Podplukovnik ing. Vladimir Bradé&&, CSc.

Strojové reseni
VYVEDENI VOJSK

V soucasné dobé vystupuje ve vojenském uméni vyrazné& do popiedi poZa-
davek zabezpecdit rychly pohyb vojsk. Jedin& pohyb v soudobych podminkach
umoZiiuje jednak plné vyuZit mohutnych afink vlastnich zbrani, jednak se
chranit pfed nitivymi udinky jak nepfatelskych palebnych uderd, tak i za-
mof‘eni.

Zabezpecit rychly pohyb vojsk znamend komplexn& FeSit fadu otazek,
z nichZ jedna souvisi s pfesuny po silnicich. TéZisté objemu praci v souvislosti
s organizaci pfesunu je v jejich vlastnim operativnim Fizeni v konkrétni si-
tuaci, kterd nebude vZdy odpovidat ani jedné z predvidanych variant. Pfesto
vSak vCasné a pritom peclivé a podrobné& zpracované plany, které umoZiiuji
operativni dpravu vzniklé situace a vydéani pfislusnych rozkazi, jsou dilezitym
pfedpokladem k zabezpeCeni organizovanosti, rychlosti a v&asnosti presuni
i v téch nejsloZitéjSich situacich. Zpracovani plani presunu dosavadnim ma-
nudlnim zplisobem je v3ak pracné a tasové znaéné narocné.

VyuZiti mechanizac¢ni a automatiza¢nf techniky v této oblasti bude proto
objektivni nutnosti.

V soudasné dob& je na samocinném pocitaci MINSK-22 zpracovan program,
ktery Fesi plan presunu vSevojskového svazku od vychozich mist k rozchodis-
tim, véetné nalezeni jednotlivgch pochodovych os. Tento program nefesi viak
vyvedeni vojsk z prostoru rozmisténi do vychozich mist. V ¢lanku chci proto
ukazat jednu z moznych metod analyzy moZnosti strojového feSeni tloh v této
oblasti a tim vytvofit mozny predpoklad ke zpracovani programu i pro tuto
(podle mého nézoru) nejdiileZitéjdi etapu pfesunu, na niZz zavisi zdarny vysle-
dek celého presunu.

Vim, Ze matematickd formulace algoritmu v tomto pripadé& bude znacné
n&ro¢ndjsi a pracndjdi v porovndni s jiZ zpracovanym programem, ktery si
vyZadal témé&F 3000 pracovnich hodin.

Rozmisténi vojsk v prostoru roz-
infsténi, odkud mé byt zahdjen presun
jednotek na vozidlech, nebude vZdy
cdpovidat z&myslu velitele pro dalsi
bejovou &innost.

Z této skuteCnosti vyplyvaji tyto
poZadavky na sestavovani proudi:

— proudy vytvafime tak, aby ¢elo
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kaZzdého praporu (oddilu) doséhlo vy-
choziho mista (VM) v okamZiku, kdy
proud pochodujici vpfedu jiZ timto
mistem pro3el a kdy je vzdalen na
piedepsanou vzdéalenost;

— proudy sestavujeme v prosto-
rech rozmistén{ praporii (oddild);

— posilové prostiedky zaclenuje-



Tabulka 1

Vyvedeni do vychozfho mista M
Jednotka Cislo | F.CRHOV E-KLATON D-PRIMA C-KLNA B-MNICH A-ROBA |LOUHOV
proudu
¢clz|(¢€|z|C|lz|C|lz|¢C|lz|C|z|C|z

PzS 103 16,32 16,35/ 16,52 16,55I
1/25 tp 128 17,32|17,50| 17,55 18,1
0ZP 25tp 118 17,50{ 17,52 18,10 lB.lj
1 do 25 tp 146 17,46/ 17,49| 18,12| 18,20| 18,32| 18,4
25 tp 120
atd.

C = &elo proudu; Z = zid proudu

me do sestav jednotlivych prouddl bud
ptedem, tj. v prostorech rozmist&ni
praporit (oddild), nebo v dob& pfibli-
7ovani k VM a tak, abychom nenaru-
¢ili plynulost pfesunu a aby nedo$lo
k nahromad&ni sil a prostfedkl na
pochodovych osach. Organizované a
véasné projetf VM jednotlivymi prou-
dy je jednim ze zékladnich pFedpokla-
dli zdarného dokoné&eni celého pfesu-
nu.

Vyvedeni jednotek z prostoru roz-
mfsténi na pochodové osy a priijezd
VM klade znaéné néroky na plénové-
ni, organizovani i operativni Fizenf.

MoZnou variantu grafického vyve-
denf dtvardi a jednotek z prostoru roz-
misténi do VM uvaddim na schématu 1.
Tuto variantu podrobuji analyze z hle-
diska moZnosti strojového zpracovéani
na samodinném poécitaéci.

Celkovy vysledek uvedeného sché-
matu miZeme zachytit do této tabul-
Ky (viz tab. 1).

Pomocné body A, B, C, D, E, F
(plukovni VM nebo VM samostatnych
jednotek) maji za cil umoZnit vhodné
vytvoreni pochodové sestavy, aby ne-
nastalo hromadéni sil a prostifedkd
pfed VM nebo vzéjemné predjiZdéni
proudd na jedné komunikaci.

Udaje zachycené v tabulce 1 se musi
chjevit na vystupu samodéinného podi-
tale.

K tomu je nutné, abychom v pa-
méti samocinného pocditale pFedem
uloZili:

a) zédkladni Gdaje o komunikacich
zachycené ve ,strojové mapg“,

b) zédkladni informace o rozmisté-
ni jednotek, pomocnych bodech a VM,

c) Gdaje o organizaci msd a td,
o poétech jednotek a Gtvard;
d) Casové udaje;
e) ¢isla proudd;
f) zédkladni tdaje o:
vzdélenostech mezi proudy;
vzdéalenostech mezi prlizkumy, za-
Stitami, prFedvoji, hlavnimi silami;
tabulka vzdé4lenosti mezi vozidly;
pochodové rychlosti pro vyvedeni:
denni a nodénf;
g) program, ktery by umoZiioval
na zékladé tddajii o jednotkéch a G-
tvarech msd a td vytvéaret prvky po-
chodové sestavy msd a td;

h) moZnost zavedeni opravného
koeficientu na poéty jednotek vzhle-
dem ke ztratam.

Piisobi teprve tehdy, dojde-li k z&-
kladnim zm&ndm (nejmén& o 1 km)
v délkdch pochodovych proudi.
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i) program: pro vyb&r pochodové
asy, pro vytvofeni pochodové sestavy,
pro vypocet délky jednotlivgch prou-
di na zdkladé uvedenych parametri.

Vysvétleni k jednotlivgym bodlim:

ad a)

Nejobsdhlej3im zdrojem informact
o komunikacich je mapa. M&-li samo-
¢inny pocita¢ umét ,pracovat s ma-
pou“, musi existovat moZnost zobra-
zeni mapy v paméti po&itade. V nadem
pfipadé neni nutné modelovat mapu
ve v3ech jejich podrobnostech do pa-
méti poé&itace, ale pouze ty Gdaje, kte-
ré jsou potFebné z hlediska planovéni
pfesunt — uddaje o silniéni komuni-
kaéni sfti.

Silni¢nf komunikaéni sit v podsta-
t& pozlistdvd z kfiZovatek a spojnic,
piicemZ kriZovatkou rozumime skuted-
nou kfiZovatku nebo vidlici komunika-
cf a spojnici pak Gsek mezli dvé&ma
sousednimi kiiZovatkami.

ZjednoduSenfm mapy na silniénf
komunikaéni sit vznikd4 sftovy graf,
kde kfiZovatka nabyvd pojem uzel a
spojnice pojmu hrana.

Zobrazit takovy sitovy graf v pa-
mé&ti samocéinného poditae znamenéd
nalézt vhodny zplisob, jak by si po-
tita pamatoval existenci vSech uzll
a hran. To lze uskute&nit tak, Ze stadf
olislovat jednotlivé uzly pofadovymi
¢isly a hrany vyjdd¥it dv8ma &isly
vzld, které hrana spojuje (viz sché-
ma 2).

Soupis uzld: 1 Soupis hran: 1—2

2 1-3
3 2—3
4 2—4

3—4

Tento zplisob modelovdni mapy do
paméti pocitate neni jeding. Uvedl
)jsem pouze jeden z moZnych, aviak
podle mého nézoru zplisob nejjedno-

dussi, rychle proveditelny a pfitom
pro pldnovéni piesunu v3evojskového
svazku plné& dostacujici.

ad b)

Pro kaZdy dtvar nebo samostatn&
rczmisténou jednotku bude mit zépis
v paméti pocitate tento obsah:

— Ciselné oznateni jednotky nebo
utvaru;

— Cisla uzld,
prostor rozmist&ni;

— oznaceni, zda prQjezd prosto-
rem je neZddouci nebo zakézany.

vymezujicich jeho

Jednotky nebo ttvary oznadujeme
Sestimistnymi &fsly, pFfi¢emZ:
1—2 F&d znadi oznalenf jednotky co
do pofadi u tdtvaru;
J—4 F4d urduje &islo tdtvaru, do kte-
rého jednotka patff;

5— Fad urtuje pofFadi prvkd pocho-
dové sestavy v celé pochodové
sestavé;

6— F4d moZné varianta pfisludnosti

k uréitému prvku pochodové se-
stavy.

KaZdé vg¢chozi misto a pomocny
Lod oznaéime &fslem uzlu, které mu
néleZ{ ve vytvofeném sifovém grafu
znézorfiujfcim komunika&ni sif pro-
storu, kde mé byt uskute&nén presun.
Rovné&Z prostory rozmist&ni jednotek
a Gtvard uréujeme &isly uzldt — nejmé-
né &tyfi — tak, aby v komplexnim
zékresu ohranifovaly hruby prostor
rozmisténi{ jednotky (viz schéma 3).

Zda priijezd prostorem je neZ4douci
rebo zakdzany miXeme oznacit for-
mou zdkazu jednotlivfch uzld nebo
zavedenim zabraiiovactho koeficien-
tul) na uzly.

1) Zabratiovaci koeficient je ¢&islo
(k > 1), kterym se nésobf Casy na ose
nebo ve vybrantch prostorech, 7a udle-
lem jeiich fiktivnfho znev?¢hodné&ni ofi
Fe¥eni dlohy, spojené s v¢bé&rem pocho-
dové osy.
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Schéma 2

ad c)

Udaje o organizaci msd a td &le-
nime do takového stupn#, aby byla
vytvofena jednotnd struktura jednotek
a Gtvard, kterd by vyhovovala celkové
skladb& pochodovych proudl na urce-
nych osadch, jak pro organizaci msd
itd.

Splnéni tohoto poZadavku pfedpo-
kldd4 pridslit Ciselné oznaleni t&€mto
jednotkdm a dtvarim (uvddim moZnou
variantu):

— mpr,

— tpr,

— velitelstvi msp,

— velitelstvi tp,

— plukovni jednotky,

— plukovni délostfelecky oddil,

— tyl pluku, véetn& TVS,

— samostatny raketovy oddil,

— d8lostielecky pluk — velitelstvi,

— d8lostielecky oddil,

— protiletadlovy oddil,

— prizkumné rota,

— priizkumny prapor,

— Zenijni rota,

— Zenijni prapor,

— rota chemické ochrany,

— spojovaci prapor,

— automobilni rota,

— automobilni prapor,

— zdravotnicky prapor,

— technick4 opravna,

— diviznf{ sklady,

— velitelstvi svazku,

— protitankovy oddil.
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Celkem 24 oznaceni. K dispozici
jsou v8ak dva Fady, které dédvaji moZ-
nost vytvofeni 99 moZnosti. Pro po-
t¥eby pldnovani pFfesundi nestali rozli-
git zda se jednd o mpr, tpr nebo délo-
sifelecky oddil. Potfebujeme v&dst, Ze
jde 1 mpr, 3 tpr nebo 3 dé&lostFelecky
oadil v rdmci utvaru. Je proto nutné
rezdélit vSech 99 moZnosti mezi 24
oznadeni jednotek tak, aby i tento po-
Zadavek byl splné&n.

P¥iklad:

— pro mspr je vy&len&no oznaceni
01—03, kde 01 zna¢i 1 mspr, 02 —
2 mspr, 03 — 3 mspr;

— pro tpr vyhraZena ¢&isla 11—13,
kde 11 je oznacent 1 tpr, 12 — 2 tpr,
3 tpr &islo 13;

— atd.

Clen&ni struktury organizace do
této hloubky vytvafri zanedbatelny roz-
@il v poctech osob, dopravni a bojové
techniky mezi msd a td, pohybujici
se na trovni jednotkového radu.

Toto &lené&ni je pouze rdmcové a je
limitovédno jednak omezenym rozsa-
hem paméti samodinného poditate a
jednak snahou, aby dalSi zpracovani
techto parametrii nebylo prili§ sloZi-
tym procesem, coZ by se negativné od-
razilo v Casovém prodlouZeni jejich
zpracovani a i v mnoZstvi vé&tSiho vy-
skytu chyb a poruch. Toto rédmcové
vymezeni rovnéZ ponechdvad urcitou
miru volnosti pro rozhodovéani na stup-
ni dtvarfi, samostatné jednotky &i ty-
lového zatizenf.

Konkrétni vymezen{ obsahu jednot-
livgch pojmi 1ze pfiloZit jako pfsemné
vysvétleni k celkovému programu,
napt. velitelstvi pluku zahrnuje velr,
Zr, spojr... atd.

Na zédklad& tohoto konkrétniho vy-
mezeni jednotlivgch pojmili stanovime
pro kaZdy z nich poéty zdkladnich
druhft bojové a dopravni techniky.

Praxe z presunll u vojsk ukazuje,
7e postatuje brat v tvahu tyto druhy
bojové a dopravni techniky:



— tanky,

— shd 100 mm,

— 100 mm PTK,

— PTRS,

— 122 mm H a 152 mm H,

— RM 130,

— Pldvk 30 mm, PLK 57 mm,

— OT,

— osobni auta,

— ndékladni vozidla,

—— speciélni vozidla,

— pFivésy.

I zde musi existovat pifsemné vy-
svetleni, které uréi konkrétni obsah
jednotlivych druhd bojové a doprav-
ni techniky, napf-:

— tanky: stfedni, mostni, vyprosto-
vaci, atd., nebo

— speciélni vozidla: spojovaci, Ze-
rijni, technické atd.

ad d)

Zde musime stanovit dobu prijezdi
VM c¢ela hlavnich sil pochodové sesta-

vy.
ad e)
Jednotlivym prouddm pochodové
sestavy pridélime ¢&isla proudi.
ad [)

Jde o tyto zdkladni udaje:
— vzdalenost mezi prapory, oddi-
ly 5 km,;

Q,

Schéma 3

&islo uzlu

gislo Jednotky : 030412

03.......... 3mspr
O4..........4msp
AL i i --hlavni sily pluku

— vzddalenost mezi pluky 5—10
km;
— vzdélenost mezi hlavnimi sila-
nii pluku a tylem pluku 10—20 km;
— vzdalenost mezi hlavnimi sila-

mi svazku a tylem svazku 30—50 km;

— dflenské a odsunové prostfedky
pochoduji pFimo za proudy svych -
tvari;

— vzdalenost mezi predvojem a
hlavnimi silami 20—30 km;

— vzdéalenost mezi PzS pluku od
c¢ela hlavnich sil do 50 km;

— vzdélenost mezi PzS svazku od
¢ela hlavnich sil do 80 km;

— OZP na zadi CPZ nebo pfedvoje.

Vzdalenosti mezi vozidly se urcuji
podle rychlosti pohybu a viditelnosti
@ mohou dosahovat 25—50 m. Odtud
plyne poZadavek zavedeni tohoto pa-
rametru v rozmezi od 25 do 50 m,
napi. po péti nebo deseti metrech.

Pochodova rychlost pro vyvedeni
podle praxe je stejnd jak pro nodnf
tuk i denni dobu — 15 km/hod.

ad g)

Zde musi existovat vzajemna kore-
lace mezi hloubkou ¢lenéni struktury
organizace td a msd a prvky pochodo-
vé sestavy tak, aby tato struktura vi-
hec dovolovala vytvorit prvek pocho-
dové sestavy.

Napriklad: Neni-li struktura orga-
rizace msp ¢lenéna aZ na Zr, pak ne-
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ize jako prvek pochodové sestavy za-
¢lenit OZP pluku, nebo neni-li &len&na
aZ na tr, msr a pz¢ pluku, pak nelze
vytvorit PzS pluku.

Cim hlubsf &len&nf struktury kazdé
crganizace, tim je i vét$fi moZné de-
tailizace prvkd pochodové sestavy.
A samoziejmé& i dal3i disledek — v&tsi
poZadavky na zatiZeni pocitace a vétsi
doba dalstho strojového zpracovani.

Vzhledem k bodu c) je miiZeme
napf. vytvofit tyto prvky pochodové
sestavy:

— VS tp,

— VS msp,

— piedvoj pluku,

— hlavni sily pluku,
— TVS plukuy,

— t¢l pluku,

— pfedvoj svazku,
— hlavni sfly svazku,
— PzS svazku,

— OZP svazku,

— TVS svazku,

— t¢l svazku.

Do jaké hloubky méme ¢&lenit struk-
tvru organizace a tim i prvky pocho-
dové sestavy mohou proké&zat pouze
praktické vysledky prdce samoc&inného
pocditace.

ad h)

Uplatn&ni opravdového koeficientu
a7 pfi zmé&éné& délky pochodového prou-
du o 1 km pFedstavuje, pfi 50m vzda-
lenostech mezi vozidly, hodnotu 20 vo-
zidel. U tp, bereme-li v dvahu pouze
tanky a OT ¢&inf tato hodnota 13pro-
centnf ztréty.

ad 1)

Tento program mus{ umoZnit:

1. Z vytvofeného sifového grafu
znédzoriiuiictho uréity prostor vybrat
optimélnf cestu 2z daného startu
(z mista rozmisténi jednotky) do da-
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ného cile (VM) s ohledem na dané
mezicile (pomocné body). Lze jej na-
zvat programem vyb&ru pochodové
0sy.

Vstupni tdaje:

— tidaje o silni¢ni komunikaé&nf
siti zachycené do sitového grafu;

— 1daj, Ze dv& pochodové osy mu-
si byt od sebe vzdadleny miniméaln&
5 km;

— rychlost vyvedenf;

— stanoveni{ startu, tj. bodu, z kte-
rého se mé& zacdit hledat pochodové
csy, mezicile a VM.

Po skondeni tohoto programu by
méla byt vytvofena optimélnf pocho-
dova osa pro jednotlivé prvky pocho-
dové sestavy z mista rozmist&ni do
VM.

2. Vytvoreni pochodové sestavy na
dané ose. Na zdklad& ddaji o potradi
prvkll pochodové sestavy vytvofit ce-
lou pochodovou sestavu na dané ose.

3. Podle po&tu bojové a dopravnf
techniky a podle vzdélenosti mezi vo-
zidly vypod&itat délku jednotliv§ch prv-
ke pochodové sestavy na oséch a po-
dle poZadavkl na vzdédlenost mezi jed-
notlivymi prvky pochndové sestavy,
stanovit délku celé pochodové sestavy
na ose.

4. Podle tidaji o vzdélenostech me-
zi priizkumy, za3titami, pFedvoiji, hlav-
nfmi silami a uvnitf t&chto hlavnich
sil, podle poZadovangch vzdéalenosti
nezi jednotkami, dtvary a tgly, s o-
Lledem na stanovenou dobu priijezdu
tela hlavnich sil VM, vypo?itat prii-
jezd &ela a zA&di vSech prvkil pocho-
dové sestavy na ose pomocnymi body
a VM.

Vysledky utvédfet do tabulky.

Program musime FeSit tak, Ze doba
prijezdu &ela hlavnich sil VM je &a-
sem ,C“ a v8e co muselo projet p¥ed
Celem hlavnich sil je vlastn& propoé-
tem ,C—".



Tento program lze nazvat kalku-
laénim programem a mus{ rovn&Z res-
pektovat zaneprdzdn&ni pomocnych
bodd a vychoziho mista prvky pocho-
dové sestavy, které postupnym vyvadsé-
nim na jednu pochodovou osu vytvafi

PFi této metodé strojového FeSeni

celou pochodovou sestavu tak, aby ne-
dochizelo k nahromadé&ni sil a pro-
stfedkll pred jejich priijezdem pomoc-
nymi body a VM nebo dokonce k vz&-
jemnému  predjiZd&ni jednotlivych
prvkid pochodové sestavy.

vyvedeni vojsk z prostoru rozmisténi

jsem se snaZil, abychom dosdhli co nejmen3iho poétu vstupnich promé&nnych
udajfi, které jsou zachyceny v bodech b), d), e)] a z bodu f) vzdélenost
mezi vozidly. Svym charakterem jsou to tidaje vznikajici v tdobf pladnovéni
a organizovdni pPesunu a nelze je tedy pfresunout do ,tdbora“ udaji stati-
ckych.

Analyza moZnosti strojového feSeni vyvedeni vojsk z prostoru rozmist&ni
na urcené osy rovn&Z ukéazala, Ze 1 pro tuto ndro¢nou lidskou ¢innost 1ze najit
algoritmus strojového feSeni. Stanoveni tohoto algoritmu kladn& (ve smyslu
¢asovém) ovlivnf i jiZ zminény program pro zpracovdn{ pldnu piesunu vse-
vojskového svazku v tom sméru, Ze pFi vyvedeni vojsk z prostoru rozmisténi
je nutné vyreSit rfadu vstupnich udajii jako statickych, zatimco tytéZ tddaje
jsou v programu pro zpracovéni planu pifesunu vSevojskového svazku uvaZovéi-
ny jako dynamickeé.

Jesté jednou zdiraziiuji, Ze FeSeni t&chto dloh mechaniza¢ni a automatizac-
ni technikou neni utopie, nebo vé&ci daleké budoucnosti, ale v modernim boji
objektivni nutnosti.
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