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SISTEM ZA UPRAVLJANJE VATROM (SUV)
Cini funkcionalno povezani skup UREDAJA,
MERNE OPREME i PROCEDURA vezanih
zavisnostima mehanike | matematike Ko
obezbeduju uspeSno gadanje cileva iz
odgovarajucih oruda. Sistem upravljanja
vatrom sluzi za postavljanje oruda u odnosu
ha gadani cilj u poziciju koja obezbeduje
susret projektila i cilja, bez obzira da li je cilj
pokretan ili nepokretan, da li je projektil
nevoden ili voden i bez obzira da li se gada
iz mesta (sa fikshog vatrenog polozaja) ili iz
pokreta, sa samohodnog oruda (borbene
platforme).

OTKRIVANJE
CILJA

PREPOZNAVANJE
CILJA

ODREDIVANJE
PARAMETARA

| DONOSENJE |
" ODLUKE * |

T -

MERENJE
USLOVA
OKOLINE

ODREDIVANJE

ELEMENATA ZA
GADANJE

USMERAVANJE
ORUDA

IZVRSENJE
GADANJA

Xyl
JAVLJANJE O
SPREMNOSTI |

* -Napomena: Ova operacija zavisi
od odgovornosti koju sme da upotrebi
posluzilac ili komanda



ZADATAK GADJANJA |
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Glavna

Blok za konrolu
lansiranja (LCU)

Blok za

pozicioniranje i Blok za napajanje
navigaciju (PSU)
(PNU)

Glavni elementi SUVA-a. Americkog VBR



KONCEPT GRUPNOG GADJANJA
ART. JEDINICOM VBR
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HOBH CHUCTEM HAOPYJXAIBA ITPOTUBOKJ/IOIIHE BOPBE

-Boljenu paketHu IIT cucremu 3em/ba-3eM/ba 3a MOJIyNoCpeHO ¥ mocpegHo rahame

T_pé_lJEKTopH]a KpCTapema
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Osmatfracki sistem




TUIIOBU APTUILEPNJCKE MYHUIINJE 3A ITIPOTUBOKJ/IOIIHY BOPBY

-HeBoljeHe u BoljeHe pakeTe U apTHU/bePHUjCKH MPOjeKTU/IU 3a MocpeAHO raljame KaceTHOM
II'T u koMmduHOBaHOM MoAMYHMLIjoM (BoljeHOM U HeBoljeHOM)
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KONCEPT DALJINSKOG UPRAVLJANJA PROJEKTILIMA




KOMONENTE | ZADATCI
SUV —a NA TENKU

Sistem upravljanja
vatrom

Automatska veza

Sistem protivoklopne i borbene zaStite

Pokretaci pasivnog

Glavni
dnevno-noéni

Sistem upravljanja
vatrom sa balistickim
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GADJANJE 1Z TENKA
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(@ Boeno (90°-90°)

Gadani tenk — kao pokretni cilj
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1-1, za slu¢aj mirovanja tenka i cilja, -

2-2 za sluéaj kretanja tenka, a mirovanja ci 1r0t’:a1:1?£ e
1-3 za sluéaj mirovanja tenka i pokretnog cilja, i
2-3 za slu€aj tenka koji gada iz kretanja pokretni

cilj.




ZADATCI SUV-a U PVO
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SILUETE CILJA | POLOZAJ

TRAJEKTORIJE | KARAKTERISTINE TACKE




VIDLIJIVOST CILJEVA

Ravan oruda e

i 0sa susreta
" zajednidka za
ravan cilja i oruda

OPTICKA | RADARSKA OPREMA ZA 1ZVIDJANJE | PRACENJE CILJEVA
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'; % ;} ZAHTEVI ZA SAVREMENE SISTEME SUV-a

MacuBHa nNnpunpeMa CBuX eneMeHarta rahawa nnarpopmMmm

ILasjsMHCKM ynpaB/bUuBe CeH30pCcKe nnargopme ca dDAMCKux
KOMaHAHUX Tavyaka ynoTtpedboMm nokanHor GPS

[Jas’sMHCKM ynpaB/bUuBe CeH30pCcKe nnatdopme ca yaaJbeHuXx
cucremom GIS-a n GPS-a

NMnatcpopMe ca CeH3opMMa 3a NPUXBAT NoAaTaka U MHTerpauujy
CYB-a jegHor wnu Buwue dopdeHux cucrema Ha uctoj nnarpopm



ZAHTEVI ZA MUNICIJU | ORUDJA

Opyhe, myHuumnja n CyYB

AkTuBHO oppehuBare KoopanHaTa NacepoMm y peaaHuMm
/ ycnosBuma

/ NacuBHa camoHaBoheHa MoaepHU3oBaHa MyHULUMKja

/ NMonyakTuBHa MOAEepHU30OBaHa MyHUUUja

/ Noeehawe poMmeTa pacnonoXxumee MyHuuuje

/ MoanepH1U30BaHO AejcTBo DojeBe rnase M ynasbauda
PEeUHTEerpucaHor ca cucremom sohemwa
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