Rozdzial 4

MODELOWANIE ZAUTOMATYZOWANYCH
SYSTEMOW DOWODZENIA

Skutecznos¢ 1 powodzenie  wszelkich operacji  militarnych
W najwyzszym stopniu determinuja nowoczesne, zautomatyzowane systemy
dowodzenia wsrdod ktorych dominujaca kategoria sa systemy klasy C3I
(Command, Control, Communications & Intelligence). Systemy C3I na bazie
metod, srodkoéw 1 technologii wspotczesnej informatyki integruja procesy
zbierania, przetwarzania 1 dystrybucji informacji na teatrze dziatan
wojennych. W dobie obecnej tradycyjne juz systemy C3I ewoluuja wraz
z postgpem naukowo - technicznym w strong kolejnej generacji, ktora jest
najnowsza technologia tzw. sieciocentrycznosci dzialan bojowych (Network
Centric Warfare).

W rozdziale 4. zostaty zaprezentowane dwa podejscia do modelowania
zautomatyzowanych systeméw dowodzenia klasy C3I. We wstepie zostata
przedstawiona koncepcja budowy 1 zasady funkcjonowania tzw. modelu
operatorowego systemu dowodzenia klasy C3I. Wspétczesny, wysoce
zautomatyzowany 1 skomputeryzowany system dowodzenia operacyjnego
klasy C3I zostal opisany w sformalizowanej postaci za pomoca rachunku
operatorowego. Wszystkie jego elementy — podsystemy sktadowe: Command,
Control, Communications & Intelligence opisano w jednolitej konwencji jako
obiekty operatorowe. Najbardziej charakterystycznymi parametrami modelu
sa 2. funkcje: funkcja operatorowa i chronometrazowa, ktére odzwierciedlaja
czasowa dynamike dziatan i zuzywanie réznorodnych resursow (zasobow)
systemowych.

W drugiej czgsci zbadano wptyw zautomatyzowanych systemow
dowodzenia C3I na ksztaltowanie si¢ potencjalu bojowego jednostek
operacyjnych. Jak wynika z przeprowadzonych rozwazan nowoczesna
technologia komputerowa nie tylko zwigksza sprawnos¢ i skutecznos¢
dowodzenia, ale posrednio przyczynia si¢ do wzrostu gotowosci operacyjnej
i potencjalu bojowego jednostek wojskowych. Dzigki nowoczesnym,
zautomatyzowanym systemom dowodzenia C3I wzrost potencjatu bojowego
uzyskuje si¢ na drodze ,,bezinwestycyjnej” za pomoca sprawnych i wysoce
wydajnych procedur dowodzenia i kierowania sitami zbrojnymi.
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Rozdziat 4.

4.1.
MODEL OPERATOROWY ZAUTOMATYZOWANEGO
SYSTEMU DOWODZENIA KLASY C3I1

4.1.1. Zalozenia konceptualne zautomatyzowanych systemow
dowodzenia

W dobie burzliwego postgpu naukowo - technicznego, zwlaszcza
elektroniki, automatyki 1 informatyki nowoczesne systemy dowodzenia
tworza odrgbna klas¢ zautomatyzowanych systemow dowodzenia (ZSD).
W literaturze angloj¢zycznej przypisano im specjalng nazwe — systemy "C3I"
— Command, Control, Communications & Intelligence. Symbolem C3I
oznacza Si¢ wigc zintegrowane systemy organizacyjno - techniczne (ludzie,
informacja 1 technika) obejmujace pelny cykl procesu decyzyjnego na danym
szczeblu dowodzenia. Zakres integracji obejmuje kompleksowa jednos¢
funkcjonalng zasadniczych procesOw szeroko rozumianego dowodzenia
i kierowania Srodkami walki. Automatyzacja i komputeryzacja procesow
informacyjno - decyzyjnych przyjmuje dziS§ w sitach zbrojnych wymiar
globalny i1 obejmuje podstawowe struktury systeméw dowodzenia, a w
szczegOlnosci:

— stanowiska dowodzenia wszystkich szczebli organizacyjnych,

— taktyczne systemy sterowania srodkami walki,

— poktadowe systemy kierowania ztozonymi systemami broni (pojazdami
bojowymi, statkami powietrznymi i1 jednostkami ptywajacymi).

Dowodzenie stanowi ptaszczyzng integracyjna takich procesow
informacyjno - decyzyjnych jak:

— analiza 1 ocena sytuacji, podjecie decyzji 1 planowanie dziatan bojowych
(Command),

— nadzor 1 kontrola wykonawstwa (Control),

— wymiana informacji, rozkazow 1 meldunkow (Communications),

— rozpoznanie, identyfikowanie 1 wskazywanie (Intelligence).

System C3I jest takze platforma integracyjna technicznych srodkéw
(systemOow) dowodzenia przeznaczonych w szczegdlnosci do:

— obserwacji 1 monitorowania pola walki,

— syntetycznego zobrazowania sytuacji operacyjno - taktycznej,

— operatywnego wspomagania pracy dowoddcow 1 sztabow w procesie
analizy 1 oceny sytuacji, podejmowania decyzji i planowania dzialan
bojowych,

— kontroli wykonawstwa decyzji (rozkazow) 1 zapewnienia zgodnoSci
przebiegu operacji (dziatan) z zamiarem dowddcy,
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Modelowanie zautomatyzowanych systemov dowodzenia

— wymiany informacji (danych, dokumentéw) migdzy poszczegdlnymi
stanowiskami dowodzenia.

Modelowanie konceptualne bedziemy odnosi¢ do procesu uogélniania
pewnego schematu koncepcyjnego — w tym przypadku podejscia
operatorowego na szereg funkcjonalnie powiazanych ze soba modeli,
poszerzajacych klase¢ (dziedzing) zastosowan prezentowanej teorii.

Srodowiskiem  instrumentalnym  zautomatyzowanych  systeméw
dowodzenia C3I jest oczywiscie technika 1 technologia komputerowa, jej
najnowsze osiagnigcia zarowno w zakresie technicznym (sprzgtowym), jak
tez w sferze technologii (oprogramowania), ktére intensywnie sa
implementowane wilasnie w strukturach C3I1. Tej ptaszczyzny integracyjnej
nie wyodrebnia si¢ jednak oddzielnie 1 dlatego nie uzywa si¢ oznaczenia C41,
w ktérym czwarte "C" oznaczatoby komputery.

4.1.2. Struktura organizacyjno - funkcjonalna systemu C3I

Formalnie zautomatyzowany system dowodzenia klasy C3I mozemy
zdefiniowac, jako superpozycje¢ czterech podsystemow sktadowych:

C3[=CDUCMuUCTUI (4.1.1)

gdzie: CD — podsystem dowodzenia (CommanD),
CM - podsystem komunikacji (CoMmunications),
CT - podsystem kontroli (ConTrol),
I — podsystem rozpoznania (Intelligence).

Graficzne zobrazowanie struktury organizacyjno - funkcjonalnej
systemu C3I zostalo przedstawione na rys. 4.1.1. W ujeciu operacyjnym
(informacyjno - decyzyjnym) zar6wno sam system C3I, jak tez poszczegdlne
podsystemy CD, CM, CT, I wyrazenia (4.1.1) mozemy zdefiniowa¢ za
pomoca nastgpujacej uporzadkowanej czworki:

Q=<XY,0,T> (4.1.2)

gdzie: Q — element (obiekt) operacyjny (C3I, CD, CM, CT, I),
X — zbidr funkcji (operacji) realizowanych przez obiekt,
Y — zbiér wynikéw operacji uzytecznych dla obiektu,
o — funkcja operatorowa obiektu,
T — funkcja chronometrazowa obiektu.
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< Wspétdziatanie >

BD - sit Prze’rozenl BD - sit
przeciwnika

PODSYSTEM
DOWODZENIA
CD - COMMAND

K Aktualizacja Aktualizacja
DECYZJE- ROZKAZY

PODSYSTEM KOMUNIKACJI
CM - COMMUNICATIONS

< Rapor[y T l< HOZkazy

PODSYSTEM Sity wiasne
ROZPOZNANIA
| - INTELLIGENCE T i
PODSYSTEM
KONTROLI
Sity przeciwnika CT - CONTROL

/
BATTLEFIELD - Pole walki j
——

Rys.4.1.1. Struktura organizacyjno - funkcjonalna systemu dowodzenia klasy
C3I (Command, Control, Communications & Intelligence)
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Wyrazenie (4.1.2) nazywa si¢ rOwnaniem operatorowym obiektu —
w tym przypadku systemu C3I. Funkcj¢ operatorowa o zdefiniujemy jako:

o X =Y (4.1.3)

odwzorowanie zbioru argumentéw X w zbior wynikéw Y. W tym przypadku
stuzy ona do transformacji danych zrédtowych (wejsciowych) X w zbior
decyzji (rozkazéw, meldunkéw) bojowych Y. Z realizacja kazdej operacji o
tzn. wyznaczeniem wartosci funkcji y(x) dla ustalonego argumentu x wiaze
si¢ czas jej trwania, co formalnie wyraza zapis:

XxY—>T (4.1.4)
gdzie: T — zbidr czaséw trwania operacji (Xx Y).

Wyrazenie (4.1.4) wyznacza pewien normatywny zbidr czasow trwania
{At} transformacji operatora o (4.1.3) dla wszystkich mozliwych par
argumentow (X xY).

Odcinek czasu At niezbedny do wykonania operacji o bedziemy
wyznaczac ze WZOru:

At=T(X,y); x €X, yeY 4.1.5)

Zapis (4.1.5) oznacza, ze aby na argumencie x € X wykona¢ operacj¢
o celem otrzymania wyniku y(x) nalezy zuzy¢ At jednostek czasowych.
Operacji o przypisany jest wigc pewien limit czasowy At. W tym miejscu
nalezy podkres§li¢ newralgiczne znaczenie funkcji chronometrazowej T,
a konkretnie czynnika czasowego At w systemach dowodzenia na
wspotczesnym TDW, gdzie deficyt czasu jest az nadto widoczny.

Przebiegiem operacji obiektowych o mozna sterowa¢ na dwoch
poziomach: funkcjonalnym 1 czasowym. Sterowanie w warstwie
funkcjonalnej odbywa si¢ poprzez odpowiednie zdefiniowanie operatora o.
Jeden z argumentoéw funkcji (4.1.3) moze by¢ potraktowany jako parametr
sterujacy.

W ogélnosci pozadany wynik moze byC zalezny od n-argumentow
1 wowczas taka operacj¢ funkcjonalng mozemy zapisa¢ w postaci:

o XX Xyp X xXX.xXn—>Y (4.1.6)
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Kazdy z argumentéw x,€ X moze posiada¢ r6zny priorytet i range
w ksztaltowaniu zmiennej uzytkowej Y, np. w zaleznosci od zrodta
informacji i1 stopnia wiarygodnosci.

Sterowanie operacjami w warstwie czasowej polega¢ bedzie na
formowaniu tancucha zdarzen obejmujacych takie czynniki jak: start (),
przerwanie (T,) 1 zakonczenie operacji (T,), co symbolicznie zapiszemy jako:

T=<T, {Tp), T,> (4.1.7)

Symbol {1,} we wzorze (4.1.7) oznacza, ze przerwanie wykonywania
operacji moze by¢ procesem powtarzalnym, realizowanym wielokrotnie
w jednym cyklu decyzyjnym. Obiekt operacyjny generuje zdarzenie konca
operacji (T,), jezeli w czasie jej realizacji nie doszto do przerwania — nie
wystapilo zdarzenie typu {T,}.

Program sterowania realizacja operacji (4.1.3) moze by¢ zapisany za
pomoca algorytmu, tablicy decyzyjnej lub w postaci procedury
komputerowej. We wspolczesnych systemach ZSD ten ostatni sposob jest
podejsciem dominujacym i czgsto zorganizowany w konwencji programu
eksperckiego lub odpowiedniej procedury symulacyjne;j.

4.1.3. Podsystem dowodzenia Command (CD)

W ujgciu funkcjonalnym podsystem dowodzenia CD reprezentuje
przede wszystkim funkcje decyzyjne, ktére sa kompilacja (synteza) sytuacji
operacyjnej (taktycznej) na teatrze dziatan wojennych (TDW). Formalnie
podsystem CD mozemy zdefiniowac¢ jako uporzadkowana piatke:

CD=<S,5,D,a,t> (4.1.8)
gdzie: S — zbior stanow (sit 1 sSrodkow) strony, np. wiasnych,
S — zbidr standéw przeciwnika,

D — zbidr decyzji wlasnych,

przy czym: o SxS—>D (4.1.8a)

T DT (4.1.8b)
Zbior decyzji D jest funkcja stanéw sit wiasnych S i sit przeciwnika S

1 w ogdlnosci jest ztozong funkcja aktualnej sytuacji operacyjnej na TDW, co
symbolicznie zapiszemy jako:
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o SxSxD—>D (4.1.9)

Funkcja chronometrazowa (4.1.9) moze by¢ w ogélnym przypadku
odniesiona takze do dynamiki procesu decyzyjnego i wowczas przyjmie
postac:

T DxD—>T (4.1.10)

Pojgcie stanu sit 1 sSrodkéw S i S najczesciej jest wyrazone za pomoca
pewnych kategorii potencjatowych np. jako uogdlniony potencjal bojowy
(IT) danej strony:

S = y(IT) (4.1.11)
gdzie: IT — potencjal bojowy strony S.

W aspekcie dynamicznym stan sit i Srodkéw S i S czesto wyraza si¢ za
pomoca pewnego wektora reprezentujacego najistotniejsze elementy
potencjalu bojowego strony. W budowanym modelu przyjmiemy, ze wektor
stanu strony S jest wektorem 3-elementowym obejmujacym nastgpujace
sktadowe:

S=<a,b,c> (4.1.12)
gdzie: a — liczno$¢ strony odpowiadajaca, np. liczbie zotnierzy, czotgéw itp.,
b — Sredni poziom ukompletowania (rakiet, amunicji, zapasow) strony,

¢ — wspotrzedne rejonu wyjsciowego.

Przy tak zdefiniowanym wektorze stanéw S decyzja strony D(i)
podjeta w cyklu i-tym moze by¢ zapisana w nastgpujacej postaci:

D() = afa(i), b(i), c(i), ad), b(1), c(@), DG-D];  i=L1  (4.1.13)
gdzie: D(i-1) — decyzja strony podj¢ta w kroku poprzednim,
a(1), b(i), c(i) — sktadowe wektora stanu sit i sSrodkéw S strony

przeciwne;j.

Decyzja D(i) jest aktualna decyzja strony podj¢ta w i-tym kroku przy
nastgpujacych uwarunkowaniach operacyjnych (4.1.10):
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— liczno$¢ (potencjat ilosciowy) sit wilasnych i przeciwnika przyjmuje sig
odpowiednio a(i) oraz a(i),
— sredni poziom ukompletowania srodkéw bojowych (rakiet, amunicji
1 zapasow) przyjmuje si¢ odpowiednio b(i) oraz b(i),
— wspétrzedne rejonéw wyjsciowych wynosza odpowiednio c¢(i) oraz c(i),
— ostatnio podjeta decyzja byta decyzja D(-1).
Wiaczenie do formuty decyzyjnej (4.1.13) na i-tym etapie decyzji
z poprzedniego (i-1)-cyklu oznacza przyjecie modelu markowowskiego
opartego na uwarunkowaniach  "ahistorycznych" —  bezposrednio
poprzedzajacych biezaca decyzj¢ D(i). Wazna cecha przedstawionego
podejscia jest uwzglednienie potencjalnego uwarunkowania podejmowane;]
decyzji od decyzji podjetych wczesnie;.
Nalezy zaznaczyC, ze poszczegdlne sktadowe wektora stanu sit
przeciwnika:

S =<ab,c> (4.1.14)

sa jedynie pewnymi wielko§ciami szacowanymi na podstawie dostgpnych
danych np. z funkcji rozpoznania (I) 1 nie w petni odpowiadaja rzeczywistym
uwarunkowaniom na teatrze wojennym.

Funkcja chronometrazowa (4.1.9) podsystemu CD wyznacza¢ bedzie
czas realizacji i-tego cyklu decyzyjnego 1 jest rOwniez Scisle zwigzana
z decyzja D(i-1) podjeta na poprzednim etapie, co symbolicznie zapiszemy:

At(1) = t[a(1) b(1), c(1), a(1), b(i), c(1), DG-1)]; 1=1,1 (4.1.15)

Czas realizacji cyklu decyzyjnego At(i) na i-tym etapie jest zalezny od:
— potencjatu sit wlasnych a(1), b(1), c(1),

— o0szacowanego potencjatu przeciwnika a(i), b(i), c(i),
— decyzji D(i-1) podjetej w poprzednim i-tym etapie.

Réwniez w tym przypadku bedziemy mie¢ do czynienia z podejSciem
markowowskim pozwalajacym uwzgledni¢ skutki poprzedniej decyzji D(i-1).
Jest to szczegllnie wazne w dynamice dzialah bojowych, gdzie sytuacja
operacyjna (uwarunkowania decyzyjne) zmieniaja si¢ gwaltownie w kazdym
cyklu decyzyjnym.

Za pomoca analogicznych wyrazen jak (4.1.7) - (4.1.11) mozna opisac
podsystem dowodzenia przeciwnika CD dokonujac jedynie formalnych
zmian w odpowiednich wyrazeniach. Identyczna uwaga dotyczy takze
wszystkich pozostatych podsysteméw — CT, CM oraz 1.
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4.1.4. Podsystem kontroli Control (CT)

Podsystem kontroli CT reprezentuje kontrol¢ wykonawstwa decyzji
(polecen, rozkazéw) 1 obeymuje gléwnie proces meldowania przez
wykonawcow (podwtadnych) realizacji decyzji bojowych. Formalnie
podsystem CT zapiszemy jako:

CT=<ST, M, Oot, TT > (4]]6)

gdzie: St — zbidr stanéw (meldunkowych) strony,
M - zbiér meldunkéw biezacych,

przy czym: or: St > M (4.1.16a)
T St xM—>T (4.1.16b)

Funkcja o reprezentuje dziatalnos¢ meldunkowa a konkretnie
zgodnos¢ meldunkéw ze stanem rzeczywistym oraz ich kompletnosc.
Natomiast za pomoca funkcji chronometrazowej Tr bedziemy wyznaczac
straty czasowe At zwiazane z realizacja procesu meldowania w przestrzeni
standw St x M.

4.1.5. Podsystem komunikacji Communication (CM)
Podsystem komunikacji CM reprezentuje media wymiany informacji,

ich srodowisko 1 architekturg. Dla potrzeb modelu w strukturze CM zostaty
wyodrebnione trzy dalsze podsystemy funkcjonalne, a mianowicie:

CM=CM, uCM, UCM; (4.1.17)
gdzie: CM, — podsystem przesylania decyzji w relacji przetozony /
podwtadny,
CM,; — podsystem przesytania meldunkéw w uktadzie podwiadny /
przetozony,

CM; — podsystem transmisji danych operacyjnych.

W ogodlnosci kazdy z powyzszych podsystemow CM; (j=1,2,3) moze
by¢ zdefiniowany za pomoca nastgpujacego wyrazenia:

CM,=<S, M, o, ;> j=12.3 (4.1.18)
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przy czym: o S5 — M (4.1.18a)
Ti: Six Mj—T; (4.1.18b)

gdzie: S; — zbior stanéw telekomunikacyjnych tego podsystemu CM,;,
M; — rzeczywiste mozliwosci transmisji danych j-tego podsystemu CM.

Funkcja o3 (j=1,2,3) odzwierciedla aktualng infrastrukture
telekomunikacyjna strony w zakresie przesylania, przyjmowania i transmisji
odpowiednio: decyzji (j=1), meldunkéw (j=2) oraz danych bojowych (j=3).
Za pomoca operatora o; mozemy m.in. uwzgledni¢ takie czynniki jak:
niezawodnos¢ sprzetu telekomunikacyjnego, efekty zaktécen zwiazane ze
stosowaniem srodkéw walki radioelektronicznej itp. W tym celu przyjmiemy
zalozenie, ze funkcja o; nie musi by¢ przeksztalceniem tozsamosciowym,
czyli:

o (S #M;; =123 (4.1.19)

Opodznienie czasowe At zwiazane z przesylaniem informacji (decyzji,
meldunkow) reprezentuje w modelu funkcja chronometrazowa t;:

T S xM; > T (4.1.20)

Uwzglednia ona funkcjonowanie podsystemu komunikacyjnego CM
w rzeczywistych warunkach bojowych zasadniczo rézniacych si¢ od stanéw
teoretycznych tego podsystemu.

4.1.6. Podsystem rozpoznania Intelligence (I)
Podsystem rozpoznania I reprezentuje mozliwosci systemu C3I
w zakresie identyfikacji 1 rozpoznania operacyjnego prowadzonego przez sity
wlasne. Analogicznie, jak poprzednie podsystemy CD, CT 1 CM takze
podsystem I zapiszemy w przyjetej konwencji operacyjnej:
I:<SI,§1R, oy, T > (4]21)
gdzie: S| — zbidr stanOw rozpoznania strony przeciwnej,

Sig — zbi0r rozpoznanych i zidentyfikowanych stanéw przeciwnika
przez sily witasne,
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przy czym: o S — Sk 4.1.21a)
Ti- SI X §IR%T (4]2]19)
Operator rozpoznania «; reprezentuje dziatania rozpoznawcze,

a konkretnie stopien (efektywno$¢) rozpoznania sit 1 zamierzen przeciwnika.
Im bardziej ostra jest relacja:

S1 C Sw; (4.1.22)

tym bardziej doktadnie zostaly rozpoznane sily i1 plany strony przeciwne]
przez wlasny podsystem rozpoznania operacyjnego 1.

Funkcja chronometrazowa T wyznacza czas trwania operacji
rozpoznania przeciwnika:

Aty =Sy, Sir) (4.1.23)
prowadzonej do momentu osiagnigcia stanu Sig.
Wprowadzajac do podsystemu rozpoznania [ uwarunkowania

markowowskie otrzymamy zaleznosci:

o . SI X SIR —> §IR (412461)

T S X Sk xSk— T (4.1.24b)

W tym przypadku wynik rozpoznania w i-tym cyklu rozpoznania:

Sir(1) = 04 [(Si(3), Sir(i-D)]; i=L1 (4.1.25)

bedzie zalezal nie tylko od aktualnych stanéw sit przeciwnika, ale takze od
wyniku poprzedniego cyklu rozpoznania. Konsekwencja ewentualne]
modyfikacji funkcji rozpoznania o powinna by¢ odpowiednia zmiana funkcji
chronometrazowej T; powodujaca, ze aktualny czas trwania rozpoznania
T(S,S91r) bedzie zalezal od czasu prowadzenia rozpoznania w poprzednim
cyklu, co intuicyjnie jest oczywiste.

Zasadniczym determinantem efektywnosci dziatah bojowych jest
system dowodzenia — jego sprawnosC, skutecznos¢ 1 niezawodnosc.
Efektywny system dowodzenia w znacznym stopniu moze przyczyni¢ si¢ do
wzrostu potencjatu bojowego, potggujac rzeczywiste mozliwosci walczacych
stron S1 S.
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Zwigkszanie  potencjalu  bojowego  poprzez  kompleksowa
automatyzacje¢ 1 komputeryzacj¢ systeméw dowodzenia, uzbrojenia
1 kierowania $rodkami walki jest racjonalnie uzasadniona tendencja
unowoczesniania sit zbrojnych. Racjonalizujac odpowiednio cykl rozwojowy
zautomatyzowanych systeméw dowodzenia oraz Kkorzystajac szeroko
z dostgpnych technologii informatycznych, mozna osiagna¢ istotne efekty
bojowe (potencjalowe) przy relatywnie mniejszych naktadach finansowych
1 nizszym poziomie ryzyka braku ewidentnego sukcesu. Generalnie nalezy
przyja¢, ze wzmocnienie potencjalu bojowego przez czynnik C3I bedzie
funkcja takich przedsigwzigc¢ jak:

— stopien wyprzedzenia przeciwnika w realizacji cyklu decyzyjnego
obejmujacego: rozpoznanie 1 identyfikacj¢ przeciwnika, meldowanie
stanOw sit wlasnych, analizg 1 oceng¢ sytuacji operacyjnej, wypracowanie
1 podjecie decyzji, planowanie dziatan i kontrola wykonawstwa,

— stopien odpornosci systemu 1 poszczegllnych podsysteméw na
destruktywne oddziatywanie przeciwnika,

— stopien wiarogodnosci i bezpieczenstwa danych w kanatach przptywu
zasobow informacyjnych systemu.

Wyjatkowa rola w tym obszarze wzmocnienia potencjatu przypada
nowym 1 niekonwencjonalnym technikom informatycznym - systemom
eksperckim 1 sztucznej inteligencji, modelowaniu matematycznemu
1 modelowaniu symulacyjnemu. Wdrozenie do systeméw C3I nowych metod
1 technik informatycznych umozliwia dalsza automatyzacj¢ 1 komputeryzacjg
zupelnie nowych obszaréw intelektualnej sfery dziatalnosci dowddcow,
sztabéow 1 wszelkich struktur dowddczo - sztabowych, tak bardzo
zdominowanych do niedawna przez indywidualng intuicjg¢, heureze
1 doswiadczenie dow6dcow 1 sztabow.

Zaprezentowany model ma charakter uniwersalny w tym sensie, iz
przystaje do kazdego systemu dowodzenia wojskami czy kierowania
srodkami walki na wspotczesnym teatrze dziatan wojennych.
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