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Zatgcznik 1

SELOWNIK POJEC

Automatyzacja dowodzenia

Zastosowanie urzgdzen technicznych i metod informatyki do wykonywania funkcji
sktadowych procesu dowodzenia. Realizowana jest poprzez informatyzacje stanowisk
dowodzenia oraz integracje funkcjonalng systemow informatycznych z infrastrukturg

telekomunikacyjng i rozpoznawcza.
Automatyzacja kierowania srodkami walki

Zastosowanie urzadzen technicznych i metod informatyki w umownym cyklu
kierowania wykonywaniem zadan bojowych przez okreslony Srodek lub grupe Srodkow
walki. Realizowane jest preez informatyzacje centrow (punktow) kierowania Srodkami
walki (np. ogniem) i integracje systemdw informatycznych tych centréw (punktow)

z infrastrukturg telekomunikacyjng i rozpoznawcza.

Baza danych

Kolekcja powigzanych z sobg informacji oraz procedur ich przetwarzania. Zawarte
w niej dane moga by¢ uzywane i zmieniane przez wielu pracujacych jednoczesnie
uzytkownikow systemu komputerowego. Zawarto$¢ bazy danych moze by¢é widziana

roznorodnie, a dostep do niej ograniczony wieloma sposobami.

Infrastruktura informatyczna

Ogot instalacji  komputerowych i eksploatowanych w nich  systemow
informatycznych, obstugujacych potrzeby danej struktury organizacyjnej. Infrastruktura
informatyczna w formie lokalnych lub rozlegtych sieci komputerowych wymaga
odpowiedniego systemu wymiany informacji miedzy komputerami, nazywanego
infrastruktura komunikacyjna.



IniVastniktura komunikacyjna

Zestaw Srodkow tgcznosci zabezpieczajgcy wymiane informacji miedzy systemami
komputerowymi (systemami informatycznymi). Infrastruktura komunikacyjna moze by¢
zorganizowana w oparciu 0 wymiane (transport) nosnikow informacji (papierowych,

magnetycznych) lub za pomoca transmisji danych przy uzyciu sieci telekomunikacyjnej.
Infrastruktura telekomunikacyjna

Sie¢ telekomunikacyjna z ustugami telekomunikacyjnymi $wiadczonymi na rzecz
systemOow informatycznych i ich uzytkownikéw. Ogoélnie, na infrastrukture

telekomunikacyjng w skali sil zbrojnych sktadajg sie zwykle:
- stacjonarna siec telekomunikacyjna, tworzaca infrastrukture terytorialna;

mobilna, operacyjno-taktyczna sie¢ radioliniowa, tworzaca bazowg (tranzytows)

infrastrukture telekomunikacyjng wojsk operacyjnych;

* sie¢ radiowa, tworzaca infrastrukture telekomunikacyjng do obstugi abonentéw

ruchomych.

Instalacja komputerowa

Zestaw ztozony z pewnej liczby wspotdziatajgcych komputerdw, wyposazonych
w urzadzenia zewnetrzne (pamieci, wprowadzania i wyprowadzania informacji), system
operacyjny oraz odpowiednie oprogramowanie. Instalacje komputerowe dzieli sie

umownie najednokomputerowe (autonomiczne) i wietokomputerowe.

Instalacje komputerowe wraz z eksploatowanymi w nich systemami informatycznymi

danej struktury organizacyjnej tworzgjej infrastrukture informatyczna.
Lokalna sie¢ komputerowa
System komputerowy, ktorego elementy skiadowe (komputery, urzadzenia

zewnetrzne) sg rozlokowane na niewielkim obszarze (np. w kompleksie budynkdw)

i potgczone lokalng siecig bardzo szybkiej wymiany danych.



Model

Obraz okreslonego obiektu rzeczywistego.

Modelowanie

Proces konstruowania obrazu okre$lonego fragmentu rzeczywistosci, wyrazonego

za pomocag przyjetych metod i technik.
Skomputeryzowane (zautomatyzowane) miejsce pracy

Instalacja komputerowa (odpowiednio dobrana grupa sieciowych stacji roboczych

i terminalowych) z oprogramowaniem wspomagajgcym osoby funkcyjne w realizacji ich

zadan.

Symulator

Stanowisko wyposazone w model symulacyjny wraz z infrastrukturg techniczna,
przeznaczone do szkolenia 0s6b funkcyjnych w zakresie zadan realizowanych w systemie

rzeczywistym.

Symulacja komputerowa

Metoda poznania whasciwosci okreslonego rzeczywistego obiektu poprzez badanie

tego obiektu za pomocgjego modelu przy wykorzystaniu systemu komputerowego.

System informatyczny

Oprogramowanie zapewniajgce automatyzacje wybranych procesow
pozyskiwania, przechowywania, przetwarzania, zobrazowania i dystrybucji informacji.
Systemy informatyczne obstugujace potrzeby danej struktury organizac>jnej wraz

z instalacjami komputerowymi, w ktérych sa eksploatowane, tworzg jej infrastrukture

informatyczna.
Systemy monitorowania sytuacji

Systemy realizujgce zbieranie i dystrybucje informacji na zasadzie ,,dla kazdego,
kogo mogg interesowac¢, zgodnie z uprawnieniami”. Systemy monitorowania moga

funkcjonowac zaréwno w infrastrukturze rozpoznawczej wojsk, jak i w infrastrukturze

informatycznej systemu dowodzenia.



Zautomatyzowane systemy dowodzenia

Systemy dowodzenia powstajace w wyniku iunkcjonalnej integracji infrastruktury
informatycznej (komputery z oprogramowaniem) stanowisk dowodzenia z infrastrukturg
rozpoznawczg i telekomunikacyjng. Stopien automatyzacji dowodzenia zalezy od:

- zakresu informatyzacji funkcji realizowanych przez zespoty dowddczo-sztabowe na
stanowiskach dowodzenia,;

- zakresu automatyzacji funkcji realizowanych przez system rozpoznania;

- asortymentu i parametrow eksploatacyjnych ustug, udostepnianych przez infrastrukture

tclekomunikacyjna.
Zautomatyzowane systemy kierowania srodkami walki

Systemy powstajgce  w wyniku funkcjonalnej integracji  infrastruktury
informatycznej centrow (punktéw) kierowania S$rodkami walki z infrastrukturg

telekomunikacyjng i rozpoznawcza.

Trwato$¢ zautomatyzowanego systemu dowodzenia
Zdolno$¢ do pracy przy oddziatywaniu na niego wszystkich czynnikow razenia
przeciwnika, wyraza sie zywotnoscig, odpornoscig na zaktocenia oraz niezawodnoscig

Srodkow.

Zywotno$¢ zautomatyzowanego systemu dowodzenia
Zdolno$¢ do wykonania postawionych zadan w warunkach oddziatywania

ogniowego przeciwnika i innych czynnikdw razenia wspotczesnej broni.

Odporno$¢ zautomatyzowanego systemu dowodzenia na zaktécenia
Zdolno$¢ do wykonania postawionych zadan w warunkach radioelektronicznego

oddziatywania przeciwnika, a szczegdlnie wszystkiego rodzaju Srodkow zaktdcajacych.

Niezawodnos$¢ zautomatyzowanego systemu dowodzenia
Zdolno$¢ do wykonania zadan w okre$lonym czasie przy odpowiednim /zadanym/
poziomie parametrow taktyczno-technicznych sprzetu technicznego, przyjetych

warunkach jego eksploatacji oraz poziomie wyszkolenia stanéw osobowych.






Zatgcznik 2

OPIS URZADZEN ZAUTOMATYZOWANEGO ZBIORU | OPRACOWANIA
INFORMACJI O SYTUACIJI POWIETRZNEJ

2.1. Zautomatyzowane systemy dowodzenia Wojsk Radiotechnicznych WLOP

Wojska Radiotechniczne WLOP posiadajg na swoim uzbrojeniu i wyposazeniu

zautomatyzowane systemy dowodzenia / ZtSD /.
a/ na szczeblu ogniowym /krt /:
- RPT-10 / DUNAJEC-2 /- ZtSD produkcji polskiej;
- WP-01 /WOZDUCH /- ZtSD produkcji b. ZSRR;
b/ na szczeblu taktycznym /brt - PISD /.
- RPT-20 / DUNAJEC-2 /- ZtSD produkcji polskiej;
- 5D91 / PORI /- ZtSD produkcji b. ZSRR,;
c/ na szczeblu taktyczne - operacyjnym /BRt - KOP/:
- CYBER-WA - ZtSD produkcji polskiej;
d/ na szczeblu operacyjnym /CSD/:
- WIDLAK - ZtSD produkcji polskiej.

Wiekszo$¢ sposréd wymienionych zautomatyzowanych systemow dowodzenia

wywodzi sie sprzed kilkunastu lat i dawno zatracita swoj nowoczesny charakter.

Funkcje wymienionych zautomatyzowanych systeméw dowodzenia w zasadzie sprowa-
dzajg sie do zbierania, przetwarzania, zobrazowania i dystrybucji informacji. Zasadniczo
nie realizujg funkcji zautomatyzowanego decydowania, stawiania zadan i dowodzenia

aktywnymi srodkami walki OP.

Bardziej szczegotowa analiza ZtSD, pozostajacych na uzbrojeniu i wyposazeniu WLOP

przedstawia sie nastepujaco:



Szczebel ogniowy / krt/
ZtSD DUNAJEC-2 /obiekt RPT-10/

Obiekt RPT-10 przeznaczony jest do automatyzacji procesow zdejmowania,
przetwarzania, przesylania oraz zobrazowania informacji o sytuacji powietrznej na

szczeblu kompanii radiotectmicznej /krt/ Wojsk Radiotechnicznych WLOP.

Wyposazenie teclmiczne i programowe obiektu RPT-10 zapewnia realizacje nastepuja-

cych zadan:

- automatyzacje zdejmowania, przetwarzania i zobrazowania pierwotnej informacji

radiolokacyjnej;

automatyzacje przesytania informacji o sytuacji powietrznej do nadrzednego

szczebla dowodzenia i obiektow wspotpracujacych;

automatyzacje odbioru i zobrazowania komend przekazywanych ze szczebla

nadrzednego;

- automatyzacje odbioru i zobrazowania informacji o sytuacji powietrznej przeka-

zywanej ze szczebla nadrzednego oraz obiektéw wspotpracujacych;

- automatyzacje przekazywania meldunkow o stanie sit i Srodkow oraz prowadzo-

nej dziatalnosci;

- potautomatyczne lub automatyczne $ledzenie do 31 tras obiektéw powietrznych

lub azymutdw zrodet zaktdcen;
- zautomatyzowany pomiar wysokosci $ledzonych obiektow powietrznych;
- rejestracje i odtwarzanie przekazywanej informacji.
Obiekt RPT-10 zapewnia jednoczesng wspotprace z nastepujacymi elementami:
- dwoma odlegto$ciomierzami radiolokacyjnymi;
-jednym wysoko$ciomierzem /z dwéch podigczonych/;

- radiopelengatorem typu ARP;
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jednym nadrzednym szczeblem dowodzenia wyposazonym w obiekt RPT-20;

-jednym obiektem PORI - na zasadach przyjetych w systemie WOZDUCH.

Rys. 2.1 Schemat organizacyjno -funkcjonalny obiektu RPT -10.

W skiad obiektu RPT-10 wchodza nastepujgce urzadzenia:
- elektroniczna maszyna cyfrova RODAN-10;
- pamie¢ kasetowa PK-01;
- modut transmisji danych MTD-10;
- modut transmisji wolnej MTW-10;
- wskazniki panoramiczno - syntetyczne WPS-10;
-jednostki sterujace wskaznikow JSW-10;
- modut automatycznego testowania MAT-10;
- blok rozdzielczy zasilania BRZ-11;
- urzadzenia dopasowania i transmisji UDT-10;

- awaryjny system mikroprocesorowy ASM-10;



- urzadzenia dopasowania wysoko$ciomierzy UDW-10;
- urzadzenie sterowania wysokos$ciomierza USW-10;

- wskaznik pomiaru wysokosci WRH-IR;

- modut automatycznego wykrywania MAW-20;

- tablica rozdzielcza zasilania TRZ-10;

- tablica wspétpracy z odlegtosciomierzami TWR-10;
- tablica wspdtpracy z wysokosciomierzami TWW-10;
- modut synchronizacji grupowej MSG-10;

- urzadzenie blokady pamieci UBP-10;

- emulator monitora technicznego EMT-11;

- tablica komutacji kanatow TKK-10;

- magnetofon kasetowy monofoniczny;

- zasilacz ZBA-61.

Oprogramowanie obiektu RPT-10 obejmuje:
- oprogramowanie podstawowe;
- oprogramowanie uzytkowe;
- oprogramowanie testujace i pomocnicze.

Oprogramowanie podstawowe /system operacyjny/ stanowi zbiér programow przezna-
czonych do organizacji procesu obliczeniowego w czasie pracy obiektu i realizuje

nastepujgce funkcje:

- umozliwia wprowadzanie programow i danych do pamieci operacyjnej maszyny

cyfrowej;

- umozliwia inicjowanie pracy programow;
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- steruje kolejnoscig przetwarzania zadan w rezimie wieloprogramowym w czasie

rzeczywistym;
- zapewnia wymiane informacji miedzy maszyna i urzgdzeniami zewnetrznymi;

- zawiera programy realizujgce iiinkcje kontroli poprawnoS$ci pracy urzadzen

i programéw uzytkowych;

Oprogramowanie uzytkowe obiektu RPT-10 zawiera zbior programow realizujacych
algorytmy obrébki, transmisji i zobrazowania informacji w obiekcie. W jego skiad

wchodzg nastepujace moduty programowe:
- przetwarzania informacji radiolokacyjnej;
“wprowadzania danych sterujacych;
- sterowania pomiarem wysokosci;
- automatycznego $ledzenia tras;
* zobrazowania informacji;
>rejestracji informacji wydawanej i odbieranej;
‘ sterowania imitatorem ISR-NATAL;
- autonomicznej symulacji informacji pierwotnej;
*zobrazowania podktadow syntetycznych.

Moduty te wykonujac okreslone funkcje wymieniajg wzajemnie informacje poprzez
wspolng baze danych, wzajemnie sie uruchamiajg wykorzystujgc "mechanizmy™ systemu
operacyjnego. Informacja przetwarzana lub odbierana od wspdtpracujacych obiektow

przechowywana jest w bazie danych w postaci nastepujgcych zbioréw:
ZIW - zbiér informacji wtdérnej z podlegtych krt /zrodel;
ZIP - zbiér informacji z powiadamiania od sasiaddw i szczebla nadrzednego;
ZIU - zbiér informacji uogoélnionej;

ZIKZB - zbior informacji z kanatu zadan bojowych.
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Oprogramowanie obiektu RPT-10 zapewnia $ledzenie 31 tras /pelengow/, wydawanie
0 nich informacji oraz odbior, w ramach powiadamiania brt, informacji o 31 trasach.
W ramach oprogramowania testujgcego i pomocniczego obiekt RPT-10 jest wyposazony
w testy techniczne urzadzen wchodzacych w skfad obiektu oraz programy operatorskie

umozliwiajace kopiowanie maszynowych nosnikéw informaciji.

Obiekt RPT-10 moze wydawac informacje o sytuacji powietrznej do dowolnego
z obiektow automatyzacji innego Rodzaju Sit Zbrojnych lub Rodzaju Wojsk. Do wyda-
wania informacji mozna wykorzysta¢ jeden z dwoch kanatéw nadawczych meldowania
0 sytuacji powietrznej do szczebla nadrzednego. W kanale tym wydawanie informacji
moze odbywac sie z predkoscig 60 lub 200 bodoéw, informacje wydawane sg w cyklach

systemu WOZDUCH IM, w skali 150/300 km.

Charakterystyka wejsciowych i wyjsciowych powigzan informacyjnych obiektu.
Obiekt RPT-10 ma dwa telenadajniki i dwa teleodbiomiki do wymiany informacji
z obiektami automatyzacji nadrzednego szczebla. Odbidr i wydawanie informacji do
szczebli nadrzednych odbywa sie z wykorzystaniem cykli informacyjnych systemu

WOZDUCH, wg przedstawionego nizej schematu.

Rys. 2.2. Schemat wymiany informacji obiektu RPT-10 z nadrzednymi obiektami automatyzacji.
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gdzie:
- 1- kanat powiadamiania w skali 300/600/ km;
- 2 - kanat meldowania w skali 150/300/ km;
- 3 - kanat powiadamiania w skali 600 km;
- 4 - kanat meldowania w skali 300 km;

Obiekt RPT-10 posiada jedno urzadzenie przeznaczone do zapewnienia wymiany
informacji telekodowej /MTW-10/ zawierajace cztery kanaty nadawcze /KN/ i czteiy®
odbiorcze /KO/,

Wykorzystanie kanatow zobrazowane jest w ponizszej tabeli;

Typ obiektu lo$¢ KN Ilo$¢ KO
RPT-20 1 1
PORI 1 1
ASM-10 1 1
Rezerwa 1 1

Wszystkie kanaty nadawcze i odbiorcze sg jednakowe pod wzgledem technicznym.
Kazdy kanat nadawczy lub odbiorczy mozna zastgpi¢ rezerwowym lub innym za pomocg
odpowiednich dyrektyw programowych. Dla zapewnienia przekazywania informacji
0 sytuacji powietrznej do obiektow automatyzacji innych RSZ i RW mozna wykorzystac
jeden z dwoch kanatdbw meldowania do nadrzednych obiektéw automatyzacji WLOP.
W celu zapewnienia réwnoczesnego przekazywania informacji do obiektow automaty-
zacji innych RSZ i RW przy zajetych obu kanatach nadawczych nalezy wyposazy¢ obiekt

RPT-10 dodatkowo w urzadzenia powielajace.
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ZtSD WP-OIM /WOZDUCH/

System WOZDUCH sktada sie z obiektow stanowigcych wyposazenie stanowisk
dowodzenia wojsk radiotechnicznych szczebla kompanii i batalionu oraz stanowigcych

wyposazenie SD plm i zautomatyzowanych punktow naprowadzania.
Obiekt WP-01M stanowi wyposazenie kompanii radiotechnicznej,
W skiad systemu wchodzg trzy kabiny, ktére zapewniaja:

- zautomatyzowane zdejmowanie z odlegto$ciomierzy i wysokosciomierzy wspot-

rzednych i ich opracowanie;

- automatyczne przekazywanie na SD brt, wyposazonego w obiekt WP-02M,

WP-04M lub PORT, a takze RPT-20, informacji o 10 - 12 obiektach powietrz-
nych;

odbior i zobrazowanie informacji powiadamiania o celach oraz komend dowo-

dzenia.

Wszystkie obiekty systemu WOZDUCH, w tym takze, WP-0IM nalezy traktowac jako
"zamkniete", tzn. nie podlegajgce przerobkom i modyfikacjom, gtéwnie ze wzgledu na
zaprzestanie ich produkcji. Obecnie w Wojskach Radiotechnicznych WLOP eksploatuje
sie kilka egzemplarzy typu WP-0IM. Ze wzgledu na "szczatkowe™ wystepowanie
i dobiegajacy konca okres eksploatacji ZtSD WP-0 IM, a wiec absolutny brak perspektyw

rozwojowych, bardziej szczegdtowa analiza tego systemu nie wydaje sie celowa.
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Szczebel taktyczny /brt - P{SD/
ZtSD DUNAJEC-2 /obiekt RPT-20/

Obiekt RPT-20 przeznaczony jest do automatyzacji proceséw zdejmowania,
przetwarzania, przesytania i zobrazowania informacji na szczeblu batalionu

radioteclinicznego Wojsk Radiotectmicznych WLOP.

Wyposazenie techniczne i programowe obiektu RPT-20 zapewnia realizacje
nastepujacych zadan:
- zdejmowanie, przetwarzanie i zobrazowanie pierwotnej informacji radioloka-

cyjnej na szczeblu brt;

- odbieranie, przetwarzanie i zobrazowanie informacji o sytuacji powietrznej

przekazywanej z podlegtych posterunkéw radiolokacyjnych;

- przekazywanie uogélnionej informacji o sytuacji powietrznej do nadrzednego

szczebla dowodzenia;

- powiadamianie o sytuacji powietrznej podlegtych posterunkow radiolokacyjnych

oraz sasiednich brt;

- odbieranie i zobrazowanie informacji o sytuacji powietrznej przekazywanej ze

szczebla nadrzednego oraz pozostatych obiektéw wspotpracujacych;

odbieranie i zobrazowanie komend przekazywanych z nadrzednego szczebla

dowodzenia;

- przekazywanie komend do podlegtych posterunkéw radiolokacyjnych oraz

meldunkdéw do nadrzednego szczebla dowodzenia;

odbieranie, przetwarzanie i zobrazowanie meldunkéw o stanie sil i srodkow

oraz prowadzonej dziatalnosci z podlegtych posterunkow radiolokacyjnych;

- przekazywanie do nadrzednego szczebla meldunkéw o stanie sit i $rodkow

oraz o prowadzonej dziatalnosci;
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m odbieranie, przetwarzanie i zobrazowanie zadan bojowych na zwalczanie
wskazanych celow powietrznych przez LM i WR stawianych przez szczebel

nadrzedny;
mrzekazywaniu meldunkow o rezultatach dziatan bojowych;
mrzekazywanie meldunkéw o gotowosci aktywnych srodkéw walki;

potautomatyczne lub automatyczne Sledzenie do 31 tras obiektéw powietrznych
lub azymutow zrddet zaktocen na podstawie informacji pierwotnej z podtgczo-

nych odlegto$ciomierzy i informacji wtornej, otrzymywanej z pieciu krt;
zautomatyzowany pomiar wysokosci;

okreslanie wspotrzednych potozenia nosicieli zaktdcen;

Rys. 2.3. Schemat organizacyjno - funkcjonalny obiektu RPT-20.



“ potautomatyczne lub automatyczne uogolnianie informacji radiolokacyjnej

z podlegtych krt;

- rejestracje i odtwarzanie informacji przekazywanej pomiedzy wspdtpracujgcymi

obiektami.

Obiekt RPT-20 zapewnia jednoczesng wspotprace z nastepujagcymi elementami;
- czterema odlegtoSciomierzami radiolokacyjnymi;
- dwoma wysokosciomierzami radiolokacyjnymi;
- dwoma obiektami WP-11;
- czterema radiopelengatorami typu ARP;
-jednym nadrzednym szczeblem dowodzenia wyposazonym w ZtSD CYBER,;
- aparaturg PORI;

- piecioma zrodtami informacji wtornej, wydawanej w cyklach systemu
WOZDUCH /podlegtymi posterunkami radiolokacyjnymi, wyposazonymi
w RPT-10 lub WP-OIM, stacjami radiolokacyjnymi typu NUR-11, NUR-12 lub
zestawem radiolokacyjnym NUR-31, NUR-41/;

- dwoma sgsiednimi obiektami batalionowymi typu RPT-20;
-jednym obiektem OWAL-2A;

-jednym obiektem RUDNIA;

Urzadzenia techniczne wchodzace w sktad obiektu RPT-20 w zdecydowanej wigkszosci
me rdéznig sie od urzadzen wystepujacych w obiekcie RPT-10. W obiekcie batalionowym
IRPT-20/ nie wystepuje awaryjny system mikroprocesorowy /ASM-10/, wykorzystywane
sg natomiast dwie elektroniczne maszyny cyfrowe RODAN-10. W miejsce wykorzysty-

wanych w ZtSD RPT-10 wskaZznikdéw panoramiczno-syntetycznych WPS-10 - w obiekcie
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batalionowym zastosowano ich zmodyfikowang wersje /WPS-11/, oba typy rdznig sie
nieznacznie zakresem realizowanych funkcji. Inne roznice wynikajg gtéwnie z przezna-
czenia obiektu RPT-20 i zakresu realizowanych przez system zadan. Objeto$¢ funkcji
wypetnianych przez RPT-20 sprawia, ze ilos¢ urzadzen wchodzacych w skiad tego syste-
mu jest dwukrotnie wieksza niz w RPT-10. Generalnie oba zautomatyzowane systemy
dowodzenia, tj. RPT-10 i RPT-20 nalezg do jednej rodziny ZtSD, opartej na jednej bazie
technologicznej /sprzet i oprogramowanie/ i pozostajg na tym samym poziomie rozwojo-

wym.

Obiekt RPT-20 ma mozliwos$¢ odbioru informacji o sytuacji powietrznej przekazywanej
przez obiekty automatyzacji innych RSZ i RW szczebla taktycznego. Obiekty te powinny
posiada¢ mozliwos¢ wydawania informacji, jak ZtSD RPT-10, i w szczegblnych
przypadkach /zniszczenie RPT-10/ moga by¢ wykorzystane w jego miejsce. Obiekt
RPT-20 moze wydawa¢ informacje o sytuacji powietrznej kanatem wspotdziatania

dowolnemu adresatowi, informacja wydawana jest w cyklach systemu WOZDUCH.

ZtSD 5D91 PORT

Obiekt 5D91 PORI przeznaczony jest do automatyzacji proceséw zdejmowania,
przetwarzania, zobrazowania i przesytania informacji o sytuacji powietrznej na szczeblu
batalionu radiotechnicznego. ZtSD PORI jest podstawowym zrodiem informacji

0 sytuacji powietrznej dla systemu zautomatyzowanego dowodzenia brygady rakietowej
OP /WEKTOR-2WE/.

Wyposazenie techniczne i programowe obiektu PORI zapewnia realizacje nastepujacych

7adan:

- odbidr, opracowanie i zobrazowanie radiolokacyjnej informacji z nastepujgcych

zrodet:
- pie¢ obiektéw RPT-10 /lub WP-OIM/,

- sgsiednie PORI;
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- system CYBER-W A rozmieszczony na stanowisku dowodzenia BRt;
- system WEKTOR-2WE;

- automatyczne inicjowanie i $ledzenie tras celow powietrznych /w rezimie pracy

automatycznej/;

- okreSlanie wspotrzednych i Sledzenie tras celow zaktdcajgcych za pomoca

pelengow przekazywanych z krt;

- kierowanie pracg podlegtych krt za pomocag przekazywanych komend

dowodzenia;
- wydawanie uzytkownikom opracowanej informacji o sytuacji powietrznej;

- odbidr zadan bojowych z systemu CYBER-WA i przekazywanie ich do systemu

WEKTOR-2WE;

- rejestracja przyjmowanej i wydawanej informacji o sytuacji powietrznej oraz

rozmow telefonicznych w obwodzie dowodzenia;
- kontrola stanu technicznego aparatury;

- odbidr, zobrazowanie i sygnalizacja akustyczna sygnatow alarmowania;

ZtSD PORI ma mozliwos¢ opracowania i wydania informacji o 40 obiektach
powietrznych, dziatajgcych w zakresie wysokosci do 40 km, z predkoscig do 4100 km/h.
Opracowana informacja moze by¢ zobrazowana wg dwoch réznych programoéw zobrazo-

wania i w trzech skalach odlegtosci:
- 300 km;
- 600 km;
- 1200 km;
ZtSD PORI przyjmuje informacje ze zrodet w skatach:

-RPT-10/WP-01/-300 km;
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- WP-02 - 300 lub 600 km;

- CYBER-WA - 600 km;
- WEKTOR-2WE /sgsiednie PORI/ - 1200 km.

Informacja z PORI wydawana jest do WEKTORA i sgsiedniego PORI w skali 1200 km,

dla pozostatych abonentéw w skali 600 km.

Rys, 2,4, Schemat organizacyjno-funkcjonalny obiektu 5D91 PORI,

Aparatura i sprzet techniczny ZtSD PORI rozmieszczony jest w kabinach:

1. KBy - kabina dowodzenia bojowego - 5D98, zawiera 6 zautomatyzowanych

miejsc pracy, zorganizowanych na bazie wskaznikéw typu ARM oraz apara-

ture zabezpieczajaca ich funkcjonowanie.

2. KBK - kabina kompleksu obliczeniowego - 5E64, zawiera 2 elektroniczne

maszyny cyfrowe i pozostate urzgdzenia stuzace realizacji flinkcji oblicze-
niowych.

3. KC - kabina tgcznosci - 5D97, zawiera sprzet i srodki tgcznosci niezbedne do

zabezpieczenia wymienionych relacji fgcznosci.
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4. 3Hn - kabina diagnostyki i naprawy - 5D92.
5. J\3C - kabina zespotdéw pradotworczych.
6. PK - kabina rozdzielcza zasilania - 5E88.

Wszystkie urzadzenia techniczne, wchodzace w sktad ZtSD PORI, w celu zwigekszenia
niezawodnosci sg dublowane, tzn. przy pracy jednego kompletu - drugi utrzymywany jest

W goracej rezerwie.

W sktadzie oprogramowania ZtSD PORI mozna wyroznic:
- oprogramowanie maszyn cyfrowych umozliwiajace prace dwumaszynowa;

- oprogramowanie urzgdzenia wymiany informacji, umozliwiajgce przyjmowanie
informacji przez maszyne, jak rowniez wydawanie jej zewnetrznym

odbiorcom;

- oprogramowanie urzadzenia buforowego, pozwalajgce na zbieranie i zapamie-
tywanie informacji podlegajacej zobrazowaniu w miejscach pracy 0s6b

funkcyjnych;

- oprogramowanie urzadzenia sterujgcego zobrazowaniem na wskaznikach miejsc

pracy oséb funkcyjnych;
- oprogramowanie realizujgce funkcje sterowania i kontroli:

- state sprawdzanie poprawnosSci dziatania wszystkich elementow uktadu

obliczeniowego;
- ewentualne przetgczanie traktu obliczeniowego na rezerwowy;
- umozliwienie przeprowadzenia kontroli funkcjonowania;

- umozliwienie przestrajania /zmiany wspdétrzednycj>eyfle"?'*BSI%io potozenia

i potozenia zrodel/ i wykonania prac diagnost*téii”;

- oprogramowanie sterujgce /dyspozytorskie/;



23

- oprogramowanie umozliwiajgce automatyczne Sledzenie obiektow powietrz-

nych na podstawie meldunkdw przekazywanych z krt;

- oprogramowanie umozliwiajace $ledzenie celéw powietrznych - nosnikéw

zaktocen aktywnych na podstawie pelengdéw przekazywanych z krt.

Gtownym elementem obliczeniowym w ZtSD PORI sg /wymienione/ specjalizowane
elektroniczne maszyny cyfrowe, w ktorych programy oraz dane state /wspétrzedne miejsc
potozenia PORI i zrodet/ wprowadzone sg na state do pamieci technologig "szycia"
elementow ferromagnetycznych /komérek/. W zwigzku z tym ewentualne sprzezenie
PORI z innymi systemami niz przewidziane instrukcyjnie wymaga ingerencji
w wewnetrzng strukture techniczng maszyny, a takze urzgdzen zewnetrznych , takich jak:
urzadzenie wymiany informacji z maszyna, urzadzenie buforowe i inne. Istotnym ograni-
czeniem w wykorzystaniu analizowanego systemu jest jego nie w petni zadowalajgca
wydolno$¢ informacyjna w stosunku do systemow; CYBER-WA i RPT-10/20/.
Przestarzata technologia wykonania PORI, ograniczenia w zakresie wspotpracy z innymi
ZtSD, ograniczone mozliwosci taktyczne i techniczne w stosunku do stawianych
wspotcze$nie wymagan, a takze duze gabaryty i duzy ciezar sprzetu - przesadzajag o opinii

ZtSD PORI, jako systemie nieperspektywicznym.

Szczebel taktyczno- operacyjny /BRt - KOP/

ZtSD CYBER-WA
Przeznaczeniem systemu CYBER-WA jest realizacja nastepujacych funkcji:

- zautomatyzowane zbieranie, przetwarzanie i zobrazowanie informacji radiolo-

kacyjnej o sytuacji powietrznej w obszarze zwigzku taktyczno-operacyjnego na
SD BRt i SD KOP;

- komputerowe wspomaganie procesu podejmowania decyzji na SD KOP oraz

automatyczne przesytanie i zobrazowanie informacji decyzyjnych;
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- automatyczne dookélne powiadamianie podlegtych brt i selektywne powiada-
mianie SD sasiednich KOP o aktualnej sytuacji powietrznej w obszarze korpusu
OP;

- automatyczne przekazywanie informacji o sytuacji powietrznej i danych o sta-

nie, gotowosci i mozliwosSciach bojowych wojsk wiasnych na SD szczebla ope-

racyjnego oraz odbieranie informacji z tego szczebla;

- rejestracja i archiwacja wybranych informacji i zdarzen zachodzacych w syste-

mie;

szkolenie obstugi systemu w oparciu 0 symulowang sytuacje powietrzng /bez

pracy zrodet/.

Wyposazenie techniczne i programowe systemu CYBER-WA zapewnia realizacje

nastepujacych zadan:

- automatyczny odbior i automatyczne dowigzywanie informacji o torach lotu
niezaktdcajacych obiektow powietrznych i namiarach zrodet promieniowania

elektromagnetycznego, umiejscowionych informacji charakteryzujgcych dzia-

tania bojowe, pi-zesytanych z brt;

- automatyczny odbiér i automatyCzhe dowigzywanie informacji biezacej o tra-
sach lotu obiektéw powietrznych oraz automatyczny odbidr intbrmacji umiej-

scowionych przesytanych z SD sasiednich KOP /BRt/;

automatyczne tw”orzenie, aktualizowanie i uzupetnianie maszynowych metryk

torow niezaktocajgcych i maszynowych metryk namiaréw w oparciu o informa-

cje otrzymana z brt;

- automatyczne zakonczenie $Sledzenia trasy w przypadku zaniku wszystkich to-

row skojarzonych z dang trasa;

- automatyczne odkojarzenie od trasy toru zanikajgcego i w przypadku, gdy byt

on reprezentantem trasy, automatyczny wybdr nowego reprezentanta;
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- automatyczne wyznaczanie reprezentanta trasy grupowej;

- automatyczne weryfikowanie parametrow zgodnosci norm grupowania tras zgru-

powanych;

- automatyczne rozgrupowanie trasy grupowej w przypadku, gdy trasy zgrupowane
przestaty spetnia¢ normy grupowania z réwnoczesnym wys$wietleniem obrazu

metryki niezgodnosci zgrupowania;

- automatyczny odbior i zobrazowanie informacji umiejscowionej w postaci mel-

dunkéw kodowych;

- automatyczne lub p6tautomatyczne kojarzenie nowych toréw obiektéw powietrz-
nych niezaktdcajgcych z trasami Sledzonymi na SD KOP oraz potautomatyczne

lub automatyczne inicjowanie $ledzenia nowych tras;

- potautomatyczne inicjowanie $ledzenia toréw nosnikéw zrodet promieniowania

elektromagnetycznego na podstawie biezacych, wzajemnie skojarzonych namia-

row zZrodet promieniowania;

- automatyczne lub pétautomatyczne kojarzenie nowych namiaréw zrédet promie-

niowania elektromagnetycmego z torami zaktdcajagcymi $ledzonymi na SD BRYt;

automatyczne lub potautomatyczne wyswietlanie obrazéw metryk petnych lub
obrazéw metryk skroconych wskazanych torow, tras, namiarow toréw i tras gru-

powych na ekranie atfaskopu lub konsoli grafoskopowej;
~potautomatyczne grupowanie lub dogrupowanie wskazanych tras w trase grupo-
wa,

- poétautomatyczne rozgrupowanie lub odgrupowanie od trasy grupowej wskaza-
nych tras;

- potautomatyczne przekazywanie informacji umiejscowionej w postaci meldun-

kow kodowych do podlegtych i wspotpracujacych SD;
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- potautomatyczne, niezalezne, selektywne zobrazowanie wskazanych, wybranych

elementow tta na stanowiskach funkcyjnych;

“ pétautomatyczne wyswietlanie prognozy potozenia wskazanych tras na 3, 6, 9,
12, 15 minut;

- pétautomatyczne wysSwietlanie toréw skojarzonych ze wskazang trasg oraz na-

miarow skojarzonych na wskazanym torze zaktdcajagcym;

- pétautomatyczne wyswietlanie tub wygaszanie wskazanych elementow sytuacji

powietrznej, tta, metryk petnych i skroconych;

- potautomatyczne wyswietlanie informacji o sytuacji powietrznej w skali o wska-
zanym S$rodku pola zobrazowania w wymiarach: 1200 na 1200 km, 600 na 600
km, 300 na 300 km, 150 na 150 km, 75 na 75 km.

W zakresie komputerowego wspomagania procesu podejmowania decyzji na SD KOP
oraz automatycznego przesytania i zobrazowania informacji decyzyjnych system zapewnia

realizacje nastepujacych funkcji:

‘mautomatyczny odbidér wszystkich cykli informacyjnych i kodograméw zawieraja-

cych informacje o gotowosci, mozliwosciach i dziatalnosci bojowej;

- automatyczny odbidr z podlegtych brt informacji dotyczacych samodzielnie podje-

tych decyzji o sposobie zwalczania celow powietrznych;
- automatyczny odbior informacji potwierdzajacych otrzymanie zadania bojowego;

- odbior i przetwarzanie informacji o dziataniach bojowych i gotowosci bojowej

z kierunkdéw niezautomatyzowanych;
- uogdlnianie informacji o gotowosci bojowej i dziataniach bojowych;
- automatyczng realizacje wstepnych obliczen nawigatorskich;

- automatyczny i pétautomatyczny rozdziat celéw do zwalczania pomiedzy Srodki
aktywne KOP;
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- pétautomatyczne wprowadzanie propozycji decyzji przez szefa sztabu KOP oraz
szefow WL i WR;

- dyrektywne stawianie zdan przez dowddce KOP i szefa sztabu oraz zatwierdza-

nie /odrzucanie/ propozycji szefow RW;

- likwidacja podjetych decyzji i propozycji zwalczania celobw powietrznych przez

dowddce KOP, szefa sztabu i szefow RW,

- automatyczny odbior i wysyfanie informacji umiejscowionych z /do/ podlegtych
PISD.

W zakresie automatycznego dookolnego powiadamiania podlegtych bit i sasiednich KOP

0 aktualnej sytuacji powietrznej w rejonie obrony KOP system realizuje nastepujace

flmkcje:

- automatyczne powiadamianie wszystkich podlegtych brt o trasach lotu obiektow

powietrznych w rejonie KOP;

- selektywne powiadamianie sgsiednich KOP o wybranych trasach lotu obiektow

powietrznych.

W zakresie przekazywania informacji na SD szczebla operacyjnego /CSD/ system realizu-

je nastepujgce funkcje:

- automatyczne meldowanie do CSD o wybranych trasach lotu obiektéw w rejonie
obrony KOP;

- potautomatyczng komasacje tras lotu na potrzeby CSD.
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WIDEAK
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r 1
NOTEC CYBER -WA .. A CYBER-WA
1
RUDNIA
RPT-10 RPT-10

Rys. 2.5. Schemat organizacyjno-funkcjonalny systemu CYBER-WA.
W skiad systemu CYBER-WA wchodzg nastepujgce urzadzenia techniczne:
- dwie jednostki centralne RODAN 15-C/M;
- konsola operatorska - mikrokomputer PC/AT,;
- emulator czytnika kart;
- emulator drukarki wierszowej;

- emulator pamieci taSmowej;
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- pamiec¢ dyskowa CXP8-1300 4 dyski typu WINCHESTER/;

- multiplekser 20 podkanatowy MPX-325/2;

- kolorowy zestaw zobrazowania alfanumerycznego:
- system monitorow ekranowych MERA-791 IN;
-jednostka sterujgca MERA 7802;

- monitor ekranowy MERA 7911,

- system monitoréw graficznych;

-jednostka sterujgca grafoskopu UG-1;

- adapter telegraficzny 8-kanatowy ASPD-MPX;

- powielacz kanatéw powiadamiania;

- urzadzenie sprzezenia UES-AC;

- przetgcznica MPX;

- przetgcznica jednostki sterujacej dyskow;

- przetgcznica jednostki sterujacej grafoskopow;

- przelgcznicajednostki sterujgcej atfaskopdw;

- podsystem wietkoformatowego zobrazowania informacji OSET

/3 wideoprojektory BARCO 800/,
- podsystem archiwizacji;

- symulator aktywny.

Oprogramowanie systemu CYBER-WA skiada sie z oprogramowania uzytkowego

I systemowego.

Oprogramowanie uzytkowe - obejmuje catoS¢ oprogramowania realizujgcego wiasciwo-

§ci uzytkowe. W szczegolnosci w jego ramach ulokowane sg algorytmy obrobki
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informacji radiolokacyjnej i algorytmy obstugi dyrektyw operatoréw funkcyjnych. Catos¢

oprogramowania uzytkowego obejmuje nastepujace grupy modutow:

- modut archiwacji i odtwarzania archiwum, zorganizowany jako mechanizm ewi-

dencji i odtwarzania danych zgromadzonych podczas funkcjonowania systemu;

- modut gromadzenia i udostepniania informacji radiolokacyjnej i danych takty-
czno-technicznych, obejmuje on wszystkie procedury oddziatujgce bezposrednio
na metryki maszynowe $ledzonych obiektow i zaewidencjonowanych w systemie

innych danych uzytecznych w procesie dowodzenia;

- moduty obstugi informacji i zlecer naptywajacych do systemu, obejmujg obstuge
wszystkich informacji o sytuacji powietrznej naptywajacych z MPX i alfaskopdw,
obstugi dyrektyw operatoréw stanowisk funkcyjnych, naptywajgcych z konsol

graficznych i alfaskopow oraz aktualizacje informacji o ttach i danych taktyczno-

technicznych;

- moduty obstugi urzadzen wyprowadzania informacji, umozliwiajg wyprowadze-

nie informacji na okreslone urzadzenie zewnetrzne;

- modut obstugi wejs¢ symulacyjnych umozliwiajagcy przesytanie symulowanej

informacji radiolokacyjnej do poszczegdlnych modutéw obstugi linii.

Catos¢ oprogramowania ZtSD CYBER-WA wykonana jest w jezykach PLAN
i PROW.AR. Skiadowane jest w pamieci dyskowej, skad w postaci programu binarnego

tadowane jest do pamieci komputerow RODAN 15-C/M.

Szczebel operacyjny /CSD/
ZtSD WIDLAK
ZtSD WIDLAK funkcjonalnie zastgpit dotychczasowy ZtSD ALMAZ.

Funkcjonuje w otoczeniu typowym dla ZtSD ALMAZ. Realizuje najczesciej wykorzy-
stywane funkcje starego ZtSD oraz dysponuje nowymi, niedostepnymi w AtMAZIE.
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Srodki techniczne i programowe, zapewniajace sprzezenie systemu z otoczeniem, daja sie

konfigurowac stosownie do potrzeb.
Przeznaczeniem systemu WIDLAK jest realizacja nastepujacych funkciji:

automatyczny odbior informacji ze zrodet /korpuséw OP/, przekazywanej tele-
graficznymi liniami tgcznosci za pomocg kodograméw systemu ALMAZ oraz

4 mikrokomputeréw z sali WRt;
- wielkoformatowe zobrazowanie informacji:
- 0 sytuacji powietrznej;
- danych tabelarycznych o stanie i gotowosci bojowe;j sit i srodkow WLOP;
- rezultatow dziatan bojowych WLOP;

- przetwarzanie informacji odebranej ze Zrodet i wprowadzonej przez osoby funk-

cyjne;

- powiadamianie o sytuacji powietrznej w trybie zautomatyzowanym podlegtych
korpusow OP oraz niektorych instytucji wojskowych i panstwowych /BBN,
Sztab OC/;

- realizacja zadan pomocniczych, wynikajagcych z technologii pracy bojowej CSD.

Struktura technicaia ZtSD WIDLAK.

Stmkture techniczng systemu stanowi sie¢ mikrokomputerowa oparta na mikrokompute-

rach:
- COMPAQ DESKPRO 386/25e Szt.
- ALR 486SX/25 2szt.
- ACER 386SX/33 5 szt.
- DTK 386DX/25 2s7t.

Razem 17 szt.
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Kazdy mikrokomputer stanowi wyodrebniony modut funkcjonalny realizujagcy okres$lony
repertuar zadan. W systemie wyodrebniono 4 moduty funkcjonalne, sterujgce zobrazo-

waniem wielkoformatowym: MZSP SB, MZSP CRI, MZA SB, MZA CRI.

Zobrazowanie wielkoformatowe zrealizowano w oparciu o wideoprojektory typu:
-BARCO DATA 600
-BARCO DATA 650
- BARCO DATA 800

oraz ekrany o rozmiarach: 4,80 x 3,60 m.

Pracg wideoprojektorow sterujg mikrokomputery wyposazone w karte graficzng SVGA
0 rozdzielczo$ci 1024 x 768 pkt., umozliwiajaca tworzenie obrazéw w 16 kolorach.
Wyswietlaniem informacji steruje operator przez wybranie jednego z mozliwych,

w danym module, trybow pracy.

Aktualnie strukture techniczng systemu stanowi:
- 17 mikrokomputeréw /w tym dodatkowy serwer/;
- 4 wideoprojektory;

- 4 ekrany i aparatura dodatkowa stanowigca osprzet sieci mikrokomputerowe;j.

Struktura funkcjonalna ZtSD WIDLAK.

Wyszczegblnione w strukturze technicznej mikrokomputery stanowig baze nastepujacych

nioduléw funkcjonalnych:
- serwer sieci - bank informacji, koordynator fiinkcji w sieci mikrokomputerowej:
- rozmieszczenie - sala bojowa,;

- modut obstuguje - obstuga techniczna ZtSD;
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mMK /modut komunikacyjny/ meprzegajacy system WIDLAK z otoczeniem:
- rozmieszczenie - sala bojowa;
- modut obstuguje - obstuga techniczna ZtSD;

mMOP /modut operatora systemu/ - stanowisko techniczne, umozliwiajgce nadzor

nad pracg systemu i sterowanie nim:
- rozmieszczenie - sala bojowa;
- modut obstuguje - obstuga techniczna ZtSD;

MZSP SB /modut zobrazowania sytuacji powietrznej sali bojowej/ - modut steru-
jacy zobrazowaniem sytuacji powietrznej oraz wyborem tta na sali

bojowe;j:
- rozmieszczenie - sala bojowa;
- modut obstuguje - oficer operacyjny CSD;

MZSP CRI /modut zobrazowania sytuacji powietrznej sali WRt/ - modut steruje

zobrazowaniem sytuacji powietrznej oraz wyborem tfa na sali WRt:
- romiieszczenie - sala WRt;
- modut obstuguje - kierownik zmiany GR;

MZA SB /modut zobrazowania alfanumerycmego sali bojowej/ - modut zobra-

zowania danych tabelarycznych:
- rozmieszczenie - sala bojowa;
- modut obstuguje - wyznaczony oficer kierunku GB;

MZA CRI /modut zobrazowania atfanumeryc2nego sali WRt/ - modut zobrazo-

wania danych tabelarycznych:
- rozmieszczenie - sala WRt;

- modut obstuguje - wyznaczony oficer kierunku GR;



34

- MKO SB /modut ksztattowania obrazu sali bojowej/ - modut umozliwiajacy
reczne wprowadzanie informacji do systemu /np. poprawianie

zawartosci tabel, danych o dyslokacji jednostek WLOP, itp./:
- rozmieszczenie - sala bojowa;
- modut obstuguje - wyznaczony oficer kierunku GB;

- MKO CRI /modut ksztattowania obrazu sali WRt/ - modut umozliwiajacy reczne
wprowadzanie informacji do systemu /np. poprawianie zawartosci
tabel, danych o dyslokacji jednostek WLOP, itp./, wprowadzanie
informacji o sytuacji powietrznej z 4 KL, zobrazowanie grafiku dyzu-

row stacji radiolokacyjnych:
- rozmieszczenie - sala WRY;

- modut obstuguje - oficer powiadamiania GR lub chorgzy charakte-

rystyki.
mMOKI,
MOK2,

MOKS3 /moduty oficera kierunku 1, 2, 3/ - moduty zobrazowania informacji
0 sytuacji powietrznej z mozliwosciag korygowania charakterystyk

obiektéw za pomocg kodogramow:
- rozmieszczenie - sala WRY;
- moduty obstuguja - wyznaczeni oficerowie kierunkéw GR;
DCA BAL,
SZSZ BAL,
SWL BAL,

SWR BAL /moduty pasywne w sali Zespotu Dowodzenia/ -moduty zobrazowa-

nia informacji o sytuacji powietrznej lub danych tabelarycznych
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ltacza w sobie funkcje MZSP SB i MZA SB z wylgczeniem

niektérych operacji/:
- rozmieszczenie - sala Zespotu Dowodzenia;

-moduty obstugujg - dca WLOP, szef sztabu WLOP, szef WL,
szef WR.

Mozliwosci ZtSD WIDEAK w zakresie przetwarzania informacji.

ZtSD WIDELAK umozliwia:

- automatyczne przyjecie i opracowanie infonnacji o max. 99 obiektach powie-

trznych;
- selektywne powiadamianie KOP o sytuacji powietrznej;

- okreslenie potozenia obiektéw wg wspotrzednych siatki OP na obszarze sektorow
172, 174, 181 i 183;

- automatyczne przyjecie nastepujacych informaciji:
- potozenie i czas zlokalizowania obiektu;
- charakterystyka obiektow: typ, skfad, wysokos¢, predkos¢, kurs;
- dane o zgrupowaniu obiektu przez zréodio;
- przyczyny zaniku obiektu;

- dane o rozpoczeciu i zakonczeniu oddziatywania na cel przez lotnictwo

/wojska rakietowe/;

- dane o rezultatach dziatan bojowych /przesytane na koniec nalotu

na rozkaz /komende/ CSD/;

- rejestracje istotnych zdarzen zaistniatych w toku pracy systemu /np. flmkcje

wywotywane przez uzytkownikdéw/ w postaci tzw. "Kroniki zdarzen™;

- archiwizacje informacji wejsciowej i wyjsciowej oraz "Danych tabelarycznych";
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- wielkoformatowe zobrazowanie informacji o:

- sytuacji powietrznej na elastycznie ksztattowanym przez obstuge tle nad

obszarem 172, 174, 181 i 183 sektora siatki OP;
- stanie sit i Srodkow WLOP ;
- dziataniach bojowych WLOP /oddziatywania i rezultaty/;
- stanie sit i Srodkoéw przeciwnika na 1z 4 kierunkow;
- danych statystycznych dotyczacych nalotu;
- zobrazowanie nastepujacych elementéw tfa statego:
- 60 dywizjonow rakietowych;
- 120 posterunkéw radiolokacyjnych;
- 60 lohiisk;
- 30 punktéw naprowadzania;
- 20 miast /osrodkéw adm.-gosp./;

- zmiane Kkolorystyki i typéw linii elementéw sktadowych zobrazowania wielko-

formatowego /sytuacji powietrznej i tabel/;
-selekcje zobrazowania obiektéw powietrznych wedtug:
- typu obiektu /mozna zakaza¢ zobrazowania obiektow wybranych typow/;

- wysokosci /mozna zdefiniowaé 3 przedziaty wysokosci, a nastepnie zaka-

za¢ zobrazowania obiektow znajdujacych sie we wskazanych przedzia-
tach/;

- predkosci /mozna zdefiniowa¢ 3 przedziaty predkosci, a nastepnie zaka-

za¢ zobrazowania obiektow znajdujacych sie we wskazanych przedzia-
tach/.
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W aktualnie przyjetej konfiguracji pracy systemu WIDELAK na prawym ekranie zobra-
zowana jest sytuacja powietrzna w formie graficznej /w postaci rysunku/, na lewym

"Tabela dziatan bojowych WLOP" w postaci tekstowej.

Jest to typowy sposéb zobrazowania informacji w toku pracy bojowej.

ZtSD WIDLAK posiada sprzezenia zewnetrzne i wewnetrzne:
abonentami zewnetrznymi systemu sa:

- 3 korpusy obrony powietrznej /kanaty 9, 10, Il - odbioér i 13, 14, 15 - nadawa-

nie/;

4 KL i Sztab Generalny /kanaty 21 i 22/ linig telefoniczng z wykorzystaniem

modemow;

- instytucje wojskowe i panstwowe podigczone do jednego wspdlnego kanatu

powiadamiania /kanat 24/,
- Cl przy uzyciu konwertera pragdowego /kanat 8/;
abonentami wewnetrznymi sg stanowiska mikrokomputerowe:
- MZSP SB /kanat 16/ na sali bojowej;
- MOKI /kanat 17/,
- MOK2 /kanat 18/;
- MOK3 /kanat 19/,
- MKO CRI /kanat 20/ na sali WR.

Pozostate kanaty w liczbie 9 /1-7, 12 i 23/ pozostajg w rezerwie. Do kazdego korpusu
zestawiony jest telegraficzny  kanat facznosci, skiadajagcy sie z linii nadawczej
1 odbiorczej. Wymiana informacji z abonentami systemu realizowana jest przez standar-

dowe linie telegraficzne.
Zrodtem informaciji o sytuacji powietrznej dla systemu moze by¢:
- ALMAZ 3;

- sprzegacz systemu CYBER-WA,
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- klawiatura modutu komunikacyjnego;

- stanowiska mikrokomputerowe w sali WRt /moduty oficerow kierunku MOKI,

MOK?2, MOK3 oraz MKO CRI/.

Informacja w kanatach tgcznosci przekazywana jest za pomocg kodogramoéw systemu
AELMAZ, minimalna szybko$¢ przesytania informacji w kanale wynosi 75 bodéw /moze
by¢ wieksza - ustawiana jest programowo/. Planowane jest zwiekszenie predkosci przesy-
tania informacji do 1200 bodéw, z réwnoczesnym wykorzystaniem linii telefonicznych
wyposazonych w modemy /aktualnie zrealizowane sg dwa takie facza; ze Sztabem
Generalnym i z 4 KL/. System umozliwia petng sygnalizacje stanu kanatow #gcznosci

/z podgladem przesytanej informacji w kanale wigcznie/.
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2.2. Zautomatyzowane systemy dowodzenia Wojsk Obrony Przeciwlotniczej

ZENIT-10 /DP-10/ - obiekt automatyzacji dowodzenia RPW /radiolokacyjnego poste-

runku wykrywania/.
1 Przeznaczenie oraz charakterystyki taktyczno-techniczne obiektu.

Obiekt ZENIT-10 przeznaczony jest do automatycznego odbierania, przetwarza-
nia, przesytania i zobrazowania informacji o sytuacji powietrznej na szczeblu radiolo-

kacyjnego posterunku wykrywania /RPW/ wojsk OPL.
Charakterystyki taktyczno-techniczne obiektu:

- mozliwo$¢ wspotpracy z dwoma analogowymi odlegtosciomierzami radioloka-

cyjnymi jednoczesnie;

- mozliwo$¢ wspodtpracy z dwoma wysokosciomierzami, w tym jednym typu

NUR-41 /jedno miejsce pracy poza kabing/;

- Sledzenie 31 tras i zrodet zaktocen aktywnych, na podstawie informacji odbiera-

nych ze stacji radiolokacyjnych i obiektow wspdétpracujacych;

- wykorzystame w procesie $ledzenia dwéch kanatow korekt automatycmych
urzadzenia MAW-21;

dopisywanie, odbiér oraz przekazywanie /do 3 wspotpracujacych obiektow/
informacji o charakterystykach tras i zrodet zaktdcen /wysokos¢, skiad, typ,

przynalezno$¢ panstwowa, numer zespolony, pasmo zaktdcen/;

odbior i zapamietanie informacji o 125 trasach i Zrédtach zaktocen od trzech

wspotpracujacych obiektow:
- po 31z dwdch obiektow ZENIT-O;

- 63 z obiektu ZENIT-20:
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mzobrazowanie na trzech wskaznikach WPS-11 sytuacji powietrznej, informacji
pomocniczej, ugrupowania, formularzy graficznych itp. oraz selekcja zobrazo-

wania wedtug potrzeb;

wprowadzanie, zapamietywanie, nadawanie i odbior informacji o nastepujacych

elementach ugrupowania bojowego:
- obiekty wspédtpracujace /3/;
- strefy dyzurowania /IO/;
- lotniska /10/,
- punkty naprowadzania /10/;
- korytarze przelotow /IO/;
- trasy przelotéw wiasnego lotnictwa /10/;
- linie stycznosci /3/;
“linie rozgraniczenia /3/;
- sektory odpowiedzialnosci /3/;

“tworzenie, zapamietanie, przesytanie i odbior informacji o 14 formularzach

graficznych;

- rejestrowanie i odtwarzanie z pamieci kasetowych PK-3S wybranych

informacji wydawanych i odbieranych w obiekcie;

odbior i przekazywanie meldunkéw o gotowosci bojowej, elementach

ugrupowama bojowego, zestawieniach zbiorczych /stanie sit i sSrodkow/;

- odbior rozkazéw i przekazywanie sformalizowanych meldunkéw do szczebla

nadrzednego;

- przesytanie informacji o gotowosci bojowej i miejscu stania do nadrzednego

szczebla dowodzenia;



42

- wspotpraca z przetozonym w zakresie powiadamiania o sytuacji powietrznej

w jednym kanale fonicznym;
- wprowadzanie do systemu parametréw przetwarzania.
2. Miejsce obiektu w ugrupowaniu bojowym RPW.

Obiekt ZENIT-10 w ugrupowaniu bojowym RPW wspotpracuje z dwoma odlegto-
sciomierzami oraz jednym wysokosciomierzem analogowym lub cyfrowym. Transmi-
sja informacji cyfrowej ze szczeblem nadrzednym realizowana jest za posrednictwem
pierwszego kanatu radiolinii pokfadowej, wspotpracujacej z radiolinig oddalonej
radiostacji $redniej mocy (RDST-1). Pierwszy kanat radiolinii wykorzystywany jest
rowniez do transmisji danych do obiektéw wspotpracujacych. taczno$¢ stuzbowa
z obstugg radiostacji rdst-1 realizowana jest drugim kanatem radiolinii pokfadowe;j.
taczno$¢  radiowg w fonicznej sieci dowodzenia systemu, realizuje sie za
posredmctwem przytgczonej do obiektu radiostacji rdst-2. taczno$¢ stuzbowa ze
stacjami radiolokacyjnymi i radiostacjg rdst-2, realizowana jest za posrednictwem

tacznicy polowej zainstalowanej w obiekcie.
3. Miejsce obiektu w systemie rozpoznania OPL.

Zadaniem obiektu ZENIT-10 w ugrupowaniu RPW jest przekazywanie do
centrum  rozpoznawcze - informacyjnego /CRI/ zbiorczej informacji o sytuacji
powietrznej z wyznaczonego sektora lub pasa odpowiedzialnosci. CRI odbiera informacje
radiolokacyjna z czterech podlegtych RPW, uogdlniaja i wydaje w sie¢ powiadamiania,
jako zbiorczg informacje o sytuacji powietrznej z zadanego do obserwacji obszaru.

Centrum rozpoznawcze - informacyjne wyposazone jest w obiekt automatyzacji
ZENIT-20.

Radiolokacyjne posterunki wykrywania transmitujg meldunki o sytuacji powietrznej
w kierunkach radiowych do CRI za posrednictwem radiostacji rdst-1. Obiekt ZENIT-10
wspodtpracuje z radiostacjg RDST-1 wykorzystujac tacze radioliniowe. Centrum /CRI/
odbiera informacje od podlegtych RPW za posSrednictwem aparatowni odbiorczej typu

ARQ-10. Zwrotnie CRI transmituje za posrednictwem wiasnej radiostacji rdst-1
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uogdlniony zbiér meldunkow o sytuacji powietrznej w sie¢ powiadamiania systemu

rozpoznania.

Rys, 3,1, Schemat organizacyjno -funkcjonalny obiektu ZENIT - JO,

I ransmisja danych w kierunkach radiowych i w sieci powiadamiania systemu obejmuje
zbidr depesz nieadresowanych dotyczacych meldunkéw o trasach oraz depesze adresowa-
ne dotyczace sygnatdbw dowodzenia i meldowania oraz informacji graficznych

I sprawozdawczych.

Posterunek RPW moze odbiera¢ informacje cyfrowg o sytuacji powietrznej z obiektow
wspotpracujacych typu ZENIT-10 lub odlegtosciomierzy cyfrowych typu NUR - wyposa-
zonych w urzadzenia UAK Airzadzenie automatycznych korekt/, za posrednictwem
poktadowych $rodkoéw #acznosci radiowej /R173/. Dodatkowo podsystem rozpoznania
wykorzystuje foniczna sie¢ dowodzenia z radiostacjg rdst-2 znajdujaca sie w wyposaze-

niu RPW oraz radiostacje rdst-3 w CRI.
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4. Zasady przetwarzania informacji radiolokacyjnej.

Obiekt ZENIT-10 przeznaczony jest do tworzenia zbiorczej informacji o sytuacji

powietrznej uzyskanej w procesie uogdlniania;

- zbioru informacji cyfrowej o sytuacji powietrznej ze stacji radiolokacyjnych

z wyjséciami analogowymi;

- zbioru informacji o sytuacji powietrznej na podstawie meldunkéw ze Zrodet

cyfrowych typu ZENIT-10 lub odlegtosciomierzy cyfrowych typu NUR;

- zbioru informacji o sytuacji powietrznej utworzonej na podstawie meldunkow

cyfrowych z sieci powiadamiania szczebla nadrzednego /obiektu ZENIT-20/.
Zbiorcza informacja o sytuacji powietrmej transmitowana jest do obiektu ZENIT-20.

Proces uogdlniania polega na jednoznacznym okresSleniu rzeczywistej liczby
obiektéw powietrznych, znajdujacych sie w strefie obserwacji, wypracowaniu uogolnio-

nych tras /toréw/ oraz wyznaczeniu parametrow ich ruchu.

fiogoOlnianie informacji o sytuacji powietrznej polega na grupowaniu zbioru meldunkéw
dotyczacych tego samego obiektu /meldunkéw otrzymanych z kilku Zrodet/ i zastgpieniu

ichjednym meldunkiem zastepczym, tj. meldunkiem uogolnionym.

Uogdlnianie meldunkow dotyczy wspotrzednych potozenia obiektu powietrznego, nie
obejmuje jego charakterystyk /np.: przynalezno$é, wysokos¢, sktad/. Meldunek uogélnio-
ny przejmuje charakterystyki od meldunku bedgcego reprezentantem w grupie
meldunkéw. Dowodca RPW  powinien analizowa¢ charakterystyki — wszystkich
meldunkéw i wykorzystujagc klucze funkcyjne stanowiska WPS-H deklarowac

charakterystyki meldunku uogolnionego.

Dodatkowo istnieje  mozliwo$¢ zmiany meldunku reprezentanta, na pochodzacy ze
zrodta o lepszych parametrach. Meldunki uog6lnione sg nastepnie kojarzone w trasy

i wyznacza sie ich parametry' ruchu.
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Zbior informacji cyfrowej o sytuacji powietrznej, przekazywanej ze stacji radiolokacy-
jnych z wyjsciami analogowymi, uzyskuje sie w wyniku zainicjowania formularzy tras

przez operatorow stanowisk WPS-11, w miejscu zobrazowania ech analogowych.
Obiekt ZENIT-10 sktada sie z nastepujacych elementéw:

- kabiny ZENIT-10 w nadwoziu kontenerowym pojazdu TATRA-815;

- stacji zasilania SZ4/M2 na pojezdzie STAR-266;

- przyczepy kablowej.

Kabina ZENIT-10 sktada sie z przedziatéw: operacyjnego i maszynowego. W przedziale

operacyjnym obiektu ZENIT-10 znajduja sie nastepujace urzadzenia:
TRZ-30/1 (szt. 1) - tablica rozdzielcza zasilania;
MAW-21 (1) - modut automatycznych wykryc;
UDT-11 (2) - urzadzenie dopasowania i transmisji;
MSG-10 (1) - modut synchronizacji grupowej;
UDW-11 (2) - urzadzenie dopasowania do wysokosciomierza;
USW-11(2) - urzadzenie sterowania wysokosciomierzem;
UMJS-IOM (2) - uniwersalna mikroprogramowalna jednostka sterujaca;
UMS-10 (3) - uniwersalny modut sterujacy;
ZTD-11 (4) - zespot transmisji danych;
WRH-12 (1) - wskaznik pomiaru wysokosci;
WPS-11 (3) - wskaznik panoramiczno-syntetyczny;
BCA-10 (1) - blok czasu astronomicznego;
Srodki tacznosci radiowej i przewodowej:
TP-88A (1) - telefon poktadowy;
LP-IOMR (1) - fgcznica potowa;

R173p(l) - odbiornik radiowy;
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R173(l) - radiostacja;
R415 (1) - radiolinia;
TAG-IMR (1) - telefoniczny aparat gtosnikowy;
RK-84 (1) - magnetofon dwukasetowy;
PKJ-30 (1) - pulpit komutacji jawnej;
W przedziale maszynowym sg zamontowane:
- wentylatory promieniowe (2);
- nagrzewnica elektryczna (1);
- nagrzewnica spalinowa (1);
- klimatyzator (1);
- filtrowentylator (1);
- zasilacz baterii akumulatoréw ZBA (1).

W przedziale operacyjnym znajdujg sie trzy miejsca pracy operatorow wskaznikow
WPS-11, jedno miejsce pracy operatora wskaznika WRH-12 i jedno miejsce pracy

operatora tgcznosci.

Miejsca pracy operatoréw wskaznikobw wyposazone sg w urzadzenia umozliwiajgce
sterowanie procesem przetwarzania informacji radiolokacyjnej oraz urzadzenia tacznosci
fonicznej. Kontakt z podsystemem przetwarzania umozliwiajg wskazniki WPS-11 oraz

WRH-12.

Wskaznik WPS-11 jest podstawowym urzadzeniem stuzacym do zobrazowania
1 wprowadzania danych w zautomatyzowanym systemie przetwarzania informacji radio-
lokacyjnej. Informacje na ekranie przedstawione sg w postaci znakdw, formularzy /tabel/,

symboli graficznych, linii, itp.

Wskaznik WRH-12 stuzy do wprowadzania zmierzonej wysokosci tras i zrodet zaktocen.
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Urzadzenia tgcznosci umozliwiajg operatorowi tgcznosé foniczng miedzy stanowiskami

pracy oraz z zewnetrznymi elementami systemu /linie telefoniczne, radiostacje/.
Obiekt automatyzacji dowodzenia ZENIT-10 realizuje nastepujace funkcje:
- sprzezenie ze stacjami radiolokacyjnymi;

-zobrazowanie pierwotnej /analogowej/ informacji radiolokacyjnej i sterowa-

nie procesem jej przetwarzania;
- przetwarzanie informacji radiolokacyjnej i sterowanie urzadzeniami wspotpracu-
Jacymi;
- transmisja zbioru wtoérnej /caifowej/ informacji o sytuacji powietrzne;j.
Powyzsze funkcje realizujg nastepujgce uktady:
- dopasowania do stacji radiolokacyjnych;
- zobrazowania i kontaktu z operatorem;

- przetwarzania i sterowania;

tacznosci.

Uktad dopasowania zawiera dwa zespoty:
- dopasowania do odledtoSciomierzy;
- dopasowania do wysokosciomierzy.

Zespot dopasowania do odlegtoSciomierzy umozliwia jednoczesng wspotprace z dwoma

odlegtosciomierzami. W jego sktad wchodzi:
- BMS-10 - blok multipleksera sygnatow (szt.2);
" Z-23 - tablica przytaczy;
*UDT-11 - urzadzenie dopasowania i transmisji (szt.2).

Zespotjest przeznaczony do odbioru wizji zespolonej /wizja+impuls wyzwalajacy/
oraz danych katowych azymutu potozenia anten odlegtoSciomierzy radiolokacyjnych.

Sygnaty wizji i dane katowe z zespotu dopasowania do odlegtoSciomierzy przekazywane
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sg do wskaznikéw panoramiczno - syntetycznych WPS-11, w celu zobrazowania pier-

wotnej informacji radiolokacyjnej oraz do urzadzenia MAW-21/modut automatycznych

wykry¢/, w celu automatyzowania procesu Sledzenia tras.

Dodatkowo przez zespot dopasowania do odlegtoSciomierzy mogg byc przesytane sygna-

ty;
- Zapytania "swoj-obcy" /ze wskaznika WPS-11/;
- fgcznosci stuzbowej /z tgcznicy polowej £ P-10MR/.

Zespot dopasowania do wysoko$ciomierzy umozliwia jednoczesng wspotprace z dwoma

wysokosciomierzami (w tym jeden cyfrowy, np. NUR-41). W sktad zespotu wchodzi:
- BMS-10 - blok multipleksera sygnatow (szt.2);
* Z-23 -tablica przyfaczy;
- UDW-11 - urzadzenie dopasowania do wysokosciomierzy (szt.2);
- USW-11 - urzadzenie sterowania wysoko$ciomierzem (szt.2).

Zespot przeznaczony jest do odbioru wizji zespolonej oraz danych katowych azy-
mutu i kata potozenia anten wysokosciomierzy radiolokacyjnych. Sygnaty wizji i danych
katowych z zespotu dopasowania, przekazywane sg do wskaznika WRH-12, ktory jest
zainstalowany w obiekcie automatyzacji lub do wskaznika WRH-12, ktdry jest zainstalo-
wany w wysoko$ciomierzu cyfrowym NUR-41. Zwrotnie ze wskaznika WRH-12 mozna
recznie sterowac ustawieniem anteny wysokosciomierza w azymucie oraz wprowadzac
do podsystemu przetwarzania pomierzone wysokosci danej trasy. Zespét dopasowania
automatycznie ustawia antene wysokosciomierza, na polecenie podsystemu przetwarza-
nia, na azymut trasy przeznaczonej do pomiaru wysokosci. Dodatkowo istnieje mozliwos$¢

nawigzania tgcznosci stuzbowej z obstugg wysokos$ciomierza za posrednictwem tgcznicy
polowej £P-IOMR.
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Uktad zobrazowania i kontaktu z operatorem.
Uktad zobrazowania zbudowany jest z nastepujacych urzadzen:
- WPS-11 - wskaznik panoramiczno-syntetyczny (szt.3);
- WRH-12 - wskaznik pomiaru wysokosci (szt.l).
Uktad zobrazowania i kontaktu z operatorem przeznaczony jest do:

zobrazowania na wskaznikach WPS-11 i WRH-12 pierwotnej /analogowej/

informacji radiolokacyjnej;

- zobrazowania na wskaznikach WPS-11 wtornej /cyfrowej/ informacji radioloka-

cyjnej w postaci syntetycznych formularzy tras;

sterowania uktadem przetwarzania i sterowania w zakresie obrobki informacji
radiolokacyjnej, dzieki wykorzystaniu stanowisk pracy WPS-11 wyposazonych

w klawiature funkcyjna i alfanumeryczng;

- pomiaru wysokosci obiektu powietrznego, wskazanego przez uktad przetwarza-

nia, na stanowisku WRH-12.

Uktad zobrazowania i kontaktu z operatorem wspotpracuje z uktadem dopasowania do
stacji radiolokacyjnych w zakresie zobrazowania informacji analogowej, natomiast
z uktadem przetwarzania i sterowania w zakresie zobrazowania wizji syntetycznej

i sterowania procesem obrobki informacji radiolokacyjne;j.

Uktad tgcznosci.

Uktad tacznosci zbudowany jest z nastepujacych urzadzen:
- TP-88A Telefon poktadowy (szt.l);

£ P-10MR tacznica potowa (szt.1);

- PKJ-30 Pulpit komutacji jawnej (szt.l);

R-415 Radiolinia poktadowa (szt. 1);

R-173R Radiostacja poktadowa (szt.l);



50

- R-173P Odbiornik poktadowy (szt. 1);

- RK-84 Rejestrator kasetowy (szt. 1);

- TAG-1M Telefoniczny aparat gtosnikowy (szt. 1);

- AP-82 Telefoniczny aparat potowy (szt.3);

- CA  Aparat do wspotpracy z fgcznicg automatyczng (szt. 1);

URP-2M Urzadzenie kontroli kanatow telefonicznych (szt. 1).

Uktad tgcznosci umozliwia:

- nadawanie lub odbidr informacji cyfrowej w kanatach transmisji danych - wyko-
rzystujac radiolinie poktadowsa, radiostacje poktadows, odbiornik poktadowy lub

radiostacje zewnetrzna;

- nadawanie lub odbidr informacji fonicznej - wykorzystujac radiolinie poktado-

wa, radiostacje poktadowa, odbiornik poktadowy lub radiostacje zewnetrzna;
- tgcznosé telefoniczng z abonentami typu MB, CB itgcznicami MB, CB i CA,;
“Yacznosé telefoniczng pomiedzy stanowiskami pracy;
- zainstalowanie urzadzenia utajniajacego rozmowy foniczne;

rejestrowanie  rozmoéw  prowadzonych w wybranych kanatach #gcznosci

fonicznej;

- pomiary parametréw kanatow tgcznosci.

Uktad przetwarzania i sterowania.
Podsystem przetwarzania zbudowany jest z nastepujacych urzadzen:
- UMJS-IOM - uniwersalna mikroprogramowalna jednostka sterujaca (szt.2);
- MAW-21 - modut automatycznych wykry¢ (szt. 1);

" ZTD-1 - zesp6t transmisji danych (szt.4);
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- UMS-10 - uniwersalny modut sterujacy (szt.3);
- BCA-10 - blok czasu astronomicznego (szt. 1).
Uktad przetwarzania umozliwia:

- automatyzacje procesu tworzenia zbiorczej informacji o sytuacji powietrznej, na
podstawie pierwotnej informacji radiolokacyjnej zobrazowanej na wskaznikach

WPS-11 stanowisk operatoréw Sledzenia;

- automatyczny odbior i zobrazowanie wtornej informacji radiolokacyjnej

z sieci powiadamiania szczebla nadrzednego oraz obiektow wspotpracujacych;

- automatyzacje procesu uogélniania meldunkéw odbieranych ze zrodet z wiasng

informacja radiolokacyjna;

“automatyczng transmisje uogélnionej informacji o sytuacji powietrznej do szcze-

bla nadrzednego;

- automatyczne wysterowanie anteny wysokosciomierza na azymut trasy przezna-

czonej do pomiaru;
- wspomaganie operatora WRH-12 w operacjach zwigzanych z pomiarem wysoko-
Sci.
Obstuga obiektu, stopnie gotowosci bojowej i sktad zmian bojowych.

1+ Skad obstugi obiektu i 0séb funkcyjnych.

Obstuga obiektu ZENIT-10 odpowiada za przytgczenie do obiektu elementéw wspotpra-

cujacycn oraz za przygotowanie urzadzen i zespotow obiektu do pracy bojowe;j.
Obstuga ZENIT-10 sktada sie z nastepujacych oséb funkcyjnych:

- dowaddca obiektu /technik/;

operator $ledzenia RLS I;

operator $ledzenia RLS II;

operator pomiaru wysokosci;
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- operator tgcznosci;

- kierowca elektromechanik pojazdu TATRA-815;

- kierowca elektromechanik pojazdu STAR-266.
2. Stopnie gotowosci bojowe;j.

Posterunek radiotechniczny w zaleznosci od wykonywanych zadan moze znajdowac sie
w nastepujgcych stopniach gotowosci bojowej do prowadzenia rozpoznania: gotowosc

bojowa nr 1, nr 2, nr 3.

Gotowos$¢ bojowa nr 1 - najwyzszy stopien gotowosci pododdziatu do prowadzenia
rozpoznania. W tym stopniu gotowosSci w obiekcie automatyzacji dowodzenia
ZENIT-10, znajduja sie na swoich miejscach pracy petne zmiany dyzurne. Obiekt
ZENIT-10 jest wiaczony i przygotowany do pracy bojowej. Zorganizowany jest odbior
i przekazywanie sygnatow dowodzenia z przetozonym oraz sygnatow wspotdziatania
z obiektami wspotpracujacymi. Obiekt ZENIT-10 korzysta ze wszystkich mozliwych
Zrodet pierwotnej i wtornej informacji radiolokacyjnej. Zbiorczg informacje o sytuacji
powietrznej przekazuje do szczebla nadrzednego i w sieC powiadamiania systemu.

Czas przejScia w rodzaj "praca bojowa" - + minuta.

Gotowos$¢ bojowa nr 2 - w obiekcie automatyzacji dowodzenia znajdujg sie na
swoich miejscach pracy niepetne zmiany dyzurne, zapewniajgce prowadzenie wykrywa-
nia i $ledzenie obiektéw powietrznych. Pozostate osoby funkcyjne znajdujg sie w rejonie
stanowiska. Obiekt ZENIT-10 wigczony, utrzymywana jest nieprzerwana gcznosc
z przetozonym. Zespo6t pradotworczy wigczony. Przejscie do "gotowosci nr 1" - warunkuje

czas aktualizacji "bazy danych" przez osoby funkcyjne obiektu.

Gotowo$¢ bojowa nr 3 - w obiekcie automatyzacji dowodzenia, znajduje sie¢ na
swoim miejscu pracy dyzurny stanowiska tgcznosci, zapewniajgcy przyjmowanie sygna-
tow dowodzenia od przetozonego oraz powiadamianie obstug bojowych. Pozostate osoby
funkcyjne szkolg sie lub odpoczywajg. Obiekt ZENIT-10 wylgczony. Czas przejscia
z gotowosci nr 3" do "gotowosci nr 2” trwa 10 minut /czas podgrzania zespotu

pradotworczegol/.
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Liczbe stacji radiolokacyjnych, $rodkéw tacznosci znajdujacych sie w odpo-
wiednich stopniach gotowosci bojowej, sktad zmian dyzurnych, czas i kolejnos¢ przejscia
w poszczegoblne stopnie gotowosci okre$la dowodca pododdziatu zgodnie z wytycznymi
przetozonego wyzszego szczebla. Przejscie z jednego stopnia gotowosci w drugi odbywa
sie kolejno lub z pominieciem stopni posrednich. Przejscie do nizszego stopnia gotowo-
§ci moze nastgpi¢ tylko za zgoda tego dowodcy, ktory wprowadzit stopien aktualnie

obowigzujacy.
3. Skad zmian bojowych.

W zaleznosci od stopnia gotowosci bojowej w kabinie dowodzenia obiektu ZENIT-10

zajmuja miejsce:
- petna zmiana bojowa;
- niepetna zmiana bojowa (dyzurna).
W skitad petnej zmiany bojowej wchodza:
- dowddca RPW /lub wyznaczony przez niego zastepca/;
- operator $ledzenia WPS-I;
- operator Sledzenia WPS-I1;
- operator pomiaru wysokosci WRH;
- operator tgcznosci;
- kierowca-elektromechanik.
W skitad niepetnej zmiany bojowej wchodza:
- dowodca RPW /lub wyznaczony przez niego zastepca/;
- operator $ledzenia WPS;

- kierowca-elektromechanik.
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Praca bojowa.
1 Czynnosci 0séb funkcyjnych.

Osoby funkcyjne obiektu ZENIT-10 odpowiedzialne sg za przygotowanie do pracy i pra-
ce bojowa obiektu. W obiekcie ZENIT-10 przewidziano nastepujgce osoby funkcyjne;

- dowddca RPW AVPS-11/;

- operator $ledzenia RLS | /WPS-11/;

- operator Sledzenia RLS Il /WPS-11/;

- operator pomiaru wysokos$ci/WRH-12/,
- operator tgcznosci;

- kierowca elektromechanik.

Dowodca RPW odpowiada za utrzymanie stalej gotowosci bojowej, organizacje
i utrzymanie wspoétdziatania oraz organizacje i rezultaty dziatan bojowych. Funkcje
dowddcy RPW sg realizowane na stanowisku wyposazonym we wskaznik WPS-11

Do obowigzkéw dowddcy RPW, w zakresie prowadzenia pracy bojowej nalezy:
- rozpoczecie pracy bojowej;
- kierowanie praca bojowg obstug stacji radiolokacyjnych i radiostacji;
- analiza sytuacji powietrznej;
- kierowanie pracg operatoréw wskaznikow WPS-11 oraz WRH-12;
- kodowanie i nadawanie informacji tekstowych;
- wprowadzanie informacji tekstowych przekazywanych fonicznie;
- sterowanie zobrazowaniem tras;
- sterowanie zobrazowaniem tta taktycznego;

- kodowanie i nadawanie komend/meldunkéw dwucyfrowych do obiektow wspot-

pracujacych;
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sterowanie procesem uogoOlniania tras i pelengéw S$ledzonych i odbieranych

z obiektow wspdtpracujacych;

- wskazywanie/wycofanie tras do/z powiadamiania w kanale automatycznym oraz

powiadamiania w kanale fonicznym;
- sterowanie kanatami pomiaru wysokosci;
- sterowanie kanatami automatycznych korekt.
Rozpoczecie pracy bojowe;.

Po osiggnieciu przez RPW gotowosci bojowej numer 1 dowddca RPW wydaje
polecenie rozpoczecia pracy bojowej dowddcom elementéw posterunku oraz obstudze
funkcyjnej obiektu automatyzacji - wykorzystujgc foniczne $Srodki tagcznosci. Uruchamia
mechanizm rejestracji na kasetach magnetycznych, przy pomocy przewijaka PK-3S,
strumieni informacji cyfrowych wydawanych lub odbieranych z obiektu. Rejestracja
dokonywana jest przez odpowiedni program w momencie inicjowania transmisji depesz
nadawanych lub przed rozkodowaniem depesz odbieranych i stuzy do obiektywnej

kontroli przebiegu pracy bojowej.
Kierowanie pracg bojowa obstug stacji radiolokacyjnych i radiostacji.

Kierowanie pracg bojowg obstug stacji radiolokacyjnych i radiostacji podtgczonych
do obiektu ZENIT-10 realizuje sie za pomocg przewodowych srodkéw #gcznosci
fonicznej /tacznicy Polowej £P-IOMR/. Wyjatkiem od reguty jest tgcznosé¢ stuzbowa
z oddalong radiostacjg RDST-1 za posrednictwem drugiego kanatu radiolinii poktadowej
R-415 1l. Istnieje mozliwo$¢ wykorzystania radiostacji poktadowej R-173 do tacznosci

z obstugg oddalonych odlegto$ciomierzy radiolokacyjnych typu NUR.

Kierowame pracg bojowag obstug obiektow wspotpracujgcych /podlegtych/
realizuje sie za pomocg komend/meldunkéw dwucyfrowych umiejscowionych i za

pomoca formularzy tekstowych.

Kierowanie pracg operatordw wskaznikow WPS-11 i WRH-12 ma na celu

zapewnienie realizacji i kontrole procesow;
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- wykrywania ech radiolokacyjnych;

- inicjowania tras i pelengdw;

- uzupetniania charakterystyk tras ;

- sterowania kanatami automatycznych korekt i kanatami pomiaru wysokosci.

Kierowanie pracg operatorow dowddca realizuje z wykorzystaniem nastepujgcych

srodkow:
- poktadowa siec€ tgcznosci;
- komendy/meldunki jednocyfrowe;
- komendy /polecenia/ dla operatora WRH.

W czasie pracy bojowej zachodzi konieczno$¢ przestania informacji , ktorej nie ma
w zbiorze komend/meldunkéw dwucyfrowych umiejscowionych . W takim przypadku

mozna skorzysta¢ z dwoch sposobdw przesytania informacji tekstowych .

Sposob  pierwszy, ktory umozliwia przestanie do 30 znakéw alfanumerycznych to

TekstNadany.

Drugi sposéb , ktory umozliwia przestanie do 75 znakéw alfanumerycznych to

formularz graficzny o nazwie TX (TeXt).
Deklarowanie rodzaju zobrazowania tras.
Formularze znakow taktycznych tras moga zawiera¢ nastepujace informacje ;
- znak przynaleznosci panstwowej (swoj-obcy);
- wektor predkosci i kursu;
- numer trasy wiasnej (uogélnionej);
- numer trasy nadany przez szczebel nadrzedny;
- numer trasy w kanale fonicznego powiadamiania (numer zespolony);

“wysokos¢ trasy nad poziomem morza;
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- liczba tras ze Zrddet skojarzonych z trasg whasng;

- numer kanatu automatycznego $ledzenia (kanat MAW);

- numer kanatu pomiaru wysokosci (kanat USW) oraz cecha wysokosci.
Sterowanie zobrazowaniem tta taktycznego.

Program bojowy umozliwia wprowadzanie do pamieci komputera i zobrazo-

wanie na wskazniku WPS formularzy tta taktycznego w zakresie:
- ugrupowania bojowego /UG/;
- lotnisk /LO/,
- strefdyzurowania /SD/,
- punktow naprowadzania /PN/;
- linii stycznosci /LS/;
- linii rozgraniczenia /LR/;
- sektorow odpowiedzialnosci /SO,
- pasow odpowiedzialnosci /PO,
- tras przelotow /TP/;

- korytarzy przelotow /KP/.

Sterowanie procesem uogOlniania tras $ledzonych i odbieranych z obiektow
wspotpracujacych.
Obiekt ZENIT-10 umozliwia odbiér i uogo6lnienie informacji z trzech

wspotpracujacych obiektow. Dowoddca /kierujgcy praca bojowg RPW/ jest odpowie-
dzialny za proces uogolniania tras, pelengdéw S$ledzonych i odbieranych z obiektéw

wspbtpracujacych /podlegtych lub sasiednich/. Proces uogdlniania powinien odbywac

sie na wskazniku WPS-11 dowédcy RPW i obejmowac:
- inicjacje sledzenia;

- korygowanie $ledzenia;
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- kojarzenie i rozkojarzanie tras i pelengow z obiektow wspdtpracujacych z trasami

i pelengami uogdlnionymi;
- kasowanie Sledzenia;
- Zmiane reprezentanta trasy uogdlnione;j.

Wszystkie wymienione funkcje mogg by¢ realizowane pétautomatycznie lub automa-
tycznie, w zaleznosci od wersji uogélniania dla obiektu wspdtpracujacego, z ktérego jest

odbierana informacja o trasach i pelengach .
Rozrdznia sie nastepujgce wersje uogodlniania :
O - wytaczony odbi6r informacji.
1 - odbidr informacji: pétautomatyczne inicjowanie, korygowanie i kasowanie.

2 - odbidr informacji: pétautomatyczne inicjowanie, kojarzenie, rozkojarzanie i ka-

sowanie, automatyczne korygowanie $ledzenia.

3 - odbiér informacji, pétautomatyczne inicjowanie i kasowanie, automatyczne

kojarzenie, korygowanie i rozkojarzanie.

4 - odbidr informacji, automatyczne inicjowanie, kojarzenie, korygowanie, rozko-

jarzanie i kasowanie Sledzenia.

5 - odbiér informacji, automatyczne inicjowanie, kojarzenie, korygowanie, rozko-
jarzanie i kasowanie $ledzenia, inicjowana trasa zachowuje numer, jaki wyste-

puje w obiekcie wspdtpracujgcym.

Inicjacja Sledzenia.

Potautomatyczne inicjowanie $ledzenia tras i pelengdéw uogélnionych moze odbywac sie

Wdwoch wariantach :
- Z automatycznym wyborem numeru stuzbowego;

- z numerem stuzbowym wskazanym.
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Trasy i pelengi uog6lnione moga by¢ inicjowane na wskaznikach WPS, gdzie jest
zobrazowana informacja pierwotna ze stacji radiolokacyjnych ,jak i na tych, gdzie

informacja ta nie jest zobrazowana .
Korygowanie $ledzenia.

Istnieje mozliwos¢ automatycznego korygowania $ledzenia trasy i pelengu na
podstawie informacji odbieranej z obiektéw wspdtpracujacych oraz recznego wprowa-

dzania korekt /bez wzgledu na wersje uogélniania/.

Kojarzenie i rozkojarzanie tras i pelengow z obiektéw wspotpracujgcych z trasami

Ipelengami uogolnionymi odbywa sie w sposéb pétautomatyczny .

Kasowanie $ledzenia tras i pelengdw uogolnionych moze odbywac sie w trzech

wariantach:
- p6tautomatycznie z pulpitu wskaznika WPS-11;
- automatycznie, po przekroczeniu dopuszczalnego czasu od ostatniej korekty;

automatycznie , po odebraniu depeszy "koniec przekazywania" od obiektu

wspotpracujacego;
Zmiana reprezentanta trasy uogolnionej moze odbywac sie dwoma sposobami:
- automatycznie;

- potautomatycznie.

Automatyczna zmiana reprezentanta odbywa sie w przypadku, gdy informacja o trasie
odbieranej z obiektu wspdtpracujgcego, bedacego aktualnie reprezentantem nie jest

odbierana przez czas dtuzszy niz okresla to bramka czasowa.

Sterowanie kanatami pomiaru wysokosci.

Dowadca /kierujacy pracg bojowa/ steruje kierowaniem do kanatu pomiaru wysokosci

trasy poza kolejnoscig i z priorytetem / trasy o zwiekszonej czestotliwosSci pomiaru
wysokosci /.
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Sterowanie kanatami automatycznych korekt.

Dowddca /kierujgcy pracg bojowa/ nadzoruje rownoczesne wprowadzenie

zmnicjowanych tras przez operatorow $ledzenia do obydwu kanatow MAW.
Wspotpraca z systemem planszetowo-fonicznym.

Obiekt ZENIT-10 zapewnia powiadamianie o sytuacji powietrznej w jednym
kanale fonicznym. Wykorzystywany jest do tego formularz spikera, ktory zobrazowany
jest na  wskazniku WPS-11 operatora $ledzenia, w postaci sformalizowanej dla
powiadamiania w tym kanale. Operator fonicznego powiadamiania /spiker/ odcz>tuje
meldunki w bezposredniej postaci z tego formularza. Oprogramowanie zapewnia takze
mozliwo$¢ deklarowania szybkosci czytania do indywidualnych potrzeb operatora.
Wskazanie do zobrazowania w formularzu spikera wszystkich sledzonych w obiekcie tras,
wydtuza czas aktualizacji informacji o tej samej trasie. W formularzu zobrazowane sg
trasy, ktore zostaly wskazane przez dowddce RPW. Wskazanie/wycofanie trasy do/z

formularza spikera odbywa sie przy pomocy klawiatury funkcyjnej wskaznika WPS-11.

Operator $ledzenia WPS-I /RLS/.

W trakcie pracy bojowej do obowigzkdéw operatora RLS nalezy:
- inicjowanie, korygowanie i przerywanie Sledzenia tras i pelengéw;
- dopisywanie do $ledzonych tras i pelengéw charakterystyk;

- wspbipraca z operatorami wskaznikow WRH-12 w zakresie pomiaru wysokosci

wskazanych tras i pelengow;

- sterowanie kanatem automatycznych korekt (MAW-21), jezeli taki jest wykorzy-

stywany w procesie Sledzenia;

- kodowanie i przekazywanie meldunkéw na stanowisko pracy (WPS-11) dowédcy
RPW,;

- sterowanie zobrazowaniem informacji na wskazniku WPS-11;
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- wspotpraca z systemem foniczno-planszetowym.

Po zakonczonej pracy bojowej obowigzkiem operatora RLS jest zwiniecie obiektu

pod kontrolg dowodcy obiektu.
Inicjowanie Sledzenia.

Potautomatyczne inicjowanie Sledzenia tras i pelengbw moze odbywac sie w dwoch

wariantach :
- z automatycznym wyborem numeru stuzbowego;
- z numerem stuzbowym wskazanym.

Trasy i pelengi mogg byc¢ inicjowane na wskaznikach WPS, gdzie nie jest zobra-

zowana inibrmacja pierwotna ze stacji radiolokacyjnej, jak i na tych gdzie jest zobrazo-

wana.
Korygowanie $ledzenia.

Automatyczne korygowanie $ledzenia trasy odbywa sie na podstawie informacji
otrzymywanej z urzadzenia MAW-21. Istnieje mozliwo$¢ wprowadzania korekt bez

wzgledu na prace urzgdzenia MAW-21.
Kasowanie $Sledzenia.
Kasowanie Sledzenia tras i pelengow moze odbywac sie w dwdéch wariantach:
- pétautomatycznie z pulpitu wskaznika WPS-11;
- automatycznie, po przekroczeniu dopuszczalnego czasu od ostatniej korekty.
Dopisywanie charakterystyk do $ledzonych tras i pelengéw.

oprogramowanie obiektu umozliwia operatorowi $ledzenia dopisywanie do $ledzonych

tras i pelengbéw nastepujacych charakterystyk:
- wysokosci;
- skfadu itypu;

- przynaleznosci panstwowej lub pasma zaktdcen-
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- wskaznika manewru.
Operator $ledzenia uzupetnia charakterystyki z pulpitu wskaznika WPS.
Dopisywanie wysokosci do tras i pelengdw moze odbywaé sie dwoma sposobami:
- ze wskaznika WRH 12;
- ze wskaznika WPS-11

Dopisywanie skfadu i typu do tras i pelengéw odbywa sie przez operatora S$ledzenia ze

wskaznika WPS-11

Dopisywanie cechy przynaleznosci do tras i pasma zaktocen pelengow odbywa sie przez

operatora $ledzenia ze wskaznika WPS-11

Wspdtpraca z operatorem wskaznika WRH-12 ma na celu zapewnienie realizacji

i kontrole procesow :
- uzupetniania charakterystyk tras;
- sterowania kanatami pomiaru wysokosci.

Do wspotpracy z operatorem WRH-12 operator $ledzenia ma do dyspozycji nastepu-

jace srodki:
- poktadowa sieC tgcznosci;
- komendy /kodowane polecenia/ dla operatora WRH-12;
- cechy pomiaru wysokosci od operatora WRH-12.
Sterowanie kanatami pomiaru wysokosci.

Dowodca RPW kieruje kanatem pomiaru wysokosci trasy poza kolejnoscig
1z priorytetem, trasy o zwiekszonej czestotliwosci pomiaru wysokosci, natomiast operator

Sledzenia w formie pomocniczej lub na rozkaz dowddcy.
Sterowanie kanatem automatycznych korekt /MAW-21/.

Obowigzkiem operatora S$ledzenia jest réwnoczesne wprowadzenie zainicjowa-

nej trasy do obydwu kanatow automatycznego $ledzenia MAW-21.
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Kodowanie i przekazywanie meldunkéw na stanowisko pracy/WPS-11/dowddcy

RPW realizuje sie dla zapewnia poprawnosSci proceséw ;
- wykrywania ech radiolokacyjnych;
- inicjowania tras i pelengdw;
- uzupetniania charakterystyk tras;
- sterowania kanatami automatycznych korekt i kanatami pomiaru wysokosci.

Operator $ledzenia musi meldowa¢ dowodcy o przebiegu realizacji nakazanych czynno-

sci. W tym celu ma do dyspozycji nastepujace srodki:
- glos;
- poktadowa siec tgcznosci;
- komendy/meldunki jednocyfrowe.

Komendy/meldunki jednocyfrowe umiejscowione stuzg do przesytania sygnatow

dowodzenia /meldowania/ pomiedzy wskaznikami WPS-11 w obiekcie.

Sterowanie zobrazowaniem tras.

Zobrazowanie na wskazniku WPS-11 formularzy tras wasnych ma nastepujaca

postac:
OIT
hhhc _ _
-formularz trasy na stanowisku operatora $ledzenia

Formularz taktyczny trasy zawiera nastepujace informacje:

- znak taktyczny przynaleznosci panstwowej (swoj-obcy);

* wektor predkosci i kursu;

- numer stuzbowy trasy (ns) /01- 31/,

- wysokos¢ trasy nad poziomem morza (hhh) /hektometry/;

“cecha wysokosci lub polecenia dla operatora WRH (c);
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- numer kanatu pomiaru wysokosci (kanatu USW) (h) /1-3/.
Zobrazowanie pelengu zawiera nastepujace informacje;

- linig namiaru;

- numer stuzbowy;

- pasmo zak#ocen;

- wysokosc.
Sterowanie zobrazowaniem tta taktycznego.

Program bojowy umozliwia wprowadzanie do pamieci komputera i zobrazowanie na

wskazniku WPS formularzy tta taktycznego /instalowane formuiat"e danych/ w zakresie;
- Ugrupowania bojowego /UG/;
- lotnisk /LO/;
- strefdyzurowania /SD/;
- punktow naprowadzania /PN/;
- linii stycznosci /LS/;
- linii rozgraniczenia /LR/,
- sektoréw odpowiedzialnosci /SO/;
- pasow odpowiedzialnosci /PO,
- przelotéw /TP/;
- korytarzy przelotéw /KP/.
Operator $Sledzenia WPS-II.

Obowigzki operatora $ledzenia stanowiska WPS-II, w zakresie pracy bojowej, sa

identyczne, jak operatora stanowiska WPS-I.
Operator pomiaru wysokosci.

W trakcie pracy bojowej do obowigzkéw operatora pomiaru wysokos$ci nalezy;
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- zgtoszenie kanatu pomiaru wysokosci do pracy;
- pomiar wysokos$ci oraz dopisywanie cech;
- sterowanie ustawieniem anteny wysoko$ciomierza.

Po zakonczonej pracy bojowej obowigzkiem operatora pomiaru wysokosci jest

zwiniecie obiektu pod kontrolg dowddcy obiektu.
Zgtoszenie kanatu pomiaru wysokosci do pracy.

Operator pomiaru wysokosci nawigzuje wspotprace z podsystemem przetwa-

rzania na polecenie dowodcy RPW.
Pomiar wysokosci oraz dopisywanie cech.

W momencie wyboru trasy lub pelengu do pomiaru wysokos$ci przez program /UMJS/
lub operatora stanowiska WPS, do kanatu pomiaru wysokos$ci sg przekazywane nastepu-

jace parametry”:
- azymut obiektu powietrznego, dla ktérego ma by¢ dokonany pomiar wysokosci;
- znacznik odlegtosSci na ktorej znajduje sie obiekt powietrzny;

- polecenie operatora wskaznika WPS-11 lub programu /UMJS/ do pomiaru wy-

sokosci.

Po ustawieniu anteny wysokos$ciomierza na zadany azymut, automatycznie lub recznie
przez operatora WRH, na ekranie wskaZznika wySwietla sie linia wysokosci /ostatnio
pomierzona wysokos$¢/ i znacznik okresSlajacy odlegto$¢ do mierzonego celu /na linii

wysokosci/.
Operator facznosci.

Operator tgcznosSci  odpowiada za poprawne zestawienie radiowych lub
przewodowych kanatow tgcznosci z obiektami wspdtpracujagcymi oraz za zestawienie

przewodowej tgcznosci telefonicznej z abonentami +gcznicy polowej.
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Obowiazki operatora stanowiska tgcznosci w zakresie pracy bojowej sg nastepujace:

przygotowanie Srodkoéw tgcznosci, do nawigzania radiowej tgcznosci fonicznej

i transmisji danych;
- zestawienie przewodowej tgcznosci telefonicznej z abonentami zewnetrznymi;

- umozliwienie abonentom zewnetrznym korzystania z poktadowych $rodkéw

tacznosci radiowej obiektu;
- nadzorowanie transmisji danych oraz fonicznej tgcznosci radiowej;
- umiejetno$¢ oceny jakosci kanatow tgcznosci za pomocg urzadzen pomiarowych.
Kierowca elektromechanik.

W czasie pracy zespotu pradotwérczego kierowca-elektromechanik ma obowia-

zek nadzorowania pracy agregatu pradotworczego.
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ZENIT-20 /DP-20/ - obiekt automatyzacji dowodzenia batalionem radiotechnicznym

lub putkiem radiotechnicznym.
1. Przeznaczenie oraz charakterystyki taktyczno-techniczne obiektu.

Obiekt ZENIT-20 przeznaczony jest do automatyzacji procesu przetwarzania,

przesyfania i zobrazowania informacji o sytuacji powietrznej na szczeblu batalionu lub
putku radiotechnicznego wojsk OPL. Zabezpiecza ciagte kierowanie rozpoznaniem radio-
lokacyjnym, zobrazowanie sytuacji powietrznej w strefie odpowiedzialno$ci oraz przeka-
zywanie informacji do szczebla nadrzednego.
W skfad obiektu ZENIT-20 wchodzi kabina przetwarzania i cze$¢ stanowisk pracy
rozmieszczonych w kabinie zobrazowania obiektu ZENIT-40. Oprogramowanie obiektu
stanowi zbior programéw systemowych i uzytkowych rezydujacych w pamieci komputera
UMJS-1I0OM.

Charakterystyki taktyczno-techniczne obiektu:

- mozliwo$¢ wspotpracy z 12-oma obiektami wspotpracujacymi /obiekty podlegte,

sgsiednie, szczebel nadrzedny/;

- odbidr i zapamietanie informacji o 255 obiektach $ledzonych i przekazanych

z urzadzen wspotpracujacych;
- uogolnianie i opracowanie informacji o 63 trasach obiektow powietrznych;
- odbior i przetwarzanie meldunkoéw o stanie i dziatalnosci podlegtych pododdzia-
tow;
przekazywanie do wspdtpracujgcych obiektow selektywnie wybranych tras
i pelengéw uogolnionych;

odbior i przekazywanie meldunkow o gotowosci bojowej, elementach ugrupo-

wania bojowego, zestawieniach zbiorczych /stanie sit i srodkow/;

- mozliwos$¢ przekazania informacji za posredmctwem formularza spikera w trzech

kanatach fonicznych;
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- zobrazowanie na wskaznikach WPS-11 sytuacji powietrznej, informacji

pomocniczej, ugrupowania, itp.;
- zobrazowanie na monitorach MZT-10 informacji w postaci tabelarycznej;

- rejestrowanie i odtwarzanie z pamieci kasetowych PK-3S wybranych informacji

wydawanych i odbieranych w obiekcie;

- wprowadzanie, zapamietywanie, nadawanie i odbior informacji o nastepujacych

elementach ugrupowania bojowego:

- obiekty wspoétpracujace /12/;

- strefy dyzurowania /10/;

- lotniska /10/;

- punkty naprowadzania /10/;

- korytarze przelotow /10/;

- trasy przelotéw wiasnego lotnictwa /10O/;
- linie stycznosci /12/;

- linie rozgraniczenia /12/;

- sektory odpowiedzialnosci /12/;
- strefy odpowiedzialnosci /12/,

- strefy wspdtdziatania /6/;

2. Miejsce obiektu w systemie rozpoznania OPL.

Obiekt ZENIT-20 spetnia funkcje CRI KZ /centrum rozpoznawczo-informacyjne
korpusu zmechanizowanego/ lub CRI SC /centrum rozpoznawczo-informacyjne

stanowiska centralnego/.

Na szczeblu KZ przeznaczony jest do automatyzacji proceséw dowodzenia batalionem
radiotechnicznym, kierowania pracg bojowa podlegtych krt oraz realizacji funkcji
zwigzanych z powiadamianiem wojsk o sytuacji powietrznej w batalionowej strefie
odpowiedzialnosci. Gtownym celem obiektu jest zapewnienie informacji radiolokacyj-
nej dla CD. OPL KZ /centrum dowodzenia/ realizujgcego dowodzenie obrong
przeciwlotnicza. Wspotpraca z CRI SC moze by¢ ustanowiona na zasadzie dowolnego

zakresu podlegtosci lub na zasadzie rownowaznej, wzajemnej wymiany informacji.
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Zaktada sie Scistg wspotprace obiektu z zapasowym obiektem CRI SC KZ I, ktéry
w czasie pracy obiektu witasciwego przegrupowuje sie do przysztego rejonu stacjono-
wania SD WOPL KZ. Po rozwinieciu sie i przygotowaniu do pracy bojowej przejmuje

i kontynuuje race dotychczasowego CRI KZ I, ktéry staje sie obiektem zapasowym.

CRI KZ przetwarza informacje radiolokacyjng odebrana z podlegtych radiolokacyjnych
posterunkow wykrywania /RPW/, sasiednich CRI, P{SD WLOP oraz innych zrodet

informacji, w tym réwniez CRI SC.

Na szczeblu centralnym obiekt ZENIT-20 realizuje dowodzenie pracg bojowa putku
radiotechmcznego i bataliondw radiotechmcznych wchodzacych w sktad podlegtych
KZ. Gtéwnym celem obiektu jest informowanie o sytuacji powietrznej centrum dowo-
dzenia WOPL szczebla centralnego. Podobnie jak na szczeblu KZ odbywa sie Scista
wspoétpraca z zapasowym obiektem CRI Il SC, ktéry po przegrupowaniu do przysztego
rejonu stacjonowania SD WOPL SC, rozwija sig, przygotowuje do pracy

i w odpowiednim czasie przejmuje role CRI SC.
4. Zasady przetwarzania informacji radiolokacyjnej.

Obiekt ZENIT-20 stanowi kabina przetwarzania i cze$¢ kabiny zobrazowania
wspdlnie z obiektem ZENIT-40.

W kabinie przetwarzania umieszczono 2 komputery UMJS-IOM, 7 urzgdzen UMS-10,
11 ZTD-11, 1 ZTD-13, 1 ZTD-14, SMT-10, BCA-10, 2 JWM, 3 wskazniki WPS-11
wraz z monitorami MZT-10, urzgdzenia tgcznosci, stanowisko wyposazone w monitor

zobrazowania tabelamego i klawiature KMT.

W kabinie zobrazowania 2 stanowiska pracy wyposazone we wskazniki WPS-II
stanowig cze$¢ obiektu ZENIT-20, pozostate 2 cze$C obiektu ZENIT-40. Wyboru
kabiny, z ktérg dany WPS-11 ma wspotpracowa¢ dokonuje sie z pulpitu pionowego

wskaznika.

Stanowisko pracy operatora wyposazone jest w urzadzenia umozliwiajgce sterowanie

procesem przetwarzania oraz urzgdzenia umozliwiajgce wigczenie sie do systemu
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tacznosci fonicznej. Sterowanie procesem przetwarzania realizowane jest za pomocg
klawiatury wskaznika WPS-11 i monitora zobrazowania tabelamego MZT-10.
WPS-11 jest podstawowym urzadzeniem stuzacym do zobrazowania i wprowadzania
danych. Informacje na ekranie wskaznika zobrazowane sg w postaci znakdow,
formularzy /tabel/, symboli graficznych, linii.

MZT-10 stuzy do zobrazowania w postaci znakow alfanumerycznych aktualnego stanu
systemu i biezacych decyzji.

Urzadzenia tgcznosci umozliwiajg tgcznoS¢ foniczng miedzy stanowiskami operator-
skimi w obiekcie oraz tgcznos$¢ z zewnetrznymi elementami systemu /linie telefoniczne

i radiostacje/.

Urzadzenie ZENIT-20 umozliwia uogélnianie informacji radiolokacyjnej odbieranej
z jedenastu wspotpracujgcych obiektow. Uogolnianie informacji polega na kojarzeniu
informacji odbieranej z ro6znych zrodet, dotyczacych tych samych obiektow
powietrznych oraz wyliczaniu parametréw toréw uogolnionych. Jako kryterium
kojarzenia tras odbieranych z r6znych zrédet przyjeto ,,bramke” kojarzenia, okre$long
jako réznica wspotrzednych plaskich potozenia obiektu powietraiego. Potozenie toru
uogoblnionego okresla ostatnio otrzymana informacja o wspétrzednych ptaskich skoja-

rzonej trasy odebrana ze Zrédta bedgcego reprezentantem danego toru uogélnionego.
W procesie uogdélniania wyrdzni¢ mozna nastepujace funkcje:

- inicjowanie $ledzenia tras i petengéw uogoélnionych;

- korygowanie $ledzenia;

- kojarzenie iroZojarzanie tras i petengéw z obiektow wspotpracujacych z trasami
i pelengami uogolnionymi;

- miiana reprezentanta trasy uogélnionej;

- dopisywanie charakterystyk do tras i petengdéw uogélnionych;

- kasowanie Sledzenia.
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Wszystkie wymienione funkcje mogg byc realizowane pétautomatycznie lub automa-
tycznie, w zaleznosci od wybranej wersji uogdlniania informacji z obiektéw wspotpra-

cujacych.

Obiekt ZENIT-20 przystosowany jest do przesytania i odbioru informacji za
pomocg 11-tu urzadzen transmisji danych ZTD-11. Wymiana informacji z obiektami
WLOP realizowana jest za pos$rednictwem urzadzenia ZTD-13. Przesylanie informacji

odbywa sie 6-cio bajtowymi depeszami.
Skiad obstugi obiektu i obowigzki osob funkcyjnych.

Obstuga obiektu ZENIT-10 odpowiada za przytaczenie do obiektu elementow wspotpra-

cujacych oraz za przygotowanie ui*dzen i zespotéw obiektu do pracy bojowej.
Obstuga ZENIT-20 sktada sie z nastepujacych osob funkcyjnych:

- dowddca oddziatu /pododdziatu/ radiotechnicznego;

dwadch oficeréw analizy sytuacji powietrznej;

spiker - operator powiadamiania fonicznego;

radiotele”afista;

- funkcyjny uprzedzania o przelotach wiasnego lotnictwa,;
- dyzurny technik obiektu;
- kierowca elektromechanik pojazdu TATRA-815.

Dowddca oddziatu radiotechnicznego odpowiada za utrzymanie statej gotowosci
bojowej, organizacje i utrzymanie wspo6tdziatania oraz za organizacje i rezultaty dziatan

bojowych.

Pierwszy oficer analizy sytuacji powietrznej odpowiada za prawidtowe, ciggte
i systematyczne prowadzenie analizy sytuacji powietrznej odwzorowanej na wskazniku
WPS-11 i monitorze MZT-10. Wyniki tej analizy i konkretne propozycje przedstawia
dowddcy. Zapewnia ciggte i dynamiczne kierowanie przebiegiem pracy bojowej

podlegtych RPW, nadzoruje wymiane informacji z wspétpracujgcymi obiektami.
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Drugi oficer analizy sytuacji powietrznej odpowiada za prawidtowe, ciggte
i systematyczne prowadzenie analizy sytuacji powietrznej odwzorowanej na wskazniku
WPS-11 i monitorze MZT-10. Wyniki analizy przedstawia dowddcy obiektu, kieruje
przebiegiem pracy bojowej podlegtych RPW, nadzoruje wymiane inibrmacji z wspotpra-

cujgcymi obiektami.

Spiker - operator powiadamiania fonicznego i radiotelegrafista odpowiadajg za
terminowe, bezbtedne i prawidtowe przekazywanie meldunkéw ze wskaznika WPS-11,

przestrzeganie ich kolejnosci i dyskretnosci.

Funkcyjny uprzedzania o przelotach wiasnego lotnictwa odpowiada za terminowe,
bezbtedne przekazywanie do CD /ZENIT-40/ danych o przelotach wiasnego lotnictwa.

Prowadzi analize sytuacji powietrznej i wnioski z niej przekazuje dowodcy obiektu.

Technik obiektu odpowiada za petng techniczng sprawnos$¢ obiektu ZENIT-20,
wykorzystuje techniczne stanowisko pracy wyposazone w monitor MZT-10. Kieruje
rozwijaniem i przygotowaniem obiektu do pracy bojowej, dokonuje konserwacji i napraw

poszczegblnych podzespotdow, nadzoruje prace elektromechanika.
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2.3. Zautomatyzowany system dowodzenia Marynarki Wojennej LEBA

Od kilku lat w Marynarce Wojennej prowadzone sg prace w zakresie
automatyzacji dowodzenia. Generalnym celem tych prac jest zwiekszenie operatywnosci
dowodzenia, w tym réwniez kierowania Srodkami walki w stopniu zapewniajgcym
spetnienie wymagan operacyjno-taktycznych wynikajagcych z rozmachu i dynamiki
wspotczesnego morskiego pola walki, na wszystkich szczeblach organizacyjnych
i wszystkimi rodzajami podlegtych wojsk.

Zautomatyzowany system dowodzenia Marynarki Wojennej ma funkcjonowac jako
rozlegta sie¢ komputerowa i zapewnia¢ automatyzacje podstawowych proceséw

informacyjnych na stanowiskach dowodzenia szczebla operacyjnego i taktycznego, tj.;

- dowodzenie sitami w codziennej dziatalnosci szkoleniowej;
- kierowanie zabezpieczeniem logistycznym;

- kierowanie osigganiem WSGB;

- planowanie dziatan bojowych;

- dowodzenie sitami w trakcie dziatan bojowych.

Osiggmecie tego celu uwarunkowane jest opracowaniem efektywnych algorytméw

procesdw informacyjnych i decyzyjnych podlegajacych automatyzacji, a zwihaszcza:

zbierania, selekcji, agregacji, weryfikacji, przechowywania i zobrazowania
informacji o sytuacji operacyjno-taktycznej w strefie obrony MW,

- §ledzenia zmian tej sytuacji, jej analizy i uogolniania;

- wykonywania kalkulacji i obliczen dla potrzeb planowania uzycia sit i sSrodkow;
modelowania i symulacji dziatan bojowych dla optymalizacji podejmowanych
decyzji;
dystrybucji informacji niezbednej do dziatania oséb funkcyjnych i komadrek
organizacyjnych stanowisk dowodzenia;

- opracowania i przekazywania zadan do podlegtych sit;
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- wymiany danych /informacji/ ze stanowiskami dowodzenia wspotdziatajgcych

rodzajow sit zbrojnych i rodzajow wojsk.

Zautomatyzowany system dowodzenia Marynarki Wojennej ma zabezpieczac

automatyzacje procesu dowodzenia na trzech poziomach /szczebtach/ dowodzenia:
| poziom dowodzenia - stanowiska dowodzenia MW /SD MW/,

Il poziom dowodzenia - stanowiska dowodzenia zwitkOw taktycznych /flotyll,
brygady lotniczej, baz morskich (BM), ZT (oddziatow)
okretéw nawodnych (ON), okretéw podwodnych (OP)/;

Il poziom dowodzenia - stanowiska dowodzenia; okretowych grup taktycznych,

jednostek brzegowych i pojedynczych okretow.

Na | poziomie dowodzenia ZtSD MW ma zabezpieczy¢ automatyzacje nastepujacych

podstawowych procesow:

- przyjmowanie dyrektyw, zarzadzen, rozkazow, komend i sygnatow od wyzszych
sztabdw i przekazywanie odpowiedzi;

aprzekazywanie rozkazow, zarzadzen, komend, sygnatow i wazniejszych danych
podlegtym sitom i przyjmowanie od nich meldunkéw;

- wymiana danych o sytuacji powietrznej z systemami WLOP i OPL;

- wymiana informacji ze wspotdziatajagcymi ZT /oddziatami/ wojsk lgdowych;

- wzajemna wymiana informacji o sytuacji powietrznej miedzy wspotdziatajgcymi
rodzajami sit zbrojnych;
wzajemna wymiana informacji miedzy stanowiskami dowodzenia wszystkich
szczebli, a takze miedzy punktami dowodzenia /PD/ w ramach danego stanowiska
dowodzenia;

- przetwarzanie, gromadzenie, przechowywanie i wydawanie informacji o skiadzie,
stanie i charakterze dziatan sit wkasnych i przeciwnika,

zbieranie, przetwarzanie i wydawanie informacji o sytuacji radiacyjnej,

chemicznej i hydrometeorologicznej;

- prowadzenie obliczen operacyjno-taktycznych;
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- wprowadzanie do zautomatyzowanego systemu dowodzenia informacji

pochodzacych ze Zrodet niezautomatyzowanych;
- nadzér poprawnosci funkcjonowania systemu ijego diagnostyke.

Na Il poziomie dowodzenia ZtSD MW ma zabezpieczy¢ automatyzacje nastepujacych

podstawowych procesow:

przyjmowanie ze stanowisk dowodzenia MW szczebla operacyjnego rozkazow,
zarzadzen, komend i sygnatow oraz przekazywanie odpowiedzi;

mprzyjmowanie informacji o sytuacji, meldunkow i potwierdzen;
przekazywame rozkazow, zarzadzen, komend, sygnatow i ostrzezen bojowych
podlegtym sitom, oddziatom i pododdziatom;

- wzajemng wymiane informacji z SD wspotdziatajacych i podlegtych sit;

“ przyjmowanie i przekazywanie danych o sytuacji powietrznej od i do systemow
WLOP;

- wzajemng wymiane informacji o sytuacji powietrznej miedzy wspétdziatajgcymi
ZT innych rodzajow sit zbrojnych;
wzajemng wymiane informacji miedzy stanowiskami dowodzenia wszystkich
szczebli, a takze miedzy punktami dowodzenia /PD/ w ramach danego stanowiska

dowodzenia;

- przetwarzanie, gromadzenie, przechowywanie i wydawanie informacji o skfadzie,
stame i charakterze dziatan sit whasnych i przeciwnika;
informacji o wybuchach jadrowych, sytuacji powietrznej,
radiacyjnej, chemicznej i meteorologicznej;
przyjmowanie i opracowanie informacji o sytuacji taktycznej z brzegowych
i okretowych podsysteméw rozpoznania;
- prowadzenie obliczen i kalkulacji taktycznych;

- wprowadzanie do systemu informacji otrzymanych z niezautomatyzowanych

zrddet informaciji.
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Na Il poziomie dowodzenia ZtSD MW ma zabezpieczy¢ automatyzacje

nastepujacych podstawowych procesow:

- przyjmowanie z SD MW, flotyll i innych ZT rozkazow, zarzadzen bojowych,
komend i sygnatow;
- przekazywanie meldunkéw do odpowiednich PD stanowisk dowodzenia ZT,
FOW lub MW;
- przetwarzanie, gromadzenie, przechowywanie i wydawanie informacji o skfadzie,
stanie i charakterze dziatan sit wiasnych i przeciwnika;
P*Aj*AMwanie informacji o sytuacji powietrznej, nawodnej, podwodnej,
radiacyjnej, chemicznej i meteorologicznej;
przyjmowanie i opracowanie informacji o sytuacji taktycznej z brzegowych
i okretowych systemOw rozpoznania;
- prowadzenie obliczen taktycznych;
- wprowadzanie do systemu informacji otrzymywanych z niezautomatyzowanych

Zrodet informacji.
ZtSD MW ma zabezpieczaé:

- przyjmowanie, przetwarzanie i przechowywanie informacji o sitach wtasnych:
e poziom | - do 600 obiektow,
 poziom Il - do 200 obiektdw;

- przyjmowanie, przetwarzanie i przechowywanie informacji o sitach przeciwnika:
 poziom | - do 800 obiektow /celow/,

 poziom Il - do 400 obiektéw /celow.

System $rodkow automatyzujacych procesy dowodzenia sitami MW obejmuje
wyodrebnione zunifikowane moduty teleinformatyczne /obiekty/ przeznaczone na

wyposazenie elementow systemu dowodzenia.
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Wyroznia sie nastepujace typy obiektow:

" zautomatyzowane brzegowe posterunki obserwacji wzrokowo-technicznej
i facznosci: stacjonarne - obiekty £B-10, samolotowe - obiekty £S-10 oraz
ruchome - obiekty £ R-10;

- zautomatyzowane okretowe stanowiska dowodzenia - obiekty £ O-10;

- zautomatyzowane bojowe centra informacyjne flotyll obrony wybrzeza - obiekty
£t B-20;

- zautomatyzowane okretowe stanowiska okretowych grup taktycznych - obiekty
£ O-20;
zautomatyzowane brzegowe stanowiska dowodzenia szczebla taktycznego -
obiekty £.B-30;

zautomatyzowane brzegowe stanowiska dowodzenia szczebla operacyjnego -
obiekty £B-40.

Zautomatyzowany system dowodzenia MW ma stanowiC integralng cze$¢
kompleksowego zautomatyzowanego systemu dowodzenia Sitami Zbrojnymi RP, a tym
samym by¢ sprzezonym programowo i technicznie z systemami dowodzenia i kierowania:
- wojsk lotniczych i obrony powietrznej,

- wojsk ladowych.

Podsystem rozpoznania /monitorowania sytuacji operacyjno-taktycznej/ jest tg
warstwg funkcjonalna infrastruktury dowodzenia, do ktorej w MW przywigzuje sie

szczegOlng wage.
Zatozenia operacyjno-techniczne na ten system zaktadaja:

- doskonalenie Zrodet informacji /urzadzen i systemOw nawigacyjnych,
radioelektronicznych, optoelektronicznych, hydroakustycznych, itp./ oraz
doskonalenie ich taktycznego wykorzystania;

- szerokie wykorzystanie i doskonalenie algorytméw, metod i modeli
matematycznych przetwarzania sygnatdw oraz identyfikacji obiektéw na

podstawie informacji z r6znych Zrddetjej pozyskiwania;
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- budowe i wdrazanie modutow /obiektow/ teleinformatycznych przeznaczonych
do uogolniania i syntezy informacji, identyfikacji wykrywanych obiektow oraz
dystrybucji informacji do centrow informacyjnych wyzszych szczebli dowodzenia
MW oraz wymiany informacji ze wspdtpracujagcymi podobnymi systemami
innych rodzajéw sit zbrojnych i wojsk (RSZ/RW/) i Strazy Granicznej.

Zakres funkcjonalny systemu rozpoznania MW ma obejmowaé zbieranie, dystrybucje

I wymiane informacji o;
- biezacej sytuacji taktycznej:

* powietrznej,
» morskiej /nawodnej i podwodnej/,

* radioelektronicznej,

hydrometeorologicznej,

radiacyjnej i chemicznej,

ratowniczej;

- stame gotowosci bojowej, potozeniu, mozliwosciach, realizowanych zadaniach

i przewidywanych planach wspoétdziatania sit i Srodkow.

Wzdtuz linii brzegowej polskiego wybrzeza rozmieszczono 19 Punktéw Obserwacji
Wzrokowo-Technicznej i tacznosci /POWTit/ oraz 4 posterunki redowe, ktore
zorganizowane sg w dwa rejony obserwacji i tacznosci podlegte 8 i 9 Flotylli Obrony
Wybrzeza. W szczegblnych przypadkach system jest wzmacniany Ruchomymi

Posterunkami Obserwacji Technicznej /RPOT/.

Zadaniem zautomatyzowanego systemu dowodzenia MW LEBA jest kompleksowa

automatyzacja nastepujacych procesow:
“monitorowania sytuacji bojowej;
' fgcznosci;
- wypracowania decyzji;

- kierowania uzbrojeniem.
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Punkty POWTikL sg sukcesywnie wyposazane w modernizowane od 1995r.

moduty teleinformatyczne £B-10, ktdre automatyzujg nastepujace zadania;

- wykrywanie, rozpozaiawame i $ledzenie obiektow i zjawisk znajdujgcych sie
w zasiegu wykrywania W2rokowego i sSrodkow obserwacji technicznej;
posredniczenie w naprowadzaniu wiasnych okretbw na wykryte cele
i prowadzenie okretow po przybrzeznych torach wodnych;
utrzymywanie +gcznosci Srodkami radiowymi i wzrokowymi z okretami
I pomocmczymi jednostkami ptywajagcymi znajdujagcymi sie w zasiegu tych
Srodkow;
prowadzenia obserwacji hydrometeorologicznej, przeciwminowej i radiacyjno-
chemicznej;
- wspotdziatanie z sasiednimi punktami obserwacji w zakresie wymiany informacji
w strefie wykrywania;
przekazywanie meldunkéw o obserwowanej sytuacji taktycznej do centrow
informacyjnych FOW wyposazonych w moduty £ B-20 /docelowo £ B-30/;
odbieranie i zobrazowanie informacji o sytuacji powietrznej i nawodnej
przekazywanej z obiektu nadrzednego i innych obiektéw wspoétpracujacych;
posredniczenie w przekazywaniu informacji /transmisji danych/ pomiedzy

okretami, samolotami a stanowiskami dowodzenia.

Modut £B-1OM pozwala na automatyczny odbidr i zobrazowanie informacji z r6znych
zrédet informacji, m.in. ze zmodernizowanej stacji radiolokacyjnej RT-23M, innych
urzadzen wyposazonych w wyjscie cyfrowe /RS-232/, jak np. stacja radiolokacyjna
RT-27 XA, systemy nawigacyjne ZSOP /zintegrowany system okresSlania pozycji/, GPS
i inne oraz wymiane informacji w dwdch sieciach fgcznosci radiowej KF lub UKF lub
przewodowych /do 9-ciu korespondentéw/. Na bazie podstawowego modutu brzegowego
powstaty lub sg w opracowaniu jego wersje: okretowa i samolotowa.

Obiekt £B-10 zapewnia wspOtprace z 4-ma innymi obiektami systemu /abonentami,

adresatami/ w 2 sieciach tgcznosci realizowanych poprzez 2 urzadzenia UTD-MW
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i moze przesyta¢ dane o 31 $ledzonych celach /torach/, je$li inaczej nie stanowig

ograniczenia transmisyjne.

Rys, 3,1, Schemat, blokowy obiektu 13-1 OM,

Zrodtem informacji na POWTit moga by¢ nastepujace $rodki obserwaciji technicznej:

- stacje radiolokacyjne;
- Srodki rozpoznania radioelektronicznego;
- Srodki optoelektroniczne;

- $rodki hydroakustyczne.
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Kazdy POWTIikL wyposazony jest w dwie stacje radiolokacyjne. W 70% sg to radary
nawigacyjne SRN 7453. DziesieC POWTIiL zostalo wyposazonych w radary obserwacji
nawodnej i powietrznej RT-23, produkcji WZR RAWAR.

Na bazie tych dziesieciu stacji powstat zalgzek systemu obserwacji powietrznej

Marynarki Wojennej. W wyniku przeprowadzenia prac modernizacyjnych wymienionych

stacji radiolokacyjnych, uzyskano:

- mozliwosc¢ pracy z obnizong mocg /z wytgczonym amplitronem/;
- poprawe zobrazowania przez zastosowanie wskaznika kolorowego typu raster-
scan;
mozliwo$¢ automatycznego Sledzenia do 70 obiektow manewrujgcych
/powietrznych lub nawodnych/;
- zwiekszong niezawodnosc stacji;
zwigkszony zasieg wykrywania celéw powietrznych i nawodnych, poprzez

zmodernizowanie systemu odbiorczego.

Wdrozenie drugiego etapu modernizacji wydatnie podniesie efektywnos¢ catego systemu,
przede wszystkim dzieki zastosowaniu przez radar RT-23 automatycznego S$ledzenia
celow i wykorzystania petnych mozliwosci obiektu £B-IOM. Z punktu widzenia jakoSci
informacji o sytuacji powietrznej punkty POWTIiL nalezatoby wyposazy¢

w wysokosciomierze.

Przewiduje sie, ze podczas faktycznych dziataii bojowych stacjonarne stacje

radiolokacyjne bedg atakowane i niszczone w pierwszej kolejnosci, stad gtowny ciezar
rozpoznania musza przeja¢ ruchome punkty obserwacji technicznej /RPOT/.
Koncepcja budowy brzegowego systemu obserwacji technicznej zaktada zastosowanie
sze$ciu RPOT-6w z radarami obserwacji nawodnej i powietrznej, planuje sie wykorzystac¢
mobilne radary NUR-22 lub radar opracowany w t. WISLA. W obecnych warunkach
brzegowy system obserwacji technicznej MW nie pozwala wykrywac¢ celéw znajdujacych
sie poza horyzontem radiolokacyjnym.

Powyzszy problem mozna w naszych warunkach rozwigza¢ trzema sposobami,

a mianowicie przez:



82

- zastosowanie radarow pozahoryzontalnych;
- zastosowanie samolotow wczesnego ostrzegania,

- wykorzystanie okretéw dozoru radiolokacyjnego.

Cze$¢ sktadowg podsystemu rozpoznania ZtSD MW ma stanowi¢ samolot
patrolowo-ratowniczy BRYZA PR, w zakresie zbioru i opracowania informacji o sytuacji
powietrmej realizujacy funkcje wykrywania 1 $ledzenia niskolecagcych celow
powietrznych na korzy$¢ zespotu okretow lub nadbrzeznych sit OPL. Podstawowym
srodkiem obserwacji technicznej ma byC radar obserwacji sytuacji nawodnej ARS-400,

wspotpracujacy z obiektem £S-10.
Obiekt £B-20.

Meldunki z podsystemu rozpoznania przekazywane sg do obiektu +£B-20,
automatyzujacego czynnosci operatorow Bojowego Centrum Informacyjnego /BCI/
FOW.

Podstawowym zadaniem obiektu £B-20 jest zbieranie i opracowanie informacji oraz
zobrazowanie sytuacji taktycznej objetej zasiegiem systemu. Wykorzystuje sie w tym
procesie dane ze wspodtpracujagcych w sieciach przewodowych i radiowych modutéw typu

£ B-10, £0O-10, £S-10, bedacych na wyposazeniu POWTik, okretow i samolotow.
Obiekt £ B-20 sktada sie z trzech wspdtpracujacych z sobg stanowisk:

- stanowiska uogolniania informacji;
- stanowiska zobrazowania informacji;

- stanowiska operatora tacznosci.

Obiekt £ B-20 wspotpracuje z czterema urzadzeniami transmisji danych UTD-MW oraz

urzagdzeniem zegarowym UZ-10.
Do podstawowych funkcji obiektu £B-20 nalezy:

- organizacja sieci facznosci pomiedzy obiektem £B-20, obiektami podlegtymi £B-
10, £0-10, £S-10, innymi réwnorzednymi obiektami £B-20 i obiektem

nadrzednym;



83

- odbieranie i analiza informacji zrodtowej gromadzonej przez stanowisko
tacznosci i przesytanej do stanowiska uogolniania;

- sprowadzanie otrzymanych meldunkéw o celach od podlegtych Zrddet
informacyjnych do jednolitego czasu operacyjnego;

- uogoOlnianie meldunkéw dotyczacych tego samego celu /agregacja informacji/;

automatyczne przesytanie uogolnionej informacji o sytuacji powietrznej

I nawodnej do stanowiska /stanowisk/ zobrazowania oraz do obiektu
nadrzednego;

- wskazywanie obiektom réwnorzednym wybranych torow uogolnionych;

- automatyczne zobrazowame informacji o sytuacji taktycznej, przekazywanej
z obiektu nadrzednego i obiektdéw sasiednich;

- realizacja zadan wspomagania procesu uogdlniania i przetwarzania otrzymanej

informacji oraz zadan nawigacji taktycznej.
Obiekt £ B-20 moze odbiera¢ informacje od nastepujacych zrédet zewnetrznych:

- 17 obiektow podlegtych: £B-10, £0O-10, £S-10, z ktérych kazdy moze przestaé
po 31 celéw zrodtowych;

- 3 réwnorzednych obiektow £B-20, z ktorych kazdy moze wskaza¢ 200 toréw
uogdlnionych;

- 1zrodta recznego inicjowania do 31 celow /operatora uogdlniania informacji/.

Obiekt zapewnia prowadzenie do 200 toréw uog6lnionych, wypracowanych na podstawie
informacji otrzymywanych ze Zrodet zewnetrznych. Docelowo obiekt £B-20 bedzie
stanowi¢ jedno z wielu zautomatyzowanych miejsc pracy /ZMP/ obiektu +B-30.
W zakresie s\fuacji powietrznej ZtSD MW zabezpiecza dowodzenie brzegowymi

i okretowymi Srodkami OPL oraz dokonuje analizy tej sytuacji w zakresie celow na

matych wysokosciach.

Zautomatyzowane stanowisko dowodzenia szczebla taktycznego /obiekt £B-30/
oraz zautomatyzowane stanowisko dowodzenia szczebla operacyjnego /obiekt £ B-40/ sg

systemami przetwarzama rozproszonego przeznaczonymi do jednoczesnej prac}* wielu
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uzytkownikow /zautomatyzowanych miejsc pracy i skomputeryzowanych stanowisk

pracy/ na wspélnych zasobach informacyjnych.

Ich przeznaczeniem jest automatyzacja zasadniczych proceséw dowodzenia
realizowanych na tych stanowiskach dowodzenia, obejmujacych: zbieranie danych
0 sytuacji operacyjno-taktycznej ijej ocene, opracowanie wstepnych zarzadzen bojowych,
wypracowanie decyzji do dziatan bojowych oraz ich doprowadzenie do podlegtych sit.
Majg one zapewnia¢ zwiekszenie efektywnosci podejmowanych decygi poprzez
zapewnienie dowoddcy i jego sztabowi dostepu do aktuatnej sytuacji operacyjno-
taktycznej, wspomagania procesu wypracowania decyzji, jej doprowadzenie do

podlegtych sit oraz kontroli i ocenyjej wykonania.

Obiekt £B-40 przeznaczony jest do automatyzowania stanowisk dowodzenia
szczebla operacyjnego /MW/ poprzez udostepnianie w postaci graficznego zobrazowania
aktualnej, opracowanej sytuacji operacyjno-taktycznej w strefie obrony Marynarki
Wojennej oraz funkcji wspomagania decyzyjnego niezbednego do wykonania zadan
postawionych przez Naczelnego Wodza SZ RP oraz stawiania zadan sitom Marynarki

Wojennej i oceny ich wykonania.

Obiekt £B-30 przeznaczony jest do automatyzowania stanowisk dowodzenia
szczebla taktycznego /flotylli, brygady lotnictwa i innych/ poprzez udostepnianie
w postaci graficznego zobrazowania aktualnej, opracowanej sytuacji taktycznej w strefie
odpowiedzialnosci ZT, do realizacji funkcji wspomagania decyzyjnego niezbednego do
wykonania zadan postawionych przez dowddce MW oraz stawiania zadan sitom

podlegtym flotylli i oceny ich wykonania.

Technicznie obiekty £B-30 i £B-40 stanowig lokalne sieci komputerowe
skomputeryzowanych miejsc pracy /centrow, zespotdw planowania i koordynacji
1punktéw dowodzenia/ umozliwiajgce prace w rozlegtej sieci komputerowej ZtSD MW,

a w perspektywie ZtSD SZ RP.

Kazda wyrdzniona w strukturze dowolnego stanowiska dowodzenia komérka
organizacyjna /centrum, punkt dowodzenia, grupa, itp./ ma fiinkcjonowaé jako wezet

sieci LAN i bedzie wyposazona w zestaw Srodkdéw automatyzujacych prace operatorow
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/sprzet, oprogramowanie systemowe, uzytkowe i narzedziowe, odpowiednie
oprzyrzadowanie/, tworzacych Zautomatyzowane Miejsce Pracy [/ZMP/ oraz
zapewniajacych wspotprace z pozostatymi komorkami organizacyjnymi w ramach sieci
LAN i WAN.

ZMP beda tworzy¢ mozliwie powtarzalne zestawy Zautomatyzowanych Stanowisk Pracy

/ZSP/ dostosowanych do potrzeb konkretnych operatorow.

ZMP moze by¢ wyposazone dodatkowo w specjalizowane serwery, jak np.: serwer
lokalnej bazy danych, serwer komunikacji zewnetrznej /komputer do wspotpracy

miedzysieciowej/, serwer zobrazowania wielkoformatowego, itp.

Dostosowame powtarzalnych zestawdw sprzetowo-programowych do specyfiki zadan

poszczegolnych ZSP realizuje sie poprzez:

- ukompletowanie odpowiedniego zestawu sprzetu;

- ukompletowanie odpowiedniego oprogramowania uzytkowego;

- ukompletowanie odpowiedniego zasobu danych;

- udzielenie odpowiednich uprawnien komunikacyjnych i dostepu do zasobow

informacyjnych wyzszego szczebla.

Sie¢ LAN bedzie otwartg jednorodng siecig lokalng ZMP /SAN/ o dostepie swobodnym,
gwarantujgca wszystkim elementom ZMP réwnoprawne z niej korzystanie. Sie¢ WAN
powinna byC¢ heterogeniczng siecig 4aczacg lokalne sieci komputerowe LAN

poszczegdlnych stanowisk dowodzenia.
Sy.stem wymiany danych w ramach LAN i WAN powinien zapewniac;

- niezalezno$¢ protokotow wewnetrznej wymiany danych w ramach danego SD
/LAN/;

- podatnos¢ na dotgczanie nowych sieci LAN;

- podatnos¢ na dotgczanie nowych ZMP /SAN/ do istniejgcej juz w ramach obiektu
sieci LAN;

- odporno$¢ obstugi wymiany danych wewnatrz kazdego ZMP na awarie

wystepujgce w innych ZMP.
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Obiekty £B-30 i £B-40 majg zabezpiecza¢ potrzeby komorek organizacyjnych /ZMP,

ZSP/ w zakresie:

- opracowania i przedstawiania w formie graficznej aktualnej sytuacji operacyjno-
taktycznej /rzeczywistej lub planowanej powietrznej, nawodnej i podwodnej
sytuacji taktycznej w wybranym rejonie, strefie odpowiedzialnosci lub catej
strefie obrony/ na tle mapy podktadowej /elektronicznej/;

- utrzymania, udostepniania i przechowywania danych niezbednych dla wykonania
zadan;

- opracowania i wydawania dokumentéw bojowych: dyrektywnych, planisty-

cznych, sprawozdawczych oraz obliczen /kalkulacji/.

Organizacja zasobow informacyjnych obiektu £.B-30, tj. baz danych powinna odpowiadac
powtarzalnosci zapotrzebowania na dany rodzaj informacji ze strony uzytkownikow
roznych komaorek organizacyjnych stanowisk dowodzenia /ZMP/ i wyodrebnia¢ zasoby

zlokalizowane na poszczeg6lnych ZMP i ZSP, wspoélne dla okreSlonego SD oraz wspélne
dla ZtSD MW lub ZtSD SZ RP.

Obiekt LB-30 ma zabezpiecza¢ automatyzacje nastepujacych podstawowych procesow:

“ przyjmowanie z obiektow £ B-40 rozkazow, zarzadzen, komend, i sygnatow oraz
przekazywanie meldunkow;

- przyjmowanie informacji o sytuacji powietrznej, meldunkdw, itp.;
przekazywanie rozkazow, zarzadzen, komend, sygnatdw i ostrzezen bojowych
podlegtym sitom, oddziatom i pododdziatom;

- wzajemng wymiane informacji z SD /obiektami/ podlegtych i wspotdziatajagcych
sit;
przyjmowanie i przekazywanie danych o sytuacji taktycznej od i do systemow
WLOP i OPL;
wzajemng wymiane informacji o sytuacji taktycznej miedzy wspoétdziatajgcymi
ZT innych rodzajow sit zbrojnych;



87

“ wzajemng wymiane informacji miedzy stanowiskami dowodzenia wszystkich
szczebli, a takze miedzy ZaMP i ZaSP /punktami dowodzenia/ w ramach
obiektéw SD FOW ZSD FOW;

- przyjmowanie i opracowanie informacji o sytuacji taktycznej z brzegowych
i okretowych podsystemow rozpoznania;

- zbieranie, opracowanie, przechowywanie, zobrazowanie i wydawanie informacji
0 sytuacji nawigacyjnej, hydrometeorologicznej, promieniotworczej i chemicznej;

- przetwarzanie, gromadzenie, przechowywanie i wydawanie informacji o sktadzie,
stanie i charakterze dziatan sit wiasnych i przeciwnika;

- wykonanie obliczen operacyjno-taktycznych i kalkulacji w celu przygotowania
danych do podejmowania decygi i planowania dziatan bojowych;

- planowanie dziatalnosci bojowej i szkoleniowej;

- kierowanie wojskami i sSrodkami walki w czasie jej trwania;

- przetwarzanie, gromadzenie, przechowywanie i wydawanie informacji o skfadzie,
stanie i charakterze dziatan sit whasnych i przeciwnika;

kontrole stanu gotowosci bojowej podlegtych sit i Srodkéw oraz kontrole
realizacji zadan szkoleniowych i bojowych;

- wstepna ocene prawidtowosci pojetych decyzji;

- nadzér poprawnosci funkcjonowania systemu oraz diagnostyke systemu jako

catosci ijego czesci skfadowych.

W ramach dowodzenia sitami MW i wspétdziatania z innymi RSZ i RW, obiekty £ B-30

majg zapewnic¢ automatyzacje nastepujgcych procesow:

- wymiany informacji operacyjno-taktycznej w czasie planowania i prowadzenia
szkolenia oraz dziatan bojowych;

- wymiany informacji o stanie i dziataniach sit przeciwnika;

- wymiany informacji o stanie i dziataniach sit wiasnych;

- wymiany informacji o wykrytych celach, zwlaszcza stanowigcych bezposrednie
zagrozenie;

- wymiany infonnacji o sytuacji powietraiej, nawodnej i podwodnej, lgdowej,

nawigacyjnej, hydrometeorologicznej, promieniotworczej i chemicznej;



- wymiany informacji logistyczne;j.

Obiekt £B-30 bedzie zabezpiecza¢ przyjmowanie, przetwarzanie i przechowywanie
informacji o sitach wasnych - do min. 200 obiektéw oraz przyjmowanie, przetwarzanie
i przechowywanie informacji o sitach obcych - do min. 400 obiektéw /celow.

ZMP /ZSP/ ma zapewni¢ obstuge potrzeb komorki organizacyjnej obiektu /operatora/

w zakresie :

- stawiania podlegtym sitom zadan zwigzanych z wykonywaniem zadan bojowych;

- meldowania przetozonym o stanie realizacji zadania bojowego;

- realizacji funkcji wspomagajacych podejmowanie decyzji w ramach wykonywa-
nia zadania bojowego;

- graficznego zobrazowania aktualnej i planowanej /zaleznie od potrzeb/ sytuacji
taktycZej, niezbednej do wykonania postawionego zadania bojowego;

- kontroli sytuacji taktycznej poprzez bezposredni kontakt ze Zrodtami informaciji,
np. z punktéw rozpoznania radioelektronicznego;

- udostepniania i zobrazowania charakteiy”“styk uzbrojenia i sprzetu
specjalistycznego /obserwacyjnego, facznosci, itp./, bedacego wyposazeniem
wskazanych celéw i obiektow zgromadzonych w bazach danych;

- monitorowania pracy podlegtych obiektow;

- komunikacji wewnetrznej obejmujacej mozliwos¢ przesytania obrazéw za
pomoca wideo-magistrali oraz porozumiewania sie operatorow w ramach ZMP
stanowisk dowodzenia;

- udostepniania jednolitego czasu systemowego.

ZMP ma by¢ matg siecig komputerowg /SAN/, pracujacg w uktadzie wielodostepu pod
systemem operacyjnym UNIX. Architektura kazdego z obiektéw /zautomatyzowanych
stanowisk dowodzenia, zautomatyzowanych miejsc pracy oraz zautomatyzowanych

stanowisk pracy/ ma by¢ otwarta i podatna na rozwoj sprzetu i oprogramowania.

System informatyczny obiektu musi zapewniaC otwarte przetwarzanie rozproszone oraz

wykorzystywac szeroko rozpowszechnione, sprawdzone, komercyjne standardy $wiatowe
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W zakresie komunikowania sie uzytkownika z systemem /MMI - ang. Man-Machine

Inteiface/ i wymiany danych miedzy elementami systemu.

Zestawy komputerowe na wyposazeniu £B-30 powinny by¢ wyposazone

W oprogramowanie systemowe zgodne z nastepujacymi standardami:

- system operacyjny UNIX AT&T SVR4;
- system baz danych INFORMIX 6.0;
- oprogramowanie sieciowe TCP-UDP/IP+NFS/RCP/XDR;

- oprogramowanie graficzne X-Window System wraz z pakietem OSF/Motif.

Przy rozwigzywaniu probleméw wymiany danych w ramach Zautomatyzowanego

Systemu Dowodzenia MW /ZtSD MW/ przyjeto:

- na poziomie ZMP - wielodostep, matg sie¢ komputerowa /SAN/;
- na poziomie SD - lokalna sie¢ komputerowg /LAN/, magistrala danych wg
standardu Ethernet /FDPI/;
- na poziomie sieci - podsystem fgcznosci utajnionej ,,STORCZYK?”
SD /MW, Sit 16/32/64/128/256/512/1024/2048 kbit/s;
Zbrojnych RP/ - podsystem tgcznosci radiowej MW
/UTD-MW - 500/1200/2400 bit/s oraz inne urzadzenia
tacznosci bedace na uzbrojeniu MW i WP/.
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2.4. Stanowisko kontroli ruchu lotniczego TRACER - 500

System TRACER - 500 - stanowisko kontroli ruchu lotniczego, przeznaczony jest

do automatyzacji procesoéw kierowania ruchem lotniczym. Realizuje nastepujace funkcje:

“ do obrdbki informacje z radaru o maksymalnie 1000 wykryciach w czasie
obrotu anteny /praktycznie szybkosc transmisji ogranicza te liczbe do 250/;

- zapewnia jednoczesne $ledzenie do 100 obiektow;
zastosowane algorytmy $ledzenia umozliwiajg $ledzenie samolotéw komunikacyjnych
Iw zakresie predkosci 160 - 300 km/godz. i predkosci katowej 3°/sek./, jak rowniez
obiektéw manewrujacych /maks. przyspieszenie dosrodkowe 6g i liniowe 2g/;

- umozliwia inicjacje Sledzenia automatyczng i potautomatyczng /reczna/ z mozliwoscia
definiowania typu inicjacji w wybranych miejscach przestrzeni;

podtrzymuje S$ledzenie w przypadku utraty danych z radaru przez okres rowny
sparametryzowanej liczbie obrotéw anteny /od 1 do 5/;

“umozliwia przerwanie $ledzenia wszystkich obiektéw lub wskazanych przez operatora;
zapewnia zobrazowanie oraz umozliwia uzupetnienie bazy informacyjnej, dotyczacej
planéw lotéw, realizowanych ¢wiczen, zawoddw lotniczych, stanu pogody, itp.;

- umozliwia zobrazowanie obiektu /Rys. 4.1/ - symbol, wektor predkosci, lider, etykieta

i historia potozenia z mozliwoscig wyboru:

* typu etykiety oraz miejsca jej wySwietlania w stosunku do wektora predkosci
letykieta zawiera zbior istotnych informacji, dotyczacych reprezentowanego przez
nig obiektu (trasy), rozréznia sie trzy formy etykiety: peing, uproszczong
i minimalna/;

» dtugosci lidera /lider jest elementem wigzacym etykiety z symbolem taktycznym

obiektu, jego wielko$¢ mozna (w skali O - 5) zmieniaé/;
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* wigczania i wylgczania wektora predkosci /wektor predkosSci wskazuje
jednoznacznie aktualny kurs obiektu, dtugos¢ wektora predkosci zalicza obiekt do
jednej z czterech grup obiektéw: bardzo wolne, wolne, Srednie, szybkie/;

*liczby obrotéw zobrazowania historii potozenia obiektu /historia ruchu obiektow
w kolejnych obrotach anteny uwidoczniona jest w postaci zmniejszajacych sie
kwadracikéw (im dawniejsza historia, tym mniejszy kwadracik), ilos¢ historii

mozna ustawi¢ globalnie dla wszystkich obiektéw (1 - 5) lub indywidualnie,
poprzez wskazanie obiektu (1-15)/;

wigczania zobrazowania obiektow nieSledzonych /symbol obiektu pozwala
jednoznacznie (swoim wygladem) poydzieli¢ obiekt do jednej z trzech grup; trasy

Zzrodtowe (znak okregu z kropka w srodku), obiekty wiasne (znak rombu z kropka

w $rodku), obiekty obce (znak kwadratu z kropkag w $rodku)/.

ETYKIETA

Rys. 4.1. Zobrazowanie obiektu.

zapewnia zobrazowanie systemowe /czas, data, skala odlegtosci/ oraz komunikaty
systemowe /ostrzezenia, informacje o btedach/;

umozliwia zmiane skali zobrazowania;

umozliwia przesuwanie srodka zobrazowania w potozenie wskazane kursorem;

umozliwia wprowadzanie obszaréw zabronionych dla automatycznej inicjacji $ledzenia;
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- umozliwia zobrazowanie azymutu i odlegtosci pomiedzy dwoma wskazanymi kursorem
punktami oraz miedzy wybranym punktem a Srodkiem zobrazowania;

- umozliwia zobrazowanie potozenia /azymut i odlegtos¢ w stosunku do S$rodka
zobrazowania/ wybranego $ledzonego obiektu;

- pozwala na zmiane koloréw zobrazowania /4 palety do wyboru/;

- umozliwia zmiane zobrazowania etykiety ijej potozenia w stosunku do symbolu;
zapewnia zobrazowanie map drég lotniczych, pomocy nawigacyjnych, przeszkod
terenowych, itp,;
- umozliwia edycje map w systemie ,, on-line ”;

- pozwala na zobrazowanie siatki azymutalno - odlegtosciowe;j.

Dane wySwiettane w etykiecie mogg zawierac:

e numer identyfikacyjny;

* predko$¢ wzgledem ziemi;

* kurs;

» wysoko$¢ wprowadzana recznie lub automatycznie /przy wspotpracy z radarem
wtornym/;

* kody niebezpieczenstwa /tylko przy wspotpracy z radarem wtornym/.

Konfiguracja stanowiska TRACER - 500.

Schemat blokowy stanowiska TRACER - 500 w zestawie ze stacjg radiolokacyjng

avia przedstawiony jest naRys. 4.2.
W sktad zestawu wchodza:

- ekstraktor BEX-1O;
- stanowisko techniczne;

“stanowisko operacyjne.
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Ekstraktor odbiera catkowicie obrobiony sygnat radiotokacyjny, a nastepnie realizuje
proces wykrywania, estymacji potozenia obiektu i formatowania meldunkéw. Meldunki
z ekstraktora wysytane sg do systemu w standardzie RS232C z szybkosScig 4800 boddw.
Szybko$¢ transmisji moze by¢ zmieniana w zalezno$ci od jakosci linii transmisyjnej,
jednak nie moze by¢ nizsza niz 1200 bodéw, w ciaggu jednego obrotu anteny /6 sek./

mozna przesta¢ informacje o okoto 250 wykryciach.

Stanowisko techniczne, konieczne tylko na etapie uruchamiania i badan, realizuje funkcje
kontrolno-rejestrujgce. Przy pomocy tego stanowiska mozna kontrolowaC prace

ekstraktora i dokonywaC rejestracji pozwalajacych na poOzZniejsze odtwarzanie,

np. w celach symulaciji.

Stanowisko operacyjne skiada sie z
- komputera kompatybilnego z IBM PC/486 zawierajgcego:
» mikroprocesor 486/50 MHz;
* pamie¢ RAM o pojemnosci 4MB;
» pamie¢ dyskowg o pojemnosci 105MB;
* specjalizowang karte grafiki o nastepujgcych parametrach:
a rozdzielczo$¢ 1280 x 1024;
G liczba kolorow - 16 lub 256 z palety 16,7 min. kolorow;
o fv=60 - 80 Hz;
a fh=64 - 85 kHz;
- monitora kolorowego o przekatnej ekranu 21”, wyposazonego w lupe obrazowag firmy

SONY /Black Trinitron/;
- klawiatury;

- manipulatora kulowego.
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Rys 4.2. Schemat blokowy stanowiska TRACER - 500.

Oprogramowanie.

Komputer stanowiska operacyjnego pracuje pod kontrolg systemu operacyjnego
czasu rzeczywistego - QNX Quantum Software Systems Ltd Canada - spetniajacy normy
IEEE Posix /kompatybilny z UNIX/.

Oprogramowanie napisane jest w jezyku C i zawiera po kompilacji ok. 600 kB kodu

wynikowego.

Zastosowanie komputeréw typu IBM/PC zapewnia uzytkownikowi:

- niski koszt stanowiska roboczego;
- wysoka niezawodno$¢ pracy;
- krétki czas dostawy;

- zaopatrzenie w czesci zamienne ze wzgledu na fakt produkcji tego sprzetu dla bardzo

wielu réznych uzytkownikow;
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- zmniejszenie liczby posiadanych czesci zamiennych;
- mozliwos¢ tatwej modernizacji sprzetu;
- obnizenie kosztow szkolenia personelu technicznego /wymagana jest ogdlna znajomos$é

sprzetu komputerowego powszechnego uzytku/.

Zastosowanie nowoczesnych procedur, napisanych w zaawansowanych jezykach

programowania, pozwala efektywnie wykorzysta¢ system operacyjny komputerow.

Poréwnanie stanowiska TRACER z podobnymi rozwigzaniami $wiatowymi,
np. systemem Track View firmy Hughes /USA/ pracujagcym ze stacjg AVIA D - Drezno,
pozwala na stwierdzenie, ze system TRACER jest rozwigzaniem na tym samym
poziomie, zarébwno pod wzgledem zastosowanego sprzetu, oprogramowania, jak

i funkcjonalnosci.
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- badanie prowadzone w czasie treningu systemu OP w ciggu 2 godzin, w warunkach
duzej intensywnosci lotdw obiektéw powietrznych, w dniach: 17.11.1995 {tabela 3.1.8.)

i 24.11.1995 (tabela 3.1.9.)

Tabela 3.1.8.
Kolejny numer  Czas wystgpienia T Czaspracyt  Czas naprawy x  losC sledzonych
uszkodzenia  (od ostatniej naprawy) (od zataczenia) urzadzenia obiektow K
[1] [h] [h] [h] [1]
1 0,7 0,7 0.1 12
2 1,1 1,9 0,1 3
Tabela 3.1.9.
Kolejny numer  Czas wystgpienia T Czaspracyt  Czasnaprawy x 1l0sC sledzonych
uszkodzenia  (od ostatniej naprawy) (od zataczenia) urzadzenia obiektow K
[1] [h] [h] [h] [1]
1 0,6 0,6 0,1 19

- badanie prowadzone w czasie ¢wiczenia SOKOL-95 w ciagu 4 godzin, w warunkach

duzej intensywnosci lotdw obiektow powietrznych, w dniu 24.11.1995 (tabela 3.1.10.)

Tabela 3.1.10.
Kolejny numer  Czas wystgpienia T Czas pracyt  Czas naprawy x  llos¢ Sledzonych
uszkodzenia  (od ostatniej naprawy) (od zatgczenia) urzadzenia obiektéw K
[1] [h] [h] [h] [1]
1 1,2 1,2 0,1 16

2 2,4 3,7 0,15 10



33 kompania radiotechniczna

- badanie prowadzone w czasie dyzuru bojowego, w ciggu 12 godzin, przy Sredniej
intensywnosci lotow obiektow powietrznych, w dniach; 26.11.1995 {tabela 3.LU.)

129.11.1995 {tabela 3.1.12.)

Tabela 3.1.11.
Kolejny numer  Czas wystapienia T Czas pracy t Czas naprawy x  1los¢ Sledzonych
uszkodzenia  (od ostatniej naprawy) (od zatgczenia) urzadzenia obiektéw K
[1] [h] [h] [h] [1]
1 1,5 1,5 0,1 8
2 1.9 3,5 0,15 11
3 3,2 6,8 0,1 6
4 2,5 9,4 0,15 4
Tabela 3.1.12.
Kolejny numer  Czas wystgpienia T Czaspracyt  Czasnaprawy x llo$¢ Sledzonych
uszkodzenia  (od ostatniej naprawy) (od zataczenia) urzadzenia obiektéw K
[1] [h] Ih] [h] [1]
1 3,2 3,2 0,1 5
2 2,1 5,4 0,15 7
3 3,8 8,3 0,1 9

- badanie prowadzone w czasie treningu systemu OP w ciggu 2 godzin, w warunkach
duzej intensywnosci lotow obiektow powietrznych, w dniach: 17.11.1995 {tabela 3.1.13.)

I 2A.W.\995 (tabela 3.1.14.)

Tabela 3.1.13.
Kolejny numer  Czas wystapienia T Czaspracyt  Czas naprawy x  llos¢ $ledzonych
uszkodzenia  (od ostatniej naprawy) (od zatgczenia) urzadzenia obiektow K
[1] [h] [h] [h] [1]

1 0,8 038 0,1 17
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3.1.2. Szczebel taktyczny

3 batalion radiotechniczny

- badanie prowadzone w czasie dyzuru bojowego, w ciggu 12 godzin, przy Sredniej
intensywnos$ci lotdbw obiektow powietrznych, w dniach; 26.11.1995 {tabela 3.1.16.)
1 29.11.1995 {tabela 3.1.17.)

Tabela 3.1.16.
Kolejny numer  Czas wystgpienia T Czaspracyt  Czas naprawy x 0S¢ Sledzonych
uszkodzenia  (od ostatniej naprawy) (od zataczenia) urzadzenia obiektow K
[1] [h] [h] [h] [1]
1 4,3 4,3 0,1 11
2 2,6 7,0 0,1 18
3 1,8 8,9 0,15 21
4 1,2 11,2 0,1 9
Tabela 3.1.17.

Kolejny numer  Czas wystgpienia T Czaspracyt  Czas naprawy x  1losC Sledzonych

uszkodzenia  (od ostatniej naprawy) (od zatgczenia) urzadzenia obiektow K
m [h] [h] [h] [1]
1 2,7 2,7 0,15 13
2 53 8,1 0,1 19

3 31 11,3 0,15 7
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3.1.3. Szczebel operacyjno - taktyczny

1 Brygada Radiotechniczna

- badanie prowadzone w czasie dyzuru bojowego, w ciggu 12 godzin, przy S$redniej
intensywnosci lotow obiektow powietrznych, w dniach: 15.02.1996 ({tabela 3.1.21.)
i 19.02.1996 {tabela 3.1.22.)

Tabela 3.1.21.

Kolejny numer  Czas wystgpienia T Czaspracyt  Czas naprawy x  110SC Sledzonych

uszkodzenia  (od ostatniej naprawy) (od zataczenia) urzadzenia obiektow K

[1] [h] [h] [h] [1]
1 6,1 6,1 0,05 22
2 4,3 10,4 0,1 15
3 0,5 11,0 0,05 14
Tabela 3.1.22.

Kolejny numer  Czas wystgpienia T

Czas pracyt

Czas naprawy X

Ilo$¢ Sledzonych

uszkodzenia  (od ostatniej naprawy) (od zataczenia) urzadzenia obiektow K
[1] [h] [h] [h] [1]
1 0,8 08 0,05 11
2 2,3 3,1 0,1 17
3 15 4,7 0,05 14
4 2,0 6,7 0,1 20
5 1,4 82 0,05 23
6 3,1 11,3 0,05 16
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- badanie prowadzone w czasie treningu systemu OP w ciggu 2 godzin, w warunkach
duzej intensywnosci lotow obiektéw powietrznych, w dniach: 1.03.1996 {tabela 3.1.23.)

I \5.03.1996 (tabela 3.1.24.)

Tabela 3.1.23.
Kolejny numer  Czas wystapienia T Czaspracyt  Czas naprawy x 1l0s¢ Sledzonych
uszkodzenia  (od ostatniej naprawy) (od zatgczenia) urzadzenia obiektow K
[+] [h] [h] [h] [1]
1 0,4 0,4 0,05 29
2 0,6 1,0 0,1 37
3 0,4 1,3 0,1 25
Tabela 3.1.24.
Kolejny numer  Czas wystgpienia T Czaspracyt  Czasnaprawy x llosC sledzonych
uszkodzenia  (od ostatniej naprawy) (od zataczenia) urzadzenia obiektow K
m [h] [h] [h] [1]
1 0,6 0,6 0,05 33
2 0,5 U 0,05 39

" badanie prowadzone w czasie ¢wiczenia KLON-96 w ciggu 4 godzin, w warunkach

$redniej intensywnosci lotdw obiektow powietrznych, w dniu 24.04.1996 (tabela 3.1.25.)

Tabela 3.1.25.
Kolejny numer  Czas wystgpienia T Czaspracyt  Czas naprawy x oS¢ sledzonych
uszkodzenia  (od ostatniej naprawy) (od zatgczenia) urzadzenia obiektow K
[1] [h] [h] [h] [1]
1 0,4 0,4 0,05 17
2 1,2 1,6 0,1 26
3 0,7 2,4 0,05 23

4 1,0 3.4 0,05 19
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3.2. Wyniki badan ekspertow

Szef WRt - 1;

Z-ca szefa WRt - 1;

D-ca BRt - 2;

Z-ca d-cy BRt - 2,

D-ca brt - 16;
D-cabrtWOPL - 3;

Z-ca d-cy brt - 13;

D-ca krt - 3;

D-ca SD KOP - 1;

D-ca SD BRt - 2,

D-ca SD brt - 12;

Oficer operacyjny CSD - 5;
Oficer operacyjny SD KOP - 7;
Oficer operacyjny SD brt - 11;
Oficer operacyjny SD BRt - 8;
Oficer szefostwa WRt - 3;

Oficer wydziatu dowodzenia WLOP - 2;
Oficer wydziatu dowodzenia KOP - 2;
Oficer wydziatu dowodzenia OPL WOW -5;

Wyksztatcenie ankietowanych oséb ksztattowato sie nastepujaco:

ASG WP Rembertow -16; AON Rembertow

ASO ZSRR Kalinin - 2 ASG Wegry Budapeszt
WAT Warszawa -29; WOSR i WOSWOPL
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Wyniki badan pierwszego etapu.

Do ekspertow zwrdécono sie o udzielenie odpowiedzi na pytania dotyczace
wymagan, jakie powinny spetniaC Srodki realizujgce zautomatyzowany zbidr
i opracowanie informacji o sytuacji powietrznej. Pytania ujeto w 25 problemach.
Odpowiedzi dotyczace nastepujacych problemow pozwalaty okresli¢ jednoznacznie

wymagania (w nawiasie procent ekspertow udzielajacych takg odpowiedz):

1) system zbioru i opracowania informacji o sytuacji powietrznej powinien by¢ jeden

w systemie obronnym panstwa (96 %);

2) w procesie zbioru i opracowania informacji o sytuacji powietrznej powinien

funkcjonowac tylko system zautomatyzowany (88 %);

3) zabedieczenie informacyjne w zakresie zbioru i opracowania informacji o sytuacji
powietrznej oraz kierowanie wszystkimi srodkami OP powinno byc¢ realizowane prz>
uzyciu jednego zautomatyzowanego podsystemu dowodzenia dla WLOP, WOPL

i MW (72%);

4) zbiér i opracowanie informacji o sytuacji powietrznej powinien by¢ realizowany na

bazie stacjonarnych i ruchomych stanowisk dowodzenia (76 %);

5) rozwoj Srodkéw zautomatyzowanych na szczeblu taktycznym winien wspotmiernie
obejmowaé urzadzenia stacjonarne dyslokowane na stanowiskach dowodzenia, jak
i mobilne, w t>m stanowigce integralng cze$¢ stacji radiolokacyjnych (NUR-11,

NUR-12, komplet NUR-31, 41 wyposazonych w UAK i UPW) - (82%);
6) Srodki automatyzacji szczebla taktycznego winny posiada¢ techniczng mozliwosé
wspotpracy ze stacjami radiolokacyjnymi w trybie analogowym i cyfrowym (78%);

7) zbior i opracowanie informacji z dodatkowych Zrddet (ruch lotniczy, straz graniczna)
powinien byc¢ realizowany przy uzyciu $rodkow automatyzacji wiasciwych dla danego

szczebla dowodzenia (80%);

8) podniesienie poziomu zywotnosci systemu zautomatyzowanego zbioru i opracowania

informacji o sytuacji powietrznej wymaga stosowania stacjonarnych i mobilnych
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Srodkéw automatyzacji oraz stacji radiolokacyjnych realizujacych w  spos6b

zautomatyzowany wstepny etap zbioru i opracowania informacji (94%);

9) duzy stopien zawodnosci technicznej jest najwiekszym mankamentem stosowanych

obecnie Srodkow zbioru i opracowania informacji o sytuacji powietrznej (90%);

10) czas naprawy urzadzen zautomatyzowanych ma istotny wptyw na gotowosé

i zdolnos¢ systemu rozpoznania radiolokacyjnego do realizacji zadan (74%).

Odpowiedzi, dotyczace nastepujacych probleméw nie wskazywaty jednoznacznie

okreslonych wymagan;

1) wymagane mozliwosci Srodkdéw zautomatyzowanych w zakresie zbioru informacji
0 sytuacji powietrznej (wymagana ilos¢ zrodet informacji na szczebtu taktycznym,

operacyjno - taktycznym i operacyjnym);
2) wymagane mozliwosci $rodkéw zautomatyzowanych w zakresie wspotdziatania
(wymagana ilo$¢ wspoétdziatajagcych sasiadow na wymienionych szczeblach);

3) wymagane mozliwosci $rodkow zautomatyzowanych w zakresie przekazywania
1dystrybucji informacji (ilos¢ odbiorcéw informacji na szczeblu ogniowym, taktycznym

i operacyjno - taktycznym);

4) wymagane mozliwosci w zakresie iloSci jednoczesnego opracowania i zobrazowania

obiektow powietrznych na szczeblu taktycznym, operacyjno-taktycznym i operacyjnym;

5) rodzaj Srodkdw tacznosci, jakimi powinna byC przekazywana informacja o sytuacji

powietrznej;

6) normy czasowe w zakresie osiggania gotowosci bojowej rozwinietego obiektu zbioru

I opracowania informacji o sytuacji powietrznej;

7) normy czasowe w zakresie przejScia obiektu zautomatyzowanego z rezimu

dyzurowania do rezimu pracy bojowej;

8) stopien automatyzacji czynno$ci operatorskich na szczeblu taktycznym, operacyjno -

taktycznym i operacyjnym;
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O szacunkowa (wg ekspertéw) skuteczno$¢ (stopien realizacji zadan) obecnie
stosowanych $rodkow zbioru i opracowania informacji o sytuacji powietrznej na

poszczegOblnych szczeblach dowodzenia;

10) stopien niezawodno$ci wykorzystywanych urzadzen zautomatyzowanych (poziom
spetnienia potrzeb i oczekiwan uzytkownikéw w tym zakresie) na poszczegdlnych

szczeblach dowodzenia;

1) stopien spetnienia potrzeb i oczekiwan uzytkownikéw w zakresie jakoSci

stosowanych form zobrazowania opracowanej informacji o sytuacji powietrznej;

) ocena komunikatywnos$ci oraz funkcjonalno$ci rozwigzan w zakresie czynnosci
operatorskich (manualnych) realizowanych w pracy bojowej z wykorzystaniem

obecnie istniejacych srodkdéw zautomatyzowanych

Wyniki uzyskane z odpowiedzi na te problemy usredniono i badano w Il i Il etapie.

Nastepujgce problemy nie znalazty rozwigzania, gdyz eksperci nie udzielali
Idpowiedzi, badz ich rozbiezno$¢ nie pozwalata na usrednienie. Rozwigzania tych

problemow nalezato szukacC innymi metodami badawczymi:

1) doktadnos¢ informacji na szczeblu ogniowym (eksperci uwazajg, ze jest zalezna

tylko od jakosci uzytych Srodkéw walki - 79%);

2) okreslenie maksymalnej ilosci Zzrédet informacji, przy ktérej moze byé
prowadzona prawidtowa analiza sytuacji (73% ekspertow uwaza, ze nie jest

w stanie tego okresli¢);

3) jaka informacje nalezy w pierwszej kolejnosci zobrazowywaé na
poszczegblnych szczeblach dowodzenia dla funkcyjnych dowodzacych
poszczegllnymi rodzajami  wojsk (71 % ekspertdw uwaza, ze nie jest to

istotne).
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3.2.2. Etap Il i IlL.

Etap I1.

Seria 1 - razem - 8 0s6b w tym:

SzefWRt - 5 Wyksztatcenie ankietowanych:
Z-ca szefa WRt - 1 ASG WP Rembertéw - 3;
D-ca Brt -2 ASG ZSRR Kalinin -2
Z-ca d-cy Brt -4 ASG Wegry Budapeszt - 1;
WAT Warszawa -2
Seria 2 - razem -29 os6b w tym:
D-ca brt -16; Wyksztatcenie ankietowanych:
Z-ca d-cy brt -13. ASG WP Rembertéw - 7;
AON Rembertow -3
WAT Warszawa -7,

WOSR Jelenia Gora -12;

Seria 3 razem 15 os6b w tym:

D-caSDOPLOW - 1- Wyksztatcenie ankietowanych:

D-ca brt OPL - 2 ASG WP Rembertow - 2;

Z-ca d-cy brt OPL - L WAT Warszawa - 4

Oficer szefostwa OPL OW - 5 WOSR i WOSOPL -0

Oficer operacyjny SD OPL OW - 6.

Seria 4 razem 26 0s6b w tym:

Z-ca d-cy K(JP - Wyksztatcenie ankietowanych:
D-ca BR L ASG WP Rembertow
D-caplm 4 WAT Warszawa

D-ca SD KOP -k WOSR,WOSL,WOSOPL -
Oficer operacyjny CSD - 2

Oficer operacyjny SD KOP - 6



Oficer operacyjny SD BRt
Oficer operacyjny SD brt
Nawigator

Oficer kierunkowy WR

Etap I11.

Ankietowano 17 os6b w tym:

Szef WRt Wyksztatcenie ankietowanych:
D-ca BRt ASG WP Rembertow - 6
D-ca BR AON Rembertéw - 4
D-ca plm ASG ZSRR Kalinin - 2
D-ca brt ASG Wegry Budapeszt - L
D-ca krt WAT Warszawa - 4
D-ca SD KOP

D-caSDOPLOW -

Z-ca d-cy KOP

Z-ca d-cy BRt

Z-ca d-cy BR

Z-ca d-cy brt



Wyniki badan Il i 1l etapu.
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1. Wymagane mozliwosci $srodkéw zautomatyzowanych w zakresie zbioru informacji

0 sytuacji powietrznej.

11o$¢ Zrodet informacii;

ETAP Il Seria 1
5 1 13%
10 2 25%
20 3 38%
30 2 25%
ETAPU Serial
5 1 13%
10 2 25%
20 3 36%
30 2 25%

5

Seria 2
4  14%
6 21%
10 34%
9 31%

ETAP 1

10 20

Seria 2
6 20%
7 24%
8 28%
8 28%

ETAP I

10 20

Seria 3

N W w

47%
20%
20%
13%

30

Seria 4
5 19%
6 23%
8 31%
7 27%

Srednia
23%
22%
31%
24%

60%

20

szczebel operacyjno-1taktyczny

Seria 3
2 13%
5 33%
5 33%
3 20%

30

mStria 1 mStria 2 mStria 3 0O Stria 4

Seria4  Srednia
7 27% 18%
5 19% 25%
6 23% 30%
8 31% ~ 26%

0%
20

ETAP 1
20

30
++++++

+H+++++

ETAP Il

ETAP Il
20

30
++++++

++++++

ETAPII

10 59%

7 41%
++++++

++++++

13 76%

4 24%
++++++

++++++
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szczebel operacyjny

ETAPU Seria 1l Seria 2 Seria 3 Seria 4 Srednia ETAP 1l
2 1 14% 4 14% 0O 0% 3 11% 10% 3 2 12%
3 3 36% 11 38% 3 20% 7 27% 30% 5 15 88%
4 2 25% 5 17% 4 27% 9 35% 26% tH++++ ++++++
5 2 25% 9 31% 8 53% 7 27% 34% tH++++ +HH+ 4+
ETAP Il ETAPIII

60%

50%

40% 80%

30%

20%

10%

20%

BSarla 1 QS*rla2 BSerlaS OScrla4

2. Wymagane mozliwosci srodkow zautomatyzowanych w zakresie wspotdziatania.

Ilo$¢ wspéddziatajacych sasiadow:

ETAPU Serial Seria2 Seria3 Seria4 Srednia ETAP 1l
1 2 25% 3 10% 1 7% 7 27% 17% 2 11 65%
2 5 63% 15 52% 10 66% 7 27% 52% 5 6 35%
5 1 12% 10 34% 3 20% 9 1359 25% ++++++ S+ +
10 0 0% 1 4% 1 7% 3 11% 5% ++++++ F++++++
ETAP 1l ETAPIII
80%/

10

ISaria 1 BSaria 2 BSaria 3 BSaria 4



ETAPU
2
5
8
10

ETAP II
2

Seria 1
1 13%
3 3%
3 37%
1 13%
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Seria2 Seria3 Seria4 Srednia
4 14% 7 47% 3 12% 22%
19 66% 5 33% 10 38% 44%
5 16% 4 27% 9 35% 29%
1 4% 2 13% 4 15% 11%

ETAP

10

asarlal as*rla2 aSarla 3 OSarla4

Seria 1
2 25%
4  50%
2 25%
0 0%

60%
50%
40%
30%
20%
10%

Seria2 Seria3 Seria4 Srednia

13 45% 3 20% 8 31% 30%
8 28% 9 60% 8 31% 42%
6 20% 2 13% 6 23% 20%
2 % 1 7% 4 15% 7%
ETAP 1l

100%6t"

80%-

60%"

20%-
10

aSarfa 1 BSaria 2 BSaria 3 aSaria4

ETAPII

ETAP 111
2

5
++++++

++++++

ETAPIII

3 18%

14 82%
++++++

++++++



115

3. Wymagane mozliwosci $rodkéw zautomatyzowanych w zakresie przekazywania

i dystrybucji informacji.

Ilos¢ odbiorcow informac;ji:

ETAPU Serial Seria2 Seria3
1 2 24% 4 14% 1 7%
2 3 38% 10 34% 3 20%
5 3 38% 12 41% 11 73%
10 0 0% 3 11% 0 0%
ETAP 1
10
ISsrla 1 aserla2 BScrlaS aSeria4
ETAPU Serial Seria2 Seria3
3 0 0% 5 17% 6 40%
5 4 50% 8 28% 6 40%
10 2 25% 7 24% 2 13%
20 2 25% 9 31% | 7%
ETAP 1l
10 20

BSarla 1 QSerla 2 BSarlaS DSerla 4

Seria 4
2 8%
8 31%
10 38%
6 23%
Seria 4
3 12%
9 35%
4 15%
10 38%

Srednia
13%
31%
48%
9%

Srednia
17%
38%
19%
25%

60%"
50%"
40%"

ETAP Il

2

5
++++++

++++++

ETAP Il

ETAP Il

5

20
+H+++++

++++++

ETAP Il

20

4 24%

13 76%
++++++

++++++

7 41%

10 59%
++++++

++++++
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ETAPU Serial Seria2 Seria3 Seria4 S$rednia

5 0 0% 4 14% 2 13% 5 19% 12%
10 4 50% 5 17% 4 27% 5 19% 28%
20 1 13% 13 45% 8 53% 8 31% 36%
30 3 371% 7 24% 1 7% 8 31% 25%
ETAP I
60%
50%
40%
30%
20%
10%
10 20 30

10
ISerla 1 BS«rla2 BSerla 3 OS«rla4

4. Wymagane mozliwosci S$rodkéw zautomatyzowanych
i opracowania tras obiektow powietrznych.

llo$¢ opracowywanych tras:

ETAP Il Serial Seria2 Seria3 Seria4 Srednia

30 0 0% 2 7% 6 40% 3 12% 15%
50 S 62% 19 65% 4 27% 14 53% 49%
60 3 38% 6 21% 3 20% 6 23% 26%
100 0 0% 2 7% 2 13% 3 12% 9%
ETAP i
30 50 60 100

ISaria 1 OSaria 2 HSaria 3 OSaria4

ETAP I

10

20
++++++

++++++

ETAPIII

20

w  zakresie

ETAP Il

50

60
++++++

+4+++++

ETAP IlI

13 76%

4 24%
++++++

++++++

Sledzenia

10 59%

7 41%
++++++

+H+++++



ETAP 11 Seria 1l Seria 2 Seria 3
30 0 0% O 0% 2 13%
60 1 13% 3 10% 6 40%
100 7 87% 16 55% 5 33%
200 0 0% 10 35% 2 14%

ETAP 11
30 60 100 200
IS«ria 1 as «ria 2 BSaria 3 aSaria 4

ETAPU Serial Seria 2 Seria 3
60 0 0% 1 3% 2 13%
100 0 0% 5 17% 3 20%
200 5 63% 13 45% 6 40%
500 3 37% 10 35% 4 27%

ETAP 1l
60 100 200 500

ISaria 1 BSaria 2 BSaria 3 DSaria 4
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Seria 4
1 4%
4 15%
17 65%
4  16%
Seria 4
0 0%
2 8%
8 31%
16 61%

Srednia

2%
20%
60%
16%

Srednia
4%
11%
45%
40%

200

ETAP 11
60

100
+H++++

++++++

ETAP lli

100

ETAP Il
200

500
++++++

++++++

ETAP Il

1 6%
16 94%
++++++

++++++

8 47%

9 53%
++++++

++++++
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szczebel o peracyjny
ETAP 11 Serial Seria2 Seria 3 Seria4 Srednia

100 0 0% 2 7% 4 26% O 0% 8%
200 0 0% 7 24% 3 20% 6 23% 13%
500 4 50% 9 31% 3 20% 8 31% 33%
1000 4 50% 11 38% 5 34% 12 46% 42%
ETAP H
100 200 500 1000

(7

ETAP 11
500 6 35%

1000 11 65%
++++++  F+t++++

+H++++ A+

ETAP Il

5. Rodzaj $rodkéw tgcznosci, jakimi powinna by¢ przekazywana

powietrznej miedzy poszczeg6lnymi szczeblami dowodzenia.

ETAP 11 Seria 1 Seria 2
a~przewodowo 1 13% 5 17% 3
b-radiowo 0 0% 2 7% 2
c-radioliniowo 0 0% 2 7% 3
d-przewodowo i radiowo 2 25% 6 21% 4
e-przewodowo i radioliniowo 5 62% 14 48% 3

ETAP 11
d-przewodowo i radiowo 5

e-przewodowo i radioliniowo 12

Seria 3

20%
13%
20%
27%
20%

29%
71%

1000

informacja o sytuacji

Seria4 Srednia
4 15% 16%
3 12% 8%
5 19% 12%
6 23% 24%
8 31% 40%
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ETAP I ETAP IIl

400%™

Qs

6. Wymagane normy czasowe w zakresie osiggania gotowosci bojowej przez rozwiniete

na pozycjach bojowych urzadzenia zautomatyzowanego zbioru i opracowania

informacji o sytuacji powietrznej [min.].

ETAPU Serial

2 0 0%
5 5 63%
8 3 37%
10 0 0%

Seria2 Seria3 Seria4 Srednia

3 10% 3 20% 3 12% 11%
14 48% 5 33% 9 35% 45%
10 34% 4 27% 10 38% 34%
2 8% 3 20% 4 15% 11%
ETAP Il

ETAP 1l

10

7. Wymagane normy czasowe w zakresie przejscia obiektu zautomatyzowanego z rezimu

dyzurowania do rezimu pracy bojowej [min.].

ETAP Il Seria 1l
natychmiast g 75%
2 2 25%
5 0 0%

Seria2 Seria3 Seria4 Srednia ETAP Il
12 41% 7 47% 10 38% 50% natychmiast 14 8294
11 38% 5 33% 11 42% 35% 2 3 18%

6 1% 3 20% 5 20% 15% +4+++++ HHHH+H4



8. Wymagany stopien automatyzacji czynnosci operatorskich [%0].

ETAP I
40%
60%
80%
100%

0
2
6
0

Seria |

0%
25%
75%

40%

ETAP li

3
8

Seria 2

10%
28%

11 38%

7

24%

ETAP I

80%

80%

IS«ria 1 OSaria 2 BSaria 3 OSaria4

Seria 3

13%
20%
47%
20%

100%

BSeria 1 BSaria 2 BSaria 3 DSaria 4
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ETAP Il
1 /
natychmiast
Seria4  Srednia ETAP 11
3 12% 9% 60%
5 19%  23% 80%
14 54% 54%
4  15% 15% ++++++
ETAPIII
80%
60%-"
60% 80%

2 12%
15 88%
wH-+H H
+H++++

9. Oszacowana przez ekspertow skuteczno$¢ (stopien realizacji zadan) stosowanych

obecnie $rodkéw zautomatyzowanego zbioru i opracowania informacji o sytuacji

powietrznej [%].

ETAPU
30%
50%
80%

100%

Seria 1

0%
25%

Seria 2

4

14%

12 41%
10 35%

3

10%

Seria 3

w o1 o1 N

14%
33%
33%
20%

Seria 4

4
8

15%
31%

11 42%

3

12%

Srednia

11%
33%
46%
10%

ETAP 1

50%

80%
++++++
++++++

3 18%

14 82%
++++++

++++++



121

ETAP 1l
10 /
0%4—
30% 50% 80% 100%
50%
BS*ria 1 as«ria2 BSaria 3 OS«ria4
ETAPU Serial Seria2 Seria3 Seria4 Srednia
30% 0 0% 5 17% 2 13% 5 19% 12%
50% 2 25% 14 49% 9 60% 12 46% 45%
80% 6 75% 9 31% 4 27% 8 31% 41%
100% O 0% 1 3% 0 0% 1 49 2%
ETAP 1l
54%/
30% 50% 80% 100%
50%
BSerfa 1 BS«rla2 BSarfa 3 OSaria 4
szczebel operacyjno - taktyczny
ETAPU Serial Seria2 Seria3 Seria4 Srednia
30% 0 0% 5 17% 3 20% 4 15% 13%
50% 3 37% 11 38% 5 33% 10 38% 37%
80% 5 63% 11 38% 6 40% 11 42% 46%
100% 0 0% 2 7% 1 7% 1 5% 5%

ETAP Il

80%

ETAP 11l
50%
80%

++++++

++++++

ETAP Il

80%

ETAP I
50%

80%
++++++

++++++

8 47%

94 53%
++++++

+4+++++

7 41%

10 59%
++++++

++++++
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ETAP Il

80%

30% 50% 80% 100%

. . 50%
IS*rU 1 aSarU 2 BSaria 3 OSaria 4

szczebel operacvinv
ETAPU Serial Seria2 Seria3 Seria4 Srednia
30% 0 0% 7 24% 2 13% 5 19% 14%
50% 1 12% 8 28% 6 40% 11 42% 31%
80% 7 88% 11 38% 6 40% 8 31% 49%
100% 0 0% 3 10% 1 7% 2 8% 6%

ETAP 1l

409"

30% 50% 80% 100%

i 50%
BSarU 1 BSarla 2 BSarla 3 OSaria 4

ETAP Il

80%

ETAP Il
50%
80%

++++++

++++++

ETAP Hi

80%

6 35%

11 65%
++++++

++++++

10. Wymagane warto$ci wskaznikéw niezawodnosci srodkdw zautomatyzowanych.

Sredni czas bezawaryjnej pracy urzadzen automatyzacji [h ]:

1 -Q-----

ETAPU Serial Seria2 Seria3 Seria4 S$rednia
4 0 0% 3 10% 1 7% 1 4% 5%
8 2 25% 9 31% 2 13% 7 27% 24%
12 5 63% 15 52% 7 47% 15 58% 55%
24 1 12% 2 7% 5 33% 3 12% 16%

ETAP I
8

12
++++++

++++++

4  25%

13 75%
++++++

++++++
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ETAP ii ETAPI
fi: 4
12 24
12
as «rial BS«ria2 a Saria 3 DSaria 4
ETAP Il Serial Seria2 Seria3 Seria4 Srednia ETAP Il
8 1 13% 2 7% 1 7% 0 0% 7% 12 4 24%
12 2 25% 7 24% 5 33% 4 15% 24% 24 13 76%
24 4 50% 17 59% 7 47% 16 62% 55% t+++++ A+
36 1 13% 3 10% 2 13% 6 23% 15% ++++++  ++++++
ETAP i ETAP iii
12 24 36
12 24
(Serial SSeria 2 BSeria 3 DSerla 4
ETAP Il Serial Seria2 Seria3 Seriad Srednia ETAP Il
12 0 0% 2 7% 3 20% 2 8% 9% 24 10 59%
4 50% 16 55% 7 47% 12 46% 499% 36 7 41%
36 3 37T% 7 24% 3 20% 7 27% 27% t+++++  ++++++
48 1 13% 4 14% 2 13% 5 19% 15% t+++++ ++++++
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ETAP 1l

24

36

48

ISarU 1 as aria2 aSaria 3 DSaria 4

Sredni czas naprawy urzadzenia [h ]:

ETAPU Serial

0,1 5
0,2 2
0,3 1
0,4 0

63%
25%
13%

0%

0,1

Seria 2

13
8
5
3

45%
28%
17%
10%

ETAP I

0,2

0.3

Seria 3
7 47%
4 27%
3
1

0,4

mSerial aSerta2 BSaria 3 DSeiia 4
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Seria 4

15
7
4
0

58%
27%
15%

0%

O»/tf
24

Srednia
53%
27%
16%

3%

01

ETAP Il

ETAP 111

0,1

0,2
++++++
++++++

ETAPmM

0,2

14 82%

3 18%
+H++++

++++++

11. Stopien spetnienia potrzeb i oczekiwan uzytkownikdéw w zakresie jakoSci stosowa-
nych form zobrazowania informacji o sytuacji powietrznej.

ETAPU Seria 1

30% 0
50% 2
75% 6
100% O

0%
25%
75%

0%

Seria 2

2

7%

11 38%
14 48%

2

7%

Seria 3
3 20%
5 33%
6 40%
1 7%

Seria 4

3
8
13
2

12%
31%
50%

7%

Srednia
9%
32%
53%
5%

ETAP Il
50 %

75%
++++++

++++++

6 35%

11 65%
++++++

++++++



ETAPU
30%
50%
15%
100%

ETAPU
30%
50%
75%
100%

30%

Seria 1

13%

30%

Seria 1

25%
50%
25%

0%
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ETAP 1l
50% 75% 100%
0%
50%
Seria2 Seria3 Seria4 Srednia
5 17% 3 20% 3 12% 16%
13 45% 5 33% 10 38% 42%
9 31% 5 33% 11 42% 36%
2 7% 2 14% 2 8% 7%
ETAP 1l
6096
50% 75% 100%
50%
szczebel
Seria2 Seria3 Seria4 Srednia
6 21% 2 13% 9 35% 24%
13 45% 6 40% 12 46% 45%
6 21% 5 34% 5 19% 25%
4 13% 2 13% O 0% 7%

ETAP Il

75%

ETAP llI
50%
75%

++++++

++++++

ETAP Il

75%

ETAP Il
50%
75%

++++++

++++++

10 59%

7 41%
++++++

+H+++++

12 71%

5 29%
+4+++++

++++++
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ETAP I ETAP Il

30% 50% 75% 100%

50% 9
BS*rU 1 as«ria2 BSaria 3 OSarU 4 75%

12. Ocena komunikatywnosci oraz funkcjonalnosci rozwigzan w zakresie czynnosci
operatorskich (manualnych) realizowanych w pracy bojowej z wykorzystaniem
istniejacych srodkéw zautomatyzowanych.

ETAPU Serial Seria2 Seria3 Seria4 Srednia ETAP 1l
40% 0 0% 5 17% 2 13% 3 12% 11% 60% 6 35%
60% 5 63% 6 21% 4 27% 8 30% 35% 80% 11 65%
80% 3 37% 16 55% 8 53% 12 46%  48% e
100% 0 0% 2 7% 1 7% 3 12% 7% +H++++ A+
ETAP Il ETAPI
40% 80% 80% 100%
ISerla 1 BS«ria 2 aSarla 3 OSerla 4 60%
ETAPU Serial Seria2 Seria3 Seria4 S$rednia ETAP Il
40% 1 13% 4 14% 3 20% 3 12% 15% 60% 12 71%
60% 4 50% 11 38% 6 40% 12 46% 44% 80% 5 29%
80% 3 37% 12 41% 4 26% 10 38% 36% +4+++++  F+++++
100% O 0% 2 7% 2 14% 1 4% 6% ++++++ b4+
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ETAP I ETAPI

4% 0 o 100%
0 420

mBeria 1 DSeria 2 HSeria 3 QSeria 4

szczebel operacyjno-taktyczny

ETAP Il Serial Seria2 Seria3 Seria4 Srednia ETAP Il
40% 1 13% 7 24% 3 20% 3 12% 17% 60% 15 88%
60% 6 74% 12 41% 6 40% 9 35% 48% 80% 2 12%
80% 1 13% 7 24% 5 34% 12 46% 29% e o o o o S o
100% O 0% 3 11% 1 6% 2 7% 6% 0 o S o o o o o
ETAP I ETAP Il

D% % 8o 1%
(925) 8%

mBeria 1 ESSeria 2 BSeria 3 QSeria 4



