Hvordan definere “read first large echo”

| utgangspunktet er vare malere programmert til a ta det stgrste ekko som det riktige. | enkelt
applikasjoner far vi dobbelt reflekterte ekko (i runde liggende tanker etc). | disse
applikasjonene vil det vaere ngrdendig & omprogramere slik at det farste ekko alltid blir valgt
som det riktige. Fra fabrikken er det lagt inn en forskjell pa 12 dB som default. I noen tilfeller
vil dette veere for lite og denne verdien MA derfor gkes.

| pos. 18 og 19 kan vi bestemme hvor sterk denne funsjonen skal vere ved a definere
forskjellen mellom det riktige og det dobbeltreflekterte ekko i dB.

Default er 12 dB. Jkes tallet (til f.eks. 50 ) betyr dette at forskjellen kan veere 50 dB.
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