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1. VSEOBECNE UDAJE

Systém 5S99E zahrnuje soupravu prosttedkd pro automatizaci fizeni bojové
¢innosti protiletadlové raketové brigady smisSené sestavy a navadéni stihacich
letount navadéciho stanovisté umisténého na velitelském stanovisti
protiletadlové raketové brigady.

Popis systému 5S99E v sovétské origindlni dokumentaci se sklada ze t¥i knih, ve
kterych jsou uvedeny obecné systémové otdzky a ze vseobecnych popist, které
pat¥i do systému zar*izeni 5C31, 5D91, 5F80E, 5Ja62 a 5Ja63.

Obsah tohoto ptredpisu, ktery je prekladem p rvni knihy originédlni sovétské
dokumentace, popisu systému 5S99E, je uveden v uvodu predpisu.

V druhé knize sovétského origindlniho predpisu " Sistéma 5S99E. Téchniceskoje
opisanie. Organizacija svjazi 1 peredadi télekodovoj informacii, TJul 600 057 -2
T02/s" jsou uvedeny principy organizace spojeni, urceni a sloZeni aparatury
telekdédového, operacéné€ velitelského a vnit ¥niho spojeni a rovnéZ popis aparatury
poplachové signalizace.

Ve tfeti knize sovétského origindlniho pfedpisu " Sistéma 5S99E. Téchniceskoje
opisanie. Obmén informaoijej s vnésnimi abonéntami, TJul 600 057 -2 T04/s" Jje
uvedeno sloZeni a tad komunikace informaci mezi velitelskym stanovistém systému
a vnéjsimi tcastniky s uvedenim kédovani a rozmisténi slov informace v
kédogramech.
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2. URCENI SYSTEMU A RESENE ULOHY

2.1. Systém 5S99E je urcen k automatizovanému ¥izeni bojové <&innosti
protiletadlové raketové brigady a k automatizovanému navadéni stihacich
letounll na vzdudné cile z navadéciho stanovisté umisténého na VS plrb.

2.2. Automatizované ¥izeni protiletadlovych raketovych oddild a automatizované
navadéni stihacich letounu se uskutecniuje podle logiky realizované v
bojovych programech vypocetniho systému VS systému 5S99E.

Vychozimi Gdaji pro tfizeni protiletadlového raketového oddilu ( plro) a
navadéni stihacich letounud v systému 5S99E Jjsou:

a) informace o vzdusné situaci, kterd postupuje z automatizovaného zdroje
RLI a po siti vystrahy;

b) povely a prikazy, postupujici z VS svazku PVOS (VS svazku PVOS muZe byt
automatizované, nebo neautomatizované) ;

c) doklady o bojové pohotovosti a bojové c¢innosti fizenych plro;
d) doklady o bojové ¢&innosti navadénych stihacich letount.

Vzdusnéd situace, povely a prikazy nadtfizeného VS a doklady trizenych
prost¥edkll se zobrazujili na indikadtorech jednotlivyc h pracovist obsluhy.
Prisludnici bojové smény VS systému 5S99E maji moZnost zasahovat do procesu
vypoc¢tu navrhl k ¥izeni plro a navadéni stihacich letounl s prioritou
rozhodnuti p¥islusnikd bojové smény.

Z VS systému 5S99E je informace o cilech, povely a ptrikazy predavany
tizenym plro. Povely pro navadéni SI se prendSeji systémem 5S99E stihacim
letountm.

2.3. V systému 5S99E jsou automatizované fesSeny nadsledujici tulohy:

a) prijem signdlu poplachu z nadfizeného VS a jeho vyslani na stanovisté
5D91 a *izenym plro;

b) prijem, zpracovani a zobrazeni informace o vzdus$né situaci, povell a
natizeni postupujicich z automatizovaného VS svazku PVOS, pfenos
dokladd o bojové pohotovosti a bojové ¢innosti ¥izenych plro, a rovnéz
prenos dokladd o bojové c¢innosti navé dénych stihacich letount;

c) ptrijem, zpracovani a zobrazeni informace o vzdusSné situaci, postupujici
z automatizovaného zdroje RLI (vCetné informace o malovyskovych
raketdch a nizkoleticich cilech, postupujici ze stanovisté 5D91) na
obrazovkadch indikdtord automatizovanych pracovist VS systému 5S99E;

d) prijem a zobrazeni prvotni radiolokac¢ni informace o vzdusSné situaci,
postupujici ze spolupracujiciho radiolokdtoru (radiolokac¢niho komplexu)
na obrazovkach indikdtor automatizovanych pracovist VS systému 5S99E;

e) rozdéleni ciltd, udavani cill a prenos tridicich poveld pod fizenym plro
podle cild a smérnikl na aktivni rusice;

f) ptijem, zpracovani a zobrazeni informace o bojové pohotovosti a bojové
¢innosti plro a rovnéZ zpétné informace plro o sledovanych cilech a
smérnicich;
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g) extrapolace soufadnic leticiho nebo ztraceného stihaciho letounu a
prenos extrapolovanych soutadnic automatizovanému zdroji RLI pro
vyhledani letounu;

h) vyvedeni stihacich letount do prostoru pfehrazovani (prostoru st¥ehu ve
vzduchu) ;

i) fesSeni letovodskych tGloh;

j) pristrojové navadéni stihacich letounl ze st¥ehu na zemi nebo stfehu ve
vzduchu;

k) privedeni stihacich letountd do prostoru letisté pro pristéni;

1) kontrola technického stavu aparatury automatizace se zobrazenim
vysledkda kontroly;

m) zaznam hlavni vstupni, vnit¥ni a vystupni ¢islicové (tele -kbédové)
informace na VS systému v prubéhu bojové ¢innosti a prehravani
zaznamenané vstupni ¢islicové informace po skoncé¢eni bojové ¢innosti;

n) zéaznam hovorl prislusSnikd bojové smény po spojovacich linkédch na VS
systému a jejich p¥ehravani;

0) dokumentovani souhrnnych vysledkd bojové ¢innosti v prubéhu bojové
¢innosti;

p) zpracovani zaznamenané c¢islicové informace pro objektivni kontrolu
bojové ¢innosti (po skonceni bojové ¢inn osti);

r) imitace vzdusSné situace (cild, stihacich letoun®i) na VS systému a
rozehra bojové c¢innosti plro pro zabezpeceni nacvikd bojovych smén VS
plrb, NS SL a plro.

2.4. Neautomatizované se v systému 5S99E *esSi nasledujici ulohy:

a) prijem a zobrazeni informace o cilech na dalekych pfistupech
postupujici siti vystrahy na plan$etu dédlné vzdus$né situace (PDVO);

b) prijem povelld a natizeni z neautomatizovaného nadt¥izeného VS a prenos
dokladd o bojové pohotovosti a bojové ¢innosti *izenych prostfedkd na
toto VS;

c) prijem Gdajui o stavu letis t, povétrnostni situaci a nebez pecénych
oblastech v prostoru bojové <¢innosti;

d) prijem signdlu poplachu z neautomatizovaného nadfizeného VS. Signal
poplachu z VS systému 5S99E pro automatizovany zdroj RLI (stanovisté
5D91) a trizené plro je preddvan automatizovanég.
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3. HLAVNI TAKTICKO-TECHNICKA DATA SYSTEMU

3.1. Systém 5S99E zabezpeduje:

a) automatizované tizeni bojové ¢innosti plrb, kterd se skladad max. ze 17
plro, vyzbrojenych protiletadlovymi raketovymi komplexy typu S-75M, S-
125 a S-125M v libovolné kombinaci;

b) bezprostredni automatizované navedeni na cile soucasné aZz 6 stihacich
letounu typu MiG-21M (MF, PF, PFM, BIS), MiG-23M (MF), MiG-25P (PD)
vybavenych za*izenim "Lazur", "Lazur -M",

které jsou rozmisténé nejvyse
na trech letistich.

3.2. Maximdlni pocet plro, urcenych k niceni zjisténych cilt:
- ruc¢né - maximédlné 4 plro na Jednotlivy nebo skupinovy cil;

- automaticky - mnoZstvi odpovidéa pocetnimu slozeni cile, ma ximdlné vsak
t¥i plro na jeden cil.

Pozndmka: Zjisténé cile jsou takové cile, o nichZ jsou zndmy informace
obsahujici tri soutradnice - X, Z, H.

Maximdlni pocet plro urcéenych pro smérniky:
- ru¢né - maximadlné 4 plro na jeden smérnik;
- automaticky - maximdlné jeden plro na jeden smérnik.

3.3. Aparatura VS systému 5S99E umoZnuje prijimat z automatizovaného zdroje RL I
a zpracovavat informaci maximdlné o 50 jednotlivych a skupinovych vzdusnych
cilech (vc&etné c¢islovanych smérni k@ na aktivni rusice).

Kromé toho VS systému 5S9GE zabezpecluje:

a) zpracovani zpétné informace plro o maximélné 17 cilech a smérnicich na
aktivni rusice;

b) zpracovani soutradnic o max. 14 vzdusSnych cilech, zavadénych do pocitace
z pracovidté RM-IV (podle informace planSetu PDVO);

c) extrapolaci soufradnic max. 6 vzlétajicich neb o ztracenych stihacich

letount s pfrenosem cilovych Gdaju automatizovanému zdro ji RLI pro
vyhledani letount.

Maximédlni rychlost vzdudnych objektt - 4500 km/h (maximdlni hodnoty sloZek
rychlosti Vi pax a V, pax — 1270 m/s) .
Maximdlni vysSka vzdus$nych objektl - 40 km.

3.4. Navadéci stanovisté systému 5S99E zabezpeluje:

a) Yeseni Uloh navedeni max. 6 stihacich letoun® pfi jejich <¢innosti ze
st¥ehu na zemi nebo st¥ehu ve vzduchu (max. 3 letouny na Jeden cil);

b) automatizované privedeni stihacich letount do prostord stfehu ve
vzduchu, vybranych bojovou sménou (max. 6 prostoru);

c) navedeni stihacich letount na cile - aktivni ruSice, sledované
triangulac¢ni metodou.

3.5. Velitelské stanovisté systému 5S99E s vyuzitim prosttedkd zaznamu a
dokumentovani zabezpecduje:

a) automaticky zédznam vstupni, vnit¥ni a vystupni c¢islicové (telekddové)
informace a hovord ptrislusnikd bojové smény v prubé hu vedeni bojové
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¢innosti na magneticky pasek s moZnosti prehradni =zaznamenané informace
a hovort po skonc¢eni bojové ¢inno sti;

b) automatické dokumentovani souhrnnych vysledkd bojové ¢innosti (pocet
cild které byly pridéleny ke znic¢eni plro; pocet cild znicenych plro;
poCet pridélenych cill které nemohly byt zniceny plro; pocet cilu
pridélenych kandllim navedeni SL; pocet obs azenych kandld navedeni SL;
poCet cild znicenych stihacich 1 etounl; pocet cill a jejich drah v
ndletu na papirovy péas kazdé dvé minuty v pr tbéhu vedeni bojové
¢innosti;

c) automatizované zpracovani c¢islicové informace, zaznamenané na
magnetickém pasku a jeji dokumentovadni na film (zhotoveni mikrofilmt)
po skonc¢eni bojové ¢innosti (v reZimu ROR);

d) vyhotoveni dokumentd o vedeni bojové cinnosti po jejim skon ceni (na
zdkladé vyuziti veSkerych informaci, zaznamenanych v pribéhu vedeni
bojové ¢innosti).

3.6. Systém 5S99E umoznuje provadét autonomni a komplexni né cviky bojovych smén
VS systému (VS plrb a NS) a rizenych PLRK s imitaci vzdus$né situace a
navedeni vsech typl SL, danych pro systém s rozehrou (v pfipadé nutnosti)
bojové ¢innosti vsech, nebo ¢asti PLRK ze sestavy uskupeni.

Na VS systému je programové zabezpecena imitace max. 50 vzdu3nych objektt
(zjisténych objektl ze stanovisté 5D91) z toho:

a) max. 32 nezavislych (hlavnich) objektl (cil®i, stihacich letounu v
libovolné kombinaci, maximdlné v3ak 6 stihacich letount;

b) max. 8 zavislych objektl ke kazdému hlavnimu objektu p¥i celkovém
poc¢tu 50 hlavnich a zavislych objektu.

Vzdusnéd situace mGize byt na VS systému imitovédna téZ prehravanim
magnetického pédsku s predem zaznamenanou vstupni ¢islicovou (t elekddovou)
informaci ze zdroje RLI.

Komplexni nécviky bojovych smén PLRK jsou provadény s vyuzitim vycvikovych
prostfedkd kabiny 5F20E a vycvikovych prostfedkd PLRK podle informace
udavani cile (zaméfeni) z VS systému (jeden imitovany cil pro kazdy PLRK)

3.7. Systém je mobilni.

Aparatura a vybaveni systému Jjsou umistény v kabindch (navésech a
privésech), které mohou byt pfepravovany po Zeleznici, vzduchem, po mofi
(Yece) nebo pfesunovany pochodem.

Kabiny jsou vybaveny ventilaci, klimatizaci a prostfedky kolektivni
ochrany osob a aparaturou proti pronikdni radioaktivnich a otravnych
latek.

3.8. Spojovaci prosttedky systému zabezpecuji:

telekdédové -spojeni s vnéjsimi Gc¢astniky;

operacné-velitelské, hlasité a telefonni spojeni s vnéjsimi ucastniky;
sluzebni telefonni spojeni s vnéjsimi GcCastniky;

vnit¥ni hlasité a telefonni spojeni;

prijem a vysilani poplachovych signalt.

O Q. QO W

PVO-32-18 Automatizovany systém veleni 5S99E Strana 7 (stran 44)



Telekdédové spojeni v systému umozriuje vyménu telekddové informace s
nad¥izenym automatizovanym VS, automatizovanym z drojem radiolokadni
informace a s Yizenymi prosttedky.

Operacné-velitelské spojeni (OKS) se uskutecriuje primo z pracovisté bojové
smény. Prosttredky OKS zabezpecduji na VS systému 5S99E hlasity ptrijem
dokladl z fizenych plro, predavani poveld a nafrizeni oddildm a rovnéz
hovory s navadénymi stihacimi letouny.

S ostatnimi uc¢astniky se operacné-velitelské telefonni spojeni uskutecdinuje
hovorovymi a vyzvanécimi soupravami, umisténymi na pracovistich bojové
smény.

Sluzebni telefonni spojeni dopliiuje operacné -velitelské spojeni a umozZinuje
vedeni hovort telefonnimi ptristroji.

Vnit¥ni hlasité spojeni zahrnuje:
- hlasité spojeni velitele plrb;
- hlasité spojeni zéastupce velitele brigady (hlavniho inzZenyra);
- hlasité spojeni velitell plro.

Hlasité spojeni velitele plrb je organizovano mezi jeho automatizovanym
pracovidtém v kabiné SC32 a kabinami 5C33, 5C34 a 5C3S.

Hlasité spojeni zdadstupce velitele brigddy je organizovano mezi jeho
pracovistém v kabiné 5C32 a kabinami 5C33, 5C34, 5C35 a 5E87M. Vyzva
ucastnikd se uskutednuje hlasem.

Hlasité spojeni velitele plro (systemizované hlasité spojeni PLRK) Je
organizovano mezi jeho pracovistém v ¥idici kabiné PLRK, ostatnimi
kabinami PLRK a vazebni a spojovaci kabinou 5F20E.

Vnit¥ni telefonni spojeni umoZiniuje vést hovory mezi prislusniky bojovych
smén VS plrb a plro telefonnimi p¥istroji pfes uUstfedny kabin 5C34, 5D97 -A
a SF20E.

P¥ijem poplachovych signdld z nadfizeného VS a predédvani poplachovych
signdld na zabezpeclované a Yizené prosttredky se uskutecnuje aparaturou
poplachové signalizace.

Sméry a kandly spojeni, organizované v systému, jsou uvedeny v origindlni
sovétské dokumentaci TJul 600 057-2 T02/S.

Pro zvySeni spolehlivosti jsou spojovaci prosttedky v systému zalohovéany.
Hlavni spojovaci kandly jsou zpravidla organizovany po linkéch, z&lozni
kandly po radiu a radioreléovych spojich.

Linkové kandly pro komunikaci telekdédovou informaci jsou zavojovany
radiovymi a radioreléovymi kanédly.

Linkové kandly OKS jsou zalohovany radioreléovymi kandly.

Je zabezpeceno automatické pfepnuti telefonnich kandld pro pfijem
telekdédové informace na zdvojujici a rucéni prepnuti hovorovych zarizeni
OKS na zalozni kandly pfi vzniku poruch v hlavnich kandlech.

R4&diové spojeni je hlavnim spojovacim prost¥edkem letovodd s navadénymi

stihacimi letouny, hlavnim prostfedkem p¥ijmu informace v siti vystrahy a
hlavnim spojovacim prosttedkem a proudy raket na pochodu.

3.9. Maxim&lni vzdalenost VS systému 5S99E od automatizovaného VS svazku PVOS Jje
250 km.
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.10.

L11.

.12,

Maximdlni vzdélenosti od VS systému:

a) stanovisté zpracovani radiolokac¢ni informace (5D91) - 250 km;
b) radiolokac¢ni stanovisté VP-02M - 150 km;
c) technicky oddil - 150 km;
d) PLRK - 150 km;
e) letisté - 250 km;
f) radioreléovd stanice 5Ja63 (5Ja62) - 500 m;
g) réadiové stanice - R-844M a R-845M - 5 km.
- ptri dalkovém ovladdéni radiovou stanici R -407 - 10 km;
- pfri pouziti kabelu ze soupravy radiové stanice R -844M a R-845M -
500 m;

h) radiova stanice R-140M - 10 km.
- pf¥i pouziti kabelu ze soupravy radiové stanice R -140M - 500 m.

Systém mlize pracovat v téchto reZimech ¢innosti:

- bojovy rezim;

- dozorc¢i rezim;

- rezim vycviku;

- rezim zpracovani vysledkll bojové cinnosti;
- rezim predepsanych praci.

Bojovy rezim - aparatura systému je zapnuta k vedeni bojové Cinnosti.
Aparatura je napédjena z hlavnich EDS (elektrocentral). Do bojového reZimu
se systém prevadi na povel "Bojovy poplach (Bojevaja trevoga)".

Dozorci reZim - aparatura systému je ptripravena k dalkovému zapnuti,
prost¥edky poplachové signalizace a dozorci spojovaci prosttedky Jsou
zapnuty. Systém je napajen z vefejné sité, pomocnych agr egdtl nebo z
akumulédtorti. Hlavni elektrocentrdly jsou pripraveny k spusSténi.

Rezim vycviku - aparatura VS systému je prevedena do rezimu vycviku
zapnutim programi vycviku (spolu s bojovymi prog ramy). Systém umoZiuje
operativni prechod z rezimu vycviku do bojového rezimu.

Rezim zpracovani vysledkl bojové c¢innosti (ROR) - aparatura VS systému je
prevedena do rezZzimu ROR zaménou ttech bojovych programovych blokl jednoho
z pocitacl vypocletniho systému a dvou blokll odpovidajiciho videopro cesoru
specidlnimi bloky ROR, na automatizovanych pracovistich kabiny 5C32 Jjsou
instalovany fotografické kamery.

Rezim pfedepsanych praci - na aparatufe jsou provadény predepsané préace.
Stanovend doba pro rozvinuti kabiny 5C31 je maximdlné 2 h, doba pro
svinuti maximdlné 2 h.

Stanovend doba pro rozvinuti stanovisdté 5D91 je maxim&lné 3 h, doba pro

svinuti maximé&lné 3 h.

Primérnd doba pfevedeni systému do bojové pohotovosti 2z dozorciho reZimu
je:
a) s uplnou funkéni kontrolou:

- pfri napédjeni z verejné sité - 5 min;
- pf¥i napéjeni z EDS - 7 min;
b) pri zkrécené funkéni kontrole:
- pf¥i napéjeni ze §ité - 2,5 min;
- pf¥i napéjeni z EDS - 4 min,
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Doba pfenosu poplachového signdlu . (aparaturou poplachové signalizace ) se
zpétnym automatickym potvrzenim jeho prichodu - maximdlné 2 s v reZimu
bojové ¢innosti.

3.13. Na VS systému lze uskutecénit tyto automatizované funk ¢ni kontroly:
a) programové-testovou kontrolu;
b) pristrojovou (obvodovou) kontrolu.

Programové-testova kontrola zabezpecuje kontrolu technického stavu
aparatury a komunikac¢nich traktd vymény telekdéddové informace ptri uvadéni
systému 5S99E do bojové pohotovosti, v pribéhu vedeni bojové ¢innosti
(pomoci programl funkcéni kontroly) a rovnéz pri pfedepsanych p racich
(pomoci speciédlnich technologickych programi) .

Pristrojovou kontrolu doplfiuje programove -testovd kontrola a pouziva se ke
kontrole provozuschopnosti jednotlivych za¥izeni p¥i uvadéni systému do
bojové pohotovosti, v prubéhu vedeni bojové ¢innosti a p¥i predepsanych
pracich. Vysledky programové -testové a pristrojové kontroly se zobrazuji
na pracovisti RMTO.
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4. SLOZENI SYSTEMU A HLAVNI TECHNOLOGICKE VYBAVENI

4.1. Slozeni systému 5S99E

4.

1.

1.

1.

1.

Do systému 5S99E pat¥i (viz orig. sovétské schéma TJul 600 057-2
Soh/ss) :

a)

velitelské stanovisté 5C31, které zahrnuje:

- kabinu bojového veleni 5C32;

- kabinu vypocetniho systému 5C33;

- spojovaci kabinu 5C34;

- kabinu pomocného vybaveni 5C35;

- sk¥in p¥ijmu signdld (SPS) ze zdroje prvotni RLI, kterd je
umisténa v zodolnéné budové;

- napajeci prosttedky velitelského stanovisté - 2 EDS (5E96),
rozvodnou kabinu (5E87M) a soupravu kabell (5I35);

- montdzni soupravu pro preneseni automatizovanych pracovist
kabiny SC32 do zodolnéné budovy. Do montdzZni soupravy pat ¥i
rovné€z dva stojany LAU-51MK, které jsou urceny ke kontrole
navadécich povelll vydavanych stihacim letounem, vybavenych
za¥izenim "Lazur" ("Lazur-M");

b) stanovisté zpracovani radiolokac¢ni informace (5D91), do kterého
pat¥i:

- kabina bojového veleni 5D98;

- kabina vypocetniho systému 5E64;

- spojovaci kabina 5D97-A;

- kabina pomocného vybaveni 5D92P;

- napajeci prosttedky stanovisté PORI - EDS (5E96), rozvodné
kabina (5E88) a souprava kabeld (5A74);

- montdzZni souprava k preneseni pracovisté ARM -III;

c) vazebni a spojovaci kabiny s PLUK 5F20E (max. 17 kabin);

) radioreléové stanice 5Ja62 a 5Ja63, zabezpecujici komunikaci
telekdédovou informaci a operac¢né-velitelské spojeni radiem (do 20
stanic, z toho maxim&lné 5 stanic 5Ja63).

Pro pfijem prvotni RLI ze spraZené RLS (RLK) se krom& sk¥in& 3PS
pouzivéa sk¥in SM-M, kterd se rovnéz umistuje ve zodolnéné budové.

Sk¥in SM-M nepat¥i do soupravy systému 5S99E.

Ke stanovid3ti PORI se pfripojuji radiolokadni stanovisté (VP-02M) a
malovyskové radiolokac¢ni stanovisté (VP-01M) systému "Vozduch-1M"
(max. 5 stanovist v libovolném sloZeni).

K VS systému 5S99E mlZe byt misto stanovisté 5D91 pfipojeno pfimo
jedno stanoviité VP-02M.

Ke kazdému stanovisti VP -02M mohou byt pfipojeny nejvyse tri
loké&lni malovySkové stanovisté VP-01M.

K prenosu navadécich povelll stihacim letountm, vybavenych z atizenim
"Lazur" ("Lazur-M") a pro fonické spojeni s letouny jsou pouZivany
nasledujici prostredky:

a) radiové stanice R-844M - max. 5 souprav;

b) raddiova stanice R-845H - 1 souprava;

c) radiova stanice R-140M - 1 souprava.

Pozndmka: Pocet zarizeni 5F20E, 5Ja63, 5Ja62, R -844M a R-845M se stanovuje

PVO-32-18

podle sloZeni a rozmisténi uskupeni.

Automatizovany systém veleni 5S99E Strana 11 (stran 44)



4

4.

L2,

3.

Kabina bojového veleni 5C32

4

2.

2.

2.

1.

V kabiné 5C32 jsou umistény:

a) automatizovand a neautomatizovand pracovisté bojové smény;

b) aparatura pro ovléadéani réadiovych stanic;

c) pult dédlkového ovladdani prvotni radiolokac¢ni informace;

d) radiovad stanice pro spojeni s proudy raket na pochodu;

e) aparatura pro vytva¥eni program@ zobrazeni (vide oprooesor) - 2
soupravy;

f) planset daleké vzdusSné situace;

g) rozvodnd napéjeci sk¥in (R3P-M1);

h) fotografickéd zédznamovad souprava (3 fotografické kamery s

upeviovacim zatizenim) .

V kabiné 5C32 je umisténo 6 automatizovanych pracovi $t (ARM-5M) pro

bojovou sménu:

a) velitele brigady (ARM ¢. 1);

b) né&celnika Stédbu (ARM ¢. 2);

c) distojnika bojového veleni nebo zpravodajského nacelnika brigady
(ARM ¢. 0);

d) nécelnika NS - starsiho letovoda (ARM ¢. 3);

e) dvou letovodld (ARM ¢. 4 a ARM ¢. 5).

Na kazdém pracovisti ARM je zobrazovaci jednotka a pult povelu
(klavesnice), k zavadéni potfebné tidici informace do vypocletniho
systému.

Automatizovand pracovis$ti (ARM), urcend k fesSeni Gloh veleni plro
(ARM ¢. 1, 2 a 6) Jjsou osazena pulty poveld typu PK-1.
Automatizovand pracovisté, urcend k tresSeni ukoll navedeni stihacich
letount (ARM ¢. 3, 4 a 5) jsou osazena pulty pov el typu PK-2.

zvladdtnosti zobrazeni informace na obrazovkadch indikatoru skrini
ARM jsou uvedeny v ptriloze 1 tohoto pfedpisu.

Na pracovistich ARM letovodl je umisténa aparatura pro ovladani
rddiovych stanic pro spojeni se stihacimi letouny.

Mezi pracovisti ARM ¢. 4 a ARM ¢. 5 se umistuje pult POD, ktery
zabezpecduje dadlkové trizeni signdly, postupujicimi ze zdroje prvotni
RLT.

V kabiné 5C32 jsou umisténa nasledujici neautomatizovan & pracovisté
bojové smény:

a) pracovisté zéastupce velitele brigady (hlavniho inZenyra) a
smérového distojnika na VS svazku PVOS (RM GI a N);

pracovi3té& sm&rového déstojnika na VS slp (RM 0 3);

pracovisté zpravodajského distojnika;

pracovisté nacelnika chemické sluzby (RMCH) ;

pracovidté starsiho technika kabiny bojového veleni (R MT);
pracovisdté dvou kreslicét plansetu PDVO;

pracovisdté znackate - vycitace z PDVO;

pracovisté operdtora zavadéni sout adnic z plansSetu PDVO (RM-IV).

oQ MO0 Q QO

Vedle pracovisté hlavniho inZenyra je umisténa rédiova stanice,
urcend k radiovému spojeni s proudy raket na pochodu.

Poznamka: Podle situace muiZe na zdkladé rozhodnuti velitele
protiletadlové raketové brigddy zpravodajsky distojnik
pracovat na pracovisti ARM ¢. 6.

Kabina vypocetniho systému 5C33

PVO-32-18
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3.

.3.

.3.

1.

V kabiné 5C33 jsou umistény:

a) vypocetni systém, sestavajici ze dvou pocitact;

b) zarizeni programové komunikace (periferni procesor) - 2
soupravy;

c) zatrizeni vydeje povelud;

d) aparatura pfijmu a vysilani dat, ¢islicova (rozdélova ci) c&éast
(APD-RM, APD-PM) ;

e) aparatura technické obsluhy;

f) pracovisté technické obsluhy;

g) prost¥edky zdznamu a dokumentovan i (pfistroj magnetického
zdznamu Cislicové informace URV -1, elektricky psaci stroj EPM,
vazebni skriné USM a ATD-3);

h) rozvodna napdjeci sk¥in (RSP-M1).

Vypocletni systém je tvoren dvoji ci elektronickych &islicovych
pocitacdu typu 5E63-I, z nichz je jeden pouzivan jako hlavni
(pracovni) a druhy Jje ve stavu "horké" zalohy.

Hlavni pocitac¢ zpracovava informace podle bojovych programui.
Zadlozni poc¢itac pracuje s testovacimi programy, které umoZnuji
kontrolovat provozuschopnost obou pocitacu.

Komunikace mezi hlavnim a z&lozZnim pocitacem (s cyklem 1x za 10 s)
se uskutedénuje v rozsahu nutném pro operativni pfepnuti pocitact.

P¥i porusSe hlavniho pocitace Jje zabezpeceno automatické prepnuti na
z&dlozni poc¢itac¢. Prepnuti na zadlozni pocita ¢ lze provadét i rucéné.

Centradlni fizeni rezimid ¢innosti pocitacdli se uskutecdriuje z pultu
PVK sk¥iné& RMTO.

Zatizeni programové komunikace zabezpecuje komunikaci informaci
mezi vypocetnim systémem a ostatnimi zat*izenimi velitelského
stanovisté, mezi zdroji a spotfebiteli informace. Pro zvySeni
spolehlivosti komunikace informaci je pouzZita "horka" zaloha
za¥izeni UPO.

Zatizeni pro pfenos povell je urceno k prevodu a pfenosu navadécich
povelll rddiovou stanici R-844M na palubu stihacich letount
vybavenych za¥izenim "Lazur" ("Lazur-M").

Aparatura pro prijem a prenos dat, rozdélovaci c¢ast (APD-RM, APD-
PM), zabezpecuje prijem a vysiléni telekddové informace jak v
individudlnim rezimu, tak s pouzZitim aparatury skupinového p¥ijmu
dat.

Aparatura technické obsluhy zabezpecuje tvarovani synchronizacénich
signdlu vypocetniho systému a rovnéZ analyzu vysledkl testové
kontroly.

Pracovisté RMTO je urceno k dalkovému zapindni (vypinani) a funkéni
kontrole kabiny 5C31, k zobrazeni technického stavu a k *izeni
z4dlohovani této aparatury a rovnéz k zapnuti vybraného reZimu

¢innosti VS.

Kromé toho je z pracovisté RMTO zavadén ptriznak automatizovaného
zdroje RLI, sptraZeného s VS.

Sk¥in RMTO je pracovisté nacelnika skupiny bojového veleni.

Prostfedky zaznamu a dokumentovani zabezpecduji:
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a) automaticky zdznam vstupni, vnit¥ni a vystupni ¢islicové
(telekddové) informace s vazbou na redlny ¢as (pomoci
magnetického zaznamu) v prubéhu vedeni bojové <&innosti;

b) prohliZeni vstupni ¢islicové informace, zaznamenané na
magnetickém pasku, na indik&torech ARM;

c) automatizované zpracovani ¢islicové informace, zaznamenané na
magnetickém pasku (pomoci jednoho z pocitacd vypocetniho
systému) v reZimu ROR a jeji dokumentovani na film
fotografickymi kamerami (potrizovani mikrofi 1mua);

d) prohlidku mikrofilmd (pomoci diaprojektorl a proj ekéniho pléatna)
pro vyhotoveni bojovych zapoctovych a informacé¢nich dokumentd na
papite, mape nebo na fototisku;

e) automatické dokumentovani (pomoci pocitace) souhrnnych vysledku
bojové ¢innosti na papirovy pads s tempem 1x za 2 min s vazbou
na realny cas;

f) prenos potrebné informace z pocitace k tisku (pomoci EPM).

Pozndmky :

1. Zdznamovd souprava (3 fotografické kamery s upeviovacim
mechanismem) je umisténa v kabiné 5C32.

2. Souprava projekéniho vybaveni (2 diaprojektory a projekcéni
pldtno) se umistuje ve zodolnéné budové.

4.3.9. V kabiné 5C33 pracuji tito pfisludnici bojové smény:
nac¢elnik skupiny bojového veleni;

stars$i inzZenyr kabiny vypocetniho systému;

stars$i technik kabiny vypocetniho systému;
technik aparatury APD;

operator dokumentacdni aparatury.

O QO Q O W

4.4. Spojovaci kabina 5C34

V kabiné 5C34 jsou umistény:
a) vstupné-komutac¢ni a kandlotvornd zesilovaci aparatura (5Ja7l) a
aparatura pro vicendsobny prenos (P-309);
vazebni aparatura se spojovacimi kandly;
aparatura prijmu a vysilédni dat, kandlovéa cast (PPK);
telefonni prepojovacd (usttedna) P-198M1;
pracovisté spojovaciho néacelnika (RMNS) ;
prost¥edky pro zéznam a dokumentovani (magnetofon P -500D a
vazebni skrin ATD-2);
rozvodnd napédjeci sk¥in (RSP-M1);
) aparatura poplachové signalizace.

H O QO Q O

0 Q

4.4.2. Vstupné-komutac¢ni, kandlotvornéd zesilovaci aparatura a aparatura pro
vicenasobny pfenos umoznuji prijem a vysiléni telekddové informace,
operacné-velitelské a sluZebni spojeni pt¥i pouziti kabelovych a
vzdusSnych spojovacich kandlli, radiovych a radioreléovych stanic.

4.4.3. Vazebni aparatura se spojovacimi kandly zabezpecduje rozmnozeni
informace pro ucastniky, kontrolu stavu kandld pfijmu a vysilani
telekdédové informace a automatické nebo ruéni pfepinédni na
zdvojujici spojovaci kanéaly.

4.4.4. Pracovisté spojovaciho nac¢elnika je vybaveno prostfedky pro kontrolu
stavu spojovacich kanéaldu.

V ptripadé pottreby lze z pracovisdté RMNS kontrolovat vedeni hovoru po
spojovacich kanélech.
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4.4.5. Magnetofon zabezpecuje automaticky zaznam hovorud pr¥islusnikda bojové
smény na magneticky pasek v prtbéhu vedeni bojové ¢innosti s vazbou
na redlny Cas a nédsledné prehrdvani zaznamenanych hovort.

4.4.6. V kabiné 5C34 pracuji:

spojovaci nacelnik brigéady;

spojovaci néac¢elnik kabiny;

technik spojovaci kabiny (technik d&lkového spojeni);
mechanik dalkového spojeni;

technik telefonniho spojeni;

mechanik telefonniho spojeni;

telefonista;

operdtor dokumentacni aparatury.

oQ 0 Q Q0w

4.5. Kabina pomocného vybaveni 5C35

4.5.1. Kabina 5C35 je urcena k rozmisténi opravarenského, dilenského a
ostatniho pomocného vybaveni a rovnéZ pro uskladnéni blokd DZU,
magnetickych a papirovych past k zadznamovym prostfedkim a
dokumentovani, nadhradnich dild, materidld a provozni dokumentace.

V kabiné 5C35 jsou umistény:

a) rozvodnd napéjeci sk¥in (RSP-2M);

b) pracovisté radisty s tremi radiovymi pfijimac¢i (2 hlavni a jeden
z&dlozni), které zabezpecuji prijem informace o vzdud3né situaci
po siti vystrahy v telefonnim a telegrafnim reZimu (informace
vystrahy je pfredadvana do kabiny bojového veleni pro zdkres na
planset PDVO) ;

c) jedna radiové stanice R-407 (ze soupravy radiovych stanic R-
844M), zabezpecujici dalkové ovladani (od 3 do 20 km) jedné ze
stanic R-844M v re¥imu RADIO, ur&ené pro fonické spojeni.

4.5.2. Opravarenskd dilna zabezpecuje opravy demontovatelnych c¢éasti
aparatury (kromé blokl DZU a prvkl s plos3nymi spoji) a zahrnuje
soupravu kontrolnich a zkuSebnich pripravkd, soupravu kontrolnich
mé¥icich pristrojl, nadradi a nédhradni dily, usmérniovad¢ pro nabijeni
akumuldtort. V opravarenské dilné€ jsou pracovisté pro zamecnika a
elektromechanika.

4.5.3. V kabiné pomocného vybaveni pracuji:

a) technik kabiny;

b) dva radiotelegrafisté sité vystrahy;
c) dva vycitacdi;

d) zémecnik;

e) elektromechanik.

4.6. Stanovisté pro zpracovani radiolokac¢ni informace

4.6.1. Do kabiny 5D98 patt¥i tato hlavni aparatura:
a) automatizovand pracovisté (ARM-III) pfislusSnikl bojové smény;
b) aparatura zabezpecujici vazbu mezi pocitadem a pracovisdti ARM-
ITI;
c) planset daleké vzdusné situace.

4.6.2. Do kabiny 5E64 pat?i tato hlavni aparatura:
dva pocCitace BLE63;

vazebni aparatura pocitace s UGcCastniky;
aparatura pro pfenos telekdéddové informace;
vycvikova a dokumentacéni aparatura.
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4.6.3. Do kabiny 5D97-A patti kandlotvornd aparatura, apa ratura ochrany a
komutace spojovacich linek (kandlll) a aparatura pro pr¥enos signalt
vystrahy o bojovém poplachu.

4.6.4. Do kabiny 5D92P patfi ndhradni dily aparatury a kontrolni p¥ipravky.

4.7. Vazebni a spojovaci prosttedky a prosttfedky pro pfenos inf ormace.

4.7.1. Spojovaci a vazebni kabiny s PLRK (kabina 5F20E) zabezpecuji:

a) prijem a zobrazeni informace o cili a povell tizeni,
prichédzejicich z VS systému, pfrevod informace o cili do systému
soufadnic PLRK;

b) vytvat¥eni a prenos dokladl o bojové poh otovosti a bojové ¢innosti
PLRK na VS systému a také ptrijem zpétné informace PLRK o
sledovanych cilech a smérnicich;

c) spolecény vycvik bojovych smén VS systému a PLRK v rezZzimu udavani
cile a rovné€z autonomni vycvik bojové smény PLRK.

4.7.2. Radioreléové stanice 5Ja62, SJa63 Jjsou vicekandlové.

Stanice 5Ja62 umoznuje spojeni ve dvou nezavislych smérech (po 24
telefonnich kandlech, celkem 48 kanald), stanice 5Ja63 umozZiuje
uskutecnit spojeni ve ttrech nezavislych smérech (po 24 telefonnich
kandlech, celkem 72 kanalu).

Radioreléové stanice 5Ja62, 5Ja63 lze v systému pouZivat ke
komunikaci telekdédové informace, pro zabezpecleni operacné-
velitelského a sluZebniho spojeni radiem s nadfizenym
automatizovanym VS, zdrojem radiolokac¢ni info rmace a s Fizenymi
plro.

4.7.3. Aparatura poplachové signalizace zabezpecduje automaticky prijem a
prenos prislusnych poplachovych signdld spojovacimi kandly (pfijem z
nad¥izeného VS s prenosem potvrzeni, prenos na fizené plro s pfrijmem
potvrzeni od nich).

Aparatura zabezpecuje max. 20 smérud pro prijem a vysildni signédlt
bojového poplachu.

Prijimace a vysilace aparatury poplachové signalizace jsou umistény
v kabinach 5C34 a 5D97-A. Ridici pulty PU-10 (2 soupravy) jsou
umistény v kabiné 5C32, fidici pult PU -2 (1 souprava) je umisténa v
kabiné 5D98.

Ve vSech kabinédch jsou klaksony, v kabinadch 5C34, 5D97 -A, 5E88 a
5E87M jsou mimo to 1 sirény.

Souprava aparatury poplachové signalizace s klaksonem a sirénou je
rovnéz v kabindch 5F20E.

4.8. Napadjeni systému 5S99E

4.8.1. Automatizované velitelské stanovisté 5S99 je napdjeno z vlastnich
zdrojl elektrické energie (hlavni a zadlozni EDS s vykonem po 100 kW
kazd4a) nebo z vetrejné sité. Napajeci elektrické zdroje kazdé z kabin
5C31 a 5D91 obsluhuji stars$i strojnik-elektromechanik a strojnik-
elektromechanik.

4.8.2. Kabina 5F20E se napdji z napéjecich elektrickych zdrojt PLRK,

radioreléové stanice 5Ja62 a 5Ja63 jsou napdjeny z vlastnich
napajecich elektrickych zdroji nebo z vetrejné sité.
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5. ZABEZPECENI SYSTEMU RADIOLOKACNICH INFORMACI

5.1. Zdroje radiolokac¢ni informace

Zdroje radiolokac¢ni informace pro systém 5399E jsou tyto:

a) stanovisté zpracovani radioloka¢ni informace (kabina 5D91) s
pripojenymi radiolokac¢n imi stanovisti VP-02M a malovySkovymi
radiolokac¢nimi stanovisti VP-01M systému "Vozduch-1M" a také
jinymi typy radiolokacnich stanovidt (maximdlné 5 stanovist
riznych typld v libovolném slozZeni);

b) velitelské stanovisté svazku PVO, vybavené aparaturou
automatizace "Vozduch-1M" (ptes kabinu 5D91) ;

c) jedno radiolokac¢ni stanovisté VP-02M s pripojenymi malovySkovymi
stanovisti VP-01M (max. t¥i stanovisté VP-01M).

Kromé toho lze na VS systému vyuzivat informaci vystrahy, zobrazovanou na
plansetu PDVO a zavadénou do poclitace z pracovisté RM -IV.

K uptresnéni vzdusné situace a pro zabezpecen i bezpecnosti letl stihacich
letount * prostoru ¢innosti plrb se mlZe na VS systému vyuzivat prvotni
radiolokaé¢ni informace z pripojeného radiolokdtoru (radiolokacéniho
komplexu) .

Obsah radiolokaé¢ni informace, kterd p¥ichédzi na VS systému p¥i ruznych
variantdch bojového pouZziti systému, je uveden v hlavé 6 tohoto predpisu.

5.2. PrepocCet soutradnic

Radiolokaé¢ni informace se v systému zpracovava v prostorovém pravouhlém
systému soufadnic, vztaZenému k smluvenému bodu postaveni VS systému.

Pro vsechny pouZivané zdroje radiolokac¢ni informace je stanovena orientace
podle skutec¢ného (geografického) poledniku. P¥itom kladny smér osy X
souhlasi se smérem na sever, kladny smér osy Z se smérem na vychod a osa Y
smé¥uje nahoru.

Na VS systému se uskutecnuje automaticky prepoclet soutadnic, které
postupuji z kabiny 5D91 k smluvenému bodu postaveni VS. Soucasné se
uskutecrniuje automaticky prepocet soutadnic, které jsou prendsSeny do bodl
postaveni uzivateld informace kromé PLRK (souradnice do bodd postaveni
téchto PLRK se prepocitavaji v kabiné 5F20E).

P¥i prijmu radiolokaé¢ni informace z kabiny 5D91 je za smluveny bod
postaveni VS systému povaZovano postaveni jednoho ze stanovis t VP-02M,
pripojenych ke kabiné 5D91 a to stanovisté, které je pro systém zdrojem
informace o smérnicich na aktivni rusice.

P¥i p¥ijmu radiolokac¢ni informace z jednoho stanovidté VP -02M je za
smluveny bod postaveni VS systému povazZovano postaveni tohoto stanovisté.

Zvlastnosti zobrazeni radiolokac¢ni informace na obrazovkdch indiké&tord ARM
jsou uvedeny v ptriloze 1 tohoto predpisu.

5.3. P¥ijem prvotni RLI

Na VS systému je zabezpecen prijem (pomoci vazebnich sk¥ini SM -M a 3PS) a
zobrazeni prvotni radiolokac¢ni informace na obrazovkach indikatord ARM z
jednoho z néasledujicich zdroju:

a) radiolokdtor 1RL-113 (ptres vazebni aparaturu 1RL -52);

b) radiolokd&tor 5N84;

c) radiolokac¢ni komplex 5N87E.

Sk¥iné SM-M a S*PS se umistuji ve zodolnéné budové ve vzdadlenosti do 35 m
od kabiny 5C32.
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P¥i p¥ijmu prvotni informace se pouziva také pult dadlkového fizeni, ktery
je v kabiné 5C32.

Aparatura 1RL-52, kterd se pouZiva pt¥i uprazZeni s radiolokdtorem 1RL -113,
se umistuje v zodoln&né budové&, do 50 m od sk¥ini SM-M a SPS. Aparatura
1RL-52 nepat?i do soupravy systému 5S99E a radiolokdtoru 1RL -113.

Kabina s aparaturou 1RL-52, kterd se pouziva pf¥i spfaZeni s radiolokdtorem
5N84, se umistuje ve vzdéalenosti do 50 m od sk¥ini SM-M a 3PS (kabina
pattfi do soupravy radiolokdtoru 5N84).

Maximdlni vzdalenost od VS systému:
- radiolokdtor 1RL-113 a 5N84 - 1000 m;
- radiolokac¢ni komplex 5N87E - 300 m.

Misto postaveni zdroje prvotni RLI se systémem soufadnic VS 5S99E je mozné
sesouhlasit posunutim pocatku casové zadkladny indikdtort ARM na vzdélenost

az +90 km v ose X a 7.

Zvlastnosti zobrazeni prvotni RLI na obrazovkdch indik&tord ARM jsou
uvedeny v priloze 1 tohoto predpisu.
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6. BOJOVE POUZITI SYSTEMU

6.

1.

Varianty bojového pouziti systému 5S99E

Protiletadlova raketovd brigada, vybavend systémem 53S99E a NS, umisténym

na VS plrb mtze Test bojovou c¢innost:

a) v sestavé svazkll PVO, vybavenych automatickym systémem veleni (ASV)
"Vozduch-1M";

b) v sestavé svazkd PVO s neautomatizovanymi VS a automatizovanymi zdroji
RLT.

Bojové pouziti systému 5S99E v sestavé svazku P VO vybaveného ASV "Vozduch-
1Ml|

Na VS systému 5S99E Jje privadéna:

- informace o vzdus$né situaci ze stanovisté 5D91 s pripojenymi
radiolokac¢nimi stanovisti systému "Vozduch-1M" (VP-02M, VP-01M) ;

- informace o vzdus$né situaci a natizeni k bojové C¢innosti =z VS svazku PVO
(VS systému "Vozduch-1M"), prendSené stanovistém 5D91.

Z VS systému se na stanovisté 5D91 prenédsSeji:

- doklady o bojové pohotovosti a bojové &innosti plro a také doklady o
bojové ¢innosti NS (k automatickému pfenosu na VS systému " Vozduch-1M");

- informace vystrahy (podle tGdajl planSetu PDVO), a také udaje o
vzlétajicich a ztracenych stihacich letounech (k jejich automatickému
pfenosu na pripojené radiolokacni stanovisté VP -02M a VP-01M).

Ze stanovisté 5D91 na VS systému 5S99E prichéazi:

- informace o maxim&lné 40 vzdu3nych objektech (vcetné 6 aktivnic h rusicu,
sledovanych triangulac¢ni metodou) a o 10 ¢islovanych smérnicich na
aktivni rusice;

- natizeni k bojové ¢innosti plrb, pfendsSend stanovistém 5D91 =z VS TS;

- narizeni k bojové ¢innosti NS, prenasSend stanovistém 5D91.

Doklady o bojové pohotovosti plrb jsou sestavovany na VS systému 5S99E a
automaticky jsou predavany na VS systému " Vozduch-1M" (pfes stanovisté
5D91) .

Na VS systému 5S99E se kontroluje moznost postfelovani cill, pridélenych
velitelskym stanovidtém systému "Vozduch -1M" plrb a rozdéleni cilu
podfizenym plro.

Cil zustéava pridélen plrb, pokud parametry jeho letu -a Casové rozpéti
vyhovuji podminkdm vypracovani navrhl alespoinl pro jeden z podfizenych
plro.

V opacném pripadé VS systému 5S9SE automaticky ses tavi a predd na VS
systému "Vozduch-1M" (p¥fes stanovidt& 5D91) doklad " Cinnost na cil neni
mozna (Déjstvije po celi névozmozZno)" (odmitnuti cile).

Principy automatizovaného veleni plro z VS systému 5S99E jsou popséany v
hlavé 7 a 8 tohoto predpisu.

Pro zabezpeceni automatizované soucinnosti VS systému s VS nékterého ze
sousednich systémid 5S99E nebo 5N35E je moZnd automatickd vyména
(komunikace) informaci (pfes stanovisté 5D91) o ¢innosti palebnych
prost¥edkl na cile, jejichz trasy jsou soucasné predany soucinnostnim VS.

Bojové pouZiti systému 5S99E pf¥i pouziti plrb s KS v sestavé svazku PV O s
neautomatizovanym YS a automatizovanymi zdroji radiolokac¢ni informace
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P¥i pouziti systému 5S99E v sestavé svazku PVO s neautomatizovanym VS jsou

zdroji RLI:

- stanovisté 5D91 s pripojenymi rad iolokac¢nimi stanovisdti systému " Vozduch-
1M", nebo jinymi typy radiolokac¢nich stanovist (max. 5 radiolokacnich
stanovist ruznych typd v libovolné sestave);

- jedno stanovisté VP-02M s ptripojenymi stanovisti VP -01M (max. 3
stanovisté VP-01M) .

P¥i fizeni NS z VS svazku PVO ptrichdzeji z automatizovaného zdroje RLI pro

plrb a NS na informac¢ni vstup tyto informace:

- ze stanovisté 5D91 - informace max. o 40 vzdusSnych objektech (vcéetné max.
6 aktivnich rus$icd, sledovanych triangulacéni metodou) a o 10
oC¢islovanych smérnicich podle aktivnich rusicua;

- ze stanovisté VP-02M (se ttremi VP-01M) - informace max. o 30 vzdusSnych
objektech, z nich max. o 10 oc¢islovanych smérnicich na aktivni rus ice.

Pri veleni (systému 5S99E) z neauto matizovaného VS svazku PVO se ukoly k
vedeni bojové c¢innosti prendsSeji podle informace vystrahy zobrazované na
plansetu PDVO neautomatizovanym zpusobem.

P¥imé veleni plro z VS plrb a navadéni stihacich letount z NS se
uskutecniuje podle radiolokac¢ni informace jednoho z vySe uvedenych
automatizovanych zdrojua RLI.

P¥i prijmu bojového Ukolu z neautomatizovaného VS svazku PVO sesouhlasi
bojova sména VS 5S99E cile zobrazené na plansSetu PDVO a obrazovkach
indikadtord ARM, a rozdéluje cile pod¥izenym plro, s respektovanim navrhua
pocCitace.

Po automatickém nebo rué¢nim pridé€leni cile plro jsou odpovidajicim PLRK
pfredény z VS systému 5S99E tGdaje o cili (automaticky) a povely tizeni
(automatizovang) .

Z PLRK na VS systému automatizované postupuji doklady o bojové pohotovosti
a bojové ¢innosti plro, a také zpétnéd informace o sledovanych cilech a
smérnicich na aktivni rusice.

Doklady o bojové pohotovosti a bojové ¢innosti plrb se na VS svazku PVO
predavaji telefonem.

P¥i ¥izeni NS systému 5S99E z neautomatizovaného VS svazku PVO fe3i bojova
sména NS po prijeti tkolu k navedeni, c¢isla cile RTV, letisté vzletu a
pristéani, typu stihaciho letounu, vybaveni palubni aparatury a Cary
navedeni letovodské vypoclty pomoci pocitacde a vysledky ¥eSeni dokladuje
telefonem na VS svazku PVO.

VS svazku PVO vyda podle vysledkd teSeni letovodskych vypocltd povel ke
vzletu stihacich letounu.

Po zjisténi vzlétnutého letounu zdrojem RLI, zobrazeni informace o n ém na
obrazovkadch indikadtorl ARM a ptridéleni cile (zavedeni do kandlu navadéni)
je stihaci, letoun automatizované navadén.

Doklady o bojové c¢innosti NS se predavaji na VS svazku PVO telefonem.
Automatizovanou soucinnost VS systému 5S99E s VS sousednich systém 5S9 IE
nebo 5N35E (*Pozn.FCH: vibec netusim, co tyto systémy jsou, nemdm O nich
zadné udaje) zabezpecuje komunikace tele kdédovou informaci o pusobeni
palebnych prosttedkt na cile, jejichZz trasy se soucasné predavaji
souc¢innostnim VS.
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7. PRINCIPY AUTOMATIZOVANEHO VELENI PROTILETADLOVYM RAKETOVYM ODDIL UM

7.1. VSeobecné principy

PVO-32-18

Aparatura systému 5S99E umoZinuje automatizované velet smisenému uskupeni
plro podle informace zjisténych o cilech a smérnicich na aktivni ruSice a
také koordinovat samostatné vedeni bojové &innosti plro pf¥i <innosti v
autonomnim rezimu.

Zdkladem automatizovaného veleni plro z VS systému 5S99E je automatické
pridélovani a udavéani cild plro, s moznosti zasahu pfislusnikd bojové
smény do procesu pridéleni cild.

Pritom jsou v systému realizovany nasledujici vSeobecné principy

automatizovaného veleni plro:

a) vypracovani navrht na pfridéleni cild, které prosly hranici pf¥idé€lovani
cild pocitacem se zobrazenim ndvrhtd na indik&torech ARM, pracujicich
podle programu indikatoru ICR;

b) automatické pridéleni cill, které pros$ly hranici automatického
pridélovani s prenosem informaci udavéani cile PLRK a se zobrazenim
skute¢nosti pridéleni cile na indik&torech ARM, pracujicich podle
programi prehledového indikdtoru IKO -1 a indikdtoru ICR;

c) uvazovani moznosti protiraketového manévru cild v prostorech G¢inné
plsobnosti PLRK;

d) uvazZovani rusSeni plro;

e) vypracovani navrhtd na rozdéleni smérnikll pocitacem (vybér plro pro
¢innost podle smérnikll) se zobrazenim nadvrh@ na indikdtorech ARM,
pracujicich podle programu indika&toru ICR;

f) automatické urcéeni plro k ¢innosti podle smérniku s prenosem informace
o smérnicich PLRK a zobrazeni skutecnosti pridéleni smérnikl na
indikatorech ARM, pracujicich podle programtl prehledového indikéatoru
IKO-1 a indiké&toru ICR;

g) moznost urceni plro na cile a smérniky rucné (prislusniky bojové smény
VS plro) pfi akceptovani navrhl poc itace;

h) pfednost rozhodnuti pfislusSnikd bojové smény VS systému pred navrhy
pocitace;

i) vyuzivani zpétné informace PLRK o sledovanych cilech a smérnicich na
VS systému;

j) moznost urcéeni tizenych plro do z&lohy;

k) zédkaz automatického pridélovani smérnikd plro p¥i ndvrhu urcéit plro k
nic¢eni "odkrytych cild" v prostoru akceptovani navrhi, ohraniceném
hranici zakazu automatického urdeni PL1IK i &innosti na smérnik (AZP);

1) z&kaz automatického ptridélovéani cild a smérnikl plro, které vedou
samostatnou bojovou c¢innost v autonomnim reZimu nebo plro urcenym do
zadlohy;

m) koordinace samostatné bojové c¢innosti plro pf¥i jejich &innosti v
autonomnim rezimu.

P¥i tYeSeni uloh automatizovaného veleni plro jsou v algoritmech VS
systému 5S99E pouZity tyto hranice:

a) hranice ptridélovani cilt (hranice pocatku vypracovani pocitacovych
navrhtd na pridéleni cilll) se vybird ve vzddlenosti jednoho aZz dvou
maximdlnich cyklld stfelby od vnéjsi hranice prostoru uGc¢inné plsobnosti
PLRK.

Pottebnd vzdalenost hranice pfidélovani cill se nastavuje zavedenim
koeficientu Al z pultu PK-1 ARM, jehoZ velikost lze ménit s krokem 0,1
v rozmezi od 1 (min. vzdédlenost) do 2 (max. vzdalenost)

Neni-1i zaveden koeficient Al, je hranice automaticky nastavena na
vzdédlenost dvou maximélnich cykll stfelby od vnéjsi hranice prostoru
uc¢inné pusobnosti PLRK;
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b)

hranice zakazu AZP (hranice zdkazu automatického pridélovani smérnikl
plro p¥i névrhu urcéit plro na cil) se vybird ve vzdélenosti jednoho az
dvou maximélnich cykld stfelby od vnéjsi hranice prostoru ucéinné
plsobnosti PLRK.

Jsou-11 danému plro navrhovany zjisténé cile (v prostoru akceptovéani
navrht) automatické pridéleni smérniku neprobéhne (priorita zjisténych
cild), avsSak pridéleni smérniku lze provést rucné.

P¥i stanoveni moZnosti automati ckého urceni plro k ¢innosti na smérnik
se prostor uvazovani nadvrht na cile omezuje shora hranici zdkazu AZP a
zdola vnit¥ni hranici automatického urcovani plro na cile.

Pottebnd vzdalenost hranice zakazu AZP se nastavuje zavedenim
koeficientu A2 z pultu PK-1 ARM, jehoZ velikost lze ménit s krokem 0,1
v rozmezi od 1 (min. vzdédlenost) do 2 (max. vzdalenost).

Neni-1i zaveden koeficient A2, neni zakaz AZP realizovan;

hranice automatického urc¢ovani plro na cil (hranice automatického
udadvéani cile PLRK) se voli ve vzdalenosti, kterd zabezpecduje zniceni
cile v prostoru G¢inné plsobnosti PLRK.

Potfebnd vzdalenost hranice automatického pridélovani se nastavuje
zavodnim koeficientu A3 z pultu PK-1 ARM, jehoZ velikost lze ménit s
krokem 0,1 v rozmezi od O (vnéjsi hranice automatického pridélovani,
kterd je ve vzdalenosti maximdlniho cyklu stfelby od vnéjsi hranice
prostoru Gc¢inné plsobnosti PLRK) do 1 (vnit¥ni hranice automatického
pridélovani, kterd se nachéazi ve vzdadlenosti minimdlniho cyklu sttelby
od vnit¥ni hranice prostoru uc¢inné pusobnosti PLRK) .

Neni-1i zaveden koeficient A3, Jje automaticky nastavena vnéjsi
hranice;

hranice (hranic¢ni body) fizeni plro v ¢innosti podle smérnikl hranice
(body na c¢aréadch smérnikll), v rozmezi kterych je zabezpecovano fizeni
podle informace o smérnicich.

Bojova sména maZe z pultu PK-1 ARM ¢islo 1, 2 a 6 zavést v rozmezi 40 az
240 km tyto hranice fizeni plro v ¢innosti podle smérniku:

a)

spolec¢nd hranice CRP (rozdélovani smérnikd) pro vSechny plro a
smérniky - T gpo1. (Tn obse.), kterd uréuje minimalni vodorovnou
vzdélenost pocatku vyhledadvani PLRK podle smérnikd (neni-1i zavedena,
je hranice automaticky nastavena na dalku 30 km);

hranice CRP (rozdéleni smérnikd) pro dany smérnik - rg aue. (To ave.)
urc¢ujici vodorovnou vzdadlenost pocdtku zadaného useku vyhledadvani PLRK
podle smérniku (neni-1i zavedena, nastavi se automaticky na dalku
spolecné hranice CRP);

pocatecni hranice CUP (udani smérnikd) pro dany plro - rnpx (Tn ox),
urc¢ujici vodorovnou vzdélenost pocatku zadaného useku vyhledadvani PLRK
podle smérniku (neni-1i zavedena, nastavi se automaticky na dalku
spolecné hranice CRP);

koneénéd hranice CUP (udani smérnikt) pro dany plro - Iy (Tx ok) s
urcujici vodorovnou vzdalenost konce UGseku vyhleddvani PLRK po dle
smérniku (neni-1i zavedena, nastavi se automaticky na maximadlni dé&lku
aktivniho rusice, vypocitanou pocitacem)

Poznamky :

1.

Dalky hranic rizeni plro v ¢innosti podle smérnikd jsou méreny od
zdroje informace o smérnicich (t.j. od smluveného postaveni VS
systému) .

Uplny rozsah vodorovnych vzddlenosti, v jejichZ rozmezi jsou Fizeny
plro pri ¢innosti podle smérnikd - od 30 km (R min) do 300 km (R
max.) .
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7.2. Automatizované veleni plro podle informace o cilech

Informaci o cilech (vcCetné cilti s priznakem triangulace), kterd ptrichédzi na
VS systému z automatizovaného zdroje RLI, nebo informaci zavedenou z
pracovisté RM-IV (informace z pultu PDVO) zpracovava pocitac¢. Tato
informace je zobrazovéna na indika&torech ARM, pracujicich podle programui
prehledovych indik&tort IKO-1 a IKO-2.

Zv1lastnosti zobrazeni informace na obrazovkach indiké&tord ARM jsou uvedeny
v ptiloze 1 tohoto pF¥edpisu.

Pocitac¢ zpracovava navrhy na pridéleni téch cild, které prochdzeji hranici
CR (prid&leni cild plro). Do p¥id&lovani cild jsou zahrnuty pouze
bojeschopné PLRK.

N4dvrhy na pridéleni cil@ jsou provadény podle minimdlni normované priletové
doby cilt k plro s ohledem na moZnost posttelovani cild v zavislosti na
parametrech letu, c¢asové charakteristiky c¢innosti PLSK, moZnost
protiraketového manévru cilll a ruSeni PLRK.

Pozndmka: Normovand priletovd doba cile k plro je soucet priletové doby
cile k plro a casu, zbyvajiciho do ukonceni cyklu strelby PLRK na
predchdzejici cil. Tento cas se zmensuje o 60 s (hodnota
priority) pri mozZnosti postrelovdni cile provadéjiciho
protiraketovy manévr, nebo cile, ktery rusi PLRK.

Pr¥ednost pfi zpracovani navrhd k pridéleni cild a pfri automatickém
pridéleni cild plro mé& cil, ktery maZe byt postfelovan pouze Jjednim typem
PLRK.

Pocitac¢ provéruje u vsech bojeschopnych PLRK moznost postfelovani cilia v
zdvislosti na parametrech letu (rychlost, vyska, kursovy parametr) a v
zdvislosti na zéloze cCasu.

Pokud nelze postfelovat cile na ptriletu, zji$ tuje se mozZnost st¥elby PLRK
na odletu.

Pocitac¢ zajistuje moZnost protiraketového manévru (na zakladé analyzy
charakteristik cild - rychlosti, vysky, pocetniho sloZeni a zobrazuje
priznak PRM (ptriznak manévru) ve formuldrich cild.

Pokud je zaveden z pultu PK-1 ARM priznak PRM, budou na cile, které muZou
provést protiraketovy manévr, zpracovany nadvrhy s uvazovanim zarucenych
prostord odpadleni PLRK. Prioritu v tomto pripadé maji ty PLRK, kterymi pres
zaruceny prostor odpaleni prochédzeji kursy téchto cild.

Pokud je zaveden priznak ruSeni PLRK z pultu PK-1 ARM, budou na&vrhy na
pridéleni cild zpracovany pro podminky aktivniho a pasivniho ruSeni s
uvazovanim prostorlti u¢inné pusobnosti PLRK, odpovidajicim stfelbé metodou
"T¥i body (Trjochtoclka)" (kracené prostory uc¢inné pusobnosti). P¥ednost
budou mit ty PLRK, kterymi prochdzi kursy cild pres zkracené prostory
uc¢inné pusobnosti.

N4dvrhy jsou zpracovavany v kazdém 10 s cyklu a zobrazuji se na obrazovkéach
indikadtort ARM, pracujicich podle programu indik&toru ICR.

K posttelovani jednotlivého nebo skupinového cile jsou navrho vany max. 4
plro a tyto navrhy jsou zobrazovany.

Nejleps$i navrh je zvyraznén podtrhnutim formuld¥e cile na indikdtoru ICR ve
sloupci jednoho z navrhovanych plro.
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Automaticky je cil plro ptridélen v okamZiku, kdy prochédzi hranici
automatického pridélovani (automatického udavani cile) pokud jsou splnény
nasledujici podminky:

- jsou vypracovany navrhy pocitace na pridéleni cile;

- neni vydan zédkaz automatického pridélovani cile a plro;

- pocCet oddild urcenych na cil je mens$i nez pocetni sloZeni «cile.

Celkovy pocet plro automaticky urcenych na cil musi pritom odpovidat
pocetnimu sloZeni cile, ale nesmi byt véts3i nez 3 plro na jeden cil.

Pokud nem& z&dny PLRK zaruceny prostor G¢inné plsobnosti na cil, ktery maZe
provést protiraketovy manévr, budou k post¥elovid ni automaticky urcéeny dva
vedlejsi PLRK s opac¢nymi znaménky kursovych parametrt cile. Pritom je
okamZzik pridéleni cile druhému PLRK vybran tak, aby odpaleni jeho rakety
probéhlo nejpozdéji v okamziku stretu rakety prvého PLRK s cilem.

Zadkaz automatického ptridéleni plati:

- pro cile, o kterych ptisSla informace z pultu PDVO (je zavedena do
pocitace z pracovisté RM-1IV);

- pro cile, o kterych ptrisSla informace z plro (Je to zpétnd informace
plro);

- pro cile zavedené do kandll navadéni.

Pro ¢innost na cil nejsou déle automaticky uvazovany protiletadlové
raketové oddily, které odmitly cil, nebo jim bylo urceni zrusSeno bojovou
sménou VS plrb.

Kromé toho nejsou automaticky pridélovany cile tém plro, které vedou
samostatnou bojovou ¢innost v autonomnim rezimu nebo jsou urceny do zalohy.

Ruc¢né lze urcit (pf¥i akceptovani navrhu pocitacde) max. 4 plro na jeden
jednotlivy nebo skupinovy cil.

V pripadé potteby miZe bojova sména.VS plrb ruéné zrusSit pridéleni cila.
Automatické, nebo rucéni pridéleni cilll je doprovazeno automatickym pfrenosem
informace udadni cile PLRK. PLRK automaticky zpracovavaji prijaté tdaje o
cilech, zjistuji cile, sleduji je a postte luji.

Na VS systému postupuje z plro zpétnd informace o soutradnicich sledov anych
cild, kterd je vyuzivana ke kontrole bojové ¢innosti plro a rovnéz k
pfenosu udaju o cilech ostatnim plro. Zpétnd informace o soutadnicich je
pfepocitana na VS systému do pravouhlého souradnicového systému a soucasné
je prepociténa k bodu postaveni VS. V informaci je zahrnuta trasa cile s
¢islovanim "70 + ¢islo plro".

Soutradnice cile pfijaté z PLRK jsou sesouhlasovany se soutradnicemi udavéani
cile PLRK, které predalo VS systému. Pokud nelze soufadnice sesouhlasit
(dvakrat za sebou dojde k rozsouhlaseni soufadnic), zac¢ne na indikatorech
ARM, pracujicich podle programu indikdtoru ICR blikat formuld¥ PLRK. V
tomto pfipadé se mlZe bojova sména rozhodnout takto:

- zru8it udavani cile;

- ztotoznit cil, kterého trasa je vedena podle Gdajld plro s druhym cilem,
ktery je zobrazen na indikdtorech ARM;

- pridélit danému plro priznak relativné-autonomni c¢innosti, v disledku
¢eho se automaticky zrusi pridéleni drive vydaného cile a bude ptridélen
cil, kterého trasa je vedena podle Gdajl z plro. Automatické zruSeni
pridéleni cile se uskutecni pt¥i pfijmu dokladl "Cil sestfelen (Cel
sbita)", nebo "Odmitdm cil (Otkaz od celi)" od plro.

7.3. Automatizované veleni plro pf¥i ¢innosti proti malovySkovym raketam
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Algoritmus fizeni PLRK, realizovany v kabiné 5C31 zabezpecuje p¥ ednostni
zpracovani informace o malovySkovych raketédch podle nasledujici logiky.
Informace, ptrichédzejici na vstup VS systému je porovnadvana s informaci o
cili, ktery byl algoritmem d¥ive urc¢en danému PLRK.

Za prednostni .je povazovana informace postupujic i s priznakem malovysSkové
rakety (Pr MVR) a to pouze v ptripadé, pokud chybi u porovndvaného cile
priznak Pr MVR.

M&-1i porovnavany cil p¥iznak Pr MVR, budou oba cile zpracovavany se
stejnou prioritou podle kritérii platnych pro obycejné cile.

Pokud chybi u pt*ichézejici informace ptriznak Pr MVR, bude za prednostni
povazovan porovnavany cil s priznakem Pr MVR.

Cil s pfiznakem Pr MVR je automaticky pridélovéan, pokud projde hranici
automatického pridélovani, bez dvojnadsobného potvrzeni, coZ odpovida
zpracovani obycejnych cill (t.j. bez ptiznaku Pr MVR).

7.4. Automatizované veleni plro podle informace o smérnicich

Informace o smérnicich na aktivni rusice, kterd pfichdzi na VS systému
5899E z automatizovaného zdroje RLI nebo z automatizovaného VS svazku PVO,
je zpracovana pocitacCem a zobrazena na obrazovkach indika&tord ARM podle
programu prehledového indiké&toru IKO -1 ve tvaru smérnik® a jejich
formuldra.

Zvlastnosti zobrazeni informace o smérnicich na indiké&torech ARM jsou
uvedeny v ptriloze 1 tohoto predpisu.

Po¢itac¢ tedi ulohu automatického rozdéleni smé€rnikd (CRP) a zpracovava
navrhy na pridéleni smérnikd plro (p¥fi vyvolani navrhl bojovou sménou,
zvlast pro kazdy smérnik).

Do automatického CRP jsou zahrnuty pouze bojeschopné plro, které nejsou
urceny k ¢innosti na néktery cil (nejsou v ¢innosti), nejsou prevedeny do
autonomniho rezimu c¢innosti (k vedeni samostatné bojové ¢innosti) a nejsou
urc¢eny do zalohy.

Automatické CRP je zaloZeno na principu vybéru téch plro k ¢innosti podle
daného smérniku, které maji nejlepsi mozZnosti zjisStovani cild ha cCare
smérniku.

Hlavni kritéria pro vybér plro k ¢innosti podle smérnikll v systému jsou

tato:

- typ PLRK (nejdfiv je provérovana moznost pridéleni smérniku PLRK S-75M,
potom S-125 nebo S-125M);

- maximdlni usek viditelnosti plro na c¢&f¥e smérniku (¢ast Cary smérniku,
kterd se nachédzi v prostoru zjistovani PLRK). PLRK s Useky viditelnosti
mensimi nez 15 km nejsou vybirdny pro ¢innost podle smérn ikG;

- minim&lni ¢as vyhledani podle smérniku;

- minimdlni vzdalenost od pocatku useku viditelnosti do bodu zacéatku
vyhledadvani podle smérniku (hrani¢niho bodu), ktery vybrala bojovéa
sména.

K ¢innosti podle smérnikd mohou byt automaticky vybrany tyto PLRK:

- p¥i rychlosti zmény azimutu aktivniho rusi ¢e B = 0 (spravné to ma byt B
s teckou) pouze ty PLRK, které jsou vzdadleny od vodorovné projekce
smérniku méné nez je hodnota mezniho kursového parametru;

- p¥i rychlosti zmény azimutu B # 0 (spravné to mé byt B s teckou) pouze
ty PLRK, v jejichz sméru se otac¢i smérnik a rovnéz ty P LRK, které jsou
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vzdadleny od vodorovné projekce smérniku ne vice, neZ je polovina mezniho
kursového parametru.

K vypoctu se pouzivaji nasledujici hodnoty mezniho kursového parametru
(Prez) *

- pro PLRK S-75U Py, = 35 km;

- pro PLRK S-125 a S-1205M P = 16 km.

Pri automatickém vybéru PLRK S -125 a S-125M k ¢innosti podle smérnikl jsou
zkoumdny pouze smé&rniky s polohovym thlem men3im neZ 7° a sm&rniky, u
kterych chybi informace o polohovém uhlu (v tomto pfripadé se uvazuje
polohovy tuhel rovny 5°).

Pro kazdy smérnik miZe pocital zpracovat max. 3 navrhy.

Navrhy pro smérniky se zobrazuji ve tvaru formuld¥e smérnikll na
obrazovkadch indikadtord ARM ¢. 2 (pracovisté né&celnika $tdbu) a na ARM ¢. 6
(pracovisté zpravodajského nécelnika) podle programu indik&toru ICR a

pouze pro jeden smérnik na daném pracovisti ARM (soucasné vyvolani navrht

pro dva a vice smérnikll neni zabezpeceno)

Pokud nejsou pocitacem pro dany smérnik zpracovany navrhy, bude tento
smérnik na obrazovkdch indiké&tord ARM, pracujicich podle programu
indikdtoru IKO-1, zobrazen s blikanim.

Smérnik miZe byt plro pridélen:

- automaticky (pokud je zaveden z pultu PK-1 ARM priznak automatického
pridélovani smérnikl) ;

- ruc¢né (ptrislusSniky bojové smény VS plrb) pf¥i respektovani navrhi
pocitace na pridéleni smérniku.

Smérnik miZe byt automaticky pridélen pouze tém plro, kterym neni
navrhovan cil v prostoru akceptovéni nédvrht a rovnéz tém plro, které
nejsou prevedeny do reZimu autonomni ¢innosti (k vedeni samostatné bojové
¢innosti) a nejsou urceny do zalohy.

Vyhledavani podle smérniku mlze byt uskutecnéno ve dvou hlavnich rezZimech:

- vyhleddvani v rozmezi uUseku viditelnosti daného PLRK podle smérniku
(rezim P1, zadévany automaticky, nebo ruc¢né z pultu PK -1 ARM ¢. 1, 2 a
6)

- vyhledadvani PLRK v rozmezi celého rozsahu dadlek (rezim P2, zadavany
ruéné z pultu PK-1 ARM ¢&¢. 1, 2 a 0).

Po automatickém urc¢eni plro k ¢innosti podle smérniku se realizuje pouze
rezim vyhledadvani P1l, po rucnim urceni jsou realizovany rezimy vyhledavani
Pl nebo P2.

P¥i ruc¢nim urceni plro k ¢innosti podle smérniku analyzuje pocitac
realizovatelnost tohoto urceni.

Ruc¢ni urceni je v rezimu vyhledadvéani Pl realizovatelné pouze v ptripadé, Ze
je pocitacem vypoclitand velikost Useku viditelnosti nejméné 15 km.

V rezimu vyhledavani P2 je ptridéleni re alizovano nezavisle na velikosti
Useku viditelnosti.

Pridéleni plro podle smérniku je kromé toho realizovano v reZimech
vyhledadvani Pl a P2 pouze v pripadé, kdyZz je maximdlni vzdalenost
aktivniho rusic¢e od zdroje informace o smérniku (ru.x) pocitand pocitacem
vét5i nez vzdalenost hrani ¢niho bodu (rp spei., Tn px NebO Rpin) .

Tnaxy — Maximdlni moZnd vzdalenost aktivniho rudice;

Rpin — minimdlni délka c¢innosti podle smérniku.
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Po pridéleni smérniku plro je automaticky privaddéno z VS systému udavani
cile podle smérniku tomuto plro. V systému je realizovand metoda "Klouzavé
udavani ciltl podle smérnikli (SkolzjasSc¢eje CUP)".

Metoda "Klouzavé udavani cill podle smérnika (Skolzja S$ceje CUP)' Jje
pouzivéana pt¥i pfenosu Udaju o cilech podle smérnikt plro. Z VS systému
jsou pr¥i klouzavém udavani cild podle smérnikd automaticky predavany
soufadnice X, Z, Y a slozky rychlosti V, a V, vypoctového bodu CUP, které
jsou obnovovany v kazZzdém cyklu zpracovani informace poc¢itacem podle daného
smérniku.

Timto zplsobem se pro postupné vyhleddvani prostoru navadécim
radiolokdtorem v oblasti Cary smérniku premistuje bod CUP po care smérniku
v rozsahu useku vyhledéavani, ktery vypocital pocitac¢. Premisténi zacind na
minimdlni délce.

Formuldfe bodl CUP pro PLRK jsou zobrazovany na obrazovk dch indik&dtord ARM
¢.1, 2 a 6 podle programu prehledového indiké&toru IKO -1.

Velikost uUseku, v jehoZz rozmezi FLRK automaticky vyhleddva podle smérniku,
zadvisi na zadaném rezimu vyhledadvani (Pl nebo P2) a také na zadané
pocatedni (rn spoi.sr Yo aut.) @ konec¢né (ry) dalce vyhledavéani.

To aut. — vzdédlenost hranicéniho bodu pti vypoctu navrhi.

V pripadé potteby lze zadat z pultu PK-1 ARM ¢. 1, 2 a 6 cyklicky rezim
vyhleddvani podle smérnikd. V rezimu cyklického vyhledédvani podle smé€rnikua
je zadany Usek vyhleddvani prohledavan vicendsobné s podminkou, ZzZe je
potvrzeno automatické nebo ruc¢ni pridéleni plro na smérnik na zacatku
kazdého cyklu vyhledadvani v souladu s vysSe uvedenym popisem.

Z pultu PK-1 ARM ¢. 1, 2 a 6 lze v prtbéhu CUP uskutecnit:

- zménu rezimu vyhledavani PLRK podle smérniku;

- zménu velikosti a polohy tuUseku vyhledavani podle smérniku;

- rucné zrudit pf¥idéleni plro na smérnik.

Pf¥enos CUP na FLRK je preruSen v téchto pripadech:

- p¥i zjisténi cile nebo smérniku PLRK;

- p¥i automatickém zruSeni urceni plro na smérnik (po skonceni
prohleddvani zadaného uUseku vyhledavani podle smérniku);

- p¥i ruénim zruSeni pridé€leni plro na smérnik;

- pfi odmitnuti udéni cile podle smérniku plro.

Po zjisténi cile nebo aktivniho rus$ice (na zakladé vyhledavani podle
smérniku) a postoupeni dokladu o sledovédni cile z plro na VS systému, je
automaticky zruSeno urceni plro na smérnik {bez pfedadni povelu o zrudeni

udéni cile plro) a ptridéleni cile nebo aktivniho ru$ice s ¢islem "70 + ¢&.
plro'" danému plro.

Bude-1i vyhledavani PLRK podle smérniku pferuSeno z duavodu prlchodu bode m
udavéani cile podle smérniku (CUP) danym maximdlni d&lkou aktivniho rusice
podle smérniku (ry > Tu.x), automaticky probéhne opakované pridéleni plro na
smérnik a prohledavani zadaného useku smérniku. P¥itom formuld¥ nového
poc¢atecniho bodu CUP bude blikat po dobu 10 s.

r. — dadlka do bodu CUP.

Pokud nebude pf¥i opakovaném vyhledadvani z divodu r: > rp., nebo na zacatku
daného cyklu cyklického vyhledadvani potvrzeno pfidéleni plro na smérnik,
bude automaticky zru$eno pridéleni plro na smérnik a z VS systému bude
plro vydan povel pro zruSeni udavani cile.

P¥i ruc¢nim zruSeni ptridéleni protiletadlového raketového oddilu na smérnik
je na tento plro predédn z VS systému povel zruSeni "Udavéani cile (CU)".
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P¥i odmitnuti udavani cile podle smérniku plro je automaticky zruseno
pridéleni plro na smérnik a z VS systému je tomuto plro vydéan povel zrusit
udavani cile.

V ptripadé, Ze navadéci radiolokadtor sleduje aktivni rus$icé pouze v uthlovych
soutadnicich pfeddvd se z plro na VS systému zpétny (necentralizovany)
smérnik, ktery se zobrazuje na obrazovkach indikdtort ARM ¢. 1, 2 a 6
podle programu prehledového indikatoru IKO-1.

Dals$i rozhodnuti pfijimd bojova sména VS plrb na zakladé analyzy vzdudné
situace a bojové pohotovosti plro.

Mohou to byt tato rozhodnuti:

- pridéleni soufradnic prltseciku centralizovaného (ze zdroje informace) s
necentralizovanym (z PLRK) smérnikem pomoci poc¢itacde a pfenos udavani
cile na tento bod danému PLRK k posttfelovani aktivniho rusice;

- zruSeni ptridéleni PLRK na aktivni rus$i¢ (k dalsimu vyuzZiti na jiné cile
a smérniky) a ptridéleni jiného PLRK, pracujiciho v kmitoctovém péasmu,
které neni ruSeno s uvedenim pocatecni a konec¢né hranice vyhledavani v
prostoru pruseciku centralizovaného a necentra lizovaného smérniku na
rudic.

Formuldfe prusecikid centralizovaného a necentralizovan ého smérniku se
zobrazujili na obrazovkadch indikadtortt ARM ¢. 1, 2 a 6 podle programu
prehledového indiké&toru IKO-1.

Pokud se cil, objeveny a sledovany PLRK, stane rusSic¢em, budou na VS
systému automaticky zpracovany a zobrazeny informace o rusic¢i, jako o cili
s vydejem soutradnic PLRK. Pritom jsou vyuzivany prubézné udaje o rl@zici z
PLRK a hodnota vysky, dfive vypocitand pocitacem podle informace o cili.

7.5. Koordinace samostatné bojové <¢innosti plro p¥i ¢innosti v autonomnim reZimu

Pro zvySeni efektivnosti bojové ¢innosti plrb v podminkdch ruSeni a pti
nenaddlém objeveni se malovysSkovych cillli mohou byt nékteré plro prevedeny
do autonomniho rezimu k vedeni samostatné bojov é ¢innosti.

P¥i ¢innosti v autonomnim rezimu vyhleddvd plro cile vlastnimi
radiolokac¢nimi prosttedky prlzkumu a podle udaju o cili ve vysSkach a
sektorech zadanych z VS systému. Objevené cile jsou sledovany a
posttelovany.

Informace o sledovanych cilech a vysledcich samostatné bojové ¢innosti plro
je automatizované preddvéna na VS systému.

V pripadé potteby se na VS systému ztotoZnuji cile sledované plro v
autonomnim rezimu ¢innosti s cili, zobrazenymi na obrazovkach indikatort
ATUI podle jinych zdroj@ informace.

Kromé toho VS systému umozinuje:

a) zédkaz odpaleni raket autonomné pracujicim plro;

b) zrusSeni pridéleni plro, které jsou v ¢innosti v autonomnim reZimu na
cil, nebo smérnik;

c) prevedeni plro z reZzimu autonomni ¢innosti do reZimu centralizovaného
veleni z VS systému 5S99E.
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8. PRINCIPY AUTOMATIZOVANEHO SAYADCNI STIHACICH LETOPUNOU

8.

1.

ReSeni letovodskych Gloh

Stihaci letouny lze navadét z NS systému 5S99E v podminkédch bez rusSeni v
rezimu "Stf¥eh na zemi (DéZurstvo na aerodro me)", nebo v rezimu
"P¥ehrazovani (Stfeh ve vzduchu) (Barazirovanie (Dézurstvo v vozduche))".

Navedeni na aktivni ru$ice je pro omezenou hloubku triangulace moZné pouze
v reZzimu "St¥eh ve vzduchu (Dé&Zurstvo v vozduche)".

Pri navedeni stihacich letount v reZimu "Streh na zemi (D&Zurstvo na
aerodorome)", Jje z navaddéciho stanovisté ¥izen vzlet (urceni okamZiku
spudténi motorl a vzletu stihacich letount) podle vysledkl feSeni
letovodskych tloh.

Vyvedeni do prostoru stfehu ve vzduchu Je zabe zpecovadno automatizované. P¥i
navadéni stihacich letount v rezimu "St¥eh ve vzduchu (DéZurstvo v
vozduche)" nejsou treSeny letovodské tlohy a samotny proces navadéni se
nelisi od navadéni v rezimu "St¥eh na zemi (DéZurstvo na aerodrome)".

Letovodské Glohy jsou na VS systému YesSeny automatizované podle informace
vystrahy, zobrazované na pultu PDVO a zavedené z pracovisdté RM -IV do
pocitace, nebo podle radiolokac¢ni informace, postupujici na VS systému z
jednoho z automatizovanych zdrojt, uvedenych v hlavé 5 tohoto predpisu.

Letovodské UGlohy jsou teSeny podle kritéria minimdlniho proniknuti cile do
hloubky obrany. P¥i stanoveni kritéria se vychéazi z predpokladu p¥imocarého
a rovnomérného letu cile.

Podle typu stihacich letounu, letisté vzletu, polosféry ztece, ¢isla cile a
dalsich udajt zavadénych do pocitace a také podle parametru letu cile Jje
automaticky vybirdna skupina programid stoupani (PNV) a pro kaZdou skupinu
programi PNV je vypocitdna drdha navadéni stihaciho letounu, urc¢eného na
dany cil a Cara prepadu.

Pocitac¢ vybird takovy program stoup &ni, ktery zabezpecuje minimdlni
proniknuti cile do hloubky obrany. Pro tento program je automaticky
stanoven a zobrazen rozsah moznych ¢ar prepadu. V tomto rozsahu vybira
bojova sména NS c¢aru pfepadu a zavadi ji z pultu FK -2 ARM do pocitace
(pokud neni zavedena, je automaticky vybréna cara prepadu, kterd je
nejblizsi cili).

Na jeden cil mohou byt urceny max. t¥i stihaci letouny.

Okamziky spusténi motorll a vzletd stihacich letount jsou pocitacem
vypoc¢itany na zakladé rozvahy podle doby navaddéni a podle mn oZstvi paliva
(p¥i uvazovani navratu na zadané letisté pro pristéni). Kurs odletu od
letisté je stanovovan podle zvolené drahy navadéni.

Vysledky feSeni letovodskych uloh (§Z) (c¢as spousténi motorl, cas vzletu,
¢islo programu stoupani, c¢ara prepadu, kurs odletu a dalsi i" se zobrazuji
na obrazovkdch indik&torl ARM bojové smény NS a jsou preddvany na VS svazku
PVO automatizované, nebo telefonicky (na neautomatizované VS svazku PVO) k
prijeti konecéného rozhodnuti o vzletu stihacich letount.

Zv1lastnosti zobrazeni informace na obrazovkdch indik&tord ARM jsou uvedeny
v priloze 1 tohoto ptedpisu.

Po vyfresSeni letovodskych uloh a po vzletu je stihaci letoun navadén na cil.

Navaddéni stihacich letountd na cil
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Povely ke vzletu stihacich letount jsou ptredavany z VS svazku PVO. Stihaci
letoun plni letovy ukol podle vybraného programu stoupdni a podle kursu
odletu od letisté.

Vzhledem k tomu, Ze se urc¢itou dobu bezprostfedné po vzletu stihaci letoun
neobjevuje v radiolokac¢nim poli, fes$i NS Ulohu extrapolace dréd hy letu
letounu a vydava zaméfeni (udani cile) zdroji radiolokac¢ni informace, pro
zjisténi stihaciho letounu.

Po zjisténi zdrojem RLI je stihaci letoun ruc¢né zachycen bojovou sménou NS
v kandlu navedeni. Pritom je do kandlu navedeni automaticky zavedena
informace o stihacim letounu.

Od tohoto okamZiku je stihaci letoun automatizované navadén.
Navadéci povely Jjsou automaticky prfedavany na palubu letounu.
Letoun je navadén jak ve svislé, tak ve vodorovné roviné.

K navéadéni letounu ve svislé roviné se po uzivaji jak rezimy letu stihaciho
letounu na zadané vysce (vySce ztele, nebo referencéni vysce), tak rezimy
letu stihaciho letounu "Podle dostupu (Po polotkam)", které predpokléddaji
vyvedeni letounu pf¥i navadéni na vysSku praktického dostupl s nasledujicim
sestupem na vysSku ztece cile.

Navadéni ve svislé roviné se uskutecnuje ve dvou etapach: programovy let
stihaciho letounu a do vysky zteCe (sestup nebo strmé stoupéani).

Programovy let pro rezim letu na zadané vysSce i pro rezim letu "Podle
dostupd" zahrnuje splnéni zadaného programu stoupdni a rychlosti pilotem a
vystoupani do vysky ztecCe p¥i dosazeni stanovené vzdalenosti od Cary
pfepadu.

Programy stoupdni jsou rozdé€leny do 4 skupin v zavislosti na konecné
rychlosti letu Vg (naptiklad, pro letoun MiG-21 je Vg = 0,9 M; 1,2 M; 1,6
Mal,9 M). V kazdé skupiné jsou max. dva programy stoupdni (cestovni,
forsazni), které se navzédjem 1i3i stfedni rychlosti letu.

P¥i manévru cile rychlosti a vysSkou v procesu navadéni je zabezpeclend
automatickd zména programi stoupéani a rychlosti letu. Bojovad sména zjistuje
manévr cile, urcéuje nutnost a okamZik zmény programu stoupdni a rychlosti.
Vybé€r nového programu je v zavislosti na charakteristikdch letounu na
usecich zrychlovéani (brzdéni) do nové programované rychlosti prov &dén
automaticky.

K navedeni letounu ve vodorovné roviné se pouzivaji tyto metody navadéni:
"Manévr", "Primy prepad (Prjamoj pérechvat)" a "Dohon (Pogonja)".

Za hlavni metodu navadéni je ve vodorovné roviné povazovana metoda
"Manévr".

Drédha navadéni stihaciho letounu je pt¥i pouziti metody "Manévr" tvarovana s
ohledem na pozadavky ke splnéni programu stoupani a spojeni etap dalekého
navadéni a samonavadéni.

Drédha navadéni podle metody "Manévr" se skladé z téchto prvk u:

a) Usek primocarého letu letounu do bodu pocatku zatacky;

b) tusek zatacky s polomérem, ktery zabezpecuje vyvedeni stihace do zadni
nebo predni polosféry cile pod zadanym Uhlem st¥etnuti;

c) usek vlastniho sbliZovani, ve kterém se vyhledédva a zjis tuje cil
radiolokac¢nim zamé¥ovanim a provadi se ztec cile.
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Metoda "Manévr" zabezpecuje privedeni letounu vic¢i cili do polohy, kterd je
nejvyhodnéjsi k ztecdi. Tato poloha je charakteristickd uthlem stf¥etnuti s
cilem, dalkou a snizenim (pfrevySenim) v0G¢i cili a z&visi na aerodynamickych
charakteristikach letounu, jeho vyzbroji, poméru rychlosti cile a letounu a
na vysSce letu cile.

Timto zpusobem zabezpecduje metoda navedeni "Manévr" privedeni letounu k
cili se zadanym Uhlem stretnuti (rakursem ztece) a konc¢i p¥ivedenim letounu
na posledni Usek ptrimého sbliZeni s cilem, kdy je provadén automaticky
pfechod na metodu "Primy prepad (Prjamoj perechvat)".

Metoda "Manévr" je vybirdna automaticky.

P¥i pouziti metody "Pt¥imy prepad (Prjamoj pé€rechvat)" je letoun navadén
nejkrats$i cestou do predsunutého bodu, coz zabezpecuje minimdlni dobu letu
a malé kinematické pretiZeni. Pritom v3ak neni zabezpecleno pfivedeni
letounu k cili pod zadanym Uhlem stfetnuti rakurs ztece zavi si na vzajemné
poloze cile a stihaciho letounu).

Metoda "Primy prepad (Prjamoj perechvat)" se pouziva jako hlavni u
stihacich letoun s libovolnym rakursem a také na p¥imocarém uUseku navadéni
metody navadéni "Manévr" po vyvedeni stihace ze zédkladni zatacky (pfechod
je automaticky) .

P¥i pouziti metody "Dohon (Pogonja)" je letoun navadén do bodu oka mZzité
polohy cile. Urcovany kurs letounu je shodny se smérem "letoun - cil" a
neni zavisly na rychlosti a sméru pohybu cile. Pri vypocltu Cary pFfepadu se
vychdzi ze vzdjemné polohy letounu a cile a z poméru jejich rychlosti.

Metoda "Dohon (Pogonja)* je nej jednodussi, pritom vsak nezabezpecduje
navedeni pod zadanym Uhlem st¥etnuti a mlZe zpusobit velkd kinematickéa
pretiZeni.

Metoda "Dohoinl (Pogonja)" se pouzivéd pfi nestabilnim fesSeni Glohy navedeni
jinymi metodami navedeni. Metodu "Dohon (Pogonja)" zavadi ru ¢né bojova
sména v prubéhu navadéni.

V konecné etapé navedeni, po dosaZeni dalky udavéani cile stihacim letounem
za¢inajil automaticky postupovat na palubni aparaturu letounu tyto udaje:

a) ptri vybaveni letounu zatizenim "Lazur" - jednorazové vzdalenosti cile od
letounu, poloha cile vzhledem k stihacimu letounu ("cil zprava", nebo
"cil zleva");

b) pfi vybaveni letounu zatrizenim "Lazur -M" - azimut, polohovy UGhel a

jednordzové vzdalenosti cile od letounu.

Po zjisténi a zachyceni cile radiolokad¢nim zamé€f¥ovacem Jje automaticky
zdvojovana etapa samonavadéni stihaciho letounu.

Navadéci stanovisté systému umoznuje provést opatfeni, kterd kompenzuji
manévry cile.

Manévr kursem je automaticky zjistovan a kompenzovan tak, Ze pocditac urci
zadany kurs stihace v kazdém 10 s cyklu feSeni ulohy navadéni.

Za zjisténi manévru vyskou a rychlosti odpovidaji letovodi navedeni. Tyto
manévry, se kompenzuji zdsahem do pocitacového fesSeni Glohy navedeni
zavedenim ptriznaku "VSeobecnéd korekce (ObsCaja korrekcija)" pro nédsledujici
zménu programu PNV a parametru drdhy navadéni.

Pokud vyska a rychlost cile pf¥esahuje rozsah bojového pouziti daného typu
letounu, a také pri nedostatku paliva k navratu letounu na letisté pristéani
je z NS systému 5S99E automaticky vydédn na VS svazku PVO doklad "Navedeni
neni moZné (Navedénie névozmoZno) ' .

PVO-32-18 Automatizovany systém veleni 5S99E Strana 32 (stran 44)



Systém umoznuje automatizované ménit cile pro letouny a také automatizované
pfrijimat a preddvat navaddéni mezi NS systému a automatizovanym TS svazku
PVO.

Rozhodnuti o pfedani navadéni a zméné cile vydava VS svazku PVO.

8.3. Privedeni letounu na letisté pristani

Uloha privedeni stihade do prostoru letidté& pristani je re -Sena rovnéZ ve
dvou rovindch: ve vodorovné roviné se voli kurs na letisté, ve vertikdlni
roviné se voli povely vyvedeni na referenc¢ni vysky.

Letoun Jje do prostoru letisté pristéani privadén metodou "Primy prepad
(Prjamoj pérechvat)".

Trat ptrivedeni je ve vodorovné roviné vytvafrena bez ohledu na kurs pristani

a potfebného sklesani letounu na danou vysku. Letoun je na pristavaci kurs
navadén letistnimi ptristdvacimi prosttedky.
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Pr¥iloha 1

Zobrazeni informace na obrazovkach indikatord automatizovanych pracovist VS
systému 5S99E

1. Strucéna charakteristika aparatury zobrazeni automatizovanych pracovist (ARM)
Aparatura zobrazeni ARM muze byt vyuzivana ve funkci:

a) prehledového indik&toru (IKO), na kterém se zobrazuje bojova sestava
uskupeni, druhotné radiolokac¢ni informace o vzdusSné situaci, bojové
natizeni z nadfizeného automatizovaného VS, charakteristiky t¥izeni plro a
navadéni stihacich letounu a také vysledky bojové ¢innosti ¥izenych
prost¥edkt (plro, stihacich letount) ;

b) indik&toru rozdéleni cild (ICR), na kterém se zobrazuji pridélené a
navrhované cile a smérniky a také informace o bojové pohotovosti a bojové
¢innosti ¥izenych plro;

c) indikdtoru prvotni radiolokac¢ni informace.

Na automatizovanych pracovistich se zobrazuji tyto &ty¥i programy:

- IKO-1 - prvni program prehledového indik&toru (pouziva se zpravidla na ARM
¢. 1 velitele plrb, a také na ARM ¢. 6, pokud na tomto ARM pracuje
zpravodajsky nacelnik brigéady);

- IKO-2 - druhy program prehledového indikdtoru (pouZivd se na ARM ¢. 3, 4 a
5 starsiho letovoda a letovodl navedeni);

- ICR - program indikdtoru rozdéleni cild plro (pouziva se zpravidla na ARM
¢. 2 nécelnika Stadbu a ARM ¢. 6 zpravodajského nacelnika);

- PI - program zobrazeni prvotni radiolokac¢ni informace o vzdusSné situaci
(maZe byt pouzit na libovolném ARM) ;

Pozndmka: Program prehledového indikdtoru IKO -1 mizZe byt pouzit rovnéz na ARM
¢. 2 a 6, program indikdtoru ICR muZe byt pouzit na ARM &. 1.

Obrazovka indik&toru ARM je pokryta pruzracénym sklem se dvémi vyrytymi
obrazci. Jeden obrazec je pro program zobrazeni ptehledového indikatoru IKO -1
a IKO-2 a druhy obrazec pro program indikétoru ICR.

Vyryty obrazec pro program prehledovych indikdtord IKO-1 a IKO-2 je tvofen
souborem radiadlnich car (po 15° od stfedu obrazovky) a soust¥ednych kruZnic.
Vyryty obrazec pro program indikdtoru ICR m& podobu 18 sloupct, pouzivanych
pri zobrazeni informace ¥izeni plro (poclet obsazenych sloupctd je roven poctu
tizenych plro).

Obrazec, odpovidajici vybranému programu je podsvicen.
2. Zvlastnosti zobrazeni informace podle programi indikatort IKO -1. IKO-2 a ICR

Informace je na obrazovkach indikadtort ARM, které pracuji podle programu
indikadtord IKO-1, IKO-2 a ICR zobrazena ve tvaru formuld¥d pozemnich a
vzdusnych cild, trati letu stihacich letount, car prepadu, smérnikd na
aktivni rusice a tabulek.

Podle programu prehledového indikatoru IKO -1 se na obrazovkach indik&tord ARM
zobrazuji:

- formuld¥e mist dislokace automatizovanych zdroja RLI (stanovisti 5091);

- formulédte mist dislokace fizenych PLRK - max. 17;

- formuldt¥e mist dislokace letist - max. 3;

- formuld¥e cili a stihacich letountli a smérniky na aktivni rusi ¢e podle

informace automatizovaného zdroje RLI - max. 50;
- formuld¥e vzdusSnych objektll, zavedenych do pocéitace z pracovisté RM -IV -
max. 14;
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- formuld¥e cillt a smérniky na aktivni rusSice podle zpétné informace plro -
max. 17;

- formulédt¥e bodd udédvani cile podle smérniku;

- formuld¥e prlsecikl centrdlnich a necentrdlnich smérnikl;

- formuld¥e extrapolovanych vzlétajicich nebo ztracenych letountd (do jejich
objeveni zdrojem RLI);

- formuldte Car prepadu - max. 6;

- tabulka RTV;

- tabulka charakteristik fizeni plro;

- tabulka bojové c¢innosti (tabule expres -informace).

Podle programu indikd&toru ICR se zobrazuje:

- formuldf¥e plro - max. 17;

- formuld¥e cild a smérnikl pridélenych a doporucovanych plro;
- formuld¥e cild podle zpétné informace plro;

- formulédte doplrikové informace o smérnicich.

Podle programu pfehledového indikatoru IKO -2 se zobrazuji formulédte a
tabulky, uvedené pro program prehledového indikétoru IKO -1 (kromé, informace
o smérnicich, formuldf¥l cill podle zpétné informace plro, tabulky
charakteristik a tabulky bojové c¢innosti).

Podle programu pfehledového indikdtoru IKO -2 jsou navic zobrazovany:
- formulédte prostord prehrazovani - max. 6;

- traté letu stihacich letountd - max. 6;

- tabulka navadéni;

- tabulka parametrd navadéni;

- kursor.

Formuldf¥e se sklédaji z jednoho nebo nékolika tadkt. Viceradkové formuldte, u
kterych jsou zobrazeny v3echny tadky nazyvame plné, ostatni nazyvame
zkracené.

Formuldte vzdusnych cild maji kursové cCary (vektory kursu). Kursova céara
za¢inad v levém hornim rohu formuld¥e cile, v bodu ktery odpovidé poloze cile.

Dvojnasobné prodlouzeni kursové Cary upozornuje na extrapolaci soutradnic
vzdusného cile, p¥i zpracovani informace na VS systému.

Informace je na obrazovkach indikdtort ARM zobrazena podle programu

indikadtoru ICR takto:

- v horni &¢é&sti obrazovky, ve sloupcich odpovidajiciho plro se zobrazuji
formuldte ptridélenych a navrhovanych cill a to v uréitych vzdalenostech, od
vodorovné osy obrazovky, které odpovidaji priletové dobé cile k vnit¥ni
hranici prostoru Gc¢inné plsobnosti p¥i stfel bé na priletu, nebo k vnéjsi
hranici U¢inného prostoru plsobnosti p¥i stfelbé na odletu. Rovnéz se
zobrazuji formuladte cilli, podle informace plro a to na pevnych stanovenych
dadlkéch (pf¥i centralizovaném veleni plro), nebo na dadlkach odpovidajicich
priletové dobé (p¥i ¢innosti plro v autonomnim rezimu) ;

- na vodorovné ose obrazovky se ve sloupcich plro zobrazuji formuldt¥e plro;

- ve spodni poloviné obrazovky se ve sloupcich odpovidajicich jednotlivym
plro zobrazuji formuldf¥e pridélenych a navrhovanych smérnikd v takovych
vzdidlenostech od vodorovné osy obrazovky, které odpovidaji velikosti useku
vyhleddvani podle smérniku;

- ve spodni ¢&sti obrazovky Jjsou v zakladné sloupct plro zobrazovany vyvolané
formuléte doplrikové informace o pridélenych a navrhovanych smérnicich.

Informace podle programi indik&tord IKO-1, IKO-2 a 1CR se zobrazuji v jednom
ze 4 méritek - 1 : 1, 2 : 1, 4 : 1 a 8 : 1.

Pro programy zobrazeni prehledovych indik&tord IKO-1 a IKO-2 odpovidd polomér

obrazovky indik&toru ARM pf¥i méritku 1 : 1 1600 km, p¥i méfitku 2 : 1 800 km,
p¥i méritku 4 : 1 400 km a pfri mé¥itku 8 : 1 200 km.
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Pro program indikdtoru ICR odpovidd méritko 1 : 1 priletové dobé 800 s,
méritko 2 : 1 400 s, méritko 4 : 1 200 s a méritko 8 : 1 100 s.

Rozméry zobrazovanych znakt, formuldfd, tabulek a délka centralnich
nenormalizovanych smérnikd se p¥i zméné méritka neméni.

Informace na obrazovkédch indikadtort ARM miZe byt zobrazena jasné, nebo
tlumené (s mens$im jasem), trvale nebo s blikanim.

Misto uvedenych zdkladnich informaci mohou byt na obrazovky indik&tord ARM
vyvolany kontrolni formuléfte.

Stru¢néd charakteristika zobrazovanych formuldrt, tras, car, smérnikd a
tabulek je uvedena ve stati 4 této prilohy.

Tvar a obsah formuld?d a tabulek je uveden v origindlni sovétské dokumentac i
TJul 600 064-2 TOT/ss.

3. Zvlastnosti zobrazeni prvotni radi olokaéni informace

Prvotni RLI je zobrazovana na obrazovkach indikadtort AHM, které pracuji podle
programu P1l, ve tvaru ozvénovych signdlli, signdld rozpozndvani, znacek
azimutu a dalky v mé¥itku 600, 400, 300 nebo 150 km.

Posunutim poc¢atku casové zakladny indikdtorl automatizovanych pracovist v
rozmezi +90 km v osdch X a Z je moZné sesouhlasit misto dislokace zdroje
prvotni RLI se soutadnicovym systémem VS systému 5S99E.

4. Charakteristika zobrazovanych formuld¥d, tras, smérnikd a tabulek
4.1. Formuld¥e pozemnich objektl

4.1.1. Formuldt¥e mist dislokace pozemnich objektd (stanovisté 5D91, plro,
letisté) obsahuji maximdlné 2 znakové pozice, které se zobrazuji na
obrazovkdch indik&tord ARM podle programu prehledovych indik&tort
IKO-1 a IKO-2 jasnée.

4.1.3. Formuldf¥e plro jsou zobrazovany podle programu indikdtoru ICR, jsou
triradkové (4 znakové pozice v kazdém tradku). Treti tradek formulédte
je zobrazovan ptri vydeji smérniku na plro a pfi urceni plro jako
zdvojujiciho prostfedku na manévrujici cil.

Formuldfe plro jsou zobrazovany s témito stupni jasu:

a) jasné (pokud je plro obsazen);

b) matné (pokud je plro volny);

c) matné s blikdnim (pfi odmitnuti pridéleného cile plro); d) jasné
s blikanim v ptripadé neztotoznéni ptrimé informace (z VS plrb) a
zpé€tné informace o cili (z plro).

Je-11 z plro vydan priznak "Nebojeschopny (Nebojegotov)", je

formuld?¥ daného plro sejmut ze zobrazeni.

4.2. Formuldf¥e cilt

4.2.1. Formuldf¥e cild jsou dvoutradkové (4 zn akové pozice v kazdém tradku) .

Druhy radek se zobrazuje po vyvolani.
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2.

P¥i zobrazeni podle programi prehledovych indik&tord IKO -1 a IKO-2
obsahuji formuldfe cild na obrazovkach indikadtorl ARM kursové Cary.
Kursové C&ry mohou chybét pobliZ okraje obrazovky pro "odchdzejici"
cile.

Ve sloupcich, které odpovidaji plro, se na obrazovkadch indikatora
ARM podle programu indik&toru ICR zobrazuji:

formuldte ptridélenych cill (zvyraznuji se podtrZenim prvni znakové
pozice v prvnim tadku formuld¥e cile);

formuldt¥e navrhovanych cild (nejvyhodnéj$i navrh je zvyraznén
podtrzenim prvni znakové pozice v prvnim tadku formuldtre cile).

Podle programi indikdtord IKO-1 a ICR jsou formuldfte cilt
zobrazovany s nasledujicim jasovym reZimem:

jasné&, pokud se cil nachdzi vné& rozmezi rozd&leni cila (CR), neni
vSak vyloucen vlet cile do tohoto prostoru, nebo kdyZ se cil nachéazi
v prostoru CR a celkovy podet organizovanych a moZnych prid&leni Je
nejméné rovny pocletni sestavé cile;

jasn& s blikdnim, pokud cil nemtZe vlet &t do prostoru CR, nebo kdy#Z
se cil nachazi v prostoru CR, ale celkovy pocdet organizovanych a
moznych pridéleni je men3i neZ pocetni sestava cile (pouze Vv
programu indikatoru IKO-1);

matné, pokud je cil pridélen a pocet organizovanych pridéleni
odpovidé pocetni sestavé cile.

Podle programu prehledového indikdtoru IKO -2 Jjsou formuldfe cilt
zobrazovany s nasledujicim jasem:

na pracovistich ARM ¢. 1, 2 a 6 jsou jasné zobrazovany vsechny
formuldt¥e cila, které nejsou pridéleny (formuld¥e cill pridélenych
plro, nebo zavedenych do kandlu navedeni Jjsou zobrazovany matné);
na pracovisti ARM ¢. 3 (starsiho letovoda) jsou jasné zobrazovany
formuld¥e cill, které jsou zavedeny do kandld navedeni (formuléate
ostatnich cill jsou zobrazovany matné) ;

na pracovistich ARM ¢. 4 a 5 (letovodd navedeni) jsou jasné
zobrazovany formuldt¥e cild, zavedenych do kandld navedeni (formuléte
ostatnich cild jsou zobrazovany matné).

P¥i zméné priznaku OGP (urceni statni prisludnosti) kursova &ara ve
formuldf¥i cile zavedeného do kandlu navedeni blika.

Formuldf¥e cili podle zpétné informace plro jsou zobrazovany na
obrazovkadch indikadtord ARM ¢. 1, 2 a 6 podle programt indikatoru
IKO-1 a IC3 v ptripadé ptrijmu dokladd "Cil sleduji (Cel
soprovo?daju)" z plro a stladeném tladitku VSEOBECNE VOLANI (OB SCIJ
VYZOV) na ARM (pfi zobrazeni podle programu indik&toru ICR je prva
znakova pozice v prvém radku formuld¥e podtrzZena).

4.3. Formulafe a trasy stihacich letound. Formulafe ¢ar prepadu

4.
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1.

Formuldfe stihacich letount jsou dvoutradkové (v prvém tradku jsou 3
znakové pozice, ve druhém tadku 4 znakové pozice). Druhy ¥ &ddek Jje
zobrazen po vyvolani prislusSnikem bojové smény.

Formul&fe stihacich letount obsahuji kursové cary, které mtZou
chybét u okraje obrazovky u "odchdzejicich " stihact.

Formuldfe stihacich letount jsou zobrazovany podle programl

prehledovych indikéatortt IKO-1 a IKO-2 s nasledujicim stupném Jjasu:

a) na pracovistich ARM ¢. 1, 2 a 6 jsou zobrazovany podle programu
prehledového indik&toru IKO -1 vSechny formuldfe st ihacich

letount jasné;
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b) na pracovisti ARM ¢. 3 (starsiho letovoda) jsou podle pro gramu
pfrehledového indikatoru IKO -2 zobrazovany vsSechny formuldre
stihacich letound jasné;

c) na pracovistich ARM ¢. 4 a 5 (letovodd navedeni) jsou podle
programu prehledového indikatoru IKO-2 jasné zobrazovany
formuldf¥e stihacich letount zavedenych do jejich kandll navedeni
(formuldt¥e stihacich letount, které nejsou zavedeny do kanadlua
navedeni, jsou zobrazovany matne).

Formuldfe fiktivnich (extrapolovanych vzlétajicich), n ebo
ztracenych stihacich letount se 1i$i od formuld¥d redlnych
stihacich letound dvojnéasobné del$i kursovou ¢arou a ¢islovanim
(maji ¢isla 51 aZ 56).

V pripadé, zZe stihaci letoun vydava signdl "Tisen (Bedstvije)",
bude formuld?¥ stihacich letount zavedenéh o i1 nezavedeného do kandlu
navedeni blikat.

Trasy letu stihacich letount (max. 6 tras) jsou zobrazovany na
obrazovkach indikadtord ARM po vyvolani ptislusSniky bojové smény
podle programu prehledového indikd&toru IKO -2 ve tvaru jasné Cary s
Ciselnym oznacenim &isla kanadlu navedeni v bodu st¥edu zatacky.

Formuldfe car prepadu (max. 6) jsou Jjednotradkové (4 znakova mista) a
zobrazujl se na obrazovkadch indik&torl ARM podle programu
prehledovych indiké&tort IKO-1 a IKO-2. Stupen jasu je stejny jako
pri zobrazeni formuldf¥d stihacich letount.

Pokud nelze navadét stihaci letoun pro nedostatek Casu a zasoby
paliva, formula?¥ Cary prepadu blika.

Pozndmka: Pri prijmu informace o cardch prepadu z VS systému
"Vozduch-1M" (pres stanovisté 5D91) jsou formuldr e téchto
car zobrazeny matné.

4.4. Smérniky a jejich formulare

4.

PVO-32-18

4.

4.

4.

1.

Informace o ¢islovanych smérnicich na aktivni ruSice postupujici z

automatizovaného zdroje RLI je v zavislosti na jeji sestavé

zobrazovidna podle programu prehledového indika&toru IKO -1 na

obrazovkach indikatort ARM ve tvaru:

a) centradlnich nenormalizovanych smérnikd (pokud v sestavé
informace o smérniku chybi informace o dalce aktivniho ruSice);

b) centrdlnich normalizovanych smérnikd (pokud sestava informace o
smérniku obsahuje informaci o dalce aktivniho rusice).

Po vyvolédni bojovou sménou se muZe misto centralniho
nenormalizovaného smérniku zobrazovat centrdlni normalizovany
smérnik, normovany podle rozs ahu mozZnych rychlosti aktivniho rusice,
zavedeného s pultu PK-1 ARM (pokud neni zaveden rozsah moZnych
rychlosti, je ptijat rozsah 0,2 aZz 1,2 km/s).

Centrdlni nenormalizovany smérnik je Usek Cary, ktery je prosvicen
na pozadi stinitka obrazovky indik&toru ARM v radidlnim sméru, ktery
odpovidd sméru na aktivni rusic¢ (délka tseku Je 1/3 poloméru
obrazovky). Na vnit¥nim konci smérniku se zobrazuje formuldt s
kursovou carou (v pripadé vérohodnosti kursu).

Centrdlni normalizovany smérnik je usek Cary, kterd se na obrazovce

indikdtoru ARM prosvécuje v radidlnim sméru, odpovid ajicim sméru na
aktivni rusic¢ (délka useku je 25 km, stted useku Jje pravdépodobné
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4.

misto, kde se nachézi aktivni rus$icd). Na vnéjsim konci smérniku se
nachéazi formulaft.

Centrdlni smérnik, normalizovany podle rozsahu moZnych rychlosti
aktivniho rusSice je tusek cCary, ktery se-prosvécuje na obrazovce
indikdtoru ARM v radidlnim sméru, ktery odpovidd sméru na aktivni
rusi¢ (délka uUseku zavisi na zavedeném rozsahu rychlosti aktivniho
rusSice, str¥ed uUseku odpovidéd pravdépodobnému mistu, kde se nachéazi
aktivni rusic¢). Na vnéjsim konci smé€rniku je formuld? s kursovou
¢arou (v pripadé hodnovérnosti kursu).

Informace o smérnicich na aktivni rus$ice, kterd prichézi z tizenych
plro je na obrazovkdch indik&torlh ARM zobrazovana ve tvaru
necentrdlnich smérnikd na aktivni rusice.

Necentrdlni smérnik je uUsek Cary, zacinajici v bodé dislokace
odpovidajiciho plro a sméfrujici na aktivni rusic¢ (délka useku je 100
km pfi pfijmu smérniku z PLHK S -125M a 150 km pf¥i pfrijmu smérniku z
PLRK S-75M). Na konci smérniku se zobrazuje formuld?t.

Podle programu indik&toru ICR je ve sloupcich plro zobrazovana na

obrazovkadch indikadtord ARM tato informace o smérnicich:

a) formuldte smérnikl, které jsou pridéleny plro;

b) formuldt¥e smérnikli, které jsou navrhovany k pridéleni plro (po
vyvolani pr¥islu3niky bojové smény) ;

c) formulédte doplnujici informace o smérnicich (po vyvolani
prislusniky bojové smény) .

Formuldf¥e smérnikli, které jsou zobrazované na obrazovkach indik&toru
ARM podle programi indikdtort IKO-1 a ICR, jsou dvouréadkové (4
pozice v kazZdém radku), druhy radek je zobrazen po vyvolani bojovou
smeénou.

Formuldf¥e neptridé€lenych smérnikll jsou zobrazovany jasné&, formulédte
pridélenych smérnikll jsou zobrazovany matné.

Pokud v reZimu automatického ptridélovani smérnikli, nebo po vyvo lani
navrhti podle ¢isla smérnikl nejsou pocitacem vypracované navrhy,
budou se podle programu indikadtoru IKO-1 zobrazovat formuléate
smérnikll jasnéd s blikénim.

Nejlepsi nadvrh na pridéleni smérniku je pf¥i zobrazeni podle programu
indikdtoru ICR zvyraznén podtrZenim prvni pozice zkraceného
formuldt¥e smérniku.

Kromé vysSe uvedené informace o smérnicich jsou na obrazovkach
indikdtort ARM zobrazovany podle programu indik&toru IKO-1 rovnéz
formuld¥e prlsecikll centrdlniho a necentrdln iho smérniku a formuléate
bodl udévani cile podle smérniku.

Formuld?¥ pruseciku centrdlniho a ne centrdlniho smérniku je
dvouraddkovy (4 znakové pozice v kazdém tadku), druhy tadek je
zobrazen po vyvolani pfislusniky bojové smény. Formuld¥ se zobrazuje
jasné .a mé& kursovou cCaru.

Ciltm, které byly urceny na zadkladé pruseciku centrdlniho a
necentralniho smérniku, jsou pfidélovana ¢isla 71 az 87.

Formuld?¥ bodu udadvani cile podle smérniku je jednotradkovy, slozeny

ze dvou pozic s ¢islem udavani cile podle smérniku (CUP) (71 az 87).
V jeho hornim levém rohu je vysvicen bod CUP, odpovidajici pruseciku
paprsku navadéciho radioloké&toru s Carou smérniku.

Formuldfe bodu CUP Jsou zobrazovany Jjasné.

4.5. Tabulky

PVO-32-18
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4.5.1. Tabulka radiotechnického vojska (RTV) je jednotradkova, mé& 4 znakové
pozice, které obsahuji jednotné ¢islo cile pro stat (¢islo RTV),
nebo ¢islo cile v systému 5S99E. Tabulka je zobrazovadna jasné na
obrazovkach indikdtord ARM podle programl prehledovych indikatort
IKO-1 a IKO-2 (vyvolavéa se zvlast pro kazdy cil zavedeny do poclitace
z pracovisté RM-IV podle informace plansSetu daleké vzdusSné situace
/PDVO/) .

4.5.2. Tabulka charakteristik t¥izeni plro je jednoradkova (16 pozic).
Obsahuje udaje o charakteristikach tizeni plro, které byly zavedené
do pocCitace. Tabulka je na obrazovkach indik dtord ARM zobrazena
podle programu indikétoru IKO-1 jasné pr¥i stlaceném tlacitku
VSEOBECNE VYVOLANT (OBSCIJ VYZOV) na ARM.

4.5.3. Tabulka bojové ¢innosti (tabulka expes -informace) je dvoutradkova (po
16 znakovych pozic v kazdém radku). Obsahuje vysledky bo jové
¢innosti plro a stihacich letound od okamZiku spusténi pocitace do
jeho nulovani. Tabulka je zobrazovédna podle programu pfehledového
indikdtoru IKO-1 jasné na obrazovkdch indiké&tord ARM, pokud je na
nich stla&eno tladitko VSEOBECNE VYVOLANI vVYZOV) .

4.5.4. Tabulka bojovych Ukolda, pfichazejicich pro NS a VS systému "Vozduch-
1M" (ptres stanovisté 5D91), je Sestitradkovéa, odpovidéa 3 kanaltm
navedeni (2 tadky na kazdy kandl navedeni), v kazdém tradku 8
znakovych pozic.

4.5.5. Tabulka navedeni je Sestitadkovéd, odpovidajici 6 kandludm navedeni
(16 znakovych pozic v kazdém tradku). Tabulka je zobrazovéna jasné
podle programu prehledového indika&toru IKO -2 na obrazovkéach
indikdtort ARM po vyvolani pr¥isludniky bojové smény.

V prlbéhu vedeni bojové c¢innosti se inform ace v tadcich tabulky
navedeni méni podle prlbéhu feSeni Gloh navedeni stihacich letounu
(letovodské vypolty, navedeni, privedeni na letisté ptristéni).

Misto tabulky navedeni se miZe po vyvolani z pracovisté ARM
zobrazovat tabulka parametrt navedeni.

4.5.6. Tabulka parametrd navedeni Jje Sestitradkova, odpovidd 6 kandlum
navedeni (16 znakovych pozic v kazdém tradku). Tabulka je vyvoléna
pro uptresnéni parametrud navedeni, zobrazuje se podle programu
indikdtoru IKO-2 misto tabulky navedeni.

P¥i nedostatku paliva k ndvratu stihaciho letounu na vybrané letisté
pristéni, po navedeni na vypocitané Ca¥e a splnéni ztece, blika 9.

az 12. znakova pozice odpovidajiciho tadku tabulky navedeni nebo
tabulky parametrt.

V pripadé nedostatku paliva k navratu stihaciho letoun u na vybrané
letisté p¥isténi z okamzité polohy blikaji 13. aZ 16. znakova pozice
odpovidajiciho radku tabulky navedeni nebo tabulky parametri.

Poznamka: Tabulky navedeni (tabulky parametrt navedeni) miZou byt
premistény do libovolného mista obrazovky ARM pomoci kursoru.
4.6. Kursor
Kursor je svitici bod, zobrazovany na obrazovkadch indikdtort ARM c¢islo 3, 4
a 5 (pracovisté starsiho letovoda a letovodl nav edeni) podle programu

prehledového indik&toru IKO-2. Poloha kursoru Je zadadvana dvéma kddovymi
snimac¢i (v osach X a Z) z pultu PK-a ARM.
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Kursor se
zobrazeni
informace

4.7. Kontrolni

Kontrolni
vyvoléavaj
spravnost

Pro zobra
(VYZOV KF
mista.

pouzivad pt¥i reSeni letovodskych vypoctl, p¥fi zméné mista
tabulky navedeni (tabulky parametrd navedeni) a pt¥i zavadéni
do pocitace ve vycvikovém rezimu.

formulare
formuld¥e obsahuji cely sortiment zobrazovanych znakda a
i se z kazdého automatizovaného pracovisté k operativni kontrole

i zobrazovaciho traktu.

zeni kontrolnich formuld¥@ je nutno stla&it tla&itko VYVOL ANI KF
) na selektoru programu a méritek automatizovaného pracovniho

P¥i vyvoléni kontrolnich formuld¥d je hlavni informace odpojena ze

zobrazeni

5. Cislovani zobrazovanych ciléi, stihacich letound a smérnika

Pri zobrazovani formuld¥t cil®, stihacich letound a smérnik® na aktivni

rusice jsou
01 az 50 -

51 az 56 -
57 az 70 -

71 az 87 -

Pozndmka:

v systému 5S99E pouzivané nésledujici ¢isla:

pro cile, stihaci letouny a smérniky podle informace z
automatizovaného zdroje RLI;

pro extrapolované vzlétajici nebo ztracené stihaci letouny
odpovidajicim 1 az 6 kandlu navedeni;

pro vzdusné cile, zavedené do pocitace z pracovisté RM -IV podle
informace plansetu PDVO, nebo precislované vzdusné cile;

pro cile a smérniky podle zpétné informace od plro, pro formuléate
prisecikid centrdlniho a necentradlniho smérniku a formuldfe bodl
CUP (¢. = 70 + &. plro).

Automaticky jsou precislovany tyto cile:

- cile, obj
- pri prijm
- cile, pri

priznaku

PVO-32-18

evené na zdkladé vyhleddvani PLBK podle smérniki,

u odmitnuti PLRK téchto cili;

délené kandlum navedeni (zavedenédo kandld navedeni) - pri prijmu
ztrdty téchto cild ze zdroje RLI.
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Priloha 2

Pouzité oznaceni a zkratky

AGPD -
AZP -
APD-PM -
APD-RM -
ARM -
ASK -
ASV -
ATD -
ATO -
VK -
VP-01M -
VP-02M -
VPU -
GGS -
EDS -
DZU -
ZIP -
plrb -
plro -
PLRK -
slp -
IKO -
ICR -
VS -
MVR -
OGP -
OKS -
PAP -
PVI -
PVK -
PVO -
PDVO -
PDU -
PI -
PK -
NS -
PNV -
PORI -
Pr -
PSU -
uvu -
RLI -
RLK -
RLS -
R-844M,R-845M

RMGI a N -
RMOS -
RMNS -
RLP -
RMT -
RMTO -
RMCH -
ROR -
RTV -
RSP -
SM-M -
SNR -
SPM -

PVO-32-18

aparatura skupinového pf¥ijmu dat (AGPD-M);
automatické urceni PLRK k c¢innosti podle smérniku;
aparatura pro prenos dat telegrafnimi kandly;
aparatura pro ptrenos dat telefonnimi kanaly;
automatizované pracovisteé (ARM-5M);

aparatura pro napojeni na spojovaci kanaly (ASK-2M);
automatizovany systém veleni;

aparatura technického dokumentovani (ATU-2 a ATD-3);
aparatura technické obsluhy;

vypocetni systém;

malovysSkovy radiolokac¢ni stanovisté systému " Vozduch-1M";

radiolokac¢ni stanovisté systému " Vozduch-1M";
prenosny pult rizeni;

hlasité spojeni;
elektrocentrala;

pevna pamét;

souprava ndhradnich dild a pr¥istroju;
protiletadlovad raketova brigéada;
protiletadlovy raketovy oddil;
protiletadlovy raketovy komplex;
stihaci letecky pluk;

prehledovy indikétor;

indikadtor rozdéleni cilu;
velitelské stanovisté;
malovysSkova raketa;

urceni statni prislusSnosti;
operac¢né-velitelské spojeni;
aktivni rusic

pult zavadéni informace;

pult vypocetniho systému;
protivzdusné obrana;

plansSet daleké vzdusné situace;
pult dalkového tizeni;

prvotni radiolokac¢ni informace;
pult povelqd;

navadéci stanovisté;

program stoupéani;

stanovisté pro zpracovani radiolokac¢ni informace (5D91);

priznak;

pult signalizace a tizeni (PSU-3);
panel dalkového ovladani;
radiolokaéni informace;
radiolokac¢ni komplex;
radiolokator;

- radiovéa stanice pro vysilani poveld navedeni na palubni
aparaturu stihaciho letounu a pro telefonni spojeni pracovisté;
pracovisdté hlavniho inZenyra a smérového dist . na VS svazku PVO;

pracovisté dlstojnika Stébu;
pracovisté spojovaciho néacelnika;
radiolokac¢ni stanovisté;

pracovisté technika kabiny 5C32;
pracovisté technické obsluhy (RUTO -3);
pracovisté chemického nacelnika;

rezim zpracovani vysledkl;
radiotechnické vojsko;

rozvodnad napajeci sk¥in (RSP-M1 a RSP-M2);
maly modernizovany sméSovac;

navadéci radiolokator;

selektor programd a méritek;
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SRD - prost¥edky pro zaznam a dokumentovani;

TKI - telekdéddové informace;

UVK - zarizeni vydeje povell;

UPO - zaYizeni programové komunikace (UPO -M);

USM - vazebni zaYizeni s elektrickym psacim strojem;

FPO - tvarovaé programu zobrazeni (videoprocesor (FPO -M);
CR - rozdéleni cilu;

CRP - rozdéleni podle smérnikil;

Cup - udavani cild podle smérnikil;

37 - letovodska uloha;

Sps - sk¥ifn prijmu signalu;

EVM - Cislicovy pocitac;

EPM - elektricky psaci stroj;

5D91 - stanovisté zpracovani radiolokac¢ni informace (PORI);
5E87M, 5E88 - rozvodnad kabina;

5E96 - elektrocentrala;

5I35,5A74 - souprava napajecich kabell;

5N35E - automatizovany systém veleni plrb s navadécim stanovisdtém;
5S99E - automatizovany systém veleni s navadécim stanovistém;
S5F20E - vazebni a spoj. kabina VS systému s PLRK S-75M, S-125 a S-125M;
5F88 - aparatura poplachové signalizace;

5C31 - velitelské stanovisté systému 5S99E;

5C32,5D98 - kabina bojového veleni (KBU) ;

5C33,5E64 - kabina vypocetniho systému (KVK) ;

5C34,5D97-A - spojovaci kabina (KS);

5C35,5D92P - kabina pomocného vybaveni (KVO) ;

5E63-1,5E63 - ¢islicovy pocitac;

5Ja62 - dvousmérova radioreléovéa stanice;

5Ja63 - t¥ismérovd radioreléova stanice;

5Ja71 - zesilovac¢ ténového kmitoctu.
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2. Pouzité oznacenil a ZKrat Ky tuu i iii i i i ittt ettt et ettt 41
TJul 600 057-2 T01l/s TI01 600 057-2 TOl/c
TJul 600 057-2 T02/s TI0O1 600 057-2 TO2/c
TJul 600 057-2 T03/s TI0O1 600 057-2 TO3/c
TJul 600 057-2 T04/s TI0O1 600 057-2 TO4/c
TJul 600 057-2 Soh/ss TIO1 600 057-2 Cox/cc
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