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Nghiên cứu ảnh hưởng của việc triển khai dịch vụ 
GPRS đến dung lượng thoại trong mạng GSM đang 
khai thác : Luận văn ThS / Nguyễn Thế Ngọc ; Nghd. : TS. 
Chu Ngọc Anh . - H. : Khoa Công nghệ, 2002 . - 85 tr.  
 

Tóm tắt: Luận văn khái quát cấu trúc mạng GSM, dịch vụ viễn thông GPRS và các cấu 

trúc, giao diện, giao thức mới, đưa ra những đánh giá bước đầu về ảnh hưởng của việc 

triển khai dịch vụ GPRS đối với dung lượng thoại trong trường hợp mạng GSM ở Việt 

Nam và các khuyến nghị sử dụng  
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