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(57) 1. Спосіб передачі тонів пілот-сигналу в бага-
тосекторному стільнику, що включає в себе що-
найменше перший сектор і другий сектор, причому 
другий сектор розташований поряд зі згаданим 
першим сектором, спосіб містить: 
передачу, з використанням першого тону, у згада-
ний перший сектор протягом першого часу симво-
лу, першого пілот-сигналу, що має першу заздале-
гідь вибрану потужність передачі; 
передачу, з використанням згаданого першого 
тону, у згаданий другий сектор протягом другого 
часу символу, який перекриває згаданий перший 
час символу, другого пілот-сигналу, що має другу 
заздалегідь вибрану потужність передачі, яка від-
різняється від згаданої першої заздалегідь вибра-
ної потужності передачі; 
передачу, з використанням другого тону, у згада-
ний перший сектор протягом третього часу симво-
лу, третього пілот-сигналу, що має третю заздале-
гідь вибрану потужність передачі; 
передачу, з використанням згаданого другого тону, 
у згаданий другий сектор протягом четвертого ча-

су символу, який перекриває згаданий третій час 
символу, четвертого пілот-сигналу, що має четве-
рту заздалегідь вибрану потужність передачі, яка 
відрізняється від згаданої третьої заздалегідь виб-
раної потужності передачі; 
передачу, з використанням третього тону, у згада-
ний перший сектор, протягом п'ятого часу симво-
лу, п'ятого пілот-сигналу, що має п'яту заздалегідь 
вибрану потужність передачі; і 
передачу, з використанням згаданого третього 
тону, у згаданий другий сектор, протягом шостого 
часу символу, який перекриває згаданий п'ятий 
час символу, шостого пілот-сигналу, що має зга-
дану п'яту заздалегідь вибрану потужність переда-
чі. 
2. Спосіб за п. 1, у якому згадані друга, третя й 
п'ята заздалегідь вибрані потужності передачі є 
тими самими. 
3. Спосіб за п. 2, у якому згадана друга заздале-
гідь вибрана потужність передачі є нульовою, дру-
гий, третій, п'ятий і шостий пілот-сигнали є нульо-
вими пілот-сигналами. 
4. Спосіб за п. 1, у якому згадані перший, другий і 
третій тони є тими самими; причому згадані пер-
ший, третій й п'ятий часи символу є різними. 
5. Спосіб за п. 1, у якому згадані перший, третій і 
п'ятий часи символу є тими самими, причому зга-
дані перший, другий і третій тони є різними. 
6. Спосіб за п. 1, у якому згадані перша, четверта 
й п'ята заздалегідь вибрані потужності передачі є 
тими самими. 
7. Спосіб за п. 6, у якому згадані перша, четверта 
й п'ята заздалегідь вибрані потужності передачі є 
ненульовими; а згадані друга й третя заздалегідь 
вибрані потужності передачі є нульовими. 
8. Спосіб за п. 1, що додатково включає в себе: 
періодичне повторення кожного зі згаданих етапів 
передачі, для формування заздалегідь певної по-
слідовності повторення згаданих етапів передачі. 
9. Спосіб за п. 5, що додатково включає в себе: 
передачу, з використанням четвертого тону, у зга-
даний перший сектор, протягом сьомого часу сим-
волу, сьомого пілот-сигналу, що має сьому зазда-
легідь вибрану потужність передачі, яка 
відрізняється від згаданої п'ятої заздалегідь виб-
раної потужності передачі; і 
передачу, з використанням згаданого четвертого 
тону, у згаданий другий сектор, протягом восьмого 
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часу символу, який перекриває згаданий сьомий 
час символу, восьмого пілот-сигналу, що має во-
сьму заздалегідь вибрану потужність передачі, яка 
є тією ж самою, що і згадана сьома заздалегідь 
вибрана потужність передачі. 
10. Спосіб за п. 9, у якому згадані перший, другий, 
третій і четвертий тони є різними; а згадані пер-
ший, третій, п'ятий й сьомий часи символу є тими 
самими. 
11. Спосіб за п. 9, у якому перший, другий, третій і 
четвертий тони є тими самими; а згадані перший, 
третій, п'ятий й сьомий часи символу є різними. 
12. Спосіб за п. 9, у якому перша, четверта й шос-
та заздалегідь вибрані потужності передачі є тими 
самими. 
13. Спосіб за п. 12, у якому друга, третя й п'ята 
заздалегідь вибрані потужності передачі є нульо-
вими; причому згадані перший, третій, п'ятий й 
сьомий часи символу є тими самими. 
14. Спосіб за п. 9, що додатково включає в себе: 
повторення кожного зі згаданих етапів передачі 
відповідно до заздалегідь вибраного шаблону по-
вторення. 
15. Спосіб передачі тонів пілот-сигналу в багато-
секторному стільнику, що включає в себе щонай-
менше перший сектор і другий сектор, причому 
другий сектор розташований поряд зі згаданим 
першим сектором, спосіб містить: 
передачу, з використанням першого тону, у згада-
ний перший сектор протягом першого часу симво-
лу, першого пілот-сигналу, що має першу заздале-
гідь вибрану потужність передачі; і 
передачу, з використанням згаданого першого 
тону, у згаданий другий сектор протягом другого 
часу символу, який перекриває згаданий перший 
час символу, другого пілот-сигналу, що має другу 
заздалегідь вибрану потужність передачі, яка від-
різняється від згаданої першої заздалегідь вибра-
ної потужності передачі; 
причому згаданий багатосекторний стільник дода-
тково містить у собі третій сектор, причому згада-
ний третій сектор розташований поряд зі згаданим 
другим сектором, і спосіб додатково містить у собі: 
передачу, з використанням згаданого першого 
тону, у згаданий третій сектор, протягом дев'ятого 
часу символу, дев'ятого пілот-сигналу, згаданий 
дев'ятий час символу перекриває згадані перший й 
другий часи символу, згаданий дев'ятий пілот-
сигнал передають із тією ж потужністю передачі, 
що і згаданий перший пілот-сигнал. 
16. Спосіб передачі тонів пілот-сигналу в багато-
секторному стільнику, що включає в себе щонай-
менше перший сектор і другий сектор, причому 
другий сектор розташований поряд зі згаданим 
першим сектором, спосіб містить: 
передачу, з використанням першого тону, у згада-
ний перший сектор протягом першого часу симво-
лу, першого пілот-сигналу, що має першу заздале-
гідь вибрану потужність передачі; і 
передачу, з використанням згаданого першого 
тону, у згаданий другий сектор протягом другого 
часу символу, який перекриває згаданий перший 
час символу, другого пілот-сигналу, що має другу 
заздалегідь вибрану потужність передачі, яка від-

різняється від згаданої першої заздалегідь вибра-
ної потужності передачі; 
причому згаданий багатосекторний стільник дода-
тково містить у собі третій сектор, причому згада-
ний третій сектор розташований поряд зі згаданим 
другим сектором, і спосіб додатково включає в 
себе: 
передачу, з використанням згаданого першого 
тону, у згаданий третій сектор, протягом дев'ятого 
часу символу, дев'ятого сигналу, який є одним з 
пілот-сигналу керування і пілот-сигналу даних, 
згаданий дев'ятий час символу перекриває згадані 
перший й другий часи символу. 
17. Спосіб за п. 16, що додатково включає в себе 
періодичне повторення кожного зі згаданих етапів 
передачі. 
18. Спосіб передачі пілот-сигналів у багатосектор-
ному стільнику, причому багатосекторний стільник 
включає в себе щонайменше перший, другий і 
третій сектори, кожний з першого, другого і третьо-
го секторів розташований поряд з щонайменше 
одним іншим зі згаданих першого, другого й тре-
тього секторів у згаданому стільнику, спосіб міс-
тить: 
передачу протягом щонайменше частини першого 
часу символу: 
першого пілот-сигналу на першому тоні в перший 
сектор з використанням першої заздалегідь виб-
раної потужності передачі; 
другого пілот-сигналу на першому тоні в другий 
сектор з використанням другої заздалегідь вибра-
ної потужності передачі, яка відрізняється від зга-
даної першої заздалегідь вибраної величини по-
тужності передачі; і 
третього пілот-сигналу на першому тоні в третій 
сектор з використанням третьої заздалегідь виб-
раної величини потужності передачі, причому пе-
рша й третя заздалегідь вибрані величини потуж-
ності передачі є ненульовими і є тими самими; і 
передачу протягом щонайменше частини другого 
часу символу: 
четвертого пілот-сигналу на другому тоні в перший 
сектор, з використанням четвертої заздалегідь 
вибраної величини потужності передачі; 
п'ятого пілот-сигналу на другому тоні в другий сек-
тор, з використанням п'ятої заздалегідь вибраної 
величини потужності передачі; і 
шостого пілот-сигналу на другому тоні в третій 
сектор, з використанням згаданої п'ятої заздале-
гідь вибраної величини потужності передачі. 
19. Спосіб за п. 18, у якому згадані перший і дру-
гий часи символу є тими самими; 
згадані перший, третій і четвертий пілот-сигнали 
передають із однією і тією ж величиною потужнос-
ті; а 
згадані другий, п'ятий і шостий пілот-сигнали є 
нульовими пілот-сигналами, що передаються з 
нульовою потужністю. 
20. Спосіб за п. 18, що додатково включає в себе 
передачу протягом щонайменше частини третього 
часу символу: 
сьомого пілот-сигналу на третьому тоні в перший 
сектор, з використанням згаданої першої заздале-
гідь вибраної величини потужності передачі; 
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восьмого пілот-сигналу на третьому тоні в другий 
сектор, з використанням заздалегідь вибраної во-
сьмої величини потужності передачі; і 
символу даних на третьому тоні в третій сектор. 
21. Спосіб за п. 19, у якому перший, другий і третій 
тони є різними, а перший, другий й третій часи 
символу є тими самими. 
22. Пристрій для передачі тонів пілот-сигналу в 
багатосекторному стільнику, що включає в себе 
щонайменше перший сектор і другий сектор, при-
чому другий сектор розташований поряд зі згада-
ним першим сектором, що містить: 
засіб для передачі, з використанням першого тону, 
у згаданий перший сектор протягом першого часу 
символу, першого пілот-сигналу, що має першу 
заздалегідь вибрану потужність передачі; 
засіб для передачі, з використанням згаданого 
першого тону, у згаданий другий сектор протягом 
другого часу символу, який перекриває згаданий 
перший час символу, другого пілот-сигналу, що 
має другу заздалегідь вибрану потужність переда-
чі, яка відрізняється від згаданої першої заздале-
гідь вибраної потужності передачі; 
засіб для передачі, з використанням другого тону, 
у згаданий перший сектор протягом третього часу 
символу, третього пілот-сигналу, що має третю 
заздалегідь вибрану потужність передачі; 
засіб для передачі, з використанням згаданого 
другого тону, у згаданий другий сектор протягом 
четвертого часу символу, який перекриває згада-
ний третій час символу, четвертого пілот-сигналу, 
що має четверту заздалегідь вибрану потужність 
передачі, яка відрізняється від згаданої третьої 
заздалегідь вибраної потужності передачі; 
засіб для передачі, з використанням третього тону, 
у згаданий перший сектор, протягом п'ятого часу 
символу, п'ятого пілот-сигналу, що має п'яту за-
здалегідь вибрану потужність передачі; і 
засіб для передачі, з використанням згаданого 
третього тону, у згаданий другий сектор, протягом 
шостого часу символу, який перекриває згаданий 
п'ятий час символу, шостого пілот-сигналу, що має 
згадану п'яту заздалегідь вибрану потужність пе-
редачі. 
23. Пристрій за п. 22, у якому згадана друга, третя 
й п'ята заздалегідь вибрані потужності передачі є 
тими самими. 
24. Пристрій за п. 23, у якому згадана друга зазда-
легідь вибрана потужність передачі є нульовою, 
другий, третій, п'ятий і шостий пілот-сигнали є ну-
льовими пілот-сигналами. 
25. Пристрій за п. 22, у якому згадані перший, дру-
гий і третій тони є тими самими; причому згадані 
перший, третій й п'ятий часи символу є різними. 
26. Пристрій за п. 22, у якому згадані перший, тре-
тій й п'ятий часи символу є тими самими, причому 
згадані перший, другий і третій тони є різними. 
27. Пристрій за п. 22, у якому згадані перша, чет-
верта й п'ята заздалегідь вибрані потужності пе-
редачі є тими самими. 
28. Пристрій за п. 27, у якому згадані перша, чет-
верта й п'ята заздалегідь вибрані потужності пе-
редачі є ненульовими; а згадані друга й третя за-
здалегідь вибрані потужності передачі є 
нульовими. 

29. Пристрій за п. 22, що додатково включає в се-
бе: періодичне повторення дій кожного зі згаданих 
засобів для передачі, для формування заздалегідь 
визначеної послідовності повторення дій згаданих 
засобів для передачі. 
30. Пристрій за п. 26, що додатково включає в се-
бе: засіб для передачі, з використанням четверто-
го тону, в згаданий перший сектор, протягом сьо-
мого часу символу, сьомого пілот-сигналу, що має 
сьому заздалегідь вибрану потужність передачі, 
яка відрізняється від згаданої п'ятої заздалегідь 
вибраної потужності передачі; і 
засіб для передачі, з використанням згаданого 
четвертого тону, у згаданий другий сектор, протя-
гом восьмого часу символу, який перекриває зга-
даний сьомий час символу, восьмого пілот-
сигналу, що має восьму заздалегідь вибрану по-
тужність передачі, яка є тією ж самою, що й згада-
на сьома заздалегідь вибрана потужність переда-
чі. 
31. Пристрій за п. 30, у якому згадані перший, дру-
гий, третій і четвертий тони є різними; а згадані 
перший, третій, п'ятий і сьомий часи символу є 
тими самими. 
32. Пристрій за п. 30, у якому перший, другий, тре-
тій і четвертий тони є тими самими; а згадані пер-
ший, третій, п'ятий й сьомий часи символу є різни-
ми. 
33. Пристрій за п. 30, у якому перша, четверта й 
шоста заздалегідь вибрані потужності передачі є 
тими самими. 
34. Пристрій за п. 33, у якому друга, третя й п'ята 
заздалегідь вибрані потужності передачі є нульо-
вими; причому згадані перший, третій, п'ятий і 
сьомий часи символу є тими самими. 
35. Пристрій за п. 30, що додатково включає в се-
бе: 
повторення дій кожного зі згаданих засобів для 
передачі відповідно до заздалегідь вибраного ша-
блону повторення. 
36. Пристрій для передачі тонів пілот-сигналу в 
багатосекторному стільнику, що включає в себе 
щонайменше перший сектор і другий сектор, при-
чому другий сектор розташований поряд зі згада-
ним першим сектором, що містить: 
засіб для передачі, з використанням першого тону, 
у згаданий перший сектор протягом першого часу 
символу, першого пілот-сигналу, що має першу 
заздалегідь вибрану потужність передачі; і 
засіб для передачі, з використанням згаданого 
першого тону, у згаданий другий сектор протягом 
другого часу символу, який перекриває згаданий 
перший час символу, другого пілот-сигналу, що 
має другу заздалегідь вибрану потужність переда-
чі, яка відрізняється від згаданої першої заздале-
гідь вибраної потужності передачі; 
причому згаданий багатосекторний стільник дода-
тково містить у собі третій сектор, причому згада-
ний третій сектор розташований поряд зі згаданим 
другим сектором, і пристрій додатково містить у 
собі: 
засіб для передачі, з використанням згаданого 
першого тону, у згаданий третій сектор, протягом 
дев'ятого часу символу, дев'ятого пілот-сигналу, 
згаданий дев'ятий час символу перекриває згадані 
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перший й другий часи символу, згаданий дев'ятий 
пілот-сигнал передають із тією ж потужністю пере-
дачі, що й згаданий перший пілот-сигнал. 
37. Пристрій для передачі тонів пілот-сигналу в 
багатосекторному стільнику, що включає в себе 
щонайменше перший сектор і другий сектор, при-
чому другий сектор розташований поряд зі згада-
ним першим сектором, що містить: 
засіб для передачі, з використанням першого тону, 
у згаданий перший сектор протягом першого часу 
символу, першого пілот-сигналу, що має першу 
заздалегідь вибрану потужність передачі; і 
засіб для передачі, з використанням згаданого 
першого тону, у згаданий другий сектор протягом 
другого часу символу, який перекриває згаданий 
перший час символу, другого пілот-сигналу, що 
має другу заздалегідь вибрану потужність переда-
чі, яка відрізняється від згаданої першої заздале-
гідь вибраної потужності передачі; 
причому згаданий багатосекторний стільник дода-
тково містить у собі третій сектор, причому згада-
ний третій сектор розташований поряд зі згаданим 
другим сектором, і пристрій додатково містить у 
собі: 
засіб для передачі, з використанням згаданого 
першого тону, у згаданий третій сектор, протягом 
дев'ятого часу символу, дев'ятого сигналу, який є 
одним з пілот-сигналу керування і пілот-сигналу 
даних, згаданий дев'ятий час символу перекриває 
згадані перший й другий часи символу. 
38. Пристрій за п. 37, що додатково включає в се-
бе періодичне повторення дій кожного зі згаданих 
засобів для передачі. 
39. Пристрій для передачі пілот-сигналів в багато-
секторному стільнику, причому багатосекторний 
стільник включає в себе щонайменше перший, 
другий і третій сектори, кожний з першого, другого 
й третього секторів розташований поряд із що-
найменше одним іншим одним зі згаданих першо-
го, другого й третього секторів у згаданому стіль-
нику, що містить: 
засіб для передачі протягом щонайменше частини 
першого часу символу: 
першого пілот-сигналу на першому тоні в перший 
сектор з використанням першої заздалегідь виб-
раної потужності передачі; 
другого пілот-сигналу на першому тоні в другий 
сектор з використанням другої заздалегідь вибра-
ної потужності передачі, яка відрізняється від зга-
даної першої заздалегідь вибраної величини по-
тужності передачі; і 
третього пілот-сигналу на першому тоні в третій 
сектор з використанням третьої заздалегідь виб-
раної величини потужності передачі, причому пе-
рша й третя заздалегідь вибрані величини потуж-
ності передачі є ненульовими і є тими самими; і 
засіб для передачі протягом щонайменше частини 
другого часу символу: 
четвертого пілот-сигналу на другому тоні в перший 
сектор, з використанням четвертої заздалегідь 
вибраної величини потужності передачі; 
п'ятого пілот-сигналу на другому тоні в другий сек-
тор, з використанням п'ятої заздалегідь вибраної 
величини потужності передачі; і 

шостого пілот-сигналу на другому тоні в третій 
сектор, з використанням згаданої п'ятої заздале-
гідь вибраної величини потужності передачі. 
40. Пристрій за п. 39, у якому 
згадані перший і другий часи символу є тими са-
мими; 
згадані перший, третій і четвертий пілот-сигнали 
передають із однією і тією ж величиною потужнос-
ті; а 
згадані другий, п'ятий і шостий пілот-сигнали є 
нульовими пілот-сигналами, що передаються з 
нульовою потужністю. 
41. Пристрій за п. 39, що додатково включає в се-
бе: засіб для передачі протягом щонайменше час-
тини третього часу символу: 
сьомого пілот-сигналу на третьому тоні в перший 
сектор, з використанням згаданої першої заздале-
гідь вибраної величини потужності передачі; 
восьмого пілот-сигналу на третьому тоні в другий 
сектор, з використанням заздалегідь вибраної во-
сьмої величини потужності передачі; і символу 
даних на третьому тоні в третій сектор. 
42. Пристрій за п. 40, у якому перший, другий і 
третій тони є різними, а перший, другий й третій 
часи символу є тими самими. 
43. Машиночитаний носій, що містить збережені 
на ньому команди для керування пристроєм для 
виконання етапів способу за п. 1. 
44. Пристрій для передачі тонів пілот-сигналу в 
багатосекторному стільнику, що включає в себе 
щонайменше перший сектор і другий сектор, при-
чому другий сектор розташований поряд зі згада-
ним першим сектором, пристрій містить: 
передавач для передачі, з використанням першого 
тону, у згаданий перший сектор протягом першого 
часу символу, першого пілот-сигналу, що має пе-
ршу заздалегідь вибрану потужність передачі; 
передавач для передачі, з використанням згадано-
го першого тону, у згаданий другий сектор протя-
гом другого часу символу, який перекриває згада-
ний перший час символу, другого пілот-сигналу, 
що має другу заздалегідь вибрану потужність пе-
редачі, яка відрізняється від згаданої першої за-
здалегідь вибраної потужності передачі; 
передавач для передачі, з використанням другого 
тону, у згаданий перший сектор протягом третього 
часу символу, третього пілот-сигналу, що має тре-
тю заздалегідь вибрану потужність передачі; 
передавач для передачі, з використанням згадано-
го другого тону, у згаданий другий сектор протягом 
четвертого часу символу, який перекриває згада-
ний третій час символу, четвертого пілот-сигналу, 
що має четверту заздалегідь вибрану потужність 
передачі, яка відрізняється від згаданої третьої 
заздалегідь вибраної потужності передачі; 
передавач для передачі, з використанням третьо-
го тону, у згаданий перший сектор, протягом п'ято-
го часу символу, п'ятого пілот-сигналу, що має 
п'яту заздалегідь вибрану потужність передачі; і 
передавач для передачі, з використанням згадано-
го третього тону, у згаданий другий сектор, протя-
гом шостого часу символу, який перекриває згада-
ний п'ятий час символу, шостого пілот-сигналу, що 
має згадану п'яту заздалегідь вибрану потужність 
передачі.
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Галузь техніки, до якої відноситься винахід 
Даний винахід спрямований на забезпечення 

систем безпровідного зв'язку і, більш конкретно, на 
забезпечення способів і пристроїв для передачі 
пілот-сигналів в багатосекторному стільнику, на-
приклад, стільнику з синхронізованими секторними 
передачами. 

Рівень техніки 
У системі безпровідного зв'язку, наприклад, 

стільниковій системі зв'язку, умови каналу є важ-
ливим міркуванням в роботі безпровідної системи. 
У системі безпровідного зв'язку, базова станція 
(БС) здійснює зв'язок з множиною безпровідних 
терміналів (БТ), наприклад, рухомих вузлів. Оскі-
льки безпровідний термінал переміщається в різні 
положення в межах стільника базової станції, умо-
ва каналу безпровідного зв'язку між базовою стан-
цією і безпровідним терміналом може змінитися, 
наприклад, в зв'язку із змінними рівнями шуму і 
перешкод. Шум і перешкоди, яких зазнає приймач 
безпровідного терміналу, можуть включати в себе 
фоновий шум, власні шуми і міжсекторну переш-
коду. Фоновий шум може бути класифікований як 
незалежний від рівня потужності передачі базової 
станції. Однак, власні шуми і міжсекторні переш-
коди залежать від рівня потужності передачі базо-
вої станції, наприклад потужність передачі в одно-
му або декількох секторах. 

Одним з способів, що використовуються зви-
чайно для оцінки умови каналу зв'язку, є передача 
базовою станцією пілот-сигналів, які є сигналами, 
що звичайно передаються на малій частці ресурсу 
передачі і, як правило, які складаються з відомих 
(попередньо визначених) символів, що переда-
ються з єдиним постійним рівнем потужності. Без-
провідний термінал вимірює пілот-сигнали і пові-
домляє БС в формі скалярного відношення, 
такого, як відношення сигнал-шум (ВСШ) або екві-
валентного показника. У випадку, коли 
шум/перешкода не залежить від переданого сиг-
налу, наприклад, фоновий шум є переважаючим і 
внесок власних шумів, і міжсекторної перешкоди є 
незначним, такий єдиний скалярний показник дос-
татній для БС, щоб передбачити, як отримане 
ВСШ, в безпровідному терміналі, зміниться при 
потужності передачі сигналу. Тоді, базова станція 
може визначити мінімальний рівень потужності 
передачі, необхідний для досягнення прийнятного 
отриманого ВСШ на безпровідному терміналі, для 
використовуваних конкретної схеми кодування з 
виправленням помилок і модуляції. Однак, у випа-
дку, коли повний шум/перешкода включає в себе 
істотний компонент, який залежить від потужності 
передачі сигналу, наприклад, міжсекторну переш-
коду від передач базової станції в сусідніх секто-
рах, звичайно використовувана методика отри-
мання ВСШ від пілот-сигналів одного постійного 
рівня потужності є недостатньою. У такому випад-
ку, інформація, наприклад, ВСШ, отримана при 
єдиному рівні потужності передачі за допомогою 
цієї, звичайно використовуваної методики є недо-
статньою і неадекватною для БС, щоб точно пе-

редбачити отримане ВСШ в БТ, як функцію потуж-
ності передачі сигналу. Повинна бути вироблена 
додаткова інформація якості каналу, зібрана без-
провідним терміналом і ретрансльована на базову 
станцію, так, щоб базова станція могла вирішити 
функціональний зв'язок, що відноситься до отри-
маного ВСШ безпровідних терміналів, з рівнем 
потужності передачі сигналу базової станції. 
Отримуючи таку функцію для каналу зв'язку без-
провідного терміналу, планувальник базової стан-
ції, знаючи прийнятний рівень отриманого ВСШ 
для конкретної швидкості кодування, коду з випра-
вленням помилок, і використовуваної модуляції, 
може ефективно виділяти сегменти безпровідного 
терміналу в каналі з відповідним рівнем потужнос-
ті, таким чином досягаючи прийнятного ВСШ, об-
межуючи витрачену даремно потужність передачі 
і/або зменшуючи повні рівні перешкод. 

На основі вищенаведеного обговорення, оче-
видним є те, що є потреба, особливо у випадку 
багатосекторних систем безпровідного зв'язку, в 
нових пристроях і способах вимірювання якості 
каналу, його оцінки і повідомлень, які забезпечать 
базову станцію достатньою інформацією для 
отримання ВСШ сигналу безпровідного терміналу, 
як функції потужності передавача базової станції. 
Крім того, щоб підтримувати поліпшені і/або більш 
різноманітні вимірювання якості каналу, бажаними 
є нові шаблони пілот-сигналу, послідовності і/або 
рівні потужності передачі пілот-сигналу, які дозво-
лять полегшити аналіз власних шумів і перешкод 
від інших секторів стільника. 

Розкриття винаходу 
Описані поліпшені послідовності пілот-

сигналу, які полегшують численні вимірювання 
якості каналу, наприклад, за допомогою різних 
рівнів потужності передачі пілот-сигналу. У різних 
варіантах здійснення передані послідовності пілот-
сигналу полегшують визначення внеску перешко-
ди від інших секторів стільника, що використову-
ють ті ж самі тони, наприклад, синхронізованим 
чином, що і сектор, в якому виконують вимірюван-
ня пілот-сигналу. 

У випадках, коли різні сектори передають на 
тоні, в один і той же час, використовуючи приблиз-
но одну і ту ж потужність, сигнали від інших секто-
рів, хоча і є перешкодою можуть розглядатися, як 
подібні або тими ж, що і власний шум, оскільки 
потужність передачі впливає на величину шуму, з 
яким будуть стикатися в секторі. 

Щоб вимірювати шумові внески від сусідніх се-
кторів, передають нульовий пілот-сигнал сектора, 
наприклад, пілот-сигнал з нульовою потужністю, в 
сусідньому секторі, і в той же самий час переда-
ють пілот-сигнал із попередньо вибраною, і тому 
відомою, ненульовою потужністю передачі в сек-
торі, де виконують вимірювання отриманого пілот-
сигналу. Щоб полегшувати вимірювання фонового 
шуму, нуль стільника підтримують в деяких варіа-
нтах здійснення. У випадку нуля стільника, всі сек-
тори стільника передають Нульовий пілот-сигнал, 
на тоні, який використовують для вимірювання 
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фонового шуму. Оскільки в стільнику не переда-
ють ніякої потужності на тоні протягом вимірюван-
ня, будь-який виміряний сигнал на тоні є таким, що 
відноситься до шуму, наприклад, фонового шуму, 
який може включати в себе перешкоду між стіль-
никами. 

Послідовності пілот-сигналу і вимірювання си-
гналу за даним винаходом забезпечують механіз-
ми, які дозволяють безпровідному терміналу (БТ), і 
БС, яка отримує інформацію зворотного зв'язку 
про умови каналу від БТ, передбачати ВСШ при-
йому по низхідній лінії зв'язку для БТ, як функцію 
потужності передачі сигналу в присутності залеж-
ного від сигналу шуму. Зворотний зв'язок від конк-
ретних БТ, відповідно до винаходу, звичайно 
включає в себе, щонайменше, два значення інди-
катора якості каналу для БТ, в протилежність єди-
ному значенню ВСШ, причому кожне з двох зна-
чень індикатора якості каналу виробляють з 
використанням різної функції. Одна з двох функцій 
генерації значення індикатора якості каналу має 
перше вимірювання пілот-сигналу, відповідне 
отриманому пілот-сигналу, що має першу відому 
потужність передачі, як вхід. Друга з двох функцій 
генерації значення індикатора якості каналу має як 
вхід друге вимірювання пілот-сигналу, відповідне 
іншому отриманому пілот-сигналу, який знає другу 
потужність передачі, яка відрізняється від першої 
відомої потужності передачі. Кожна з першої і дру-
гої функцій генерації значення індикатора якості 
каналу, які можуть бути здійснені, як програмні 
модулі або як апаратні схеми, може також мати 
додаткові входи, а не тільки згадані. 

Зворотний зв'язок від окремих БТ, що включає 
в себе, щонайменше, два значення індикатора 
якості каналу для БТ, які згенеровані з викорис-
танням різних функцій, дає можливість базовій 
станції (БС) передавати до різних БТ з різними, 
наприклад, мінімальними потужностями сигналу в 
залежності від відповідних ВСШ, необхідних в 
приймачах. Повна потужність, яка передається 
БС, звичайно відома або зафіксована, але пропо-
рція, виділена різним БТ, може бути різною, може 
змінюватися у часі. У приймачі БТ, залежність по-
вного шуму, як функція отриманої потужності сиг-
налу може бути змодельована прямою лінією, яка 
називається «характеристичною лінією шуму», в 
даному винаході. Оскільки характеристична лінія 
шуму звичайно не проходить через початок коор-
динат, єдиного скалярного параметра недостат-
ньо, щоб охарактеризувати цю лінію. Потрібно, 
щонайменше, два параметри, щоб визначати цю 
лінію. 

Базова станція передає пілот-сигнали по низ-
хідній лінії зв'язку. Відповідно до винаходу, за до-
помогою передачі пілот-сигналів різних рівнів інте-
нсивності, може бути визначена характеристична 
лінія шуму для безпровідного терміналу. Звичай-
но, перший пілот-сигнал передають з першим рів-
нем потужності, щоб отримати першу точку, а дру-
гий пілот-сигнал передають з другим рівнем 
потужності, відмінним від першого рівня потужнос-
ті, щоб отримати другу точку даних. Другий рівень 
потужності може бути нулем в деяких варіантах 
здійснення. Вищезазначена схема пілот-сигналу 

може бути використана в стільнику, що використо-
вує всеспрямовану антену, тобто, стільнику тільки 
з одним сектором. 

Винахід додатково визначає ВСШ як функцію 
потужності передачі сигналу в секторизованому 
стільниковому середовищі. У одному способі сек-
торизації, кожний з різних секторів стільника може 
використовувати весь або майже весь ресурс пе-
редачі (наприклад, діапазон частот) для передачі 
в кожному з секторів. Повна потужність, передана 
від кожного сектора звичайно фіксована або відо-
ма, але різні БТ можуть отримувати сигнал з різ-
ною потужністю. Оскільки ізоляція між секторами 
не досконала, сигнали, передані в одному секторі 
можуть стати шумом (перешкодою) для інших сек-
торів. Крім того, якщо кожний з секторів обмеже-
ний передачею ідентичної або майже ідентичної 
потужності сигналу (або потужністю передачі в 
фіксованій пропорції по різних секторах) із зада-
ним ступенем свободи (наприклад часовим інтер-
валом), перешкода від інших секторів на БТ в за-
даному секторі має характеристики залежного від 
сигналу шуму або власних шумів. Це особливо 
справедливо, коли перешкода від інших секторів 
масштабується з потужністю сигналу, яка має міс-
це у варіанті здійснення, в якому різні сектори об-
межені передачею ідентичної або пропорційної 
потужності із заданим ступенем свободи, напри-
клад, тонами в системі множинного доступу 
OFDM. 

Відповідно до винаходу, звичайні пілот-
сигнали з різними попередньо визначеними і відо-
мими рівнями інтенсивності передають від базової 
станції на безпровідні термінали, щоб охарактери-
зувати залежність повного шуму в БТ від потужно-
сті сигналу БС на БТ. Різні сектори можуть бути, і 
часто є, керованими для передачі, щонайменше, 
деяких пілот-сигналів на одному і тому ж тоні і в 
один і той же час. Різними секторами часто керу-
ють, щоб використати різні попередньо визначені 
рівні потужності передачі для пілот-сигналу, пере-
даного на тоні в кожному з секторів. Наприклад, на 
тоні 1 у час Т1, першим сектором можуть керувати 
для передачі пілот-сигналу з першим рівнем поту-
жності, в той час як сусіднім сектором керують для 
передачі в той же самий час Т1 пілот-сигналу з 
другим рівнем потужності на тоні 1, причому дру-
гий рівень потужності відрізняється від першого 
рівня потужності. 

Згідно з одним варіантом здійснення цього ви-
находу, «нульові пілот-сигнали стільника» викори-
стовують разом із звичайними пілот-сигналами, 
щоб охарактеризувати залежність повного шуму в 
БТ від потужності сигналу, переданого БС на цей 
БТ. Нульові пілот-сигнали стільника є ресурсами 
низхідної лінії зв'язку (ступенями свободи), де жо-
ден з секторів стільника не передає ніякої потуж-
ності. Шум, виміряний на цих ступенях свободи 
забезпечує оцінку незалежного від сигналу шуму в 
БТ. Звичайні пілот-сигнали (або просто «пілоти») є 
ресурсами (ступенями свободи), де кожний сектор 
стільника передає відомі символи з використанням 
фіксованих або попередньо визначених потужнос-
тей. Шум, виміряний на пілот-сигналах, таким чи-
ном, включає в себе міжсекторну перешкоду і за-
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безпечує оцінку повного шуму, що включає в себе 
залежний від сигналу шум. 

Одна з ознак винаходу відноситься до поняття 
«нульового пілот-сигналу сектора». Нульові пілот-
сигнали сектора можуть бути використані в секто-
ризованій стільниковій безпровідній системі для 
оцінки шуму в БТ, наприклад, коли БТ знаходиться 
на межі двох секторів, і планування між секторами 
координоване так, щоб БТ на межі не отримував 
ніякої перешкоди від іншого сектора. Нульовий 
пілот-сигнал сектора може бути ресурсами низхід-
ної лінії зв'язку, коли один сектор в стільнику не 
передає ніякої енергії сигналу, а інші або суміжний 
сектор передають звичайні, наприклад, ненульові 
пілот-сигнали. 

Більш узагальнено, інші типи нульових пілот-
сигналів сектора можуть бути визначені там, де 
піднабір секторів стільника не передає сигналів по 
ресурсах низхідної лінії зв'язку, а інші сектори пе-
редають звичайні пілот-сигнали. Крім того, більш 
узагальнено, координоване планування серед сек-
торів може бути таким, що БС зменшує (але не 
обов'язково усуває), потужність передачі по деяких 
секторах для зменшення перешкоди, яку БТ отри-
мує від інших секторів. У деяких випадках, дані 
передані на тоні в секторі, сусідньому з сектором, 
який передає пілот-сигнал на тоні. 

За допомогою різних пілот-сигналів звичайної 
інтенсивності і/або різних типів нульових пілот-
сигналів, БТ може оцінити шум в приймачі, як фун-
кцію потужності сигналу, переданого на цей БТ в 
різних умовах. Винахід також стосується передачі 
цієї інформації від БТ на БС, щоб дати можливість 
БС визначити потужність, яку потрібно використа-
ти для передачі на різні БТ, як у всеспрямованому 
стільнику, так і в середовищі секторизованого сті-
льника. На відміну від відомого рівня техніки, ін-
формація якості каналу не є одиничним скалярним 
значенням, а включає в себе два або більшу кіль-
кість значень, які можуть бути використані для 
відображення впливу власне самого шуму і/або 
міжсекторного шуму в доповнення до фонового 
шуму. 

У варіанті здійснення винаходу для основаної 
на OFDM стільниковій безпровідній системі, пілот-
сигнали включають в себе відомі символи, які пе-
редають на базову станцію на певних тонах (і в 
певні часи символу) з постійною або попередньо 
визначеною потужністю, а нульовими пілот-
сигналами звичайно є тони, які залишають пусти-
ми, тобто, з нульовою потужністю передачі. 

У варіанті здійснення, що використовується 
при всеспрямованій організації антени, відомому 
тут, як «всеспрямований стільник», БТ вимірює 
ВСШ на тонах пілот-сигналу, яке включає в себе 
всі джерела шуму/перешкод, в тому числі шум, 
який залежить від потужності передачі пілот-
сигналу. Крім того, БТ також вимірює шум, викори-
стовуючи тон(и) нульового пілот-сигналу стільни-
ка. Відношення отриманої потужності пілот-
сигналу, взяте разом з цим вимірюванням шуму 
дає ВСШ, яке обмежене незалежним від сигналу 
шумом/перешкодою. БТ передає назад на БС ці 
два значення ВСШ, або деяка еквівалентна комбі-
нація статистики. 

У варіанті здійснення з секторизованою орга-
нізацією, з спрямованими антенами сектора, єди-
ний стільник розділений на численні сектори, деякі 
або всі з яких можуть спільно використовувати той 
же діапазон частот (ступеня свободи), відповідаю-
чи частотному багаторазовому використанню, яке 
дорівнює 1. В цій ситуації, в доповнення до нульо-
вого пілот-сигналу стільника, винахід описує вико-
ристання нульових пілот-сигналів сектора, які при-
сутні в піднаборі секторів, але не у всіх секторах, і 
також забезпечує шаблон для тонів пілот-сигналу, 
такий, що нульовий тон пілот-сигналу в одному 
секторі є часом/частотою, синхронізованими з то-
ном пілот-сигналу в деяких або всіх інших секто-
рах. Це дозволяє БТ вимірювати два сигнал-шум, 
які включають в себе перешкоду від різних комбі-
націй секторів. По зворотній лінії зв'язку, БТ пові-
домляє набір пов'язаних з ВСШ статистик, який 
дає можливість БС зробити оцінку цих отриманих 
рівнів ВСШ на БТ, як функцію потужності передачі 
базової станції. БС використовує повідомлені зна-
чення якості каналу для визначення рівня потуж-
ності, з яким потрібно здійснювати передачу для 
досягнення бажаного ВСШ на БТ. 

Відповідно до винаходу, безпровідний термі-
нал виконує вимірювання, щонайменше, двох різ-
них отриманих пілот-сигналів, які були передані з 
різними першим і другим попередньо вибраними, і, 
таким чином, відомими, рівнями потужності. Ці два 
рівні потужності можуть бути, наприклад, постій-
ним ненульовим рівнем потужності і рівнем потуж-
ності передачі, який дорівнює нулю, хоч можливі і 
інші комбінації рівня потужності, причому не є обо-
в'язковою вимогою, щоб один рівень потужності 
був нульовим рівнем потужності. Значення, отри-
мане від вимірювання першого отриманого пілот-
сигналу, обробляють першою функцією для виро-
блення значення першого індикатора якості кана-
лу. Друге виміряне значення сигналу, отримане за 
допомогою вимірювання другого отриманого пілот-
сигналу обробляють другою функцією, яка відріз-
няється від першої функції, для вироблення друго-
го значення індикатора якості каналу. Перші і другі 
значення індикатора якості каналу передають від 
безпровідного терміналу на базову станцію. У де-
яких варіантах здійснення, їх передають в єдиному 
повідомленні, в той час як в інших варіантах здійс-
нення їх передають в окремих повідомленнях. 
Значення індикатора якості каналу можуть бути, 
наприклад, значеннями ВСШ або значеннями по-
тужності. Таким чином, першим і другим значен-
ням індикатора якості каналу можуть бути обидва 
значеннями ВСШ, можуть бути обидва значеннями 
потужності або одне з них може бути значенням 
ВСШ, а інше може бути значенням потужності. Інші 
типи значень можуть бути також використані, як 
значення індикатора якості каналу з ВСШ і значен-
нями потужності, які приведені як приклад. 

У деяких варіантах здійснення БТ визначає 
своє положення відносно межі сектора і повідом-
ляє про цю інформацію положення базовій станції. 
Інформацію положення повідомляють базовій ста-
нції. Інформація положення, про яку повідомля-
ють, звичайно є додатковою до двох значень інди-
катора якості каналу, і її іноді посилають, як 
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окреме повідомлення. Однак, в деяких випадках, 
інформацію положення передають в тому ж пові-
домленні, що і два значення індикатора якості ка-
налу. 

Численні додаткові ознаки, переваги і варіанти 
здійснення способів і пристроїв за даним винахо-
дом розкриті в нижченаведеному докладному опи-
сі. 

Перелік фігур креслень 
Фіг. 1 - спрощена схема, що показує переда-

вач і приймач, які використовуються для розкриття 
даного винаходу. 

Фіг. 2 - безпровідна стільникова система зв'яз-
ку, яка приводиться як приклад. 

Фіг. 3 - приклад, в якому шум залежить від по-
тужності сигналу, що передається, і який викорис-
товується для розкриття даного винаходу. 

Фіг. 4 - характеристична лінія перешкод, яка 
приводиться як приклад, що показує залежність 
отриманої потужності від повного шуму, і що вико-
ристовується для розкриття даного винаходу. 

Фіг. 5 - графік залежності потужності від часто-
ти, що відповідає варіанту здійснення винаходу, 
який приводиться як приклад, і ілюструє тони да-
них, ненульові тони пілот-сигналу і нульовий тон 
пілот-сигналу. 

Фіг. 6 - графік, що ілюструє відношення між 
ВСШ 1, прийняте безпровідним терміналом ВСШ, 
включаючи залежний від сигналу і незалежний від 
сигналу шум, і ВСШ 0, прийняте безпровідними 
терміналами ВСШ, що не включає в себе залежно-
го від сигналу шуму, для 3 випадків: коли шум не-
залежний від сигналу, коли залежний від сигналу 
шум дорівнює сигналу, і коли залежний від сигналу 
шум є меншим, ніж сигнал. 

Фіг. 7 - сигналізація для трисекторного варіан-
ту здійснення OFDM за винаходом, що приводить-
ся як приклад, яка ілюструє ненульові тони пілот-
сигналу, тони нульового пілот-сигналу сектора і 
тони нульового пілот-сигналу стільника, відповідно 
до винаходу. 

Фіг. 8 - приклад перескоку тону не нульових пі-
лот-сигналів, нульового пілот-сигналу сектора і 
нульових пілот-сигналів стільника, відповідно до 
винаходу. 

Фіг. 9 - три ситуації для безпровідного термі-
налу у 3 варіантах здійснення сектора, який при-
водиться як приклад, що використовуються для 
розкриття даного винаходу відносно аспектів ін-
формації межі сектора, за даним винаходом. 

Фіг. 10 - схема, що використовує 3 типи секто-
ра, які повторюють для випадків з стільниками, що 
включають в себе більше ніж 3 сектори, відповідно 
до даного винаходу. 

Фіг. 11 - системи зв'язку, які приводяться як 
приклад, що здійснюють даний винахід. 

Фіг. 12 - базова станція, що приводиться як 
приклад, здійснена відповідно до даного винаходу. 

Фіг. 13 - безпровідний термінал, що приво-
диться як приклад, здійснений відповідно до дано-
го винаходу. 

Фіг. 14 - етапи передачі тонів пілот-сигналу в 
численних секторах стільника синхронізованим 
чином, відповідно до даного винаходу. 

Фіг. 15-17 - передачі тону пілот-сигналу, які 
приводяться як приклад, нарівні з інформацією 
потужності передачі пілот-сигналу, відповідно до 
даного винаходу. 

Фіг. 18 - діаграма, що показує передачу сигна-
лів на десяти різних тонах протягом єдиного пері-
оду передачі символу, відповідно до даного вина-
ходу. 

Фіг. 19 - блок-схема, яка ілюструє роботу без-
провідного терміналу, який приводиться як прик-
лад, що здійснює способи за даним винаходом. 

Фіг. 20 - блок-схема, яка ілюструє роботу ба-
зової станції, яка приводиться як приклад, що 
здійснює способи за даним винаходом. 

Способи і пристрої за даним винаходом добре 
підходять для використання в системі безпровід-
ного зв'язку, яка використовує один або декілька 
багатосекторних стільників. На Фіг. 11 представ-
лена система 1100 з єдиним показаним стільником 
1104, яка приводиться як приклад, але очевидним 
є те, що система може включати в себе багато 
таких стільників 1104, і часто їх включає. Кожний 
стільник 1104 розділений на множину з N секторів, 
де N являє собою позитивне ціле число, більше 
ніж 1. Система 1100 являє собою випадок, коли 
кожний стільник 1104 поділений на 3 сектори: пе-
рший сектор S0 1106, другий сектор S1 1108 і тре-
тій сектор S2 1110. Стільник 1104 включає в себе 
межу 1150 сектора S2, межу 1152 сектора S1/S2 і 
межу 1154 сектора S2/S0. Межами сектора є межі, 
де сигнали від численних секторів, наприклад, 
суміжних секторів, можуть бути отримані з майже 
одним і тим рівнем, що заважає приймачу розріз-
нювати передачі з сектора, в якому він розташо-
ваний, і з суміжного сектора. У стільнику 1104, чи-
сленні кінцеві вузли (KB), наприклад, безпровідні 
термінали (БТ), такі як рухомі вузли, здійснюють 
зв'язок з базовою станцією (БС) 1102. Стільники з 
двома секторами (N=2) і числом секторів, більшим 
ніж 3 (N>3), також можливі. У секторі S0 1106, 
множина кінцевих вузлів KB (1) 1116, KB (Χ) 1118 
пов'язана з базовою станцією 1 1102 за допомо-
гою безпровідних ліній 1117, 1119, відповідно. У 
секторі S1 1108, множина кінцевих вузлів KB (1') 
1120, KB (X') 1122 пов'язана з базовою станцією 1 
1102 за допомогою безпровідних ліній 1121, 1123, 
відповідно. У секторі S2 1110, множина кінцевих 
вузлів KB (1") 1124, KB (Χ") 1126 пов'язана з базо-
вою станцією 1 1102 за допомогою безпровідних 
ліній 1125, 1127, відповідно. Відповідно до вина-
ходу, базова станція 1102 передає пілот-сигнали з 
численними рівнями потужності на KB 1116, 1118, 
1120, 1122, 1124, 1126 і є синхронізація передачі 
пілот-сигналів різних попередньо визначених і ві-
домих рівнів між цими трьома секторами. Відпові-
дно до винаходу, кінцеві вузли, наприклад, KB (1) 
1116 повідомляє інформацію зворотного зв'язку, 
наприклад, значення індикатора якості каналу, на 
базову станцію 1102, дозволяючи базовій станції 
1102 визначати отримане безпровідними терміна-
лами ВСШ, як функцію потужності переданого ба-
зовою станцією сигналу. Базова станція 1102 по-
в'язана з мережевим вузлом 1112 за допомогою 
мережевої лінії 1114 зв'язку. Мережевий вузол 
1112 пов'язаний з іншими мережевими вузлами, 
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наприклад, проміжними вузлами, іншою базовою 
станцією, вузлами ААА, вузлами домашнього аге-
нта і т.д., і інтернет за допомогою мережевої лінії 
1129 зв'язку. Мережевий вузол 1112 забезпечує 
інтерфейс поза стільником 1104, так, щоб KB, 
працюючі в межах стільника, могли здійснювати 
зв'язок з рівноправними вузлами поза стільником 
1104. KB в стільнику 1104 можуть переміщатися в 
секторах 1106, 1108, 1110 стільника 1104 або мо-
жуть переміщатися в інший стільник, відповідний 
іншій базовій станції. Мережеві лінії 1114 і 1129 
зв'язку можуть бути, наприклад, волоконно-
оптичними кабелями. 

На Фіг. 12 представлена базова станція (БС) 
1200, яка приводиться як приклад, здійснена від-
повідно до винаходу. Базова станція 1200 є більш 
деталізованим представленням базової станції 
1102, показаної в системі 1100 зв'язку за Фіг. 11, 
що приводиться як приклад. Базова станція 1200 
включає в себе секторизовані антени 1203, 1205, 
пов'язані з приймачем 1202 і передавачем 1204, 
відповідно. Приймач 1202 включає в себе декодер 
1212, тоді як передавач 1204 включає в себе ко-
дер 1214. Базова станція 1200 також включає в 
себе інтерфейс 1208 вводу-виводу, процесор, на-
приклад, ЦП, 1206 і пам'ять 1210. Передавач 1204 
використовують для передачі пілот-сигналів в чис-
ленні сектори синхронізованим чином за допомо-
гою секторизованої передавальної антени 1205. 
Приймач 1202, передавач 1204, процесор 1206, 
інтерфейс 1208 вводу-виводу і пам'ять 1210 пов'я-
зані між собою шиною 1209, по якій різні елементи 
можуть виконувати обмін даними і інформацією. 
Інтерфейс 1208 вводу-виводу зв'язує базову стан-
цію 1200 з інтернетом і з іншими мережевими вуз-
лами. 

Пам'ять 1210 включає в себе підпрограми 
1218 і дані/інформацію 1220. Підпрограми 1218, 
при їх виконанні процесором 1206, спричиняють 
роботу базової станції 1200 відповідно до винахо-
ду. Підпрограми 1218 включають в себе підпрог-
раму 1222 зв'язку, підпрограму 1260 обробки 
отриманих сигналів і підпрограми 1224 керування 
базовою станцією. Підпрограма 1260 обробки 
отриманих сигналів включає в себе модуль 1262 
витягання значення індикатора якості каналу, який 
витягує значення індикатора якості каналу з отри-
маних сигналів, наприклад, повідомлень БТ, і мо-
дуль 1264 витягання інформації положення для 
витягання інформації положення БТ з отриманих 
повідомлень. Інформація положення, в деяких 
варіантах здійснення, вказує положення БТ відно-
сно межі сектора. Витягнуті значення індикатора 
якості каналу, наприклад, ВСШ або значення по-
тужності, забезпечують підпрограмі 1226 обчис-
лення потужності передачі для використання при 
обчисленні потужності передачі для сигналів, що 
передаються на БТ. Підпрограми 1224 керування 
базової станції включають в себе модуль 1225 
планувальника 1225, підпрограму 1226 обчислен-
ня потужності передачі і сигнальні підпрограми 
1228, що включають в себе підпрограму генерації 
пілот-сигналу і керування його передачею. 

Дані/інформація 1220 включають в себе дані 
1232, інформацію 1234 послідовності перескоку 

пілот-сигналу і дані/інформацію 1240 безпровідно-
го терміналу. Дані 1232 можуть включати в себе 
дані від декодера 1212 приймача, дані, що підля-
гають передачі на кодер 1214 передавача, резуль-
тати проміжних етапів обробки і т.д. Інформація 
1234 послідовності перескоку пілот-сигналу вклю-
чає в себе інформацію 1236 рівня потужності і то-
нальну інформацію 1238. Інформація рівня потуж-
ності визначає різні рівні потужності, які будуть 
застосовані до різних тонів для генерування пілот-
сигналів різної інтенсивності, в межах послідовно-
сті перескоку тону пілот-сигналу, відповідно до 
винаходу. Ці значення пілот-сигналу встановлені, 
наприклад, попередньо вибрані фіксовані значен-
ня, до передачі і відомі як БС 1200, так і БТ в сті-
льнику, що обслуговується БС 1200. Тональна 
інформація 1238 включає в себе інформацію, яка 
визначає які тони повинні бути використані як тони 
пілот-сигналу особливого рівня інтенсивності, які 
тони повинні бути нульовими тонами сектора і 
якими тони повинні бути нульовими тонами стіль-
ника, в послідовності перескоку тонів пілот-
сигналу для кожного сектора для кожного ІД 1246 
термінала. Дані/інформація 1240 безпровідного 
терміналу включають в себе набори інформації 
даних для кожного безпровідного терміналу, який 
працює в межах стільника, інформацію 1242 БТ1, 
інформацію 1254 БT N. Кожний набір інформації, 
наприклад, інформація 1242 БТ1 включає в себе 
дані 1244, ІД 1246 термінала, ІД 1248 сектора, 
значення 1250 індикатора якості каналу і інформа-
цію 1252 положення межі сектора. Дані 1244 вклю-
чають в себе дані користувача, отримані від БТ1 і 
дані користувача, які підлягають передачі на рів-
ноправний вузол, що здійснює зв'язок з БТ1. ІД 
1246 термінала являє собою ідентифікацію, виді-
лену для БТ1; особливу послідовність перескоку 
тону пілот-сигналу, що включає в себе пілот-
сигнали різної інтенсивності в попередньо визна-
чені часи, генерують базовою станцією у відповід-
ності з кожним конкретним ІД 1246 терміналу. 

ІД 1248 сектора ідентифікує, в якому з трьох 
секторів, S0, S1, S2, працює БТ1. Значення 1250 
індикатора якості каналу включає в себе інформа-
цію, передану БТ1 на базову станцію в повідом-
леннях про якість каналу, які базова станція може 
використовувати для обчислення очікуваного до 
отримання рівня ВСШ БТ1, як функції потужності 
сигналу передачі базової станції. Значення 1250 
індикатора якості каналу отримують БТ1 з вимірю-
вань, виконаних БТ1 по пілот-сигналах різної інте-
нсивності, переданих базовою станцією, відповід-
но до даного винаходу. Інформація 1252 
положення межі сектора включає в себе: інфор-
мацію, яка ідентифікує, чи виявив БТ1, що він зна-
ходиться біля межі сектора, зазнаючи високих рів-
нів перешкод, і інформацію, яка ідентифікує, поруч 
з межею сектора мався розташований БТ1. Цю 
інформацію отримують або виводять з інформації 
зворотного зв'язку про положення, що передаєть-
ся БТ1 і отримується БС. Значення 1250 індикато-
ра якості каналу і інформація 1252 положення ме-
жі сектора представляють інформацію зворотного 
зв'язку про якість каналу від БТ1 до базової станції 
1200, що забезпечує інформацію про один або 
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декілька низхідних каналів зв'язку між базовою 
станцією 1200 і БТ1. 

Підпрограми 1222 зв'язку використовують для 
керування базовою станцією 1200 для виконання 
різних операцій зв'язку і здійснення різних прото-
колів зв'язку. Підпрограми 1222 керування базо-
вою станцією використовують для керування ба-
зовою станцією 1200 для виконання основних 
функціональних можливостей базової станції, на-
приклад, вироблення і прийому сигналу, плану-
вання і здійснення етапів способу за даним вина-
ходом, в тому числі вироблення пілот-сигналів з 
різними рівнями інтенсивності передачі, прийому і 
обробки і використання інформації, повідомленої 
безпровідним терміналом. Сигнальна підпрограма 
1228 керує передавачем 1204 і приймачем 1204, 
які генерують і виявляють сигнали на безпровідні 
термінали і від них, наприклад, сигнали OFDM, які 
йдуть за послідовностями перескоку тону даних. 
Підпрограма керування виробленням і передачею 
пілот-сигналу використовує дані/інформацію 1220, 
в тому числі інформацію 1234 послідовності пере-
скоку пілот-сигналу, для генерування особливих 
послідовностей перескоку пілот-сигналу для кож-
ного сектора. Рівнями потужності тонів пілот-
сигналу, включеними в інформацію 1236 рівня 
потужності, і особливими тонами, вибраними для 
отримання особливих тонів пілот-сигналу для кож-
ного пілот-сигналу в кожному секторі в особливі 
моменти часу координують і керують під керівниц-
твом підпрограми 1230 генерування і передачі 
пілот-сигналу. Ця підпрограма 1230 керує переда-
чею тонів пілот-сигналу, наприклад, як подано на 
Фіг. 15-17. Окремі команди обробки, наприклад, 
програмні команди, які відповідають за передачу 
різних тонів пілот-сигналу є окремими компонен-
тами або модулями, які можуть бути оброблені як 
окремі засоби, які працюють спільно для керуван-
ня базовою станцією для передачі послідовностей 
тону пілот-сигналу, описаних і показаних на Фіг. 
15-17. Координування і/або синхронізація передачі 
різних типів пілот-сигналів між секторами стільни-
ка, наприклад, в термінах частоти передачі і/або 
часі передачі символу, при керуванні потужністю 
передачі, дозволяє безпровідному терміналу, оде-
ржуючому різні рівні переданих тонів пілот-
сигналу, наприклад, відомі попередньо визначені 
тони фіксованого рівня пілот-сигналу, тони нульо-
вого пілот-сигнал сектора і тони нульового пілот-
сигналу стільника, отримувати, наприклад, обчис-
лювати з виміряних значень сигналу, значення 
1250 індикатора якості каналу. Відповідно до ви-
находу, звичайні (ненульові) тони пілот-сигналу, 
тони нульового пілот-сигналу сектора і тони ну-
льового пілот-сигналу стільника можуть проколю-
вати або замінювати тони даних, які були б пере-
дані в звичайному випадку. Модуль 1225 
планування використовують для керування плану-
ванням передачі і/або виділенням ресурсів зв'язку. 
Планувальник 1225, відповідно до винаходу, може 
бути забезпечений інформацією, яка вказує отри-
мане ВСШ кожного безпровідного терміналу, як 
функцію потужності сигналу, що передається ба-
зовою станцією. Така інформація, отримана із зна-
чень 1250 індикатора якості каналу, може бути 

використана планувальником для виділення сег-
ментів каналу для БТ. Це дозволяє БС 1200 виді-
ляти сегменти на каналах, що мають достатню 
потужність передачі, щоб задовольнити отримані 
вимоги по ВСШ для конкретної швидкості передачі 
даних, схемі кодування і/або модуляції, вибраних 
для забезпечення для БТ. 

На Фіг. 13 представлений безпровідний термі-
нал 1300, що приводиться як приклад, здійснений 
відповідно до даного винаходу. Безпровідний тер-
мінал 1300 може бути використаний, як безпровід-
ний кінцевий вузол, наприклад, рухомий вузол. 
Безпровідний термінал 1300 є більш деталізова-
ним представленням KB 1114, 1116, 1118, 1120, 
1122, 1124 показаним в системі 1100 зв'язку за Фіг. 
11, що приводиться як приклад. Безпровідний те-
рмінал 1300 включає в себе приймач 1302, пере-
давач 1304, процесор, наприклад ЦП, 1306, і па-
м'ять 1308 пов'язані між собою шиною 1310, по 
якій елементи можуть виконувати обмін даними і 
інформацією. Безпровідний термінал 1300 вклю-
чає в себе антени 1303, 1305 приймача і переда-
вача, які пов'язані з приймачем і передавачем 
1302, 1304 відповідно. 

Приймач 1302 включає в себе декодер 1312, 
тоді як передавач 1304 включає в себе кодер 
1314. Процесор 1306, під керуванням однієї або 
більшої кількості підпрограм 1320, збережених в 
пам'яті 1308, викликає роботу безпровідного тер-
міналу 1300 відповідно до способів за даним вина-
ходом, як описано в даних матеріалах. Пам'ять 
1308 містить підпрограми 1320 і дані/інформацію 
1322. Підпрограми 1320 включають в себе підпро-
граму 1324 зв'язку і підпрограми 1326 керування 
безпровідним терміналом. Підпрограми 1326 керу-
вання безпровідним терміналом включають в себе 
сигнальну підпрограму 1328, що включає в себе 
модуль 1330 вимірювання пілот-сигналу, модуль 
1332 вироблення значення індикатора якості кана-
лу, модуль 1331 визначення положення межі сек-
тора і модуль 1333 керування передачею значення 
індикатора якості каналу. Дані/інформація 1322 
включають в себе дані 1334 користувача, напри-
клад інформацію, яка підлягає передачі від без-
провідного терміналу 1300 на рівноправний вузол, 
інформацію користувача 1336 і сигнальну інфор-
мацію 1350 пілот-сигналу. Інформація користувача 
1336 включає в себе інформацію 1337 про виміря-
ні значення сигналу, інформацію 1338 значення 
індикатора якості, інформацію 1340 положення 
межі сектора, інформацію ІД 1342 термінала, ін-
формацію ІД базової станції, і інформацію 1346 
повідомлення про канал. Сигнальна інформація 
1350 пілот-сигналу включає в себе інформацію 
1352 послідовності перескоку, інформацію 1354 
рівня потужності і тональну інформацію 1356. Ін-
формація 1337 про виміряне значення сигналу 
включає в себе виміряні значення сигналу, отри-
мані з вимірювань, виконаних під керуванням мо-
дуля 1330 вимірювання пілот-сигналу, щонаймен-
ше, однієї з амплітуди і фази отриманого пілот-
сигналу. Інформація 1338 значення індикатора 
якості включає в себе вихід модуля 1332 вироб-
лення значення індикатора якості каналу. Інфор-
мацію 1338 значення індикатор якості каналу, при 
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її передачі на базову станцію може дозволити ба-
зовій станції визначити отримане БТ ВСШ, як фун-
кцію потужності переданого сигналу. Інформація 
1340 положення межі сектора включає в себе ін-
формацію, яка ідентифікує, що безпровідний тер-
мінал знаходиться в області межі сектора, напри-
клад, безпровідний термінал зазнає високих рівнів 
міжсекторних перешкод, і інформацію, що іденти-
фікує, який з двох сусідніх секторів є сектором 
граничної області. Базова станція може викорис-
товувати інформацію межі сектора, щоб ідентифі-
кувати канали в сусідніх секторах, де потужність 
передачі повинна бути вимкнена, для зменшення 
міжсекторних перешкод. Інформація 1346 повідо-
млення про канал включає в себе отримані зна-
чення 1338 індикатора якості каналу, або частини 
значень 1338 індикатора якості каналу і може та-
кож включати в себе інформацію 1340 положення 
межі сектора. Інформація 1346 повідомлення про 
канал може бути структурована з представленням 
окремих повідомлень для кожного значення інди-
катора якості або з представленням груп значень 
індикатора якості, включених в єдине повідомлен-
ня. Повідомлення можуть відсилатися періодично 
в попередньо визначені моменти часу по виділе-
них каналах. Інформація 1342 ІД термінала пред-
ставляє виділену базовою станцією ідентифікацію, 
застосовану до безпровідного терміналу 1300, що 
працює в межах стільникової зони покриття базо-
вої станції. Інформація 1344 ІД базової станції 
включає в себе інформацію, специфічну по відно-
шенню до базової станції, наприклад, значення 
крутості послідовності перескоку, і може також 
включати в себе інформацію ідентифікації секто-
ра. 

Інформація 1352 послідовності перескоку пі-
лот-сигналу, ідентифікує для заданої базової ста-
нції, з інформацією 1344 ІД базової станції, які то-
ни 1356, в який час, наприклад, час символу 
OFDM, повинні бути виміряні для оцінки пілот-
сигналів. Інформація 1354 рівня потужності пілот-
сигналу ідентифікує для безпровідних терміналів, 
рівні передачі пілот-сигналів на виділених тонах 
1356 пілот-сигналу, включених в послідовність 
1352 перескоку тонів пілот-сигналу. Інформація 
1354 про рівень потужності пілот-сигналу може 
також ідентифікувати тони нульового пілот-
сигналу сектора і стільника. 

Підпрограми 1324 зв'язку використовують для 
керування безпровідним терміналом 1300 для ви-
конання різних операцій зв'язку і здійснення різних 
протоколів зв'язку. 

Підпрограми 1326 керування безпровідним те-
рміналом керують основними функціональними 
можливостями безпровідного терміналу 1300, від-
повідно до способів за даним винаходом. Сигна-
льні підпрограми 1328 безпровідного терміналу 
керують основними функціональними можливос-
тями передачі сигналів безпровідному терміналу, 
в тому числі керуванням приймачем 1302, переда-
вачем 1304, виробленням і прийомом сигналу, і 
керують роботою безпровідного терміналу відпо-
відно до способів за даним винаходом, в тому чи-
слі вимірюванням пілот-сигналів, виробленням 
значень індикатора якості і передачею значень 

індикатора якості каналу. Модуль 1330 вимірюван-
ня пілот-сигналу керує вимірюванням отриманих 
пілот-сигналів, ідентифікованих інформацією 1334 
ІД базової станції, інформацією 1352 послідовності 
перескоку і тональною інформацією 1356. Підпро-
грама 1330 вимірювання пілот-сигналу вимірює, 
щонайменше, одне з амплітуди і фази пілот-
сигналу для вироблення виміряного значення сиг-
налу, відповідного кожному виміряному пілот-
сигналу. Модуль 1332 вироблення значення інди-
катора якості каналу включає в себе модуль 1361 
оцінки потужності і модуль 1362 оцінки ВСШ. Мо-
дуль 1332 вироблення значення індикатора якості 
каналу генерує значення індикатора якості згідно з 
функціями, які використовують значення 1337 ви-
міряного сигналу, вимірювання пілот-сигналу, що 
видаються з модуля 1330. Модуль 1332 включає в 
себе перший і другий набори команд для виконан-
ня першої і другої функцій значення індикатора 
якості каналу, причому перша і друга функції різні. 
Модуль 1361 оцінки потужності включає в себе 
програмні команди для керування процесором 
1306 для оцінки отриманої потужності, включеної в 
отриманий пілот-сигнал(и). Модуль 1362 оцінки 
ВСШ включає в себе програмні команди для керу-
вання процесором 1306 для оцінки відношення 
сигнал/шум отриманого пілот-сигналу (пілот-
сигналів). Модуль 1331 визначення положення 
межі сектора визначає положення безпровідного 
терміналу 1300 відносно межі сектора з інформа-
ції, включеної в отримані сигнали. Модуль 1331 
визначення положення межі сектора може також 
розрізнювати, до якої сусідньої межі сектора без-
провідний термінал ближче і який сусідній сектор 
викликає більш високі рівні перешкод по відно-
шенню до БТ 1300. Інформація, що видається мо-
дулем 1131 визначення положення межі сектора, 
включена в інформацію 1340 положення межі сек-
тора. Підпрограма 1333 керування передачею ін-
дикатора якості каналу керує передачею на базову 
станцію інформації про значення індикатора якості 
каналу і інформації межі сектора. Підпрограма 
1333 керування передачею значення індикатора 
якості каналу включає в себе модуль 1335 генеру-
вання повідомлення. Модуль 1335 генерування 
повідомлення керує процесором 1306 з викорис-
танням команд, які виконує машина для генеру-
вання повідомлень, що використовуються для пе-
редачі значень індикатора якості каналу. Модуль 
1335 генерування повідомлення може генерувати 
повідомлення з єдиним індикатором якості каналу, 
оцінювати або включати, щонайменше, два зна-
чення індикатора якості каналу в єдине повідом-
лення. Модуль 1335 генерування повідомлення 
може також генерувати повідомлення, які включа-
ють в себе інформацію положення, наприклад, 
інформацію 1340 положення межі сектора або 
включати таку інформацію в повідомлення, яке 
включає в себе значення індикатора якості каналу. 
Повідомлення, згенеровані модулем 1335 генеру-
вання повідомлення, передають під керуванням 
модуля 1333 керування передачею значення інди-
катора якості каналу. Повідомлення, відповідні 
першому і другому значенням можуть перемежо-
вуватися, наприклад, чергуватися для цілей пере-
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дачі. Модуль 1333 керування передачею значення 
індикатора якості каналу передає повідомлення 
періодично в деяких варіантах здійснення, викори-
стовуючи сегменти каналу зв'язку, виділені для 
перенесення значень індикатора якості каналу. 
Модуль 1333 може також керувати часами пере-
дачі, щоб відповідати попередньо вибраним виді-
леним часовим інтервалам, призначених базовою 
станцією для використання за допомогою БТ 1300, 
таким чином перешкоджаючи іншим безпровідним 
терміналам використовувати виділені часові інте-
рвали. 

На Фіг. 1 представлена спрощена схема, яка 
показує передавач 101 і приймач 103, який буде 
використовуватися для розкриття винаходу. Пере-
давач 101 може бути, наприклад, передавачем 
1204 базової станції 1200, тоді як приймач 103 
може бути, наприклад, приймачем 1302 безпрові-
дного терміналу 1300. У системі зв'язку, такій як 
система 1100, передавач 101 часто вимушений 
робити вибір відповідного способу передачі даних 
на приймач 103. Вибір може включати в себе шви-
дкість кодування коду з виправленням помилок, 
сукупності модуляції і рівень потужності передачі. 
Взагалі, щоб зробити розумний вибір бажано, щоб 
передавач 101 мав дані про канал зв'язку від пе-
редавача 101 до приймача 103. На Фіг. 1 показана 
система 100, яка приводиться як приклад, в якій 
передавач 101 відправляє трафік 104 даних на 
приймач 103 по прямій лінії 105 зв'язку. По зворо-
тній лінії 107 зв'язку від приймача 103 до переда-
вача 101, приймач 103 повідомляє умову 106 ка-
налу прямої лінії зв'язку передавачу 101. 
Передавач 101 потім використовує повідомлену 
інформацію 106 про стан каналу для встановлення 
її параметрів належно для передачі. 

На Фіг. 2 представлена безпровідна стільнико-
ва система 200 зв'язку, яка приводиться як прик-
лад, в якій передавач включений в базову станцію 
(БС) 201 з антеною 205, а приймач включений в 
безпровідний термінал (БТ), 203, наприклад, ру-
хомий термінал або нерухомий термінал, з анте-
ною 207, що забезпечує базовій станції 201 мож-
ливість здійснювати передачу інформації по 
низхідному каналу (каналах) 208 на безпровідний 
термінал 203. Дані 211 трафіка можуть бути пере-
дані по низхідному каналу(лам) 208. БС 201 часто 
передає пілот-сигнали 209, які звичайно переда-
ють на малій частці ресурсу передачі і взагалі зви-
чайно з відомих (попередньо визначених) симво-
лів, що передаються з постійною потужністю. БТ 
203 вимірює умову 213 низхідного каналу на осно-
ві отриманих пілот-сигналів 209 і повідомляє умо-
ви 213 каналу на БС 201 по висхідному каналу 
215. Потрібно зазначити, що оскільки умови 213 
каналу часто змінюються у часі в зв'язку із зага-
санням і ефектами Доплера, бажано, щоб БС 201 
передавала пілот-сигнали 209 часто або навіть 
безперервно так, щоб БТ 203 міг відстежувати і 
повідомляти умови 213 каналу, як вони змінюють-
ся у часі. БТ 203 може оцінити умови 213 низхідно-
го каналу на основі отриманої потужності сигналу і 
шуму і перешкод по пілот-сигналах 209. Комбіна-
ція шуму і перешкоди буде згадана згодом як 
«шум/перешкода» або іноді просто, як «шум». У 

відомих з рівня техніки методиках, цей тип інфор-
мації звичайно повідомляють в формі єдиного 
скалярного відношення, типу відношення сигнал-
шум (ВСШ) або еквівалентного показника. У випа-
дку, коли шум/перешкода не залежить від сигналу, 
що передається, такий єдиний скалярний показник 
звичайно являє собою все, що потрібно БС 201 
для прогнозу того, як отримане ВСШ зміниться з 
потужністю передачі сигналу. У такому випадку, 
БС 201 може визначити правильну (мінімальну) 
потужність передачі для кодування і модуляції, яку 
вона вибирає для передачі, з єдиного отриманого 
значення. На жаль, у випадку наявності багатьох 
секторів, шум, який виникає в результаті переда-
них сигналів, може бути істотним компонентом 
сигналу, що робить єдине скалярне значення не-
достатнім для точних прогнозів ВСШ для різних 
рівнів потужності передачі. 

У багатьох випадках здійснення зв'язку, особ-
ливо в стільникових безпровідних системах, типу 
багатосекторної системи 1100 за винаходом, шум 
не є незалежним від потужності передачі сигналу, 
а залежить від неї. Звичайно є компонент шуму, 
який називається «власним шумом», який пропор-
ційний або приблизно пропорційний потужності 
сигналу. На Фіг. 3 показаний приклад, в якому шум 
залежить від потужності передачі сигналу. На Фіг. 
3 графік 300 показує залежність отриманої потуж-
ності очікуваного сигналу, по вертикальній осі 301, 
від повного шуму, по горизонтальній осі 303. Пов-
ний шум, представлений лінією 305, є сумою час-
тини 309, залежною від сигналу, і частини 307, 
незалежної від сигналу, представлений в залеж-
ності від потужності 317 отриманого сигналу. Може 
бути багато причин власних шумів. Прикладом 
власного шуму є неврівноважена енергія сигналу, 
який інтерферує з отриманим сигналом. Цей шум 
пропорційний потужності сигналу. Неврівноважена 
енергія сигналу може бути результатом помилки в 
оцінці каналу або помилки в коефіцієнтах еквалай-
зера або результатом багатьох інших причин. У 
ситуаціях, коли власні шуми порівнянні з незалеж-
ним від сигналу шумом, або більше нього, єдине 
скалярне значення ВСШ низхідної лінії зв'язку (яке 
може бути виміряне по пілот-сигналу) більше не є 
прийнятним для БС 1200 для точного прогнозу 
отриманого ВСШ на БТ 1300, як функції потужності 
передачі сигналу. 

Цей винахід забезпечує способи і пристрої, які 
дають можливість кожному БТ 1300 передбачити 
його отримане ВСШ низхідної лінії зв'язку, як фун-
кцію потужності передачі сигналу в присутності 
залежного від сигналу шуму 309, і повідомити цю 
інформацію на БС 1200. Це дає можливість БС 
1200 здійснювати передачу на різні БТ з різними 
(мінімальними) потужностями сигналу, в залежно-
сті від відповідних ВСШ, необхідних в кожному з 
БТ. Повна потужність, передана БС 1200 звичайно 
відома або фіксована, але пропорція, виділена 
різним БТ 1300, може бути різною і може змінюва-
тися у часі. У приймачі БТ 1302, залежність повно-
го шуму 303, як функція потужності 317 отримано-
го сигналу, може бути змодельована прямою 
лінією 305, яка називається «характеристичною 
лінією шуму» в даних матеріалах, як показано на 
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Фіг. 3. Оскільки характеристична лінія 305 шуму, 
звичайно не проходить через початок координат, 
єдиного скалярного параметра недостатньо, для 
того, щоб охарактеризувати цю лінію 305. Потріб-
но, щонайменше, два параметри, наприклад, два 
значення індикатора якості каналу, для визначен-
ня цієї лінії 305. Простий спосіб визначення цієї 
лінії повинен ідентифікувати місцеположення двох 
різних точок, наприклад, точок 311 і 315, на ній, 
оскільки будь-які дві різних точки унікально визна-
чають пряму лінію. Потрібно зазначити, що на 
практиці, точки можуть бути визначені з обмеже-
ною точністю, так, що точність, з якою визначена 
лінія, є більшою, якщо вибрані далеко рознесені 
точки, ніж якщо точки знаходяться близько одна до 
одної. 

Базова станція 1200 передає пілот-сигнали по 
низхідній лінії зв'язку. Відповідно до винаходу, за 
допомогою передачі пілот-сигналів різних рівнів 
інтенсивності можна визначити характеристичну 
лінію шуму для безпровідного терміналу. Звичай-
но, перший пілот-сигнал передають з першим рів-
нем потужності, щоб отримати першу точку; а дру-
гий пілот-сигнал передають з другим рівнем 
потужності, відмінним від першого рівня потужнос-
ті, щоб отримати другу точку даних. Перший і дру-
гий пілот-сигнали можуть бути передані в один і 
той же час, якщо для кожного пілот-сигналу вико-
ристовують різні тони. 

Як представлено на Фіг. 3, перший пілот-
сигнал вимірюють і обробляють для вироблення 
першої точки 315 на лінії 305, що ідентифікує рі-
вень 317 потужності отриманого пілот-сигналу і 
відповідний повний рівень 319 шумів. Відповідно 
до варіанту здійснення винаходу, БС 1200 передає 
«нульові пілот-сигнали» по низхідній лінії зв'язку в 
доповнення до ненульових пілот-сигналів. Нульові 
пілот-сигнали складаються з ресурсів передачі 
(ступенів свободи), коли БС 1200 не передає по-
тужності сигналу, наприклад, передає пілот-
сигнал, що має нульову потужність. Другий пілот-
сигнал, нульовий пілот-сигнал, приводить до точки 
311 на лінії 305 і ідентифікує рівень 313 шуму ну-
льового пілот-сигналу, який є еквівалентним неза-
лежному від сигналу шуму 307. На основі шуму, 
виміряного як на пілот-сигналах, так і на нульових 
пілот-сигналах, БТ 1300 отримує дві різних оцінки 
313, 315 шуму при двох різних потужностях сигна-
лу, наприклад, потужності 0 і потужності 317 отри-
маного пілот-сигналу. З цих двох точок 311, 315 БТ 
1300 може визначити всю характеристичну лінію 
305 шуму за Фіг. 3. БТ 1300 може потім також по-
відомити параметри цієї лінії 305 (наприклад, кру-
тість і перетин або деякий інший еквівалентний 
набір інформації) на БС 1200, дозволяючи БС 
1200 визначити отримане ВСШ для заданої поту-
жності передачі сигналу, при передачі на БТ 1300, 
який повідомив численні значення якості каналу. 
Оскільки нульові пілот-сигнали мають нульову 
потужність сигналу, а інші пілот-сигнали, з іншого 
боку, звичайно передають з відносно великою по-
тужністю, дві точки 311, 315, відповідні нульовому 
пілот-сигналу і ненульовому пілот-сигналу на Фіг. 
3, знаходяться відносно далеко одна від одної, що 

приводить до хорошої точності при характеристиці 
лінії 305. 

Шум сигналу і різні аспекти сигналізації будуть 
розкриті далі. Графік 400 за Фіг. 4 представляє 
залежність потужності очікуваного сигналу, який 
цікавить, по вертикальній осі 401, від повного шу-
му, по горизонтальній осі 403. На Фіг. 4 представ-
лена ілюстрація, що приводиться як приклад, ха-
рактеристичної лінії 405 шуму. Щоб 
охарактеризувати лінію 405, відповідно до винахо-
ду, БС 1200 передає сигнали, які дають можли-
вість БТ 1300 виконати вимірювання, щонаймен-
ше, двох різних точок на лінії, наприклад точок 407 
і 409, і інформацію, що характеризує лінію 405, 
отриману з цих вимірювань потім передають на 
БС 1200. Наприклад, БС 1200 може передавати 
дві різних потужності сигналу Р1 і Р2, які будуть 
отримані, як потужності Y1 і Y2, як показано на Фіг. 
4. БТ 1300 вимірює відповідні отримані потужності 
сигналу, позначені, як Y1 415 і Y2 419, і відповід-
ний повний шум, позначений як X1 413 і Х2 417, 
відповідно. З X1 413, Х2 417, Y1 415 і Y2 419, мо-
жуть бути унікально визначені нахил і перетин лінії 
405. У одному варіанті здійснення, Р1 і Р2 відомі і 
фіксовані. У іншому варіанті здійснення, Р2 може 
бути потужністю пілот-сигналу, відповідною пілот-
сигналу, тоді як Р1 може бути нулем, являючи со-
бою нульовий сигнал, який займає деякий ресурс 
передачі, але з нульовою потужністю передачі. 
Звичайно, однак, Р1 не обов'язково повинен бути 
нулем. Наприклад, Р1 може бути позитивним ці-
лим числом, меншим, ніж Р2, а в деяких варіантах 
здійснення і є таким. 

Як тільки характеристична лінія шуму 405 була 
визначена БС 1200 з отриманої інформації зворо-
тного зв'язку, БС 1200 може обчислити ВСШ в 
приймачі БТ 1302 для будь-якої заданої потужнос-
ті передачі Q. Наприклад, на Фіг. 4 показана про-
цедура визначення ВСШ, відповідного заданій 
потужності Q передачі. По-перше, БС 1200 знахо-
дить відповідну потужність Υ 421 отриманого сиг-
налу потужності Q передачі, за допомогою лінійної 
інтерполяції між точками (Y2, P2) i (Y1, P1): 
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
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Відповідну потужність шуму, яка відповідає по-
тужності Q передачі, отримують лінійною інтерпо-
ляцією між точками (Х2, Р2) і (X1, Р1): 
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Потім ВСШ (Q), ВСШ, як його бачить БТ 1300 
для потужності Q передачі БС, отримують, як: 

.
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Точка 411 на характеристичній лінії 405 шуму, 
показаній на Фіг. 4, має по осі X значення X 420 і 
по осі Υ значення Υ 421 і відповідає потужності Q 
передачі. Зазначимо, що крутість лінії, яка з'єднує 
точку А 411 і початок координат 422, є ВСШ (Q), 
ВСШ в приймачі БТ 1302, якщо використовують 
потужність Q передачі. Тому, з характеристичної 
лінії 405 шуму, згенерованої з повідомленої стати-
стики БТ 1300, БС 1200 може визначити, і визна-
чає, наприклад, яка потужність передачі потрібна 
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для задоволення заданої вимоги ВСШ для БТ 
1300. 

На Фіг. 5 представлений графік 500 залежності 
потужності по вертикальній осі 501 від частоти по 
горизонтальній осі 503. Фіг. 5 відповідає одному 
варіанту здійснення даного винаходу, який приво-
диться як приклад, в якому безпровідна стільнико-
ва мережа зв'язку використовує Модуляцію з Ор-
тогональним Частотним Розділенням (МОЧР, 
OFDM). У цьому випадку, який приводиться як 
приклад, частота 505 розділена на 31 ортогональ-
ний тон, так, що передачі на різних тонах не ство-
рюють один одному перешкод в приймачі, навіть в 
присутності багатопроменевого завмирання кана-
лу. Мінімальною одиницею передачі сигналу є 
єдиний тон в символі OFDM, який відповідає ком-
бінації часових і частотних ресурсів. 

На Фіг. 5 показаний профіль потужності тонів в 
заданому символі OFDM. У цьому варіанті здійс-
нення, пілот-сигнал 515 є відомим символом, що 
посилається з постійною потужністю пілот-сигналу 
507 по тону, а нульовий пілот-сигнал 513 являє 
собою тон з нульовою потужністю передачі. Ці 
тони 515 пілот-сигналу і тони нульового пілот-
сигналу 513 можуть перескакувати у часі, що 
означає, що від символу до символу OFDM, поло-
ження, яке вони займають, може змінюватися. У 
розширених проміжках часу передачі пілот-
сигналу є періодичними внаслідок повторення по-
слідовностей перескоку. Чотири тони 515 пілот-
сигналу і один тон 513 нульового пілот-сигналу 
показані на Фіг. 5. Місцеположення тону пілот-
сигналів 515 і нульових пілот-сигналів 513 відомі 
як БС 1200, так і БТ 1300. Двадцять шість тонів 
511 даних, також показані на Фіг. 5 з відповідним 
рівнем 509 потужності передачі. На Фіг. 5 показа-
но, що рівень потужності 515 передачі тону пілот-
сигналу значно вищий, ніж рівень 509 потужності 
передачі тону даних, що дозволяє безпровідним 
терміналам легко розпізнавати тони пілот-сигналу. 
Звичайно, потужність 509 передачі тону даних 
може не обов'язково бути однією і тією ж по всіх 
тонах даних, як показана на Фіг. 5, рівень 509 мо-
же змінюватися від тону даних до тону даних. 

У ситуації безпровідної організації зі всеспря-
мованими антенами, варіант здійснення визначає 
єдиний нульовий пілот-сигнал, відомий, як нульо-
вий пілот-сигнал стільника. Передбачимо, що тон 
пілот-сигналу переданий з потужністю Р, а тон, 
трафік перенесення даних переданий з потужністю 
Q, як указано на Фіг. 5. Вивчаючи отриманий сиг-
нал для пілот-сигналу, БТ 1300 здатний виміряти 
ВСШ, яке ми позначимо, як ВСШ (Р). Мета базової 
станції 1200 полягає в тому, щоб намагатися діс-
тати оцінку ВСШ (Q), яка є ВСШ, як його бачить 
безпровідний термінал 1300, відповідне передачі 
базовій станції даних з потужністю Q, яка може 
відрізнятися від Р. 

Знання отриманого ВСШ важливе, оскільки 
воно визначає комбінацію швидкостей кодування і 
сукупностей модуляції, які можуть підтримуватися. 
Для вказаної частоти помилок по блоках (напри-
клад, імовірності, що передача єдиного кодового 
слова є неправильною) і для кожної швидкості 
кодування і сукупності модуляції, можна визначити 

мінімальне ВСШ, яке повинне перевищувати 
отримане ВСШ для того, щоб імовірність невдалої 
передачі була б меншою, ніж вказана цільова 
швидкість (наприклад, 1%-а частота помилок по 
блоках). З цієї точки зору, бажаним є, щоб БС 1200 
намагатися точно оцінити ВСШ (Q), щоб прийняти 
рішення про потужність Q передачі, яка виробляє 
ВСШ, яке перевищує мінімальне ВСШ для бажа-
них швидкості коду і сукупності модуляції. 

Відношення між ВСШ (Q) і Q залежать від за-
лежного від сигналу шуму. З метою спрощення 
опису, уявимо, що залежний від сигналу шум про-
порційний переданій потужності і використовуємо 
характеристичну лінію 305, 405 шуму, показану на 
Фіг. 3 і 4 для того, щоб охарактеризувати залеж-
ність повного шуму, як функції потужності отрима-
ного сигналу. Принцип може бути подібним чином 
розширений і на інші ситуації. 

Позначимо коефіцієнт посилення каналу, як , 
так, що, коли БС передає з потужністю Р, отрима-

на безпровідним терміналом потужність є Р. Не-

хай N означає незалежний від сигналу шум, а Ρ 

представляє залежний від сигналу шум, де  являє 
собою коефіцієнт пропорційності потужності Ρ пе-
редачі. Тоді, вимірюючи ВСШ на тонах пілот-
сигналу, БТ 1300 виміряє ВСШ: 

,
PN

P
)P(1ВСШ
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
  

де Ρ являє собою постійну потужність передачі 
пілот-сигналів і N є незалежним від сигналу шу-
мом, видимим БТ 1300. Ми називаємо це 
«ОСШ1», щоб показати, що воно підходить до за-
лежної від сигналу перешкоди, як єдиному об'єкту. 

За допомогою використання нульового пілот-
сигналу, стає можливим для БТ 1300 окремо вимі-
рювати незалежний від сигналу шум Ν, оскільки 
відсутня потужність, що передається БС 1200 на 
цьому нульовому тоні. За допомогою порівняння 
цього незалежного від сигналу шуму N з отрима-

ною потужністю Ρ пілот-сигналу БС, можна оціни-
ти ВСШ, який вільний від залежного від сигналу 
шуму. Представимо це відношення, як ВСШ0 (Р) 

=
N

P
, де назва «ОСШ0» вказує, що воно відно-

ситься N до відсутності залежного від сигналу шу-
му. 

Тоді відношення між ВСШ1 (Р) і ВСШ0 (Р) за-
дають за допомогою: 

.
)P(0ВСШ

1

)P(1ВСШ

1




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Для простоти викладу, визначимо 

.1SRR



  

Порівнюючи з характеристичною лінією шуму, 
яка показана на Фіг. 3 і 4, можна бачити, що ВСШ0 
(Р) відповідає перетину віссю X лінії, тоді як SRR1 
еквівалентне крутості лінії. Тоді, як функцію ВСШ0 
(Р) і SRR1, можемо записати: 

.
1)P(0ВСШ1SRR

)P(0ВСШ
)P(1ВСШ


  
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У варіанті здійснення, вимірювання ВСШ0 (Р) і 
SRR1 повідомляє БТ 1300 на БС 1200. З цих пові-
домлень, БС 1200 може обчислювати ВСШ1 (Р). 

Графік 600 за Фіг. 6 ілюструє відношення між 
ВСШ1 (Р) по вертикальній осі 601 і ВСШ0 (Р) по 
горизонтальній осі 603, де ВСШ представлені в дБ. 
Три криві, показані лініями 605, 607 і 609, предста-
вляють SRR1=0, SRR1=0,5 і SRR1=1, відповідно. 
Випадок SRR1=0 (лінія 605) відповідає ситуації, 
коли шум незалежний від сигналу, так, що ВСШ1 
(Р)=ВСШ0 (Р). Випадок SRR1=1 (лінія 609) відпо-
відає випадку, коли залежний від сигналу шум до-
рівнює сигналу так, що перевищення 0 дБ для 
ВСШ1 (Р) неможливе. 

Від інформації, отриманої від БТ 1300, БС 
1200 потім може обчислити отримане ВСШ, як 
функцію потужності Q передачі для трафіка даних. 
Отримане БТ 1300 ВСШ буде включати в себе 
залежний від сигналу шум, і приймає форму 
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Інвертування і виконання замін дає: 
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Отже в функціональній залежності від значень 
ВСШ0 (Р) і SRR1, про які повідомляє БТ 1300, мо-
жливо передбачити ВСШ, як воно видиме БТ 1300 
для будь-якої потужності Q передачі. Ці висновки 
ілюструють, що використовуючи нульовий пілот-
сигнал, БТ 1300 може визначити і передати стати-
стики на БС 1200, що дасть можливість БС 1200 
передбачити ВСШ, як функцію потужності переда-
чі в присутності залежного від сигналу шуму, який 
є пропорційним переданій потужності. 

Зазначимо, що замість того, щоб посилати 
ВСШ0 (Р) і SRR1, є інші еквівалентні набори пові-
домлень, які БТ 1300 може посилати БС 1200, і які 
знаходяться в рамках суті даного винаходу. 

Способи і пристрої за даним винаходом особ-
ливо корисні в багатосекторному стільнику. У без-
провідних стільникових системах зв'язку, базові 
станції 1200 часто представлені в конфігурації, де 
кожний стільник розділений на численні сектори, 
як показано на Фіг. 11. Для секторизованого сере-
довища, перешкода між секторами 1106, 1108, 
1110 істотно впливає на отримане ВСШ. У допов-
нення до незалежної від сигналу частини, повний 
шум також включає в себе залежні від сигналу 
частини, кожна з яких пропорційна потужності сиг-
налу від інших секторів одного і того ж стільника 
1104. Характеристики шуму в цьому випадку є 
більш складними, ніж показані на Фіг. 3, тому що в 
такому секторизованому випадку, повний шум 
включає в себе два або більше число залежних від 
сигналу компонент замість однієї. Однак, повний 
шум може бути як і раніше охарактеризований 
прямою лінією, яка тепер визначена в просторі 
більш високої розмірності. Ця характеристична 
лінія шуму може бути описана, наприклад, перети-
ном і крутістю. Перетин є функцією незалежної від 

сигналу частини шуму, а кожна крутість відповідає 
пропорційності залежної від сигналу частини шуму 
відносно конкретної потужності сигналу. 

У певних сценаріях, однак, опис характеристи-
чної лінії шуму може бути спрощений. Наприклад, 
в способі секторизації, що приводиться як прик-
лад, де кожний з секторів стільника може викорис-
товувати весь або майже весь ресурс передачі, 
наприклад, діапазон частот, для передачі в кож-
ному з секторів. Повна потужність, передана з ко-
жного сектора, звичайно фіксована або відома, 
але різні БТ 1300 можуть отримувати різну її част-
ку. Оскільки ізоляція між секторами не досконала, 
сигнал, переданий в одному секторі, стає шумом 
(перешкодою) для інших секторів. Більш того, як-
що кожний з секторів 1106, 1108, 1110 обмежений 
передачею ідентичного, пропорційного або майже 
пропорційного сигналу із заданим ступенем сво-
боди, перешкода від інших секторів до БТ 1300 в 
заданому секторі 1106, 1108, 1110 виявляється як 
залежний від сигналу шум або власний шум. 
Справа йде так, тому що перешкода від інших сек-
торів масштабована з потужністю сигналу так, що 
характеристична лінія шуму подібна до тієї, що 
представлена на Фіг. 3. 

Відповідно до винаходу, БС 1200 передає сиг-
нали, такі, як «нульовий пілот-сигнал стільника», 
які дозволяють БТ 1300 оцінити перетин характе-
ристичної лінії шуму з всіма незалежного від сиг-
налу шуму. Крім того, як приклад, планування се-
ред секторів 1106, 1108, 1110 може бути 
координоване так, щоб БТ 1300 на межі 1150, 
1152, 1154 секторів не отримував ніякої перешко-
ди (або отримував зменшену перешкоду) від інших 
секторів. Відповідно до винаходу, БС 1200 пере-
дає сигнали, такі, як «нульовий пілот-сигнал сек-
тора», які дають можливість БТ 1300 оцінити кру-
тість характеристичної лінії шуму, беручи до уваги 
тільки залежний від сигналу шум з піднабору сек-
торів. Відповідно до винаходу, БТ 1300 потім пові-
домляє незалежне від сигналу ВСШ і ця різна кру-
тість, або деякий еквівалентний набір інформації, 
зворотно на БС 1200 по зворотній лінії зв'язку. 

На Фіг. 7 показана діаграма 700 сигналізації 
для варіанту здійснення винаходу у випадку сек-
торизованої стільникової безпровідної системи, що 
використовує Ортогональну Модуляцію з Частот-
ним Розділенням (ОМЧР, OFDM). Розглянемо БС 
1200 з трьома секторами 701, 703, 705, в яких ба-
гато разів використовують одну і ту ж несучу час-
тоту у всіх секторах 701, 703, 705. Рівень потужно-
сті пілот-сигналу, відповідний секторам 701, 703, 
705 позначений номерами 709, 713 і 717, відповід-
но. Рівні потужності сигналу даних позначені но-
мерами 711, 715, 719 для кожного з першого по 
третій сектори, відповідно. Ситуація з іншим чис-
лом секторів викладена далі. Нехай ці три сектори 
1106, 1108, 1110 базової станції 1200 будуть пред-
ставлені за допомогою S0 701, S1 703 і S2 705, як 
показано на Фіг. 7. На Фіг. 7 показане виділення 
тонів для передачі по низхідній лінії зв'язку в зада-
ному символі 707 OFDM, включаючи приклад роз-
міщення тонів даних, наприклад тонів 728 даних, 
які приводяться як приклад, тонів пілот-сигналу, 
наприклад, тону 727 пілот-сигналу, який приво-
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диться як приклад, і тонів нульового пілот-сигналу, 
наприклад, тону 721 нульового пілот-сигналу, який 
приводиться як приклад, по цих трьох секторах. 
Оскільки передбачається, що кожний з секторів 
спільно використовує один і той же діапазон час-
тот, відповідні тони між секторами будуть надава-
ти перешкоди один одному. Зазначимо, що поло-
ження і порядок тонів показані виключно з метою 
ілюстрації і можуть змінюватися в залежності від 
виконання. 

Відповідно до винаходу, сигнал низхідної лінії 
зв'язку включає в себе один або декілька нульових 
пілот-сигналів стільника, які є нульовими тонами, 
які спільно використовуються кожним з секторів 
701, 703, 705. Нульовий пілот-сигнал 729 стільника 
має нульову потужність передачі в кожному з сек-
торів 701, 703, 705. Крім того, сигнал низхідної лінії 
зв'язку включає в себе один або декілька нулів 
721, 723, 725 сектора, де потужність передачі є 
нульовою тільки в піднаборі секторів 701, 703, 705. 
У тому ж тоні, що і нульовий пілот-сигнал сектора, 
бажано мати тон пілот-сигналу або тон даних, по-
тужність передачі якого фіксована і відома БТ 
1300 в інших секторах. Наприклад, нульовий пілот-
сигналу 723 сектора для сектора S1 703 має від-
повідний тон 731 пілот-сигналу сектора S0 701 і 
відповідний тон 737 пілот-сигналу сектора S2 705. 

У одному варіанті здійснення, який показаний 
на Фіг. 7, є 4 пілот-сигнали, 1 нульовий пілот-
сигнал сектора і 1 нульовий пілот-сигнал стільника 
в кожному секторі 701, 703, 705. Наприклад, сек-
тор S0 701 має чотири пілот-сигнали 731, 733, 735, 
737, один нульовий пілот-сигнал 721 сектора і 
один нульовий пілот-сигнал 729 стільника. Ці пі-
лот-сигнали організовані так, що кожний сектор 
має два унікальних пілот-сигнали, і потім спільно 
використовує пілот-сигнал з кожним з двох інших 
секторів. Наприклад, сектор S0 701 має унікальні 
пілот-сигнали 735, 727; пілот-сигнал 731 спільно 
використовує частоту тону з пілот-сигнал ом 737 
сектора S2 705; пілот-сигнал 733 спільно викорис-
товує частоту тону з пілот-сигналом 739 сектора 
S1 703. Крім того, нульовий пілот-сигнал сектора 
для одного сектора співпадає з тонами пілот-
сигналу в інших секторах. Наприклад, для нульо-
вого тону 725 в секторі S2 705, пілот-сигнал 733, 
739 передають на тому ж тоні в секторах S0 701 і 
S1 703, відповідно. Місцеположення тонів пілот-
сигналу, нульових тонів стільника і нульових тонів 
сектора відомі як БС 1200, так і БТ 1300. 

Пілот-сигнали змінюють свої положення, або 
«перескакують», у часі по різних причинах, таких 
як частотне рознесення. На Фіг. 8 представлений 
приклад перескоку тону пілот-сигналів, нульових 
пілот-сигналів стільника і нульових пілот-сигналів 
сектора. Графік 800 за Фіг. 8 представляє залеж-
ність частоти, по вертикальній осі 801, від часу по 
горизонтальній осі 803. Кожний малий вертикаль-
ний підрозділ 805 відповідає тону, у якого кожний 
малий горизонтальний підрозділ 807 відповідає 
часу символу OFDM. Кожний тон 809 пілот-сигналу 
представлений малим прямокутником з вертика-
льним штрихуванням. Кожний нульовий пілот-
сигнал 811 сектора представлений малим прямо-
кутником з горизонтальним штрихуванням. Кожний 

нульовий пілот-сигнал 813 стільника представле-
ний малим прямокутником з штрихуванням, яке 
перетинається. 

У варіанті здійснення, тони пілот-сигналу по 
суті перескакують, слідуючи модульному лінійному 
шаблону перескоку. Відповідно до винаходу, ну-
льові тони сектори перескакують, слідуючи тому ж 
модульному лінійному, що і перескок пілот-сигналу 
з тим же значенням крутості. Крім того, в одному 
варіанті здійснення винаходу, нульові тони пілот-
сигналу стільника також перескакують, слідуючи 
тому ж модульному лінійному шаблону, що і пілот-
сигнал, який перескакує з тим же значенням кру-
тості. 

У варіанті здійснення, тони даних по суті пере-
скакують слідуючи перескоку з перестановкою. У 
іншому варіанті здійснення винаходу, нульовий 
пілот-сигнал стільнику перескакує, слідуючи тому 
ж модульному лінійному шаблону з перестанов-
кою, що і перескок даних. У цьому варіанті здійс-
нення, коли тон нульового пілот-сигналу стільника 
стикається з тоном пілот-сигналу, або припиняють 
передачу тону пілот-сигналу в кожному з секторів і 
тон пілот-сигналу надійно видаляють, або переда-
чу тону пілот-сигналу продовжують в, щонаймен-
ше, деяких з секторів, і тон нульового пілот-
сигналу стільника ефективно вважають не викори-
стовуваним. 

Передбачимо, що БТ 1300 має встановлену 
лінію зв'язку з сектором S0 базової станції 1200, і 
що коефіцієнт посилення каналу від S0 до БТ 1300 

заданий, як . Аналогічним чином передбачимо, 
що коефіцієнт посилення каналу від S1 до БТ 1300 

заданий, як β, а від S2 до БТ 1300 заданий, як . 
Вкінець для завершеності, передбачимо, що за-
лежний від сигналу шум в лінії зв'язку від S0 до БТ 
1300 включає в себе власний шум, який є пропор-
ційним потужності передачі з коефіцієнтом поси-

лення каналу . 
Передбачимо, що потужність передачі для то-

нів даних в цих трьох секторах задана, як Q0, Q1 і 
Q2, відповідно. Тоді отриманим ВСШ для лінії зв'я-
зку від S0 до БТ 1300 буде 
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У частині даного опису, що залишилася, буде-
мо виходити з припущення, що перешкода від ін-

ших секторів (βQ1 і Q2) набагато більш істотна, 
ніж залежний від сигналу шум з цього ж сектора 

Q0 так, для простоти цей член буде опущений в 
подальшому обговоренні. 

БТ 1300 повинен забезпечити набір парамет-
рів для базової станції так, щоб вона мала достат-
ньо інформації, щоб передбачити отримане ВСШ 
для передачі даних по низхідній лінії зв'язку від S0 
до БТ 1300. Щоб отримати ту інформацію, вона 
може використовувати тони нульового пілот-
сигналу. Використовуючи нульовий пілот-сигнал 
стільника, в якому передача в кожному з секторів є 
0, можна виміряти незалежний від сигналу шум. 
Порівняння його з отриманою інтенсивністю пілот-
сигналу від S0 дає наступне ВСШ: 
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Потім, тони нульового пілот-сигналу сектора 
можуть бути використані, і в різних варіантах здій-
снення використовуються, для вимірювання ВСШ 
в ситуації, коли один з сусідніх секторів не здійс-
нює передачу. Зокрема для сектора S0, розгляне-
мо тон пілот-сигналу, який відповідає тону нульо-
вого пілот-сигналу сектора в S2. Тоді вимірювання 
ВСШ, основане на цьому пілот-сигналі в секторі S0 
дасть значення: 

.
NP

P
)P(1ВСШ




  

де сектором, що викликає перешкоди, є S1 (з кое-
фіцієнтом посилення тракту β). Аналогічним чи-
ном, вимірюючи ВСШ по тону пілот-сигналу, який є 
нульовим тоном сектора в S1, що викликає переш-
коди сектором є сектор S2 (з коефіцієнтом поси-

лення тракту ) і ВСШ, що виходить, дорівнює 

.
NP

P
)P(1ВСШ




  

Крутість характеристичної лінії шуму в цих 

двох випадках рівні і 



та 




, відповідно. 

Потім, якщо ВСШ виміряне безпосередньо з 
використанням тонів пілот-сигналу, які не відпові-
дають нульовим пілот-сигналам сектора в інших 
секторах, тоді це вимірювання ВСШ бере до уваги 
перешкоду від інших двох секторів. Це вимірюван-
ня називають SNR2, оскільки воно включає в себе 
перешкоду від двох секторів. 

.
NPP

P
)P(2ВСШ




  

Крутість характеристичної лінії шуму в цьому 

випадку складає .



 

За допомогою визначення подальшого SRR, 
як належного значення крутості характеристичних 

ліній шуму, можна встановити відношення ВСШ1 

(Р), ВСШ1 (Р) і ВСШ2 (Р) з ВСШ0 (Р): 

,2SRR



  

,1SRR



  

.1SRR



  

Самі по собі SRR можуть бути обчислені в те-
рмінах ВСШ таким чином: 

,
)P(0ВСШ

1

)P(2ВСШ

1
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Потрібно зазначити, що SRR2 може бути 

знайдено, як сума SRR1 і SRR1.  
Потім, ВСШ може бути записано в термінах 

ВСШ0 (Р) і SRR: 
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Якщо БТ 1300 повідомляє достатній набір цих 

статистик (наприклад, ВСШ0 (Р), SRR1, SRR1, 
SRR2) на базову станцію 1200, базова станція 
1200 може передбачити отримане ВСШ БТ 1300 
на основі потужностей Q0, Q1 і Q2 передачі. Зви-
чайно, ВСШ, як його бачить БТ 1300 для передачі 
даних з потужністю Q0, з перешкодами від секто-
рів S1 і S2 з потужностями Q1 і Q2, дається в тер-
мінах вимірювань, виконаних по тону пілот-сигналу 
з потужністю Ρ передачі, як: 
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На Фіг. 9, діаграма 900 показує три ситуації 

для БТ в секторі S0, який приводиться як приклад. 
Стільник 901 включає в себе три сектори S0 903, 
S1 905 і S2 907. На Фіг. 9 БТ 909 показаний близь-
ко до межі з сектором S1 905, причому БТ 909 
отримує істотну перешкоду по низхідній лінії зв'яз-
ку від сектора S1 905. Стільник 921 включає в себе 
три сектори S0 923, S1 925 і S2 927, БТ 929 пока-
заний в центрі сектора S0 923, далеко від меж 
сектора. Стільник 941 включає в себе три сектори 
S0 943, S1 945 і S2 947, БТ 949 показаний близько 
до межі з сектором S2 941, причому БТ 949 отри-
мує істотну перешкоду по низхідній лінії зв'язку від 
сектора S2 947. 

У варіанті здійснення винаходу, для кожної з 
цих трьох ситуацій, БТ посилає піднабір виміряних 
статистик на БС 1200, щоб зменшити кількість ін-
формації, що передається по зворотній лінії зв'яз-
ку, наприклад, висхідної лінії зв'язку. 

У ситуації, показаній на Фіг. 9 відносно стіль-
ника 901, передбачимо, що БТ 909 в секторі S0 
903 отримує істотну перешкоду від сектора S1 905. 
Тоді координований планувальник 1225 для базо-
вої станції може вимкнути передачі даних в сектор 
S1 905, які стикаються з передачами з сектора S0 
903 на БТ 909. Тим часом, передачу в секторі S2 
907 координують так, щоб вона мала ту ж саму 
або майже ту ж саму потужність Q передачі, що і в 
секторі S0. Тоді ВСШ, видиме БТ 909, буде 
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І в цьому випадку досить повідомити ВСШ0 (Р) 

і SRR1. 
Потім, для ситуації, показаної на Фіг. 9 віднос-

но стільника 921, в якому БТ 929 не знаходиться 
біля межі сектора, можливо здійснювати передачу 
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в більшість або у всі сектори, не викликаючи дуже 
великі перешкоди для БТ 929. У цьому випадку, 
передбачимо, що планувальник 1225 базової ста-
нції робить спрощуюче припущення, що кожний з 
цих трьох секторів повинен передавати дані з од-
нією і тією ж потужністю Q. Тоді ВСШ, видиме БТ 
929 для передачі з сектора S0 923, дорівнює: 
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І в цьому випадку досить повідомити ВСШ0 (Р) 
і SRR2. 

Далі, для ситуації, яка показана на Фіг. 9 від-
носно стільника 941, БТ 949 розташований біля 
межі сектора з сектором S2 947. Оскільки БТ 949 
отримує істотну перешкоду від сектора S2 947, 
координований планувальник 1225 для базової 
станції 1200 може вимкнути відповідні передачі 
даних в сектор S2 947. Тим часом, передбачимо, 
що передача для сектора S1 945 спланована з 
тією ж потужністю передачі, що і в секторі S0 943. 
Тоді ВСШ, видиме БТ 949, буде: 
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І в цьому випадку досить повідомити ВСШ0 (Р) 

і SRR1. 

Отже, якщо БС 1200 обмежує потужності пе-
редачі так, що вони дорівнюють деякому значенню 
Q або дорівнюють 0, то в кожній з трьох можливих 
конфігурацій, потрібно тільки піднабір інформації 
для передачі від БТ 1300 на БС 1200. Зокрема, в 
одному варіанті здійснення, безпровідний термі-
нал 1300 приймає рішення, відносно того, в якій з 
ситуацій (наприклад, як показано в стільнику 901 
за Фіг. 9, стільнику 921 за Фіг. 9 і стільнику 941 за 
Фіг. 9) БТ 1300 знаходиться в цей час. Ця інфор-
мація може бути передана БТ 1300 на БС 1200 як 
двобітовий індикатор межі сектора. Індикатор межі 
сектора вказує інформацію безпровідного термі-
налу відносно межі сектора. Перший біт може вка-
зувати, чи знаходиться БТ 1300 на межі так, щоб 
було необхідно вимкнути передачу в сусідній сек-
тор. Другий біт може вказувати, який з цих двох 
секторів викликає найбільші перешкоди. Можливі 
2-бітові індикатори межі сектора приведені в пер-
шому стовпчику Таблиці 1, представленої далі. 
Другий стовпчик Таблиці 1 вказує інформацію вне-
ску шуму. Третій стовпчик приводить керуючу дію, 
яка буде зроблена БС 1200 у відповідь на отри-
мання відповідного індикатора межі сектора. Чет-
вертий стовпчик приводить два повідомлених зна-
чення індикатора якості каналу, при тому, що 
відповідний повідомлений індикатор межі сектора 
indictor представлений в цьому ж рядку.  

 
Таблиця 1 

 

Індикатор межі сек-
тора 

ВСШ Інші сектори Повідомлення БТ 

00 ВСШS0(Q,Q,Q) Передавати у всіх секторах SNR0 (Р), SRR2 

10 ВСШS0(Q,0,Q) Вимкнути сектор S2 SNR0 (Р), SRR1 

11 ВСШS0(Q, Q, 0) Вимкнути сектор S1 SNR0 (Р), SRR1 

 
Таким чином, оскільки БТ 1300 ідентифікує 

для базової станції 1200, якій конфігурації він на-
дає перевагу, БТ 1300 потрібно повідомити тільки 
ВСШ0 (Р) і одне з трьох SRR. 

Далі буде приведений опис багатосекторного 
стільника з довільним числом секторів. У іншому 
варіанті здійснення цього винаходу, для ситуації, 
коли є довільне число секторів, сектори розділені 
на три типи секторів, які ми визначимо, як S0, S1 і 
S2. Ця класифікація на типи секторів зроблена 
таким чином, що два сусідніх сектори не будуть 
мати один і той же тип. Передбачається, що для 
двох не сусідніх секторів, вплив перешкод вважа-
ється малим настільки, що не є істотним, так, що 
основні перешкоди виникають від сусідніх секторів 
різних типів. Отже, можна звертатися з такою си-
туацією аналогічним чином, що і у випадку стіль-
ника з 3 секторами, оскільки первинне джерело 
перешкоди в кожному секторі виходить від його 
двох сусідніх секторів. 

На Фіг. 10 представлена діаграма 1000, яка 
показує типи секторів для тих, що приводяться як 
приклад стільників 1001, 1021 і 1041 з 3, 4 та 5 
секторами, відповідно. Стільник 1001 включає в 
себе сектор 1003 першого типу S0 сектора, сектор 
1005 першого типу S1 сектора і сектор 1007 пер-
шого типу S2 сектора. Стільник 1021 включає в 
себе сектор 1023 першого типу S0 сектора, сектор 

1025 першого типу S1 сектора, сектор 1027 пер-
шого типу S2 сектора і сектор 1029 другого типу 
S2. Стільник 1041 включає в себе сектор 1043 
першого типу S0 сектора, сектор 1045 першого 
типу S1 сектора, сектор 1047 першого типу S2 сек-
тора, сектор 1049 другого S0 типу і сектор 1051 
другого типу S1. Таблиця 2, представлена далі 
дає приклад плану для різного числа секторів, 
причому порядок переліку типів сектора відповідає 
порядку дії (наприклад, за годинниковою стрілкою) 
навколо сектора. 

 
Таблиця 2 

 

Число секто-
рів 

Типи секторів 

1 S0 

2 S0, S1 

3 S0, S1, S2 

4 S0, S1, S2, S1 

5 S0, S1, S2, S0, S1 

6 S0, S1, S2, S0, S1, S2 

7 S0, S1, S2, S0, S1, S2, S1 

8 S0, S1,S2, S0, S1, S2, S0, S1 

9 S0, S1,S2, S0, S1, S2, S0, S1, S2 
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Використовуючи вищенаведену схему типу се-
ктора, схема, яка залучає нульові пілот-сигнали 
стільника і нульові пілот-сигнали сектора для ви-
падку трьох секторів, може бути використана для 
довільного числа секторів. 

Хоч даний опис приведений в контексті систе-
ми OFDM, способи і пристрої за даним винаходом 
застосовні в широкому діапазоні систем зв'язку, 
що включає в себе багато які системи, що не від-
носяться до OFDM. Крім того, деякі ознаки засто-
совні в не стільникових системах зв'язку. 

У різних варіантах здійснення описані в даних 
матеріалах вузли здійснені з використанням одно-
го або декількох модулів для виконання етапів, які 
відповідають одному або декільком способам за 
даним винаходом, наприклад, обробки сигналів, 
генерування повідомлення і/або етапів передачі. 
Таким чином, в деяких варіантах здійснення різні 
ознаки даного винаходу здійснені з використанням 
модулів. Такі модулі можуть бути здійснені з вико-
ристанням програмного забезпечення, апаратного 
забезпечення або сукупності програмного забез-
печення і апаратного забезпечення. Багато які з 
вищеописаних способів або етапів способів мо-
жуть бути здійснені з використанням команд, які 
виконує машина, таких як програмне забезпечен-
ня, що міститься в машинозчитуваному середови-
щі, такому як пристрій пам'яті, наприклад, ОЗП, 
гнучкий диск і т.д., для керування машиною, на-
приклад, універсальною ЕОМ з додатковим обла-
днанням або без нього, для здійснення всіх вище-
описаних способів або їх частин, наприклад в 
одному або декількох вузлах. Відповідно, крім ін-
ших об'єктів, даний винахід спрямований на за-
безпечення машинозчитуваного середовища, що 
містить команди, які виконує машина для керуван-
ня машиною, наприклад, процесором і пов'язаним 
апаратним забезпеченням, з тим, щоб воно вико-
нувало один або декілька етапів вищеописаного 
способу (способів). 

Численні додаткові варіанти описаних вище 
способів і пристроїв за даним винаходом є очеви-
дними для фахівців в даний галузі техніки з ураху-
ванням вищенаведеного опису винаходу. Такі ва-
ріанти входять в об'єм винаходу. Способи і 
пристрої за даним винаходом можуть бути, а в 
різних варіантах здійснення і є такими, використані 
з CDMA, мультиплексуванням з ортогональним 
частотним розділенням (OFDM) і/або різними ін-
шими типами технологій здійснення зв'язку, які 
можуть бути використані для забезпечення ліній 
безпровідного зв'язку між вузлами доступу і рухо-
мими вузлами. Відповідно, в деяких варіантах 
здійснення вузли доступу виконані, як базові стан-
ції, які встановлюють лінії зв'язку з рухомими вуз-
лами, використовуючи OFDM і/або CDMA. У різних 
варіантах здійснення рухомі вузли здійснені, як 
портативні комп'ютери, персональні інформаційні 
асистенти (PDA) або інші портативні пристрої, що 
включають в себе приймальні/передавальні тракти 
і логіку і/або підпрограми для здійснення способів 
за даним винаходом. 

На Фіг. 14 представлені етапи способу 1400 
передачі тонів пілот-сигналу в стільники з числен-
ними секторами, що приводиться як приклад, син-

хронізованим чином, відповідно до даного винахо-
ду. Спосіб починається в початковому вузлі 1402 і 
переходить на етап 1404, на якому поточний лічи-
льник часу символу ініціалізують, наприклад, 
встановлюючи на 1. Символи передають в систе-
мі, яка приводиться як приклад, на посимвольній 
основі з часом символу, який є часом, що викорис-
товується для передачі одного символу разом з 
циклічним префіксом, який є звичайно копією час-
тини переданого символу, яку додають для надмі-
рності, щоб захиститися від багатопроменевих 
перешкод і незначних помилок синхронізації при 
передачі символу. 

Процес переходить з етапу 1404 на етап 1406, 
на якому передавачем керують для передачі сим-
волів пілот-сигналу, які підлягають передачі в по-
точний час символу в кожному секторі синхронізо-
ваним чином, використовуючи одні і ті ж тони в 
кожному секторі згідно із попередньо вибраною 
послідовністю передачі пілот-сигналу, наприклад, 
послідовності перескоку тону пілот-сигналу, з ви-
користанням попередньо вибраних рівнів потужно-
сті передачі в кожному секторі стільника. Хоч пі-
лот-сигнали передають в кожному секторі 
стільника паралельно, рівень потужності, переда-
ний на тоні може бути деяким попередньо вибра-
ним рівнем або нульовим, у випадку нульового 
тону. Незважаючи на те, що часи передачі пілот-
сигналів в кожному секторі звичайно синхронізо-
вані, невеликі зсуви синхронізації між секторами 
можуть мати місце. Таким чином, кожний сектор 
може фактично використовувати різний період 
часу передачі символу. Однак, часи символу в 
кожному секторі достатнім чином синхронізовані, 
так що є істотне перекриття часів символу, що 
використовуються для передачі символів в кожно-
му секторі. Звичайно істотне перекриття є таким, 
що початкові часи передачі символу синхронізо-
вані так, щоб бути в межах, щонайменше, проміж-
ку часу, відповідного часу, що використовується 
для передачі циклічного префікса, який іноді нази-
вається тривалістю циклічного префікса. Таким 
чином, звичайно є істотне перекриття у часах сим-
волу різних секторів, навіть якщо немає доверше-
ного перекриття у часах символу. 

Те, які тони використовуються для тонів пілот-
сигналу протягом конкретного часу символу, ви-
значають з тональної інформації 1238, що включає 
в себе інформацію 1234 тону послідовності перес-
коку пілот-сигналу, тоді як потужність, що підлягає 
використанню на заданому тоні в кожному секторі 
стільника, визначають з інформації 1236 рівня по-
тужності. 

Як тільки тони пілот-сигналу передані для по-
точного часу символу на етапі 1406, процес пере-
ходять на етап 1408, на якому поточний рахунок 
часу символу збільшують на 1. Потім, на етапі 
1410, виконують перевірку, щоб виявити чи досяг-
нув поточний час символу максимального часу 
символу. Якщо поточний час символу дорівнює 
максимуму, поточний час символу встановлюють 
на 1 так, щоб послідовність перескоку пілот-
сигналу могла почати повторюватися на етапі 
1406. Періодичну передачу тонів пілот-сигналу 
продовжують повторювати згідно із здійсненою 
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послідовністю перескоку тону пілот-сигналу доти, 
поки передача базової станції не зупиниться або 
деяка інша подія не спричинить переривання про-
цесу передачі пілот-сигналу. 

Звернемося тепер до Фіг. 15-17, на яких пред-
ставлені різні передачі тону пілот-сигналу, що 
приводяться як приклад, нарівні з інформацією 
потужності передачі пілот-сигналу. 

Відповідно до даного винаходу, тони пілот-
сигналу передають з використанням одних і тих же 
тонів в численних секторах стільника в один і той 
же або по суті той же час. У різних варіантах здій-
снення даного винаходу часи передачі символу 
синхронізовані в різних секторах стільника. Якщо 
уявимо, що синхронізація є довершеною, то буде 
наявне повне перекриття в термінах часу між то-
нами пілот-сигналу, переданими в різних секторах 
стільника в будь-який заданий час. На жаль, як 
відмічено вище, точна синхронізація, може не бути 
можлива з цілого ряду причин, пов'язаних зі скла-
дністю синхронізованих передач між різними під-
силювачами і антенами, працюючими на високих 
частотах. Однак, при синхронізованих виконаннях 
сектора, між секторами має місце істотна величи-
на перекриття часів символу. Таким чином, пере-
дачі пілот-сигналу можуть бути досягнуті з істот-
ним перекриттям, що робить можливими 
вимірювання сигналу, який приблизно повністю 
перекривається протягом, щонайменше, частини 
часу передачі символу кожного сектора. Як згада-
но вище, в синхронізованому варіанті здійснення 
винаходу відмінність між початковими часами пе-
редачі символу між різними секторами стільника 
звичайно є меншою, ніж тривалість циклічного 
префікса, який звичайно включають в склад разом 
з переданими символами. 

З метою обговорення, передбачається, що є 
повна синхронізація з сигналами, наприклад, сим-
волами, що передаються в один і той же час синх-
ронізованим чином в кожному секторі багатосек-
торного стільника. Однак, з вищенаведеного 
розкриття стає ясно, що така точна синхронізація 
звичайно не відбувається і не потрібна для прак-
тичної реалізації винаходу. Таким чином, передача 
в кожному секторі відповідає різному часу симво-
лу, який може бути трохи зміщений в порівнянні з 
часом символу сусіднього сектора. Відповідно до 
даного винаходу, хоч тони пілот-сигналу і переда-
ють в кожному секторі стільника на одному і тому 
ж наборі тонів синхронізованим чином, потужністю 
тонів пілот-сигналу в різних секторах стільника 
керують для того, щоб дозволити виконувати різні 
вимірювання сигналу, які полегшують, в конкрет-
ному секторі, визначення внеску шуму від іншого, 
наприклад, сусіднього сектора (секторів), також як 
і фонового шуму. 

Щоб полегшувати виконання численних різних 
вимірювань сигналу, численні тони пілот-сигналу 
можуть бути використані протягом єдиного часу 
передачі символу. Як альтернатива, один пілот-
сигнал може бути використаний під час символу 
притому, що пілот-сигналу будуть виділяти різні 
рівні потужності протягом різних, наприклад послі-
довних, часів символу. У такому випадку, вимірю-
вання пілот-сигналу, виконані протягом різних ча-

сів символу можуть бути використані для вироб-
лення двох різних значень індикатора якості кана-
лу, які повертають базовій станції, відповідно до 
винаходу. 

На Фіг. 15 представлена діаграма 1500, що по-
казує двосекторну послідовність передачі тону 
пілот-сигналу, здійснену в одному варіанті здійс-
нення даного винаходу, що приводиться як прик-
лад. Як буде розкрито далі, послідовність, яка 
представлена на Фіг. 15, може бути поширена на 
системи з N секторами, де N є довільним числом, 
більшим ніж 1. Послідовність, яка показана на Фіг. 
15, здійснена для стільника, який включає в себе 
два сектори, сектор А і сектор В. Часи символу в 
кожному секторі можуть бути трохи зміщені, але 
істотно перекриваються і тому будуть описані як 
один і той же час символу, хоч фактично і є двома 
декілька різними часами символу, в багатьох ви-
падках. Перший стовпчик 1502, озаглавлений 
«час», відноситься до часу символу, в який пере-
дають тон, передбачаючи наявність довершеної 
синхронізації між секторами. У одному варіанті 
здійснення, в якому один і той же тон використо-
вують в кожний час символу для цілей пілот-
сигналу, кожний час символу від 1 до 4 включно, 
відповідає різному поточному часу символу. Дру-
гий стовпчик 1504, озаглавлений «ТОН», приво-
дить тони, наприклад, частоту, на якій передають 
пілот-сигнали. Кожний рядок відповідає одному 
тону. Різні рядки можуть відповідати одним і тим 
же або різним тонам в залежності від конкретного 
виконання. Наприклад, у випадках, коли з першого 
до четвертого включно часи символу є одним і тим 
же поточним часом символу, з першого до четвер-
того включно тони, представлені в стовпчику 1504 
будуть різними, оскільки кожний пілот-сигнал ви-
магає один тон. Однак, у випадках, коли з першого 
по 4-ий включно часи символу в стовпчику 1502 
відповідають різним поточним часам символу, то-
ни, представлені в стовпчику 1504 можуть бути 
одними і тими ж або різними. 

Як розкрито вище, кожний рядок 1512, 1514, 
1516 і 1518 відповідає передачі тону в кожному з 
секторів А і В стільників, наприклад, тону, що ви-
користовується для передачі пілот-сигналу. Рівні 
потужності передачі в кожному з секторів можуть 
бути різними або одними і тими ж. У кожному ви-
падку, тон пілот-сигналу, переданий в будь-який 
момент часу, передають із попередньо вибраною 
потужністю передачі. Таким чином, потужність 
передачі і тон, на якому передають пілот-сигнал, 
будуть відомі як базової станції 1200, так і безпро-
відним терміналам 1300, оскільки ця інформація 
збережена в обох пристроях, і обидва пристрої 
знають поточний час символу з інформації синх-
ронізації, доступної в стільнику. На Фіг. 15, третій 
стовпчик 1506 представляє рівень потужності пе-
редачі пілот-сигналу для пілот-сигналу, що пере-
дається в секторі А з використанням тону, якому 
відповідає конкретний рядок. Подібним чином чет-
вертий стовпчик 1508 представляє рівень потуж-
ності передачі пілот-сигналу для пілот-сигналу, що 
передається в секторі В, з використанням тону, 
якому відповідає конкретний рядок. Стовпчик 1510 
був приведений пізніше з метою розкриття 3-
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секторного варіанту здійснення, але не використо-
вується в двосекторному варіанті здійснення, роз-
критому з посиланням на Фіг. 15. 

Кожний прямокутник в стовпчику 1506 і 1508 
являє собою етап передачі пілот-сигналу у вказа-
ному секторі в загальний час символу, вказаний в 
стовпчику 1502, з використанням тону, вказаного в 
стовпчику 1504. На практиці, тони передають в 
декілька різні часи символу в кожному з секторів А 
і В, наприклад, в перший і другий часи символу, які 
відповідають по суті часу символу, представлено-
му в стовпчику 1502. 1 використовують для вказів-
ки ненульового пілот-сигналу, що має першу попе-
редньо вибрану потужність передачі, тоді як нуль 
використовують для вказівки передачі нульового 
тону, наприклад пілот-сигналу, що передається з 
нульовою потужністю. 

Рядок 1512 показує, що під час символу 1, ви-
користовуючи тон 1, пілот-сигнал 1 передають в 
секторі А, тоді як нульовий пілот-сигнал переда-
ють в секторі В. Це дозволяє вимірювати внесок 
міжсекторної перешкоди в секторі В, викликаний 
передачею сектора А на тому ж тоні. Це також 
дозволяє сектору А виконувати точні вимірювання 
ослаблення в секторі А без присутності перешкоди 
через передачу сектора В. Рядок 1514 відповідає 
часу 2 символу, причому тон 2 використовують 
для передачі нульового тону в секторі А і пілот-
сигналу 1 в секторі В. Це дозволяє сектору А ви-
значати величину перешкоди сигналу через пере-
дачу сектора В на тому ж самому тоні. Рядок 1516 
відповідає часу 3 символу, причому тон 3 викорис-
товують для передачі нульового пілот-сигналу в 
обох секторах А і В, забезпечуючи можливість ви-
конання вимірювань фонового шуму на тоні 3. Ря-
док 1518 відповідає часу 4 символу, причому тон 4 
використовують в обох секторах А і В для передачі 
пілот-сигналу 1. В такому випадку кожний сектор 
може вимірювати ефект наявності передачі сигна-
лу з одним і тим же ненульовим рівнем потужності 
в кожному з секторів А і В в один і той же час. Зви-
чайно пілот-сигнали передають відповідно до 
першого і другого рядків 1512, 1514 за Фіг. 15 і, 
щонайменше, одного з рядків 1516І 1518 для за-
безпечення безпровідного терміналу можливістю 
виконання достатніх вимірювань сигналу, які пот-
рібні як вхідні значення для двох різних функцій, 
що використовуються для генерування першого і 
другого значень індикатора якості каналу, які є 
зворотним зв'язком з базовою станцією 1200, від-
повідно до однієї ознаки даного винаходу. 

На Фіг. 16 представлена діаграма 1600, яка 
ілюструє як приклад послідовність передачі тону 
пілот-сигналу для трисекторної системи. Як і в 
прикладі за Фіг. 15, перший стовпчик 1602 відпові-
дає часу передачі символу, другий стовпчик 1604 
відповідає тону, тоді як стовпчики 1606, 1608 і 
1610 вказують передачі пілот-сигналу в кожному з 
трьох секторів А, В і С стільника, відповідно. Таким 
чином, як і в прикладі за Фіг. 15, кожний прямокут-
ник стовпчика 1606, 1608 і 1610, який відповідає 
одному з рядків, з першого по п'ятий включно, 
1612, 1614, 1616, 1618, 1620, представляє етап 
передачі пілот-сигналу на вказаному тоні у вказа-
ному секторі. Хоч тони, що використовуються в 

кожному рядку, і є одними і тими ж в кожному сек-
торі, як було розкрито вище, коли кожен з часів 
символу відповідає одному і тому ж поточному 
часу символу, кожний з тонів, з першого по п'ятий 
тон включно, буде розрізнений. Однак, коли кожен 
з часів символу, з першого по п'ятий включно, є 
різними, тони з першого по п'ятий включно, можуть 
бути одними і тими ж або різними. 

Потрібно зазначити, що у варіанті здійснення 
за Фіг. 16, щонайменше, один пілот-сигнал пере-
дають для кожного сектора, при передачі нульово-
го пілот-сигналу на тому ж тоні в суміжному секто-
рі. Також потрібно відмітити використання в рядку 
1620 того, що було описано як нуль стільника, що 
полегшує вимірювання фонового шуму. 

На Фіг. 17 представлена діаграма 1700, пока-
зуючи трисекторний варіант здійснення, подібний 
до поданого на Фіг. 16, з пілот-сигналами, які пе-
редаються в кожному секторі, що описуються 
більш узагальненим чином в термінах рівнів поту-
жності. У варіанті здійснення за Фіг. 17 представ-
лена передача 15 пілот-сигналів з Р1 по Ρ15, при-
чому кожний пілот-сигнал передають в різний час 
символу у випадку, коли кожний рядок відповідає 
різному періоду передачі символу. У випадку, коли 
кожний з приведених сигналів повинен бути пере-
даний в один і той же час символу, показані три 
різних часи символу, при цьому час передачі кож-
ного сектора, є дещо різним, але відповідним по 
суті одному і тому ж часу символу, що використо-
вують в інших секторах. 

Як і в прикладах за Фіг. 15 і 16, пілот-сигнали 
кожного рядка 1712, 1714, 1716, 1718, 1720 пере-
дають з використанням одного і того ж тону, але 
різні рядки можуть відповідати різним тонам. Хоч 
вони і показані, як такі, що передаються в 5 різних 
часах символу, як представлено в першому стовп-
чику 1702, коли враховують зміни у часах передачі 
сектора, кожний прямокутник, представлений під 
заголовком «Сектор» може фактично відповідати 
різному часу символу, при цьому часи символу 
кожного рядка по суті перекриваються і є ідентич-
ними у випадку точної синхронізації. Рівень потуж-
ності кожного з першого по 15-ий пілот-сигнал, Р1 
по Ρ15, представлений в дужках, наприклад, поту-
жність передачі для Р1 є р1. У той час як в деяких 
випадках, таких, як приклад за Фіг. 16, підтриму-
ють два різних рівні потужності, можуть підтриму-
ватися множинні рівні потужності. Останній рядок 
1720 за Фіг. 17 представляє передачу нульового 
пілот-сигналу, з використанням тону 5 в кожному з 
секторів А, В і С, відповідно рівень потужності цих 
пілот-сигналів дорівнює 0 в кожному випадку. 

На Фіг. 18 представлена діаграма 1750, що по-
казує передачу сигналів на 10 різних тонах протя-
гом єдиного періоду часу передачі символу. У ва-
ріанті здійснення за Фіг. 18 0 використовують для 
представлення нульового пілот-сигналу, тоді як 1 
використовують для представлення пілот-сигналу 
з єдиним відомим ненульовим рівнем потужності 
передачі, який є звичайно вищим, ніж рівень поту-
жності, з яким передані дані. D використовують в 
діаграмі 1750 для того, щоб проілюструвати пере-
дачу даних в одному з секторів А, В і С. Сигнал D 
даних звичайно передають на тоні з рівнем потуж-
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ності більш низьким, ніж рівень пілот-сигналу 1 і 
тому він може не викликати істотної перешкоди 
для пілот-сигналу в сусідньому секторі. Дані зви-
чайно передають в кожному з секторів на додатко-
вих тонах, не показаних на Фіг. 18, протягом пред-
ставленого часу символу. У варіанті здійснення 
OFDM за даним винаходом, в заданому секторі 
такі додаткові тони даних не інтерферують з тона-
ми пілот-сигналу, оскільки вони ортогональні до 
тонів, що використовуються для передачі пілот-
сигналів. На Фіг. 19 представлений спосіб 1800 
залучення безпровідного терміналу для обробки 
пілот-сигналів, отриманих від базової станції 1200, 
які були передані відповідно до даного винаходу. 
Отримані пілот-сигнали можуть бути пілот-
сигналами, які були передані з відомими різними 
рівнями потужності передачі, що дозволяють 
приймальному пристрою виконувати різні вимірю-
вання і обчислення сигналу, корисні для визна-
чення різних внесків шумів, наприклад, фонового 
шуму, а також міжсекторної перешкоди. 

Спосіб 1800 починається на початковому вузлі 
1802 і проходить двома шляхами виконання, що 
починаються на етапах 1804 і 1808, відповідно. 
Два шляхи обробки можуть бути здійснені парале-
льно, наприклад, у випадку, коли передають чис-
ленні пілот-сигнали з різними рівнями потужності 
передачі протягом єдиного часу символу, або пос-
лідовно, наприклад, у випадку, коли пілот-сигнали 
передають послідовно, використовуючи один і той 
же тон, але різні рівні потужності протягом різних 
часів передачі символу. 

На етапі 1804, безпровідний термінал 1300 
вимірює, щонайменше, одну з амплітуди і фази 
першого пілот-сигналу, який був переданий з по-
тужністю Р1 передачі, щоб виробити перше вимі-
ряне значення сигналу. Перше виміряне значення 
сигналу потім використовують на етапі 1806. На 
етапі 1806, перше значення індикатора якості ка-
налу виробляють з першого виміряного значення 
сигналу згідно з першою функцією, f1, яка викори-
стовує, щонайменше, згадане перше виміряне 
значення сигналу як вхідні дані. Перше значення 
індикатора якості каналу, згенероване функцією f1 
може бути, наприклад, значення ВСШ або значен-
ня потужності сигналу, відповідне згаданому пер-
шому отриманому пілот-сигналу. Функція f1 може 
використовувати інші вимірювання сигналу і/або 
іншу інформацію як вхідні дані в доповнення до 
першого виміряного значення сигналу, при генеру-
ванні першого значення індикатора якості каналу. 
Процес переходить з етапу 1806 на етап 1812. 

На етапі 1808, який може бути виконаний па-
ралельно з етапом 1804 в деяких варіантах здійс-
нення, безпровідний термінал 1300 вимірює, що-
найменше, одну з амплітуди і фази другого пілот-
сигналу, який був переданий з потужністю Р2 пе-
редачі, причому Р2 відрізняється від Р1. При вимі-
рюванні отримують друге виміряне значення сиг-
налу, яке потім використовують на етапі 1810. На 
етапі 1810 друге значення індикатора якості кана-
лу генерують з другого виміряного значення сиг-
налу згідно з другою функцією, f2, яка використо-
вує друге виміряне значення сигналу як вхідні 
дані. Друга функція відрізняється від згаданої 

першої функції і використовує, щонайменше, друге 
виміряне значення сигналу як вхідні дані, але мо-
же також використовувати і інші вимірювання сиг-
налу як вхідні дані. 

У деяких варіантах здійснення, друге значення 
індикатора якості каналу, згенероване другою фу-
нкцією, є значенням ВСШ, відповідним другому 
пілот-сигналу, тоді як в інших варіантах здійснення 
воно є значенням потужності сигналу, наприклад, 
індикатором потужності отриманого сигналу, від-
повідної другому пілот-сигналу. Процес перехо-
дить з етапу 1810 на етап 1812. 

На етапі 1812, безпровідний термінал 1300 ви-
значає положення безпровідного терміналу відно-
сно однієї або декількох меж сектора по виміряних 
значеннях сигналу і/або іншій інформації значення 
індикатора граничного положення, представленої 
вище. Використовуючи відносне граничне поло-
ження і/або іншу інформацію, згенеровану на етапі 
1812, на етапі 1814 безпровідний термінал 1300 
генерує значення 1814 індикатора граничного по-
ложення, наприклад, що має значення, відповідне 
одному із значень, які представлені в стовпчику 1 
Таблиці 2. Маючи перше і друге значення якості 
каналу з етапів 1806 і 1810, і значення індикатора 
граничного положення з етапу 1814, процес пере-
ходить на етап 1816 передачі, на якому згенеро-
вану інформацію передають назад на базову ста-
нцію 1200. 

Етап 1816 передбачає передачу першого і 
другого значень індикатора якості каналу і значен-
ня індикатора граничного положення, наприклад, 
як частини одного або декількох повідомлень. Два 
альтернативних шляхи обробки показані з єдиним 
шляхом обробки, що використовується при будь-
якому конкретному виконанні. Перший шлях обро-
бки, що починається з підетапу 1820 і закінчується 
на 1826, представляє випадок, коли в єдине пові-
домлення включена різна інформація. Другий 
тракт обробки, що починається з етапу 1830 і за-
кінчується етапом 1840, відповідає випадку, коли 
використовують різні повідомлення для передачі 
кожного з різних значень. Повідомлення в цьому 
контексті не повинні розумітися в широкому зна-
ченні, вони включають в себе сигнали, які достав-
ляють конкретні значення, які передають. 

На етапі 1820, перше значення індикатора 
якості каналу включають в перше повідомлення. 
Потім, на етапі 1822 друге значення індикатора 
якості каналу включають в перше повідомлення. 
Потім, на етапі 1824 значення індикатора гранич-
ного положення включають в перше повідомлення. 
Перше повідомлення потім передають на базову 
станцію 1200 на етапі 1826, наприклад, за допомо-
гою передачі першого повідомлення по лінії без-
провідного зв'язку. У різних варіантах здійснення 
це виконують, використовуючи один або декілька 
попередньо визначених часових інтервалів каналу 
керування, що використовується для повідомлен-
ня про якість каналу і/або іншої інформації зворот-
ного зв'язку від безпровідних терміналів на базову 
станцію 1200. В результаті виділення часового 
інтервалу безпровідному терміналу, що викорис-
товує його для повідомлення про якість каналу і 
передачі іншої інформації, інші безпровідні термі-
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нали або пристрої в секторі не будуть використо-
вувати часовий інтервал. Таким чином, за допомо-
гою використання виділених часових інтервалів 
уникають конфліктів передачі. Крім того, якщо ка-
нал виділений для передачі конкретної інформації 
керування, значення можуть бути згенеровані і 
передані у часових інтервалах, без необхідності 
посилання заголовків або іншої інформації, яка 
вказує, що означають передані значення. Таким 
чином, базова станція 1200 знає, що значення, 
передані в каналі керування, який використовуєть-
ся, повинні мати певний попередньо вибраний 
формат і представляти, наприклад, перше і друге 
значення індикатора якості каналу, що супрово-
джуються двобітовим значенням індикатора гра-
ничного положення. Таким чином, кількість служ-
бових даних, наприклад, службових заголовків, що 
використовуються для передачі таких повідомлень 
і/або значень, може бути мінімізована. По завер-
шенні на етапі 1826 передачі згенерованих зна-
чень, процес повертається на етапи 1804 і 1808, 
на яких виконують вимірювання сигналу по нових 
пілот-сигналах, з процесом зворотного зв'язку, що 
продовжує повторюватися у часі. 

На етапі 1830, який відповідає додатковому 
шляху передачі значення, який показаний на етапі 
1816, перше значення індикатора якості каналу 
включають в перше повідомлення, наприклад, 
сигнал, який потім передають на базову станцію 
на етапі 1832. Потім, на етапі 1834 друге значення 
індикатора якості каналу включають у друге пові-
домлення, наприклад, сигнал, який передають на 
етапі 1836. Значення індикатора граничного поло-
ження включають на етапі 1838 в третє повідом-
лення, яке потім передають на базову станцію 
1200 на етапі 1840. Як і у випадку об'єднаного по-
відомлення, що передається на етапі 8126, окремі 
повідомлення, що передаються на етапах 1832, 
1836 і 1840 можуть бути передані з використанням 
виділених сегментів каналу керування, виділеного 
для передачі інформації зворотного зв'язку. Про-
цес переходить з етапу 1840 на етапи 1804 і 1808 
з обробкою згенерованої інформації зворотного 
зв'язку каналу і повідомленням інформації на ба-
зову станцію 1200 з повторенням у часі. 

На Фіг. 20 представлена блок-схема 1900, що 
ілюструє спосіб залучення базової станції (БС) 
1200, відповідно до даного винаходу, наприклад, 
для передачі тонів пілот-сигналу і отримання і об-
робок інформації зворотного зв'язку, для визна-
чення рівня потужності, з яким потрібно передава-
ти сигнали даних. Спосіб починається на етапі 
1902, на якому базову станцію 1200 включають і 
приводять в робочий стан. На етапі 1904 переда-
вач 1204 базової станції, пов'язаний з багатосек-
торною антеною 1205, передає пілот-сигнали в 
кожний сектор, наприклад, S0 1106, S1 1108, S2 
1110 багатосекторного стільника, наприклад, 1104 
в один і той же час синхронізованим чином, з ви-
користанням попередньо визначених рівнів потуж-
ності і тонів так, що при передачі тонів пілот-
сигналу в кожний з секторів 1106, 1108, 1110 сті-
льника 1104 використовують один і той же набір 
тонів і їх передають в по суті один і той же час в 
кожний з секторів 1106, 1108, 1110. Передачу тонів 

пілот-сигналу на етапі 1904 виконують під керу-
ванням підпрограми 1230 генерування і передачі 
пілот-сигналу, з використанням інформації 1236 
про рівень потужності тону пілот-сигналу і тональ-
ну інформацію 1238. Процес переходить на етап 
1906, на якому БС 1200 отримує повідомлення, 
щонайменше, від одного безпровідного терміналу 
БТ 1300, що включають в себе, наприклад, набір 
значень індикатора якості каналу, наприклад, пе-
рше і друге значення індикатора якості каналу, і 
інформацію положення межі сектора. Повідомлен-
ня отримують під керуванням підпрограми 1260 
обробки отриманих сигналів, що міститься на ба-
зовій станції 1200. На етапі 1908, базова станція, 
під керуванням модуля 1262 витягання значення 
індикатора якості каналу витягує, щонайменше, 
два різних значення 1250 індикатора якості каналу, 
наприклад, з єдиного повідомлення або з числен-
них повідомлень, отриманих від безпровідного 
терміналу 1300. У деяких варіантах здійснення 
кожне значення індикатора якості каналу знахо-
диться в окремому повідомленні. У інших варіан-
тах здійснення, множинні значення індикатора 
якості каналу включають в єдине повідомлення від 
БТ 1300. Потім, на етапі 1910, базова станція 
1200, під керуванням модуля 1264 витягання ін-
формації положення, витягує інформацію поло-
ження з отриманих повідомлень, наприклад, зна-
чення індикатора положення межі, яке вказує 
положення безпровідного терміналу 1300 відносно 
межі в багатосекторному стільнику. Ця інформація 
положення могла бути передана БТ 1300 в окре-
мому повідомленні або могла бути включена в 
повідомлення, що включає в себе значення інди-
катора якості каналу. Ця інформація положення 
може ідентифікувати, чи знаходиться БТ 1300 біля 
межі сектора, і ідентифікувати у якої межі сектора, 
наприклад, ідентифікувати сусідній сектор, з якого 
отримують більш високий рівень перешкоди, за-
лежної від потужності передачі. Інформацію межі 
сектора, витягнуту з отриманих повідомлень, збе-
рігають в інформації 1252 положення межі сектора 
в БС 1200. 

Переходячи на етап 1912, базова станція 
1200, під керуванням підпрограми 1226 обчислен-
ня потужності передачі, обчислює з, щонайменше, 
першого і другого значення 1250 індикатора якості 
каналу, величину потужності передачі, необхідну 
для досягнення бажаного відношення сигналу до 
шуму на згаданому безпровідному терміналі 1300, 
від якого були отримані згадані перше і друге зна-
чення 1250 індикатора якості каналу. На етапі 
1914, модуль 1225 планувальника базової станції 
1225 приймає рішення планування для безпровід-
них терміналів 1300. На підетапі 1916, плануваль-
ник 1225 базової станції приймає рішення для БТ 
1300 на основі визначеного ВСШ, наприклад, БС 
1200 планує сегменти для БТ 1300 на каналах з 
рівнями потужності передачі, які приведуть до 
отримуваного ВСШ БТ 1300, що перевищує міні-
мальний прийнятний рівень для використовуваних 
даних швидкості передачі і схеми кодування. На 
підетапі 1918, планувальник 1225 БС 1200 прий-
має рішення для БТ 1300 на основі інформації 
1252 положення межі сектора, наприклад, для БТ 
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1300, ідентифікованого як такий, що знаходиться 
біля межі сектора, базова станція 1200 виділяє 
сегменти каналу БТ 1300, з відповідними сегмен-
тами каналу в сусідньому секторі, що не має поту-
жності передачі. На етапі 1920, передавач 1205 
БС 1200 передає сигнал, який може включати в 
себе, наприклад, дані 1244 користувача, який був 
кодований кодером 1214 під керуванням сигналь-
ної підпрограми 1228, в спланований час, на зга-
даний БТ 1300 з використанням потужності пере-
дачі, визначеної із згаданих отриманих, 
щонайменше, двох значень 1250 індикатора якості 
каналу. 

Процес переходить з етапу 1920 назад на етап 
1904 і спосіб повторюють. Базова станція 1200 
буде повторювати передачу пілот-сигналів синх-
ронізованим чином в кожний сектор багатосектор-
ного стільника на етапі 1904, на звичайній основі. 
Однак, різні безпровідні термінали 1300 можуть 
посилати повідомлення, що включають в себе на-
бір значень 1250 індикатора якості каналу і інфор-
мацію 1252 положення межі сектора в різний час 
і/або з різними швидкостями, в залежності від чин-
ників, таких як стан процесу, в якому знаходиться 
безпровідний термінал, наприклад, припинення 
роботи, сплячий режим. 

Винахід спрямований на забезпечення, крім 
іншого, машинозчитуваного середовища, такого як 
пам'ять, компакт-диски і т.д., що містить команди, 
які виконує машина наприклад, програмні модулі 
або команди для керування процесором або іншим 
пристроєм, для виконання обробки відповідно до 
одного або декількох різних етапів способу за да-
ним винаходом. Різні ознаки способів і пристрої 
винаходу можуть використовуватися в широкому 
діапазоні систем зв'язку, в тому числі, OFDM, 
CDMA і в інших типах систем зв'язку, але не об-
межуючись тільки ними. 

Перелік посилальних позицій  
Фіг. 1  
101 Передавач 
103 Приймач 
104 Трафік даних  
106 Умови каналу 
Фіг. 2 
201 Базова станція (БС) 
203 Безпровідний термінал (БТ) 
209 Пілот-сигнали 
211 Трафік даних 
213 Умови каналу 
Фіг. 3 
301 Отримана потужність 
303 Повний шум 
Фіг. 4 
401 Отримана потужність 
403 Повний шум 
Фіг. 5 
501 Потужність 
503 Частота 
Фіг. 6 
601 ВСШ1 (dB) 
603 ВСШ0 (dB) 
Фіг. 7 
701 Сектор S0 
703 Сектор S1 

705 Сектор S2 
707 Частоті тони OFDM 
Фіг. 8 
801 Частота 
803 Час 
809 Тон пілот-сигналу 
811 Нульовий пілот-сигнал сектора 
813 Нульовий пілот-сигнал стільника 
Фіг. 9 
903, 923, 943 Сектор S0 
905,925, 945 Сектор S1 
907, 917 Сектор S2 
Фіг. 10 
1003, 1023, 1043 Сектор S0 
1005, 1025, 1045 Сектор S1 
1007, 1027, 1047 Сектор S2 
Фіг. 11 
1102 Базова станція 1 
1104 Стільник 1 сектор S0 
1112 Мережевий вузол 
1120 КВ(1') 
1122 КВ(Х') 
1124 КВ(1'') 
1126 КВ(Х") 
1129 До інших мережевих вузлів/Інтернету 
Фіг. 12 
1200 Базова станція 
1202 Приймач 
1203, 1205 Секторизована антена 
1204 Передавач 
1206 Процесор 
1208 Інтерфейс вводу/виводу 
1210 Пам'ять 
1212 Декодер 
1214 Кодер 
1218 Підпрограми 
1220 Дані/інформація 
1222 Підпрограми зв'язку 
1224 Підпрограми керування базовою станці-

єю 
1225 Модуль планувальника 
1226 Підпрограма обчислення потужності пе-

редачі  
1228 Сигнальна підпрограма 
1230 Підпрограма генерації і передачі пілот-

сигналу 
1232, 1244 Дані 
1234 Інформація послідовності перескоку пі-

лот-сигналу 
1236 Інформація рівня потужності 
1238 Тональна інформація 
1240 Дані/інформація безпровідного терміналу 

(БТ) 
1242 Інформація БТ1 
1246 ІД термінала 
1248 ІД сектора 
1250 Значення індикатора якості каналу 
1252 Інформація положення межі сектора 
1254 Інформація БТ N 
1260 Підпрограма обробки отриманих сигналів 
1262 Модуль витягання значення індикатора 

якості каналу 
1264 Модуль витягання інформації положення 
Фіг. 13 
1300 Безпровідний термінал (кінцевий вузол) 
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1302 Приймач 
1304 Передавач 
1306 Процесор 
1308 Пам'ять 
1312 Декодер 
1314 Кодер 
1320 Підпрограми 
1322 Дані/інформація 
1324 Підпрограми зв'язку 
1326 Підпрограми керування базовою станці-

єю 
1328 Сигнальна підпрограма 
1330 Модуль вимірювання пілот-сигналу 
1331 Модуль визначення положення межі сек-

тора 
1332 Модуль вироблення значення індикатора 

якості каналу 
1333 Модуль керування передачею значення 

індикатора якості каналу 
1334 Дані користувача 
1335 Модуль генерування повідомлення 
1336 Інформація користувача 
1337 Інформація про виміряне значення сиг-

налу 
1338 Інформація значення індикатора якості  
1340 Інформація положення межі сектора  
1342 Інформація ІД термінала 
1344 Інформація ІД базової станції  
1346 Повідомлення про канал  
1350 Сигнальна інформація пілот-сигналу  
1352 Інформація послідовності перескоку  
1354 Інформація рівня потужності  
1356 Тональна інформація 
1361 Модуль оцінки потужності 
1362 Модуль оцінки ВСШ  
1225 Модуль планувальника  
Фіг. 14 
1402 Початок 
1404 Ініціалізувати поточний час символу на 1 
1406 Керувати передавачем для передачі си-

мволів пілот-сигналу, які підлягають передачі в 
поточний час символу в кожному секторі синхроні-
зованим чином, використовуючи одні і ті ж тони в 
кожному секторі згідно із попередньо вибраною 
послідовністю передачі пілот-сигналу, з викорис-
танням попередньо вибраних рівнів потужності 
передачі 

1408 Збільшити поточний час символу на 1 
1410 Чи є поточний час символу рівним мак-

симальному часу символу. Встановити поточний 
час символу на 1 

Фіг. 18 
1750 1 час символу 
Фіг. 19 
1802 Початок 
1804 Виміряти, щонайменше, одну з амплітуди 

і фази першого пілот-сигналу з потужністю Ρ1, щоб 
виробити перше виміряне значення сигналу 

1806 Виробити перше значення індикатора 
якості каналу з першого виміряного значення сиг-
налу згідно з першою функцією, f1, яка використо-
вує, щонайменше, згадане перше виміряне зна-
чення сигналу як вхідні дані. Згадане перше 
значення індикатора якості каналу, згенероване 
функцією f1 може бути, наприклад, значення ВСШ 

або значення потужності сигналу, яке відповідає 
згаданому першому отриманому пілот-сигналу 

1808 Виміряти, щонайменше, одну з амплітуди 
і фази другого пілот-сигналу, який був переданий з 
потужністю Р2 передачі, причому Р2 відрізняється 
від Р1, для вироблення другого виміряного зна-
чення сигналу 

1810 Виробити друге значення індикатора яко-
сті каналу з другого виміряного значення сигналу 
згідно з другою функцією, f2, причому друга функ-
ція відрізняється від згаданої першої функції, зга-
дана друга функція використовує, щонайменше, 
друге виміряне значення сигналу як вхідні дані, 
згадане друге значення індикатора якості каналу є 
ВСШ або значенням потужності сигналу, відповід-
ними згаданому другому пілот-сигналу 

1812 Визначити положення безпровідного те-
рміналу відносно однієї або декількох меж сектора 
по виміряних значеннях сигналу 

1814 Генерувати значення індикатора гранич-
ного положення 

1816 Передати перше і друге значення індика-
тора якості каналу і значення індикатора положен-
ня на базову станцію 

1820 Включити перше значення індикатора 
якості каналу в перше повідомлення 

1822 Включити друге значення індикатора 
якості каналу в перше повідомлення 

1824 Включити значення індикатора гранично-
го місцеположення в перше повідомлення 

1826 Повідомити, наприклад, передати перше 
повідомлення по лінії безпровідного зв'язку, на-
приклад, використовуючи часовий інтервал, відпо-
відний каналу, виділеному для перенесення інфо-
рмації зворотного зв'язку, що відноситься до 
каналу 

1830 Включити перше значення індикатора 
якості каналу в перше повідомлення 

1832 Передати перше повідомлення на базову 
станцію 

1834 Включити друге значення індикатора 
якості каналу у друге повідомлення 

1836 Передати друге повідомлення на базову 
станцію 

1838 Включити значення індикатора положен-
ня в третє повідомлення 

1840 Передати третє повідомлення на базову 
станцію 

Фіг. 20 
1902 Початок 
1904 Задіяти передавач базової станції, пов'я-

заний з багатосекторною антеною, для передачі 
пілот-сигналів в кожний сектор багатосекторного 
стільника, в один і той же час синхронізованим 
чином, з використанням попередньо визначених 
рівнів потужності і тонів так, що при передачі тонів 
пілот-сигналу в кожний з секторів стільника вико-
ристовують один і той же набір тонів і передають в 
по суті один і той же час в кожний з секторів 

1906 Задіяти базову станцію для отримання 
повідомлення, щонайменше, від одного безпрові-
дного терміналу, що включає в себе, наприклад, 
набір значень індикатора якості каналу, напри-
клад, перше і друге значення індикатора якості 
каналу, та інформацію положення межі сектора 
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1908 Задіяти базову станцію для витягання, 
щонайменше, двох різних значень індикатора яко-
сті каналу, наприклад, з єдиного повідомлення або 
з численних повідомлень, отриманих від безпрові-
дного терміналу 

1910 Задіяти базову станцію для витягання 
інформації положення з отриманих повідомлень, 
наприклад, значення індикатора положення межі, 
що вказує положення безпровідного терміналу 
відносно межі в багатосекторному стільнику 

1912 Задіяти базову станцію для обчислення 
з, щонайменше, першого і другого значень індика-
тора якості каналу величини потужності передачі, 
необхідної для досягнення бажаного відношення 
сигналу до шуму на згаданому безпровідному те-
рміналі, від якого були отримані згадані перше і 
друге значення індикатора якості каналу 

1914 Задіяти базову станцію для прийняття 
рішення планування для безпровідних терміналів 

1916 Задіяти базову станцію для прийняття 
рішення для безпровідного терміналу на основі 

визначеного ВСШ, наприклад, базова станція пла-
нує сегменти для безпровідного терміналу на ка-
налах з рівнями потужності передачі, які приведуть 
до отримуваного ВСШ безпровідного терміналу, 
що перевищує мінімальний прийнятний рівень для 
використовуваних швидкості передачі даних і схе-
ми кодування 

1918 Задіяти базову станцію для прийняття 
рішення планування для безпровідного терміналу 
на основі інформації положення межі сектора, на-
приклад, для безпровідного терміналу, ідентифі-
кованого як такий, що знаходиться біля межі сек-
тора, базова станція виділяє сегменти каналу 
безпровідному терміналу, з відповідними сегмен-
тами каналу в сусідньому секторі, що не має поту-
жності передачі 

1920 Задіяти базову станцію для передачі сиг-
налу в спланований час на згаданий безпровідний 
термінал з використанням потужності передачі, 
визначеної зі згаданих, щонайменше, двох зна-
чень індикатора якості каналу, які були отримані 
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