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V S T ę P
Wysoka dynamika współczesnych działań bojowych 

wynikająca z dużych prędkości i działania na róż - 
nych wysokościach ŚNP oraz ciągły wzrost efektywno­
ści i możliwości bojowych środków rażenia, zwi^ - 
szenie ilości sił i środków biorących w nich udział 
spowodowały znaczne zwiększenie informacji. 
Informacja ta wymaga natychmiastowego jej opracowa­
nia dla kierowania działaniami bojowymi co w kon - 
sekwencji zmusza do wdrażania środków kompleksowej 
automatyzacji w sferze kierowania wojskami OPK.

Automatyzacja procesów kierowania wojskami spo­
wodowała powstanie nowego etapu rewolucji technicz­
nej w wojsku.

¥ problemie kierowania wojskami można wydzielić 
dwa kierunki:
— kierowanie techniką bojową;
- kierowanie działaniami bojowymi wojsk.

Automatyzacja kierowania techniką bojową ma na 
celu i/yeliminowanie ograniczeń w JeJ wykorzystaniu, 
ui^arunkowanych psychofizjologicznymi właściwościa­
mi obsługującego ją człowieka, a tym samym zwięk - 
szenie efektywności uzbrojenia.
Na obecnym etapie nie istnieją w zasadzie trudnoś­
ci dla pełnej automatyzacji procesów kierowania do­
wolnym rodzajem techniki bojowej, a JeJ poziom li­
mitowany Jest technicznymi i ekonomicznymi możli - 
wościami. Przykładem tego może być wysoki poziom 
automatyzacji kierowania uzbrojeniem rakietowym.



Problem automatyzapji kiero\/ania działaniami 
bojowymi wojsk jest znacznie złożony. Wymaga on 
bowiem wyeliminowania różnego rodzaju ograniczeń 
wynikających z właściwości psychofizjologicznych 
dowódcy i oficerów sztabu podczas opracotiywania du­
żej ilości infonnaoji i podejmowania decyzji. 

Działalność człowieka w procesie kierowania 
działaniami bojoi/ymi obejmuje następujące operacje:
- zbiór informacji;
- opracowytmnie informacji celem wypracowania: 

strategii /taktyki/ działań i podjęcia decyzji;
- realizacja przyjętej decyzji.

Operacje zbioru, opracowanie i przekazywanie za­
równo w procesach kierowania uzbrojeniem, jak i dzia< 
łaniami bojovrymi angażują duże ilości różnego ro-? 
dzaju układów automatyki i posiadają już na.obec­
nym etapie wysoki poziom automatyzacji,

Do kierowania działaniami bojowymi niezbędny 
jest pewny zasób informacji dotyczącej dyslokacji 
sił i środków, wykonyi/anych zada.ń oraz taktyki 
działań przeciwnika.
Informacja ta może napływać z różnych źródeł: 
organów rozpoznania, środków radiotechnicznych itp. 
Jednakże żadne środki techniczne nie są w stanie 
dostarczyć pełnej informacji o charakterze działań 
bojowych i możliwościach przeciwnika.
Dlatego też kierowanie wojskami odbywa się zawsze 
w warunkach nie w pełni określonych, które przeciw­
nik dodatkowo jeszcze utrudnia co znacznie kompli­
kuje procesy automatyzacji, ^
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Przy dowolnym poziomie rozwoju automatyzacji i 
cybemetyki urządzenia techniczne nie w pełni od » 
zwierciedlają obraz sytuacji bojowej. Różnica opra­
cowanego modelu iniorraatycznogo w stosunku do real­
nie występującej sytuacji bojowej tiwamnakowana jest 
doskonałością środków technicznych stosowanych w 
aut omatyzac j i.

Do najbardziej ważnych operacji w procesie kie­
rowania działaniami bojowymi należy wypracowanie 
strategii /taktyki/ i podjęcie decyzji. Dlatego też 
podczas kompleksowego automatyzowania procesów kie­
rowania działaniami bojowymi wojsk te operacje nale­
ży przede wszystkim '.automatyzować,

Współczesny rozwój myśli naukowo-technicznej po- 
zrwala^automatyzowaó tylko te zadania, które dają się 
w dostatecznym stopniu sfonnalizować, V związku z 
tym realizacja najważniejszych operacji w procesie 
kierowania /wypracowanie strategii taktyki i podję­
cie decyzji/ we współczesnych systematych kierowania 
ńr̂A a>ani am~i wojsk OPK odbywa się Z udziałem człowie­
ka, ¥e współczesnych systemach kierowania działania­
mi wojsk OPK, uczestniczy człowiek /dowódca/ jako 
nieodzoimy i integralny element tegoż systemu, a w 
związku z tym przyjęto je nazywać zautomatyzowanymi 
systemami dowodzenia.

Dalszy wyższy stopień automatyzacji jest ściśle 
związany z rozwojem i ro2M^iązywaniera problemów w za­
kresie Tormalizowania procesów działań bojowych. Oczy­
wiste staje się, że z rozwojem 'ogólnym i naukowo-te­
chnicznym poziom automatyzacji kierowania działania—



-t-

rai bojo^yymi będzie systematycznie wzrastał, a funk- 
keje kieroimnia będą przejmować urządzenia techni­
czne.
Proces automatyzacji kierowania działaniami bojowy­
mi na dowolnym etapie jej rozwoju nie vrykluczy 
jednak człowieka /dowódcy/. Człowiek występować mo­
że w roli odbiornika informacji, Będzie on obarczo­
ny iunlccjarai progrramowania pracy całego systemu lub 
jego części, kontrolą jego funkcjonowania itp. 
Zasadniczym zadaniem człowielca /dowódcy/ pozostanie 
nadaJL przeprowadzanie analizy, wypracowanie i podej­
mowanie decyzji, , -

¥ wojskach OPK zautoiaatyzo^mne systemy doiirodze- 
nia, kierowania działaniami bojowymi i uzbrojeniem 
znalazły szerokie zastosowanie już od %/ielu lat i 
permanentnie następuje ich modernizacja w związku 
z ustawicznymi wymogaini podczas rozwiązywania za' —

fdań operacyjno-taktycznych.
Materiał zawarty w podręczniku ma na celu prze­

kazanie w sposób dostępny dla słuchaczy łcursów wojsk 
OPK niezbędnych wiadomości dotyczących współczesnych 
środków automatyzacji dowodzenia i kierowania uzbro­
jeniem aktywnych środków walki, związków, oddziałów 
i pododdziałów wojsk OPK oraz ich racjonalnego %iyko- 
rzystania zgodnie z ich możliwościami taktyczno-te- 
chnicznymi,
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1. Ogólna charalct ery styka za-utoraatyzowanych^syste- 
móiv dowodźenia^wojsk__0^

1,1, Klasyfikac.ja zautomatyzowanych systemów dow^~ 
dzenia Wo.jskajni Obrony Powietrznej Kraju
Specjalne właściwości i przeznaczenie systemów 

kierowania wojskami OPK naznaczają klasyfikację»któ­
ra uwzględnia ich. zastosowanie bojowe lub miejsce 
ich użytkowania w ugrupowaniu bojowym.
V związku z tym, można przyjąó następujący podział:
— zautomatyzowane systemy dowodzenia działaniami 
bojowymi pułków /brygad/ AR;

— zautomatyzowane systemy dowodzenia działaniami 
bojowymi pułków myśliwskich;
zautomatyzowane systemy dowodzenia oddziałów i 
pododdziałów WRE i RRE;

— zautomatyzowane systemy dowodzenia działaniami 
pułków /brygad/ AR rozmieszczone wspólnie z pun­
ktami naprowadzania lotnictwa myśliwskiego

— zautomatyzowane systemy dowodzenia działaniami 
bojox/ymi wojsk OPK szczebla operacyjno-taktycz- 
nego i operacyjnego.

Należy zaznaczyć, że dowolny z wymienionych 
zautomatyzowanych systemów dowodzenia jest częścią 
składową systemu wyższego szczebla, ponieważ każdy 
z nich posiada strukturę hierarchiczną. Ogólna 
struktura zautomatyzowanego systemu dowodzenia woj­
skami OPK pokazana jest na rys, 1.
Zautomatyzowane systemy dovfodzenia działaniami bo­
jowymi oddziałów AR przeznaczone są do scentrali-
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Rys,1, Zautomatyzowane systemy dowodzenia wojska­
mi OPK '
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zowanego dowodzenia działaniami bojowymi ugrupowań 
bojow^h AR zorganizowanych w pułki i brygady /dy­
wizje/.
Ilość dywizjonów w pułkach i brygadach /dywizjach/ 
nie jest stała, a określona jest zadaniami« 
Funkcjonalny schemat zautomatyzowanego systemu do­
wodzenia oddziałów /2rwiązków taktycznych/ AR poka­
zany jest na rys, 2,

Rys,2, Schemat funkcjonalny zautomatyzowanego sys­
temu dowodzenia oddziału /związku taktyoz - 

• nego/ AR
V zależności od charakteru wykonywanych zadań 

ugrupowanie bojowe oddziałów AR może prowadzić dzia< 
łania bojowe samodzielnie lub w składzie związku 
taktycznego wojsk OPK.
V związku z tym źródłami informacji o sytuacji po­
wietrznej dla SD oddziału /związku taktycznego/ AR 
mogą być samodzielne RLS /w poszczególnych przypad­
kach, pododdziały VRT lub współdziałające SD/,

13



Zautomatyzowane systemy dowodzenia oddziałów 
lotnictwa myśliwskiego - przeznaczone są do kiero­
wania działaniami bojowymi pułku lotnictwa myśliw­
skiego, naprowadzania samolotów na cele powietrzne. 
V związku z tym aparatura powinna zabezpieczyć roz­
wiązywanie:
- wstępnych obliczeń nawigatorskich;
- zadań naprowadzania samolotów myśliwskich prze - 

chwytających na cele powietrzne;
- zadań doprowadzenia samolotów na lotniska.

Naprowadzanie na cele powietrzne odbywać się 
może z punktów naprowadzania /PN//rozmieszczonych 
na PłSD/ i wysuniętych punktów naprowadzania /ifPN/, 

Warianty zautomatyzowanego systemu dowodzenia 
pułkiem lotnictwa myśliwskiego przedstawiają rys. 3 

i
Podczas naprowadzania LM z PN /rys. 3/ infor­

macja o sytuacji powietrznej może doń' docierać z 
SD brt,‘rozmieszczonego wspólnie z PN lub pośrednio 
z SD związku teiktycznego.

Schemat funkcjonalny zautomatyzowanego syste­
mu naprowadzania LM z PN pokazany jest na rys, k,
PN rozmieszcza się z SD brt, któro zabezpiecza go 
w informację sytuacji powietrznej,

¥ obu przypadkach aparatura łączności powinna 
zabezpieczyć przekazywanie komend naprowadzania na 
pokład saiaolotu myśliwskiego.

Zautomatyzowane ' systemy dowodzenia działa - 
niami bojowymi z połączonych stanowisk dowodzenia 
/PłSD/ pulleów /brygad/ AR i pułków LM przeznaczone

l̂ł



Rys,3. Zautomatyzowany system dowodzenia plm

Rys.^. Schemat funkcjonalny zautomatyzowanego sys­
temu naprowadzania samolotów z PN plm

15



są do scentralizowanego dowodzenia i organizacji 
współdziałania między AR i LM.

V zautomatyzowanym systemie dowodzenia wspól­
nym dla par /BAR/ i plra realizowane są zadania cen­
tralnego dowodzenia ogniem zestawów artylerii ra - 
kietowej, naprowadzania samolotów myśliwskich, jak 
również podziału celów między LM i AR.
Schemat funkcjonalny zautomatyzowanego systemu do­
wodzenia par /BAR/ z PN LM przedstawia rys,5,

Rys,5. Zautomatyzowany system dowodzenia 
 ̂ /BAR/ z PN LM

par

Zautomatyzowany system dowodzenia działaniami 
bojowymi związku operacyjno-taktycznego OPK prze - 
znaczony jest do dowodzenia związkami taktycznymij
16
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do wypracowania i podjęcia decytzji na działania 
bojowe podległych wojsk, postawienia zadań bojo - 
wych i kontroli ich wykonania, V system stanowisk 
i punktów naprowadzania zautomatyzowanego systemu 
dowodzenia związku operacyjno-taktycznego wchodzą;
- SD związku operacyjno-tak tycznego;
- SD plm;
- SD par /bar/;
- PłSD wspólne dla par /BAR/^. plm i brt;
- SD oddziałów /związków taiktycznych/ ¥RT;
- SD oddziałów, pododdziałów WRE;
- PN lotnictwa myśliwskiego.

System zbioru i opracowania infonnacji radio­
lokacyjnej - zapewnia w informację o sytuacji po - 
wietrznej zautomatyzowany system dowodzenia związ­
ku operacyjno-taktycznego i przeznaczony jest do 
kontroli sytuacji powietrznej w rejonie działań bo­
jowych, wykrywania i rozpoznawania celów powietrz­
nych, określania ich charakterystyk, a takie do 
kontroli przelotów własnego lotnictwa, V tym celu 
w systemie zbioru i opracowania informacji tworzy 
się pole radiolokacyjne,

Pole radiolokacyjne jest podstawoifym źródłem 
informacji o przeciwniku, pozwala wykrywać i śle - 
dzió cele powietrzne,

Pole radiolokacyjne przystosowane jest do za- 
pe^mienia dowodzenia środkami aktywnymi w warun - 
kach stosowania przez przeciwnika zakłóceń czynnych 
i biernych. SD związku operacyjno-taktycznego wojsk 
OPK rozwinięte jest razem z SD brygady radiotechni­
cznej, które stanowi centrum rozpoznawczo-informa-

21



cyjne. Bataliony /brt/ pozwalają vn/kjryw€LÓ cele na 
średnich i dużych vo^solcościach, a kompanie /krt/ 
przeznaczone są do, wykrywania celów na małych wy­
sokościach.

Typowym /podstawowym/ ogniwem tworzącym pole 
radiolokacyjne jest brt, który może posiadać 3—5 
krt,

V zależności od rozmiarÓTf rejonu obrony związ­
ku operacyjno-taktycznego pole radiolokacyjne może 
być zabezpieczone przez różną ilość brt.

Wstępnie opracowana informacja w brt przekazy­
wana jest do dalszego opracowania i v/ykorzystyi/ania 
na SD BRT.
Bataliony radiotechniczne i kompania radiotechnicz­
na wyposażone są w środki, które zape\miają: 
zbiór, opracowanie, zobrazowanie, przekazys/anie da­
nych napły^/ających od miejscowych RLS i oddalonych 
ćródeł informacji oraz dowodzenie środkami radiolo­
kacyjnymi /RI/S, PRN/,

Pod pojęciem oddalonych źródeł informacji ro­
zumiemy podległo, sąsiednie i*wyższe SD,

System przekazywania komend przeznaczony jest 
do/ automatycznego przekazywania komend naprowadza­
nia i współdziałania na pokład samolotów myśliwców 
przechwytujących, które wypracotiryî ane są przez urzą­
dzenia przeliczające.

System przekazywania komend powinien zapewnić.*
- łączność telekodoitrą z samolotami myśliwskimi prze­
chwytującymi w rejonie działaii bojo^fych związku 
operacyjno-taktycznego i strefach i^rspółdziałania 
sąsiednich związków opei^acyjno-taktycznych;
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OPK, Umożliwiać on winien rozwiązywanie następują­
cych zadań:
- analizę i ocenę sytuacji powietrznej oraz stanu 
własnych sił i środków;

- podejmowanie decyzji odnośnie osiągania stanów 
gotoTirości bojowej wojsk;

- podejmowanie decyzji na przegrupowanie wojsk;
- podejmowanie decyzji na dokonanie manewru siłami 
i środkami związków opei'acyjno-taktycznych,

1.2, Podstawowe charalct ery styki zautomatyzoTiranych 
systemów dowodzenia
Każdy zautomatyzowany system dowodzenia zapew­

niać winien rozwiązywanie określonej ilości zadsiń 
wynikających z jego przeznaczenia. Jakość rozwią - 
zywanych zadań oceniana jest jego charakterystykami, 

Do podstawówkach charakterystyk zautomatyzowa­
nych systemów dowodzenia można zaliczyć:
- gotowość bojową;
- operatywność;
- zdolność przepustow^ą;
- jakość rozwiązyt/anych zadań wchodzących w zakres 
dowodzenia;

- odporność na zakłócenia;
- pojemność;
- żywotność;
- efektywność;
- elconomiczność;
- mobilność.
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Gotowość bojô <•ą zautomatyzowanych systemów 
dowodzenia charakteryzuje stopień przystosowania 
systemu do rozwiązywania zadań dowodzenia działa - 
niami bojowymi w dowolnym czasie i może być ocenia­
na czasem przejścia aparatury automatyzacji dowo - 
dzenia z rodzaju pracy dyżurnej do pracy bojo\/ej. 
Ponieważ zautomatyzowany system dowodzenia przezna­
czony jest dla zwiększania efektyimości wykorzy - 
stania środków ognio%vych, zatem czas przejścia sy­
stemu do gotowości bojowej nie powinien przekra - 
czać czasu przejścia w gotô irość bojową przeciwlot­
niczych zestaxvów rakieto^^ych, samolotów myśliwskich 
przech■v̂ ŷtujących oraz środków radiolokacyjnych.

Operatywność zautomatyzowanych systemów cha - 
rakteryzuje szybkość ich działania. Jakość opera — 
tywności zautomatyzowanych systemów dowodzenia cha­
rakteryzuje czas cyklu dowodzenia Czas Cyklu
doiiodzenia składa się z czasu opracowania i
przekazywania informacji, czasu podejmoivunia decy­
zji /t^/ przez dowódcę na podział celów i czasu 
/t^/ na postawienie zadań bojo\/ych oddziałom i pod­
oddziałom rodzajów wojsk,

. = * 1

Czas cyklu dowodzenia zależy od stopnia automaty­
zacji, Nie powinien on przekraczać czasu przebywa­
nia celu w strefie podziału celów /T^^/•

cd pc
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vro odporność na zakłócenia można charakteryzować 
współczynnikami obniżania zdolności przepustowej 
przy określonym poziomie zakłóceń.’̂

g d z i e A  odpowiednie zdolności przepustoi/e przy 
i bez oddziaływania zakłóceń na system.

Odporność na zakłócenia zautomatyzowanego systemu 
dowodzenia określa się odpornością na zaliłócenia 
źródeł informacji radiolokacyjnej, środków łączno­
ści i innych środków uczestniczących w algoiytmi - 
zacji opracowania informacji.

Pojemność zautomatyzowanego systemu dowodzę -
nia charalcteryzuje możliwości ilościowe w zakresie

, >rozwiązywania zadań dowodzenia. Może być ona oc© - 
niana oddzielnie dla konkretnych zadań różnymi 
wskaźnikami, '
Na przykład pojemność systemu przy opracowywaniu 
informacji charakteryzuje się maksymalną ilością 
celów radiolokacyjnych, o których informacja zo - 
stała odebrana, opracowana i przekazana.

Pojemność systemu w zakresie naprowadzania 
środków ogniowych może być oceniana maksymalną 
ilością kanałów naprowadzania lub ilością podłą­
czonych do niego oddziałów /pododdziałów/ środków 
aktywnych.

Żywotność zautomatyzowanego systemu dowodze­
nia charakteryzuje zdolność systemu do -przejmowa­
nia zadań dowodzenia w różnych warunkach prowadźe-
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n±a działań bojowycłi. Żywotność zautomatyzowanego 
systemu dowodzenia obejmuje jego stabilność w pracy 
bojowej i niezawodność eksploatacyjną technicznych 
środków dowodzenia.

Stabilność w pracy bojowej charakteryzuje zdol­
ność systemu przed ogniowym pddziały\Araniem przeciw­
nika i ocenia się prawdopodobieństwem bezawaryjnego 
funkcjonowania systemu przy wyeliminowaniu określo­
nej ilości ogniw fiinkcjonalnych. Niezawodność eks­
ploatacyjną systemu ocenia się prawdopodobieństwem 
bezawaryjnej pracy systemu w zadan^nn czasie w wa - 
runkach typowych.

Żywotność zautomatyzowanego systemu dowodzenia 
określana jest żywotnością najbardziej newralgicz­
nych elementów systemu^w tym szczególnie systemu 
łączności.

Efektywność zautomatyzowanego systemu dowodze­
nia jest integralną charakterystyką stopnia dosko­
nałości systemu i jego rozwiązynrania zadań dowodze­
nia wojsk OPK, Jakość efektywności systemu ocenia 
się niektórymi wskaźnikami charakteryzującymi efek- 
tyimość działań bojo^ł^ch oddziałów i z'iv±ązków tak­
tycznych wojsk OPK, Na przykład, przestrzennym 
wskaźnikiem efektywności działań bojowych wojsk OPK 
jest oczekiwana wartość średnia liczby rażonych ce­
lów powietrznych,
'U tym przypadku efektyimość zautomatyzowanego sys­
temu dowodzenia celowo jest char akt ©ryz o%/ać przyro­
stem wskaźnika efektywności działań bojô tfych - ocze- 
ki^mną wartością średnią liczby rażonych celów po-
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wietrznych przy wykorzystaniu zautomatyzowanych sy­
stemów dowodzenia OPK.

Ekonomicznośó zautomatyzowanego systemu dowo­
dzenia charakteryzują wydatki związane z jego opra­
cowaniem, wykonaniem i eksploatacją. Dla porówna - 
nia oceny różnych zautomatyzowanych systemów dowo­
dzenia wprowadzony jest wskaźnik ekonomicznej efek- \tywności systemu

gdzie:
M

K

noua

przyrost efektywności działań bojcłirych wojsk 
OPK przy wyposażeniu ich przez odpowiedni sys­
tem;
koszt opracowania, budowy i eksploatacji zau­
tomatyzowanego systemu dowodzenia.
Mobilność zautomatyzowanego systemu dowodze- 
charakteryżuje możliwość transportu środkow

technicznych.
Jakość mobilności systemu ocenia się dopuszczalną 
wielkością prędkości przewożenia aparat\iry, różny­
mi rodzajami transportu i czasem rozwijania syste­
mu w nowym rejonie. Obecnie aparatura automatyza — 
cji dowodzenia w zależności od przeznaczenia może 
być wykonywana w wariancie stacjonarnym i ruchowym,
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1,3. Charakter i treść obiegóy informacyjnych vy ■» 
stępujących v zautomatyzowanych systemach do-, 
yodzenia
Dowodzenie wojskami OPK odbywa sif na bazie 

ukierunkowanej cyrkulacji obiegów informacyjnych w 
kanałach łączności. Skład i objętość obiegów infor­
macyjnych na różnych szczeblach dowodzenia może być 
różny.

Ze względu na charakter i zawarte wiadomości 
obiegi informacyjne można podzielić następująco:
- obieg informacji rozpoznawczej;
- obieg informacji dowodzenia;
- obieg informacji o gotowości bojowej i działa - 
niach swoich sił i środków;

- obieg informacji o charakterze sprawozdawczo-do- 
kumentacyjnym,

Obieg informacji rozpoznawczej zawiera wiado- 
wości o sytuacji powietrznej w strefie działań bo­
jowych ugrupowania wojsk OPK i charakterystykach 
celów powietrznych.
Źródłami informacji rozpoznawczej mogą być różne 
organy rozpoznania. V systemach dowodzenia wojska­
mi OPK informacja rozpoznawcza opiera się głównie 
na bazie analizy i opracov/aniu informacji radiolo- 
kacyjnej, a jej źródłami są RLS pododdziałów i od­
działów VKT. Piervfotny obieg informacji radioloka­
cyjnej zawiera dużą ilość zbytecznych, a niekiedy 
i fałszy\iych wiadomości. Dlatego też informacja ta 
podlega opi^acowaniu.
Otrzymane przy tym dane o charakterystykach celów
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z wyinienionych wyżej obiegów informacji wstępnej 
obróbce podlega tylko informacja radiolokacyjna , 
pozos,tale opracowane są bezpośrednio,
V procesie obróbki informacji radiolokacyjnej mo- 
Schemat kolejności obróbki informacji radiolokacyj­
nej przedstaiłriony. jest na rys, 7 , 
żna wydzielić trzy etapy:
- pierwotna obróbka informacji;
- wtórna obróbka informacji;
- trzecia obróbka informacji,
Piencotua informacja dokonywana jest w każdym  ̂
źródle informacji radiolokacyjnej, w każdym okre­
sie obsemvacji przez stacje radiolokacyjną, V pro­
cesie pien/otnej obróbki informacji rozwiązuje się 
następujące zadanie: ^
- wykrja/anie odbitych sygnałów radiolokacyjnych;
- określanie współrzędnych \irykrytych celów,

Vtorna obrobka informacji może być dokonywa­
na w każdym źródle informacji lub na punktach obrób­
ki infomnacji,

Wtórna obróbka informacji przeznaczana jest 
do określenia trasy lotu celu,

¥ procesie wtórnej obróbki informacji można 
wyodrębnić następujące operacje:
- określenie parametrów ruchu celu;
- ek^l^aiację współrzędnych celu;
- określenie przestrzeni prawdopodobnego znajdowa- “
nia się celu w kolejnym okresie obserwacji prze- 
strzeni; ’

- porównanie bieżących znaczników dla określania 
trasy lotu celu,

¥ zależności od stopnia uczestnictwa czło^ii-eka^pro- ' 
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Rys.7* Sołiemat kolejności opracowania informacji
radiolokacyjnej
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danych o gotowości bojowej swoich sil i środków 
oraz radiacyjnej i meteorologicznej sytuacji,

V skład aparatury zobrazowania informacji 
wchodzą zazwyczaj urządzenia indywidualnego i ogól­
nego wykorzystania: typowe wskaźniki zdejmowania 
współrzędnych celów radiolokacyjnych,sprzężone ze 
środkami radiolokacyjnymi i EMC, różnego rodzaju 
tablice i ekrany, sprzężone z EMC,

Urządzenia sprzężenia PLS z aparaturą automa- 
tyzacji obróbki informacji zapewniają:
- dopasowanie wyjść urządzeń RLS z wejściami urzą­
dzeń wskaźnikowych;

- podłączenie różnych typów RLS;
- sterowanie systemami antenowymi RLS;
- kontrolę pracy środków radiolokacyjnych;
- synchronizację pracy stacji radiolokacyjnych.

Urządzenia sprzężenia radiowysokośdomierzy z  
aparaturą automatyzacji dowodzenia, mają za zada­
nie podporządkowanie radiowysokościoraierzy do pracy 
z urządzeniami zautomatyzowanych systemów dowodze­
nia .

Urządzenia półautomatycznego zdejmowania in­
formacji radiolokacyjnej zapoimiają operatorowi mo­
żliwości zdejmowania informacji radiolokacyjnej ze 
w^skaźnika obserwacji okrężnej i łirprowadzenia jej w 
EMC i kanały łączności.

Robocze miejsca pracy przeznaczone są do ręcz­
nego liprowadzania informacji w kanały zautomatyzo­
wanych systemów dowodzenia.

Urządzenie sprzężenia z kanałami łączności za­
pewnia automatyczne wprowadzanie informacji w kana—
38



ły łączności i tirządzenla przeliczające obróbki in- 
Tormacji i na odwrót.

Urządzenia dokumentacji i treningowe przezna­
czone są dla rejestracji i przechowywania informa­
cji przechodzącej przez kanały systemu podczas roz­
wiązywania zadań bojowych. Aparatura ta może być 
wykorzystana do treningów stanu osobowego SD,

Urządzenia kontroli zapewniają kontrolę pracy 
aparatui*y zautomatyzowanego systemu dowodzenia,

2. ZAUTOMATYZOWANY ZESTAW SD^ZWI4Z^__0PERACYJ^G0
W0PK^«AU4A2~2«

2,1, Przeznaczenie i podstawowe charakterystyki ope- 
racyjno-techniczne aparatury zestawu "AŁMAZ-2"
Zestaw «AŁMAZ-2" stosowany jest na SD związku 

operacyjnego wojsk OPK, Przeznaczony jest do auto­
matyzacji zadań zbioru, opracoiiywania i zobrazowa­
nia informacji o sytuacji powietrznej, wojskach 
własnych, przygotowania niezbędnych danych do oce­
ny sytuacji i podjęcia decyzji na prowadzenie dzia­
łań bojowych,jak również do powiadamiania podleg - 
łych, współdziałających i wyższych SD,
Aparatura zestawu zabezpiecza:
— automatyczny zbiór, opracowanie i zobrazowanie 

danych o sytuacji powietrznej napływającej od SD 
podległych i sąsiednich związków operacyjno—tak­
tycznych i CSD OPK PUW;

- automatyczny odbiór, zautomatyzowaną obróbkę i 
zobrazowanie danych o działaniach bojowych śród—
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ków OPK na cele powietrzne, możliwościach bojo - 
wych i gotowości bojowej i rezultatach działań 
bojowych AR i LM napływających z podległych SD 
związków operacyjno-taktycznych;

- zautomatyzowane opracowanie wstępnych obliczeń 
nawigatorskich i ich zobrazowanie;

- zautomatyzowane przygotowanie uogólnionych danych
0 przeciwniku i wojskach własnych oraz zobrazowa­
nie ich na tablicy elektronowej;

- zautomatyzowane powiadamianie o sytuacji powietrz­
nej podległych SD związków operacyjno-taktycznych
1 sąsiednich związków operacyjnych OPK /CSD OPK/;

- zautomatyzowane opracowanie i przekazanie na CSD 
OP PUW informacji o sytuacji powietrznej, danych
0 działaniach na cele, możliwościach bojowych,go­
towości bojowej i rezultatach działań bojowych AR
1 LM związku operacyjnego OPK;

- automatyczne przekazanie informacji o sytuacji po­
wietrznej do współdziałających SD innych rodzajów 
sił zbrojnych i SD obrony cywilnej;

“ aiitomatyczne doktiraentowanie informacji o sytuacji 
powietrzne j , działaniach bo joTirych i stanie włas­
nych wojsk;

- trenowanie składu osobowego grupy operacyjnej. 
Charakterystyki operacyjno-techniczne zesta^yu "AŁMAZ-2"

Do zestawu "Ałi>iAZ~2*’ może być podłączonych:
- SD podległych związków operacyjno-taktycznych • 
do 7 i

•̂ "SD łsąsiednich związków operacyjnych OPK do 6 ,
Ilość prow^adzonych celów powietrznych pojedynczych
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i grupowych/o których napłyim informacja od każ­
dego SD z tempera odnawiania współrzędnych co 2 min,/ 
wynosi 1 5 ,
Tempo odnawiania charakterystyk celów, danych o 
możliwościach bojowych, gotowości bojowej i rezul­
tatach działań bojowych - 5 min,
Ilośó’’ćeiów, które mogą być równocześnie opracowywa-
ne przez EMC i zobrazowane na ekranie 
Ilość zautomatyzowanyciT ekranów ogólnej 
sytuacji poiiietrznej /w sali dowodzenia 
i V sali RIC/
Ilość zautomatyzowanych dużych tablic 
ogólnego ivykorzys,tania 
Czas odnawiania informacji na tablicy 
Ilość zautomatyzowanych miejsc pracy 
Czas włączenia:
- z stanu wyłączonego
— z stanu dyżurnego

— r- dp_ 8 0.

---  2 .
— —  2-3 min, 
— —  do 24.

5 min. 
2,5,min.

Tfyraiana informacji między SD wyposażonymi w zestąw 
ALMAZ-2” i "AłiiAZ-3” odbywa się w jednym kanale te­

legraficznym z Tvykorzystaniem aparatury utajniają­
cej typu T-204 lub T-206, Obieg informacji pomiędzy 
SD wyposażonym w aparaturę "AŁMAZ-2,3", pokazany 
jest na rys. 8,

Informaĉ  przekazyivana pomiędzy SD wyposażo­
nymi w aparaturę “Â MA£-2,3" dotyczy sytuacji powie­
trznej i działalności wojsk,

¥ skład informacji o sytuacji powietrznej 
wchodzą meldunki dotyczące:
- współrzędnych celów;
- charakterystyk celów;
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- możliwości bojowych AR i LM; /
- gotowości bojowej AR i LM; j
- rezxiltatów dzialaii AR i LM,

i
2,2, Ukompletowanie w apax»atturę zestawu "AŁMAZ~2”

V skład likompletowania aparatury zestawu "AL- 
MAZ-2" wchodzą:
a/ Zespół przeliczający składający sif z dwóch EMC 

'^ypu 5 E 63-1 /podstawowy i rezerwowy/, 
b/ Aparatura zbioru i przeka2tywania danych telegra- 

ficznyra kanałem utajnionym 5 C k9•
0c/ Dwa duże ekrany 5 i..9A, o rozmiarach m prze-

znaczonych do zobrazowania projekcyjnego infor­
macji o sytuacji powietrznej w salach dowodzenia 
bojowego i centrum rozpoznawczo-informacyjnyra 
/RIO/.

d/ Divie duże tablice /5I88/ rozmieszczone w sali do- t/' 
wodzenia bojowego i RIC dla zobrazowania uogól­
nionych danych o przeciwniku i wojskach własnych 
/bieżących i prognozowanych/, 

e/ Do Zh zautomatyzowanych miejsc pracy ARM /MP-02/ 
z pulpitami wprowadzania informacji i trrządze - 
niami łączności.

f/ Aparatura sterowania w składzie:
- centralne urządzenie pamięciowe /dwie szafy 
SzU-01 zasadnicza i rezerwo\ira/;

- aparatura synchronizacji /szafa SzU-O?/;
- aparatura sprzężenia z urządzeniami odbioru i 
przekazywania danych /2 szafy SzU-0^, zasadni­
cza i rezerwowa/;

- aparatura sprzężenia z pulpitami wprowadzania
' 40

ly



dauycłi i środkami zobrazowania / 2 szafy SzU-02 
zapasowa i rezerwowa/,

Ly' g/ Koigplet aparatuary dalekopisowej w składzie:
. - szafa sterowania SzD-01;

- robocze miejsce pracy RMP- 2 szt, ifraz z dale­
kopisami dla dokumentacji informacji,

h/ Aparatura dokumentacji i treningowa /5G-73/ dla 
zapisu na taśmie magnetycznej informacji o sy­
tuacji powietrznej, działaniach bojowych i re­
zultatach działań bojoivych wojsk w składzie:
- aparatura sprzężenia kanałów łączności z apa- 
ratirrą zapisu magnetycznego /szafa SzD-O^ł/;

- aparat zapisu magnetycznego /2 szt, AMZ-20/, 
zegarki / 2 szt, I3UP/;

ł- aparatura kodowana czasu /szafa SzD-05/j
- blok wskaźników dla zobrazowania czasu bieżą­

cego w poszczególnych pomieszczeniach KP
/2U szt, BJ-OV.

{/ i/ Zestaw aparatury "AŁMAZ-3" dla ręcznego wprowa­
dzania informacji do EMC w wypadku uszkodzenia 
kanału łączności telegraficznej, 

j/ Aparatura kontroli pracy zesta\vu środlców auto­
matyzacji /szafa SzU-0 5 i miejsce pracy RM—03/,

Iĥ îe elektroniczne maszyny cyfrowe /zasadnicza 
i rezeirwowa/ przedstawiają sobą system automatycz­
nych urządzeń wyliczeniowych do rozwiązy\mnia zadań 
i kierovmnia działaniami bojowymi.
' TPodstawowe cha~r^c^i"ystyki techniczne EMC 

Z^_E 63-1/
pojemność pamięci operacyjnej ....  819220 bimitów
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wydajność ..................... . iłOOOO oper./s
system komend  .......... . jodnoadresowy.

Każdy blok pamięci obliczony jest na hop6 pro­
gramów.

Aparatura zbioru i przekazy%vania danych 
/5 C ^9/ - składa się z miejsca pracy technika 
/RM-0^/ z urządzeniami łączności wewnętrznej i szaX 
sterowania systemem.
Aparatura 5 C umożliwia:'
- wymianę informacji w kanałach łac^^ści tele/yra- 
ficznej utajnionej z wykorzystaniem .urządzeń

 ̂T-206 i T-204;
- przekształcenie równoległego 5~krotnego kodu w 

szeregowy kod telegraTiczny w kierunku nadawczym
i odwrotnie w kierunku odbiorczym;

> ^- przekazyi/anie inTormacji poivdLadamiania okolnego
z dwóch nadajników w kanałach łączności telegra­
ficznej utajnionej /do 20/;

- przekazywanie sygnałów dla dokumentacji informa­
cji na taśmie magnetycznej;

- kontrolę aparatui^y nadawczej i odbiorczej;
- rezerwoxmnie nadajników i odbiorników;
- zobrazowanie na miejscu pracy RM-Oi stanu apara­

tury i torów odbiorczych.
Tablica uogólnionych danych w sali dowodzenia 

bojowego
a/ Zobrazowuje za państwo:

- ilość znajdujących się w gotowości bojowej 
doar i samolotów przechwytujących;

- ilość możliwych strzelań doar i wylotów samo­
lotów przechwytujących;

45



- proguozowauią ilość samolotów przeciwnika przez 
m̂in ̂  BJOiliwą ilość strzelaui doaur i' wylotów 
samolotów przechwytujących;

- ilość samolotów przeciwnika w danym momencie 
i ilość oddziałujących na nie doar samolotów 
przechwytujących;

« ilość samolotów przeciwnika w czasie naiotu, 
b/ Numery maszynowe nowo wykrytych celów na podejś­

ciach i w granicach kraju, 
c/ Za każdy z 7 podległych związków operacyjnych:

- ilość możliwych strzelań doar i wylotów samo­
lotów przechwytujących;

- ilość prognozowanych przez celów nad
związkiem taktycznym i możliwości strzelań 
doar i wylotów samolotów przechwytujących na 
nie;

- ilość samolotów nad ziiriązkiem operacyjno-tak- 
tycznym /w tym na wysokości mniejszej niż
1 km/;

- ilość strzelan doar i wylotów samolotów prze­
chwytujących.

d/ Dane za nalot za kraj i każdy związek operacyj- 
no-taktyczny /strzelań doar, oddziaływeiń samo- 
lotÓTiT przechwytujących, zniszczonych samolotów 
przez ¥R, zniszczonych samolotów przez LM, wy­
buchy jądrowe/.

Tablica uogólnionych danych RIC zobrazowuje nastę­
pujące dane; 
a/ za państwo;

- ilość samolotów nad państwem w tym do wyso­
kości 1 km;
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Na ekranie może być róvmież wyświetlana siatka OPK, 
V czasie wyświetlania tras - na począt^ jej zobra­
zowany jest pełny formularz, a następnie kreskami 
trasa celu« Na ekranie może j)yć zobrazowanych do 
86  ̂celów. Zobrazowanie celów, na które nie działa­
ją środki OPK ma kolor czerwony, a cele na które 
oddziałują środki OPK są koloru zielonego.
Tenąjo odnawiania informacji o 80 celach wynosi nie 
więcej niż 2 min, ¥prowadzanie sytuacji na ekran 
odbywa się za pomocą teleołówka.

Zautomatyzowane miejsce pracyyPMP/ składa się 
z pulpitu dowodzenia, pulpitu łączności i tablicy 
wywoławczej. Czas zapełnienia tablicy wywoławczej 
w informację 2 , 8 ms.
Pulpit dowodzenia iimożliwia:
- wybór dowolnego programu;
- wysłanie do 16 komend dowodzenia.

Pulpity komend są różnie wyposażone w zależ - 
ności przez jakie osoby funkcyjne są one wykorzys­
tywane.

Aparatura dokumentacji i treningu dokonuje za­
pisu na taśmie magnetycznej szerokości 35 inra w 17 

kanałach, Czas zapisu na taśmie 1500 m nie mniej 
niż k godziny przy prędkości 9 , 5 3 cm/s.
Schemat strukttiralno-funkcjonalny zestawu "AŁMAZ-2" 
przedstawia rys, 1 0,

49





c\í
I

N

0
1
<H

51





3. Zaut ornat Tasowany zestaw SD związku operacyjno-tak- 
tycznego ”AŁMAZ-3"

3•1• Przeznaczenie i podstawowe charakterystyki ope- 
racyjno—tecłiniczne zestawu aparatury "AŁMAZ—3"

Aparatura "ALMAZ-3" stosowana jest dla wprowa­
dzania i przekazywania danych z SD związku opera - 
cyjno-taktycznego OPK na CSD WOPK,

Zestaw "AŁMAZ-3" przeznaczony jest do ręczne­
go wprowadzania i automatycznego przekazywania na 
wyższe SD'/CSD VOPK/ infonnacji o sytuacji powie - 
trznej, danych o gotowości bojowej, możliwościach 
bojowych i działaniach bojowych LM i AR jak również 
do wprowadzania informacji w EMC zestawu "AŁMAZ-2" 
CSD ¥OPK. Przekazywanie danych z zestawu "AŁMAZ-2” 
na SD wyposażonego w "AŁMAZ-3" odbywa się w kana - 
łach telegraficznych z wykorzystaniem aparatów tele­
graficznych ST-2M.

Zestaw "AłMAZ-3” umożliwia:
- wprowadzanie i wykorzystanie informacji o 15 po­

jedynczych /grupowych/ celach z tempem 2 min,oraz 
danych o gotowości bojowej, możliwościach bojo - 
wych i działaniach bojowych z tempem 5 min,;

- przesłanie kodogramu w jeden kanał telegraficzny
łączności utajnionej lub pośrednio w urządzenia 
przeliczające /EMC/ poprzez xirządzenie sprzęże­
nia; '

- ręczny nabór i przekazywanie kodogreunów cyfrowych 
zawierających do 15 znaków informacji i 5 służbo- 
wych / 3 znaki na początku kodogramu - kod wiado-
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mości, 2 znaki w końcu — kod vla3?ygodności/;
- dokumentowanie przekazywanej infonnacji za pomo­

cą aparatu tele^jraTicznego ST-2M;
- kontrol wprowadzonej przez operatora inTormacJi 

i obciążenie telegraTicznego kanału łączności;
- zapamiętywanie wprowadzonej iniormacji i przeka« 

zanie JeJ w przypadku oswobodzenia kanału łącz­
ności,

Czas włączenia aparatury z położenia "wyłączone" - 
5 min,, a z rodzaju pracy dyżurnej - 2 , 5 min. 
Schemat funkcjonalny aparatury "AŁMAZ-3" przedsta­
wia lys, 1 1 ,

Rys, 11, Schemat funkcjonalny aparatury "AlłlA.Z3"
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4. Zautomatyzowany system dowodzenia "WOZDUCH-rIM"

4,1. Przeznaczenie 1 podstawowe charakterystyki 
talctyozno-.techniczne systemu "V0ZDUCH~1M”

Zautomatyzowany system "¥0ZDUCH-1M" przezna - 
ozony jest do zdejmowania zobrazowania, uogólnia - 
nia i przekazywania danych o sytuacji powietrznej, 
przyrządowego naprowadzania myśliwców na cele po - 
wietrzne, kierowania dzialanisuni bojowymi związków 
taktycznych i oddziałów WOPK oraz powiadamiania 
wojsk i związków OPK.

Zautomatyzowany system "WOZDUCH—IM" zapewnia;
- zdejmowanie obróbkę, zobrazowanie informacji o 

sytuacji powietrznej oraz informacji o gotowości 
podległych pododdziałów;

- zbiór danych o działaniach bojowych podległych 
oddziałów;

- stawianie zadań bojowych podległym SD oraz PN LM;
- naprowadzanie samolotów LM na cele powietrzne po­

jedyncze i grupowe;
- wskazywanie pododdziałom AR wyposażonych w system 

ASURK-1ME, /1/EKT0R-2M/ celów powietrznych;
- określenie współrzędnych i śledzenie tras lotu 

nosicieli zakłóceń aktywnych metodą triangulacji;
- zautomatyzowane przesyłanie informacji pomiędzy 
poszczególnymi SD;

- zautomatyzowaną kontrolę stanu technicznego apa- 
ratiiry obiektów systemu "WOZDUCH-1M" ;

- rejestrację infonnacji na taśmie magnetycznej;
- współpracę z obiektami systemu "WOZDUCH—1P",
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Prawdopodobieństwo naprowadzania LM na poje - 
dynczy nieraanewrujący oel w oparciu o informację 
wtórną równa się 0 ,7 6 «

Prawdopodobieństwo wskazania celu pododdzia­
łom rakietowym wyposażonym w system WEKT0R-2W w 
oparciu o informację za pomocą |"¥0ZDUCH-1M" ró\>ma 
się:
- na cel ńiemanewrujący -0,81 - 0 ,8 8;
- na cel manewrujący - 0 , 7 7 - 0 ,8 ,

"W0ZDUCH-1M”może współpracowaó z zautoraatyzo - 
wanymi systemami typu ”V0ZDUCH—1PM”, "WEKTOR—2M”,
"ASURK-1 ME","CYBER"»"DUNAJEC" i innymi nowo wprowa­
dzonymi.

Wykorzystanie i jego‘rola,jaką spełnia zauto­
matyzowany system dowodzenia "W0ZDUCH-1M" w WOPK >obrazuje rys, 1 2,
ił, 2, Grupy funkcjonalne aparatury' "W0ZDUCH-1M" i iob

zasadnicze przeznaczenie
W skład systemu "WOZDUCH—IM" wchodzą następu­

jące grupy funkcjonalne:
a/ Aparatura "PAUTINA" / ASPD-1M*/ przeznaczona 

jest do zautomatyzowanego zbioni, opracowania 
informacji radiolokacyjnej przychodzącej bezpo­
średnio ze źródeł pierwotnych /RLS/, oddalanych 
RLP lub od aparatury przeliczającej /VK-l/ oraz 
przekazywania jej na wyższe SD powiadamiania, a 
także do półautomatycznego nadawania i automa - 
tycznego odbioru sygnałów dowodzenia. Przekazy­
wanie informacji odbywa się z prędkością 60 bo­
dów,
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b /  A p a r a t u r a  "A R G O N " / W K - 1 /  p x * z e z n a c z o n a  j e s t  d o  
z a u t o m a t y z o w a n e g o  o p i m c o w a n l a  I n T o r m a o j l  r a d i o ­
l o k a c y j n e j  «
Opracowanie informacji odbywa się w dwóch spe - 
cjalnle do tego przystosowanych EMC typu "BUME­
RANG", które umożliwiają:
- odbiór i zapamiętywanie informacji o gotowości 

i działaniach bojowych;
- prognozowanie tras z wyprzedzeniem 15 minut 
/dwa cele .równocześnie w postaci pięciu pun­
któw trasy co 5, 6, 9» 12, 15 min/;

- rozdział Informacji z podziałem na strefy wy­
sokości lotu celów; 0-750 m, 750-1iOOO m, 
4000-12000 m 1 powyżej 12000 m;

- rozdział sytiiaojl na dalszą 1 bliższą w ska - 
lach 300; 600, 1200 km;

- transforniację współrzędnych z prostokątnego 
układu współz*zędnych w płaszczyźnie pochyłej 
w prostokątny idcład współrzędnych w płaszczy­
źnie poziomej;

- przeliczanie rubieży przechwytywania celów ode­
branej z sąsiednich 1 współdziałających SD/PN/ 
na współrzędne miejscowe;

- dokonywanie wstępnych obliczeń .nawigator - 
skich;

-  r o z d z i a ł  i n f o r m a c j i  d o  p o w i a d a mi a n i a ;
-  o p r a c o w a n i e  i n f o r m a c j i  o  4 0  c e l a c h  i  2 0  s a m o ­

l o t a c h  w ł a s n y c h ;
-  o d b i ó r ,  p r z e k a z y w a n i e  z o b r a z o % v a n i a  s y g n a ł ó w  

d o w o d z e n i a .
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Aparatura "ARGON" otrzymuje inTormacje z 2 ka­
nałów powiadamiania,z 9 kanałów dowodzenia i wy­
daje informację do 2k korespondentów, 

c/ Aparatura "KSENON" /AO-1/ przeznaczona jest do 
zobrazowania informacji radiolokacyjnej o sytua­
cji powietrznej, gotowości i działaniach bojo - 
wych, danych decyzyjnych wypracowanych i prze - 
choifywanych w pamięci aparatury "ARGON",
Należą do niej dwa planszety elektronowo—op­

tyczne, tablice elektronowe oraz wskaźniki JKO, 
JSO, JSK, JSW, PP.
Wskaźniki zbudowane są w oparciu o wskaźnik 
"STRZAŁA V", na których zobrazowana jest sytua­
cja radiolokacyjna oraz znaki umowne i cyfiy. 
Tablice elektronowe przeznaczone są do wyświe­
tlania charakterystyk, komend i meldunków o 
działaniach bojowych i ich rezultatach,

<i/ Aparatura KLUCZ-IM /AS-IM/ przeznaczona jest do 
zabezpieczenia wewnętrznej łączności pomiędzy 
obiektami systemu "W0ZDUCH-1M" oraz do sprzę-i 
żenią go z kanałami łączności zeimętrzne j,,
V aparaturę łączności wchodzi róimież aparatura 
telegrafii wielokrotnej "SOSNA" /ATT/ P-3l4 
przeznaczona do częstotliwościowego zwielokrot­
nienia kanałÓTłT łączności telegraficznej. Pozwa­
la na z-wielokrotnienie kanału telefonicznego 
czterema kanałami telegraficznymi,

®/ Aparatura "KASKAD" /APN—IM/ przeznaczona jest 
do przyrządowego rozwiązywania zadań naprowa - 
dzania myśliwców na cele powietrzne, Jast ona 
analogiczna jak w obiekcie VP-11 systemu "VOZ- 
DUCH-1PM". '
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f*/ Aparatura LAZUR /ARŁ«.NM/ przeznaczona jest do 
przekazywania komend dowodzenia i współdziałania 
na pokład samolotu myśliwskiego. Składa się ona 
z tirządzeń naziemnych rozmieszczoii^^ch w przycze­
pie 5^ obiektu ¥P-11, dwóch radiostacji R-824-ŁPM 
oraz pokładowej aparatury /ARL-S/, Aparatura 
ARŁ-1M jest analogiczna jak w systemie "W0ZDUCH-1PM" 

Aparatura wymienionych gioip funkcjcnalnych 
znajduje wykorzystanie w poszczególnych obiektach:
obiekt
VP-01M
¥P-02M
WP-03M
¥P-04M
¥P-05M
¥P-08M
¥P-11
¥S-1 IM
¥P-15M^

aparatxira grup funke jonalnych
ASPD-1M; AS-IM 
ASPD-1M; AS-IM ATT 
ASPD-1M; AS-IM; ATT, ¥K-1, AO-1
ASPD-1M; AS-IM, ATT, WK-1, AO-1
ASPD-1M; AS-IM, ATT, ¥K-1, AO-1
ASPD-1M, AS-IM 
ASPD-1M, AS-IM, Aid. NM 
ASPD-1M, AS-IM, ATT, ¥K^1, AO-1 
ASPD-1M, AS-IM, ATT.

4,3. Obiekty systemu "¥0ZDUĆH-1M*S ukompletcwanie 
i ich podstawowe dane taktyczne-techniczne
Aparatura systemu "¥0ZDUCH-1M" zamontowana jest 

w przyczepach dwuosicifych typu 7 7 0, Źródłem zasila­
nia apanatury są zespoły prądotwórcze typu ESD-20, 
ESD-30, ESD-100.
Przyczepy i zespoły prądotwórcze ciągnięte są przez 
ciągniki typu KRAZ-255B, URAŁ-375A, URAŁ-377S. Dla 
przewozu części zapasoivych i kabli wykorzystywane 
są samochody ZIŁ-157-KG, ¥ykorzystywanie poszcze-
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g ó l n y c h  o b i e k t ó w  s y s t e n m  "V 0 Z D U C H -1M "  z w i ą z a n e  j e s t  
z  p r z e z n a c z e n i e m  S D ,  a  i c h  t i k o m p l e t o w a n i e  w  a p a r a  -  
t u r ę  w  z a l e ż n o ś c ^ - i .  o d  p o t r z e b  m o ż e  b y ó  r ó ż n e .
O b i e k t y  s y s t e m u  "W 0 Z D U C H -1M " i  i c h  p o d s t a w o w e  u k o m -  
p l e t o w a n i e  p i ^ e d s t a w i a  t a b e l a  n r  1 .

O b i e k t  V P - 0 1 M  s t a n o w i  w y p o s a ż e n i e  R L P  / k r t / .  
M o ż e  w s p ó ł p r a c o w a ć  z  d w o m a  R L S  1  j e d n y m  P R l f .  Iftn o -  
ż l i w i a  o n  z d a l n e  s t e r o w a n i e  / s y n c h r o n i z a c j ę /  p r a c ę  
R L S  i  P R V , w ł ą c z a n i e  K R Z  n a  R L S , z a u t o m a t y z o w a n e  
z d e jm o % r a n i e ,  o b r ó b k ę  i  p r z e k a z y w a n i e  m e ld t n d c ó w  o  

 ̂ 1 0 - ^ 1 2  c e l a j ^  w  s k a l i  1 5 0  l u h  3 0 0  k m , p z a e k a z y w a ń i e  
m e l d u n k ó w  o  n a m i a r z e  l i a  o b i e k t y  p o w i e t r z n e  s t o s u j ą *  
c e  z a k ł ó c e n i a  a k t y w n e ,  a u t o m a t y c z n y  o d b i ó r  1  Z o b r a ­
z o w a n i e  i n i o x * m a c j l  w t ó r n e j  p r z y c h o d z ą c e j  Z  S D  b r t  
/ o b i e k t  W P - 0 2 M / .
Z d e j m o w a n i e  w y s o k o ó c i  o d b y w a ć  s i ę  a O Z e  z  t t t o p ^ ś  
6 * 8  w a r t o ć c i / m i n .  z  d y s k r e t n o ó o i ą  2 5 0

ś r e d n i e  t e m p o  z d e j m o w a n i a  w s p ó ł r z ę d n y c h  p r o ­
s t o k ą t n y c h  o  c e l u  r ó w n a  ś l ę  ^ O ^ S ^ n i n » ,  a ś r e d n i  
b ł ą d  w  i c h  o k r e ś l a n i u  w y n o s i  J K 2 ^ k m . C z a s  r o z w i n i ę ­
c i a  o b i e k t u  / b e z  R L S /  w j j ^ o s i  5 - 1 0  m i n .

D o  p o d s t a w o w e j  a p a x * a t u x * y  o b i e k t u  V P - 0 1 H  n a l e ­
ż ą :
-  P - 2 M  u r z ą d z e n i e  o d b i o r c z e  s k ł a d a j ą c e  s i ę  z  t r z e c h  

t e l e o d b i o m i k ó w ;
-  E M C -S  s p e c j a l i z o w a n a  m a s z y n a  c y f r o w a ;
-  J K O - 1  w s k a ź n i k  o b s e r w a c j i  o k r ę ż n e j  s t a r s z e g o  o p e ­

r a t o r a ;
-  J K O - 2  w s k a ź n i k  o b s e r ^ / a c j i  o k r ę ż n e j  o p e r a t o r a ;
- JKO-3 wskaźnik obserwacji okrężnej operatora wy­

sokości;
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- JSO-1 miejsce pracy starszego operatora;
- JSO-2 miejsce pracy operatora;
- TCH wskaźnik charakterystyk celów,
- VH wskaźnik wysokości, ii

Obiekt ¥P-02M stanowi vryposaźenie brt 1 jest 
podstawowym źródłem informacji radiolokacyjnej dla 
wszystkich obiektów zautomatyzowanych systemów do­
wodzenia ¥OPK, Zabezpiecza w informację radioloka­
cyjną:

krt - obiekt ¥P-01M;
SD plm /¥Lot/ - obiekt ¥P-03M;
PłSD /SD DLM, WLot/ — obiekt ¥P-04M;
SD BAR - system WEKTOR-2;
SD KOPK - obiekt ¥S-11M,

Obiekt ¥P—02M stanowi bezpośrednie źródło w zakre­
sie przekazywania informacji o sytuacji powietrznej 
dla zabezpieczenia działań aktywnych ś r o d k ó w  O P o r a z  
dla określania współrzędnych celów nosicieli z a k ł ó ­
ceń dla obiektów ¥P-15M,

Obiekt ¥P-02M umożliwia:
- sterowanie /synchronizację/ pracą RLS i PR¥; ;
- loruchamianie NRZ na RLS;
- sterowanie anteną PR¥ na określony azymut;
- zobrazowanie i półautomatyczne zdejmowanie infor­
macji radiolokacyjnej z dwóch RLS i dwóch PR¥ je­
dnocześnie;

- automatyczny odbiór i zobrazowanie informacji ra­
diolokacyjnej z trzech krt /obiektów WP-01M/;

- odbiór, opracowanie i przekazywanie informacji 
powietrznej z własnych źródeł informacji i odle- .
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głych RLP o 30 celach w skali 3OO lub, 6Ó0 kin.oraz 
działaniach bojowych;

- automatyczny odbiór i zobrazowanie oraz powiada­
mianie z nadrzędnego SD o 60 celach w skali
600 km; 1;

- dowodzenie i przekazywanie celów' dla podległych 
RLP /obiekty VP-01M/.

Zdejmowanie przez operatorów i przekazywanie 
informacji o 18 celach odbywa się z szybkością 90 

meldunków na minutę, Sx;edni błąd w określaniu współ- 
rzędnych prostokątnych wynosi 1,2 km, Czas rozwi - 
nięcia obiektu /bez środków łączności i RLS/ wyno­
si 1 ,5 h.' • - V-:- ■ <

Obiekt ¥P-02M zawiera następującą podstawową 
aparaturę: ^
- dwie szafy teleodbiomików P-2M /6 odbiorników/;
- bębnowa pamięć magnetyczna,; , ,
- TCH - wskaźnik ęharakterystyk celów;  ̂ -
- MPWSO-2-1 miejsce pracy dcy brt /wskaźnik JKO/;
- MPVS0-2-2 miejsce pracy starszego operatora RLP
/wskaźnik lEH/; ,

- MP¥SP—2-3 miejsce pracy operatora RLP m H /wskaź­
nik JKO/;

- MP¥ZH-2-1 miejsce pracy operatora wysokości 
/wskaźnik JKO/;

- MPZ¥-2 - 1 miejsce pracy operatora zdejmowania 
współrzędnych prostokątnych /wskaźnik JSK/;

- MPZ¥-2-2 miejęce pracy operatora zdejmowania 
współrzędnych prostokątnych /wskaźnik JSK/;

- MR UO—2 miejsce pracy szefa PN /wskaźnik UD/;
y»
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-  M P - V Z H - 2 - 2  m i e j s c e  p r a c y  o p e r a t o r a  w y s o k o ś c i
/ w s k a ź n i k  P K O / ;  ^

-  d w a  w s k a ź n i k i  w y s o k o ś c i .
O b i e k t  V P » 0 3 M  s t a n o w i  w y p o s a ż e n i e  S D  p l m  V L o t .  

A p a r a t u r a  m i e ś c i  się w  t r z e c h  p r z y c z e p a c h  n r  6 , 7 , 8 .
V  p r z y c z e p i e  n r  8  z n a j d u j e  s i ę  c e n t r u m  o b l i c z e n i o w e  
w y p o s a ż o n e  w  a p a r a t u r ę :  "A R G O N ” ,  d w i e  EM C t y p u  
M B R A N G ",  p o w i e l a n i a  i a i o r m a c  j i ,  w y ś w i e t l a n i a  i n i o r — 
m a c j l  i  k o n t r o l i  f u n k c j o n o w a n i a  o b i e k t u .

V  p r z y c z e p i e  n r  7  z n a j d u j e  s i ę  a p a r a t u r a  ł ą ­
c z n o ś c i  / t e l e e r r a f i c z n a / ,  ^ ł o ś n o r a ś w i ą e a  o r a z  d w a  
m i e j s c a  p r a c y  J T P ,  J O ,

P r z y c z e p a  n r  6  p r z e d z i e l o n a  j e s t  n a  d w i e  c z ę ś ­
c i .  J e d n a  c z ę ś ć  s t a n o w i  p o m i e s z c z e n i e  d o . ¡ p r a c y  b o ­
j o w e j  , n a t o m i a s t  d r u ^ a  j e s t  p o m i e s z c z e n i e m  t e c h n i c z ­
n y m .
V  p o m i e s z c z e n i u  b o j o w y m  z n a j d u j e  s i ę  a p a r a t u r a  
" K S B N O N " ,  d w a  w s k a ź n i k i  J N .  i ^ a r a t u r a  "K S E N O N *  
s k ł a d a  s i ę  z  d w ó c h  p l a n s z e t ó w  e l e k t r o n o w y c h ,  t r z e c h  
t a b l i c  ś w i e t l n y c h  i  t a b l i c y  w y w o ł a w c z e j .

O b i e k t  V P - 0 3 M  u m o ż l i w i a :
-  z a u t o m a t y z o w a n e  z d e j m o w a n i e  i n f o r m a c j i  r a d l o l o -  ~ 

k a c y j n e j  z  m i e j s c o w y c h  R L S  i  P R Y  o r a z  j e j  z o b r a ­
z o w a n i e :

-  a u t o m a t y c z n y  o d b i ó r ,  j  z o b r a z o w a n i e  i  o p r a c o w a n i e  
i n f o r m a c j i  r a d i o l o k a c y j n e j  z  t r z e c h  w s p ó ł p r a c u j ą ­
c y c h  b r t  / o b i e k t ó w  Y P - 0 2 M /  o r a z  z  p o w i a d a m i a n i a
o  6 0  c e l a c ^ _

-  d o k o n y w a n i e  w s t ę p n y c h  o b l i c z e ń  n a w i g a t o r s k i c h ;
-  z a u t o m a t y z o w a n e  s t a w i a n i e  z a d a ń  d l a  P N  w y p o s a ż o -
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n y c h  V  o b i e k t y  V P - 0 2 M ,  ¥ P - 1 1  o r a z  z o b r a z o w a n i e  
m e l d u n k ó w  o  g o t o w o ś c i  i  d z i a ł a l n o ś c i  l o t n i c t w a  
m y ś l i w s k i e g o ;

-  z a u t o m a t y z o w a n e  p r z e k a z y w a n i e  m e l d u n k ó w  o  g o t o ­
w o ś c i  b o j o w e j ,  d z i a ł a n i a c h  i  i c h  r e z u l t a t a c h  n a  
n a d r z ę d n e  S D ;

— w s p ó ł p r a c ę  z  o b l a t e m  ¥ P —I 5 M d l a  o k r e ś l a n i a  w s p ó ł -  
x * z ę d n y c h  c e l ó w  n o s i c i e l i  z a k ł ó c e ń  w  o p a r c ń u  o  d o — . 
k o n y w a n e  n a m i a r y .

O b i e k t  ¥ P - O ^ M  s t a n o w i ć  m o ż e  w y p o s a ż e n i e  S D  p lm  
¥ O P K , P ł S D ,  Z S D  K O P K . A p a r a t u r a  r o z m i e s z c z o n a  J e s t  
w  c z t e r e c h  p z * z y c z e p a c h  n r  6 , 7 , 8  1  9 .

Z e s t a w  a p a i r a t u r y  w  p r z y c z e p a c h  n r  6  i  8  J e s t  
I d e n t y c z n y  J a k  w  o b i e k c i e  ¥ P - 0 3 M .  ^ ^

¥  p r z y c z e p i e  n r  7  u m i e s z c z o n y c h  J e s t  1 1  o d b i o r ­
n i k ó w  w  z w i ą z k u  z  t y m  w s k a ź n i k  J O  z o s t a ł  p r z e n i e  -  
s i o n y  d o  k a b i n y  n r  9 «

¥  p r z y c z e p i e  n r  9  z n a j d u j e  s i ę  p l a n s z e t  e l e k ­
t r o n o w y  z  t r z e m a  t a b l i c a m i  / g o t o w o ś c i  b o j o w e j  o r a z  
d w ó c h  t a b l i c  c h a r a k t e i * y s t y k  i  d z i a ł a ń  b o j o w y c h / , 
w s k a ź n i k  o g ó l n e j  s y t u a c j i  p o w i e t r z n e j  J O ,  w s k a ź n i k  
d o w o d z e n i a  J D  o r a z  w s k a ź n i k  J P P ,  s ł u ż ą c y  d o  w s p ó ł ­
p r a c y  o b i e k t u  ¥ P —0 4 M  z s y s t e m e m  "¥ O Z D U C H —1P M "  ,

¥  s y s t e m i e  z a u t o m a t y z o w a n y m  o b i e k t  ¥ P —0 4M  m a 
z a b e z p i e c z y ć  w y m i a n ę  i n f o r m a c j i  z  j e d n y m  S D  K O P K  
/ o b i e k t  ¥ S - 1 1 M / ,  p o d l e g ł y m i  t r z e m a  P N  p l m  / o b i e k t  
W P - 1 1 / ,  s z e ś c i o m a  b r t  / o b i e k t  ¥ P - 0 2 M / ,  d w o m a  SD  
p o d o d d z .  ¥ R B ,  z  j e d n y m  S D  B A R  / s y s t e m  ¥ E K T 0 R - 2 ¥ /  
o r a z  p r ź ^ e k a ź y w a n i e  d a n y c h  o  1 0  c e l a c h  n o s i c i e l a c h  
z a k ł ó c e ń  n a  S D  w y p o s a ż o n e  w  o b i e k t  ¥ P - 1 5 M .

cF ^  '

■-■/i ^ l:'S- ; -i
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I^^ormacja. radiolokacyjna opracowywana jest
przez EMC typu "BUMERANG”, gdzie dokonuje się.:
- przeliczania współrzędnych obiektów powietrznych 
do jednolitego układu;

- przeliczania odległości bezpośredniej na poziomą;
- wprowadzania poprawek ^vynikłych z przekłamań w 
liniach łączności;

~ eksti-apolację położenia celów z uwzględnieniem 
opóirn.iexi informacji;

“ selekcję i sterowanie przekazyt^raniem zobrazowania 
na poszczególne miejsca pracy,

^P^-ratura zabezpiecza pracę SD plm za «•
pewnia ona:
- zbiór i opracowanie informacji o sytuacji powie— 

trznej;
- atitomatyczny odbiór i zobrazoxvanie zadań bojoi^ych 
na ̂ roboczych miejscach pracy;

- zautomatyzowane wprowadzanie i stawianie zadań 
podległym PN LM;

- zautomatyzowano itfproŵ adzanie i automatyczne prze-
kazyii/̂ anie na SD związku operacyjno—taktycznego 
/kopić/ meldunków o gotowości bojowej, rezultatach 
działali;. . .

- zautomatyzowane dokonywanie wstępnych obliczeń
nawlgatorskich, «

Dla potrzeb SD plm i SD brt /BRT/ aparatura
umożliwia: ,
- zautomatyzowany zbiór i opracowanie informacji 
radiolokacyjnej przesyłanej z podległych podod­
działów WRT;
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- zautomatyzowane dowodzenie podległymi pododdzia­
łami VRT;

- automatyczne powiadamj.anie o sytuacji powietrznej 
SD związku operacyjno-taktycznego, podległych i 
współdziałających SD,

Oprócz wyżej realizowanych zadań ixraożliwia:
- zautomatyzowane wprowadzenie i przekazywanie za­

dań bojo\vych na SD oddziałów /pododdziałów/ LM,
VR, TÍRE wchodzących w skład ugimpowania bojowego;

- automatyczny odbiór i zobrazowanie meldunków o go­
towości bojowej i rezultatach działań bojowych 
podległych oddziałów LM, ¥R i WRE.

Możliwości aparatury w przekazywaniu informa­
cji są następujące:
- ilość źródeł infoznnacji - JŁ1 í
- retranslacja odebranej informacji z SD wyższego 

szczebla na podległe SD oddziałów LM, WR i VRE;
- ilość przekazywanej informacji:

o celach 40, a obiektach własnych 2 0;
- błąd w określaniu współrzędnych mniej niż 1 ,8 ]^;
- dyskretność przekazywanych danych o celach 30-60/s;
- cykl obróbki informacji 10 ś.

Aparatura pozwala pracować z dwoma RLS, Infor­
macja radiolokacyjna może być zobrazowana na wskaź­
nikach oraz planszecie elektrono^^ym i tablicy elek­
tronowej w skali 3 0 0, 600 i 1200 kra.

Obiekt ¥P-05M stanowi wyposażenie SD AL, Apa­
ratura obiektu jest rozmieszczona w siedmiu przy­
czepach:
nr 6 , 6K, 6u, 6k, 7, 8 i 9, Obiekt ¥P-05M nie znaj­
duje zastosowania w WOPK,
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A p a r a t u r a  w  p r z y c z e p a c h  p r z e z n a c z o n a  j e s t  d l a  
z a p e w n i e n i a  p r a c y  d o w ó d c y  A L ,  z a s t ^ c y  d o w ó d c y  d s ,  
L M , z a s t ę p c y  d o w ó d c y  A L  d s .  l o t n i c t w a  u d e r z e n i o w e g o ,  
s z e f a  ¥ R T  / R I C / ,  V  p o z o s t a ł y c h  p r z y c z e p a c h  z n a j d u j e  
s i ę  a p a r a t u r a :
-  o d b i o r u ,  p r z e k a z y w a n i a  i  r e j e s t r a c j i  i n f o r m a c j i ,  

a p a r a t o w n i e  d a l e k o p i s ó w ,  a p a r a t u r a  o p r a c o w a n i a  i n ­
f o r m a c j i  / 2 x E M C / ,

A p a r a t u r a  o b i e k t u  z a p e w n i a :
-  z a u t o m a t y z o w a n y  o d b i ó r , o b r ó b k ę  i  z o b r a z o w a n i e  i n ­

f o r m a c j i  o  s y t u a c j i  p o w i e t r z n e j  i  c e l a c h  n a z i e m ­
n y c h  / 6 0  c e l ó w  p o w i e t r z n y c h ,  2 5 _ s £ u n o l o t ó w  w l a s  -  
n y c h ,  4 5  c e l ó w  n a z i e m n y c h / ;

-  a u t o m a t y c z n e  p o w i a d a m i a n i e  p o d l e g ł y c h  j e d n o s t e k ;
-  z a u t o m a t y z o w a n e  s t a w i a n i e  z a d a ń  i  d o w o d z e n i e  p o d ­

l e g ł y m i  j e d n o s t k a m i  l o t n i c t w a ;
-  o p r a c o w y w a n i e  w s t ę p n y c h  o b l i c z e ń  n a w i g a t o r s k i c h  

i  d e c y z y j n y c h ;
-  a u t o m a t y c z n y  o d b i ó r  i  z o b r a z o w a n i e  i n f o r m a c j i  o  

g o t o w o ś c i  b o j o w e j ,  d z i a ł a l n o ś c i  i  r e z u l t a t a c h  
d z i a ł a ń  b o j o w y c h  z  p o d l e g ł y c h  j e d n o s t e k «

O b i e k t  W P -0 8 M  p r z e z n a c z o n y  j e s t  d o  s p r z ę g n i ę ­
c i a  e l e k t r o n i c z n e g o  z a u t o m a t y z o w a n y c h  s y s t e m ó w  d o ­
w o d z e n i a  m i ę d z y  s o b ą  - " ¥ 0 Z D U C H - 1 i l " z " A S U R lC —l M E " « A p a ­
r a t u r a  r o z m i e s z c z o n a  j e s t  n a  j e d n y m  s a m o c h o d z i e «
V  t y m  p r z y p a d k u  i n f o r m a c j a  r a d i o l o k a c y j n a  z b i e r a n a  
i  o p r a c o t ^ r y w a n a  p r z e z  p o d o d d z i a ł y  ¥ R T  WOPK w y k o r z y ­
s t y w a n a  j e s t  p r z e z  S D  p a r  d l a  p o t r z e b  p o d l e g ł y c h  
d o a r .
M e l d u n k i  o  d z i a ł a n i a c h  b o j o w y c h  i  i c h  r e z u l t a t a c h
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p jT Z o k a z y w a n e  p o p r z e z  o b i e k t  V P - 0 8  z o b r a z o w y w a n e  s ą  
n a  t a b l i c y  e l e k t r o n o w e j  n a  S D .

O b i e k t  V S ~ 1 1 M  s t a n o % r i w y p o s a ż e n i e  S D  z w i ą z k u  
o p e x * a c y J n o - > t a k t y c z n e g o  / K O P K / ,  W y k o n a n y  J e s t  w  w e r ­
s j i  s t a c j o n a r n e j .  S k ł a d a  s i ę  z  d w ó c h  k o m p l e t y  s t a ­
c j o n a r n y c h  o b i e k t ó w  W P -0 3 M . J e d e n  z e s t a w  s p r a w u j e  
f u n k c j e  p o d s t a w o w e g o  -  d r u g i  r e z e r w o w y .  Z a s a d n i c z e  
r ó ż n i c e  p o l e g a j ą  n a  b r a k u  a p a r a t u r y  t i m o ż l l w i a j ą c e j  
s p r ę ż e n i e  o b i e k t u  W S - 1 .1M , z  R L S  i  o b i e k t e m  W P - 1 1 ,  
z w i ę k s z e n i u  r o b o c z y c h  m i e j s c  p r a c y  w  k a ż d y m  k o m p l e ­
c i e .  I l o ś ó  o p r a c o w a n e j  i n f o r m a c j i  o  c e l a c h  m o ż e  b y ć  
z w i ę k s z o n a  w  w y n i k u  w y m i a n y  d a n y c h  o  c e l a c h  p o m i ę ­
d z y  k o m p l e t a m i .

N a  S D  w y p o s a ż o n y m  w  o b i e k t  W S - 1 1 M  z n a j d u j e  s i ę  
p l a n s z e t ó w  e l e k t r o n o w y c h ,  1 3  w s k a ź n i k ó w  t y p u  

" S T R Z A Ł A - V ”  o r a z  p l a n s z e t y  p i o n o w e .
P o d s t a w o w e  d a n e  o b i e k t u  W S - 1 1 M : 

a /  i l o ś ó  w s p ó ł p r a c u j ą c y c h  z a u t o m a t y z o t m n y c h  S D :  
p l m  d o  3  / o b i e k t y  ¥ P - 0 4 M / ;
P N  LM  d o  6 / o b i e k t y  V P - 0 2 M  i  W P - I I / ;
J e d n o s t e k  a r t .  d o  5  w  t y m ;
B A R  d o  3  / I f E K T 0 R - 2 W / ;
p a r  d o  2  / " A S U R K - 1 M E "  p o p r z e z  o b i e k t  W P - 0 8 M / ; 
b r t  d o  9  / o b i e k t  W P - 0 2 M / ;  
s ą s i e d n i e  Z T  d o  3 «

b /  O p r a c o w a n i e  d a n y c h  o  60  o b i e k t a c h  p o w i e t r z n y c h :  
w  t y m  ko c e l ó w  i  2 0  w ł a s n y c h ,  

c /  O p r a c o w y w a n i e  d a n y c h  w  n a s t ę p u j ą c y m  z a k r e s i e ;
-  p r ę d k o ś c i  o b i e k t ó w  p o w i e t r z n y c h  ^ 50 0  k m / h ;
-  w y s o k o ś c i  l o t u  3 1 7 5 0 ;
-  p o d z a k r e s  p r a c y  3 0 0 - 6 0 0 - 12 0 0  k m .
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d/ Błąd średni©kwadratowy opracowania współrzędnych:
- bez zakłóceń 1 , 2  kra;
- nosicieli zakłóceń 2 , 3  kra,

e/ Tempo przekazyimnia informacji:
- odnawiani© o współrzędnych X i Y co 10 s;
- odnawianie o II co 60^s;
- powiadamianie o celach co 60 s,

Zautoraatyzov;ane wzajemne informowanie oraz po­
wiadamianie o sytuacji powietrznej pomiędzy sąsied­
nimi SD KOPK oraz meldô iranie o działaniach bojowych 
i ich rezultatach na CSD D¥0PK z obiektu ¥S-11M od- 
byt/aó się może z wykorzystaniem aparatury "AŁMA'Z-3*’.

Obiekt ¥P-.15M stanowić może ^vyposażeni© SD BRT, 
na którym rozwńjane jest SD KOPK. Przeznaczony jest 
on do zautomatyzowanego określania współrzędnych ce­
lów stosujących zalclócenia aktyme na podstawi© na­
miar óv/ przekazyi/anycli z pods tav/owych źródeł informa­
cji radiolokacyjnej /obiekty ¥P-02M/, Może współpra­
cować z obiektami ¥P-03M, ¥P-04m , ¥P-05M, ¥S-11M, z  

którymi współpracują przynajmniej trzy KLS i trzy 
PR¥ wyposażone w przystawki do określania pelengów. 

Aparatura obiektu wamożliwyia:
- odbiór informacji z cechą "PELENG” z 3-6 RLP;
- zapamiętywiranie odebranej informacji;
- zobrazowanie na ekraiaach wskaźników^ pelengów 10 ce­

lów nosicieli zakłóceń aktywnych;
- wprowmdzanie do EMC pelengówv dla określania poło­

żenia nosicieli zakłóceń aktywnych.
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5, Zautomatyzowany system dowodzenia "¥OZDUCH—1 PM"

5.1. Grupy funkpJonalne aparatury "W0ZDUCH-1PM" 1 
Ich przeznaczenie
System "W0ZDUCH-1PM" jest starszą wersją sys­

temu "¥0ZDUCH-1M", Przeznaczony jest do półautoma­
tycznego zdejmowania, automatycznego przekazywania, 
uogólnienia i zobrazowania danych o sytuacji powie­
trznej na wskaźnikach, przyrządowego napro\mdzania 
myśliwców na cele powietrzne przeciwnika, dowodze­
nie i powiadamianie wojsk,

¥ skład systemu "¥0ZDUCH-1PM" wchodzą nastę­
pujące grupy funkcjonalne:
a/ aparatura "PAUTINA" /ASPD-1/ przeznaczona do

półautomatycznego zdejmowania z RLS, automatycz­
nego przekazywania, uogólniania i zobrazowania 
informacji radiolokacyjnej na urządzeniach 
wskaźnikowych, dowodzenia i powiadamiania wojsk 
OPK, Źródłem informacji dla aparatury ASPD-1 są 
RLS i PR¥;

b/ aparatura "KASKAD" /APN-IM/ przeznaczona do przy­
rządowego rozwiązyv/ania zadań naprowadzania my­
śliwców na cele powietrzne nieprzyjaciela na pod­
stawie danych pochodzących od miejscowych RLS, 
bądź przekazyv>ranych z oddalonych RLP pododdzia­
łów radiotechnicznych wyposażonych w aparaturę 
ASPD-1M;

c/ telemechaniezna radiolinia "LAZUR" ARŁ—1MM prze­
znaczona jest do automatycznego przekazywania 

' komend dowodzenia i współdziałania z naziemnych 
PN na pokład samolotów - myśliwców,
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d /  A p a x a t u r a  ł ą c z n o ś o i  "K L U C Z ”  / A S » l /  z a p e w n i a  ł ą ­
c z n o ś ć  w e w n ą t r z  S D  o r a z  t i m o ± l l w l a  o p e r a t y w n e  w y ­
k o r z y s t a n i e  z e w n ę t r z n y c h  ś r o d k ó w  ł ą c z n o ś c i  r a  -  
d l o w e J, r a d i o l i n i o w e j  1  p r z e w o d o w e j  p o m i ę d z y  S O .  
A p a r a t t i r a  p o s z c z e g ó l n y c h  ^ r u p  f u n k ę j o n a l n y c h  

s t a n o w i  w y p o s a ż e n i e  o b i e k t ó w  s y s t e m u  ” V 0 2 U > U C H -1P M ",  
k t ó r e j  u k o m p l e t o w a n l e  j e s t  u z a l e ż n i o n e  o d  p r z e z n a  -  
c z e n l a  o b i e k t u  1  o b s ł u g i w a n e g o  S D ,
S c h e m a t  f u n k c j o n a l n y  s y s t e m u  "Y O Z D U C H -IP H **  p r z e d s t a ­
w i a  rya, 1 3 *

l i y s , 1 3 .  O g ó l n y  s c h e m a t  f u n k c j o n a l n y  s y s t e m u  i 
"V 0 Z D U C H -1 P M ".j

5 . 2 ,  U k o m p l e t o w a n l e  i  p r z e z n a c z e n i e  o b i e k t ó w  s y s t e m u  
" ¥ 0 Z D U r H - 1 P M "
V  r u c h o m y m  w a r i a n c i e  s y s t e m u  " ¥ 0 Z D U C H - 1P M "  a p a -
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-  p r z y c z e p a  5 ^  s ł u ż y  d o  p r z y r z ą d o w e g o  r o z w i ą ­
z y w a n i a  n a p r o i v a d z a n l a  m y ś l i w c ó w  n a  c e l e  p o w i e t r z n e  
w  o p a r c i u  o  d a n e  p r z y c h o d z ą c e  o d  m i e j s c o w e j  R L S . i  
o d  o d d a l o n y c h  R L P  p o d o d d z i a ł ó w  V R T ,

5 . 3 .  P o d s t a w o w e  c h a r a k t e i y s t y k i  t a k t y c z n e - t e c h n i c z ­
n e  a p a r a t u i y  A S P D - 1
A p a r a t u r a  A S P D - 1  w y s t ę p u j e  w  o b i e k t a c h  V P - 0 2  U| 

V P - 0 3  u ,  V P - 0 ^  u  j e s t  e l e k t r o n o w o  s p r z ę g a n a  z  R L S  i  
P I W , z  k t ó r y c h  d o k o n u j e  s i ę  z d e j m o w a n i a  s y t u a c j i  r a ­
d i o l o k a c y j n e j  w e  w s p ó ł r z ę d n y c h  b i e g u n o w y c h .

Z a  p o m o c ą  t e j  a p a r a t u i ^ y  m o ż n a  z d e j m o w a ć ,  p r z e ­
k a z y w a ć  i  o d t w a r z a ć  n a  w s k a ź n i k a c h :
-  w s p ó ł r z ę d n e  p r o s t o k ą t n e  z n a c z n d L k ó w  o b r a z u j ą c y c h  

o b i e k t y  p o w i e t r z n e  / X  Y / ;
-  w y s o k o ś c i  o b i e k t ó w  / H / ;
-  c h a r a k t e r y s t y k i  o b i e k t ó w  p o w i e t r z n y c h ,  k o m e n d y  i  

m e l d u n k i .
P r o m i e n i e  z d e j m o i m n i a ,  p x * z e k a z y w a n i a  i  o d t w a ­

r z a n i a  s y t u a c j i  p o w i e t r z n e j  m o g ą  w y n o s i ć  d l a  k r t  
i i r y k r y i i r a j ą c y c h  c e l e  n a  m a ł y c h  w y s o k o ś c i a c h  1 5 0 / 3 0 0  
Icm , d l a  b r t  3 0 0  km  i  d l a  z w i ą z k u  o p e r a c y j n e g o  
6 0 0 / 1 2 0 0  k m .
W y s o k o ś ć  c e l ó w  m o ż n a  p r z e k a z y w a ć  w  p r z e d z i a l e  
0  -  3 1 7 5 0  m z  d y s k r e t n o ś c i ą  2 5 0  m .

W s p ó ł r z ę d n e  p r o s t o k ą t n e  s ą  z d e j m o w a n e  p ó ł a u t o ^  
m a t y c z n i e  z  u d z i a ł e m  o p e r a t o r a ,  n a t o m i a s t  p r z e k a z y ­
w a n i e  i  o d t w a r z a n i e  i n f o r m a c j i  o d b y w a  s i ę  w  s p o s ó b  
a u t o m a t y c z n y .  W y s o k o ś ć  o b i e k t u  p o w i e t r z n e g o  o k r e ś ­
l a n a  j e s t  p r z e z  o p e r a t o r a  PRW i  w p r o w a d z a n a  m e t o d ą  
je d n o r a z o % ir e g o  d o w i ą z a n i a .
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Techniczne możliwości przekaz^T^ania informacji 
w sposób zautomatyzowany t/ynoszą 1 1 2 , 5  meld./m,

Czas włączenia aparatury ASPD ze stanu "wyłą­
czono" w warunici dyżurne /bez uwzględnienia urucho­
mienia zespołów zasilania/ wynosi nie więcej niż 
7 min, dla krt i 8 min, dla brt,

Czas osiągnięcia gotowości bojowej przez cały 
zestaw "WOZDUCH-1PM" nie przekracza 20 min,

Czas rozwinięcia poszczególnych obiektów i przy. 
gotowania do pracy wynosi ^ -5 godzin, a gotowość do 
pracy całego systemu "¥0ZDUCH-1PM" liniitowana jest 
głóvaiie rozwinięciem RLS i środków łączności.

ASPD- 1 I JEJ PRZEZNACZENIE

Aparatura wskaźnikowa zbudowana jest w oparciu o 
wskaźnik "STRZAJLA-W".

Vskaźnik JSK przeznaczony jest do pomiaru bie­
żących współrzędnych XY, Zobrazoi^ana może być na 
nim sytuacja powietrzna pierwotna zdejmowana z RLS 
oraz wtórna zbierana z oddalonych źródeł informa­
cji kanałami ASPD—t. Ze wskaźnika można zdalnie 
włączać urządzenia NRZ oraz dokonyi^ać selekcji 
źródeł informacji,

Vskaźnik JPH—1 przeznaczony jest do pomiaru 
współrzędnych XY, wprowadzanie wartości wysokości.
Na ekranie wskaźnika może być odwzorow^ana sytuacja 
pierwotna zdejmowana z PiLS oraz wtórna zbierana z 
oddalonych źródeł informacji kanałami ASPD-1. Ze 
wskaźnika można zdalnie włączać urządzenie NRZ, 
przelcazywać komendy, meldunki, charakterystyki 
celów.
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- doprowadzenie myśliwca w  rejon lotniska;
- naprowadzanie w warunkach manewrującego celu;
- trenowanie obsług przez rozwiązywanie zadań 
naprowadzania;

d/ wypracowanie następujących ma^tod naprowadzania:
- kursu myśliwca;
- prędkości myśliwca;
- żądanej wysokości lotu myśliwca;
- prędkości wznoszenia myśliwca; 

odległości między myśliwcem a celem w końco­
wej razie naprowadzania;

- azymutu kierunku myśliwiec - cel;
- kąta położenia celu vrzględem myśliwca;
- prędkości zbliżania myśliwca do celu w końco­
wej fazie naprowadzania;

- jednorazowych komend: DOPALACZ, ŻARZENIE, KIE­
RUNEK LOTU;
jednorazoiirych komend odległości 5» 1 2 , 20 km 
oraz 3 6, 6 0, 100 km;

- jednorazowych komend orientowania.
Ponadto zapewnione jest przekazywanie komend DOPRO­
WADZANIE, ZMIANA CELU, PRZEDNIA PÓŁSFERA, TYLNA PÓL- 
SFERA, reżimów lotu myśliwca: FORSOWNY Z DOPALANIEM, 
KOMBINOWANY, EKONOMICZNY, OBNIŻENIE 1 i 2.
Zakresy pracy aparatury APN—IM przedstawia tabela
nr h.
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Tabela nr k

¡1 Wyszczególnienie para- 
!! metrów Zakresy pracy

(I Współrzędne prostokątne XY I ¿600. km ~  +600 km
IIjj Wysokość lotu celu i my- 
II śliwca
jj Odległość do celu i my­
li śliwca z  RLS P -3 5IIjj Azymut
ii Prędkość lotu celu i my— 
jj śliwca
II Kurs celu i myśliwca 
jj Kąt zakrętu myśliwca , 
li Czas lotu celu i myśliwcaIIjj Promień zakrętu myśliwca
¡1 Prosta wyprowadzenia z
¡1 zakrętu LII  ̂ oII Głębokość naprowadza-¡' nia A L jj o
II Kąt spotkania myśliwca z jj celem
II Czas lotu myśliwca do mo-
jj meutu rozpoczęcia rozpę-n du 'TTnli o
jj Czas lotu myśliwca z 
jj prędkością końco^vą^j^
¡1 Odległość myśliwca odi! celu D II m-c
II Azymut kierunku myśli- !' wiec-celli

500 m 31000 m ||nn
od 20 km do 350 km !|Iinieograniczony jj

II

500 km/h ~  3600 km/t|j 
nieograniczony ||
0°-r 315® |!
0 -r 30 min. ||
10 -r 80 km 11

0 120 km

0 - 30 km

nieograniczony

0 - 2 5  min,

0 - 15 min.

0 - 100 km

nieograniczony
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Kąt położenia celu wzglę­
dem myśliwca cel ̂ m—c
Prędkość zbliżenia myśliwy
ca do celu V , _. z Dl,
Prędkość wznoszenia my­śliwca

-^2® -r 0 V  -^2^

O 7200 km/godz.

- 360 m/s-~360 m/s

Rozmieszczenie podstawowej aparatury w przyczepie 
nr 5^ pokazana jest na rys* 1̂ ,

Rys.l^, Rozmieszczenie podstawowej aparatury w 
przyczepie nr
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-  u r z ą d z e z ^ e  o d b i o r c z e ,  d e s z y T r a t o r ,  b l o k  w z m a c n ia '«  
c z y  m a ^ e t y c z n y c h ,  p u l p i t  s t r o j e n i a  1  s y s t e m  
w s k a ź n i k ó w .

S c h e m a t  b l o k o w y  r a d l o l l n l l  ARŁr^IOM p r z e d s t a w i a  
rys, 15.

r

L_

R y s . 1 5 ,  S c h e m a t  b l o k o w y  r a d l o l l n l l  A R Ł -N M

N a z i e m n a  a p a r a t u r a  l i n i i  r a d i o t e l e m e c h a n i c z n e j
/ A R Ł - N M /  \ m i o ± l l w l a :
-  a u t o m a t y c z n e  p r z e k a z y w a n i e  n a  p o k ł a d  m y ś l i w c a  w y -  

p o s a d z o n e g o  w  a p a r a t u r ę  A R Ł —SM  k o m e n d  n a p r o w a d z a ­
n i a  i  w s p ó ł d z i a ł a n i a  o r a z  d o w o d z e n i e  s a m o l o t a m i  
g ł o s e m  z a  p o m o c ą  r a d i o t e l e f o n u ;

— r ę c z n e  w p r o w a d z a n i e  k o m e n d  n a p r o w a d z a n i a  i  w s p ó ł ­
d z i a ł a n i a ;
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- zobrazovrard.e przesyłanych, na pokład myśliwca ko­
mend naprowadzania na wskaźnikach urządzeń kon - 
trolnych /ŁAU-5 I-II i ŁAU-54 H/.

Pokładowa aparatura ARI/-SM umożliwia odbiór^ 
deszyfrację i automatyczne zobrazowanie na przyrzą­
dach pilotażowo-nawigacyjnych i wskaźnikach komend 
naprowadzania /kurs,prędkość, wysokość, komend je­
dnorazowych/ i współdziałania; przy zmianie komend 
kursu, prędkości, v/ysokości i w'spółdziałania nastę­
puje akustyczna sygnalizacja w słuchawkach pilota,

f
Zakres pracy aparatiiry ARŁ-NM przedstawia tabela 
nr 5 .

Tabela nr 5
jj Wyszczególnienie parametrów
II

j Zakres pracy 
1

|ĵ________ ' 1 1

11
__ 2__

II Liczba fal roboczych 601
11 Zakres fal j 1 0 0 -15 0 MHz
ij Moc nadajników ! 2 X 300 ¥
II Czułość iirządzenia odbiorczego 1j nie mniej 6yUr
¡j Zasięg zależny od î rysokości 
II lotu s-tu /dla H= 10000 m/

1
i 350 km

¡¡Liczba płynnych komend 
11 Liczba ustalonych fal odbior-

1*8i
1¡¡ nika i 20

IIli Liczba jednorazowych komend i¡¡ Czas trwania cyklu przekazy- 
II Yirania komend:

iii1
1, - dla jednego obiektu 1 1,5 s¡¡ - dla trzech obiektów 1 '»-S s
II Prze jście na nowe dane radiowe i 6 s
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5.6. Podstawowe cliarakt ery styki taktyczno-tecłmi «.
czne aparattiary AS-IM
V zestawie zautomatyzowanego systemu ”¥OZ- 

DUCH—1PM" wykorzystywane są urządzenia łączności 
przeznaczone dos
— nadawania i odbioru informacji wypracowanej przez 

m^ządzenia ASPD-1 i ARŁ-NM;
— zabezpieczenia łączności z samolotami, podległyini 

i nadrzędnymi SD;
— łączności wewTiętrzneJ między osobami funkcyjnymi 

SD.
' Dla wypełnieni,a tych. zadań rozwijane są etato­

we środki łączności określane tabelami należności 
poszczególnych Jednostek /nie wchodzące w komplet 
AS—IM/ oraz zespół urządzeń łączności AS—IM, za­
pewniające elastyczne i operatywne ich wykorzysta­
nie z różnych miejsc pracy SD zautomatyzowanego sy­
stemu «¥0ZDUCH-1PM".

Skład aparatury AS—IM przedstawia rys, l6. 
Aparatura łączności AS—IM składa się z zestawu AS—1A 
± AS-1B.

Zestaw \irządzeń łączności AS-1A zapewnia z 
miejsc pracy:
— prowadzenie rozmów telefonicznych zarówno z miej­

scowymi jak i zamiejscowymi abonentami przy wy­
korzystaniu kanałów łączności przewodowej, ra - 
diowej i radioliniowej;

— powiadamianie podległych jednostek i bronionych 
obiektów o sytuacji powietrznej;
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R y s . l 6 .  S k ł a d  a p a r a t t u T y  A S - 1 M ,  A T G S  -  a p a r a t  t e l e ­
f o n i c z n y ,  B R T S  -  b l o k  p r z e k a ź n i k o w y ,  B C V S -  
b l o k  z a b e z p i e c z e n i a ,  A B  -  b l o k  a b o n e n c k i ,  
PD Ü  -  p \ i l p l t  z d a l n e g o  s t e r o w a n i a ,  B R K  -  
b l o k  p r z e k a ź n l k o w o - p r z e l ą o z n l k o w y  / K P , U K P / ,  
BDU -  b l o k  z d a l n e g o  s t e r o w a n i a ,  B U R  -  b l o k  
s t e r o w a n i a  r a d l o s t a o j a m l y  T B - 1 - t l g  -  b l o k  
n a d a w c z y ,  T B - 2 - t l g  -  b l o k  o d b i o r c z y ,  B L M P -  
b l o k  z a s i l a n i a  l i n i o w e g o  1  m o t o r o w e g o .

-  p r o w a d z e n i e  r o z m ó w  w  s y s t e m i e  r o z g ł a s z a n i a  p r z e ­
w o d o w e g o  p o m i ę d z y  o s o b a m i  f t m k c y j n y m l  S D  o r a z  
o b i e k t a m i  s y s t e m u  "V O ZD Ü C H —1P M "  z a b e z p i e c z a j ą c y ­
m i  p r a c ę  S D ;

-  u t r z y m y w a n i e  ł ą c z n o ś c i  t e l e f o n i c z n e j  z  s a m o l o l a m l .
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Z e s t a w  u r z ą d z e ń  ł ą c z n o ś c i  A S - 1 B  z a p e w n i a :
-  p o ł ą c z e n i e  k a n a ł ó w  t e l e ^ ^ r a T l c z n e J  ł ą c z n o ś c i  z  

a p a r a t u r ą  A S P D - 1 ;
«- r o z m n a ^ n l e  s y ^ a ł ó w  p r z y c h o d z ą c y c h  z  A S P D - 1  n a  

3  k a n a ł y  ł ą c z n o ś c i  t e l e g ^ r a f l c z n e j ;
-  p o ł ą c z e n i a  l i n i o w e j  1  s t a c y j n e j  a p a r a t u r y  ł ą c z  -  

n o ś c l  o r a z  k o n t r o l ę  1  r e g ^ L L a c J ç  k a n a ł ó w  ł ą c z n o ś c i .

6 ,  Z a u t o r n a t y o w a n y  s ^ r s t e m  d o w o d z e n i a

6 , 1 .  P r z e z n a c z e n i e  1  p o d s t a w o w e  c h a r s i k t  e r y  s t y k i  
t a k t y c z n e - t e c h n i c z n e  s y s t e m u  " T fE K T 0 R ~ 2 V "
Z a u t o m a t y z o T f a n y  s y s t e m  d o w o d z e n i a  " V E K T 0 R - 2 V "  

p r z e z n a c z o n y  J e s t  d o  z b i o r u  o p r a c o w a n i a  i  z o b r a z o ­
w a n i a  i n f o r m a c j i  o  s y t u a c j i  p o w i e t r z n e j ,  p r z y r z ą  -  
d o w e g o  n a p r o w a d z a n i a  m y ś l i w c ó w  n a  c e l e  p o w i e t r z n e  
w s k a z y w a n i a  c e l ó w  d o a r ,  k l e r o v r a n i a  d z i a ł a n i a m i  b o ­
j o w y m i  o d d z i a ł ó w  ¥ R ,  L M , W RT o r a z  i c h  p o w i a d a m i a  — 
n i a .

S y s t e m  r o s z r w i j a n y  J e s t  n a  s z c z e b l u  z w i ą z k u  t a k ­
t y c z n e g o  a r / b a r / .

S y s t e m  " ¥ E K T 0 R - 2 ¥ "  x a m o ż l i w i a  w y k o n y w a n i e  n a  -  
s t ę p u j ą c y c h  z a d a ń :  
a /  A u t o m a t y c z n e j :

— z b i ó r j o p r a c o w a n i e  1  z o b r a z o w a n i e  i n f o n n a c j i  o  
s y t u a c j i  p o w i e t r z n e j  n a  S D  i  P O R I ;

— p o d z i a ł  c e l ó w  p o m i ę d z y  d o a r  i  w s k a z y w a n i e  i c h ;
— o d b i ó r ^ z o b r a z o w a n i e ,  o p r a c o w a n i e  i n f o r m a c j i  o  

s t a n i e  i  g o t o w o ś c i  b o j o w e j  d o a r ;
— p r z e k a z y w a n i e  o p r a c o w a n e j  i n f o n n a c j i  o  s y t u a —
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- prawdopodobieństwo prawidłowego podziału ce - 
-I6w - 0,8-0,9i

- prawdopodobieństwo prawidłowego wskazywania
f  celów 0,95;

- prawdopodobieństwo naprowadzania LM 0,8, 
c/ Zdolność przepustowa:

Aparatura umożliwia opracowanie danych o ^0 
obiektach powietrznych z dyskretnością odnowie­
nia danych co 10 s, we współrzędnych XY i 60 s.
w wysokość^, Do wielkości tych wlicza się dane 
o 10 nosicielach zakłóceń,w stosunku do których 
prowadzi się pelengację, A'

d/ Zakres pracy aparatury:
- w odległości dla SD — l600, 800, ^00 km;

- ” - , dla PORI - 1200, 600, 300 km; '
- w wysokości j do UO km;.
- w prędkości i do ^000 km/h; ■
- odległość elementów ugrupowania od SD z roz­
winiętym systemem ”¥EKT0R-2¥";

- doar - 200 km 
RLP - 250 km
r-acji R-82^ ŁPM - 5 km, 

e/ Pojemność systemu:
- w zakresie dowodzenia

do 1^ doar wyposażonych w zestawy S—75» S—125; 
do 6 myśliwców /gi^p/ naprowadzanych;
do 5 RLP /brt, krt/
- w zakresie współdziałania:

1 par plot wyposażony w system ASURK-1ME
2 PN LM wyposażone w obiekty ¥P-11
1 Tort wyposażony w PORI /sąsiednie do 6OO km/,
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f/ Efektyvmość dowodzenia:
System pozwala reallzovrać nie mniej niż 80% mo­
żliwości bojowych ugrupowania bez stosowania 
zakłóceń i nie mniej niż 60% w warunkach zakłó­
ceń.

g/ Variant ruchomy systemu zamontowany Jest w ka - 
binach przystosowanych do transportu s€unochodo- 
vego, Jak również do Innego rodzaju transportu» 

h/ Czas osiągania pełnej gotowości bojowej: 
w sposób normalny dla SD - 6 min, ;

' dla PORI - 16 min.;
w sposób przyspieszony dla SD - 1 , 5  min,;

dla POHl - 6 min,
i/ Czas rozwijania systemu 100 min, ;

Czas zwijania systemu I60 min,

6,2, Aparatura systemu "VEKT0R-2V" i jej możliwości
V skład ukompleto'ifania systemu "WEKTOR-2V" 

wchodzi:
- aparatura naprowadzania L>M;
- aparatiira sprzężenia;
- aparatura PORI;
- aparatiira łączności.

Aparatura naproimdzania LM stanowi część lot­
niczą i Jest przeznaczona do realizacji współdzia­
łania z VR i naprowadzania LM na cele powietrzne.

Aparatura współpracuje z radiolinią ARL-NM 
systemu "W0ZDUCH-1M".

Urządzenia aparattu^y naprowadzania LM umożli— 
>riają:
- określenie maksymalnej rubieży przechwycenia;
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— obliczenie czasu startu samolotów przechwytują­
cych;

— określenie niezbędnej ilości paliwa na zabezpie­
czenie lotu dla różnych typów samolotów przechwy­
tujących;

— przyrządowe naprowadzanie samolotów LM na cel;
— doprowadzenie samolotu na lotnisko;
— obserwację sytuacji powietrznej w promieniu l6 00,

800, hOO km; j
— naprowadzanie do wysokości ^0 km przy prędlcościach 

do 4000 km/h;
— realizację sześciu równoczesnych naproivadzeń;
— zaprogramowanie pięó lotnisk, z których dowolnie 
mogą następować starty samolotów;

— dokonywanie obliczeń dla sześciu typów samolotów 
myśliwskich i ich modyfikacji, wyposażonych w róż­
ne uzbrojenie rakietowo-strzeleckie.

Komendy naprowadzania przekazywane są w sposób 
automatyczny z wykorzystaniem naziemnej i pokładowej 
aparatury ARŁ-NM,

Zautomatyzowane miejsca pracy dla dwóch star - 
szych nawigatorów i czterech nawigatorów naprowa — 
dzania znajdują się w kabinach, które mogą być wy­
niesione do stacjonarnych pomieszczeń SD /PłSD/,

Aparatura sprzężenia przeznaczona jest do prze­
kształcania współrzędnych X,Y,H na współrzędne bie­
gunowe oraz wysterowanie zestawów rakieto'iiych w dy­
wizjonach ognio%vych tak, aby na ekranach wskaźników 
SNR odwzorowany został znacznik wskazywanego celu. 

Aparatura zapewnia:
— łączność SD BAR z doar;
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- łączność z dwoma sąsiednimi doa-rj
- kontrolę transmisji informacji;
- odbiór sygnałów o gotowości bojowej;
- zobrazowanie komend i przesyłanie meldunków;
~ przeprowadzanie treningów obsług zestawów rakie* 

towych.
Aparatiira PORI przeznaczona Jest do zautomaty-^ 

zowanego zobrazowania informacji radiolokacyjnej o 
sytuacji powietrznej odbieranej z systemu "¥OZDUCH 
—IM”, V skład JeJ wchodzi sześć kabin:
- kabina dowodzenia;
- kabina EMC;
- kabina łączności;
- rozdzielnie;
- elektrownie;
- kabina z warsztatem remontowym.

Aparatura PORI umożliwia odbiór, obróbkę zobra­
zowanie i przekazyi/anie informacji radiolokacyjnej 
z dyskretnością 10 s, o ^0 obiektach powietrznych 
wykonujących lot z prędkością do hOOO km/h^do wyso­
kości ho kjn o promieniu 1200 kra. Źródłem są RLS. 
Umożliwia ona "^biór informacji od 5 iiLP wyposaż© - 
nych w obiekty ¥P-01M lub ¥P-02M oraz z SD związku 
operacyjno-taktycznego wyposażonego w obiekt ¥S«11M 
i z Jednego sąsiedniego PORI,

Transmisja informacji pomiędzy systemem 
”¥0ZDUCH—IM” a PORI odbywa się z prędkością 60 bo­
dów, a pomiędzy PORI a EMC systemem ”¥EKT0R" 1200 
bodów,

Apajratura PORI umożliwia:
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Aparatux*a łączności obejmuje:
- aparattirę transmisji danych **ARAGVA" dla przesyła­

nia Informacji pomiędzy EMC PORI 1 EMC "¥EKT0R-2V";
- aparattirę telefonii wielokrotnej /P-309/»
- aparaturę telegrafii wielokrotnej /P-3l^/i
- odbiorniki R-311;
- łącznicę telefoniczną /P-19^/»
- aparaturę alarmowania;
- radiostacje R-109.

V skład systemu "VEKT0R-2W" etatowo wchodzą 
radlollnle - dla SD BAR SjA- 6 3  /trzy konąjlety/., dla 
dywizjonów ogniowych 5’JA-62 /dwa komplety/. Każdy 
komplet może pracować samodzielnie w Jednym kierun­
ku.

Podstawowym rodzajem łączności Jest łączność 
przewodowa, a dublującym radioliniowa.

Środki łączności zydlowej przeznaczone do,na­
prowadzania LM nie wchodzą w skład systemu "WEKTOR- 
2 V«.

Podobnie środki łączności służące do zabezpie­
czenia pracy sztabów i grup operacyjnych SD nie 
wchodzą w system ”VEKT0R-2V",

Schemat staruktiiralny systemu "VEICrOR-2¥* po­
kazany Jest na rys, 17*

6,3. Zasady wykorzystania systemu "¥EKT0R-2¥" w za­
bezpieczeniu pracy bojowej
¥oJska radiotechniczne zabezpieczają pracę SD 

BAR i PN LM w informację radiolokacyjną opracowaną 
przez wyznaczone do tego celu SD brt oraz podporząd- 
koimne operacyjnie sąsiednie brt,
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Wyznaczony brt podporządkowany jost operacyjnie do­
wódcy BRT 1 ifyposażony jest w aparaturę PORI,Dzięki 
temu PORI może dostarczyć dane opracowane o ^0 ce­
lach powietrznych biorąc pod uwagę dane przekazywa­
ne z obiektów VP-02M systemu "W0ZDUCH-1M".

Połączenie zautomatyzowanego SD BAR i PN LM 
umożliwia 10 jednoczesnych naprowadzeń przyrządo - 
wych /sześć naprowadzeń z aparat\xry "WEKT0R-2W" i 
cztery naprowadzenia- z podporządkowanych PN LM/, 
Uwzględniając fakt, że w czasie jednego cyklu na­
prowadzania /10 min,/ podległe doar BAR mogą prze- 
prov/adzić 8^ strzelań /6xl4/, to ugrupowanie bojo­
we T/yposażono w system "WEKTOR—2V* może, biorąc pod 
uwagę możliwości techniczne zwalczać 9^ cele pod — 
czas równoczesnego oddziałyiirania WR i LM /8^+6+^=
= 9V.

Algorytm podziału celów daje priorytet LM, a 
celów przydzielonych do zwalczania przez LM nie
uwzględnia się dla doar. Współdziałanie WR i LM 
może być realizowane W' określonych przedziałach 
wysokości, odległości, w oddzielnych lub wspólnych 
strefach.

Praca bojowa poszczególnych osób fvinkcyjnych 
odbywa się z roboczych miejsc pracy /ARM I i ARM II/,

Dowódca brt BAR, szef sztabu BAR — oficer do­
wodzenia dyi/izjonami Atfykorzystują podczas dowodze­
nia ARM-I,

W kabinie dowodzenia znajdują się miejsca do 
zautomatyzowanej pracy /ARM-2/ przeznaczone dla 
oficerów naprowadzania PN dowodzących LM we wspól­
nej strefie działania z AR,
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Robocze miejsca pracy wyposażone są we wskasL- 
niki "STRZAŁA-V". ' ^

Na wskaźnikach ”STRZAŁA—V" ARM—1 zobrazowuje 
się dyslokację doar, SD BAR, lotniska /do pięciu/, 
SD KOPK, współdziałające jednostki AR wyposażone 
w system ”ASURK-1ME", a oprócz tego:|
- dano z EMC — położenie, k\irs samolotów własnych
i celów, charakterystyki celów /za pomocą cyfr/,'" 

Na wskaźnikach "STRZAŁA” można przedstawić 
tabelarycznie za pomocą cyi*r i umówionych znaków - 
dane dotyczące wypracowanej przez EMC decyzji, po­
dział celów, dowodzenie działaniami doajr, przeka­
zywane meldunki o działaniach i gotowości bojowej. 

Oznaczenia stosowane ha wskaźnikach są zobra­
zowane w sposób następujący:
X - miejsce dyslokacji doar;
A - ugrupowanie AR;
T - lotnisko;
n - PORI; ' .
T - SD związku taktycznego;
^  - położenie celu.

Korzystając z miejsc pracy ARM-II mieszczących 
się w kabinie dowodzenia można naprowadzać na szeŚć 
celów powietrznych. Dodatkowo można dowozić dwoma 
oddalonymi PN LM wykorzystujących obiekty ¥P—11 sy­
stemu ”¥0ZDUCH-1M".

Aparatura ARM-II imiożliwia zobrazowanie na 
wskaźniku "STRZAŁA-W" i wykony\^ranie następujących 
zadań:
- odbiór informacji z SD wyższego szczebla;
- określenie sposobu zwalczania celów powietrznych;

104





7. Zaut ornaty z o^mny zestaw "CYBER-V"

7,1. Przeznaczenie i podstawowe charakterystyki 
talctyczno-.techniczne zesta^m "CYBER-¥"

Zestaw "CYBER-W" przeznaczony jest do automa­
tyzacji procesów zbierania,aktualizowania, przetwa­
rzania, uogólniania i zobrazowania na wskainikach 
i planszetach inTormacji radiolokacyjnej o sytuacji 
powietrznej w rejonie obrony zn̂ riązku operacyjno-tak- 
tycznego WOPK, automatyzacji przesyłania i zobra­
zowania informacji decyzyjnych przekazywanych po­
między SD KOPK a SD brt oraz automatyzacji dookól- 
nego powiadamiania podległych SD brt i selektyime— 
go powiadamiania sąsiednich KOPK o sytuacji powie­
trznej w rejonie KOPK,

Pod pojęciem informacji radiolokacyjnej o sjr- 
tuacji powietrznej rozumie się:
- trasy lotów celów oraz własnych obiektów poi^ie- 

trznych;|
- metryki tras lotów;
- elementy tła sytuacji powietrznej.

Pod pojęciem informacji decyzyjnych roztuaie
się:
- zadania bojowe dla LM i AR;
- parametry zadań bojowych dla LM i AR;
- meldmiki o realizacji wykonyivanych zadań,

Podstax>rov7ymi elementami zcstami "CYBER—¥" są:
- jednostka centralna EMC ODRA-1305 szt, 2 
/podstawowa i rezerwowa z urządzeniami pamięcio­
wymi i sterującymi/;
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- rarządzenla peryferyjne, do któx*ych zalicza się 
drukarki, czytniki, grafoskopy, alfaskopy /l6 

szt./, adapter, dziurkarka, urządzenia przygoto- 
^ wanla danych,
PODSTAWOWE CHARAKTERYSTYKI TAKTYCZNO-TECHNICZNE ZE~

STAWU
Podstawowym źródłem informacji radiolokacyjnej 

o sytuacji powietrznej dla zestawu "CYDER-W" może 
być do sześciu obiektów RPT-21 zestawu DUNAJEC lub 
sześć obiektów WP-02M systemu "W0ZDUCH-1M", 
Uziq>ełniającym źródłem informacji są zesta^vy ”CY- 
BER-W" lub obiekty WS-11M sąsiednich KOPK.

Informacje o trasach z podległych brt lub są­
siednich SD KOPK przesyłane są za pomocą zakodowa­
nych sygnałów w cyklach zawierających 32 bity.

Każdy cykl oznaczony jest identyfikatorem 
określającym ntuner śledzonego obiektu, któjry nada­
ny jest przez brt lub SD sąsiedniego KOPK,

• Chwilowe położenie śledzonego obiektu jest 
ekstrapolowaue na czas przekazywania odnośnego cy­
klu i określane jest we współrzędnych prostokątnych 
/XY/ każdy cykl.

Zestaw "CYBER” zapewnia możliwości półautoma­
tycznego kojarzenia nowych torów obiektów powietrz­
nych z trasami obiektów śledzonych na SD KOPK oraz 
półautomatyczne śledzenie no^vych tras poprzez ich 
inicjowanie. Bieżące współrzędne prostokątne zaini- 
cjo\>ranej trasy śledzonego obiektu wyznaczane są au­
tomatycznie na podstawie wartości współrzędnych pro­
stokątnych przesłanych z podległych brt,
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przekazywania do podległych brt następujących in­
formacji decyzyjnych:
- zadanie bojowe dla LM określające ilośś i typ sa- 
molotó'^myśliwskich z numerem programu naprowa - 
dzania i rodzaju ataku na cel;

« niuner plm i PN będących adresatem postawionego 
zadania bojowego;

- współrzędne rubieży przechwytyi^ania celu powie­
trznego o wskazanym numerze;

- indeks pilota samolotu przecluirytującego cel; ^
- niiraer doar wyznaczonego do zwalczania celu o 
wskazanym numerze wraz z kodem typu rakiet.

ii
8 , Radiolokacyjny podsystem teiktyczny "RPT»'

8.1, Przeznaczenie i skład podsystemu "RPT"
Radiolokacyjny podsystem taktyczny RPT prze­

znaczony jest do:
- zautomatyzowanego zdejmowania informacji radio­

lokacyjnej ze stacji radiolokacyjnych;
- opracoiirywania i automatycznego przekazywania in­
formacji radiolokacyjnej na nadrzędne i współpra­
cujące stanowiska dowodzenia;

- automatycznego odbioru i zobrazowywania informa­
cji z powiadamiania o celach oraz sygnałów dowo­
dzenia;

- zautomatyzowanego określania współrzędnych nosi­
cieli zakłóceń aktyvraych szumowych;

- zabezpieczenia we'wtórną informację radiolokacyj­
ną' współpracujące obiekty, przyrządowego napro-
wadzania ¥P—lii do celów naprowadzania LM,
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S k ł a d
Radiolokacyjny podsystem taktyczny składa się 

z dwóch obiektów: obiektu RPT-11 i obiektu RPT-21, 
Obiekt RPT-11 stanowi techniczne wyposażenie 

SD zkrt a obiekt RPT-21 SD brt,
V skład każdego obiektu wchodzą następujące 

\xrządzenia:
a/ Urządzenia do współpracy ze stacjami radioloka­

cyjnymi :
- urządzenie dopasowania i transmisji sygnałów 

analogoł\rych UDT-10;
- konwerter selsyn cyfr KSC-10,

b/ Urządzenia przetwarzania i rejestracji;
- wojskowa maszyna cyfrowa "Rodan-10®;
- czytnik taśmy papierowej;
- monitor techniczny,

c/ Urządzenia współpracy ze środkami łączności:
- mixltiplekser transmisji danych OTD-10;
- moduł transmisji wolnej MTW-10, 

d/ Urządzenia zobrazo^irania:
- wskaźnik panoramiczno-syntetyczny "WPS-10”;
- jednostka sterowania wskaźnikiem "JS¥-10”, 

e/ Urządzenia kontrolne, testujące i pomocnicze:
- moduł automatycznej kontroli MAK—10;
- moduł automatycznego testowania MAT-10;
- blok rozdziału zasilania BRZ-10,

Obiekty RPT-11 i RPT-21 zmontowane są z tych 
samych urządzeń, różnią się między sobą tylko ilo­
ścią zamontowanych urządzeń oraz oprogramowaniem 
użytkotiryra 17MC, pozwalającym realizować odpowiednie 
funkcje przez poszczególne obiekty,
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- obiekt lunożllwla sterowanie aparaturą określa­
nia przynależności państwowej ;

- ’ilość śledzonych obiektów powietrznych - 10;
- dyskretność przekazywanych współrzędnych X,Y -

10 s.;
- dyskretność przekazywanych %ispółrzędnych X,Y -

0,587 m;
- zakres przekazywanych prędkości 0 • ^572 

kra/godz,;
- dyskretność przekazywanych prędkości - 

36 km/godz.;
- zakres przekazywanych wysokości - 0 -r ̂ ó̂ łOOO ra;
- dyskretność przekazywanych iirysokości - 250 ra;
- promień obserwacji - I50 km lub 300 kra;
- szybkość transmisji - 60 lub 300 bodów;

, - zasilanie - 3 x 380 V, 50 Hz;
- pobór movry - 10 KW;
- transmisja danych w systemie V~1M przy pomocy 

39 cykli informacyjnych 32-bitoivych,
b/ Obiekt RPT-21

- obiekt sprzęga się ẑ  czteroma RLS /praca w da­
nej chwili z dwoma RLS jednocześnie/, dwoma 
radionamiernikami ARP- 6 oraz imitatorem sy­
tuacji radiolokacyjnej JSR;

- obiekt iimożlivria sterowanie urządzeniami okre­
ślania przynależności państwowej "NRZ";

- ilość śledzonych obiektów powietrznych - 30 i
- dyskretność przekazywania %vspółrzędnych X,Y — 

10 sek,; -
- dyskretność przekazywanych współrzędnych X,Y —

t i  ■ jr;. i  • ■ ( .

1 ,1 7^ km;
' l i s



~ zaJcres p rzekazyim nyc h w ysokości -  0 f  6k000 ra;

- dyskretność przekazywanych ^o^sokości - 250 m;
- promień obserwacji - 300 kra; •
- szybkość transmisji - 60 lub 300 bodów;
- transmisji danycłi w systemie V—IM przy pomocy 

30 cykli informacyjnych 32 bitoiirych;
- zasilanie - 3 x 390 V, 50 Hz;
- pobór mocy - 20 KT7;

“ maks, ilość przyjraô îanych i zobrazowywanych obiek­
tów z powiadamiania - 60 C»- ■ ■

- maJes. ilość przyjmowanych i zobra.zo\<rywanych obiek­
tów ze współdziałania - 2x 1 8;

- maks. ilość przyjmowanych i zobrazoiiywanych obiek­
tów z meldowania - 3x 1 0;

- maks, ilość przekaz3rwanych obiektów na współdzia­
łanie - 2x 1 ;̂

- raales, ilość przekazywanych obiektów na APN - I8 ,

8,3. Możliwości bo jpyrê o , wykorzystania »RPT"
A, Obiekt RPT-11

Obiekt RPT-11 jako zestaw iirządzeń dla SD 
zkrt stanowi uzupełnienie aparatury ASPD krt sys­
temu *'l/0ZDUCłI-1 PM” do możliwości obiektu ¥P—01M 
systemu "WOZDUCH-IM”,

- źródłem informacji radiolokacyjnej dla 
obiektu są etatowe stacje radiolokacyjne znajdują­
ce się na posterunku radiotechnicznym, ¥ zakresie 
przesyłania i odbioru informacji obiekt może współ­
pracować z jednym obiektem RPT-21 /¥P-02M lub ASPD 
brt/ znajdującym się na SD brt.
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Obiekt zapei-raia zautomatyzowano śledzenie 
obiektów powietrznych oraz automatyczne ich prze­
kazywanie do szczebla nadrzędnego. Przy współpra­
cy z obiektem ASPD krt obiekt zape\mia śledzenie i 
przekazyiiranie 10 obiektów powietrznych z pełną cha­
rakterystyką, Przy samodzielnej pracy obiektu 
RPT-11 ilość śledzonych obiektów nie powinna prze­
kraczać 5~7 obiektów,

Współrzędne X,Y śledzonego obiektu są przeka- 
zy\/ane automatycznie 1 raz na obrót anteny RLS, In­
ne dane są przesyłane w momencie ich zmiany. Prze­
syłane współrzędne X,Y są ekstrapolowane na chwilę 
przed przesłaniem ich kanałem meldowania.

Dane o śledzonym i przekazywanym obiekcie po­
wietrznym zaxirierają:
- współrzędne X,Y w skali 150 lub 3OO kra;
- wysokość;
- cechę "swój — obcy";
- wektor prędlcości, a dla źródła zakłóceń aktyvmych 

szuraoxvych prędlcość kątową;
- numer służbowy obiektu /jednocyfrowy/;
- typ obiektu /pasmo zakłóceń/;
- ilość /rodzaj zakłóceń/.

Ze szczebla nadrzędnego można odebrać w kanale 
powiadamiania /dowodzenia/ dane o 10 obiektach po­
wietrznych, Dane te zawierają:
- współrzędne X,Y w skali 300 kra;
- cechę "swój — obcy";
- wysokość;
- typ obiektu /pasmo zakłóceń/;
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zacji procesów rozpoznania radiolokacyjnego w Je - 
dnostkach rozpoznania radioelektronicznego ¥OPK.
V skład jego wchodzi jedną stacja główna oraz dwie 
stacje boczne. Zestaw rozmieszczony jest w czterech 
kont enerach,
V skład stacji głównej wchodzi dodatkowo urządzenie 
do automatycznego iirykreślania tras rozpoznawczych 
celów powietrznych typu "PLANZET",

Zestaw prowadzi rozpoznanie urządzeń radiolo­
kacyjnych samolotów rozpoznawczych w zakresie 
0,8-15 cm, które opromieniowują swoimi lu^ządzenia- 
mi antenowyroi ró^mocześnie wszystkie trzy stacje 
zestawu.

Zestaw "RAMONA" zabezpiecza odbiór^ opracowanie 
sygnałów i zobrazowanie i^ykrytych celów na podsta­
wie pracy pokładowych urządzeń radiolokacyjnych • 
rozpoznawczych, systemu "ja swój", nawigacyjno-bom- 
bardierskich . itp, oraz systemu radionawigacyjnego 
typu "TACAN",

Zestaw zabezpiecza rozpoznanie w strefie o 
szerokości do 200 kraina głębokość do ^00 Icra dla wy­
konywanych lotów celów do i/ysokości 10000 m.

Zestaw określa współrzędne wykrytych celów na 
podstawie pracy pokładowych urządzeń radiolokacyj­
nych dla odległości 100 kiu z dokładnością nie gor­
szą niż 2 km w odległości i 0 ,2 km w azymucie, 
na podstawie pracującego systemu "TACAN" + 8 km w 
odległości i i 0 ,8 km w azymucie.
Dokładność określania częstotliwości pracy urządzeń 
pokładoivych radiolokacyjnych IjS,
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Zestaw przetwarza dane w oparciu o EMC "RODAN" 
która zapewnia:
- opracowanie i dowiązanie rozpoznawczych pokłado­
wych urządzeń radiolokacyjnych do konkretnego 
samolotu w celu określenia trasy lotu, typu i 
przeznaczenia danego urządzenia;

- przekształcanie współrzędnych hiperbolicznych na 
współrzędne prostokątne;

- wydawanie komend do nanoszenia na "PLANZET" ce­
lów i określenia ich tras;

- wydawanie podstawo%vych danych o rozpoznawanych 
urządzeniach radiolokacyjnych;

- zestawienie kodogramów dla przekazania informacji 
na nadrzędne SD,

Zestaw może prowadzić rozpoznania dowolnej 
ilości celów jednakże zobrazowanie ich na "PLAN- 
ZECIE" jest ograniczone.

Stację główną oraz "PLANZET" rozmieszcza się 
w środlcu ugrupowania bojowego pododdziału, rozpo­
znania radioelektronicznego, a stacje boczne na 
skrzydłach stacji głó^mej w odległości 10 -3 0 km. 
Łączność służboitfa pomiędzy stacjami zabezpieczana 
jest za pomocą radiolinii.

10, Zautomatyzowany podsystem 
NTA"

10,1, Przeznaczenie i podstawowe charakterystyki 
taktyczno-techniczne podsystemu "RUDNIA”

Zestaw urządzeń "RUDNIA" stanowi podsystem 
kierowania ¥RE, Przeznaczony jest do automatyzacji
122 '
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procesów zbioru infonaacji ze stacji rozpoznania 
REf jej obróbki, kierowania /dowodzenia/ oddzia­
łami /pododdziałami/ i stacjami zakłóceń RE, zo­
brazowanie informacji o powietrznej sytuacji RE i 
przesłanie jej do zestawów tirządzeń systemu zobra­
zowania.

Dla VOPK podsystem "RUDNIA" jest elementem 
uzupełniającym opartym na systemie "W0ZDUCH-1M", 

Podsystem "RUDNIA" zapewnia:
— zbiór, przetwarzanie i zobrazowanie informacji 
RE powietrznej w oparciu o dane ze stacji rozpo­
znania i zakłóceń RE lub innych podsystemów roz­
poznania /"RAMONA"/;

— zbiór, przetwarzanie i zobrazowanie infornjacji 
o ogólnej sytuacji powietrznej w oparciu o dane 
z miejscowej RLS lub podsystemu "RPT" i systemu 
"WOZDUCH-IM";

— przekazywanie, przetwarzanie i zobrazowanie mel­
dunków o stanie i działalności sił i środków;

— przetwarzanie i zobrazowanie danych o dyslokacji 
sił i środków i mibieżach zakłóceń;

— przetwarzanie i ¡przekazywanie informacji decyzyj­
nych zi/iązanych z kierowaniem działalnością pod­
oddziałów i środków rozpoznania i zakłóceń,,

Zestaw "RUDNIA" składa się z:
— obiektu "RUDNIA-1" przeznaczonego do automatyza­

cji procesów dowodzenia na szczeblu kompanii za­
kłóceń RE;

— obiektu "RUDNIA—2" przeznaczonego do automatyza­
cji procesów dowodzenia na szczeblu batalionu 
zakłóceń RE;
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- urządzeń dla stacji rozpoznania i zakłóceń RE 
stanowiących końcówki przeznaczone do zobrazo- 
iirania komend i sygnałów oraz przekazywania in­
formacji ze stacji do SD kmp, /brt/, ‘

Obiekt "RUDNIA-1" zabezpiecza w informację z:
0 - stacji zakłóceń radiolokacyjnych;
3 - - " radiovrych UKF;
3 « • " - systemu "TACAN”;
1 - - " - radioiirych KF;
1 - stacji rozpoznania systemów radiolokacyjnych;
1 - aparatury radioodbiorczej;
1 - SD bzrel.

Obiekt "RUDNIA-2" zabezpiecza w informację z:
3 - SD kzrel;
1 - stacji rozpoznania systemów radiolokacyjnych;
4 - KLS;
1 - aparatownią radioodbiorczą; 
k — stacjami zakłóceń radiowych;
2 - stacjami zakłóceń systemu ”TACAN”;
1 - SD pzrel.

Podsystem "RUDNIA” umożliwia obróbkę i zobra­
zowanie na szczeblu kmp, 30 obiektów pow, na szcze­
blu brt 6^ obiektów pow.
Schemat strukturalny podsystemu "RUDNIA” przedsta­
wia rys, 2 0.

Obiekty "RUDNIA-1-2" wyposażone są we wskaź­
niki panoramiczno-syntetyczne WPS—10, które urno— 
¿2_iwiają jednoczesne zobrazowanie informacji ana­
logowej z dwóch RLS oraz dwóch radionamierników, 
a także prograjuowe sterowanie zobrazowaniem infor-
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macji. Urządzenia wskaźnikowe przystosowane są do 
współpracy z EMC typu "RODAN",

Rys,20, Schemat strukturalny podsystemu kiero\/a-
nia WRE

L i ^ t e r a t u r a : '
1, Osnowy postrojenia aftoma^izirowanych system 

uprąwl enia wo j sk | PW O, wy^\ŻSRR,
2, Podstawowe charakterystyki='Systemu "W0ZDUCH-1M", 

wyd, WAT,
3, Zautomatyzowane systemy dowodzenia typu- "WOZ— 

DUCH", wyd. ASG VP.

W^^drukowano w 60 egz,
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