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   𝑷 𝐒 / 𝟐


   𝑷 𝐒 / 𝑵


      log 2 ⁡  ( 1 + 𝛾 ) [ bps / Hz ]


  𝛾 =  P S /  P N ： SN 比


  Hz 当 り


      log 2 ( ⁡  1 + 𝛾 ) < 𝟐     log 2 ⁡  ( 1 + 𝛾 / 𝟐 )


  𝟐     log 2 ⁡  ( 1 + 𝛾 / 𝟐 ) < 𝑵     log 2 ⁡  ( 1 + 𝛾 / 𝑵 ) ,   ( N > 2 )


  ( N > 2 )

