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M se

AutoraatyTsacJa dowodzenia wojskami Jest procesem rozwijajagcym sie od
szeregu lat we wszystkich rodzajach wojsk, a szczegdlnie w wojskach obro-
ny powietrznej kraju. Zautomatyzowany system dowodzenia wojskami OFK
obejmuje swm zasiegiem wiekszos¢ punktéw dowodzenia od pododdziatu /dy-
wizjon rakietowy, kompania radiotechniczna/ poprzez PLSD az do zwigzku
operacyjnego, realizujac na kazdym ze szczebli rézny zakres zadan,

W systemie tym stosowana Jest aparatura réznych typ6>t, o réznych charak-
terystykach taktyczno-technlcznych, co spowodowane Jest skomplikowang
1 niejednorodng strukturg wojsk ORC,

Jednym z przyktaddéw aparatury automatyzacji dowodzenia Jest aparatu-
ra typu WDZDUai, stanowigca rodzine obiektow posiadajacych szereg wspol-
nych cech konstrukcyjnych. Pierwsze obiekty z tej rodziny, oznaczone sym-
bolami WP-01U, WP-02U i inne pojawity sie w wojskach OFK w latach sze$¢-
dziesiatych, Od tego czasu w wyposazeniu x"Jsk zaszty istotne miany -
wprowadzono nowa zmodernizowana aparature, WOZIXJCH1M, a takze Jeszcze
nowsze, krajowe odpowiedniki tej aparatury. Jednak obowigzujaca zasada
stopniowej modernizacji systeméw dowodzenia spowodowata, ze wszystkie
nowe wersje sprzetu posiadaja szereg cech wspoélnych, wprowadzonych przez
konstruktorow aparatury WO2EUCH, Do cech tych nalezy m,in. wspdélny sys-
tem przekazywania informacji, systen naprowadzania przyrzadowego itp.

Omoéwione w niniejszym skr3pcie charakterystyki taktyczno-techniczna
wybranych obiektéw aparatury WZDOCH-IM umozliwiaja zrozumienie podsta-
wowych proceséw zachodzacych w zautomaty”zowanym systenie dowodzenia
wojsk OFK oraz analize poréwnawcza mozliwosci tego syst«nu przy wyposa-
zeniu go w aparature omawianego typu. Skrypt przeznaczony Jest dla stu-
chaczy wydziatu Wojsk Lotniczych i OFK Jako podstawowy materiat do na-
uczania przedmiotu "Techniczne Brédki Dowodzenia” - tonatéw objetydi
trescig skryptu. Zaktada sie, ze czytelnik niniejszego skryptu opanowat
podstawowe wiadomos$ci z zakresu radiolokacji oraz automatyzacji dowsdze-

nia.



Wspolnym kryptonimem VIOZIXJCHIM przy;)eto oznacza¢ pewng grupg Srod-
kow automatyzacji produkcji ZSRR, przeznaczonych dla stanowisk dowodze-
nia réznych szczebli wojsk OPK, a takze WLF. W skiad tych $rodkéw wcho-
dza:

a/ Aparatura zbioru 1 przekazywania danych - ASPD-1M "PAUTINA" przez-
naczona do rozwigzywania zada¢ zautomatyzowanego zbioru i przekazywania
informacji o sytuacji powietrznej. Aparatura ta postuguje sig wspolnym
systemem kodowania przekazywanej informacji obejmujacym 38 standardowych,
32 - bitowych stéw zwanych kodogramami lub cyklami informacyjnymi. Zbior
1 zobrazowanie informacji realizowane Jest przy uzyciu wskaznikéw pano-
ramiczne-syntetycznych typu STRZALA-W1,;

b/ Aparatura obliczeniowa - WK-1IM "AROON” przeznaczona do realizacji
obliczen wg okreslonych algorytméw: opracowania informacji radiolokacyj-
nej oraz kalkulacji nawlgatorskich;

Aparatura zobrazowania - AO-1M "KSENON", przeznaczona do zobrazo-
wania informacji radiolokacyjnej o sytuacji powietrznej, a takze informa-
cji o gotowosci 1 dziataniach bojowych oraz danych decyzyjnych wypraco-
wanych 1 przechowywanych w pamieci aparatury ARGON»

d/ Aparatura tgcznosci « AS-1M "KLUCZ", przeznaczona do zapewnienia
tacznosci wewnetrznej dla personelu SD wyposazonego w obiekty "W)ZDUCH-1M"
oraz do sprzezenia tych obiektéw z kanatami tgcznosci zewnetrznej. W skiad
aparatury tacznosci wchodzi réwniez aparatura telegrafii wielokrotnej
ATT "SOSNA", pozwalajgca na realizacje tgcznosci dalekosieznej pomiedzy
obiektami, w czterech kanatach 60«bodowych; >

e/ Aparatura przyrzadowego naprowadzania - APN-1M "KASKAD", przezna-
czona do przyrzadowego rozwigzywania zadan naprowadzania mysliwcow na
cele powietrzne»

f/ Aparatura telemetrycznej linii radiowej - ARE-M "LAZUR", przezna-
czona do przekazywania komend naprowadzania na pokiad samolotu mysliwskie-
go oraz ich odbioru, rozszyfrowania 1 zobrazowania na przyrzadach pilota-
zowych. Do aparatury tej zalicza sie cze$¢ naziemng /ARL-NM/ oraz pokta-
dowa, na samolocie /ARL-SM/.

Poszczegoblne urzadzenia nalezace do wymienionych wyzej grup funkcjo-
nalnych, wchodzi¢ mogg w sktad wyposazenia stanowisk dowodzenia w réznym
zaleznym od potrzeb ukompletowanlu. Zestawy urzadzen spetniajace okres-



lone funkc> charakterystyczne dla danego stanovdska dowodzenia przyje-
to nazywa¢ oblektaai 1 oznacza¢ umownymi symbolami,

V tabeli 1 zestawiono znane obiekty aparatury WOZIXJCHIM oraz ich
podstawowy sktad, Z przedstawionej liczby obiektéw, w sitach zbrojnych
PRL ograniczone zastosowanie znalazty Jedynie obiekty WP-O1M,WP-02M,
VP-O™M, WP-15M i WP-11M.

Wykorzystanie okreslonych obiektéw w systemie dowodzenia PISD szczebla
taktycznego wojsk OFK pozwala gtdwnie na zautomatyzowang realizacje za-
da¢ zbioru, opracowania i zobrazowania informacji radiolokacyjnej przez
batalion radiotechniczny OPK oraz przekazanie JeJ do nadrzednego i wspot-
dziatajgcych SD wyposazonych w odpowiednig aparature automatyzacji.
Informacja ta wykorzystywana Jest réwniez do realizacji naprowadzania
przyrzadowego seonolotéw LM,

W przypadku wyposazenia P1SD w obiekt WP-04M, zakres zadac¢ realizo-
wanych w spos6b zautomatyzowany Jest nieco wiekszy i obejmuje roévaiiez
niektdére funkcje zapasowego stanowiska dowodzenia korpusu OHC, Naltoy
do nich zwilaszcza stawianie zadac¢ bojowych podleglym oddziatlcMa WI,LM,¥RE
oraz PNLM*

Wszystkie typy obiektow umozliwiajg wspotprace z aparaturg DUNAJEC
oraz CYBER i mogg by¢ przez nig zastepowane w zaleznos$ci od szczebla do-

wodzenia.
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2, Charakterystyka taktvczno~technlC2na obiektu WP-OIM

2.1 ~zegnac2enle.._zadan.l.aJUIL S bo.iowe

'Obiekt V/P-OIM przeznaczony Jest do zautomatyzowanego zbioru 1 opra-
cowywania informacji radiolokacyjnej na posterunkach radiolokacyjnych
/RLP/ i przekazywania JeJd do SD batalionu radiotechnicznego wojsk OPK*

Aparatura obiektu umozliwia:

- sprzezenie ze stacjami radiolokacyjnymi /zdalne sterowanie, odbidr
informacji radiolokacyjnej, wiaczenie urzadzen rozpoznania przynaleznos-
ci/, a w tym:

« z dwoma odlegtosciomierzami radiolokacyjnymi typoéw: P-12NA, P-12NP,
P-18, P-15NP, P-15M, P-15M1, P-15M2, P-37M, P-37, P-~0, P-AOA, RT-17,
JAWOR-M, JAWDR-M2;

-z Jednym wysokosciomierzon radlolokacy;*ym typu: PRW-9, PRW-11,
FRW-13, mw-16, RW-31;

- wspoOtprace z obiektami WP-02M /RPT-21 lub RPT-20/, WP-O™M, FDRI
oraz z urzgdzeniami imitacji sygnatdw radiolokacyjnych ISR "NATAL" i

- opracowywanie informacji radiolokacyjnej o 5«6 celach z dyskretnos-

clag przekazywania informacji o wspéirzednych ptaskich 10s i o wysokoSci
40-50s w zakresach:

- odlegtosci: 150 lub 300 km,

- wysokosci: 16 lub 32 km

ze Srednim kwadratowym bledem okreslania:

- wspotrzednych ptaskich:<?x « C% « 1,2 km

- wysokosci: CH « 550 « 750 m;
oraz z mozliwosciag zwiekszenia liczby opracowywanych celéw do dwunastu,
kosztem zwiekszenia dyskretnoscl;

- wymiane informacji z nadrzednym oraz wspoétdziatajacym SD w Jednym
lub dwéch kanatach transmisji danych, w formie standardowych 32 - bi-
towych kodogramow tjrpow 1-i-10, 12 i 17 /wg zestawienia pokazanego na
rys.i./

Aparatura obiektu rozmieszczona Jest w kabinie samochodu URAL-375A.
Ponadto w skiad obiektu wchodzi samochdéd 2 zestawem czesci zamiennych,
elektrownia ESD-20 na dwuosiowej przyczepie typu 2-PN-2 oraz przyczepa
typu 2-PW«4 z kablami,

Czas rozwijania i zwijania obiektu na uprzednio przygoto\”snej poz3cJi
wynosi 0,5 godziny, Czas wiaczenia aparatury i przygotowania Jed do pra-
cy bojowej nie przekracza 6f8 minut. Przetlgczenie z pracy dyzurnej na
bojowa odbywa sie w ciggu 2 minut.

Rozmieszczenie aparatury w kabinie samochodu przedstawiono na rys,2
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Obe;)muJe ona*
- aparature sprzezenia ze stacjami radiolokacyjnymi /SRL/i
« aparature miejsc pracy»
- aparature opracowywania i przechowywania informacji»
- aparature transmisji danych»
- aparature tacznosci» zasilania i pomocniczg,

Arerotura styrzegienia z SRL przeznaczona Jest do synchronizacji pracy
sprz”onych stacji oraz do zobrazowania sytuacji p~owletrznej /Zinformacji
pierwotnej/ na ekranach wskaznikéw zautomatyzowanych miejsc pracy.

W skitad tej aparatury wchodza:

- wprowadzenie kablowe KW-1;

- generator podstawy czasu /szafa GR-D/;

- wezet sprzezenie z SRL rozmieszczony w szafie M-01.

Aparatura sprzezenia z wysokosciomierzen przeznaczona Jest do zauto-
matyzowanego nakierowyy/ania anteny wysokosciomierza na azymut celu oraz
do zobrazowania sytuacji powietrznej na ekranie wskaznika wysokosci.

W sktad tej aparatury wchodza:

- blok WWK» przeznaczony do nakierowywania anteny wysokosciomierza
na az’“miut celuj

- blok RMW formujacy znaczniki wysSwietlane na wskazniku wysokosci IWJ

- urzadzenia pomocnicze do rozmieszczenia wynosnych blokéw wysokoscio-

mierza.

Aparatura miejsc pracy Jest przeznaczona do zobrazowywanla sytuacji
powietrznej na ekranach wskaznikéw oraz do zdejmowania i nadawania in-
formacji . Wsktad tej aparatury wchodza:

- wskaznik 1SO-1-1 /starszego operatora/»

- wskaznik 1SO-1-2 /operatora okreslania wspodtrzednych/;

- wskaznik ISW-1 /operatora okres$lania wysokosci/;

- blok pamieci /szafa M-03/*

Aparatura opracowywania i przechowywania informacji przeznaczona Jest
do przechowywania informacji o celach radiolokacyjnych 1 opracowywania
Jed odpowiednio do zadanego programu, przygotowania i nadawania informa-
cji w kanatach tgcznosci i na wskazniki miejsc pracy. W sktad tej apara-
tury wchodza:

- specjalizowana maszyna cyfrowa SW,

- blok sprzezenia maszyny z kanatlami teletransmisyjnymi /szafa M-02/]

- synchrodeszyfrator /blok SD-M/ stuzacy do synchronizacji pracy
obiektu oraz rozkodowywania sygnatow.
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Aparatura transmis.il danych Jest przeznaczona do nadawania Informacji
w kanatly tgcznosci 1 do odbioru informacji przychodzacej z nadrzednego
SD, W sktad tej aparatury wchodza:

- dwa nadajniki, rozmieszczone w szafie M-Oi;

- trzy odbiorniki /jeden rezerwowy/ rozmieszczone w szafie P-2M, -

Aparatura tacznosci zapewnia wewnetrzng i zewnetrzng tacznosé¢ telefo-
niczng, z mozliwoscia zastosowania urzgdzen gtosno méwlacych/GGS/. W
sktad tej aparatury wchodza:

- pulpity tgcznosci operatoréw;

“ blok odgromnikowy BZC,

Aparature pomocnicza stanowia:

- systffln wentylacji technologicznej!

- system wentylacji sanitarnej!

« urzadzenie klimatyzacyjne IK22i

e flltrowentylator PMUA-75W-24 i

- urzadzenie sygnalizacyjne o skazeniach GO®27, 1 in*

2,2, Charakterystyka zautomatyzowanych miejsc pracy

Obiekt WP-01M wyposazony Jest w trzy zautomat3¥zowane miejsca pracy:

a/ miejsce pracy starszego operatora /1SO-1-1/ Jest przeznaczone do
prpyraidzenia analizy sytuacji powietrznej, pétautomatycznego wskazywania
obiektow x>owietrznych do $ledzenia operatorom 1SO-1-2 i ISW-1, okresla-
nia przynaleznosci obiektu,wprowadzania charalcterystyk celéw, przyjmowa-
nia komend i przekazywania meldunkéw, W skiad 1SO-1-1 wchodza:

- wskainik obserwacji okreznej STRZAIAW1

- tablica charakterystyk celéw TChCi

- pulpit ISO-1L, przeznaczony do wprowadzania komend, chaZakterystyk
i dodatkowych infonnacji!

- pulpit I1S0-1P, przeznaczony do realizacji tacznosci telefonicznej!

- szafa 1SO-1-1, zapewniajgca przechowywanie informacji o celach!

b/ miejsce pracy operatora zdejmowania wspotrzednych /1SO-1-2/ przez-
naczone Jest do Sledzenia obiektéw powietrznych wg wspoéirzednych x,y,
okre$lania pelengéw Z2rodet zakidcenn akt3dwnych, okreslania przynaleznosci
/"swdj-obcy”/. Skiad 1SO-1-2 Jest analogiczny Jak ISO-1-1!

c/ miejsce pracy operatora okreslania wysokosci /ISW-1/ Jest przezna-
czone do okreslania wysokosci $Sledzonych celéw, okreslania umownej lub
rzeczywistej wysokosci zrédia zakidécen aktywnych oraz wprowadzania tych
danych do urzgdzenia liczgcego, W skiad miejsca pracy ISW-1 wchodza:

“ wskaznik obserwacji okr™"nej STRZALA-W1!
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- pulpit ISW-1L przeznaczony do y”prowadzenla wysokosci;

- pulpit ISV/-1P przeznaczony do realizacji tgcznosci telefonicznej;
- wskaznik wysokosci IW umozliwiajacy pomiar wysokosci lotu celu.
Widok ogélny wskaznikéw 1SO-1-1 i ISW przedstawiono na rys.3.

2*3. Zasady funkcjonowania obiektu

W obiekcie WP-OIM realizowana moze byé praca bojowa lub dyzurna.

W czasie pracy bojowej czynna Jest cata aparatura, za$ podczas pracy
dyzurnej wiaczone Jest tylko miejsce pracy 1S0"i~1,a wskaznik ISW-1
wigcza sie na komende.

Na wskazniku 1SO-1-1 zobrazowana Jest pierwotna informacja z dyzurnej
SRL i informacja wtdérna z nadrzednego SD, w postaci umovaiych symboli.

Po wykryciu celu na podstawie wzrokowej analizy informacji pierwotnej,
starszy operator dokonuje wigczenia urzadzenia rozpoznania przynaleznos¢
ci ”BwdJ-"“obcy” /NRZ/ przez nacisniecie przycisku rozpoznawania na wskaz*
nlku w momencie, kiedy podstawa czasu na ekranie Jest oddalona o 20*25
od potozenia celu. Odpowiedz samolotowego urzadzenia odpowiadajacego
/SRO/na zapytanie NRZ Jest zobrazowjrwana analogicznie Jak na wskaznikach
SRL, tj, w postaci podkres$lenia sygnatu * echa od celu w przypadku, Jesli
Jest to obiekt "swoj”»

Biedzenie celu realizuje operator ISO poprzez naprowadzanie znacznika
teleotéwka /m i/ na sygnat - echo celu na ekranie wskaznika w kazdym
kolejnym cyklu obrotu anteny SRL. Po wykonaniu tej czynnosci zdejmuje
dane wciskajgc przycisk teleotéwka. Dane /wspo6irzedne x,y/ wprowadzone
zostajg do pamieci urzadzenia liczacego,a nastepnie w kanat tgcznospi.
Inicjacja /zawigzanie/trasy celu realizowana Jest automatycznie, po wpro-
wadzeniu dwéch kolejnych potozen celu. Kontrole zapisu i nadawania infor-
macji umozliwia ukazywanie sie odpowiednich znacznikéw /formularzy/,przy
czym po inicjacji trasy znacznik zwrotnej kontroli nadawania winien uka-
zywa¢ sie w potozeniu ekstrapolowanym w stosunku do znacznika celu.

Podczas $ledzenia celéw o przecinajacych sie trasach, aby uniknaé
pomytek”™ zdejmowanie wspotrzednych celdéw przeprowadza sie wg numeru stuzc«
bowego, w zwigzku z czym przed zdjeciem danych konieczne Jest wcisniecie
na pulpicie I1SO-IP numeru celu, ktdérego dane te dotycza. Podoleiie poste-
puje sie podczas zanikéw sygnatu - echa.

Okres$lania wysokosci realizowane Jest z miejsca pracy operatora ISW,
Po wcisnieciu przycisku "H” na pulpicie ISW-1L oraz naprowadzeniu MIK
na znacznik celu, antena wysokos$ciom!erza sprzezonego z obiektem nakie*
rowulde sie na azymut celu, co sygnalizowane Jest na ekranie wskaznika
"STRZALA". Nastepnie operator, postugujac sie manipulatorem wysokosci
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naprowadza zaiacznlk wysokosci na srodek znacznika celu na ekranie IW i
przeprov/adza zde”owanle wysokosSci-lotu celu. Vartos<6 wysokosci zostaje
dowigzana do najblizszego roeldunicu o wspoétrzednych 1 przestana W kanele
tacznosci.

Dla kontroli pracy operatora, kolejne pomiary v~sokoscl kazdego celu
syghalizowane sa zmiang symbolu wprowadzania wysokosci /nieparzysty lub
parzysty/ Procedura okreslania wysokosci wymaga S$redtiio ok.8s
stad tez przy Sledzeniu 5»6 celdw przez zatoge obiektu, odnawianie wyso«
kosci lotu kazdego celu realizowane moze byd z dyskretnoscig 40'-50s«

Charakterystyki celéw /liczbe -K i typ « T/ olcresla sie na podsta-
wie obsern™acji znacznikéw celu na wskainikacti. V/prowadzanie charakterys-
tyk przeprowadza starszy operator po inicjacji trasy wykorzystujac przy-
ciski KIT pulpi ISO-IL, Wprov;adzone da.ne wyswietlajg sie na tablicy
charakterystyk celéw. O-iarakterystyki te przechowywane sa w pamieci ma-
szyny 1 moga bydé w kazdej chwili wywotane wg wspétrzednych lub wg numeru
celu. Przekazywanie ich w kanat tacznosci rcalizov/ane Jest kazdorazowo
po wprowadzeniu do pamieci maszyny.

Aparatura obiektu umozliwi.a przekazywanie na nadrzedne SD oraz odbidr
od niego wszelkich informacji nie omd\'d.onyd:i pov/yzeJd,a zwitaszcza meldun-
kéw 1 komend zakodowanych wg umownej tabeli w x>ofitaci dwoch cyfr /tzw.
cykl 22/ przekazywanych w kodégramach typu 10. Cyfry te,nadawane .z nad-
rzednego SD wyswietlajg sie na wskazniku ISO-I-1- w miejscu potozenia
RLP lub w miejscu prav/dopodobiego NpiaJdo\>rania sie celu, Icfcérego dotyczy
komenda. Meldunki v podobnej postabl przekazywani sa poprzez wcisniecie
odpowiednich przyciskéw na pulpicie operatora oraz naprowadzenie MPK na
Srodek ekranu.

W warunkach silnych aktywnych, zakitécen radioelektronicznych, gdy nie
ma mozliwosci okreslania j'zeczyvri.stych wspoétrzednych obiektéw povdetrz-
nych, praca obiektu koncentruje sie na przekazywaniu informacji o poto-
zeniu zZrodia tych zakiécenn. Polega to na okres$leniu najniana nosiciele
zakiécen, tj. linii nakierowanej na maksimum mocy zaktécen. Przekazanie
takiej informacji do nadrzednego SD w systemie wspotrzednych prostokat-
nych realizowane.Jest poprzez wprowadzenie umownego punktu potozonego
na azymucie namiaru, w odlegtosci 200 kin od miejsca Stenia obiektu.
Wspotrzedne tego punktu przekazywane sg za pomoca odretnych kodograméw,
typu 1A. Po odebraniu I¢h w punkcie odbioru /np.na SD nadrzednego brt
OPK/ 1 pordwnaniu ze wspoOtrzednymi miejsca stania nadawcy /tJ.obiektu
WP-0IM/j odtworzenie 3.inil namiaru Jest procesem bardzo prostymc
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3. Charakterystyka taktyczno-technlczna obiektu WP-02M
3,1. Pr?.eznac2enie., zadania 1 mozliwosci bo.loye

Obiekt WP-02M stanovd element zautomatyzowanego systemu dowodzenia
wojsk OPK na szczeblu tatalionu radiotechnicznego. Przeznaczony Jest
on do realizacji zadan zbioru informacji radiolokacyjnej ze zrédet pod-
legtych, wspoditdziatajacego i nadrzednego, opracowywania tej informacji
i przekazywania JeJ do uzytkownikéw /stanowisk dowodzenia* BRt OPK, H
OPK, plm OPK oraz PNLM/.

Aparatura obiektu umozliwias

- sprzezenie z trzema odlegtosclomierzarai radiolokacyjnymi typuj K-66,
P14, P-37, P*18, P-12, P-12N, P-15» P-AO oraz z dwoma wysokoseiomlerza-
mi typu: PRW-9, PRW-11, FRW-13, FRW-16, RW-31, przy czym odlegtosdomie-
rze przylacza sie do obiektu w dwéch grupadij w pierwszej - dwa /podsta-
wowy i rezerwowy/ a w drugiej - Jeden?

- wspotprace w zautomatyzowanym systemie dowodzenia z obiektami
WP-01M, RPT-10, RPT-11, VP“OAm, PORI i WP-11 oraz z imitatorem sygnatow
radiolokacyjnych ISR NATAL?

- opracowywanie pierwotnej informacji radiolokacyjnej o 10-12 celach
/uzyskiwanej z wlasnego RLP/ z dyskretnoscla przekazywania informacji
0 wspoétrzednych pilaskich 10s i o wysokosci A0-50s, oraz informacji wtor-
nej o 12-15 obiektach przekazywanej z RLP podlegtych kompanii radiotech-
nlc23iych,

- opracowywanie i przekazywanie ww,informacji w zakresach:

- odlegtosci: 300 lub 600 knf?

- wysokosci: 32 lub 6A k?
ze Srednim kwadratowym btedem:

a/ bez stosowania zakibécen

- we wspoétrzednych ptaskich:<7x Oy » 1,5 - 2 ke?
- w wysokosci: 750 - 1000 n?

b/ w warunkach stosowania zakldcen:
- we wspétrzednych ptaskich: Ox »Oy  3,5- A kP
- w wysokosci: Oh 2000 nr?

- przechowywanie w pamieci réwnoczed$nie informacji o 31 obiektach

powietrznych,uzyskiwanej za pomocag wiasnych /batalionowych i kompanidnych/

srodkéw radiolokacyjnych oraz informacji o 62 obiektach uzyskanej w wy-
niku powiadamiania ze szczebla nadrzednego?
- wymiane informacji ze wspotpracujagcymi obiektami w fformle standar-
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dowych 32 - bitowych kodograméw w, nastepujagcych kanatach transmisji da~
nych;
a/ nadawczych

- 1 kanat nadawania w zakresie 300 km do nadrzednego SD;

- rcII kanat nadawania w zakresie 300 km do podlegtych SD;

« 11l kanal nadawania w zakresie 600 km do nadrzednego SD;
- IV kanat nadawania w zakresie 600 km

b/ odbiorczych;

' trzech - do odbioru informacji z podlegtych krt;

- Jednym - do odbioru zadah bojowych z nadrzednego SD;

- Jednym - do odbioru informacji radiolokacyjnej /powiadamiania/
z nadrzednego SD;

- Jednym < do odbioru informacji z.sgsiedniego SD.

Aparatura obiektu rozmieszczona Jest w dwoéch naczepach /nr 112/
przystosowanych do holowania przez ciggniki siodtowe URAL«377S, Ponadto
w skiad obiektu wchodzi elektrownia potowa 5Je 93 2 ciggnikiem KrAZ =
255B, kabina rozdzielcza RK na skrzyni samochodu URAL"375Aj przyczepa
typu 2-PN-2 z dodatkowg elektrowniag potowa ESD«-30™WS/230 oraz przyczepa
kablowa 2-PN-6 z ciggniki®©a KrAzZ-255B*

Czas rozwijania i zwijania obiektu przez zatloge w sktadzie 11 zoinie»
rzy wynosi 2 godziny, Czas witaczenia do pracy bojowej wynosi; przy zasi-
laniu 2 sieci - 6 min, przy zasilaniu 2 agregatu « 8 min. Przelaczenie
z pracy dyzurnej na bojowag odbywa sie w ciggu 3 minut.

Rozmieszczenie aparatury w naczepach przedstawiono na rys,A»Obejmuje
ona;

a/ w kabinie nr 1;

- trzy zautomatyzowane miejsca pracy /I1SO-2-1, ISW»2«1,UD/]|

- aparature sprze?:enia z SRL;

» aparature synctironizacji 1 opracowywania informacji»

« aparature nadawczo-odbiorcza;

- aparature tgcznosci;

- aparature zasilania»

- wyposazenie dodatkowe»

b/ w kabinie nr 2;

- pie¢ zautomatyzowanych miejsc pracy /1S0O-2-2, 1S0-2-3» ISW-2«*2,
ISK-2-1, 1SK-2-2/;

- aparature sprzezenia z wysokosciomlerzeml
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- aparature sprzezenia z kabing nr 1»

- wyposazenie dodatkowe.

Ponadto Istnieja techniczne mozliwosci wyposazenia obiektu w tzw.
kabine nr 3 o wyposazeniu ldentycznym, Jak wyposazenie kabiny nr 2, co
zwieksza mozliwosci obiektu. Niezaleznie od tego, kabina nr 2 moze by¢
wyposazona w dodatkowe, wynosne zautomatyzowane miejsce pracy I1SO-2.

3,2. Charakterystyka zautomatyzowanych miejsc pracy

a/ Miejsca pracy I1S0~2~1, 1S0~2~2 oraz 1S0~2~3 sg pod wzgledem tech-
nicznym identyczne. Umozliwiaja one:

- obserwacje sytuacji powietrznej w sektorze odpowiedzialnosci brt
wg danych miejscowego 1 podlegtych RLP;

- podziat celéw do $Sledzenia z Jednoczesnym ich przydzieleniem kon-
kretnemu operatorowi»

- Sledzenie celéw poprzez zdejmowanie wspo6irzednych, zapis ich w pa-
mieci maszyny /ZU/, a nastepnie korekte tras;

- przyporzadkowanie celowi charakterystyk/K,T,H/ oraz numena cztero-
cyfrowego 2 Jednoczesng kontrolg zapisu na tablicy charaktery-
styk;

- inicjacje /zawigzanie/tras obiektéw wg danych z podlegtych krt;

- okreslenie i przekazywanie do kanatu tgcznos$ci bez zapisu w ZU
wspotrzednych obiektéw powietrznych;

- okreslenie umownych wspo6trzednych namiaru zrédta zakiocen;

- przekazywanie do kanatu tgcznosci komend 1 meldunkéw zakodowanych

wg tabeli sygnatéw umownych;

- wzrokowg kontrole zapisanej w ZU informacji oraz Infonnacjl prze-
kazywanej do kanatow tgcznosci;

- bramkowanie wspoétrzednych x,y /szeroka bramka 18,18 km, znamiono-
wa bramka 8,8 km, waska bramka 1,17 kmnm/.

b/ Miejsca pracy ISK-2-1 i ISK-2-2 sag pod wzgledem technicznym iden-
tyczne i umozliwiajg:

- obserwacje sytuacji powietrznej;

- Sledzenie celéw przydzielonych danemu operatorowi;

- okreslenie i przekazywanie do kanatu tacznosci bez zapisu w ZU
wspo6trzednych obiektéw powietrznych;

- bramkowanie wspétrzednych x, y»

- wzrokowa kontrole informacji zapisanej w pamieci maszyny oraz

przekazywanej w kanaty tgcznosci.
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c/ Mie.isca pracy operatorow okreslania wysokosci ISW~2~1 i ISW-2-2
umozliwiajg:

» realizacje wszystkich operacji jak ISK-2;

- obserwacje potozenia anteny wysokosciornierza w azymucie»

- zautomatyzowane lub automatyczne nakierowywanie anteny wysokoscio-
rnierza na azymut celu;

- zobrazowanie na ekranie wskazZznika wysokosci informacji o wysokosci

5.0tu celu;
- okreslenie wysokosci i dowlgzywanie Jej do s$ledzonych tras celow;
- okreslenie wysokosci i przekazywanie Jej wraz ze wspoOtrzednymi X i

y w kanat tgcZioscl bez zapisu w ZU,

d/ Miejsca pracy wyposazone w urzadzenia demonstracji UD-2 umozliwia
realizacje wszystkich operacji Jak ISW-2, a ponadto:

- zobrazowanie zadania bojowego otrzymanego z nadrzednego SD w odnie-
sieniu do jednego z sze$ciu przydzielonych celdw;

- wywotanie z pamieci maszyny i zobrazowanie zadania bojowego po-
stwionego wczesniej;

- przekazywanie w kanaty tgcznpsci komend i meldunkéw zakodowanych
wg tabeli sygnatéw umownych,

3*3. Zasady funlkc,jonowania obiektu

Istotg funkcjonowania obiektu WP-O2M jest zbi”~r i opracowanie infor-
macji radiolokacyjnej na szczeblu brt OPK oraz przekazywanie jej do SD
BRt OPK oraz do v/spoéidziatajagcych SD,BR OPK, plm OHC i PN LM, Procesy
powyzsze realizowane sg w sposob zautomatyzowany, tj, w funkcjonalnym
powigzaniu personelu SD z aparaturg automatyzacji. Schemat funkcjonalny
obiektu przedstawia rys. 5.

Zbior i ot>racowanie informacji pierwotnej ze srodkéw kompanii radio-
lokacji realizowany jest podetnie jak w obiekcie WP-O1M, lecz z wykorzy-
staniem wiekszej ilosci wskaznikéw tj, 1SO-2-3 dcy kompanii, ISK-2-1 i
ISK-2-2 operatoréw okreslania wspoétrzednych oraz ISW-2-1 i ISW-2-2 opera-
torow okreslania wysokosci. Podzial zadan pomiedzy operatoréw ISK moze
byé rézny, np,wg przedziatu wysokosci lotu celéw lub inny. Zwiekszenie
mozliwosci w zakresie okres$lania wspoétrzednych uzyska¢ mozna poprzez
wykorzystanie dodatkowego, wynosnego wskaznika ISK albo poprzez wykorzy-
stanie do tego celu wskaznika UD-2, jes$li nie wykorzystuje go punkt na-
prowadzania.
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Zbior i opracowanie wtérnej Informacji radiolokacyjnej, naptywajacej
2 podlegtych kompanii radiotechnicznych realizowany”~Jest przy udziale
oficera analizy informacji zajmujgcego miejsce przy wskazniku 1S0~2-2.
Zadaniem Jego Jest koordynacja pracy RLP poszczegélnych krt OPK. W tym
celu poréwnuje on informacje naptywajgce odjnich z danymi z miejscowego
RLP 1 na tej podstawie dokonuje selekcji meldunkéw dotyczacych tego sa-
mego celu. Jesli posterunek kompanidny przekazuje dane o celu nieobser-
wpwanym przez posterunek miejscowy, to Informacja ta stanowi uzupeinie-
nie sytuacji powietrznej w sektorze bx*t OHC. Oficer analizy dokonuje
operacji przyjecia celu i od tej chwili informacje o nim sg przyjmowane
przez obiekt WP-02M, Po wykryciu tego celu przez miejscowy RLP, dalste
Jego Sledzenie powierza sie temu ostatniemu. Porozumiewanie, sie oficera
analizy z operatorami podlegtych obiektow WP-01M realizowane Jest przy
wykorzystanlu tabeli sygnatéw umownych,

Miejsce pracy dowédcy batalionu radiotechnicznego miesci sie przy
wskazniku 1SO-2-1, na ktérym zobrazowana moze byé w zakresie 600 km za-
réowno sytuacja powietrzna obserwowana przez sSrodki ytasne batalionu, Jak
i Srodki przetlozonego oraz sgsiada. Umozliwia to dowddcy nadzor nad pra-
ca sit 1 srodkéw batalionu oraz podejmowanie odpowiednich decyzji.

Starszy nawigator GZFW posiada miejsce pracy przy urzadzeniu demonstra-
cji UD-2, Tres¢ Jego pracy stanowi kierowanie dziatalnosciag podlegtych
nawigatoréw oraz utrzymywanie kontaktu z dca brt OPK w celu zapewnienia
wspotdziatania,

W przypadku wykorzystania obiektu WP-02M w zespole innych sSrodkéw
automatyzacji, np, WP-OAM lub WEKTOR-2WE, dowddca brt OPK zajmuje miej-
sce pracy przy innej aparaturze* Praca bojowg WP-02M kieruje wowczas
oficer operacyjny brt OHC z miejsca pracy 1SO-2-1, natomiast Ut)-2 wyko-
rzystywane moze by¢ Jako wskaznik ISK. Czwarty wskaznik ISK stanowi
ISO-2-2, poniewaz z WP-02M nie Kkieruje sie wowczas podlegtymi kompaniami.
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A, Charakterystyka taktyczno-technlczna obiektu VP~-QAM
A.l. Przeznaczenie, zadania 1 mozliwosci bo.iowe

Obiekt V,T-OWM stanowi element zautomatyzowanego systemu dowodzenia
wojsk OPK na szczeblu taktycznym 1 moze by¢ wykorzystywany na PISD obej-
mujacym SD brt OPK, SD plm OPK 1 PN LM i realizujgcym funkcje zapasowe-
go SD KOPK. Obiekt moze by¢ réwniez wykorzystywany w wojskach lotniczych
frontu, na SD DM dziatajacej w systemie obrony powietrznej.

Zastoso>ranie obiektu umozliwia zautomatyzowang realizacje zadan zbio-
ru 1 opracowania informacji o S3tuacji powietrznej nadchodzacej ze zro6-
det zautomatyzowanych 1 wilasnych SRL, zobrazowania tej informacji na
SD plm, odbioru i zobrazowania zadan bojowych z SD KOPK, wypracowania
propozycji decyzji dcy plm OPK na wykorzystanie sit pulku do odparcia
nalotu przeciwnika powietrznego oraz stawiania zadan bojowych podlegtym
punktom naprowadzania wyposazony w aparature automatyzacji.

Aparatura obiektu umozliwia:

- wspoétprace w zautomatyzowanym systemie dowodzenia z obiektami
VP-02M /RPT-21 lub RPT-20/, WP-01M /RPT-11 lub RPT-10/, WP-11, WP-15M,
WS-11M lub CYBER-W oraz PORIi

- sprzezienie ze stacjami radiolokacyjnymi typu P-40, P-37, P-12M,
P-12NP, P-18 oraz namiemiklem ARP-6 /jednoczes$nie dwie SRL/ - z miejsco-
wego RLP oraz z trzema obiektami WP-11 oraz Jednym WP-15MJ

- zbior, opracowanie 1 zobrazowanie informacji o 60 obiektach powiet-
rznych /w tym 40 celéw i 20 wiasnych samolotéw/ w zakresie parametrow

ich lotu:
- odlegtosci - do 1200 km;
- wysokosci - do 63750 n»
- predkosci - do 4500 km/godz;

- dowodzenie /jako ZSD KOPK/ dodatkowo: dwoma plm OPK, piecioma PNLM
i piecioma oddziatami wojsk rakietowych OFK;
- odbidér informacji o sytuacji powietrznej z pieciu zrédet wyposazo-
nych w obiekty WP-02M lub WP-01M
- Wymiane informacji ze wspoipracujagcymi obiektami w formie standardo*
wych  32-bltowych kodograméw, z predkoscig modulacji telegraficznej
60 boddéw, w nastepujacych kanatach transmisji danych:
“ nadawczych: 6 kanatéw powiadamiania 1 13 kanatdw dowodzenia;
- odbiorczych: 10 kanatéw powiadamiania 1 8 kanatéw dowodzenia;
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Aparatura obiektu miesci sie w czterech naczepach /nr 6,7,8,9/ typu
936 przystosowanych do holowania ciggnikami siodtowymi URAL-377S. Ponad*
to do wyposazenia obiektu nalezg: kabina rozdzielcza RK na samochodzie
URAL-375A, dwie elektrownie potowe 5Je 93 z samochodami"Ciggnikami
KrA7~255S oraz elektrownia potowa ESD*30"V/S/230 na przyczepie 2*PN«2,

Obiekt rozwija sie w specjalnych boksach przy SD brt OFKlub na placu o
przyblizonych wymiarach 50x60 m. Czas wiaczaenla i przygotoikmaiia,do pra-
cy bojowej aparatury rozwinietego uprzednio obiektu wynosi?

* przy zasilaniu z sieci 10 min.i

“ przy zasilaniu z elektrowni potowej 12 min.

Czas przejscia z potozenia dyzurnego w bojowe 2 min.

4,2, Ogélna charakterystyka aparatury

Kabina nr 6 stanowi zasadnicze pomieszczenie zespotu dowodzenia plm
OPK, Mieszczg sie w niej zautomatyzowane miejsca pracy osOb*funkcyjnych
dwa planszety elektronooptyczne PP-I1l,blok monitorow TEP,dwa wskazniki
naprowadzania IN oraz aparatura sprzezenia z SRL, aparatura zobrazowa-
nia AO-1M KSENOM,aparatury sprzezenia z BMCi szafy zasilania planszetow.
Planszety elektronooptyczne i monitory wyposazone sga w lulpity WDM przez-
naczone do sterowania nimi oraz wprowadzania do BEMC komend i realizacji
wstepnych kalkulacji nawigatorskich,

Kabina nr 7 miesci aparature transmisji danych /21 odbiornikéw i 24
nadajniki/, aparature teletransmisji /ATT SOSNA/, aparature sprzezenia
z obiektami WP-11 /szafa WK/, synchrodeszyfrator, przelicznik wspotrzed-
nych, aparature I™ontroli i synchronizacji /szafa KS/ oraz wskaznik tech-
niczny ITR-.miejsce pracy inzyniera aparatury.

Kabina nr 8 zawiera zestaw obliczeniowy WK-IM ARGON, w ktérego skitad
wchodzg?

- specjalizo'vane urzadzenia przelicznikowe SFU-R i SPU«Sz, rsalizajfg*
ce algorytmy opracowania infonnacji radiolokacyjnej oraz wstepiych kal-
kulacji nawigatorskich; \

* szafa \Wx stuzgca do sprzezenia SRJ-Sz z blokiem pamieci;

- szafa WD stuzgca do sprzezenia SPU-R z blokiem pamieci;

- szafa FAK przeznaczona do kontroli pracy urzadzenia r miejsce pra-
cy inzyniera aparatury ARGON;

- blok pamieci bebnowej ZU-1, posiadajgcy 100 sektoréw, z ktdrych
60 przeznaczonych jest do przechowywania danych o obiektadi powietrznych;

- szafa powielania sygnatéw RS;

- szafy KO i KU zawiei-ajgce wyposazenie kanatldw powiadamiania i dowo-
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dzenla. W kanatach powiadamiania cyrkuluje wytacznie informacja o sytu-

acji powietrznej. W kanatach dowodzenia przebiega informacja o zadaniach
bojowych, stanie gotowosci bojowej i rezultatach dziatan bojowych. Kazda
informacja przekazywana Jest trzykrotnie. Jes$li dwa razy informacja Jest
zgodna ze soba, to wowczas przekazywana Jest do zobrazowania.

Kabina nr 9 stanowi pomieszczenie dla zespotu dowodzenia SD brt OPK.
Znajdujg sig w niej zautomatyzowane miejsca pracy osob funkcyjnych -
planszet elektro-optyczny PP-lI, blok monitoréw TEP, pulpit WOM trzy
wskazniki typu STRZALA-W1 /1O, IU oraz IPP/.

Planszet elektronooptyczny PPl Jest skonstruow-any analogicznie Jak
PP-1l, Jednak pracuje w innym rodzaju pracy. Informacja nadchodzaca z
zestawu obliczeniowego przechodzi najpierw na PP—, gdzie dokonywane
Jest wstepne opracowanie informacji i dopiero po tej czynnosci przecho-
dzi na planszety pracujace w rodzaju pracy II.

Wskaznik dowodzenia IU przeznaczony Jest do kierowania pracag podleg-
tych $rodkéw radiolokacyjnych i umozlivda obserwacje sytuacji powietrz-
nej w sektorze brt OPK.

Wskaznik utozsamiania /identyfikacji/ 10 przeznaczony Jest do wstepne-
go opracowywania informacji radiolokacyjnej celem selekcji informacji
dotyczacej tych samych obiektéw. W ztozonej sytuacji wskaznik moze praco-
wa¢ w rodzaju pracy "lupa elektronowa” zobrazowujgc sytuacje w promieniu

75 km od wybranego punktu.

Wskaznik retranslacji IPP przeznaczony Jest do zobrazowania sytuacji
w powietrzu na dalekich podejsciach.

Rozmieszczenie aparatury i miejsc pracy w kabinach obiektu WP-04M
przedstawiono na rys.6. Fbzostate miejsca pracy SD brt OPK znajdujg sie
w obiektach WP-15 i* WP-02, Zautomatyzowane miejsca pracy osob funkcyj-

nych SD plm OPK i SD brt OPK moga by¢ wyniesione do pomieszczen statych,
i

4,3. Funkcjonowanie obiektu

Zasade dziatania aparatury obiektu WP-04M ilustruje schemat funkcjo-
nalny przedstawiony na rys.7.

Informacje o sytuacji powietrznej zakodowane w 32-bltowych kodograraach
typow 5,6,11,12,17 nadchodzg od zrodet informacji kanalami powiadamiania
do aparatury telegrafii akustycznej SOSNA roZnieszczoned w przyczepie
nr 7, skad kierowane sg do poszczegdlnych odbiornikéw kanatowych /w sza-
fach P-2M/. Odbiorniki przeksztatcaja informacje z postaci szeregowej
na rownolegtg oraz dopisujg do nich wielkosci state dla kazdego zrodia*
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réznice wspotrzednych jx)totenla tego zrdodta
1 obiektu V/P-0O4m /dCq ~ kat zbieznosci potudnikéw/. Przyjeta informacja
za posrednictwem bloku sterujgcego OS kierowana Jest do przelicznikow
wspotrzednych /rozmieszczonych w szafie R-09/ skad /znéw za posrednic-
twem bloku 0S/ przechodzi do synchrodeszyfratora SD-M, sterujgcego pra-
ca wskaznikow obserwacji okreJd:ned aparatury PAUTINA /1J.ITR, IN, IU, 10,
IPP/. Informacja ta wyswietlana Jest na nich sposobem chwilowym /tzn.w
momencie odbioru/ 1 nie przechodzi do planszetéw aparatury KSENON na
SD plm.

Przeliczona Informacja odbierana Jest rownoczes$nie.przez blok KO ste-
rujacy pamiecig obiektu. Jezeli w obserwowanym sektorze liczba celdw nie
przekracza 60, to informacja o kolejnym celu zapisywana Jest w wolny
sektor pamieci bebnowej ZU-1. Jes$li celéw Jest wiecej, to blok KO umozli-
wia zapis infonnacji wg kazdorazowej decyzji oficera analizy, za$ pozo-
state cele bedg zobrazowywane sposobem chwilowym.

Informacja zapisana w ZU-1 poprzez powielacz RS i blok sprze&enia WD
kierowana Jest do przelicznika SPU-R realizujgcego algorytm opracowania
informacji radiolokacyjnej /zatacznik nr 1I/. Informacja opracowana w
SPU-R powraca ponownie do swojego sektora pamieci, skad pobierana Jest
/za posrednictwem powielacza/ zaréwno przez aparature PAUTINA Jak i KSE-
NON, Na wskaznikach grupy PAUTINA zobrazowywana Jest w postaci symboli
migocaigcych, "domagajacych sie obstiazenla”. W aparaturze KSENON infor-
macja taka wyswietlana Jest sposobem chwilowym na planszecie PP-I-I.

Ze stanowiska pracy oficera analizy realizowana Jest operacja "zdjecia
migotania” celu, co stanowi pokwitowanie przyjecia celu. Informacja wy-
Swietla sie wowczas w sposdb ciagty na wskaznikach grupy PAUTINA 1 poja-
wia sie /w sposdb migoczacy/ na planszetadi PP-Il w kabinie 9, sygnali-
zujac personelowi SD plm OPK pojawienie sie nowego celu. Ftotwierdzenle
przyjecia informacji o celu na SD plm OHC stanowi operacja "zdjecia,
migotania |1" przeprowadzana ze stanowisk pracy PP-lIl w kabinie 9.

Informacje nadchodzace do obiektu WP-OAM w kanatach dowodzenia /tj.
kodogramy typow 10,30-3” 1 38 z SD nadrzednego lub 10,15-16, 18-29 i 36
z podlegtych i wspétdziatajagcych SD/ po odbiorze przesytane sa za posred-
nictwem blokéw sterujacych OS /w kabinie 7/ 1 KU /w kabinie 8/ do pamie-
ci ZU-1, skad poprzez powielacz RS i blok przeksztatcajgcy PT kierowane
sg do urzadzen zobrazowania aparatury KSENON? PP-1, PP-I1lI, TEP oraz ELI.

Opracowane przez aparature 1 zobrazowane informacje o sytuacji powie-
trznej,© stanie gotowosci bojowej i aktualnych dziataniach wlasnych sit
i Srodkéw oraz zadania bojowe nadchodzace z nadrzednego SD stanowig i>od-
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5. Oftdolna charakterystyka obiektu WS/NIM

Obiekt WS-11M ,jest przeznaczony do zcentralizowanego zautomatyzowane-
go dowodzenia oddziatami VfLLMWRE i WRt i stanowi aparature automatyza-
c.li SD korpusu OPK i brygady radiotechnicznej OPK,

Obiekt wykonany Jest Jako stacjonarny. Skiada sie z dwoéch poétkomple-
téw: podstawowego i rezerwowego> ktdére mogg pracowaé¢ w nastepujacych

wariantachs

1 “ wilaczony podétkomplet podstawowy, zas rezerwowy Jest wigczony 1
przygotowany do pracy»

2 - rezerwowy poOtkomplet pracuje, za$ podstawowy przygotowany do pracyj

3. - pracujg obydwa poétkomplety /wariant wykorzystywany wyjatkowo, w
ztozonej sytuacji powietrznej/.
W sktad obiektu wchodza /w kazdym poétkomplecte/
- aparatura zbioru 1 przekazywania informacji ASPD-1M "PAUTINA”!
- zestaw obliczeniowy VW/K-IM “AROON";
- aparatura zobrazowania AO-1M “KSENON”»

- aparatura tgcznosci.

Pod wzgledem konstrukcyjnym kazdy potkomplet zbudowany Jest podobnie
Jak pojedynczy obiekt WP-04m. Dodatkowo w aparaturze ASPD zainstalowany
Jest blok WI, stuzgcy do komutacji sygnatéw przy zmianie wariantéw pra-
cy, a ponadto Jest zwiekszona do trzynastu liczba wskaznikéw STRZALA-W1,
Aparatura KSENON obiektu WS-11M posiada 14 planszetow elektronooptycznych
oraz pi”™ zestawéw monitorow TEP. Zestawy obliczeniowe kazdego poétkomple-
tu sa ldentyczne Jak w WP-O"M.

Mozliwosci wspotpracy z urzadzeniami zevnetrznymi oraz pozostate dane
taktyczno-techniczne obiektu nie odbiegaja od odpowiednich charakterystyk

WP-04M.



6. OK<blna charakterystyka obiektu WP-15M

Obiekt WP-15M Jest przeznaczony do podétautomatycznego okreslania wspok
rzednych zrédet ciggltych zakiocen aktywnych. Obiekt pracuje w systemie
WDZEJJai- IM 1 moze wspotpracowa¢ z dowolnym SD systemu, z ktérym sprzec
zone sg posterunki radiolokacyjne w liczbie nie mniejszej niz trzy.Obiekt
okresla wspotrzedne zrédet zakidcen aktywnych metoda trlangulacji i prze-
kazuje Je automatycznie do SD, z ktérym wspoipracuje.

Zadania realizowane przez aparature WP-15M:

« odbidér informacji nadawanych z posterunkéw radiolokacyjnych /pracu-
jacych w systemie VDZDUCH-1M/ ze znacznikiem "PELENG" /kodograrau typu
IA/Zi

- opracowywanie i zobrazowanie informacji o namiarach /analiza, obli-
czanie skitadowych predkosci i wysokosci lotu nosicieli zakldcen/j

- zobrazowywanie na wskaznikach obiektu peinego lub skréconego formu-
larza oraz przekazywanie informacji zakodowanych wg cyklu 727" do RLP
poprzez SD, z ktorym Jest bezposrednio sprzegniety.

Aparatura obiektu umozliwia:

- zbidér informacji o sytuacji powietrznej /namiarow/ z 6 posterunkéow
radiolokacyjnych poprzez aparature automatyzacji SD brt OPK /WP-O4m lub
inna/»

- nadawanie informacji do wspotpracujgcego obiektu SD brt OPK w Jed-
nym kanale tgcznosci»

- opracowywanie informacji o 10 nosicielach zaktécen z nastepujgcymi
btedami $redniokwadratowyml:

- wg wspb6trzednych ptaskich C7x mOy » 2,3 km
- wg wysokosci CHm 2 km
- wg predkosci « 37,5 ra/s;
- zobrazowanie informacji na wskaznikach, w zakresie 300 lub 600 km.

Aparatura obiektu rozmieszczona Jest w naczepie typu 936 przystosowa-
nej do holowania przez ciagnik siodtowy URAL-377S. Naczepe rozwija sie
przy obiekcie automatyzacji SD brt OPK w odlegtosci nie przekraczajgcej
30 m.,Zasilanie Jest podawane z kabiny RK obiektu WP-O"M.

Obiekt WP-15M Jest wyposazony w trzy zautomatyzowane miejsca pracy:

- ISO - wskaznik starszego operatora, ktory przeznaczony Jest do kie-
rowania pracag, podzialu namiaréw pomiedzy operatoréw ISK, grupowania

namiarow;
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- ISK - dva miejsca pracy operatorow przeznaczone do prowadzenia na-
miarow.

Informacja o nosicielach zakidécen aktywnych przychodzi do obiektu
WP-15M z pododdziatéw radiotechnicznych wyposazonych w aparature WP-OIM
lub WP-02M /SRL tych pododdziatéw powinny posiada¢ kanaty pelengacyjne/
Informacja ta przychodzi w postaci umownych wspoéirzednych zrodia zakio-
cen, w odlegtosci 200 km na namiarze azymutu i 75 km na namiarze wysokos-
ci. Na ekranach wskaznikéw ISO i ISK informacja ta wyswietlana Jest w
postaci linii, 2z poczatkiem w miejscu stania SRL. Realizacja tego proce-
su odbywa sie automatycznie, wg algorytmu "A" /rys.8/.

Na podstawie informacji wyswietlanej na ekranach, starszy operator
anglizuje sytuacje i grupuje pelengi odnoszace sie do Jednego celu. Dal-
sze sprawdzanie prawidtowosci tej oceny, a takze okresowa kontrola ix)d-
czas pracy bojowej odbywa sie w przeliczniku SPU.

Starszy operator w toku pracy bojowej dokonuje rozdziatu celéw lub
sektoréw odpowiedzialnosci miedzy operatoréow, ktérzy ze swych miejsc
pracy przy wskaznikach ISK opracowujg informacje. Po opracowaniu wprowa-
dzonych namiaréw wg algorytmu i automatycznym przejeciu celu do dal-
szego S$ledzenia, namiary przestaja by¢ wyswietlane, a w ich miejsce poja-
wia sie formularz celu. Informacja w tej postaci przekazywana Jest na SD.

W czasie pracy istnieje mozliwos¢ wymiany innych informacji /komend,
meldunkéw/ z wykorzystaniem cyklu 727" z pulpitu starszego operatora.
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Rya.8. Aparatura obiektu WP-15M
a/ schemat iiinkc;)onalny,
b/ algorytm "A"
c/ algorytm "B"



7. Charakterystyka taktyczno""techniczna obiektu V/P-11M
7.1. Ogo6lne dane

Oblelct WP-11 przeznaczony Jest do zautomatyzowanego naprowadzania
samolotéw lotnictwa mysliwskiego na cele powietrzne. Stanowi on podsta-
wowe wyposazenie zautomatyzowanego punktu naprowadzania, w skiad ktoére-
go moze wchodzi¢ ponadto obiekt WP-O2M, RPT-20, RFT-21 lub SRL oraz wy-
sokosciomierze. ‘e

Obiekt zapewnia naprowadzanie trzema metodami /manewr, przechwycenie,
poscig/, i w tym celu wypracowuje i przekazuje do pokitadowej aparatury
mysliwca /ARL-S lub ARL-SM/ nastepujgce komendy:

a/ komendy ciggte:
1/ nakazany kurs /128 wartosci komend w przedziale O"-360®/»*
2/ nakazana wysoko$¢ lotu /126 wartosci w przedziale 500-30 OOOnv;
3/ nakazana predkos¢ /85 wartosci w przedziale 600-3600 km/godz,/i
4/ odlegtos¢ mysliwca do celu /126 wartosci w przedziale O-100kmvI

5/ predkos$¢ zblizania sie do celu /10l wartosci w przedziale
0-7200 km/godz/;

6/ kat podniesienia celu wzgledem mysliwca /31 wartosci w przedzia«
le t n2,2°/;

7/ nakazana skladowa pionowa predkosci /121 wartosci w gakresie
+ 360 m/s/;

8/ azymut potozenia celu wzgledem mysliwca /128 wartosci w prze-

dziale 0n- 360°/;
b/ komendy Jednorazowe:

1/ trzy wartosci komendy zakretu: lewo", "Prosto","W prawo"i

2/ komenda konca naprowadzania 1 "Przecelowanie"»

3/ komenda konca naprowadzania 2 "Powro6t"?

4/ cztery wartosci komendy odlegto$ci do celu: "1", "2", "5" 1
"Odboj";

5/ dwie wartosci komendy pc¢isfery ataku?

6/ osiem wartosci komend warunkéw lotu: "Z dopalaniem”, "Kombino-
wany", "Przelotowy", "Znizanie 1" , "Znizanie 2", "Rezerwowy 1"
"Rezerwowy 2", "Rezerwowy 3"»



7/ dwie wartosci komend dopalania: "Dopalanie wilaczyc¢","Dopalanie
wytgczyc"”;

8/ komenda wiaczenia zarzenia pocisku rakietowego "Zarzenie"»
c/ komendy wspotdziatania;

1/ dwadzies$cia komend "Numer fali";

2/ osiem komend "Numer rozstepu";

3/ trzy komendy "Numer szyfna*!
Aparatura obiektu pracu®je w nastepujacych zakresach;

- wspotrzedne x,y m + 600 kra»

- wysokos¢ lotu mysliwca H=500-30000 m»

- predkos¢ lotu celu i mysliwca » 500-3600 km/godz;

- kat zakretu mysliwca podczas naprowadzania metoda manewru: 0-315°»
- czas trwania cyklu naprowadzania t™ « 0-30 min»

- promie¢ zakretu mysliwca ®» 10-80 km»

- droga mysliwca po wykonaniu zakretu 1™ « 0-120 km.

Jeden obiekt WP-11M wyposazony w odpowiednie $rodki tacznosci umozli-
wia jednoczesne naprowadzanie dwoéch grup mysliwcéw na dwa cele. Przy
dwéch obiektach mogacych wchodzi¢ w skiad PN przyjmuje sie mozliwos$ci
trzech naprowadzen z rezerwacjg aparatury do jednego naprowadzania.

Zasieg przekazywania komend na poktad mysliwca jest zalezny od wyso-
kosci jego lotu i przy zastosowaniu telemetrycznej radiolinii typu
R-82A tPM okreslany moze by¢ wg wzoru;

- - il
Dpapr = /120 - 1307 yfhg

gdzie; hg - wysokos$¢ lotu samolotu w km.

7.2. Sktad i przeznaczenie aparatury

W sktad obiektu wchodza:

- przyczepa /nr 5~/ z aparaturg;

- elektrownia potowa ESD-60 /2 agregaty po 30 KW/»

- samochdd ZIt - 157K z czesciami zapasowymi;

- dwa ciagniki KrAzZ - 255B.

Ponadto z aparaturg wspotpracuja dwie radiostacje typu R-824 tPM lub
R-8"A,

Aparatura obiektu rozmieszczona w przyczepie nr 5 obejmuje aparature
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przyrzagdowego naprowadzania AFN-1M KASKAD oraz czg$¢ aparatury radto-
Itnil telemetryczne:) ARE-M UZOR /ktdrej pozostata czed6¢ stanowig radio-
stacje R-824 tPM lub R-844 oraz wyposazenie pokiadowe na samolocie'-
ARL-SM/.

W sktad aparatury APN-1M wchodza:

a/ ulStiLl.aEm?2]astra2ji.Ln£20liak-;lL /wskaznik UD-M, blok mieszacza SM-M
blok komutacji markeréw SK/. Stuzy do obrazowania sytuacji w powietrzu
przekazywanej z miejscov~ch SRL I""z WP-02M /RPT-21 lub RPT-20/, odzwier-
ciedlenia przebiegu naprowadzania i do wskazywania obiektow powietrz-
nych operatorom USD;

~/ N skladzie czterech urzadzen zdejmowa-
nia danych USD-M, szafy ogdélnej pS-M i bloku sprzezenia z wysokosciomle-
rzem RB-5M. Przeznaczony do pdétautomatycznego mierzenia i wprowadzania
do uktadu przeliczajgcego /SR?/ wspoéirzednych celu i mysliwca /x,y,H/
oraz sktadowych predkosci celu

c/ uktadprzeliczajacy /SRP/ w skitadzie:

- dwa urzgdzenia przeliczajagce SRP-M /po jednym w kazdym kanale na-
prowadzania/ stuzace do rozwigz3dwania zadan naprowadzania mysliwcéw na

cele;

—dwa urzadzenia wskazywania celow PCU stuzgce do wypracowIwanla
jednorazowych komend wskazywania celéw.

W sktad aparatury radiolinii telemetrycznej ARL-M "LAZUR" wchodza:

n/ w sktadzie szyfratora 2LAU-2,
bloku kontrolnego LAU-51, recznego nadajnika komend RDK oraz pulpitu
zdalnego sterowania tAU-23J

®/ il"astacje typu R-824-tPM lub R-844 /dwie sztuki na jednag przy-
czepe nr 5V/;

f/ ARL-SM, w sktadzie: radioodbiornik
Zt-5, pulpit sterowania 2LAS-23-M oraz blok wypracowania danych 2tAS- -
33M.

Rozmieszczenie aparatury w przyczepie nr 5" przedstawiono na rys.9.
7.3. Funkcjonowanie obiektu

W przyczepie aparatowej rozmieszczonych jest pie¢ miejsc pracy:
dla jednego nawigatora i czterech operatoréow urzgdaen USD-M.

Miejsce pracy nawigatora naprowadzania znajduje sie przy wskazniku



szyfrator urzadzenie

LAU-2M . ... kontrolne
LAU-51 M

LEGENDA
u‘ informacja pierwotna

---informacja wtérna

« sterowanie procq
~dane wypracowane w USD.SRP i PCU
....komendy naprowadzania
Aparatura~obiektu WP-11M

a/ rodnieszczenie aparatury w przyczepie nr %
b/ schemat funkcjonalny APN-IM
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urzagdzenia UD-M, wokoi ktérego roznieszczone sg urzadzenia przeliczniko-
we SRP-M i pulpity sterowania aparaturg APN-1M, ARE-NM oraz tgcznosci.
Z tego miejsca dokonuje sie wyboru posterunkéw radiolokacyjnych, z kto6-
rych przyjmowana bedzie informacja, wskazywania peléw operatorom USD-M,
sygnalizacji do operatora wysokosciomierza, wprowadzania do SRP-M wszys-
tkich niezbednych danych do rozwigzywania zadan naprowadzania, utrzymy-
wania tacznosci radiowej z samolotami naprowadzanymi,a takze utrzymywa-
nia tacznosci telefonicznej i dynamicznej z SD i podlegtymi RLP.

Miejsca pracy operatorow USD-M znajdujg sie przy poszczegdlnych urzg-
dzeniach. Kazdy operator $ledzi Jeden przydzielony mu obiekt powietrzny
/cel lub mysliwiec/, przy czym urzadzenia majg state przeznaczenie - w
zaleznosci od sSledzonego obiektu. Nawigator porozumiewa sie z nim glosem
lub przez urzadzenie gtodsno mowiagce, a takze za pomocg specjalnie prze-
widzianej sygnalizacji sSwietlnej, zapewniajacej wzajemng informacje i
przekazywanie zasadniczych komend.

Informacja o sytuacji powietrznej nadchodzgca ze zrédet pierwotnych
/SRL/ lub wtérnych /obiekty WP-02M, WP-02U, RPT-20, RPT-21, WP-04M,PORI/
Jest wyswietlana na wskaznikach urzadzen UD-M i USD-M. Pierwotna infor-
macja odwzorowywana Jest na wskazniku urzadzenia UD-M w biegunowym ukta-
dzie v/spotrzednych w postaci sygnatdw echa od celu, znacmikéw rozpozna-
nia i aktywnej odpowiedzi. Wtdrna informacja odwzorowywana Jest w prosto-
katnym uktadzie wspoétrzednych w postaci symboli oraz cyfr /swodj saraolot-
I0°zyzyk, cel - w zaleznosci od tego, ktére zrodio przelcazuje danes krop-
ka, zero, Jedynka lub mysInik/. Na wskaznikach moze by¢ odwzorowywana
rownoczes$nie informacja pierwotna i wtoérna.

Procz tego na wskazniku UD-M wyswietla sie sze$¢ znacznikéw /markeréw/,
z ktorych dwa oznaczaja potozenie rubiezy przechwycenia celu dla kazdego
kanatu naprowadzania, za$ cztery odzwierciedlajg potozenie S$rodkéow sek-
toréw obserwowanych na wskaznikach USD-M. Sg to tzw. markery celow i my-
Sliwcow.

Wskaznik STRZALA-W1 urzadzenia UD-M zobrazowuje sytuacje powietrzng
w zakresie odlegtosci 300 lub 600 km. Urzadzenia USD-M wyposazone sg w
dwa wskazniki, z ktérych prawy stuzy no obserwacji wysokosci Sledzone-
go obiektu, zas$ lewy przedstawia selctor 30x30 km wybrany z przestrzeni
objetej wskaznikiem urzadzenia UD-M.

7 ,A. Onraco\"na™anle danych w aparaturze obiektu

Urzadzenia USD-M sg podzielone na USD-M celu i USD-M mysliwca. Skon-



struowane sg ldentyCziie, zas$ rdoznia sie wylacznie sposobem podigczenia
ich do SRP-M. Sa to zautomatyzowane przyrzady przeznaczone do:

- okreslania trzech wspotrzednych /x,y,H/ celu lub mysliwca oraz skta-
dowych wektora predkosci celu;

- zautomatyzowanego $ledzenia Celu lub mysliwca wg wspoétrzednych na
podstawi.e danych informacji pierwotnej i wtdrnej;

- przekazywania wartosci wspo6trzednych celu i mys$liwca oraz sktado-
wych wektora predkosci celu do SRP-M, celem rozwigzania zadan naprowa-

dzania.

Urzgdzenia USD-M mogg pracowa¢ w ukitadzie wspotrzednych prostokatnych
lub w uktadzie biegunowym, zaleznie od typu zrédta informacji.

Azeby operator USD-M moégt obserwowaé cel powietrzny, nawigator powi-
nien wskaza¢ nu ten cel poprzez pokrycie na swym wskazniku znacznika
celu ze znacznikiem echa od celu. Na silniki ukiadu S$ledzenia znajduja-
cego sie w USD-M podawane sa woéwczas napiecia, ktére powodujg przemiesz-
czenie sie sektora obserwacji w rejon celu. Wartosci wspo6trzednych celu
odwzorowuja sie na ruchomych skalach USD-M /x i y w prostokatnym ukita-
dzie wspotrzednych lub ~ i D wuktadzie biegunowym/.

Maksymalny czas odpracowania przez ukiad sledzenia zadanych wartosci
X1y /lub” 1 D/ wynosi nie wiecej niz 30 s, a dokladno$¢ odpracowania
przy wskazaniu celu wynosi + 2 km.

Jezeli w sektorze obserwacji znajduje sie cel,powietrzny, to na wskaz-
niku USD-M pojawia sie znacznik echa tego celu. Okreslenie wspdtrzednych
polega na poréwnaniu napie¢ odzwierciedlajgcych wspo6trzedne celu iy
z napieciem na potencjometrach wspétrzednych, odwzorowujacych przyrzado-

we wspotrzedne znacznika celu na wskazniku yprzn* znacznik
echa celu pokrywa sie ze znacznikiem celu, to napiecia sg roévne i wspo6t-
rzedne Xe i sg réwne przyrzadowym i yph*

Zadaniem operatora Jest doprowadzenie do tej rowno$ci, przez pokrywa-
nie obydwi znacznikéw. Pokrycia /wprowadzenia korekty x 1 y/ dokonuje
sie za pomoca odpowiedniego odcttylania dzwigienkt sterujgcej, zmienia-
J%c ~rz' ~prz* Sledzacy wypracovAide nowe wartosci wspotrzednych
srodka sektora. Po wprowadzeniu korekty, w ciagu 1,5-2s mechanizm prze-
suwa znacznik do srodka sektora, lecz z nowymi wspoirzednymi. Przy na-
stepnym pojawieniu sie znacznika echa celu, Jes$li cel ten bylby nieru-
chomy, znaczniki bytyby ze soba pokryte. Jezeli cel porusza sie, to na
ekranie znowu zauwazalne bedzie rozdzielenie znacznikéw 1 operator po-
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winien ponomie wprowadzi¢ korekty /doprowadzi¢ do ich pokrycia sie/.

Wskaznik wysokos$ci USt~M posiada znacznik wysoko$ci w postaci piono-
wej linii z punktem w Srodku. W przypadku pracy USD-M wg danych ze zro-
det wtérnych, z chwila pojawienia sie na wskazniku wspoétrzednych znacz-
nika celu, na wskazniku wysokosci pojawia sie znacznik wysokosci tego
celu. VW czasie pracy USD-M wg danych SRL , na wskaZniku tym pojawia sie
sygnat echa od celu pochodzacy z wysokosciomierza wspotpracujacego z
urzadzeniem. W ohu przypadkach okres$lenia wysokosci/ dokonuje sie metoda
poréwnania napie¢ znacznika wysokosci z napieciem na'potencjometrze wy-
sokos$ci* Zadaniem operatora jest pokrycie znacznika wysokosci z sygna-
tfem echa na wskazniku za pomoca pokretta wysokosci. Zmierzona wartosé
wysokosci jest odwzorowywana na ruchomej skali.

Urzadzenie USD-M posiada ukitad pozwalajacy wypracowywaé¢ skitadowe wek-
tora predkosci celu /w odniesieniu do mysliwca skladowe te okreslane sg
\f SRP-M/ oraz w spos6b zautomatyzowany $ledzi¢ wspétrzedne celu i samo-
lotu mysliwskiego.

Proces sSledzenia obiektéw powietrznych polega na pokrywaniu /za pomo-
cg przetacznika sterujacego/ znacznika urzgdzenia USD-M z kolejnyrai znacz-

nikami echa od celu. Po kilkakrotnym wykonaniu tej operacji operator usta-

la predko$¢ zmiany wspoétrzednych i woéwczas znacznik celu w kazdym kolejnym
cyklu obserwacji bedzie pokrywat sie ze Srodkiem ekranu. Niezgodnosci
wspotrzednych moga pojawia¢ sie na skutek zmian parametrow lotu celu lub
w wyniku btedéw przyrzadowych'.

Siedzenie mysliwca odréznia sie od $Sledzenia celu tym, ze z urzadzenia
SRP-M do USD-M mysSliwca ciggle naptywaja wartosci skiadowych predkosci
tego obiektu dla programowania ruchu znacznika zgodnie 2z wyznaczonym kur-
sem 1 predkoscig. Wprowadzenie tych wartosci jest niezbedne dla dokladne-
go Sledzenia oraz utlatwienia pracy operatora podczas wykon¥wania przez
samolot zakretéw, kiedy ciggle zmieniajg sie wartosci skltadowych predkos-
ci, Podczas $Sledzenia samolotu operator okresla niezgodnosci jakie zacho-
dza miedzy znacznikiem a sygnalem echa, tj. pomiedzy wspotrzednymi obli-
czonymi /zadanymi/ i rzeczywistymi. Niezgodnosci te powstajg na skutek
wptywu wiatru, bledow aparatury i innych czynnikow.

Z urzadzenia USD-M wyspotrzedne x,y celu i samolotu mysliwskiego oraz
sktadowe predkosci celu ch’ V  podawane sg w postaci napie¢ z odpowled-
nich potencjometrow do urzadzenia SRP-M 1 PCU w celu rozwigzania zadan

naprowadzania.
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,  Rozwiazywanie zadan naprowadzania dokonywane Jest przez aparature
SRP-M drogg rozwigzywania uktadu réwnan uwzgledniajacych wzajemne po-
tozenie /wspo6irzedne/ celu i mysliwca, predkos¢ i kurs celu, nakazang
stata lub zmienng predkos¢ lotu samolotu mysliwskiego i inne czynniki.
Roéwnania te zalezg od przyjetej przez nawigatora metody naprowadzania.

Wspotpracujacy z SRP-M przyrzagd POJ, na podstawie informacji wynikaja-
cych z przebiegu naprowadzania /dostarczanych z SRP/ oraz wprowadzonych
przez nawigatora informacji wolnozmiennych, wypracoywje komendy Jednorazo*
we.

Niezaleznie od rodzaju, wszystkie komendy dostarczane sag do szyfrato-
ra celem zakodowania,a nastepnie za pomocag radiostacji przekazywane sg
na poktad samolotu. Kontrole nadawania komend umozliwia urzadzenie kon-
trolne, zbudowane podobnie Jak cze$¢ pokiladowa radiolinil i rozmieszczo-
e w przyczepie przy stanowisku nawigatora.

Zakonczenie

Przedstawione w niniejszym skr3pcie charakterystyki srodkéw automaty-
zacji dowodzenia majg charakter ogolny, utatwiajacy zrozumienie gtéwnych
zagadnien zwigzanych z fdnkcJonowaniem tych Srodkéw. Opanowanie powyz-
szych wiadomosci umozliwi¢ powinno planowanie wiasciwego wykorzystania
$rodkow typu VIOZEUCH-1M w zautomatyzowanym systemie dpwodz”ia wojsk OPK
w toku dziatan bojowych. Rzeczywiste postugiwanie sie urzadzeniami wyma-
ga dalszego studiowania materiatdw teoretycznych oraz ¢éwiczenia umiejet-
nosci manualnych.

Wykaz literatury

1. "Informator sprzetu radiolokacji i automatyzacji”, cz.li wyd, D¥ OPK
Warszawa - 1984, sygn.OPK 945/83»

2. "Instrukclja i>0 organizacil bojewoj raboty na punktle navdedienija
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wyd.ZSRR;

3. K, PIATKOWSKI "Zautomatyzowane systemy dowodzenia wojsk Obrony Powie-
trznej Kraju", wyd. ASG WP, Warszawa - 1979r, sygn.ASG 3461/79»

4. "Rukowodstwo po organizacil boJdewoJ raboty na komandnom punktle awia-'
cionnogo potka 1 radiotiechniczieskogo bataliona, osnaszczonnom appa-
raturoj ASU WOZDUCH-1M", wyd. ZSRR;

5. "Rukowodstwo radiotiechnicziesklra wojskam PAD strany - bojewoja ra-
bota na obiektle WP-OIM sistlemy WOZDUCH-1M', wyd.ZSRR;
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"Rukowodstwo radlotlechnlczleslclin wojskam PWO- strany « bojewaja ra-
bota na oblektle WP-02M sistlemy WOZDUCH-1M', wyd. ZSRR;

“Urzadzenie telemetryczane ARL-SM Opis techniczny i eksploatacja”,
wyd. DWL, Poznan - 198”r, sygn. Lot 2215/83»

“V~ykorzystanie bojowe zautomatyzowanych systeméw dowodzenia w zwigz-
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sygn.OFK 897/82.



Zatacznik nr 1

Alafforytm opracowania Informac.il o srtuac.il powietrzne.! w aparaturze
WK-1M ARGON

Algorytm opracowania informacji Jest przeznaczony do automatycznego
opracowywania informacji o sytuacji powietrznej nadchodzacej z réznych
2r6det /podlegtych oddziatéw 1 pododdziatéw, sgsiednich i nadrzednych
SD/, wyposazonych w aparature automatyzacji systemu “WOZDIICH-1IM" lub
"WOZDUCH"1”. Informacja w algor3tmle opracowywana Jest kolejno o 40 ceg
tach i 20 wlasnych samolotach, zgodnie z typem kodogramow.

Algorytm wykonuje nastepujace zadania?

- identyfikacja /utozsamienie/ informacji przychodzacych z réznych zré*
det z uwzglednieniem priorytetu dla zrédia posiadajgcego najwyzszg wiac
rygodnodé informacji;

~ przeliczanie wysokosci i zaliczanie JeJ do okreslonego przedziatu!

« przeliczanie wspdtrzednych celéw i wlasnych samolotéw z ukitadu wspot =
rzednych zrédta informacji na uktad danego SD;

- przeliczanie wspoétrzednych pochytych nadchodzacych od zrédia wyposazo-
nego w aparature "WOZIXJCH-1” na wspoOirzedne ptaskie!

- obliczanie wektora predkosci celu i Jego skiadowych;
- wykrywanie manewru celu!

- uwzglednianie czasu opo6znienia w obrébce informacji na stanowiskach
dowodzenia i ekstrapolacja wspotrzednych na ten czas;

- podziat sytuacji powietrznej na bliskg i daleka;
- obliczanie ekstrapolowanych tras dwoch celéw radiolokacyjnych /na ko-
mende z miejsc pracy/;

- przeliczanie wspotrzednych nadchodzacych ze zZzrédet niezautomatyzowanych
/przeliczanie wspo6irzednych z kwadratéw umownej siatki na ukiad wspotrzed»
nych prostokatnych danego SD4

Opracowanie informacji o sytuacji powietrznej realizowane Jest przez
aparature "PAUTINA-M”, "ARGON" i obstuge miejsc pracy aparatury "PAUTI-
NA-M" i "KSENON".

Sposréd Kilku zroédet nadajgcych informacje o tym samym celu wybierane
Jest w sposbéb zautomatyzowany Jedno- najdoktadniejsze i najbardziej wiary
godne. Wtym celu wszystkie zrédta uszeregowane sa w siedmiu grupach dy-
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sponu™Jacych okreslonym priorytetem:
- pierwsza grupa: pododdziatly radiotechniczne wyposazone w aparature
"WO2DUCH~1IM" i nadajace Informacja w skali 300 kra;

- druga grupa: jak wyzej, lecz w odniesieniu do aparatury "WDZDUCH-I;

- trzecia grupa: pododdziaty wyposazone w aparature "VAZEUCH-IM" lub
"V/0ZIXJCH-1" i nadajgce informacje w skali 600 kra»

- czwarta grupa: jak wyzej, lecz w skali 1200 km»

- piata grupa; wspotdziatajgce SD wyposazone w aparature "WOZDUCH-1M"
lub WMOZpCH»lg; * (

* szO@sta grupa: aparatura triangulacji /WP-15M/;

- siédma grupa: nadrzedne SD wyposazone w aparature ZSD "VIDZIXJICHIM'
lub «WDZDUCH-1".

W przypadku odbioru danych o celu od dwéch zZrédet o jednakowym prio-
rytecie, opracowanie informacji odbywa sie na podstawie danych z tego
zrédta, z ktérego te dane przyszlty wczesniej.

Opracowywanie informacji o sytuacji powietrznej realizowane Jest przez
aparature blokéw KO i.SPU-il. W czasie opracowywania, w bloku KO okresla-
ny jest sektor pamieci, w ktorym nastepnie zapisana zostanie informacja
wraz z niezbednymi stuzbowymi znakami.

Przyktadem ilustrujacym zasade dziatania algorytmu moze by¢ opracowa-
nie informacji przychodzacej w postaci kodograrou széstego typu /zawiera-
jacego wspoétrzedne celu/.V kodogramie tym,oprécz wspotrzednych nadchodzi
numer stuzbowy celu w systemie numeracji zrédta informacji /np.z brt -
od 1 do 31/. Wteleodbiomiku P-2M do danych tych zostaje dotgczona in-
formacja dodatkowa /adres nadawcy/, tj. numer odbiornika i kod prioryte-
tu.

Po przyjeciu kodogramu realizowane jest poszukiwanie sektora pamieci,
w ktérym przechowywana jest poprzednia informacja o tym celu /blok nr 3
algorytmu/. Jes$li istnieje taki selctor, to informacja zostaje w nim za-
pisana z uwzglednieniem priorytetu /blok nr 5/* Jes$li nie, to algorirtm
poroéwnuje wspoétrzedne przyjetej informacji ze wspoétrzednymi wszystkich
prowadzonych celéw, realizujgc utozsamienie informacji. Poréwnywanie od-
byw/a sie kolejno w dwoéch obszarach wokoét sprawdzonego celu: 8 km /"wagska
bramka"/ 1 16 ka /"szeroka bramka"/, poprzez rozwigzywanie nierdwnosci:

[x~ - X21 8716/ kra,
lyi " 721~

4A



Obszar "waski" pozwala odrézni¢ cele lecace blisko siebie, zas "szeroki"
wyklucza z'gubienie trasy lotu przy zanikach w doptywie biezgcych wspd6t-
rz«<idnych. Jesli nieréwnosci sa spetnione przynajmniej dla jednego sekto-
ra pomieci w obszarze "waskim", to przedziatu "szerokiego" juz sie nie
sprawdza.

Jezeli wrezultacie porév/nywania wspotrzednych znaleziony zostanie
tylko jeden sektor i w nim przechowywane sg dane o celu $ledzonymi przez
inne zrodto informacji, to dane o obydwu celach zostajg utozsamione i w
sektor ten zostanie zapisana nowa Informacja, z uwzglednieniem prioryte-
tu.

Jesli w wyniku poréwnan sektora nie znaleziono lub w badanyt™h obszarach
znajduje sie kilka celéw /znaleziono kilka sektoréw/, to zaleznie od ro-
dzaju pracy bloku KO, zapis informacji w wolnym sektorze odbywa sie auto-
matycznie lub przez operatora z miejsca pracy aparatury "PAUTINA".

Jesli przerwa w odbiorze informacji od zrédet 1 - A kolejnosci
przekracza 30s, to kblejno$¢ przechodzi automatycznie na zrédta 5 - 7,
a jesli od tych ostatnich informacja nie nadchodzi przez 50 s, to apara-
tura wypracowuje sygnat nieodnowienia informacji / ~ /. Po nastepnych
90 s cel automatycznie kasowany zostaje z pamieci zestawu obliczeniowego.

Zestaw obliczeniowy aparatury "ARGON" przeprowadza przeliczenie wyso-
kosci na odpowiedni uktad wspétrzednych i zaliczenie jej do okreslonego
przedziatu. Wysokos¢ moze wystepowaé w kodzie binarnym lub binamo-deka-
dowym. W kodzie binamo-dekadowym informacja o wysokosci niezbedna jest
do wyswietlenia jej w postaci cyfr na tablicach elektronowych aparatury
"KSENON", a w kodzie binarnym - do przekazywania jej w kanatach tgcznos-
ci.

Wysokosci pogrupowane sga w nastepujace przedziaty:

I/ od O do 750 m

2/ od 750 do ACOO m,
3/ od AOCOO do 12000 m
A/ ponad 12000 m.

Odpowiednio do wyzej wymienionych przedziatow wysokosci formowane sg sym
bole wyswietlane na urzadzeniach zobrazowania informacji aparatury "KSE-
NON",

45






Zatacznik nr 2
Al/rorytra wstepnych obliczen navlf;atorskldi v aparaturze WK-IM ARGON

Algorjrtm wstepnych obliczen nawigatorsklch jest przeznaczony do okres-
lania mozliwosci przechwycenia celdow powietrznych przez inysliwce oraz
wypracowania propjozycjl w zakresie wykorzystania lotnictwa mysliwskiego.
W wyniku tych obliczen okreslona zostaje mozliwa rubiez przechwycenia
celu, czas startu mysliwca /grupy mysliwcéw/ i wybrany PN, z ktérego moz

llwe jest naprowadzanie na cel.
t
Algorytm wykonuje nastepujace zadanias

- znajdowanie optymalnego punicfcu przechwycenia, z punktu widzenia kry-
terium czasu;

- sprawdzenie mozliwosci przechwycenia w powyzszym punkcie pod wzgle-
dem ilosci paliwa na pokiadzie mysliwca;

- wyboér warunkéw lotu mysliwca;

- okres$lenie czasu startu i kursu mysliwca z PAN /punktu wyjsciowego
naprowadzania/;

- wybdr punktu naprowadzania;
- uwzglednienie stref ognia wojsk rakietowych.

Zadania powyzsze rozwigzywane sa automatycznie dla nastepujgacych samo-
lotow: typ 4 - MIG-21, typ 8 - MiG-23.

Do wstepnych obliczen nawlgatorskich w algorytmie niezbedne sg nastepu-
jace dane;

a/ dotyczace mysliwca:
- minimalna i maksymalna predkos¢;
- optymalna predkos¢ zblizania na koncowym etapie naprowadzania;

- odlegtos¢ odpalania rakiet;
- czas niezbedny miedzy wykryciem celu a odpaleniem rakiet;
- state parametry naprowadzania;

- przelotowe warunki lotu, kilometrowe zuzycie paliwa na poszczegodl-
nych zakresach pracy silnika;

- charakterystyki rozpedzania na prostej 1 w zakrecie w zaleznosci od
wysokosci lotu;

- charakterystyki naboru wysokosci z dopalaniem i bez;

- charakterystyki znizania;

47



« 0ogO6lna ilos¢ paliwa i jego gwarantowany zapas;

b/ dotyczace celu i dyslokacji obiektéw naziemnych:

- wspotrzedne celu;

- skladowe predkosci lotu celu»

- czas biezacy;

"» wspotrzedne punktéw naprowadzania;

- liczba wolnych kanatéw naprowadzania na kazdym PN;

- wspotrzedne lotnisk i stref dyzurowania /srodkéw stref/;
- azymut pasa startowego kazdego lotniska;

- wspo6trzedne Srodkéw ugrupowan wojsk rakietowych;

c/ dane wprowadzane przez nawigatora z pulpitu WDM-1;

- typ mysliwca;

- ilos¢ mysliwcow; n

- lotnisko startu;

umowny indeks wspodtdziatania LM z WR

- umowny indeks kierunku ataku;

« umowny indeks zezwolenia na lgdowanie na zapasowym lotnisku»
- rubiez przechwycenia;

- czas pasywny;

- czas dyzurowania;

Informacja zapisana w pamieci moze bhjré podzielona na grupy:

- informacja przychodzaca z kanatéw tgcznosci /wspéirzedne i skiado-
we wektora predkosci celu, ilos§¢ wolnych kanatdbw naprowadzania na kazdym
PN/;

—.informacja wolnozmienna zapisana w czasie przygotowania do pracy
bojowej /wspo6irzedne lotnisk, PN, Srodkéw ugrupowan WR, cosinus azymutu
pasow startowych kazdego lotniska, symbol kierunku startu na kazdym lot-
nisku/;

- informacje operacyjne, wprowadzane przed przystgpieniem do obliczen
/numer celu, ilos¢ mysliwcow i typ, lotnisko startu, symbol wspodtdziata-
nia, symbol Kkierunku ataku, symbol zezwolenia na lgdowanie na lotnisku
zapasowym, rubiez przechwycenia, czas dyzurowania/*

Okreslenie y.NjSciowego punktu naprowadzania /Pj™"Z

Wszystkie obliczenia w algorytmie dokonywane sa w prostokagtnym ukita-
dzie wspotrzednych ze s$rodkiem w punkcie wyjsciowym naprowadzania /PWN/
i osig OX rownolegtg do trasy lotu celu. Jako PAN przyjmuje sie punkt
poczatku zakretu mys$liwca po starcie. Jesli mysliwiec znajduje sie w
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strefie dyzurowania to Jako PMN przyjmuje sie wspoOtrzedne Srodka strefy.
Wybrany kurs startu z lotniska Jest okreslany w EMC na podstawie wpro-

wadzonego indeksu startu - "O0" lub ”1". Je$li przyjeto indeks "O", to
wybrano kurs zgodny z azymutem pasa startowego, Jes$li zas 1" - to prze-
ciwny.

Obliczenie rubiezy przechwycenia z punktu widzenia kryterium czasu

Wstepnym zatozeniem w obliczeniu rubiezy przechwycenia celu Jest row-
nomierny i prostoliniowy lot celu. Potozenie rubiezy przechwycenia powin-
no odpowiada¢ nieréwnosci:

gdzie: t~ - czas lotu mysliwca do rubiezy przechwycenia,

t - czas lotu celu do tej rubiezy, réwny stosunkowi Jego drogi
do predkosci lotu.

Do obliczen przyjeto metode przechwycenia "manewr”.

Wysokos¢ i predkos¢ ataku oraz koncowe parametry trasy lotu mysliwca
/Rq " algorytm okresla na podstavde danych o wysokosci i predkosci
lotu celu, przy uwzglednieniu mozliwosci przyjetego typu mysliwca. Na-
stepnie odbywa sie wstepne /przyblizone/ obliczenie wspotrzednych rubie-
zy przechwycenia, wg wzorow:

* Nt “cx”dop*
M Y Veydop,
gdzie: x», y" - wspotrzedne rubiezy,
y« " wspoétrzedne celu,
~ex* ey * skladowe wektora predkosci celu,
tdop - czas lotu mysliwca po prostej na dopalaniu.

Uzyskane w ten sposéb dane stuzg do proJdektov;ania trasy lotu mysliwca
w plaszczyznie poziomej /blok nr 5/ oraz obliczenia drogi mysliwca na tej
trasie wg wzoru:

\Y Sm » Sp t* Rot 1
gdzie: - droga mysliwca,
Sp, 1~ - diugosci poszczegdélnych odcinkéw trasy.

W zaleznos$ci od warunkéw lotu mysliwca w algorytmie przyjeto dwa pod-
stawowe 1 Jeden pomocniczy programy lotu na przechwycenie. Dla kazdego
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z nich prowadzone Jlest obliczenie toru lotu w ptaszczyznie pionowe;™ bez
uwzglednienia poziomego odcinka lotu z predkos$cig przelotowa ~ “Mimin*

Sa to minimalne mozliwosci naboru wysokosci i wykonania ataku. Sprawdze-
nie mozliwosci wykonania zadania przez mysliwiec sprowadza sie do spraw-
dzenia mozliwosci Jego wyjscia na wysokos$¢ ataku w rozpatrywanym progra-
mie lotu pod warunkiem, ze bedzie on lecie¢ po torze, ktérego rzut pozio-
my zostat obliczony Jako V bloku 6.

Jeéli S~A>A-jArnin' to maszyna oblicza diugos¢ poziomego odcinka lotu

z predkosciag przelotowa S mmin *

Jesli nierownos¢ nie Jest speiniona, to dalsze obliczenia prov/adzone
sa w bloku 11, gdzie odbywa sie wydtuzenie droga zwiekszenia » Mak-
symalne zwiekszenie tego odcinka moze wynosi¢ 120 km. Jes$li mino to waru-
nek Nmmin zostaje spetniony, to personel SD otrzymuje informa-
cje o nierozwlazyv/alnosci zadania.

W bloku nr 9 algorytmu obliczany Jest czas lotu mysliwca do rubiezy
przechwycenia oraz czas lotu celu. Czas lotu mys$liwca skiada sie z czasu
mrain’ nlezbedr_lego dla wyjscia rTa wysokos¢ ataku /Xve/konanla drogi SiD]'in
czasu lotu poziomego z predkoscig przelotowa t 1 czasu pas3TWiego

P

pas
/pas ™ ~mmin Tt

Kazdy pulikt, dla ktérego speiniona Jest nler6\"/nosc moze byc¢
obrany Jako rubiez przechv/ycenia spelniajgca kryterium czasu. Optymalne
potozenie rubiezy przechwycenia Jest znajdowane metoda iteracyjng. Jako
poczatkowe wspoirzedne rubiezy przyjmuje sie wspoirzedne celu przesunie-
te w kierunku Jego lotu o odlegtosé¢, ktdrag przeleci on w ciggu czasu
t~op» minimalnego potrzebnego mysliwcowi do przechwycenia na zakresie
pracy silnika z dopalaniem. Wspotrzedne te obliczone zostaty przez blok
4 algorytmu. Krok kolejnych iteracji zalezy od wielkosci ®
w poprzedniej iteracji, predkosci celu i mysliwca,

W nastepnej kolejnosci algor3tm okresla wartos¢ t /blok 10/ oraz spraw-
dza spetnienie warunku t ~i5 s /blok 12/. Jest to dopuszczalna wartos¢
rozbieznosci w bilansowaniu sie czasu. Jesli warunek ten nie Jest spet-
niony, to nastepuje dalsze poszukiwanie punktu speiniajgcego Kkryterium
czasu /blok 16/. Jesli dla wszystkich warunkéw lotu na przechwycenie
warunek t;”15 s nle Jest speiniony, to maszyna wypracowuje symbol nie-
mozliwsci wykonania zadania z punktu widzenia kryterium czasu.

Obliczenie rubiezy przechwycenia z punktu widzenia zapasu paliy”
Po obliczeniu rubiezy przechwycenia pod wzgledem spetnienia Kkryterium
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czasu, algorytm spravktlza mozliwos¢ realizacji zadania z punktu widzenia
ilosci paliwa na poktadzie mysliwca /kryterium paliwa/. W algorytmie
przyjeto ocene mozliwosci mysliwca przez poréwnanie obliczonego uprzednio
czasu lotu do rubiezy przechwycenia z maksymalnym mozliwym czasem t™,aix
niezbednym dla osiggniecia maksymalnej rubiezy przechwycenia na danej
wysokosci lotu oraz powrotu na wilasne lub zapasowe lotnisko w,promieniu
150 lon. BEMC oblicza t,,,« /blok 14/ wykorzystujac wielkosci state umiesz-
czone w pamieci, charakterystyczne dla kazdego typu mysliwca w zaleznos-
ci od wybranego programu lotu, wysokosci ataku oraz kursu startu.

Jesli warunek > tN nie Jest speiniony, to maszyna wypracowuje
symbol nierozvdazywalnosci zadania z punktu widzenia kryterium paliwa.

Wybdér warunkoéw lotu mysliwca

W algorytmie przyjeto nastepujace programy lotu mysliwca, réznigce
sie zakresami pracy silnika przy naborze wysokosci ataku celu;
| - kombinowany. Naboér wysokosci prowadzi sie na maksymalnym zakre-
sie pracy silnika, rozpedzanie i nabdr wysokosci ataku - na zak-
resie pracy z dopalaniem»

11 - z dopalaniem. Caty lot na przechwycenie odbywa sie na zakresie
pracy silnika z dopalaniem»

Il - pomocniczy. Lot odbywa sie podetnie Jak w programie |, lecz z ta
réznica, ze stosuje sie go do przechwytywania celéw lecacych ni-
zej niz wysokos¢ lotu mysliwca z predkosciag przelotowa i znajduja-
cych sie na znacznych odlegtosciach od lotniska.

Celem wyboru warunkéw lotu mysliwca /programu lotu/, najpierw spraw-
dza sie mozliwos¢ przechwycaiia w trzecim programie, zapewniajgcym naj-
wczesniejsze przechwycenie. Wtym celu algorytm okresla potozenie maksy-
malnej rubiezy przechwycenia z punktu widzenia kryterium paliwa. JeSli
obliczony punkt przechwycenia na trzecim programie lotu znajduje sie na
wiekszej odlegtosci od lotniska niz maksymalna rubiez przechwycenia z
punktu widzenia kryterium paliwa, to do obliczen algorytm przyjmuje wa-
runki lotu wg tego programu.

Nastepnie znajdowana Jest rubiez przechwycenia, speitniajgca kryteria
czasu i paliwa w trzecim programie lotu i program ten podlega zatwierdze-
niu.

Jesli nie Jest mozliwe przechwycenie wg trzeciego programu lotu, to
okresla sie rubiez przechwycenia dla pierwszego i drugiego programu.
Rubiez ta winna odpowiada¢ warunkom;
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1 - spetnienie kryterium czasu
2 * speinienie kryterium pallva t ,
5 - x\ibiez przechwycenia winna by¢ jak najdalsza od lotniska.

Poniewaz drugi program lotu przewiduje lot z dopalaniem, to w kazdych
sytuacjach speinione bedg warunki 113« Jes$li ponadto spetniony zosta-
nie wainmek 2, to zostanie zatwierdzony drugi program lotu na przechwy-
cenie, Jesli nie, to okresla sie nowa rubiez, dla ktdrej warunek ten zo-
stanie speiniony. Jesli ta rubiez okaze sie blizsza do lotniska niz obli-
czona rubiez przechwycenia przy locie wg programu pierwszego, to zatwier-
dzeniu podlega ten ostatni program.

Wyboér nunktu naprowadzania /blok 17/

Po okresleniu rubiezy przechwycenia, algorytm ocenia mozliwosci wypro-
wadzenia mysliwca na te rubiez przez jeden z PN, Punkt naprowadzania wy-
brany jest zgodnie z wymaganiami:

- PN winien posiada¢ przynajmniej jeden wolny kanat naprowadzania;

- mysliwiec przynajmniej na drugim i trzecim etapie naprowadzania

musi znajdowac¢ sie w strefie naprowadzania danego PN,

Jesli warunki te sa speinione dla dwéch 1 wiecej PN, to algorytm wy-
biera ten z nich, ktory potozony jest blizej lotniska. Jes$li dla obliczo-
nej rubiezy przechwycenia zaden z PN nie speinia warunkow, to wowczas
rubiez te przesuwa sie wzdtuz linii lotu celu az do uzyskania mozliwosci
naprowadzania z ktéregos$ z PN,

Uwzglednienie stref ognia wojsk rakietowych /blok 18/

W pamieci maszyny umieszczone sg strefy dziatania wojsk rakietowych.
Przyjeto staty promien tych stref rowny 70 km.

Jesli obliczona rubiez przechwycenia znajduje sie w strefie ognia
wojsk rakietowych, to algorytm przesuwa te rubiez wzdtuz linii lotu celu
poza strefe.

Pulpit WOM1 posiada przetacznik pozwalajacy wytaczy¢ te czes$¢ algo-
rytmu, jesli przyjeto wspoéidziatanie LM i WR we wspodlnej strefie.

Obliczenie czasu startu i kursu mysliwca z PAN /blok 19/

Czas startu mysliwca okresla sie wg wzoru:

oFi

Kurs my$™-jwea. z n/e"6kredia sie jako kat w plaszczyznie pozio-
mej, mledzy”~tnoca magnltyczng™a kierunkiem lotu, w kierunku ruchu wska-
zowek zegara.



Jezeli z réznych przyczyn nie Jest mozliwe przechwycenie celu, to al-
gorytm wyswietla odpowiednie umowne sygnaty cyfrowe:

0

© 0 N o 0 b w

«

czas startu ponad 1 min - dla przypadkéw przechwytywania ze stre-
fy dyzurowania,
wieksza niz dopuszczalna dla danego typu mysliwca,

dtugos¢ odcinka 1” wieksza niz 120 km /APNAIM nie rozwigzuje za«
dania naprowadzania/,

brak danych o wysokosci lotu celu,

zadanie nierozwigzywalne ze wzgledu na wysokos¢,
zadanie nierozwigzywalne ze wzgledu na czas,

w pamieci maszyny brak danego typu mysliwca,

zadanie nierozwigzywalne ze wzgledu na zapas paliwa,
brak PN,

rubiez przechwycenia znajduje sie poza strefg naprowadzaniae

Rezultaty obliczen wyswietlajg sie na tablicy elektronowej TEP

/sty °PWN» ~Apr»  APN» rubiez przechwycenia /xj™p, y”p/ w posta-
ci symbolu Pna linii lotu celu zobrazowanej na planszecie elektronoop-
tycznym.
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