modification du paragraphe
3.6.7.2.3.5.1
46 Juillet 2019 177/229 | Modification du paragraphe 3.6.7.2.3.8.1
Ajout de nouveaux paragraphes 3.6.7.2.4.4, 3.6.7.2.4.5,
47 Juillet 2019 178/229 |3.6.7.2.6,3.6.7.2.6.1, 3.6.7.2.6.2, 3.6.7.2.6.3, 3.6.7.2.6.4 et de
trois nouvelles notes.
. Modification des paragraphes 3.6.7.3.1.1, 3.6.7.3.1.2 ; ajout
48 Juillet 2019 179229 de la note qui suit le paragraphe 3.6.7.3.1.1
. Modification du contenu du paragraphe 3.6.7.3.2.1 ; ajout des
49 | Juillet2019 | 1807229 | . ooanhes 3.6.7.3.3, 3.6.7.3.3.1, 3.6.7.3.3.1.1, 3.6.7.3.3.2
50 Juillet 2019 181/229 | Ajout des notes 1, 2, 3 et 4.
i Ajout d’'un nouveau tableau B-76 A, d’'un nouveau paragraphe
51 Juillet 2019 182/229 3.6.7.3.3.3suivides notes 1, 2, 3et 4
i Ajout du paragraphe 3.6.7.3.4, des notes 1 et 2 ; modification
52 Juillet 2019 183/229 du paragraphe 3.6.7.4.1.2 suivi de I'ajout d’'une note
Ajout du paragraphe 3.6.7.4.1.2.1, Iégere modification du
53 Juillet 2019 184/229 | paragraphe 3.6.7.4.1.3 suivi de I'ajout de deux notes 1, 2 ;
Iégere modification des paragraphes 3.6.7.4.1.4, 3.6.7.4.2.1.
54 Juillet 2019 185/229 | Ajout d’'une note au paragraphe 3.6.8.1
55 Juillet 2019 186/229 Moqmcatlon du paragraphe 3.6.8.2.2.3 et de la note qui suit
devient note 1.
Ajout d'une note 2 ; modification du contenu du paragraphe
56 Juillet 2019 187/229 |3.6.8.2.2.4 et de la note qui suit ; modification du contenu des
paragraphes 3.6.8.2.2.5.1, 3.6.8.2.2.5.2
. Modification du contenu des paragraphes 3.6.8.2.2.6.1,
57 | Juillet2019 | 1881229 3582 26.2, 3.6.8.2.2.6.3, 3.2.6.8.2.2.7
58 Juillet 2019 189/229 | Modification du contenu du paragraphe 3.6.8.2.2.8.1
59 Juillet 2019 190/229 | Modification du contenu des tableaux B-79 et B-80
60 Juillet 2019 191/229 l\{lodnﬁcanon du contenu des tableaux B-80 et B-81 ; ajout
d’'une note au paragraphe 3.6.8.3
61 Juillet 2019 192/229 | Modification du contenu du tableau B-82
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Modification du contenu du paragraphe 3.6.8.3.1.5, 3.6.8.3.1.7
. et 3.6.8.3.1.8 ; ajout des paragraphes 3.6.8.3.1.6,
62 Juillet 2019 193/229 3.6.8.3.1.6.2 et d’une note au paragraphe 3.6.8.3.1.8.1 ; le
paragraphe 3.6.8.3.1.6 devient 3.6.8.3.1.6.1
Ajout de nouveaux paragraphes 3.6.8.3.1.8.2 et
. 3.6.8.3.1.8.2.2 ; le paragraphe 3.6.8.3.1.8.2 devient
63 Juillet 2019 194/229 3.6.8.3.1.8.2.1 ; modification des paragraphes 3.6.8.3.1.8.9.2
et 3.6.8.3.1.8.9.3
. Modification des paragraphes 3.6.8.3.2.2, 3.6.8.3.3.2 et
64 Juillet 2019 196/229 3.6.8.3.3.3.1 et suppression de la note qui suit
Modification du contenu des paragraphes 3.6.8.3.3.3.2,
. 3.6.8.3.4.1, 3.6.8.3.4.2 ; ajout du paragraphe 3.6.8.3.4.3 ; le
65 Juillet 2019 197/229 paragraphe 3.6.8.3.4.3 devient 3.6.8.3.4.4 et le paragraphe
3.6.8.3.4.4 devient 3.6.8.3.4.5
. Ajout du paragraphe 3.6.8.3.5.2 suivi d’une note ; ajout du
66 Juillet 2019 198/229 paragraphe 3.6.8.3.6 suivi d’'une note.

Edition :

03

Amendement 01 Date : 03/07/2019 Page:6de7




REPUBLIQUE DE GUINEE RAG. 10 - PARTIE 1

T ~ TELECOMMUNICATIONS
AERONAUTIQUES AIDES RADIO
Autorité Guinéenne de I'Aviation Civile A LA NAVIGATION

ADMINISTRATION DOCUMENT

TABLE DES MATIERES

APPENDICE - A CARACTERISTIQUES DU SYSTEME D’ATTERRISSAGE 1
HYPERFREQUENCES (MLS)
APPENDICE - B | SPECIFICATIONS TECHNIQUES DETAILLEES RELATIVES AU SYSTEME | 4,09
MONDIAL DE NAVIGATION PAR SATELLITE (GNSS)
1 DEFINITIONS 1
2 GENERALITES 1
3 ELEMENTS DU GNSS 1
3.1 Service de localisation standard (SPS) du GPS (L1) 1
39 Canal de précision standard (L1) du systeme mondial de satellite de o5
' navigation (GLONASS)
33 Utilisation combinée du GPS et du GLONASS 44
34 Systéme de renforcement embarqué (ABAS) 45
3.5 Systeme de renforcement satellitaire (SBAS) 45
36 Systéeme de renforcement au sol (GBAS) et systéme régional de 108
' renforcement au sol (GRAS)
37 Protection contre le brouillage 176
38 Antenne GNSS de bord pour la réception des signaux satellitaires 181
39 Contréle de redondance cyclique 182
Edition : 03 Amendement 01 Date : 03/07/2019 Page:7de7




REPUBLIQUE DE GUINEE RAG. 10 - PARTIE 1

N ~ TELECOMMUNICATIONS
AERONAUTIQUES AIDES RADIO
Autorité Guinéenne de I'Aviation Civile A LA NAVIGATION

APPENDICE - A
CARACTERISTIQUES DU SYSTEME D’ATTERRISSAGE HYPERFREQUENCES (MLS)

APPENDICE - A
CARACTERISTIQUES DU SYSTEME D’ATTERRISSAGE
HYPERFREQUENCES (MLS)

Tableau A-1. Séquencement du préambule* (voir paragraphe 10.3.11.4.3.4)

Début de crénsau

Impulsien d’herloge Temps
_ 15,625 kHz
Evénement (numeéro) (ms)
Acguisition de la porteuse 0 a0
{Emisaion en onde entretenue)
Code de temps de référence
du récepteur
I, =1 13 0.832
I,=1 14 0,894
L= 15 0,960
IL,=0 16 1,024
I.=1 17 1,088**
Identification de fonction
I; 18 1,152
I, 19 1,216
I; 20 1,280
Ty (voir § 3.11.4433) 21 1,344
Tip 22 1.408
Iy 23 1.472
Iy 24 1,536
Fin de préambule 25 1.600

¥ Sapplgue a toutes les fonctions émises.

*= Temps de référence pour la synchronisation du récepteur et pour le séquencement de toutes les fonctions.

Edition : 03 Amendement 01 Date : 03/07/2019 Page : 1 de 26
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Tableau A-2. Séquencement de fonction d’azimut d’approche
(voir paragraphe 10.3.11.4.3.4)

Début de eréneau

Impulsion d"hordoge Temps
15,625 kHz

Evencment {numéro} {ms)
Préambule 0 0
Code morse (voir § 3.11.4.62.1.2) 25 1 600
Sélection d’antenne 26 1.664
OC] w arriére » n 2,048
OCI « gauche » 34 2176
OCT w droite » 36 2,304
Essai « aller » 38 2432
Balayage « aller »* 40 2,560
Pause 8,760
Point médian de balayage 0,060
Balayage « retour »* 0,360
Essai « retour » 15,560
Fin de fonction (bord) 15,688
Fin de temps mort ; fin de fonction (sol) 15,900

*  Le debut effectif et la fin effective des enussions de balavage ALLER et de balayage RETOUR dependent du secteur
de puidage proportsonnel assuré. Les eréneaux indiqués conviennent 4 un balavage maoamal de +62.0 degrés. Le
séquencement du balayage sera compatible avee les spécifications en matiére de précision.

MNdt : OC1 = indication hors limites

Tableau A-3. Séquencement de fonction d’azimut d’approche a cadence élevée
et de fonction d’azimut arriére
(voir paragraphe 10.3.11.4.3.4)

Débui de erénecan

Impulsion d"horloge Temps
15,625 kHz

Evénement {numéra) [ms)
Préambule ] ]
Code morse (voir §1031146212) 25 1.600
Sélection d'antenne 26 1,664
OCI « arriére » 32 2,048
OCI « gauche » REY 2,176
OCT « droite » 36 2304
Essai « aller » 38 2432
Balayage « aller »* 40 2,560
Pause 6,760
Point médian de balayage 1.060
Balayage « retour »* 7360
Impulsion d"essai « retour » 11,560
Fin de fonction (hard) 11.688
Fin de temps mort ; fin de fonction (sol) 11,900

* Le début effectif et la fin effective des émissions de balayage ALLER et de balayage RETOUR dépendent du secteur
de guidage proportionnel assuré. Les créncaux indiques conviennent 3 un balayage maximal de +42)0 degrés. Le
séquencement du balayage sera companble avec les spécifications en matiéne de précision.

Ndt : OCI= indication hors limites
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Tableau A-4. Séquencement de fonction de site d’approche
(voir paragraphe 10.3.11.4.3.4)

Début de créneau

Impulsion d"hodoge Temps
15,625 kHz

Evénement (numeéro} [ms)
Préambule 0 0
Pause de processeur 25 1,600
OC] 27 1,728
Balayage « aller »* 29 1,856
Pause 3.406
Point médian de balayage 3,606
Balayage « retour »* 3,806
Fin de fonction (bord) 5,356
Fin de temps mort ; fin de fonction (sol) 5,600

*  Le début effectf et la fin effective des émissions de balavage ALLER ot de balayage RETOUR dépendent du secteur
de puidage proportionnel assuré. Les créncaux indiqués conviennent 4 un balavage maximal de -1.5 degre a
+29.5 degrés. Le séquencement du balayage sera compatible avec les spécifications en matiére de précision.

Ndt : 01 = indication hors limites

Tableau A-5. Séquencement de fonction d’arrondi
(voir paragraphe 10.3.11.4.3.4)

Début de creneau

Impulsion d"hordoge Temps
15,625 kHz

Evéncement {numéro} {ms)
Préambule 0 0
Pause de processeur 25 1,600
Balayage « aller »* 29 |,856
Pause 3,056
Point meédian de balayage 3456
Balayage « retour »* 3,856
Fin de fonction (bord) 5,056
Fin de temps mort ; fin de fonction (sol) 5,300

*  Le début effectif et la fin effective des émissions de balayvage ALLER et de balayage RETOUR dépendent du secteur
de puidage proporionnel assure. Les créneaux mdiqués conviennent 3 un balavage maximal de -2,00 degres a
+10.0 degres. Le séquencement du balayage sera companble avec les spécifications en matiére de précision.

Mdt : (1 = indication hors limites

Edition : 03 Amendement 01 Date : 03/07/2019 Page : 3de 26




REPUBLIQUE DE GUINEE RAG. 10 - PARTIE 1

o TELECOMMUNICATIONS
AERONAUTIQUES AIDES RADIO

A LA NAVIGATION

Autorité Guinéenne de I’Aviation Civile

APPENDICE - A
CARACTERISTIQUES DU SYSTEME D’ATTERRISSAGE HYPERFREQUENCES (MLS)

Tableau A-6. Séquencement de fonction de données de base
(voir paragraphe 10.3.11.4.3.4)

Début de créncau

Impulsion d"hodoge Temps
15,625 kHz

Evéncment (numero} (ms)

Préambule 1] 1]
Emission de données (Bits I;; — L) 25 |.600
Emission de parité (Bits 15, — 1) 43 2,752
Fin de fonction (bord) 45 2880
3,100

Fin de temps mort ; fin de fonction (sol)
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Tableau A-7. Données de base
(voir paragraphe 10.3.11.4.8.2.1)

Intervalle
MAx. entre Bit de
CMISSI0NS Rits Plage de poids
Mot Données {secondes) ufiliscs valeurs faible Bits n®
I PREAMBULE 10 12 (voir Note 10) -1
Distance antenne d'azimut b deOma6300m 100 m Ip— I
d"approche — seuil
Limite négative de secteur de guidage 5 de 07 3 60° r ly=In
proportionnel en azimut d"approche {voir Note 11)
Limite positive de secteur de guidage 5 de 07 4 60° r Ly-1Ix
proportionnel en azimut d'approche (voir Note 11)
Type de signal de guidage (voir Note 9) I
complémentaire
RESERVE (voir Note 12) L
PARITE 2 (voir Note [) Iy - I
2 PREAMBULE 0,16 12 (voir Note 10) I -1;
Alignement de descente minimal T de 3 147 0.,1° L=y
Etat de I"azimut arriére (voir Note 2) Iy
Etat du DME 2 (voir Note T) Iy -1z
Etat de "azimut d'approche | (voir Note 2) In
Etat du site d"approche | (voir Note 2) I
RESERVE fi {voir Notes 6 et 12) L5 - Iy
PARITE 2 (voir Note [) Iy - I
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Intervalle
max. entrs Bit de
émissions Bits Plage de poids
Mot Données (secondes) utilizés valeurs faible Bits n™
3 PREAMBULE 1,0 12 (veir Note 10) L -1
Largeur de faisceau d’azimut 3 de5%a4® 0,5% Iis =Ty
d’approche (voir Note 8)
Largeur de faisceau de site 3 de 0.5 a2.5° 0,5° Lis—1p
d’approche (voir Note 8)
Distance DME o deOmad3875m 25m Lo —I;
RESERVE 3 (voir Note 12) Ly —Ix
PARITE 2 (voir Note 1) L-L
4 PREAMBULE 1.0 12 (voir Notes 4 et 10) Li-In
Azimut magnétique d approche g de 0° 3 3307 1 Ii;-1y
Azimut magnétique arriére o de 0° 3 350° 1® LI
PARITE 2 {voir Note 1) L-L
5 PREAMBULE 1,0 12 (voir Notes 5 et 10) Li-In
Limite négative de secteur de guidage 5 de 07 a 40° 2 Ii; -1
proporticnnel en azimut arrere {voir Note 11)
Limite positive de secteur de guidage 5 de 07 3 40° 2 Liz—In
proportionnel en azimut arriere {voir Note 11)
Largeur de faisceau d’azimut armere 3 de 0.5° 2 4.0° 0,5° In-ILs
(voir Note 8)
Etat de 1" azimut arriére 1 (vorr Note 2) Ls
RESERVE 4 (voir Notes 3 et 12) In-I
PARITE 2 {voir Note 1) I-I
6 PREAMBULE 1.0 12 (voir Notes 4 et 10) Li-In
Identification de 1" équipement sol MLS Lettres A3 Z
Caractére n® 2 6 Ii:-1g
Caractére n® 3 6 Lia—IL
Caractére n® 4 6 Lis-1
PARITE 2 {voir Note 1) I3 — I

NOTES—

1. Les bits de panté I;; et Ij; sont choisis de facon a satisfaire anx équations swivantes
La+ s ... +Iw + Lo + I = IMPAIR
Iy + L+ T =Ly~ L+ I = DMPATR.
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2. Codage des bits d’état :
0 = fonction non rayonnée, ou rayonnée en mode essai (non fiable pour la navigation)
1 = fonction rayonnée en mode normal (dans le mot de données de base 2, I'état de 'azimut
arriére indique aussi que I'émission d’azimut arriére suit).

3. Ces bits sont réservés pour des applications futures. Une application possible serait la
définition du facteur d’échelle de déviation de I'azimut arriére.

4. Les mots de données de base 4 et 6 sont émis a la fois dans le secteur de couverture en
azimut d’approche et dans le secteur de couverture en azimut arriére si le guidage en azimut
arriere est assuré, l'intervalle maximum spécifié entre émissions continuant a étre respecté
dans chaque secteur.

5. Le mot de données de base 5 est émis a la fois dans le secteur de couverture en azimut
d’approche et dans le secteur de couverture en azimut arriére si le guidage en azimut arriére
est assuré, l'intervalle maximum spécifié entre émissions continuant a étre respecté dans
chaque secteur.

6. Ces bits sont réservés pour de futures applications nécessitant des valeurs élevées de la
cadence d’émission.

7. Codage pour l21 et l22:

I21 I22

0 0 Transpondeur DME hors service ou pas encore disponible
1 0 Seul le mode IA ou un DME/N est disponible

0 1 Mode FA, norme 1, disponible

1 1 Mode FA, norme 2, disponible.

8. La valeur codée est la largeur de faisceau réelle (telle qu'elle est définie au paragraphe
10.3.11.1) arrondie au plus proche multiple de 0,5°.

9. Code pour Iz :
0 = signal de guidage complémentaire a impulsions
1 = signal de guidage complémentaire de faisceau battant.

10. Les 12 bits de données du préambule sont précédés d’un intervalle de 0,832 milliseconde (13
impulsions d’horloge) en onde entretenue, destiné a I'acquisition de la porteuse (voir Tableau A-1).

11. Les limites de balayage seront supérieures aux limites du secteur de guidage proportionnel
indiquées au paragraphe 10.3.11.4.5.1 et contenues dans les mots de données de base 1 et
5.

12. Tous les bits de réserve sont mis a ZERO.

Tableau A-8. Séquencement de fonction de données auxiliaires
(voir paragraphe 10.3.11.4.3.4)

Début de crénca

Impulsion d*hordoge Temps
15,625 kHz

Evéncment (numero} (ms)
Préambule 0 0
Emission d'adresse (Bits [}; — 1) 25 1600
Emission de données (Bits 1) — L) 33 2,112
Emission de parité (Bits 1, - 1) 82 5,248
Fin de fonction (bord) 8o 5,096
Fin de temps mort ; fin de fonction (sol) 5.900
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Tableau A-10. Données auxiliaires A
(voir paragraphe 10.3.11.4.8.3.1)

Intervalle
Type max. entre Eit de
de emissions Bits poids
Mot Données donnees (zecondes) utilizés Plage de valeurs faible Bits n™
Al PREAMBULE numérique 1.0 12 (voir Note 6) I -Inx
Adresse 8 Lis—In
Déport de I'antenne 10 de-511ma+51lm Im I, -1
d’azinmit d’approche (voir Note 3)
Distance antenne d’azimut d’approche 13 dedmas8 191 m lm Iip— Iy
— point d’origine MLS
Alignement de I"azimut d’approche 12 de —20,47° a +20 47 0.01° Ty — I
sur 1'axe de piste (voir Notes 3 et 7)
Systéme de coordonnées de I'antenne 1 (voir Note 2) Iis
d’azinmit d’approche
Hauteur de 1"antenne d’ azimut 7 de—6ima+6im lm Iii-1Is
d’approche (voir Note 3)
RESERVE 6 (voir Note §) Ins —Igo
PARITE 7 (voir Note 1) g — g
Al PREAMBULE numeérique 1,0 12 (voir Note 6) I, -1
Adresse 8 113 = I].]
Déport de I'antenne de site d’approche 10 de-511ma+51lm lm Iy = Iy
(voir Note 3)
Distance point d’origine MLS — seuil 10 de0malid2im lm I P
Hauteur de 1'antenne de site d’approche 7 de—63ima+63im 0.1m Ly Iy
(voir Note 3)
Altitude du point d origine MLS 13 de—4095ma~+4095m Im Iis—Ig
(voir Note 3)
Hauteur du senil de piste 7 de—83ma+6.3m 0.1m I - I
(voir Note 3)
RESERVE 2 (voir Note §) Ly — I
PARITE 7 (voir Note 1) g — g
A3 PREAMBULE (voir Note 4) numeérique 1,0 12 (voir Note 6) I, -1
Adresse 8 113 = I].]
Déport DME 12 de-2047Tma+2047m Im Iy -Isn
(voir Note 3)
Distance DME — point d’origine MLS 14 de-8191ma-+8191m lm L: - Iy
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Intervalle
Type max. entre Bit de
de émissions Bits poids
Mot Données données (secondes) ufilizés Plage de valeurs faible Bits n™
Hauteur de ["antenne DME 7 de—-63ima+63im 1m Ly -1Is;
{voir Note 3)
Distance extrémuté aval de piste — 14 de0mal6383Im Im L. —Ig
pomnt d’origine MLS
RESERVE 2 {voir Note §) Tso — I
PARITE 7 {voir Note 1) Ig—Is
Ad PREAMBULE (voir Note 5) numérique 1.0 12 {(voir Note §) I -1
Adresse 8 115 I].J
Déport de "anterme d’azimut arriére 10 de -511lma+511m Im L, -1y
{voir Note 3)
Distance antenne d’azimut arriére — 11 de0ma2047m lm Li-1y
powmt d origine MLS
Alignement de |"azimut arriére sur 12 de -20.47% 3 +20,47° 0,01° Iy -1
"axe de piste (voir Notes 3 et 7)
Systéme de coordonnées de [antenne 1 {voir Note 2) Isa
d’azimut arriére
Hauteur de I"antenne d’azimut arriére 7 de—63ma+63m Im I - Ig
{(voir Note 3)
SPARE 8 See Note 8 Isa - Iso
PARITE 7 {voir Note 1) Lno — L
NOTES—

1. Les bits de parté Inp @ Is sont choisis de facon & satisfaire aux équations cl-aprés.

Pour le bit I

Mt )t Igt Iyt b+ I+ Iyt I+ oy hn+ Ip + hs + e+ Lap+ Ly + Lea+ L + Tag + Iyp + (Tin + o+ Tsg) + Tsp + T + Ie
+L55+1?:|=P.3|.m
Pour le bit Iy
e+ . +he) +In+In+hs+he+ I+ Lo+t ha+ i+ ha+ hs+ D+ Lo+ Lo+ Ts+ Lg+ Iop + In + (Ims + ..

+ Lss + Inn = PAIR.
Pour le bit I-

s+ o+l tIn the t Iyt I+ Gyt ity + e + Ls + In + g +

+ I+ 1;;=PAIR
Pour le bit Iz

Lo+ L + Lg+ Lip + Lgt In + (Tss +

s+ . +h)+ s+t +In+ s+ In++ e+ hs+the+ s+ b+ la+ lu+ lp+ L+ le+ In+ (I +

+ Iss + Iz = PAIR
Pour le bit Iy

T+ .+t s+t het st et e+ s+ s+t s+ Lr+ Lo + Lo +
+ I + Iy =PAIR
Pour le bit Is
Mt )+t In + et Iyt + g+ o+ In + Ip + Lo + s +

+ I + Iss + Is = PAIR
Pour le bit L5
Iia+ e+ .+ I+ Is=PAIR

2. Code de coordonnées d’antenne : 0 = coniques.

Lo+ Las + L + Lo +

Lpt Lyt Lo+ Ly + L+ Lg+ (I + .

3. La convention ci-dessous s’applique au codage des nombres négatifs :
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Le bit de poids fort est le bit de signe : 0 = positif

Le bit de poids fort est le bit de signe : 1 = négatif

Les autres bits représentent la valeur absolue.

La convention ci-aprés s’applique en ce qui concerne 'emplacement de I'antenne :

Pour un observateur se trouvant au point de repére d’approche MLS et tourné vers le point
d’origine MLS, un nombre positif indique que I'antenne est située a droite de I'axe de piste
(déport latéral) ou au-dessus de la piste (déport vertical), ou dans la direction de I'extrémité

aval de la piste (distance longitudinale).
La convention relative a I'alignement est |la suivante :

Pour un observateur regardant vers le bas, un nombre positif indique une rotation en sens

d’horloge a partir de I'axe de piste jusqu’a I'azimut zéro degré correspondante.

4. Le mot de données A3 est émis dans le secteur de couverture en azimut d’approche comme
dans le secteur de couverture en azimut arriére, si un guidage en azimut arriére est assuré,

l'intervalle maximum spécifié entre émissions continuant a étre respecté dans chaque secteur.

5. Le mot de données A4 est émis dans le secteur de couverture en azimut d’approche et dans le
secteur de couverture en azimut arriere, si un guidage en azimut arriere est assuré, l'intervalle

maximum spécifié entre émissions continuant & étre respecté dans chaque secteur.

6. Les 12 bits de données du préambule sont précédés d'un intervalle de 0,832 millisecondes (13
impulsions d’horloge) en onde entretenue pour I'acquisition de la porteuse (voir le Tableau A-
1).

7. Voir dans le Tableau A-12 les mots de données B42 et B43 définis pour des applications
exigeant une rotation d’antenne d’azimut qui dépasse +20,47 degrés, valeur autorisée par les
éléments de données du mot Al dans le cas de I'azimut et du mot A4 dans celui de I'azimut
arriere. Aux installations ou la rotation en azimut d’approche dépasse +20,47 degrés, le mot
B42 est émis a la place du mot Al. Aux installations ou la rotation en azimut arriere dépasse
+20,47 degrés, le mot B43 est émis a la place du mot A4.

8. Tous les bits de réserve sont mis & ZERO.
Tableau A-11. Définitions d’éléments de données auxiliaires B
(voir paragraphe 10.3.11.4.8.3.2)

Note — Les définitions des éléments de données auxiliaires B nécessaires aux procédures
MLS/RNAV se trouvent dans le Tableau A-13.
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(a) Latitude du point d’origine MLS. Latitude du point d’origine MLS, définie par I'ellipsoide de
référence, le systeme de coordonnées et le repére correspondant qui constituent le systeme
WGS-84 (World Geodetic System).

(b) Longitude du point d’origine MLS. Longitude du point d’origine MLS, définie par I'ellipsoide de

référence, le systéme de coordonnées et le repére mentionnés a l'alinéa (a) ci-dessus.

(c) Coordonnée verticale du point d’origine MLS. Coordonnée verticale du point d’origine MLS,
définie par I'ellipsoide de référence, le systéeme de coordonnées et le repére mentionnés a

l'alinéa a) ci-dessus.

Note. — Bien que le WGS-84 ait été approuvé comme norme OACI pour les
coordonnées géographiques indiquant la latitude et la longitude, [introduction des
coordonnées WGS-84 verticales est en instance. Jusqu’a ce qu’une décision soit prise a ce

sujet, on pourra continuer a utiliser I'altitude topographique.

(d) Orientation de l'azimut d’approche par rapport au nord vrai. Angle mesuré dans le plan
horizontal en sens d’horloge du nord vrai jusqu’a la radiale zéro degré de guidage en azimut
d’approche, I'antenne d’azimut d’approche étant I'origine. Le centre de phase de I'antenne

d’azimut d’approche sera le sommet de I'angle mesuré.

(e) Portée visuelle de piste (RVR). Mesure de la RVR aux instruments dans la zone de toucher
des roues, au milieu de la piste et a son extrémité aval avec indication de tendance, fournie
selon les dispositions du Chapitre 03.4 du RAG 03.

(f) Vent de surface. Vitesse du vent et direction (magnétique) du vent, fournies selon les
dispositions du Chapitre 03.4 du RAG 03.

(9) Déport de I'antenne d’azimut d’approche. Distance minimum du centre de phase de I'antenne

d’azimut d’approche au plan vertical passant par I'axe de piste.

(h) Portée visuelle de piste (RVR). Mesure de la RVR aux instruments dans la zone de toucher
des roues, au milieu de la piste et a son extrémité aval avec indication de tendance, fournie
selon les dispositions du Chapitre 03.4 du RAG 03.

(i) Vent de surface. Vitesse du vent et direction (magnétiqgue) du vent, fournies selon les
dispositions du Chapitre 03.4 du RAG 03.

()) Déport de I'antenne d’azimut d’approche. Distance minimum du centre de phase de I'antenne

d’azimut d’approche au plan vertical passant par 'axe de piste.
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(k) Distance antenne d’azimut d’approche — point d’origine MLS. Distance minimum du centre de
phase de I'antenne d’azimut d’approche au plan vertical perpendiculaire a 'axe de piste qui

passe par le point d’origine MLS.

() Coincidence de 'azimut d’approche et de I'axe de piste. Angle minimum séparant la radiale

zéro degré de guidage en azimut d’approche de I'axe de piste.

(m) Hauteur de l'antenne d’azimut d’approche. Hauteur du centre de phase de l'antenne par

rapport au point d’origine MLS.

(n) Déport de l'antenne d’azimut arriere. Distance minimum du centre de phase de I'antenne

d’azimut arriere au plan vertical passant par I'axe de piste.

(o) Distance antenne d’azimut arriere — point d’origine MLS. Distance minimum de l'antenne
d’azimut arriére au plan vertical perpendiculaire a I'axe de piste qui passe par le point d’origine
MLS.

(p) Coincidence de I'azimut arriere et de I'axe de piste. Angle minimum séparant I'azimut arriére

zéro degré de I'axe de piste.

(q) Hauteur de I'antenne d’azimut arriere. Hauteur du centre de phase de I'antenne par rapport au

point d’origine MLS.

(r) Numéro de la piste principale. Numéro de la piste principale défini dans le RAG 14 - PARTIE
A, Chapitre 14.5.

(s) Lettre de la piste principale. Lettre de la piste principale définie dans RAG 14 - PARTIE A,

Chapitre 14.5, lorsqu’elle est utilisée pour différencier des pistes paralléles.

(t) Numéro de la piste secondaire. Numéro de la piste secondaire défini dans RAG 14 - PARTIE
A, Chapitre 14.5.

(u) Lettre de la piste secondaire. Lettre de la piste secondaire définie dans RAG 14 - PARTIE A,

Chapitre 14.5, lorsqu’elle est utilisée pour différencier des pistes paralléles.

(v) Guidage en site jusqu’a la piste secondaire. Indigque si le guidage en site peut étre utilisé
jusqu’a la piste secondaire et, dans l'affirmative, s'il peut étre directement utilisé comme angle

brut ou s'il exige un alignement de descente calculé.

(w)Alignement de descente minimal jusqu’a la piste secondaire. Angle de descente le plus faible

le long de I'axe de la piste secondaire.

(x) Alignement de l'azimut d’approche et de l'axe de la piste secondaire. Angle minimal entre

I'azimut d’approche zéro degré et I'axe de la piste secondaire.
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(y) Coordonnée X du seuil de la piste secondaire. Représente la distance minimale entre le seuil
de la piste secondaire et le plan vertical perpendiculaire a I'axe de la piste principale, qui
contient le point d’origine MLS.

(2) Coordonnée Y du seuil de la piste secondaire. Représente la distance minimale entre le seuil
de la piste secondaire et le plan vertical qui contient I'axe de la piste principale.

(aa) Coordonnée Z du seuil de la piste secondaire. Représente la hauteur du seuil de la piste

secondaire au-dessus du point d’origine MLS.

(bb) Hauteur de franchissement du seuil de la piste secondaire. Hauteur au-dessus du seuil de la

piste secondaire a laquelle I'alignement de descente calculé franchit le seuil.

(cc) Distance de 'azimut virtuel au seuil de la piste secondaire. Distance entre le seuil de la piste
secondaire et le point a considérer comme I'origine pour le guidage latéral applicable a cette
piste.

Note. — Le récepteur MLS peut utiliser cette distance de la méme fagcon que la distance de

I'antenne d’azimut d’approche au seuil, pour établir le facteur d’échelle de déviation latérale.
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Tableau A — 12. Données auxiliaires B
(Voir paragraphe 10.3.11.4.8.3)

Intervalle
max. entre Bit de
Type de £missions Bits Plage de poids Bits
Mot Donnges données (secondes) utilisés valeurs faible n™

Mots B1 4 B39 : Mots de données mvanables dans le temps (fixes) servant aux procédures avanceées MLS/RNAV (voir Tableaun A-15)

Mots B40 3 B34 : Autres éléments de données fixes

B40 PREAMBULE numerique 20 12 (voir Note 6) L -1
Adresse 8 []3 - I_?U
Latitude du point d’origine MLS 23 de =324 000,0 secondes 0.1 L - L

d’arc a+324 0000 seconde
secondes d’arc d’arc

(voir Note 2)

Longitude du point d’origine MLS 24 de —648 000,0 secondes 0.1 Ly -1
d’arc a +648 000,0 seconde
secondes d’arc d’arc
(voir Note 2)
RESERVE 2 (voir Note 9) I — Lo
PARITE 7 (voir Note 1) Tog— I
B41 PREAMBULE numerique 2.0 12 (voir Note 6) L -1
Adresse 8 I;-1y
Coordonnée verticale du pomt 13 de -4 095 ma+4095m lm Iy -1
d’origine MLS (voir Note 2)
Omnentation de ['azimut d’approche 16 de 07 a 359,997 0.01° Ly —Ls
par rapport an nord vral
RESERVE 20 I —Lis
PARITE 7 (voir Note 1) Tng— I
B42 PREAMBULE {(vorr Note 5) numerique 1.0 12 (voir Note 6) L -1
Adresse 8 []; - I_'.vg
Deéport de ['antenne d’azimut 10 de-31lma +51lm lm Ly-1Iy
d’approche (voir Note 2)
Distance antenne d’azimut d approche 13 de0ma lm L — Lis
— point d"approche d’origine MLS 8181 m
Coincidence de "azimut d approche 14 de -81,91% 2 +81917 0.01° Ly-Ii
et de I'axe de piste (voir Note 2)
Hauteur de I'antenne d’azimut 7 de—63ma+63m lm Lsg = Isa
d’approche (voir Note 2)
RESERVE 5 (voir Note 9) Is: — Lo
PARITE 7 (voir Note 1) S
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Intervalle
max. enire Bitde
Type de émissions Bits Plage de poids Bits
Mot Donnees données (zecondes) utilisés valeurs farble n”*
B43 PREAMBULE (voir Notes 4 et 5) numerique 1.0 12 (voir Note &) -1
Adresse g I]; - I_'-'EI
Déport de |'antenne d’azimut arrére 10 de->11ma 1m Iy -La
+511m
(voir Note 2)
Distance antenne d’azimut arriére 11 dedma 1m Iy - Iy
— point d’origine MLS 2047 m
Coincidence de 1'azimut arriére et 14 de 81,913 +8191% 0.01° Ly - L:
de ["axe de piste (voir Note 2)
Hauteur de 1antenne d’azimut arriére 7 de—63ma+63m 1m Tsg =I5y
(voir Note 2)
RESERVE 7 {voir Note 9) I — Ly
PARITE 7 (voir Note 1) Ing-Iys
B44 PREAMBULE numerique 2.0 12 (voir Note &) L -1
Adresse 8 Iis - T
Numeéro de 1a piste principale 6 de0a36 Iy —Ls
(voir Note 10)
Lettre de la piste principale 2 (voir Note 7) Iz - L
Numéro de 1a piste secondaire [} de0a3l6 Tog —ILss
(voir Note 10)
Letire de la piste secondaire 2 (voir Note 7) Li; - Iy
Guidage en site jusqu’a la piste 2 (voir Note 8) LIz
secondaire
Alignement de descente minimal 7 de2al4Te 0.1° Tig—Ls
Jusqu’a la piste secondaire
Alignement de 1azimut d’approche et 16 +180,00° 0.01° Ls-Ls;
de I"axe de Ia piste secondaire
RESERVE 8 (voir Note 9) Isn —ILso
PARITE 7 (voir Note 1) Lg—Trg
B45 PREAMBULE numenque 2.0 12 (voir Note &) L -1
Adresse 8 I]; - I_'_‘u
Coordonnée X du seuil de 13 +16384 m 1m Iy — Lis
la piste secondaire
Coordonnée Y du seuil de 15 +16 384 m Im Le-L

la piste secondaire
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Intervalle
max. entre Bit de
Type de émissions Bits Plage de poids Bits
Mot Données données (zecondes) uttlisés valeurs faible n*
Coordonnée Z du sewl de 3 +127m 1m Is; — Isg
la piste secondaire
Hauteur de franchissement 5 de0adlm lm Ly — L
du seuil de la piste secondaire
Distance de 1" azimut virtuel [} de0ad300m 100 m Tsy — Iso
au seuil de la piste secondaire
PARITE 7 (voir Note 1) Lo — Ls
Mots B55 4 B64 - Eléments de données variables dans le temps. (Note. Seul le mor B35 est défini ci-aprés.)
B35 PREAMBULE numErigue 10,0 12 (voir Note 6) L -1
Adresse 3 []; — L
RVR (zone de toucher des roues) 11 dealsssm Sm Iy - In;
(voir Note 3)
RVE {miliev de [a piste) 11 de0a2355m Sm Lip— Ly
(voir Note 3)
RVE (extrémite aval de piste) 11 de0a2555m Sm L; - L;
(voir Note 3)
Vitesse du vent de surface 7 de 02127 kt 1kt Iy — Lsy
Direction (magnétique) du vent 9 de 0% a350° 1° L — L
de surface
PARITE 7 (voir Note 1) Tog— Ls

NOTES —

1. Les bits de parité I; a Is sont chotsis de fagon a satisfaire aux équations ci-aprés
Pour le bit Iy
Tt thadtlntn+tlut s+ e+ttt hithet e+t ln+Lu+ Lo+ L+ In+ (Int+ . + L) In+ Lo + L
+Is: + Iy =PAIR
Pour le bit I;
st thdtln+tIn+t s+ttt hththith+htlhtlsthetlo -+ Iat . +h tIntla+Iss
+Is+ L, =PATR
Pour le bit I
s+ o Ao+l + L+ s+ Iyt o+ Iy Iyt L+ Ly + Gp v e+ I+ L+ Ly + Ly + Ly v In + (Is + .+ L) + Iy + I + Is
+ Isz + Iz = PAIR.
Pour le bit I
Ms+ L)+l +hs+In+ s+ + o+ I+ s+ e+ s+ e+ In+ I+ I+ Te+ I+ I+ (I + .+ L) + It + I + Iy
+Ig+ I =PATR
Pour le bit Ins
Mt o A o) F et L+ gt Ly T ot L+ Ly T g+ Lpt hp+ Lyt Lo+ Ly Ly + L+ Ip Ly = (I + o + L) T Ly + Iy + Ig
+ I + [;s = PAIR
Pour le bit I
It +Id+lp+tIn+Inthyrln+ Iyttt +hithitntlptlotlutlorlor(Int +h) T In+ I+ 1n
+ I+ I+ I;s = PAIR
Pour le bit Is
1]3 +1]_'+...+ I:5+ I:5= PATR.
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2. La convenfion ci-dessous 3"appligue au codage des nombres néganfs -
Le bit de poids fort est le bit de signe - 0 = positif
1 = négatif
Les antres bits représentent la valeur absolue.
La convenfion ci-aprés s applique en ce qui conceme 'emplacement de I'antenne :
Pour un observateur se trouvant zu point de repére d’approche MLS et tourné vers le point d"origine MLS, un nombre positnf indique gque I'antenne
est simée 4 droite de I'axe de piste (déport latéral) on au-dessus de la piste (dépert vertical), ou dans la direction de Dextrémité aval de la piste
{distance longitudmale).
La convenfion relative a I'aliznement est la suivante -
Pour un observateur regardant vers le bas, un nombre positif indique une rotation en sens d’horloge 4 partir de axe de piste jusqu’a la radiale de
guidage zéro degré correspondante.
La convenfion relative aux coordonnées géodésiques est la smvante -
Un nombre positif représente une latitude nord ou une longimde est.
Un nombre négatif représente une latitude sud ou une longitude cuest.
3. Les dixiéme et onziéme tits de chaque valeur de la RVE indiquent la tendance. Les conventions de codage sont les suivantes :
Dixieme bit Onzieme bir
Tendance nen mdiguée 0 0
Décroissance 1 0
Egalité 0 1
Crotssance 1

4. Lorsquiil est utilisé, le mot de dennées B43 sera émus & la fois dans le secteur de couverture en azimmt d"approche et dans le seeteur de couverture en
azimut arriére i le guidage en azimut amiére est assure, I'intervalle maximum spécifié entre émissions continuant & &tre respecté dans chaque secteur.
5. Lesmots de données B42 et B43 sont définis pour des applications exigeant une rotation d’anfenne d’azimut qui dépasse 20,47 degrés, valeur autorisée
par les éléments de domndes du met AL dans le cas de l'azimut et du mot A4 dans celur de I'azimut amiére. Aux installations o la rotation en azimut
d’approche dépasse 20,47 degrés, le mot B42 est émis 4 la place du mot AL Aux installations eut la rotation en azimut arriére dépasse 20,47 degrés, le
mot B43 est émis a la place du mot Ad.
6. Les 12 bits de données du préambule sont précédés dmn intervalle de 0,832 milliseconde (13 impulsions d'horloge) d'onde entretenue, desting a
'acquisition de la perteuse (voir Tableau A-1).
La convention de codage est 1z swvante ©
0 = pas de letire
1 =R {droit)
2=C (centre)
3 =L (gauche).
8. Laconvention de codage est 12 smvante -
0 = nen assuré
1 = gmidage en site bt
2 = alignement de descente calculé
3 = code non autorisé.
Tous les bits de réserve sont mis 2 ZERO.
La désignation de numéro de piste 0 concerne les opérations d hélistation.

—_
=3

Tableau A-13. Définitions des éléments de données auxiliaires B
relatives a la base de données des procédures MLS/RNAV
(voir paragraphe 10.3.11.4.8.3.2)

(&) Nombre d’indicateurs de procédure d’azimut d’approche. Nombre total de procédures
d’approche et de départ nommées auxquelles correspondent des mots indicateurs de
procédure émis dans le secteur de couverture en azimut d’approche.

Note — Les approches interrompues ne sont pas comptées étant donné qu’elles
ne correspondent pas a des mots indicateurs de procédure. Les procédures d’approche
axiale calculée jusqu’a la piste principale sont comptées si un indicateur de procédure
est émis, méme si des données associées de point de cheminement ne sont pas

émises dans les mots de données auxiliaires B1 a B39.
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(b) Nombre d’indicateurs de procédure d’azimut arriere. Nombre total de procédures
d’approche et de départ nommées auxquelles correspondent des mots indicateurs de
procédure émis dans le secteur de couverture en azimut arriere.

Note. — Les approches interrompues ne sont pas comptées étant donné qu’elles
ne correspondent pas a des mots indicateurs de procédure.

(c) Dernier mot de la base de données d’azimut d’approche. Représente le code d’adresse,
défini par les bits |13 et lis, du dernier mot de données auxiliaires de la plage B1 a B39
qui est émis dans le secteur de couverture en azimut d’approche.

(d) Premier mot de la base de données d’azimut arriére. Représente le code d’adresse, défini
par les bits 13 a l1s, du premier mot de données auxiliaires de la plage B1 a B39 qui est
émis dans le secteur de couverture en azimut arriere.

(e) Code CRC d’azimut d’approche. Représente les coefficients du code de contréle de
redondance cyclique de la base de données des procédures d’azimut d’approche.

(f) Code CRC d’azimut arriere. Représente les coefficients du code de contrdle de
redondance cyclique de la base de données des procédures d’azimut arriére.

(g9) Mot B42 émis. Indique si le mot de données auxiliaires B42 est émis au lieu du mot Al.

(h) Mot A4 émis. Indique si le mot de données auxiliaires A4 est émis.

() Mot B43 émis. Indique si le mot de données auxiliaires B43 est émis.

() Indicateur de correspondance/CRC d’azimut arriere. Indique si le mot de données
auxiliaires B39 est utilisé comme mot de correspondance/CRC d’azimut arriére ou
comme mot de données relatives a un point de cheminement d’azimut d’approche.

(k) Indicateur de base. Représente le nom du premier point de cheminement d’une
procédure d’approche ou du dernier point de cheminement d’'une procédure de départ.
Le nom sera composé de cinq lettres et rédigé dans I’Alphabet international n® 5 a l'aide
des bits b1 a bs.

(D Indicateur de validité. Chiffre de 1 a 9 représentant le niveau de révision de la procédure
d’approche ou de départ.

(m) Indicateur d’itinéraire. Représente l'itinéraire a destination ou en provenance du point de
cheminement désigné par lindicateur a b de base. L'indicateur d'itinéraire sera
composeé d’'une seule lettre rédigée dans I'Alphabet international n° 5 a I'aide des bits ba.
Les lettres « | » et « O » ne seront pas utilisées. Chacun des 24 indicateurs d'itinéraire
disponibles ne sera pas affecté plus d’'une fois dans le jeu combiné de mots indicateurs
de procédures d’azimut d’approche et d’azimut arriére.

Note — La restriction découlant de l'attribution d’indicateurs d’itinéraire uniques

aux procédures MLS/RNAV constitue un écart par rapport a la pratigue normale mais
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(n)
(0)

()

(a)

(n

(s)

(t)

(u)

(v)

(W)

(x)

v)

(@)

Edition :

elle est nécessaire pour renforcer 'intégrité de la sélection de la procédure et réduire la
charge de travail du pilote.
Numeéro de piste. Numéro de la piste défini dans le RAG 14 - PARTIE A, Chapitre 14.5.
Lettre de piste. Lettre de la piste définie dans le RAG 14 — PARTIE A, Chapitre 14.5,

utilisée le cas échéant pour différencier des pistes paralléles.

Type de procédure. Indique s'il s’agit d’'une procédure d’approche ou d’une procédure de
départ.

Indice du premier point de cheminement. Représente la position séquentielle, dans la
base de données d’azimut d’approche ou la base de données d’azimut arriére, des
données définissant le premier point de cheminement codé de la procédure.

Coordonnée X. Coordonnée X d’un point de cheminement donné dans le systéme de

coordonnées défini.

Coordonnée Y suit. Indique si la coordonnée Y est émise pour un point de cheminement

donné. Si la coordonnée Y n’est pas transmise, on lui donnera la valeur zéro.

Coordonnée Y. Coordonnée Y d’'un point de cheminement donné dans le systéme de

coordonnées défini.

Coordonnée Z suit. Indique si la coordonnée Z est émise pour un point de cheminement

donné.

Coordonnée Z. Coordonnée Z d'un point de cheminement donné dans le systéme de

coordonnées défini.

Identificateur de segment/champ suivant. Indique si le segment suivant d’'une procédure
donnée est droit ou courbe et quels champs de données suivent les coordonnées de

point de cheminement.

Hauteur du point de cheminement de seuil. Hauteur du point de cheminement situé au-

dessus du seuil de la piste principale.

Distance de l'azimut virtuel au point de cheminement. Distance entre le point de
cheminement et le point a considérer comme étant I'origine pour le guidage latéral dans
le cas des procédures d’approche ne conduisant pas au seuil de la piste principale.

Note — Le récepteur MLS peut utiliser cette distance de la méme fagon que la distance
de l'antenne d’azimut d’approche au seuil, pour établir le facteur d’échelle de déviation

latérale de la procédure.

Indice du point de cheminement suivant. Représente la position séquentielle, dans la
base de données d’azimut d’approche ou la base de données d’'azimut arriere, des

données définissant le point de cheminement suivant de la procédure.
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Note. — L’indice du point de cheminement suivant peut étre utilisé pour permettre le
partage d’'un ou de plusieurs points de cheminement qui sont expressément définis
dans une autre procédure. Les points de cheminement partagés sont les derniers dans
le cas des approches et les premiers dans celui des approches interrompues et des
départs.

(aa) Indice d’approche interrompue. Représente la position séquentielle, dans la base de
données d’azimut d’approche ou la base de données d’azimut arriere, des données
définissant le premier point de cheminement codé (le dernier survolé) de la procédure

d’approche interrompue associée.
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Tableau A-14. Structure des bases de données relatives aux procédures MLS/RNAV

(Voir paragraphe 10.3.11.4.8.3.2)

Base de données Mot Donneées
Bl Mot de correspondance/CRC d’azimut d approche
B2 Mot mdicateur de la procédure 1
Azimut
d’approche
B(M+1) Mot indicatenr de la procédure « M » (voir Note 1)

B(M+2) aB(a) Mots de données de point de cheminement

B(a+1) aB(b-1) Non utilisé

Bib) Mot indicateur de la procédure 1
Azimut
arriére
{(voir Note 2) B(b+N-1) Mot indicatenr de la procédure « N » (voir Note 1)

B{b+N) aB(38) Mots de données de point de cheminement

B30 Mot de correspondance/CRC d’azimut arriére

NOTES—

1. Le paramétre « M » représente le nombre de procédures d'approche et de départ nommees qui commencent 2 I'imténeur du
secteur de couverturs en azimut dapproche. Le paramétre « N » représente le nombre de procédurss 4 approche et de départ
nomméss gl comumencent & l'mténeur du secteur de couverture en azimut armare.

2. Une installation sans base de données d’azimut arrére peut aussi utiliser tous les mots jusqu’a B39 pour la base de données
d’azimmt d’approche.
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Tableau A-15. Mots de données auxiliaires B1 a B39
(voir paragraphe 10.3.11.4.8.3.2)

Intervalle
Type de HAK. Bits Plage de
Mot Données donndes (secondes) utilisés valeurs Bits n*

Mot de correspondance/CRC d’azimut d*approche

Bl PREAMBULE numETigue 2.5 12 Lalp;
Adresse 8 Isaly
Nombre d indicateurs de procédure 4 deals Iy aly

d’azimut d’approche
Dermier mot de 1a base de données 6 (voir Note 2) Lisalyp
d’azinmt d’approche

Code CRC d’azimut d"approche 32 (voir Note 3) I als
Mot B42 émis 1 (voir Note 4) L
Mot Ad émms 1 (voir Note 4) Lsy
Mot B43 émis 1 (voir Note 4) Ls:
Reserve 4 (voir Note 12) Igs alg
PARITE 7 (voir Note 13) TIpalsg

Mots indicateurs de procédure

B2 a B(M+1) (base de données d’azimut d approche) (voir Note 1)

B(b) a B(b+IN-1) (base de donnees d’azimut arriére)
PREAMBULE numerigue 2.5 12 Laln
Adresse 8 Iizaly
Indicateur de base 25 (voir Note 5) Iy alys
Indicateur de validite 4 1a9 Lisaly

(voir Note 14)
Indicateur de route 3 {(voir Note 3) Ispalsy
Numeéro de piste 6 de0a3i6 Iss alg
(voir Note 15)
Letire de piste 2 (voir Note 6) Isals
Tvpe de procédure 1 (voir Note 7) L
Indice du premier point de cheminement ] de0ad3 Ise a Iso
(voir Notes 8 et 9)

PARITE 7 (voir Note 13) I aIng

Mots de données de point de cheminement (voir Tableau A-16)

B(M+2) a B(a) (base de données d'azimmit d approche) (voir Notes 1 et 11)

B(b+N-1) 4 B(38) (base de données d’azimut arriére)
PREAMBULE numerique 2.5 12 Lal,
Adresse 8 Iizaly
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Intervalle
Type de max. Bits Plage de
Mot Données données (secondes) utilisés valeurs Bits n™
Eléments de données de définition 49 (voir Notes 10 Iy alg
des points de cheminement et 11)
PARITE 7 (voir Note 13) Ingaly
Mot de corrvespondance/CRC d’azimut arriére (voir Notes 1 et 11)
B39 PREAMBULE numerique 25 12 ILalys
Adresse 8 113 ﬁ]];
Nombre d’indicateurs de procedure 4 dedals Innaly
d’azimmt arriére
Premier mot de la base de données 6 {voir Note 2) Lisals,
d’azimut arriére
Code CRC d’azimut arriére 32 (voir Note 3) Iyyals
Mot B43 emis 1 (voir Note 4) Is;
Réserve 5 (voir Note 12) Te: a Isg
Indicateur de correspondance/ 1 (voir Note 11) Tso
CRC d’azimut amere
PARITE 7 (voir Note 13) Igaly
NOTES—
1. Les variables utilisées dans les numéros de mot comespondent aux variables qui sont utilisées dans le Tableau A-14.
2. Ce champ est codé conformément aux indications du Tableau A-9, & I'aide des bits I3 2 Lis. Dans ce tableau, I'émission debute par le bit Ls, qui

contient les renseignements du bit I; du Tablean A-9.
Le code CR.C contient le reste, Fix), de la division modulo 2 de deux polyndmes :

™

(M@ gy, R
| G(x) G (x)

mod 2

Mz} est le champ de I'mformation, qui est constiué de la base de données d'azimut d’approche ou d’azimut armére définie ci-dessous, & I'exclusion
des préambules, adresses, bits de parité et bits de code CRC. Dans le cas des mots de dennées auxiliaires, ce sont les bits Iy a Is; ; dans celul des mots
de données de base, les bits Tz & Io. La base de données est composee des mots de données smivants, dans 1'ordre indigue :

Base de donnges d azimut d ‘approche : Base de données d azimur arriers -
B1 (bits In1 & L, Iss & Leg) B(byaB38

B2l aBia) B39 (bits Iy & Lz, Iss & Iss)

B40, B41 B40, B41, A3

AlouBd42 A2 A3 A4 ou B43 (si ce mot est émis)

A4 ou B43 (=1 ce mot est émiz) Mot de données de base 6

Mot de données de base &

M(x) est multiplié par x™, ce qui ajoute 32 bits zéro 4 la fin du dividende.
G(x) est le polyndme geénérateur, qui est défini comme suit :
G+t +xb et e f et e i+ 2 1
Q(x) est le quotient.
Le code CRC, B(x), est émus avec le coefficient d'x” comme bit Iy et le coefficient d'x" comme bit I,
4. Laconvention de codage est la swmvante -
0 =non
1=om.

5. En ce qui concerne les mots de données B1 a B39, les caractéres alphabétiques sont codés
conformément aux indications du paragraphe 10.3.11.4.8.3.

6. La convention de codage est la suivante :
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0 = pas de lettre

1 = R (droite)

2 = C (centre)

3 =L (gauche).
7. La convention de codage est la suivante :

0 = procédure d’approche

1 = procédure de départ.
8. Les indices de point de cheminement résultent de la numérotation séquentielle de tous les
points de cheminement de la base de données d’azimut d’approche ou de la base de données
d’azimut arriére. Si le code du point de cheminement de seuil de la piste principale ne comprend
gue la hauteur de franchissement du seuil, ce point est omis de la séquence de numérotation des
points de cheminement.
9. Un zéro dans ce champ indique qu’il s’agit d’'une procédure d’approche axiale calculée fondée
sur les renseignements contenus dans les mots de données auxiliaires A1l (ou B42), A2, A3 et A4
(ou B43).
10. Les définitions de point de cheminement sont de longueur variable et sont codées dans 'ordre
sans qu'il soit tenu compte des limites de mot. Il ne doit
pas y avoir de bits de réserve entre les définitions de point de cheminement. Tous les bits de
réserve se trouvant a la fin du dernier mot de données de point de cheminement sont mis a zéro.
Les définitions des points de cheminement d’'une procédure d’approche sont codées dans l'ordre
dans lequel I'aéronef suit la procédure. Dans le cas des procédures d’approche interrompue ou
de départ, les définitions des points de cheminement sont codées dans l'ordre inverse. Les points
de cheminement d’'une procédure d’approche interrompue ou de départ qui ne sont pas partagés
avec une procédure d’approche sont codés apres le dernier point de cheminement d’approche
dans la base de données.
11. Une installation sans base de données d’azimut arriére peut utiliser le mot auxiliaire B39
comme mot de données de point de cheminement dans la base de données d’azimut d’approche.
Le bit les du mot B39 sert a indiquer I'utilisation de ce mot. La convention de codage est la
suivante :

0 = le mot B39 est un mot de données de point de cheminement

1 =le mot B39 est le mot de correspondance/CRC d’azimut arriére.
12. Tous les bits de réserve sont mis & ZERO.
13. Les bits de parité I7o0 & l7s sont choisis de fagon a satisfaire aux équations figurant dans la Note

1 du Tableau A-12.
14. La valeur codée 0000 est interdite.

15. La désignation de numéro de piste O concerne les opérations d’hélistation.
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Tableau A-16. Eléments de données des définitions de point de cheminement
(voir paragraphe 10.3.11.4.8.3.2)

Bits Bit de
Données uiilisés Plage de valeurs poids faible
Coordonnge X 15 =41 940 m 256m
(voir Notes 1 et 2)
Coordonnée Y suit 1 {wvoir Note 3)
Coordonnge Y 15 =41 940 m 256m
(voir Notes 1 et 2)
Coordonnée Z suit 1 {woir Note 3)
Coordonnee Z 13 de-1003+8 091 m lm
(voir Notes 1 et4)
Identificateur de segment/champ suivant 3 {voir Note 3)
Hauteur du point de chenunement de seuil 4] defa3lsm 05m
{voir Note 3)
Distance de 1'azimut virtuel au pomt de 6 de0a6300m 100 m
cheminement {voir Note 3)
Indice du point de cheminement suivant 6 (voir Notes 5 et 6)
Indice d’approche mterrompue 6 (voir Notes 5 et 6)

NOTES—

1. Lengine du systéme de coordonnées est le point d'ongine MLS. L'axe X est horizontal et se trouve dans le plan
vertical gqui comprend D'axe de la piste; un chiffre positif représente un emplacement en direction du repérs
dapproche. L'axe Y est honzontal et perpendiculaire & I'axe X un cluffre positif représents un emplacement a
gauche de cet axe, vu & partir du pomnt d’origine MLS et en direction du repére d’approche. L'axe Z est vertical ; un
chiffre positif représente un emplacement au-dessus du pomt d’origine MLS. La courbure de la Temre n'est pas prise
en compte pour déterminer les valeurs des coordennées de point de chemimement.

2. Laconvention de codage est la suivante -

Le bit de poids fort représente le signe :
0 = positif
1 =négatif.
Les antres bits représentent la valeur absolue.
La convention de codage est la suivante -
0 =nen
1 =om.

Le bit « coordonnée ¥ suit» est mis 4 ZERO (non) pour indiguer gque la coordonnés ¥ du point de chemmement est

de zéro. Dans ce cas, le champ de la coordonnée Y n'est pas utilisé. Le bit « coordonnée Z suit » est mis 4 ZERO

(non) pour signaler gue le point de cheminement est indiqué en deux dimensions ou qu’il se trouve sur une pente

constante entre deux points de cheminement pour lesquels la coordonnés Z est émise. Dans les deux cas, le champ de

la coordonnés Z n'est pas utilisé.

4. Pour coder ce champ, on utilise une valeur sans signe avec un décalage de —100 m. Une valeur égale a zéro dans ce

champ représenterart donc une coordonnés Z de —100 m.

Les champs de données qui swivent Iidentificateur de segment/champ suivant ne sont émis gque dans certains cas. Le

codage de I'identification de segment/champ suivant et I'utilisation des champs de donnges suivants sont définis an

Tablean A-17.

6. Les indices de point de cheminement résultent de la numeérotation séquentielle de tous les points de chemmement de
la base de domnées d'azimut d'approche ou de la base de donndes d’azimmt amiére. Si le code du point de
cheminement de sewil de la piste pnncipale ne comprend que la hauteur de franchissement du seuil, ce point est omis
de la séquence de numérotation des points de chemimement. Le champ d’indice de point de cheminement suivant se
rapporte toujours & un mdice mféreur 3 cehu du point de cheminement actuel Le champ d'indice d’approche
Interrompue se rapporte towjours a un indice supérieur a celul du point de cheminement actuel.

(5]

[
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Tableau A-17. Identificateurs de segment/champ suivant
(voir paragraphe 10.3.11.4.8.3.2)

Champ(s) de données
Application e o .
qui deit {(doivent) suivre I'identificateur
Pomnt de Identifi-
Emplacement| cheminement cateur de
du point de survant Lié 4 une segment/ Procedure
cheminement partage approche Type de champ Proceédure d’approche FProcedure
suivant (Mote 1) Interronpue segment suivant d’approche mterrompue de départ
- Rectiligne 0 . . .
Non — Coordonnée X du point de cheminement suivant
N'importe Noa Courbe 1
lequel i Rectiligne 2 1. Indice du point de cheminement suivant
Oui . 2. Coordonnée X de premier point de cheminement de la
Courbe 3 procédure suivante
1. Hauteur du point de
cheminement de sewil Coordonnée X du prenuer
Non 4 2. Coordonnée X du premier point pomt de cheminement de
de cheminement de la procédure la procedure suivante
Senil suivamnte
de. a .pl"fe Rectiligne 1. Hauteur du point de
prncipaie cheminement de sewl
Oui 5 2. Indice d’approche interrqmpu:e_ .\Ior_l autorisé
3. Coordonnée X du premier point (woir Note 3)
de cheminement de 1a procédure
suivante
Non - L P
1. Distance de I"azmmut virtuel an
A point de cheminement Coordonnée X du premier
Non _— et - G 2. Coordonnée X du premier point | point de cheminement de
{(voir Note 2) . : . .
de cheminement de la procédure la procédure suivante
suivante
Ancun Rectiligne 1. Distance de I"azimut viriuel an
Jusqu’au point de cheminement
_ premier 2. Indice d’ a}?proche 1nterrqmpue. Non autorisé
Out point de 7 3. Coordonnée X du premier point P
. . : (voir Note 3)
cheminement de cheminement de la procédure
d’approche suivante
interrompue

NOTES —

1. Un point de cheminement partagé est un point de cheminement qui, dans la procédure en cours, n’est indigué que par un indice de peint de
cheminement. Les coordonnées du point de cheminement sont indiquées explicitement dans une autre procédure.

2. Au-dela de ce pomnt de cheminement, les renseignements de gwdage sont fournis par rapport a la ligne droute qui, partant du point de
cheminement actuel, est tangente a la trajectoire conduisant au point de cheminement. Dans le cas d'une procédure d"approche interrompue,
cette ligne passe par le demier poant de chemmement d”approche.

3. Les valeurs 5 et 7, dans le champ de I'identificatenr de segment/champ suivant, sont réservées aux procédures d’approche. Les procédures
d’approche interrompue et de départ peuvent partager des points de cheminement d’approche gqu utlisent ces valeurs, sans temr compte des
champs de données relatifs a la hanteur du point de cheminement de sewl, & la distance de 'azimut virtuel au sewil et a I'indice d’approche
Inferrompue.
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APPENDICE - B

SPECIFICATIONS TECHNIQUES DETAILLEES RELATIVES AU
SYSTEME MONDIAL DE NAVIGATION PAR SATELLITE (GNSS)

1. DEFINITIONS

(1) En réserve: Qualifie les bits, les mots ou les champs non attribués ni réservés, donc

pouvant se préter a une attribution future.
Note.—Tous les bits en réserve sont mis a zéro.

(2) GBAS/E : Systeme de renforcement au sol avec diffusion de données VHF a polarisation

elliptique.

(3) GBAS/H: Systeme de renforcement au sol avec diffusion de données VHF a polarisation

horizontale.

(4) Récepteur : Sous-systeme qui recoit les signaux du GNSS et comprenant un ou plusieurs

capteurs.

(5) Reéservé : Qualifie les bits, les mots ou les champs non attribués mais destinés a I'utilisation

exclusive d’'une application GNSS donnée.

2. GENERALITES

Note. — Les spécifications techniques qui suivent compléetent les dispositions du Chapitre
10.3, paragraphe 10.3.7.

3. ELEMENTS DU GNSS

3.1. Service de localisation standard (SPS) du GPS (L1)
3.1.1. ELEMENTS NON EMBARQUES
3.1.1.1. CARACTERISTIQUES RADIOELECTRIQUES

3.1.1.1.1. Bruit de phase de la porteuse. La densité spectrale du bruit de phase de la
porteuse non modulée sera telle qu’'une boucle a verrouillage de phase ayant une largeur de
bande passante de bruit de 10 Hz pourra suivre la porteuse avec une précision de 0,1 radian
(1 sigma).
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3.1.1.1.2. Rayonnement non essentiel. Dans la largeur de bande du canal attribué, la
puissance du rayonnement non essentiel dans la bande sera inférieure d’au moins 40 dB a la

puissance de la porteuse L1 non modulée.

3.1.1.1.3. Perte de corrélation. La perte de puissance du signal récupéré due aux

imperfections de la modulation et a la distorsion ne dépassera pas 1 dB.

Note. — La perte de puissance du signal est I'écart entre la puissance émise dans une
bande de 2,046 MHz et la puissance du signal récupérée par un récepteur sans bruit ni pertes, et

présentant une largeur de corrélation de 1 chip et une bande passante de 2,046 MHz.

3.1.1.1.4. Génération et synchronisation du code d’acquisition grossiére (C/A). Chaque
séquence de code C/A Gi(t) sera formée par somme modulo 2 des deux séquences linéaires de 1
023 bits G1 et G2i. La séquence G2i sera formée en retardant la séquence G2 d’'un nombre entier
de chips afin de générer 'une des 36 séquences Gi(t) uniques indiquées au Tableau B-1. Les
séquences G1 et G2 seront générées a l'aide de registres a décalage a 10 étages mettant en

ceuvre les polyndmes suivants :
(@) G1: X1+ XxX3+1;
(b) G2 : X%+ X®+XB+ X6+ X3+ X2+ 1.

Le vecteur d'initialisation des séquences G1 et G2 sera « 1111111111 ». L’attribution des phases
de code se fera conformément au Tableau B-1. Les registres G1 et G2 seront cadencés a 1,023
MHz. La synchronisation du code C/A se fera conformément a la Figure B-1. Toutes les figures se

trouvent a la fin de I’Appendice.

3.1.1.2. Structure des données. Le message de navigation sera mis en forme comme
l'indique la Figure B-2. Pour chaque page (Figure B-6), le format de base sera une trame de 1
500 bits pouvant comprendre jusqu’a 5 sous-trames de 300 bits chacune. Tous les mots seront

transmis en commencant par le bit de poids fort (MSB).

3.1.1.2.1. Structure des sous-trames. Chaque sous-trame ou page de sous-trame
débutera par un mot de télémesure (TLM), immédiatement suivi du mot de transfert (HOW).
Viendront ensuite 8 mots d’information. Dans chaque trame, tous les mots contiendront 6 bits de

parité. Le format des mots TLM et HOW sera conforme aux Figures B-3 et B-4 respectivement.
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3.1.1.2.2. Fin/début de semaine. Au passage d’une semaine a la suivante :

(a) la pagination cyclique des sous-trames 1 a 5 recommencera systématiquement par la
sous-trame 1, quelle que soit la sous-trame transmise en dernier avant le changement

de semaine ;

(b) la répétition des 25 pages des sous-trames 4 et 5 recommencera par la page 1 de
chaque sous-trame, quelle que soit la page transmise en dernier avant le changement
de semaine. Toutes les transitions (téléchargements et pages)s’effectueront aux points
de délimitation des trames (c’est-a-dire modulo 30 secondes par rapport a I'instant du

changement de semaine).

Note. — La transmission des nouvelles données des sous-trames 4 et 5 peut débuter avec

n’importe laquelle des 25 pages de ces derniéres.

3.1.1.2.3. Bits de parité. Les 6 bits de poids faible (LSB) des mots 1 & 10 des sous-
trames 1 a 5 seront des bits de parité. De plus, les mots 2 et 10 contiendront 2 bits sans

signification aux positions 23 et 24, toujours aux fins du contrble de parité.

3.1.1.2.4. Mot de télémesure (TLM). Le mot TLM aura une longueur de 30 bits, sera
émis toutes les 6 secondes dans la trame de données, et sera le premier mot de chaque sous-
trame. Son format sera conforme a la Figure B-3. Il se composera d’'un préambule suivi de 16 bits

réservés et de 6 bits de parité.

3.1.1.2.5. Mot de transfert (HOW). Le mot HOW aura une longueur de 30 bits et sera
émis en deuxieme position dans chaqgue sous-trame ou page, immédiatement aprés le mot TLM.

Il sera émis toutes les 6 secondes dans la trame de données.
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Tableau B-1. Attributions des phases de code

Numéro Numeérg Eetard imposé & G2 10 premiers chips
du satellite du signal PEN {en chips) en gctal*

1 1 5 1440

2 2 & 1620

3 3 7 1710

4 4 8 1744

3 5 17 1133

4] 6 18 1455

7 7 130 1131

8 8 140 1434

o 0 141 1626
10 10 251 1504
11 11 252 1642
12 12 254 1750
13 13 253 1764
14 14 256 1772
15 13 257 1775
16 16 258 1776
17 17 469 1136
18 18 470 1467
19 19 471 1633
20 20 472 1715
21 21 473 1746
22 22 474 1763
23 23 509 1063
24 24 512 1706
25 25 513 1743
26 26 514 1761
27 27 515 1770
28 28 516 1774
29 20 859 1127
30 30 260 1453
31 31 861 1625
32 32 862 1712
ok 33 863 1745
ok g o930 1713
e 35 047 1134
ok 36 048 1436
ok 37+ o930 1713

*  Dans cefte colonne, les 10 premiers chips du code C/A sont représentss comme suif © le premier chiffre
représente le premier élément et correspond & « 1 », les trous chiffres suivants constituent la représentation
octale des neuf autres (ex. : ramenge en binaire, la représentation des 10 premiers éléments du code C/A
comrespondant au signal de bruit pseudo-aléatoire (PRI est« 1100100000 »).

**  Les codes C/A 34 et 37 sont identigques.

*¥**  Les séquences PEIN 33 4 37 sont réservees a d'autres utilisations (ex. : émetteurs sol).
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Son format et son contenu seront conformes a la Figure B-4. Le mot débutera par les 17 bits de
poids fort du compte TOW. Ce dernier se composera des 19 bits de poids faible du compte Z de
29 bits (paragraphe 3.1.1.2.6). Les 17 bits en question correspondront au compte TOW généré a
impulsion de 1,5 s qui se produit au début (front avant) de la sous-trame suivante.

3.1.1.2.5.1. Bit 18. Sur les satellites désignés par le code de configuration 001, le bit 18
sera un indicateur d’alarme. Mis a 1, il signalera que I'erreur de distance pour I'utilisateur (URA)
est sans doute plus grande que ce qu’indique la sous-trame 1 et que I'utilisateur emploie les

données fournies par le satellite a ses risques et périls.
3.1.1.2.5.2. Bit 19. Le bit 19 sera réservé.

3.1.1.2.5.3. Bits 20, 21 et 22. Les bhits 20, 21 et 22 du mot HOW constitueront
l'identificateur de la sous-trame dans laquelle ce mot HOW est le deuxieme mot. Cet identificateur

pourra prendre les valeurs suivantes :

D Code
1 001
2 010
3 011
4 100
5 101

3.1.1.2.6. Compteur Z du satellite. Chaque satellite générera de maniére interne une
horloge a une cadence de 1,5 s qui contiendra une unité commode permettant de compter et de
communiquer le temps de maniére précise. Le temps ainsi défini s’appellera le compte Z. Ce
compte sera fourni a I'utilisateur sous forme d’'un nombre binaire de 29 bits composé de deux

parties décrites dans les paragraphes suivants.

3.1.1.2.6.1. Heure de la semaine (TOW). Le nombre binaire constitué par les 19 bits de
poids faible du compte Z représentera I'heure de la semaine (TOW) et il est, par définition, égal
au nombre d'impulsions de 1,5 s générées depuis le dernier changement de semaine. Le compte
TOW aura un cycle court, allant de 0 a 403 199 impulsions de 1,5 s (= une semaine compléte), et
il sera remis a zéro a la fin de chaque semaine. L'état 0 du compte TOW sera lI'impulsion de 1,5 s
qui coincide avec le début de la semaine en cours. Une version tronquée du compte TOW,
formée des 17 bits de poids fort, fera partie du mot de transfert (HOW) du train de données sur la
liaison descendante L1 ; la Figure B-5 précise le lien entre le compte TOW intégral et sa version

tronquée dans le mot HOW.
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Note. — L’impulsion de changement de semaine se produit (approximativement) a minuit le
samedi, soit le dimanche a 0000 sur l'échelle UTC, qui a pour référence le méridien de

Greenwich.

3.1.1.2.6.2. Compte de semaines. Les 10 bits de poids fort du compte Z formeront la
représentation binaire du numéro séquentiel attribué a la semaine GPS en cours (modulo 1 024).
La plage de valeurs s’étendra de 0 a 1 023. La valeur 0 coincidera avec la semaine débutant par
I'impulsion de 1,5 s générée (approximativement) & I'heure 0 UTC (paragraphe 3.1.4). A
I'expiration de la semaine GPS numéro 1 023, le compte reprendra a zéro. L'utilisateur tiendra
compte des 1 024 semaines précédentes converties en dates du calendrier a partir du temps
GPS.

3.1.1.3. DESCRIPTION DES DONNEES

3.1.1.3.1. Sous-trame 1. Données d’horloge et d’état de fonctionnement du satellite. Les
mots 3 & 10 de la sous-trame 1 contiendront les paramétres d’horloge et autres données spécifiés
au Tableau B-2. Les paramétres de chaque ensemble de données seront valides durant
lintervalle de temps pendant lequel ils sont transmis, et le resteront pendant un certain temps

apreés le début de la transmission de I'ensemble de données suivant.

3.1.1.3.1.1. Numéro de semaine. Les 10 bits de poids fort du mot 3 seront formés des 10
bits de poids fort du compte Z sur 29 bits et représenteront le numéro de la semaine GPS en
cours correspondant au début de I'intervalle de transmission des données. La semaine zéro sera
désignée par les 10 bits a 0. Le numéro de semaine GPS sera incrémenté a chaque impulsion

marquant le passage d’'une semaine a la suivante.

Edition : 03 Amendement 01 Date : 03/07/2019 Page : 6 de 229



REPUBLIQUE DE GUINEE RAG. 10 - PARTIE 1

% W TELECOMMUNICATIONS
N AERONAUTIQUES AIDES RADIO

A LA NAVIGATION

Autorité Guinéenne de I’Aviation Civile

APPENDICE - B

SPECIFICATIONS TECHNIQUES DETAILLEES RELATIVES AU SYSTEME MONDIAL DE NAVIGATION
PAR SATELLITE (GNSS)

Tableau B-2. Paramétres de la sous-trame 1

Echelle
Paramétrs MNombre de bits** (LSE) Plage effective®** Unités
N® de semaine 10 1 semaines
Précision du satellite 4
Etat de fonctionne- ] 1 discrétes
ment du satellite
Ton 8 P secondes
I0DC 10
tac 16 i 604 784 secondes
an 8 P 55"
a5 16* 2 s's
ag 2= 273 secondes

*  Encomplément a 2, le bit de signe (+ ou —) étant le bit de pords fort (JMSE).
**  Le deétail de la sequence de bits est donné a la Figure B-6.
*##*  Sauf indication contraire, ¢’est la imite supérieure de la plage de valeurs qui figure dans cette colonne.

3.1.1.3.1.2. Erreur de distance pour lutilisateur (URA). Les bits 13 a 16 du mot 3

représenteront 'URA prévue du satellite, conformément au Tableau B-3.

Note 1.— L’URA ne comprend pas l'erreur estimée due aux imprécisions du modéle de

retard ionosphérique utilisant une seule fréquence.

Note 2.— L’URA est un indicateur statistique de la contribution a I'erreur de mesure de la
distance (exactitudes apparentes de I'horloge et des prévisions des éphémérides) qu’il est

possible d’attendre d’un satellite donné d’apres les données historiques.

3.1.1.3.1.3. Etat de fonctionnement. Les 6 bits de I'indicateur d’état de fonctionnement du
satellite émetteur seront les bits 17 a 22 du mot 3. Le bit de poids fort indiquera I'état de validité

des données de navigation de la fagon suivante :
(@) 0 =toutes les données de navigation sont valides ;
(b) 1 = certaines données de navigation ne sont pas valides.

Les 5 bits de poids faible préciseront I'état des composantes du signal conformément au
paragraphe 3.1.1.3.3.4. Les indications d’état de fonctionnement du satellite seront fournies
suivant les capacités du satellite indiquées par le code de configuration spécifié au paragraphe
3.1.1.3.3.5. Tout satellite qui ne possede pas une capacité donnée sera désigné comme
fonctionnel si I'absence de cette capacité est inhérente a sa conception ou que le satellite a été
configuré dans un mode qui convient au récepteur et qui ne nécessite pas la capacité en

question. D’autres données d’état seront intégrées aux sous-trames 4 et 5.
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Note. — Les données de la sous-trame 1 peuvent différer de celles des sous-trames 4 et 5

d’autres satellites, puisque celles-ci ne sont pas forcément mises a jour au méme moment.

3.1.1.3.1.4. Identification des données d’horloge (IODC). Les bits 23 et 24 du mot 3 de la
sous-trame 1 seront les 2 bits de poids fort du terme I0DC, composé de 10 bits ; ses 8 bits de
poids faible seront les bits 1 a 8 du mot 8 de la sous-trame 1. Le terme IODC représentera le
numeéro d’émission de I'ensemble de données. Il sera différent de toutes les valeurs transmises

par le satellite au cours des 7 jours précédents.

Note. — La relation entre les termes IODC et IODE (identification des éphémérides) est

précisée au paragraphe 3.1.1.3.2.2.

3.1.1.3.1.5. Temps de propagation de groupe différentiel estimé. Les bits 17 a 24 du mot 7
représenteront le terme correctif Tep qui tient compte de I'effet du temps de propagation du

groupe différentiel du satellite.

Note. — Le terme Tep ne comprend aucune erreur sur le temps de propagation relative de

groupe entre le code C/A et le code P(Y).

3.1.1.3.1.6. Parameétres de correction d’horloge du satellite. Les bits 9 a 24 du mot 8, 1 a
24 du mot 9 et 1 a 22 du mot 10 représenteront les parametres permettant aux usagers

d’appliquer la correction d’horloge du satellite (toc, ar, ar, arn).

3.1.1.3.1.7. Champs de données réservés. Le Tableau B-4 indique les champs de
données réservés. Tous ces champs contiendront des séquences de bits respectant la parité de

chaque mot.

3.1.1.3.2. Sous-trames 2 et 3 — éphémérides satellitaires. Les sous-trames 2 et 3

contiendront les éphémérides du satellite émetteur.

3.1.1.3.2.1. Paramétres d’éphémérides. Les paramétres d’éphémérides sont décrits au
Tableau B-5. Pour chaque paramétre des sous-trames 2 et 3, le nombre de bits, I'échelle
correspondant au bit de poids faible, la plage de valeurs et les unités dans lesquelles s’expriment

les grandeurs seront conformes au Tableau B-6.

3.1.1.3.2.2. Identification des éphémérides (IODE). Le terme IODE sera un nombre de 8
bits égal aux 8 bits de poids faible du terme IODC, constitué de 10 bits, de I'ensemble de données
considéré. Le terme IODE sera émis dans les sous-trames 2 et 3 afin de permettre une
comparaison avec les 8 bits de poids faible du terme IODC de la sous-trame 1. Chaque fois que
ces trois termes différeront entre eux du fait de la transmission d’un nouvel ensemble de données,

de nouvelles données seront recueillies. Le terme IODE sera différent de toutes les valeurs
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transmises par le satellite au cours des six heures précédentes. Toute modification des données
des sous-trames 2 et 3 s’accompagnera de la modification de leurs mots IODE respectifs. La
modification des nouveaux ensembles de données ne s’effectuera qu'au passage d’une heure a
la suivante, exception faite du premier ensemble de données d’un nouveau téléchargement. De
plus, la valeur tee, pour au moins le premier ensemble de données transmis par le satellite apres

un téléchargement, sera différente de celle transmise avant la modification.

Note 1.— Les termes IODE et IODC permettent au récepteur de détecter toute modification

des parametres d’éphémérides ou d’horloge.

Note 2.— Au cours d’une heure donnée, le premier ensemble de données peut changer
(paragraphe 3.1.1.2.2) a n’importe quel moment ; il peut donc étre transmis par le satellite

pendant moins d’une heure.

3.1.1.3.2.3. Champs de données réservés. Les bits 17 a 22 du mot 10 de la sous-trame 2
seront réservés. Tous ces champs contiendront des séquences de bits respectant la parité de
chaque mot.

3.1.1.3.3. Sous-trames 4 et 5 — données auxiliaires. Les deux sous-trames 4 et 5 seront
sous-commutées 25 fois chacune. Mis a part les éventuelles pages « réservées » et les
répétitions explicites, chaque page contiendra des données différentes dans les mots 3 a 10. Pour
les pages de la sous-trame 4, six formats différents seront utilisés, et deux pour celles de la sous-
trame 5 (Figure B-6).

Les pages de la sous-trame 4 contiendront les éléments suivants :

(&) pages 2, 3, 4, 5, 7, 8, 9 et 10 : données d’'almanach pour les satellites 25 a 32
respectivement. Si les 6 bits du mot d’état de la page 25 sont tous a 1 (paragraphe
3.1.1.3.3.4), la valeur de l'identificateur de satellite de la page ne sera pas comprise
dans la plage 25 a 32 ;

Note. — Ces pages peuvent étre destinées a d’autres fonctions. Le format et le contenu de

chacune d’elles dépendent de l'identificateur de satellite.
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Tableau B-3. Erreur de distance pour "utilisateur

URA Précizion
0 2m
1 28 m
2 4m
3 5.7m
4 &m
A 113 m
6 16 m
7 I2m
a &4 m
o 128 m

10 256m
11 512m
12 1024 m
13 2048 m
14 4006 m
15 Ne pas utiliser

Tableau B-4. Champs de données réservés de la sous-trame 1

Mot Bit

3 11-12
4 1-24
5 1-24
] 1-24
7 1-16

Edition : 03 Amendement 01 Date : 03/07/2019 Page : 10 de 229



REPUBLIQUE DE GUINEE RAG. 10 - PARTIE 1

2 W ~ TELECOMMUNICATIONS
=/ AERONAUTIQUES AIDES RADIO
Autorité Guinéennebde I’Aviation Civile A LA NAVIGATION

APPENDICE - B

SPECIFICATIONS TECHNIQUES DETAILLEES RELATIVES AU SYSTEME MONDIAL DE NAVIGATION
PAR SATELLITE (GNSS)

Tableau B-6. Parameétres d’éphémeérides

Nombre Echelle Plage
Parametre de bis** (LSE) effective®** Umites
IODE 8
Ce 16% s metres
An 16% 24 demi-cercles/s
M, 32% 23 demi-cercles
Cye 16* 2 radians
e 32 28 0,03 (sans dimension)
C,. 16* 2 radians
JA 32 2-% métres’?
o 16 2 604 784 secondes
Ci 16* = radians
OMEGA, 30% 273 demi-cercles
o 16* = radians
1 2= 23 demi-cercles
Cre 16* 73 métres
o) 32 2-3 demi-cercles
OMEGADOT 24% 4 demi-cercles/s
iDOT 14* 14 demi-cercles/s

*  Encomplément a 2, le bit de signe (+ on —) étant le bit de poids fort.

== Le détail de la séquence de bits est donné a la Figure B-6.

#=% Sauf indication contraire, c’est la limite supéneurs de la plage de valeurs qui figure dans cette colonne, soit la valeur
maximale pouvant éire atteinte, compte tenu du nombre de bits et de 1"échelle indigmés.

(b) page 17 : messages spéciaux ;

(c) page 18 : données ionosphériques et données UTC ;

(d) page 25 : configurations des 32 satellites ;

(e) pages 1, 6, 11, 12, 13, 14, 15, 16, 19, 20, 21, 22, 23 et 24 : réservées.
Les pages de la sous-trame 5 contiendront les éléments suivants :

(@) pages 1 a 24 : données d’'almanach pour les satellites 1 a 24 ;

(b) page 25 : données d’état de fonctionnement pour les satellites 1 a 24, temps de
référence de I'almanach et numéro de semaine de référence de I'almanach.

3.1.1.3.3.1. Identificateur de données. Les deux bits de poids fort du mot 3 de chaque
page constitueront I'identificateur de la structure utilisée pour les données de navigation GPS

considérées. L’identificateur de données sera conforme au Tableau B-7 et aux régles suivantes :

(&) pour les pages destinées a contenir les données d’almanach d’un satellite particulier,

I'identificateur indiquera la structure de données utilisée par ce satellite ;
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(b) pour toutes les autres pages, lidentificateur indiquera la structure de données

utilisée par le satellite émetteur ;

(c) lidentificateur « 1 » (désigné par I'état binaire 00) ne sera pas utilisé.

Tableau B-7. Identificateurs de données et identificateurs
de satellite des sous-trames 4 et 5

Sous-trame £ Sous-trame 3
Page ID dennees I satellite™ ID donmees D satellite®
1 s 57 Y 1
2***” B 25 = 2
j**::x £ 26 E 3
4***” B 2’? = 4
S**:ﬁx ok 28 FE 5
5 s 57 Y 5
?***H B 29 = ‘I'I|‘
B**:tx ok 30 FE 8
QEEE EE 31 Y g
10’**** B 32 = 10
11 FEE 37 ** 11
12 HEE 62 *E 12
13 s 52 w 13
14 HEE 33 *E 14
13 FEE 34 ** 13
16 o 37 *E 16
17 HEE 55 *E 17
18 FEE 36 ** 18
10 s SRFEEEE Y 10
20 FEE 59’***** = 20
21 FEE 37 ** 21
22 FEE ﬁ(}’***** *F 22
23 FEE 61*‘**** & 23
'_}4 FHH 62 *E '_}4
25 FEE 63 Fdek 51
* La waleur 0 désigne un satellite fictif. Dans ce cas, c’est I'identificateur de donnges du satellite émetteur qui est utilisé.
= Identificateur de données du satellite dont I'identificateur figure dans la page considérée.

#%=  Identificateur de données du satzllite émetteur.

#==% Lespages 2, 3,4, 5.7, 8. % et 10 de la sous-trame 4 peuvent contenir les données d’almanach des satellites 23 4 32
(respectivement) on des données comespendant & d’autres fonctions deésignées par un identificateur de satellite particulier.

#=#3% Lidentificateur de satellite peut vaner.

3.1.1.3.3.2. Identificateur de satellite. L’identificateur de satellite sera formé des bits 3 a 8
du mot 3 de chaque page.Les identificateurs de satellite seront utilisés de deux fagons :

(&) pour les pages qui contiennent les données d’almanach d’'un satellite particulier,
I'identificateur aura la méme valeur que celle du code PRN de ce satellite,

conformément au Tableau B-1 ;
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(b) pour toutes les autres pages, l'identificateur attribué conformément au Tableau B-7
servira d’identificateur de page. Les identificateurs 1 a 32 seront attribués aux pages
qui contiennent les données d’almanach des différents satellites (pages 1 a 24 de la
sous-trame 5, et pages 2 a 5 et 7 a 10 de la sous-trame 4). Lidentificateur « 0 »
(tous les bits a 0) permettra de définir un satellite fictif, et les identificateurs 51 a 63
seront utilisés pour les pages contenant d’autres informations que les données
d’almanach du satellite considéré (Notes 1. et Note 2.).

Note 1.— Des identificateurs particuliers sont réservés pour les pages des sous-trames 4 et
5 ; par contre, l'identificateur de satellite des pages 2, 3, 4, 5, 7, 8, 9 et 10 de la sous-trame 4 peut

changer d’'une page a l'autre en fonction de leurs contenus respectifs.
Note 2.— Les autres identificateurs (33 a 50) ne sont pas attribués.

3.1.1.3.3.3. Almanach. Les pages 1 a 24 de la sous-trame 5, ainsi que les pages 2 a5et 7
a 10 de la sous-trame 4 contiendront les données d’almanach et un mot d’état de fonctionnement
du satellite (paragraphe 3.1.1.3.3.4) pour au plus 32 satellites. Les données d’almanach seront un
sous-ensemble a précision réduite des parameétres d’horloge et d’éphémérides. Les données
seront représentées par tous les bits des mots 3 a 10 de chaque page, a I'exception des 8 bits de
poids fort du mot 3 (qui forment I'identificateur de données et l'identificateur de satellite), des bits
17 a 24 du mot 5 (état de fonctionnement du satellite) et des 50 bits de parité. Le nombre de bits,
I’échelle correspondant au bit de poids faible, la plage de valeurs et les unités dans lesquelles
s’expriment les données d’almanach seront conformes au Tableau B-8. Les données d’almanach
des éventuels satellites fictifs seront des séquences de 1 et de 0 alternés présentant la parité
voulue.

3.1.1.3.3.3.1. Temps de référence de I'almanach. Le temps de référence de I'almanach,
toa, Sera un multiple de 2'2 secondes se produisant environ 70 heures aprés la premiére heure de
transmission valide de I'ensemble de données d’almanach considéré. L’almanach sera mis a jour
a une fréquence suffisante pour que la différence entre le temps GPS, t, et toa SOit inférieure a 3,5
jours pendant la période de transmission. En conditions de fonctionnement normales, les

paramétres d’almanach seront mis a jour au minimum tous les 6 jours.

3.1.1.3.3.3.2. Parametres de temps de l'almanach. Les paramétres de temps de
'almanach consisteront en un terme constant de 11 bits (an) et d’'un terme du premier ordre,

également de 11 hits (ar).

3.1.1.3.3.3.3. Semaine de référence de I'almanach. Les bits 17 a 24 du mot 3 de la

page 25 de la sous-trame 5 représenteront le numéro de la semaine (WNa) a laquelle se rapporte
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le temps de référence de I'almanach (toa). Le terme WNa se composera des 8 bits de poids faible
du numéro complet de la semaine. Les bits 9 a 16 du mot 3 de la page 25 de la sous-trame 5

représenteront la valeur de toa qui se rapporte a ce WNa,

3.1.1.3.3.4. Données d’état. Les sous-trames 4 et 5 contiendront deux types de données

d’état de fonctionnement du satellite :

(a) chacune des 32 pages contenant les données d’horloge et d’éphémérides de
I'almanach comportera un mot d’état de fonctionnement de 8 bits se rapportant au

satellite dont la page transmet I'almanach ;

(b) la 25° page de la sous-trame 4 et la 25¢ page de la sous-trame 5 contiendront a

elles deux des mots d’état de 6 bits pour au plus 32 satellites.

3.1.1.3.3.4.1. Les mots d’état de 8 bits occuperont les bits 17 a 24 du mot 5 des 32
pages contenant les données d’almanach des différents satellites. Les mots d’état de 6 bits
occuperont les 24 bits de poids fort des mots 4 a 9 de la page 25 de la sous-trame 5, les bits 19 a
24 du mot 8, les 24 bits de poids fort du mot 9 et les 18 bits de poids fort du mot 10 de la page 25
de la sous-trame 4.

3.1.1.3.3.4.2. Les 3 bits de poids fort des mots d’état de 8 bits indiqueront I'état des
données de navigation, conformément au Tableau B-9. Les mots de 6 bits résumeront sur un bit
(celui de poids fort) I'état des données de navigation, conformément au paragraphe 3.1.1.3.1.3.
Enfin, les 5 bits de poids faible des mots d’état de 8 et de 6 bits traduiront I'état des composantes

du signal des satellites, conformément au Tableau B-10.

3.1.1.3.3.4.3. Une signification particuliere sera attachée a la combinaison des 6 bits a
1 des mots d’état de la 25° page des sous-trames 4 et 5 ; cette combinaison indiquera que le
satellite ainsi identifié n’est pas disponible et qu’il n’y a sans doute aucune donnée le concernant
dans la page de la sous-trame 4 ou 5 qui contient normalement les données d’almanach de ce

satellite.

Note. — Cette signification particuliére ne s’applique qu’a la 25° page des sous-trames 4 et

5. Les pages en question peuvent contenir des données d’almanach concernant un autre satellite
(paragraphe 3.1.1.3.3.3).
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Tablean B-8. Paramétres d'almanach

Nombre Echelle Plage
Paramétre de bits** (LSE) effective™** Unités
e 16 2 (sans dimension)
fon 8 2 602 112 secondes (s)
5" 16* 21 demi-cercles
OMEGADOT 16* 2738 demi-cercles/s
JA 24 -1 métres!”
OMEGA, 24* 24 demi-cercles
0] 24* 25 demi-cercles
M, 24* 23 demi-cercles
1z 11* 20 5
aa 11* 73 5/
= En complément a 2, le bit de signe {(+ ou —) &tant le bit de poids fort.
=¥ Le détail de la séguence de bits est donné a la Figure B-6.

=**  Sauf indication contraire, ¢’est la limite supérieure de la plage de valeurs qui figure dans cette colonne, soit la
valeur maximale pouvant étre attelnte, compte tenn du nombre de bits et de I'échelle indiqués.
=#2%  Helativement a 1p =030 demi-cercle.

Tableau B-9. Indicateurs de I'état des données de navigation

Position des bits
dans la page

137 138 139 Sigmification
0 0 0 TOUTES LES DONNEES SONT CORRECTES
0 0 1 ERREUR DE PARITE — L’ensemible ou une partie des contréles de parité sont négatifs.
0 1 0 PROBLEME DE FORMATAGE DU MOT TLM OU HOW — Toute anomalie de

formatage (ex. : préambule en mauvaise posifion ou incorrect), a U'exception du compteur
Z. par rapport au format indiqué dans le mot HOW.

0 1 1 COMPTEUER. Z INCORRECT DANS LE MOT HOW — Tout probléme di au fait que la
valeur du comptenr Z ne correspond pas a la phase de code réelle.

1 0 0 SOUS-TRAMES 1. 2 et 3 — Un ou plusienrs éléments des mots 3 4 10 d'une ou de
plusieurs sous-trames sont erronés.

1 0 1 SOUS-TRAMES 4 et 5 — Un ou plusienrs éléments des mots 3 4 10 d'une ou des deux
sous-trames sont erronés.

1 1 0 ERREUR GENERALE SUR DONNEES TELECHARGEES — Un ou plusieurs éléments
des mots 3 a 10 d"au moins une sous-trame sont errones.

1 1 1 TOUTES LES DONNEES SONT ERRONEES — Le mot TLM ou HOW est erroné, ainsi

quun ou plusieurs éléments d’au moins une sous-trame.
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Tableau B-10. Codes traduisant I’état des composantes du signal émis par un satellite

MSB LsSB Signification
0 0 0 0 0 TOUS LES SIGNAUX SONT CORRECTS
1 1 1 0 0 LE SATELLITE EST TEMPORAIREMENT HORS SERVICE — Ne pas
utiliser ce satellite durant ce passage ___
1 1 1 0 1 LE SATELLITE VA ETRE TEMPORAIREMENT HORS SERVICE —
Utiliser les données avec circonspection ___
1 1 1 1 0 DE RESERVE

1 1 1 1 1 LA DESCRIPTION DES ANOMALIES (EXCEPTE CELLES QUE SIGNALE
LE SYMBOLE __) PEUT NECESSITER PLUS D'UNE COMEBINAISON DE

BITS
Toutes les autres combinaisons LE SATELLITE A DU MAL A MODULER CONVENABLEMENT LE CODE
OU A TRANSMETTRE LES SIGNAUX A LA PUISSANCE VOULUE —
L’utilisateur peut avoir du mal a poursuivre le satellite aprés acquisition.
3.1.1.3.3.4.4. Les indications d’état seront fournies suivant les capacités du satellite

spécifiées par le code de configuration (paragraphe 3.1.1.3.3.5). En conséquence, tout satellite
gui ne posséde pas une capacité donnée sera désigné comme étant en état de fonctionnement si
I'absence de cette capacité est inhérente a sa conception ou que le satellite a été configuré dans
un mode qui convient au récepteur et qui ne nécessite pas la capacité en question. Les données

d’état calculées seront mises a jour au moment du téléchargement.

Note 1.— Les données d’état transmises peuvent ne pas traduire I'état de fonctionnement

réel du satellite émetteur ou des autres satellites de la constellation.

Note 2.— Les données comprises dans les sous-trames 1, 4 et 5 des autres satellites
peuvent différer de celles des sous-trames 4 et 5, puisque celles-ci ne sont pas forcément mises

a jour au méme moment.

3.1.1.3.3.5. Etat sommaire de la configuration du satellite. La page 25 de la sous-
trame 4 contiendra un terme de 4 bits pour chacun des satellites (32 au maximum) pour indiquer
le code de configuration de chaque satellite. Ces codes occuperont les bits 9 a 24 du mot 3, les
24 bits de poids fort des mots 4 a 7, et les 16 bits de poids fort du mot 8 (tous ces mots se
trouvent dans la page 25 de la sous-trame 4) Le bit de poids fort de chaque terme de 4 bits
indiquera si I'antileurrage est activé (MSB = 1) ou désactivé (MSB = 0). Le premier bit de poids
fort de chaque code sera réservé. Les trois bits de poids faible préciseront la configuration du

satellite comme suit :
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Code Configuration dn satellite
001 Satellite Bloc IITIATIE.
010 Satellite Bloc [TR-M
011 Satellite Bloc ITF
3.1.1.3.3.6. Parametres UTC. La page 18 de la sous-trame 4 comprendra les

éléments suivants :
(a) parametres de mise en relation du temps GPS avec le temps UTC ;

(b) avis destiné aux usagers relativement a la valeur programmée future ou passée
(relativement a la date de téléchargement du message de navigation) du délai
correspondant aux secondes intercalaires (tsr), numéro de la semaine (WNLsF) et du
jour (DN) a la fin desquels la seconde intercalaire est applicable. Le jour no 1 sera le
premier qui suit le changement de semaine, et la donnée WNLsr se composera des 8
bits de poids faible du numéro de semaine complet (WN). La valeur absolue de la

différence entre ce dernier WN et WNLsr he dépassera pas 127.

Note. — L’usager est censé tenir compte de la troncature de ce parametre ainsi que de
celle de WN, WN: et Wisr liée a la remise & zéro du numéro de semaine complet (paragraphe
3.1.1.2.6.2).

3.1.1.3.3.6.1. Les 24 bits de poids fort des mots 6 a 9 et les 8 bits de poids fort du mot
10 de la page 18 de la sous-trame 4 contiendront les paramétres permettant de faire
correspondre le temps UTC et le temps GPS. La longueur en bits, I'échelle, les plages de valeurs
et les unités dans lesquelles s’expriment les grandeurs seront conformes au Tableau B-11.

3.1.1.3.3.7. Parametres ionosphériques. Les parameétres permettant a I'usager du
service de localisation standard du GPS d’appliquer le modéle de calcul du retard ionosphérique

seront contenus dans la page 18 de la sous-trame 4, conformément au Tableau B-12.

3.1.1.3.3.8. Message spécial. La page 17 de la sous-trame 4 sera réservée aux

messages spéciaux.

3.1.1.3.3.9. Champs de données réservés. Tous les bits des mots 3 & 10, sauf les 58
bits utilisés pour l'identificateur de données, I'identificateur de satellite, les bits de parité (les 6 bits
de poids faible de chague mot) et le contrdle de parité (bits 23 et 24 du mot 10) des pages 1, 6,
11, 12, 13, 14, 15, 16, 19, 20, 21, 22, 23 et 24 de la sous-trame 4, ainsi que des pages de
données d’almanach ayant O pour identificateur de satellite, seront désignés comme réservés.
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Les autres bits réservés dans les sous-trames 4 et 5 seront conformes au Tableau B-13. Les

positions binaires réservées de chague mot seront telles que la parité du mot sera valide.
3.1.2. DEFINITION DES PROTOCOLES POUR APPLICATIONS DE DONNEES

Note — La présente section précise les relations entre les parameétres contenus dans les
messages de données. Elle contient la définition des paramétres qui ne sont pas transmis ; ces
parametres sont toutefois utilisés par les éléments embarqués ou non embarqués et définissent

des termes appliqués pour déterminer la solution de navigation et son intégrité.

3.1.2.1. Algorithme de parité. Les algorithmes GPS de contr6le de parité sont définis au
Tableau B-14.

3.1.2.2. Parametres de correction d’horloge du satellite. Le temps systeme du GPS (t) est

défini comme suit :
t = tsv— (Atsv)1

ou:
t = temps du systeme GPS (corrigé pour tenir compte des changements de semaine) ;
tsv = temps du satellite a la transmission du message ;
(Atsv)L1 = déphasage du code PRN du satellite ;
(Atsv)L1= an + an(t — toc) + ar(t — toc)2 + Atr— Tep
ou:

ar, ar, ar et toc, sont contenus dans la sous-trame 1

Atr= correction relativiste (en secondes)

A, = Fe VA sinE;

ou :
(e, A) sont contenus dans les sous-trames 2 et 3

Ek est défini au Tableau B-15

-2 (" 0 L
F=——— =-4442807633(10)"" s/m"

C
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ou:
J = paramétre gravitationnel universel du WGS-84 (3,986005 x 10'* m3/s?)
c = vitesse de la lumiére dans le vide (2,99792458 x 108 m/s)

Note — La valeur de t a pour but de tenir compte des changements de semaine. Si la
guantité t—toc est supérieure a 302 400 s, il faut soustraire 604 800 secondes de t. Si la quantité

t—toc est inférieure a =302 400 s, il faut ajouter 604 800 secondes a t.

3.1.2.3. Position du satellite. La position courante du satellite (X, Yk, Zk) est définie dans
le Tableau B-15.

3.1.2.4. Correction du retard ionosphérique. Le parameétre de correction du retard

ionosphérique (Tiono) est défini comme suit :

i — 2 4.'|| '\-

Fx|5,0x107 + AMP| 1-2+ 2| |« <157
| L 2 24 .

To=+ = ' ' ¢ (secondes)
Fx«(5.0x107) || <157 |
ou
'So gt AMP =
AMP=1%= ' ¢ (secondes)

|siAMP =0, AMP =0

2n(t—30 400)
Xr=———

PER . (radians)
% . PER = 72000
PER =1 u‘:',:,ﬁnq}m' ‘ {secondes)

{s1 PER. = 72 000, PER.= 72 000

F=1.0+16.0[0.53 —E
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Oy et Py sont les mots d information transmis par le satellite (n=0, 1. 2 ou 3)
by, = ¢+ 0,064 cos (A;— 1.617) (denu-cercles)

. - sm A :
Ao o=yt h i (demi-cercles)
cos

=l

=ty W cos A (demu-cercles)

9, =0, si [0 <0.416
| _

9, =10,=10416s1 ¢, =0416. ; (demu-cercles)
(&= —0416si §, > —0.416

Tableau B-11. Parameétres UTC

Nombre Echelle Plage
Paramétre de btz ** (LSEB) effective™** Unités
Ay 32 230 secondes (s)
A 24* 0 s/s
to: 8 24 602 112 5
WH, 8 1 Semaines
W o 8 1 semaines
DN gw=E= 1 7 jours
ﬂ.t;s_: a* 1 5
* En complément a 2, le bit de signe {(+ ou —) étant le bit de poids fort.
= Le détail de la séguence de bits est donné a la Figure B-6.
®kk

Sauf indication confraire, ¢’est la limite supénisure de la plage de valeurs qui figure dans cette colonne, soit la
valenr maximale pouvant étre atteinte, compte tenu du nombre de bits et de I'échelle indigués.
=Erx Alignés 4 droute.
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Tableau B-12. Paraméires ionosphériques

Nombre Echelle Plage
Parametre de bits™* (LSB) effective*+* Unités
oy 8* P secondes (s)
o 8* pal s/dem-cercle
o g b s/demi-cercle?
o 8* 2'].4 s/demi-cercle®
By g* ol s
B1 8* M s/demi-cercle
Ba 8% 216 s/demi-cercle’
Bs 8= 218 s/demi-cercle?

*  Encomplément a 2, le bit de signe (+ ou —) étant le bit de poids fort.

*¥*  Le détail de la séquence de bits est donneé & la Figure B-6.

*** Sauf indication contraire, ¢’est la limite supénieure de la plage de valeurs qui figure dans cette colonne, soit la valsur
maximale pouvant étre atteinte. compte tenm du nembre de bits et de 'échelle indigues.

Tableau B-13. Bits réserveés des sous-trames 4 et 5

Position des bits réservés

Sons-trame Pages Mots dans le mot
4 17 10 17-22
4 18 10 022
4 25 8 17-18
4 25 10 19-22
5 25 10 4-22
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Tableau B-14. Algorithmes de génération des codes de parité

D, 48Dy
D; = 8Dy
D; = &8D'y
Dy = dy e'D.qu
Das = Dp®dededdd8d8d,8d,0d,0d;0d,0d;Dd®dy®dy

Dy = D,8h04h0d840d04,84,0d;8d,8d:0d; B d D dy Ddy
D, = D3 0ded8d0d048d:,0d:;0duBd:@d;Sdp S dy D dyy

D, = D,8dhedodk2dedod8d:2d.8d:8d;2d:8dy S dy; Sdy

Dy = Dy OG0T dOd®d®de®ds ®ds®dyn®de @ dy © dn® dy
D3y = D‘gg@d;6d3—6dg$dgedged;ged“ed];ed;ged]gedgg$d;;@dy

on

Dy, Dy, Dy, ... Dya, Dy sont les bits transmis par le satellite ;

Dys, ... Dy sont les bits de controle de pante

d;. da, ... dag sont les bits des données source ;

@ deésigne 1'operation « somme module 2 » ou « OU exclusif » |

Le symbole (*) désigne les deux demniers bits du mot précédent de la sous-trame.

00137
YT Eron

—0.022 (denu-cercles)

t = 432x 107 3+ temps GPS (secondes) ot1 : 0 < t < 86 400,
done : s1t= 86 400 secondes, soustraire 86 400 secondes ;
s1t= 0 secondes, ajouter 86 400 secondes.
E = angle de site du satellite
3.1.2.4.1.Voici les termes permettant de calculer le retard ionosphérique :

(@) Termes transmis par le satellite

an = coefficients de I'équation du troisieme degré donnant la composante verticale du

retard (4 coefficients = 8 bits chacun)

Bn = coefficients de I'’équation du troisiéme degré donnant la période du modéle (4

coefficients = 8 bits chacun)
(b) Termes générés par le récepteur
E = angle de site entre I'usager et le satellite (en demi-cercles)

A = angle d'azimut entre 'usager et le satellite, mesuré dans le sens des aiguilles

d’'une montre a partir du nord vrai (en demi-cercles)
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¢u = latitude géodésique de I'usager (en demi-cercles) selon le WGS-84
Au = longitude géodésique de I'usager (en demi-cercles) selon le WGS-84

Temps GPS = temps systéme calculé par le récepteur

Tableau B-15. Eléments des systémes de coordonnées

A= |::«|'A | Demi-grand axe
n, = H: Déplacement moyen calculé
=t—1t Temps écoulé depuis I"impulsion de référence des éphémérides”
n=mn;+An Deéplacement moyen corrige
My =My + nfy Anomalie moyenne
My =F;—esinE Formule de Kepler donnant " anomalie excentrique (peut étre résolue par itération)
- N
r. T . ,
_1 | sinvy ] o l1-e" sinE, /(1-ecosE,) ! .

v, =tg 4 —r=1tg : — ¢ Anomalie réelle

cos ‘.'hJ | (cosE, —e)/(1-ecosE,) J

1 e+cosv : .
E, =cos q——— & Anomalie exceninique
1+ecos vy

oy =V + @ Latitude

Perturbations de deuxiéme harmonique

By, = Cys sin 2dy, + Cyy; cos 2y Correction en latitude
Oy = Cpp sin 2y, + Cpy 510 20y Correction en rayon

81, = O, cos 2dy, + Cj; sin 2y Correction d’inclinaison
g = g + Gy Latitude corrigée
=A(1-ecos E)+dr Rayon corrigeé

I =15+ 81, = (1DOT)ty Inclinaison corrigee

X, = ,CO5 1 | N _
H Positions dans le plan orbital

]

Vp=gsinu, |

Q, =0, +(Q -0, 0t Longitude corrigée du neeud ascendant
3 == el 7k 8 oa

¥, =X, cos Q, —yycos 1, s
Yy =Xy sIn 8 — vy, cos 1, cos Oy Coordonnées géocentriques a axes fixes
Z, =¥y Sl

*  test le temps systéme GPS au moment de 1'énmssion, comigeé pour le temps de propagation (distance/vitesse de la lnmiére). De plus, t est ["écart
total entre le temps t et I'imstant de I'impulsion t,, avec prise en compte des changements de semaine (s1 t, est supérieur a 302 400 secondes, Im
soustraire 604 800 secondes ; si ty est inférieur a =302 400 secondes, hu ajouter 604 800 secondes).

(c) Termes calculés
x = phase (radians)

F = facteur d’obliquité (sans dimension)
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t = heure locale (en secondes)

¢m = latitude géomagnétique de la projection a la surface de la Terre du point
d’intersection ionosphérique (pour une hauteur ionosphérique moyenne de
350 km) (en demi-cercles)

Ai = longitude géomagnétique de la projection a la surface de la Terre du point d’intersection
ionosphérique (en demi-cercles)

@i = latitude géomagnétique de la projection a la surface de la Terre du point d’intersection
ionosphérique (en demi-cercles)

Y = angle au centre de la Terre entre la position de I'usager et la projection a la surface de

la Terre du point d’intersection ionosphérique (en demi-cercles)
3.1.3. ELEMENTS D’AERONEF
3.1.3.1. RECEPTEUR GNSS (GPS)

3.1.3.1.1. Satellites a exclure. Le récepteur ignorera tout satellite marginal ou hors d’état
de fonctionner.

Note :(— Les conditions indiquant qu’un satellite est « en état de fonctionner », « marginal »
ou « hors d’état de fonctionner » sont décrites dans le document du Département de la
Défense des Etats-Unis, Global Positioning System —Standard Positioning Service —

Performance Standard, 4e édition, septembre 2008, section 2.3.2.

3.1.3.1.2. Poursuite du satellite. Le récepteur offrira la possibilité de poursuivre en
permanence au moins quatre satellites et de calculer une position a I'aide des mesures fournies

par ces derniers.

3.1.3.1.3. Décalage Doppler. Le récepteur sera en mesure de compenser les effets
dynamiques du décalage Doppler sur la phase de la porteuse SPS et le code C/A. Le décalage a

compenser est celui qui est propre a I'application envisagée.

3.1.3.1.4. Protection contre le brouillage. Le récepteur répondra aux exigences du

Chapitre 10.3, paragraphe 10.3.7, relatives a la protection contre le brouillage.

3.1.3.1.5. Application des données d’horloge et des éphémérides. Le récepteur
s'assurera qu'il utilise les bonnes éphémérides et données d’horloge avant de fournir quelque
position que ce soit. Il surveillera les termes IODC (identification des données d’horloge) et IODE

(identification des éphémérides) afin d’en déceler les éventuelles modifications et de mettre a
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jour, au besoin, les données correspondantes. Pour un satellite donné, le récepteur SPS utilisera

les données d’horloge et les éphémérides avec des termes IODC et IODE correspondants.
3.1.4. TEMPS

Le temps GPS sera ramené au temps UTC de I'U.S. Naval Observatory (USNO), et plus
précisément au temps origine suivant : minuit dans la nuit du 5 au 6 janvier 1980. L’unité de
temps GPS la plus grande sera la semaine, équivalant & 604 800 secondes. L’échelle de temps
GPS sera maintenue @ moins d’'une microseconde du temps UTC (modulo une seconde) aprés
correction découlant du nombre entier de secondes intercalaires. Le signal de navigation

contiendra les données permettant de faire correspondre le temps GPS avec le temps UTC.

3.2. CANAL DE PRECISION STANDARD (L1) DU SYSTEME MONDIAL DE
SATELLITE DE NAVIGATION (GLONASS)

Note. — Dans la présente section, le terme GLONASS désigne tous les satellites de la
constellation. Les exigences qui ne s’appliquent qu’aux satellites GLONASS-M sont clairement

indiquées.
3.2.1. ELEMENTS NON EMBARQUES
3.2.1.1. CARACTERISTIQUES RADIOELECTRIQUES

3.2.1.1.1. Fréquences porteuses. La valeur nominale des fréquences porteuses L1 sera

déduite des expressions ci-dessous :

fie = for + kA1

k=-7,.. 0,1, ..., 6. Numéros des porteuses (canaux de fréguences) des signaux

transmis par les satellites GLONASS dans la sous-bande L1.
for=1602 MHz
Af1 =0,5625 MHz

Les fréquences porteuses seront dérivées de maniére cohérente a partir d’'un étalon de temps ou
de fréquence embarqué. La valeur nominale de la fréquence observée au sol sera de 5,0 MHz. La
fréquence porteuse d’un satellite GLONASS donné se situera a l'intérieur de +2 x 107" par

rapport & sa valeur nominale f.

Note 1.— Le Tableau B-16 indique la valeur nominale des fréquences porteuses pour les

numéros de porteuse k.
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Note 2.— Dans le cas des satellites GLONASS-M, les signaux de navigation du canal de
précision standard (CSA) L2 seront émis dans la bande de fréquences 1 242,9375 - 1 251,6875

MHz £ 0,511 MHz, conformément aux expressions ci-dessous :
feo = fo2 + kAf2,
fo2 = 1 246 MHz ; Af2 = 0,4375 MHz

Quel que soit k, le rapport des fréquences porteuses L1 et L2 aura pour valeur :

3.2.1.1.2. Bruit de phase de la porteuse. La densité spectrale du bruit de phase de la
porteuse non modulée sera telle que toute boucle a verrouillage de phase dont la largeur de
bande passante de bruit est de 10 Hz pourra suivre la porteuse avec une précision d’au moins 0,1

radian (1 sigma).

3.2.1.1.3. Génération du code pseudo-aléatoire du GLONASS. Le code pseudo-aléatoire
de mesure de distance sera une séquence de 511 bits échantillonnée a la sortie du 7€ étage d’'un
registre a décalage de neuf étages. Le vecteur d'initialisation de cette séquence sera 111111111.
Le polyndme générateur mis en ceuvre par le registre a décalage sera le suivant :

GX)=1+x>+x°

3.2.1.1.4. Rayonnement non essentiel. La puissance du signal RF transmis a 'extérieur
de la bande attribuée au GLONASS ne dépassera pas —40 dB par rapport a la puissance de la

porteuse non modulée.

Note 1.— Les satellites GLONASS mis en orbite entre 1998 et 2005 et au-dela utilisent des
filtres qui limiteront les émissions hors bande au seuil de brouillage préjudiciable défini dans la
recommandation UIT-R RA 769 relative a la bande de fréquences 1 660 - 1 670 MHz.

Note 2.— Les satellites GLONASS mis en orbite aprés 2005 utilisent des filtres qui
limiteront les émissions hors bande au seuil de brouillage préjudiciable défini dans la
recommandation UIT-R.RA 769 relative aux bandes de fréquences 1 610,6 - 1 613,8 MHz et
1660 - 1670 MHz.

3.2.1.1.5. Perte de corrélation. La perte de puissance du signal récupéré due aux

imperfections de la modulation et a la distorsion ne dépassera pas 0,8 dB.
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Note — La perte de puissance du signal est I'écart entre la puissance émise dans une
largeur de bande de 1,022 MHz et la puissance du signal récupérée par un récepteur sans bruit ni

pertes, et présentant une largeur de corrélation de 1 chip et une bande passante de 1,022 MHz.
3.2.1.2. STRUCTURE DES DONNEES

3.2.1.2.1. Généralités. Le message de navigation sera transmis sous la forme d’une
séquence de données numériques en code de Hamming et transformées en code relatif. Sa
structure consistera en supertrames se répétant continuellement et formée de trames elles-
mémes composées de chaines. Les frontieres des chaines, des trames et des supertrames des
messages de navigation provenant des différents satellites GLONASS seront synchronisées a 2

ms pres.

3.2.1.2.2.  Structure de la supertrame. La supertrame aura une durée de 2,5 min et se
composera de 5 trames. Des données non immédiates (I'almanach des 24 satellites GLONASS)

seront transmises dans chaque supertrame.

Note. — La Figure B-7 précise la structure des supertrames, avec indication des numéros

de trame et de chaine.

3.2.1.2.3.  Structure des trames. Chaque trame aura une durée de 30 secondes et se
composera de 15 chaines. Elle contiendra toutes les données immédiates (paramétres
d’éphémérides et de temps) d’'un satellite particulier, ainsi qu’'une partie des données non
immédiates (almanach). Les trames 1 a 4 contiendront les almanachs relatifs aux 20 premiers
satellites (a raison de 5 satellites par trame), et la trame 5 fournira le reste pour les quatre autres

satellites. L’almanach d’'un satellite donné occupera deux chaines.
Note. — Les Figures B-8 et B-9 montrent la structure des trames.

3.2.1.2.4.  Structure des chaines. Chaque chaine aura une durée de 2 s et contiendra les
éléments binaires correspondant aux données et au repére de temps, lequel sera transmis au
cours de la derniére tranche de 0,3 s. Le repére de temps (une séquence pseudo-aléatoire

abrégée) consistera en 30 éléments de 10 ms chacun se succédant comme suit :
111110001101110101000010010110

Au début de la chalne, soit pendant 1,7 s, 85 bits de données de 20 ms chacun seront transmis
en format bi-binaire. Leurs numéros iront croissant de droite a gauche. Aux bits d’information
proprement dits (positions 9 a 84) s’ajouteront les bits de contrdle du code de Hamming (KX), qui
occuperont les positions 1 a 8. La longueur du code de Hamming sera de 4. Les données d’'une

chaine particuliere seront séparées de celles de la chaine adjacente a I'aide du repére de temps
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MB. Les mots de données seront enregistrés en commencant par le bit de poids fort. Le bit 85 de

chaque chaine, toujours au repos (a 0), sera transmis le premier.

3.2.1.2.4.1. Chaines 1 a 4. Les informations contenues dans les chaines 1 a 4 de chaque
trame se rapporteront au satellite qui les transmet. Elles seront identiques dans toutes les chaines
d’'une méme supertrame.

3.2.1.2.4.2.

Tableau B-16. Fréguences porteuses L1

Valeur nomirale da la fequence

_ B, danes 12 sous-bande L]
Mhunero da portsuse vpirle § 3.2.1.3.4) (MEHEZ)
06 6 1 605,3750
05 5 1604,8125
4 4 1 604,2500
3 3 1 603,6875
2 2 1603,1250
1 1 1 602,5625
0 0 1 602,0000
1 31 1601,4375
2 30 1 600,8750
3 29 1600,3125
4 28 1 599,7500
5 27 1599,1875
6 26 1 598,6250
7 25 1 598,0625

3.2.1.2.4.3. Chaines 5 a 15. Les chaines 5 a 15 de chaque trame contiendront I'almanach
GLONASS de quatre ou cing satellites. Les informations contenues dans la 5° chaine seront

répétées d’'une trame a I'autre de la supertrame.
Note. —La structure des chaines est décrite a la Figure B-10.
3.2.1.3. DESCRIPTION DES DONNEES TRANSMISES

3.2.1.3.1.Parametres d’éphémeérides et de temps. Les paramétres d’éphémérides et de

temps se présenteront comme suit :
m = numeéro de la chaine a l'intérieur de la trame ;

tk = temps écoulé pendant la journée considérée jusqu’au début de la trame. Ce
parametre est calculé par rapport a I'échelle de temps du satellite. Le nombre
entier d’heures écoulées depuis le début du jour courant est donné par les 5 bits
de poids fort. Les 6 bits suivants indiquent le nombre entier de minutes écoulées

depuis le début de I'heure courante. Le nombre d’intervalles de 30 secondes
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écoulés depuis le début de la minute courante est donné par le bit de poids faible.
Le début du jour (pris par rapport a I'échelle de temps du satellite) coincide avec

le début de la supertrame ;

to = intervalle de temps écoulé pendant la journée considérée, en temps UTC-SU +
03 heures 00 min. Les données opérationnelles transmises par la trame sont
rapportées au milieu de I'intervalle de temps to. La durée de l'intervalle de temps

(donc la valeur maximale de tv) dépend de I'indicateur P1 ;

yn(tb) = écart relatif entre la valeur prévue de la fréquence porteuse du satellite n et sa
valeur réelle a l'instant to :
. _ f]; (Ib:‘ - f[—:u
fn {rbj - f. 2
En
on :
£t ) = fréquence prévue d horloge du satellite n a I'instant t, :
fin = waleur nominale de la fréquence d’horloge du satellite n :
Tu(ts) = terme correctif de ["heure du satellite n(ty) par rapport 4 'heure GLONASS (t.). a I'instant
th. SOt - T, 1.€. Tu(ty) = te(tn) — talts) :
¥ (To). Va (o), Za (ts) = coordonnées PZ-90 du satellite n a I'instant ty, ;

X, (). ¥, (). Z, (t) composantes du vecteur vitesse du satellite n. en coordonnées PZ-90 et 4 I'instant t, :

composantes de ["accélération du satellite n due a "interaction luisolaire, en coordonnées
PZ-90 et a I'instant t, ;

Xy (). ¥, (R). Z, (1)

E, = «Age » des données immédiates du satellite n, soit le temps écoulé entre I'mstant du
calcul (au téléchargement) et I'instant ty, :

Ba = indicateur d’état (une valeur supénieure 4 3 indique un dysfonctionnement du satellite) :

P1 = ndicateur donnant "intervalle de temps en minutes entre la valeur actuelle de t, et sa
valeur précédente, selon le code suivant :

P1 Intervalle de temps entre les valeurs successives de t, (en minutes)
] 0
1 30
10 45
11 60
P2 = indicateur précisant si to est pair ou impair. La valeur 1 correspond a un intervalle

de transmission de données égal a 30 minutes (tb =1, 3, 5, ...), et la valeur 0, a

un intervalle de 60 minutes (tv= 2, 6, 10, ...);
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P3 = indicateur donnant le nombre de satellites pour lesquels un almanach est
transmis a I'intérieur d’'une trame particuliére. La valeur 1 signifie « 5 satellites »

et lavaleur 0, « 4 satellites »

Atn = différence temporelle entre les signaux de navigation transmis par le satellite

considéré dans les sous-bandes L2 et L1 :

A‘Cn=tf2-tf1
ou tm, tr sont les retards introduits par I'équipement pour les sous-bandes L1 et L2
respectivement, exprimés en unités de temps.

3.2.1.3.2. Paramétres d’éphémérides et de temps. Les paramétres d’éphémérides et de
temps sont décrits au Tableau B-17.Dans les mots pouvant recevoir une valeur positive ou

négative, le bit de poids fort jouera le rble de bit de signe (0 = signe +, 1 = signe -).

3.2.1.3.3. Séquencement des parametres d’éphémeérides et de temps. Les paramétres
d’éphémérides et de temps seront ordonnés a l'intérieur de la trame conformément au Tableau
B-18.

3.2.1.3.4. Paramétres d’almanach. Les paramétres d’almanach seront les suivants :
A = indice montrant la relation de ce paramétre avec I'almanach ;

M*, = indice de la modification du satellite n* ; 00 indique un satellite GLONASS, 01 un satellite
GLONASS-M;

1c = terme de conversion du temps GLONASS en temps UTC-SU. Le terme T1c est fourni a l'instant

du jour NA;

NA = numéro de jour civil a l'intérieur de la période de quatre ans commengant par une année
bissextile. Le terme 1c et les autres données d’almanach (almanach des orbites et

almanach des phases) dépendent de ce numéro de jour ;
n” = numéro de la position occupée par le satellite n dans le plan orbital ;
HA» = numéro de canal de la fréquence porteuse du satellite n* (voir Tableau B-16) ;

Mn = longitude du premier nceud ascendant (au cours du jour N*) de I'orbite du satellite n*, en

coordonnées PZ-90 ;
tA%n = heure de passage au premier nceud ascendant du satellite n*, au jour numéro NA;

Ai*n = terme de correction de la valeur moyenne de I'inclinaison du satellite n* a I'instant tA*»
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(la valeur moyenne de l'inclinaison est de 63 degrés) ;

ATy = terme de correction de la valeur moyenne de la période draconique du satellite n* a

I'instant tA*s (la valeur moyenne de la période draconique T est de 43 200 s) ;
ATy = fréquence de variation de la période draconique du satellite n*;
£”n = excentricité du satellite n*a l'instant t* n ;
w” n= périgée du satellite n*a l'instant t\*n;

T = valeur approximative du terme de conversion de I'heure du satellite n* a I'neure GLONASS,

a l'instant t\*n;

CAn = indicateur d’état général de fonctionnement du satellite n* au moment du téléchargement de
I'almanach des orbites et de celui des phases. Quand Cnest a 0, c’est que le satellite n'est

pas opérationnel ; la valeur 1 indigue que le satellite fonctionne normalement.

3.2.1.3.5. Répartition et codage des parametres d’almanach. L'almanach GLONASS
transmis par la supertrame sera décomposé conformément au Tableau B-19. Les valeurs
numériques des parametres d’almanach seront positives ou négatives.Le bit de signe sera le bit
de poids fort (0 = signe +, 1 = signe —). Les paramétres d’almanach seront codés conformément
au Tableau B-20.

3.2.1.3.6. Séquencement des paramétres d’almanach. Les mots contenant les données

d’almanach seront ordonnés conformément au Tableau B-21.

3.2.1.4. TENEUR ET STRUCTURE DES DONNEES SUPPLEMENTAIRES
TRANSMISES PAR LES SATELLITES GLONASS-M

3.2.1.4.1. Lettres désignant les données supplémentaires. En plus des données
GLONASS, les satellites GLONASS-M transmettront les données supplémentaires suivantes,
comme il est indiqué au Tableau B-17A :

n — indice du satellite qui transmet le signal de navigation : il correspond au numéro de la
position du satellite dans la constellation GLONASS ;

In — indicateur d’état du satellite n : 0 indique que le satellite n est en état de fonctionner ; 1

indique un dysfonctionnement du satellite n ;

B1 — coefficient de détermination de AUT1 : il est égal a la différence entre UT1 et UTC au début

de la journée (N?), exprimée en secondes ;
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B2 — coefficient de détermination de AUT1 : il est égal au changement quotidien de la différence

AUT1 (exprimée en secondes pour un jour solaire moyen).
Ces coefficients seront utilisés pour la transformation entre UTC-SU et UT1 :

AUT1 =UTC-SU - UT1,

<

ou :

UT1 — temps universel par rapport au méridien moyen de Greenwich (tient compte du
mouvement des poles),

UTC-SU — temps universel coordonné de la norme nationale de la Fédération de Russie,

AUT1 = B1 + B2 x (Nt - NA),

KP — avis de correction prochaine de UTC (1 s) par seconde intercalaire comme suit :

KP Données de correction de seconde UTC

00 Pas de correction du temps UTC a la fin du trimestre en cours

01 Correction du temps UTC par I'addition de 1 s a la fin du trimestre en cours

11 Correction du temps UTC par la soustraction de 1 s a la fin du trimestre en cours
Note. — L’échelle de temps du systeme GLONASS est habituellement corrigée une fois

par année a minuit (00 h 00 m 00 s) conformément au préavis donné par le Bureau international

de I'heure (BIH/BIPM) a la fin d’un trimestre :
du 31 décembre au 1" janvier — premier trimestre ;
du 31 mars au 1 ® avril — deuxieme trimestre ;
du 30 juin au 1 ®"juillet — troisiéme trimestre ;
du 30 septembre au 1 ® octobre — quatriéme trimestre.

Nt — date du jour, quantiéme du jour d’un intervalle de quatre ans commengant le 1¢ janvier
d’une année bissextile ;

Note. — Le Supplément D, paragraphe 4.2.7.1, montre comment transformer les données

sur la date du jour de Nten format commun (aa/mm/jj).
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Tableau B-17. Paramétres d’éphémérides et de temps

Nombre Facteur d’echelle
Paramétre de bits (LSB) Plage effective Umnites
m 4 1 (sans dimension)
5 1 0a23 heures (h)
ty <] 1 0aso minutes (min)
1 30 0ou 30 secondes (s)
t, 7 15 15..1 425 min
Tt 11 ™ +730 (sans dimension)
T4(ty) 2 2™ +2-F 5
%a(to). Valts). Zalte) 27 7t +2.7 = 10° kilométres (m)
%, (), o (), Z, () 24 P 43 km's
Ep (), Vo), Zp (1) 5 73 6.2 %107 ks
E, 5 1 0a3l jours
B, 3 1 Dav (sans dimension)
Pl 2 voirle § 3.2.1.3.1
2 1 1 0:1 (sans dimension)
P3 1 1 0:1 (sans dimension)
Aty 5 2 #1397 =107 5
Tableau B-17A. Parameétres de données supplémentaires
Nombre Facteur d’echelle
Parameétre de bats (LSB) Plage effective Unités
n 5 1 Na3l (sans dimension)
|- 1 1 0:1 (sans dimension)
Bl 11 ru 00 seconde(s)
B2 10 2l (—4.5.35) %1073 s/jour solaire moyen
KP 2 1 Das (sans dimension)
Nr 11 1 0al46l jours
Ny 5 1 1a3l intervalle de 4 ans
Fr 4 voir Tablean B-17B
M 2 1 Das (sans dimension)
P4 1 1 0:1 (sans dimension)
P 2 1 00,01, 10, 11 (sans dimension)
Tops 2 ™ £1,0%107F 5
M 2 1 Da3 {sans dimension)

N4 — numéro correspondant & un intervalle de quatre ans commencant en 1996 ;

Fr — parameétre donnant 'URA prévue du satellite au moment to. Le codage est indiqué au

Tableau B-17B ;

M — type de satellite qui transmet le signal de navigation. 00 désigne un satellite GLONASS ; 01

désigne un satellite GLONASS-M ;
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P4 — indicateur signalant la présence de paramétres d’éphémérides ou de fréquence/temps mis
ajour. « 1 » indique que le secteur de contréle a chargé des parameétres d’éphémérides ou

de fréquence/temps mis a jour ;

Note — Les données actualisées sur les éphémérides ou la fréquence/le temps ne sont

transmises que dans lintervalle suivant la fin de l'intervalle t, en cours.

P — parameétre technique du secteur de contrdle indiquant le mode de fonctionnement du satellite

pour les paramétres temporels ;

00 — parameétre 1c retransmis du secteur de controle ; parameétre Teps retransmis du secteur

de contréle ;

01 — parameétre tc retransmis du secteur de contrble ; parametre Teps calculé a bord du

satellite GLONASS-M ;

10 — paramétre tc calculé a bord du satellite GLONASS-M ; paramétre Teps retransmis du

secteur de contrdle ;

11 — paramétre 1c calculé a bord du satellite GLONASS-M ; paramétre Teps calculé a bord

du satellite GLONASS-M.

Teps — correction du temps GPS par rapport au temps GLONASS :

Teps— ToL= AT + Taeps,

AT est I'entier et Teps est la partie fractionnaire de la différence entre les échelles de temps

des systémes exprimées en secondes.

Note. — L’entier AT est déterminé par le récepteur de l'usager a partir du message de

navigation du GPS.
M4, type de satellite n®:00 désigne un satellite GLONASS, 01 désigne un satellite GLONASS-M.

3.2.1.4.2. Paramétres de données supplémentaires. Les parameétres des données

supplémentaires sont définis dans les Tableaux B-17A a B-18A.

3.2.1.4.3. Emplacement des données supplémentaires dans la trame de navigation
GLONASS-M. L’'emplacement des données supplémentaires dans la trame de navigation
GLONASS-M est défini dans le Tableau B-18A.
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3.2.2. DEFINITION DES PROTOCOLES POUR APPLICATIONS DE DONNEES

Note. — La présente section précise les relations entre les paramétres contenus dans les
messages de données. Elle contient la définition des paramétres qui ne sont pas transmis ; ces
parametres sont toutefois utilisés par les éléments embarqués ou non embarqués et définissent

des termes appliqués pour déterminer la solution de navigation et son intégrité.

3.2.2.1. Algorithme de contréle de parité utilisé pour la vérification des données.
L’algorithme qui fait I'objet du Tableau B-22 et des explications qui lui font suite permet de
détecter et de corriger toute erreur affectant 'un des bits de la chaine considérée, et de détecter

(sans les corriger) les erreurs affectant deux bits ou davantage.

3.2.2.1.1. Chaque chaine comprend 85 bits, les 77 de poids fort étant des bits de

données (bss, bss,..., bio, be) et les huit autres étant les bits de contréle du code de Hamming de
longueur 4 (Bs, B7,...B2, B1).

3.2.2.1.2. Les sommes de contréle (c1, cz,...,c7) permettent de corriger les erreurs sur un
bit, la somme c: permettant de détecter les erreurs affectant un nombre pair de bits (Tableau B-
22). Voici comment s’effectuent la correction des erreurs sur un bit et la détection des erreurs

multiples :

(&) Une chaine est considérée comme correcte si toutes les sommes de contrdle (cy, ..., c7 et

c:) sont égales a 0, ou si 'une d’elles (cz, ..., c7) seulement est égale a 1 etcza 1.

Tableaun B-17B. Codage du mot Fr

Precision de pseundoedistance,

Waleur de Fr 1 sigma {(m)
0 1
1 2
2 2.5
3 4
4 5
& 10
7 2
2 14
Q 16
10 2
11 o4
12 128
13 256
14 512
15 non utilisée
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Tableau B-18. Séquencement des paramétres d’éphémérides
et de temps a l'intérieur de la trame

MNuméro
WNombre de la chaine MNumeére du bt
Paramétra de bits dans la trame dans la frame

m 4 lals 81 -84
T 12 1 65-76
ty 7 2 0-76
Talty) 11 3 60 —-70
Talty) 22 4 5080
Xl t) 27 1 035
Vel t) 27 2 035
Znlty) 27 3 0-135
%, (1) 24 1 41—
j-'n(th} 24 2 41 — 64
Z, (1) 24 3 41 — 64
£, (t,) 5 1 36— 40
Valty) 5 2 36— 40
Z, (1) 5 3 36-40
E, 5 4 4053
B, 3 2 78 —-80
P1 2 1 7778

2 1 2 77

P3 1 3 &0
Aty 5 4 54 —-58
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Tableau B-18A. Emplacement des mots de données supplémentaires
dans le message de navigation GLONASS-M

Nombre Numeéro de chaine Numeéro du bit
Mot de buts dans la supertrame dans la chaine
n 5 4,10 34 40 64 11-13
1 5, 7.9, 11,13, 15, 20, o
22,24, 26, 28, 30, 35,
37,30, 41,43, 45, 50,
52,54, 36, 58, 60,
65, 67,69, 71, 73,75
3, 18,33, 48,63 65
Bl 11 74 (dans la supertrame) 70— 80
2 10 74 (dans la supertrame) 60— a9
KP 2 74 (dans la supertrame) 58-30
N: 11 4,10 34 40 64 16-26
o' 5 5,20,35,50,65 32-36
Fr 4 4,10 34 40 64 30-33
M 2 4,10 34 40 64 010
P4 1 4,10 34 40 64 34
P 2 3, 18,33, 48,63 66 — 67
lgos 22 5,20,35,50,65 10-31
I'-,-I'Jl:, 2 6,8, 10,12, 14 7870

Tableau B-19. Répartition des données d’almanach dans la supertrame

Numeéro de trame Satellites pour lesquels 'almanach est transmis
dans la superirame dans la trame mdiquée a gauche

1 las

2 6all

3 11a1s

4 16320

5 21a24
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Tableau B-20. Codage des paramétres d’almanach

MNombre Facteur d'échelle
Parameétre de bits (LSB) Plage effective Unités
M4, 2 1 043 (sans dimension)
T, 28 pad +1 secondes (s)
N 11 1 141461 jours
n* 3 1 1a24 {sans dimension)
H% 5 1 0a3l (sans dimension)
R 21 7 +1 demi-cercles
ty A 21 2 0244 100 3
Aity 18 i 0,067 demi-cercles
AT 22 2! +3.6 % 10° s'révolution
AT*, 7 i 477 s/révolution®
et 15 0 02a003 (sans dimension)
et 16 i +1 demi-cercles
tA 10 8 £10x107 5
CH 1 1 Dal (sans dimension)

Tableau B-21. Séquencement des parameétres d’almanach a I'intérieur de la trame

Mombre Mumeéro de la chaine Mumeéro du bit

Paramétre de bits dans la trame dans la chaine
M*n 2 6,8, 10,12, 14 T8-T9
Te 28 5 42 — 69
NA 11 5 70— 80
n’ 5 6,8, 10,12, 14 73 - 77
H" 5 7.9, 11,13, 15 10— 14
A’ 21 o, 8, 10,12, 14 42 — 62
A, 21 7.9.11, 13,15 44 -4
Ai'*n 18 6,810, 12,14 24— 41
AT “a 22 7.9.11, 13,15 2243
5_"]'-"‘“ 7 7.9, 11,13, 15 15-21
e 15 6,810, 12,14 9-23
o’ 16 7.9.11,13.15 65 — 80
tA, 10 O, 8, 10,12, 14 63-72

C 1 6,810, 12,14 =0

Note.— Les numéros des chaines sont indiqués pour les quatre premiéres trames. Les

chaines 14 et 15 de la 5° trame ne contiennent pas de parametres d’almanach.
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Tableau B-22. Algorithme de controle de parité

b83, b84, ... b10, b0 sont les bits de données (de 1a position 9 a la position 853) ;
B1. B2, ... B8 sont les bits de contréle du code de Hamming (positions 1 A § de [a chaine) ;

€1. C3. ... €7, C sont les sommes de controle, générées comme suit

¢ =P B [Zibilmar
1 0= 9.10,12, 13, 15,17, 19, 20, 22, 24, 26, 28, 30, 32, 34, 35, 37, 30. 41, 43,45, 47, 49_51, 53, 35, 57, 39,
61,63, 65, 66, 68, 70, 72, 74, 76, TS, 80, 82, 84

€3 = B2 & [Z;0]mea
7 = 9.11,12, 14 15, 18,19, 21, 22, 25, 24, 29, 30, 33, 34, 36. 37, 40, 41. 44, 45, 48, 49, 52, 53, 56, 57, 60,
61. 64, 65, 67,68, 71, 72, 75, 76, 79, 8O, 83, B4

€3 =P3 @ [Zk Uk Jomoa2
k= 10,11,12, 16,17, 18,19, 23,24 25, 26, 31,32, 33, 34 38,39 40 41 46,47, 48, 49 54 55,36, 57, 62,
63,64, 65, 69,70, 71,72, 77, 78,79, 80, 85.

=B+ @ [Z1 0i]moaz
1 = 13, 14, 15 16,17 18,19, 27 28, 20 30, 31,32, 33,34, 42 43 44 45 46,47 48,49 58, 59,60, 61, 62,
63,64, 65 73,74, 75,76, 77,78, 79, 80.

€5 =Ps B [Zg by Jmoa

m = 20,21, 22 23 24 25 26,27, 28, 20 30, 31,32, 33,34 50,51, 52,53, 54, 55,56, 57. 58, 539, 60, 61, 62,
63, 64, 65, 81,82, 83, 84, 85,
5= Ps @[22 Doluwa
n = 33 36,37 38,30 40 41,42 43 44 45 46,47, 48,49 50, 51, 52, 53, 54, 55, 56, 57. 58, 539, 60, 61, 62,
63, 64, 65.
07 =B7 & [Zp Uplmad 2
p = 066,67 6869 70, 71, 72 73,74 75 76,77,78,79 80, 81, 82, 83, 84, 85.
ez = [ZB] mod2 P [T Brluoaa
q 1.2.3.45.6.7.8
T = 0 10, 11,12, 13,14, 15,16, 17, 18. 19, 20, 21, 22, 23, 24, 25, 26, 27, 28, 29,30, 31, 32, 33, 34, 35, 36,
37, 38, 3@ 40,41, 42,43, 44 45 46, 47, 48,49 30, 51, 32, 53 54,55, 56, 57, 58, 39. 60, 61, 62, 63, 64,
63,66, 67,68, 69, 70, 71,72, 73,74, 75,76, 77, 78,79, 80, 81. 82, 83, 84, 85.

(b) Si au moins deux sommes de contréle (cu, ..., c7) sont égales a 1 et ¢z a 1, le caractére
bicor €St converti en son inverse comme suit :

icor=C7C6C5CaC3C2C1+ 8 — K, pourvu que icor < 85,

avec €7 Cs Cs5 €4 C3 C2 €1 un nombre binaire généré a partir des sommes de contréle (cu, ..., €7), C1
étant le bit de poids faible et cz celui de poids fort. K est un nombre ordinal désignant la somme de
contrble non nulle la plus significative.

Si icor > 85, c'est qu'il y a de multiples erreurs (en nombre impair) : les données doivent étre
rejetées.
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(c) Si au moins I'une des sommes de contréle (cu, ..., C7) est égale a 1 et cza 0, ou si toutes
les sommes de contrble (c, ..., ¢7) sont égales a 0 mais que cooest égale a 1, c’est qu'il y

a de multiples erreurs : les données doivent étre rejetées.
3.2.2.2. PARAMETRES DE CORRECTION D HORLOGE DU SATELLITE

3.2.22.1. 3.2.2.2.1 Le temps systeme du GLONASS est :

toronass = B () — Yall) (1 — tp),

ti. Tulte) € yulte) | . .
étant les parametres décrits au paragraphe 3.2.1.3.1.

3.2.2.2.2 L’heure GLONASS est rapportée a I'échelle de temps nationale UTC-SU (fournie par les

services spécialisés de la Fédération de Russie) selon la formule suivante :

ture.su= toromass T T — 03 heures 00 munute,

Tc étant le parametre décrit au paragraphe 3.2.1.3.4.

La quantité « 03 heures 00 minute » correspond a I'écart entre I'heure de Moscou et celle de

Greenwich.
3.2.2.3. POSITION DU SATELLITE

3.2.2.3.1. La position courante du satellte s'obtient a Il'aide des parameétres
d’éphémérides contenus dans le message de navigation GLONASS, comme il est indiqué ci-

dessous et dans le Tableau B-17.

3.2.2.3.2. Le recalcul des éphémérides de linstant t» a l'instant ti dans lintervalle
(ITi] = |ti — to] £ 15 minutes) est effectué par intégration numérique des équations différentielles qui

décrivent le mouvement des satellites. Dans ces équations, les termes de droite comprennent les
accélérations, déterminées a l'aide de la constante de gravitation y, du deuxiéme harmonique
zonal du géopotentiel J% qui définit I'aplatissement de la Terre aux pdles, ainsi que les
accélérations dues a l'interaction lunisolaire. L’intégration dans le systéme de coordonnées PZ-90
(paragraphe 3.2.5) fait appel a la méthode du 4° ordre de Runge-Kutta et met en ceuvre les

équations ci-apreés :
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ﬁ =Wy
. 3
dz v
L vy
dt
dV 3 ,ua sz
x =—ix——lc i - x| l—i,__—m'x—"nﬂ.,f +%
dt r 2 g )
dv, 3 ypal (52
¥ __ |‘J:; Y__IE. lee | 1- Z: R +20}1;"'Tx_1
dt L R
dv 3 ,pua 52° |
m -t Bei- s
t r 2 I

||‘ 2 2
I = E +¥ +27;

constante de gravitation universelle de la Terre (398 600,44 x 10° m/s%) -
a, demi-grand axe (6 378 136 m) ;

o deuxiéme harmonique zonal du géopotentiel (1 082 625.7 = 107%) -
vitesse de rotation de la Terre (7,292115 x 107 radians/s).

_,_
=
Il

L3 =

Les coordonnées xy(fy). va(ty). zu(t;). et les composantes du vecteur vitesse % (t,) =V, ¥,(t,) =V, z,(t,) =V sont les
conditions mitiales pour l'ingération. Les accélérations dues a la perturbation luni-solawre x (t,) . ¥,(t,) . ,(t,) sont

constantes dans I'intervalle d intégration +15 minutes.

3.2.3. ELEMENTS D’AERONEF

3.2.3.1. RECEPTEUR GNSS (GLONASS)
3.2.3.1.1. Satellites & exclure. Le récepteur ignorera tout satellite désigné comme non
fonctionnel dans le message de navigation GLONASS.

3.2.3.1.2. Poursuite du satellite. Le récepteur offrira la possibilité de poursuivre en

permanence au moins quatre satellites et de calculer une position a I'aide des mesures fournies

par ces derniers.
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3.2.3.1.3. Décalage Doppler. Le récepteur sera en mesure de compenser les effets
dynamiques du décalage Doppler sur la phase de la porteuse et le code normalisé GLONASS. Le

décalage a compenser est celui qui est propre a I'application envisagée.

3.2.3.1.4. Protection contre le brouillage. Le récepteur répondra aux spécifications du

paragraphe 3.7 relatives a la protection contre le brouillage.

3.2.3.1.4.1. Brouillage a lintérieur du systeme. Lors de la réception d'un signal de
navigation dans le canal de fréquences k = n, le brouillage induit par un signal transmis dans le
canal k = n -1 ou le canal k = n + 1 ne doit pas dépasser —48 dBc par rapport a la puissance
minimale spécifiée du satellite a la surface de la Terre, a condition que les satellites émetteurs
soient tous visibles par 'usager.

Note. — Le brouillage interne est di aux propriétés du signal de mesure de distance

pseudo-aléatoire en mode d’acces multiple par répartition en fréquence.

3.2.3.1.5. Application des données d’horloge et des éphémérides. Le récepteur
s’assurera qu’il utilise les bonnes éphémérides et données d’horloge avant de fournir quelque

position que ce soit.

3.2.3.1.6.  Correction par secondes intercalaires. A la réception du terme de correction du
temps GLONASS par secondes intercalaires (voir le paragraphe 3.2.1.3.1, paramétre ty), le

récepteur GLONASS sera en mesure :
(&) de générer une série fluide et valide de mesures de pseudodistance ;

(b) de resynchroniser le repere de temps des chaines de données sans cesser de

poursuivre le signal.
3.2.3.1.6.1. Apres correction par secondes intercalaires, le récepteur GLONASS :

(a) utilisera I'ancienne heure UTC (non corrigée) avec les anciennes éphémérides
(transmises avant 00 h 00 min 00 s UTC) ;

(b) utilisera la nouvelle heure UTC (corrigée) avec les nouvelles éphémérides
(transmises apres 00 h 00 min 00 s UTC).

3.2.4. TEMPS

3.2.4.1. Dans les satellites GLONASS-M, le message de navigation contiendra les
données nécessaires pour rapporter le temps UTC-SU a UT1. Le temps GLONASS sera
maintenu a moins d’une milliseconde du temps UTC-SU aprés correction découlant du nombre

entier d’heures lié aux caractéristiques particulieres des secteurs de commande du GLONASS :
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| teLonass — (UTC + 03 heures 00 minute) | < 1 ms

Les données de navigation contiendront les informations permettant de faire correspondre a 1 us
pres le temps GLONASS avec le temps UTCSU (fourni par les services spécialisés de la

Fédération de Russie).

Note 1.— Les échelles de temps des satellites GLONASS sont régulierement comparées
au temps du synchroniseur central. Les corrections a leur apporter sont calculées au centre

GLONASS de contrdle au sol et téléchargées vers les satellites deux fois par jour.

Note 2.— L’écart entre le temps GLONASS et le temps UTC ne comprend pas de
secondes entieres. L’échelle de temps du GLONASS est réguliéerement ramenée a un nombre
entier de secondes en méme temps que sont apportées les corrections par secondes intercalaires
du Bureau international de I'heure. Ces corrections sont effectuées a 00 h 00 min 00 s UTC, a la
fin d’'un trimestre de 'année. La correction fait se synchroniser le repére de temps du message de
navigation avec les impulsions de deux secondes de l'échelle de temps UTC corrigée. Les
usagers du GLONASS sont avisés des corrections programmées. Dans le cas des satellites
GLONASS-M, les usagers sont avisés de ces corrections par le biais du paramétre KP du

message de navigation.

3.2.4.2. La précision de la synchronisation des échelles de temps des différents satellites
sera de 20 ns (1 sigma) pour les satellites GLONASS et de 8 ns (1 sigma) pour les satellites
GLONASS-M.

3.2.4.3. La correction du temps GPS par rapport au temps GLONASS (ou la différence

entre ces deux échelles de temps) diffusée par les satellites GLONASS-M, 7cps, Ne dépassera

pas 30 ns (1 sigma).

Note. — La précision de 7cps (30 ns) est déterminée par rapport au signal C/A du SPS du

GPS et sera peut-étre affinée a la fin des essais du systtme GLONASS avec les satellites
GLONASS-M.

3.2.5. SYSTEME DE COORDONNEES

3.25.1. PZ-90 (parameétres de l'ellipsoide terrestre commun et du champ gravitationnel
terrestre 1990). Les éphémérides diffusées par le GLONASS donnent la position du centre de
phase de I'antenne d’émission du satellite considéré en coordonnées PZ-90 (« Earth Parameters

1990 ») applicables a un cadre de référence géocentrique a axes fixes.
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3.2.5.2. PASSAGE DE PZ-90 A WGS-84

3.2.5.2.1. Les paramétres de conversion suivants seront utilisées pour dériver la position
en coordonnées WGS-84 (version G1674) de la position en coordonnées PZ-90 (version PZ-
90.11) :

X 1 0,0097 x 107 0,2036 = 107 X 0,003
¥ = |—0,0097 x 10~ 1 00921 x 1079 = |¥ + | 0,001
Zlwgs_pa 02036 % 107% 00921 = 107" 1 Zlpz_ap 0

Note 1.— X, Y et Z sont exprimés en métres. La différence entre les versions WGS-84

(G1674) et PZ-90 (PZ-90.11) n’est pas importante en ce qui concerne les besoins opérationnels.

Note 2.— Des éléments indicatifs sur la conversion entre les systemes PZ-90 et WGS-84

figurent dans le Supplément D, section 4.2.9.3.
3.3. Utilisation combinée du GPS et du GLONASS
3.3.1L ELEMENTS D’AERONEF

3.3.1.1. Reécepteur GNSS combiné. Le récepteur GNSS combiné traitera les signaux
provenant du GPS et du GLONASS conformément aux spécifications des paragraphes 3.1.3.1 et
3.2.3.1.

3.3.1.1.1. Immunité au brouillage. Le récepteur GNSS combiné satisfera aux

spécifications particulieres énoncées au paragraphe 3.7 relativement au GPS et au GLONASS.

3.3.1.2. Antenne. Les signaux GPS et GLONASS seront regus a l'aide d’'une ou de

plusieurs antennes.

Note. — Les criteres de performance de I'antenne du récepteur GNSS sont définis au

paragraphe 3.8.

3.3.1.3. Passage dun systeme de coordonnées a lautre. Les données de position
fournies par le récepteur combiné GPS-GLONASS seront exprimées dans le systéme géodésique
mondial WGS-84.

3.3.1.3.1. La position des satellites GLONASS, transmise selon le systéeme de
coordonnées PZ-90, sera convertie de maniére a tenir compte des différences entre les systémes
WGS-84 et PZ-90 (§ 3.2.5.2).

3.3.1.4. Temps GPS ou GLONASS. Toute combinaison de mesures GLONASS et GPS

prendra en compte la différence entre | e temps GLONASS et le temps GPS.
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3.3.1.41 Les récepteurs GPS/GLONASS calculeront [I'écart temporel entre les
constellations de base comme un parameétre inconnu supplémentaire dans la solution de
navigation et n’utiliseront pas uniquement I'écart temporel diffusé dans les messages de

navigation.
3.4. Systéme de renforcement embarqué (ABAS)

Note. — Le Supplément - D, Section 5, fournit des éléments indicatifs sur le systéme de

renforcement embarqué.
3.5. Systéme de renforcement satellitaire (SBAS)
3.5.1. GENERALITES

Note. — Les parameétres auxquels se rapporte cette section sont définis dans le systeme

géodésique mondial WGS-84.
3.5.2. CARACTERISTIQUES RADIOELECTRIQUES

3.5.2.1. Stabilité de la porteuse. La stabilité a court terme de la fréquence porteuse
(la racine carrée de la variance d’Allan), mesurée a la sortie de I'antenne d’émission du satellite,

sera supérieure a5 x 107" pendant un intervalle de 1 & 10 secondes.

3.5.2.2. Bruit de phase de la porteuse. La densité spectrale du bruit de phase de la
porteuse non modulée sera telle qu’une boucle a verrouillage de phase dont la largeur de bande
passante de bruit est égale a 10 Hz pourra suivre la porteuse avec une précision de 0,1 radian

(1 sigma).

3.5.2.3. Rayonnement non essentiel. Sur toutes les fréquences, la puissance du
rayonnement non essentiel sera inférieure d’au moins 40 dB a la puissance de la porteuse non

modulée.

3.5.2.4, Cohérence code-porteuse. L’écart relatif a court terme (pendant moins de 10
secondes) entre la fréquence de la phase de code et la fréquence porteuse sera inférieur a
5 x107"" (écart type). Sur un intervalle plus étendu (inférieur & 100 secondes), I'écart entre la
variation de phase du code transmis (convertie en cycles de porteuse par multiplication du
nombre de chips de code par 1 540) et la variation de phase de la porteuse, exprimée en cycles,

se situera a l'intérieur d'un cycle de porteuse (écart type).

Note. — La mesure s’entend a la sortie de I'antenne d’émission du satellite et ne comprend
pas l'écart entre code et porteuse di a la réfraction subie par la liaison descendante au passage

dans lionosphere.
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3.5.2.5. Perte de corrélation. La perte de puissance du signal récupéré due aux

imperfections de la modulation et a la distorsion ne dépassera pas 1 dB.

Note. — La perte de puissance du signal est I'écart entre la puissance émise dans une
bande de 2,046 MHz et la puissance du signal récupérée par un récepteur sans bruit ni pertes, et

présentant une largeur de corrélation de 1 chip et une bande passante de 2,046 MHz.

3.5.2.6. Ecart maximal sur phase de code. L’écart maximal entre la phase de code
non corrigée du signal émis et le temps équivalent du réseau SBAS (SNT) ne dépassera pas

+ 2720 gecondes.

3.5.2.7. Cohérence code-données. Chaque symbole de 2 ms sera synchrone avec

chaque impulsion de code.

3.5.2.8. Synchronisation des messages. Le front avant du premier symbole qui
dépend du premier bit du message en cours sera diffusé a partir du satellite SBAS en méme

temps qu’une impulsion SNT de 1 seconde.

3.5.2.9. Codage a convolution. Un flot de données a 250 bits par seconde (bit/s) sera
codé a raison de deux symboles par bit, selon un codage a convolution de longueur de contrainte
7, afin de générer 500 symboles par seconde (symb/s). Le circuit logique du codeur
convolutionnel sera conforme a la Figure B-11, la sortie G3 étant active pendant la premiéere

moitié de chaque période de quatre millisecondes de bits de données.

3.5.2.10. Codes pseudo-aléatoires (PRN). Chaque code PRN sera un code de type
Gold d’une longueur de 1 023 bits, lui-méme obtenu par addition modulo 2 de deux séquences
linéaires de 1 023 hits, G1 et G2i. La séquence G2isera générée en imposant un certain retard a
la séquence G2 (un nombre entier de chips), les différentes valeurs de ce retard étant indiquées
au Tableau B-23. Chacune des séquences G1 et G2 sera définie comme étant la sortie du dernier
des 10 étages d’un registre a décalage a I'entrée duquel est appliquée la somme modulo 2 des

étages suivants :
(a) Pour G1: étages 3 et 10
(b) Pour G2: étages 2, 3,6, 8,9 et 10

Le contenu initial des registres G1 et G2 sera 1111111111.
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Tableau B-23. Codes PRN SBAS

10 premiers chips SBAS

Code Retard imposé (e bat de gauche représente
PRN a G2 (chips) le premier chip émis en binaire)
120 145 0110111001
121 175 0101011110
122 52 1101001000
123 21 1101100101
24 237 0001110000
25 235 0111000001
126 886 0000001011
27 657 1000110000
28 634 0010100101
129 762 0101010111
130 355 1100011110
131 1012 1010010110
132 176 1010101111
133 603 0000100110
134 130 1000111001
135 359 0101110001
136 595 1000011111
137 68 0111111000
138 386 1011010111
139 797 1100111010
140 456 0001010100
141 499 0011110110
142 883 0001011011
143 307 0100110101
144 127 0111001111
145 211 0010001111
146 121 1111100010
147 118 1100010010
148 163 1100100010
149 628 0101010011
150 853 0111011110
151 484 1110011101
152 289 0001011110
153 811 oololr11o11
154 202 1000010110
155 1021 0000000011
156 463 1110111000
157 568 0110010100
158 904 0010011101
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3.5.3. STRUCTURE DES DONNEES

3.5.3.1. Description générale. Comme l'indique la Figure B-12, tous les messages
consisteront en un identificateur de type de message, suivi d'un préambule, d'un champ de

données et d’'un code de contrble de redondance cyclique.

3.5.3.2. Préambule. Le préambule sera formé de la séquence de bits 01010011
10011010 11000110, répartie en trois blocs consécutifs. Le début de chaque préambule de 24
bits coincidera avec I'impulsion de sous-trame GPS de 6 secondes.

3.5.3.3. Identificateur de type de message. L’identificateur de type de message sera
une séquence de 6 bits indiquant a laquelle des catégories 0 a 63 du Tableau B-24 appartient le

message. Cet identificateur sera transmis en commencant par le bit de poids fort (MSB).

3.5.3.4. Champ de données. Le champ de données se composera de 212 bits
(paragraphe 3.5.6). Chacun de ses paramétres sera transmis en commencant par le bit de poids
fort.

3.5.3.5. Contr6le de redondance cyclique (CRC). Le code de contrble de redondance

cycligue (CRC) des messages SBAS sera calculé comme il est indiqué au paragraphe 3.9.
3.5.3.5.1. Lalongueur du code CRC sera k = 24 bits.
3.5.3.5.2. Le polyndme générateur du code CRC sera :

18 14 11 10 ] 4

P 24 23 17 T 5 3
Glx)=x"+x"+x +x +x +x +x +tx T AFXx Fx Fx +x+1
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Tableau B-24. Types de messages diffusés
Type de message Contenu

« Ne pas utiliser » (mode d’essai SBAS)
Masque PRN

Corrections rapides

Données d’intégrité

Facteur de dégradation des corrections rapides
De réserve

Parameétres de mesure de distance GEO
Paramétres de dégradation

De réserve

[ ¥
CeVXNO M~ O
n

12 Paramétres de décalage heure réseau SBAS-temps UTC
13a16 De réserve

17 Almanachs des satellites géostationnaires

I8 Masques des points de grille ionosphérique
192423 De réserve

24 Combinaison corrections rapides-corrections a long terme

des erreurs des satellites

25 Corrections a long terme des erreurs des satellites

26 Corrections de retard ionosphérique

27 Message de service SBAS

28 Matrice de covariance horloge-éphémeérides
29 a6l De réserve

62 Réserve

63 Message vide

3.5.3.5.3. Le champ données CRC, M(x), sera formé comme suit :

116
— B
224

M(x) = Etnlx:ﬁ_j = mx" +m,x™ 4+ s myx°

3.5.3.5.4. M(x) sera formé a partir du préambule de 8 bits du message SBAS, de
I'identificateur de type de message de 6 bits et du champ de données de 212 bits. L’ordre suivi
sera celui dans lequel le satellite SBAS transmet les bits : m1 correspondra au premier bit du

préambule et m2z6, au bit 212 du champ de données.

3.5.3.5.5. Le code CRC sera ordonné de maniére & ce que r1 soit le premier bit transmis

et r, le dernier.
3.5.4. TENEUR DES DONNEES

3.5.4.1. Paramétres de masque PRN. Les paramétres de masque PRN seront définis

comme suit :
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Numéro de code PRN : numéro permettant d’'identifier sans ambiguité le code PRN du satellite et

les affectations correspondantes (Tableau B-25).

Masque PRN : ensemble de 210 valeurs correspondant aux numéros de code PRN du satellite.

Seules 51 des 210 valeurs seront utilisées.

Note. — Le premier bit transmis du masque PRN correspond au numéro de code PRN « 1 ».

Tableau B-25. Affectation des numeéros de code PRN

Numeéro de code PRN Affectation
1 —-37 GPS
38-61 Numero de position du
satellite GLONASS plus 37
62—-119 De réserve
120 — 158 SBAS
159-210 De réserve

Valeur de masque PRN : I'un des bits du masque PRN ; il indique si les données correspondant

au numéro de code PRN de satellite associé (1 a 210) sont fournies.
Codage : 0 = données non fournies
1 = données fournies

Numéro de masque PRN : numéro séquentiel (1 a 51) des valeurs de masque définies dans le
masque PRN.

Note. —Le numéro de masque PRN est « 1 » pour le plus petit numéro de code PRN pour

lequel la valeur du masque PRN est « 1 »,

Identification des données — masque PRN (IODP) : indicateur d’association entre les données de

correction et un masque PRN donné.
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Note. —Les parametres sont transmis dans les messages suivants :

(&) masque PRN (constitué de 210 valeurs de masque PRN) : dans un message de type 1 ;
(b) numéro de masque PRN : dans les messages des types 24, 25 et 28 ;

(c) numéro de code PRN : dans un message de type 17 ;

(d) paramétre IODP : dans les messages des types 1 a 5, 7, 24, 25 et 28.

3.5.4.2. Parameétres de la fonction de mesure de distance GEO (orbite géostationnaire).

Les paramétres de mesure de distance GEO seront définis comme suit :

to.ceo : temps de référence applicable aux données de mesure de distance GEO (temps écoulé

depuis 00 h 00, le méme jour).

[ XcYsZg] : position du satellite géostationnaire au temps to,ceo.

[ XeYcZg]: vitesse du satellite géostationnaire au temps to,ceo.

[ XeYcZc ]: accélération du satellite géostationnaire au temps to,ceo.

acfo . €cart temporel entre I'horloge GEO et I'heure du réseau SBAS (SNT) a I'instant to,ceo.
acn : taux de dérive de I'horloge GEO par rapport a I’heure du réseau SBAS.

Erreur de distance pour l'utilisateur (URA) : indicateur associé a l'erreur type sur la mesure de

distance, compte non tenu des effets atmosphériques (Tableau B-26).
Note. —Tous ces parametres sont incorporés aux messages de type 9.
3.5.4.3. Parameétres d’almanach GEO. Les parameétres d’almanach seront définis comme suit :
Numéro de code PRN : voir le paragraphe 3.5.4.1.

Etat de fonctionnement : indication des fonctions assurées par le SBAS. Le Tableau B-27 donne

les valeurs des identificateurs des fournisseurs de services :
Codage : Bit 0 (LSB)  Mesure de distance  Fonction assurée (0)  Fonction non assurée (1)
Bit1  Corrections en précision Fonction assurée (0)  Fonction non assurée (1)
Bit 2 Etat de fonctionnement du satellite et Fonction assurée (0) Fonction non assurée (1)
corrections sommaires
Bits 3 De réserve

Bits 4 a 7 ldentificateur de fournisseur de services
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Note.— L’identificateur 14 est utilisé pour le GBAS et ne s’applique pas au SBAS.
[Xe,aYG,aZc,a]: position du satellite géostationnaire au temps tamanach.
[Xe,aYG,aZc,a ]: vitesse du satellite géostationnaire au temps tamanach.

tamanach : temps de référence applicable aux données d’almanach GEO (temps écoulé depuis 00 h

00, le méme jour).

Note. — Tous ces paramétres sont incorporés aux messages de type 17.

Tableau B-26. Erreur de distance pour I"utilisateur (URA)

URA Précision (rms)

0 2m

1 2.8 m

2 4m

3 5.7m

- &m

5 11,3 m

(5] 16 m

7 I2m

8 64 m

9 128 m

10 256 m

11 512 m

12 1 024 m
13 248 m
14 4 096 m
15 « Me pas utiliser »

Note.— Les valeurs de 0 a 14 de 'URA ne sont pas utilisées dans les protocoles pour
applications de données (§ 3.5.5). Les récepteurs embarqués n'utiliseront pas la fonction de

mesure de distance GEO si 'URA indique « Ne pas utiliser » (§ 3.5.8.3).
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Tableau B-27. lIdentificateurs des fournisseurs de services SBAS

Identificateur Fournisseur de services

0 WAAS
1 EGNOS
2 MSAS
3 GAGAN
-+ SDCM

5al13 De réserve

14, 15 Reserves

3.5.4.4, PARAMETRES DE CORRECTION DIFFUSES
3.5.4.4.1.Les parametres de correction a long terme seront définis comme suit :

Identification des données (IODj) : indicateur d’association entre les corrections a long terme

applicables au satellite i et les éphémérides diffusées par ce méme satellite.

Note 1.— Dans le cas du GPS, le paramétre IODi coincide avec le parameétre IODE et les 8
bits de poids faible du paramétre IODC (paragraphes 3.1.1.3.1.4 et 3.1.1.3.2.2).

Note 2.— Dans le cas du GLONASS, le parametre 10Di indique la période de temps
pendant laquelle les données GLONASS doivent étre utilisées avec les données SBAS. Il est

constitué des deux champs indiqués au Tableau B-28.
&x; - correction des éphémérides le long de 'axe des x pour le satellite 1.
&y; - correction des éphémérides le long de 'axe des y pour le satellite 1.
&z; - correction des éphémérides le long de 1"axe des z pour le satellite 1.
8a; g - correction de temps des éphémérides pour le satellite 1.
8%, - correction de vitesse des éphémérides pour le satellite 1 le long de ["axe des x.
&8y, : correction de vitesse des éphémérnides pour le satellite 1 le long de ['axe des y.

8z, : correction de vitesse des éphémérnides pour le satellite 1 le long de I'axe des z.

8a; ¢ taux de vaniation de la correction de temps des éphémérides pour le satellite 1.

firr - instant d’entrée en vigueur des parametres 8xi. Ov. Oz Oaip. O, &y, 0% et Daypn. exprimeée en secondes écoulées
depuis 00 h 00 le méme jour.

Code de vitesse : indicateur précisant le format des messages (Tableaux B-48 et B-49).
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Codage: 0 = &i;, &y, 8Z; et 8ajqn ne sont pas diffusés

1 = &%, 8y, 8, et Bayn sont diffusés

Note. — Tous ces paramétres sont incorporés aux messages des types 24 et 25.
3.5.4.4.2.Les parameétres de correction rapide seront définis comme suit :

Correction rapide (FCi) : pour le satellite i, correction de pseudodistance pour les erreurs a
variation rapide, autres que les erreurs troposphériques et ionosphériques, qui doivent étre

ajoutées a la pseudodistance apres application de la correction a long terme.

Note. — Le récepteur de I'utilisateur corrige les effets troposphériques de maniere distincte
(paragraphes 3.5.8.4.2 et 3.5.8.4.3).

Identificateur de type de correction rapide : indicateur dont la valeur O, 1, 2 ou 3 permet de
déterminer si le message de type 24 contient les données de correction rapide et d’intégrité
associées aux numéros de masque PRN contenus respectivement dans les messages des

types 2, 3, 4 ou 5.

Identification des données — corrections rapides (IODFj) : indicateur d’association entre les
parametres UDREIi et les corrections rapides. L'indice j (valeur : de 2 a 5) précise le type de
message auquel s’applique le paramétre IODFj (j est égal a lidentificateur de type de

correction rapide, plus 2).

Note. — L’identificateur de type de correction rapide est incorporé aux messages de type
24, Les paramétres FCisont incorporés aux messages de type 2 a 5 et 24. Les paramétres |ODF;j

sont incorporés aux messages de type 2 a 6 et 24.

3.5.4.5. Paramétres d'intégrité des données de correction rapide ou a long terme. Les

paramétres d’intégrité pour les corrections rapides et a long terme seront définis comme suit :
UDREIi : indicateur définissant le paramétre &2iuore relatif au satellite i (Tableau B-29).

Variance type des erreurs d’horloge et d’éphémérides résiduelles (52 iupre) : variance de la
distribution normale associée aux erreurs de mesure de distance différentielle de I'utilisateur
relatives au satellite i, aprés prise en compte des corrections rapides et a long terme, a
I'exclusion des effets atmosphériques et utilisée dans le calcul des niveaux HPL/VPL

(paragraphe 3.5.5.6).

Note. —Tous ces paramétres sont incorporés aux messages des types 2, 6 et 24.
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3.5.4.6. Paramétres de corrections ionosphériques. Les parameétres de corrections

ionosphériques seront les suivants :
Masque IGP : ensemble de 11 masques de bande de points de grille ionosphérique (Tableau B-30).
Masque de bande IGP : ensemble de valeurs de masque IGP correspondant aux positions des

points de grille ionosphérique constituant 'une des 11 bandes IGP (Tableau B-30).

Tableau B-28. Paramétre I0D; des satellites GLONASS

MSB LSE

Intervalle de validite (3 bits) Temps d'attente (3 bits)

Tableau B-29. Evaluation de UDRETL;

UDREL i ITRE

0 0.0520 ni*

1 0.0024 m*

2 0.1444 m*

3 02830 m’

4 04678 m*

5 08315 m’

6 1.2007 m?

7 1.8700 m*

g 2.5465 m*

0 33260 m*

10 51068 m"
11 20,7870 m’

2 230,0661 m’
13 2 078,695 m’
14 i Non controlés »
15 « Ne pas utiliser »
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Tableau B-30. Position des points IGP et numéros des bandes

Ordre de transmission a I'intérieur
Position des points du masgue de bande IGP

1800 735, 658, 558, 508, 455, ., 45N, 30N, 55N, 65N, 75N, 85N 1-28

1750 558, 508, 4585, .., 45N, 50N, 55N 20-51

1700 755,608, 558, 508, 458, ., 45N, 30N, 55N, 65N, 75N 52-78

1650 555, 308, 455, 45N, 50N, 55N 79-101

1600 755, 655, 558, 505,455, 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 102-128

1550 355, 308, 455, ... 45N, 50N, 55N 120151

1500 755,658, 558, 508, 455, ., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 152-178

1450 558, 508, 458, ..., 45N, 50N, 55N 179-201

1400 835, 738, 655, 555, 505, 455, . 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 1-28

1350 555, 508, 455, ... 45N, 50N, 55N 20-51

1300 735, 655, 555, 508,458, .., 45N, 30N, 35N, 65N, 75N 52-78

1250 355, 308, 455, ... 45N, 50N, 55N 79-101

1200 755,658, 558, 508, 455, 45N, 30N, 55N, 65N, 75N 102-128

1150 558, 508, 455, ... 45N, 50N, 55N 120-151

1100 735, 655, 555, 505, 455, .., 45N, 30N, 35N, 65N, 75N 152-178

1050 555, 308, 458, . 45N, 50N, 55N 179-201

Bande 2

1000 755,655, 5355, 505, 455, .. 43N, 50N, 55N, 65N, 75N 1-27

950 555, 308, 455, . 45N, 50N, 55N 28-30

200 755, 658, 555, 508, 455, .., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N, 85N 51-78

850 558, 508, 455, ... 45N, 50N, 55N 79-101

800 755,658, 558, 508, 455, ., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 102-128

50 538, 508, 458, ..., 45N, 50N, 55N 120-151

00 755, 655, 555, 505,455, 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 152-178

650 555, 308, 455, . 45N, 50N. 55N 179-201

Bande 3

60O 755, 655, 555, 505,455, 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 1-27

350 355, 308, 455, ... 45N, 50N, 55N 28-30

500 855, 738, 655, 335, 505, 455, 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 51-78

450 538, 508, 458, ..., 45N, 50N, 55N 70-101

400 735,608,555, 505, 458, ..., 45N, 30N, 35N, 65N, 75N 102-128

Lad
[

555, 508, 455, .. 45N, 50N, 55N 120-151

o}
o}

ad
(=]

755,655, 558, 505,455, 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 152-178

250 335, 308, 455, ... 45N, 50N, 35N 179-201

Bande 4

200 755,658, 558, 508, 455, ., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 1-27
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Ordre de transmission a I'intérieur
Position des points du mazque de bande IGP

150 558, 508, 455, . 45N, 50N, 55N 28-50
100 755, 655, 555, 508, 4535, ., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 51-77
50 558, 508, 455, ., 45N, 50N, 55N 78-100
0 755, 655, 555, 505, 455, .., 45N, 50N, 535N, 65N, 75N, 85N 101-128
5E 558, 508, 455, ..., 45N, 50N, 55N 120 -151
10E 735, G55, 555, 508, 455, ..., 45N, 50N, 55N, 65N. 75N 152178
15E 358, 508, 455, . 45N, 50N, 55N 170 -201
Bande 5
0E 735, 655, 555, 508, 455, 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 1-27
15E 558, 308, 455, ... 45N, 50N, 35N 28-50
I0E 735,655, 555, 508, 455, ..., 45N, 50N, 55N, 65N. 75N 51-77
I5E 3585, 308, 455, 45N, 30N. 55N 78-100
40E 855, 755, 635, 555, 508, 455, 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 101-128
45E 5585, 508, 455, .., 45N, 50N, 55N 120 -151
50E 735,655, 555, 508, 455, ..., 45N, 50N, 35N, 63N. 75N 152-178
55E 3585, 308, 455, 45N, 30N. 55N 170 - 201
Bande 6
G0E 755, 638, 555, 508, 4535, ., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 1-27
65E 558, 508, 455, ., 45N, 50N, 55N 28-50
TOE 735,655, 555, 508, 455, 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 31-77
T5E 358, 308, 455, 45N, 30N. 55N 78-100
80E 755, 655, 555, 505, 455, ., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 101 -127
85E 5585, 508, 455, . 45N, 50N, 55N 128 - 150
90 E 755, 655, 555, 505, 455, .., 45N, 50N, 535N, 65N, 75N, 85N 151 -178
95 E 558, 508, 455, .., 45N, 50N, 55N 170 - 201
Bande 7
100E 755, 655, 555, 505, 455, . 45N, 50N, 35N, 65N, 75N 1-27
105E 3585, 508, 455, . 45N, 50N, 55N 28-50
110E 735, 655, 555, 508, 455, 45N, 50N, 35N, 65N, 75N 51-77
115E 558, 308, 455, ... 45N, 50N, 35N 78-100
120E 735, G55, 555, 508, 455, ..., 45N, 50N, 55N, 65N. 75N 101-127
125E 3585, 508, 455, . 45N, 50N, 55N 128 - 150
130E 835, 735, 655, 5355, 505, 455, 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 151-178
135E 558, 508, 455, ., 45N, 50N, 55N 179201
Bande 8
140E 755,655, 558, 508, 455, . 45N, 50N, 55N, 65N. 75N 1-27
45E 558, 508, 455, . 45N, 50N, 55N 28-50
755, 638, 555, 508, 4535, ., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 51-77
558, 508, 455, ., 45N, 50N, 55N 78-100

n
=

150E
155E

n
n
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Ordre de transmission & 1'intérienr
Position des points du masque de bande IGP

160 E 755, 655,555, 505, 455, 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 101-127

165E 355, 508, 455, ..., 453N, 50N, 53N 128 - 150

170E 738, 638, 558, 508, 438, ., 45N, 50N, 55N, 65N, 75N 151-177

175E 555, 508, 455, . 45N, 50N, 55N 178 - 200
Bande 9

60N 1800, 1750, 1700, ..., 163E. 170E. 175E 1-72

63N 1800, 1700, 1600, ..., 130E. 160E. 170E 73-108

70N 1800, 1700, 1600. ... 150E. 160E. 170E 100 - 144

5N 1800, 1700, 1600. ..., 150E. 160E. 170E 145 - 180

85N 1800, 1500, 1200, ... 90E, 120E. 150E 181192
Bande 10

G0s 1800, 1750, 1700, ..., 163E. 170E. 173E 1-72

655 1800. 1700, 1600, ... 150E. 160E. 170E 73-108

M0Ss 1800, 1700, 1600, .., 150E. 160E. 170E 109 - 144

758 1800, 1700, 1600, ..., 150E. 160E. 170E 145180

8558 1700, 1400, 1100, ..., 100E, 130E. 160E 181-192

Valeur de masque IGP : bit indiquant si des données sont fournies dans la bande IGP considérée

relativement au point de grille ionosphérique associé.
Codage : 0 = données non fournies
1 = données fournies
Nombre de bandes IGP : nombre de masques de bande spécifiés dans le message.

Identificateur de bande IGP : numéro d’identification de la bande ionosphérique considérée
(Tableau B-30).

Identificateur de bloc IGP : code d’identification du bloc IGP considéré. Les blocs IGP sont définis
par découpage en groupes de 15 de la séquence de points de grille d'un masque de bande
IGP ayant 1 pour valeur de masque. Les blocs sont ensuite numérotés dans l'ordre de
transmission des valeurs de masque IGP, en commencant par « 0 ».

Intervalle de validité (V) : intervalle de temps pendant lequel les données des éphémérides

GLONASS sont applicables (codées avec un décalage de 30 s) (Tableau B-31).

Temps d’attente (L) : intervalle entre l'instant ou I'élément sol regoit les dernieéres éphémérides
GLONASS et l'instant de transmission par le satellite géostationnaire (tic) du premier bit du

message de correction a long terme (Tableau B-32).

IODIk: : indicateur signalant & quel instant le k® masque de bande IGP change.
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Estimation du retard & la verticale du point IGP : valeur estimée du retard que subirait un signal a

1 575,42 MHz traversant I'ionosphere a la verticale du point IGP considéré.
Codage : la séquence de bits 111111111 signifie « Ne pas utiliser ».
GIVEIi: indicateur définissant le paramétre &2 cive (Tableau B-33).

Variance type des erreurs résiduelles dues a la propagation ionosphérique (5% icive) : variance de
la distribution normale associée a I'erreur ionosphérique verticale résiduelle au point IGP d’'un

signal L1.
Note. — Tous ces paramétres sont incorporés aux messages des types 18 et 26.

3.5.4.7. Parametres de dégradation. S'’ils sont utilisés, les paramétres de dégradation

seront définis comme suit :

Indicateur de facteur de dégradation des corrections rapides (ai) : indicateur du facteur de

dégradation des corrections rapides (ai) pour le satellite i (Tableau B-34).

Note. — Le paramétre aii permet aussi de définir le délai d’expiration des corrections

rapides (paragraphe 3.5.8.1.1).

Temps d’attente systeme (ta) . intervalle séparant le début de la dégradation des corrections
rapides et le temps de référence de lindicateur de la distance différentielle estimée de
I'utilisateur (UDREI).

Brc : parametre fixant la limite des erreurs dues au bruit et a 'arrondissement, aux fins du calcul,

de la dégradation des corrections de taux de variation de distance (paragraphe 3.5.5.6.2.2).

Tableau B-31. Intervalle de validité

Données Bits utilisés Plage de valeurs Résolution

Intervalle de validiteé (V) 5 30329605 i0s

Tableau B-32. Temps d’attente

Données Bits utilisés Plage de valeurs Bésolution

Temps d'attente (L) 3 0al120s 30s
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Tableau B-33. Evaluation de GIVEIL,

GIVE]L O iLGVE

0 0.0084 m*
1 0.0333 m*
2 0.0749 m*
3 0.1331 m*
4 02070 m*
3 0,2004 m*
6 0.4075 m*
7 05322 m*
8 0.6735 m”
g 08315 m’
10 1.1074 m*
11 1.8700 m*
12 33260 m*
13 20,787 m*
14 187.0826 m’
15 # INon contrdlé »

Tableau B-34. Facteur de dégradation des corrections rapides

Indicateur de facteur

de dégradation (ai;) Facteur de dégradation (a;)
0 0.0 mm/'s”
1 0,05 mm/s
2 0,00 mm/s
3 0,12 mm/s’
4 0,15 mm's’
5 0.20 mm/s’
& 0.30 mm/'s
7 0.45 mm/'s
8 0,60 mm/s
0 0,90 mm/s’
10 1.50 mm/s*
11 2,10 mm/s*
12 2,70 mm/s*
13 3.30 mm/s®
14 4.60 mm/s®
15 5.80 mm/s’

Cic_isb : erreur d’arrondi maximale liée a la résolution des caractéristiques orbitales et des

données d’horloge.
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Cic_v1 : erreur de vitesse liée a I'’écart maximal observé sur le taux de variation de distance entre
les messages manqués en raison des différences entre les fréquences d’horloge et les

vitesses de révolution.

lic_va : intervalle de mise a jour des corrections a long terme quand le code de vitesse est « 1 »
(paragraphe 3.5.4.4.1).

Citc_vo : parameétre fixant la limite de I'écart séparant deux corrections a long terme consécutives

pour les satellites dont le code de vitesse est « 0 ».

lic_vo: intervalle minimal de mise a jour pour les corrections a long terme quand le code de vitesse

est « 0 » (voir le paragraphe 3.5.4.4.1).

Cceo_isb : erreur d’arrondi maximale liée a la résolution des caractéristiques orbitales et des

données d’horloge.

Cceo_v: erreur de vitesse liée a I’écart maximal observé sur le taux de variation de distance entre
les messages manqués en raison des différences entre les fréquences d’horloge et les
vitesses de révolution.

lceo : intervalle de mise a jour des messages émis par la fonction de mesure de distance GEO.

Cer : valeur limite de I'erreur résiduelle due a I'utilisation des données d’approche de précision ou

NPV au-dela du délai d’expiration.

Ciono_step . valeur limite de la différence entre les retards des points de grille ionosphérique

successifs.
liono ; intervalle minimal de mise a jour des messages de correction des effets ionosphériques.
Ciono ramp : taux de variation des corrections d’effets ionosphériques.

RSSuore : indicateur précisant le mode de sommation des corrections rapides ou a long terme

résiduelles.
Codage : 0 = sommation linéaire
1 = résultante quadratique

RSSwno : indicateur précisant le mode de sommation des corrections d’effets ionosphériques

résiduelles.
Codage : 0 = sommation linéaire

1 = résultante quadratique
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Ccovariance ;: terme employé pour compenser les effets de la quantification lorsque le message de

type 28 est utilisé.

Note 1.— Les parameétres ai et tiat font partie des messages de type 7. Tous les autres sont
incorporés aux messages de type 10.

Note 2.— Si le message de type 28 n’est pas diffusé, le terme Ccovariance Ne s’applique pas.

3.5.4.8. Parameétres de temps. S'ils sont utilisés, les paramétres de temps seront définis

comme suit :

Identificateur de temps de référence UTC : indicateur précisant le type de temps UTC utilisé
(Tableau B-35).

Heure de la semaine GPS : nombre de secondes écoulées depuis la fin de la semaine GPS
précédente (analogue au parametre défini au paragraphe 3.1.1.2.6.1, mais avec une

résolution de 1 seconde).
Numéro de semaine GPS (WN) : voir le paragraphe 3.1.1.2.6.2.
Indicateur GLONASS : drapeau indiquant si les paramétres de temps GLONASS sont fournis.
Codage : 0 = les parametres temporels GLONASS ne sont pas fournis ;
1 = les paramétres temporels GLONASS sont fournis.

Ecart temporel GLONASS (daicLonass) : paramétre qui représente la partie stable de I'écart entre
le temps GLONASS et le temps réseau SBAS.

Note. — Si le SBAS ne prend pas en charge le GLONASS, le paramétre daicLonass ne
s’applique pas.

Parameétres UTC : Ausnr, Aosnr, tor, WN, Atis, WNLsr, DN et Atisr sont les paramétres décrits au
paragraphe 3.1.1.3.3.6, mis a part le fait que les parameétres SBAS relient I'heure du réseau
SBAS au temps UTC et non au temps GPS.

Note. — Tous ces paramétres sont incorporés aux messages de type 12.
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Tableau B-35. Identificateur de temps de référence UTC

Identificateur Diescription
0 Temps UTC du Communications Research Laboratory de Tolovo
(Japon)
1 Temps UTC du Wational Institute of Standards and Technology

des Etats-Unis
Temps UTC du United States Naval Observatory
Temps UTC du Bureaw international des poids et mesures
Réserveé (temps UTC d'un laboratoire européen)
6 De réserve
Temps UTC non foumi

LA

] B e b 2

3.5.4.9. Parametres caractéristiques de la région de service. Les parameétres caractérisant

la région de service seront définis comme suit :

Identification des données — service (IODS) : indicateur signalant toute modification de service

dans la région considérée.

Nombre de messages de service : nombre de messages de service SBAS de type 27 différents

diffusés. (La valeur est codée avec un décalage de 1.)

Numéro de message de service : numéro séquentiel identifiant le message dans I'ensemble de
messages de type 27 en cours de diffusion (allant de 1 au nombre de messages de service,

codés avec un décalage de 1).

Nombre de régions : nombre de régions de service pour lesquelles des coordonnées sont

diffusées dans le message.

Code de priorité : indication de la priorité d’'un message lorsque deux messages définissent des
régions qui se chevauchent.Le message dont le code de priorité est le plus élevé a préséance.
Si les codes de priorité sont les mémes, le message dont la valeur SUDRE est la moins élevée

a préséance.

Indicateur SUDRE — intérieur : indication du facteur de dégradation UDRE régional (SUDRE)
applicable aux endroits situés a lintérieur d'une région définie dans le message,

conformément au Tableau B-36.

Indicateur SUDRE — extérieur : indication du facteur de dégradation UDRE régional (SUDRE)
applicable aux endroits situés a I'extérieur de toutes les régions définies dans tous les

messages de type 27 en cours, conformément au Tableau B-36.
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Coordonnée (latitude) : latitude d’'un angle d’une région.
Coordonnée (longitude) : longitude d’'un angle d’une région.
Forme de la région : indication de la forme de la région (triangulaire ou quadrangulaire).
Codage : 0 = triangulaire
1 = quadrangulaire

Note 1.— La coordonnée 3 a la coordonnée 1 (latitude) et la coordonnée 2 (longitude). Si la
région est quadrangulaire, la coordonnée 4 a la coordonnée 2 (latitude) et la coordonnée 1
(longitude). La région est délimitée en joignant les coordonnées dans la séquence 1-2-3-1
(région triangulaire) et 1-3—-2—-4-1 (région quadrangulaire). Les segments de la limite ont soit une
latitude constante, soit une longitude constante ou une pente constante en degrés de latitude par

degré de longitude. Le changement de latitude ou de longitude sur tout segment de limite entre

deux coordonnées est inférieur & £180°.
Note 2.— Tous ces parameétres sont incorporés aux messages de type 27.

3.5.4.10. Paramétres de la matrice de covariance horloge-éphémérides. Les paramétres de

la matrice de covariance horloge-éphémérides seront les suivants :
Numéro de masque PRN : voir le paragraphe 3.5.4.1.

Exposant d’échelle : terme servant a calculer I'échelle utilisée pour coder les éléments de la

factorisation de Cholesky.

Eléments de la factorisation de Cholesky (Eij) : éléments d’'une matrice triangulaire supérieure qui
compresse les données de la matrice de covariance de I'horloge et des éphémérides. Ces
éléments sont utilisés pour calculer le facteur de dégradation UDRE (8UDRE) en fonction de la

position de I'utilisateur.

Edition : 03 Amendement 01 Date : 03/07/2019 Page : 64 de 229



REPUBLIQUE DE GUINEE RAG. 10 - PARTIE 1

% W TELECOMMUNICATIONS
N AERONAUTIQUES AIDES RADIO

A LA NAVIGATION

Autorité Guinéenne de I’Aviation Civile

APPENDICE - B

SPECIFICATIONS TECHNIQUES DETAILLEES RELATIVES AU SYSTEME MONDIAL DE NAVIGATION
PAR SATELLITE (GNSS)

Tableau B-36. Evaluation de I'indicateur SUDRE

Indicateur SUDEE GUDEE

0 1

1 1.1
2 1.25
3 1.5
4 2

] 3

] 4

7 ]

8 ]

0 3
10 10
11 20
12 30
13 40
14 50
15 100

3.5.5. DEFINITION DES PROTOCOLES POUR APPLICATIONS DE DONNEES

Note. — Cette section contient la définition des parameétres qui ne sont pas transmis ; ces
parameétres sont toutefois utilisés par les éléments embarqués ou non embarqués et définissent

des termes appliqués pour déterminer la solution de navigation et son intégrité. Ces parametres

assurent l'interopérabilité du SBAS.

3.5.5.1. DONNEES DE POSITION ET D'HORLOGE DES SATELLITES GEOSTATIONNAIRES

3.5.5.1.1. Position estimée du satellite géostationnaire. La position estimée d’un satellite

géostationnaire a un instant quelconque tkest :

X Xa Xe . Xa
?-:r =| Y |+| Yo |(t—tyamo)+ = Yo (t—tocmo )’
2@ | Z; | |_'Z{r z'l_ﬁ{r_l

3.5.5.1.2. Correction d’horloge du satellite géostationnaire. La correction d’horloge d’'un

satellite géostationnaire SBAS i est appliquée selon I'équation ci-dessous :

t =1tz — Atg
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<

ou :
t = heure du réseau SBAS (SNT)
te = temps indiqué par la phase de code du satellite géostationnaire
Ats = déphasage de code du satellite géostationnaire
3.5.5.1.2.1. Le déphasage de code (Atc) a un instant quelconque t est :
Ate = acfo + acn (t —to,ceo)
I'expression (t —to,ceo) étant corrigée de fagon a tenir compte du changement de journée.
3.5.5.2. CORRECTIONS A LONG TERME

3.5.5.2.1. Correction d’horloge GPS. La correction d’horloge d'un satellite GPS i est

appliquée selon I'équation ci-dessous :
t = tsvi —[(Atsv.i)L1 +O Atsv,i]
ou:
t = heure du réseau SBAS
tsv.i = temps du satellite GPS au moment de la transmission du message
(Atsv,i)L1 = phase de code PRN du satellite (paragraphe 3.1.2.2)
OAtsv,i= correction du déphasage de code

3.5.5.2.1.1. La correction de déphasage (8Atsvi) d’un satellite GPS ou SBAS a un
instant quelconque tk est :

OAtsv,i = daifo+ Oaif (tk —ti.LT)

3.5.5.2.2. Correction d’horloge  GLONASS. La correction d’horloge d'un satellite

GLONASS i est appliquée selon I'équation ci-dessous :

t = tsv,i+ ta(to) —yn(to)(tsv.i —to) —OAtsv,i

ou :
t = reseau SBAS
T = temps du satellite GLONASS au moment de la transmission du message
th, Taolty). Volte) = parameétres temporels GLONASS définis au § 3.22.2
Sty = correction du déphasage de code

La correction de déphasage de code dAtsv, d’'un satellite GLONASS i est :
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SAtsyi= Saig + daial(t — tiry) + Saicrowass

ou (t —tiLt) est corrigé pour tenir compte du changement de journée. Si le code de vitesse = 0,

alors 9ais= 0.

3.5.5.2.3. Correction de la position du satellite. Le vecteur de position SBAS corrigé du

satellite i de la ou des constellations satellitaires de base ou du SBAS a l'instant t est :

X; X ox, | | 8%,
¥i =| ¥ || 0¥ |+ 0V I-’r_ri.L'l':l
I dz. | | &z

ou:
(t —tiLT) est corrigé de facon a tenir compte du changement de journée.

[xiyi zi]T est le vecteur de position du satellite de la ou des constellations satellitaires de base ou
du SBAS (paragraphes 3.1.2.3, 3.2.2.3 et 3.5.5.1.1).

Sile code de vitesse est 0. alors [8%, 8y, 8z, ]I =[0 0 0]

3.5.5.3. Corrections de pseudodistance. La pseudodistance corrigée d’'un satellite i &

linstant t est : PRicome: = PRi + FCi + RRC; (t — o) + IC; +~ TG
ou:

PRi = pseudodistance mesurée aprés application de la correction d’horloge du satellite

FCi= correction rapide

RRCi = correction du taux de variation de distance

ICi = correction des effets ionosphériques

TCi = correction des effets troposphériques (valeur négative représentant le retard
troposphérique)

tiof = instant d’entrée en vigueur des corrections rapides les plus récentes (début de I'impulsion de
la seconde SNT coincidant avec la transmission par le satellite SBAS du premier symbole du
bloc-message)
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3.5.5.4. Corrections du taux de variation de distance. La correction du taux de

variation de distance du satellite i est :

Fci,actuelle - FCinrécédente

. : ,sia; # 0
RRCi _ i,0f = Yi,0f précédente
0, dans les autres cas
ou:
FCiacuele = correction rapide la plus récente
FCi précedente = correction rapide antérieure
ti,of = instant d’entrée en vigueur de FCiactuelle

ti,of_précedente = instant d’entrée en vigueur de FCi précédente
a = facteur de dégradation de la correction rapide (voir le Tableau B-34).
3.5.5.5. CORRECTIONS DES EFFETS IONOSPHERIQUES TRANSMISES

3.5.5.5.1. Position des points de pénétration ionosphérique (IPP). Le point
d’intersection du segment de ligne récepteur satellite avec I'ellipsoide situé a 350 km au-dessus
de l'ellipsoide du WGS-84 est appelé point de pénétration ionosphérique (ou point IPP). Sa

5 r‘v
position est donnée par sa latitude (dpp) et sa longitude () WGS-84.

3.5.5.5.2. Corrections ionosphériques. Les corrections des effets ionosphériques, pour

le satellite i sont :

[R,cosf, |
. R.+h; |
Fpp = facteur d’obliquité =
Twp = valeur estimée du retard ionosphérique dans le sens vertical, aprés interpolation

(paragraphe 3.5.5.5.3)

Re =6 378,1363 km
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ei = angle de site du satellite i
hi= 350 km

Note. — Dans le cas des satellites GLONASS, la correction ionosphérique (ICi) doit étre
multipli€ée par le carré du rapport entre les fréquences du GLONASS et les fréquences du GPS

(fGLONASS/fGPS) 2 .

3.5.5.5.3. Valeur estimée du retard ionosphérique dans le sens vertical, apres
interpolation. Quatre points étant connus,l’interpolation de la valeur estimée du retard

ionosphérique dans le sens vertical a la latitude ®pp et a la longitude App donne :
4
e = Z‘ﬁ-kt_.-__‘
k-l

ou :

tw : valeurs transmises du retard mesuré dans le sens vertical au sommet k de la grille IGP
(Figure B-13).

W1= Xpp Ypp

W2= (1 —Xpp) Ypp
Ws= (1 =xpp) (1 ~Ypp)
Wa=Xpp (1 =Ypp)

3.5.5.5.3.1.  Pour les points IPP situés entre 85°N et 85°S :

;l'.dpp - ?-_1
pp -
Ay — Mg
L _twd
Yep
by — iy
ou
1 = longitude des points IGP situés i ["ouest du point IPP considéré
b = longitude des points IGP situés a I'est du point IPP considéré
i = latitude des points IGP situés au sud du point IPP considéré
f = latitude des points IGP situés au nord du point [PP considéré
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Note — 5i A; et ; sont a cheval sur le méridien 180°, le caleul de X, doit tenir compte de la discontinuité des valeurs de
longitude.

3.5.5.5.3.2.  Pour les points IPP situés au nord du 85e paralléle nord ou au sud du 85e

paralléle sud :

_ |"-|-1|J|J|'EL"_"D
Yor=—107
1 ,—.F;:
Xpp I‘E:[}C' - X { 1-2 !’rlil'} + ¥pp
ou :

i1 = longitude du deuxiéme point IGP situé a I'est du point [PP considéré
i = longitude du deuxiéme point IGP situé i ['ouest du point IPP considéré
i: = longitude du point IGP le plus proche a 'ouest du point IPP considéré
is = longitude du pomnt IGP le plus proche a 'est du point IPP considéré

Trois points étant connus, l'interpolation de la valeur estimée du retard ionosphérique dans le

sens vertical est donnée par :

3.5.5.5.3.3.  Pour les points situés entre 75°S et 75°N :

3
T'rp_:lz E Wk Tk
k=1

ou:
W= ypp

W2=1 —Xpp —Ypp
W3 = Xpp

3.5.5.5.3.4.  xppet ypp sont calculés pour une interpolation a quatre points, a ceci prés que
A1 et @1 sont toujours la longitude et la latitude du point IGP2, et A2 et ®2, les autres longitude et
latitude. IGP2 est toujours le sommet opposé a I'hypoténuse du triangle défini par les trois points,
IGP1 est a la méme longitude que IGP2 et IGP3 est & la méme latitude que IGP2 (Figure B-14).

3.5.5.5.3.5. Pour les points situés au nord du 75¢ parallele nord ou au sud du 75°

paralléle sud, I'interpolation a partir de rois points n’est pas possible.
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3.5.5.5.4. Sélection des points de grille ionosphérique. Le protocole de sélection des

points de grille ionosphérique (ou points IGP) est le suivant :
(a) Cas d’un point IPP situé entre 60°N et 60°S :

(1) s'il existe quatre points IGP formant une cellule de 5 degrés de cété autour du point
IPP et que ces points sont positionnés a « 1 » dans le masque IGP, ils sont

sélectionnés ;

(2) au cas contraire, s'il existe trois points formant un triangle rectangle autour du point
IPP, les deux co6tés de I'angle droit mesurant 5 degrés, et que ces points sont
positionnés a « 1 » dans le masque IGP, ils sont sélectionnés ;

(3) au cas contraire, s'’il existe quatre points formant une cellule de 10 degrés de coté
autour du point IPP et que ces points sont positionnés a 1 dans le masque IGP, ils
sont sélectionnés ;

(4) au cas contraire, s'il existe trois points formant un triangle rectangle autour du point
IPP, les deux cbtés de I'angle droit mesurant 10 degrés, et que ces points sont

positionnés a 1 dans le masque IGP, ils sont sélectionnés ;
(5) sinon, aucune correction des effets ionosphériques ne peut étre fournie.
(b) Cas d’un point IPP situé entre 60°N et 75°N ou entre 60°S et 75°S :

(a) s'il existe quatre points IGP formant une cellule de 5 degrés de latitude sur 10
degrés de longitude autour du point IPP et que ces points sont positionnés a 1

dans le masque IGP, ils sont sélectionnés ;

(b) au cas contraire, s'il existe trois points formant un triangle autour du point IPP, les
deux cotés de I'angle droit mesurant 5 degrés de latitude et 10 degrés de
longitude, et que ces trois points sont positionnés a 1 dans le masque IGP, ils
sont sélectionnés ;

(c) au cas contraire, s'il existe quatre points formant une cellule de 10 degrés de coté
autour du point IPP et que ces points sont positionnés a 1 dans le masque IGP,
ils sont sélectionnés ;

(d) au cas contraire, s'il existe trois points formant un triangle autour du point IPP, les
deux coOtés de l'angle droit mesurant 10 degrés, et que ces trois points sont

positionnés a 1 dans le masque IGP, ils sont sélectionnés ;

(e) sinon, aucune correction des effets ionosphériques ne peut étre fournie.
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(c) Cas d’un point IPP situé entre 75°N et 85°N ou entre 75°S et 85°S :

(1) si les deux points IGP les plus proches sur le 75¢ paralléle et les deux points IGP
les plus proches sur le 85° paralléle (distants de 30° de longitude dans le cas des
bandes 9 et 10, de 90° dans les autres cas) sont positionnés a 1 dans le masque
IGP, une cellule de 10 degrés de c6té est créée par interpolation linéaire entre les
points IGP du 85¢ parallele, ce qui donne les points IGP virtuels situés aux
mémes longitudes que les points IGP du 75¢ paralléle ;

(2) sinon, aucune correction des effets ionosphériques ne peut étre fournie.
(d) Cas d’un point IPP situé au nord du 85e paralléle nord :

(1) si les quatre points IGP situés a 85° de latitude nord et aux longitudes 180°0O,

90°0, 0° et 90°E sont positionnés a 1 dans le masque IGP, ils sont sélectionnés ;
(2) sinon, aucune correction des effets ionosphériques ne peut étre fournie.
(e) Cas d’un point IPP situé au sud du 85¢ parallele sud :

(1) si les quatre points IGP situés a 85° de latitude sud et aux longitudes 140°0,
50°0, 40°E et 130°E sont positionnés a 1 dans le masque IGP, ils sont
sélectionnés ;

(2) sinon, aucune correction des effets ionosphériques ne peut étre fournie.

Note. — La sélection des points IGP ne dépend que des informations fournies par le
masque IGP, peu importe pour I'état de ces points (« contrélé », « non contrblé » ou « a ne pas
utiliser »). Si 'un quelconque des points retenus est a I'état « Ne pas utiliser », la correction des
effets ionosphériques ne peut étre établie. Dans le cas d’une sélection de quatre points, si I'un
d’eux est a l'état « Non contrblé », l'interpolation se fait sur les trois autres, a condition qu’ils
forment un triangle autour du point IPP.

3.5.5.6. Niveaux de protection. Les niveaux de protection horizontal (HPL) et vertical

(VPL) sont :

| Ky 2pa % dygsje; du mode en route au mode approche classique
HPLgas =4

|Kgpa #dyy, dumode approche de précision au made APV

‘.'YPLSB__‘L’: = Kx_-_p__\ # {1\'
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ol :

4 = Z 2 ot = variance de la distribution associée au modéle qui englobe la distribution des erreurs vraies suivant
L Sy, . . A
' I"axe vertical.

d: =VY'sl .o} = variance de la distribution associée au modele qui englobe la distribution des
i=1 erreurs vraies suivant 1’axe des x.
" 2.3 3 B variance de la distribution associée au modele qui englobe la distribution des
v o : Sy.iTi erreurs vraies suivant 1’axe des y.
1
N 2 covariance de la distribution associée au modéle suivant 1’axe des x et I’axe

Tl desy.

Sxi= dérivée partielle de la composante de I'erreur de position suivant 'axe des x par rapport
a l'erreur de pseudodistance commise sur le satellite i.

Syi = dérivée partielle de la composante de I'erreur de position suivant I'axe des y par rapport
a l'erreur de pseudodistance commise sur le satellite i.

Svi = dérivée partielle de la composante de I'erreur de position suivant I'axe vertical par

rapport a I'erreur de pseudodistance commise sur le satellite i.

T = G imT O wmET T ™ ll--rl.:n'p-u

Les variances (67 q et 67 ume) sont définies aux § 3.5.5.6.2 et 3.5.5.6.3.1. Les paramétres (07 .z et O yopo) SONt déterminés
par I'élément d’aéronef (§ 3.5.8.4.2 et 3.5.8.4.3).

Les axes x et y représentent le plan horizontal et I'axe v, la verticale au point considéré.

Le calcul de la position d'aprés la méthode générale des moindres carrés fait appel a la matrice
de projection S suivante :

S'x.l S\_g sas Sx.?«'
5 Spr Sya - Syw GTxWxGY' xGT x W
= S., S, ... S.. =G xWxG)"' =G" =
S'-l S:.! aas Sl.!\.'
ou
Gi = [-cos El cos Az —cos El; sin Az —sin El; 1] =1" ligne de G
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[w, 0 .. 0
» 0 w, 0
Y\’\" = N N
| 0 oWy |

1

El angle de site de la i source de mesure de distance (en degrés)
azimut de la i* source de mesure de distance prise dans le sens inverse des aiguilles d une montre 3 partir de

I'axe x (en degrés)

K

wi = coefficient de pondération inverse associé au satellite i = 62
Note 1.— Afin de rendre les équations plus lisibles, I'indice i a été supprimé.

Note 2.— Dans le cas d’une solution non pondérée, la matrice de pondération est tout

simplement la matrice identité (wi = 1).

3.5.5.6.1. Définition du coefficient K. Le coefficient K a les valeurs suivantes :
Kyspa=6.18
Kyps=6.0
Kypa=35,33

3.5.5.6.2. Définition du modele d’erreur applicable aux corrections rapides et a long

terme. Si les corrections rapides et les corrections a long terme ou parameétres de mesure de

distance GEO sont appliqués, ainsi que les parameétres de dégradation :

s |[(Tivpee) (Ouppe ) + &5 B By TE, 1. si RS88ppe =0 (message de type 10)

i.flt

|[|5.l'[1]{t ) (Syppe ) &g e, tE . FE L] si R8S e = | (message de type 10)

Oou

si le message de type 27 est utilisé, fupre est un terme propre a une région (8 3.5.4.9) ;
si le message de type 28 est utilisé, fupre est un terme propre a un satellite (§ 3.5.5.6.2.5) ;

si aucun de ces deux messages n’est utilisé, fupbre = 1.

Si les corrections rapides ou les corrections a long terme ou paramétres de mesure de distance

GEO sont appliguées, mais les paramétres de dégradation ne sont pas appliqués :
c!":u.l:u = [(oiuore) (Svpee) + 8 m|:

3.5.5.6.2.1. Dégradation des corrections rapides. Le parameétre de dégradation des

données de correction rapide est :
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alt—t,+t,)
Ef =

2

ou

t heure courante

t, (temps de référence de UDREL) : s1 IODF, = 3, t, est I'instant de I"impulsion SNT de | seconde qui coincide
avee le debut de la transmizsion du bloc-message contenant les données UDREL les plus récentes (messages des
types 2 4 6 ou 24) correspondant au paramétre 1ODF, de la correction rapide prise en compie. Si IODF; = 3, 1,
est I'instant de 'impulsion SNT de | seconde qui coincide avec le début de la transmission du message
contenant la correction rapide apphicable au satellite 1

oy {défini au § 3.5.4.7)

Note.— Pour les parameétres UDRE incorporés aux messages des types 2 a 5 et 24, t, est
égal a l'instant d’entrée en vigueur des corrections rapides, puisque celles-ci sont contenues dans
le méme message. Pour les paramétres UDRE incorporés aux messages de type 6, si IODF = 3,
tu est égal la aussi a l'instant d’entrée en vigueur des corrections rapides (tor ). Enfin, pour les
paramétres UDRE incorporés aux messages de type 6, si IODF # 3, t, est linstant de

transmission par le satellite géostationnaire du premier bit du message de type 6 considéré.

3.5.5.6.2.2. Dégradation des corrections du taux de variation de distance
3.5.5.6.2.2.1. Si RRC =0, alors emc= 0.

3.5.5.6.2.2.2. Si RRC # 0 et IODF # 3, le paramétre de dégradation des données de
correction rapide est :
| 0. si (I0DF,,,,; — I0DF,. .y, JMOD3 = |
Epe = .'- -ill,;_ Bn-.' ]
I

2+ |(t=tee). si (I0DE,,,, ~ IODF,

IMOD3 =1

révedent

3.5.5.6.2.2.3. Si RRC # 0 et IODF = 3, le paramétre de dégradation des données de
correction du taux de variation de distance est :

I.

At——=

0, 8i =0

- e

(t—tyr ), i #10

Ili.
At —
5
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Dans ces équations :

t =  heure courante

[ODF, =  paramétre [ODF associé aux corrections rapides les plus récentes

1ODF, i atem =  paramétre JODF associé i la correction rapide antérieure

At = [..III - 1'I.'|I._;|!-\.u.'\;n.|'.:

I, = délai d"expiration utilisateur pour les corrections rapides
3.5.5.6.2.3. Dégradation des corrections a long terme

3.5.5.6.2.3.1. Constellation ou constellations satellitaires de base

3.5.5.6.2.3.1.1. Sile code de vitesse est 1, le parameétre de dégradation des données de

correction a long terme du satellite i est :

[ 0, sitpr=t<tir+ Dy v

“he b T Che o) max (0t ;1 — t.t — t g7 — Ly 1), dans les autres cas

3.5.5.6.2.3.1.2. Sile code de vitesse est 0, le paramétre de dégradation est :

l:_:‘ =(.I:L o [l[— 1-||._. :|
lt—vil

ou :
t = heure courante
tie = instant de transmission par le satellite géostationnaire du premier bit du message de
correction a long terme
[X] = plus grand entier inférieur a x
3.5.5.6.2.3.2. Satellites géostationnaires. Le paramétre de dégradation des données de

correction a long terme est :

i - I
0, sl by geo = < bgro 1 laeo

Ehe = | Coeo b+ Caeo v max (Dtogro— tt — togro — lyeo), dans les autres cas
ou t = heure courante.

Note.— Lorsque des corrections a long terme sont appliguées a un satellite
géostationnaire, la dégradation des corrections a long terme est appliqguée et la dégradation du

message de navigation du satellite géostationnaire n’est pas appliquée.

3.5.5.6.2.4. Dégradation des données de correction (de « en route » a « approche

classique »)
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s"il n'y a aucun délai d'expiration associé aux corrections rapides et aux corrections

fo, . - : :
| a long terme pour "approche de précision/approche avec guidage vertical
Eer = | . o s . -, . 5 ; 5
' c_ siun délai d'expiration est associé aux corrections rapides et aux corrections a long
L™ terme pour I'approche de précision/approche avec guidage vertical
3.5.5.6.2.5. Facteur de dégradation UDRE calculé avec les données du message de
type 28.
. a—
Supae = VI -C-T+g,
ol
i'\.
1= g
i,
1
_ix -
i, | = le vecteur unitaire de I"utilisateur au satellite dans le cadre des coordonnées ECEF du WGS-84
Li, |
C = R'"R
E¢ = Ceovariance - SF
SF — nexposant d'échellp 5
R = E-5F
Eyi B2 Eiz Eps
0 E‘l.] E].E E2.4
E = ' '
0 0 E;Es,
0 0 0 Ey
3.5.5.6.3. Définition du modele d’erreur applicable a Ila correction des effets
ionosphériques

3.5.5.6.3.1. Données de correction des effets ionosphériques diffusées. Si les corrections
SBAS des effets ionosphériques sont appliquées, o2 uire est donné par I'équation :

o ume = Fpp 0 unve
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o1l

=]

Fpe = (défini au § 3.5.5.5.2)

4 3

F _ s 2 — F

Fuve= E Wi ‘T jonogrid OU Fuvg= E Wh " O jonogrid
n=1 n=1

avec utilisation des coefficients de pondération de points de pénétration ionosphériques (W) et

des points de grille retenus pour la correction des effets ionosphériques (§ 3.5.5.5).

Si les paramétres de dégradation sont utilisés, pour chaque point de grille :

2
o2 _ {(U“IGWE + Ejono) » SiRSS;,, = 0 (message de type 10)
i id = .
rrianosrt olowe + Ehno si RSSjono = 1 (message de type 10)
ou :
Siwo = Ciono_sep [122] + Ciono_ramp (t — tiono)

iono

heure courante
instant de transmission par le satellite géostationnaire du premier bit de correction des eftets ionosphériques
plus grand entier inférieur a x

t

tiono

[+]

Si les paramétres de dégradation ne sont pas utilisés, pour chaque point de grille :
ﬁn.lmmg]'ld = On,GIVE

Note.— Dans le cas des satellites GLONASS, les paramétres Geive €t €iono doivent étre

multipliés par le carré du rapport entre les fréquences du GLONASS et les fréquences du GPS
(FGLONASS /fGPS)2.

3.5.5.6.3.2. Correction des effets ionosphériques. Si les corrections SBAS des effets

ionosphériques ne sont pas appliquées, o?ure est donné par I'équation :

T; 2 2
il 1ono
Oyire =MAX {(T) '(.FF?IJ-TVHI) }
ol :
Tiono = valeur estimée du retard ionosphérique, selon le modéle retenu (par correction GPS ou autre)
Fio = (défini au § 3.5.5.5.2)
9Im,  0<|dp| <20

Tyer = 44,5m, 20<|¢,,| <55;et
6m,  55<|dyp,]

Dpp = latitude du point de pénétration ionosphérique
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3.5.6. TABLEAUX DE MESSAGES

Chaque message SBAS sera codé conformément au format correspondant & son contenu, tel que
indiquent les Tableaux B-37 a B-53. Tous les parameétres algébriques seront représentés en

complément a 2, le bit de signe étant le bit de poids fort (MSB).

Note. — Dans le cas des parameétres algébriques, la plage de valeurs réelle est moins

étendue que celle qui est indiquée : il faut retrancher la résolution a la valeur positive maximale.

Tableau B-37. Message de type 0 (« Ne pas utiliser »)

Tensur des dommeées Bits utilizes Plage de valeurs Eésolution

De réserve 212 — —

Tableau B-38. Message de type 1 (masque PRIN)

Tensur des dommeées Bits utihizés Plage de valeurs Eésolution

Pour chacun des 210 numéros

de code PR
Valeur du masque 1 Ooul 1
IODP 2 0a3 1

Note— Tous ces paramétres sont définis au § 3.5.4.1.

Tableau B-39. Messages de corrections rapides (types 2 a 5)

Tensur des données Bits utilises Plage de valeurs Eésolution
I0ODFE; 2 0a3 1
IODP 2 Das3 1
Pour 13 positions de satellite

Correction rapide (FCj) 12 +256,000 m 0,125 m
Pour 13 positions de satellite

UDEETL 4 {Tablean B-29) (Tableaun B-29)
NOTES—

1. Les parvametres JODF, et FC, sont définis au § 3.5.4.4.2.
2. Le parametre IODF est defini au § 3.5.4.1.
3. Le paraméne UDREL est défini au § 3.5.4.5.
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Tableau B-40. Message de type 6 (données d’intégrité)

Tensur des données Bits utilisés Plage de valeurs Eésolution
I0DF, 2 0a3 1
I0ODF; 2 0a3 1
I0ODE, 2 0as3 1
I0ODF; 2 0a3 1

Pour 51 satellites (en fonction du
numero de masque PEN)
UDEET, 4 {Tableau B-29) {Tablean B-29)

NOTES—

I. Les parameétres IODF, sont définis au § 3.5.4.4.2
2. Le paramétre UDREL est défini au § 3.5.4.5.

Tableau B-41. Message de type 7 (facteur de dégradation des corrections rapides)

Tensur des dommeées Bits utihizés Plage de valeurs Eésolution

Dalss 1s
0a3 1

Temps d’attente systéme(ty,:)

IODP

De reserve

Pour 51 satellites (en fonction du
numero de masgque PEN)

Indicateur de facteur de
degradation (a1;) 4 {Tableau B-34) {Tablean B-34)

[ S T S £

NOTES—

1. Les pavamétres ty ef ai, sont dgfinis an § 3.5.4.7.
2. Le paramétre IODF est défini au § 3.54.1.
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Tableau B-42. Message de type 9 (fonction de mesure de distance)

Teneur des données Bits utilisés Plage de valeurs Eésolution

De réserve b — —

t 62 13 02863845 165

URA 4 (Tableau B-26) (Tableau B-26)

X 30 +42 040673 m 0,08 m

Yo 30 42049673 m 0,08 m

e 25 +6 710 886.4 m 0.4m
Xo 17 +40,96 m's 0,000625 m's
Yo 17 +40,06 m's 0,000625 m's
76 18 +524,288 m/s 0,004 m's
X 10 +0,0064 m/s’ 0,0000125 m/s"
Vo 10 +0.0064 m's” 0,0000125 m/s*
7a 10 +0.032 m's? 0,0000625 m's’
G 12 09537« 105 23y

acn 8 +1,1642 2 1010 ss 27555

Note.— Tous ces paramétres sont définis au § 3.5.4.2.

Tableau B-43. Message de type 10 (paramétres de dégradation)

Teneur des donnses Bits utilisés Plage de valeurs Eésolution
B.. 10 032046 m 0,002 m
Cire_gst 10 0a2M46m 0,002 m
Clre_w1 10 04005115 m's 0.,00005 m/'s
Lic w1 o Daslls ls

Cre_wo 10 032046 m 0,002 m

| E— 0 Daslls ls

Coeo_tst 10 0a05115m 0,0005 m
C;.E.;._H- 10 04005115 m's 0,00005 m's
Lzeo 0 0aslls ls

Car ] D0a3lsm 05m
Ciono_sep 10 0a1023m 0,001 m
Tono o 0aslls ls

Ciono ramp 10 0a0.005115 m/'s 0,000005 m's
RSS;EE 1 Doul 1

BSSica 1 Doul 1

Coovariance 7 0al127 0.1

De réserve 81 — —

Note — Tous ces parametres sont définis au § 3.3.4.7.
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Tableau B-44. Message de type 12 (heure du réseau SBAS-temps UTC)

Teneur des données Bits ntilises Plage de valeurs Eésolution

Ao 24 +7.45 % 107 g/s 2705

Agoe 32 £ls 0

toe 8 026021125 40965

W, 8 02255 semaines 1 semaine

Afr g 8 +128s 1s

WiNpgr 8 0 a 255 semaines 1 semaine

DN 8 1 a7 jours 1 jour

Al sp 8 +128s 1s

Identificatenr de temps de référence 3 (Tableau B-33) (Tableau B-35)
UTC

Heure de 1a semaine GPS (TOW) 20 02604700 ls

Numéro de semaine GPS (W) 10 0al1023 semaines 1 semaine

Indicateur GLONASS 1 Dounl 1

5ay, crovass (Note 2) 24 £20-10%s 2,0-107%s

De réserve 50 — —

NOTES—

I. Tous ces parameétres sont définiz au § 3.5.4.8.

.

Données de nynchronization)

2. Ne s'appligue que 5i le SBAS envoie des dovnées de synchronisation dans le meszage de type 12 fvoirle § 3.5.7.4.4,

Tableau B-45

. Message de type 17 (almanachs GEO)

Teneur des données Bits utilisés Plage de valeurs Fésolution

Pour chacun des 3 satellites
De réserve 2 — —
Mumére de code PEN 8 0a210 1
Etat de fonctionnement 8 — —
Hoa 15 =42 508 400 m 2600 m
Yea 15 =42 508 400 m 2600 m
Loy 9 6 636 000 m 26 000 m
X ca 3 +40 m's 10 m's
Y ooa 3 +40 m's 10 m's
7 oGA 4 +480 m's 60 m's

Tatmansch (5 applique anx trois satellites) 11 DaB6336s G4 =

Note— Tous ces parametres sont dgfinis qu § 3.5.4.3.
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Tableau B-46. Message de type 18 (masque IGP)

Teneur des domnéss Bits utilisés Plage de valeurs Eésclution
MNombre de bandes IGP 4 0Dall 1
Identificateur de bande IGP 4 0alo 1
Identification des données — ionosphére 2 0a3 1
(IODL)
Pour 201 IGPs

Valeur de masque IGP 1 Ooul 1
De réserve 1 — —

Note.— Tous ces paramétrves sont définis au § 3.5.4.6.

Tableau B-47. Message de type 24 (combinaison corrections rapides/corrections
i long terme des erreurs des satellites)

Tensur des donnéss Bits utilisés Plage de valeurs Eésclution

Pour & positions de satellite

Correction rapide (FC;) 12 256,000 m 0,125 m
Pour § positions de satellite

UDRET; 4 i Tableau B-31) iTableau B-31)
ICDP 2 0as 1
Identificateur de type de correction 2 0as3 1
IODF; 2 0as 1
De réserve 4 — —
Demi-message de type 25 106 — —
NOTES—

Les pavamétres IODF,, (identificateur de type de corvection rapide) et FC, sont définis au § 3.3.4.4.2.

Le pavameétre IODF est defini au § 3.5.4.1.

Le paramétre UDREL est défini au § 3.5.4.5

Le message de correction a long ferme des errsurs se compose de deux demi-messages. Le premier (code de
vitezse = 0) est défini au Tableau B-48 ef 'autre {code de vitesse = 1), au Tableau B-49.

el
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Tableau B-45. Demi-message de tvpe 25 (correction a long terme des erreurs)
(CODE DE VITESSE =0)

Tensur des donnéss Bits utilizés Plage de valeurs Reésolution
Code de vitesse =10 1 0 1
Pour 2 satellites
MNumére de masque PEIN 6 0asl 1
Identification des 8 0a255 1
donnees (I0Dy)
&% 0 =32m 0125 m
O, 0 32 m 0,125 m
oz Q +3i2m 0.125m
83, 10 £ 27y
I0DP 2 0as3 1
De réserve 1 — —
NOTES—

I. Les paramétres Numére de masque FRN er IODP sont définis au § 5.5.4.1
2. Tous les auires parameétres sont definis au § 3.5.4.4.1.

Tableau B-49. Demi-message de tvpe 25 (correction a long terme des erreurs)
{(CODE DE VITESSE =1)

Tensur des données Bits utilisés Plage de valeurs Fésolution

Pour 1 satellite

Code de vitesse =1 1 1 1
Numero de masque PRN 6 Dasl 1
Identification des donnees (IOD;) 8 03255 1

i 11 +128m 0,125 m
aw; 11 128 m 0,125m
az; 11 +128m 0,125 m
R 11 +27 s 27
5%, 8 +0,0625 m/s 27 s
57, 8 +0,0625 m/s 27 s
8z, 8 +0,0625 m/s 27 mis
Ga;q 8 25 27 g/s
Instant d’entrée en vigueur (to71) 13 0aB638ds 16s
10DP 2 0a3 1

NOTES—

1. Les parametres Numére de masgue PRN et IGDF sont definiz au § 3.5.4.1

! Tous les qufres parametres sont définis au § 3.5.44.1.
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Tableau B-50. Message de type 26 (retard ionosphérique)

Tensur des donnéas Bits utihisés Plage de valeurs E.ésclution
Identificateur de bande IGP 4 0al10 l
Identificatenr de bloc IGP 4 Dal3 1
Pour chacun des 15 points de gnlle
Valeur estimeée du retard a la verticale 9 0ae387sm 0,125m
des points IGP
Indicateur d’erreur a la verticale des 4 {Tableaun B-33) {Tableau B-33)
points (GIVEL)
10D 2 0as3 1
De reéserve 7 — —

Note— Tous ces paramétres sont définis au § 3.5.4.6.

Tableau B-51. Message de type 27 (message de service SBAS)

Tensur des données Bits utilises Plage de valeurs Eésolution
Identification des données — 3 0a’d 1

service (I0DS)
Nombre de messages de service 3 1a8 1
MNumero de message de service 3 1as 1
Nombre de régions 3 Das 1
Code de prionté 2 0a3 1
Indicatenr SUDRE — intérienr 4 0als 1
Indicateur SUDRE — extérieur 4 Dals 1
Pour chacune des 5 régions
Coordonnée 1 (latitude) 8 +00° 1°
Coordonnée 1 (longimude) g =180° 1°
Coordonneée 2 (latitude) 8 +00° 1°
Coordonnée 2 (longitude) g =180° 1°
Forme de 1a région 1 — —
De réserve 15 — —
Note.— Tous ces paramétres sont définis au § 1.5.4.0.

Tableau B-52. Message de type 63 (vide)

Teneur des dommeéss Bits utilisés Plage de valeurs Bésolution

De réserve 212 — —
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Tableau B-53. Matrice de covariance horloge-éphémeérides (message de type 28)

Tensur des donnéss Bits utilisés Plage de valeurs Fésolution
1I0DP 2 Das 1
Pour deux satellites
numeéro de masque PRN 6 0asl 1
exposant d’échelle 3 Da’7 1
Eix 9 0asll 1
E., 0 Dasll 1
E;; 9 Dasll 1
E.4 0 Dasll 1
Eix 10 +512 1
Eis 10 +3512 1
E 4 10 +512 1
E.; 10 +512 1
E.4 10 +512 1
E:4 10 +512 1
NOTES .

I. Ler pavametves numére de masque PRN et IODF sont définiz au £ 3.5.4.1

2. Tous les autres paramétres sont définis au § 3.5.4.10.

3.5.7 ELEMENT NON EMBARQUE

Note 1.— Selon le niveau de service offert par le SBAS considéré, différentes fonctions

peuvent étre mises en ceuvre (voir Chapitre 10.3, paragraphe 10.3.7.3.4.2).

Note 2.— Les parametres auxquels il est fait référence dans cette section sont définis au

paragraphe 3.5.4.
3.5.7.1 GENERALITES

3.5.7.1.1 Données requises et intervalles de transmission. Le SBAS diffusera les
données requises par les fonctions mises en ceuvre conformément au Tableau B-54. Si des
données ne sont pas nécessaires a une fonction donnée, le systéme les transmettra néanmoins
conformément aux spécifications applicables aux fonctions pour lesquelles ces données sont
requises. L’intervalle maximal entre deux transmissions est indiqué au Tableau B-54 pour chaque

type de données.

3.5.7.1.2 Contréle des signaux radioélectriques SBAS. Le SBAS contrblera les

paramétres des satellites SBAS indiqués au Tableau B-55 et prendra les mesures nécessaires.

Note. — Le SBAS peut diffuser des messages vides (type 63) dans les créneaux

temporels ou aucune autre donnée n’est diffusée.

Edition : 03 Amendement 01 Date : 03/07/2019 Page : 86 de 229



REPUBLIQUE DE GUINEE RAG. 10 - PARTIE 1

Cy TELECOMMUNICATIONS
&7 AERONAUTIQUES AIDES RADIO

A LA NAVIGATION

Autorité Guinéenne de I’Aviation Civile

APPENDICE - B

SPECIFICATIONS TECHNIQUES DETAILLEES RELATIVES AU SYSTEME MONDIAL DE NAVIGATION
PAR SATELLITE (GNSS)

3.5.7.1.3 « Ne pas utiliser ». Le cas échéant, le SBAS diffusera le message « Ne pas utiliser »
(type 0) quand la fonction de mesure de distance du satellite SBAS et les données associées ne

doivent pas étre exploitées.

3.5.7.1.4 Le décalage Doppler du signal du satellite géostationnaire vu d'un point fixe
quelconque a l'intérieur de I'empreinte du satellite géostationnaire, quel que soit le satellite, ne

dépassera pas + 450 Hz.

Note .— Ce décalage Doppler maximal correspond approximativement a linclinaison orbitale
maximale du satellite géostationnaire qui puisse étre prise en charge par les plages de codage

des messages de type 9 et de type 17.

Tableau B-54. [Intervalles de transmission et fonctions utilisatrices

Etat de

Intervalle de fonctionnement Correction Correction Types de

transmission Mesure du satellite differentielle différenticlle MEssages
Type de données maximal de distance GNSS sommaire précise connexecs
Matrice de covariance 120 = 28

horloge-éphémérides
SBAS en mode d"essai fs 0
Masque PRN 120 R R 14 I
UDREI fis R* R R 246,24
Corrections rapides Is2 R* R R 24524
(Mote 4)
Corrections i long terme 120 R* R R 24,125
Données de mesure de distance GEO 120 = R R R R 9
Dégradation des corrections rapides 1205 R* R R 7
Paramétres de dégradation 1205 R 10
Masque de grille ionosphérique 300 s R 18
Cormection des effets ionosphéniques 300 s 14 26
(GIVED)
Données de synchronisation 300 s R R R 14 12
(Note 3) (Mote 3) (MNote 3) (Note 3)

Données d’almanach 300s R R R R 17
Miveau de service 300s 27
NOTES

# R » signifie que la fonction considérée requiert la transmission des données.

w R* » désigne le codage spécial décrit au § 3.5.7.3.3

Les messages de type 12 ne sont reguis que si des données sont fournies pour les satellites GLONASS.

I deésigne le défai d expiration des corrections rapides pour lapproche de précision/approche avec guidage vertical, défini au Tableaw B-57.

3.5.7.1.5 Paramétres de la fonction de mesure de distance GEO (orbite géostationnaire).
Chaque satellite SBAS diffusera les parameétres de la fonction de mesure de distance GEO

(orbite géostationnaire) (définis au paragraphe 3.5.4.2).

Note .— Les parametres de la fonction de mesure de distance de l'orbite géostationnaire doivent
étre diffusés méme lorsqu’aucune fonction de mesure de distance n’est fournie afin que les

récepteurs embarqués puissent appliquer une identification positive du satellite SBAS diffuseur.
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Lorsque la mesure de distance n’est pas fournie, la précision des données de type 17 (et de type
9) ne s’applique qu’a 'acquisition du satellite.

3.5.7.1.5.1 L’erreur de décalage Doppler d’un satellite géostationnaire calculée a partir d’un
message de type 9 qui n’a pas dépassé le délai d’expiration, par rapport au décalage Doppler réel
du satellite géostationnaire vu d’un point fixe quelconque a l'intérieur de I'empreinte du satellite
géostationnaire, ne dépassera pas 210 Hz.).

3.5.7.1.6 Données d’almanach. Chaque satellite SBAS diffusera les données d’almanach

(paragraphe 3.5.4.3) de tous les satellites SBAS du méme fournisseur de services.

3.5.7.1.6.1 L’erreur de la position estimée du satellite calculée a partir d’'un message de type 17
diffusé au cours des 15 minutes précédentes, par rapport a la position réelle du satellite, ne
dépassera pas 3 000 km.

3.5.7.1.6.2 La distance de séparation entre la position estimée du satellite calculée a partir d’un
message de type 17 diffusé au cours des 15 minutes précédentes et la position du satellite
calculée a partir des paramétres de mesure de distance GEO d’un message de type 9 qui n'a pas
dépassé le délai d’expiration ne dépassera pas 200 km.

Tableau B-55. Controle des signaux radioélectriques SBAS

Paramétre Renvoi Seuil d’alarme Mesure i prendre
Niveau de puissance du Chapitre 3,  puissance minimale spécifiée désactiver la fonction de mesure de distance (Note 1)
signal §10.37.3.443 puissance maximale spécifiée
(Note 2) interrompre la diffusion
Modulation Chapitre 3, controler la distorsion désactiver la fonction de mesure de distance (Note 1)
§1037.3.445 du signal
Conversion temps SNT- Chapitre 3, S/O (Note 3) desactiver la fonction de mesure de distance, a moins que
temps GPS §10.37.345 la donnée &y ppe n'indique I'erreur commise
Stabilité de la porteuse §3.5.2.1 S/0 (Note 3) désactiver la fonction de mesure de distance, 3 moins que

la donnée oyppe n'indique I'erreur commise

Cohérence code-fréquence §3.5.24 S/0 (Note 3) désactiver la fonction de mesure de distance, a moins que
la donnée Gypre n’indique I’erreur commise

Ecart maximal sur phase §3.5.2.6 S/0 (Notes 2 et 3) désactiver la fonction de mesure de distance, 3 moins que
de code la donnée aypge n’indique I’erreur commise
Codage a convolution §3.529 tous les messages cesser la diffusion

transmis sont erronés
NOTES—

1. La désactivation de la fonction de mesure de distance s effectue par transmission d une donnée URA et d'un paramétre o ypse « Ne pas utiliser » pour
le satellite SBAS considéré.

2. Lecontrile de ces paramétres peut se faire par analyse de leur incidence sur la qualité du signal requ (C/Noimpact), donc sur ntilisateur.

3. Les seuils d’alarme ne sont pas spécifiés car erreur induite est acceptable i condition d'étre représentée dans les paramétres & ypge et URA. 5i tel
n'est pas le cas, la fonction de mesure de distance doit étre désactivée.
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3.5.7.1.6.3 L’erreur de décalage Doppler d’un satellite géostationnaire calculée a partir d’un
message de type 17 diffusé au cours des 15 minutes précédentes, par rapport au décalage
Doppler réel d’un satellite géostationnaire vu d’'un point fixe quelconque a l'intérieur de 'empreinte

du satellite géostationnaire, ne dépassera pas +210 Hz.

3.5.7.1.6.4 Le SBAS ne diffusera pas de données d’almanach pour un satellite SBAS d’un autre
fournisseur de services pour lequel la position estimée a partir des données d’almanach diffusées
au cours des 15 minutes précédentes serait a moins de 200 km de la position de ses propres
satellites géostationnaires calculée a partir des parametres de mesure de distance GEO d'un

message de type 9 qui n'a pas dépassé le délai d’expiration.

3.5.7.1.6.5 Lorsque la position estimée d’un satellite géostationnaire fournissant une fonction de
mesure de distance,calculée a partir d'un message de type 17 diffusé au cours des 15 minutes
précédentes, est a moins de 200 km de la position d’'un autre satellite géostationnaire du méme
fournisseur de services, calculée a partir d'un message de type 9 pour ce satellite géostationnaire
qui n'a pas dépassé le délai d’expiration, 'TUDRE du satellite géostationnaire sera réglée a une
valeur suffisamment élevée pour tenir compte de la possibilité qu'un utilisateur puisse mal

identifier le PRN du satellite géostationnaire fournissant la fonction de mesure de distance.

3.5.7.1.6.6 Les paramétres d'état de fonctionnement indiqueront [I'état du satellite et

I'identificateur du fournisseur de services, conformément au paragraphe 3.5.4.3.

3.5.7.1.6.7 Les positions de satellite non utilisées seront codées dans les messages de type 17

a l'aide du numéro de code PRN « 0 ».

3.5.7.1.6.8 Le fournisseur de services assurera I'exactitude de I'identificateur de fournisseur de
services diffusé dans un almanach.

3.5.7.2 Fonction de mesure de distance. Si le SBAS offre une fonction de mesure de
distance, il le fera conformément aux spécifications énoncées dans la présente section ainsi

gu’aux spécifications énoncées au paragraphe 3.5.7.1.
3.5.7.2.1 Critéres de performance
Note. — Voir Chapitre 10.3, paragraphe 10.3.7.3.4.2.1.

3.5.7.2.2 Données de mesure de distance. Le SBAS transmettra les données de mesure de
distance de fagon que I'erreur de position du satellite SBAS projetée sur la ligne de visée de tout
utilisateur se trouvant dans I'empreinte du satellite soit inférieure a 256 m. Chaque satellite SBAS
émettra une donnée URA représentant I'écart type des erreurs de mesure de distance, ramené au
temps SNT.
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3.5.7.3 Indication de /'état de fonctionnement des satellites GNSS. Si le SBAS offre une fonction
d’indication de I'état de fonctionnement des satellites, il le fera conformément aux spécifications

énoncées dans la présente section.

Note .— Un SBAS pourrait étre capable d’assurer lintégrité de certains satellites GPS qui sont

désignés comme marginaux ou hors d’état de fonctionner.

3.5.7.3.1 Spécifications relatives aux fonctions d’indication de [I'état de fonctionnement des
satellites. Etant donné une quelconque combinaison valide de données actives, la probabilité pour
que se produise une erreur dans le sens horizontal excédant la valeur de HPLssas (paragraphe
3.5.5.6) pendant plus de 8 secondes consécutives sera inférieure & 1077 au cours d’une heure, en

supposant que le temps d’attente pour I'utilisateur est nul.

Note. — Les « données actives » sont celles auxquelles n’est associé aucun délai
d’expiration (paragraphe 3.5.8.1.1). Cette spécification porte également sur les défaillances

affectant la ou les constellations satellitaires de base et le SBAS.

3.5.7.3.2 Masque PRN et identification des données — masque PRN (IODP). Le SBAS
transmettra un masque PRN et le paramétre IODP (message de type 1). Les valeurs de masque
PRN indiqueront si des données sont fournies ou non pour chaque satellite GNSS. Le parametre
IODP changera a chaque modification du masque PRN. La mise a jour du paramétre IODP des
messages de type 1 s’effectuera avant celle des paramétres IODP des autres messages. Le
parametre IODP des messages appartenant aux types 2 a 5, 7, 24, 25 et 28 sera égal au
parametre IODP transmis dans le message contenant le masque PRN (message de type 1) et

servant a désigner les satellites pour lesquels ce message contient des données.

3.5.7.3.2.1 Quand le masque PRN change, le SBAS répétera plusieurs fois le message de type
1 avant d'y faire référence dans les autres messages, ceci afin de garantir que les utilisateurs

recoivent bien la nouvelle version du masque.

3.5.7.3.3 Données d’intégrité. S’il n'assure pas la fonction de correction différentielle
sommaire, le SBAS transmettra les corrections rapides, les corrections a long terme et les
paramétres de dégradation des corrections rapides mis a zéro pour tous les satellites visibles

indiqués dans le masque PRN.

3.5.7.3.3.1 S'il nassure pas la fonction de correction différentielle sommaire, le SBAS indiquera
que le satellite n'est pas en état de fonctionner (« Ne pas utiliser ») si I'erreur de pseudodistance

excede 150 m.
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3.5.7.3.3.2 S’il n’assure pas la fonction de correction différentielle sommaire, le SBAS indiquera

que le satellite est « Non contrdlé » si I'erreur de pseudodistance ne peut pas étre déterminée.

3.5.7.3.3.3 S'il nassure pas la fonction de correction différentielle sommaire, le SBAS

transmettra un UDREIi égal a 13 si le satellite n’est pas « Ne pas utiliser » ou « Non contrélé ».
3.56.7.3.3.4 Le paramétre IODFj dans les messages de type 2 & 5, 6 ou 24 sera égal & 3.

3.5.7.4 Fonction de correction différentielle sommaire. Si le SBAS offre une fonction de
correction différentielle sommaire, il le fera conformément aux spécifications énoncées dans la
présente section ainsi qu’aux spécifications relatives a la fonction d’indication de l'état de
fonctionnement des satellites GNSS (paragraphe 3.5.7.3).

3.5.7.4.1 Spécifications relatives a la fonction de correction différentielle sommaire. Etant donné
une quelconque combinaison valide de données actives, la probabilité pour que se produise une
erreur dans le sens horizontal excédant la valeur de HPLsgas (définie au paragraphe 3.5.5.6)
pendant plus de 8 secondes consécutives sera inférieure a 10-7 au cours d’une heure, en

supposant que le temps d’attente pour I'utilisateur est nul.

Note. — Les « données actives » sont celles auxquelles n’est associé aucun délai
d’expiration (paragraphe 3.5.8.1.1). Cette spécification porte également sur les défaillances

affectant la ou les constellations satellitaires de base et le SBAS.

3.5.7.4.2 Corrections a long terme. Mis a part les satellites SBAS exploités par le méme
fournisseur de services, le SBAS déterminera et diffusera des corrections a long terme pour
chaque satellite GNSS (voir Note ci-dessous) visible désigné par la valeur 1 correspondante du
masque PRN. Aprés application des corrections a long terme, I'erreur de position des satellites de
la ou des constellations satellitaires de base projetée sur la ligne de visée de tout utilisateur se
trouvant dans I'empreinte du satellite sera inférieure a 256 m. Pour chaque satellite GLONASS, le
SBAS convertira les coordonnées des satellites en WGS-84 (paragraphe 3.5.5.2) avant de
déterminer les corrections a long terme. Pour chaque satellite GPS, le paramétre IOD transmis
devra correspondre au paramétre IODE du GPS et aux 8 bits de poids faible du parametre IODC
associé aux données d’horloge et aux éphémérides utilisées pour calculer les corrections
(paragraphes 3.1.1.3.1.4 et 3.1.1.3.2.2). Sur transmission par un satellite GPS de nouvelles
éphémeérides, le SBAS utilisera les anciennes éphémérides pendant au moins 2 minutes, mais
sans aller au-dela de 4 minutes, pour déterminer les corrections rapides et a long terme. Pour
chaque satellite GLONASS, le SBAS calculera et diffusera un IOD constitué d’'un temps d’attente

et d’'un intervalle de validité, comme il est spécifié au paragraphe 3.5.4.4.1.
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Note. — Les criteres d’établissement de la visibilité d’un satellite comprennent
I'emplacement des stations de référence et I'angle de masquage sous lequel ces stations suivent

les satellites.

3.5.7.4.2.1 Pour garantir la précision des corrections du taux de variation de distance le SBAS
minimisera les discontinuités des éphémérides satellitaires aprés application des corrections a

long terme.

3.5.7.4.3 Corrections rapides. Le SBAS déterminera des corrections rapides pour chaque
satellite GNSS visible désigné par la valeur 1 correspondante du masque PRN. Sauf si IODF = 3,
le parameétre IODF; prendra les valeurs 0, 1 et 2 de maniere séquentielle (0, 1, 2, 0, ...) a chaque

modification des données de correction rapide du message de type j (j = 2, 3, 4 ou 5).
Note. — Dans le cas d’une alarme, le parametre IODFjpeut étre égal a 3 (paragraphe 3.5.7.4.5).

3.5.74.4 Données de synchronisation. Si des données sont fournies pour le GLONASS, le
SBAS diffusera le message de synchronisation (message de type 12) comprenant I'écart temporel
GLONASS indiqué au Tableau B-44.

3.5.7.4.5 Données d’intégrité. Pour chaque satellite pour lequel des corrections sont fournies,
le SBAS transmettra des données d’intégrité (UDREI et, a titre facultatif, des données de
message de type 27 ou 28 pour calculer SUDRE) de fagon a satisfaire a la spécification d’intégrité
énoncée au paragraphe 3.5.7.4.1. Si la valeur des corrections rapides ou a long terme est en
dehors de la plage prescrite, le SBAS indiquera que le satellite n’est pas en état de fonctionner («
Ne pas utiliser »). Si la valeur de G?i ubre ne peut pas étre déterminée, le SBAS indiquera que le

satellite est « Non controlé ».

Si le paramétre o2 iubre est diffusé sous la forme d'un message de type 6, deux cas se

présentent :

() soit le parameétre IODF;j coincidera avec le paramétre IODFj associé aux corrections

rapides du message de type j auquel se rapporte le paramétre 02 iubre;

(b) soit le paramétre IODF; sera égal a 3 si le paramétre o2 i,ubre Se rapporte a toutes les
corrections rapides valides du message de type j qui n‘'ont pas dépassé le délai

d’expiration imparti.

3.5.7.4.6 Données de dégradation. Le SBAS transmettra des parametres de
dégradation (message de type 7) pour indiquer le délai d’expiration s’appliquant aux corrections

rapides et pour satisfaire a la spécification d’intégrité énoncée au paragraphe 3.5.7.4.1.
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3.5.7.5 Fonction de correction différentielle précise. Si le SBAS offre une fonction de
correction différentielle précise, il le fera conformément aux spécifications énoncées dans la
présente section ainsi qu’aux spécifications relatives a la fonction de correction différentielle

sommaire au paragraphe 3.5.7.4.

3.5.7.5.1  Spécifications relatives a la fonction de correction différentielle précise. Etant
donné une quelconque combinaison valide de données actives, la probabilité d’'un dépassement
des limites de tolérance pendant une durée supérieure au délai d’alarme sera inférieure 3 2 x 1077
pendant une approche quelconque, en supposant que le temps d’attente pour I'utilisateur est nul.
Le délai d’alarme sera de 5,2 s pour un SBAS qui prend en charge les opérations d’approche de
précision et de 8 s pour un SBAS qui prend en charge les opérations APV ou NPA. Un
dépassement des limites de tolérance correspondra a une erreur dans le sens horizontal
excédant la valeur de HPLseas ou a une erreur dans le sens vertical excédant la valeur de
VPLsgas (définie au paragraphe 3.5.5.6). Lorsqu'un dépassement des limites de tolérance est
détecté, le message d’alarme qui s’ensuit (diffusé dans un message de type 2 a 5, 6, 24, 26 ou
27) sera répété trois fois aprés la notification initiale de I'état d’alarme, soit un total de quatre fois

en 4 secondes.

Note 1.— Les « données actives » sont celles auxquelles n’est associé aucun délai
d’expiration (paragraphe 3.5.8.1.1). Cette spécification porte également sur les défaillances

affectant la ou les constellations satellitaires de base et le SBAS.

Note 2.— Les messages suivants peuvent étre transmis a la fréquence d’actualisation

normale.

3.5.7.5.2 Masque des points de grille ionosphérique IGP. Le SBAS transmettra un masque
IGP et le paramétre IODIk (soit au maximum 11 messages de type 18 correspondant aux 11
bandes IGP). Les valeurs de masque IGP indiqueront si des données sont fournies ou non pour
chaque point IGP. Si la bande 9 est utilisée, les bits du masque IGP correspondant aux points
IGP situés au nord du 55¢ paralléle nord dans les bandes 0 a 8 seront mis a 0. Si la bande 10 est
utilisée, les bits du masque correspondant aux points situés au sud du 55¢ paralléle sud dans les
bandes 0 & 8 seront mis a 0. Le paramétre IODIk sera mis & jour & chaque modification des bits du
masque IGP dans la k® bande. Le SBAS transmettra le nouveau masque sous forme d'un
message de type 18 avant d’y faire référence dans un message de type 26 connexe. Le
paramétre I0DIk du message de type 26 sera €gal au parameétre IODIk transmis dans le message
contenant le masque IGP (message de type 18) et servant a désigner les points IGP pour

lesquels ce message contient des données.
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3.5.7.5.2.1 Quand le masque IGP change, le SBAS répetera plusieurs fois le message de type
18 avant d’y faire référence dans le message de type 26, ceci afin de garantir que les utilisateurs
recoivent bien la nouvelle version du masque. Le méme paramétre IODIk devra étre également

utilisé pour toutes les bandes.

3.5.7.5.3 Correction des effets ionosphériques. Le SBAS transmettra des données de
correction des effets ionosphériques pour les points IGP désignés par les valeurs 1

correspondantes du masque IGP.

3.5.7.5.4 Données d’intégrité des corrections ionosphériques. Pour chaque point IGP pour
lequel des corrections sont fournies, le SBAS transmettra des données GIVEI de maniere a
satisfaire a la spécification d’intégrité énoncée au paragraphe 3.5.7.5.1.Si la valeur de ces
corrections ou du paramétre a?icive est en dehors de la plage prescrite, le SBAS indiquera ['état
« Ne pas utiliser » (désigné dans les données de correction, paragraphe 3.5.4.6) pour le point
IGP. Si la valeur de o2 icive ne peut pas étre déterminée, le SBAS indiquera que le IGP est « Non
contrdlé » (désigné dans le codage GIVEI).

3.5.7.5.5 Données de dégradation. Le SBAS transmettra des parameétres de
dégradation (message de type 10) de maniére a satisfaire a la spécification d’intégrité énoncée au
paragraphe 3.5.7.5.1.

3.5.7.6 FONCTIONS FACULTATIVES

3.5.7.6.1 Données de synchronisation. Dans I’éventualité de la transmission des paramétres de
temps UTC (message de type 12), ces parameétres seront conformes aux spécifications énoncées
au paragraphe 3.5.4.8.

3.5.7.6.2 Indication de service. Si elles sont diffusées, les données d’indication de service
seront conformes aux spécifications énoncées au paragraphe 3.5.4.9 (message de type 27) et les
messages de type 28 ne seront pas diffusés. Le paramétre 10DS de tous les messages de type
27 sera incrémenté chaque fois qu'une donnée quelconque des messages de type 27 est
modifiée.

3.5.7.6.3  Matrice de covariance horloge-éphémérides. Si des données de la matrice de
covariance horloge éphémérides définies au paragraphe 3.5.4.10 (message de type 28) sont
diffusées, elles le seront pour tous les satellites contrélés et les messages de type 27 ne seront

pas diffusés.
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3.5.7.7 CONTROLE

3.5.7.7.1 Contrble des signaux radioélectriques SBAS. Le SBAS contrdlera les parameétres des

satellites SBAS indiqués au Tableau B-55 et prendra les mesures adaptées a chaque cas.

Note. —En plus des spécifications de la présente section relatives au contréle des signaux
radioélectriques, il sera nécessaire de prendre des dispositions spéciales pour controler
l'accélération de pseudodistance (Chapitre 10.3, paragraphe 10.3.7.3.4.2.1.5), le bruit de phase
de la porteuse (paragraphe 3.5.2.2) et la perte de corrélation (paragraphe 3.5.2.5), a moins que
l'analyse et les essais ne montrent que ces parameétres ne peuvent pas dépasser les limites
spécifiées.

3.5.7.7.2  Contrble des données. Le SBAS surveillera les signaux des satellites afin de
détecter toute situation conduisant a un mauvais fonctionnement du traitement différentiel des
récepteurs de bord ayant les caractéristiques de poursuite définies dans le Supplément - D,

paragraphe 8.11.

3.5.7.7.2.1 Le sous-systeme sol utilisera la créte de corrélation la plus élevée dans tous

les récepteurs employés pour la génération des corrections de pseudodistance.

3.5.7.7.2.2 Le sous-systéme sol détectera également les situations qui causent plus d’'un
passage a zéro pour les récepteurs embarqués qui utilisent la fonction de discrimination avance-

retard définie dans le Supplément - D, paragraphe 8.11.

3.5.7.7.2.3 Le contrbleur mettra le paramétre UDRE a la valeur « Ne pas utiliser » pour le

satellite.

3.5.7.7.2.4 Le SBAS contrblera toutes les données actives qui peuvent étre employées

par un utilisateur dans la zone de service.

3.5.7.7.2.5 Le SBAS générera une alarme au bout de 5,2 secondes si une combinaison
guelconque de données actives et de signaux électromagnétiques GNSS entraine un

dépassement des limites de tolérance pendant I'approche de (paragraphe 3.5.7.5.1).

3.5.7.7.2.6 Le SBAS générera une alarme au bout de 8 secondes si une combinaison
guelconque de données actives et de signaux électromagnétigues GNSS entraine un

dépassement des limites de tolérance en route ou pendant I'APV | (paragraphe 3.5.7.4.1).

Note. — Le contrble porte sur tous les types de défaillances, y compris celles des satellites
de la ou des constellations satellitaires de base ou du SBAS. Ce contrble suppose que I'élément

d’aéronef satisfait aux spécifications du document RTCA/DO229D aprés le Changement |, sauf
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lorsque ces spécifications sont annulées et remplacées par celles du paragraphe 3.5.8 et le

Supplément - D, paragraphe 8.11.

3.5.7.8 Insensibilité aux défaillances de la ou des constellations satellitaires de base. En cas
d’anomalie affectant un satellite de la ou des constellations satellitaires de base, le SBAS
continuera a fonctionner normalement en utilisant les signaux des satellites en bon état qu’il est

possible de suivre.
3.5.8 ELEMENTS D’AERONEF

Note 1.— Les parametres auxquels il est fait référence dans cette section sont définis au
paragraphe 3.5.4.

Note 2.— Certaines des spécifications de cette section peuvent ne pas s’appliquer aux

équipements comportant des capteurs de navigation supplémentaires (inertiels, par exemple).

3.5.8.1 Récepteur GNSS compatible SBAS. Sauf indication contraire, les récepteurs GNSS
compatibles SBAS traiteront les signaux du SBAS et satisferont aux spécifications énoncées au
paragraphe 3.1.3.1 (récepteur GPS) et/ou au paragraphe 3.2.3.1 (récepteur GLONASS). Les
mesures de pseudo-distance de chaque satellite seront lissées au moyen de mesures de la
porteuse et d’un filtre de lissage dont I'écart, dans les 200 s qui suivent l'initialisation, est inférieur
a 10,25 m par rapport a la réponse en régime permanent du filtre défini au paragraphe 3.6.5.1 en
présence d’'une dérive allant jusqu’a 0,018 m/s entre la phase du code et la phase de la porteuse
intégrée.

3.5.8.1.1 Acquisition du satellite géostationnaire. Le récepteur sera capable d’acquérir et de
suivre les satellites géostationnaires pour lesquels un récepteur stationnaire a 'emplacement du

récepteur de I'usager subirait un décalage Doppler allant jusqu’a +450 Hz.

3.58.12 Conditions d’utilisation des données. Conditions d’utilisation des données. Le
récepteur n’utilisera les données contenues dans un message SBAS que si le code CRC de ce
dernier a été vérifié. La réception d'un message de type O provenant d'un satellite SBAS
entrainera la désélection de ce satellite pendant au moins une minute, et toutes les données qu'il
émet seront rejetées, mais le rejet des données des messages de type 12 et de type 17 n’est pas
exigé. Dans le cas des satellites GPS, le récepteur n’appliquera les corrections a long terme que
si I'lOD correspond a la fois a I'lODE et aux 8 bits de poids faible de I'lODC. Dans le cas des
satellites GLONASS, le récepteur n‘appliquera les corrections a long terme que si I'heure de
réception (t) des éphémérides GLONASS se situe a l'intérieur de l'intervalle de validité de I'lOD,

comme il est spécifié au § 3.5.4.4.1:
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Note 1.— Dans les satellites SBAS, aucun mécanisme ne relie les données de la fonction

de mesure de distance GEO (message de type 9) et les corrections a long terme.

Note 2.— Cette spécification ne signifie pas que le récepteur doit arréter de suivre le
satellite du SBAS.

3.5.8.1.2.1 Identification des satellites SBAS. A I'acquisition ou & la réacquisition d’'un satellite
SBAS, le récepteur n’utilisera pas les données du satellite SBAS a moins que la séparation
calculée entre la position du satellite obtenue a partir des paramétres de mesure de distance du
satellite géostationnaire et la position du satellite obtenue a partir du dernier message d’almanach
recu du méme fournisseur de services au cours des 15 derniéres minutes ne soit inférieure a 200

km.

Note.— Cette vérification permet de s’assurer qu’un récepteur ne prendra pas un satellite

SBAS pour un autre par suite d’une corrélation croisée durant I'acquisition ou la réacquisition.

3.5.8.1.2.2 Le récepteur n'utilisera les données d’intégrité ou de correction que si le paramétre

IODP qui leur est associé coincide avec le parametre IODP associé au masque PRN.

3.5.8.1.2.3 Le récepteur n'utilisera les données ionosphériques fournies par le SBAS
(estimation du retard a la verticale du point IGP et GIVELIi) que si I'lODIk associé a ces données
dans un message de type 26 correspond a I'lODIk associé au masque de bande IGP pertinent

transmis dans un message de type 18.

3.5.8.1.2.4 Le récepteur utilisera les données d’intégrité les plus récentes pour lesquelles la
valeur du paramétre IODFjest 3 ou pour lesquelles le paramétre IODFjcoincide avec le paramétre
IODF; associé aux données de correction rapide les plus récentes en cours d'utilisation (le cas

échéant).

3.5.8.1.2.5 Le récepteur appliquera une dégradation régionale au paramétre giypre 2 défini par
un message de service de type 27. Si un message de type 27 contenant un nouveau parametre
IODS indique un SUDRE plus élevé pour 'emplacement de I'utilisateur, le SUDRE plus élevé sera
appliqgué immédiatement. Un SBUDRE moins élevé contenu dans un message de type 27 ne sera
appliqué qu'aprés réception de l'ensemble complet des messages contenant le nouveau
paramétre IODS.

3.5.8.1.2.6 Le récepteur appliquera une dégradation pour le satellite au paramétre giupre 2

défini par un message de matrice de covariance horloge-éphémérides de type 28. Le paramétre
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Oupre dérivé d’'un message de type 28 avec un IODP correspondant a celui du masque PRN sera

appliqué immédiatement.

3.5.8.1.2.7 En cas de perte de quatre messages SBAS consécutifs durant une approche
SBAS avec un HAL de 40 m ou un VAL de 50 m ou moins, le récepteur invalidera toutes les

données UDREI provenant de ce satellite SBAS.

3.5.8.1.2.8 Le récepteur n'utilisera pas les paramétres diffusés dont le délai d’expiration indiqué

au Tableau B-56 est écoulé.

3.5.8.1.2.9 Le récepteur n'utilisera aucune correction rapide pour laquelle le parameétre At
associé au taux de variation de distance (RRC) dépasse le délai d’expiration défini pour les

corrections rapides ou pour laquelle 'age de RRC excéde 8At.

3.5.8.1.2.10 Le calcul de RRC sera réinitialisé en cas d’indication « Ne pas utiliser » ou « Non

controlé » visant le satellite considéré.

3.5.8.1.2.11 Pour les approches de précision par SBAS et les approches APV, le récepteur
n'utilisera que les satellites dont I'angle de site est supérieur ou égal a 5 degrés.

3.5.8.1.2.12 Le récepteur cessera d’assurer les approches de précision par SBAS et les
approches APV a l'aide d'un satellite particulier si la valeur du parametre UDREIi regue est

supérieure ou égale a 12.
3.5.8.2 FONCTION DE MESURE DE DISTANCE

3.5.8.2.1 Approche de précision et approche APV. La moyenne quadratique (1 sigma) de la
contribution totale de I'élément embarqué a I'erreur de pseudodistance corrigée pour un satellite
SBAS au niveau minimal de signal recu (voir Chapitre 10.3, paragraphe 10.3.7.3.4.4.3) et dans
les conditions de brouillage les plus défavorables (voir paragraphe 3.7) sera inférieure ou égale a
1,8 m, compte non tenu des erreurs résiduelles dues aux trajets multiples et aux effets

troposphériques ou ionosphériques.

Note. — L’élément embarqué délimitera les erreurs dues aux trajets multiples et celles
dues aux effets troposphériques (paragraphe 3.5.8.4.1). En ce qui concerne le service de

prévisions, 'erreur due aux trajets multiples est censée étre inférieure a 0,6 m (1 sigma).

3.5.8.2.2 Départ, en route, région terminale et approche classique. La moyenne
guadratiqgue (1 sigma) de la contribution totale de I'élément embarqué a lerreur de
pseudodistance corrigée pour un satellite SBAS au niveau minimal de signal recu (Chapitre 10.3,

paragraphe 10.3.7.3.4.4.3) et dans les conditions de brouillage les plus défavorables (voir
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paragraphe 3.7) sera inférieure ou égale a 5 m, compte non tenu des erreurs dues aux trajets

multiples et aux effets troposphériques ou ionosphériques.
3.5.8.2.3  Position du satellite SBAS

3.5.8.2.3.1 Calcul de la position. Le récepteur décodera le message de type 9 et déterminera le
déphasage du code émis par le satellite SBAS ainsi que la position de ce dernier (Xg, Ya, Za).

Tableau B-56. Délais d’expiration des données

Types de messages En route, région termumnale, Approche de précision

Donneées connexes approche classigue ou APV
Matrice de covariance horloge- 28 360 240
éphémeérides
SBAS en mode d’essal 0 N/A N/A
Masque PEN 1 600 5 600 s
UDREI 246,24 185 125
Corrections rapides 24524 {(Voir Tableau B-37) {(Voir Tableau B-37)
Corrections a long terme 24 25 360 s 240 s
Données de mesure de distance 9 360 s 240 s
GEO
Dégradation des corrections 7 360 s 2405
rapides
Paramétres de dégradation 10 3605 240 s
Masque de grille ionosphérique 18 1200s 12005
Donnees de comrection des effets 2 600 5 600 s
1onosphengues (GIVEI)
Données de synchromsation 12 864005 864005
Ecart temporel GLONASS 12 600 s 600 s
Données d'almanach 17 Pas de delai Pas de delai
Niveau de service 27 864005 864005

Note— Les delais d'expivation 5 entendent a compter de la fin de la récepiion du message.
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Tableau B-57. Corrections rapides : délais d’expiration approximatifs

Indicateur de Déla1 d"expiration Délal d’expiration
facteur de pour appreche pour approche ds
dégradation (aii) classigue (Ifc) précision (If)

0 180 s 20s

| 180 5 s

2 133 5 1025

3 1355 80 s

4 1355 20 s

3 117 s 785

& 00¢ 66 s

7 8ls 545

8 63 s 42s

9 45 s 30s

10 455 30s

11 275 185

12 27s 185

13 275 185

14 185 125

13 185 125

3.5.8.2.3.2 Identification des satellites SBAS. Le récepteur sera en mesure d’identifier
chacun des satellites SBAS.

Note. — Cette spécification s’applique aux acquisitions de satellite erronées qu’entraine
lintercorrélation.
3.5.8.24 Données d’almanach
3.5.8.24.1 Pour l'acquisition, les données d’almanach fournies par le SBAS devront étre
utilisées.

Note. — Les informations d’état de fonctionnement fournies dans les données d’almanach du
satellite géostationnaire n’ont pas priorité sur les données fournies dans d’autres messages SBAS
et ne les invalident pas. L’'emploi des bits 0 a 2 par I'équipement de bord est optionnel ; il n’y a pas
de spécifications relatives a cet emploi.

3.5.8.3 Fonction d’indication de [I'état de fonctionnement des satellites GNSS. Le récepteur
exclura du calcul de la position tout satellite auquel le SBAS associe le message « Ne pas utiliser
». Si les données d'intégrité fournies par le SBAS sont utilisées, le récepteur n’aura pas a exclure

les satellites GPS en fonction de I'indicateur d’état des éphémérides GPS (paragraphe 3.1.3.1.1)
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ni a exclure les satellites GLONASS en fonction de l'indicateur d’état des éphémérides GLONASS

(paragraphe 3.2.3.1.1).

Note 1.— Méme si un satellite est désigné comme marginal ou hors d’état de fonctionner
par lindicateur d’état de la ou des constellations satellitaires de base, le SBAS peut étre en
mesure de transmettre les corrections d’éphémérides et d’horloge qui permettront a I'utilisateur de

continuer a se servir du satellite en question.

Note 2.— Quand un satellite désigné par le SBAS comme « Non contr6lé » est utilisé pour
le calcul de la position, les données d’intégrité correspondantes ne sont pas fournies par le SBAS.

Pour les obtenir, il faut recourir a 'ABAS ou au GBAS.

3.5.84 FONCTIONS DE CORRECTION DIFFERENTIELLE SOMMAIRE ET DE
CORRECTION DIFFERENTIELLE PRECISE

3.5.84.1 Précision des mesures de distance de la ou des constellations satellitaires de base.
La moyenne quadratique (1 sigma) de la contribution totale de I'élément embarqué a l'erreur de
pseudodistance corrigée pour un satellite GPS au niveau minimal et maximal du signal recu
(Chapitre 10.3, § 10.3.7.3.1.7.4) et dans les conditions de brouillage les plus défavorables (8§ 3.7)
sera inférieure ou égale a 0,36 m pour le niveau de signal minimal et a 0,15 m pour le niveau de
signal maximal, compte non tenu des erreurs résiduelles dues aux trajets multiples et aux effets
troposphériques ou ionosphériques. La moyenne quadratique de la contribution totale de
I'élément embarqué a I'erreur de pseudodistance corrigée pour un satellite GLONASS au niveau
minimal de signal recu (Chapitre 10.3, § 10.3.2.5.4) et dans les conditions de brouillage les plus
défavorables (§ 3.7) sera inférieure ou égale a 0,8 m, compte non tenu des erreurs résiduelles
dues aux trajets multiples et aux effets troposphériques ou ionosphériques.

3.5.8.4.2  Approche de précision et approche APV

3.5.8.4.2.1 Le récepteur obtiendra les données de correction et d’intégrité pour tous les satellites

de la solution de position du méme signal SBAS (code PRN).

3.5.8.4.2.2 Le récepteur calculera et appliquera les corrections a long terme, les corrections
rapides, les données de correction du taux de variation de distance et celles de correction des
effets ionosphériques. Dans le cas des satellites GLONASS, les corrections ionosphériques
recues du SBAS seront multipliées par le carré du rapport entre les fréquences du GLONASS et

les fréquences du GPS (fGLONASS/fGPS)Z.

3.5.8.4.2.3 Le récepteur utilisera la méthode des moindres carrés pondérés pour le calcul de la

position.
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3.5.8.4.2.4 Le récepteur appliquera un modeéle troposphérique tel que les erreurs résiduelles de
pseudodistance auront une valeur moyenne (u) inférieure a 0,15 m et un écart type (1 sigma)

inférieur a 0,07 m.

Note. — Un modeéle conforme a cette spécification a été élaboré. Les éléments indicatifs a

ce sujet figurent dans le Supplément - D, paragraphe 6.5.4.

3.5.8.4.2.5 Le récepteur calculera et appliquera les niveaux de protection horizontale et verticale
définis au paragraphe 3.5.5.6. Dans ce calcul, Gitropo SETA

1,001
,[0,002001 + sin?(8,)

* 0,12 m

0i étant I'angle de site du i° satellite.

En outre, ciar Satisfera a la condition que la distribution des erreurs résiduelles de pseudodistance
des aéronefs sera limitée par une distribution normale & moyenne nulle et un écart type égal a

Oi.air cOmme Suit :

o

¥ ¥
t Ix =Q|= tous les == 0 et
j i(x)dx _Q(GJ pour-tous les @
¥
v
¥

j fi(x)dx = Q(—) pour tous les L4 =0
1 o p=

Ou

fi(x) = densité de probabilité de I’erreur résiduelle de pseudodistance de 1’aéronef et

Qix) = %j e Tdt

Note. — La marge type pour les trajets multiples causés par I'aéronef, définis au
paragraphe 3.6.5.5.1, peut étre utilisée pour limiter les erreurs dues a la propagation par trajets

multiples.

3.5.8.4.2.6 Le bloc de données FAS contiendra les paramétres qui définissent la trajectoire

d’approche pour une seule approche de précision ou APV.
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Note 1.— La trajectoire du segment d’approche finale (FAS) est une ligne dans l'espace
définie par le point de seuil a l'atterrissage/point de seuil fictif (LTP/FTP), le point d’alignement de
la trajectoire de vol (FPAP), la hauteur de franchissement du seuil (TCH) et I'angle de trajectoire
de descente (GPA). Le plan horizontal local de I'approche est un plan perpendiculaire a la
verticale locale passant par le point LTP/FTP (c’est-a-dire tangent a lellipsoide au point
LTP/FTP). La verticale locale de I'approche est normale par rapport a l'ellipsoide WGS-84 au
point LTP/FTP. Le point d’interception de [lalignement de descente (GPIP) est le point

d’intersection de la trajectoire d’approche finale et du plan horizontal local.

Note 2.— Dans le cas du SBAS, les blocs de données FAS sont enregistrés dans les bases
de données embarquées. Le format des données de validation du CRC est indiqué dans le
Supplément D, paragraphe 6.6. Il est différent du bloc de données FAS GBAS (paragraphe
3.6.4.5).

3.5.8.4.2.6.1 Les paramétres du bloc de données FAS seront les suivants (Tableau B-57A) :

Type d’opération : procédure d’approche en ligne droite ou autres types d’opération.

Codage : 0 procédure d’approche en ligne droite
1415 = deréserve

Identificateur de fournisseur de services SBAS : désigne le fournisseur de services associé au

bloc de données FAS.
Codage : Voir Tableau B-27.
14 = bloc de données FAS utilisable seulement avec le GBAS
15 = bloc de données FAS utilisable avec n'importe quel fournisseur de services SBAS

Identificateur d’aéroport : code de trois ou quatre lettres attribué a I'aéroport considéré.
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Tableau B-57A. Bloc de données FAS

Teneur des données Bits utilisés Plage Résolution

Type d’opération 4 0als 1

Identificateur de fournisseur de services SBAS 4 0als 1

Identificateur d’aéroport 32 — —

Numéro de piste 6 1a3e6 1

Lettre de piste 2 — —

Indicateur de performance d’approche 3 0a7 1

Indicateur de route 5 — —

Sélecteur de données de trajectoire de référence 8 0a4d8 1

Identificateur de trajectoire de référence 32 — —

Latitude LTP/FTP 32 +90.0° 0,0005 seconde d’arc

Longitude LTP/FTP 32 +180.0° 0.0005 seconde d’arc

Hauteur LTP/FTP 16 -512.0a6041.5m 0.1m

ALatitude FPAP 24 =1.0° 0.0005 seconde d’arc

ALongitude FPAP 24 +1.0° 0.0005 seconde d’arc

TCH a l'approche (Note 1) 15 0al63835mou 0.05 m ou
0a3276.7ft 0.1 ft

Indicateur d"unité TCH & 'approche 1 — —

Angle de I'alignement de descente (GPA) 16 0a9%0.0° 0.01°

Largeur de radioalignement 8 80.0a143.75m 0.25m

AEcart longitudinal 8 0a2032m g m

Seuil d’alarme horizontal (HAL) 8 0a51.0m 0.2m

Seuil d’alarme vertical (VAL) (Note 2) 8 0a51.0m 0.2m

Code CRC du segment d’approche finale 32 — —

Note 1.— La donnée peut étre exprimée en pieds ou en métres, tout dépendant de l'indicateur d unité TCH.

Note 2.— Un seuil VAL égal a 0 signifie que les écarts verticaux ne doivent pas étre utilisés (¢ est-a-dire qu’il s agit d une
approche avec guidage laréral seulement), ce qui n’empéche pas de fournir un guidage vertical consultatif pour ces approches
(voir FAA AC 20-138).

Codage : Chaque caractére est codé a I'aide des bits b1 & bs de sa représentation en Alphabet
international numéro 5 (IA5). Le bit b1 de chaque caractere est transmis en premier et
deux bits 0 sont ajoutés a la suite de bs de sorte que 8 bits sont transmis pour chaque
caractére.Ne sont utilisés que les lettres majuscules, les chiffres et I'« espace » IA5. Le
caractere le plus a droite est transmis le premier ; dans le cas de l'identificateur

d’aéroport a 3 caractéres,il s’agira de I'« espace » 1A5.

Numéro de piste : I'orientation de la piste, la direction de la trajectoire d’approche finale vers un
point dans l'espace ou la direction de la procédure d’approche indirecte SBAS

seulement, arrondie aux 10 degrés les plus proches et tronquée a deux caracteres.

Codage : 1 a 36 = numéro de piste
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Note.— Pour les opérations aux hélistations, la valeur du numéro de piste correspond au
nombre entier le plus proche du dixieme de la valeur de I'alignement d’approche finale, sauf si ce

nombre est zéro, auquel cas le numéro de piste est 36.
Lettre de piste : lettre permettant, le cas échéant, de distinguer les pistes paralléles.
Codage : 0 = (pas de lettre)
1 = R (piste de droite)
2 = C (piste centrale)
3 = L (piste de gauche)
Indicateur de performance d’approche : ce champ n’est pas utilisé par le SBAS.

Indicateur de route : un « blanc » ou une lettre permettant de distinguer les diverses approches

s’appliquant a une méme extrémité de piste.

Note.— Les procédures sont considérées comme différentes méme si elles ne différent que

par le segment d’approche interrompue.

Codage : La lettre est codée a 'aide des bits b1 & bs de sa représentation en IA5. Le bit by est
transmis en premier. Ne sont utilisés que les lettres majuscules (a I'exception de | et O)
et I'espace IA5. Un blanc indique qu’il n’y a qu’'une procédure pour l'extrémité de
piste.Pour indiquer plusieurs procédures pour une méme extrémité de piste, l'indicateur
de route est codé a laide d'une lettre commencant a Z et continuant en ordre

alphabétique inverse pour les procédures additionnelles.

Sélecteur de données de trajectoire de référence (RPDS) : ce champ n’est pas utilisé par le
SBAS.

Identificateur de trajectoire de référence (RPI) : quatre caractéres permettant de désigner sans
ambiguité la trajectoire de référence. Les quatre caractéres sont constitués de trois caractéres

alphanumériques et d’'un blanc ou de quatre caractéres alphanumériques.

Note.— La meilleure pratique de l'industrie consiste a faire correspondre le codage des 2¢
et 3¢ caracteres au numéro de piste codé. Le dernier caractére est une lettre commencgant a A ou

un « blanc ».

Codage : Chaque caractére est codé a I'aide des bits b1 & bs de sa représentation en Alphabet
international numéro 5 (IA5). Le bit b1l de chaque caractére est transmis en premier et

deux bits 0 sont ajoutés a la suite de bs de sorte que 8 bits sont transmis pour chaque
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caractére. Ne sont utilisés que les lettres majuscules, les chiffres et I'« espace » IA5.
Le caractéere le plus a droite est transmis le premier ; dans le cas de I'identificateur de
trajectoire de référence a 3 caractéres,il s’agira de '« espace » IA5.

Note.— Le point de seuil a latterrissage/point de seuil fictif (LTP/FTP) est un point au-
dessus duquel passe la trajectoire FAS a une hauteur au-dessus de la hauteur du LTP/FTP
déterminée par la TCH.

Latitude LTP/FTP : latitude du point LTP/FTP, en secondes d’arc.
Codage : valeur positive : latitude nord
valeur négative : latitude sud
Longitude LTP/FTP : longitude du point LTP/FTP, en secondes d’arc.
Codage : valeur positive : longitude est
valeur négative : longitude ouest
Hauteur LTP/FTP : hauteur du point LTP/FTP au-dessus de I'ellipsoide WGS-84.

Codage : Ce champ est codé sous la forme d’'un nombre non signé a virgule fixe présentant un
écart de - 512 m par rapport a l'origine. La valeur 0 correspond a un point LTP/FTP

situé & 512 m au-dessous de I'ellipsoide terrestre.

Note.— Le FPAP est un point situé a la méme hauteur que le point LTP/FTP et utilisé pour
définir 'alignement de I'approche. Le point a partir duquel sont mesurés les écarts angulaires
dans le sens latéral est & 305 m (1 000 ft) au-dela du point FPAP, sur la composante latérale de
la trajectoire FAS.Dans le cas d’'une approche dans l'axe de la piste, le point FPAP se situe a

I'extrémité de la piste ou au-dela.
Alatitude FPAP : écart de latitude entre les points FPAP et LTP/FTP, en secondes d’arc.
Codage : valeur positive : point FPAP au nord de la latitude LTP/FTP

valeur négative : point FPAP au sud de la latitude LTP/FTP
ALongitude FPAP : écart de longitude entre les points F PAP et LTP/FTP, en secondes d’arc.
Codage : valeur positive : point FPAP a I'est de la longitude LTP/FTP
valeur négative : point FPAP a I'ouest de la longitude LTP/FTP

TCH a l'approche : hauteur de la trajectoire FAS par rapport au point LTP/FTP (en pieds ou en

métres,selon I'indicateur d’unité TCH).
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Indicateur d’unité TCH : donnée précisant I'unité dans laquelle est exprimée la hauteur TCH.
Codage : 0 = pieds
1 = métres

Angle de site de I'alignement de descente (GPA) : angle formé par la trajectoire FAS et le plan
horizontal tangent a I'ellipsoide WGS-84 au point LTP/FTP.

Largeur de radioalignement : écart latéral par rapport a la trajectoire FAS, mesuré au point

LTP/FTP auquel I'indicateur de déviation de cap atteint une déviation maximale.

Codage : Ce champ est codé sous la forme d’'un nombre non signé a virgule fixe présentant un
écart de 80 m par rapport a l'origine. La valeur 0 correspond a une largeur de
radioalignement de 80 m au point LTP/FTP.

AEcart longitudinal : distance séparant le point FPAP de I'extrémité de la piste.
Codage : 1111 1111 = donnée non fournie

HAL : seuil d’alarme horizontal a utiliser durant 'approche, en métres.

VAL : seuil d’'alarme vertical a utiliser durant I'approche, en meétres.

Code CRC du segment d’approche finale : code CRC de 32 bits ajouté a la suite de chaque bloc
de données FAS afin d’assurer I'intégrité des données d’approche. Le code CRC de 32 bits du
segment d’approche finale sera calculé conformément au paragraphe 3.9. La longueur du
code CRC sera k = 32 bits.

Le polyndme générateur du code CRC sera :
G(X) :X32+X3l+X24+X22+X16+X14+X8+X7+X5+X3+X + 1
Le champ données CRC, M(x), sera formé comme suit :

288

M(x)= E m; x288-1 = le:»:s? + mzx286 + ...+ nggxu
i=1

M(x) sera formé & partir de tous les bits du bloc de données FAS considéré, a I'exception du
code CRC.Les bits seront disposés dans le méme ordre que celui dans lequel ils ont été transmis
: m1 correspondra au bit de poids faible du champ type d’opération et mzss, au bit de poids fort du
champ VAL. Le code CRC sera ordonné de maniéere a ce que r1 soit le bit de poids faible et raz, le
bit de poids fort.
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3.5.8.4.2.6.2 Pour les approches de précision et les approches APV, Tlidentificateur de
fournisseur de services contenu dans le message de type 17 sera identique a celui que contient le

bloc de données FAS, sauf si ce deuxiéme identificateur est « 15 ».

Note — Si l'identificateur du fournisseur de services contenu dans le bloc de données FAS
est égal a 15, n'importe quel fournisseur de services peut étre utilisé. Si l'identificateur est « 14 »,

les corrections différentielles précises du SBAS ne peuvent étre utilisées au cours de I'approche.

3.5.8.4.2.6.3 Précision des points de données FAS du SBAS. L’erreur d’analyse de tous les
points de données FAS sera, dans le systeme WGS-84, inférieure a 0,25 m dans le sens vertical

et a 1 m dans le sens horizontal.
3.5.8.4.3 Départ, en route, région terminale et approche classique

3.5.8.4.3.1 Le récepteur calculera et appliquera les corrections a long terme, les corrections

rapides et les données de correction du taux de variation de distance.
3.5.8.4.3.2 Le récepteur calculera et appliquera les corrections des effets ionosphériques.

Note. — Pour la correction des effets ionosphériques, deux méthodes de calcul sont

données aux paragraphes 3.1.2.4 et 3.5.5.5.2.

3.5.8.4.3.3  Le récepteur appliquera un modele troposphérique tel que les erreurs résiduelles
de pseudodistance auront une valeur moyenne (u) inférieure a 0,15 m et un écart type inférieur a
0,07 m.

Note. — Un modéle conforme a cette spécification a été élaboré. Les éléments indicatifs a

ce sujet figurent dans le Supplément- D, paragraphe 6.5.4.

3.5.8.4.3.4 Le récepteur calculera et appliquera les niveaux de protection horizontale et
verticale définis au § 3.5.5.6. Dans ce calcul, on obtiendra Giopo a I'aide de la formule indiquée au

§ 3.5.8.4.2.5, qui peut étre utilisée pour des angles de site non inférieurs a 4 degrés, ou a l'aide
de la formule indiquée ci-dessous, qui peut étre employée pour des angles de site non inférieurs a

2 degrés.

1,001
4/0,002001 + sin?(8;)

x (140,015 x (max(0,4 - 8)))") x0,12m

0i étant I'angle de site du i€ satellite.
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a

En outre, Giar satisfera a la condition que la distribution des erreurs résiduelles de
pseudodistance des aéronefs sera limitée par une distribution normale a moyenne nulle et un
écart type égal a Gi.air cOmme suit :

o

vs

f Ix = - tous les
J i(x)dxe < Q(UJ pour tous les
4

L
o

=0

et

y
j fi(x)dx = Q(i) our tous Iesi =0
e = - P =

-

=]

o1l ¢

fi(x) = densité de probabilité de 1"erreur résiduelle de pseudodistance de I"aéronef et

o

Qix) = ﬁ" e zdt
X

Note. — La marge type pour les trajets multiples dus a 'aéronef, définis au paragraphe

3.6.5.5.1, peut étre utilisée pour limiter les erreurs dues a la propagation par trajets multiples.

3.5.8.4.4 Pour les opérations « départ », « en route », « région terminale » et « approche
classique », le récepteur utilisera les données de correction des effets ionosphériques diffusées,
si elles sont disponibles, ainsi qu’'un modéle de retard troposphérique présentant les

caractéristiques énoncées au paragraphe 3.5.8.4.3.
3.5.9 INTERFACE ENTRE FOURNISSEURS DE SERVICES SBAS

Note. — Le Supplément - D, paragraphe 6.3, fournit des éléments indicatifs sur

linterfacage des différents fournisseurs de services SBAS.

3.6 Systéme de renforcement au sol (GBAS) et systéme régional de renforcement au sol
(GRAS)

3.6.1 GENERALITES

Le GBAS se composera d’'un sous-systeme sol et d’'un sous-systétme embarqué. Le sous-
systeme sol fournira au sous-systéme embarqué, par VDB numeérique les données et les
corrections pour les signaux GNSS de mesure de distance. Le sous-systéme sol GRAS se

composera d’'un ou de plusieurs sous-systemes sol GBAS.

Note. — Le Supplément - D, paragraphe 7.1, fournit des éléments indicatifs.
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3.6.1.1 Types de services GBAS. Un sous-systéeme sol GBAS prendra en charge soit le service

de localisation, soit le service d’approche ou ces deux types de services.

Note 1.— On entend par types de services un ensemble assorti de spécifications
fonctionnelles et de performance sol et bord qui garantissent que I'équipement embarqué
donne des performances de navigation quantifiables. Le Supplément D, § 7.1, fournit des
éléments indicatifs sur les types de services.

Note 2.— Les installations GBAS au sol sont définies selon la classification des
installations GBAS (GFC). De nombreux criteres de performance et fonctionnels du
GBAS dépendent de la GFC. Les présentes SARP sont organisées en fonction des
spécifications qui s’appliquent a un élément donné de la classification des installations
(c'est-a-dire la lettre désignant le type de service d’approche de l'installation [FAST], la
polarisation de I'équipement, etc.). Le Supplément D, § 7.1.4.1, fournit des éléments

indicatifs concernant la classification des installations).

3.6.1.2 Tous les sous-systéemes sol GBAS seront conformes aux spécifications des § 3.6.1, 3.6.2,
3.6.3, 3.6.4, 3.6.6 et 3.6.7, sauf indication contraire. Un sous-systéme sol FAST D sera également

conforme a toutes les exigences du FAST C en plus des exigences spécifiques au FAST D.
3.6.2 CARACTERISTIQUES RADIOELECTRIQUES

3.6.2.1 Stabilité de la porteuse. La fréquence porteuse des données diffusées sera

maintenue a l'intérieur de £ 0,0002 % de sa valeur nominale.

3.6.2.2 Codage des bits sous forme de déphasages. Les messages GBAS seront assemblés
en symboles composés chacun de 3 bits de message consécutifs, le dernier ou les deux derniers
pouvant le cas échéant n'étre que des bits de remplissage. Aprés conversion, les symboles
moduleront la porteuse selon la méthode D8PSK (les déphasages [A®k] sont indiqués au Tableau
B-58).

Note.— Pour le k e symbole (¢x) la phase de la porteuse est donnée par I'équation : ¢k =

¢+ Adk. Le signal D8PSK peut étre produit de la maniére indiquée a la Figure B-19 en

combinant deux signaux RF en quadrature indépendamment modulés en amplitude avec

suppression de la porteuse par des impulsions filtrées en bande de base. Une augmentation
positive de 4k représente une rotation dans le sens contraire des aiguilles d’'une montre dans le

plan complexe I-Q de la Figure B-19.
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3.6.2.3 Traitement du signal de modulation par filtre de mise en forme des impulsions. La

sortie du codeur de phase différentielle sera filtrée par conformateur d'impulsions dont la propre
sortie s(t) est donnée par I'équation :

k=n

s(t)= > e™h (t-kT)

h = réponse impulsionnelle du filtre en cosinus carré surélevé
@« = parametre défini au paragraphe 3.6.2.2

t = temps

T = durée de chaque symbole = (1/10 500 seconde)

Le filtre de mise en forme des impulsions aura une réponse en fréquence nominale complexe

identique a celle d’un filtre en cosinus carré surélevé, avec “ ~0,6 La réponse en temps h(t) et la
réponse en fréquence H(f) des filtres en bande de base seront :

[ 7t Tt
sin| — cos| —
. - T
hit) = — -
mt l_El:xt'
T'_ T
. e
1 pour 0=1f« ¢
2T
1—s1n|TI:2fT—l}| | lea
H(f) = \ oo [ pour —= < fe
2 2T 2T
0 £ > 2O
our =
P 27T

La sortie s(t) du filtre de mise en forme des impulsions modulera la porteuse.

3.6.24 Amplitude des vecteurs d’erreur. La valeur des vecteurs d’erreur du signal transmis

sera inférieure a 6,5 % rms (1 sigma).
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3.6.2.5 Cadence de transmission. Les symboles seront transmis a raison de 10 500
symb/s +0,005 %, soit un débit nominal de 31 500 bit/s.

3.6.2.6 Emissions dans les créneaux temporels non attribués. Quel que soit le mode
d’exploitation, I’écart entre la puissance d’émission autorisée et la puissance maximale mesurée
au cours d’'un quelconque créneau non attribué sur une largeur de bande de canal de 25 kHz
centrée sur la fréquence attribuée ne dépassera pas —105 dBc.

Note. — La valeur de —105 dBc pourrait ne pas protéger la réception d’émissions
effectuées dans un créneau attribué a un autre émetteur désiré lorsque les récepteurs sont situés

a moins de 80 m de I'antenne d’émission non désirée.
3.6.3 STRUCTURE DES DONNEES
3.6.3.1 BASE DE TEMPS A L’EMISSION

3.6.3.1.1 Structure temporelle des données diffusées. La structure temporelle AMRT
reposera sur des trames et des créneaux temporels. Chaque trame aura une durée de 500 ms, et
il y en aura deux par impulsion UTC de 1 s. La premiére commencera au début de cette impulsion
et la deuxiéme, 0,5 s aprés. Chaque trame sera multiplexée par répartition dans le temps de

facon a constituer 8 créneaux individuels (identifiés par les lettres A a H) de 62,5 ms chacun.

3.6.3.1.2 Rafales. Chaque créneau temporel attribué contiendra au plus une rafale de
données. Pour lancer un créneau temporel, le GBAS diffusera une rafale dans ce créneau dans 5
trames consécutives. Pour chaque créneau utilisé, le sous-systeme sol diffusera une rafale dans

au moins une des trames de chaque série de 5 trames consécutives.

Note 1.— Une rafale se compose d’un ou de plusieurs messages. Sa longueur peut varier,
sans dépasser toutefois la taille maximale autorisée dans le créneau considéré (paragraphe
3.6.3.2).

Note 2.— Pendant le lancement du créneau temporel, le récepteur embarqué peut ne pas

recevoir les quatre premiéres rafales.

3.6.3.1.3  Découpage temporel des rafales

3.6.3.1.3.1 Chaque rafale sera émise dans un créneau de 62,5 ms.

3.6.3.1.3.2 La rafale commencera 95,2 us aprés le début du créneau temporel, a £95,2 us pres.

3.6.3.1.3.3 Dans le cas de I'équipement GBAS/E, la partie de la rafale servant a la

synchronisation et a la levée de I'ambiguité, transmise avec la composante a polarisation
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horizontale (HPOL), débutera au plus tard 10 ys aprés le début de la rafale transmise avec la

composante a polarisation verticale (VPOL).
Note. — Le Tableau B-59 précise les caractéristiques des éléments successifs des rafales.

3.6.3.1.4  Montée en puissance et stabilisation de la puissance d’émission. L’émetteur
transmettra a 90 % de son niveau de puissance permanente au bout des 190,5 us suivant le
début de la rafale (2 symboles). Le régime permanent sera atteint 476,2 ps apres le début de la

rafale (5 symboles).

Note. — Le récepteur embarqué peut se servir de la phase de stabilisation de la puissance

d’émission pour régler sa commande automatique de gain.

Tableau B-58. Codage des données

Bits de Deéphasage correspondant
message an symbole

i

I

i

—
-

Ady
Om/4
1m'4
24
Ind
44
smid
6m/4
Tn'd

1o

(=1

el =R=1
[ome T e T S i == I |
S == ala=T]

Note— I est le j* bit de la rafale a transmettre, I) étant le premier
bit de la séquence d apprentissage.

Tableau B-59. Décomposition des rafales dans le temps

Pourcentage nominal de puissance

Evénement Duree nominale en régime permanent
Montée en puissance 190.5 ps 0% a90 %
Stabilisation de la puissance d’émission 2857 us 90 % a 100 %
Synchronisation et levée de "ambiguité 1 5258 ps 100 %
Transmission des données embrouillées 58761.9 us 100 %
Baisse de puissance 285,7 ps (Note 1) 100% a0 %

Note :
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1. La durée indiquée pour I'événement « transmission des données embrouillées » correspond a
une longueur maximale des données d’application de 1 776 bits, 2 bits de remplissage et la

durée nominale des symboles.

2. Ces spécifications assurent un temps de garde de 1 259 ps permettant une portée de

transmission dans un seul sens d’environ 370 km (200 NM).

3. Lorsque les rafales émises par une antenne GBAS peuvent étre recues a une distance de plus
de 370 km (200 NM) au-dela de la portée d’une autre antenne d’émission employant le
créneau adjacent suivant, il faut un temps de garde plus long pour éviter la perte des deux
rafales. Pour allonger le temps de garde, il est nécessaire de limiter a 1 744 bits la longueur
des données d’application de la premiere rafale. La différence dans les distances de

propagation ainsi obtenue peut atteindre jusqu’a 692 km (372 NM) sans confiit.

3.6.3.1.5 Phase de baisse de la puissance. Aprés transmission du dernier symbole du
créneau temporel considéré, la puissance de sortie de I'émetteur diminuera en moins de 285,7 us

(3 symboles) d’au moins 30 dB par rapport au régime permanent.

3.6.3.2 Structure et codage des rafales. Chaque rafale se composera des éléments de
données indiqués au Tableau B-60 Le codage des messages se fera dans I'ordre suivant : mise
en forme des données d’application, génération de la FEC de la séquence d’apprentissage,

génération de la FEC des données d’application, embrouillage des bits.

3.6.3.2.1  Synchronisation et levée de I'ambiguité. Le champ synchronisation et levée de
I'ambiguité se composera de la séquence de 48 bits ci-dessous, transmise en commencant par la

droite :
010001 111 101 111 110 001 100 011 101 100 000 011 110 010 000
3.6.3.3 TENEUR DES DONNEES EMBROUILLEES

3.6.3.3.1 Identificateur de créneau de station (SSID). L'identificateur de créneau de
station (SSID) sera une valeur numérique correspondant a la lettre A & H du premier créneau
temporel attribué au sous-systéme sol GBAS : 0 pour le créneau A, 1 pour le B, etc., 7
correspondant au créneau H. L’identificateur est transmis en commengant par le bit de poids

faible.

3.6.3.3.2 Longueur de séquence transmise. Ce mot indique le nombre total de bits
composant les données d’application et la FEC des données d’application. L'information est

transmise en commengant par le bit de poids faible.
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3.6.3.3.3  FEC de la séquence d’apprentissage. La FEC de la séquence d’apprentissage sera
calculée a partir des champs SSID et longueur de transmission, au moyen d’un code en blocs
(25,20), conformément a I'’équation suivante :

[Pi. ..., Ps] = [SSIDy, ..., 88ID,, TL,, ..., TL;;] H*
o1 :
P, = n°bit de la FEC de la séquence d’apprentissage (P, sera transmis en premier)
SSID, = n°bit de I'identificateur de créneau de station (SSID, = LSB)
TL, = n° bit du mot longueur de séquence transmise (TL; = LSB)
H' = transposée de la matrice de parité (voir ci-dessous) :

0OO0OO0OO0OO0ODOQOO L 11101111
ooll11l1l11lo00DOD1T1T1°1
H'= 11000111001 10000
I1T01 10110101001 1001
gol11o0lo0o0l 11100101010

111
111
111

Note. — Ce type de codage permet de corriger toutes les erreurs portant sur un seul bit et
de détecter 75 des 300 erreurs sur deux bits possibles.

3.6.3.3.4 Données d’application. Les données d’application consisteront en un ou
plusieurs blocs-messages (paragraphe 3.6.3.4).Ces blocs seront mis en correspondance directe

avec les données d’application, sans traitement supplémentaire des couches intermédiaires.

3.6.3.3.5 FEC des données d’application. La FEC des données d’application sera calculée a
partir des données d’application au moyen d’'un code de Reed-Solomon (RS) systématique de
longueur fixe (255, 249).

Tableau B-60. Eléments de données des rafales

Elément Teneur des données Nombre de bits
Deébut de rafale tous les bits a 0 15
Stabilisation de la puissance
Synchronisation ef levée de 1"ambiguité §36321 48
Données embroullées : §3633
identificateur de créneau de station (S5ID) §3633.1 3
longuenr de séquence transmise §36332 17
FEC de la séquence d apprentissage §3.6333 5
données d"application §36334 usqual 776
FEC des données d application §3.6335 48
bits de remplissage (Note) §3622 0az2

Note— L'embrouillage des bits de vemplissage est opfionnel fvoir § 3.6.3.3.6).

3.6.3.3.5.1 La primitive de définition, p(x), du code RS sera la suivante :
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pix)=x +x +x +x+1

3.6.3.3.5.2 Le polynéme générateur du code RS, g(x), sera:

-y

1 244 3 17

6 . 176_5 B6_4 3 1, 156
g(x)= [ x-a)=x"+a"x" +a "x"+ax" +a "x" +u x+a

ou a est une racine de p(x) utilisée pour la construction du corps de Galois de taille 28 , GF(256),
et ai est laie primitive de GF(256).

3.6.3.3.5.3 Lors de la génération de la FEC des données d’application, les données a
coder, m(x), seront groupées en symboles RS de 8 bits. Tous les champs de données des blocs
de message qui définissent les données d’application seront ordonnés conformément aux
Tableaux B-61 et B-62, et aux tableaux de messages figurant au paragraphe 3.6.6. Comme le
code R-S est un code par bloc, les blocs de données d’application inférieurs a 249 octets (1 992
bits) seront portés a 249 octets par I'insertion de bits de remplissage virtuels mis a 0 et ajoutés a
la suite des données d’application. Ces bits de remplissage virtuels ne seront pas transmis a

I’embrouilleur de bits. Les données a coder, m(x), seront définies comme suit :

N 4 47 I4E-longuewrtl | 4B langueur —
my{x) da4sX T dnTK T owwea T ﬂ."-l\-l-.‘-::_:u-.'n_:': X T l":-l-*--lrl'._:u-.'ul X T o T AKX TR

Oou:
« longueur » représente le nombre d’octets dans le bloc de données d’application ;

axs représente l'identificateur de bloc-message (MBI), le bit de droite étant le bit de poids faible

et le premier bit des données d’application étant transmis a I'’embrouilleur de bits ;

axsiongueur+1  représente le dernier octet du CRC du bloc-message, le bit de gauche étant le bit de

poids fort et le dernier bit des données d’application étant transmis a 'embrouilleur de bits ;
A24slongueur,..., &1, a0 SONt les bits de remplissage virtuels (le cas échéant).

3.6.3.3.5.4  Les six symboles de contrdle RS(bi) seront les coefficients du reste de la division

du polynéme de message x®m(x) par le polynébme générateur g(x) :

bix) = E b + bex” + by’ b b’ +bx by = [:-15111[}:)] mod g(x)

Lot

3.6.3.3.5.5 Ces symboles de contréle RS a 8 bits seront ajoutés a la suite des données
d’application. Chaque symbole de contréle RS a 8 bits sera transmis de bo & bs en commencant
par le bit de poids fort, autrement dit, le premier bit de la FEC des données d’application transmis
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a I'embrouilleur sera le bit de poids fort bo et le dernier bit de la FEC transmis a 'embrouilleur sera
le bit de poids faible bs.

Note 1.— Ce code de R-S permet de corriger jusqu’a trois erreurs sur les symboles.

Note 2.— L'ordre des symboles de contréle RS a 8 bits de la FEC des données
d’application transmis est différent de celui de la VDL2. En outre, dans la VDL mode 2, les
symboles de contrdle RS sont transmis en commencant par le bit de poids faible.

Note 3.— On trouvera au Supplément - D, paragraphe 7.15, des exemples de codage de

FEC de données d’application.
3.6.3.3.6 Embrouillage des bits

3.6.3.3.6.1 La sortie d’'un embrouilleur a pseudobruit composé d’un registre générateur de 15
étages sera mis en fonction OU exclusif avec les données de rafale débutant par le SSID et
finissant par la FEC des données d’application. La valeur attribuée aux bits de remplissage et leur

embrouillage sont facultatifs.

Note. — Les bits de remplissage ne sont pas utilisés par le récepteur embarqué et leur

valeur n’a pas d’incidence sur le systéme.

3.6.3.3.6.2 Les prises du registre de I'embrouilleur appliqueront le polynéme 1 + x + x'5. Le
contenu du registre sera décalé a raison d'un décalage par bit. Son contenu initial (avant
présentation du premier bit du SSID de chaque rafale) sera 1101 0010 1011 001, le bit le plus a
gauche étant présenté au premier étage de I'embrouilleur. Le premier bit de sortie de

I’embrouilleur sera échantillonné avant le premier décalage.
Note. — Un schéma de I'embrouilleur de bits figure dans le Supplément-D, paragraphe 7.4.

3.6.3.4 Format des blocs-messages. Chaque bloc-message se composera d’'un en-téte, du
message proprement dit et d’'un code de contréle de redondance cyclique (CRC) de 32 bits. Cette
structure apparait au Tableau B-61. Tous les paramétres avec signe seront des nombres en
complément & 2 et les autres des nombres non signés a virgule fixe. Les données seront
conformes aux tableaux des messages figurant au paragraphe 3.6.6. Tous les champs de
données des blocs seront transmis dans I'ordre dans ces tableaux, en commencant par le bit de

poids faible.

Note. — Pour chaque représentation binaire, le bit de poids fort est a I'extréme-gauche et

celui de poids faible, a I'extréme-droite.
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3.6.34.1
identificateur de bloc (MBI), d'un identificateur GBAS (ID), d’un identificateur de type de message

En-téte de bloc-message. L'en-téte du bloc-message se composera d'un

et d’'un indicateur de la longueur du message (voir Tableau B-62).

Identificateur de bloc-message : mot de 8 bits indiquant a quelle fin le bloc-message GBAS
peut étre utilisé.

Codage : 1010 1010 = message GBAS normal
1111 1111 = message d’essai GBAS

Toutes les autres valeurs sont réservées.

Tableau B-61. Format des blocs-messages GBAS

Elément Bits
En-téte de bloc 43
Message jusquia l 694
Caode CRC 32

Tableau B-62. Format de I’'entéte de bloc-message

Champ de données Birs
Identificateur de bloc-message 8
Identificateur GBAS 24
Identificateur de type de message 8
Longueur du message 3

Identificateur GBAS : mot de 4 caracteres permettant de distinguer les sous-systéemes sol GBAS

les uns des autres.

Codage :Chaque caractére est codé a I'aide des bits b1 a be de sa représentation en Alphabet

international numéro 5 (IA5). Six bits sont transmis pour chaque caractére et le bit b1 est

transmis en premier. Ne sont utilisés que les lettres majuscules, les chiffres et I'« espace

» |A5. Le caractére le plus a droite est transmis le premier ; dans le cas de

I'identificateur GBAS de 3 caractéres, il s’agira de I'« espace » 1A5.
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Note. — L’identificateur GBAS se confond normalement avec l'indicateur d’emplacement
de l'aéroport le plus proche. L’attribution des identificateurs devra étre coordonnée afin d’éviter les

conflits.

Identificateur de type de message : étiquette numérique précisant la teneur du message (Tableau
B-63).

Longueur du message : nombre total d’octets ; comprend I'en-téte du bloc (6 octets), le message
et le code CRC (4 octets).

3.6.3.4.2 Code CRC (contrbéle de redondance cyclique). Le code CRC des messages GBAS

sera calculé conformément au paragraphe 3.9.
3.6.3.4.2.1 Lalongueur du code CRC sera k = 32 hits.
3.6.3.4.2.2 Le polyndéme générateur du code CRC sera :

4 1,16, 14

oy — W32 31, 2 2 BT 53
GE)=x"+x +x +X +X +X Tx -+t txtx+x+1l

3.6.3.4.2.3 Le champ données CRC, M(x), sera formé comme suit :

il
M(x) = E mx™ = myx® ™+ max L+ mgx”
i=1
3.6.3.4.2.4  M(x) sera formé a partir des 48 bits de I'’en-téte de bloc-message GBAS et de tous
les bits du message (dont la longueur est variable), exception faite du code CRC. L'ordre suivi
sera celui dans lequel les bits sont transmis : m; correspondra au premier bit transmis de I'en-téte

de bloc-message et m,, au dernier des (n-48) bits.

3.6.3.4.2.5 Le code CRC sera ordonné de maniére a ce que r; soit le premier bit transmis et rs,,

le dernier.
3.6.4 TENEUR DES DONNEES
3.64.1 Types de messages. Les types de messages que pourra transmettre le GBAS sont

indiqués au Tableau B-63.
3.6.4.2 MESSAGE DE TYPE 1 (CORRECTIONS DE PSEUDODISTANCE)

3.6.4.2.1 Le message de type 1 contiendra les données de correction différentielle applicables
aux sources de mesure de distance GNSS individuelles (Tableau B-70). Le message se

composera de trois parties :
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(a) caractéristigues du message (heure de validité, indicateur de deuxiéme message,

nombre et type de mesures) ;

(b) données a faible taux de mise a jour (parameétre de décorrélation des éphémeérides,

code CRC des éphémérides satellitaires et disponibilité des satellites) ;
(c) blocs de mesures satellitaires.

Note 1 — La transmission des données a faible taux de mise a jour pour les sources de

mesure du SBAS est facultative.

Note 2.— Tous les parameétres de ce type de message s’appliquent aux pseudodistances

lissées par la porteuse sur 100 secondes.

3.6.4.2.2 Chaque message de type 1 contiendra le paramétre de décorrélation des
éphémeérides, le code CRC des éphémeérides et les parameétres relatifs a la durée de disponibilité
d'une source de mesure de distance satellitaire donnée. Ces informations s’appliqueront a la

premiére source de mesure de distance indiquée dans le message.
3.6.4.2.3  Les paramétres de correction de pseudodistance seront les suivants :
Compte Z modifié : indication de l'instant d’entrée en vigueur de tous les paramétres du message.

Codage : le compteur Z modifié est réinitialisé toutes les heures (a xx h 00), puis vingt et quarante

minutes aprés (a xx h 20 et xx h 40), en temps GPS.

Indicateur de deuxieme message : indicateur précisant si, dans une trame, I'ensemble de blocs
de mesures d’'un type de mesure particulier figure dans un seul message de type 1 ou dans

une paire de messages liée.
Codage :

0 = tousles blocs de mesures d’'un type de mesure particulier se trouvent dans un
seul message de type 1
1 = premier message d’'une paire liée de messages de type 1 ; ensemble, les deux
messages contiennent I'ensemble des blocs de mesures d’'un type de mesure
particulier
= deréserve
= second message d’'une paire liée de messages de type 1 ; ensemble, les deux
messages contiennent 'ensemble des blocs de mesures d'un type de mesure

particulier
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Note. — Lorsqu’une paire liée de messages de type 1 est utilisée pour un type de mesure
particulier, le nombre de mesures et les données a faible taux de mise a jour sont calculés

séparément pour chacun des deux messages.

Nombre de mesures : nombre de blocs de mesures contenus dans le message.

Tableau B-63. Messages de données VHF transmis par le GBAS

Identificateur de

type de message Contenu du message
0 (de réserve)
1 Corrections de pseudodistance
2 Données sur le GBAS
3 Message vide
4 Donnees de segment d’approche finale (FAS)
5 Disponibilité prévue des sources de mesure de
distance
6 (réserve)
7 (réservé aux applications nationales)
8 (réservé aux fins d’essail)
9-10 (de réserve)
11 Corrections de pseudodistance —
pseudodistances lissées sur 30 secondes
12-100 (de réserve)
101 Corrections de pseudodistance GRAS
102 — 2535 (de réserve)

Note.- Voir paragraphe 3.6.6 pour les formats de message.

Type de mesure : type de signal de mesure de distance a partir duquel les corrections ont été

calculées.

Codage : 0 = code C/Aou CSA L1

1 = réservé
2 =réservé
3 =réservé

4 a7 =de réserve
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Parametre de décorrélation des éphémérides (P) : paramétre caractérisant I'incidence des erreurs

résiduelles d’éphémérides dues a la décorrélation du premier bloc de mesures du message.

Dans le cas des satellites géostationnaires SBAS, le paramétre de décorrélation des

éphémeérides, s'il est transmis, sera codé en une séquence formée uniquement de zéros.

Dans le cas des sous-systtmes sol GBAS qui ne diffusent pas le bloc de données
supplémentaires 1 dans le message de type 2, le paramétre de décorrélation des éphémérides

sera codé en une séquence formée uniquement de zéros.

Code CRC des éphémérides : code CRC dérivé des éphémérides utilisées pour déterminer les
corrections du premier bloc de mesures du message. Le code CRC des éphémérides des
sources de mesure de distance de la ou des constellations satellitaires de base sera calculé
conformément au paragraphe 3.9. La longueur du code CRC sera k = 16 bits. Le polynéme

générateur du code CRC sera :

2 5
G(x)=x"+x"+x"+1

Le champ données CRC, M(x), pour un satellite donné, sera formé comme suit :

n
— — —2
M(x) = Z mx"" =mx" + mx" 7+ ...+ mx’
im1

Dans le cas des satellites GPS, M(x) aura pour longueur n = 576 bits. M(x) sera calculé a 'aide
des 24 premiers bits de chacun des mots 3 a 10 des sous-trames de données 1, 2 et 3
transmises par le satellite GPS, combinés par un ET logique au masque des éphémérides du
satellite (Tableau B-64). Les bits de chaque mot GPS seront disposés dans 'ordre inverse de

celui dans lequel le satellite GPS les a transmis : mi correspondra au bit 68 de la sous-trame 1 et

ms7e correspondra au bit 287 de la sous-trame 3.

Note. — Dans le cas d’un satellite GPS, M(x) ne comprend pas le mot 1 (TLM) ou 2 (HOW)

par lequel débute chaque sous-trame, ni les 6 bits de parité par lesquels se termine chague mot.

Dans le cas des satellites GLONASS, M(x) aura pour longueur n = 340 bits. M(x) sera calculé a
I'aide des chaines 1, 2, 3 et 4 des données transmises par le satellite GLONASS, combinées par
un ET logique au masque des éphémérides du satellite (Tableau B-65). L’'ordre de transmission
des bits sera tel que m1 correspondra au bit 85 de la chaine 1 et ms4o correspondra au bit 1 de la

chaine 4.
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Dans le cas des satellites géostationnaires SBAS, le code CRC des éphémérides, s’il est

transmis, sera codé sous forme de zéros.

Le code CRC sera transmis dans I'ordre ro, rio, ri1...., f1s, 1, I2, ra...rs, oU ri est le i® coefficient du

reste R(x) défini a la section 3.9.

Durée de disponibilité de la source de mesure de distance : durée prévue de la période pendant
laquelle les corrections applicables a la source de mesure de distance sont censées étre

disponibles, par rapport au compte Z modifié associé au premier bloc de mesures.
Codage : 1111 1110 = durée supérieure ou égale a 2 540 secondes
1111 1111 = prédiction de la durée de disponibilité non assurée par le sous-systéme sol
3.6.4.2.4 Les parametres relatifs aux blocs de mesures seront les suivants :

Identificateur de source de mesure de distance : code d’identification de la source a laquelle

s’appliquent les blocs de mesures qui suivent.

Codage : 1 a 36 = identificateurs de satellite GPS (PRN)
37 =réservé
38 a 61 = identificateurs de satellite GLONASS (numéro de position du satellite plus 37)
62 &4 119 = de réserve
120 a 158 = identificateurs de satellite SBAS (PRN)
159 & 255 = de réserve

Identification des données (IOD) : paramétre associé aux éphémérides utilisées pour déterminer

les corrections de pseudodistance et de taux de variation de distance.

Codage : (GPS)IOD = parameétre IODE du GPS (paragraphe 3.1.1.3.2.2)
(GLONASS) IOD = parameétre to du GLONASS (paragraphe 3.2.1.3.1)
(SBAS) I0OD =1111 1111

Note. — Pour le GLONASS, insérer 0 dans le MSB de I'lOD.

Correction de pseudodistance (PRC) : donnée de correction applicable a la pseudodistance de la

source de mesure de distance.

Correction du taux de variation de distance (RRC) : taux de variation de la correction de

pseudodistance.
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Oprgnd : écart type de la distribution normale associée a la contribution des signaux
radioélectriques a I'erreur de pseudodistance au point de référence GBAS (paragraphes 3.6.5.5.1,
3.6.5.5.2 et 3.6.7.2.2.4).

Codage : 1111 1111 = correction de source de mesure de distance non valide.

Tableau B-64. Masque des éphémérides des satellites GPS

Sous-trame 1 - Octet 1 Octet 2 Octet 3 Oetet 1 Octet 2 Cetet 3
Mot 3 0000 0000 0000 0000 0000 0011 Mot 4 0000 0000 0000 0000 0000 0000
Mot 5 0000 0000 0000 0000 0000 0000 Mot 6 0000 0000 0000 0000 0000 0000
Mot 7 0000 0000 0000 0000 11111111 Mot 8 11111111 11111111 11111111
Mot © 11111111 11111111 11111111 Mot 10 11111111 11111111 1111 1100

Sous-trame 2 : Octet 1 Octet 2 Octet 3 Octet 1 Octet 2 Octet 3
Mot 3 1111 1111 11111111 1111 1111 Mot 4 11111111 11111111 11111111
Mot 5 11111111 11111111 1111 1111 Mot 6 11111111 11111111 11111111
Mot 7 11111111 11111111 1111 1111 Mot 8 11111111 11111111 11111111
Mot @ 11111111 11111111 11111111 Mot 10 11111111 11111111 0000 0000

Sous-trame 3 : Octet 1 Octet 2 Octet 3 Octet 1 Octet 2 Octet 3
Mot 3 1111 1111 11111111 1111 1111 Mot 4 11111111 11111111 11111111
Mot 5 11111111 11111111 1111 1111 Mot 6 11111111 11111111 11111111
Mot 7 11111111 11111111 1111 1111 Mot 8 11111111 11111111 11111111
Mot @ 11111111 11111111 11111111 Mot 10 11111111 11111111 1111 1100

Tableau B-65. Masque des éphémeérides des satellites GLONASS

Chaine 1 :

00000 0000 0000 0000 0000 1111 1111 1211 1117 1111 1111 1111
11111111 1111 1111 1111 1111 1111 Q000 0000

Chaine 2 :

00000 0000 0000 0000 0000 1111 1111 1111 1111 1111 1111 1111
111111111111 1111 1111 1111 1111 Q000 0000

Chaine 3 :

0000001111111 11110000 1111 1111 1111 1111 1111 1111 1111
1111 1111 1111 1111 1111 1111 1111 Q000 0000

Chaine 4 -

0000011111111 1111 1111 1111 1100 0000 QOO0 0000 D000 0000
0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 D000 0000

B1 & Ba : paramétres d’intégrité associés aux corrections de pseudodistance contenues dans le
méme bloc de mesures. Dans le cas de la i® source de mesure de distance, il s’agit des
paramétres Bi1 a Bis4 (paragraphes 3.6.5.5.1.2, 3.6.5.5.2.2 et 3.6.7.2.2.4). Durant une
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opération continue, les indices 1 a 4 correspondent au méme récepteur de référence
physique pour chaque époque transmise par un sous-systéeme sol donné, avec I'exception
suivante : le récepteur de référence physique lié a I'un quelconque des indices 1 a 4 peut
étre remplacé par un autre récepteur de référence physique (y compris un récepteur
précédemment retiré) qui n’a pas été utilisé dans une transmission au cours des 5 minutes

précédentes.

Codage : 1000 0000 = le récepteur de référence n’a pas été utilisé pour calculer la correction de

pseudodistance.

Note 1.— Un récepteur de référence physique est un récepteur avec une antenne situé a un

emplacement fixe.

Note 2. — Certaines intégrations inertielles de bordpeuvent escompter une correspondance
largement statique entre les récepteurs de référence et les indices Voir le document DO-253D
Appendice L, de la RTCA..

3.6.4.3 Message de type 2 (données sur le GBAS). Le message de type 2 indiquera
I'emplacement du point de référence GBAS auquel s’appliquent les corrections fournies par le
GBAS et contiendra d’autres données se rapportant au GBAS (Tableau B-71). Les parametres

correspondants seront les suivants :

Note. — Des blocs de données supplémentaires peuvent étre inclus dans le message de
type 2. Les blocs de données supplémentaires 1 et 2 sont définis. D’autres blocs de données
supplémentaires pourront étre définis plus tard. Les blocs de données 2 a 255 sont de longueur
variable et peuvent étre ajoutés dans n’importe quel ordre a la fin du message aprés le bloc de

données supplémentaires 1.

Récepteurs GBAS de référence : nombre de récepteurs GNSS de référence installés dans le

sous-systeme sol GBAS considéré.

Codage : 0 = GBAS comprenant 2 récepteurs de référence
1 = GBAS comprenant 3 récepteurs de référence
2 = GBAS comprenant 4 récepteurs de référence

3 = le nombre de récepteurs GNSS de référence installés dans le sous-systeme sol

GBAS considéré n’est pas applicable

Code alphabétique de précision au sol : lettre indiquant la précision minimale assurée par le

GBAS pour la transmission des signaux (paragraphe 3.6.7.1.1).
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Codage : 0 = code de précision A
1 = code de précision B
2 = code de précision C
3 = de réserve

Indicateur GBAS de continuité-intégrit¢ (GCID) : code numérique précisant l'état de

fonctionnement GBAS.

Codage : 0 = de réserve

1=GCID1
2=GCID 2
3=GCID3
4=GCID 4

5 =de réserve
6 = de réserve
7 = pas en état de fonctionnement

Note 1.— Les valeurs 3 et 4 sont spécifiees afin d’assurer la compatibilité des

équipements avec les GBAS futurs.

Note 2.— La valeur 7 indique que fous les services d’approche pris en charge par

linstallation sol sont indisponibles
Déclinaison magnétique : déclinaison magnétique publiée du point de référence GBAS.

Codage : Valeur positive = déclinaison est (mesurée dans le sens des aiguilles d’'une montre

depuis le nord vrai)

Valeur négative = déclinaison ouest (mesurée dans le sens inverse des aiguilles d’'une

montre depuis le nord vrai)

100 0000 0000 = les procédures d’approche de précision publiées prises en charge par

ce GBAS ont pour base le reléevement vrai.

Note. — La déclinaison magnétique est choisie pour étre conforme a la conception des

procédures ; elle est mise a jour pendant les années d’actualisation du modele géomagnétique.
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Overt_iono_gradient : €cart type d’'une distribution normale associée a lincertitude ionosphérique

résiduelle due a la décorrélation spatiale (paragraphe 3.6.5.4).

Indice de réfraction (Nr) : indice nominal de réfraction troposphérique utilisé pour déterminer la

correction troposphérique associée au sous-systeme sol GBAS (paragraphe 3.6.5.3).

Codage : Ce champ est codé en complément a 2 avec un décalage de +400. Une valeur de zéro

dans ce champ signifie un indice de réfraction de 400.

Hauteur d’échelle (ho) : facteur utilisé pour déterminer la correction troposphérique et l'incertitude

troposphérique résiduelle associée au sous-systeme sol GBAS (paragraphe 3.6.5.3).

Coefficient d’incertitude de réfraction (dn) : écart type de la distribution normale associée a

I'incertitude troposphérique résiduelle (paragraphe 3.6.5.3).
Latitude : latitude du point de référence GBAS, en secondes d’arc.

Codage : Valeur positive = latitude nord

Valeur négative = latitude sud
Longitude : longitude du point de référence GBAS, en secondes d’arc.

Codage : Valeur positive = longitude est

Valeur négative = longitude ouest

Hauteur du point de référence : hauteur du point de référence GBAS par rapport a I'ellipsoide
WGS-84.

3.6.4.3.1 Parameétres du bloc de données supplémentaires 1. Les paramétres du bloc

de données supplémentaires 1 seront les suivants :

Sélecteur de données de la station de référence (RSDS) : identificateur numérique servant a

sélectionner le sous-systéme sol GBAS.

Note. — Ce RSDS est différent de tous les autres RSDS et de tous les sélecteurs de
données de trajectoire de référence (RPDS) diffusés sur la méme fréguence par chaque sous-

systeme sol GBAS a l'intérieur de la région de diffusion.
Codage : 1111 1111 = service de localisation GBAS non assuré

Distance utile maximale (Dmax) : distance maximale (distance oblique) depuis le point de référence
GBAS a l'intérieur de laquelle I'élément embarqué applique des corrections de

pseudodistance.
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Note. — Ce parametre n’indique pas la distance a l'intérieur de laquelle les spécifications

relatives a l'intensité du champ de diffusion des données VHF sont respectées.
Codage : 0 = aucune limite de distance

Parametre de détection manquée des éphémérides GPS, service de localisation GBAS
(Kmd_e_pos,eps) : multiplicateur dérivé de la probabilité de détection manquée, étant posé qu'il y a
une erreur d’éphémérides dans un satellite GPS, et servant a calculer la limite d’erreur de position

due aux erreurs des éphémérides pour le service de localisation GBAS.

Dans les sous-systemes sol GBAS qui ne diffusent pas de corrections pour les sources de
mesure de distance GPS ou qui n'assurent pas le service de localisation GBAS, ce paramétre

sera codé en une séquence formée uniquement de zéros.

Parametre de détection manquée des éphémérides GPS, types de services d’approche GBAS A, B
et C (Kmd_e_cps) : multiplicateur dérivé de la probabilité de détection manquée, étant posé qu’il y a
une erreur d’éphémeérides dans un satellite GPS, et servant a calculer la limite d’erreur de position

due aux erreurs des éphémérides pour les types de services d’approche GBAS, A, B et C.

Dans les sous-systemes sol GBAS qui ne diffusent pas de corrections pour les sources de
mesure de distance GPS, ce paramétre sera codé en une séquence formée uniquement de

ZEéros.

Parameétre de détection manquée des éphémérides GLONASS, service de localisation GBAS
(Kmd_e_Pos,cLonass) : multiplicateur dérivé de la probabilité de détection manquée, étant posé
gu’il y a une erreur d’éphémérides dans un satellite GLONASS, et servant a calculer la limite

d’erreur de position due aux erreurs des éphémérides pour le service de localisation GBAS.

Dans les sous-systemes sol GBAS qui ne diffusent pas de corrections pour les sources de
mesure de distance GLONASS ou qui n'assurent pas le service de localisation, ce parametre sera

codé en une séquence formée uniquement de zéros.

Parametre de détection manquée des éphémérides GLONASS, types de services d’approche
GBAS A, B et C (Kmd_e_cLonass) : multiplicateur de détection manquée, étant posé qu’il y
a une erreur d’éphémérides dans un satellite GLONASS, et servant a calculer la limite d’erreur
de position due aux erreurs des éphémérides pour les types de services d'approche GBAS, A,
BetC.

Dans les sous-systemes sol GBAS qui ne diffusent pas de corrections pour les sources de
mesure de distance GLONASS, ce parametre sera codé en une séquence formée uniqguement de

Zéros.
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3.6.4.3.2  Blocs de données supplémentaires. Les paramétres de chacun des blocs de

données supplémentaires autres que le bloc de données supplémentaires 1 seront les suivants :

Longueur du bloc de données supplémentaires: nombre doctets du bloc de données
supplémentaires, y compris les champs longueur du bloc de données supplémentaires et

numeéro du bloc de données supplémentaires.

Numéro du bloc de données supplémentaires : identificateur numérique du type du bloc de

données supplémentaires.

Codage : O et 1 = réservé
2 = bloc de données supplémentaires 2, stations émettrices GRAS
3 = bloc de données supplémentaires 3, paramétres du GAST D
4 = bloc de données supplémentaires 4, paramétres d’authentification VDB

5 a255 = de réserve

Parametres des données supplémentaires : ensemble de données défini conformément au

numéro du bloc de données supplémentaires.
3.6.4.3.1.1 Stations émettrices GRAS

Les parametres du bloc de données supplémentaires 2 incluront des données sur une ou

plusieurs stations émettrices, comme suit (Tableau B-65A) :

Numéro de canal : numéro de canal (défini au paragraphe 3.6.5.7) associé a une station émettrice
GBAS.

Note. —Dans ce champ, le numéro de canal renvoie a une fréquence et a un RSDS.

Tableau B-65A. Données sur les stations émettrices GRAS

Teneur des donnges Bits unilises Plage de valeurs Fesolution
Numéro de canal 16 20001 230000 1
ALatimde 8 +25.4° 0.2°
ALongitude 8 2547 0.2°

Al atitude : écart de latitude d’'une station émettrice GBAS, mesuré a partir de la latitude indiquée

par le paramétre latitude d’'un message de type 2.
Codage : Valeur positive = station émettrice GBAS au nord du point de référence GBAS

Valeur négative = station émettrice GBAS au sud du point de référence GBAS
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Alongitude : écart de longitude d'une station émettrice GBAS, mesuré a partir de la longitude

indiquée par le paramétre longitude d’'un message de type 2.
Codage : Valeur positive = station émettrice GBAS a I'est du point de référence GBAS
Valeur négative = station émettrice GBAS a I'ouest du point de référence GBAS

Note .— Le Supplément-D, paragraphe 7.17, contient des éléments indicatifs sur le bloc de
données supplémentaires 2.

3.6.4.3.2.2 Parameétres du GAST D

Les paramétres du bloc de données supplémentaires 3 comprendront les paramétres (Tableau B-

65B) a utiliser lorsque le type de service actif est GAST D, comme suit :

Kmd_e_D,GLONASS (Kmd_e_D,GLONASS) : multiplicateur dérivé de la probabilité de détection

manquée, étant posé qu’il y a une erreur d’éphémeérides dans un satellite GLONASS, et servant a

calculer la limite d’erreur de position due aux erreurs des éphémérides pour le GAST D. Dans les
sous-systemes sol GBAS qui ne diffusent pas de corrections pour les sources de mesure de
distance GLONASS, ce paramétre sera codé en une séquence formée uniquement de zéros.

Note.— Ce paramétre, Kmd_e_ D,GLONASS, peut étre différent du paramétre de décorrélation
des éphémérides Kmd_e_ GLONASS fourni dans le bloc de données supplémentaires 1 du
message de type 2. Le Supplément D, § 7.5.6.1.2 et 7.5.6.1.3, contient des renseignements

supplémentaires sur la différence entre ces parameétres.

Kmd_e D,GPS (Kmd_e_D,GPS) : multiplicateur dérivé de la probabilité de détection manquée,
étant posé qu’il y a une erreur d’éphémérides dans un satellite GPS, et servant a calculer la limite
d’erreur de position due aux erreurs des éphémérides. Dans les sous-systémes sol GBAS qui ne
diffusent pas de corrections pour les sources de mesure de distance GPS, ce paramétre sera
codé en une séquence formée uniqguement de zéros.

Note.— Ce paramétre, Kmd_e_D,GPS, peut étre différent du paramétre de décorrélation des
éphémérides Kmd_e_GPS fourni dans le bloc de données supplémentaire 1 du message de type
2. Le Supplément D, § 7.5.6.1.2 et 7.5.6.1.3, contient des renseignements supplémentaires sur la

différence entre ces parameétres.

Sigma_vert_iono_gradient_D (Tvert_iono_gradient_D) : écart type d’une distribution normale
associée a l'incertitude ionosphérique résiduelle due a la décorrélation spatiale. Ce parametre est

utilisé par I'équipement embarqué lorsque son type de service d’approche actif est D.
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Note.— Ce parameétre, Sigma_vert_iono_gradient_D, peut étre différent du paramétre de
décorrélation ionosphérique des éphémérides Sigma_vert_iono_gradient fourni dans le message
de type 2. Le Supplément D, § 7.5.6.1.2 et 7.5.6.1.3, contient des renseignements

supplémentaires sur la différence entre ces parametres.

YEIG : valeur maximale de EIG a la distance zéro du point de référence GBAS. Ce paramétre est

utilisé par I'équipement embarqué lorsque son type de service d’approche actif est D.

MEIG : pente de 'EIG maximale par rapport a la distance du point de référence GBAS. Ce
paramétre est utilisé par I'équipement embarqué lorsque son type de service d’approche actif est
D.

Tableau B-65B. Paramétres GAST D du bloc de données supplémentaires 3

Teneur des données Bits utilisés Plage de valeurs Résolution
Kud e DaPs 8 0-12.75 0,05
Kind e D.GLONASS 8 0-12.75 0,05
Overt_iono_gradient D 8 0-255x10°m/m 0.1 x 10 m/m
YeiG 5 0-3.0n 0,1
Mg 3 0 - 0.7 m/km 0.1

3.6.4.3.2.3 Parametres d’authentification VDB

Le bloc de données supplémentaires 4 comprend des informations nécessaires a la prise en
charge des protocoles d’authentification VDB (Tableau B-65C).

Définition du groupe de crénaux : Ce champ de 8 bits indique les créneaux qui ont été assignés a
la station sol parmi les 8 crénaux A a H. Le champ est transmis en commencant par le bit de plus
faible poids (LSB). Le LSB correspond au créneau A, le suivant au créneau B, et ainsi de suite.
Lorsqu’il est mis a « 1 », le bit correspondant au créneau A signifie que ce créneau est assigné a

la station sol. Lorsq’il est mis a « 0 » ; il signifie que le créneau n’est pas assigné a la station sol.

Tableau B-65C. Paramétres d’authentification VDB

Teneur des données Bits utilisés Plage de valeurs Résolution
Détinition du groupe de créneaux 8 — —
3.6.4.4 MESSAGE DE TYPE 3 — MESSAGE VIDE
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3.6.4.4.1 Le message de type 3 est « un message vide » de longueur variable, prévu pour
étre utilisé par les sous-systemes sol qui prennent en charge les protocoles
d’authentification (voir la section 3.6.7.4).

3.6.4.4.2 Les parameétres du message de type 3 seront les suivants :

Information de remplissage : suite de bits alternant entre « 0 » et « 1 », dont la longueur en octets
est inférieure de 10 a la valeur figurant dans le champ longueur de message de I'en-téte du

message.

3.6.4.5 Message de type 4 (segment d’approche finale ou FAS). Le message de type
4 contiendra un ou plusieurs ensembles de données FAS dont chacun correspond a un type
d’approche de précision donné (Tableau B-72). Chaque ensemble de données sera constitué

comme suit :

Longueur de I'ensemble de données : nombre d’octets dont se compose I'ensemble de données.
L’ensemble de données comprend le champ longueur de I'ensemble de données et le bloc de
données FAS correspondant, ainsi que les champs seuil d’alarme vertical FAS (FASVAL)/état

d’approche et seuil d’alarme latéral FAS (FASVAL)/état d’approche.

Bloc de données FAS : ensemble de paramétres permettant d’identifier une approche et de définir

la trajectoire associée.
Codage : Voir paragraphe 3.6.4.5.1 et Tableau B-66.

Note. —Le Supplément-D paragraphe 7.11 contient des éléments indicatifs sur la définition

des trajectoires FAS.
FASVAL/état d’approche : valeur du paramétre FASVAL indiquée au paragraphe 3.6.5.6.
Codage : 1111 1111 = ne pas utiliser les écarts verticaux

Note. — La plage de valeurs et la résolution du paramétre FASVAL sont fonction de

lindicateur de performance d’approche figurant dans le bloc de données FAS correspondant.
FASLAL/état d’approche : valeur du paramétre FASLAL indiquée au paragraphe 3.6.5.6.
Codage : 1111 1111 = ne pas utiliser cette approche

Note.— Les Procédures pour les services de navigation aérienne — Exploitation technique des
aéronefs (PANS-OPS) (Doc 8168), Volume I, spécifient les conventions a utiliser par les
concepteurs de procédures lorsqu’ils appliquent les définitions et codages des blocs de données

FAS ci-dessous pour coder les procédures.
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3.6.4.5.1 Bloc de données FAS. Le bloc de données FAS contiendra les paramétres qui
définissent une approche GAST A, B, C ou D donnée . La trajectoire du segment d’approche
finale (FAS) est une ligne dans I'espace définie par le point de seuil a I'atterrissage/point de seuil
fictif (LTP/FTP), le point d’alignement de la trajectoire de vol (FPAP), la hauteur de
franchissement du seuil (TCH) et I'angle de site de l'alignement de descente (GPA). Le plan
horizontal local de I'approche est un plan perpendiculaire a la verticale locale passant par le point
LTP/FTP (c’est-a-dire tangent a I'ellipsoide WGS-84 au point LTP/FTP). La verticale locale de
'approche est normale par rapport a lellipsoide WGS-84 au point LTP/FTP. Le point
d’interception de I'alignement de descente (GPIP) est le point d’intersection de la trajectoire

d’approche finale et du plan horizontal local. Ces paramétres seront les suivants :
Type d’opération : procédure d’approche en ligne droite ou autres types d’opération.

Codage : 0 = procédure d’approche en ligne droite

1 a 15 =de réserve
Note.— Les procédures décalées sont des approches en ligne droite et sont codées « 0 ».
Identificateur de fournisseur de services SBAS : désigne le fournisseur de services associé au

bloc de données FAS.
Codage : Voir Tableau B-27.
14 = bloc de données FAS utilisable seulement avec le GBAS
15 = bloc de données FAS utilisable avec n’importe quel fournisseur de services SBAS

Note. — Ce parametre n’est pas utilisé pour les approches effectuées a l'aide des

corrections de pseudodistance GBAS ou GRAS.
Identificateur d’aéroport : code de trois ou quatre lettres attribué a I'aéroport considéré.

Codage : Chaque caractére est codé a l'aide des bits b1 a bs de sa représentation en Alphabet
international numéro 5 (IA5).Le bit b1 de chaque caractére est transmis en premier et
deux bits 0 sont ajoutés a la suite de bs de sorte que 8 bits sont transmis pour chaque
caractére. Ne sont utilisés que les lettres majuscules, les chiffres et '« espace »
IA5.Le caractére le plus a droite est transmis le premier ; dans le cas de I'identificateur
GBAS de 3 caracteéres, il s’agira de I'«espace » IA5.

Numéro de piste : numéro de la piste d’approche.

Codage:1a36 = numeéro de piste
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Note. — Pour les opérations aux hélistations et vers un point dans l'espace, la valeur du
numéro de piste correspond au nombre entier le plus proche du dixieme de la valeur de

l'alignement d’approche finale, sauf si ce nombre est zéro, auquel cas, le numéro de piste est 36.
Lettre de piste : lettre permettant, le cas échéant, de distinguer les pistes paralléles.
Codage : 0 = (pas de lettre)
1 = R (piste de droite)
2 = C (piste centrale)
3 = L (piste de gauche)
Indicateur de performance d’approche : caractéristiques générales du type d’approche.
Codage : 0 = approche GAST Aou B
1=GASTC
2=GAST Cet GASTD

3 = GAST C, GAST D et un type de service d’approche supplémentaire a définir dans

I'avenir

4 = GAST C, GAST D et deux types de services d’approche supplémentaires a définir

dans I'avenir
5a7 =de réserve

Note. — Certains équipements embarqués concus pour les performances de catégorie |
sont insensibles a la valeur de l'indicateur de performance d’approche (APD). Il est prévu que
I'équipement embarqué congu pour les performances de catégorie | accepte comme valides au
moins les valeurs 1 a 4 de I'APD en vue de la prise en charge future de types de performances

plus élevés en utilisant le méme bloc de données FAS.

Edition : 03 Amendement 01 Date : 03/07/2019 Page : 134 de 229



REPUBLIQUE DE GUINEE RAG. 10 - PARTIE 1

Fy 2 ~ TELECOMMUNICATIONS
s 7 AERONAUTIQUES AIDES RADIO
Autorité Guinéenne de I’Aviation Civile A LA NAVIGATION

APPENDICE - B

SPECIFICATIONS TECHNIQUES DETAILLEES RELATIVES AU SYSTEME MONDIAL DE NAVIGATION
PAR SATELLITE (GNSS)

Tableau B-66. Bloc de données de segment d*approche finale (FAS)

Teneur des données Bits utilisés Plage de valeurs Reésolution
Type d'opération 4 0als 1
Identificateur de fournisseur 4 bals |

de services SBAS
ldentificateur d’aéroport 32
Numéro de piste 6 1436 1

Lettre de piste 2

Indicateur de performance d’approche 3 0a7 1

Indicateur de route 5

Sélecteur de données de trajectoire de référence 8 0ad48 1

Identificateur de trajectoire de référence 32

Latitude LTP/FTP 32 £90,0° 0,0005 seconde d’arc

Longitude LTP/FTP 32 =180,0° 0,0005 seconde d"arc

Hauteur LTF/FTP 16 -512046041,5m 0.1 m

Alatitude FPAP 24 £1.0° 00005 seconde d’arc

Alongitude FPAP 24 =1.0° 0,0005 seconde d"arc

TCH i I'approche (Note 2) 15 0al 63835 mou 0,05 m ou
033276,7 fi 0.1 ft

Indicateur d"unité TCH 1

GPA 16 0a 90,07 0.01°

Largeur de radioalignement 8 B0al43,75m 0,25m

AEcart longitudinal 8 0a2032m 8m

Code CRC du segment d’approche finale 32

La donnée peut étre exprimée en pieds ou en métres, tout dépendant de l'indicateur d’unité TCH.

Indicateur de route : lettre permettant de distinguer les diverses approches s’appliquant a une

méme extrémité de piste.

Codage : Cet indicateur d’'une lettre est codé a 'aide des bits b1 a bs de sa représentation en IA5.
Le bit b1 est transmis en premier. Ne sont utilisés que les lettres majuscules (a I'exception de |

et O) et I'espace IA5.

Sélecteur de données de trajectoire de référence (RPDS) : identificateur numérique permettant de

sélectionner le bloc de données FAS (c’est-a-dire I'approche voulue).
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Note. — Le RPDS d’un bloc de données FAS est différent de tous les autres RPDS et de
tous les sélecteurs de données de station de référence (RSDS) diffusés sur la méme fréquence

par chaque GBAS a l'intérieur de la région de diffusion.

Identificateur de trajectoire de référence (RPI) : code de trois ou quatre caracteres

alphanumériques permettant de désigner sans ambiguité la trajectoire de référence.

Codage : Chaque caractere est codé a 'aide des bits b1 a bs de sa représentation en Alphabet
international numéro 5 (IA5).Le bit b1 de chaque caractére est transmis en premier et
deux bits 0 sont ajoutés a la suite de bs de sorte que 8 bits sont transmis pour chaque
caractere. Ne sont utilisés que les lettres majuscules, les chiffres et '« espace » IA5. Le
caractere le plus a droite est transmis le premier ; dans le cas de l'identificateur de

trajectoire de référence a 3 caractéres, il s'agira de I'« espace » IA5.

Note. — Le point de seuil a l'atterrissage/point de seuil fictif (LTP/FTP) est le point au-
dessus duquel passe la trajectoire FAS a une hauteur relative déterminée par la TCH. Le point

LTP se situe normalement a l'intersection du seuil et de I'axe de la piste.
Latitude LTP/FTP : latitude du point LTP/FTP, en secondes d’arc.
Codage : Valeur positive = latitude nord
Valeur négative = latitude sud
Longitude LTP/FTP : longitude du point LTP/FTP, en secondes d’arc.
Codage : Valeur positive = longitude est
Valeur négative = longitude ouest
Hauteur LTP/FTP : hauteur du point LTP/FTP au-dessus de I'ellipsoide WGS-84.

Codage : Ce champ est codé sous la forme d’un nombre non signé a virgule fixe présentant un
écart par rapport a l'origine de -512 (metres). La valeur 0 correspond a un point

LTP/FTP situé a 512 m au-dessous de I'ellipsoide terrestre.

Note. — Le FPAP est un point situé a la méme hauteur que le point LTP/FTP et est utilisé
pour définir I'alignement de I'approche. Le point a partir duquel sont mesurés les écarts angulaires
dans le sens latéral est a 305 m (1 000 ft) au-dela du point FPAP, sur la composante latérale de
la trajectoire FAS. Dans le cas d’une approche dans I'axe de la piste, le point FPAP se situe a

I'extrémité de la piste ou au-dela.

Latitude AFPAP : écart de latitude entre les points FPAP et LTP/FTP, en secondes d’arc.
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Codage : Valeur positive = point FPAP au nord du point LTP/FTP

Valeur négative = point FPAP au sud du point LTP/FTP
Longitude AFPAP : écart de longitude entre les points FPAP et LTP/FTP, en secondes d’arc.
Codage : Valeur positive = point FPAP a 'est du point LTP/FTP

Valeur négative = point FPAP a 'ouest du point LTP/FTP

TCH a l'approche : hauteur de la trajectoire FAS par rapport au point LTP/FTP (en pieds ou en

metres, selon l'indicateur d’unité TCH).
Indicateur d’unité TCH : donnée précisant I'unité dans laquelle est exprimée la hauteur TCH.
Codage : 0 = en pieds
1 =en metres

Angle de site de I'alignement de descente (GPA) : angle formé par la trajectoire FAS et le plan
horizontal tangent a I'ellipsoide WGS-84 au point LTP/FTP.

Largeur de radioalignement : écart latéral par rapport a la trajectoire FAS, mesuré au point

LTP/FTP auquel I'indicateur de déviation de cap atteint une déviation maximale.

Codage : Ce champ est codé sous la forme d’'un nombre non signé a virgule fixe présentant un
écart de 80 (meétres) par rapport a I'origine. La valeur 0 correspond a une largeur de
radioalignement de 80 m au point LTP/FTP.

AEcart longitudinal : distance séparant le point FPAP de I'extrémité de la piste.
Codage : 1111 1111 = donnée non fournie

Code CRC du segment d’approche finale : code CRC de 32 bits ajouté a la suite de chaque bloc
de données FAS afin d’assurer l'intégrité des données d’approche. Le code CRC du segment
d’approche finale sera calculé conformément au paragraphe 3.9. La longueur du code CRC
sera k = 32 hits.

Le polyndbme générateur du code CRC sera :

s 32 31, 2, 30 16, 14 8, T, 5. 3
Gx)=x"+x " +x +Xx +x +txX TX At tx Tx +tx+l
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Le champ données CRC, M(x), sera formé comme suit :

T

\ 2724 m 270 0
Mx)=S mx T =mx fopxt o+ X
=l

M(x) sera formé a partir de tous les bits du bloc de données FAS considéré, a I'exception du code
CRC. Les bits seront disposés dans le méme ordre que celui dans lequel ils ont été transmis : m1
correspondra au bit de poids faible du champ type d'opération et mz72, au bit de poids fort du
champ AEcart longitudinal. Le code CRC sera ordonné de maniére a ce que r1 soit le bit de poids

faible et rs2, le bit de poids fort.

3.6.4.6 Message de type 5 (disponibilité prévue des sources de mesure de distance).
S'il est utilisé, le message de type 5 contiendra des données relatives a la disparition ou a
I'apparition des sources de mesure de distance visibles ou sur le point de I'étre. Les paramétres

relatifs a la disponibilité prévue des sources de mesure de distance seront les suivants :

Compte Z modifié : paramétre indiquant l'instant d’entrée en vigueur des parameétres contenus

dans le message.
Codage : comme pour le champ compte Z modifié du message de type 1 (paragraphe 3.6.4.2)

Nombre de sources concernées : nhombre de sources pour lesquelles sont fournis des parametres

de disponibilité applicables a toutes les approches.
Codage : 0 = contraintes s’appliquant aux seules approches avec obstacles spécifiées
1 & 31 = nombre de sources de mesure de distance concernées

Identificateur de source de mesure de distance : comme pour le message de type 1 (paragraphe
3.6.4.2).

Analyse de la disponibilité de la source : parameétre indiquant si la source de mesure de distance

va devenir disponible ou cesser de I'étre.

Codage : 0 = les corrections différentielles vont bientét cesser d’étre fournies pour la source de
mesure de distance considérée
1 = les corrections différentielles vont bientét commencer a étre fournies pour la source

de mesure de distance considérée

Durée de disponibilité de la source : valeur minimale de la durée de disponibilité prévue de la

source de mesure de distance, par rapport au compte Z modifié.

Codage : 111 1111 = durée supérieure ou égale a 1 270 secondes
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Nombre d’approches avec obstacles : nombre d’approches pour lesquelles les corrections seront

réduites du fait du masquage de la constellation.

Sélecteur de données de trajectoire de référence : indicateur du bloc de données FAS auquel

s’appliquent les paramétres de disponibilité de la source (paragraphe 3.6.4.5.1).

Nombre de sources concernées pour cette approche : nombre de sources pour lesquelles est

indiquée la durée de disponibilité ne concernant que I'approche considérée.
3.6.4.7 MESSAGE DE TYPE 6

Note. — Le message de type 6 sera utilisé ultérieurement pour fournir les données

requises par les approches de précision de catégorie Il ou lll.
3.6.4.8 MESSAGE DE TYPE 7
Note. —Le message de type 7 est réservé aux applications nationales.
3.6.49 MESSAGE DE TYPE 8

Note. —Le message de type 8 est réservé aux essais effectués au niveau local ou

régional.
3.6.4.10 MESSAGE DE TYPE 101 — CORRECTIONS DE PSEUDODISTANCE GRAS

3.6.4.10.1 Le message de type 101 contiendra les données de correction différentielle
applicables aux sources de mesure de distance GNSS individuelles (Tableau B-70A). Le

message se composera de trois parties :

(a) caractéristiques du message (heure de validité, indicateur de deuxiéme message,

nombre et type de mesures) ;

(b) données a faible fréquence de mise a jour (paramétre de décorrélation des
éphémérides, code CRC des éphémérides satellitaires et disponibilité des satellites) ;

(c) blocs de mesures satellitaires.

Note.— Tous les parameétres de ce message s’appliquent aux pseudodistances lissées par la

porteuse sur 100 secondes.

3.6.4.10.2 Chague message de type 101 contiendra le parametre de décorrélation des
éphémeérides, le code CRC des éphémeérides et les parametres relatifs a la durée de disponibilité
d'une source de mesure de distance satellitaire donnée. Ces informations s’appliqueront a la

premiére source de mesure de distance indiquée dans le message.
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3.6.4.10.3 Les paramétres de correction de pseudodistance seront les suivants :
Compte Z modifié : défini au paragraphe 3.6.4.2.3.

Indicateur de deuxieme message : méme définition qu'au paragraphe 3.6.4.2.3, mais applicable

aux messages de type 101.

Nombre de mesures : défini au paragraphe 3.6.4.2.3.

Type de mesure : défini au paragraphe 3.6.4.2.3.

Paramétre de décorrélation des éphémérides (P) : défini au paragraphe 3.6.4.2.3.

Code CRC des éphémérides : défini au paragraphe 3.6.4.2.3.

Durée de disponibilité de la source de mesure de distance : défini au paragraphe 3.6.4.2.3.

Nombre de parameétres B : indication de la présence des parameétres B dans le bloc de mesures

correspondant a chaque source de mesure de distance.
Codage : 0 = paramétres B non inclus
1 = 4 parametres B par bloc de mesures
3.6.4.10.4 Les paramétres relatifs aux blocs de mesures seront les suivants :
Identificateur de source de mesure de distance : défini au paragraphe 3.6.4.2.4.
Identification des données (IOD) : défini au paragraphe 3.6.4.2.4.
Correction de pseudodistance (PRC) : défini au paragraphe 3.6.4.2.4.
Correction du taux de variation de distance (RRC) : défini au paragraphe 3.6.4.2.4.
Opr_gnd : Méme définition qu’au paragraphe 3.6.4.2.4, sauf pour la plage de valeurs et la résolution.
B1 a B4 : défini au paragraphe 3.6.4.2.4.

Note. — L’inclusion des parametres B dans le bloc de mesures est facultative pour les

messages de type 101.

3.6.4.11 MESSAGE DE TYPE 11 — CORRECTIONS DE PSEUDODISTANCE -
PSEUDODISTANCES LISSEES SUR 30 SECONDES
3.6.4.11.1 Le message de type 11 contiendra les données de correction différentielle applicables

aux sources de mesure de distance GNSS individuelles (Tableau B-70B), avec lissage de 30
secondes du code par la porteuse. Le message se composera de trois parties :

a) caractéristigues du message (heure de validité, indicateur de deuxiéme message, nombre et
type de mesures) ;
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b) données a faible taux de mise a jour (parametre de décorrélation des éphémérides) ;
¢) blocs de mesures satellitaires.

Note.— La transmission des données a faible taux de mise a jour pour les sources de mesure du
SBAS est facultative.

3.6.4.11.2 Chaque message de type 11 contiendra le paramétre de décorrélation des
éphémérides pour une source de mesure de distance satellitaire donnée. Le parameétre de
décorrélation des éphémérides s’appliquera a la premiére source de mesure de distance indiquée

dans le message.

Note.— Le code CRC des éphémérides et les paramétres relatifs a la durée de disponibilité ne

sont pas inclus dans le message de type 11 car ils sont fournis dans le message de type 1.

3.6.4.11.3 Les parametres de correction de pseudodistance pour le message de type 11 seront

les suivants :
Compte Z modifié : défini au § 3.6.4.2.3.

Indicateur de deuxieme message : indicateur précisant si, dans une trame, 'ensemble de blocs
de mesures d’'un type de mesure particulier figure dans un seul message de type 11 ou dans une

paire de messages liée.

Codage : 0 = tous les blocs de mesures d’un type de mesure particulier se trouvent dans un seul

message de type 11.

1 = premier message d’'une paire liée de messages de type 11 ; ensemble, les deux messages

contiennent 'ensemble des blocs de mesures d’'un type de mesure particulier.
2 = de réserve

3 = second message d’'une paire liée de messages de type 11 ; ensemble, les deux messages

contiennent 'ensemble des blocs de mesures d’un type de mesure particulier.
Nombre de mesures : nombre de blocs de mesures contenus dans le message.
Type de mesure : défini au § 3.6.4.2.3.

Parametre de décorrélation des éphémeérides D (PD) : paramétre caractérisant I'incidence
des erreurs résiduelles d’éphémérides dues a la décorrélation pour le premier bloc de mesures du

message.
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Note.— Ce parameétre, PD, peut étre différent du paramétre P de décorrélation des
éphémeérides indiqué dans le message de type 1. Le Supplément D, § 7.5.6.1.3 et 7.5.6.1.4,

contient des renseignements supplémentaires sur la différence entre ces parameétres.

Dans le cas des satellites géostationnaires SBAS, le paramétre de décorrélation des

éphémeérides, s'il est transmis, sera codé en une séquence formée uniquement de zéros.
3.6.4.11.4 Les paramétres des blocs de mesures seront les suivants :
Identificateur de source de mesure de distance : défini au § 3.6.4.2.3.

Correction de pseudodistance (PRC30) : correction applicable a la pseudodistance de la

source de mesure de distance basée sur un lissage de 30 secondes par la porteuse.

Taux de correction de distance (RRC30) : taux de variation de la correction de

pseudodistance basé sur un lissage de 30 secondes par la porteuse.

Sigma_ PR gnd_D (opr_gnd_D) : écart type d’une distribution normale associée a la
contribution des signaux électromagnétiques a I'erreur de pseudodistance dans la correction
lissée sur 100 secondes du message de type 1 au point de référence GBAS (8§ 3.6.5.5.1 et
3.6.7.2.2.4).

Note.— Le paramétre [1pr_ gnd_D est différent de [ pr_gnd pour les mesures
correspondantes dans le message de type 1 en ce sens que [1pr_ gnd_D ne devrait inclure

aucune inflation pour tenir compte de la surdélimitation des erreurs ionosphériques décorrélées.
Codage : 1111 1111 = correction de source de mesure de distance non valide.

Sigma_PR_gnd_30s (opr_gnd_300111: Ecart type de la distribution normale qui décrit la
précision nominale de la pseudodistance corrigée, lissée avec une constante de temps de 30
secondes au point de référence GBAS.

Note.— La distribution normale N(0O, [ipr_gnd_30) entend étre une description appropriée
des erreurs a utiliser pour l'optimisation de la pondération utilisée dans la solution de position
calculée a l'aide de la méthode des moindres carrés pondérés. Il n’est pas nécessaire que la

distribution borne les erreurs comme il est décrit dans les § 3.6.5.5.1 et 3.6.7.2.2.4.
Codage : 1111 1111 = correction de source de mesure de distance non valide.
36.5 DEFINITION DES PROTOCOLES POUR APPLICATIONS DE DONNEES

Note. — La présente section précise les relations entre les paramétres contenus dans les

messages de données. Elle contient la définition des paramétres qui ne sont pas transmis ; ces
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parametres sont toutefois utilisés par les éléments embarqués ou non embarqués et définissent

des termes appliqués pour déterminer la solution de navigation et son intégrité.

3.6.5.1 Pseudodistance mesurée et lissée par la porteuse. La correction diffusée
s’applique aux mesures de pseudo-distance de code lissées par la porteuse auxquelles n’ont pas
été appliquées les corrections des effets troposphériques et ionosphériques t diffusées par
satellite. Le lissage par la porteuse est défini par le filtre suivant :

{ A Y
Pesey =P +(1- ﬂ'}| Pct_u:,.__-_ +— (b, — by ) |
\ 2m
ou
Pesen = pseudodistance lissée
Pesc,; = pseudodistance lissée précédente
P = pseudodistance mesurée brute, cette mesure étant obtenue au moyen d’une boucle de code commandée par
la porteuse, de premier ordre ou d’un ordre supérieur, et avec une largeur de bande unilatérale de bruit
supérieure ou égale a 0,125 Hz
A = longueur d’onde L1
by = phase de la porteuse
Ony = phase précédente de la porteuse
o = coefficient de pondération, obtenu par division du pas d’échantillonnage par la constante de temps de

lissage. Pour les corrections des pseudodistances GBAS dans le message de type | et le message de
type 101, la constante de temps de lissage est de 100 secondes, sauf disposition contraire du § 3.6.8.3.5.1
pour I'équipement embarqué. Pour les corrections de pseudodistance GBAS dans le message de type 11, la
constante de temps de lissage est de 30 secondes

3.6.5.2 Pseudodistance corrigée. Pour un satellite donné, la pseudodistance corrigée

est, alinstant t :

Pesc = pseudodistance lissée (définie au § 3.6.5.1)
PRC = correction de pseudodistance a partir du message approprié
a) pour les pseudodistances lissées sur 100 secondes, la PRC est tirée du message de type | ou de
type 101 définiau § 3.6.4.2 ;
b) pour les pseudodistances lissées sur 30 secondes, la PRC est PRCj, tirée du message de type 11 défini
au§3.64.11.
RRC = taux de variation de la correction de pseudodistance a partir du message approprié
a) pour les pseudodistances lissées sur 100 secondes, le RRC est tiré du message de type 1 ou de type 101
défini au § 3.6.4.2 ;
b) pour les pseudodistances lissées sur 30 secondes, le RRC est RRC;, tiré du message de type 11 défim
au§3.064.11.

t = heure courante
tz-count = instant d’entrée en vigueur dérivé du compte Z modifié du message contenant la PRC et le RRC
TC = correction des effets troposphériques (définie au § 3.6.5.3)

¢ et (Atg)r, ont la signification donnée au § 3.1.2.2 pour les satellites du GPS

3.6.5.3 RETARD TROPOSPHERIQUE

3.6.5.3.1  Pour un satellite donné, la correction des effets troposphériques est :
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o™ ,
TC=Nh, i (1—e M)
0,002 +cin"(EL)
ol :
N, = indice de réfraction fourni par le message de type 2 (§ 3.6.4.3)
Ah =  hauteur de 1"aéronef au-dessus du point de référence GBAS
El; = angle de site du 1" satellite
hy = hauteur d’échelle pour la réfraction troposphérique (donnée fournie par le message de type 2)
3.6.5.3.2  Lincertitude troposphérique résiduelle est :
1™ Y
Orrope = Ta = O, 1, ; (1—g /mny
J0,002+sin*(E1,)
Ou:
¥,

" = le coefficient d’incertitude fourni par le message de type 2 (paragraphe 3.6.4.3)

3.6.5.4 Incertitude ionosphérique résiduelle. L’incertitude ionosphérique résiduelle

d’un satellite donné est :

Giono — Fpp X Owig X (Xair +— 2 > T > WVair)
ou
Epp = facteur d’obliquité, de la verticale a I’oblique, d'un satellite donné (§ 3.5.5.5.2)
Gyig = dépend du GAST actif :
pour GAST A, B ou C, Gyig= Overt jono_smadient (défini au § 3.6.4.3) ;
pour GAST D, Gig = G vert_jono_gradient p (défini au § 3.6.4.3.2.2).
Xair = distance (oblique) en meétres entre I’emplacement actuel de 1’aéronef et le point de référence GBAS indiqué
dans le message de type 2
T = dépend du GAST actif :
pour GAST A, B ou C, T=100 secondes (constante de temps utilisée au § 3.6.5.1) ;
pour GAST D, la valeur de 1 varie selon que G;,,, est appliqué dans la pondération des mesures ou dans la
délimitation de l'intégrité. t = 100 secondes lorsque Gy, est utilisé pour la délimitation de I'intégrité
(§3.6.5.5.1.1.1) et t = 30 secondes lorsque Gy, est utilisé pour la pondération des mesures (§ 3.6.5.5.1.1.2).
Vair = vitesse d’approche horizontale de I’aéronef (méetres par seconde)
3.6.5.5 NIVEAUX DE PROTECTION

3.6.5.5.1 Niveaux de proection pour tous les types de services d’approches GBAS. Les niveaux

de protection vertical (VPL) et latéral (LPL) des signaux électromagnétiques sont les limites de
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fiabilité supérieures relatives a I'erreur de position par rapport au point de référence GBAS défini

par :
VPL = MAX{VPLto,VPLu1}

LPL = MAX{LPLto,LPLu1}

3.6.5.5.1.1 Conditions de mesure normales

3.6.55.1.1.1 Dans I'hypothése ou tous les récepteurs de référence et toutes les
sources de mesure de distance effectuent leurs mesures dans des conditions normales (sans
défaillance), le niveau de protection vertical (VPLHo) et le niveau de protection latéral (LPLwo)

peuvent se calculer comme suit :

v I LHO :Kfffud G*\-‘E‘l“l’ +D‘~.-'

LPLHD - aucl G_lat _|_DL

et

Opr_smdi

dépend du GAST actif :

pour GAST A BouC : Gy cudi = O p_ena Pour la 1° source de mesure de distance définie au § 3.6.4.2
. _ pour C‘IAST D : Opy_gndi = Opr_gnd D POUr 12 1° source de mesure de distance défime au § 3.6.4.11.

G “mopei O pr_air: 1 O oo SONt définisan § 3655112

multiplicateur dérivé de la probabilité de détection manquée dans les conditions normales

Kena

s vert; = égalas,; +s.; = tg (GPA)

s_lat; = épalas,;

Se; = dérivation partielle de 1’erreur de position dans I’axe des x par rapport 4 "erreur de pseudodistance sur le
1° satellite

Sys = dérivation partielle de 1’erreur de position dans I'axe des v par rapport a I'erreur de pseudodistance sur le
i* satellite

Sui = dénvation partielle de I"erreur de position dans 1"axe vertical par rapport a I’erreur de pseudodistance sur le
i* satellite

GPA = angle de site de ’alignement de descente pour la trajectoire d’approche finale (§ 3.6.4.5.1)

N = mnombre de sources de mesure de distance utilisées pour le calcul de la position

1 = indice de source de mesure de distance pour les sources de mesure de distance utilisées pour le calcul de la
position

Dxr = parameétre détermuné a bord selon le GAST actif :

pour GASTA BouC Dy=0;
pour GAST D : Dy est calculé conune étant I'amplitude de la projection verticale de la différence entre les
solutions de position 30 et 100 s.

Dy = parameétre détermuné a bord selon le GAST actif
pour GASTA BouC Dy =0:
pour GAST D : D, est calculé comme étant I’amplitude de la projection latérale de la différence entre les
solutions de position 30 et 100 s_
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Note 1.— Les solutions de position 30 et 100 s, DV et DL, déterminées a bord sont définies dans

les MOPS DO-253D de la RTCA.

Note 2. — Dans le systéme de coordonnées de référence, x désigne 'axe longitudinal orienté
positivement vers l'avant, y désigne 'axe transversal orienté positivement vers la gauche dans le

plan tangent au niveau local et v, 'axe perpendiculaire aux deux premiers et orienté positivement

vers le haut.

3.6.55.1.1.2

fait appel a la matrice de projection S suivante :

ol

Sx,l sz S}:,N
S e Sy
s=[t 52 = (GTxWx G) I x GTx W
S\-‘,l Sv.z " SV.N
St.L S;,z S:N

Gui= [-cos EL cos Az—cos El; sin Az—sin El; 1]=1°ligne de G :

[¢2, 0 .. ©
i 0 o, 0
W= .
U

-1 _ 2 4 2 4 2 2 .
QU0 %i= 0O g zndi™ T mopod Gprr_au.i"—ﬁiono.i-

ol :
Cpr ma; = dépend du GAST actif -
pour GAST A._B ou C ou 1? service de localisation GBAS : oy, 4; = paramétre G o de la 1° source
de mesure de distance définie an § 3.6.42 ;
pour GAST D : G zai = Op_gg 30 pour la i° source de mesure de distance (§ 3.6.4.11).
Grwgei = Incertifude troposphérique résiduelle pour la i* source de mesure de distance (§ 3.6.5.3)
Gimei =  incertitude résiduelle du retard ionosphérique (imputable a la décorrélation spatiale) de la 1* source de
mesure de distance (§ 3.6.5.4)
[ - - - . N
Oprami = Jaﬁéceptm{Eli) + Opesjers muiepies (ELi). €cart type de la contribution de I'aéronef i l'erreur de pseudo-
distance corrigée pour la i* source de mesure de distance. La contribution totale de I'aéronef comprend
la contribution du récepteur (§ 3.6.8.2.1) ef une marge type pour les trajets mmltiples provenant de la
cellule de I"aéronef ;
ol :
—E1310 deg . _— . .
Cpgjets mmuriples{ EL) = 0,13 + 0,53e ., modéle type de la contribution des trajets multiples provenant de la
cellule de 1'aéronef (en métres)
EL = angle de site de la i* source de mesure de distance (en degrés)
Az, = azimut de la 1° source de mesure de distance mesuré dans le sens contraire des aiguilles d*une

montre pour 'axe des x (en degrés).

Note. — Afin de rendre I’équation plus lisible, 'indice i a été supprimé.
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3.6.5.5.1.2 Conditions de mesure dégradées. Quand le message de type 101 diffusé
ne contient pas de blocs de parametres B, les valeurs du niveau de protection vertical (VPL H1) et
du niveau de protection latéral (LPL H1) sont égales a zéro. Dans I'hypothése ou un et un seul
récepteur de référence est le siege d’'une panne latente, le VPL H1 et le LPL H1 sont donnés par

I’équation suivante :
VPLH1 = max [VPLj] + DV

LPLH1 = max [LPLj] + DL

ot VPL; et LPL; pour j = 1 4 4 sont donnés par les équations :

VPL; = |B_vertj|+Kus Oreem
LPL; = |B_latj|+ KupaCem
Dy = paramétre déterminé i bord et dépendant du GAST acaf (§ 3.6.5.5.1.1.1)
Dy = paramétre déterminé a bord et dépendant du GAST actif (§ 3.6.5.5.1.1.1)
et
B_vert; = X, (s_vert; x B;;)
B layy = XN (slat; x By)
By =  écart entre les corrections de psendodistance transmises et les corrections obtenues sans tenir compte de la
mesure effectuée par le j° récepteur de référence. pour la i* source de mesure de distance
| - = multiplicateur dérivé de la probabilité de détection manquée, sachant que le sous-systéme sol est défaillant
G = Ell (s_vert} x o_H1})
Clwm = z]}:l (slat? x ¢_H12)
o _H1% = (E—:J o endi T G]p:_au_i + G:'n:po.i + O jomos
Opr endi dépend du GAST actif

pour GAST A. B ou C : Gy _zmgi = G pr g pour la i° source de mesure de distance définie au § 3.6.4.2
pour GAST D : Gps s = Op:_eng p pour la i° source de mesure de distance (§ 3.6.4.11)

qu@m_ G]pe_w_,- et G Jiono; SO0t définis au §36551.12

M; = nombre de récepteurs de référence utilisés pour calculer les corrections de pseudodistance pour la #° source
de mesure de distance (indiquée par les valeurs B)
U; = nombre de récepteurs de référence utilisés pour calculer les corrections de pseudodistance pour la i source
de mesure de distance, a I'exclusion du je récepteur de référence.
Note. — Le terme « panne latente » inclut toute mesure erronée non immédiatement

détectée par le sous-systeme sol, entachant les données transmises et entrainant une erreur de
position dans le sous-systeme embarqué.
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3.6.5.5.1.3 Définition des multiplicateurs K pour les services d’approche GBAS. Les

multiplicateurs sont donnés par le Tableau B-67.

Tableau B-67. Multiplicateurs K pour les services d’approche GBAS

M;

Multiplicateur —
1) 2 3 4
Kani 6.86 5,762 5.81 5.847
K non ufilisé 2035 2808 2878

Note— 5 applique au GAST A avec messages de type 101 sans bloc de paramétres B.

3.6.5.5.2  Service de localisation GBAS. Le niveau de protection horizontal (HPL) des
signaux électromagnétiques est une limite supérieure de fiabilité relative a I'erreur de position

horizontale par rapport au point de référence GBAS défini par :
HPL = MAX{HPLHO,HPLH1,HEB}

3.6.5.5.2.1 Conditions de mesure normales. Dans I’hypothése ou tous les récepteurs de
référence et toutes les sources de mesure de distance effectuent leurs mesures dans des
conditions normales (sans défaillance), le niveau de protection horizontal (HPLHO) se calcule

_ d
HPLzo = Kemd pos major
comme suit :
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¥ par rapport a Uerreur de pseudodistance sur le

v par rapport a l'erreur de pseudodistance sur le

o : d = dx_d;— 4= *dy | +d3
- majer A : 2 : Y
a Ll 2 5
dx = st::ci
inl
2 bl 2 2
d, =350
il
N
2 2
d:;y = z Sx18viTi
inl
Sy = dénvation partielle de lerreur de position dans 'axe des
X1
1 satellite
S = dénvation partielle de 'erreur de position dans ['axe des
i* satellite
Kgwapos = multiplicateur dérivé de la probabilité de détection manquée dans les conditions normales
N = nombre de sources de mesure de distance utilisées pour le calcul de la position
1 = mdice de source de mesure de distance pour les sources de mesure de distance utilisées pour le calcul de la
position
T = ereur de pseudodistance définie au § 3.6.5.5.1.1

Date : 03/07/2019
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E2add (@)
ou: D gjor = kj 3—\’: 12 - : +diy
N a3
dy = Zs;.cl
inl
2 bl 2 2
d, =350
il
2 x Bl
d:.\ = z Sg:5viT7
v T = ¥
Spi = dénvation partielle de lerreur de position dans 'axe des x par rapport a U'erreur de pseudodistance sur le
1 satellite
Syi = dénvation partielle de I'erreur de position dans 'axe des v par rapport a 'erreur de psendodistance sur le
i* satellite
Kgwapos = multiplicateur dérivé de la probabilité de détection manquée dans les conditions normales
N = nombre de sources de mesure de distance utilisées pour le calcul de la position
1 = mdice de source de mesure de distance pour les sources de mesure de distance utilisées pour le calcul de la
position
T = ereur de pseudodistance définie au § 3.6.5.5.1.1
Note. — Dans le service de localisation GBAS, les axes x et y définissent une base

orthogonale arbitraire dans le plan horizontal.

3.6.5.5.2.2 Conditions de mesure dégradées. Quand le message de type 101 diffusé ne
contient pas de blocs de paramétres B, la valeur du niveau de protection horizontal
(HPLH1) sera égale a zéro. Dans I'hypothese ou un et un seul récepteur de référence

est le siége d’une panne latente, le HPLH1 est donné par I'équation suivante :
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HPLz; = max [HPLJ]

ot HPL; lorsque j=de 1 4 4. est:
HPL; = [B_horz)| + Kms posdumsjer, m

et
[ n 2 N 2
B hors = (Y58, +() 5.0
.\‘| i=1 i=1
B = ¢écart entre les corrections de pseudodistance diffusées et les comrections obtenues sans tenir compte de la
mesure effectuée par le 1° récepteur de référence, pour 1a 1° source de mesure de distance

3.6.5.5.2.3
HPLy; = max [HPLj]

ou HPL, lorsque j = de 14 4. est:

d
|B_horz;| + Kug_pos” major, 1

HPL,

et

écart entre les corrections de pseudodistance diffusées et les corrections obtenues sans tenir compte de la
mesure effectuée par le j° récepteur de référence, pour la i* source de mesure de distance

=
[

Tableau B-67. Multiplicateurs K pour les approches de précision de catégorie I
et les approches APV

- M
Multiplicateur
] et 2 3 4
Kena 6,86 5,762 5.81 5.847
Kns non utilisé 2,035 2,808 2,878

Note— 5'appligue aux approches APT-I avec messages de type 101 sans bloc de paraméires B.
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Kma pos = multiplicateur dérivé de la probabilité de détection manguée, sachant que le sous-systéme sol est défaillant

d - +d_HI,

’ d_H1 +d_HL J‘ dHE-dH])
v, ;

major HL = v ~

N
d_H1 =3'sl .0 HI

iml

N
d_HI} =3 s) 0 HI]

iml

N
{l_Hli___. = Zs‘ 3 -G_Hlj:

xivyi

=l i

Note.— Dans le service de localisation GBAS, les axes x et y définissent une base

orthogonale arbitraire dans le plan horizontal.

2 i :"rI l‘-l. 2 5 5 3
G_Hli = U — | G]:-]’__Elld.i +C + Gl:rl:l]:ll:l.i. o
L

pr_gir,i jomo.i

Mi = nombre de récepteurs de référence utilisés pour calculer les corrections de pseudodistance
pour la ie source de mesure de distance (indiquée par les valeurs B)

Ui = nombre de récepteurs de référence utilisés pour calculer les corrections de pseudodistance

pour la ie source de mesure de distance, a I'exclusion du je récepteur de référence.

Note : Le terme « panne latente » inclut toute mesure erronée non immédiatement détectée
par le sous-systeme sol, entachant les données diffusées et entrainant une erreur de position
dans le sous-systéme embarqué.

3.6.5.5.2.4 Définition des multiplicateurs K pour le service de localisation GBAS. Le

multiplicateur Krmd_pos est égal a 10,0 et le multiplicateur Kmd_ros est égal a 5,3.
3.6.5.6 SEUILS D’ALARME

Note 1.— Le Suplément-D, paragraphe 7.13, contient des éléments indicatifs sur le calcul
des seuils d’alarme, y compris pour les approches associées aux numéros de canal 40 000 a
99 999.

Note 2. — Le calcul des seuils d’alarme dépend du type de service actif.

3.6.5.6.1 Seuils d’alarme pour GAST C et D. Les seuils d’alarme sont définis aux

Tableaux B-68 et B-69. Pour les positions de I'aéronef auxquelles I'écart
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latéral dépasse de deux fois la valeur a laquelle 'indicateur de déviation de
cap (CDI) atteint une déviation latérale maximale, ou auxquelles I'écart
vertical dépasse de deux fois la valeur a laquelle le CDI atteint une
déviation de descente maximale, les seuils d’alarme latéral et vertical sont

réglés aux valeurs maximales indiquées dans les tableaux.

3.6.5.6.2  Seuils d’alarme pour GAST A et B. Les seuils d’alarme sont égaux aux
paramétres FASLAL et FASVAL tirés du message de type 4 pour les approches associées aux

numéros de canal 20 001 a 39 999. Pour les approches associées aux numéros de canal 40 000
a 99 999, les seuils d’alarme sont mémorisés dans une base de données embarquée.

3.6.5.7 Numéro de canal. Chaque approche GBAS transmise par le sous-systéme sol
est associée a un numéro de canal allant de 20 001 a 39 999. S’il est fourni, le service de
localisation GBAS est associé a un numéro de canal différent allant de 20 001 a 39 999. Ce

numéro se calcule comme suit :
Numéro de canal = 20 000 + 40(F — 108,0) + 411(S)
ou:
F = fréquence d’émission des données (MHz) ;
S = RPDS ou RSDS

et

RPDS = sélecteur de données de trajectoire de référence pour le bloc de données FAS considéré

(défini au paragraphe 3.6.4.5.1) ;

RSDS = sélecteur de données de la station de référence du sous-systéme sol GBAS (défini au

paragraphe 3.6.4.3.1)

Pour les numéros de canal transmis dans le bloc de données supplémentaires 2 d’'un message de
type 2 (défini au paragraphe 3.6.4.3.2.1), seul le RSDS est utilisé.

Note 1.— Quand les données FAS ne sont pas transmises pour une approche prise en
charge par GAST A ou B, I'approche GBAS est associée a un numéro de canal allant de 40 000 a
99 999.

Note 2.— Le Supplément-D, paragraphe 7.7, contient des éléments indicatifs sur la

sélection du numéro de canal.
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Tableau B-68. Seuil d’alarme latéral pour GAST C et D

Distance horizontale entre la position
de 1'aéronef et le point LTP/FTP projete

sur la trajectoire d’approche finale Seunil d’alarme latéral
(en meétres) (métres)
D =873 FASLAL
873<D=7500 0.0044D (m) + FASLAT —3.85
D=7 500 FASLAL +2915

Tableau B-69. Seuil d’alarme vertical pour GAST C et D

Hauteur de la position de I'aéronef au-dessus
du pomnt LTP/FTP projeté sur la trajectoire

d’approche finale Senil d’alarme wertical
(en pieds) (en métres)
H =200 FASVAL
200=H=1 340 0,02925H (ft) + FASVAL — 585
H=1340 FASWVAT + 3335
3.6.5.8 Limites de l'erreur de position due aux erreurs des éphémérides

Note.— Les limites de l'erreur de position due aux erreurs des éphémérides ne sont

déterminées que pour les sources de mesure de distance d’une constellation satellitaire de base

utilisées dans la solution de position (indice j) ; elles ne le sont pas pour d’autres types de sources

de mesure de distance (satellites SBAS ou pseudolites) qui ne sont pas vulnérables aux

défaillances non détectées des éphémérides. Cependant les données utilisées pour calculer ces

limites proviennent de toutes les sources de mesure de distance intervenant dans la solution de

position (indice i).

3.6.5.8.1  Approche de précision de catégorie | et approche APV. Les limites verticale et

latérale de I'erreur de position due aux erreurs des éphémérides se définissent comme suit :

VEB = MAX {VEB]}
]

LEB = MAX{LEB;}
i
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Les limites verticale et latérale de I'erreur de position due aux erreurs des éphémérides pour la j¢
source de mesure de distance d’'une constellation satellitaire de base utilisée dans la solution de

position sont données par les équations suivantes :

VEB. = ‘s _ vert,

- I S
X, By + Ky ) [D s _vert] xo;

LEB,= |s_lat ; ‘ X Py R 4[> 5_lat; %0;

i=1

Dy = paramétre déternuné a bord et dépendant du GAST actif (§ 3.6.5.5.1.1.1)

Dy = paramétre déternuné a bord et dépendant du GAST actif (§ 3.6.5.5.1.1.1)

s Vertinj = (défimau§3.6.55.1.1)

s_lat g = (définiau § 3.6.5.5.1.1)

Kair = (définiaun § 3.654)

N = nombre de sources de mesure de distance utilisées dans la solution de position

G = (définian § 3.655.1.1)

P, = paramétre de décorrélation des éphémérides diffusé pour la i* source de mesure de distance. La source de ce

paramétre dépend du type de service d'approche GBAS actif :

GAST A, B ou C : P, = P du message de type 1 ou de type 101 correspondant a la ;° source de mesure de

distance (§ 3.64.2.3);

GAST D : P,j = Py du message de type 11 correspondant a la j* source de mesure de distance (§ 3.6.4.11.3).
Kuma gj = multiplicateur de détection manquée des éphémérides diffusé pour GAST A-C. associé i la constellation

satellitaire de 1a j° source de mesure de distance. La source de ce paramétre dépend du type de service

d’approche GBAS actif :

GASTA B ou C: Ky .5 = Kpy eops 00 Ky e gromass obtenu du bloc de données supplémentaires 1 du

message de type 2 (§ 3.6.4.3.1) :

GAST D : Kngaj = Kug e pess 00 Ky o poronass sont tirés du bloc de données supplémentaires 3 du

message de type 2 (§ 3.6.4.3.2.2).

3.6.5.8.2  Service de localisation GBAS. La limite horizontale de I'erreur de position due

aux erreurs des éphémeérides se définit comme suit :
HEB = MAX {HEB,}
i

La limite horizontale de I'erreur de position due aux erreurs des éphémeérides pour la j¢ source de
mesure de distance d’une constellation satellitaire de base utilisée dans la solution de position est

donnée par I'’équation suivante :

HEEB; = |5homilxajrpj + Kma e posmajor
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ou :

Slwaj] = s.\;j: + 5_\-j:

Sxj = (définian § 3.6552.1)

Syj = (définiaun § 3.6552.1)

Xair = (définiau § 3.6.5.4)

P; = paramétre de décorrélation des éphémérnides diffusé pour la ;* source de mesure de distance. La source de ce

paramétre ne dépend pas du type de service d approche GBAS actif. Dans tous les cas P;=P du message de
type 1 ou de type 101 (§ 3.6.4.2.3) correspondant & la ;¥ source de mesure de distance.
Kusepos = multiplicateur de détection manquée des éphémérides diffusé pour le service de localisation GBAS. associé
a la constellation satellitaire de la j* source de mesure de distance (K « pos ges 00 Kug « pos crowass)
(défini au § 3.6.5.5.2.1)

dm:'_]or

3.6.5.9 Erreur de gradient ionosphérique

L’erreur maximale de pseudodistance corrigée lissée sur 30 secondes et non détectée, due a un
gradient

ionosphérique (EIG), est calculée sur la base des paramétres diffusés YEIG et MEIG, comme suit

Ec = Yae + Mg * Deg

ou
Yz = valeor maximale de Ey; (meétres) dans le message de type 2 ;
Mge = pente de la valeur maximale Ey; (m/km) dans le message de type 2 ;
Dgg = distance en kilometres entre I'emplacement du LTP pour I'approche choisie diffusée dans le message de type 4

et le pomt de référence GBAS dans le message de fype 2.

3.6.6 TABLEAUX DE MESSAGES

Chaque message GBAS sera codé conformément au format correspondant défini dans les
Tableaux B-70 a B-73.

Note. — La structure du type de message figure au paragraphe 3.6.4.1.
3.6.7 ELEMENTS NON EMBARQUES
3.6.7.1 PERFORMANCES

3.6.7.1.1 Précision
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3.6.7.1.1.1 Dans le cas des satellites GPS et GLONASS, la moyenne quadratique (rms)
(1 sigma) de la contribution du sous-systtme sol a la précision de la

pseudodistance lissée sur 100 secondes corrigée sera :

—Gp [Hy 42
(a, +a,e = ™) 3
RMS, _, <, 2o +(a,)* RM
prgud M :
ol
M = nombre de récepteurs de référence GINSS mdiqué par le paramétre du message de tpe 2 (§ 3.6.4.3)
ou, s1 ce parametre est code pour signifier « sans objet », M prend la valeur 1

n = n°souwrce de mesure de distance

By angle de site de la n° source de mesure de distance

ay, a;, a, et B, parametres definis dans les Tableaux B-74 et B-75 pour chacun des indicateurs de précision au sol

(GAD).

Note 1.— La spécification de précision du sous-systeme sol GBAS est déterminée par

I'indicateur GAD et le nombre de récepteurs de référence installés.

Note 2.— La contribution du sous-systéme sol a I'erreur sur la pseudodistance lissée sur
100 secondes corrigée (Tableaux B-74 et B-75) et a l'erreur des satellites SBAS n’inclut ni le bruit
ni les trajets multiples affectant I'élément embarqué.

Tableau B-70. Mlessage de tvpe 1 — Corrections de psendodistance

Teneur des données Bits utilisés Plage de valeurs Résolution

Compte Z modifié 14 03119905 0.1s
Indicateur de deuxiéme message 2 0a3 1
Nombre de mesures (N) 5 0a18 1
Type de mesure 3 0a7 1
Paramétre de décorrélation des éphémérides (P) 8 0241275« 107 m/m 5% 10 m/m
Code CRC des éphémeérnides 16 — —
Durée de disponibilité de 1a source g 0a2540s 10s
Pour N blocs de mesures
Identificateur de source de mesure 8 12255 1
de distance
Identification des données (I0D) g 0a255 1
Correction de pseudodistance (PRC) 16 +327.67m 0,01 m
Taux de correction de distance (RRC) 16 +32.767 m's 0.001 m/'s
Opr_emd 8 0a3.08m 0.02 m
By 8 £6.35m 0.05 m
B: 8 £6.35m 0.05 m
B; 8 £6.35m 0.05 m
B, 8 £6.35m 0.05 m
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Tableau B-7T0A. Mlessage de type 101 — Corrections de pseudodistance GRAS

Teneur des données Bits utilisés Plage de valeurs Reésolution
Compte Z modifié 14 041199095 01s
Indicateur de deuxiéme message 2 0a3 1
Nombre de mesures (N) 3 0a18 1
Type de mesure 3 0a7 1
Parameétre de décorrélation des éphémérides (P) 8 041275 %107 m/m 5% 10° m/m
Code CRC des éphémérides 16 — —
Durée de disponibilité de la source 8 0a2540s 10s
Nombre de paramétres B 1 0Da4 —
De réserve 7 — —
Pour N blocs de mesures

Identificatenr de source de mesure 8 13255 1

de distance

Identification des données (I0D) 8 04255 1

Correction de pseudodistance (PRC) 16 +327.67Tm 0,01 m

Taux de correction de distance (RRC) 16 +32.767 m's 0,001 m/'s

[ 8 0as08m 0.2m
Bloc de parameétres B (5’1l est fourni)

B, 3 £254m 0.2m

B- 8 +254m 0.2m

B 3 £254m 0.2m

By 8 £254m 0.2m

Tableau B-70B. Message de type 11 — corrections de pseudodistance
(pseudodistances lissées sur 30 secondes)

Teneur des données Bits utilisés Plage de valenrs Fésolution
Compte Z modifié 14 0211990 sec 0.1 sec
Indicateur de deuxiéme message 2 0a3 1
Nombre de mesures (N) 5 0a18 1
Type de mesure 3 0a7 1
Parametre de décorrélation des éphémérides (P) (Pp) 8 031275 %107 m/m 5% 10 m/m

{WNotes 1, 3)

Pour N blocs de mesures :

Identificateur de source de mesure 3 12255 1

Correction de pseudodistance (PRC;g) 16 =327.67m 0.01m

Taux de correction de distance (RRCzp) 16 =32, 767 m/s 0.001 m/'s

Sigma PR_gnd D (T, o p) Note 2) 3 0a508m 0.02m
Sigma_PR_gnd_30 (Gy g 30) (Note 2) 8 0a508m 0,02 m

Notes :
1. Pour les satellites SBAS, le parameétre est codé en une séquence formée uniquement de zéros.
2. 1111 1111 indique que la source est non valide.

3. Le paramétre est associé au premier bloc de mesures transmis.
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Tableau B-T1A. Message de tvpe 2 — Données sur le GBAS

Teneur des données Bits utilisés Plage de valeurs Eésolution
Lécepteurs de réference GBAS 2 2a4 —
Zode alphabétique de précision au sol 2 — —
Je réserve 1 — —
‘ndicateur GBAS de continuité-inté grité 3 0a7 1
Jéclinaison magnétique 11 +180° 0.25°
Réserve et mis i zéro (00000) 5 — —
Tvert jomo,_pradiens g 024255 =10° m/m 0.1 x 10 m/'m
ndice de réfraction g8 16a 781 3
Jauteur d’échelle 8 0a25500m 100 m
Coefficient d'incertitude 8 Da255 1
_atitude 32 +00.0° 0.0005 seconde d’arc
_ongitude 32 +180.0° 0.0005 seconde d’arc
Tauteur du point de référence GBAS 24 +83 886,07 m 0,01 m
3loc de données supplémentaires 1 (571l est fourmi)
Sélecteur de données de la station de référence g8 0a48 1
Distance utile maximale (D) 8 2a510km 2km
Euid = pos.cos 8 0a12.75 0.05
Kid o cos 8 0a12.75 0.05
Ko e pos cLonass 8 021275 0,05
K = cronass 8 0al12.75 0.05
3loc de données supplémentaires
(répéteé pour tous ceux qui sont fournis)
Longueur du bloc de données supplémentaires 8 22255 1
Numéro du bloc de données supplémentaires 8 24255 1
Paramétres des données supplémentaires variable — —

Note.— Plusieurs blocs de données supplémentaires peuvent étre ajoutés dans un message de

type 2.
Tableau B-T1B. M essage vide de type 3
Teneur des données Bits utilisés Plage de valeurs Résolution
Information de remplissage _ Variable (Note) . 8. 0. . 5. 0.

Note. — Le nombre d’octets du champ information de remplissage est inférieur a 10 a la

valeur du champ longueur de message de I'entéte du message défini a la section 3.6.3.4.
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Tableau B-72. Message de tvpe 4 — Données de segment d’approche finale (FAS)

Teneur des données Bits utilisés Plage de valeurs Résohution

Pour N ensembles de données

Longueur des ensembles de données 8 2a212 1 octet
Bloc de données FAS 304 — —
Seuil d'alarme vertical FAS/état d approche 8
(1) quand 'indicateur de performance d’approche 0a308m 0.2m
associé APD est codé i zéro
(2) quand I'indicateur de performance d approche Da2s4m 0.1m
associé APD n’est pas codé a zéro
Seuil d’alarme latéral FAS/état d approche 8 0as08m 0.2m

Tableau B-73. Message de type 5 — Disponibilité prévue des sources de mesure de distance

Teneur des données Bits ufilisés Plage de valeurs Eésolution

Compte Z modifié 14 0Dalloevds 0.1s
De réserve 2 — —
Nombre de sources concernées (IN) 3 0asl 1
Pour N sources concernées
Identificateur de source de mesure de distance 8 12235 1
Analyse de la disponibilité de 1a source 1 — —
Durée de disponibilité de la source T 0al1270s 10s
Nombre d approches avec obstacles (A) 8 023255 1
Pour A approches avec obstacles
Sélecteur de données de trajectoire 3 0Da48 —
de référence
Nombre de sources concernées pour 8 1431 1
cette approche (N,)
Pour N, sources de mesure de distance
concernées pour cette approche
Identificateur de source de mesure de distance 8 12233 1
Analyse de la disponibilité de 1a source 1 — —
Durée de disponibilité de la source 7 0a1270s 10s

Tableau B-74. Specification de précision du sous-systéme sol GBAS (GPS)

Indicateur de By dp a By i
precision au sol (degres) (metres) (métres) (degres) (metres)
A =3 0.5 1,65 143 0.08
B =3 0,16 1.07 15,5 0.08
C =35 0,15 0,84 15,5 0.04
5433 024 0 — 0.04
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Tableau B-75. GBAS — Spécification de précision
du sous-systéme sol GBAS (GLONASS)

Indicateur de B an ay B a1
précision de I"élément sol (degrés) (meétres) (meétres) (degrés) (métres)
A =5 1.58 5,18 143 0.078
B =5 0.3 212 155 0.078
C =35 0.3 1.68 155 0.042
5435 0,48 0 — 0.042
3.6.7.1.1.2 Dans le cas des satellites SBAS, la moyenne quadratique (rms) (1 sigma) de

la contribution du soussystéme sol a la précision de la pseudo-distance lissée sur 100

secondes corrigée sera :

pr_gnd —

.8 .
RMS < ——(métres)
WM

ou M est défini comme au paragraphe 3.6.7.1.1.1.

Note. — Les indicateurs GAD relatifs aux sources de mesure de distance SBAS sont
encore a l'étude.

3.6.7.1.2 Intégrité
3.6.7.1.2.1 Risque d’intégrité du sous-systéme sol GBAS
3.6.7.1.2.1.1 Risque d’intégrité du sous-systeme sol pour les services d’approche GBAS

3.6.7.1.2.1.1.1 Risque d'intégrité des signaux électromagnétiques du sous-systéme sol
pour les types de services d’approche GBAS A, B ou C. Le risque
d’intégrité d’'un sous-systeme sol GBAS classé FAST A, B ou C sera

inférieur & 1,5 x1077 par approche.

Note 1.— Le risque d’intégrité attribué au sous-systeme sol GBAS est un sous-ensemble
du risque d'intégrité des signaux électromagnétiques GBAS, qui exclut le risque d’intégrité du
niveau de protection (paragraphe 3.6.7.1.2.2.1) et comprend les effets de toutes les défaillances
du GBAS, du SBAS et des constellations satellitaires de base. Le risque d’intégrité du
soussysteme sol GBAS comprend le risque d’intégrité du contrble des signaux du satellite spécifié
au paragraphe 3.6.7.3.3.

Note 2.— Le risque d’intégrité des signaux électromagnétiques GBAS est la probabilité

pour que le sous-systeme sol fournisse des informations qui, aprés traitement par un récepteur
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exempt de défauts, utilisant des données GBAS qui peuvent re utilisées par I'aéronef dans le

volume de service, entrainent une erreur de position relative latérale ou verticale hors tolérances

non annoncée, pendant une période excédant le délai d’alarme maximal des signaux

électromagnétiques. Une erreur de position relative latérale ou verticale hors tolérances est une

erreur supérieure au niveau de protection des services d’approche GBAS et, si le bloc de

données supplémentaires 1 est diffusé, a la limite de l'erreur de position due aux erreurs des
éphémérides.

3.6.7.1.2.1.1.2 Risque d’intégrité des signaux électromagnétiques du sous-systéme sol

pour le type D de service d’approche GBAS. Pour un sous-systéme sol

GBAS classé FAST D, le risque d’intégrité pour tous les effets autres

que des erreurs induites par des conditions ionosphériques anormales

sera inférieur a 1,5 x 10-7par approche.

Note 1.— Le risque d’intégrité attribué au sous-systeme sol GBAS classé FAST D est un sous-
ensemble du risque d’intégrité des signaux électromagnétiques GBAS, qui exclut le risque
d’intégrité du niveau de protection (§ 3.6.7.1.2.2.1) et comprend les effets de toutes les autres

défaillances du GBAS, du SBAS et des constellations satellitaires de base.

Note 2.— Pour le GAST D, le risque d’intégrité des signaux électromagnétiques GBAS est la
probabilité que le sous-systéme sol fournisse des informations qui, aprés traitement par un
récepteur exempt de défauts, en utilisant des données GBAS qui peuvent étre utilisées par
I'aéronef dans le volume de service, en I'absence d’une anomalie ionosphérique, entrainent une
erreur de position relative latérale ou verticale hors tolérances non annoncée, pendant une
période dépassant le délai d’alarme maximal des signaux électromagnétiques. Une erreur de
position relative latérale ou verticale hors tolérances est une erreur supérieure au niveau de
protection des services d’approche GBAS et a la limite de I'erreur de position due aux erreurs des
éphémérides. Pour le GAST D, les conditions hors tolérance causées par des erreurs
ionosphériques anormales sont exclues de ce risque d’intégrité car le risque di aux anomalies

ionosphériques a été attribué au segment bord et est atténué par celui-ci.

3.6.7.1.2.1.1.3 Risque d’intégrité du sous-systéme sol pour le GAST D. Pour un sous-systéme sol
GBAS classé FAST D, la probabilité que le sous-systéme sol génére en interne et transmette des
informations non conformes pendant plus de 1,5 seconde sera inférieure a 1 x 10-9 pour tout
atterrissage.

Note 1.— Cette spécification supplémentaire de risque d'intégrité attribuée aux sous-systemes sol
GBAS FAST D est la probabilité que des defaillances internes du sous-systéme sol générent des
informations non conformes. Dans ce contexte, les informations non conformes sont définies selon
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la fonction prévue du sous-systéme sol de prendre en charge les opérations d’atterrissage avec les
minimums de catégorie I11. Les informations non conformes comprennent, par exemple, tout
signal diffusé ou tout renseignement diffusé qui n’est pas contrélé conformément a la norme.

Note 2.— Les conditions environnementales (anomalies ionosphériques ou troposphériques,
brouillage radioélectrique, multitrajets du signal GNSS, etc.) ne sont pas considérées comme des
défaillances ; toutefois, les défaillances de 1’équipement du sous-systéme sol utilisé pour suivre ou
pour atténuer les effets de ces conditions environnementales sont inclus dans cette spécification.
Les défaillances de la source de mesure de distance de la constellation satellitaire de base sont
aussi exclues de cette spécification, mais la capacité du sous-systéme sol d’assurer un contréle de
l’intégrité pour ces sources de mesure de distance est incluse. Les spécifications de contréle des
défaillances des sources de mesure de distance et des conditions environnementales
ionosphériques sont spécifiées séparément aux § 3.6.7.3.3.2, 3.6.7.3.3.3 et 3.6.7.3.4.

Note 3.— Les défaillances qui surviennent dans les récepteurs sol utilisés pour générer les
corrections diffusées sont exclues de cette spécification si elles surviennent dans un, et seulement
un, récepteur sol a tout moment. Ces défaillances sont limitées par la spécification du §
3.6.7.1.2.2.1.1 et le risque d’intégrité associé prescrit aux § 3.6.7.1.2.2.1 et 3.6.7.1.2.2.1.1.

3.6.7.1.2.1.2. Délai d’alarme du sous-systeme sol pour les services d’approche GBAS

3.6.7.1.2.1.2.1 Délai d’alarme maximal pour les services d’approche

3.6.7.1.2.1.2.1.1 Pour un segment sol classé FAST A, B, C ou D,le délai d’'alarme maximal du
sous-systeme sol GBAS sera inférieur ou égal a 3 secondes pour toutes les spécifications
d’intégrité des signaux électromagnétiques (voir Appendice B, § 3.6.7.1.2.1.1.1, 3.6.7.1.2.1.1.2,
3.6.7.1.2.2.1), si des messages de type 1 sont diffusés.

Note 1. — Le délai d’alarme du sous-systéme sol spécifié ci-dessus est le temps s’écoulant
entre le début de l'erreur de position relative latérale ou verticale hors tolérances et la
transmission du dernier bit du message contenant les données d’intégrité traduisant cette

situation (voir Supplément D, § 7.5.12.3).

Note 2.— Pour les sous-systemes sol FAST D, des spécifications supplémentaires de contréle
dans le domaine de la distance s’ appliquent, comme il est indiqué aux § 3.6.7.3.3.2, 3.6.7.3.3.3 et
3.6.7.3.4. Ces paragraphes définissent les délais dans lesquels le systeme sol doit détecter les

erreurs différentielles de pseudodistance hors tolérance et alerter le récepteur de bord..

3.6.7.1.2.1.2.1.2 Pour un segment sol classé FAST A,le délai d’alarme maximal des signaux
électromagnétiques du sous-systéme sol GBAS sera inférieur ou égal a 5,5s si des messages de

type 101 sont diffusés.
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3.6.7.1.2.1.3 Parameétres FASLAL et FASVAL du sous-systémes sol

3.6.7.1.2.1.3.1 Pour les blocs de données FAS du message de type 4 avec APD codé en 1, 2, 3
ou 4, les valeurs respectives des paramétres FASLAL (champ seuil d’alarme FAS latéral du
message de type 4) et FASVAL (champ seuil d’alarme FAS vertical du méme message) de
chaque bloc de données FAS ne dépasseront pas 40 et 10 m.3.6.7.1.2.1.3.2 Pour les blocs de
données FAS du message de type 4 avec APD codé a zéro les valeurs des parameétres FASLAL
et FASVAL ne dépasseront pas les seuils d’alarme latéral et vertical donnés dans le paragraphe

10.3.7.2.4 du chapitre 10.3 du présent réglement, pour 1’utilisation opérationnelle prévue..

3.6.7.1.2.14 Risque d’intégrité des signaux électromagnétiques du sous-Systéme sol
pour le service de localisation GBAS. Le risque d’intégrité du sous-systéme sol GBAS qui assure

le service de localisation GBAS sera inférieur a 9,9 x1078 par heure.

Note 1.— Le risque d’intégrité attribué au sous-systeme sol GBAS est un sous-ensemble
du risque d’intégrité des signaux électromagnétiques GBAS, qui exclut le risque d’intégrité du
niveau de protection (paragraphe 3.6.7.1.2.2.2) et comprend les effets de toutes les défaillances
du GBAS, du SBAS et des constellations satellitaires de base. Le risque d’intégrité du
soussysteme sol GBAS comprend le risque d’intégrité du contrble des signaux satellitaires

spécifié au paragraphe 3.6.7.3.3 .

Note 2.— Le risque d’intégrité des signaux électromagnétiques GBAS est la probabilité
pour que le sous-systéme sol fournisse des informations qui, aprés traitement par un récepteur
exempt de défauts, utilisant des données GBAS qui peuvent étre employées par l'aéronef,
entrainent une erreur de position relative horizontale hors tolérances non annoncée pendant une
période excédant le délai d’alarme maximal. Une erreur de position relative horizontale hors
tolérances est une erreur supérieure au niveau de protection horizontal et a la limite horizontale

de l'erreur de position due aux erreurs des éphémeérides.

3.6.7.1.2.1.4.1 Délai d’alarme pour le service de localisation GBAS. Le délai d’alarme
maximal du sous-systéeme sol GBAS sera inférieur ou égal & 3 s si des messages de type 1 sont

diffusés, et inférieur ou égal a 5,5 s si des messages de type 101 sont diffusés.

Note. — Le délai d’alarme ci-dessus est le temps s’écoulant entre le début de I'erreur de
position relative horizontale hors tolérances et la transmission du dernier bit du message

contenant les données d’intégrité traduisant cette situation.
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3.6.7.1.2.2 Risque d'intégrité du niveau de protection

3.6.7.1.2.2.1 Le risque d'intégrité du niveau de protection du sous-systéme sol GBAS qui assure

les services d’approche GBAS sera inférieur a 5 x10-¢ par approche.

Note. — Le risque d’intégrité du niveau de protection des services d’approche est le risque
d’intégrité di a la non-détection d’erreurs sur la solution de position lissée sur 100 s par rapport
au point de référence GBAS supérieures aux niveaux de protection correspondants dans les deux
types de conditions suivantes :

(a) conditions de mesure normales définies au paragraphe 3.6.5.5.1.1 avec Dv et DL mis
a zéro ;

(b) conditions de mesure dégradées définies au paragraphe 3.6.5.5.1.2 avec Dv et D.

mis a zéro.

Note.— La délimitation par le sous-systéme sol de la solution de position GAST D

lissée sur 100 s garantira que la solution de position GAST D lissée sur 30 s sera
limitée.

3.6.7.1.2.2.1.1  Spécifications de délimitation supplémentaires pour les sous-systémes sol FAST

D. Le avert (utilisé pour le calcul du niveau de protection VPLHO) et le alat (utilisé

pour le calcul du niveau de protection LPLHO) pour le GAST D établis sur la base

des parametres diffusés (définis au § 3.6.5.5.1.1.1), et a lexclusion de la

contribution de I'élément embarqué, satisferont a la condition que la distribution

des erreurs verticales et latérales des erreurs de corrections différentielles

combinées sera limitée par une distribution normale a moyenne nulle et un écart

type égal a overt et glat, comme suit :
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ff()dxf'Q(E) tous les — = 0 et
X =Q() pourtousles — =0e

-y
(Y ¥
f de<Q(- tousles — =0
J. (%) Q(U) pour tous les —

-

ou

£(x) = fonction de densité de probabilité de 1'erreur de position verticale ou latérale différentielle a 1'exclusion de la
contribution de 1'élément embarque, et
m &
Q) = _Li %
NI

Le overt,H1 (utilisé pour le calcul du niveau de protection VPLH1) et le oiaH1 (utilisé pour le calcul
du niveau de protection LPLH1) pour le GAST D établis sur la base des paramétres diffusés
(définis au § 3.6.5.5.1.2), et a I’exclusion de la contribution de 1’élément embarqué, limiteront les
erreurs de corrections différentielles combinées (comme il est défini ci-dessus) formées par tous
les sous-ensembles possibles avec un seul récepteur de référence exclu.

Note 1. — La contribution de I’élément embarqué fait I'objet du § 3.6.8.3.2.1 en combinaison
avec ['utilisation du modele normalisé de multitrajets de |’élément embarqué défini au §
3.6.55.1.1.2.

Note 2. — Les erreurs de corrections différentielles combinées se rapportent aux corrections de
code lissées par la porteuse sur la base d’une constante de temps de lissage de 100 secondes.

3.6.7.1.2.2.1.2 Pour un sous-systeme sol GBAS classé FAST D, le taux de mesures erronées pour
un, et un seul, récepteur de référence sera inférieur a 1 x 10-spar 150 secondes.

Note.—Des mesures erronées peuvent se produire en raison de défaillances du récepteur ou en
raison de conditions environnementales spécifiques a 'emplacement d’un récepteur de référence
donné.

3.6.7.1.2.2.2 Le risque d’intégrité du niveau de protection du sous-systeme sol GBAS qui assure

le service de localisation sera inférieur a 107° par heure.

Note. — Le risque d’intégrité du niveau de protection du service de localisation GBAS est le
risque d’intégrité da a la non-détection d’erreurs sur la position horizontale par rapport au point de
référence GBAS supérieures au niveau de protection du service de localisation GBAS dans les

deux types de conditions suivantes :

(a) conditions de mesure normales définies au paragraphe 3.6.5.5.2.1 ;
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(b) conditions de mesure dégradées définies au paragraphe 3.6.5.5.2.2.
3.6.7.1.3 Continuité du service

3.6.7.1.3.1 Continuité du service pour les services d’approche. La continuité du service du
sous-systéme sol GBAS sera supérieure ou égale a 1 - 8,0 x107® pendant tout

intervalle de 15 s.

Note. — La continuité du service du sous-systeme sol GBAS est la probabilité moyenne par
intervalle de 15 secondes que le signal VHF transmette les données a l'intérieur de la tolérance
spécifiée, l'intensité du champ de diffusion de données6 VHF soit comprise dans l'intervalle
spécifieé et les niveaux de protection soient inférieurs aux seuils d’alarme, y compris les
changements de configuration dus au segment spatial. Cette spécification de continuité du
service est l'attribution totale de la continuité des signaux électromagnétiques spécifiée au
Chapitre 10.3, Tableau 3.7.2.4-1, et, en conséquence, tous les risques pour la continuité compris

dans cette spécification doivent étre pris en compte par le fournisseur du sous-systeme sol.

3.6.7.1.3.2 Spécifications supplémentaires de continuité du service pour FAST D. La
probabilité qu'une défaillance ou une fausse alarme du sous-systéeme sol GBAS,
exception faite du contrdle des sources de mesure de distance, entraine une
interruption non prévue du service pendant une période égale ou supérieure a 1,5
seconde ne dépassera pas 2,0 x 10—6 pendant toute période de 15 secondes. La
probabilité que le sous-systéme sol exclue une source quelconque de mesure de
distance exempte de défauts des corrections de type 1 ou de type 11 en raison d’'une
fausse détection par les moniteurs d’intégrité sol ne dépassera pas 2,0 x 10-7

pendant toute période de 15 secondes.

Note 1.— Une perte de service comprend les défaillances qui entrainent une perte de la
VDB, le non-respect des spécifications relatives a l'intensité du champ VDB, les défaillances qui
entrainent la transmission de données VDB hors tolérance et les alarmes dues a une défaillance
de lintégrité. Des éléments indicatifs sur les causes potentielles de la perte de service et des

fausses détections par les moniteurs figurent dans le Supplément D, § 7.6.2.1.

Note 2.— La continuité du FAST D est la probabilité que le sous-systeme sol continuera &
assurer les services associés aux fonctions prévues du sous-systéme sol. La continuité totale
pour I'aéronef des performances du systéme de navigation dans le domaine de la position doit
étre évaluée dans le contexte d’une intégration spécifique de la géométrie des satellites et de

[’avion. L’ évaluation de la continuité du service de navigation dans le domaine de la position
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releve de la responsabilité de ['utilisateur embarqué du GAST D. Le Supplément D, § 7.6.2.1,

contient des renseignements supplémentaires sur la continuité.
3.6.7.1.3.3 Continuité du service de localisation

Note. — Selon les opérations prévues, des spécifications de continuité supplémentaires
pourraient étre appliquées aux sous-systemes sol GBAS qui assurent le service de localisation
GBAS.

3.6.7.2 SPECIFICATIONS FONCTIONNELLES
3.6.7.2.1 Généralités
3.6.7.2.1.1 Spécifications en matiére de diffusion des données

3.6.7.2.1.1.1 Un sous-systéme sol GBAS diffusera les types de message définis au Tableau B-

75A, conformément aux types de services pris en charge par le sous-systeme sol.

3.6.7.2.1.1.2 Chaque sous-systéme sol GBAS diffusera des messages de type 2 avec les blocs de

données supplémentaires requis pour prendre en charge les opérations prévues.

Note.— Le Supplément D, § 7.17, contient des élements indicatifs sur ['utilisation de blocs de

données supplémentaires dans le message de type 2..

Tableau B-75A. Types de messages GBAS requis pour
les types de services pris en charge

Type de message GAST A GASTB GASTC GASTD
MT1 Facultatif — Note 2 Requis Requis Requis
MT 2 Requis Requis Requis Requis
MT2-ADB 1 Facultatif — Note 3 Facultatif — Note 3 Facultatif — Note 3 Requis
MT2-ADB 2 Facultatif — Note 4 Facultatif — Note 4 Facultatif — Note 4 Facultatif
MT2-ADB 3 Non utilisé Non utilisé Non utilisé Requis
MT2-ADB 4 Recommandé Recommandé Recommandé Requis
MT 3 —Note 5 Recommandé Recommandé Recommandé Requis
MT 4 Facultatif Requis Requis Requis
MT 5 Facultatif Facultatif Facultatif Facultatif
MT 11 — Note 6 Non utilisé Non utilisé Non utilisé Requis

MT 101
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Note 1.— Définition des termes

= Requis : le message doit étre transmis lorsque le type de service est pris en

charge.

Facultatif : la transmission du message est facultative lorsque le type de
service est pris en charge (non utilisé par certains soussystémes embarqués

ou tous les sous-systemes embarqueés).

] Recommandeé : [utilisation du message est facultative, mais elle est

recommandée lorsque le type de service est pris en charge.

. Non utilisé : le message n’est pas utilisé par les sous-systemes embarqués

pour ce type de service.

. Non autorisé : la transmission du message n’est pas autorisée lorsque le

type de service est pris en charge.

Note 2.— Les sous-systémes sol qui prennent en charge les types de services GAST A peuvent
diffuser des messages de type 1 ou 101, mais non les deux. Le Supplément D, § 7.18, comprend

des éléments indicatifs concernant ['utilisation du message de type 101.
Note 3.— MT2-ADBL1 est requis si le service de localisation est offert.
Note 4.— MT2-ADB2 est requis si le service GRAS est offert.

Note 5.— MT3 est recommandé (GAST A, B, C) ou requis (GAST-D) ; a utiliser seulement pour

satisfaire aux spécifications d’occupation prévues au § 3.6.7.4.1.3.

Note 6.— Le Supplément D, 8§ 7.20, comprend des éléments indicatifs concernant [ utilisation du

message de type 11.

3.6.7.2.1.1.3 Chaque sous-systeme sol GBAS qui prend en charge le type de service d’approche
GBAS (GAST) B, C ou D diffusera des blocs de données FAS dans des messages de type 4
pour ces approches. Si un sous-systétme sol GBAS prend en charge une approche utilisant
GAST A ou B et quil ne diffuse pas de blocs de données FAS pour les approches

correspondantes, il diffusera le bloc de données supplémentaires 1 dans le message de type 2 .

Note. — Les blocs de données FAS pour les procédures APV peuvent étre conservés dans

une base de données embarquée. La diffusion du bloc de données supplémentaires 1 permet au
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récepteur embarqué de sélectionner, dans la base de données embarquée, le sous-systeme sol
GBAS qui prend en charge les procédures d’approche. Des blocs de données FAS peuvent aussi
étre diffusés pour prendre en charge les opérations effectuées par des aéronefs sans base de
données embarquée. Ces procédures emploient des numéros de canal différents comme le

précise le Supplément-D, paragraphe 7.7.

3.6.7.2.1.1.4 Lorsqu'il est utilisé, le message de type 5 sera diffusé par le sous-systéme sol a une

cadence conforme aux indications du Tableau B-76.

Note. — Lorsque le masque type de 5° ne suffit pas pour décrire la visibilité des satellites
aux antennes du sous-systeme sol ou a un aéronef durant une approche donnée, le message de

type 5 peut étre utilisé pour transmettre des informations supplémentaires a 'aéronef.

3.6.7.2.1.1.5 Cadence de diffusion des données. Pour tous les types de message devant étre
diffusés, des messages conformes aux spécifications relatives a I'intensité de champ définies au
Chapitre 10.3, paragraphes 10.3.7.3.5.4.4.1.2 et 10.3.7.3.5.4.4.2.2, ainsi que les cadences

minimales indiquées au Tableau B-76 seront fournis & chaque point a l'intérieur du volume de
service.La cadence totale de diffusion des messages par tous les systémes d’antenne combinés

du sous-systéme sol ne dépassera pas la cadence maximale indiquée au Tableau B-76.

Note. — Le Supplément-D, paragraphe 7.12.4, contient des éléments indicatifs sur 'emploi

des systemes d’antenne multiples.

3.6.7.2.1.2 Identificateur de bloc-message (MBI). L'indicateur MBI sera mis a « normal » ou a «

essai » conformément aux spécifications de codage énoncées au paragraphe 3.6.3.4.1.
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Tableau B-76. Cadences de diffusion des signaux de données VHF GBAS

Type de message Cadence de diffusion minimale Cadence de diffusion maximale
1ou 101 Pour chaque type de mesure : tous les blocs de mesureune  Pour chaque type de mesure : tous les blocs
fots par trame (voir la Note) de mesure une fois par créneau
2 Une fots par série de 20 trames consécutives Une fots par trame (sauf comme 1l est
mdiqué av § 3.6.74.1.2)
3 La cadence dépend de la longueur du message et de la Une fots par créneau et hut fois par trame
programmation d’autres messages (voir § 3.6.74.1.3)
4 Tous les blocs FAS, une fois par séne Tous les blocs FAS, une fois par trame
de 20 trames consécutives
5 Toutes les sources concernées, une fots par série de Toutes les sources concemnées, une fois par
20 trames consécutives série de 5 trames consécutives
11 Pour chaque type de mesure : Pour chaque type de mesure :
Tous les blocs de mesures une fots par trame (voir Note) Tous les blocs de mesures une fots par
crénean

Note.— Un message de type I, de type 11 ou de type 101 ou dewr messages de type I, de fype 11 ou de type 101 lies a l'aide de 'indicatenr de

deuxieme message décrit au § 3.6.4.2, 3.64.103 ou 364113,

Authentification VDB

3.6.7.2.1.3.1 Tous les sous-systemes sol GBAS prennent en charge [’authentification VDB (§
3.6.7.4).

3.6.7.2.1.3.2 Tous les sous-systéemes sol classés FAST D prendront en charge 1’authentification
VDB (8§ 3.6.7.4).

3.6.7.2.2 Corrections de pseudodistance

3.6.7.2.2.1 Temps d’attente apres transmission. L'intervalle de temps entre le temps
indigué par le compte Z modifié et le dernier bit du message de type 1, de type 11 ou

de type 101 diffusé ne dépassera pas 0,5 seconde.

3.6.7.2.2.2 Données a faible fréquence de mise a jour. Sauf pendant les changements
d’éphémérides, la premiére source de mesure de distance du message de type 1, de type 11 ou de

type 101 aura une séquence telle que le paramétre de décorrélation des éphémérides, le CRC
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des éphémérides et la durée de disponibilité de chaque source de mesure de distance de la ou des
constellations satellitaires de base seront transmis au moins une fois toutes les 10 secondes. Lors
d’'un changement d’éphémérides, la premiére source de mesure de distance aura une séquence
telle que le parameétre de décorrélation des éphémérides, le CRC des éphémérides et la durée de
disponibilité de chaque source de mesure de distance de la ou des constellations satellitaires de
base seront transmis au moins une fois toutes les 27 secondes. A la réception de nouvelles
éphémérides provenant d’'une source de mesure de distance d’'une constellation satellitaire de
base, le sous-systéeme sol utilisera les éphémérides précédentes de chaque satellite jusqu’'a ce
gue les nouvelles éphémérides aient été recues de facon continue pendant au moins 2 minutes, et
passera aux nouvelles éphémérides avant d’atteindre 3 minutes. Aprés avoir passé aux nouvelles
éphémérides d’'une source de mesure de distance, le sous-systéme sol diffusera le CRC et les
informations a faible taux de mise a jour correspondantes, notamment P and Po pour toutes les
occurrences de cette source dans les informations a faible fréquence de mise a jour du message
de type 1, de type 11 ou de type 101 dans les trois trames consécutives suivantes. Pour une
source donnée, le sous-systtme sol continuera d’émettre les données correspondant aux
éphémeérides précédentes jusqu’a ce que ce que le CRC des nouvelles éphémérides ait été
transmis dans les informations a faible fréquence de mise a jour du message de type 1, de type 11
ou de type 101. Si le CRC des éphémérides change sans qu'il y ait modification de I'lOD, le sous-

systéme sol considérera la source de mesure de distance comme non valide.

Note. — Le délai de transition aux nouvelles éphémérides donne au sous-systeme

embarqué le temps suffisant pour recueillir les nouvelles éphémérides.

3.6.7.2.2.2.1 Le paramétre de décorrélation des éphémérides et le CRC des éphémérides
de chaque source de mesure de distance de la ou des constellations satellitaires

de base devront étre diffusés le plus souvent possible.

3.6.7.2.2.3 Correction de pseudodistance diffusée. Chaque correction de
pseudodistance diffusée sera déterminée par combinaison des corrections estimées,
que I'ensemble des récepteurs de référence aura calculées pour la source de mesure
de distance pertinente. Pour chaque satellite, les mesures utilisées seront dérivées
des mémes éphémérides. Les corrections seront déduites des mesures de
pseudodistance de code, lissées pour chaque satellite a I'aide de la mesure de la
porteuse provenant d’un filtre de lissage et des paramétres de lissage spécifiques au

type de service d’approche conformément au paragraphe 3.6.5.1 de I'’Appendice B..

Edition : 03 Amendement 01 Date : 03/07/2019 Page : 172 de 229




REPUBLIQUE DE GUINEE RAG. 10 - PARTIE 1

2 W ~ TELECOMMUNICATIONS
&7 AERONAUTIQUES AIDES RADIO
Autorité Guinéennebde I’Aviation Civile A LA NAVIGATION

APPENDICE - B

SPECIFICATIONS TECHNIQUES DETAILLEES RELATIVES AU SYSTEME MONDIAL DE NAVIGATION
PAR SATELLITE (GNSS)

3.6.7.2.2.4 Diffusion des paramétres d’intégrité des signaux électromagnétiques. Le
sous-systéme sol fournira dans le message de type 1 les paramétres dpr_gnd et B
pour chaque correction de pseudodistance de facon a satisfaire aux spécifications
relatives au risque d’intégrité du niveau de protection définies au paragraphe
3.6.7.1.2.2 pour GAST A, B, et C. Au moins deux valeurs de B qui n’utilisent pas le
codage spécial (défini au 8§ 3.6.4.2.4) seront fournies avec chaque correction de
pseudodistance. Le sous-systeme sol fournira dans le message de type 101 le
parametre dpr_gnd et, sl y a lieu, les paramétres B pour chaque correction de
pseudodistance de fagon a satisfaire aux spécifications relatives au risque d’intégrité

du niveau de protection définies au paragraphe 3.6.7.1.2.2.

Note.— La diffusion des paramétres B est facultative pour les messages de type 101. Le
Supplément-D, paragraphe 7.5.11, contient des éléments indicatifs sur les paramétres B dans les

messages de type 101.

3.6.7.2.2.4.1 Diffusion des parameétres d’intégrité des signaux électromagnétiques pour les sous-
systemes sol FAST D. Les sous-systémes sol qui prennent en charge GAST D fourniront
Sigma_PR_gnd_D dans le message de type 11 et les paramétres B pour chaque correction de
pseudodistance dans le message de type 1 de facon a satisfaire a la spécification relative au

risque d’intégrité du niveau de protection définie au § 3.6.7.1.2.2.1.

3.6.7.2.2.4.2 Pour les systemes FAST D diffusant le message de type 11, si opr_gnd est codé
comme non valide dans le message de type 1, alors le Sigma PR _gnd_D pour le satellite

correspondant dans le message de type 11 sera également codé comme non valide.

3.6.7.2.2.5 Les mesures provenant d'un récepteur de référence seront contrdlées, et les
mesures erronées et les mesures provenant d’'un récepteur défaillant ne seront pas utilisées dans

le calcul des corrections de pseudodistance.

3.6.7.2.2.6 Rediffusion des messages de type 1, de type 2, de type 11 ou de type 101.
Pour un type de mesure donné dans une trame donnée, la teneur des données sera identique
dans toutes les diffusions d'un message ou d’une paire liée de messages de type 1, de type 2, de
type 11 ou de type 101 provenant de toutes les stations émettrices GBAS utilisant un méme
identificateur GBAS.

3.6.7.2.2.7 Identification des données. Le sous-systeme sol GBAS donnera au champ
IOD de chaque bloc de mesures de distance la valeur 10D transmise par la source de mesure

correspondant aux éphémérides utilisées pour calculer la correction de pseudodistance.

Edition : 03 Amendement 01 Date : 03/07/2019 Page : 173 de 229



REPUBLIQUE DE GUINEE RAG. 10 - PARTIE 1

2 W ~ TELECOMMUNICATIONS
&7 AERONAUTIQUES AIDES RADIO
Autorité Guinéennebde I’Aviation Civile A LA NAVIGATION

APPENDICE - B

SPECIFICATIONS TECHNIQUES DETAILLEES RELATIVES AU SYSTEME MONDIAL DE NAVIGATION

PAR SATELLITE (GNSS)

3.6.7.2.2.8 Application des modéles d’erreur relatifs aux signaux. Les corrections

ionosphériques et troposphériques ne seront pas appliqguées aux pseudodistances utilisées pour

calculer les corrections de pseudodistance.

3.6.7.2.2.9 Paire liée de messages de type 1, de type 11 ou de type 101. Si une paire

liee de messages de type 1, de type 11 ou de type 101 est transmise :

(@)
(b)
(©)

(d)
(e)
(f)

(@)

(h)

les deux messages auront le méme compte Z modifié ;
ils contiendront au moins une correction de pseudodistance ;

le bloc de mesures pour un satellite donné ne sera pas diffusé plus d’'une fois dans

une paire de messages liée ;
les deux messages seront diffusés dans des créneaux temporels différents.
I'ordre des valeurs B sera le méme dans les deux messages,

pour un type de mesure particulier, le nombre de mesures et les données a faible
taux de mise a jour seront calculés séparément pour chacun des deux messages ;

dans le cas de FAST D, lorsqu’une paire de messages de type 1 liés est transmise, il
y aura également une paire de messages de type 11 liés ;

si les types de messages liés de type 1 ou de type 11 sont utilisés, les satellites
seront divisés en les mémes ensembles et dans le méme ordre dans les messages

de type 1 et les messages de type 11.

() Note.— Les messages de type 1 peuvent comprendre des satellites supplémentaires non

disponibles dans les messages de type 11, mais l'ordre relatif des satellites disponibles

dans les deux messages est le méme dans les messages de type 1 et de type 11. Le

traitement embarqué n’est pas possible pour les satellites inclus dans le message de type

11 mais non inclus dans le message de type 1 correspondant.

3.6.7.2.2.9.1 Des messages liés doivent etre utilisé que lorsqu’il y a plus de corrections

de pseudodistance a transmettre que ne peut en contenir un seul message de type 1.

3.6.7.2.2.10 Spécifications relatives au compte Z modifié

3.6.7.2.2.10.1 Actualisation du compte Z modifié. Le compte Z modifié des messages de type 1, de

type 11 ou de type 101 pour un type de mesure donné avancera a chaque trame.

3.6.7.2.2.10.2 Si un message de type 11 est diffusé, les messages de type 1 et de type 11

correspondants auront le méme compte Z modifié.
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3.6.7.2.2.11 Parametres de décorrélation des éphémérides

3.6.7.2.2.11.1 Paramétres de décorrélation des éphémérides pour les services d’approche. Les
sous-systemes sol qui diffusent le bloc de données supplémentaires 1 dans le message de type 2
diffuseront le paramétre de décorrélation des éphémérides dans le message de type 1 pour
chaque source de mesure de distance d’une constellation satellitaire de base de fagon a satisfaire
aux spécifications relatives au risque d’intégrité du sous-systéme sol définies au paragraphe
3.6.7.1.2.1.1.1.

3.6.7.2.2.11.2 Paramétres de décorrélation des éphémérides pour GAST D. Les sous-systemes sol
classés FAST D diffuseront le parametre de décorrélation des éphémérides dans le message de
type 11 pour chaque source de mesure de distance d'une constellation satellitaire de base de
facon a satisfaire aux spécifications relatives au risque d’intégrité des signaux électromagnétiques

du sous-systeéme sol définies au § 3.6.7.1.2.1.1.3.

3.6.7.2.2.11.3 Service de localisation GBAS. Les sous-systemes sol qui assurent le service de
localisation GBAS diffuseront le parameétre de décorrélation des éphémérides dans le message de
type 1 pour chaque source de mesure de distance d’'une constellation satellitaire de base de fagon
a satisfaire aux spécifications relatives au risque d’intégrité des signaux électromagnétiques du

sous-systeme sol définies au paragraphe 3.6.7.1.2.1.4.
3.6.7.2.3 Données sur le GBAS

3.6.7.2.3.1 Parameétres relatifs au retard troposphérique. Le sous-systéme sol diffusera dans le
message de type 2 un indice de réfraction, une hauteur d’échelle et un coefficient d'incertitude de
réfraction de fagon a satisfaire aux spécifications relatives au risque d’intégrité du niveau de
protection définies au paragraphe 3.6.7.1.2.2.

3.6.7.2.3.2 Indicateur GCID

3.6.7.2.3.2.1 Indicateur GCID pour FAST A, B ou C. L’indicateur GCID sera mis a 1 si le sous-
systéme sol satisfait aux spécifications énoncées aux paragraphes 3.6.7.1.2.1.1.1, 3.6.7.1.2.2.1,
3.6.7.1.3.1, 3.6.7.3.2 et 3.6.7.3.3.1, mais pas a toutes les spécifications des § 3.6.7.1.2.1.1.2,
3.6.7.1.2.1.1.3,3.6.7.1.2.2.1.1 et 3.6.7.1.3.2, sinon il prendra la valeur 7.

Note.— Certaines des spécifications applicables a FAST D sont les mémes que celles qui
s’appliquent a FAST A, B et C. Il se peut qu’un sous-systeme sol satisfasse a certaines des
spécifications applicables a FAST D, mais « pas a toutes ». Dans ce cas, l'indicateur GCID serait
mis a 1 pour indiquer que le sous-systéme sol ne satisfait qu’aux spécifications applicables a
FAST A, Bou C.
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3.6.7.2.3.2.2 Indicateur GCID pour FAST D. L’indicateur GCID sera mis a 2 si le sous-systéme sol
satisfait aux spécifications énoncées aux § 3.6.7.1.2.1.1.1, 3.6.7.1.2.1.1.2, 3.6.7.1.2.1.1.3,
3.6.7.1.221.1,36.7.1.2.2.1,3.6.7.1.3.1, 3.6.7.1.3.2, 3.6.7.3.2 et 3.6.7.3.3, sinon il sera réglé
conformément a 3.6.7.2.3.2.1.

3.6.7.2.3.2.3 Les valeurs 3 et 4 du GCID sont réservées pour de futurs types de services et ne

seront pas utilisées.

3.6.7.2.3.3 Précision de position du centre de phase de I'antenne de référence GBAS.
Pour chaque récepteur de référence GBAS, I'erreur sur la position du centre de phase de I'antenne

de référence sera inférieure a 8 cm par rapport au point de référence GBAS.

3.6.7.2.3.4 Précision des levés du point de référence GBAS. L'erreur des levés du point
de référence GBAS, dans le systeme WGS-84, sera inférieure a 0,25 m dans le plan vertical et a 1
m dans le plan horizontal.

Note. — Le Supplément-D, paragraphe 7.16, contient des éléments indicatifs a ce sujet.
3.6.7.2.3.5 Parametre d’estimation de l'incertitude ionosphérique.

3.6.7.2.3.5.1 Parametre d’estimation de l'incertitude ionosphérique pour tous les sous-systémes
sol. Le sous-systéme sol diffusera un paramétre de gradient de retard ionosphérique dans le
message de type 2 de maniere a satisfaire aux spécifications du paragraphe 3.6.7.1.2.2 relatives

au risque d’intégrité du niveau de protection.

3.6.7.2.3.5.2 Parametre d’estimation de l'incertitude ionosphérique pour les sous-systemes sol
FAST D. Le sous-systéme sol diffusera un parameétre de gradient de retard ionosphérique dans le
message de type 2, bloc de données supplémentaires 3, de maniére a satisfaire aux spécifications

du § 3.6.7.1.2.2 relatives au risque d’intégrité du niveau de protection.

Note.— Le Supplément D, 87.5.6.1.3 et 7.5.6.1.4, contient des éléments indicatifs sur la

délimitation de I'erreur dans le domaine de la position FAST D pour les erreurs ionosphériques.

3.6.7.2.3.6 Les sous-systémes sol qui assurent le service de localisation GBAS
diffuseront les parametres des limites de I'erreur de position due aux erreurs des éphémérides au
moyen du bloc de données supplémentaires 1 dans le message de type 2.

3.6.7.2.3.7 Tous les sous-systémes sol diffuseront les paramétres des limites de I'erreur
de position due aux erreurs des éphémérides au moyen du bloc de données supplémentaires 1
dans le message de type 2.
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3.6.7.2.3.8 Les sous-systemes sol qui diffusent le bloc de données supplémentaires 1

dans le message de type 2 doivent satisfaire aux spécifications suivantes :

3.6.7.2.3.8.1 Distance utile maximale. Le sous-systéeme sol fournira la distance utile
maximale. Lorsque le service de localisation est assuré, les spécifications
relatives au risque d'intégrité du sous-systeme sol définies au paragraphe
3.6.7.1.2.1.4 et les spécifications relatives au risque d’intégrité du niveau de
protection définies au paragraphe 3.6.7.1.2.2.2 seront respectées a l'intérieur de
Dmax. Lorsque le service d’approche est assuré, la distance utile maximale

comprendra au moins tous les volumes de service d’approche pris en charge.

3.6.7.2.3.8.2 Parameétres de détection manquée des éphémérides. Le sous-systéeme sol
diffusera les parameétres de détection manquée des éphémérides pour chaque constellation
satellitaire de base de fagon a satisfaire aux spécifications relatives au risque d’intégrité du sous-

systeme sol définies au paragraphe 3.6.7.1.2.1.

3.6.7.2.3.8.3 Indication de service de localisation GBAS. S’il ne satisfait pas aux
spécifications des paragraphes 3.6.7.1.2.1.2 et 3.6.7.1.2.2.2, le sous-systéme sol indiquera au

moyen du paramétre RSDS que le service de localisation GBAS n’est pas assuré.

3.6.7.2.3.9 Si les données VHF sont diffusées sur plus d’'une fréquence a l'intérieur de
la zone de service GRAS, chaque station émettrice GBAS rattachée au sous-systeme sol GRAS

diffusera des blocs de données supplémentaires 1 et 2.

3.6.7.2.3.9.1 Les données VHF diffusées comprendront les parameétres du bloc de
données supplémentaires 2 pour identifier les numéros de canal et I'emplacement des stations
émettrices GBAS adjacentes et avoisinantes rattachées au sous-systeme sol GRAS.

Note. — Ces informations facilitent le transfert d’une station émettrice GBAS aux autres

stations émettrices GBAS rattachées au sous-systéme sol GRAS.
3.6.7.2.4 Données de segment d’approche finale

3.6.7.2.4.1 Précision des points de données FAS. L’erreur d’analyse relative entre les points de
données FAS et le point de référence GBAS sera inférieure a 0,25 m sur le plan vertical et a 0,40

m sur le plan horizontal.

3.6.7.2.4.2 Le code CRC du segment d’approche finale devra étre attribué au moment de
I'élaboration des procédures, puis conservé tel quel en tant que partie intégrante du bloc de
données FAS.
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3.6.7.2.4.3 Le GBAS offrira la possibilité de donner la valeur 1111 1111 aux parametres FASVAL et
FASLAL, quel que soit le bloc de données FAS, dans le premier cas pour restreindre ['utilisation des

données aux écarts latéraux, et dans le second pour indiquer que I'approche ne devra pas étre utilisée.

3.6.7.2.4.4 LTP/FTP pour FAST D. Pour une approche qui prend en charge GAST D, le
point LTP/FTP dans la définition correspondante du FAS se situera a l'intersection de I'axe
de piste et du seuil d’atterrissage.

Note.— Les systemes embarqués peuvent calculer la distance jusqu’au seuil d’atterrissage
au moyen du LTP/FTP. Pour les approches GAST D, le LTP/FTP doit étre au seuil de fagon
a ce que ces calculs de la distance restant a parcourir expriment fiablement la distance

jusqu’au seuil.

3.6.7.2.4.5 Emplacement du FPAP pour FAST D. Pour une approche qui prend en charge
GAST D, le point FPAP dans la définition correspondante du FAS se situera sur le
prolongement de I'axe de piste et le paramétre [1Décalage longitudinal sera codé pour
indiquer correctement I'extrémité aval de la piste.

3.6.7.2.5 Données relatives a la disponibilité prévue des sources de mesure de distance

Note. — Ces données sont facultatives pour les sous-systemes sol FAST A, B, C ou D,

mais pourraient étre requises par de futurs types d’opération.
3.6.7.2.6 Spécifications fonctionnelles générales sur le renforcement

3.6.7.2.6.1 Les sous-systemes sol GBAS classés FAST C ou FAST D assurent un
renforcement basé au minimum sur le GPS.

3.6.7.2.6.2 Les sous-systémes sol classés FAST C seront capables de traiter et de diffuser des
corrections pour au moins 12 satellites de chaque constellation de base pour laquelle des
corrections différentielles sont fournies.

3.6.7.2.6.3 Les sous-systéemes sol classés FAST D seront capables de traiter et de diffuser des
corrections différentielles pour au moins 12 satellites d’'une constellation de base.
Note.— La validation technigue a seulement été achevée pour le GAST D appliqué au GPS.

3.6.7.2.6.4 Toutes les fois que cela sera possible, des corrections différentielles pour tous les
satellites visibles ayant un angle de site supérieur & 5 degrés au-dessus du plan horizontal local
tangent a l'ellipsoide a 'emplacement de référence du sous-systéme sol seront fournies pour

chaque constellation de base pour laquelle le renforcement est assuré.
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Note.—Dans le contexte ci-dessus, 'expression « toutes les fois que cela sera possible »
signifie toutes les fois ol le respect d’une autre spécification des présentes SARP (par
exemple, § 3.6.7.3.3.1) n'empéche pas de fournir une correction différentielle pour un
satellite particulier.

3.6.7.3 CONTROLE
3.6.7.3.6 Controle des signaux radioélectriques

3.6.7.3.1.1 Controle de la diffusion des données VHF. Les transmissions de données seront
contrblées. Elles cesseront dans un délaide 0,5 seconde en cas de non-concordance pendant une
période de 3 secondes entre les données d’application transmises et les données d’application
dérivées ou stockées par le systeme de contréle avant la transmission. Pour les sous-sytémes sol
FAST D, la transmission des données cessera dans un délai de 0,5 seconde en cas de non-
concordance persistante pendant toute période de 1 seconde entre les données d’application
transmises et les données d’application dérivées ou stockées par le systéme de contrdle avant la
transmission.

Note.— Pour les sous-systémes sol qui prennent en charge [lauthentification, cesser la
transmission des données signifie cesser la transmission des message de type 1 et des messages
de type 11, le cas échéant, ou cesser la transmission des messages de type 101. Conformément
au § 3.6.7.4.1.3, le sous-systeme sol doit encore transmettre des messages de fagon que le
pourcentage défini, ou un pourcentage supérieur, de chaque créneau assigné soit occupé. Cela

peut étre obtenu en transmettant des messages de type 2, de type 3, de type 4 et/ou de type 5.

3.6.7.3.1.2 Contrble des créneaux AMRT. Le risque que le sous-systéme sol transmette un signal
dans un créneau non attribué et ne détecte pas dans un déla de 1 seconde une transmission hors
créneau qui ne respecte pas les limites définies au paragraphe 3.6.2.6 sera inférieur a 1 x1077
dans toute période de 30 secondes. En cas de détection de transmissions hors créneau, le sous-

systéme sol cessera toute émission de données en moins de 0,5 seconde.

3.6.7.3.6.3 Contrble de la puissance de I'émetteur VDB. La probabilité que la
puissance émise des signaux a polarisation horizontale ou elliptigue augmente de plus de 3 dB par
rapport a la puissance nominale pendant plus de 1 seconde sera inférieure a 2,0 x1077 dans toute
période de 30 secondes.

Note. — La composante verticale n’est contrélée que dans le cas de I'équipement GBAS/E.

3.6.7.3.7 Contrble des données
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3.6.7.3.2.1 Contréle de la qualité des diffusions. Le controle effectué par le sous-systeme sol sera
conforme aux spécifications relatives au délai d’alarme énoncées paragraphe 3.6.7.1.2.1. Le

contrdle consistera :

() a diffuser des messages de type 1 (et de type 11 si la diffusion de ce type est

prévue) ou de type 101 sans blocs de mesures ;

(b) a diffuser des messages de type 1 (et de type 11 si la diffusion de ce type est
prévue) ou de type 101 avec le champ dpr_gnd,i (et opr_gnd_D,I si ce champ est
diffusé) indiquant que la source de mesure de distance est non valide, quelle que

soit la source indiquée dans la trame précédente ; ou
(c) a mettre fin a la diffusion des données.

Note. — Les mesures des alinéas a) et b) sont préférables a l'alinéa c) si le mode de
défaillance permet cette réponse, étant donné que le délai d’alarme des signaux

électromagnétiques est habituellement moins élevé pour les alinéas a) et b).

3.6.7.3.3 Contréle de l'intégrité des sources de mesure de distance GNSS

3.6.7.3.3.1 Le sous-systéme sol controlera les signaux des satellites afin de déceler d’éventuelles
causes de mauvais fonctionnement du traitement différentiel des récepteurs embarqués
conformes aux restrictions de poursuite spécifiées dans le Supplément D, § 8.11. Le délai
d’alarme du moniteur sera conforme au § 3.6.7.1.2. Le moniteur mettra le paramétre Opr_gnd a la
valeur 1111 1111 pour le satellite ou exclura le satellite du message de type 1, de type 11 ou de
type 101.

3.6.7.3.3.1.1 Le sous-systéeme sol utilisera la créte de corrélation la plus élevée dans tous les
récepteurs employés pour la génération des corrections de pseudodistance. Le sous-systeme sol
détectera également les situations qui causent plus d’'un passage a zéro pour les récepteurs
embarqués qui utilisent la fonction de discrimination avance-retard décrite dans le Supplément D,
§8.11.

3.6.7.3.3.2 Pour les sous-systemes sol FAST D, la probabilité que I'erreur au point de seuil a
I'atterrissage (LTP) de toute piste pour laguelle le sous-systéme sol prend en charge GAST D,
|Er|, sur la pseudodistance corrigée lissée sur 30 secondes (§ 3.6.5.2) causée par une défaillance
de la source de mesure de distance, ne soit pas détectée et prise en compte dans un délai de 1,5
seconde dans le message de type 11 diffusé se situera dans la région spécifiée au Tableau B-76
A.

Les défaillances de la source de mesure de distance pour lesquelles cette spécification s’applique
sont les suivantes :
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a) déformation du signal (Note 1) ;

b) divergence code-porteuse ;

c) accélération excessive de la pseudodistance, par exemple un échelon ou autre changement
rapide ;

d) diffusion erronée des données d’éphémérides du satellite.

Note 1.— Voir I'Appendice D, § 8.11, pour de plus amples renseignements sur 'avionique

GAEC-D concernant la déformation du signal.

Note 2.— Une fois qu’elle est détectée, une défaillance de la source de mesure de distance peut
étre traduite dans le message de type 11 :

a) soit en supprimant du message de type 11 la correction pour le satellite correspondant,

b) soit en marquant le satellite comme non valide en utilisant le codage de opr_gnd_D (§
3.6.4.11.4).

Note 3.— La probabilité acceptable d’une région de détection manquée est définie en fonction de
l'erreur de pseudodistance corrigée différentiellement. L’erreur de pseudodistance corrigée
différentiellement, |Er|, comprend l'erreur résultant de la défaillance d’une seule source de mesure
de distance, pourvu que l'avionique de I'aéronef applique correctement les corrections diffusées
dans le message de type 11 du sous-systeme sol GBAS (c'est-a-dire la correction de
pseudodistance et le taux de correction de distance définis au § 3.6.4.11) comme il est spécifié au
§ 3.6.8.3. L’évaluation de la performance Pmd comprend le bruit de bon fonctionnement du sous-
systéme sol GBAS. La croissance de |Er| dans le temps devrait prendre en compte la latence des
données du sous-systéme sol, mais pas la latence de I'élément embarqué, comme il est décrit au
§7.5.12.3.

Note 4.— Le Supplément D, § 7.5.12, contient des renseignements supplémentaires sur les
spécifications relatives aux conditions et au contréle des défaillances de la source de mesure de
distance pour les sous-systtmes sol FAST D. Les messages manqués ne doivent pas
nécessairement étre considérés comme un des criteres de la conformité a la présente

spécification.
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Tableau B-T6A. Paramétres Py jim

Probabilité de détection mangquée Errenr de psendodistance (métres)
Pogime <1 0= [Ed<0.75

Py < 10 G50 EITL 0,75 [E] <27

Pt i < 107 27<[El<w

3.6.7.3.3.3 Pour les sous-systemes sol FAST D, la probabilité qu’une erreur au LTP de toute piste
pour laquelle le sous-systéme sol prend en charge le GAST D, |Er|, supérieure a 1,6 métre sur la
pseudodistance corrigée lissée sur 30 secondes (8 3.6.5.2), causée par une défaillance de la
source de mesure de distance, ne soit pas détectée et prise en compte dans un délai de 1,5
seconde dans le message de type 11 diffusé sera inférieure & 1x10-9 pour tout atterrissage
lorsqu’elle est multipliée par la probabilité a priori (Papriori).

Les défaillances de la source de mesure de distance pour lesquelles cette spécification s’applique
sont les suivantes :

a) déformation du signal (Note 1) ;

b) divergence code-porteuse ;

) accélération excessive de la pseudodistance, par exemple, un échelon ou autre changement

rapide ;
d) diffusion erronée des données d’éphémérides du satellite.

Note 1.— Voir ’Appendice D, § 8.11 pour de plus amples renseignements sur I'avionique GAEC-
D concernant la déformation du signal.

Note 2.— Il est prévu que la probabilité a priori de chaque défaillance de la source de mesure de
distance (Papriori) soit la méme valeur que celle qui est utilisée dans I'analyse pour démontrer la
conformité avec les spécifications relatives a la délimitation de I'erreur FAST C et D (voir
Appendice B, § 3.6.5.5.1.1.1).

Note 3.— Une fois qu’elle est détectée, une défaillance de la source de mesure de distance peut
étre traduite dans le message de type 11:

a) soit en supprimant du message de type 11 la correction pour le satellite correspondant,

b) soit en marquant le satellite comme non valide en utilisant le codage de opr_gnd_D (8
3.6.4.11.4).

Note 4.— Le Supplément D, § 7.5.12, contient des renseignements supplémentaires sur les

spécifications relatives aux conditions et au contr6le des défaillances de la source de mesure de
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distance pour les sous-systémes sol FAST D. Les messages manqués ne doivent pas
nécessairement étre considérés comme un des critéres de la conformité a la présente
spécification.

3.6.7.3.4 Atténuation du gradient ionosphérique

Pour les sous-systémes sol FAST D, la probabilité d’'une erreur (|Er|) dans la pseudodistance
corrigée lissée sur 30 secondes au LTP pour chaque piste prise en charge par GAST D, qui a) est
causée par un gradient de retard ionosphérique spatial, b) est supérieure a la valeur EIG calculée
a partir du message de type 2 diffusé et c) n’est pas détectée et prise en compte dans un délai de
1,5 seconde dans le message de type 11 diffusé sera inférieure a 1 [1110-9 pour tout
atterrissage. Le sous-systeme sol FAST D limitera les parametres de type 2 diffusés pour garantir
gue le EIG maximal a chaque LTP prenant en charge des opérations GAST D ne dépassera pas
2,75 metres.

Note 1.— La probabilité totale d’un gradient de retard non détecté comprend la probabilité a priori
du gradient et la probabilité d’une détection manquée par le ou les moniteur(s).

Note 2.— Des éléments indicatifs sur la validation, applicables a cette spécification, figurent au §
7.5.6.1.8.

3.6.7.4 SPECIFICATIONS FONCTIONNELLES DES PROTOCOLES D’AUTHENTIFICATION

3.6.7.4.1 Spécifications fonctionnelles des sous-systémes sol prenant en charge

I'authentification

3.6.7.4.1.1 Le systéme sol diffusera le bloc de données supplémentaires 4 avec le message de
type 2, le champ définition du groupe de créneaux étant codé pour indiquer les créneaux qui sont

assignés a la station sol.

3.6.7.4.1.2 Le sous-systeme sol ne diffusera chaque message de type 2 que dans un des
ensembles decréneaux définis comme créneaux approuvés MT 2. Le premier créneau du groupe
de créneaux approuvés MT 2 correspond au codage du SSID pour le sous-systéme sol. Le
créneau A est représenté par SSID=0, le créneau B par 1, le créneau C par 2, et le créneau H par
7. Le groupe de créneaux approuvés MT 2 comprend aussi le créneau qui suit le créneau qui
correspond au SSID de la station s'il existe dans la trame. S'il n’y a pas de créneau supplémentaire

avant la fin de la trame, seul le SSID est inclus dans I’ensemble.

Note.— Par exemple, le groupe de créneaux approuvés MT 2 pour SSID = 0 comprend les
créneaux {A, B} tandis que le groupe de créneaux approuvés MT 2 pour SSID = 6 comprend les
créneaux {G, H}. Le groupe de créneaux approuvés MT 2 pour SSID = 7 comprend le créneau {H}

seulement.
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3.6.7.4.1.2.1 L'ensemble de créneaux attribués a une station sol comprendra au minimum tous les

créneaux approuvés MT 2 décrits au § 3.6.7.4.1.2.

3.6.7.4.1.3 Occupation du créneau assigné. Le sous—systeme sol transmettra les messages de
maniére a occuper 89% ou plus de chaque créneau assigné. Au besoin, les messages
de type 3 seront utilisés pour remplir I'espace inutilisé dans un créneau temporel
assignée.

Note 1.— Le Supplément D, § 7.21, contient des renseignements supplémentaires sur le calcul

de l'occupation des créneaux.

Note 2.— Cette spécification s’applique a I'ensemble des transmissions de tous les émetteurs d’'un

sous-systeme sol GBAS. En raison du blocage des signaux, il est possible que toutes les

transmissions ne soient pas recues dans le volume de service.

3.6.7.4.1.4 Codage de l'identificateur de trajectoire de référence. La premiéere lettre de chaque
identificateur de trajectoire de référence inclus dans chaque bloc de données de segment
d’approche finale (FAS) diffusé par le sous-systeme sol dans des messages de type 4 sera

sélectionnée de maniére a indiquer le SSID du sous-systeme sol, conformément au codage

suivant :

Codage : A=SSIDO
X=SSID1
Z=SSID 2
J=SSID 3
C=SSID4
V=SSID5
P=SSID 6
T=SSID7

3.6.7.4.2 Spécifications fonctionnelles des sous-systémes sol qui ne prennent pas en charge

I'authentification

3.6.7.4.2.1 Codage de l'identificateur de trajectoire de référence. Les caractéres de I'ensemble (A
X ZJ CVPT)ne seront pas utilisés comme premier caractére de I'identificateur de trajectoire de

référence inclus dans le bloc FAS diffusé par le sous-systéme sol a I'aide des messages de type 4.
3.6.8 ELEMENTS D’AERONEF

3.6.8.1 Récepteur GNSS. Le récepteur GNSS compatible GBAS traitera les signaux provenant du
GBAS conformément aux spécifications énoncées dans la présente section ainsi qu'aux
paragraphes 3.1.3.1 et/ou 3.2.3.1 et/ou 3.5.8.1.
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Note.— Afin de garantir I'obtention de la performance requise et la réalisation des objectifs
fonctionnels pour GAST D, il faut que I'équipement embarqué satisfasse a des normes de
performance et fonctionnelles définies. Les normes de performances opérationnelles minimales

applicables sont détaillées dans le document DO-253D de la RTCA.
3.6.7.2 CRITERES DE PERFORMANCE
3.6.7.2.1 Précision du récepteur GBAS embarqué

3.6.7.2.1.3 Dans le cas du GPS et du GLONASS, la moyenne quadratique (rms) de la

contribution totale du récepteur embarqué aux erreurs commises sera :

RMS,; . (68,) <ay+a; x e =%

ou
| = 11" source de mesure de distance
B, = angle de site de la o source de mesure de distance
8. a; et = voir le Tableau B-77 dans |z cas du GPS et le Tableau B-78 dans le cas du GLONASS

3.6.7.2.1.4 Dans le cas des satellites SBAS, la moyenne quadratique de la contribution
totale du récepteur embarqué aux erreurs commises sera celle qui est indiquée au paragraphe

3.5.8.2.1 pour chacun des indicateurs de précision d’élément embarqué définis.

Note. — La contribution du récepteur embarqué ne comprend pas l'erreur de mesure due

aux trajets multiples provenant de la cellule de I'aéronef.
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Tablean B-77. Spécification de précision des récepteurs GPS embargués

Indicateur de précision de i, an a By
I"élément embargué (degrés) (miétres) (meétres) (degrés)

=

A =3 0,15 0,43 6.9
B 25 0,11 0,13 4

=

Tableau B-78. Spécification de précision des récepteurs GLONASS embargués

Indicateur de précision de i, an a By
I"élément embargué (degrés) (miétres) (meétres) (degrés)
A =5 0,39 0,9 5,7
B =5 0,105 025 5,5
3.6.8.2.2 Critéres de performance des récepteurs de diffusion de données VHF (VDB)
3.6.8.2.2.1 Gamme d’accord. Le récepteur VDB pourra étre accordé sur la gamme de

fréquences 108,000 — 117,975 MHz par pas de 25 kHz.

3.6.8.2.2.2 Gamme d’accrochage. Le récepteur VDB permettra l'acquisition et la
poursuite des signaux dans une bande de 418 Hz située de part et d’autre de la fréquence
nominale assignée.

Note. — La spécification précédente traduit la stabilité en fréquence du sous-systéme sol
GBAS et le décalage Doppler maximal dd au déplacement de I'aéronef. Il est recommandé que la
gamme dynamique de la commande automatique de fréquence prenne également en compte le

bilan d’erreurs associé a la stabilité en fréquence du récepteur VDB embarqué.

3.6.8.2.2.3 Taux de messages non valides du récepteur VDB. Le récepteur VDB présentera un
taux de messages non valides inférieur ou égal a 1 sur 1 000 messages de données d’application,
pleine longueur (222 octets), dans les limites de l'intensité du champ RF définie au § 3.7.3.5.4.4
recue par I'antenne de bord, pourvu que la variation de la puissance moyenne du signal regu entre
rafales successives dans un créneau temporel donné ne dépasse pas 40 dB. Les messages non
valides comprennent les messages perdus par le récepteur et ceux pour lesquels le contrdle de
redondance cyclique s’avere négatif apres application de la FEC.

Note 1. — Une ‘antenne de réception VDB embarquée peut étre a polarisation horizontale ou
verticale. En raison de la différence de force du signal dans les plans horizontal et vertical, la

perte totale maximale li€e au mode d’installation a bord, dans le cas des antennes a polarisation
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horizontale, est supérieure de 4 dB a celle des antennes a polarisation verticale. Voir le
Supplément D, § 7.2, pour des éléments indicatifs sur la détermination de la perte liée au mode
d’installation & bord.

Note 2.— Il est acceptable de dépasser la spécification de variation de puissance du signal
dans des parties limitées du volume de service lorsque les exigences opérationnelles le
permettent. Voir les éléments indicatifs au Supplément D, § 7.12.4.1.

3.6.8.2.2.4 Décodage des créneaux temporels VDB. Le récepteur VDB satisfera aux spécifications
énoncées au paragraphe 3.6.8.2.2.3 pour tous les types de messages requis (§ 3.6.8.3.1.2.1) du
sous-systeme sol GBAS sélectionné. Ces spécifications seront satisfaites en présence d’autres
transmissions GBAS dans tous les créneaux temporels pour lesquels les niveaux observés sont

conformes a ceux indiqués au paragraphe 3.6.8.2.2.5.1, alinéa b).

Note. — Par « autres transmissions GBAS », il faut entendre : a) les autres types de

messages présentant le méme SSID, et b) les messages dont le SSID est différent.
3.6.8.2.2.5 Réjection sur canal commun

3.6.8.2.2.5.1 Diffusion de données VHF considérée comme la source de signaux non désirés. Le
récepteur VDB satisfera aux spécifications énoncées au paragraphe 3.6.8.2.2.3 en présence d'un
signal de données non désiré émis sur un canal commun VHF et présentant une des
caractéristiques suivantes :

(a) attribué au ou aux mémes créneaux temporels et de puissance inférieure de 26 dB

ou moins a celle du signal VHF désiré a I'entrée du récepteur;

(b) attribué a un ou a des créneaux temporels différents et ne dépassant pas 72 dB
au-dessus de lintensité de champ minimale du signal VDB désiré définie au §
3.7.3.5.4.4.

3.6.8.2.2.5.2 VOR considéré comme la source de signaux non désirés. Le récepteur VDB satisfera
aux spécifications énoncées au paragraphe 3.6.8.2.2.3 en présence d’'un signal VOR non désiré
émis sur canal commun et de puissance inférieure de 26 dB a celle du signal VDB désiré a

I'entrée du récepteur.

Edition : 03 Amendement 01 Date : 03/07/2019 Page : 187 de 229




REPUBLIQUE DE GUINEE RAG. 10 - PARTIE 1

2 W ~ TELECOMMUNICATIONS
&7 AERONAUTIQUES AIDES RADIO
Autorité Guinéennebde I’Aviation Civile A LA NAVIGATION

APPENDICE - B

SPECIFICATIONS TECHNIQUES DETAILLEES RELATIVES AU SYSTEME MONDIAL DE NAVIGATION
PAR SATELLITE (GNSS)

3.6.8.2.2.6 Réjection sur canal adjacent

3.6.8.2.2.6.1 Premiers canaux de 25 kHz adjacents (+25 kHz). Le récepteur VDB satisfera aux
spécifications énoncées au paragraphe 3.6.8.2.2.3 en présence d’un signal non désiré transmis sur
un canal adjacent décalé de +25 kHz par rapport au canal désiré, et présentant une des

caractéristiques suivantes :

() puissance supérieure de 18 dB a celle du signal désiré I'entrée du récepteur si le
signal non désiré est un autre signal de données VDB attribué au ou aux mémes

créneaux temporels ; ou

(b) puissance égale a celle du signal désiré a I'entrée du récepteur si le signal non

désiré est le signal VOR.

3.6.8.2.2.6.2 Deuxiemes canaux de 25 kHz adjacents (+50 kHz). Le récepteur VDB satisfera aux
spécifications énoncées au paragraphe 3.6.8.2.2.3 en présence d’un signal non désiré transmis sur
un canal adjacent décalé de +50 kHz par rapport au canal désiré, et présentant une des
caractéristiques suivantes :

(a) puissance supérieure de 43 dB a celle du signal désiré a I'entrée du récepteur si
le signal non désiré est un autre signal VDB attribué au ou aux mémes créneaux

temporels ; ou

(b) puissance supérieure de 34 dB a celle du signal désiré a I'’entrée du récepteur si

le signal non désiré est le signal VOR.

3.6.8.2.2.6.3 Troisiémes canaux de 25 kHz adjacents et canaux adjacent suivants (x75
kHz ou plus). Le récepteur VDB satisfera aux spécifications énoncées au paragraphe 3.6.8.2.2.3
en présence d’un signal non désiré transmis sur un canal adjacent décalé de +75 kHz ou plus par

rapport au canal désiré, et présentant une des caractéristiques suivantes :

(a) puissance supérieure de 46 dB a celle du signal désiré a I'’entrée du récepteur si
le signal non désiré est un autre signal VDB attribué au ou aux mémes créneaux

temporels ; ou

(b) puissance supérieure de 46 dB a celle du signal désiré a I'entrée du récepteur si

le signal non désiré est le signal VOR.

3.6.8.2.2.7 Réjection des signaux hors canal provenant de sources situées a l'intérieur de la bande
108,000 —-117,975 MHz. En 'absence de signal VDB dans le canal considéré, le récepteur VDB

n’extraira pas de données d’'un signal VDB non désiré transmis sur un autre canal assignable.
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3.6.8.2.2.8 Réjection des signaux provenant de sources situées a l'extérieur de la bande 108,000
—117,975 MHz

3.6.8.2.2.8.1 Immunité de la VDB a /l’égard du brouillage. Le récepteur VDB satisfera aux
spécifications énoncées au paragraphe 3.6.8.2.2.3 en présence d’un ou de plusieurs signaux ayant

la fréquence et le niveau de brouillage total spécifiés au Tableau B-79.

3.6.8.2.2.8.2 Désensibilisation. Le récepteur VDB satisfera aux spécifications énoncées au
paragraphe 3.6.8.2.2.3 en présence de signaux de diffusion FM VHF présentant les niveaux de

signal indiqués dans les Tableaux B-80 et B-81.

3.6.8.2.2.8.3 Immunité des signaux VDB a [l'égard de lintermodulation FM. Le récepteur VDB
satisfera aux spécifications énoncées au paragraphe 3.6.8.2.2.3 en présence de brouillage di a
des produits d’intermodulation du troisiéme ordre de deux signaux, engendrés par deux signaux de

radiodiffusion FM VHF dont les niveaux sont :
Ny +Na+3[23 —Spa] =0

dans le cas des signaux de radiodiffusion sonore FM VHF dans la gamme 107,7 — 108,0 MHz, et

a:

N+ N+ 3[23 -Spax—20Log (Af/ 0] =0
dans le cas des signaux de radiodiffusion sonore FM VHF au-dessous de 107,7 MHz,

les fréquences des deux signaux de radiodiffusion sonore FM VHF produisant, dans le récepteur,

un produit d’'intermodulation du troisiéme ordre de deux signaux sur la fréquence VDB désirée.

N1 et N2 sont les niveaux (dBm) des deux signaux de radiodiffusion sonore FM VHF a I'entrée du
récepteur VDB. Aucun des deux niveaux ne dépassera les critéres de désensibilisation spécifiés
au paragraphe 3.6.8.2.2.8.2.

Af = 108,1 - f1, f1 étant la fréquence de N1, le signal de radiodiffusion FM VHF le plus prés de
108,1 MHz.

Smax est la puissance maximale du signal VDB désiré a I'entrée du récepteur.

Note. — Comme les spécifications d’immunité a I'égard de l'intermodulation FM ne sont
pas appliquées aux canaux VDB fonctionnant au-dessous de 108,1 MHz, les fréquences
inférieures a 108,1 MHz sont exclues des assignations générales. Le Supplément-D, paragraphe

7.2.1.2, donne des renseignements supplémentaires a ce sujet.
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Tableau B-79. Niveau maximal du signal non désiré i entrée du récepteur

Fréquence

Nivean maximal du signal non désiré
a I'entrée du récepteur (en dB au-dessus du S.,)

de 50 kHz jusqu’a 838 MHz

88 MHz - 107,900 MHz

108,000 MHz - 117,975 MHz
118,000 MHz

118,025 MH=z

de 118,050 MHz jusqu’a 1 660,5 MHz

-12
(voir § 3.682282et3.682283)
Fréquences exclues
—43
—40

-12

Fréquence

Nivean maximal du signal non désiré
a I'entrée du récepteur (en dB au-dessus du Spay)

de 50 kHz jusqu’a 838 MHz

88 MHz - 107,900 MHz

108,000 MHz - 117,975 MHz
118,000 MHz

118,025 MH=z

de 118,050 MHz jusqu’a 1 660,5 MHz

Notes. —

-12
(voir § 3.6.82282)
Fréquences exclues
—43
—40

-12

1. Les points adjacents désignés par ces fréquences sont liés par une relation linéaire.

2. Il se peut que ces spécifications ne permettent pas d’assurer la compatibilité entre les
récepteurs VDB et les systéemes de communication VHF, notamment si I'aéronef utilise
la composante a polarisation verticale de la diffusion des données VHF. Sans cette
coordination entre les assignations de fréquences de communication et de navigation ou
le respect d’'une bande de garde a l'extrémité supérieure de la bande 112 — 117,975
MHz, les niveaux maximaux indiqués pour les canaux VHF de communication situés
dans la partie inférieure (118,000, 118,00833, 118,01666, 118,025, 118,03333,
118,04166, 118,05) peuvent étre dépassés a I'entrée des récepteurs VDB. Dans ce cas,
il faudra prendre des mesures pour atténuer les signaux de communication a l'entrée
des récepteurs VDB (par exemple, séparation des antennes). La compatibilité finale

devra étre assurée au moment de l'installation de I'’équipement a bord de I'aéronef.
3. Smax est la puissance maximale du signal VDB désiré a I'entrée du récepteur.

Tableau B-80,

Spécifications relatives a la fréquence de désensibilisation et

a la puissance des fréquences VDB de 108,025 4 111,975 MHz

Frequence

Mivean de puissance maximal des siznsux
noa desites i lentrée du récepteur
(en dB su-dessus du 5..)

28 MHz = f< 102 MH=

104 MH=z
106 MHz
107.9 MH=

Notes. —

16
11

&
-0

1. Les points adjacents désignés par ces fréquences sont liés par une relation linéaire.
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2. La spécification relative a la désensibilisation ne s’applique pas aux porteuses FM au-
dessus de 107,7 MHz ni aux canaux VDB a 108,025 ou 108,050 MHz. Voir Supplément-
D, paragraphe 7.2.1.2.2.

3. Smax est la puissance maximale du signal VDB désiré a I'entrée du récepteur.

Tableau B-81. Spécifications relatives a la fréguence de désensibilisation et
a la puissance des fréquences VDB de 112,000 4 117,975 MHz

Nivean de puissance maximal des signanx
non désirés a entrée du réceptenr

Fréquence (en dB au-dessus du S.,;)
88 MHz = =104 MHz 16
106 MHz 11
107 MHz ]
1079 MHz 1
Notes. —

1. Les points adjacents désignés par ces fréquences sont liés par une relation linéaire.
2. Smax est la puissance maximale du signal VDB désiré a I'entrée du récepteur.

3.6.8.3 SPECIFICATIONS FONCTIONNELLES RELATIVES AUX ELEMENTS EMBARQUES

Note.— Sauf indication contraire, les spécifications ci-apres s’appliquent a toutes les classifications
d’équipement GBAS embarqué décrites dans le Supplément D, § 7.1.4.3.3.6.8.3.1 Conditions

d’utilisation des données

3.6.8.3.1.1 Le récepteur n'utilisera les données contenues dans un message GBAS que si le code

CRC de ce dernier a été vérifié.

3.6.8.3.1.2 Le récepteur n'utilisera les données de message que si la séquence de bits composant
I'identificateur de bloc-message (MBI) est 1010 1010.
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3.6.8.3.1.2.1 Capacité de traitement des messages GBAS.Le récepteur GBAS traitera au minimum

les types de messages GBAS indiqués au Tableau B-

TableauB-82. Tvpes de messages traités par I'équipement embarqué

Classification de I'équipement GBAS embarqué Types de messages que doif an minimom
(GAEC) traiter ["équipement embarqué
GAECA MT 1 ou 101, MT 2 (v compris ADB 1 et 1 le cas échéant)
GAECB MT 1, MT 2 (v compris ADB 1 et 2 le cas échéant), MT 4
GAECC MT 1, MT 2 (v compris ADB 1 le cas échéant), MT 4
GAECD MT I, MT2(ycompris ADB 1,2, 3et4), MT4,MT 11

82

3.6.8.3.1.2.2 Traitement par I'équipement embarqué en vue de la comptabilité aval

Note. — Des dispositions ont été prises pour permettre le développement futur des normes
du GBAS afin de prendre en charge de nouvelles fonctionnalités. De nouveaux types de
messages, de nouveaux blocs de données supplémentaires pour les messages de types 2 et de
nouveaux blocs de données définissant les trajectoires de référence a inclure dans les messages
de type 4 peuvent étre définis. Pour faciliter la prise en charge de ces nouvelles fonctionnalités,
tout I'équipement devrait étre congu de maniere a ne pas tenir compte des types de données qui

ne sont pas reconnus.

3.6.8.3.1.2.2.1 Traitement des types de messages inconnus. L’existence de messages inconnus

du récepteur embarqué n’empéchera pas le traitement correct des messages requis.

3.6.8.3.1.2.2.2 Traitement des blocs de données longs de type 2 inconnus. L’existence de
blocs de données supplémentaires de messages de types 2 inconnus du récepteur

embarqué n’empéchera pas le traitement correct des messages requis.

3.6.8.3.1.2.2.3 Traitement de blocs de données de type 4 inconnus. L’existence de blocs de
données de type 4 inconnus du récepteur embarqué n‘empéchera pas le traitement correct

des messages requis.

Note. — Méme si les exigences actuelles ne contiennent actuellement qu’une seule
définition du bloc de données a inclure dans le message de type 4, les futures exigences du

GBAS pourraient comprendre d’autres définitions de la trajectoire de référence.
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3.6.8.3.1.3 Le récepteur n'utilisera que les blocs de mesures de distance pour lesquels le

parameétre compte Z modifié est le méme.

3.6.83.1.4 Si la Dmax est diffusée par le sous-systéme sol, le récepteur n’appliquera les
corrections de pseudodistance que lorsque la distance au point de référence GBAS est inférieure a
la Dmax.

3.6.8.3.1.5 Le récepteur n'appliquera que les corrections de pseudodistance qui proviennent du
dernier ensemble de corrections regu pour un type de mesure donné. Si le nombre de champs de
mesure dans les types de messages (comme il est spécifié a I’Appendice B, § 3.6.7.2.1.1.1 pour le
type de service actif) les plus récents indique qu’il n’y a pas de blocs de mesures, le récepteur

n’appliquera pas de corrections GBAS pour ce type de mesure.
3.6.8.3.1.6 Validité des corrections de pseudodistance

3.6.8.3.1.6.1 Lorsque le type de service actif est A, B ou C, le récepteur exclura de la solution de
navigation différentielle toute source de mesure de distance pour laquelle la séquence de bits
composant le paramétre dpr_gnd dans les messages de type 1 ou de type 101 est 1111 1111.

3.6.8.3.1.6.2 Si le type de service actif est D, le récepteur exclura de la solution de navigation
différentielle toute source de mesure de distance pour laquelle la séquence de bits composant le
parameétre opr_gnd_D dans le message de type 11 ou opr_gnd dans le message de type 1 est «
1111 1117 ».

3.6.8.3.1.7 Le récepteur n’utilisera une source de mesure de distance dans la solution
de navigation différentielle que si I'heure d’application indiquée dans le compte Z modifié du
message de type 1, de type 11 ou de type 101 contenant le paramétre de décorrélation des
éphémeérides de cette source de mesure de distance remonte a moins de 120 s.

3.6.8.3.1.8 Conditions d'’utilisation des données pour la prise en charge des services
d’approche.

3.6.8.3.1.8.1  Durant les dernieres étapes ,d’une approche le récepteur n’utilisera que les
blocs de mesures des messages de type 1 , de type 11 ou de type 101 recus au cours des 3,5
dernieres secondes.

Note.— Le Supplément D, § 7.5.12.3, contient des éléments indicatifs sur le délai d’alarme.
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3.6.8.3.1.8.2 Indications GCID

3.6.8.3.1.8.2.1 Lorsque le type de service actif est A, B ou C, le récepteur n'utilisera les données
de messages provenant d’'un sous-systéme sol GBAS pour le guidage que si le GCID indique 1, 2,

3 ou 4 avant le début des derniéres étapes d’'une approche.

3.6.8.3.1.8.2.2 Lorsque le type de service actif est D, le récepteur n’utilisera les données de
messages provenant d'un sous-systeme sol GBAS pour le guidage que si le GCID indique 2, 3 ou

4 avant le début des derniéres étapes d’'une approche.

3.6.8.3.1.8.2  Le récepteur ne tiendra pas compte des changements de GCID pendant les

derniéres étapes de I'approche.

3.6.8.3.1.8.3 Le récepteur n'assurera pas de guidage vertical fondée sur un bloc de
données FAS précis transmis dans un message de type 4 si la valeur du parametre FASVAL recu

avant le début des derniéres étapes de I'approche est 1111 1111.

3.6.8.3.1.8.4  Le récepteur n’assurera pas de guidage d’approche fondé sur un bloc de
données FAS précis transmis dans un message de type 4 si la valeur du paramétre FASLAL recu

avant le début des derniéres étapes de I'approche est 1111 1111.

3.6.8.3.1.8.5 Le récepteur ne tiendra pas compte des changements de valeur des
données FASLAL et FASVAL transmises dans un message de type 4 pendant les derniéres étapes
de l'approche.

3.6.8.3.1.8.6  Le récepteur n'utilisera les données FAS que si leur code CRC a été vérifié.

3.6.8.3.1.8.7  Le récepteur n'utilisera que les messages dans lesquels I'lD GBAS (de I'en-
téte du bloc-message) correspond a I'ID GBAS de I'en-téte du message de type 4 qui contient les
données FAS choisies ou du message de type 2 qui contient le RSDS choisi.

3.6.8.3.1.8.8  Utilisation des données FAS

3.6.8.3.1.8.8.1 Le récepteur utilisera les messages de type 4 pour déterminer le FAS pour

I'approche de précision.

3.6.8.3.1.8.9.2 Le récepteur utilisera les messages de type 4 pour déterminer le FAS pour
les approches qui sont prises en charge par le type de service d’approche GBAS (GAST) A
ou B associé a un numéro de canal allant de 20 001 & 39 999.

3.6.8.3.1.8.9.3 Le récepteur utilisera le FAS conservé dans une base de données embarquée pour
les approches qui sont prises en charge par le type de service d’approche GBAS (GAST)
Aassociées a un numéro de canal allant de 40 000 & 99 999.
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3.6.8.3.1.8.9 Quand le sous-systeme sol GBAS ne diffuse pas de message de type 4 et
que les données FAS choisies sont mises a la disposition du récepteur a partir d’'une base de
données embarquée, le récepteur utilisera seulement les messages provenant du sous-systéme sol
GBAS prévu.

3.6.8.3.1.9 Conditions d’utilisation des données pour le service de localisation GBAS

3.6.8.3.1.9.1  Le récepteur n'utilisera que les blocs de mesures des messages de type 1
recus au cours des 7,5 dernieres secondes.

3.6.8.3.1.9.2  Le récepteur n'utilisera que les blocs de mesures des messages de type 101
recus au cours des 5 derniéres secondes.

3.6.8.3.1.9.3  Le récepteur n'utilisera les données de messages que s'il regoit un message
de type 2 contenant le bloc de données supplémentaires 1 et que si le parameétre RSDS de ce bloc

indique que le service de localisation GBAS est assuré.

3.6.8.3.1.9.4 Le récepteur n’'utilisera que les messages dans lesquels I'ID GBAS (de I'en-
téte du bloc-message) correspond a I'ID GBAS de I'en-téte du message de type 2 qui contient le
RSDS choisi.

3.6.8.3.2 Intégrité

3.6.8.3.2.1 Délimitation des erreurs commises par I'élément embarqué. Pour chaque satellite
utilisé dans la solution de navigation, le récepteur calculera le paramétre orécepteur de
maniére qu’'une distribution normale a moyenne nulle et un écart type égal a orécepteur

limite la contribution du récepteur a I'erreur de pseudodistance corrigée comme suit :

{fu (m)dx = Q' ¥ | pour tous les F>0et
1. O 4]

ri (v .
[ £, (x)dx _Q| 'E | pour tous les 'Eizﬂ

ou :
f(x) = densité de probabilité de I'erreur résiduelle de pseudodistance de I'aéronef

et
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3.6.8.3.2.2 Utilisation des paramétres d’intégrité GBAS. L’élément aéronef calculera et appliquera

Qx) =

les niveaux de protection vertical, latéral et horizontal décrits au paragraphe 3.6.5.5. Si le
parameétre Bi,j est mis a la valeur binaire 1000 0000, ce qui indique que la mesure n’est pas
disponible, I'élément aéronef tiendra pour acquis que Bi,j est nul. Pour tout type de service actif,
I’élément aéronef vérifiera que les niveaux de protection vertical et latéral calculés ne sont pas

supérieurs aux seuils d’alarme vertical et latéral correspondants définis au paragraphe 3.6.5.6.
3.6.8.3.3 Utilisation des éphémérides satellitaires

3.6.8.3.3.1 Vérification du parameétre IOD. Le récepteur n’utilisera que les satellites pour lesquels
I'lOD diffusé par le GBAS dans le message de type 1 ou de type 101 est le méme que I'lOD de la
constellation satellitaire de base pour les données d’horloge et d’éphémérides utilisées par le
récepteur.

3.6.8.3.3.2 Contréle de redondance cyclique. Le récepteur calculera le code CRC des
éphémérides pour chaque source de mesure de distance de la ou des constellations satellitaires
de base, utilisée pour le calcul de la position. Le code CRC calculé sera comparé, pour validation,
au code CRC des éphémérides transmis dans le message de type 1 ou de type 101 avant de
I'utiliser dans la solution de position et dans la seconde précédant la réception d’'un nouveau code
CRC. Le récepteur cessera immédiatement d'utiliser les satellites pour lesquels la valeur calculée
et la valeur transmise du code ne concordent pas.

3.6.8.3.3.3 Limites de I'erreur de position due aux erreurs des éphémérides

3.6.8.3.3.3.1 Limites de l'erreur de position due aux erreurs des éphémérides pour les services
d’approche GBAS. Si le sous-systéme sol fournit le bloc de données supplémentaires 1 dans les
messages de type 2, I'élément embarqué calculera, moins de 1 s aprés la réception des
parametres diffusés nécessaires, les limites de l'erreur de position due aux erreurs des
éphémérides (paragraphe 3.6.5.8.1) pour chaque source de mesure de distance d'une
constellation satellitaire de base utilisée dans la solution de position d’approche. L’élément
embarqué vérifiera que les limites verticale et latérale (VEBj et LEB]j) calculées de I'erreur de
position due aux erreurs des éphémérides ne sont pas supérieures aux seuils d’alarme vertical et
latéral correspondants définis au paragraphe 3.6.5.6.
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3.6.8.3.3.3.2 Limite de l'erreur de position due aux erreurs des éphémeérides pour le service de
localisation GBAS.L’élément embarqué calculera et appliquera la limite horizontale de I'erreur de
position due aux erreurs des éphémérides (HEBj) définie au paragraphe 3.6.5.8.2 pour chaque
source de mesure de distance d’'une constellation satellitaire de base utilisée dans la solution de

position du service de localisation.
3.6.8.3.4 Perte de messages

3.6.8.3.4.1 Pour I'équipement embarqué fonctionnant avec le GAST C comme type de service
actif,, le récepteur fournira une alarme appropriée s'il n’a regu aucun message de type 1 au bout

de 3,5 secondes.

3.6.8.3.4.2 Pour I'équipement embarqué fonctionnant avec le GAST A ou B comme type de service
actif, le récepteur fournira une alarme appropriée s'il n’a regu aucun message de type 1 ou de type

101 au bout de 3,5 secondes.

3.6.8.3.4.3 Pour I'équipement embarqué fonctionnant avec GAST D comme type de service actif,
le récepteur fournira une alarme appropriée ou modifiera le type de service actif si 'une
guelconque des conditions ci-apres est remplie :

a) La solution de position calculée se situe a moins de 200 pieds au-dessus du LTP/FTP pour
I'approche sélectionnée et aucun message de type 1 n’a été recu au cours de la derniére période
de 1,5 seconde.

b) La solution de position calculée se situe a moins de 200 pieds au-dessus du LTP/FTP pour
I'approche sélectionnée et aucun message de type 11 n’a été regu au cours de la derniére
période de 1,5 seconde.

¢) La solution de position calculée se situe a 200 pieds ou plus au-dessus du LTP/FTP pour
I'approche sélectionnée et aucun message de type 1 n’a été recu au cours de la derniére période

de 3,5 secondes.

d) La solution de position calculée se situe a 200 pieds ou plus au-dessus du LTP/FTP pour
I'approche sélectionnée et aucun message de type 11 n’a été regu au cours de la derniére période

de 3,5 secondes.

3.6.8.3.4.4 Pour le service de localisation GBAS utilisant les messages de type 1, le récepteur

fournira une alarme appropriée s'il n’a regu aucun message de type 1 au bout de 7,5 secondes.

3.6.8.3.4.5 Pour le service de localisation GBAS utilisant les messages de type 101, le récepteur

fournira une alarme appropriée s'’il n’a regu aucun message de type 101 au bout de 5 secondes.
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3.6.8.3.5 Mesures de pseudodistance a bord.

3.6.8.3.5.1 Lissage par la porteuse pour I'équipement embarqué. L’équipement embarqué
utilisera le lissage par porteuse standard de 100 secondes des mesures de la phase du
code défini au paragraphe 3.6.5.1. Durant les 100 premiéres secondes apres le démarrage

du filtre, la valeur de o sera :
(&) une constante égale au pas d’échantillonnage divisé par 100 secondes ; ou

(b) une quantité variable définie par le pas d’échantillonnage divisé par le temps en

secondes écoulé depuis le démarrage du filtre.

(c) 3.6.8.3.5.2 Lissage par la porteuse pour I'équipement embarqué fonctionnant avec GAST
D comme type de service actif. L'équipement embarqué fonctionnant avec GAST D
comme type de service actif utilisera le lissage par la porteuse sur 30 secondes des
mesures de la phase du code, comme il est défini au § 3.6.5.1.

(d) Note.— Pour I'équipement qui prend en charge GAST D, deux ensembles de
pseudodistances lissées sont utilisés. La forme du filtre de lissage donnée au § 3.6.5.1
est la méme pour les deux ensembles et seule la constante de temps différe (c’est a dire
100 secondes et 30 secondes). Le Supplément D, § 7.19.3, contient des éléments
indicatifs sur le lissage par la porteuse pour GAST D.

(e) 3.6.8.3.6 Spécifications relatives a la solution de position différentielle spécifique a un
type de service. L’équipement embarqué calculera toutes les solutions de position d’une
maniére qui soit conforme aux protocoles pour I'application des données (§
3.6.5.5.1.1.2).

Note.— La forme générale de la pondération utilisée dans la solution de position
différentielle est donnée au § 3.6.5.5.1.1.2. La nature exacte des informations du sous-
systeme sol qui sont utilisées dans la solution de position différentielle dépend du type de
service (c'est-a-dire le service de localisation par rapport au service d’approche) et du
type de service d’approche actif. Les spécifications particuliéres pour chaque type de
service sont définies dans le document DO-253D de la RTCA. Le Supplément D, § 7.19,
contient des renseignements supplémentaires sur le traitement normal de l'information

de position.
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3.7 Protection contre le brouillage
3.71 CRITERES DE PERFORMANCE

Note 1.— Dans le cas des récepteurs GPS et GLONASS non renforcés, la protection

contre le brouillage se mesure par rapport aux parametres de performance suivants :

GFPS GLONASS
Erreur de poursuite (1 sigma) .36 m 08 m

Note 2.— L’erreur de poursuite ne comprend pas les contributions des effets des trajets
multiples, de la troposphéere et de lionosphere sur la propagation des signaux, ni les erreurs
d’éphémérides et les erreurs d’horloge des satellites GPS et GLONASS.

Note 3.— Dans le cas des récepteurs SBAS, la protection contre le brouillage se mesure

par rapport aux parametres définis aux paragraphes 3.5.8.2.1 et 3.5.8.4.1.

Note 4.— Dans le cas des récepteurs GBAS, la protection contre le brouillage se mesure

par rapport aux parametres définis en 3.6.7.1.1 et 3.6.8.2.1.

Note 5.— Les niveaux de signal spécifiés ici sont définis a I'entrée de I'antenne. Le gain

maximal présumé de l'antenne de bord dans ’hémisphére inférieur est de — 10dBic.

Note 6.— Ces critéres de performance doivent étre satisfaits dans les conditions de
brouillage définies ci-dessous. Ces conditions de brouillage sont assouplies durant I'acquisition
initiale des signaux GNSS lorsque le récepteur ne peut pas utiliser une solution de navigation

stabilisée pour 'aider a acquérir le signal.

3.7.2 BROUILLAGE PAR ONDES ENTRETENUES
3.7.2.1 RECEPTEURS GPS ET SBAS
3.7.2.1.1 Une fois en mode de navigation stabilisée, les récepteurs GPS et SBAS

satisferont aux critéres de performance relatifs aux signaux brouilleurs par ondes entretenues dont
le niveau de puissance a la borne de I'antenne atteint I'un des seuils définis au Tableau B-83 et
illustrés a la Figure B-15, dans I'hypothése d’'un niveau de signal désiré de —164 dBW a la borne

de l'antenne.

3.7.21.2 Durant l'acquisition initiale des signaux GPS et SBAS (préalable a la
navigation en mode stabilisée), les récepteurs GPS et SBAS satisferont aux criteres de

performance avec des seuils de brouillage inférieurs de 6 dB a ceux du Tableau B-83.
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3.7.2.2 RECEPTEURS GLONASS

3.7.2.2.1 Une fois en mode de navigation stabilisée, les récepteurs GLONASS (a
I'exception de ceux qui sont spécifiés au § 3.7.2.2.1.1) satisferont aux criteres de performance
relatifs aux signaux brouilleurs par ondes entretenues dont le niveau de puissance a la borne de
'antenne atteint 'un des seuils définis au Tableau B-84 et illustrés a la Figure B-16, dans
I'hypothése d’'un niveau de signal désiré de -166,5 dBW a la borne de I'antenne.

3.7.221.1 Une fois en mode de navigation stabilisée, les récepteurs GLONASS utilisés
dans toutes les phases de vol (a I'exception de ceux qui sont utilisés dans les approches de
précision) et mis en service avant le ler janvier 2017 satisferont aux criteres de performance
relatifs aux signaux brouilleurs par ondes entretenues dont le niveau de puissance a la borne de
I'antenne est de 3 dB inférieur aux seuils spécifiés au Tableau B-84 et illustrés a la Figure B-16,

dans I'hypothése d’un niveau de signal désiré de -166,5 dBW a la borne de I'antenne.

3.7.2.2.2 Durant I'acquisition initiale des signaux GLONASS (préalable a la navigation
en mode stabilisée), les récepteurs GLONASS satisferont aux criteres de performance avec des

seuils de brouillage inférieurs de 6 dB a ceux du Tableau B-84.

3.7.3 BRUIT A LARGEUR DE BANDE LIMITEE DE TYPE BROUILLAGE
3.7.3.1 RECEPTEURS GPS ET SBAS
3.7.3.1.1 Une fois en mode de navigation stabilisée, les récepteurs GPS et SBAS

satisferont aux criteres de performance relatifs aux signaux brouilleurs a caractere de bruit
présents dans la gamme de fréquences 1 575,42 MHz 0 Bw /2 et dont le niveau de puissance a la
borne de I'antenne atteint I'un des seuils définis au Tableau B-85 et illustrés a la Figure B-17, dans
I'hypothése d’'un niveau de signal désiré de -164 dBW a la borne de I'antenne.

Note. — Bwi représente ici la largeur de bande passante de bruit équivalente du signal

brouilleur.

3.7.3.1.2 Durant l'acquisition initiale des signaux GPS et SBAS (préalable a la
navigation en mode stabilisée), les récepteurs GPS et SBAS satisferont aux criteres de
performance avec des seuils de brouillage inférieurs de 6 dB a ceux duTableau B-85.

3.7.3.2 RECEPTEURS GLONASS

3.7.3.2.1 Une fois en mode de navigation stabilisée, les récepteurs GLONASS (a
I'exception de ceux qui sont spécifies au § 3.7.3.2.1.1) satisferont aux critéres de performance

relatifs aux signaux brouilleurs a caractére de bruit présents dans la bande de fréquences fk +Bwi/2
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et dont le niveau de puissance a la borne de I'antenne atteint 'un des seuils spécifiés au Tableau
B-86 et illustrés a la Figure B-18, dans I'hypothése d’'un niveau de signal désiré de -166,5 dBW a la

borne de I'antenne.

3.7.3.21.1 Une fois en mode de navigation stabilisée, les récepteurs GLONASS utilisés
dans toutes les phases de vol (a I'exception de ceux qui sont utilisés pour les approches de
précision) et mis en service avant le 1*" janvier 2017 satisferont aux critéres de performance relatifs
aux signaux brouilleurs a caractére de bruit présents dans la bande de fréquences fx +Bwi/2 et dont
le niveau de puissance a la borne de I'antenne est de 3 dB inférieur aux seuils spécifiés au
Tableau B-86 et illustrés a la Figure B-18, dans I'hypothése d’un niveau de signal désiré de -166,5

dBW a la borne de I'antenne.

Note.— fk est la fréquence centrale du canal GLONASS considéré (f = 1 602 MHz + k x
0,5625 MHz, k = -7 a + 6), comme lindique le Tableau B-16 et Bw; est la largeur de bande

passante de bruit équivalente du signal brouilleur.

3.7.3.2.2 Durant I'acquisition initiale des signaux GLONASS (préalable a la navigation
en mode stabilisée), les récepteurs GLONASS satisferont aux criteres de performance avec des
seuils de brouillage inférieurs de 6 dB a ceux du Tableau B-86.

3.7.3.3 Brouillage par impulsions. Une fois en mode de navigation stationnaire, le
récepteur satisfera aux critéres de performance lors de la réception des signaux de brouillage par
impulsions présentant les caractéristiques indiquées au Tableau B-87, dans lequel le seuil de

brouillage est défini a I'accés de I'antenne.
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Tahleau B-83.

Reécepteurs GPS et SBAS en mode de navigation stabilisée :

seuils de brouillage par ondes entretenues

Gamme de fréquences f;
du signal brouilleur

f;=1315MHz

1315 MHz < f, < 1 500 MHz

1 500 MHz < £, = 1 525 MHz

1 525 MHz < f; = 1 565,42 MHz

1 56542 MHz < f; = 1 585,42 MHz

1 58542 MHz < f, = 1 610 MHz
1610 MHz < f,= 1 618 MHz

1 618 MHz = f, < 2 000 MHz

|l 610 MHz < f, = 1 626,5 MHz
1 626.5 MHz < £ = 2 000 MHz
f;= 2 000 MHz

Seuil de brouillage des récepteurs
en mode de navigation stabilisée

—4.5 dBW

Décroissant linéairement de —4.5 dBW a —38 dBW
Décroissant linéairement de —38 dBW 4 —42 dBW
Décroissant linéairement de —42 dBW a —150,5 dBW
—150.5 dBW

Croissant linéairement de —150.5 dBW i —60 dBW
Croissant linéairement de —60 dBW a —42 dBW#*
Croissant linéairement de —42 dBW a —8.5 dBW*
Croissant linéairement de —60 dBW a —22 dBW=**
Croissant linéairement de —22 dBW a —8,5 dBW**
-85 dBW

* S'applique aux installations embarquées ne comprenant pas d’équipement de communications par satellite.
** 5'applique aux installations embarquées comprenant un équipement de communications par satellite.

Tablean B-84. Récepteurs GLONASS en mode de navigation stabilisée :
senils de brouillage par ondes entretenues

Gamme de fréquences f
du signal brouilleur

f; <1315 MHz

1315 MHz = f; < 1 56215625 MHz

I 562,15625 MHz < f; < | 58365625 MHz
1 58365625 MHz < f; < 1| 592 9525 MHz

1 5929525 MHz = f; = | 60936 MHz

1 609,36 MHz < f; < 1 613,65625 MHz

1 613,65625 MHz < f; < 1635,15625 MHz
1 613,65625 MHz < f; < 1 626,15625 MHz
1 635,15625 MHz < f; = 2 000 MHz

1 626,15625 MHz < f; < 2 000 MHz

fi = 2 000 MHz

Seuil de brouillage des récepteurs
en mode de navigation stabilisée

—-4.5 dBW

Dcroissant lincarrement de —4.5 dBW a —42 dBW
Décroissant linearrement de —42 dBW a 80 dBW
Décroissant linearrement de —80 dBW a 149 dBW
-149 dBW

Croissant linéairement de —149 dBW a —80 dBW
Croassant lincamrement de —80 dBW a —42 dBW™*
Croissant lincairement de —80 dBW a =22 dBW**
Crossant linéairement de —42 dBW a -8,5 dBW™*
Croassant lineairement de —22 dBW a —8.5 dBW™**
-85 dBwW

* S appligue aux mstallations embarquées ne comprenant pas d”aquipement de comnunications par satellite.
** S appligue aux mstallations embarquées comprenant un équipement de communications par satellite.
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Tablean B-85. Récepteurs GPS et SBAS en mode de navigation stabilisée :
seulls de brouillage applicables aux signaux brouillenrs i caractére de bruit
et @ largeur de bande limitée

Seuil de brouillage des récepteurs

Largeur de bande brouillage en mode de navigation stabilisée

0 Hz < Bw; = 700 Hz -150.5 dBW

T00 Hz < Bw; = 10 kHz Croissant linéairement de —150.5 4 —143.5 dBW
10 kHz < Bw; = 100 kHz Croissant linéairement de —143,5 4 —140,5 dBW
100 kHz = Bw; < 1 MHz —140.5 dBW

1 MHz = Bw; < 20 MHz Croissant linéairement de —140.5 4 —127.5 dBW*
20 MHz =< Bw; = 30 MHz Croissant lincairement de =127.5 a4 -121.1 dBW*
30 MHz < Bw; =40 MHz Croissant linéairement de —121.1 a —119,5 dBW*
40 MHz < Bw; —-119.5 dBW™*

*  Le seul de brouillage ne doit pas dépasser —140.5 dBW/MHz dans la gamme de fréquences 1| 575,42 £10 MHz

Tableau B-86. Récepteurs GLONASS en mode de navigation stabilisée : seuils de brouillage
applicables aux signaux brouilleurs i caractére de bruit et & largeur de bande limitée

Largeur de bande du brouillage Seuil de brouillage
0 Hz < Bw; = 1 kHz -149 dBW
1 kHz < Bw; < 10 kHz Croissant linéarrement de —149 a —143 dBW
10 kHz < Bwi = 0.5 MHz -143 dBW
0.5 MHz = Bw; = 10 MHz Croissant linéairement de —143 4 —130 dBW
10 MHz < Bw; -130 dBW
3.7.3.4 Les récepteurs SBAS et GBAS ne produiront pas d’informations trompeuses

en présence de brouillage, y compris a des niveaux de brouillage supérieurs a ceux qui sont

spécifiés au paragraphe 3.7.

Note. — Des éléments indicatifs sur cette spécification figurent au Supplément- D,

paragraphe 10.5.
3.8 Antenne GNSS de bord pour la réception des signaux satellitaires

3.8.1 Couverture d’antenne. L’antenne GNSS satisfera aux critéres de performance
relatifs a la réception de signaux des satellites GNSS de 0 a 360° en azimut et de 0 & 90° en site

par rapport au plan horizontal d’'un aéronef volant en palier.

3.8.2 Gain d’antenne. Pour un angle de site au-dessus de I'horizon donné, le gain
d’antenne minimal ne sera pas inférieur a celui qui est indiqué au Tableau B-88. Le gain d’antenne

maximal ne dépassera pas +4 dBic pour les angles de site supérieurs a 5 degrés.

3.8.3 Polarisation. L’antenne GNSS sera a polarisation circulaire droite (sens des

aiguilles d’'une montre par rapport a la direction de propagation).

Edition : 03 Amendement 01 Date : 03/07/2019 Page : 203 de 229



REPUBLIQUE DE GUINEE RAG. 10 - PARTIE 1

Fy 2 TELECOMMUNICATIONS
AERONAUTIQUES AIDES RADIO

A LA NAVIGATION

Autorité Guinéenne de I’Aviation Civile

APPENDICE - B

SPECIFICATIONS TECHNIQUES DETAILLEES RELATIVES AU SYSTEME MONDIAL DE NAVIGATION
PAR SATELLITE (GNSS)

3.8.3.1 Le taux d’ellipticité de I'antenne, mesuré a I'axe de pointage, ne dépassera pas 3,0 dB.

Tableaun B-87. Seuils du broulllage par impulsions

GPS et SBAS GLONASS
Gamme de fréquences (pour les signaux 1 575,42 MHz = 20 MHz 15929525 MHz a | 609,36 MHz
dans la bande et proches de la bande)
Secwl de browillage (4 la puissance de 20 dBW 20 dBW
créte des impulsions ) pour un brouillage
dans la bande et proche de la bande)
Sewl du browllage (a la pulssance de 0 dBW 0 dBW
créte des mmpulsions) pour des gammes
de fréquences dans la bande et proches
de la bande (brouillage hors bande)
Largeur des impulsions <125 ps <250 us
Facteur de durée des impulsions <1 % <1 %
Largeur de bande du signal brouilleur =1 MHz =500 kHz
{brouillage dans la bande et proche
de la |.'l:|]'lrdL']
Noate Le signal browillewr est an bt blane goussien additifs centréd e o fréquence porfense [ da largeur de bande et les

caractérishignes dex impulsions soml spécifides dans fe tablear
Note 2. — Browllage dans la bande, dans les bandes voisines ef hors bande par rapport d la fréguence centrale dw sigmal Browillenr.

Tableau B-88. Gain d antenne minimal — GPS, GLONASS et SBAS

Angle de sigle Gain mimmal
{en degresy dBic
0 -7
5 -5,5
10 =
15 a 90 -2.5

Note. — Le gain de -5,5 dBic a un angle de site de 5 degrés convient pour une antenne L1.

Un gain plus élevé pourrait étre exigé dans I'avenir pour les signaux GNSS dans la bande L5/E5.
3.9 Contrdle de redondance cyclique

Chaque code CRC sera le reste R(x) de la division modulo 2 de deux polynémes binaires :

[x*M(x)] B R(x)
(o 2
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k = nombre de bits composant le code CRC

M(x) = champ données, composé des éléments que doit protéger le code CRC représenté
sous forme de polynéme

G(x) = polynéme générateur du code CRC considéré

Q(X) = quotient de la division

Le reste de la division, R(x), contient le code CRC :

4
I
|
;
|

Impulsion X1 2/3 bit's

i {
1023 1023 |/ / 1023 1023 et
Code Gold & 1 023 bits (1 023 Kbit/s) — > 1ms —

o T Tz & 119 A0

; Impulsions du code Gold (1 000/s) ', p
I

Données (50 chips/seconde)

. 20 ms

 J

Figure B-1. Synchronisation du code C/A
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AERONAUTIQUES AIDES RADIO

A LA NAVIGATION

APPENDICE - B

SPECIFICATIONS TECHNIQUES DETAILLEES RELATIVES AU SYSTEME MONDIAL DE NAVIGATION
PAR SATELLITE (GNSS)

SOUS-TRAME 1 - M HOW . Numéro de semaine GPS, précision ef état de fonctionnement -
du véhicule spatial
SOUS-TRAME 2 TLM HOW Paramétres d'éphémérides
SOUS-TRAME 3 TLM HOW Paramétres d'éphémérides
SOUS-TRAME 4 TLM HOW Almanach, état de fonctionnement pour les satellites 25-32,
(25 pages) messages spéciaux, configuration des satellites, indicateurs,
données ionosphéniques et UTC
SOUS-TRAME 5 M HOW Almanach, état de fonctionnement pour les satellites 1-24,
(25 pages) temps de référence de |'almanach et numéro de semaine
GPS de référence de 'almanach
Figure B-2. Structure de la trame
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APPENDICE - B

SPECIFICATIONS TECHNIQUES DETAILLEES RELATIVES AU SYSTEME MONDIAL DE NAVIGATION
PAR SATELLITE (GNSS)

Préambule Réservé Parité
1 0 0 0 1 0 1 1| MSB LSB
1 2 3 4 5 &6 7 8|9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23 24|25 26 27 28 29 30

Figure B-3. Mot TLM

Compte TOW Identifi- Parité
cateur de
*-=—_——————————————————— - sous-trame - ————— — >

12 3 4 5 6 7T & 9 10 11 12 13 14 15 18 17 18 19 20 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30

Figure B-4. Format du mot HOW

Fin/début de semaine — | [ —15s
L [ [ [ | | ‘ [ [ [ [ [ |
403 192 403 196 0 1 2 3 4 5 6 7

Equivalent décimal da |a valeur réelle des comptes TOW

— | Impulsions de sous-trame | <+ —* ‘ 65 —

100 799 0 1 2

Equivalent décimal du compte TOW du message HOW

NOTES —

1. Pour faciiter Faccrochage rapide 3 partir du sol, le mot HOW de chague sous-frame contient une version fronquée du compie
TOW (heure de la semaine).

2. Le mot HOW est le deuxiéme mot de chaque sous-trame.

3 Lecomple TOW du message HOW se compose des 17 bifs de poids forf du comple TOW intégral figurant au début de la sous-
trame suivanie.

4. Pour convertir 2 compfe TOW du message HOW & sa valeur réelle au début de a3 sous-frame swivante, multiplier par guatre.

5 Le débuf de la premigre sous-frame esf synchronisé sur la finde début de chaque impulsion.

Figure B-5. Schéma temporel du HOW
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APPENDICE - B

SPECIFICATIONS TECHNIQUES DETAILLEES RELATIVES AU SYSTEME MONDIAL DE NAVIGATION
PAR SATELLITE (GNSS)

SENS DU FLOT DE DONNEES EMIS PARLEVS — MSB EN PREMIER —
o 150 BITS 3 SECONDES >
MOT MOT 2 : M{:& —sle— MOT4 —ple— MOT5 —
N’ DE N°DE
SOUS-TRAME PAGE |1 6] 61 7377 (83 |t 121
LM HOW WN
1 NIA P P|| 23BITS™ |P| 24BITS™ P
22BITS 22 BITS 10 BITS
rFy
CIAQU P SUR L2 — 2 BITS 41 [— 'LP;DP'C_AHEEJ# DEDONNCES
INDICE URA—4BITS ——————— _
ETATDUVS—GBITS ————— 2 MSB 10DC — (10 BITS)
SENS DU FLOT DE DONNEES EMIS PAR LEVS ——MSB EN PREMIER—]
M 150 BITS 3 SECONDES »
fe—— MOTE —ple— MOT7 —sle—— MOTE —pla— MOTO —pfe— MOT 10 —f
151 181 197 211|219 241 m
T a a a
1 A 4BITS™ |P| 16 GD |p foc p| 7 RE - P
BITS™ |8 BITS 16 BITS 8BITS| 16BITS 22BITS
8LSB IODC (10 BITS)
**  RESERVE(S)

P = 6 BITS DE PARITE

t = 2BITS NON SIGNIFICATIFS UTILISES POUR LE CONTROLE DE PARITE

C = BITS 23 ET 24 DU MOT TLM (RESERVES)

Figure B-6. Format des données (page | de 11)
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APPENDICE - B

SPECIFICATIONS TECHNIQUES DETAILLEES RELATIVES AU SYSTEME MONDIAL DE NAVIGATION
PAR SATELLITE (GNSS)

2 SENS DU FLOT DE DONNEES EMIS PAR LE VS— MSB EN PREMIER
+ 150 BITS —— 3 SECONDES N
e—— MOT1 —ple—— MOT2 —sle—— MOT3 —ple— MOT4 —sle— MOTS —
%"OBE,TR,.\ME II;"IAEE 1 H 61 |69 Ell 107 121
TLM How IODE
" . cle del' 5| & |p| 2 | 8 |p| uers |p
NiA 22 BITS 22 BITS BITS| 16BITS 16 BITS | BITS
MSB LSB
Mo — (32 BITS) | |
SENS DU FLOT DE DONNEES EMIS PAR LE V5 —— MSB EN PREMIER
150 BITS 3 SECONDES
| |

MOT & | MOT7 | MOT 8 —.{4— MOT 9 —.|.— MOT 10 —.|

151 167 181 211 27 241 7 287
c c t
5 A “ lslp| Brs |Pp| "™ |8 |p| uBTs pP| % t|P
16 BITS | BITS 16BITS |BMS 16 BITS
r.1la LSB - MLB LlB
e — (32 BITS) | J A —(32BITS) | J
INDICATEUR D'INTERVALLE D'AJUSTEMENT (1 BIT) ——
AODO (5 BITS)

P = 6 BITS DE PARITE
t = 2BITS NON SIGNIFICATIFS UTILISES POUR LE CONTROLE DE PARITE
C = BITS 23 ET 24 DU MOT TLM (RESERVES)

Figure B-6. Format des donndées (page 2 de 11)
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APPENDICE - B

SPECIFICATIONS TECHNIQUES DETAILLEES RELATIVES AU SYSTEME MONDIAL DE NAVIGATION
PAR SATELLITE (GNSS)

. SENS DU FLOT DE DONNEES EMIS PAR LE VS— MSB EN PREMIER —|
< 150 BITS — 3SECONDES
«—— MOT1 —ple— MOT2 —>le—— MOT3 —»le— MOT4 —>le—— MOT5 —»
N° DE N° DE
SOUS-TRAME  PAGE |1 3 &1 77 91 121 137
TLM HOW G -
3 A ol P tlp| " | 8 |p| BTS |P qs_ 8 |p
. i 22 BITS 22 BITS 16 BITS | BITS 16 BITS | BITS
MSB LSB MSB
Qy— (32 BITS) ' | ig—(32BITS)—
< SENS DU FLOT DE DONNEES EMIS PAR LE VS MSE EN PREMIER —|
« 150 BITS — 3 SECONDES
«— MOT6 —se—— MOT7 —»le—— MOTB —»le—— MOTS —>le— MOT10 —|
151 181 211 241 a71 | 270
Cre QO IODE[ 1DOT
3 NI 24 BITS P 8 |p 24BITS | P Pla | 14 |t|p
“ 16BITS | BITS 24 BITS BITs| BITS
MSE LSB
LsB [ i 0 — (32 BITS)

L iy —(32BITS)

P = 6 BITS DE PARITE
t = 2BITS NON SIGNIFICATIFS UT!LISES POURLE GOMTROLE DE PARITE
G = BITS23 ET 24 DU MOT TLM (RESERVES)

Figure B-6. Format des données (page 3 de 11)
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Autorité Guinéenne de I’Aviation Civile

APPENDICE - B

SPECIFICATIONS TECHNIQUES DETAILLEES RELATIVES AU SYSTEME MONDIAL DE NAVIGATION
PAR SATELLITE (GNSS)

< SENS DU FLOT DE DONNEES EMIS PAR LE VS ——— MSB EN PREMIER—
< 150 BITS 3 SECONDES >
4 MOT1 —sfe— MOT2 —sle— MOT3 —ple— MOT4 —ple— MOT5 —»
N° DE N° DE 61
SOUS-TRAME  PAGE |1 31 63 |69 91 |og 121
1 LM HOW e ba B O
5 3 P ~ p i Pl i _|p
ot 22BITS 22BITS 16BITS | |8BITS| 168ITS | | 16BITS |8 BITS
F A ry
D DONNEES — 2 BITS ——
ID VS — 6 BITS ETAT DE FONCTIONNEMENT VS
" SENS DU FLOT DE DONNEES EMIS PAR LE VS WMSE EN PREMIER—]
" 150 BITS 3 SECONDES >
«— MOT6 —»f«— MOT7 —ble—— MOTB —»le— MOTI —»le— MOT 10 —»
151 181 211 241 271 |79 |29
. /A o o @ Vo P i P
2 0 24 BITS 24 BITS 24BITS 24BITS
r Y T
8 1SB 318B
agy —(11BITS) ' |
af —(11BITS)

P = 6 BITS DE PARITE

t = 2BITS NON SIGNIFICATIFS UTILISES POUR LE CONTRGLE DE PARITE

G = BITS 23 ET 24 DU MOT TLM [RE-‘SERVE-‘S]

Note— Les pages 2, 3, 4, 5, 7, 8, 9 et 10 de /a sous-trame 4 ont le méme format que les pages 14 24 de la sous-trame 5.

Figure B-6. Format des données (page 4 de 11)
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APPENDICE - B

SPECIFICATIONS TECHNIQUES DETAILLEES RELATIVES AU SYSTEME MONDIAL DE NAVIGATION
PAR SATELLITE (GNSS)

SENS DU FLOT DE DONMNEES EMIS PAR LE VS MSB EN PREMIER-

130 BITS ———— 3 SECONDES

e MOT 1 _.14_ MOT 2 _-|<_ MOT 3 _44_ MOT 4 _+_ MOTS -
N° DE N° DE 61

SOUSTRAME BAGE |t 31 83 |2 31 121
., ETATVS ETAT VS
: 2 L N S L a |WNa| )| GBITSVS |, | GBITSVS
22 BITS 228ITS geimsiaas| [vs[vs[vs[vs|  [vs[vs[vs|vs

tl2]3 4] |5]6] 7|8

i
l

ID DONNEES — 2 BITS
D5 (PAGE) — 6 BITS

SENS DU FLOT DE DONMNEES EMIS PAR LE VS MSB EN PREMIER-

+ 130 BITS ———— 3 SECONDES

L — MOT5—+— MOTT —-.|<— MOT 8 —>|4— MOT 9 —>|<— MOT 10 -
271
151 181 211 241 274

CEITSS GEITSS SBTSNS || sarsus
o i W i Y NS o |V 1 e

5 23 VE|VE| VB VS F VB [VE VB VS P VB VB VS| VS P VB| VB | VS| VS g JBITS™ It
9] 10] 111]12 13[ 1415116 17118] 18] 20 211 22| 23] 24

JBITS *

= RESERVE(S) POUR LE SYSTEME

= RESERVE(S)

P = §BITS DE PARITE

t = 2BITS NOM SIGNIFICATIFS UTILISES POUR LE CONTROLE DE PARITE
C = BITS 23 ET 24 DU MOT TLM (RESERVES)

Figure B-6. Format des données (page 5 de 11)
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SPECIFICATIONS TECHNIQUES DETAILLEES RELATIVES AU SYSTEME MONDIAL DE NAVIGATION

APPENDICE - B

PAR SATELLITE (GNSS)

+ SENS DU FLOT DE DONNEES EMIS PAR LE ¥S——— MSB EN PREMIER—
" 150 BITS 3 SEGONDES 3
e—— MOT 1 —le MOT2 —ple MOT 3 _._|,_ MOT 4 _.-|<_ MOT5 —
NDE NDE b1
SOUSTRAME PAGE |1 31 63 |69 9 12
LM HOW
s 1.6, 11, clp t| P 16 P| 24BITS™ |P| 24BITS™ |P
1Bet21 | 22BITS 22 BITS BITS™
- b
ID DONNEES —2 BITS
ID VS (PAGE) — 6 BITS
<+ SENS DU FLOT DE DONNEES EMIS PAR LE ¥S— MSB EN PREMIER—
" 150 BITS 3 SEGONDES 3
e—— MOT 6 —je—— MOT7 —le— MOT8 —je— MOTS —le— MOT10 —
151 181 211 241 |249 271
4 1.6, 11, 24BITS™ | P| 24BITS™ |P| 24BITS™ |P|o™| 16 |P| 22BITS™ |t|P
16et? BITS BITS®*

**  RESERVE(S) POUR LE SYSTEME
**  RESERVE(S)
P = 6 BITS DE PARITE

t = 2BITS NON SIGNIFICATIFS UTILISES PCUR LE CONTROLE DE PARITE
C = BITS 23 ET 24 DU MOT TLM (RESERVES)

Figure B-6. Format des données (page 6 de 11)
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APPENDICE - B

SPECIFICATIONS TECHNIQUES DETAILLEES RELATIVES AU SYSTEME MONDIAL DE NAVIGATION
PAR SATELLITE (GNSS)

)

r

MOT 1 —p|<— MOT 2 —.{4— MOT3 —»le— MOT4 —»{4— MOT 5 —;

SENS DU FLOT DE DONNEES EMIS PAR LE VS——— MSB EN PREMIER —
150 BITS

.

J SECOMDES

° DE N° DE ol
JOUSTRAME PAGE |1 3 6369 9 121
TLM HOW
4 121920, c| P P 16 | P| 24Bms™ |P| 24BITS™ |P
22,23et24| 22BITS 228ITS BITS"*
A 4
ID DONNEES — 2 BITS ——!
ID VS (PAGE) — 6 BITS ——
. SENS DU FLOT DE DONNEES EMIS PAR LE VS ——— MSB EN PREMIER—]
+ 150 BITS ——— 3 SECONDES >
[¢—— MOT6 —bje— MOT7 —j—— MOT8 —>|e— MOT9 —ble— MOT10 —)
151 181 211 241 |24 271
12,19, 20 -
4 2 1 1 Ak kA kA i e $
2 2eigs| NBTST|P| 24BTS™ P 4BIS™ || 16 |P| 2BITST |tP

**  RESERVE{S) POUR LE SYSTEME

**  RESERVE(S)
P = &6 BITS DE PARITE

t = 2BITS NON SIGNIFICATIFS UTILISES POUR LE CONTROLE DE PARITE
C = BITS 23 ET 24 DU MOT TLM (RESERVES)

Edition : 03
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APPENDICE - B

SPECIFICATIONS TECHNIQUES DETAILLEES RELATIVES AU SYSTEME MONDIAL DE NAVIGATION

PAR SATELLITE (GNSS)

"

SEMS DU FLOT DE DONNEES EMIS PAR LE VS

MSB EN F‘REMIER—'
150 BITS ———— 3 SECONDES

-;— MOT 1 —p|<— MOT 2 —>|<— MOT 3 —>|4— MOT 4 —>|<— MOT § —»I

_ 61
NF DE N° DE
SOUS-TRAME PAGE |1 31 63l6s |77 81 |99 o7 121 |29 haz
TLM HOW ap | oy ag |a3 | Bp B1 | B2 |B3
4 18 cp t|p 8 |8 P|8 |8 |8 |P|8 [8 |8 |P
22 BITS 22 BITS BITS|BITS| |BITS|BITS|BITS| |BITS|BITS|BITS
r Y
ID DONNEES — 2 BIT§ ————
IDVS (PAGE) — 6 BITS
< SENS DU FLOT DE DONNEES EMIS PAR LE VS——— MSB EN PREMIER—
« 150 BITS ———3 SECONDES >
4—— MOTS —sle— MOT7 —ple—— MOTE —sle— MOTS —sle— MOT10 —|
151 181 211|219 227|241 |249 |257 |27 |avo
Aq fot [WNt| |%fLs DN | sl
4 18 P Pls |8 | 8|p 8 |8 [8 |P| 8 |gTe|t|P
24 BITS 24 BITS BITS |BITS|BITS| |BITS|BITS|BITS| |BITS
1 i ‘
MSBs LSBs
g — 32 BITS TOTAL WHN_ge

*  RESERVE(S) POUR LE SYSTEME

P = 6EBITS DE PARITE
t = 2BITS NON SIGNIFICATI
C = BITS23ET 24 DUMOTT

Edition : 03

FS UTILISES POUR LE CONTROLE DE PARITE
LM (RESERVES)

Figure B-6. Format des données (page 8 de 11)
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APPENDICE - B

SPECIFICATIONS TECHNIQUES DETAILLEES RELATIVES AU SYSTEME MONDIAL DE NAVIGATION
PAR SATELLITE (GNSS)

+ SENS DU FLOT DE DONNEES EMIS P&R LE ¥S———— MSB EN PREMIER——
4 150 BITS 3 SECONDES
—— MOT 1 _.|<_ MOT2 —}‘ MOT3 -}= MOT 4 _.}._ MOTS —

N° DE N° DE 61
SOUS-TRAME  PAGE 1 k) 63|69 a9 121
- ANTI-IMNTR. &t ANTHINTR. &t ANTI-INTR. &t
i A A Y conFic.vs | | conFisvs | | conNRgvE |
4 25 s[ws|vs[vs s|vs[vs[vs|vs[vs s[vs[vs[vs[vs
22BITS 22 BITS V1 2 vi P ] e e e e A e
Fry
ID DONMNEES — 2 BITS
ID VS (PAGE) —8 BITS
- SENS DU FLOT DE DONNEES EMIS PAR LE WS——— MSEB EN PREMIER
- 150 BITS J SECONDES -
«— MOT6 —sle— MOT7 —sfe—— MOT8 —ple—— MOTS —sje— MOT10 —»
227
151 181 21 229 241 27
ANTLINTR. et ANTI-INTR. &t ANTIHINTR. et ETAT VS ETAT VS
CONFIG. VS P CONFIG_VE CONFIG. V& o & BITSVS o 6 BITSNVS il 2
4 25 vs|vs|vs|vs|vs|vs ve{vs|vs|vs|valvs| T |ws|vs|vs|vs| | VS Vs |vs[vs|Vvs VS VS Vs
17| 18| 18| 20| 21| 22| |23 24| 25| 26| 27| 28| |29 |0 (37| 32| | 25 26 |27 | 28| 29 20|31 |32
Yy
ETAT DE FONCTIONNEMENT
2BITS™ DU VS — (B BITS)
4BITS * ———

*  RESERVE(S) POUR LE SYSTEME

P = §BITS DE PARITE

t = 2BITS NON SIGNIFICATIFS UTILISES POUR LE CONTROLE DE PARITE
G = BITS 23 ET 24 DU MOT TLM (RESERVES)

Figure B-6. Format des données (page 9 de 11)
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APPENDICE - B

SPECIFICATIONS TECHNIQUES DETAILLEES RELATIVES AU SYSTEME MONDIAL DE NAVIGATION
PAR SATELLITE (GNSS)

& SEMS DU FLOT DE DONNEES EMIS PAR LE VS —— MSB EN PREMIER
+ 150 BITS 3 SECONDES >
; »la ol ol .
MOT 1 | MOT 2 —.{4— MOT 3 »e MOT 4 | MOT 5
N° DE N° DE 61 |89
SOUSTRAME PAGE |1 31 63| |71 91 121
] E E £ R E s |[E|E
TLM HOW 5lElE - - sl sl2|e]e
s 3 cle tlp 1123 2| 4 E|E|T| ]| 7 B sl
22BITS 22BITS ilE|a ClE g e HEAERERE
DITIE] (&[T o|ble| &) T(1]:]¢8
8 8 -] k- 8 s g8 8
T.n. A
ID DONMEES — 2 BITS
IDVS [PAGE)—6 BITS INDICATEUR DE DISPONIBILITE — 12 BITS)
¢ SENS DU FLOT DE DONNEES EMIS PAR LE V§ ——— MSB EN PREMIER ——]
< 150 BITS 3 SECONDES &
le—— MOT B —>|<— MOT 7 —.{4— MOT 8 —.{4— MOT 9 —.44— MOT 10—
151 181 211 241 271
E E E E E E E E E E E E E E E E E E E E E E
R . R R A R 5 5 B R R R A A R 13 R R A R ] 13 R R
R - R N I glelg|gfe glo|o|g|¢ il 2)E ¢
4 13 SN I T A =) = O O O =0 O s|l3|pls| el |alt|P
HEREIERE PlEE|E|E il la i B N il ElE|E
2|1 I g 1 - s 1|1 I ] 3 I 5 sl L] L |1
- ; HERN i ; ; ; i i = ; E i | sl = ; - 5|5 | =

P =& BITS DE PARITE
t = 2BITS NON SIGNIFICATIFS UTILISES POUR LE CONTROLE DE PARITE
C = BITS 23 ET 24 DU MOT TLM {RESERVES)

Figure B-6. Format des données (page 10 de 11)
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APPENDICE - B

PAR SATELLITE (GNSS)

+ SENS DU FLOT DE DOMMEES EMIS PAR LE VS———— MSB EM PREMIER—

150 BITS 3 SECONDES

— MOT 1 _.,|.._ MOT 2 _..|._ MOT3 — |[¢— MOT4 _.,}._ MOTS —

&1
N° DE _ N°DE
SOUS-TRAME  PAGE 1 3 63|69 91 121
TLM HOW
4 14,15 ClP t| P 16 P 24 BITS™ P 24 BITS*™
et 17 22BITS 22BITS BITS*™
F W 3
ID DONNEES — 2 BITS ——
ID VS (PAGE) — 6 BITS
« SENS DU FLOT DE DONNEES EMIS PAR LE VS—— MSB EN PREMIER ——
. 150 BITS 3 SECONDES »
e MOT6 —>|-.— MOT7 _,.|._ MOT 8 —+— MOT 9 _,.|._ MOT 10 —»
151 181 211 241 271
4 14,[_:5 24 BITS* P 24 BITS* P 24 BITS™ P 24 BITS™ F 22 BITs* t
et17™

*  CESSEGMENTS DES MOTS 3 A 10 DES PAGES 14 ET 15 SONT RESERVES POUR LE SYSTEME
SUR LA PAGE 17, CES MEMES SEGMENTS SONT RESERVES AUX MESSAGES SPECIAUX

P = 6 BITS DE PARITE

t = 2BITS NON SIGNIFICATIFS UTILISES POUR LE CONTROLE DE PARITE
C = BITS 23 ET 24 DU MOT TLM (RESERVES)

Figure B-6. Format des données (page 11 de 11)
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SPECIFICATIONS TECHNIQUES DETAILLEES RELATIVES AU SYSTEME MONDIAL DE NAVIGATION
PAR SATELLITE (GNSS)

- 2s .
|'-l| il
Mumero de frame | Numéro de chaine - 17s ) 03s >
1] Données KX MB 4
2 n immédiates Ko ME
3 ] pour satellite KX ME s
1 4 0 émefttaur KX MB
. Donnges
. non immediates
. (almanach) pour
e 0 cing satellites KX e
1 0 Données KX MB
2 i] imméediates X MB
3 0 pour satellite KX MB
I 4 i émetisur Ky MB
. Données
* non imméediates @
* (almanach) pour b
15 0 Cinq zatellites KX MB b
on
1 0 Données KX MB o
2 0 immédiates KX MB in
3 0 pour satellite KX MB =
I 4 0 emettaur Ky MB %
. Données
* non immédiates
' {almanach) pour
15 0 cing satellites KX e
1 o Données KX MB
2 0 immédiates KX MB
3 0 pour satellite KX MB
IV 4 i] emetieur KX MB
. Données
: non immédiates
(almanach) pour
15 0 cing satellitas o MB
1 0 Données KX MB w
2 0 immédiatas KX MB
3 1] pour satellite KX MB
v 4 0 émeftteur KX MB
. Données
. non imméediates
. (almanach) pour
quatre satellites
14 0 Bits réserves KX MB
15 0 Bits réservés KX MB
i 84 |55 ............................... 9 I B 1 |
Muméro du bit — -

dans la chaine

Bits de Hamming

Edition : 03

Bits de donnges
en code bi-binaire
relatif

2n code bi-binaire
redatif

Figure B-7. Structure de la supertrame
Date : 03/07/2019
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SPECIFICATIONS TECHNIQUES DETAILLEES RELATIVES AU SYSTEME MONDIAL DE NAVIGATION
PAR SATELLITE (GNSS)
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Figure B-8. Structure des frames 1 a 4
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Figure B-9. Structure de la trame 5
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Figure B-10. Structure des chaines de données
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Figure B-11. Codage a convolution
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Figure B-12. Format des blocs de données
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Figure B-13. Interpolation du retard ionosphérique a partir de quatre points IGP
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Figure B-14. Convention de numeérotation IGP (trois points IGF)
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Brouillage par ondes entretenues : seulls de brouillage des récepteurs GFPS
et SBAS en mode de navigation stabilisée
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Figure B-16. Brouillage par ondes entretenues : senils de brouillage des récepteurs GLONASS
utilisés pour les approches de précision
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Figure B-17. Seuil de brouillage en fonction de la largeur de bande
des récepteurs GFS et SBAS
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Figure B-18. Seull de brouillage en fonction de la largeur de bande
des récepteurs GLONASS
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Figure B-19. Exemple de modulation de données
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