Automatisk igenkanning av planer i det
framtida forsvaret

Billig och allmant tillganglig framtida teknologi som till exempel forstarkt datorkraft och sma smarta
sensorer skapar utrymme for kraftigt forbattrad informationsdverlagsenhet. For att utnyttja den nya
tekniken stalls det krav pa utveckling av nya metoder for att hantera det snabba och stora flédet
av osaker och motsagelsefull information. Det arbete som beskrivs har ar ett samarbete mellan
projektet "Teknik, metodik och demonstrations-system for informationsfusion” pa FOI och KTH/
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Ett omrade dar den nya tekniken kan leda till en battre
(prediktiv) situationsuppfattning ar planigenkanning.
Planigenkanning handlar om att uppskatta en motstandares
eller en grupp av motstandares mest troliga planer.
Planigenkanning ar en del av hotanalysprocessen dar
heterogena data kombineras med apriorikunskaper i syfte
att ge ledtradar om vad motstandaren kommer att géra inom
den narmaste framtiden. Problemen ar osakra observationer
(krigets dimma), stokastiska utfall av handlingar (krigets
friktioner) och osaker beskrivning av samband mellan
observerade motstandare (modelleringsproblematiken).

Planigenkanningens prestanda ar kraftigt beroende av vilken
information som den har att tillga. Darfér ar metodiken for
insamling av information, sa kallad sensorstyrning, en oerhort
viktig del av planigenkanningen.

Ett resultat, inom projektet, ar ett generellt ramverk for att
sammankoppla planigenkanning och sensorstyrning. En
implementation av ramverket har genomférs och utvarderats.
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En éversiktsbild av samverkan mellan planigenkénning och
sensorstyrning

| det framtida arbetet vill vi gdra den utvecklade metodiken
for planigenkanning mer generell. lgenkanning av beteenden
som styrs av vaga doktriner (terrorister, "andra operationer
an krig”) och dar motstandarna ar rumsligt separerade ar ett

intressant exempel. Sensorstyrning for hognivainformation, dar
planigenkanning ar ett exempel, ar ett forhallandevis ostuderat

omrade. Eftt viktigt mal ar att ta fram effektiva metoder for
férdelning av sensorer mellan spaningsuppdrag.
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Planup pskattning

Stor sannolikhet
Anfall (45% )

Kringgaende Anfall (35%)

Mindre sannolikhet

Fordrojningsstrid (10% )

Ringa sannolikhet

2) Skicka marksoldat till Treholmsforsen
3) Skicka UAV till Treholmsforsen

Sensor
alternativ

Resultat fran planigenkénning kan askadliggéras pa

olika beslutsnivéaer, t. ex. pa kompaniniva. Alternativ

fér sensorstyrning kan genereras automatiskt baserat

pa information om: planuppskattningar, osékerhet i
sensorinformation, vara strategiskt viktiga platser och vara
férmagor.
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