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        



    DME

      
       



                                                             
8Interrogator 

9Transponder  
10Omnidirectional  

11Nautical Mile  
12 Pulse Pair Per Second 
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                               ( )02
ttCS Total −×=

s
mc 8

103 ×=5021 ++= tttTotal
1t
2t
0tDME

: S



DME



ILS
           

DME



   

LLZ١٣       
   

     
       

    GP   
           

        
ILS

      


 

ILS/DME 


     


     


                                                             
13Localizer

14Glide Path 







ILS


      

GPS 

GPS  


      

      


         
GPS 



SPS
 


UTC  



PPS

                                                             
15Global Positioning System 

16Standard Positioning Service  
17 Universal Time Coordinated

کاربرد تکنیک DGPS هجت ببهود طرح های ناوبیر فرورگاه های اریان 
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PPS
         




       



      


        










    
    


 

     


GPS    
  

      


   GPS  


GPSILS-DME
ILS/DMEGPS





7102 −× 
5101 −×


 


GPS


         
GPS

                                                             
18Precision Positioning Service  

19 Accuracy
20Integrity 

21   Continuity 
22Availability  

GPS


  
 


   GPS 

         
 

       

 





 

         


ABAS





     
 





ABAS
      

      
      

ABAS



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GBAS٢٤
 GBAS 

     
        



 GPS

 
VDBGBAS  GBAS 

GBAS
      
       

ILS/DME    
         

GBAS 




GBAS

GBAS
   


GBAS 

GBAS  


) – ( 
71021 −×−


61081 −×−






GBAS
GPS

      GPS  
     

GBAS

                                                             
24Ground Based Augmentation System  

25VHF Digital Broadcast  


GPS

GBAS
GBASGPS




SBAS
   SBAS  

     
 GPS

      
GEO


 GEO




SBAS

SBAS



SBAS







 





71011 −×−71011 −×−



81011 −×−81011 −×−






     SBAS GBAS 


GPS

                                                             
26Satellite Based Augmentation System  

27Geostationary Earth Orbit 

کاربرد تکنیک DGPS هجت ببهود طرح های ناوبیر فرورگاه های اریان 
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    SBAS    


GPS



        
SBASGPS

SBASGPS

 

 

PBN
PBN،


  


         


      PBN 
GBAS SBAS      
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     







       
    

    
 DVOR/DME    

ILS/DME
   

DGPS  GDOP 


DGPS
GDOP 

DGPS 


 GDOP 
    


 GDOP 

  DGPS


GDOP 


GDOP 


                                                             
32Doppler effect VOR 

33Geometric Dilution Of Precision

>GDOP 



GDOP     
 

      
        


        





GDOP



DGPSGDOP


   GPS  
      

DGPS


      x1-y1-z1,… (

GPS    
GDOP

)DGPS(  

GDOP
x2 -y2 - z3,…), ±Ɵ(

±Ɵ



( ,......123 XXX −= )

   
      ±Ɵ    



   GDOP (X-Y-Z),… (±Ɵ) 

  

                                                             
34D(GPS )RReference Station 

35Real Time  

کاربرد تکنیک DGPS هجت ببهود طرح های ناوبیر فرورگاه های اریان 
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DGPS
±Ɵ




  

DGPS

DGPS

)ILS/DME(GPS


DGPSGDOPGPS
ILS-DME 

 

GPS


ILS/DME





DGPS GDOP




 DGPS  GPSوILS/DME


DGPSGPSILS/DME



 


     DGPS GPS

       
         

 
AD_AFIS

         
DME /D(VOR) ILS/DME 

        

                                                             
36AERODATA- FLIGHT INSPECTION SYSTEM   

Windows    
 

.


      ILS  LLZ , GP
    

         
           

ILS



 DGPS 

    DGPS   GDOP 

  
LLZ



       
LLZ

DDM
DDM= 0


   

DGPS

DGPS.

DGPS
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
DGPS


LLZ Reference Deviation  )LLZ.Ref.Dev(
    


  LLZ     

    
 
 
LLZ Average Deviation  )LLZ.Ave.Dev(

   LLZ   
     

        
LLZ   ±Ɵ  

         DGPS
±Ɵ 
LLZ Average Deviation Error )LLZ.Ave.Dev.Err(

LLZ Reference 

Deviation و LLZ Avg Deviation  
LLZ

        LLZ

Average Deviation Error     
          


Q
S


Q


QLLZ Ref – QLLZ Avg = QLLZ Avg Error                     ()    

Aµ٢٧/٠ - =Aµ٩٢۵٧+Aµ٩۵٢٧ -
m١٠٧             Aµ١۵٠  

                             ١٩٢۶/٠             X=٢٧/٠ -  
Aµ   LLZ 

  
 X =DGPS
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NM



GPS




GPS 

GPS 

   
GPSLLZ


Q LLZRef – Q LLZ Avg = Q LLZ Avg Error                                        () 

A                      :µA = µA µ
mAµ

         X = 
 X= X=
 DGPSGPS

–LLZ 
    DGPS  GPS



LLZ
      

 DGPS    GPS
        

dBW/ 2m     



LLZ AvgCorrLLZ
   

  DGPS   
LLZ

                                                             
39Power Density 

کاربرد تکنیک DGPS هجت ببهود طرح های ناوبیر فرورگاه های اریان 



Electronics  Industries   Quarterly Vol.10 No.2 Summer 2019
33صفلنـامه صنـايع ارتكلوينـك دوره10-شمـاره2-تاتسبان 1398



DGPS 

GPS

LLZ




dBW/m2




dBW/ m2 










dBW/ m2


dBW/ m2

DGPS


dBW/ m2


dBW/ m2


GPS


dBW/ m2


dBW/ m2

DGPS

 


        
Glide Path





DGPS




 GP Reference Deviation = GP.Ref.Dev


GP        


     

.



DGPS



GPS 
 
= GP Average Deviation GP.Ave.Dev

 GP 
       

GP ±Ɵ
 ±Ɵ


GP Average Deviation Error=GP.Ave.Dev.Err

  GP Reference 

Deviation و GP Avg Deviation   
GP

    GP Avg Deviation Error 
      

. Q


QGP Ref – QGP Avg = QGP Avg Error                                                    ()

58/1- 43/39= 14/71 µA 
 =Ø وØ0/24            Aµ 150    

٠٧/٠  14/71               X=

X=
 DGPS   


       
GPS
         

GPSGP


فرخ  بالسینی
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QGP Ref – QGP Avg = QGP Avg Error                                    ()   

A                         µ٩/٧۴ = Aµ٣/۴۴+Aµ۶ /٣٠
٣در= Ø   وØ٢۴/٠A     µ١۵٠

٣۶/٠A     X=µ ٩/٧۴  
 X= X=   

DGPSGPS


 
GPS



GPS 

DGPSGPS
  




DGPS



GPS
    


DGPSGPSdBW/m2




Glide Path

GP


dBW/ m2 


dBW/ m2 








dBW/ m2


dBW/ m2

DGPS


dBW/ m2


dBW/ m2GPS


dBW/ m2


dBW/ m2

DGPS


 DME 


DME 
         

DME DGPS   GPS
–




DME


Lock
 Memory

Unlock


DGPS GPS       
DME

DGPS


DME.Reference.Range      


DME.Receive.RangeDME



DME.Range.Error

DME.Reference.RangeDME.Receive.Range
     

DME

کاربرد تکنیک DGPS هجت ببهود طرح های ناوبیر فرورگاه های اریان 
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    
      Q


QRef Range – QRec Range = QRange Error                                  (6)

–
NM          

  X=
        

      



DMEDGPS




DMEGPS



DMEDGPS 



DMEDGPS


   GPS 


GPS


QRef Range – QRec Range = QRange Error                            (7)          

= -2/033
NM

            X= 0/2                                  

     X =X=   
DGPSGPS




        DGPS  GPS





DMEGPS



DMEGPS


DGPSGPS



DGPS


GPS

فرخ  بالسینی
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   
       DGPS GDOP

    GPS  

BW/ 2m d   
DGPS     


      




DGPSGPS
 



DGPS



GPS

   
        DME

     DGPS  
GPS

 DGPS


  



DGPS  

    












dBW/ m2 







dBW/ m2





DME












DME





S:   

3294
Q:   

4580


DGPS


S:    

3234
Q:   

3570




GPS




S:       
60 
Q:   

1000


DGPS

 
 

""
     





       
 GPS     



DGPS

GDOP   ILS/DME 



   

        
          

       
      
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