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Posredno | neposredno gadanje

U zavisnosti od toga dali jecilj vidljiv ili nevidljiv, gadanja se sustinski dde
na POSREDNA i NEPOSREDNA, ali starijaterminologija pozngiei pojam
pol uposrednog gadanja, gde se balisti ckim putanjama gada vidljivi cil;.
Dakle, sprovodi se procedura nisanjenja sa valrenog pol ozaja neposredno, a
gadanje vrsi ubacnom putanjom posredno.

Sistemi za neposredna gadanja su namenjeni za gadanje nepokretnih i
pokretnih ciljeva sa mesta i iz pokreta, ili samo sa mesta, na daljinama
ne vecim od 5000 do 6000m dakle na malim daljinama.

Sistemi za posredna gadanja sluze samo za gadanja iz mirovanja i to
uglavnom nepokretnih | sporopokretnihciljeva i kolonana daljinama, koje
se za savremena artiljerijska sredstva kre¢u do 40 km Izuzetak ¢ine
balisticki raketni sistemi lansirani sa brodova, kao i savremeni raketni
krstaredi sistemi, koji ne spadaju u klasu balisticke artiljerije




- Opsta | neposredna priprema

vatre

Artiljerijskom gadanju prethodi opsta i neposredna priprema

Opsta priprema se odnosi na vise gadanja i obuhvata:

izbor vatrenog polozaja,

odredivanje mesta orudimg,

uspostavljanje veze,

snabdevanje municijom,

odredivanje polozaja osmatracai dlicno.

Neposredna priprema se odnosi samo na jedno gadanjei vrsi se pred svako gadanje, a

obuhvata odredivanje d emenata za gadanje | izdavanje komande za gadanje
Odredivanje demenata gadanja podrazumeva utvrdivanje polozaja koji treba

da zauzme cev oruda (ugaonih koordinata), da bi se sa odredenom vrstom projektila, sa

definisanim punjenjemi poznatim balistickim i meteorol oskim uslovima gadanja, pogodio

cilj Ciji je polozaj u odnosu na orude utvrden i poznat na osnovu faze opste pripreme. U

toku pripreme za gadanje vrsi se:

topografska priprema (odredivanje polozagja orudai cilja),

balisticka priprema,

meteorol oska priprema (uzimanje u obzir balistickih i meteoroloskih uticgja) i dr.




e

Opsta | neposredna priprema
vatre

Vatromartiljerije rukujeili upravlja odredeni artiljerijski staresina (izvrsilac gadanja),
kome moze da bude na raspol aganj u:

osmatracka sluzba ili osmatraci, na odredenim polozajimaili osmatrackim pokretnim
platformama, snalbdeveni potrebnim instrumentima. Oni imgju zadatak da neprekidno
oSmetraju vatrene zone jedinica i da sredstvima za prenos podataka dostavljgju podatke
0 osmatranju i o promeni vlastitog polozaja;

racunarsko oddjenjeili raCunar sa odgovaraj ucim softverom, na osnovu informacija od
osmatraCa i topografskih podataka o vatrenom polozaju i polozaju cilja, kao i
informacija o municiji i stanju oruda i meteorol oskim uslovima gadanja, vrsi proracun
d emenata gadanja. Racunarsko oddjenje, takode, odreduje d emente za gadanje u
odnosu na oshovno orude, a ove podatke koriste ostala oruda u bateriji, ukoliko svako
nije snabdeveno automatskim sistemom SUV-g;

meteorol oska stanica, koja radi za potrebe veceg broja artiljerijskih jedinica,
snabdevena sredstvima kojima meri stanje atmosfere. Ona dostavlja podatke u
odredenim vremenskim intervalima svimartiljerijskimjedinicamg;

baterija - osnovna artiljerijskajedinica, i divizion kao visa jedinica, kojaizvrsava
gadanjei koja predstavlja oruda i njihove posade.
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Rasturanje padnih tacaka artiljeriskih

projektila




Osnove teorije verovatnoce
rasturanja projektila
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Razlika izmedu SUV bez | sa
osmatracem

AzOP - azimut osnovnog pravca

VP - vatreni polozaj

OP- osnovni pravac

S - sever, C —dilj, Os—osmaltrac, Dos-
daljina osmatranja




Potrebni podad za artiljerijsko gadanje (tablice gadanja)

Meteoradoski podad neophodni su pri izvodenju posrednih gadanja, da bi se uvdi
uticgji trenutnih meteorol oskih uslova na putanju projektila, odnosno na demente
gadanja (daljinar i uglomer).

U tomcilju, neophodno je da raspolagati slededim meteorol oskim podacima u
funkciji visine leta projektila:

temperaturom vazduha u (°C);

brzinom vetra u (nys) |

azimutom vetra (uglom pravca iz kog vetar duva u odnosu na sever) u hiljaditimg,
kao i vrednostima za prizemni pritisak i temperaturu vazduha.

Sve ove vrednosti se dobijaju u vidu meteorol oskog biltena sa artiljerijske
meteorol oske stanice (AMS), o Cemu Ceviseredi biti u sledec¢em poglavlju.
Balisticki podad (podad o orudu i nunidji) imgju posebno vazan uticgj za
odredivanje korekcionih uglova poCetnih d emenata gadanja.

Pocetna vrednost brzine projektila (V;), zajedno sa uglovnhom vrednosti daljinara

(Dar), ¢ini skup parametara za odredivanje dometa klasicnog projektilai odreduje
se di rekini m merenjem pomocu posebnih uredaja, ili se posredno odreduje na
OSnoVU merenja istrosenosti cevi oruda.




Temperatura baruta (t;), koja utice na promenu pocetne brzine projektila, odreduje se
temperaturom u prostoriji gde je smestena municija, neposredno pre gadanja.

Masa projektila (m) se definiSe preko tezisnih znakova, oznaCenih na projektilu, a njena
promena utiCe na putanju projektila direkino, i preko pocCetne brzine.

Tablica gadanja predstavlja osnovni dokument o svim tehnickim performansama koga
cini:

- orude-oruzjeili lanser (u daljem tekstu - orude) i

- odgovargjua municijaili raketa (u daljem tekstu - municija).

Tablice gadanja sastoje se od dva ddla.

Prvi deo Cine svi rdlevantni tehnicki podaci o orudu, nisanskoj spravi i municiji (posebno
0 0znaCavanju i pakovanju), kao i specificnosti pri rukovanju orudem, a posebno
municijom

Drugi deo sadrzi vise razlicitih tablica, koje daju sve potrebne podatke za odredivanje

& emenata gadanja, tako da projektil moze da pogodi zdjeni cilj i u trenutnim

neteorol oskim uslovima, uz uzimanje u obzir nagiba oruda, mase projektila, temperature
barutaili rakemog goriva, vdicine totalnog i mpul sa raketmog motora, mesnog ugla, itd.
Tablice su uradene tako da vaze u meteorol oskim uslovima propisanim za
ARTILJERIJSKU NORMALNU ATMOSFERU (ANA), akoji sezovu i tabliéni
meteoroloski udovi.

U tablicama gadanja dat je DOMET i odgovarajuéi TABLICNI UGAO. Sabiranjem
TABLICNOG UGLA i izmerenog MESNOG UGLA sa POPRAVKOM MESNOG
UGLA i ODSKOCNOG UGLA (datih utablici gadanja), pri ¢emu treba voditi racuna o
\ znaku navedenih uglova, dobijase ELEVACIONI UGAO oruda (E).




e

Osnovni sistemi | podsistemi na
tenku

Sistem upravljanja
vatrom

Sistem protivoklopne i borbene zaStite

|
Dinamicki||
oklop T
|

Eksplozivno
reaktivni
oklop

Detektor
laserskog
ozracenja

Automatska
protivpozarna
oprema

Razbacivac
dimnih
kutija

Automatska veza

Komandno-panoramski

Glavni Sistem upravljanja viSenamenski osmatracki
Pokretagi pasivnog || dnevno-no¢ni | || vatrom sa balistickim uredaj sa laserskim
osmatrackog uredaja| | niSanski uredaj kompjuterom daljinarom
~N X =
B AN / P

\;b“\

s (‘i&\ “"é\i {v

_,, -\Y'JD

~r

Prohodnost i
pokretljivost

L Pogonska grupa

Transmisija i
L1 kontrola brzine
kretanja

Komunikacioni
sistem u jedinici

Navigacijski
prijemni senzor

[ Z 1 N\
/ Z \ AN
Top sa Kupola sa Kombinovani Spregnuti i Unutrasnji Inklinometar
stabilizatorom ||stabilizatorom| | instrumentalni|| slobodni radio-komunikacioni| | za merenje
cevi po elevaciji || po pravcu senzor za mitraljezi set nagiba terena
meteoroloske
podatke

NaoruZanje i oprema




/ 4.2 KINEMATSKI | BALISTICKI MODELI NEPOSREDNOG GADANJA IZ\
TENKOVA

421. Tipovii karakteristike gadanja u neposredngj borbi okiopnih vozila

Gadanj e iz tenkovskog topa sa autormatskim sistemom upravljanja vatrom koji
podrazumeva autonmatizovano osmatranje i pracenjeciljeva, kao i zauzimanjedemenata i
priprenmu vatre, karakteristicno je kod upotrebe tenkova na tzv. brisanom dometu. Ovaj
termin iz teorije gadanja, kao i drugi pojmovi iz taktike upotrebe oklopnih borbenih
vozila, kao Sto su gadanje zaklonjenog (mrtvog) prostora, gadanje brisanog prostora sa
zadnjimi prednjim nagibom, gadanje brisanog prostora za sluCg vatrenog polozaja iznad
Cilja, itd., predstavljaju, u stvari, pojmove kod kojih se moze smatrati da je putanja sa
malim tablicnim uglovima devacije. Brisani prostor na horizontalnom dometu po
definiciji daje tzv. brisani domet (lit.[]1), koji se definise tablicama gadanja u odnosu na
vdicinu cilja. Visina dlja projektovana u ravan gadianja ne smebiti veca od temena
putanje Po definiciji, takav prostor je “brisani ”, a domet na kome je zadovoljen takav

uslov je “brisani“ domet. M ehanika, neposrednog sukoba, tenkova u susretu sa oklopnim
borbenim vozilima i drugim pokretim ciljevimg, jedan je od najvaznijih zadataka SUV -3,
koji se resava automatskim sistemom na tenku. Greske gadanjai zauzimanja demendai
njihovi odnosi rezultat su teorije gadanja i teorije popravki, koje predstavljaju deo
profesional nog takti ckog zadatka, Ovde e biti objasnjeno koji dementi, mehanike
susreta projektilai dlja, mogu biti korigovani automatizovanim delovanjemi spregom
senzora i davaca, servosistema i samog oruda u pripremi demenata gadanjai samom

\ gadanju, kao specificnost samohodnih oklopnih borbenih platformi (tenkovai ostalih).




/ Dakle, gadanje iz tenkovskog topa predstavlja poseban i specifican tip zadatka
balistickog neposrednog, ili poluposrednog gadanja, koji u sebi sadrzi reSenja nekoliko
razliCitih podzadataka, a koji se mogu svesti na geometrijsko-kinematske probleme, i
to:

u horizontalnoj ravni (ravni azimuta),
u vertikalnoj ravni (ravni gadanja).
Pored ova dva osnovna problema za resenje zadatka pripreme d emenata za gadanje,
postojei Cetiri neophodna pitanja koja moraju biti razresena u toku kretanja i
upravljanja vatrom u razlicitim uslovima okolinei to:
resenje balistickog zadatka stabilizacije mesnog ugla cilja (linije viziranja,
odnosno nisanjenja) usled kretanja po neravnom terenu u toku pra€enjaciljai
automatskog zauzimanja i stabilizacije linije gadanja,
reSenje unutrasnjebalistickog zadatka u razli Citim temperaturskim uslovima
okoline (pocetne brzine projektila),
resenje balistickog zadatka u razlicitim visinskim (barometarskim) uslovimg,
resenje balisti ckog zadatka zaokretanja ravni gadanja u kosu ravan usled
krivljenja ose kolevke ramena cevi na neravnom terenu.
Nacin gadanja diljeva iz tenkovskog oruda predstavlja uproséeno klasicno
artiljerijsko balisticko resenje sa razantnim (polozenim) putanjama i sa rdativno malim
uglovima devacije. Ugao kursa cilja, kao i ostali dementi putanje, svode se na resenje
neposrednog ili pol uposrednog gadanja na bazi podataka o cilju koje obicno osmetrai
zauzima sama kupola sa orudem, ili je dobija dodatnim osimatranjem preko posrednika
ili, pak, specijalnom oprermom na kupoali, kao Sto je reCeno u objasnjenju slike 4.2.
\ Elementi gadanja koji se razmeatraju su: /




/ Korigovani tabliéni ugao 6, koji je funkcija od vremena leta projektila T [s], njegove
pocetne brzine V,,;, balistickog koeficijenta otpora ¢, varijacije poCetne brzine AV,
spoljasnje temperature okoline 7, spoljasnjeg pritiska h,,,, brzine vetra u pravcu
merene daljine W, ali i od jednog parametra koji nije uobicajen u klasicnoj artiljeriji,
vel je na neki nacin karakteristika tenkova kao samohodnih artiljerijskih vatrenih
jedinica, ato je ugaona brzina cevi oko ose ramena kolevke topa.
Osa ramena kolevke topa predstavlja osu vertikalne stabilizacije cevi i nakon svakog
kretanja tenka i njegovog zaustavljanja stabilizator cevi (vertikalni), uspostavi dopunski
ugao, neophodan, do zdjenog ugla devacije. Tenk to realizuje automatski, ugaonom
brzinom zaokretanja cevi u vertikalnoj ravni w,,. Nakon toga vrsi se opalenje projektila.
Zbog ovakvog postupka ugaona brzina cevi w,,, inma svoj utica) ne samo na izbor ugla
devacije veC i na dinamicku komponentu brzine koja se ovim postupkom prenosi na
projektil. U tome se tenkovski top razlikuje od klasicnog. Zbog toga se obicno prediaze
da se gadanje vrsi iz zastoja, a ne stvarog mirovanja, jer se upravo, u toku kratkog
zastoja, moze ponistiti ovaj uticagj na stabilizaciju cevi u vertikalnoj ravni.
Parametri ¢, 1 h,,,, 0dnosno okolna temperatura vazduha i okolni barometarski pritisak
mere se meteo balistickim senzorom, kaoi brzinavetraW,, i predstavljgju originalne
parametre u borbenoj okolini tenka, Uticaini parametri na cilju smatrgju se jednakim
onima koji su izmereni na tenku. PoCetne brzinei vremena leta projektila su
karakteristicni tablicni podaci koji zavise od tipa municijekao i od balistickih
koeficijenata, koji definisu balisticka odstupanja pocetne brzine.
Ugao po pravcu (azimutu), meren u horizontalnoj ravni, predstavlja rdativni ugao

\_ pracenjai obdezavasenesa A, G vel sa . U opstem sluCaju, kada je gadanje
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Horizontalna i vertikalna stabllizacija ce

Stabilizatori artiljerijskih oruda (topova) tenkova su sistemi za automatsko odrzavanje
oruda u odredenom (komandovanom) pravcu radi povecanja preciznosti gadanja za
vreme Kretanja.

Vertikalna ravan

Stabilizacija linije gadanja
u vertikalnoj ravni

A j e * Stabilizatori oruda ili cevi omogucavaju
Stabilizacija linje gadanja navodenje i stabilizaciju oruda, spregnutog
e oo mitraljeza i optikog niana u vertikalnoj
ravni, pa se ¢esto nazivaju i vertikalni
Stabilizatori kupole stabilizatori

(horizontalni stabilizatori) navode i

stabilizuju kupolu tenka zajedno s

orudem, mitraljezom, i posadom, u

kupoli tenka.
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Problem kretanja pri tenkovskom

gadanju

Gadani tenk — kao pokretni cilj

Cilj ,,C”

Tenk ,,t” koji gada | BX_: &4
iz mirovanja
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g f i Tenkovski top sve
Utica] nagiba terena e
ostvariti u horizontalnoj i
vertikalnoj ravni. Konacno

N A zauzimanje ugla devadije
tablicna ravan gadanja i(%/\stvarna ravan gadanja (V| Si ne) ’ tabl I(\an Se nora
B2

resiti jedino u vertikalnoj
ravni, §. ravni gadanja.
Ukoliko kolevka (oslonac)
topa (slika 4.10.), u toku
Zauzi manja ukupnog
konacnog ugla eevacije,
nije u horizontalnoj osi z
veCjeuos Z, ondase
problem projekcije
ukupnih uglova, po pravcu
v, 1 podevadiji g, mora
resiti u skladu sa
projekcijama zakosene
ravni gadanja, nastale
usled kosine terena na /
koioi-se fenk-nalazi-
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Dinamika zauzimanja ugla tenkovske

cevi
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Automatski blok dijagram za obe petlje upravljanja
tenkovskom cevi
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Osnova nevodene PVO

A

POGODAK

BALISTICKI

TROUGAO ¢$Z7

Y

Ao

Dy

S/V Ap

GADANJE

CILJ

My

e
TXCP‘
PRV (
qu

——— TROUGAO
PRETICANJA




Odredivanje d emenata preticanja pri gadanju cilja PA topom moze se realizovat bilo u
fiksnom pravougl om koordi natnom sistenu vezanom za vatreni polozgj bilo u krovnoj
ravni definisanoj putanjomciljai stajnom tackom oruda, odnosno vatrenim polozajem
VP. Izbor uslova u kome ¢e se vrsiti odredivanje € emenata preticanja, zavisi od
konstrukcionog resenja € emenata za upravljanje vatrom, odnosno od togadalli je
primenjena nisanska sprava, neki uredaj za upravljanje vatrom, ili ceo sistemza
upravljanje vatrom (SUV) integrisan sa drugim orudima.

Principijelno, resavanje zadatka preticanja svodi se na odredivanje d emenata trougla
preticanjai balistickog trougla. Tacka susreta projektilai ciljajetacka A, (slika 5.7.).
Balisticki trougao OAP (slika 5.7.), je definisan, kao i u prethodnim poglavljima,
presekomlinijai to: linije gadanja, koja je odredena osom cevi oruda, i linije
nadviSavanja, koja je uvek vertikalna i predstavlja liniju pada projektila usled uticaja
gravitacionesile, i linijjomdometa na kojoj je definisana tacka preticanja A u odnosu na
vatreni polozgj VP (tacku O). Ravan u kojoj se on nalazi je ravan gadanja.

Trougao preticanja 0AM, (slika 5.7.) definisan je na sledeci nacin: linijom dometa,
linijjom kretanjacilja (lineamo preticanje) i daljinom polozaja cilja u momentu
gadanja.
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Osnovni model komandno vodene
rakete (metoda 3 tacke)
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Osnovni model samonavodene
rakete (metoda 2 tacke)

a) Priblizavanje u odlasku b) PribliZzavanje u susret
cilja projektilu cilja projektilu




Staticki 1 dinamicki dometi

s prikazane su Seme zona presretanja i zona otkrivanja u
horizontalnoj i vertikalnoj ravni koje pod zastitom
moze da odrzava jedno orude sa sistemom za
osmetranje, pracenjei navodenje gadanjaili navodenje
gadanjai projektila.




Odredivanje pozicije cilja

Putanja cilja

' M(X,Y,Z)

Odredivanje pozicijecilja,
kao sto je veC navedeno,
sastoji se u merenju njegovih
sfernih koordinata (daljine,
azimuta | devacije) u toku
pracenja nisanskim radarom
ili optod ektronskim
nisanskim uredajem sa
|aserskim daljinomerom
njihovom transformacijomu
koordinatni sistem vezan za
orude. Na osnovu izmerenih
sfernih koordinata (slika 6.3)
trazenetacke M (d,a,p)
odreduju se njene pravougle
koordinate u geodetskom
koordinatnom sistemu T




Tacnost metode merenja

d=const.

o=const.

Tatnost merenja sfernih
koordinata. Pod greskom
polozaja podrazumeva se
najkrace rastojanje izmedu
stvamih i izmerenih povrsina
polozgja, §j. rastojanje An
izmereno po normali na
povrsi na koju je postavljena
tangentna ravan u mereng
tacki. Povrsina tangentne
ravni je odredena prirodom
merenog parametra, kao na
primer za d=const. je sfera
na kojoj senalazi cilj.




Metode detekclje cilja
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Metode detekclje cilja

a- Aktivna radiolokadja (Slika 9.1.a) koristi za otkrivanje cilja reflektovane
signale od osvetljenog objekta. Aktivni radiolokacioni uredgj, preko svog
antenskog predajnika, zraci "osvetjavajudi signal", prema cilju. Refleksija talasa
sa osvetljenog cilja vrsi se u svim pravcimg, ali neistimintenzitetom Deo
reflektovanog signala prima prijennik aktivnog uredaja u kojemse vrsi obradai
prikaz signala. Kod aktivne radiolokacije osvetljavanjei prijemvrse se uvek iz
Istog pravca.

b - Poluaktivna radiolokadja (Slika 9.1.b) koristi za otkrivanjecilja
reflektovane signale od njegovog osvetljavanja predajnikom, koji se nenalazi na
istom mestu (polozaju) kao prijemnik.

Oba principa sustinski su jednaka, s tom razlikom da se kod
pol uaktivne radiolokacije koristi jedan predajni osvetjavajudi signal, a
reflektovani signal se prima od vise prijemnika, vec zavisno od njihove svrhei
polozaja.

Pasivna radiolokadija (Slika 9.2.) ne koristi predajni osvelljavajudi signal vec
koristi sopstveno dektromagnetsko zracenjecilja. Pri tome dektromagnetska
zracenja ciljamogu biti ili posledica funkcije, npr. radar, ili nesavrsenost

el ektronskih uredaja na cilju, ili posledica temperaturnog stanja cilja.




Metode detekclje cilja

U prvom slucaju, pasivni radiolokatori su
specijalizovani prijemnici sa usmearenim antenskim
sistermomi pogodnim pretvaracem, obicno u
frekventnom podrudju € ektromagnetskog zraCenja
uredgja nacilju.

U drugom slucaju, € ektromagnetna zraCenja cilja su
posledica toplotnog stanja cilja, pa su uredgji poznati
kao | C senzori.

Tdevizijska (TV) kameraje senzor koji koristi svetlosno
zracenje objekta cilja. Moze se koristiti kao pormocni
senzor, jer omogucuije dobru vizudizaciju cilja.




Radarska detekcija
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Kod svih vrsta radiolokacija, nosilac informacije o cilju je reflektovani signal od cilja,
bez obzira na nacin njegovog postanka (kao posledica osvetljavanja cilja predajnim
signalomili zbog sopstvenog zraCenja objekta), (slika 9.3.).
Direkino od reflektovanog signala dobijaju se o cilju sledeCe informecije:

- koordinate polozgja cilja u prostoru,

- dimenzijei oblik i

- fizicka svojstva.

- izdvojiti pokretne od nepokremih ciljeva,
- odrediti brzinu i ubrzanje kod pokremih ciljevai
- odrediti trgjektoriju.

signala - nosioca informecije o cilju. Pri tome se koriste sledece osobine
e ektromagnetskih talasa:

uvek jednaka i moze se smatrati konstantnom. Tacna brzina € ektromegnetnog talasa u
vakuunmu je,

2. prostiranje d ekiromagnetskih talasa vrsi se po pravoj liniji, samo seu
i zuzetmim slucajevima uzinmgju u obzir odgovarajuca zakrivljenja linije prostiranja;

3. frekvencija prijennog radarskog signala razlikuje se od frekvencije
predajnog signala, ako secilj krece u odnosu na radar; ta pojava je poznata u fizici kao
\ "Doplerov efekat".

Naknadnom obradom signal a, pormocu vise sukcesivnih podataka, moguce je:

Odredivanje koordinata cilja bazira na odredivanju parametara reflektovanog

1. brzina prostiranja € ektromagnetskih talasa u slobodnom prostort téppel0° [ns]
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Osnovni prindp merenjadaljineradarom
Odredivanje daljine
Kod impulsnih i impulsno-doplerovih radarskih uredaja daljina se
odreduje na 0snovu preciznog merenja vremena, koje je potrebno
e ektromagnetnom impul su da prede put od radara do ciljai nazad, (slika 9.4.).

V reme potrebno da dektromagneni talas prede daljinu R, (slika9.4.), i da se vrati
do prijemnika, moze se dati izrazom:
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Ogranicenje radarske detekcije
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Nivo detekcije ciljeva




Doplerov efekat
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Odredivanje radijal ne komponente brzine cilja (Vr) u odnosu na radar zasniva se na
Doplerovom efektu.

Radijalna komponenta brzine je komponenta brzine osmetranog objekta u
pravcu radarskog uredgja. Ona je na svakoj tacki tragjektorije drugevdicinei
predznaka, zavisi od oblika trgjektorije i brzine kretanja cilja (slika 9.22).




Osnovni princip laserske
detekclje
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Osnovni princip laserske
detekclje

L aserski daljinomer je uredaj za merenje daljinecilja, Ciji je glavi senzor laser.
Drugi senzor koji mora da sadrzi laserski daljinomer je detektor laserskog
zracenja. Laser je optod ektronski sklop koji funkcioniSe na principu korisCenja
stimulisane emisije infracrvene, monohromeaiske, koherentne, radijacije optickog
signala. Laser, dakle, emituje impulsno modulisan zrak. Cilj reflektuje lasersko
zracenje, a prijemmik laserskog daljinomera detektuje reflektovano zraCenje.
Merenjem vremena izmedu emitovanjai prijema laserskog impulsa odreduje se
daljina cilja. Uobicajene talasne dwzine laserskog zraCenja su 1.06 pmili 1.54 um
(zratenje bezbedno za oko). Cista atrmosfera rdl ativno slabo apsorbuje zrake
navedenih talasnih duzing, ali oblaci i kisne kapi ih lako reflektuju.

PraCenje trgjektorijeciljai njena rekonstrukcija zahteva da se merenje daljine
|aserom obavlja sa ucestanostima od ngjmanje 20 Hz, §j. 20 impulsa u sekundi, za
Ciljeve koji se krecu veikim brzinama i ostrim manevrima. Teoretski, laser
obezbeduje preciznije merenje daljine od nisanskog radara.

Princip rada laserskog daljinomera i zracenje monoimpulsnog signala, prikazanog
na vremenskoj osi, dato je na slici 9.37., poslednji dijagram, kao "Sirina" laserskog
Impulsnog signala na vremenskoj osi 7 [S].




Osnovni princip laserske
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Divergencija laserskog zraka

Raspodela snage
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GPS uvod

GPS - Globalni Pozicioni Sistem (Global Positioning System) je sistemza

pozi cioniranj e objekata na terenu, u bilo kojoj tacki Zemljine kugle, pomocu
satdlitskog sistema.

Sastoji seiz tr segmenta:

primamog vasionskog, koga Cine 24 (48) satdita;

kontrolnog segmenta, koji upravijai prati kretanje satdita;

korisnickog segmenta.

GPS i GLONASS satditi (americki i ruski sistemi) pokrivaju cdu Zemljinu kuglu i
rade nezavisno jedan od drugog. Merenjem duzina do satdlita moguce je odrediti
polozaj bilo koje tatke na Zemlji sa taCnoscu od nekoliko desetina metara do samo
nekoliko milimetara.

GPS i GLONASS signali su besplatni, ukoliko se raspolaze
odgovarajucim prijenmikom Njihova primena, teorijski, nema ograniCenja. Mogu
ih koristiti pojedinci, rucno, ili vozila, kao sistem za navigaciju, zatim, brodovi i
avioni, ili vodena municija valikog i malog kalibra. Koriste se za merenjau
geodeziji, rudarstvu, geologiji, gradevini i brojnim drugim strukama. V ojna primena
GPS-a ngjcesta je na rakenoj municiji i drugom naoruzanju i platformama oruda i
senzora svih vrsta.

SLIKA 10.1. MODEL SISTEMA GPS
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GPS princip

17500 km £

Tacka ¢iji se polozaj
trazi nalazi se na sferi

Ako sezatimopisei sfera oko drugog satdita,
polozagj trazene tacke bice suzen na krnuznicu,
nastalu kao presek dve sfere.

Presekom sfere opisane oko treceg satdita,
moguci polozaj svodi se na samo dve tacke.
Jedna od njih je obicno negde u svemiry, Cime
jeiskljucena kao moguce resenje. Ovimje
polozg) tacke na Zemlji precizno odreden na
osnovu navedenih preseka sferg, Ciji su
polupreCnici rastojanja do ngjmanje tri satdita.
Cesto se koristi | ¢etvrti satdit, radi
odredivanja tacne pozicije jedne od dve tacke
preseka, a u slucaju nepovol jnog medusobnog
polozgja prethodna tri satdita.

Merenjem sa tri satelita tacka C€iji se poloZaj trazi nalazi se

Merenjem sa dva satelita tacka ¢iji se polozaj
traZzi nalazi se na krugu (presek dve sfere)

u jednoj od dve tacke koje predstavljaju presek tri sfere




GPS — uticajl kojl dovode do
greske

Sumarni uticaj svih greSaka GPS pozicioniranja

Greska ¢asovnika na satelitu

Selektivna dostupnost

Greske efemerida

Greska zbog prolaska
signala kroz atmosferu

Greska zbog refleksije
signala od okoline

Greska ¢asovnika na
prijemniku, itd.




GIS

GIS (Geogrefic | nformation System) je tehnologija namenjena
upravljanju prostorno orijentisanim podacima

S

58 =
Pes¢ana |
/ pukotina ]

e

Zemljano pesc¢ano tlo :
Vodena podloga




GIS

Podaci o prostoru smestgju se na digitalne karte, koje se, prema tematskom
sadrzaju, slazu u odgovargjuce slojeve. ] edan ovakav paket digitalnih
planova mogao bi se uporediti sa nizom klasicnih planova koji su nacrtani
na providnimfolijama, pri emu svaka folija sadrzi samo odredjene vrste
informacija (npr. ciljevi, vatreni polozgji, pozadinske baze, topografske
tacke, prirodni i vestacki objekd, itd). Ovaj jednostavan koncept pokazao se
od neprocenjive vrednosti u resavanju zadataka vojne problematike i
sistema upravljanja vatrom
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