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1. Wprowadzenie

l-.l. W modelowaniu działań wojennych przedmiotem analizy jest 
dynamika wzajemnych oddziaływań:
a) stron walczących;
b) poszczególnych podsystemów tworzących system działań 

poszczególnych stron.

1.2. Ze wzglądu na charakter MODEL-u, wynikający z jego przezna­
czenia, t j . charakter prognostyczny a nie decyzyjny - nie są 
przedmiotem analizy procesy stricte decyzyjne (podejmowanie 
decyzji) .

1.3. W modelu zakłada sią, że decyzje zostały podjęte, zaś uwaga 

koncentruje się na charakterystykach efektywnościowych - 

czasowych i niezawodnościowych SK.

1.4. Zgodnie z przyjętymi ustaleniami przebieg prac nad modułem 
KIEROWANIE jest następujący:

a) Prace metodyczne i studyjne.

b) Opracowanie prostego modelu systemu łączności (SŁ) jako 

podsystemu SK. Ookonanie wstępnych eksperymentów symula­

cyjnych. Analiza wyników.

c) Opracowanie prostego modelu systemu rozpoznania (SR) jako 

podsystemu SK. Ookonanie wstępnych eksperymentów symula­
cyjnych. Analiza wyników.

d) Opracowanie prostego modelu systemu informatycznego 

(SJn s  komputerowego przetwarzania informacji) jako 
podsystemu SK. Dokonanie wstępnych eksperymentów symula­

cyjnych. Analiza wyników.

e) Integracja modeli cząstkowych (prostych modeli podsyste­
mów) w celu uzyskania możliwości syntetycznej oceny efek­
tywności SK.

f) Rozszerzenie modelu zintegrowanego o nowe funkcje i pro­

cedury. Eksperymenty symulacyjne.

g) Eksperymenty symulacyjne dla zbioru dopuszczalnych waria­

ntów SK w celu sformułowania prognozy rozwojowej SK.
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1.5. Eksperymenty z prostymi modelami poszczególnych podsysxemQv; 

maj^ na celu:
a) oceng efektyv*jności analizov;anego systemu;
b) ocenę wpływu efektyv;ności systemu na efektywność

- rażenia
- wspomagania

- zasilania.

1.6. Model powinien umożliwiać porównywanie SK (poszczególnych 
podsystemóv\/) stron walczących (v; aspekcie efektywności), a 

także oszacowywać wartości wskaźników efektyv>/naści dla syste 

mów (podsystemów) przeciwnika.

1.7. Przedstavjiona propozycja metodyki ma charakter studium 
wstępnego; zawiera założenia uproszczone, które w wyniku 

dalszych badań będą przedmiotem konkretyzacji.

2. Wskaźniki efektywności SK
4

2.1. W '' Ogólnej metodyce analizy i oceny efektywności SK" 
przedstawiono przykłady v»iskaźników oceny, odpowiadających 

wybranym aspektom efektywności kierowania.

2.2. Jako zasadę przyjmuje się, że poszczególne wskaźniki przyj­

mują wartości z przedziału /""O > •
2.3. Uogólniony wskaźnik efektyv;ności SK (lub poszczególnych 

podsystemów) jest funkcją multiplikatywną (iloczynem) 
wartości poszczególnych wskaźników cząstkowych, czyli 

również przyjmuje wartości z przedziału / 0,1 7.

2.4. Aby uniknąć sytuacji, gdy wartość zerowa któregoś ze wskaź­

ników cząstkowych powoduje "zerowanie" wskaźnika uogólnione­

go przyjmuje się pewne wartości graniczne (większe od zera).

2.5. Zakłada się, że uogólnione wskaźniki efektywności rażenia, 
wspomagania i zasilania spełniają warunki formalne, analo­

giczne do wyżej wymienionych.
2.6. Zgodnie z przyjętymi ustaleniami, zakłada się, że SK (lub 

Sb,SR,Sin) charakteryzują następujące wskaźniki efektywności 

a) wskaźnik operatywności ( 'Z ), określający stopień spełnie
nia wymagań czasowych związanych z czasem realizacji okre 

ślonych zadań systemu;
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b) wskaźnik gotowości (G), określajcgcy stopień spełnienia 
wymagań dotyczących zdolności do podejmowania realizacji 
zadań po zdarzeniach, których skutkiem była utrata tych 

zdolności;
c) wskaźnik niezayjodności (R), określający stopień spełnie­

nia wymagań dotyczących sprawnego funkcjonowania systemu 

w określonym czasie;

d) wskaźnik jakości (Q) , określający stopień spełnienia 
ogólnych wymagań dotyczących trybu realizacji zadań 
decyzyjnych i informacyjnych;

e)wskaźnik elastyczności i mobilności (W), określający 

stopień spełnienia wymagań dotyczących ruchliwości i 

zdolności reorganizacji systemu w określonych warunkach 

działania;
f) wskaźnik skrytości (M), określający stopień spełnienia 

wymagań dotyczących utajniania, ochrony informacji, odpoT' 

ności na rozpoznanie itp.

g) wskaźnik żywotności (Z), określający stopień spełnienia 

wymagań dotyczących odporności systemu na oddziaływania 

przeciwnika;

h) poszczególne wskaźniki spełniają

0 T 1, >
0 G 1, S >
0 R < 1, Rj
0 1, >
0 w 1, Wg >
0 M 1, % >
0 Z < 1, Z? >

i) wskaźnik uogólniony efektywności

E - TT 1GRQWMZ

0 E 1.







3.4. Zakłada siq, że n p . istotny wskaźnik ef ektywi'iOŚci kierov;ania 
(EK) wyraża stopień spełnienia wymagań czasowych dctycze¿cych 
realizacji zadania decyzyjnego szczególnie ważnego dla proce­
sów rażenia.

Wymagania te mają postać :

'o ^  T

T - czas rzeczywisty realizacji zadania przez SK,

Tq - czas minimalny (szczególnie pożądany przez system
rażenia),

R *Tg - czas maksymalny (graniczny, powyżej którego SK nie ma 
wpływu na proces rażenia).

W najprostszym przypadku przyjęto

fO  K > dla T -C T

L K R. T
- T

dla ^  T ^  t '

= K dla
9

R
gdzie: 1 ^ ^  2 ( wartość "wzmocnienia" ER)

o <  e" ^  0,3 (wartość maksymalnego "osłabienia" ER, 
przy czym wartość 0-,3, jest umowna, aby nieefektywny SK 
nie powodował "zerowania" ER)

3.5. Wskaźnik efektywności rażenia uwzględniający EK ma postać
n

ER = EK^ .ER.

3.6. Zakłada się, że wskaźnik efektywności wspomagania (EW) 

gest funkcją: poten^cjału wspomagania (PW(t) ), wskaźnika 

warunków działania (W^ (t) ) i intensywności oddziaływań 
npla ( J\^ (t ) ) , t j .
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EW(t) = w''' (t), A “ (t)7, ^  T

przy czym; 0-4 w!! (t) ^  'j , gdzie : - wartość

najmniej korzystnych warunków, tj. w najwyższym stopniu 

"osłabiających" EW; W(t) = 1 dla warunków "idealnych" 

(najbardziej sprzyjających wspomaganiu); 0 ( t ) ^  1

gdzie J\ ^ wartość intensywności oddziaływań npla naj­

mniej korzystnych dla realizacji procesów wspomagania;

j) (t) = 1 - brak destrukcyjnych oddziaływań npla na 

system wspomagania.

3.7. Jako przykład wskaźnika efektywności wspomagania przyjęto 

następujący (jako funkcję PW):

gdzie: PW^ - wartość graniczna, poniżej której system

wspomagania nie jest w stanie realizować swych funkcji 

(zadań), PWĵ  - wartość szczególnie pożądana ;

r  n dla PW ^  PW 

(PW - PW^)^

(PW^- PW„) (PW;,- PW„) s m K m

EW=

ŵ'' A
PW - PW

+ 2

, dla PW PW ^  PW ’ m s

( PW - PWg)2

U PWĵ - PWm PW. - PIV k m (PW, -PW )(PW, -PW ) k m k s

W i Ww-» A • 1 .

dla PW ^  PW ^  PW,_S K

dla PW PW^
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3.0. Analogicznie, jak dla 3.4 dane są wymagania dla SK (z punktu 

widzenia realizacji procesów wspomagania): T ^  ;
a wtedy najprostszy wskaźnik wpływu efektywności SK 
na efektywność wspomagania..ma postać:

dla T <  TW

WEK r

- T
dla ^  T T

T" - T

dla T >  TI

Wielkości i eĵ  mają analogiczny sens jak w 3.4

3.9. Wskaźnik efektywności wspomagania uwzględniający EK ma 

postać: B; = Ek ''* •- EW.

3.10,Zakłada się, że wskaźnik efektywności zasilania (EZ) jest 

funkcją potencjału zasiniania (PZ(t) ), wskaźnika warun­

ków działania (W^(t) ) i intensywność! oddziaływań npla 

( )  tj.

EZ (t) = ^/>Z(t), W^(t), (t)J. t ^ ^ t  ^  T

przy czym (analogicznie jak w 3.6): O ^ W ^ ^ W . ^ ( t ) ^  1,

3.11. Jako przykład wskaźnika efektywności zasilania przyjęto

następujący (jako funkcję PZ):___—  •— ■ i---- — r -i
f

---------------- i.
gdzie: wartośp granicznaf poniżej której system

zasilania nie jest w stanie realizować swych funkcji 

(zadań), .waiptość szczególnie pożądana.
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3.13. Wskaźnik efektywności zasilania uwzględniający EK ma 

postać: EZ = EK^ ’ EZ.

3.14. Przyjęto^zróżnicowane wartości wymagań dla 5K:

R <  t J! -C TZ

T'
g

^  ^  T
9

tzn. największe wymagania czasowe stawia systemowi !<icro- 
wania system rażenia, a najmniejsze system zasilania.

3.15. Rzeczywista wartość czasu realizacji zadań informacyjno- 
decyzyjnych T określana jest na podstawie eksperymentów 

symulacyjnych przeprowadzonych z modułem KIEROWANIA, przy 

czym T = ^  (R,^,W,M,Q), tj. wartość T zależy od nie­

zawodności, żywotności itp. systemu kierowania.

4. Uwagi końcowe

4.1. Schemat postępowania zawarty w metodyce został przedstawiony 

dla przykładowych, stosunkowo prostych, wskaźników oceny 

efektywności. Nie ulegnie on zmianie, gdy. zmienią się konkrs' 

tne postacie analityczne tych wskaźników.

4.2. W metodach przedstawiono proste techniki analityczne odpo­

wiadające symulacyjnemu charakterowi modelu. Techniki te 

uległyby zmianie (znacznie skomplikowałyby się), gdyby 

model miał pharakter analityczny (stricte matematyczny).

4.3. Przedstawiono zasady wyznaczania wartości poszczególnych 

wskaźników odpowiadają założeniom aktualnemu etapowi prac 

nad ‘modułem KIER0VJANIA, tzn. przyjętemu symulacyjnemu 
modelowi systemu łączności, ujętemu w konwencji systemu 

obsługi masowej.

4.4. Opracowana metodyka zawiera elementy uniwersalne, które 

mogą być wykorzystane w różnych wersjach modeli walki 

/operacji/.
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4.5. Metodyka zawiera pierwsze, jak dotychczas, próby modelowa­
nia SK i wyznaczania ilościowego wpływu efektywności kiero 
wania ( w szczególności łączności) na efektywność rażenia, 

wspomagania i zasilania.
W związku z tym są to propozycje oryginalne, stanowiące

pl8rVi'SZ8 przybliżeni© do rozwiązania oniawianego probluiTiU.
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