Sistemi upravljanja vatrom
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Posredno | neposredno
gadanje

U zavisnosti od toga da li je cilj vidljiv ili nevidljiv, gadanja se
sustinski dele na POSREDNA i NEPOSREDNA, ali starija
terminologija poznaje i pojam poluposrednog gadanja, gde se
balistiCkim putanjama gada vidljivi cilj. Dakle, sprovodi se
procedura niSanjenja sa vatrenog polozaja 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
vec¢im od 5000 do 6000m, dakle na malim daljinama.

Sistemi za posredna gadanja sluZze samo za gadanja iz mirovanja i to
uglavnom nepokretnih i sporopokretnih ciljeva i kolona na
daljinama, koje se za savremena artiljerijska sredstva kre¢u do 40 km.
Izuzetak Cine balisticki raketni sistemi lansirani sa brodova, kao i
savremeni raketni krstareci sistemi, koji ne spadaju u klasu
balistiCke artiljerije.




: Opsta i neposredna priprema
vatre

Artiljerijskom gadanju prethodi opsta i neposredna priprema.

Opsta priprema se odnosi na vise gadanja i obuhvata:

izbor vatrenog polozaja,

odredivanje mesta orudima,

uspostavljanje veze,

snabdevanje municijom,

odredivanje polozaja osmatraca i slicno.

Neposredna priprema se odnosi samo na jedno gadanje i vrsi se pred
svako gadanje, a obuhvata odredivanje elemenata za gadanje i
izdavanje komande za gadanje.

Odredivanje elemenata gadanja podrazumeva utvrdivanje
polozaja koji treba da zauzme cev oruda (ugaonih koordinata), da bi se
sa odredenom vrstom projektila, sa definisanim punjenjem i poznatim
balistiCkim i meteoroloskim 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 polozaja oruda i cilja),

\_ balisti¢ka priprema,
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: Opsta i neposredna priprema
vatre

Vatrom artiljerije rukuje ili upravlja odredeni artiljerijski staresina
(izvrsilac gadanja), kome moze da bude na raspolaganju:

osmatracka sluzba ili osmatraci, na odredenim polozajima ili
osmatrackim pokretnim platformama, snabdeveni potrebnim
instrumentima. Oni imaju zadatak da neprekidno osmatraju vatrene
zone jedinica i da sredstvima za prenos podataka dostavljaju podatke
0 osmatranju i o promeni vlastitog polozaja;

racunarsko odeljenje ili racunar sa odgovaraju¢im softverom, na
osnovu informacija od osmatraca i topografskih podataka o vatrenom
polozaju i polozaju cilja, kao i informacija o municiji i stanju oruda |
meteoroloskim uslovima gadanja, vrsi proracun elemenata gadanja.
Racunarsko odeljenje, takode, odreduje elemente za gadanje u
odnosu na osnovno orude, a ove podatke koriste ostala oruda u
bateriji, ukoliko svako nije snabdeveno automatskim sistemom SUV-a;
meteoroloska stanica, koja radi za potrebe veceg broja artiljerijskih
jedinica, snabdevena sredstvima kojima meri stanje atmosfere. Ona
dostavlja podatke u odredenim vremenskim intervalima svim
artiljerijskim jedinicama;
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Rasturanje padnih tacaka
artiljeriskih projektila




Osnove teorije verovatnoce
rasturanja projektila
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" Razlika izmedu SUV bez i sa

osmatracem

CR

AzOP - azimut osnovnog pravca
VP - vatreni polozaj

OP- osnovni pravac

S - sever, C -cilj, Os -osmatrag,
\ Dos - daljina osmatranja




Potrebni podaci za artiljerijsko gadanje (tablice gadanja)

Meteoroloski podaci neophodni su pri izvodenju posrednih
gadanja, da bi se uveli uticaji trenutnih meteoroloskih uslova na
putanju projektila, odnosno na elemente gadanja (daljinar i
uglomer).

U tom cilju, neophodno je da raspolagati slede¢im meteoroloskim
podacima u funkciji visine leta projektila:

temperaturom vazduha u (°C);

brzinom vetra u (m/s) i

azimutom vetra (uglom pravca iz kog vetar duva u odnosu na
sever) u hiljaditima,

kao i vrednostima za prizemni pritisak i temperaturu vazduha.

Sve ove vrednosti se dobijaju u vidu meteoroloskog biltena sa
artiljerijske meteorolosSke stanice (AMS), o cemu Ce vise reci biti u
sledecem poglavlju.

Balisticki podaci (podaci o orudu i municiji) imaju posebno
vazan uticaj za odredivanje korekcionih uglova pocetnih elemenata
gadanja.

PocCetna vrednost brzine projektila (V,), zajedno sa uglovnom
vrednosti daljinara (Dar), Cini skup parametara za odredivanje
dometa klasicnog projektila i odreduje se direktnim merenjem /




Temperatura baruta (t;), koja utice na promenu pocCetne 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 direktno, i preko
pocetne brzine.

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

- orude-oruzje ili lanser (u daljem tekstu - orude) i

- odgovarajuca municija ili raketa (u daljem tekstu - municija).

Tablice gadanja sastoje se od dva dela.

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

Drugi deo sadrzi vise razlicitih tablica, koje daju sve potrebne podatke
za odredivanje elemenata gadanja, tako da projektil moze da pogodi
zeljeni cilj i u trenutnim meteoroloskim uslovima, uz uzimanje u obzir
nagiba oruda, mase projektila, temperature baruta ili raketnog goriva,
velicine totalnog impulsa raketnog motora, mesnog ugla, itd. Tablice su
uradene tako da vaze u meteoroloskim uslovima propisanim za
ARTILJERIJSKU NORMALNU ATMOSFERU (ANA), a koji se zovu i tabli¢ni
meteoroloski uslovi.

U tablicama gadanja dat Je DOMET i odgovarajuu TABLICNI UGAO.
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Osnovni sistemi | podsistemi na
tenku
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/ 4.2. KINEMATSKI | BALISTICKI MODELI NEPOSREDNOG \
GADANJA IZ TENKOVA

4.2.1. Tipovi i karakteristike gadanja u neposrednoj borbi
oklopnih vozila

Gadanje iz tenkovskog topa sa automatskim sistemom upravljanja
vatrom koji podrazumeva automatizovano osmatranje i pracenje ciljeva,
kao i zauzimanje elemenata i pripremu 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 zadnjim i prednjim nagibom, gadanje brisanog
prostora za slucCaj vatrenog polozaja iznad cilja, itd., predstavljaju, u
stvari, pojmove kod kojih se moze smatrati da je putanja sa malim
tablicnim uglovima elevacije. Brisani prostor na horizontalnom dometu
po definiciji daje tzv. brisani domet (lit.[]), koji se definiSe tablicama
gadanja u odnosu na velicinu cilja. Visina cilja projektovana u ravan
gadanja ne sme biti vec¢a od temena putanje. Po definiciji, takav
prostor je “brisani”, a domet na kome je zadovoljen takav uslov je
“brisani” domet. Mehanika, neposrednog sukoba, tenkova u susretu
sa oklopnim borbenim vozilima i drugim pokretnim ciljevima, jedan je
od najvaznijih zadataka SUV-a, koji se reSava automatskim sistemom na
\ tenku. GreSke gadanja i zauzimanja elemenata i njihovi odnosi rezultat /




/ 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
elemenata za gadanje, postoje i Cetiri neophodna pitanja koja moraju
biti razresena u toku kretanja i upravljanja vatrom u razlicitim
uslovima okoline i to:
resenje balistickog zadatka stabilizacije mesnog ugla cilja (linije
viziranja, odnosno nisanjenja) usled kretanja po neravnom terenu
u toku pracenja cilja i automatskog zauzimanja i stabilizacije linije
gadanja,
resenje unutrasnjebalistickog zadatka u razlicitim
temperaturskim uslovima okoline (pocetne brzine projektila),
resenje balistickog zadatka u razlic¢itim visinskim
(barometarskim) uslovima,
resenje balistickog zadatka zaokretanja ravni gadanja u kosu
ravan usled krivljenja ose kolevke ramena cevi na neravhom
terenu.
Nacin gadanja ciljeva iz tenkovskog oruda predstavlja uprosc¢eno
klasicno artiljerijsko balisticko resenje sa razantnim (polozenim)
putanjama i sa relativno malim uglovima elevacije. Ugao kursa cilja,
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/ Korigovani tabli¢ni 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
7o SPOljasnjeg pritiska h,,, brzine vetra u pravcu merene daljine W,
ali i od jednog parametra koji nije uobiCajen u klasicnoj artiljeriji, vec
je na neki nacin karakteristika tenkova kao samohodnih artiljerijskih
vatrenih jedinica, a to 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
zeljenog ugla elevacije. Tenk to realizuje automatski, ugaonom
brzinom zaokretanja cevi u vertikalnoj ravni o_,. Nakon toga vrsi se

opalenje projektila. Zbog ovakvog postupka ugaona brzina cevi w,,

ima svoj uticaj ne samo na izbor ugla elevacije, 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
predlaze da se gadanje vrsi iz zastoja, a ne stvarnog mirovanja, jer se
upravo, u toku kratkog zastoja, moze ponistiti ovaj uticaj na
stabilizaciju cevi u vertikalnoj ravni.

Parametri z,,, i h,,, odnosno okolna temperatura vazduha i okolni

barometarski pritisak mere se meteo balistickim senzorom, kao i
brzina vetra W, | predstavljaju originalne parametre u borbenoj
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ATOHZU T CAT a1 v TitikatTaotaioizac
cevi

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

Vertikalna ravan

Horizontalna ravan

Stabilizacija linije gadanja
u vertikalnoj ravni

" Stabilizatori oruda ili cevi omoguéavaju
Stabilizaca i gadania navodenje i stabilizaciju oruda, spregnutog
& e mitraljeza i optikog niana u vertikalnoj

ravni, pa se Cesto 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
iz mirovanja




" I . Tenkovski top sve

UtlcaJ nag | ba telf-enanavedene uglove
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(visine), tablicno se
mora resiti jedino u
vertikalnoj ravni, tj.
ravni gadanja.
Ukoliko kolevka
(oslonac) topa (slika
4.10.), u toku
zauzimanja ukupnog
konacnog ugla
elevacije, nije u
horizontalnoj osi z
vec je u osi Z', onda
se problem projekcije
ukupnih uglova, po /
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4 . . . .
Dinamika zauzimanja ugla

tenkovske cevi
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Automatski blok dijagram za obe petlje upraviljanja
tenkovskom cevi
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Osnova nevodene PVO
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Odredivanje elemenata preticanja pri gadanju cilja PA topom moze se
realizovati bilo u fiksnom pravouglom koordinatnom sistemu vezanom
za vatreni polozaj bilo u krovnoj ravni definisanoj putanjom cilja i
stajnom taCckom oruda, odnosno vatrenim polozajem VP. Izbor uslova u
kome ce se vrsiti odredivanje elemenata preticanja, zavisi od
konstrukcionog resenja elemenata za upravljanje vatrom, odnosno od
toga da li je primenjena nisanska sprava, neki uredaj za upravljanje
vatrom, ili ceo sistem za upravljanje vatrom (SUV) integrisan sa
drugim orudima.

Principijelno, reSavanje zadatka preticanja svodi se na odredivanje
elemenata trougla preticanja i balistickog trougla.Tacka susreta
projektila i cilja je tacka A, (slika 5.7.).

Balisticki trougao OAP (slika 5.7.), je definisan, kao i u prethodnim
poglavljima, presekom linija i to: linije gadanja , koja je odredena osom
cevi oruda, i linije nadvisavanja , koja je uvek vertikalna i predstavlja
liniju pada projektila usled uticaja gravitacione sile, i linijjom dometa
na kojoj je definisana tacka preticanja A u odnosu na vatreni polozaj
VP (tacku O). Ravan u kojoj se on nalazi je ravan gadanja.

Trougao preticanja OAM, (slika 5.7.) definisan je na slededi nacin:
linjjom dometa , linijom kretanja cilja (linearno preticanje ) i daljinom
polozaja cilja u momentu gadanja.
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Osnovni model komandno
vodene rakete (metoda 3 tacke)

Y,
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Osnovni model samonavodene

rakete (metoda 2 tacke)

a) Priblizavanje u odlasku
cilja projektilu

b) Priblizavanje u susret
cilja projektilu
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Staticki i dinamicki dometi

prikazane su Seme zona presretanja i zona
otkrivanja u horizontalnoj i vertikalnoj ravni
koje pod zastitom moze da odrzava jedno
orude sa sistemom za osmatranje, pracenje
| navodenje gadanja ili navodenje gadanja i
projektila.
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Odredivanje pozicije cilja

Putanja cilja

M(X,Y,Z)

Odredivanje pozicije
cilja, kao sto je vec
navedeno, sastoji se u
merenju njegovih
sfernih koordinata
(daljine, azimuta i
elevacije) u toku
pracenja nisanskim
radarom ili
optoelektronskim
nisanskim uredajem sa
laserskim
daljinomerom i
njihovom
transformacijom u
koordinatni sistem
vezan za orude. Na
osnovu izmerenih

/
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Tacnost metode merenja

d=const,

Tacnost merenja
sfernih koordinata.
Pod greskom polozaja
podrazumeva se
najkrace rastojanje
izmedu stvarnih i
izmerenih povrsina
polozaja, tj. rastojanje
An izmereno po
normali na povrsi na
koju je postavljena
tangentna ravan u
merenoj tacki. Povrsina
tangentne ravni je
odredena prirodom
merenog parametra,
kao na primer za
d=const. je sfera na
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Metode detekcije cilja
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Metode detekcije cilja

a - Aktivna radiolokacija (Slika 9.1.a) koristi za otkrivanje cilja
reflektovane signale od osvetljenog objekta. Aktivni
radiolokacioni uredaj, preko svog antenskog predajnika, zraci
"osvetljavajudi signal", prema cilju. Refleksija talasa sa
osvetljenog cilja vrsi se u svim pravcima, ali ne istim
iIntenzitetom. Deo reflektovanog signala prima prijemnik
aktivnog uredaja u kojem se vrsi obrada i prikaz signala. Kod
aktivne radiolokacije osvetljavanje i prijem vrse se uvek iz istog
pravca.

b - Poluaktivna radiolokacija (Slika 9.1.b) koristi za
otkrivanje cilja reflektovane signale od njegovog osvetljavanja
predajnikom, koji se ne nalazi na istom mestu (polozaju) kao
prijemnik.

Oba principa sustinski su jednaka, s tom razlikom da se
kod poluaktivne radiolokacije koristi jedan predajni
osvetljavajudi signal, a reflektovani signal se prima od vise
prijemnika, vec zavisno od njihove svrhe i polozaja.
Pasivna radiolokacija (Slika 9.2.) ne koristi predajni




Metode detekcije cilja

U prvom slucaju, pasivni radiolokatori su
specijalizovani prijemnici sa usmerenim
antenskim sistemom i pogodnim
pretvaracem, obi¢no u frekventnom podrucju
elektromagnetskog zracenja uredaja na cilju.
U drugom slucaju, elektromagnetna zracenja
cilja su posledica toplotnog stanja cilja, pa su
uredaji poznati kao IC senzorl.

Televizijska (TV) kamera je senzor koji koristi
svetlosno zracenje objekta cilja. Moze se

koristiti kao pomoc¢ni senzor, jer omogucuje
dobru vizuelizaciju 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 signalom ili zbog sopstvenog zracenja
objekta), (slika 9.3.).

Direktno od reflektovanog signala dobijaju se o cilju sledece
informacije:

- koordinate polozaja cilja u prostoru,

- dimenzije i oblik i

- fizicka svojstva.

Naknadnom obradom signala, pomocu vise sukcesivnih
podataka, moguce je:

- izdvojiti pokretne od nepokretnih ciljeva,

- odrediti brzinu i ubrzanje kod pokretnih ciljeva i

- odrediti trajektoriju.

Odredivanje koordinata cilja bazira na odredivanju c=2.998 10° |nvs|
parametara reflektovanog signala - nosioca informacije o cilju. Pri
tome se koriste sledece osobine elektromagnetskih talasa:

1. brzina prostiranja elektromagnetskih talasa u slobodnom
prostoru (c) je uvek jednaka i moze se smatrati konstantnom. Tacna
brzina elektromagnetnog talasa u vakuumu je ,

2. prostiranje elektromagnetskih talasa vrsi se po pravoj liniji,
samo se u izuzetnim slucajevima uzimaju u obzir odgovarajuca /

=~/ rizn/7liaNnim™ Tiniin nrncrfiraNi:



Osnovni princip merenja daljine radarom
Odredivanje daljine

Kod impulsnih i impulsno-doplerovih radarskih uredaja
daljina se odreduje na osnovu preciznog merenja vremena, koje
je potrebno elektromagnetnom impulsu da prede put od radara
do cilja i nazad, (slika 9.4.).

Vreme potrebno da elektromagnetni talas prede daljinu R, (slika
9.4.), i da se vrati do prijemnika, moéReAste dati izrazom:
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- Ogranicenje radarske
detekcije




Nivo detekcije ciljeva




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

Radijalna komponenta brzine je komponenta brzine
osmatranog objekta u pravcu radarskog uredaja. Ona je na
svakoj tacki trajektorije druge veliCine i predznaka, zavisi od
oblika trajektorije i brzine kretanja cilja (slika 9.22).




Osnovni princip laserske
detekcije
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" Osnovni princip laserske
detekcije

Laserski daljinomer je uredaj za merenje daljine cilja, Ciji je glavi
senzor laser. Drugi senzor koji mora da sadrzi laserski daljinomer
je detektor laserskog zracCenja. Laser je optoelektronski sklop koji
funkcionise na principu koris¢enja stimulisane emisije
infracrvene, monohromatske, koherentne, radijacije optickog
signala. Laser, dakle, emituje impulsno modulisan zrak. Cilj
reflektuje lasersko zracenje, a prijemnik laserskog daljinomera
detektuje reflektovano zracenje. Merenjem vremena izmedu
emitovanja i prijema laserskog impulsa odreduje se daljina cilja.
UobicCajene talasne duzine laserskog zracenja su 1.06 um ili 1.54
um (zra¢enje bezbedno za oko). Cista atmosfera relativno slabo
apsorbuje zrake navedenih talasnih duzina, ali oblaci i kisne kapi
ih lako reflektuju.

Pracenje trajektorije cilja i njena rekonstrukcija zahteva da se
merenje daljine laserom obavlja sa uCestanostima od najmanje
20 Hz, tj. 20 impulsa u sekundi, za ciljeve koji se krecu velikim
brzinama i ostrim manevrima. Teoretski, laser obezbeduje
preuznue merenje daljlne od nlsanskog radara
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Osnovni princip laserske
detekcije
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Divergencija laserskog zraka

Raspodela snage
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GPS uvod

GPS - Globalni Pozicioni Sistem (Global Positioning System) je
sistem za pozicioniranje objekata na terenu, u bilo kojoj tacki
Zemljine kugle, pomocu satelitskog sistema.

Sastoji se iz tri segmenta:

primarnog vasionskog, koga cCine 24 (48) satelita;

kontrolnog segmenta, koji upravlja i prati kretanje satelita;
korisnickog segmenta.

GPS i GLONASS sateliti (americki i ruski sistemi) pokrivaju celu
Zemljinu kuglu i rade nezavisno jedan od drugog. Merenjem duzina
do satelita moguce je odrediti polozaj bilo koje tacke na Zemlji sa
tacnoscu od nekoliko desetina metara do samo nekoliko
milimetara.

GPS i GLONASS signali su besplatni, ukoliko se raspolaze
odgovarajucim prijemnikom. Njihova primena, teorijski, nema
ogranicenja. Mogu ih koristiti pojedinci, rucno, ili vozila, kao sistem
za navigaciju, zatim, brodovi i avioni, ili vodena municija velikog i
malog kalibra. Koriste se za merenja u geodeziji, rudarstvu,
geologiji, gradevini i brojnim drugim strukama. Vojna primena
GPS-a najcesca je na raketnoj municiji i drugom naoruzanju i

/

nl—\+'FnrM—\m—\ f\fllfql'\ ; < NV ™ N\ N (‘\lll"\ \IF(“I"\



Tacka ¢iji se polozaj
trazi nalazi se na sferi

Ako se zatim opise i sfera oko drugog
satelita, polozaj trazene tacke bice
suzen na kruznicu, nastalu kao presek
dve sfere.

Presekom sfere opisane oko treceg
satelita, moguci polozaj svodi se na
samo dve tacke. Jedna od njih je
obic¢no negde u svemiru, Cime je
iskljucena kao moguce resenje. Ovim
je polozaj taCcke na Zemlji precizno
odreden na osnovu navedenih
preseka sfera, Ciji su poluprecnici
rastojanja do najmanje tri satelita.
Cesto se koristi i ¢etvrti satelit, radi

Merenjem sa tri satthgtI;c gl%l\vée%!ll(kgj tlgg S':an?se pOZ | C |J e J ed n e Od
u jednoj od dve talle fpiprtFE e praseka, a u slucaju

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

edusobnog polozaja
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GPS - uticaji koji dovode do A
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

Gres$ka ¢asovnika na
prijemniku, itd.




GIS

GIS (Geografic Information System) je tehnologija
namenjena upravljanju prostorno orijenti ’
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GIS

Podaci o prostoru smestaju se na digitalne karte, koje se,
prema tematskom sadrzaju, slazu u odgovarajuce slojeve.
Jedan ovakav paket digitalnih planova mogao bi se uporediti
sa nizom klasicnih planova koji su nacrtani na providnim
folijama, pri Cemu svaka folija sadrzi samo odredjene vrste
informacija (npr. ciljevi, vatreni polozaji, pozadinske baze,
topografske tacke, prirodni i vestacki objekti, itd). Ovaj
jednostavan koncept pokazao se od neprocenjive vrednosti

u resavanju zadataka vojne problematike i sistema
upravljanja vatrom.
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