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SB-Plan
Simuleringsbaserat planeringsstod

Projekt: Teknik, metodik och demonstrationssystem for informationsfusion

(forskningsomrade Spaning och ledning)

| det framtida natverksbaserade forsvaret 6kar antalet
resurser som kan anvandas vid operationer. T ex sa
kommer vi ha tillgang till en stor méngd
sensorplattformar av olika slag som maste styras. For att
underlatta planeringsprocessen kravs det verktyg som
hjalper befélhavare att snabbt komma fram till framtida
handlingsalternativ som ar fillréckligt bra for att |6sa

uppgiften. For att konstruera sadana verktyg tror vi att s k :

mixed-initiative reasoning (se beskrivning pa nasta sida)
och simulering kommer visa sig vara viktiga
komponenter. Genom att utnyttja bade manniskans och
datorns styrkor kommer ett battre slutresultat kunna
uppnas.

Verktygen som vi vill utveckla kallar vi fér SB-Plan,
simuleringsbaserat planeringsstod. Syftet ar inte att gora
system som goér automatisk resursstyrning, utan att géra
verktyg som underlattar den mansklige operatérens
resonerande. Genom att ge befélhavare och operatérer
hjalp att konstruera och utvardera handlingsalternativ
kan planeringsprocessen snabbas upp och ge battre
resultat. Det blir ocksa majligt att snabbt gora
omplaneringar, t ex efter en uppenbar lagesférandring
eller da andringar i fiendens planer upptédcks m h a
”signal” (se nasta sida).

Simulering kan anvandas dels for att visa fér anvandaren
hur utfallet av olika handlingsalternativ kan bli, dels for att
lata datorn automatiskt vardera olika handlingsalternativ.
| bada fallen sa behdéver man minska antalet méjliga
framtida handelseférlopp som maste simuleras. Detta
kan géras genom att anvanda s k Monte Carlo-metoder
och ekvivalensklasser av framtider (se nasta sida).

Verktygen som utvecklas for SB-Plan kan ocksa
anvandas vid distribuerad planering, da anvandare vid
tva olika staber (t ex FHQ och BHQ) tillsammans ska
utveckla en plan for att 16sa en uppgift. Forutom mixed-
initiative kan man i detta fall behéva metoder for att
jdmka mal och planer pa olika nivaer.
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Mixed Initiative Reasoning ar en metodik for integrerat samarbete mellan manniska och
datorsystem i en resonerandeprocess. Genom att parterna kontinuerligt delger varandra sina
intentioner och delresultat skapas majligheter for émsesidigt kritiserande. Om den manskliga
operatdren t ex arbetar med en I6sning pa ett planeringsproblem och datorn genom simulering
upptacker att I6sningen ar omgjlig, sd kan den varna operatéren och eventuellt foresla atgarder. |
vissa situationer kan detta resultera i att initiativet i resonerandeprocessen vaxlar mellan dator och
manniska, darav namnet "mixed-initiative". Syftet ar att utnyttja de respektive férdelarna hos
manniskans kognition och datorers berakningskraft pa ett optimalt satt. Metodiken grundar sig pa en
kombination av forskning fran artificiell intelligens och manniska-system-interaktion.

For mer information om mixed-initiative, kontakta Christian Martenson, cmart@foi.se, 08-5550 3694

Ekvivalensklasser av framtider ar ett
koncept som introducerats av oss for att
minska antalet maojliga framtider som man
maste ta hansyn till vid simuleringar.
Grundidén ar enkel och gar ut pa att om vi inte
kan skilja mellan tva olika handelseforlopp sa
behdver vi inte simulera bada tva. | figuren
visas ett enkelt exempel dar ett fordon kan ta /
tva vagar runt en sjo. Eftersom var sensor ar E
placerad nedanfér sjon sa kan vi inte se
skillnad pa vilken vag som togs. Detta betyder
att de tva vagarna ingar i samma
"ekvivalensklass”, och berakningar kan
snabbas upp. Konceptet kan aven anvandas
vid hantering av hot- och lagesbilder..
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Signal kallar vi vart arbete med att géra en o=

operator uppmarksam pa vilka omraden i en B s
lagesbild som det ar viktigt att kontrollera. 1
Syftet ar att styra operatérens uppmarksamhet == o —H—
till de stallen dar det t ex skett férandringar P L 1=
eller olika delsystem kommit fram till olika
resultat. | figuren visas ett tdnkt exempel, dar
hotanalyser som gjorts klockan 12:00 och
14:00 jdmfdrs och varningsflaggor visas dar
skillnaden ar stor. Skillnader kan bero pa fel i
vara metoder eller pa att fienden har andrat
planer.
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