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Рассматривается автоматизированная система оперативного управления. Предлагается методологи-
ческий подход, разработки расчетных задач, для оказания помощи командирам в принятии решений.

Введение

В условиях современных конфликтов эф-
фективность ведения боевых действий зависит
от способности войск быстро и адекватно реа-
гировать на изменения оперативной обстановки.
Автоматизированные системы управления (АСУ)
войсками становятся важным инструментом в
этом процессе, обеспечивая интеграцию различ-
ных сил и средств [1]. Что позволяет:

– получать данные обстановки в реальном
времени и анализировать информацию для
поддержки командных решений;

– учитывать возможности и ограничения каж-
дого элемента оперативного построения пла-
нировать и координировать действия между
ними;

– оптимизировать ресурсное обеспечение эф-
фективно распределяя материальные сред-
ства и планируя логистику на основе акту-
альных данных и прогнозов.

I. АСУ «Панацея»

Разработанная многоуровневая АСУ «Па-
нацея» позволила объединить под управлением
должностных лиц технические средства развед-
ки, связи, поражения, РЭБ, передачи данных,
автоматизации, навигационно-временного обеспе-
чения в интересах батальонной тактической груп-
пы. Результаты проведенной работы обеспечили
существенное улучшение основных тактических
нормативов и повышение боевых характеристик
применения подразделений батальонной тактиче-
ской группы (БТГр).

II. Система поддержки принятия
решений

В рамках АСУ «Панацея» ведутся работы по
созданию интеллектуальной системы поддержки
принятия решений (СППР) командира БТГр. Ин-
теллектуальность которой, основана на построе-
нии адаптивной модели боевой ситуационной осве-
домленности. Данная модель представляет собой
комплексный подход к обеспечению информаци-
онной поддержки принятия решений в условиях
современного боя. Охватывает методы, техноло-
гии и процессы, направленные на формирование

и поддержание актуального понимания оператив-
ной обстановки, что критически важно для до-
стижения успеха.

Особенности адаптивной модели боевой си-
туационной осведомленности:

– оценка достоверности данных с учетом по-
тенциального воздействия фальшивых ис-
точников информации;

– использование инструментов моделирова-
ния для прогнозирования будущих событий
на основе текущих данных;

– адаптация планов действий в реальном вре-
мени на основе изменений обстановки.

III. Расчетные задачи АСУ «Панацея»

АСУ позволяет выполнять расчетные зада-
чи в рамках оказания помощи командирам по
принятию решения.

Ниже приведен пример задачи предвари-
тельного расчета марша.

Сущность расчета – определить время, необ-
ходимое на выдвижение в заданный район, кото-
рое складывается из:

– времени на вытягивание;
– времени на движение по маршруту;
– времени на привалы;
– времени на втягивание колонны в район.

Основными исходными данными для расчета яв-
ляются средняя скорость движения колонны и
протяженность маршрута.

Средняя скорость движения на марше в со-
ставе отдельной колонны без учета времени на
привалы составляет на автомобилях (бронетранс-
портерах) 5–30 км/ч.

При совершении марша в благоприятных
условиях на автомобилях средняя скорость мо-
жет достигать 35–40 км/ч.

В неблагоприятных условиях средняя ско-
рость движения может быть уменьшена до 15–
20 км/ч. При движении по грунтовым (полевым)
дорогам в лесисто-болотистой местности средняя
скорость движения может уменьшаться до 10–
15 км/ч.

Протяженность маршрута измеряется по то-
пографической карте с учетом коэффициента
местности указанного в таблице 1.
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Расчет глубины колонны (G) – (в километ-
рах).

Исходные данные: линейный размер маши-
ны (l), количество машин в колонне (n), дистан-
ция между машинами (d), количество прицепов
(np), линейный размер прицепа (lp).

(d) зависит от средней скорости движения
колонны и численно равна ей.

Таблица 1 – Значение коэффициента местности
Характер
местности

масштаб
карты
1:50 000

масштаб
карты
1:100 000

масштаб
карты
1:200 000

равнинная 1,0 1,0 1,05
холмистая 1,05 1,1 1,15
горная 1,15 1,2 1,25

(Например: скорость движения – 30 км/ч,
дистанция – 30 м и т. д.),

Линейный размер машины обычно равен 7 м,
линейный размер прицепа – около 5 м.

G =
(l ∗ n+ d ∗ (n− 1) + np ∗ lp)

1000

Пример: в колонне дшр – 10 ед. БТР-80 и че-
тыре автомобиля с прицепами, средняя скорость
движения колонны – 30 км/ч.

Глубина колонны будет равна:

G =
(7 ∗ 14 + 30 ∗ (14− 1) + 5 ∗ 4)

1000
= 0,508км

1. Определение времени на вытягивание ко-
лонны (Tвыт.).

Исходные данные: глубина колонны (G), уда-
ление исходного рубежа (U) (определяется исходя
из глубины колонны – не может быть меньше ее),
скорость вытягивания колонны – обычно берется
равной половине средней скорости движения на
марше (Vср/2).

Tвыт. =
(U +G)

(V ср/2)
Пример: U = 1 км, средняя скорость на мар-

ше Vср = 30 км/ч Tвыт. = (1+0,508) / 15 = 0,1
часа (или 6 минут).

2. Время на движение по маршруту (Tдв.)
Исходные данные: длина маршрута (Lм),

средняя скорость движения (Vср)
Tдв. = Lм / Vср
Пример: длина маршрута – 240 км, средняя

скорость нами уже определена – 30 км/ч
Tдв. = 240 / 30 = 8 часов

3. Время на привалы (Tпр).
Первый привал продолжительностью до од-

ного часа назначается через час движения после
прохождения исходного пункта. Последующие
привалы продолжительностью до одного часа на-
значаются через 3 – 4 часа движения с момента
прохождения пункта регулирования. Во второй

половине суточного перехода назначается привал
продолжительностью до 2 часов. По окончании
суточного перехода назначается район дневного
(ночного) отдыха, продолжительностью не менее
4 часов.

Пример: исходя из времени на движение по
маршруту (8 часов) нам необходимо два привала,
через 1 час движения продолжительностью 1 час
и через 4 часа движения продолжительностью 1
час.

Таким образом: Tпр = 1+1 = 2 часа

4. Время на втягивание (Твт.)
Исходные данные: глубина района сосредо-

точения (Gр), скорость втягивания колонны –
обычно берется равной половине средней скоро-
сти движения на марше (Vср/2).

Твт. = Gр / ( Vср/2)
Пример: Gp = 1 км
Твт. = 1/15 = 0,066 часа (или 4 минуты)

5. Итого минимально необходимое время на
совершение марша подразделением будет равно.

0,1 + 8 + 2 + 0,066 = 10,166 часов или 10
часов 10 минут.

При расчете используеться ядро маршрути-
зации Graphhoper. Алгоритмы для расчета без
дополнительных параметров (покрытие, тип до-
роги, мосты и т.п.) Contraction hierarhies. Второй
алгоритм для расчета с динамическими парамет-
рами Landmark-based routing.

Интерфейс отображения напоминает обыч-
ный навигатор. Командиру предлагается несколь-
ко решений с обоснованием выбора.

АСУ позволяет решать более 25-ти расчет-
ных задач. Таких как:

– расчет времени на подготовку к предстоя-
щим боевым действиям;

– расчет боевых потенциалов своих войск и
войск противника;

– создание боевого порядка;
– распределение сил и средств;
– расчет огневых возможностей подразделе-

ний/частей и т.д.

Заключение

Интегрирующая роль АСУ заключается в со-
здании единого информационного пространства,
в котором осуществляется взаимодействие всех
элементов военной структуры. Понимание обста-
новки позволяет командирам быстро реагировать
на изменения, принимая обоснованные решения,
что способствует достижению поставленных це-
лей в условиях многозадачности и динамичности
современных боевых действий.
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