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Streszczenie

Celem niniejszej publikacji jest przedstawienie mozliwosci systemu symulacyjnego
JTLS w zakresie modelowania podstawowych dziatan bojowych realizowanych przez
jednostki zmechanizowane i pancerne. Artykut moze by¢ przydatny osobom uczest-
niczacym w procesie przygotowania i prowadzenia ¢wiczen dowodczo-sztabowych
wspomaganych komputerowo. Bazg¢ do opracowania artykutu stanowito zdobyte do-
$wiadczenie i wnioski z ¢wiczen przeprowadzonych w CSiKGW od 2008 roku do
chwili obecne;j.

Stowa kluczowe: system symulacyjny, rozkazy JTLS, wojska zmechanizowane, woj-
ska pancerne

Wstep

Mozliwosci systemu symulacyjnego JTLS obejmujg swym zakresem modelowanie
zadan wojsk ladowych, w tym réwniez zadan przeznaczonych dla jednostek zme-
chanizowanych i pancernych', co pozwala lepiej i doktadniej odwzorowaé warun-
ki dziatan bojowych, ktére moga panowac na przysztym polu walki. Jednoczesnie
symulacja tych zadan w $rodowisku dziatan bojowych systemu symulacyjnego
stwarza kierownikowi ¢wiczenia warunki do przygotowania podleglych dowddztw
1 sztabéw w zakresie planowania i kierowania dzialaniami bojowymi podlegtych
pododdziatow. Szeroki zakres modelowanych elementow w wirtualnym $rodowi-
sku systemu symulacyjnego mozliwy jest dzigki zastosowaniu szeregu parametrow,
ktore podczas budowy bazy danych scenariusza ¢wiczenia stosowane sg w celu wia-
sciwego odzwierciedlenia mozliwosci bojowych jednostek oraz realizacji przez nie
zadan w warunkach zblizonych do tych panujacych na polu walki.

1 Player Guide, DoD J7, Suffolk 2015, s. 2-20.
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Analiza literatury, wnioski z przygotowania baz danych scenariuszy ¢wiczen,
udzial w ¢wiczeniach dowoddczo-sztabowych wspomaganych komputerowo oraz
wyniki badan wstepnych pozwolity na zdefiniowanie celu artykutu, za ktory autor
przyjat identyfikacje i weryfikacje mozliwosci systemu symulacyjnego JTLS w za-
kresie odzwierciedlenia zadan bojowych realizowanych przez pododdzialy zmecha-
nizowane i pancerne.

Tak sformutowany cel pracy spowodowal, ze ogolny problem badawczy przyje-
ty przez autora mozna zaprezentowac¢ w postaci pytania: jakie sg mozliwosci i spo-
soby realizacji gldéwnych zadan bojowych wykonywanych przez pododdziaty zme-
chanizowane i pancerne w systemie symulacyjnym JTLS. Jednocze$nie specyfika
og6lnego problemu badawczego artykulu wymagata wyodrebnienia nastepujacych
problemow szczegdtowych:

— jakie zadania bojowe realizowane przez pododdzialy zmechanizowane i pan-
cerne s3 modelowane w systemie symulacyjnym JTLS?

— jaki jest zakres i sposob odzwierciedlenia zadan bojowych realizowanych
przez pododdziaty zmechanizowane i pancerne w systemie symulacyjnym JTLS?

— jakie sg ograniczenia systemu symulacyjnego JTLS w modelowaniu zadan
bojowych pododdzialéow zmechanizowanych i pancernych?

Artykut stanowi sume zainteresowan autora, analiz materiatdéw zrédtowych pro-
ducenta systemu symulacyjnego JTLS oraz wnioskdw wynikajacych z wieloletniego
do$wiadczenia autora z udzialu w pracach zespoldéw autorskich do ¢wiczen i udzia-
hu w kierownictwie ¢wiczen dowodczo-sztabowych wspomaganych komputerowo,
a takze z obserwacji zmian zachodzacych w obszarze systemoéw symulacyjnych i in-
nych narzedzi wspomagajacych prowadzenie ¢wiczen z dowodztwami i sztabami.

Modelowanie dzialan bojowych w systemie symulacyjnym JTLS

Regulamin dziatan Wojsk Lgdowych za dziatania bojowe uznaje wszelkie dziatania
realizowane przez zwiazki taktyczne, oddziaty i poddziaty na polu walki w celu
pozbawienia przeciwnika mozliwosci dziatania, opanowania lub utrzymania odpo-
wiedniego terenu. Natomiast za istot¢ dziatan w tym dokumencie uznano walke,
w ktorej dwa podmioty dazg do osiggniecia przeciwstawnego celu?. Osiggnigcie tego
celu umozliwia szeroki zakres dziatan taktycznych, ktére sg rowniez modelowane
w systemie symulacyjnym JTLS. W tab. 1 dokonano uporzadkowania zadan bo-
jowych modelowanych w systemie symulacyjnym JTLS w odniesieniu do dziatan
taktycznych®.

Dotychczasowa analiza dziatan taktycznych, o ktorych méwi literatura fachowa,
oraz zadan wystepujacych w systemie symulacyjnym JTLS pozwala na wyodreb-

2 Regulamin dziatan Wojsk Lgdowych, DWLad, Warszawa 2008, s. 19.
3 Tamze, s. 14.
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nienie zadan realizowanych przez jednostki zmechanizowane* i pancerne, a ktore sa
modelowane w systemie symulacyjnym JTLS. Nalezg do nich:

— obrona — rozkaz Defend, polega na prowadzeniu walki obronnej we skazanej
lokalizacji;

— natarcie — rozkaz Attack, polega na wykonaniu ataku na jednostke przeciwna;

— opoznianie — rozkaz Delay, polega na prowadzeniu walki obronnej na wska-
zanych rubiezach obrony;

— wycofanie — rozkaz Withdraw, polega na zerwaniu kontaktu ogniowego
z przeciwnikiem i wycofaniu sig¢;

— przemieszczenie — rozkaz Move, polega na wykonaniu marszu w odpowied-
nim ugrupowaniu.

Tabela 1
Zestawienie zadan bojowych jednostek zmechanizowanych i pancernych
. . Zadania bojowe w systemie
Dzialania taktyczne symulacjy jnym J%LS

Obrona Defend
Podstawowe Natarcie Attack

Opo6znianie Delay
Uzupehiajace Wycofanie Withdraw
Przygotowawcze Przemieszczenie Move

Opracowanie wlasne na podstawie: JTLS Player Guide, DoD J7, Suffolk 2015, s. 2-20. oraz Regulamin Dziatan
Wojsk Lgdowych, DWLad. Warszawa 2008, s. 14.

Z punktu widzenia budowy bazy danych scenariusza ¢wiczenia, zadania te
w systemie symulacyjnym JTLS sa mozliwe do realizacji przez wszystkie jednostki
ladowe, pod warunkiem posiadania odpowiedniego sprzgtu, zaopatrzenia w Srodki
bojowe oraz utrzymania odpowiedniego poziomu ukompletowania. Jednak zgodnie
z przeznaczeniem, gtéwnym wykonawcg tych zadan sg jednostki zmechanizowane
i pancerne z jednoczesnym udziatem jednostek wsparcia i zabezpieczenia dziatan bo-
jowych. Na rysunkach od 1 do 3 pokazano wyposazenie i zabezpieczenie materiato-
we przyktadowej jednostki zmechanizowanej (pancernej) w systemie symulacyjnym
JTLS. Kolorem czerwonym obramowano zasadnicze elementy ukompletowania.

4 Ze wzgledu na podobny sposéb modelowania, a takze sposob prowadzenia dziatan, wyodrgb-
nione zadania odnoszg si¢ takze do jednostek piechoty lub zmotoryzowanych.
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E= combat System Data [16] | |
File Configure View Help

Unit * System TOE Manned Bvail In Maint Un—AvailablE|Cu.\{
z103BZ K PEMS REM CEM 8 7 7 1 0
| 2103BZ BWP-1 58 57 57| 1| 0|
ZIUSEZ TZOME_FT3_SEAF = 3 3 T 7
2103BZ SAM CIEZ 2T 1 1 1 a| 0|
2103B2Z SAM CIEZ ST a6 34 34 2| 0|
2103BZ SAM_CYST 5000L & 6 4l a| 0|
2103B2Z WD_SOT UAZ_HON 4 i iz 2| 0|
2103BZ SAM SPE LOC LAC 3 13| 13 of al
210382 PRZYCZ SPEC LOG 4 1 4| o a
2103BZ BRDM-2 1 1 1| o 0|
210382 WD_ETO 1 1 1 o a
2103BZ MTLB_WD_WET 5 5 5 o 0|
2103BZ BpE—7 ag| 30/ aq| al 0|
2103BZ ZOL_PIECHOTY 432 420 4z0 12| al
210382 EOL_STRZEL WYB 1 15 16 o 0
2103BZ ZOL_ZALOGA 28 5 5 12| Z71

1 il [»

Opracowanie wtasne na podstawie: Scenariusz ¢wiczenia pk. Dzik 15, Archiwum CSiKGW.

Rys. 1. Sprzet jednostki zmechanizowanej (bz) w JTLS

E= combat System Data [14 o [
File Configure View Help

Unit * | System TOE Manned Bvail In Maint Un—hvailablelCu|
2105BCZ EM_DEMS REM_CEM 1 4 4| 0 o
2105BCZ BHR-1 al al il al al
|— z108BCZ LEOPARD-234 58 &) z5 al o
P N = bﬁ.ﬂ_t.l;!.d_;l u B i) Al U- a
2105BGZ SAM _CIEZ_ST a0/ aq| 20| 0| a
z108BCZ S2M_CYST_5000L 7| 7 7 al ol
2105BCZ WD 50T UAZ HON a El ) 0| a
2105BCZ SAM_SPE LOE LAC 11 11 11 a| a|
z10sBCZ PRZY¥CZ_SPEC_LOG 3 z z 0l o
2105BCZ BROM-2 1 1 1 a| a|
2105BCZ MTLB_WD_WET 5 5 s al o
2105BCZ RDPC-7 3 gl ) 0| ol
2105BCZ ZOL_PIECHOTY 141 134 134 4| o
2105BCZ ZOL_ZALOGA z73 4 1| 11 267

4 Il [

Opracowanie wlasne na podstawie: Scenariusz ¢wiczenia pk. Dzik 15, Archiwum CSiKGW.

Rys. 2. Sprzet jednostki pancernej (bcz) w JTLS
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B Unit Supply Data [14]
File Configure View Help
Reorder Stockage

Owning Object ¥ Supply Cat Percent On Hand Level Objective
Z2105BCZ EL.I_WODA._BUT 959% 3 D 3.0T 4.2 T
21058C KL I ZUUNCEC 25 2T a7 4.2 T
Z2105BCZ EL_III_MPS_WL 99% 189472 7 L 140240.0 L 200343.0 L |
Troser T TTTUCZOTET e Ay o o g THA——T
2105BCZ EL.IIU.POJ_EOL 939% 620.0 T 310.0 T 620.0 T
Z2105BCZ EL.ITIU.TRAN.OPF 53% 70.0 T 35.0 T 70.0 T
Z2105BCZ EL.IIU.UZ.PRZEN 99% L = S i 5.2 T
Z105BCZ EL_IIU_WOZY¥Y_BOJ 95% 0 _ 0T 27_5.T 39 9T
Z2105BCZ EL_V_RM_BWD 95% i 0.4 T 0.6 T
Z105BCZ EL_V_AM_CZOLEOW 95% 120 B T b i 120, 8T
Z2105BCZ EL.V_AM_STRZEL 99% 2. BT 21 3.1 T
2105BCZ EL.V_LAD_PPE.5Z 59% 0.4 T 0.4.T 0.6 T
Z105BCZ RANNT 539% ] o-g'T n.g T
Z105BCZ ZOLNIERZE 95% L 256 T 42 3 T

[ I I

Opracowanie wlasne na podstawie: Scenariusz ¢wiczenia pk. Dzik 15, Archiwum CSiKGW.

Rys. 3. Klasy zaopatrzenia jednostki pancernej (bcz) w JTLS

W ¢wiczeniach prowadzonych w Centrum Symulacji i Komputerowych Gier
Wojennych do modelowania zasadniczego sprzetu jednostek zmechanizowanych
i pancernych przyjeto zasade, ze dany egzemplarz sprzetu bojowego znajduje od-
zwierciedlenie w systemie walki Combat System w JTLS. Modelowane w syste-
mie JTLS czolgi, wozy bojowe lub transportery opancerzone maja zdolnos¢ razenia
ogniem na wprost, co umozliwia im prowadzenie walki bezposredniej i zadawanie
strat. Wymiana ognia migdzy przeciwstawnymi jednostkami odbywa si¢ automa-
tycznie, bez udzialu operatora stacji roboczej JTLS, w sytuacji gdy:

— ustalono zasady otwarcia ognia (Rules of Engagement, ROE) — na otwarcie
ognia Fire do jednostek ladowych strony przeciwnej;

— jednostka przeciwnika znajduje si¢ w zasiegu srodkdéw razenia na wprost jed-
nostki wtasnej;

— jednostka wtasna znajduje si¢ w zasiegu srodkow razenia na wprost jednostki
przeciwnika.

Wszystkie systemy walki moga ulec zniszczeniu lub uszkodzeniu. Parametry
mozliwosci bojowych poszczegodlnych egzemplarzy sprzgtu bojowego sg zrdznico-
wane 1 odzwierciedlaja ich realne mozliwosci realizacji zadan. Na rys. 4 pokazano
wybrane parametry sprz¢tu bojowego uwzgledniane podczas budowy bazy danych
scenariusza ¢wiczenia. W systemie symulacyjnym JTLS modelowane sa réwniez
stany osobowe — zolierze walczacy lub obstugujacy sprzet wojskowy.

Srodki bojowego i materialowego zabezpieczenia modelowane sa jako klasy zaopa-
trzenia — Supply Category (SC) 1 odpowiednio pogrupowane od I do V. Z wykonywa-
niem zadan bojowych przez jednostki zmechanizowane i pancerne $cisle zwigzana jest
klasa V zaopatrzenia, ktora reprezentuje rézne rodzaje srodkéw bojowych wykorzysty-
wanych w walce. Srodki materiatowe posiadane przez pododdziaty mogg by¢ nie tylko
zuzywane, ale takze niszczone w walce przez oddzialywanie przeciwnika. Jezeli jed-
nostka nie posiada odpowiednich zapasow materialowych (nie zostaty one uzupetnione),
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nie jest w stanie wykona¢ nakazanego zadania. Kolejng z punktu widzenia jednostki
wyposazonej w sprzet ciezki jest klasa III zaopatrzenia, ktora odzwierciedla materiaty
pedne odpowiadajgce za mozliwo$¢ wykonywania marszow i innych ruchow jednostek,
zwigzanych z wykonawstwem zadan bojowych. Brak klasy Il oznacza brak mozliwos$ci
wykonania zadan zwigzanych z jakimkolwiek przemieszczeniem jednostki.

& CSP Combat System [99] 7
File Table Configure View Help

,E} Filter: | | L@

B

Combat
Combat Combat Combat System Combat Combat
csp System System System Supply System System
cse cs Height Crew Atrrition Category Kill WIA
Name Each Count Type to Fight Probability Probability
LEOPARD-ZA4 55.1500 TON 4|DIRECT CL.V.GND.TANK 0_0188] 0.2250, £

LEOPRRD-ZRS 62_0000 TON 4/DIRECT CL_V_GND_TANK 0.0125 o 1a7s|[ |
PT-31_TWARDY 45.3000 TON 3|DIRECT CL.V.GND.TANK 0.0188 0.2250
T-72M1 41.5000 TON 3|DIRECT CL_V_GND_TANK 0.0313 a.

Bl R i

Opracowanie wtasne na podstawie: Scenariusz ¢wiczenia pk. Dzik 15, Archiwum CSiKGW.

Rys. 4. Wybrane parametry sprz¢tu bojowego w JTLS

Kolejnym waznym aspektem w kontekscie wykonania zadan bojowych jest stan
ukompletowania jednostki, ktoérego procentowe odzwierciedlenie bedzie wptywato na
mozliwos$¢ realizacji poszczegdlnych zadan. W czasie walki, wskutek sukcesywnie
odnoszonych strat w sprzgcie, jednostka automatycznie zmienia status prowadzonych
dziatan, np. z natarcia przechodzi do obrony. W bazie danych scenariusza ¢wiczenia
ustala si¢ minimalne parametry ukompletowania jednostek, umozliwiajace jednostce
prowadzenie poszczegdlnych dziatan bojowych. Wykonanie natarcia jest mozliwe, je-
$li ukompletowanie jednostki wynosi co najmniej 50% — ponizej tego ukompletowania
jednostka nie moze przej$¢ do natarcia. Zatem zeby jednostka mogla wykonac¢ natarcie,
jej ukompletowanie musi wynosi¢ nie mniej niz 50%. Minimalne progi ukompletowa-
nia kazdorazowo uzgadniane sg z zespotem autorskim ¢wiczenia, podczas warsztatow
w trakcie budowy bazy danych scenariusza ¢wiczenia. Przyktadowe progi ukompleto-
wania dla poszczegdlnych rodzajow jednostek zostaty pokazane w tab. 2.

Tabela 2

Minimalne progi ukompletowania jednostek do prowadzenia dzialan

Progi ukompletowania WZiP | Artyleria | OPL | WInz | SD | Log

do prowadzenia dzialan
Natarcie 50 90 60 80 60 95
Obrona 30 70 40 40 40 40
Dziatania op6Zniajace 20 45 30 30 30 30
Wycofanie 12 12 12 12 12 12
Niezdolno$¢ do prowadzenia dziatan 7 7 7 7 7 7
Zniszczenie jednostki — usunigcie z gry <7 <7 <7 <7 <7 <7

Opracowanie wtasne na podstawie: Scenariusz ¢wiczenia pk. Dzik 15, Archiwum CSiKGW.
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Innym waznym aspektem jest zobrazowanie wykonywanego zadania bojowego pro-
wadzonego przez jednostke, w szczegolnosci przez jednostki zmechanizowane i pancerne.
Zobrazowanie to jest przedstawione za pomocg odpowiedniej ikony przy danej jednostce
w oknie tancucha dowodzenia, ktdre jest czgécig sktadowa interfejsu operatora systemu sy-
mulacyjnego JTLS. W drzewie dowodzenia, oprocz znaku taktycznego jednostki, widocz-
ne s3 dwa symbole odzwierciedlajace dzialania jednostki. Na rys. 5 przedstawiono 2104
batalion czotgow, ktory z obrony przeszedt do wycofania. Pierwszy symbol odwotuje si¢
do zadania aktualnie wykonywanego — wycofanie, natomiast drugi do zadania gléwnego
— obrona, ktore otrzymala jednostka do realizacji. Przejs$cie do obrony jednostka wykonata
automatycznie — moze to nastapi¢ w wyniku oddziatywania ogniowego na te jednostke
lub w celu odparcia ataku jednostki przeciwnika. Na rys. 6 pokazano symbole graficzne
odzwierciedlajgce rodzaje dziatan prowadzonych w systemie symulacyjnym JTLS.

= =]

H E, Command Hierarchy
Configure

g | [eo

B ¥ 21011Kz8P
o B T¥2102kR
o~ B T¥i21038z
o i¥i2104BCZ
o = ¥ 21058CZ
&= T 2106DAS
o~ B W 21070PLOT
= T T 2108KSAP
o [E W% 2109BLOG
E T 210BKPANC.ZSD
B W% 211BOCHR
B T ¥ 21182aP
B T ¥ 21106zL

Opracowanie wlasne na podstawie: Scenariusz ¢wiczenia pk. Dzik 15, Archiwum CSiKGW.

Rys. 5. Drzewo dowodzenia w JTLS

"

"
|
£

Opracowanie wiasne na podstawie: Scenariusz ¢wiczenia pk. Dzik 15, Archiwum CSiKGW.

Rys. 6. Symbole graficzne sygnalizujace rodzaj prowadzonych przez jednostke dzialan w JTLS
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Podstawowe rozkazy dla jednostek zmechanizowanych i pancernych
w systemie symulacyjnym JTLS

Obrona

Zadanie obrony w systemie symulacyjnym JTLS inicjowane jest rozkazem Defend,
po wydaniu ktorego jednostka przechodzi do obrony. Formatke rozkazu Defend
przestawiono na rys. 7. W rozkazie Defend zostaly uwzglednione nastgpujace moz-
liwosci konfiguracji wykonania zadania:

— wskazanie miejsca wykonania zadania;

— wskazanie drogi wycofania jednostki z rubiezy obrony — polega na wskazaniu
trasy wycofania, po ktorej jednostka wycofa si¢ w potozenie, ktérym jest ostatni
punkt trasy. Wycofanie jednostki nastgpuje automatycznie po osiggnieciu odpowied-
niego poziomu ukompletowania w wyniku oddziatywania przeciwnika;

— wybor algorytmu przemieszczania si¢ jednostki — direct na wprost, wybierany
do krotszych tras, lub optimized wybierany na dtuzsze odleglosci;

— kierunek prowadzonego ognia — zawiera si¢ w przedziale od 0 do 360 stopni,
na ktory skierowane sg czotowe $rodki ogniowe pododdziatu w chwili przejscia do
obrony, po osiggni¢ciu lokalizacji w wyniku wycofania si¢ jednostki;

— wykonanie zadania ogniowego przed przemieszczeniem — polega na okresle-
niu liczby pociskow, jaka jednostka moze ostrzela¢ przeciwnika przed wycofaniem
si¢ do wskazanego polozenia.

& DEFEND @

Referance | |+

Unit %]

Start Time WAEAP

Mowvement ® OFTIMIZED () DIRECT
Withdraw Route ﬁ B!

Fire Crientation |

Cover With |

Raounds Before Moving |

Cancel Others w No () YES

Ignore Boundery Restrictions ﬁ o

|Erend| |Check| |I}Efault| |Sa\re| |CIBEI| |I-EEIp|

Opracowanie wtasne na podstawie: Scenariusz ¢wiczenia pk. Dzik 15, Archiwum CSiKGW.

Rys. 7. Rozkaz do obrony Defend w JTLS
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Podobnie jak w rzeczywistym $rodowisku dziatan bojowych, w JTLS istnieje
mozliwos$¢ modelowania obrony pos$piesznie przygotowanej i obrony przygotowa-
nej. Decyduje o tym parametr czasowy wyrazony w dobach — Time hasty defen-
se to defense. Ustalenie tego parametru nastepuje w etapie budowy bazy danych
i okresla czas, po ktérym jednostka przebywajac w tym samym potozeniu, prze-
chodzi z obrony pospiesznie (doraznie) przygotowanej do obrony przygotowane;.
W systemie symulacyjnym za obron¢ doraznie przygotowang (hasty defense) uwa-
za si¢ sytuacje, w ktorej jednostki pozostajg lub przeszty do obrony, a nie zdazyty
wykona¢ rozbudowy fortyfikacyjnej. Natomiast za obron¢ przygotowang (defense)
uwaza si¢ sytuacje, w ktorej jednostki pozostaja w obronie, z wykonang rozbudowa
fortyfikacyjna. Jednoczes$nie nalezy podkresli¢, ze producent systemu nie wspomina
o stopniu wykonania tej rozbudowy. Parametr czasowy zaproponowany przez pro-
ducenta wynosi 10 godzin, co wskazywalby na wykonanie nie wigcej niz najbardziej
niezbednych prac pierwszej kolejnosci. W dotychczasowych ¢wiczeniach realizo-
wanych w CSiKGW jego warto§¢ wynosita 8 do 12 godzin. Warto$¢ ta kazdorazowo
jest ustalana z zespotem autorskim ¢wiczenia.

W warunkach obrony przygotowanej, pododdziaty nacierajgce ponosza wigksze
straty oraz zwigkszona jest ochrona bronigcych si¢ jednostek, a tym samym zwigk-
szona jest tez efektywno$¢ prowadzenia dziatan obronnych. Wpltyw na to maja
wskazniki, ktore sg uzyte do obliczen strat bojowych. W tab. 3 poréwnano przyjete
wskazniki dla przyktadowych systeméw walki, w warunkach obrony po$piesznie
przygotowanej i obrony przygotowanej. Na kolorowo wskazano te same systemy
walki, w relacji razacy (atakujacy) — razony (bronigcy si¢). Natomiast w tab. 4 poka-
zano wskazniki wystepujace w relacji razacy (broniacy si¢) — razony (atakujacy).

Tabela 3

Wskazniki bojowe uzyte do obliczenia strat bojowych w relacji atakujacy do bronigcego sie

Razacy Razony Wskaznik Wskaznik
system walki system walki Hasty defense Defense
TANK120-AFES TANK120-AFES 0.0858 0.0644
TANK120-AFES TANK120-AFHS 0.0366 0.0274
TANK120-AFES TANK120-LFES 0.0910 0.0683 |
Opracowanie wlasne na podstawie: Scenariusz ¢wiczenia pk. Dzik 15, Archiwum CSiKGW.
Tabela 4
Wskazniki bojowe uzyte do obliczenia strat bojowych w relacji broniacy si¢ do atakujacego
Razacy Razony Wskaznik Wskaznik
system walki system walki Hasty defense Defense
TANK120-AFES TANK120-AFES 0.1053 0.1264
TANK120-AFES TANK120-AFHS 0.0449 0.0539
TANK120-AFES TANK120-LFES 0.1117 0.1341

Opracowanie wlasne na podstawie: Scenariusz ¢wiczenia pk. Dzik 15, Archiwum CSiKGW.
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Analizujac obie tabele tatwo zauwazy¢, ze wskazniki dla obrony przygotowane;j,
okreslonej w systemie symulacyjnym JTLS jako Defense, w pierwszej tabeli obniza-
ja zadawanie strat przez atakujacego, natomiast w drugiej podnosza zadawanie strat
przez bronigcego sig.

Natarcie

Natarcie w systemie symulacyjnym jest realizowane przez jednostki przekraczaja-
ce odpowiedni prog ukompletowania, pozwalajagcy na wykonanie rozkazu Attack
(rys. 8). Do najistotniejszych opcji konfiguracji rozkazu Attack nalezy zaliczy¢:

— wybdr algorytmu przemieszczania si¢ jednostki podczas podejscia do natarcia —
direct na wprost, wybierany do krotszych tras, lub optimized wybierany na dluzsze
odlegtosci;

— wskazanie obiektu natarcia — polega na wskazaniu jednostki przeciwnika lub
wskazaniu miejsca, w ktorym spodziewane jest starcie z przeciwnikiem;

— wybor zadania, do jakiego jednostka przechodzi po wykonaniu natarcia — po-
lega na wskazaniu opcji Defend — polegajacej na przejsciu jednostki do obrony po
wykonaniu ataku, lub opcji Clear hex — polegajacej na prowadzeniu ataku na jednostki
przeciwnika znajdujace si¢ w heksie do czasu ich zniszczenia lub wyparcia z heksa;

& ATTACK
Reference
Unit

Start Time Mow| ASAR|ASAP v|z|w
Movement @ OPTIMIZED ! DIRECT
Ground Route @ -
Unit to Attack |*I |V|
Location to Attack |N‘|

Post-Attack Mode (8] DEFEND () CLEAR_HEX
Mowve to Contact N () YES
TSF Unit List Fl=) |-
Maximum Lag Permitted | || = Jrena
Attack With | =]
Frotect With | =]
Screen With | =]
Cancel Others ™ N () YES
Ignore Boundary Restrictions Gla] |-

|E-Eﬂd| |Che:$t| |DEfauIt| |Save| |Clea.r| |HEIp|

Opracowanie wlasne na podstawie: Scenariusz ¢wiczenia pk. Dzik 15, Archiwum CSiKGW.

Rys. 8. Rozkaz do natarcia Attack w JTLS
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— nakazanie jednostce utrzymania kontaktu tylko ze wskazana jednostka prze-
ciwnika — wybor opcji Move to contact pozwala jednostce osiggnac szybciej obiekt
ataku, jednak wolniej niz przy zastosowaniu przemieszczenia administracyjnego.
Ponadto jednostka przemieszcza si¢ w czesciowo rozwinietym ugrupowaniu, co
sprawia, ze jest gotowa do walki w kazdej chwili oraz nie zatrzyma si¢ do walki
z przypadkowo napotkang jednostka przeciwnika.

Wskutek oddziatywania ogniowego przeciwnika jednostka nacierajaca moze
ponosi¢ znaczne straty, co w konsekwencji moze doprowadzi¢ do obnizenia pred-
kosci natarcia oraz spadku ukompletowania, powodujgc automatyczne przejscie
jednostki do obrony. Straty sa naliczane co 30 minut od momentu rozpoczecia wal-
ki. Kolejnym powodem przerwania natarcia, moze by¢ wyczerpanie si¢ srodkow
bojowych i materiatlowych w nacierajacym pododdziale. Brak amunicji lub paliwa
wymusi na jednostce przej$cie do obrony.

OpodZnianie

Zadanie op6zniania w systemie symulacyjnym JTLS jest realizowane rozkazem De-
lay (rys. 9), ktorego formatka umozliwia odpowiednie skonfigurowanie wykonania
zadania. Konfiguracja zadania opdzniania polega na wskazaniu trzech warunkow
(rys. 10), ktore musza by¢ jednoczesnie spetnione, aby jednostka mogta przejs¢ na
kolejng rubiez opdzniania. Do tych warunkow nalezy:

— procent ukompletowania, jaki jednostka powinna osiagnaé w wyniku ponie-
sionych strat podczas walki na rubiezy;

— czas wyjs$cia z walki na rubiezy, liczony od czasu wej$cia w kontakt ogniowy
z przeciwnikiem;

— wskazanie kolejnej rubiezy obrony.

&5 DELAY
Reference

Unit

Start Time

Mowvement @ OPTIMIZED () DIRECT
Delay Route =]
Cancel Others i NO ) YES |‘
\gnore Boundsry Restrictions =] [+
|S-Eﬂd| |ChE|:;at| |I}&fsult| |Save| |CIEE||‘| |HEIp|

Opracowanie wlasne na podstawie: Scenariusz ¢wiczenia pk. Dzik 15, Archiwum CSiKGW.

Rys. 9. Rozkaz op6zniania Delay w JTLS
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DELAY ROUTE = |
Utility: |Delay Route Ed
Route Location [M]51-25-05.00 018-39-21 4E ]
Strength o7 |x] K3
Earliest Leave Time |Mow| ASAP | ASap bl P (9]
] Muttiple
RouteLocation Strength EarllelstLeave &
Time
R2-27-502M 020...|0.9 ASAP g
R2-10-48.0M 019...|0.8 ASAP
51-48-05.0M 018...|10.7 ASAP
i)

1| [ »]

Opracowanie wtasne na podstawie: Scenariusz ¢wiczenia pk. Dzik 15, Archiwum CSiKGW.

Rys. 10. Formatka pomocnica rozkazu opézniania Delay rute w JTLS

Rozkaz Delay umozliwia wskazanie wielu rubiezy obrony, jednak nalezy pamie-
ta¢, ze wszystkie powyzsze warunki musza by¢ spetnione, aby jednostka zerwala
kontakt ogniowy z przeciwnikiem i przeszla na kolejng rubiez. Jesli ktérykolwiek
z warunkow nie jest spetniony, to jednostka pozostaje na biezacej rubiezy az do mo-
mentu spelnienia wszystkich warunkoéw okreslonych w rozkazie. Ponadto jednostka
moze przej$¢ do opdzniania automatycznie, po osiggnieciu odpowiedniego progu
ukompletowania na skutek poniesionych strat w walce.

Wycofanie

Zadanie wycofania w systemie symulacyjnym JTLS wykonywane jest rozkazem
Withdraw (rys. 11). Rozkaz umozliwia zerwanie kontaktu ogniowego z przeciw-
nikiem i wycofanie si¢ poza zasieg jego Srodkow razenia na wprost. W tym celu
w formatce rozkazu nalezy wskazac tras¢ wycofania, po ktorej jednostka przemiesci
si¢ we wskazane ostatnim punktem trasy potozenie. Dodatkowo, podobnie jak w po-
przednich rozkazach, operator ma mozliwo$¢ wyboru algorytmu przemieszczania
si¢ jednostki podczas wycofania — direct lub optimized. Wycofanie moze odbywac
si¢ takze automatycznie, po osiagnigciu odpowiedniego progu ukompletowania na
skutek poniesionych strat w walce. Ponadto rozkaz Withdraw stosuje si¢ do wyjscia
jednostki z heksa, w ktérym znajduja si¢ inne jednostki, co w konsekwencji spowo-
dowalo spowolnienie lub catkowite zatrzymanie ruchu jednostek w tym heksie.
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&5 WITHDRAW
Reference

Unit

Cancel Others W NO () YES i‘
lgnore Boundary Restrictions ﬂ -

|S-Eﬂd| |Chem| |I}Efault| |53\re| |Cleai| |H‘E||}|

Opracowanie wlasne na podstawie: Scenariusz ¢wiczenia pk. Dzik 15, Archiwum CSiKGW.

Rys. 11. Rozkaz do wycofania Withdraw w JTLS

Marsz

W systemie symulacyjnym JTLS jednostki moga realizowa¢ marsz ré6znymi spo-
sobami. Do wykonania marszu przeznaczony jest rozkaz Move (rys. 12), ktorego
formatka umozliwia odpowiednig konfiguracje zadania. Do najistotniejszych ele-
mentow konfiguracji nalezy:

— wybor algorytmu przemieszczania si¢ jednostki — przy wyborze Direct jed-
nostka przemieszcza si¢ po prostej miedzy wskazanymi punktami trasy; sposob ten
zalecany jest do krotszych tras. Wykorzystujac ten algorytm, jednostka nie omija
przeszkod terenowych, a w momencie ich napotkania bedzie dazyta do ich pokona-
nia, co zamiast skroci¢ czas marszu, moze znacznie go wydtuzy¢. Optimized zaleca-
ny jest do uzywania przy marszach na dtuzsze odleglosci. Uzywajac tego algorytmu,
jednostka sama wybiera dogodna dla niej droge miedzy wskazanymi punktami trasy.
Podkreslenia wymaga fakt, ze jednostka zawsze przechodzi przez wskazane punkty
trasy, bez wzgledu na to, ktory algorytm zostat wybrany;

— dodanie kolejnych tras marszu — do postawionego jednostce zadania do mar-
szu mozemy doda¢ kolejny odcinek marszu do kontynuacji poprzedniego, jednak
nalezy pamietaé, ze system nie modeluje postojow;

— wybor sposobu przemieszczenia jednostki — Single unit — wskazana poje-
dyncza jednostka wykonuje masz administracyjny; Group move — jest marszem ad-
ministracyjnym, grupowym dla wskazanych jednostek, po tej samej drodze z ich
maksymalng predkoscia; Tactical group formation — jest marszem taktycznym,
zgodnie z utworzonym ugrupowaniem, jednostki maszeruja po wlasnych drogach,
utrzymujac wskazang dtugos¢ ugrupowania marszowego. Marsze administracyjne
sa realizowane z maksymalng mozliwa predkoscig w warunkach, w ktorych nie jest
spodziewane oddzialywanie przeciwnika, natomiast marsz taktyczny jest okoto 20%
wolniejszy, ale moze by¢ wykonywany w warunkach spodziewanego oddziatywania
przeciwnika;
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— wskazanie trasy marszu — polega na wskazaniu co najmniej dwoch punktow,
poczatkowego i1 koncowego, lub wskazania trasy szczegdtowej, szeregu punktow,
ktore jednostka powinna przekroczy¢, aby osiggnaé zaplanowane potozenie.

&5 MOVE
Reference | [~]
Lead Unit o] ||
Start Time Now|ASAP|ASAP - |z -
MNew Support Unit |~| |v|
Mew HQ Unit ] [~]
Movement (® OPTIMIZED () DIRECT
HEW or ADD.ON (w0 NEW ) ADD_ON
Cancel Others ® NO ) YES
lgnere Boundsry Restrictions Gl [+
Units to Mowe {_! No Other Units ! Group Move (B TGF Move
Group Unit List Blal (] ©|
Maximum Lag Permittd > lkm )
Destination @ Single Location D Full Route
Destination |ﬂ_ | )
|E‘r&nd| |Cheni(| |I}Efa|.|lt| |Sa\re| |C|E.Ell|

Opracowanie wtasne na podstawie: Scenariusz ¢wiczenia pk. Dzik 15, Archiwum CSiKGW.

Rys. 12. Rozkaz do przemieszczenia Move w JTLS

Waznym czynnikiem przemieszczania si¢ jednostek jest predko$¢ marszu, ktorag
ustala si¢ dla kazdego rodzaju jednostki w trakcie budowy bazy danych scenariusza.
Dotychczas dla pojazdow gasienicowych przyjmowano predkos¢ 30 km/h, dla ko-
lowych 40 km/h. Predkosci te stanowig wyjsciowa wielkos¢ do kalkulacji w syste-
mie symulacyjnym, co oznacza ze predkos¢ ta ulega zmniejszeniu w zalezno$ci od
warunkow prowadzenia marszu, na ktore ztozy¢ si¢ moga takie czynniki jak: rodzaj
terenu, w tym rozne przeszkody i obiekty, rodzaj zadania wykonywanego przez jed-
nostke lub oddziatywanie przeciwnika w roznych formach.

Podsumowanie

Przedstawione zadania modelowane przez system symulacyjny JTLS, zaréwno
w opinii autora, jak i ¢wiczacych, kazdorazowo potwierdzaty szerokie mozliwosci
systemu w modelowaniu zadan bojowych realizowanych przez pododdzialy zme-
chanizowane i pancerne.

Jednakze pomimo tych zalet, system symulacyjny JTLS posiada pewne ogra-
niczenia w zakresie mozliwosci odzwierciedlenia zadan bojowych, wynikajace
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z uogdblnienia, uproszczenia lub niedoskonatosci ich modelowania. Z analiz oraz ba-
dan przeprowadzonych wsrod uczestnikow ¢wiczen dowoddczo-sztabowych wspo-
maganych komputerowo wynika, ze niektére z zadan w systemie symulacyjnym
sa realizowane w sposob odmienny od rozwigzan stosowanych w ¢wiczeniach do-
wodczo-sztabowych na mapach. Konsekwencja takiej sytuacji jest czgsto niesza-
blonowos¢ dziatania, wyrazona w decyzjach podejmowanych przez ¢wiczacych, co
jednoczes$nie ma pozytywny wplyw na rozwo6j wyobrazni operacyjnej wsrod uczest-
nikow ¢wiczenia. Do istotnych ograniczen z perspektywy realizacji podstawowych
zadan bojowych nalezy zaliczy¢:

— brak mozliwosci ujecia w rozkazie do przemieszczenia czasu odpoczynkow
wynikajacych z parametréw danego marszu;

— brak mozliwos$ci prowadzenia obrony przygotowanej na kolejnych zaplano-
wanych rubiezach obrony w toku walki, a jedynie obrong¢ doraznie przygotowana.
Jest to spowodowane konieczno$cia przebywania jednostki w nieprzerwanym statu-
sie obrony w jednym polozeniu przez 8 godzin;

— brak mozliwos$ci prowadzenia natarcia przez pododdziaty, ktorych ukomple-
towanie bojowe spadto ponizej 50% — w tej sytuacji system automatycznie prze-
rywa zadanie i przenosi jednostk¢ w stan obrony. Stanowi to ograniczenie zmu-
szajace ¢wiczacych do podejmowania innych rozwigzan, ktore niekoniecznie bylby
uwzglednione w ¢wiczeniach na mapach;

— brak mozliwosci przejscia jednostki na kolejna rubiez obrony podczas prowa-
dzenia dziatan opdzniajacych, po osiggnieciu wskazanego progu ukompletowania
(w wyniku strat poniesionych w walce). Aby system symulacyjny umozliwit jed-
nostce przej$cie na kolejna rubiez opdzniania, muszg by¢ spetnione jednoczesnie
trzy warunki: wspolrzedne kolejnej rubiezy opdzniania zostaty wskazane, jednostka
walczyta do wskazanego czasu na tej rubiezy oraz osiggneta przewidywang wartos¢
ukompletowania na tej rubiezy.

Wymienione ograniczenia systemu symulacyjnego JTLS $§wiadcza o potrzebie
rozwoju systemu, jednak dostrzegane uogodlnienia modelowania niektorych zadan
nie dyskryminujg systemu z uzycia go w ¢wiczeniach, a jedynie stanowig przyczy-
nek i kierunek jego rozwoju. Jednocze$nie nalezy zaznaczy¢, ze system symulacyjny
JTLS jest ciggle rozbudowywany przez wprowadzenie nowych rozwigzan i dosko-
nalenie juz istniejagcych, co korzystnie wptywa nie tylko na liczbe odzwierciedla-
nych zadan, ale takze na stopien ich urealnienia.

Reasumujac, nalezy podkresli¢, ze mozliwosci systemu symulacyjnego JTLS w za-
kresie modelowania zadan realizowanych przez wojska zmechanizowane i pancerne
w pelni wyczerpuja zakres podstawowych zadan bojowych oraz sg jak najbardziej
przydatne w ¢wiczeniach dowddczo-sztabowych wspomaganych komputerowo.

66



ZADANIA WOJSK ZMECHANIZOWANYCH I PANCERNYCH W SYSTEMIE SYMULACYJINYM JTLS

Bibliografia

Byten S., Sotoducha M., Modelowanie dzialan bojowych w systemie symulacyjnym JTLS,
cz. 1, AON, Warszawa 2016.

JTLS Analyse Guide. JTLS Document 01, Version 4.1.8.0,, Wyd. USA DoD J7, Suffolk 2015.

JTLS Data Requirements Manual, JTLS Document 05, Version 4.1.8.0, Wyd. USA DoD J7,
Suffolk 2015.

JTLS Player Guide. JTLS Document 12, Version 4.1.8.0, Wyd. USA DoD J7, Suffolk 2015.

JTLS Standard Database Description, JTLS Document 14, Version 4.1.8.0, DoD J7, Suffolk
2015.

Materialy szkoleniowe CSiKGW, Archiwum CSiKGW, Warszawa 2008-2016.

Regulamin dziatan Wojsk Lgdowych, DWLad Wewn. 115/2008, Warszawa 2008.

Scenariusz ¢wiczenia pk. Dzik 15, Archiwum CSiKGW, Warszawa 2015.

OPERATIONAL TASKS DESIGNED FOR MECHANISED
AND ARMOURED UNITS IN JTLS SIMULATION
SYSTEM

Abstract

The aim of this publication is to present the JTLS simulation system’s capabilities
of modeling basic combat operations carried out by the mechanised and armoured
forces. The article can be useful to those involved in the preparation and conduct of
Command Post Computer Aided Exercises. Base for the development of the article
was the experience gained and lessons learned from exercises carried out in CSiKGW
from 2008 to the present.

Key words: simulation system, JTLS orders, mechanised forces, armoured forces
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