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Varje fordonsopera‘[ér1 har en omvérldskdnnedom. Denna fordndras stin-
digt, som ett resultat av att ny information inflyter, bland annat genom
direkt optisk kontakt, sensordata, kommunikation med andra farkoster
samt information fran trafik- eller uppdragsledare. Omvirldsinformatio-
nen omsitts fortlopande av operatdren, men hans/hennes formaga till
handlande begrinsas av de resurser i friga om information och besluts-
stod som han har till sitt forfogande. Snabba omvirldsforlopp, plattforms-
mandvrering och krav pé forbands- och gruppsamverkan skapar en
arbetssituation som sammantaget stéller mycket hoga krav pa operatdren.
Nya koncept inom sensortekniken, datafusionsomradet och kognitionsve-
tenskapen kan bdde forsvdra och underlitta detta arbete. Detta giller inte
minst om flera plattformar samverkar. Nagra nddvindiga villkor for sddan
samverkan, nidtverksarkitektur och operatorstjianster, har beslysts i en tidi-
gare rapport [2].

Denna rapport lyfter fram tva innovationer till stod for operatorsinterak-
tionen. Den forsta har sin grund i den bristande formagan hos en grupp
operatorer i olika plattformar - som satts samman for ett speciellt uppdrag
- att gemensamt utnyttja de resurser som finns pa plattformarna; speciellt
avses sensorresurser: En operator kan anvinda sensorer som finns pé
andra plattformar men bara sa linge som dessas egna intentioner och
skyddsbehov beaktas. Detta kan bli ett problem och hinder for den strdvan
som finns 1 det ndtverksbaserade forsvaret att sensorer och andra resurser
ska vara tillgingliga for andra dn “dgarna”, och det maste darfor 16sas pa
nagot sitt. Vi presenterar ett forslag till I6sning.

Den andra innovationen bygger pd modernisering av ett gammalt vilként

ledningsbegrepp nimligen OODA-loopen?. Situationsuppfattande, beslut
och handling &r ju faser 1 operatorens beslutscykel, varvid operatéren van-
ligen utnyttjar maskinella funktioner i delar av dessa processer; med
ibland varierande grad av automation. Samverkan kan antas bli léttare ju
battre analogier och forstaelse om den andre som det finns hos de bada
“agenterna” operatdr och maskin. Utgangspunkten 1 detta arbete &r att en
moderniserad OODA-loop, hir kallad uppgiftsagent, kan utgora grund till
denna dmsesidighet. En programvaruomgivning for hantering av upp-
giftsagenter har utvecklats och testats, och vara forsok indikerar att upp-
giftsagenten kan vara anvindbar som en grundsten i ledningssystem pa
plattformsniva. Genom att utnyttja den sdsom en béarande ide, byggd
ovanpa existerande ledningsfunktioner, renodlas kognitiva drag i led-
ningssystemet, och maskinernas beteende blir analoga med méanniskans.
De tekniska rutinerna blir stodrutiner, istillet for att vara centrala. Upp

1) Med fordonsoperator avses forare av fartyg, flygplan eller markfordon samt
andra operatorer med for uppdraget visentliga uppgifter.

2) Viktiga begrepp forklaras i kapitel 7, sida 17.
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giftsagenten har dessutom kunnat anvindas som grundprincip for samver-
kan mellan flera plattformar; den har fordelen att vara allméngiltig och
anvindbar for olika typer av plattformar.

Anvindandet av uppgiftsagenten kan - tillsammans med en agentmodell
och en nétverksarkitektur - ge effektiv integration av sensorerna pa den
egna plattformen, enklare hantering av gemensamma resurser pa en grupp
av plattformar, och forbéttrad interaktionen mellan operatér och maskin.
De praktiska konsekvenserna ar (1) effektivare plattformsledningssystem,
(2) enklare multiplattformsamverkan, och (3) stod for automation av kom-
plexa funktioner i férarmiljon.
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2. Motivering

Resursdelning
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Uppgift-baserat
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Tva skilda motiveringar behovs till de tvA momenten i rapporten. Motive-
ringen till resursdelningsmetoden dr enkel att formulera: Det finns en
inneboende konflikt mellan de bada synsdtten att “Alla plattformsresurser
ska kunna anvéndas av alla deltagare i en forsvarsstyrka” och att “Ingen
annan dn flygforaren/fartygschefen/etc ska bestimma hur hans/hennes
plattformsresurser ska anvindas”. Denna konflikt dr reell 1 det ndtbaserade
forsvaret, och drabbar inte minst plattformar som bér aktiva sensorer
sdsom radar.

Motiveringen till det andra momentet i rapporten, det uppgiftsbaserade
ledningssystemet, kraver ett ldngre resonemang. Detta gors genom att
forst beskriva ett typiskt plattformsledningssystem pa hog abstraktions-
niva, och lyfta fram ett par problem hos det. Darefter gors en jamforelse
med ett ledningssystem som &r baserat pa den foreslagna ansatsen.

En bdrande princip vid uppbyggnaden av ledningssystemet pa plattformar
av typen JAS Gripen har varit att skapa en punkt, eller nod, dir plattfor-
mens olika delsystem mdter varandra 1 logisk/elektronisk mening, och dér
ocksa operatorsinteraktionen moter delsystemen. I denna nod, som i Gri-
pensystemet kallas systemdatorn, utfors manga olika typer av processer,
till exempel operatorsinteraktion, plattformskommunikation, vapenstyr-
ning, telekrig, navigering och flygning. Manga av dem bearbetar sensor-
data eller sensorstyrdata. For alla sddana processer giller att de dr en del
av en stimulus-respons-kedja eller beslutsprocess hos operatdoren eller
nagot delsystem pi plattformen. Med {4 undantag, sésom motmedelsloo-
pen, dr sddana dvergripande stimulus-respons och beslutskedjor ej identi-
fierbara 1 plattformens ledningssystem. Detta forsvérar, enligt vart synsitt,
bade systemintegration och operator-system-interaktion.

Ett uppgiftsbaserat plattformsledningssystem dr uppbyggt kring mekani-
serade beslutscykler och stimulus-respons-kedjor, hir kallade uppgifisa-
genter. Detta arrangemang kallas 1 fortsattningen for uppgiftsansatsen. En
uppgiftsagent dr en mekaniserad och maskinell OODA-loop, dir sjilva
beslutsfattandet - det vill sdga ‘D’ i ‘OODA’ - vanligen har ersatts av en
stimulus-responsmekanism. Den har mélsittning, tydligt orsakssamman-
hang och klara relationer till andra loopar. Fordelarna (se tabell 1) med
uppgiftsansatsen ar att den

» befrdmjar sensorintegrationen for ombordvarande sensorer; En sensor-
uppgift kan ofta behova utnyttja flera sensorer, och den nddvandiga
sensorintegrationen organiseras av en uppgiftsagent;

» baseras pa ett kognitivt begrepp som dr analogt med manniskans egen
beslutscykel i frdga om situationsuppfattning och beslutsfattande [3,4].
Detta underléttar automation av operatdrens arbete och hennes forsta-
else av maskinens arbete.

+ effektiviserar anvindandet av apparater som kan exekvera flera funk-
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tioner parallellt, till exempel flerfunktionssensorer sésom ESA-radarer
och SIS-apparater. Varje sddan funktion dr en egen logisk enhet, med
malsdttning mm. Dock kan den behdva samordnas med liknande funk-
tioner i andra sensorer. Sddan samordning stdds av uppgiftsansatsen.
forenklar samverkan mellan plattformar, eftersom uppgiftsbegreppet ar
plattformsoberoende och plattformsdverskridande. Visserligen tillhor
varje uppgiftsagent en viss plattform, men en uppgiftsagent kan
bestilla en ny uppgiftsagent hos annan plattform. Den kan ocksa
utnyttja ndtverkstjanster enligt FMA-definitionen [5]. Uppgiftsagenter
i olika plattformar kan implementeras pé olika sédtt men dndd samverka
tack vare tydlig nivastrukturering och inkapsling.

Befintlig typ av ledningssystem

Uppgiftsbaserat ledningssystem

Samordnad mod-baserad styrning
av sensorer och delsystem. En
styrmode i taget. Inga identifier-
bara beslutscykler.

Mekaniserade uppgiftsagenter
utnyttjar sensorerna. Parallell drift
av manga uppgiftsagenter. En
mod per uppgiftsagent.

Processer i Systemdatorn (motsv)
kan inga 1 manniska/maskin-inter-
aktioner.

Uppgiftsagenterna arbetar ana-
logt med ménniskans beslutcykel

Operatdren styr sensorerna

Uppgiftsagenten styr sensorerna

Har konstruerats for enstaka platt-
form

Grundas pa plattformsoberoende
begrepp

Tabell 1: Jamforelse mellan ett normalt och ett uppgiftsanpassat
ledningssystem.
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3. Teoretiska grunder

3.1 Operatorsstyrning av delade resurser i sensorniatverk

I detta kapitel redovisas tva innovationer. Den forsta beskriver hur man
med ett regelsystem kan specificera villkor for anvdndandet av de sensorer
och system som finns pé en plattform t ex ett flygplan. Foraren/operatoren
kan pa sa sétt specificera begransningar betrdffande anvindningen av
hans/hennes plattformsburna sensorer. Detta gér han/hon genom att vilja
en sensorhanteringspolicy, formulerad som en Sensor Management
Policy, SMP. Externt genererade uppgiftsbestéllningar, det vill sdga
bestillningar av uppgifter som kréver sensormedverkan och som genere-
rats utanfor plattformen, kontrolleras gentemot den valda SMP-policyn,
varvid uppgiftsbestillningarsom inte kan accepteras, forkastas. Varje upp-
giftsbestédllning som accepteras leder till skapandet av en uppgiftsagent.
Den sensoransvarige plattformsoperatoren kan 14tt byta SMP-policy
under uppdragets géng; det finns ett antal fordefinierade SMP-policies att
vilja bland.

Generellt sett, kan varje sensor utnyttjas av manga olika subsystem pa
plattformen, och varje subsystem kan utfora olika typer av funktioner pa
den. Flera sddana funktioner utnyttjar sensorn under mycket korta inter-
mittenta tidsintervall. Av flera skil dr operatoren forhindrad att detaljstyra
dessa forlopp; han/hon méste istdllet lita till systemens egna schemaldgg-
ningar och detaljanpassningar. Detta giller for sdvél internt som externt
initierade uppgiftsbestillningar, och idén med SMP utgor darfor ett for-
béttring dven for den interna anvindningen av plattformssystemen. En
central drivmekanism héller reda pd alla individuella uppgiftsagenter, {or-
delar resurser till dem och kommunicerar med operatéren/operatorerna. |
dagens operativa plattformar, t ex JAS, kustskorvetter, finns en motsva-
rande drivmekanism.

Négra kdnnetecken for SMP-policyn ar att

» den beskriver logiska villkor for anvindandet av separata sensorer;
sadana villkor dr enligt [7] nddvédndiga for all maskinell datafusion;

+ savil internt som externt initierade uppgiftsagenter provas kontinuer-
ligt mot den gdllande SMP-policyn. SMP utgors av en regeluppsittning
som specificeras vilka typer av uppgifter som far genomforas. Icke
accepterade uppgiftsagenter forkastas; eventuellt gors aterremittering
till bestéllaren. Exempel pd SMP ges i figur 1.
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Forutsittning: En Gripen-forare befinner sig pa spaningsuppdrag.
Hans aktuella SMP sdger att (1) IRST-sensorn kan anvéndas for externa
bestdllningar upp till 30% av tiden, samt att (2) radarn endast far anvin-
das i en sektor som definieras av ett jordfast spaningsomrade, och dir
endast i ett begransat frekvensband; hogst 20% av tiden far spenderas i
externa uppgifter. Viss ledig kapacitet finns i IRST-sensorn. En operator
pa ett fartyg fran samma styrka vill gora noggrann inmétning av ett
flygmal, men fartyget har en SMP som pabjuder radartystnad.
Operation: P4 fartyget upprittas en uppgiftsagent for spaning mot
maélet. Denna sénder via radio en bestdllning om malinmétning till
omkringliggande plattformar.

Resultat: P4 flygplanet tas bestillningen emot, filtreras och omvandlas
till en uppgiftsagent som anlitar IRST-sensorn for passiv baringsinmét-
ning; radarn kan ej anvidndas eftersom malet for stunden befinner sig 1
flygplanets radartysta sektor. Baringsdata sinds tillbaka till fartyget for
vidare behandling.

Formell notation: Matematisk logik. Intervaller uttrycks med [min,
max]. Sektorvinklar skrivs 1 grader, frekvenser i GHz, sensorlast i pro-
cent av tiden, jordfasta cirklar i latitud, longitud och radie.

Formella specifikationer:

SMPy,iye = [sector(radar)n[0,360] =0)]

SMPyg,, = [(carrierfrequencyn[0.1,1]=01) [
(geoarea_radarn[lat,long,radius]=0)] U [(source=external) []
(load(radar)<20) U (load(IRST)<30)]

Figur 1. Exempel pd situation med tva samverkande plattformar, ett
flyg och ett fartyg. SMP (Sensor Management Policies) be-
skrivs for bada plattformarna, i verbal och matematisk/lo-
gisk form. Fartyget bestdller en mdtuppgift hos flygplanet.
Bestdllningen filtreras i flygplanets SMP och omvandlas till
uppgiftsagent. Operatoren kan byta SMP ndr som helst. Den
formella specifikationen tillgodoser kravet pa konsistent
och entydig hantering av uppgifisbestdllningar [6].

Nedan foljer titel och sammanfattning for en mera utforlig uppsats [6] om
denna teori.

Abstract: Operator control of shared resources in sensor networks
An approach for distributed decision making in autonomous but cooperat-
ing platforms is presented. The approach solves a potential conflict that
arises when a network based resource sharing principle is applied for

-10 -




FOI-R--0932--SE I OI
TOTALFORSVARETS
FORSKNINGSINSTITUT

mobile platforms where the operators require full access rights to their
sensor resources. Reasons for external usage of platform sensors range
from the individual operators need for situation awareness, to large-scale
operational picture information acquisition. The fact that modern sensor
devices may have a multifunction capability, that allow many simulta-
neous tasks, emphasizes the need for a high-level policy for sensor man-
agement that satisfies the requirements of the sensor owner. The idea
applied here is to formulate the coincidence of a sensor management pol-
icy and external task requests as a constraint satisfaction problem. The
task concept used is based on well-established theories for opera-
tor/machine interaction and data fusion.

3.2 Uppgiftsbaserade ledningssystem for samverkande plattformar

Utgangspunkten for denna innovation ar en moderniserad syn pd OODA-
loopen, pa ett séitt som kallats “the basic loop of human action” [4]. Den
bygger pd antagandet att allt arbete péd enskilda och samverkande strids-
plattformar ingar i ndgon beslutscykel. En OODA-loop - eller beslutscy-
kel - &r cyklisk och innehaller en stimulusfas, en beslutsfas och en
handlingsfas. Den utgor ett litet delsystem i sig sjélv, sétillvida att den har
eget mal, komponenter, resurser och kontrolldel. Alla typer av processer
pa plattformen antas inga i en beslutscykel. Den kan vara mer eller mindre
tempordr, mer eller mindre specifik och mer eller mindre omfangsrik. I
det foljande anvinds en agentmodell for att beskriva denna struktur.

Det finns tre typer av agenter ombord pé varje plattform, nimligen opera-
torer, en plattformscentral och delsystem t ex sensorer; se figur 2. Dessa
agenter ar utférande agenter. Dessutom finns ett antal uppgifter som skall
utforas, organiserade i uppgiftsagenter. En OODA-loop kan ha en repre-
sentation, det vill sdga uppgiftsagent, i en eller flera av de utférande agen-
terna. Detta innebér att en uppgift kan skotas av t ex operatoren, utan att
maskinen/plattformen kdnner till den, och vice versa. De olika aktorerna
kan ha varierande kunskap och kunskapsrepresentation av omvirlden, och
en OODA-loop som édr representerad hos flera aktorer har en unik repre-
sentation hos var och en av dem. OODA-loopen realiserar teoretiska
modeller for Situationsuppfattning [3], se figur 3, och Cognitive Science
Engineering [4], se figur 4. Analogin mellan teorin for situationsuppfatt-
ning och den géngse teorin for datafusion [9], se figur 5, innebdr att situa-
tionsuppfattningen ocksa kan beskrivas sdsom mental datafusion [7].

-11 -
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Operatorsagenter Fusionsagent Sensoragenter

0 00 o .o o .

0 L]
S (A
uppgiftsagenter

Figur 2. Olika exekveringsagenter (pd samma plattform) kan be-

handla samma beslutscykel, men denna har en unik repre-
sentation i varje agent.
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Figur 3. Utdrag frdn beskrivning av situationsuppfattning, frdan

[3]). Endast maldrivna faktorer dr medtagna.
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Figur 4. “Basic loop of human action”. Frdn en beskrivning

av CSE, [4].
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| Level 4. Process Refinement. |
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| Level 2. Situation Assessment |
/]\ Objects Situationsi/

| Level 1. Object Assessment |
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| Level 0. Sub-object Assessment |

1\ Measurements Signals \l/

Figur 5. The revised fusion model, [9]

Uppgiftsansatsen innebdr att

* ett antal agenter ombord pé plattformen - sdsom “plattformscentralen”
och vissa sensorer - kan sjélvstindigt exekvera uppgiftsagenter. Aven
varje operator kan ségas vara en agent som exekverar uppgiftsagenter;

+ uppgiftsagenten dr en identifierbar, kognitiv och i tiden avgransad upp-
gift innehallande minst en operation av typen sensorhantering, besluts-
fattande eller styraktion;

» en uppgiftsagent dr sjdlv en agent som kan anlita resurser sisom senso-
rer, fusionsagenter, vapensystem med mera;

* varje process hos varje delsystem pé plattformen ingar i eller styrs av
en uppgiftsagent;

» uppgiftsagenterna har en hierarkisk struktur, dar malet for en uppgift
kan ha bestdmts av en annan, och dir separata sensorfunktioner kan
utgdra egna uppgifter;

* varje instans av en uppgiftsagent har begransad livslingd;

« varje interaktion mellan operatér och maskin ingar i eller initierar en
uppgiftsagent;

* varje uppgiftsagent har genererats antingen av en operatdr, annan upp-
giftsagent eller delsystem péa plattformen.

Nedan foljer titel och sammanfattning for en mera utforlig uppsats [8] om
denna modellansats.

Abstract: Task management in sensor-provided operator platforms
An agent architecture for modelling of operator controlled platform inter-
action is presented. The approach accounts for distributed decision mak-
ing in autonomous but cooperating operator guided mobile platforms.
Each platform has a kernel which interacts with operators, sensors and
other platforms. In platform-operator interaction, the agent model facili-
tates task management and automation control. For platform-platform
interaction, a solution is proposed concerning the conflict between
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@FO' FOI-R--0932--SE

TOTALFORSVARETS
FORSKNINGSINSTITUT

resource control and resource sharing in a network. In platform-sensor
interaction, a buy & sell model is applied. The agent architecture concept
is based on well-established theories for operator situation awareness,
cognitive systems engineering and data fusion.
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4. Praktiska konsekvenser

4.1 Ledningssystem pa plattformsnivin

Som sagts 1 avsnittet “Motivering” underlittar Uppgiftsansatsen dels utfo-
randet av uppgifter pa en enskild plattform, dels samkdrningen av uppgif-
ter pa olika plattformar. Det forra beror pé att bade operatéren och
maskinen anvdnder samma kognitiva begrepp och att uppgiften istéllet for
apparatmandvreringen sitts i fokus, det senare beror pé att samma kon-
cept ateranvands pé olika plattformar.

Uppgiftsansatsen kan inforas i befintliga plattformssimulatorer pa tva
olika sitt. I det forsta utforandet byggs befintliga ledningssystem om sa att
uppgiftsagenten blir huvudalgoritm, sdsom gjorts i datafusionsnoden
(DFnoden) [2]. Detta innebér stora ingrepp i existerande ledningssystem
och simulatorer. I det andra utférandet skapas - ovanfor plattformsnivan -
en ny applikationsniva (superplattformsnivd) som hanterar uppgiftsagen-
ter bade inom och mellan plattformar, se figur 6. uppgiftsagenter som
berdr mer dn en plattform hanteras pa denna overliggande niva. Varje
enskild plattform kan generera sidana multiplattformsuppgifter. Realise-
ringen av uppgifter pa plattformsniva kan antingen goras med uppgiftsa-
genter (sdsom 1 DFnoden) eller pé sitt som redan implementerats i
simulatorn/plattformen. Fordelen med superplattformsnivén &r att en sér-
skild niva inréttas for att driva tjénster och beslutsstdd som omfattar flera
plattformar. Befintlig operatorsinteraktion frikopplas ddrmed fran nat-
verksuppgifterna, vilket renodlar designen, forenklar konstruktionsarbetet
och underldttar inldirningen av nya beslutsstdd. Superplattformsniva kan
integreras med N-kérnan [5].

Se ocksd avsnittet “Framtida arbete” nedan.

superplattformsniva

granssnitt &

granssnitt & C
transformation

granssnitt & C
transformation

transformation

plattform plattform plattform

Figur 6. Data och uppgifter som berér samverkande plattformar kan
hanteras pa superplattformsnivan, som hanterar all platt-
formsinteraktion. Uppgiftsansatsen utgor designprincip pd su-
perplattformsnivan.

-15 -
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4.2 Resurssamverkan i nitverk

I ett ndtverksbaserat forsvar dr det en naturlig princip att befintliga resur-
ser kan anvédndas av alla som behdver dem. Denna princip ar emellertid
mindre 1dmplig om resursanvindningen innebir en risk for den plattform-
senhet dér resursen &r lokaliserad. For att hitta en 10sning pa denna pro-
blematik bor tilldtna resursanvindningar specificeras sa att de kan
anvindas for att gallra - eller filtrera - externa bestdllningar av resursan-
vandning. Exempelvis kan en radar pa ett flygplan anvéndas av icke-
ombordpersonal bara om sensoransvarig operator (ofta flygforaren) har
tillatet det. Den ansats som redovisas i [6] indikerar en praktisk metod att
hantera denna problematik.

4.3 Koalitionsoperationer

I internationella koalitionsoperationer forekommer plattformar frén olika
nationer. Dessa plattformar maste kunna samverka med varandra. Tek-
niska minimikrav méste da stdllas pa de ingdende plattformarna, bland
annat att de transmissionsmaéssigt kan kommunicera med varandra. Dess-
utom krdvs en kunskap hos varje medverkande enhet om vilka resurser,
mal och begriansningar som finns hos varje annan naraliggande enhet, for
att ett samordnat framgangsrikt upptraddande skall kunna dga rum. En f6r-
utsédttning for att ett mera dmsesidigt kunskapsutbyte skall kunna paborjas
ar ett gemensamt sprak. Ett sddant kan skapas i en agentarkitektur pa det
sdtt som beskrivs 1 uppgiftsansatsen [§8]. Bland annat kan det beskriva
plattformens egna resurser, méal, begransningar, beslutsmdjligheter, med
mera pa ett sddant sitt att denna information kan spridas till varje 6vriga
enheter. Detta forenklar hanteringen av samverkan och ledning 1 gemen-
samma insatser. Spraket kan ocksa utnyttjas for att lata nytillkomna platt-
formar intréda eller &ndra sitt beteende i redan etablerade
plattformsgrupper. Liknande koncept har foreslagits och utvecklats bland
annat i DARPA-ledda projekt [10].

4.4 Automation i farkostmiljo

Automation innebdr att en maskin tar ver vissa uppgifter fran en opera-
tor. I en komplex forarmiljo ar automation en nddvéindighet vid manga
apparathanteringar. Det kan ocksa vara viktigt att foraren kan ta tillbaka
en automatiserad funktion, eller kanske bara till en viss grad (automa-
tionsgrad). Automation av en funktion innebir alltsa att maskinen tar Gver
denna funktion. Om man antar att alla funktioner 1 en férarmilj6 ingér i en
uppgiftsagent, och att maskinen har en representation av varje sadan loop,
kan den ta 6ver hela eller delar av ansvaret for denna loopen. Villkoret ér
att det finns interaktionspunkter och -sétt dir de badda agenterna kan inter-
agera med varandra.

-16-
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5. Viktiga begrepp

Cognitive Science
Engineering

OODA-loop

Resursdelning

Uppgiftsagent

NBF

Situationsuppfatt-
ning

SMP

Tjanstebegreppet

En teori som har utvecklats av professor Eric Hollnagel vid Linkdpings
Universitet, se [4].

Ett historiskt begrepp inom ledningssystemomréadet, som innebar att alla
faser (Observe Orient Decide Act) i minniskans beslutsfattande gavs ett
samlingsnamn [1]. Anvdnds ocksa som beteckning pa enstaka ‘instanser’
av beslutscykler.

En problematik som har aktualiserats i NBF-arbetet inom det svenska for-
svaret. Principen &r att alla resurser skall kunna utnyttjas av alla som
behover dem.

En mekaniserad, maskinellt exekverbar analogi till OODA-loopen, dir
sjdlva beslutsfattandet mer eller mindre har ersatts med en stimulus-
respons-kedja.

Det NiatBaserade Forsvaret.

Situation Awareness, En teori som har utvecklats av Mica Endsley, se [3].

Sensor Management Policy. Principer och tekniker for sensorstyrning,
baserade pd sensorerna enskilda prestanda. Anges vanligen per plattform
(flygplan, fartyg, markfordon).

Ordet tjénst anviinds 1 NBF-arbetet pa de mest skilda foreteelser och tolk-
ningen skiftar avsevdrt. Pa grund av termens centrala position inom for-
svaret dr en diskussion dirfor motiverad. Denna har bade hermeneutiska
och praktiska aspekter.

Forst presenteras en svensk tolkning, sedan en engelsk tolkning av ordet
“service”. Direfter presenteras nagra aktuella alternativa tolkningar av
begreppet inom NBF-arbetet, och sist gors jimforelser och slutsatsdrag-
ningar.

Ur Nationalencyklopedien (NE) hamtas:

“tjanst saknar som fackterm internationellt antagen definition, men defi-
nieras 1 Sverige som en kedja av handelser eller aktiviteter i vilken en
kund interagerar med ett tjdnsteforetags medarbetare (eller tekniska hjélp-
medel 1 form av t.ex. bankautomater) 1 syfte att tillgodose vissa behov.
Tjanstens kvalitet paverkas ofta av kundens (eller andra kunders) age-
rande (t.ex vid en sprakkurs). Tjinsten dr ett erbjudande som till skillnad
frdn en vara inte inbegriper dverldtande av dganderitt och ofta dr immate-
riell, varfor den inte kan lagras eller transporteras. Tjinsten “finns” inte
forrdan den upplevs av kunden, och det dr vanligt att produktion, leverans
och konsumtion av en tjénst sker samtidigt.”

-17-
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Den engelska termen service har enligt Thesaurus-funktionen i doku-
menthanteringsprogrammet Framemaker (FRA) tre betydelser., se tabell

2.
Nr |Betydelse Synonymer Naéraliggande bety-
delse
1 |the quality of being |use, account, advan- |adaptability, availabi-
appropriate or valua- |tage, applicability, lity, benefit, efficacy,
ble to some end appropriateness, avail, | profit, value, worth
fitness, relevance, ser-
viceability, useful-
ness, utility
2 |the performance of  |action, combat active duty, duty och
military duty in war- fighting.
time and especially in
a combat zone”
3 |aspecial privilege favor, courtesy, dis-
pension, indulgence,
kindness

Tabell 2: Tre tolkningar av begreppet “service” enligt Thesaurus-funktionen
1 Framemaker.

De tolkningar som forekommer inom NBF (NBF) ér att en tjdnst ar
endera av

* A. en funktion som kan finnas 1 ett distribuerat dataprogram. Exekve-

ringen av en sddan funktion kan goras pa godtycklig processor i nétver-
ket.

« B. ett ting, som kan anvindas i ett krig, t ex en korvett, en UAV, ett for-
don etc. Hir kan dven trupp inkluderas.

» C. en funktion (baserad pa IT eller annan teknologi) som en operator i
forsvaret har tillgéng till.

En jamf6relse mellan NE och NBF visar att tolkningen NBF:B inte stim-
mer med NE:s tolkning, eftersom en tjdnst enligt NE inte 4r en vara.

Vid en jimforelse mellan FRA och NBF framgar att NBF:A-C alla dr kon-
sistenta med FRA:1. FRA:2 och FRA:3 ir inte tillampliga.

Slutsatsen blir att endast tolkningarna NBF:A och NBF:C inte ar inkonsi-
stenta med definitioner i andra kéllor.

Maskinell representation av en beslutscykel eller OODA-loop.

- 18-
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6. Framtida arbete

Deluppgifter

Onskade effekter

Problem som ska
losas

Genomforande

Det framtida arbetet inriktas mot att utvirdera nyttan av de teoretiska
ansatserna genom att prova dem 1 praktiken. Hér presenteras projektmal-
sdttning med delmal och genomf6randeplaner.

Utveckla befintlig datafusionsnods agentmodell, resurshantering, sensor-
modeller, programvaruarkitektur och operatorstjdnster sé att de kan
anviandas for utvirdering av

* SMP-policyn

 sensorutnyttjande

* metod for mélklassificering

» nitverksorienterade plattformsledningssystem

* tjdnster och beslutsstdd for samverkande plattformssystem

+ metodik for plattformsinteraktion i koalitionsoperationer

» automationseffekter i forarmiljéer

Projektet efterstrivar foljande effekter:

» Bittre mgjligheter till resursdelning for samverkande plattformar
 Effektivare sensorutnyttjande

 Bittre mgjligheter till malklassificering

» Temporal omvirldspresentation

+ Forbittrade samverkansmojligheter for plattformsoperatorer

+ Stod for ledning av koalitionsoperationer

» Hogre automationsgranularitet

* “Ingen Gripen-forare kommer att tilldta att ndgon annan anvénder hans
radar’;

 Bristande integration av radar, IRST, ESM-sensor hindrar ett effektivt
sensorutnyttjande;

* Metoder for mélklassificering saknas;

 Stdd for prediktion och aktionstid-hantering saknas;

» Nitbaserade tjdnster avsedda for plattformsoperatorer saknas;

* MaAnga hinder for samverkan mellan plattformar frén olika nationer i
koalitionsoperationer;

» Stdd for gradvis overforing av funktioner mellan operator och platt-
formssystem saknas.

For att utvirdera de foreslagna ansatserna har de - som ett forsta steg -
implementerats i en datafusionsnod (DFnod), baserad pd C++-miljo, var-
vid en objektorienterat programmeringsansats och en nivdindelad pro-
gramvaruarkitektur har tilldmpats [2]. Avsikten med DFnoden har varit att
utveckla och utvirdera algoritmer och arkitekturer for datafusion och sen-
sorstyrning for plattformsoperatorer. Arbetet skall i fortsdttningen styras i
riktning mot den angivna utvarderingen. Nésta steg géller utviardering av
ovan angivna moment (se Deluppgifter). Detta kan gdras genom att
utnyttja ndgon existerande plattformssimulatorer (fraimst for flygplan och

fartyg).
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@FO' FOI-R--0932--SE
TOTALFORSVARETS

FORSKNINGSINSTITUT

En mojlighet dr da att komplettera en befintlig simulator med objekt,
byggprinciper och beteenden som baserats pa uppgiftsansatsen, 1 avsikt
att kunna implementera och utvirdera vara moment i en befintlig simula-
tor.
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