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VSTeP

Wysoka dynamika wspodczesnych dziatan bojowych
wynikajaca z duzych predkosci i dziatania na réz -
nych wysokoéciach SNP oraz ciagty wzrost efektywno-
Sci 1 mozliwosci bojowych Srodkéw razenia, zwi”™ -
szenie ilosci sit i1 Srodkdéw bioracych w nich udziat
spowodowaty znaczne zwiekszenie informacji.
Informacja ta wymaga natychmiastowego jej opracowa-
nia dla kierowania dziataniami bojowymi co w kon -
sekwencji zmusza do wdrazania srodkéw kompleksowej
automatyzacji w sferze kierowania wojskami OPK.

Automatyzacja proceséw kierowania wojskami spo-
wodowata powstanie nowego etapu rewolucji technicz-
nej w wojsku.

¥ problemie kierowania wojskami mozna wydzielié
dwa kierunki:

— kierowanie technika bojowa;
- kierowanie dziataniami bojowymi wojsk.

Automatyzacja kierowania technika bojowg ma na
celu i/yeliminowanie ograniczen w JeJ wykorzystaniu,
ui“arunkowanych psychofizjologicznymi wlasciwoscia-
mi obstugujacego ja cztowieka, a tym samym zwiek -
szenie efektywnosci uzbrojenia.

Na obecnym etapie nie istnieja w zasadzie trudnos-
ci dla peinej automatyzacji procesow kierowania do-
wolnym rodzajem techniki bojowej, a JeJ poziom li-
mitowany Jest technicznymi 1 ekonomicznymi mozli
wosciami. Przyktadem tego moze by¢ wysoki poziom
automatyzacji kierowania uzbrojeniem rakietowym.



Problem automatyzapji kiero\/ania dziataniami
bojowymi wojsk jest znacznie zdozony. Wymaga on
bowiem wyeliminowania réznego rodzaju ograniczen
wynikajacych z wkasciwosci psychofizjologicznych
dowédcy 1 oficerdéw sztabu podczas opracotiywania du-
zej i1losci infonnaoji i1 podejmowania decyzji.

Dziatalnos¢ cztowieka w procesie kierowania
dziataniami bojoi/ymi obejmuje nastepujace operacje:
- zbid6r informacji;

- opracowytmnie informacji celem wypracowania:
strategiil /taktyki/ dziatan i podjecia decyzji;
- realizacja przyjetej decyzji.

Operacje zbioru, opracowanie i1 przekazywanie za-
rowno w procesach kierowania uzbrojeniem, jJak i dzia<
+aniami bojovrymi angazuja duze ilosci réznego ro-?
dzaju uktadéw automatyki i posiadaja juz na.obec-
nym etapie wysoki poziom automatyzacji,

Do kierowania dziataniami bojowymi niezbedny
jest pewny zas6b informacji dotyczacej dyslokacji
sit i1 Srodkow, wykonyi/Zanych zada.n oraz taktykKi
dziatan przeciwnika.

Informacja ta moze naptywac¢ z réznych zrodet:
organdw rozpoznania, S$rodkow radiotechnicznych itp.
Jednakze zadne sSrodki techniczne nie sg w stanie
dostarczy¢ pednej informacji o charakterze dziatan
bojowych 1 mozliwosciach przeciwnika.

Dlatego tez kierowanie wojskami odbywa sie zawsze

w warunkach nie w pedni okreslonych, ktére przeciw-
nik dodatkowo jeszcze utrudnia co znacznie kompli-
kuje procesy automatyzacji, n
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Przy dowolnym poziomie rozwoju automatyzacji i
cybemetyki urzadzenia techniczne nie w pedni od »
zwierciedlaja obraz sytuacji bojowej. Réznica opra-
cowanego modelu iniorraatycznogo w stosunku do real-
nie wystepujacej sytuacji bojowej tiwamnakowana jest
doskonatoscia srodkéw technicznych stosowanych —w
automatyzacji .

Do najbardziej waznych operacji w procesie kie-
rowania dziataniami bojowymi nalezy wypracowanie
strategii /taktyki/ i podjecie decyzji. Dlatego tez
podczas kompleksowego automatyzowania procesow kKie-
rowania dziataniami bojowymi wojsk te operacje nale-
zy przede wszystkim ".automatyzowac,

Wspotczesny rozwdj mysli naukowo-technicznej po-
zrwala™automatyzowad tylko te zadania, ktore daja sie
w dostatecznym stopniu sfonnalizowaé¢, V zwigzku z
tym realizacja najwazniejszych operacji w procesie
kierowania /wypracowanie strategii taktyki i podje-
cie decyzji/ we wspétczesnych systematych kierowania
mAa>ani a wojsk OPK odbywa sie Z udziatem cztowie-
ka, ¥e wspotczesnych systemach kierowania dziatania-
mi wojsk OPK, uczestniczy cztowiek /dowdédca/ jako
nieodzoimy i integralny element tegoz systemu, a w
zwigzku z tym przyjeto je nazywa¢ zautomatyzowanymi
systemami dowodzenia.

Dalszy wyzszy stopien automatyzacji jest scisle
zwigzany z rozwojem 1 roMigzywaniera problemow w za-
kresie Tormalizowania proceséw dziatan bojowych. Oczy-
wiste staje sie, ze z rozwojem "ogllnym 1 naukowo-te-
chnicznym poziom automatyzacji kierowania dziatania—



rai bojo™yymi bedzie systematycznie wzrastat, a funk-
keje kieroimnia beda przejmowa¢ urzadzenia techni-
czne.
Proces automatyzacji kierowania dziataniami bojowy-
mi na dowolnym etapie jej rozwoju nie vrykluczy
jJednak cztowieka /dowddcy/. Cziowiek wystepowaé mo-
ze w roli odbiornika informacji, Bedzie on obarczo-
ny iunlccjarai progrramowania pracy catego systemu lub
jego czesci, kontrolg jego funkcjonowania itp.
Zasadniczym zadaniem cztowielca /dowédcy/ pozostanie
nadaJL przeprowadzanie analizy, wypracowanie i podej-
mowanie decyzji, , -
¥ wojskach OPK zautoiaatyzo™mne systemy doiirodze-
nia, kierowania dziataniami bojowymi 1 uzbrojeniem
znalazty szerokie zastosowanie juz od %Wielu lat i
permanentnie nastepuje ich modernizacja w zwigzku
Zz ustawicznymi wymogaini podczas rozwigzywania za" —
dan operacyjno—téktycznych_

Materiat zawarty w podreczniku ma na celu prze-
kazanie w sposob dostepny dla stuchaczy dcurséw wojsk
OPK niezbednych wiadomosci dotyczacych wspotczesnych
Srodkéw automatyzacji dowodzenia i kierowania uzbro-
jeniem aktywnych Srodkéw walki, zwigzkéw, oddziatéw
i pododdziatdédw wojsk OPK oraz ich racjonalnego %iyko-
rzystania zgodnie z ich mozliwosciami taktyczno-te-
chnicznymi,

10



1. Og6lna charalcterystyka za-utoraatyzowanych”syste-
moiv dowodzenia”™wojsk __ ON

1,1, Klasyfikac.ja zautomatyzowanych systeméw dow™~
dzenia Wo_jskajni Obrony Powietrznej Kraju

Specjalne wkhasciwosci 1 przeznaczenie systemow
kierowania wojskami OPK naznaczajg klasyfikacje»kto-
ra uwzglednia ich. zastosowanie bojowe lub miejsce
ich uzytkowania w ugrupowaniu bojowym.

V zwigzku z tym, mozna przyjad nastepujacy podziat:

— zautomatyzowane systemy dowodzenia dziataniami
bojowymi pudkoéw /Zbrygad/ AR;

— zautomatyzowane systemy dowodzenia dziataniami
bojowymi putkow mysliwskich;
zautomatyzowane systemy dowodzenia oddziatoéw i
pododdziatéw WRE i RRE;

— zautomatyzowane systemy dowodzenia dziataniami
putkow /brygad/ AR rozmieszczone wspolnie z pun-
ktami naprowadzania lotnictwa mysliwskiego

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

Nalezy zaznaczy¢, ze dowolny z wymienionych
zautomatyzowanych systemow dowodzenia jest czescig
sktadowg systemu wyzszego szczebla, poniewaz kazdy
z nich posiada strukture hierarchiczng. 0Ogdélna
struktura zautomatyzowanego systemu dowodzenia woj-
skami OPK pokazana jest na rys, 1
Zautomatyzowane systemy dovfodzenia dziataniami bo-
Jjowymi oddziatdéw AR przeznaczone sa do scentrali-
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Rys,1, Zautomatyzowane systemy dowodzenia wojska-
mi OPK "
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zowanego dowodzenia dziataniami bojowymi ugrupowan
bojow™~h AR zorganizowanych w pudki i1 brygady /dy-
wizje/.

11os¢ dywizjonow w pudkach i1 brygadach /dywizjach/
nie jest stata, a okreslona jest zadaniami«
Funkcjonalny schemat zautomatyzowanego systemu do-
wodzenia oddziatéw /2rwigzkow taktycznych/ AR poka-
zany jest na rys, 2,

Rys,2, Schemat funkcjonalny zautomatyzowanego sys-
temu dowodzenia oddziatu /zwigzku taktyoz -
< nego/ AR

V zaleznosci od charakteru wykonywanych zadan
ugrupowanie bojowe oddziatdéw AR moze prowadzi¢ dzia<
4ania bojowe samodzielnie lub w sktadzie zwigzku
taktycznego wojsk OPK.
V zwigzku z tym zroéddami informacji o sytuacji po-
wietrznej dla SD oddziatu /zwigzku taktycznego/ AR
moga by¢ samodzielne RLS /w poszczegdlnych przypad-
kach, pododdziaty VRT lub wspotdziatajace SD/,
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Zautomatyzowane systemy dowodzenia oddziatow
lotnictwa mysliwskiego - przeznaczone sg do Kkiero-
wania dziataniami bojowymi pudtku lotnictwa mysliw-
skiego, naprowadzania samolotéw na cele powietrzne.
V zwigzku z tym aparatura powinna zabezpieczy¢ roz-
wigzywanie:

- wstepnych obliczen nawigatorskich;

- zadah naprowadzania samolotow mysSliwskich prze -
chwytajacych na cele powietrzne;

- zadan doprowadzenia samolotow na lotniska.

Naprowadzanie na cele powietrzne odbywa¢ sie
moze z punktdéw naprowadzania /PN//rozmieszczonych
na P4SD/ 1 wysunietych punktédw naprowadzania /ifPN/,

Warianty zautomatyzowanego systemu dowodzenia
putkiem lotnictwa mysliwskiego przedstawiaja rys. 3
i

Podczas naprowadzania LM z PN /rys. 3/ infor-
macja o sytuacji powietrznej moze don® docierac¢ z
SD brt,Yozmieszczonego wspolnie z PN lub posSrednio
z SD zwiazku teiktycznego.

Schemat funkcjonalny zautomatyzowanego syste-
mu naprowadzania LM z PN pokazany jest na rys, Kk,
PN rozmieszcza sie z SD brt, ktéro zabezpiecza go
w informacje sytuacji powietrznej,

¥ obu przypadkach aparatura d4acznosci powinna
zabezpieczy¢ przekazywanie komend naprowadzania na
poktad saiaolotu mysliwskiego.

Zautomatyzowane “systemy dowodzenia dziata -
niami bojowymi z potgczonych stanowisk dowodzenia
/P%SD/ pulledw /brygad/ AR 1 putkédw LM przeznaczone

(& 5



Rys,3. Zautomatyzowany system dowodzenia plm

Rys.”~. Schemat funkcjonalny zautomatyzowanego sys-
temu naprowadzania samolotéw z PN plm
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sg do scentralizowanego dowodzenia i organizacji
wspotdziatania miedzy AR 1 LM.

V zautomatyzowanym systemie dowodzenia wspol-
nym dla par /BAR/ i plra realizowane sg zadania cen-
tralnego dowodzenia ogniem zestawow artylerii ra -
kietowej, naprowadzania samolotéw mysliwskich, jak
réowniez podziatu celdw miedzy LM i AR.

Schemat funkcjonalny zautomatyzowanego systemu do-
wodzenia par /BAR/ z PN LM przedstawia rys,b,

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

Zautomatyzowany system dowodzenia dziataniami
bojowymi zwigzku operacyjno-taktycznego OPK prze -
znaczony jest do dowodzenia zwigzkami taktycznymij

16
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do wypracowania i podjecia decytzji na dziatania
bojowe podlegtych wojsk, postawienia zadan bojo -
wych 1 kontroli ich wykonania, V system stanowisk
i punktdéw naprowadzania zautomatyzowanego systemu
dowodzenia zwigzku operacyjno-taktycznego wchodza;
- SD zwigzku operacyjno-taktycznego;

- SD plm;

- SD par /bar/;

- P4SD wspolne dla par /BAR/”™. plm i brt;

- SD oddziatow /zwigzkdéw taiktycznych/ ¥RT;

- SD oddziatéw, pododdziatoéw WRE;

- PN lotnictwa mysliwskiego.

System zbioru i1 opracowania infonnacji radio-
lokacyjnej - zapewnia w informacje o sytuacji po -
wietrznej zautomatyzowany system dowodzenia zwigz-
ku operacyjno-taktycznego i przeznaczony jest do
kontroli sytuacji powietrznej w rejonie dziatan bo-
Jowych,wykrywania 1 rozpoznawania celow powietrz-
nych, okreslania ich charakterystyk, a takie do
kontroli przelotéw whkasnego lotnictwa, V tym celu
w systemie zbioru i opracowania informacji tworzy
sie pole radiolokacyjne,

Pole radiolokacyjne jest podstawoifym zroédiem
informacji o przeciwniku, pozwala wykrywa¢ i Sle -
dzidé cele powietrzne,

Pole radiolokacyjne przystosowane jest do za-
pe™mienia dowodzenia sSrodkami aktywnymi w warun -
kach stosowania przez przeciwnika zakd#dcen czynnych
i biernych. SD zwigzku operacyjno-taktycznego wojsk
OPK rozwiniete jest razem z SD brygady radiotechni-
cznej, ktdére stanowi centrum rozpoznawczo-informa-
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cyjne. Bataliony /brt/ pozwalajag uwvkjryeld cele na
Srednich i1 duzych vo“solcosciach, a kompanie /krt/
przeznaczone sg do, wykrywania celdw na matych wy-
sokosciach.

Typowym /podstawowym/ ogniwem tworzgcym pole
radiolokacyjne jest brt, ktdéry moze posiada¢ 3-5
krt,

V zaleznosci od rozmiarOTF rejonu obrony zwigz-
ku operacyjno-taktycznego pole radiolokacyjne moze
by¢ zabezpieczone przez rézng i1l10SC brt.

Wstepnie opracowana informacja w brt przekazy-
wana jest do dalszego opracowania i v/ykorzystyi/ania
na SD BRT.

Bataliony radiotechniczne i kompania radiotechnicz-
na wyposazone sg w Srodki, ktére zape\miaja:

zbidér, opracowanie, zobrazowanie, przekazys/anie da-
nych napty”~/ajacych od miejscowych RLS i oddalonych
¢rodet informacji oraz dowodzenie Srodkami radiolo-
kacyjnymi /RI/S, PRN/,

Pod pojeciem oddalonych zZroded informacji ro-
zumiemy podlegto, sasiednie i*wyzsze SD,

System przekazywania komend przeznaczony jest
do/ automatycznego przekazywania komend naprowadza-
nia i wspétdziatania na pokdtad samolotédw mysSliwcow
przechwytujacych, ktdore wypracotiryi®ane sg przez urzg-
dzenia przeliczajace.

System przekazywania komend powinien zapewnic.*
+acznos¢ telekodoitrg z samolotami mysSliwskimi prze-
chwytujacymi w rejonie dziakaii bojo™fych zwigzku
operacyjno-taktycznego i strefach i“rspétdziatania
sgsiednich zwigzkdéw opei”™acyjno-taktycznych;
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OPK, Umozliwia¢ on winien rozwigzywanie nastepuja-

cych zadan:

- analize 1 ocene sytuacji powietrznej oraz stanu
wdasnych sit i1 sSrodkow;

- podejmowanie decyzji odnosnie osiggania stanow
gotoTirosci bojowej wojsk;

- podejmowanie decyzji na przegrupowanie wojsk;

- podejmowanie decyzji na dokonanie manewru sidami
i Srodkami zwigzkéw opei "acyjno-taktycznych,

1.2, Podstawowe charalcterystyki zautomatyzoTiranych
systeméw dowodzenia

Kazdy zautomatyzowany system dowodzenia zapew-
nia¢ winien rozwigzywanie okreslonej ilosci zadsin
wynikajacych z jego przeznaczenia. Jakos¢ rozwig -
zywanych zadann oceniana jest jego charakterystykami,

Do podstawéwkach charakterystyk zautomatyzowa-
nych systeméw dowodzenia mozna zaliczyc:

- gotowos¢ bojowa;

- operatywnosc¢;

- zdolnos¢ przepustow”a;

- jakos¢ rozwigzyt/anych zadan wchodzacych w zakres
dowodzenia;

- odpornos¢ na zakkdcenia;

- pojemnosc;

- zywotnosc;

- efektywnosc¢;

- elconomicznosc;

- mobilnos¢.

24



Gotowos¢ hojo™xeg zautomatyzowanych systeméw
dowodzenia charakteryzuje stopien przystosowania
systemu do rozwigzywania zadah dowodzenia dziata -
niami bojowymi w dowolnym czasie i1 moze by¢ ocenia-
na czasem przejscia aparatury automatyzacji dowo -
dzenia z rodzaju pracy dyzurnej do pracy bojoVej.
Poniewaz zautomatyzowany system dowodzenia przezna-
czony jest dla zwiekszania efektyimosci wykorzy -
stania Srodkéw ognio%vych, zatem czas przejscia sy-
stemu do gotowosci bojowej nie powinien przekra -
czaC czasu przejscia w gototiros¢ bojowg przeciwlot-
niczych zestaxvow rakieto™ych, samolotéw mysliwskich
przecmvVytujacych oraz srodkéw radiolokacyjnych.

Operatywnos¢ zautomatyzowanych systeméw cha -
rakteryzuje szybkos¢ ich dziatania. Jakos¢ opera —
tywnosci zautomatyzowanych systemow dowodzenia cha-
rakteryzuje czas cyklu dowodzenia Czas Cyklu
doiiodzenia sktada sie z czasu opracowania i
przekazywania informacji, czasu podejmoivunia decy-
zji /t~/ przez dowddce na podziat celdéw i1 czasu
/t~/ na postawienie zadan bojo\/ych oddziatom i pod-
oddziatom rodzajow wojsk,

- = *1

Czas cyklu dowodzenia zalezy od stopnia automaty-
zacji, Nie powinien on przekracza¢ czasu przebywa-
nia celu w strefie podziatu celdéw /T "/~

cd pc
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wro odpornos¢ na zakddcenia mozna charakteryzowac
wspotczynnikami obnizania zdolnosci przepustowej
przy okreslonym poziomie zakkécen.™

gdzieA odpowiednie zdolnosSci przepustoi/e przy
i bez oddziatywania zakdtdcen na system.

Odpornos¢ na zakd#6cenia zautomatyzowanego systemu
dowodzenia okresla sie odpornoscig na zaliddcenia
2rodet informacji radiolokacyjnej, sSrodkéw +gczno-
Sci i1 innych Srodkéw uczestniczgacych w algoiytmi -
zacji opracowania informacji.

Pojemnos¢ zautomatyzowanego systemu dowodze -
nia charalcteryzuje mozliwosci ilosciowe w zakresie
rozwiazywania zadan dowodzenia. Moze byé ona ocO -
niana oddzielnie dla konkretnych zadan réznymi
wskaznikami, -

Na przykdad pojemnos¢ systemu przy opracowywaniu

informacji charakteryzuje sie maksymalna iloscig

celdw radiolokacyjnych, o ktorych informacja zo -
stata odebrana, opracowana i przekazana.

Pojemnos¢ systemu w zakresie naprowadzania
Srodkéw ogniowych moze by¢ oceniana maksymalng
iloscig kanatéw naprowadzania lub iloscig podia-
czonych do niego oddziatow /pododdziatéw/ Srodkéw
aktywnych.

Zywotnos¢ zautomatyzowanego systemu dowodze-
nia charakteryzuje zdolnos¢ systemu do -przejmowa-
nia zadan dowodzenia w réznych warunkach prowadze-

27



n+a dziatan bojowycki. Zywotnos$é zautomatyzowanego
systemu dowodzenia obejmuje jego stabilnos¢ w pracy
bojowej 1 niezawodnos¢ eksploatacyjng technicznych
Srodkéw dowodzenia.

Stabilnos¢ w pracy bojowej charakteryzuje zdol-
nos¢ systemu przed ogniowym pddzialky\Araniem przeciw-
nika 1 ocenia sie prawdopodobiehnstwem bezawaryjnego
funkcjonowania systemu przy wyeliminowaniu okreslo-
nej ilosci ogniw Ffiinkcjonalnych. Niezawodnos¢ eks-
ploatacyjng systemu ocenia sie prawdopodobienstwem
bezawaryjnej pracy systemu w zadan™n czasie w wa -
runkach typowych.

Zywotno$¢ zautomatyzowanego systemu dowodzenia
okreslana jest zywotnosciag najbardziej newralgicz-
nych elementdéw systemu™w tym szczegolnie systemu
+acznosci .

Efektywnos¢ zautomatyzowanego systemu dowodze-
nia jest iIntegralng charakterystyka stopnia dosko-
natosci systemu i jego rozwigzynrania zadan dowodze-
nia wojsk OPK, Jakos¢ efektywnosci systemu ocenia
sie niektorymi wskaznikami charakteryzujacymi efek-
tyimos¢ dziatan bojo™ch oddziatow i z"ivigzkow tak-
tycznych wojsk OPK, Na przyktad, przestrzennym
wskaznikiem efektywnosci dziatan bojowych wojsk OPK
jest oczekiwana wartos¢ sSrednia liczby razonych ce-
16w powietrznych,

*U tym przypadku efektyimos¢ zautomatyzowanego Sys-
temu dowodzenia celowo jest charaktOryzdwaC przyro-
stem wskaznika efektywnosci dziatan bojotfych - ocze-
ki“mng wartoscia S$rednia liczby razonych celéw po-
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wietrznych przy wykorzystaniu zautomatyzowanych sy-
steméw dowodzenia OPK.

Ekonomicznos6 zautomatyzowanego systemu dowo-
dzenia charakteryzujg wydatki zwigzane z jego opra-
cowaniem, wykonaniem i1 eksploatacja. Dla poréwna -
nia oceny roéznych zautomatyzowanych systeméow dowo-
dzenia Wprowaszny jest wskaznik ekonomicznej efek-
tywnosci systemu

gdzie:

M przyrost efektywnosci dziatan bojchirych wojsk
OPK przy wyposazeniu ich przez odpowiedni sys-
tem;

K koszt opracowania, budowy i eksploatacji zau-
tomatyzowanego systemu dowodzenia.

Mobi Inos¢ zautomatyzowanego systemu dowodze-
moua charakteryzuje mozliwos¢ transportu sSrodkow
technicznych.

Jakos¢ mobilnosci systemu ocenia sie dopuszczalng

wielkosciag predkosci przewozenia aparat\iry, rozny-

mi rodzajami transportu i czasem rozwijania syste-

mu w nowym rejonie. Obecnie aparatura automatyza —

cji dowodzenia w zaleznosSci od przeznaczenia moze
by¢ wykonywana w wariancie stacjonarnym i ruchowym,
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1,3. Charakter i tres¢ obiegdy informacyjnych vy m
stepujacych v zautomatyzowanych systemach do-,
yodzenia

Dowodzenie wojskami OPK odbywa sif na bazie
ukierunkowanej cyrkulacji obiegéw informacyjnych w
kanatach dacznosci. Sktad i objetos¢ obiegéw infor-
macyjnych na réznych szczeblach dowodzenia moze by¢
rézny.

Ze wzgledu na charakter i1 zawarte wiadomosci
obiegi informacyjne mozna podzieli¢ nastepujaco:

- obieg informacji rozpoznawczej;

- obieg informacji dowodzenia;

- obieg informacji o gotowosci bojowej 1 dziata -
niach swoich sit 1 Srodkéw;

- obieg informacji o charakterze sprawozdawczo-do-
kumentacyjnym,

Obieg informacji rozpoznawczej zawiera wiado-
wosci o sytuacji powietrznej w strefie dziatan bo-
jJowych ugrupowania wojsk OPK i charakterystykach
celow powietrznych.

Zr6d¥ami informacji rozpoznawczej moga byé rézne
organy rozpoznania. V systemach dowodzenia wojska-
mi OPK informacja rozpoznawcza opiera sie gtdéwnie
na bazie analizy 1 opracov/aniu informacji radiolo-
kacyjnej, a jej zrodtami sg RLS pododdziatdéw i od-
dziatow VKT. Piervfotny obieg informacji radioloka-
cyjnej zawiera duza ilos¢ zbytecznych, a niekiedy
i falszy\iych wiadomosci. Dlatego tez informacja ta
podlega opi”acowaniu.

Otrzymane przy tym dane o charakterystykach celéw
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z wyinienionych wyzej obiegéw informacji wstepnej
obrébce podlega tylko informacja radiolokacyjna ,
pozos,tale opracowane sa bezposrednio,

V procesie obrébki informacji radiolokacyjnej mo-
Schemat kolejnosci obrébki informacji radiolokacyj-

nej przedstaidriony. jest na rys, 7,
zna wydzieli¢ trzy etapy:

- pierwotna obrébka informacji;

- wtérna obrobka informacji;

- trzecia obrébka informacji,

Piencotua informacja dokonywana jest w kazdym ~
2rédle informacji radiolokacyjnej, w kazdym okre-
sie obsemvacji przez stacje radiolokacyjng, V pro-
cesie pien/otnej obrébki informacji rozwigzuje sie
nastepujace zadanie: N

- wykrjaZanie odbitych sygnatéw radiolokacyjnych;

- okreslanie wspodrzednych \irykrytych celéw,

Vtorna obrobka informacji moze by¢ dokonywa-
na w kazdym zrédle informacji lub na punktach obrob-
ki infomnacji,

Wtorna obrobka informacji przeznaczana jest
do okreslenia trasy lotu celu,

¥ procesie wtérnej obroébki informacji mozna
wyodrebni¢ nastepujace operacje:

- okreslenie parametréw ruchu celu;

- ek™l™aiacje wspotrzednych celu;

- okreslenie przestrzeni prawdopodobnego znajdowa-
nia sie celu w kolejnym okresie obserwacji prze-

strzeni;
- porownanie biezgacych znacznikéw dla okreslania
trasy lotu celu,
¥ zaleznosci od stopnia uczestnictwa cztoMii-eka™pro-
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Rys.7* Soktiemat kolejnosci opracowania informacji
radiolokacyjnej















danych o gotowosci bojowej swoich sil i Srodkéw
oraz radiacyjnej 1 meteorologicznej sytuacji,

V skdad aparatury zobrazowania informacji
wchodza zazwyczaj urzadzenia indywidualnego i ogol-
nego wykorzystania: typowe wskazniki zdejmowania
wspodrzednych celéw radiolokacyjnych,sprzezone ze
Srodkami radiolokacyjnymi i1 EMC, rdéznego rodzaju
tablice i1 ekrany, sprzezone z EMC,

Urzadzenia sprzezenia PLS z aparaturg automa-
tyzacji obrébki informacji zapewniaja:

- dopasowanie wyjJsS¢ urzadzen RLS z wejsSciami urzag-
dzen wskaznikowych;

- podtgczenie roznych typéw RLS;

- sterowanie systemami antenowymi RLS;

- kontrole pracy sSrodkow radiolokacyjnych;

- synchronizacje pracy stacji radiolokacyjnych.

Urzadzenia sprzezenia radiowysokosdomierzy 2
aparaturg automatyzacji dowodzenia, maja za zada-
nie podporzadkowanie radiowysokoscioraierzy do pracy
z urzadzeniami zautomatyzowanych systemédw dowodze-
nia .

Urzadzenia pétautomatycznego zdejmowania in-
formacji radiolokacyjnej zapoimiajg operatorowi mo-
zliwosci zdejmowania informacji radiolokacyjnej ze
wiskaznika obserwacji okreznej i Hirprowadzenia jej w
EMC i kanaty #acznosci.

Robocze miejsca pracy przeznaczone sg do recz-
nego liprowadzania informacji w kanaty zautomatyzo-
wanych systeméw dowodzenia.

Urzadzenie sprzezenia z kanatami #*gcznosci za-
pewnia automatyczne wprowadzanie informacji w kana—
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4y *acznosci i tirzadzenla przeliczajace obroébki in-
Tormacji i1 na odwrot.

Urzadzenia dokumentacji 1 treningowe przezna-
czone sg dla rejestracji i przechowywania informa-
cji przechodzacej przez kanaty systemu podczas roz-
wigzywania zadan bojowych. Aparatura ta moze byc
wykorzystana do treningéw stanu osobowego SD,

Urzadzenia kontroli zapewniaja kontrole pracy
aparatui*y zautomatyzowanego systemu dowodzenia,

2. ZAUTOMATYZOWANY ZESTAW SDNZW14Z”_ OPERACYJNGO
WOPKMN«AU4A2~2«

2,1, Przeznaczenie i podstawowe charakterystyki ope-
racyjno-techniczne aparatury zestawu "ALMAZ-2"

Zestaw «AtMAZ-2' stosowany jest na SD zwigzku
operacyjnego wojsk OPK, Przeznaczony jest do auto-
matyzacji zadan zbioru, opracoiiywania i zobrazowa-
nia informacji o sytuacji powietrznej, wojskach
whasnych, przygotowania niezbednych danych do oce-
ny sytuacji 1 podjecia decyzji na prowadzenie dzia-
4an bojowych, jak réwniez do powiadamiania podleg -
+ych, wspoétdziatajacych i wyzszych SD,

Aparatura zestawu zabezpiecza:

— automatyczny zbidér, opracowanie 1 zobrazowanie
danych o sytuacji powietrznej naptywajacej od SD
podlegtych 1 sagsiednich zwigzkdéw operacyjno—tak-
tycznych i CSD OPK PUW;

- automatyczny odbidér, zautomatyzowanag obroébke i
zobrazowanie danych o dziataniach bojowych $réd—
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kéw OPK na cele powietrzne, mozliwosciach bojo -
wych 1 gotowosci bojowej i1 rezultatach dziatan
bojowych AR i LM naptywajacych z podlegdych SD
zwigzkow operacyjno-taktycznych;

- zautomatyzowane opracowanie wstepnych obliczen
nawigatorskich i ich zobrazowanie;

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

- zautomatyzowane powiadamianie o0 sytuacji powietrz-
nej podlegtych SD zwiazkédw operacyjno-taktycznych
1 sgsiednich zwiazkoéw operacyjnych OPK /CSD OPK/;

- zautomatyzowane opracowanie i przekazanie na CSD
OP PUW informacji o sytuacji powietrznej, danych
0 dziataniach na cele, mozliwosciach bojowych,go-
towosci bojowej i rezultatach dziatan bojowych AR
1 LM zwigzku operacyjnego OPK;

- automatyczne przekazanie informacji o sytuacji po-
wietrznej do wspoétdziatajgcych SD innych rodzajoéw
sit zbrojnych i SD obrony cywilnej;

“ aiitomatyczne doktiraentowanie informacji o sytuacji
powietrznej, dziataniach bo jolirych 1 stanie whas-
nych wojsk;

- trenowanie skdadu osobowego grupy operacyjnej.

Charakterystyki operacyjno-techniczne zesta™yu "ALMAZ-2"

Do zestawu "AH>IAZ-2*" moze by¢ podigczonych:
- SD podlegtych zwigzkoéw operacyjno-taktycznych
do 71
'SP dsgsiednich zwigzkéw operacyjnych OPK do 6,
11oS¢ prowtadzonych celdéw powietrznych pojedynczych
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i grupowych/o ktdérych naptyim informacja od kaz-
dego SD z tempera odnawiania wspodrzednych co 2 min,/
wynosi 15,

Tempo odnawiania charakterystyk celéw, danych o
mozliwosciach bojowych, gotowosci bojowej 1 rezul-
tatach dziatan bojowych - 5 min,

110S6Teidw, ktore moga by¢ rownoczesnie opracowywa-
ne przez EMC i1 zobrazowane na ekranie — r- do_80.
110S8¢ zautomatyzowanyciT ekrandw ogélnej

sytuacji poiiietrznej /w sali dowodzenia

i V sali RIC/

11os¢ zautomatyzowanych duzych tablic

og6lnego iwkorzys,tania - 2
Czas odnawiania informacji na tablicy _ _ 2_3 pin,
11o$8¢ zautomatyzowanych miejsc pracy — _ do 24.
Czas wtaczenia:

- z stanu wytgczonego 5 min.

— z stanu dyzurnego 2.5.min.

Tfyraiana informacji miedzy SD wyposazonymi w zestaw
ALMAZ-2" 1 "AhiiAZ-3” odbywa sie w jednym kanale te-
legraficznym z Tvykorzystaniem aparatury utajniaja-
cej typu T-204 lub T-206, Obieg informacji pomiedzy
SD wyposazonym w aparature "AtMAZ-2,3", pokazany
jest na rys. 8,

Informac™ przekazyivama pomiedzy sb wyposazo-
mymi w gparature “AWAE-2,3" dotyczy sytuecji powie-
trznej i dziakalnosci wojsk,

¥ skdad informacji o sytuacji powietrznej
wchodzg meldunki dotyczace:

- wspodrzednych celéw;
- charakterystyk celéw;
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gotowosci bojowej AR i LM; ]

mozliwosci bojowych AR 1 LM; 7/

rezxiltatow dzialaii AR i1 LM, i
i

2,2, Ukompletowanie w apax»atture zestawu "AtLMAZ~2”

V skdad likompletowania aparatury zestawu "AlL-

MAZ-2" wchodza:

a/

b/

c/

das

e/

LV4

Zespot przeliczajacy sk#adajacy sif z dwoch EMC

"ypu 5 E 63-1 /podstawowy i rezerwowy/,

Aparatura zbioru i przekaztywania danych telegra-

ficznyra kanatem utajnionym 5 C k9e

Dwa duze ekrany 5 i..94, o rozmiarach ’ m prze-

znaczonych do zobrazowania projekcyjnego infor-

macji o sytuacji powietrznej w salach dowodzenia
bojowego i1 centrum rozpoznawczo-informacyjnyra

/RI10/ .

Divie duze tablice /5188/ rozmieszczone w sali do-

wodzenia bojowego 1 RIC dla zobrazowania uogol-

nionych danych o przeciwniku i wojskach wkasnych

/biezacych i1 prognozowanych/,

Do Zh zautomatyzowanych miejsc pracy ARM /MP-02/

z pulpitami wprowadzania informacji i1 trrzadze -

niami 4gcznosci.

Aparatura sterowania w sktadzie:

- centralne urzadzenie pamieciowe /dwie szafy
SzU-01 zasadnicza 1 rezerwo\ira/;

- aparatura synchronizacji /szafa SzU-07/;

- aparatura sprzezenia z urzadzeniami odbioru
przekazywania danych /2 szafy SzU-0”, zasadn
cza 1 rezerwowa/;

- aparatura sprzezenia z pulpitami wprowadzania
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dauychki 1 Srodkami zobrazowania /2 szafy SzU-02
zapasowa 1 rezerwowa/,
Ly" g/ Koigplet aparatuary dalekopisowej w skdadzie:
. - szafa sterowania SzD-01;
- robocze miejsce pracy RMP-2 szt, ifraz z dale-
kopisami dla dokumentacji informacji,

h/ Aparatura dokumentacji 1 treningowa /5G-73/ dla
zapisu na tasmie magnetycznej informacji o sy-
tuacji powietrznej, dziataniach bojowych i re-
zultatach dziatan bojoivych wojsk w skkadzie:

- aparatura sprzezenia kanatéw dgcznosci z apa-
ratirrg zapisu magnetycznego /szafa SzD-O™/;

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

- aparatura kodowana czasu /szafa SzD-05/])

- blok wskaznikéw dla zobrazowania czasu biezg-
cego w poszczegb6lnych pomieszczeniach KP

/2u szt, BJ-OV.

{/ 1/ Zestaw aparatury "ALMAZ-3" dla recznego wprowa-
dzania informacji do EMC w wypadku uszkodzenia
kanatu tacznosci telegraficznej,

J/ Aparatura kontroli pracy zesta\vu sSrodlcow auto-
matyzacji /szafa SzU-05 i miejsce pracy RM-03/,

Inie elektroniczne maszyny cyfrowe /zasadnicza
i rezeirwowa/ przedstawiajg sobg system automatycz-
nych urzadzen wyliczeniowych do rozwigzy\mnia zadan
i kierovmnia dziataniami bojowymi.
" TPodstawowe cha~r~c"i''ystyki techniczne EMC
Z~ E 63-1/
pojemnos¢ pamieci operacyjnej .... 819220 bimitow
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wydajnosSC ... . 140000 oper./s
system komend — __._._..... - Jjodnoadresowy.
Kazdy blok pamieci obliczony jest na hop6 pro-
gramow.
Aparatura zbioru i przekazy%vania danych
/5 C "9/ - sktada sie z miejsca pracy technika
/RM-0"/ z urzadzeniami 4acznosci wewnetrznej i szaX
sterowania systemem.
Aparatura 5 C umozliwia:”
- wymiane informacji w kanatach tac”™sci telefyra-
ficznej utajnionej z wykorzystaniem urzadzen
N T-206 1 T-204;
- przeksztatcenie rownolegtego 5~krotnego kodu w
szeregowy kod telegraTiczny w kierunku nadawczym
i odwrotnie w kierunku odbiorczym; n
- przekazyi/anie inTormacji poivdLadamiania okolnego
z dwéch nadajnikéw w kanatach dacznosci telegra-
ficznej utajnionej /do 20/;
- przekazywanie sygnatow dla dokumentacji informa-
cji na tasmie magnetycznej;
- kontrole aparatui™y nadawczej i odbiorczej;
- rezerwoxmnie nadajnikéw i1 odbiornikéw;
- zobrazowanie na miejscu pracy RM-Oi stanu apara-
tury 1 torow odbiorczych.
Tablica uog6lnionych danych w sali dowodzenia
bojowego
a/ Zobrazowuje za panstwo:
- 1los¢ znajdujacych sie w gotowosci bojowej
doar i1 samolotéw przechwytujacych;
- 1los¢ mozliwych strzelan doar i wylotow samo-
lotow przechwytujacych;
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b/

c/

ds

- proguazoneuig 1loSC samolotdw przeciwnika przez
“min ~ Bilivg 110&¢ strzelaui daur 1" wylotdw
samlotdw przechwytujacych;

- 1los¢ samolotéw przeciwnika w danym momencie
i ilos¢ oddziatujgcych na nie doar samolotoéw
przechwytujacych;

« 1los¢ samolotdow przeciwnika w czasie naiotu,

Numery maszynowe nowo wykrytych celdéw na podejs-

ciach 1 w granicach kraju,

Za kazdy z 7 podlegtych zwiazkdéw operacyjnych:

- 11oS¢ mozliwych strzelan doar 1 wylotéw samo-
lotéw przechwytujacych;

- ilos¢ prognozowanych przez celéw nad
zwigzkiem taktycznym i mozliwosci strzelan
doar i1 wylotow samolotdow przechwytujacych na
nie;

- 1los¢ samolotéw nad ziirigzkiem operacyjno-tak-
tycznym /w tym na wysokosci mniejszej niz
1 ky/;

- ilos¢ strzelan doar i1 wylotow samolotéw prze-

chwytujacych.

Dane za nalot za kraj i1 kazdy zwigazek operacyj-

no-taktyczny /strzelan doar, oddzialyweinh samo-

IotOTiT przechwytujacych, zniszczonych samolotow

przez ¥R, zniszczonych samolotéw przez LM, wy-

buchy jadrowe/.

Tablica uog6lnionych danych RIC zobrazowuje naste-

pujace dane;
a/ za panstwo;
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Na ekranie moze by¢ révmiez wyswietlana siatka OPK,
V czasie wyswietlania tras - na poczagt”™ jej zobra-
zowany jest pedny formularz, a nastepnie kreskami
trasa celu« Na ekranie moze j)y¢ zobrazowanych do
86~celéw. Zobrazowanie celdéw, na ktore nie dziata-
jJa srodki OPK ma kolor czerwony, a cele na ktore
oddziatuja srodki OPK sa koloru zielonego.

Tengjo odnawiania informacji o 80 celach wynosi nie
wiecej niz 2 min, ¥prowadzanie sytuacji na ekran
odbywa sie za pomocg teleotdwka.

Zautomatyzowane miejsce pracyyPMP/ sktada sie
z pulpitu dowodzenia, pulpitu d#gcznosci i1 tablicy
wywotawczej. Czas zapednienia tablicy wywotawczej
w informacje 2,8 ms.

Pulpit dowodzenia iimozliwia:
- wybor dowolnego programu;
- wystanie do 16 komend dowodzenia.

Pulpity komend sa réznie wyposazone w zalez -
nosci przez jakie osoby funkcyjne sg one wykorzys-
tywane.

Aparatura dokumentacji i1 treningu dokonuje za-
pisu na tasmie magnetycznej szerokosci 35 maw 17
kanatach, Czas zapisu na tasmie 1500 m nie mniej
niz k godziny przy predkosci 9,53 cm/s.

Schemat strukttiralno-funkcjonalny zestawu "ALMAZ-2"
przedstawia rys, 10,
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3. ZautomatTasowany zestaw SD zwigzku operacyjno-tak-
tycznego “ALMAZ-3"

3ele Przeznaczenie 1 podstawowe charakterystyki ope-
racyjno—teckiniczne zestawu aparatury "ALMAZ-3"

Aparatura "ALMAZ-3" stosowana jest dla wprowa-
dzania i1 przekazywania danych z SD zwigzku opera -
cyjno-taktycznego OPK na CSD WOPK,

Zestaw "ALMAZ-3" przeznaczony jest do reczne-
go wprowadzania i automatycznego przekazywania na
wyzsze SD"/CSD VOPK/ infonnacji o sytuacji powie -
trznej, danych o gotowosci bojowej, mozliwosSciach
bojowych 1 dziataniach bojowych LM i AR jak réwniez
do wprowadzania informacji w EMC zestawu '"ALMAZ-2"
CSD ¥OPK. Przekazywanie danych z zestawu "ALMAZ-2”
na SD wyposazonego w "AtMAZ-3" odbywa sie w kana -
+ach telegraficznych z wykorzystaniem aparatéow tele-
graficznych ST-2M.

Zestaw "AHMAZ-3” umozliwia:

- wprowadzanie i wykorzystanie informacji o 15 po-
jedynczych /grupowych/ celach z tempem 2 min,oraz
danych o gotowosci bojowej, mozliwosSciach bojo -
wych i dziataniach bojowych z tempem 5 min, ;

- przestanie kodogramu w jeden kanat telegraficzny
4acznosci utajnionej lub posSrednio w urzadzenia
przeliczajace /EMC/ poprzez Xxirzadzenie sprzeze-
nia; -

- reczny naboér 1 przekazywanie kodogreunéw cyfrowych
zawierajacych do 15 znakéw informacji i1 5 stuzbo-
wych /3 znaki na poczagtku kodogramu - kod wiado-
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mosci, 2 znaki w koncu — kod vla3?ygodnosci/;
i za pomo-

- dokumentowanie przekazywanej infonnac
ca aparatu teleMjraTicznego ST-2M;

- kontrol wprowadzonej przez operatora iInTormacJi
i obcigzenie telegraTicznego kanatu +gcznosci;

- zapamietywanie wprowadzonej iniormacji i przeka«
zanie Jed w przypadku oswobodzenia kanatu 4gcz-
nosci,

Czas wkaczenia aparatury z potozenia "wydgaczone™

5 min,, a z rodzaju pracy dyzurnej - 2,5 min.

Schemat funkcjonalny aparatury "ALMAZ-3" przedsta-

wia lys, 11,

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

4,1. Przeznaczenie 1 podstawowe charakterystyki
talctyozno-.techniczne systemu *VOZDUCH~1M”

Zautomatyzowany system ''¥0ZDUCH-1M" przezna -
ozony jest do zdejmowania zobrazowania, uogélnia -
nia 1 przekazywania danych o sytuacji powietrznej,
przyrzadowego naprowadzania mysliwcéw na cele po -
wietrzne, kierowania dzialanisuni bojowymi zwigzkodw
taktycznych i oddziatow WOPK oraz powiadamiania
wojsk 1 zwigzkdéw OPK.
Zautomatyzowany system ""WOZDUCH-IM" zapewnia;
- zdejmowanie obrobke, zobrazowanie informacji o
sytuacji powietrznej oraz informacji o gotowosci
podlegtych pododdziatow;

- zbiér danych o dziataniach bojowych podlegtych
oddziatow;

- stawianie zadan bojowych podlegtym SD oraz PN LM;

- naprowadzanie samolotéw LM na cele powietrzne po-
jJedyncze 1 grupowe;

- wskazywanie pododdziatom AR wyposazonych w system
ASURK-1ME, /1/EKTOR-2M/ celdw powietrznych;

- okreslenie wspotrzednych 1 sSledzenie tras lotu
nosicieli zakdécen aktywnych metodg triangulacji;

- zautomatyzowane przesytanie informacji pomiedzy
poszczegdlnymi SD;

- zautomatyzowang kontrole stanu technicznego apa-
ratiiry obiektéw systemu ""WOZDUCH-IM" ;

- rejestracje infonnacji na tasmie magnetycznej;

- wspodprace z obiektami systemu ""WOZDUCH-1P'',
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Prawdopodobienstwo naprowadzania LM na poje -
dynczy nieraanewrujacy oel w oparciu o informacje
wtérna réwna sie 0,76«

Prawdopodobienstwo wskazania celu pododdzia-
+om rakietowym wyposazonym w system WEKTOR-2W w
oparciu o informacje za pomoca |"¥0ZDUCH-1IM" ré\>ma
sie:

- na cel niemanewrujacy -0,81 - 0,88;

- na cel manewrujacy - 0,77 - 0,8,
"WOZDUCH-1M"moze wspoOdpracowad z zautoraatyzo -

wanymi systemami typu VO0ZDUCH-1PM”, "WEKTOR-2M’",

“ASURK-1ME" ,""CYBER"'»"'DUNAJEC" i innymi nowo wprowa-

dzonymi .

Wykorzystanie i1 jegooTola,jaka spednia zauto-
matyzowany sysEem dowodzenia ""WOZDUCH-1M" w WOPK
obrazuje rys, 12,

2, Grupy funkcjonalne aparatury® ""WOZDUCH-1M" i iob
zasadnicze przeznaczenie

W skdad systemu ""WOZDUCH- IM" wchodzg nastepu-
jace grupy funkcjonalne:

a/ Aparatura "PAUTINA™ / ASPD-1M*/ przeznaczona
jest do zautomatyzowanego zbioni, opracowania
informacji radiolokacyjnej przychodzacej bezpo-
Srednio ze zZrodet pierwotnych /RLS/, oddalanych
RLP lub od aparatury przeliczajacej /VK-1/ oraz
przekazywania jej na wyzsze SD powiadamiania, a
takze do pétautomatycznego nadawania i automa -
tycznego odbioru sygnatéw dowodzenia. Przekazy-
wanie iInformacji odbywa sie z predkosciag 60 bo-
dow,
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b/ Aparatura "ARGON" /W K-1/ px*zeznaczona jest do
zautomatyzowanego opimcowanla InTormaojl radio-
lokacyjnej«

Opracowanie informacji odbywa sie w dwéch spe -

cjalnle do tego przystosowanych EMC typu "BUME-

RANG", ktore umozliwiaja:

- odbidér i1 zapamietywanie informacji o gotowosci
i dziataniach bojowych;

- prognozowanie tras z wyprzedzeniem 15 minut
/dwa cele .rownoczesnie w postaci pieciu pun-
ktéw trasy co 5, 6, 9» 12, 15 min/;

- rozdziat Informacji z podziatem na strefy wy-
sokosci lotu celdéw; 0-750 m, 750-11000 m,
4000-12000 m 1 powyzej 12000 m;

- rozdziat sytiiaojl na dalsza 1 blizszg w ska -
lach 300; 600, 1200 km;

- transforniacje wspé4rzednych z prostokatnego
uktadu wspétz*zednych w ptaszczyznie pochytej
w prostokatny idckad wspodrzednych w ptaszczy-
Znie poziomej;

- przeliczanie rubiezy przechwytywania celdw ode-
branej z sasiednich 1 wspétdziatajacych SD/PN/
na wspotrzedne miejscowe;

- dokonywanie wstepnych obliczen .nawigator -

skich;
rozdziat informacji do powiadamiania;
opracowanie informacji o 40 celach i 20 samo-

lotach wtasnych;
odbiér, przekazywanie zobrazo%vania sygnatdw
dowodzenia.
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Aparatura "ARGON" otrzymuje inTormacje z 2 ka-

natéw powiadamiania,z 9 kanatdéw dowodzenia i wy-
daje informacje do 2k korespondentow,

Aparatura "KSENON" /AO-1/ przeznaczona jest do

zobrazowania informacji radiolokacyjnej o sytua-
cji powietrznej, gotowosci i dziataniach bojo -

wych, danych decyzyjnych wypracowanych i prze -

choifywanych w pamieci aparatury "ARGON",

Nalezg do niej dwa planszety elektronowo—op-
tyczne, tablice elektronowe oraz wskazniki JKO,
JSO, JSK, Jsw, PP.

Wskazniki zbudowane sg w oparciu o wskaznik
"STRZALA V", na ktérych zobrazowana jest sytua-
cja radiolokacyjna oraz znaki umowne 1 cyfiy.
Tablice elektronowe przeznaczone sg do wyswie-
tlania charakterystyk, komend i meldunkéw o
dziataniach bojowych i ich rezultatach,

</ Aparatura KLUCZ-IM /AS-IM/ przeznaczona jest do

®/
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zabezpieczenia wewnetrznej 4acznosci pomiedzy
obiektami systemu "WOZDUCH-1M" oraz do sprze-i
zenig go z kanatami 4acznosci zeimetrznej,,

V aparature #acznosci wchodzi rdéimiez aparatura
telegrafii wielokrotnej "SOSNA™ /ATT/ P-314
przeznaczona do czestotliwosciowego zwielokrot-
nienia kanadOT#T +acznosci telegraficznej. Pozwa-
la na z-wielokrotnienie kanatu telefonicznego
czterema kanatami telegraficznymi,

Aparatura "KASKAD" /APN-IM/ przeznaczona jest
do przyrzadowego rozwiazywania zadan naprowa -
dzania mysliwcéw na cele powietrzne, Jast ona
analogiczna jak w obiekcie VP-11 systemu "VOZ-
DUCH-1PM™. *



£/ Aparatura LAZUR /ARt«.NM/ przeznaczona jest do
przekazywania komend dowodzenia i wspoddziatania
na poktad samolotu mysliwskiego. Skkada sie ona
z tirzadzen naziemnych rozmieszczoii’Vch w przycze-
pie 5" obiektu ¥P-11, dwoch radiostacji R-824-tPM
oraz poktadowej aparatury /ARL-S/, Aparatura
ARE-1M jest analogiczna jak w systemie "WOZDUCH-1PM"
Aparatura wymienionych gioip funkcjcnalnych
znajduje wykorzystanie w poszczeg6lnych obiektach:

obiekt aparatxira grup funke jonalnych
VP-01M ASPD-1M; AS-1IM

¥P-02M ASPD-1M; AS-IM ATT

WP-03M ASPD-1M; AS-IM;ATT, ¥K-1, AO0-1
¥P-04M ASPD-1M; AS-IM,ATT,WK-1, AO-1
¥P-05M ASPD-1M; AS-IM,ATT, ¥K-1, AO-1
¥P-08M ASPD-1M, AS-1IM

¥P-11 ASPD-1M, AS-IM, Aid. NM

¥S-11M ASPD-1M, AS-IM, ATT, ¥K~1, AO-1
¥P-15M~ ASPD-1M, AS-IM, ATT.

4,3. Obiekty systemu '"¥0ZDUCH-1M*S ukompletcwanie
i Ich podstawowe dane taktyczne-techniczne

Aparatura systemu ""¥0ZDUCH-1IM" zamontowana jest
w przyczepach dwuosicifych typu 770, Zréddem zasila-
nia apanatury sa zespoty pradotwércze typu ESD-20,
ESD-30, ESD-100.
Przyczepy i zespoty pradotwércze ciagniete sa przez
ciagniki typu KRAZ-255B, URAL-375A, URAL-377S. Dla
przewozu czesci zapasoivych i1 kabli wykorzystywane
sg samochody ZI1t-157-KG, ¥ykorzystywanie poszcze-
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g6élnych obiektéow systenm "VOZDUCH-IM" zwigzane jest
Z przeznaczeniem SD, a ich tikompletowanie w apara -
ture w zaleznosSc™-i. od potrzeb moze byd rdzne.
Obiekty systemu "WOZDUCH-IM" i ich podstawowe ukom-
pletowanie pitedstawia tabela nr 1.

Obiekt VP-0IM stanowi wyposazenie RLP /krt/.
Moze wspdOtpracowa¢ z dwoma RLS ! jednym PRIf. Iftno -
Zzliwia on zdalne sterowanie /synchronizacje/ prace
RLS i PRV, wtaczanie KRZ na RLS, zautomatyzowane
zdejmo% ranie, obrébke i przekazywanie meldtndcodw o
A0-M2 celaj® w skali 150 luh 300 km, pzaekazywanie
meldunkéw o namiarze lia obiekty powietrzne stosujg*
ce zaktécenia aktywne, automatyczny odbiér 1 Zobra-
zowanie iniox*macjl wtérnej przychodzacej Z SD brt
fobiekt WP-02M/.

Zdejmowanie wysokodci odbywacé sie aOZe z tttop"s§
6*8 wartoéci/min. z dyskretnodoig 250
Srednie tempo zdejmowania wspdtrzednych pro-
stokgtnych o celu réwna §le "O"*S*nin», a $redni
btagd w ich okreSlaniu wynosilJK 2°km. Czas rozwinie-
cia obiektu /bez RLS/ wijj*osi 5-10 min,
Do podstawowej apax*atux*y obiektu VP-0IH nale-
73:
P-2M wurzgdzenie odbiorcze sktadajgce sie z trzech
teleodbiom ikow;
EMC-S specjalizowana maszyna cyfrowa;
JKO-1 wskaznik obserwacji okreznej starszego ope-
ratora;
JKO-2 wskaznik obser™/acji okreinej operatora;

- JKO-3 wskaznik obserwacji okreznej operatora wy-
sokosci ;
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- JSO-1 miejsce pracy starszego operatora;
- JSO0-2 miejsce pracy operatora;

- TCH wskaznik charakterystyk celow,

- VH wskaznik wysokosci,

Obiekt ¥P-02M stanowi vryposazenie brt 1 jest
podstawowym zrédtem informacji radiolokacyjnej dla
wszystkich obiektéw zautomatyzowanych systeméw do-
wodzenia ¥OPK, Zabezpiecza w informacje radioloka-
cyjna:

krt - obiekt ¥P-01M;

SD pIm /¥Lot/ - obiekt ¥P-03M;

P#SD /SD DLM, WLot/ — obiekt ¥P-04M;

SD BAR - system WEKTOR-2;

SD KOPK - obiekt ¥S-11M,

Obiekt ¥P-02M stanowi bezposrednie zrédto w zakre-

sie przekazywania informacji o sytuacji powietrznej

dla zabezpieczenia dziatan aktywnych $rodkéw OP oraz

dla okreslania wspotrzednych celéw nosicieli zakt6-
cen dla obiektéw ¥P-15M,
Obiekt ¥P-02M umozliwia:
- sterowanie /synchronizacje/ pracg RLS i PR¥;
- loruchamianie NRZ na RLS;
- sterowanie anteng PR¥ na okreslony azymut;

- zobrazowanie i potautomatyczne zdejmowanie infor-
macji radiolokacyjnej z dwoch RLS i dwoch PR¥ je-

dnoczesnie;

- automatyczny odbidér i zobrazowanie informacji ra-

diolokacyjnej z trzech krt /obiektow WP-01M/;
- odbidér, opracowanie i przekazywanie informacji
powietrznej z wkasnych zrdédet informacji i odle-
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gtych RLP o 30 celach w skali 300 lub, 600 kin.oraz
dziataniach bojowych;

- automatyczny odbiér 1 zobrazowanie oraz powiada-
mianie z nadrzednego SD o 60 celach w skali
600 km; 5

- dowodzenie i1 przekazywanie celow® dla podlegtych
RLP /obiekty VP-01M/.

Zdejmowanie przez operatoréw 1 przekazywanie
informacji o 18 celach odbywa sie z szybkoscig 90
meldunkéw na minute, Sx;edni bdad w okreslaniu wspod-
rzednych prostokgtnych wynosi 1,2 km, Czas rozwi -
niecia obiektu /bez Srodkéw #gcznosci 1 RLS/ wyno-
si 155 hg —\= m<

Obiekt ¥P-02M zawiera nastepujacag podstawowg
aparature: N
- dwie szafy teleodbiomikéw P-2M /6 odbiornikéw/;
- bebnowa pamie¢ magnetyczna, ; , ,

- TCH - wskaznik eharakterystyk celdw; nNo-

- MPWSO-2-1 miejsce pracy dcy brt /wskaznik JKO/;

- MPVS0-2-2 miejsce pracy starszego operatora RLP
/wskaznik 1EH/; ,

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

- MP¥ZH-2-1 miejsce pracy operatora wysokosci
/wskaznik JKO/;

- MPZ¥-2-1 miejsce pracy operatora zdejmowania
wspodrzednych prostokatnych /wskaznik JSK/;

- MPZ¥-2-2 miejece pracy operatora zdejmowania
wspotrzednych prostokatnych /wskaznik JSK/;

- MR UO-2 miejsce pracy szefa PN /wskaznik UD/;

w
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MP-VZH-2-2 miejsce pracy operatora wysokosci
fwskaznik PKO/; A
dwa wskazniki wysoko$ci.

Obiekt VP»03M stanowi wyposazenie SD plm VLot.
Aparatura mieSci siew trzech przyczepach nr 6,7,8.
V przyczepie nr 8 znajduje sie centrum obliczeniowe
wyposazone w aparature: "ARGON", dwie EMC typu
MBRANG", powielania iaiormacji, wydwietlania inior—
macjl i kontroli funkcjonowania obiektu.

V przyczepie nr 7 znajduje sie aparatura tg-
cznodci /teleerraficzna/, "“toSnoraswigea oraz dwa
miejsca pracy JTP, JO,

Przyczepa nr 6 przedzielona jest na dwie czes$-
Ci. Jedna cze$¢ stanowi pomieszczenie do.jpracy bo-
jowej, natomiast dru”a jest pomieszczeniem technicz-
nym.

V pomieszczeniu bojowym znajduje sie aparatura
"KSBNON", dwa wskazniki JN. i“aratura "KSENON*
sktada sie z dwoch planszetéw elektronowych, trzech
tablic Swietlnych i tablicy wywotawczej.

Obiekt VP-03M umozliwia:

zautomatyzowane zdejmowanie informacji radlolo- -~
kacyjnej z miejscowych RLS i PRY oraz jej zobra-
zowanie:

automatyczny odbidr, | zobrazowanie i opracowanie
informacji radiolokacyjnej z trzech wspétpracujg-
cych brt /obiektéw YP-02M/ oraz z powiadamiania

0 60 celac”"

dokonywanie wstepnych obliczen nawigatorskich;
zautomatyzowane stawianie zadan dla PN wyposazo-
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nych V obiekty VP-02M, ¥P-I1l oraz zobrazowanie
meldunkdéw o gotowoséci i dziatalnoSci lotnictwa
mysliwskiego;
zautomatyzowane przekazywanie meldunkdw o goto-
wosci bojowej, dziataniach i ich rezultatach na
nadrzedne SD;

—wspotprace z oblatem ¥P—45M dla okreélania wspat-
x*zednych celow nosicieli zaktocen w oparchu o do—.
konywane namiary.

Obiekt ¥P-OMM stanowié moze wyposazenie SD plm
¥OPK, PtSD, ZSD KOPK. Aparatura rozmieszczona Jest
w czterech pz*zyczepach nr 6,7,8 1 9.

Zestaw apairatury w przyczepach nr 6 i 8 Jest
Identyczny Jak w obiekcie ¥P-03M. AR

¥ przyczepie nr 7 umieszczonych Jest Il odbior-
nikow w zwigzku z tym wskaznik JO zostatl przenie
siony do kabiny nr 9«

¥ przyczepie nr 9 znajduje sie planszet elek-
tronowy z trzema tablicami /gotowos$ci bojowej oraz
dwdoch tablic charaktei*ystyk i dziatan bojowych/,
wskaznik ogélnej sytuacji powietrznej JO, wskaznik
dowodzenia JD oraz wskainik JPP, stuzacy do wspdt-
pracy obiektu ¥P—84M =z systemem "¥OZDUCH—PM",

¥ systemie zautomatyzowanym obiekt ¥P-—84M ma
zabezpieczy¢ wymiang informacji z jednym SD KOPK
lobiekt ¥S-1IM/, podlegtymi trzema PN pIm /obiekt
W P-11/, szeScioma brt /obiekt ¥P-02M/, dwoma SD
pododdz. ¥RB, z jednym SD BAR /system ¥EKTOR-2¥/
oraz pritekazywanie danych o 10 celach nosicielach
zaktécen na SD wyposazone w obiekt ¥P-15M.
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Iormacja. radiolokacyjna opracowywana jest
rzez EMC typu "BUMERANG”, gdzie dokonuje sie.:
przeliczania wspé4rzednych obiektow powietrznych
do jednolitego uktadu;

- przeliczania odlegtosci bezposredniej na pozioma;

wprowadzania poprawek “vynikdych z przekdaman w
liniach 43cznosci;

~ eksti-apolacje potozenia celdw z uwzglednieniem

opdim.iexi informacji;

‘ selekcje 1 sterowanie przekazyt“raniem zobrazowania

p

u

na poszczegolne miejsca pracy,
~PN-ratura zabezpiecza prace SD pIm za <

ewnia ona:

zbidr i opracowanie informacji o sytuacji powie—
trznej;

atitomatyczny odbidr i zobrazoxvanie zadan bojoi”ych
na ~roboczych miejscach pracy;

zautomatyzowane wprowadzanie i stawianie zadan
podlegdym PN LM;

zautomatyzowano itfprowtadzanie i automatyczne prze-
kazyii/Manie na SD zwigzku operacyjno—taktycznego
/kopi¢/ meldunkéw o gotowosci bojowej, rezultatach

dziakali;. . .
zautomatyzowane dokonywanie wstepnych obliczen
nawlgatorskich, «
Dla potrzeb SD pIm i SD brt /BRT/ aparatura
mozliwia: .

zautomatyzowany zbidr i1 opracowanie informacji
radiolokacyjnej przesytanej z podlegtych podod-
dziatow WRT;
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- zautomatyzowane dowodzenie podlegtymi pododdzia-
+ami VRT;

- automatyczne powiadamj.anie o0 sytuacji powietrznej
SD zwigzku operacyjno-taktycznego, podlegtych i
wspotdziatajacych SD,

Oprécz wyzej realizowanych zadan ixraozliwia:

- zautomatyzowane wprowadzenie i1 przekazywanie za-
dann bojo\vych na SD oddziatéw /pododdziatdéw/ LM,
VR, TIRE wchodzacych w sk¥ad ugimpowania bojowego;

- automatyczny odbioér 1 zobrazowanie meldunkéw o go-
towosci bojowej 1 rezultatach dziatan bojowych
podlegtych oddziatow LM, ¥R i1 WRE.

Mozliwosci aparatury w przekazywaniu informa-
cji sa nastepujace:

- 1los¢ zrodet infoznnacji - X i

- retranslacja odebranej informacji z SD wyzszego
szczebla na podlegte SD oddziatow LM, WR i VRE;

- 1l1os¢ przekazywanej informacji:

o celach 40, a obiektach wkasnych 20 ;

- btad w okreslaniu wspétrzednych mniej niz 1,8 ]°;

- dyskretnos¢ przekazywanych danych o celach BO;éO/s,

- cykl obrobki informacji 10 S.

Aparatura pozwala pracowa¢ z dwoma RLS, Infor-
macja radiolokacyjna moze by¢ zobrazowana na wskaz-
nikach oraz planszecie elektrono™ym i1 tablicy elek-
tronowej w skali 300, 600 1 1200 kra.

Obiekt ¥P-05M stanowi wyposazenie SD AL, Apa-
ratura obiektu jest rozmieszczona w siedmiu przy-
czepach:
nr 6, 6K, @, 6k, 7, 8 1 9, Obiekt ¥P-05M nie znaj-
duje zastosowania w WOPK,
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Aparatura w przyczepach przeznaczona jest dla
zapewnienia pracy dowddcy AL, zasthcy dowddcy ds,
LM, zastepcy dowddcy AL ds. lotnictwa uderzeniowego,
szefa ¥RT /RIC/, V pozostatych przyczepach znajduje
sieg aparatura:

odbioru, przekazywania i rejestracji inform acji,
aparatownie dalekopisdw, aparatura opracowania in -
formacji /2xEMC/,

Aparatura obiektu zapewnia:

zautomatyzowany odbidr,obrébke i zobrazowanie in-
formacji o sytuacji powietrznej i celach naziem-
nych /60 celow powietrznych, 25sfunolotéw wlas
nych, 45 celéw naziemnych/;

automatyczne powiadamianie podlegtych jednostek;
zautomatyzowane stawianie zadan i dowodzenie pod-
legtym i jednostkami lotnictwa;

opracowywanie wstepnych obliczen nawigatorskich

i decyzyjnych;

automatyczny odbiér i zobrazowanie informacji o
gotowosci bojowej, dziatalnos$ci i rezultatach
dziatan bojowych z podlegtych jednostek

Obiekt WP-08M przeznaczony jest do sprzegnie-
cia elektronicznego zautomatyzowanych systemdow do-
wodzenia miedzy sobg - "¥0ZDUCH-Lil"z"ASURIC—HME"«Apa-
ratura rozmieszczona jest na jednym samochodzie«

V tym przypadku informacja radiolokacyjna zbierana
i opracot*rywana przez pododdziaty ¥RT WOPK wykorzy-
stywana jest przez SD par dla potrzeb podlegtych
doar.

Meldunki o dziataniach bojowych i ich rezultatach
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pjTZokazywane poprzez obiekt VP-08 zobrazowywane s3
na tablicy elektronowej na SD.

Obiekt VS~IIM stano%ri wyposazenie SD zwigzku
opex*acylno->taktycznego /KOPK/, Wykonany Jest w wer-
sji stacjonarnej. Sktada sie z dwédch kom plety sta-
cjonarnych obiektow WP-03M. Jeden zestaw sprawuje
funkcje podstawowego - drugi rezerwowy. Zasadnicze
roéznice polegajg na braku aparatury timozllwiajgcej
sprezenie obiektu WS-1IM, z RLS i obiektem W P-1I,
zwiekszeniu roboczych miejsc pracy w kazdym komple-
cie. llosd opracowanej informacji o celach moze by¢
zwiekszona w wyniku wymiany danych o celach pomie-
dzy kompletami.

Na SD wyposazonym w obiekt WS-1IM znajduje sie

planszetow elektronowych, 13 wskaznikéw typu
"STRZALA-V” oraz planszety pionowe.
Podstawowe dane obiektu WS-1IM:
al ilosé wspotpracujagcych zautomatyzotmnych SD:
plm do 3 /obiekty ¥P-04M/;
PN LM do 6 /obiekty VP-02M i W P-II/;
Jednostek art. do 5 w tym;
BAR do 3 /IfEKTOR-2W/;
par do 2 /"ASURK-IME" poprzez obiekt WP-08M/;
brt do 9 /obiekt WP-02M/;
sgsiednie ZT do 3«
b/ Opracowanie danych o 60 obiektach powietrznych:
w tym ko celow i 20 wtasnych,
¢/ Opracowywanie danych w nastepujacym zakresie;
- predkoséci obiektow powietrznych "500 km/h;
- wysokosci lotu 31750;
- podzakres pracy 300-600-1200 km.
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d/ Btad SredniOkwadratowy opracowania wspotrzednych:
- bez zak#écen 1,2 kra;
- nosicieli zakdoceh 2,3 km,
e/ Tempo przekazyimnia informacji:
- odnawiani® o wspédrzednych X 1 Y co 10 s;
- odnawianie o Il co 60"s;
- powiadamianie o celach co 60 s,

Zautoraatyzov;ane wzajemne informowanie oraz po-
wiadamianie o sytuacji powietrznej pomiedzy sgsied-
nimi SD KOPK oraz meldo™iranie o dziataniach bojowych
i ich rezultatach na CSD D¥OPK z obiektu ¥S-11M od-
byt/a6 sie moze z wykorzystaniem aparatury "ALMA"Z-3*7.

Obiekt ¥P-_15M stanowi¢ moze “‘vyposazeni© SD BRT,
na ktérym rozwnjane jest SD KOPK. Przeznaczony jest
on do zautomatyzowanego okreslania wspodtrzednych ce-
16w stosujacych zalclécenia aktyme na podstawi® na-
miar o/ przekazyi/anycli z pods tav/owych zrédet informa-
cji radiolokacyjnej /obiekty ¥P-02M/, Moze wspodpra-
cowaC¢ z obiektami ¥P-03M, ¥P-04m , ¥P-05M, ¥S-11M, .
ktérymi wspodpracujg przynajmniej trzy KLS i trzy
PR¥ wyposazone w przystawki do okreslania pelengodw.

Aparatura obiektu wamozliwyia:

- odbidér informacji z cechg "PELENG” z 3-6 RLP;

- zapamietywiranie odebranej informacji;

- zobrazowanie na ekraiaach wskaznikow™ pelengéw 10 ce-
16w nosicieli zakko6cen aktywnych;

- wprowmdzanie do EMC pelengow dla okreslania poto-
zenia nosicieli zakdocen aktywnych.
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5, Zautomatyzowany system dowodzenia "¥0ZDUCH-1PM"

5.1. Grupy funkpJdonalne aparatury "WOZDUCH-1PM™ 1
Ich przeznaczenie

System "WOZDUCH-1PM™ jest starsza wersjg Sys-
temu '""¥0ZDUCH-1M", Przeznaczony jest do p6tautoma-
tycznego zdejmowania, automatycznego przekazywania,
uogdlnienia i zobrazowania danych o sytuacji powie-
trznej na wskaznikach, przyrzadowego napro\mdzania
mysliwcow na cele powietrzne przeciwnika, dowodze-
nie 1 powiadamianie wojsk,

¥ sktad systemu ""¥0ZDUCH-1PM"™ wchodzg naste-
pujace grupy funkcjonalne:

a/ aparatura "PAUTINA" /ASPD-1/ przeznaczona do
pétautomatycznego zdejmowania z RLS, automatycz-
nego przekazywania, uogélniania i zobrazowania
informacji radiolokacyjnej na urzadzeniach
wskaznikowych, dowodzenia i1 powiadamiania wojsk
OPK, Zroddem informacji dla aparatury ASPD-1 sa
RLS i1 PR¥;

b/ aparatura "KASKAD" /APN-IM/ przeznaczona do przy-
rzadowego rozwigzyv/ania zadan naprowadzania my-
Sliwcéw na cele powietrzne nieprzyjaciela na pod-
stawie danych pochodzacych od miejscowych RLS,
badz przekazyv>ranych z oddalonych RLP pododdzia-
46w radiotechnicznych wyposazonych w aparature
ASPD-1M;

c/ telemechaniezna radiolinia "LAZUR" ARL—1MM prze-
znaczona jest do automatycznego przekazywania
komend dowodzenia i wspétdziatania z naziemnych
PN na pok#ad samolotéw - mysliwcow,
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d/ Apaxatura tgcznodoi "KLUCZ" /AS»Il/ zapewnia tg-
czno$¢ wewngatrz SD oraz timozllwla operatywne wy-
korzystanie zewnetrznych Srodkow tgcznodci ra
dlowel, radioliniowej 1| przewodowej pomiedzy SO.
Aparattira poszczegdlnych “rup funkejonalnych

stanowi wyposazenie obiektéw systemu "VO2U>UCH-IPM",
ktérej ukompletowanle jest uzaleznione od przezna -
czenla obiektu ! obstugiwanego SD,

Schemat funkcjonalny systemu "YOZDUCH-IPH** przedsta-

wia rya, 13*

liys,13. 0gdlny schemat funkcjonalny systemu i
"VOZDUCH-1PM".]

5.2, Ukompletowanle i przeznaczenie obiektdw systemu
"¥0ZDUTrH-IPM"

V ruchomym wariancie systemu "¥0ZDUCH-IPM" apa-
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przyczepa 5" stuzy do przyrzagdowego rozwig-
zywania naproivadzanla my$liwcow na cele powietrzne
w oparciu o dane przychodzace od miejscowej RLS.i
od oddalonych RLP pododdziatdow VRT,

5.3. Podstawowe charakteiystyki taktyczne-technicz-
ne aparatuiy ASPD-!

Aparatura ASPD-1 wystepuje w obiektach VP-02 U]
VP-03 u, VP-0" u jest elektronowo sprzegana z RLS i
PIW, z ktorych dokonuje sie zdejmowania sytuacji ra-
diolokacyjnej we wspotrzednych biegunowych.

Za pomocg tej aparatui®y mozna zdejmowac, prze-
kazywaé i odtwarzaé na wskaznikach:

- wspotrzedne prostokatne znaczndLkéw obrazujgcych
obiekty powietrzne /X Y/,

- wysoko$ci obiektéw /H/;
charakterystyki obiektéw powietrznych, komendy i
meldunki.

Promienie zdejmoimnia, px*zekazywania i odtwa-
rzania sytuacji powietrznej mogag wynosi¢ dla krt
iirykryiirajgcych cele na matych wysokos$ciach 150/300
lcm, dla brt 300 km i dla zwigzku operacyjnego
600/1200 km.

W ysokoSC celow mozna przekazywaC w przedziale
0 - 31750 m z dyskretno$cig 250 m.

Wspotrzedne prostokatne sg zdejmowane pétauto”
matycznie z udziatem operatora, natomiast przekazy-
wanie i odtwarzanie informacji odbywa sie w sposdb
automatyczny. Wysoko$¢ obiektu powietrznego okre$-
lana jest przez operatora PRW i wprowadzana metoda
jednorazo%irego dowigzania.
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Techniczne mozliwosci przekaz"T"ania informacji
w sposOb zautomatyzowany t/ynoszg 112,5 meld./m,

Czas whkgczenia aparatury ASPD ze stanu "‘wydg-
czono'" w warunici dyzurne /bez uwzglednienia urucho-
mienia zespodow zasilania/ wynosi nie wiecej niz
7 min, dla krt 1 8 min, dla brt,

Czas osiaggniecia gotowosci bojowej przez caty
zestaw ""WOZDUCH-1PM" nie przekracza 20 min,

Czas rozwiniecia poszczegolnych obiektéw i przy.
gotowania do pracy wynosi ~-5 godzin, a gotowos¢ do
pracy catego systemu '"¥0ZDUCH-1PM" liniitowana jest

gtdévaiie rozwinieciem RLS i1 Srodkéw dacznosci.

ASPD-1 1 JEJ PRZEZNACZENIE

Aparatura wskaznikowa zbudowana jest w oparciu o
wskaznik "STRZAJLA-W".

Vskaznik JSK przeznaczony jest do pomiaru bie-
zgcych wspodrzednych XY, Zobrazoi”ana moze by¢ na
nim sytuacja powietrzna pierwotna zdejmowana z RLS
oraz wtorna zbierana z oddalonych Zrédet informa-
cji kanatami ASPD-t. Ze wskaznika mozna zdalnie
wkgczac¢ urzadzenia NRZ oraz dokonyi®a¢ selekcji
zrodet informacji,

Vskaznik JPH—1 przeznaczony jest do pomiaru
wspotrzednych XY, wprowadzanie wartosci wysokosci.
Na ekranie wskaznika moze by¢ odwzorow™ana sytuacja
pierwotna zdejmowana z PiLS oraz wtdrna zbierana z
oddalonych zrédet informacji kanatami ASPD-1. Ze
wskaznika mozna zdalnie wkacza¢ urzadzenie NRZ,
przelcazywa¢ komendy, meldunki, charakterystyki
celow.
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- doprowadzenie mysliwca w rejon lotniska;
- naprowadzanie w warunkach manewrujgcego celu;
- trenowanie obstug przez rozwiazywanie zadan
naprowadzania;
d/ wypracowanie nastepujacych ma™tod naprowadzania:
- kursu mysliwca;
- predkosci mysliwca;
- zagdanej wysokosci lotu mysliwca;
- predkosci wznoszenia mysliwca;
odlegtosci miedzy mysliwcem a celem w konco-
wej razie naprowadzania;
- azymutu kierunku mysliwiec - cel;
- kata potozenia celu vrzgledem mysliwca;
- predkosci zblizania mysliwca do celu w kornico-
wej fazie naprowadzania;
- jednorazowych komend: DOPALACZ, ZARZENIE, KIE-
RUNEK LOTU;
jJednorazoiirych komend odlegtosci 5> 12, 20 km
oraz 36, 60, 100 km;
- jednorazowych komend orientowania.
Ponadto zapewnione jest przekazywanie komend DOPRO-
WADZANIE, ZMIANA CELU, PRZEDNIA POLSFERA, TYLNA POL-
SFERA, reziméw lotu mysliwca: FORSOWNY Z DOPALANIEM,
KOMBINOWANY, EKONOMICZNY, OBNIZENIE 1 i 2.

Zakresy pracy aparatury APN—IM przedstawia tabela
nr h.
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iWyszczegbélnienie para-
L| metrow

Tabela nr k

Zakresy pracy

ﬂWspé%rzedne prostokatne XY | ¢(600.km ~ +600 km

#Wysokosc¢ lotu celu i my-
i sliwca

JOdlegtos¢ do celu i my-
liéliwca z RLS P-35

PJAzymut

#Predkos¢ lotu celu i1 my-

JSliwca

BKurs celu i mysliwca

JKat zakretu mysliwca ,
Czas lotu celu i mysliwca

JPromien zakretu mysliwca

ilProsta wyprowadzenia z
izakrgtu %

1Gtebokos¢ naprowadza-
jniaA LO

IKat spotkania mysliwca z
Jcelem

ICzas lotu mysSliwca do mo-
Jmeutu rozpoczecia rozpe-
Wdu h

JCzas lotu mysSliwca z
Jpredkosciag koncoMvaNjn

il0dlegtos¢ mysliwca od
jeelu D _.

1 Azymut kierunku myslhi-
fviec-cel
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500 m 31000 m |
n
n
od 20 km do 350 km I
nieograniczony B

500 km/h ~ 3600 kwt]j
nieograniczony F

o’ 3150

0 -+ 30 min. |
10 + 80 km 1

0 120 km
0 - 30 km

nieograniczony

0 -25 min,
0O - 15 min.
0O - 100 km

nieograniczony



Kat potozenia celu wzgle-

dem mysliwca cel’\m_C -N\2® -r 0 V. -"2n

Predkos¢ zblizenia mysliwy

ca do celu Vv 0 7200 km/godz.
-zDt,

Predkos¢ wznoszenia my-

sliwca - 360 m/s-~360 m/s

Rozmieszczenie podstawowej aparatury w przyczepie
nr 5" pokazana jest na rys* 17,

Rys. 1, Rozmieszczenie podstawowej aparatury w
przyczepie nr
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urzgdzez®e odbiorcze, deszyTrator, blok wzmacnia'«
czy matetycznych, pulpit strojenia | system
wskaznikow.

Schemat blokowy rad lolln Il ARL™MOM przedstawia
rys, 15.

Rys.l5, Schemat blokowy radlolln Il ARL-NM

Naziemna aparatura linii radiotelemechanicznej
TARL-NM/ \miotllwla:
automatyczne przekazywanie na poktad mysliwca wy-
posadzonego w aparature ARL—SM komend naprowadza-
nia i wspdtdziatania oraz dowodzenie samolotami
gtosem za pomocg radiotelefonu;
—reczne wprowadzanie komend naprowadzania i wspét-

dziatania:
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- zobrazovrard.e przesytanych, na pokdtad mysliwca ko-
mend naprowadzania na wskaznikach urzadzen kon -
trolnych /ZtAU-51-11 1 LAU-54 H/.

Poktadowa aparatura ARI/-SM umozliwia odbidor”
deszyfracje i automatyczne zobrazowanie na przyrzag-
dach pilotazowo-nawigacyjnych i wskaznikach komend
naprowadzania /kurs predkosc¢, wysokos¢, komend je-
dnorazowych/ i wspotdziatania; przy zmianie komend
kursu, predkosci, v/ysokosci i1 w"spotdziatania naste-
puje ikustyczna sygnalizacja w stuchawkach pilota,

Zakres pracy aparatiiry AREL-NM przedstawia tabela
nr 5.

Tabela nr 5

1Czutos¢ iirzadzenia odbiorczego nie mniej &Ur

jZasieg zalezny od ¥i™rysokosci

J Wyszczegdlnienie parametrow J Zakres pracy
[ 1
r_ " 1 1 2
ILiczba fal roboczych f 601
1 Zakres fal J 100-150 MHz
gMoc nadajnikow 1 2 X 300 ¥
1
|
!

1 lotu s-tu /dla H=10000 m/ i 350 km
jiLiczba ptynnych komend 1*8
iLiczba ustalonych fal odbior- 1

inika i 20

%Liczba jednorazowych komend

iCzas trwania cyklu przekazy-
i1 Yirania komend:

- P T
-

1,- dla jednego obiektu 5 s
i- dla trzech obiektow g S
IPrzejscie na nowe dane radiowe 6 s
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5.6. Podstawowe cliarakterystyki taktyczno-tectmi «
czne aparattiary AS-IM

V zestawie zautomatyzowanego systemu ¥0Z-
DUCH-1PM" wykorzystywane sg urzadzenia 4gcznosci
przeznaczone dos
— nadawania i odbioru informacji wypracowanej przez

m~zadzenia ASPD-1 i ARL-NM;

— zabezpieczenia #acznosci z samolotami, podlegltyini
i nadrzednymi SD;

— *acznosci wewTietrzned miedzy osobami funkcyjnymi
SD.

"Dla wypednieni,a tych. zadan rozwijane sg etato-
we Srodki H*gcznosci okreslane tabelami naleznosci
poszczegb6lnych Jednostek /nie wchodzgace w komplet
AS—IM/ oraz zespot urzadzen 4acznosci AS—1IM, za-
pewniajgce elastyczne i1 operatywne ich wykorzysta-
nie z réznych miejsc pracy SD zautomatyzowanego sy-
stemu «¥0ZDUCH-1PM™.

Sk+ad aparatury AS—IM przedstawia rys, I6.
Aparatura 4acznosci AS—IM sktada sie z zestawu AS-1A
+ AS-1B.

Zestaw \irzadzen #acznosci AS-1A zapewnia z
miejsc pracy:

— prowadzenie rozméw telefonicznych zaréwno z miej-
scowymi jak 1 zamiejscowymi abonentami przy wy-
korzystaniu kanatéw dgcznosci przewodowej, ra -
diowej 1 radioliniowej;

— powiadamianie podlegtych jednostek i1 bronionych
obiektow o sytuacji powietrznej;
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Rys.l6. Sktad aparattuTy AS-IM, ATGS - aparat tele-
foniczny, BRTS - blok przekainikowy, BCVS-
blok zabezpieczenia, AB - blok abonencki,
PDU - p\ilplt zdalnego sterowania, BRK -
blok przekaznlkowo-przelgoznlkowy /KP,UKP/,
BDU - blok zdalnego sterowania, BUR - blok
sterowania radlostaojamly TB-I1-tlg - blok
nadawczy, TB-2-tlg - blok odbiorczy, BLMP-
blok zasilania liniowego | motorowego.

prowadzenie rozmow w systemie rozgtaszania prze-
wodowego pomiedzy osobami ftmkcyjnym!| SD oraz
obiektami systemu "VOZDUCH—PM" zabezpieczajacy-
mi prace SD;

utrzymywanie tgcznodci telefonicznej z samololaml.
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Zestaw urzadzen tacznos$ci AS-1B zapewnia:
potaczenie kanatéw tele**raTlcznel tgcznosci z
aparaturg ASPD-I;

« rozmna®nle sy*atéw przychodzacych z ASPD-1 na
3 kanaty tacznodci teleg”raflcznej;
potgczenia liniowej | stacyjnej aparatury tgcz
noScl oraz kontrole I reg”LLacl¢ kanatéw tgcznodci.

6, Zautornatyowany s”rstem dowodzenia

6,1l. Przeznaczenie 1 podstawowe charsikterystyki
taktyczne-techniczne systemu "TfEKTOR~2V"

ZautomatyzoTfany system dowodzenia "VEKTOR-2V"
przeznaczony Jest do zbioru opracowania i zobrazo-
wania informacji o sytuacji powietrznej, przyrzg
dowego naprowadzania mysliwcéw na cele powietrzne
wskazywania celdéw doar, klerovrania dziataniami bo-
jowymi oddziatéw ¥R, LM, WRT oraz ich powiadamia —
nia.

System roszrwijany Jest na szczeblu zwigzku tak-
tycznego ar/bar/.

System "¥EKTOR-2¥" xamozliwia wykonywanie na -
stepujacych zadan:
al/ Automatycznej:

—zhbidérjopracowanie 1| zobrazowanie infonnacji o
sytuacji powietrznej na SD i PORI;

——podziat celéw pomiedzy doar i wskazywanie ich;

—odhbior*zobrazowanie, opracowanie informacji o
stanie i gotowos$ci bojowej doar;

—przekazywanie opracowanej infonnacji o sytua—
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f

- prawdopodobienstwo prawidfowego podziatu ce -

-16w - 0,8-0,91
- prawdopodobienstwo prawidtowego wskazywania

celow 0,95;

- prawdopodobienstwo naprowadzania LM 0,8,
c/ Zdolnos¢ przepustowa:

Aparatura umozliwia opracowanie danych o ™0
obiektach powietrznych z dyskretnoscig odnowie-
nia danych co 10 s, we wspé#rzednych XY i 60 s.
w wysokosé”, Do wielkosci tych wlicza sie dane
0 10 nosicielach zaktocen,w stosunku do ktérych
prowadzi sie pelengacje, A"

d/ Zakres pracy aparatury:
w odlegtosci dla SD — 1600, 800, 00 km;
-7 - , dla PORI - 1200, 600, 300 km; *
w wysokosci jdo UO km;.
w predkosci ido 000 km/h; =
odlegtos¢ elementdw ugrupowania od SD z roz-
winietym systemem *¥EKTOR-2¥";
doar - 200 km
RLP - 250 km
r-acji R-82™ £PM - 5 km,
e/ Pojemnos¢ systemu:
- w zakresie dowodzenia
do 1™ doar wyposazonych w zestawy S—75» S—125;
do 6 mysliwcow /gi”p/ naprowadzanych;
do 5 RLP /brt, krt/
- w zakresie wspotdziatania:

1 par plot wyposazony w system ASURK-1ME

2 PN LM wyposazone w obiekty ¥P-11

1 Tort wyposazony w PORI /sasiednie do 600 km/,
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T/ Efektyvmos¢é dowodzenia:

System pozwala reallzovra¢ nie mniej niz 80% mo-
zliwosci bojowych ugrupowania bez stosowania
zaktocen 1 nie mniej niz 60% w warunkach zak#6-
cen.

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

h/ Czas osiggania peknej gotowosci bojowej:

w sposéb normalny dla SD - 6 min, ;
- dla PORI - 16 min.;
w sposob przyspieszony dla SD - 1,5 min,;
dla POHI - 6 min,
i/ Czas rozwijania systemu 100 min, ;
Czas zwijania systemu 160 min,

6,2, Aparatura systemu "VEKTOR-2V" i jej mozliwosci

V sk#ad ukompleto®ifania systemu "WEKTOR-2V*
wchodzi:

- aparatura naprowadzania LS\M;
- aparatiira sprzezenia;

- aparatura PORI;

- aparatiira dgcznosci.

Aparatura naproimdzania LM stanowi czes¢ lot-
niczg 1 Jest przeznaczona do realizacji wspotdzia-
4ania z VR 1 naprowadzania LM na cele powietrzne.

Aparatura wspodpracuje z radiolinig ARL-NM
systemu ""WOZDUCH-1M".

Urzadzenia aparattu™y naprowadzania LM umozli-—
>riaja:

- okre$lenie maksymalnej rubiezy przechwycenia;
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— obliczenie czasu startu samolotéw przechwytujag-
cych;

— okreslenie niezbednej ilosci paliwa na zabezpie-
czenie lotu dla réznych typéw samolotow przechwy-
tujacych;

— przyrzadowe naprowadzanie samolotéw LM na cel;

— doprowadzenie samolotu na lotnisko;

— oObserwacje sytuacji powietrznej w promieniu 1600,
800, hQOO km; j

— naprowadzanie do wysokosci ~0 km przy predlcosciach
do 4000 km/h;

— realizacje szeSciu rownoczesnych naproivadzen;

— zaprogramowanie pied lotnisk, z ktérych dowolnie
moga nastepowa¢ starty samolotéw;

— dokonywanie obliczen dla szeSciu typéw samolotow
mysliwskich 1 ich modyfikacji, wyposazonych w roz-
ne uzbrojenie rakietowo-strzeleckie.

Komendy naprowadzania przekazywane sga w Ssposob
automatyczny z wykorzystaniem naziemnej i pokdtadowej
aparatury ARL-NM,

Zautomatyzowane miejsca pracy dla dwéch star -
szych nawigatordéw i czterech nawigatorédw naprowa —
dzania znajduja sie w kabinach, ktére moga by¢ wy-
niesione do stacjonarnych pomieszczen SD /P4#SD/,

Aparatura sprzezenia przeznaczona jest do prze-
ksztatcania wspoétrzednych X,Y,H na wspétrzedne bie-
gunowe oraz wysterowanie zestawow rakieto"iiych w dy-
wizjonach ognio%vych tak, aby na ekranach wskaznikow
SNR odwzorowany zostat znacznik wskazywanego celu.

Aparatura zapewnia:

— *acznos¢ SD BAR z doar;
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- *acznos¢ z dwoma sasiednimi doa-rj

- kontrole transmisji informacji;

- odbidér sygnatéw o gotowosci bojowej;

- zobrazowanie komend i przesytanie meldunkow;

~ przeprowadzanie treningéw obstug zestawdw rakie*
towych.

Aparatiira PORI przeznaczona Jest do zautomaty-"
zowanego zobrazowania informacji radiolokacyjnej o
sytuacji powletrznej odbieranej z systemu '"¥0ZDUCH
—IM”, V skdad JeJ wchodzi szes¢ kabin:

- kabina dowodzenia;

- kabina EMC;

- kabina #*acznosci;

- rozdzielnie;

- elektrownie;

- kabina z warsztatem remontowym.

Aparatura PORI umozliwia odbiér, obrébke zobra-
zowanie 1 przekazyi/anie informacji radiolokacyjnej
z dyskretnoscig 10 s, o ~0 obiektach powietrznych
wykonujacych lot z predkoscig do hOOO km/h~do wyso-
koséci ho kjn o promieniu 1200 kra. Zréddem sa RLS.
Umozliwia ona "~bidr informacji od 5 iilP wyposaz® -
nych w obiekty ¥P-01M lub ¥P-02M oraz z SD zwigzku
operacyjno-taktycznego wyposazonego w obiekt ¥S«11M
i z Jednego sasiedniego PORI,

Transmisja informacji pomiedzy systemem
"¥0ZDUCH—-IM” a PORI odbywa sie z predkoscig 60 bo-
dow, a pomiedzy PORI a EMC systemem "¥EKTOR"™ 1200
bodow,

Apajratura PORI umozliwia:
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Aparatux*a #gcznosci obejmuje:

- aparattire transmisji danych **ARAGVA" dla przesyta-
nia Informacji pomiedzy EMC PORI 1 EMC "¥EKTOR-2V'';

- aparattire telefonii wielokrotnej /P-309/»

- aparature telegrafii wielokrotnej /P-3I1/i

- odbiorniki R-311;

- *acznice telefoniczng /P-19/»

- aparature alarmowania;

- radiostacje R-109.

V sktad systemu "VEKTOR-2W" etatowo wchodzg
radlolInle - dla SD BAR SjA-63 /trzy kongjlety/., dla
dywizjonow ogniowych 53JA-62 /dwa komplety/. Kazdy
komplet moze pracowa¢ samodzielnie w Jednym Kierun-
ku.

Podstawowym rodzajem 4gcznosci Jest 4gcznosc
przewodowa, a dublujgcym radioliniowa.

Srodki #acznosci zydlowej przeznaczone do na-
prowadzania LM nie wchodzg w sk#ad systemu "WEKTOR-
2V«.

Podobnie s$rodki +gcznosci stuzace do zabezpie-
czenia pracy sztabow i grup operacyjnych SD nie
wchodzg w system VEKTOR-2V",

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

6,3. Zasady wykorzystania systemu "¥EKTOR-2¥" w za-
bezpieczeniu pracy bojowej
¥oJska radiotechniczne zabezpieczaja prace SD
BAR 1 PN LM w informacje radiolokacyjng opracowang
przez wyznaczone do tego celu SD brt oraz podporzad-

koimne operacyjnie sasiednie brt,

100









Wyznaczony brt podporzadkowany jost operacyjnie do-
woédcy BRT 1 ifyposazony jest w aparature PORI,Dzieki
temu PORI moze dostarczy¢ dane opracowane o "0 ce-
lach powietrznych biorac pod uwage dane przekazywa-
ne z obiektédw VP-02M systemu "'WOZDUCH-1M".

Potaczenie zautomatyzowanego SD BAR i PN LM
umozliwia 10 jednoczesnych naprowadzen przyrzado -
wych /szes¢ naprowadzen z aparat\xry "WEKTOR-2W" i
cztery naprowadzenia- z podporzadkowanych PN LM/,
Uwzgledniajac fakt, ze w czasie jednego cyklu na-
prowadzania /10 min,/ podlegte doar BAR mogg prze-
prov/adzi¢ 8~ strzelan /6x14/, to ugrupowanie bojo-
we T/yposazono w system "WEKTOR-2V* moze, biorgc pod
uwage mozliwosci techniczne zwalcza¢ 9~ cele pod —
czas rownoczesnego oddziakyiirania WR 1 LM /8"N+6+/"=
= 9V.

Algorytm podziatu celow daje priorytet LM, a
celow przydzielonych do zwalczania przez LM nie
uwzglednia sie dla doar. Wspétdziatanie WR i1 LM
moze by¢ realizowane W' okreslonych przedziatach
wysokosci, odlegtosci, w oddzielnych lub wspélnych
strefach.

Praca bojowa poszczegdlnych os6b fvinkcyjnych
odbywa sie z roboczych miejsc pracy /ARM 1 i ARM 11/,

Dowddca brt BAR, szef sztabu BAR — oficer do-
wodzenia dyi/izjonami Atfykorzystujg podczas dowodze-
nia ARM-1,

W kabinie dowodzenia znajdujg sie miejsca do
zautomatyzowanej pracy /ARM-2/ przeznaczone dla
oficerdéw naprowadzania PN dowodzacych LM we wspol-
nej strefie dziatania z AR,
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Robocze miejsca pracy wyposazone sg we wskaslL-
niki "STRZALA-V". - n
Na wskaznikach ”STRZALA-V' ARM-1 zobrazowuje
sie dyslokacje doar, SD BAR, lotniska /do pieciu/,
SD KOPK, wspotdziatajace jednostki AR wyposazone
w system “ASURK-1ME'", a oproécz tego:]|
- dano z EMC — potozenie, K\irs samolotéw wkasnych
i celow, charakterystyki celdéw /za pomoca cyfr/,™
Na wskaznikach "STRZALA” mozna przedstawic
tabelarycznie za pomoca cyi*r i uméwionych znakéw -
dane dotyczgce wypracowanej przez EMC decyzji, po-
dziat celéw, dowodzenie dziataniami doajr, przeka-
zywane meldunki o dziataniach i1 gotowosci bojowej.
Oznaczenia stosowane ha wskaznikach sg zobra-
zowane w sposob nastepujacy:

- SD zwigzku taktycznego;
- potozenie celu.

Korzystajgc z miejsc pracy ARM-11 mieszczacych
sie w kabinie dowodzenia mozna naprowadzaé na szeSé
celow powietrznych. Dodatkowo mozna dowozi¢ dwoma
oddalonymi PN LM wykorzystujacych obiekty ¥P-11 sy-
stemu "¥0ZDUCH-1M".

Aparatura ARM-11 imiozliwia zobrazowanie na
wskazniku "STRZALA-W" 1 wykony\*ranie nastepujacych
zadan:

- odbidér informacji z SD wyzszego szczebla;
- okres$lenie sposobu zwalczania celdéw powietrznych;

X - miejsce dyslokacji doar;

A - ugrupowanie AR;

T - lotnisko;

n - PORI; "
T

N
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7. Zautomatyzo”™mny zestaw '"'CYBER-V"

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

Zestaw "'CYBER-W' przeznaczony jest do automa-
tyzacji proceséw zbierania,aktualizowania, przetwa-
rzania, uogoOlniania i zobrazowania na wskainikach
i planszetach inTormacji radiolokacyjnej o sytuacji
powietrznej w rejonie obrony znrigzku operacyjno-tak-
tycznego WOPK, automatyzacji przesytania i zobra-
zowania informacji decyzyjnych przekazywanych po-
miedzy SD KOPK a SD brt oraz automatyzacji dookol-
nego powiadamiania podlegtych SD brt i1 selektyime—
go powiadamiania sagsiednich KOPK o sytuacji powie-
trznej w rejonie KOPK,

Pod pojeciem informacji radiolokacyjnej o sjr-
tuacji powietrznej rozumie sie:

- trasy lotow celdéw oraz wkasnych obiektéw poitie-
trznych; |

- metryki tras lotéw;

- elementy tha sytuacji powietrznej.

Pod pojeciem informacji decyzyjnych roztuaie

sie:

- zadania bojowe dla LM i AR;

- parametry zadan bojowych dla LM i AR;

- meldmiki o realizacji wykonyivanych zadan,

Podstaxcroviymi elementami zcstami ""CYBER—¥" sa:
- jednostka centralna EMC ODRA-1305 szt, 2

/podstawowa i rezerwowa z urzadzeniami pamiecio-
wymi 1 sterujacymi/;
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- rarzadzenla peryferyjne, do ktox*ych zalicza sie
drukarki, czytniki, grafoskopy, alfaskopy /16
szt./, adapter, dziurkarka, urzgadzenia przygoto-
wanla danych,

PODSTAWOWE CHARAKTERYSTYKI TAKTYCZNO-TECHNICZNE ZE~
STAWU

Podstawowym zroddem informacji radiolokacyjnej
0 sytuacji powietrznej dla zestawu "'CYDER-W" moze
by¢ do szesciu obiektow RPT-21 zestawu DUNAJEC lub
szesSC obiektéw WP-02M systemu ""WOZDUCH-1M",
Uzig>edniajacym zréddem informacji sg zesta™y CY-
BER-W" lub obiekty WS-11M sagsiednich KOPK.

Informacje o trasach z podlegtych brt lub sg-
siednich SD KOPK przesytane sa za pomoca zakodowa-
nych sygnatéw w cyklach zawierajacych bity.

Kazdy cykl oznaczony jest identyfikatorem
okreslajagcym ntuner Sledzonego obiektu, ktojry nada-
ny jest przez brt lub SD sagsiedniego KOPK,

e Chwilowe potozenie sSledzonego obiektu jest
ekstrapolowaue na czas przekazywania odnosnego cy-
klu i okreslane jest we wspodrzednych prostokatnych
/XY/ kazdy cykl.

Zestaw '"'CYBER” zapewnia mozliwosci potautoma-
tycznego kojarzenia nowych toréw obiektdéw powietrz-
nych z trasami obiektéw Sledzonych na SD KOPK oraz
pétautomatyczne sSledzenie no™vych tras poprzez ich
inicjowanie. Biezace wspodrzedne prostokgtne zaini-
cjovranegj trasy sSledzonego obiektu wyznaczane sg au-
tomatycznie na podstawie wartosci wspodrzednych pro-
stokatnych przestanych z podlegtych brt,
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przekazywania do podlegtych brt nastepujacych in-
formacji decyzyjnych:

«

8

8.

zadanie bojowe dla LM okreslajace iloss i typ sa-
moloté " mysliwskich z numerem programu naprowa -
dzania i1 rodzaju ataku na cel;

niuner pIm I PN bedacych adresatem postawionego
zadania bojowego;

wspotrzedne rubiezy przechwytyi”ania celu powie-
trznego o wskazanym numerze;

indeks pilota samolotu przecluirytujgcego cel; ~
niireer doar wyznaczonego do zwalczania celu o
wskazanym numerze wraz z kodem typu rakiet.

, Radiolokacyjny podsystem teiktyczny 'RPT»"

1, Przeznaczenie i skfad podsystemu "RPT"

Radiolokacyjny podsystem taktyczny RPT prze-

znaczony jest do:

zautomatyzowanego zdejmowania informacji radio-
lokacyjnej ze stacji radiolokacyjnych;
opracoiinywania i automatycznego przekazywania in-
formacji radiolokacyjnej na nadrzedne i1 wspodpra-
cujgce stanowiska dowodzenia;
automatycznego odbioru i zobrazowywania informa-
cji z powiadamiania o celach oraz sygnatéw dowo-
dzenia;
zautomatyzowanego okreslania wsp64rzednych nosi-
cieli zaktocen aktyvraych szumowych;
zabezpieczenia we"wtdorng informacje radiolokacyj-
" wspotpracujagce obiekty, przyrzadowego napro-
wadzania ¥P—lii do celéw naprowadzania LM,
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Sktad

Radiolokacyjny podsystem taktyczny sktada sie
z dwoch obiektéw: obiektu RPT-11 i obiektu RPT-21,

Obiekt RPT-11 stanowi techniczne wyposazenie
SD zkrt a obiekt RPT-21 SD brt,

V sk#ad kazdego obiektu wchodzag nastepujace
\Xxrzadzenia:

a/ Urzadzenia do wspoOdpracy ze stacjami radioloka-
cyjnymi :
- urzadzenie dopasowania i1 transmisji sygnatow
analogoR\rych UDT-10;
- konwerter selsyn cyfr KSC-10,
b/ Urzadzenia przetwarzania i rejestracji;
- wojskowa maszyna cyfrowa '‘Rodan-10®;
- czytnik tasmy papierowej;
- monitor techniczny,
c/ Urzadzenia wspodpracy ze sSrodkami +gcznosci:
- mixltiplekser transmisji danych OTD-10;
- modu4 transmisji wolnej MTW-10,
d/ Urzadzenia zobrazo™irania:
- wskaznik panoramiczno-syntetyczny "WPS-10"";
- jednostka sterowania wskaznikiem 'JS¥-10",
e/ Urzadzenia kontrolne, testujgce i pomochicze:
- modut automatycznej kontroli MAK-10;
- modud automatycznego testowania MAT-10;
- blok rozdziatu zasilania BRzZ-10,

Obiekty RPT-11 1 RPT-21 zmontowane sg z tych
samych urzadzen, réznig sie miedzy soba tylko ilo-
Scig zamontowanych urzadzeh oraz oprogramowaniem
wytkotinyra 1AVC, pozwalajacym realizowa¢ odpowiednie
funkcje przez poszczegdlne obiekty,
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obiekt lunozllwla sterowanie aparatura okresla-
nia przynaleznosci panstwowej ;

Mlos¢ sSledzonych obiektow powietrznych - 10;
dyskretnos¢ przekazywanych wspodrzednych X,Y -
10 s.;

dyskretnos¢ przekazywanych %ispotrzednych X,Y -
0,587 m;

zakres przekazywanych predkosci 0 e ~572
kra/godz,;

dyskretnos¢ przekazywanych predkosci -

36 km/godz. ;

zakres przekazywanych wysokosci - 0 +" MO0 1
dyskretnos¢ przekazywanych iirysokosci - 250 15
promien obserwacji - 150 km lub 300 kra;
szybkos¢ transmisji - 60 lub 300 boddw;
zasilanie - 3 x 380 V, 50 Hz;

pob6r movry - 10 KW;

transmisja danych w systemie V~IM przy pomocy
39 cykli informacyjnych 32-bitoivych,

b/ Obiekt RPT-21

obiekt sprzega sie z*czteroma RLS /praca w da-
nej chwili z dwoma RLS jednoczesnie/, dwoma
radionamiernikami ARP-6 oraz imitatorem sy-
tuacji radiolokacyjnej JSR;

obiekt i1imozlivria sterowanie urzadzeniami okre-
Slania przynaleznosci panstwowej "'‘NRZ";

ilos¢ sSledzonych obiektédw powietrznych - 301
dyskretnos¢ przekazywania %vspodrzednych X,Y —
10 sek,; -

gyskretnoéé przekazywanych wspé4rzednych X,Y —
1I,17J;\I krT(1;
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~ zaJdcres przekazyimnyc h wysokos$ci - 0 f 6k0O00 ra
- dyskretnos¢ przekazywanych ~o”sokosci - m;
- promien obserwacji - 300 kra; -
- szybkos¢ transmisji - 60 lub 300 bodéw;
- transmisji danychki w systemie V—IM przy pomocy
30 cykli informacyjnych 32 bitoiirych;
- zasilanie - 3 x 390 V, 50 Hz;
- pobdr mocy - 20 KIT7;
“ maks, i1l0oS¢ przyjrao™ianych i zobrazowywanych obiek-
tow z powiadamiania - 60 C>- mm
- maJes. 1los¢ przyjmowanych i zobra.zo\<rywanych obiek-
tow ze wspétdziatania - 2x18;
maks. i1los¢ przyjmowanych i zobrazoiiywanych obiek-
téw z meldowania - 3x10;
maks, 1l10S¢ przekaz3arwanych obiektéw na wspotdzia-
t+anie - 2x17;
- raales, 1l10S8¢ przekazywanych obiektow na APN - 18,

8,3. Mozliwosci bo jpyre™o wykorzystania »RPT"

A, Obiekt RPT-11

Obiekt RPT-11 jako zestaw iirzadzeh dla SD
zkrt stanowi uzupednienie aparatury ASPD krt sys-
temu *"1/0DUCH-1PM” do mozliwosci obiektu ¥P-01M
systemu "‘WOZDUCH-1IM",

- zréddem informacji radiolokacyjnej dla
obiektu sg etatowe stacje radiolokacyjne znajduja-
ce sie na posterunku radiotechnicznym, ¥ zakresie
przesytania i odbioru informacji obiekt moze wspot-
pracowa¢ z jednym obiektem RPT-21 /¥P-02M lub ASPD
brt/ znajdujacym sie na SD brt.
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Obiekt zapei-raia zautomatyzowano Sledzenie
obiektéw powietrznych oraz automatyczne ich prze-
kazywanie do szczebla nadrzednego. Przy wspoéipra-
cy z obiektem ASPD krt obiekt zape\mia S$Sledzenie i
przekazyiiranie 10 obiektéw powietrznych z pedng cha-
rakterystyka, Przy samodzielnej pracy obiektu
RPT-11 ilos¢ sSledzonych obiektédw nie powinna prze-
kracza¢ 5~7 obiektoéw,

Wspédrzedne X,Y Sledzonego obiektu sg przeka-
zy\/ane automatycznie 1 raz na obrét anteny RLS, In-
ne dane sg przesytane w momencie ich zmiany. Prze-
sytane wspétrzedne X,Y sg ekstrapolowane na chwile
przed przestaniem ich kanatem meldowania.

Dane o sSsledzonym i przekazywanym obiekcie po-
wietrznym zaxirieraja:

- wspotrzedne X,Y w skali 150 lub 300 kra;

- wysokos¢;

- ceche '"'swdj — obcy'';

- wektor predlcosci,a dla zrédta zaktécen aktyvmych
szuraoxvych predlcos¢ katowa;

- numer stuzbowy obiektu /jednocyfrowy/;

- typ obiektu /pasmo zaktdécen/;

- 1los¢ /rodzaj zaktocen/.

Ze szczebla nadrzednego mozna odebra¢ w kanale
powiadamiania /dowodzenia/ dane o 10 obiektach po-
wietrznych, Dane te zawieraja:

- wspotrzedne X,Y w skali 300 kra;
- ceche "'swdj — obcy";

- wysokos¢;

- typ obiektu /pasmo zak#d6cen/;
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zacji procesow rozpoznania radiolokacyjnego w Je -
dnostkach rozpoznania radioelektronicznego ¥OPK.

V skdad jego wchodzi jedng stacja gtéwna oraz dwie
stacje boczne. Zestaw rozmieszczony jest w czterech
kontenerach,

V sktad stacji gtéwnej wchodzi dodatkowo urzadzenie
do automatycznego iirykreslania tras rozpoznawczych
celow powietrznych typu "PLANZET",

Zestaw prowadzi rozpoznanie urzadzen radiolo-
kacyjnych samolotéw rozpoznawczych w zakresie
0,8-15 cm, ktore opromieniowuja swoimi lu~zadzenia-
mi antenowyroi roé”moczesnie wszystkie trzy stacje
zestawu.

Zestaw "RAMONA"™ zabezpiecza odbidér™ opracowanie
sygnatoéw i zobrazowanie iykrytych celéw na podsta-
wie pracy pokdtadowych urzadzen radiolokacyjnych e
rozpoznawczych, systemu "ja swdj', nawigacyjno-bom-
bardierskich . itp, oraz systemu radionawigacyjnego
typu "TACAN",

Zestaw zabezpiecza rozpoznanie w strefie o
szerokosci do 200 kraina gtebokos¢ do 700 kaa dla wy-
konywanych lotéw celdéw do i/ysokosci 10000 m.

Zestaw okresla wspodrzedne wykrytych celdw na
podstawie pracy poktadowych urzadzen radiolokacyj-
nych dla odlegtosci 100 kiu z dokdadnoscig nie gor-
szg niz 2 km w odlegtosci i 0,2 km w azymucie,
na podstawie pracujgacego systemu "TACAN" + 8 km w
odlegtosci 1 1 0,8 km w azymucie.

Doktadnos¢ okreslania czestotliwosci pracy urzadzen
poktadoivych radiolokacyjnych IS,
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Zestaw przetwarza dane w oparciu o EMC "RODAN"
ktéra zapewnia:

- opracowanie 1 dowigzanie rozpoznawczych pok+ado-
wych urzadzen radiolokacyjnych do konkretnego
samolotu w celu okresSlenia trasy lotu, typu i
przeznaczenia danego urzadzenia;

- przeksztatcanie wspotrzednych hiperbolicznych na
wspotrzedne prostokatne;

- wydawanie komend do nanoszenia na "PLANZET" ce-
I6w 1 okreslenia ich tras;

- wydawanie podstawo%vych danych o rozpoznawanych
urzadzeniach radiolokacyjnych;

- zestawienie kodogramow dla przekazania informacji
na nadrzedne SD,

Zestaw moze prowadzi¢ rozpoznania dowolnej
ilosci celdow jednakze zobrazowanie ich na "PLAN-
ZECIE"™ Jest ograniczone.

Stacje gtbébwng oraz "PLANZET" rozmieszcza sie
w Srodlcu ugrupowania bojowego pododdziatu, rozpo-
znania radioelektronicznego, a stacje boczne na
skrzydtach stacji gto™mej w odlegtosci 10-30 km.
tacznos¢ shuzboitfa pomiedzy stacjami zabezpieczana
jest za pomocg radiolinii.

10, Zautomatyzowany podsystem
NTA™

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

Zestaw urzgdzen "RUDNIA"™ stanowi podsystem
kierowania ¥RE, Przeznaczony jest do automatyzacji
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proceséw zbioru infonaacji ze stacji rozpoznania

REF jej obrobki, kierowania /dowodzenia/ oddzia-

+ami /pododdziatami/ i1 stacjami zaktoécen RE, zo-

brazowanie informacji o powietrznej sytuacji RE i

przestanie jej do zestawdw tirzadzen systemu zobra-

zowania.
Dla VOPK podsystem "RUDNIA™ jJest elementem
uzupedniajacym opartym na systemie ""WOZDUCH-1M",
Podsystem ""RUDNIA™ zapewnia:

— zbidbr, przetwarzanie i zobrazowanie informacji
RE powietrznej w oparciu o dane ze stacji rozpo-
znania i1 zakdtocen RE lub innych podsysteméw roz-
poznania /'"RAMONA™"/;

— zbidr, przetwarzanie i1 zobrazowanie infornjacji
0 ogolnej sytuacji powietrznej w oparciu o dane
z miejscowej RLS lub podsystemu "RPT" 1 systemu
"WOZDUCH-IM";

— przekazywanie, przetwarzanie 1 zobrazowanie mel-
dunkéw o stanie i dziatalnosci sit 1 Srodkow;

— przetwarzanie
sit 1 Srodkow

zobrazowanie danych o dyslokacji

mibiezach zakdtd6cen;

— przetwarzanie i jprzekazywanie informacji decyzyj-
nych zi/igzanych z kierowaniem dziatalnoscig pod-
oddziatow 1 Srodkdéw rozpoznania i1 zaktocen,,

Zestaw "RUDNIA"™ sktada sie z:

— obiektu "RUDNIA-1" przeznaczonego do automatyza-
cji procesow dowodzenia na szczeblu kompanii za-
kt6cen RE;

— obiektu "RUDNIA-2" przeznaczonego do automatyza-
cji proceséw dowodzenia na szczeblu batalionu
zaktocen RE;
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- urzadzen dla stacji rozpoznania i zakdtdcen RE
stanowigcych koricowki przeznaczone do zobrazo-
iirania komend 1 sygnatow oraz przekazywania in-
formacji ze stacji do SD kmp, /Zbrt/, ‘

Obiekt "RUDNIA-1" zabezpiecza w informacje z:
stacji zaktécen radiolokacyjnych;

- - radiovrych UKF;

« o' systemu "TACAN”;

- - radioiirych KF;

- stacji rozpoznania systemow radiolokacyjnych;

- aparatury radioodbiorczej;

- SD bzrel.

Obiekt "RUDNIA-2" zabezpiecza w informacje z:
- SD kzrel;

- stacji rozpoznania systeméw radiolokacyjnych;

- KLS;

aparatownia radioodbiorcza;

— stacjami zakdtocen radiowych;

- stacjami zak#o6cen systemu TACAN”;

- SD pzrel.

Podsystem "RUDNIA” umozliwia obrobke i zobra-
zowanie na szczeblu kmp, 30 obiektéw pow, na szcze-
blu brt 67 obiektéw pow.

Schemat strukturalny podsystemu "RUDNIA” przedsta-

wia rys, 20.

Obiekty "RUDNIA-1-2" wyposazone sg we wskaz-
niki panoramiczno-syntetyczne WPS—10, ktére umo-
¢2_iwiaja jednoczesne zobrazowanie informacji ana-
logowej z dwéch RLS oraz dwéch radionamiernikow,

a takze prograjuowe sterowanie zobrazowaniem infor-
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macji. Urzadzenia wskaznikowe przystosowane sa do
wspOdpracy z EMC typu ""RODAN",

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

Li“"teratura: .

1, Osnowy postrojenia aftoma™izirowanych system
uprawlenia wo jsk |PWO, wy~\ZSRR,

2, Podstawowe charakterystyki="Systemu ""WOZDUCH-1M",
wyd, WAT,

3, Zautomatyzowane systemy dowodzenia typu- ""WOZ—
DUCH™, wyd. ASG VP.
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