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1 Inledning

Med hjilp av den simuleringsmodell som finns beskriven i denna anvéndarhandledning
samt underlag som beskriver den aktuella hotrobotens uppbyggnad kan telekrigduellen
mellan en laserstyrd robot och ett fartyg simuleras. Anvindarhandledningen beskriver hur
scenarier matas in och kors i simuleringsmodellen samt hur resultaten kan presenteras.
Tanken ér att anvindaren med hjdlp av denna handledning och med begrinsade krav pa
forkunskaper skall kunna mata in onskade parametrar och genomfora simuleringar for ett
givet hotrobotsystem. Handledningen, som beskriver tdnkbara generiska telekrigscena-
rier, dr inte hemlig i sig. Forst ndr aktuella systemdata for roboten, fartyget och tele-
krigutrustningen fors in blir anvéindarhandledningen hemlig.

Simuleringsmodellen dr utvecklad vid institutionen for Telekrigvdrdering vid FOI i
Linkoping inom FoT-projektet Teknisk hotsystemvérdering och projektet Sjorobothotet,
finansierat av HKV via FMV. Projektet har bl.a. till uppgift att bygga upp onskad kun-
skap om aktuella hotrobotar i omvérlden vad géller funktion, prestanda och eventuella
svagheter 1 sdvil stord som ostord miljo. Ett led 1 detta arbete ar att utveckla simulerings-
modeller som beskriver aktuella duellscenarier s noggrant som mojligt.

Tidigare har anvéndarhandledningar for DSimRRu/UNIX, DSimRRu/Windows NT,
DSimRRo/Windows NT och DSimIRu/Windows NT samt en provisorisk anvandarhand-
ledning DSimSSo/Windows NT givits ut. Foreliggande anvédndarhandledning for
DSimLAu avser en underljudsrobot med lasermélsdkare. DSimLAu 4r avsedd att koras
pa Windows XP, uppdatering av 6vriga DSim-modeller till Windows XP planeras.

I den utbildningsversion, som till vardags bendmns DSim, har man inte tillgang till alla
de parametrar och funktioner som finns i modellen. Genom inférande av grundscenarier
har ett begrdnsat antal parametrar gjorts tillgdngliga for att 1 forsta hand genomfora en
utbildning av luftvirnsledare i att anvinda lasermotmedel i1 duellen mellan en robot och

ett fartyg.

I kapitel 1 beskrivs till att borja med vad ett scenario &r samt vilka grundscenarier som
finns. Detta foljs av en dversiktlig beskrivning av de program som har anvénts i skapan-
det av simuleringsmodellen. I kapitel 2 ges en presentation av modellen och i kapitel 3
finns en instruktion i hur man som anvindare startar och kor en simulering. Dérefter
kommer i kapitel 4 en beskrivning av hur ett nytt scenario kan séttas ihop.

Bésta sittet att snabbt ldra sig programmet &r att Oppna scenario 1 och sedan mata in
parametrarna enligt Bilaga A Scenario 2 och kontrollera att bomavstindet blir det an-
givna. Genom att fortsitta med scenario 3 pd motsvarande sitt kommer anvéndaren att
behérska programmet inom en timma.
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1.1 Scenarier

Simuleringsmodellen innehéller tre grundscenarier. Dessa dr utarbetade dels utifrdn
stridstekniska och i viss man taktiska regler, dels utifran simuleringsmodellens tekniska
mojligheter och begriansningar samt som ett pedagogiskt hjilpmedel. Tanken ar att en
anvandare utifrdn grundscenarierna skall kunna sétta upp egna scenarier utan att varje
gang behova bygga upp dessa frdn grunden. Nedan foljer en Gversiktlig beskrivning av
grundscenarierna. Dérefter beskrivs overgripande vilka funktioner som normalt &r intres-
santa att paverka da ett nytt scenario byggs. For detaljerade beskrivningar av grund-
scenarierna och deras parametrar se Bilaga B och Bilaga C.

1.1.1 Grundscenario 1-3

Standardhotet bestar av en robot med lasermélsdkare. Syftet med DSim dr att kunna stu-
dera situationen dir man med mandver och motmedel motverkar den inkommande robo-
ten pé avstdnd upp till 20 km. I simuleringen studeras endast duellen mellan ett fartyg
och en robot.

Det som skiljer grundscenarierna 4t dr de taktiska forutsdttningarna. Referensfartygets
motmedelsinsats i de olika fallen varierar. Nedan ges en kort beskrivning av de tre olika
scenarierna i sina grundutforanden.

Scenario 1 Ostort scenario dér fartyget forsoker undkomma hotet med enbart
manover.

Scenario 2 Fartyget forsoker med hjélp av mandver och en sldpad storséndare att
avhaka den inkommande roboten.

Scenario 3 Fartyget forsoker med konstant kurs och fart att avhaka den inkom-

mande roboten med en falld storsdndare

1.1.2 Vad kan &ndras i ett scenario?
Nér man sétter ihop ett scenario kan olika héndelser initieras pa

e simuleringstid (virdet 1000 sekunder anvénds for att avaktivera en funktion)
e simuleringsavstind (virdet 0 meter anvinds for att avaktivera en funktion)
e varning frin laservarnare

Dessutom kan en tidsfordrojning lédggas till for att simulera fordrojningstider i systemet
och/eller hos operatorerna.

I modellen kan fartygssignatur (lasersignatur), samt kurs- och fartdndringar véljas liksom
olika motmedelsinsatser (EA, Electronic Attack). Roboten kan i princip inte paverkas
sandr som pa tre parametrar. Nedan ridknas Oversiktligt de olika fartygsmandvrarna och
motmedlen upp, samt hur manga som kan initieras av varje sort, for att i detalj veta vilka
funktioner och parametrar som finns, se Bilaga A.
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Fartygsmanover
e  kursdndring, Sst
e fartindring, 1 st

Fartygets motmedel
e slipat/fillbart skenmal, 1st

Omvirld
e  vindriktning
e vindstyrka
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1.2 Simuleringsprogram

Simuleringsmodellen &r skriven i simuleringssprdket Advanced Continuous Simulation
Language, ACSL, och programmet ACSL Graphic Modeller, ACSL/GM. Resultatet fran
duellsimuleringarna presenteras med hjélp av programmet AFE, Advanced Front End.
Nedan foljer oversiktliga beskrivningar av ACSL/GM och AFE.

1.2.1 ACSL/GM

ACSL/GM ir ett grafiskt simuleringsverktyg som stodjer konstruktion av modeller med
hierarkiska modellstrukturer. Som exempel dr simuleringsmodellen for DSimLAu byggd
1 olika nivéer, dér den dversta nivan visar robotsystem, laserbelysare, méalblock och om-
vérldsblock, se Figur 1.1. Observera att bilderna pa robot och fartyg bara dr symboler for
robot- respektive fartygsblocket i modellen.

5 ACSL/Graphic Modeller - [handled.gm]

%0 Fle Edt Wiew Browse Blocks Smulsts Window Help

D6 »|%|0] S| &[]0 ¢

Missile

Environment definitions

This model simulates @ missie system.

Wind spesd= 5.0 mds The missile iz 2 sem-active laser quided
it to surface bomb

“wiind direction = 10.0 deg
wIND

=

Target

< b3
Left-click to select. Shift-left-drag to move. Right-click far menu. UM

Figur 1.1. Oversta nivdn med robotsystem-, laserbelysare-, mdl- samt omviirldsblock.
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F ACSL/Graphic Modeller - [handled.gm]

o File Edit View Browse Blocks Simulate Window Help
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‘wiind seeker

éllECl\Dn

<

|3

<

Left-click to select. Shift-left-drag ko move. Right-click for menu.

=
B

Figur 1.2. Underliggande nivd i robotsystemet.

For att ga ned en niva i ett block dubbelklickar man med musen pé det objekt som man
Onskar studera narmre. Figur 1.2 visar den underliggande nivén i robotblocket i Figur 1.1.
Genom att dubbelklicka pé objekt i ldgre nivder kommer man till slut ner till den nedersta
nivén dir implementeringen av programkoden finns. Dessa bilder finns inte med i DSim

utan dir arbetar man enbart i AFE.

10
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1.2.2 AFE

AFE (Advanced Front End) ar ett program som anvinds for att presentera det som sker 1
simuleringsmodellen. I AFE kan anvidndaren forbereda simuleringen genom att vilja
olika scenarier och dndra parametrar i scenarier. Presentationen kan startas, stoppas och
ateruppspelas, samtidigt som simuleringsresultatet visas i scener och grafer ddr anvéanda-
ren kan studera vad som hander under simuleringen. Grundbilden i AFE visas i Figur 1.3.
Detaljbeskrivning finns i kapitel 3.

Ascenariod.SIM]

Flle Smulstion Replay Tools Configurs ‘indow 7

DEE ? 2 B2E0E 8

LogP (dB) LogP (dB)

Firished. .. xte:3508.4 zme;:-2886.9 pov: 10529.3

Figur 1.3. Grundbild i AFE.

11
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2 Modellbeskrivning

I detta kapitel beskrivs systemprincipen for hotrobotsystemet samt simuleringsmodellens
uppbyggnad.

2.1 Systemprincip

Laserbelysare har anvénts sedan Vietnamkriget for att 6ka precisionen hos glidbomber,
robotar och artillerigranater. 1 detta avsnitt beskrivs systemfunktionen for ett
laserbelysarsystem med en laserstyrd robot. Principen &r enkel: en laser belyser mélet och
sedan styr roboten mot den reflekterade laserfldcken.

2.1.1 Laserbelysare

De lasrar som anvédnds for belysning dr i1 de flesta fall pulsade Nd:YAG-lasrar.
Belysarlasrar har hog effekt och en mycket smal laserlob. Manga plattformar anvénder
samma laser for avstdndsmédtning och malbelysning. Belysaren och den vapenbirande
plattformen behover inte vara densamma. Ett flygplan kan béra och félla den laserstyrda
roboten och ldmna omradet samtidigt som ett annat flygplan utfor belysningen. I denna
modell kan belysaren sitta pd ett flygplan, ett fartyg eller en hovrande helikopter.

2.1.2 Malsoékaren

Malsokaren Oppnas vid fdllning och detekterar all inkommande stralning inom
malsokarens synfilt. Lasersokande robotar har kvadrantdetektorer i malsdkaren, se Figur
2.1. Dessa fungerar sa att roboten styrs mot tyngdpunkten av den mottagna
laserstrlningen.

Figur 2.1. Princip for laserbelysarsystem. [A]

Vid fillning pd stora avstdnd &r roboten ostyrd efter separation fran den bérande
plattformen tills dess att den nas av reflexer fran det belysta malet och den kan borja
styra. Detta innebdr att roboten méste hamna inom det konformade omréddet i Figur 2.1.
Konens riktning och storlek varierar under tiden och beror av det belysta maélets
egenskaper och riktningen till belysaren.

12
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2.1.3 Motmedel

Ett laserbelysarsystem skulle kunna vilseledas genom att skapa skenflickar for den
laserstyrda roboten att styra mot, se Figur 2.2. For att detta skall lyckas krdvs en flexibel
laser som kan replikera den belysande laserstralningen.

Figur 2.2. Vilseledning av laserbelysarsystem.[A]

13
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2.2 Simuleringsmodellen

Modellen simulerar duellen mellan en robot och ett fartyg fran féallning till dess att
fartygets mittpunkt befinner sig tvérs roboten. Robotens fallningspunkt ligger pa z-axeln i
ett jordfast koordinatsystem, se Bilaga A. Madlets position anges relativt origo i det
jordfasta koordinatsystemet. Resultatet av simuleringen ges i form av det sfériska
avstandet mellan fartygets och robotens mittpunkter da simuleringen avslutas. Dessutom
kan koordinaterna for var i fartygets malbox som roboten triffar utlisas som en
indikation pa skrovtraff.

De parametrar som kan éndras av anvdndaren ligger lagrade som konstanter och dessa
kan dndras fore en simulering, dock ej under en simulering. Bilaga A och Bilaga B
beskriver ndrmare vilka parametrar som finns i modellen och var i modellen de aterfinns.

2.21 Blockindelning

Simuleringsmodellen har en hierarkisk struktur och dr indelad i fem huvudblock:
hotrobot, referensfartyg, berdknade signaturer, laserbelysare och omvirld, se Figur 2.3.

BERAKNADE
SIGNATURER

X

I | ][ ow

MANOVER

MOTMEDEL

Figur 2.3. Blockindelning

2.2.2 Hotrobot

Blocket dr i princip uppdelat efter robotens olika delar i form av underblock for
aerodynamik, kinematik, styrautomat och maélsokare, se Figur 1.2. Dessutom finns ett
block for initiala vérden.

2.2.3 Referensfartyg

Fartyget 1 simuleringsmodellen &r ett referensfartyg som efter behov kan tillordnas olika
berdknade signaturer. I denna modell tillordnas referensfartyget lasersignaturen for
korvett typ Goteborg respektive korvett typ Visby, se Bilaga A. Signaturerna &r idag
berdknade men bor i framtiden ersdttas av uppmitta. Med referensfartyg menas en
fartygsmodell som tilldelats egenskaper i form av ldngd, bredd, hdjd, djup, fart och gir,
samt en valbar signatur. Fartyget kan initialt ges ett visst utgangsldge, en kurs och en fart.
Vidare kan girar och fartindringar utféras i kombination med tillgdngliga motmedel for
att hindra roboten fran att triffa fartyget.

14
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Malblocket innehaller underblock for fartygsmandvrering, motmedelsinsatser och
bomavstandsberikning. Underblockens olika funktioner kontrolleras via kontrollpaneler
innehallande logiska och numeriska parametrar for aktivering och dimensionering av
funktionerna, se Bilaga A och Bilaga B. Aktivering av en funktion kan ske pé tid, avstand
eller varning. Varnarfunktionen &r precis som 1 tidigare versioner av DSim en
simuleringsteknisk funktion. Dimensionering av en funktion anger, lite forenklat, hur
mycket som ska hdnda, t.ex. vilken kurs fartyget ska gira till. Kontrollpanelerna for
aktivering ligger som fristdende block och &r kopplade till ett gemensamt styrblock
medan kontrollpanelerna for dimensioneringen ligger inuti respektive funktionsblock.

2.2.4 Laserbelysare

Blocket bestar av underblock for den barande plattformen och laserbelysaren. Det finns
block for initiala virden samt val av plattformstyp.

2.2.5 Omvarld

Blocket innehaller omvérldsparametrarna vindriktning och vindstyrka. Dessa parametrar
paverkar robotens rorelse eftersom malsdkaren styrs av vindkrafter.

15
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3 Start och presentation

Kapitlet beskriver proceduren vid start av AFE samt hur en simulering med de olika
grundscenarierna genomfors och presenteras.

3.1 Start

Programmet kan bara koras om CD-skivan sitter i cd-ldsaren och en speciellt preparerad
harddisk anvdnds. Nar rdtt anvdndarnamn och losenord matats in startas programmet
genom att dubbelklicka pa ikonen DSimLAu. Grundbilden pa programmet kommer da
upp pa bildskdrmen, se Figur 3.1 .

Ascenariol.SIM] |’L”E‘El
File Simultion Replay Tools Configure Window 7

DEd ? &5 BEDE & BE < rum>is

LogP (dB)

0
50T (s)

Finished... xte:9508,4  zme:-2686,9 pov: 10529.3

Figur 3.1. Grundbild i AFE.
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3.2 Oppna ett scenario

Programmet innehaller tre grundscenarier. Ett scenario dppnas genom att under File pé
menyraden vélja Open. En dialogruta 6ppnas och onskat scenario viljs genom markering
med musen och klickning pd Oppna eller dubbelklickning pé scenariot i rutan, se Figur
3.2.

Lok, ir; |lf}Lau ﬂ L] ITF Ed-

i I egna_sim
L"}b IS world
My Recent scenariol ,SIM
Documents scenarin?, SIM

r [ scenaria3. SIM

My Metwark  File name: |scenariu:u1 S j Open |
Flaces
Files of type: |Simulatiu:un files [*.5Ik4] ﬂ Cancel

Figur 3.2. Dialogrutan for éppning av ett nytt scenario.
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3.3 Uppspelning av ett scenario

Det valda scenariet dr nu Oppet. Uppspelning av scenariet styrs genom funktionerna i
Replay-menyn, se Figur 3.3.

\scenariod.SIk]

File Simulation {GEEEWS Tools Configure  Window 7

el e & FE Crm> |4

Reset Home
Step Forward  Right
Step Backward Left

Figur 3.3. Replay-menyn

Det gar dven att spela upp scenariet genom aktivering av motsvarande knappar pa
verktygsfaltet, se Figur 3.4.

< > ¢

Figur 3.4. Replay-verktygen pd verktygsfiltet.

Scenariet kan koras fram och tillbaka och hastigheten kan varieras efter onskemal.
Samtliga funktioner i menyraden och verktygsfaltet finns utforligt beskrivna i Bilaga D.
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3.4 Visualisering

Nér programmet startas visas grundbilden, se Figur 3.1. Denna bestar av ett antal forvalda
fonster. Det finns tvé olika typer av fonster: scener och grafer. Presentationen kan dndras
allt efter behov och dnskemaél. For att andra presentationen viljs Window 1 menyraden
och direfter Output window selection. En dialogruta 6ppnas dér olika scener, grafer och
textfonster kan viljas till eller tas bort. I detta kapitel beskrivs fonstren i grundbilden. Se
Bilaga D, avsnitt D.2.3 Select window(s), for en mer ingdende beskrivning av olika
presentationsmojligheter.

3.41 Vyer

Det finns tre olika typer av vyer: dversiktsvy, fartygsvyer och robotvyer. I grundscenariet
presenteras dversiktsvyn, vyn pa fartyget sett pa ndra hall och tvd malsokarvyer. Nedan
foljer en forklaring till de olika vyerna i grundscenariet.

Oversiktsvyn visar fartyget, roboten och belysarplattformen sedda uppifran, se Figur 3.5.
Den roda linjen indikerar robotspdret. Texten i rutan ger information om tid (T),
horisontellt avstdnd mellan roboten och malet (A), och infallsvinkel (alfa). Den vita pilen
visar den aktuella vindriktningen.

Figur 3.5. Oversiktsvy
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Fartygsvyn visar fartyget frdn ovan pa néra hall, se Figur 3.6. Den grona sféiren indikerar
att fartyget har aktiverat sldpmélet. Den rdda linjen indikerar hotriktningen till roboten
och den svarta hotriktningen till laserbelysaren. Den vita linjen indikerar fartygets
forflyttning. Hogst upp till vinster presenteras fartygets kurs och fart.

Figur 3.6. Fartygsvyn.

Malsokarvyerna visar malsokarens synfilt i det jordfasta respektive malsokarens
koordinatsystem. Vyn for malsokarens synfilt i det jordfasta koordinatsystemet visas 1
Figur 3.7. Hérkorset visar centrumpunkten i malsdkarens synfélt och indikerar
foljepunktens position 1 forhédllande till fartyget. Under simuleringen visas
textinformation om robotens hastighet (Vrb) och flyghdjd (Hrb). I samband med
simuleringens slut samt vid ateruppspelning visas bomtid (Tbom) och bomavstind
(Abom). Vid tréff i fartyget visas var roboten triffat i forhallande till fartygets mittpunkt
(tX, tY och tZ).

Malsiikarens synfalt |:||E|[z|

Figur 3.7. Malsékarvyn i det jordfasta koordinatsystemet.
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Vyn for malsokarens synfalt i mélsdkarens koordinatsystem visas i Figur 3.8. Den ljusa
fyrkanten representerar malsokarens synfalt. Laserflicken som reflekteras mot fartyget
representeras av den blda cirkelskivan och den grona cirkelskivan representerar
skenmaélet. Under simulering visas textinformation som anger om malsokaren har last pa
malet eller e;j.

Malsikarvy i malstkarens koordinatsy... |: E| [E|

Mall&sning: 1

Figur 3.8. Mdlsékarvyn i mdlsckarens koordinatsystem.
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3.4.2 Grafer

I grundbilden finns tva grafer. Den forsta grafen visar utsdnda effekter, se Figur 3.9. Den
roda linjen visar den effekt som laserbelysaren sédnder ut, den blda linjen visar den effekt
som reflekteras fran fartyget och den grona linjen effekten som sldpmaélet sander ut.

Effekt Utstralad (rd), reflekterad... [= |[B][<]

LogP (dB) LogP {dB})
8 8
6 4]
4 - 1
2 2
0 - - - . 0
] 10 20 30 40 50 T(s)

Figur 3.9. Graf dver utséinda effekter.

Den andra grafen visar den effekt som malsokaren tar emot, se Figur 3.10. Den bléa
linjen visar den effekt som kommer frén fartyget, den grona linjen effekten fran slapmalet
och den lila linjen visar den totala mottagna effekten.

Mottagen effekt, Fartye-hla, Slap... |Z E'El

2e-006 2e-006
1.5e-006 - 1.5e-006
1e-006 - 1e-006
5e-007 - - 5e-007
0 - - - . 0
0 10 20 3o 40 50t

Figur 3.10. Graf 6ver mottagen effekt.
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3.5 Stanga och avsluta

Programmet stdngs och avslutas genom att under File i menyraden vélja Exit. Har
andringar gjorts i ett scenario Oppnas en dialogruta och det ges mdjlighet att spara
scenariot i1 en fil, se avsnitt 4.2 Spara ett nytt scenario. Klicka pa Nej om filen ej ska
sparas.
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4 Skapa nya scenarier

Genom att utgd fran ett av de tre grundscenarierna kan nya scenarier skapas. Kapitlet
beskriver hur detta gors genom att &ndra olika startparametrar som aterfinns under
flikarna Robot, Laserbelysare, Fartyg, Slapat skenmal och Omvérld.

4.1 Andra hidndelseférloppet i ett scenario

Genom att dndra ett eller flera parametervirden som styr hindelseforloppet i ndgot av de
befintliga scenarierna, skapas ett nytt scenario. For att skapa ett nytt scenario
rekommenderas foljande arbetsgang:

1. Ténk igenom vad du vill 4ndra i ditt scenario med hjdlp av Bilaga A, Bilaga B
och Bilaga C. Rita gérna upp scenen framfor dig pé ett papper sa att du direkt kan
fa en overblick. Néar du har klart for dig hur du vill genomfora simuleringen
kontrollerar du vilket av de tre grundscenarierna som ligger ndrmast ditt tdnkta
scenario.

2. Oppna scenariet som du vill indra enligt avsnitt 3.2.
3. For att andra i scenariet gar du in under Simulation i menyraden. Vilj darefter

Parameters i samma meny for att 6ppna dialogrutan for
parameterinstéllningarna, se Figur 4.1.

X]

M Start parameters

Ruobat, initiala egenzkaper ] Orreearld ]
Fartyg, initiala egenskaper Laserbelysare | Slspat skenmdl |
Description Walue It
Fartygzzignatur 1
Paszitian » 10000 i
F.urz initial 180 ar
Fart initial 15 ms
Gir, avstand 0.0.0,0.0 m
My kurs, avstand 0.0.0.0.0 ar
Gir, tid 1000, 1000, 100... =
My kurs, tid 00,000 ar
Gir, warning On Palav
My kurg, varming 90 ar
Reaktionztd, g 1 %
Gir wid Fart 0 0ff Patay
Girhaztighet, fart 0 ] ar's
Acceleration, avstand ] m
Acceleration, hid 1000 z
Acceleration, varning [ Palav
My fart, acceleration ] ms
Reaktionstid, acceleration 1 g
| | | Cancel

Figur 4.1. Dialogruta for parameterinstdllningar.
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4. I rutan finns flikar for olika parameterkategorier. Vilj den typ av parametrar du
vill &ndra pé, exempelvis fartyg, initiala egenskaper, genom att klicka med musen
pa fliken. Parametrarna for den aktuella kategorin visas nu i rutan. For att éndra
instdllningarna markerar du den aktuella parametern med musen och klickar pa
Edit, eller dubbelklickar pa den aktuella parametern. En ny ruta 6ppnas och hér
kan du skriva in det nya vérdet, se Figur 4.2. Dialogrutan ser ndgot olika ut
beroende pa vilken parameter det géller.

Edit real value EI

] | Cancel |

Figur 4.2. Edit-rutan for dndring av parametervérden.

5. For att fa reda pa valbara virden for en parameter kan man markera den och
dérefter klicka pé Help. En hjélpruta 6ppnas och de valbara vérdena visas, se
Figur 4.3. Denna hjélp finns emellertid inte for alla parametrar. Saknas hjélprutan
gér du istdllet till Bilaga B och Bilaga C i anvdndarhandledningen for att f& hjélp.

- Ship = 1
\!I) feroplane = 2
Helicopter = 3

Figur 4.3. Hjdlpruta.

6. Nair du dndrat parametervirdet trycker du pa OK, se Figur 4.2. Dialogrutan
stangs och du kan nu dndra fler parametrar genom att upprepa proceduren, punkt
4 till 6. Nér onskade parameterdndringar dr gjorda klickar du pa OK, se Figur 4.1.
Dialogrutan f6r parameterinstillningar stings och programmet kor din simulering.
Onskar du istillet att dialogrutan ska forbli dppen under simuleringen klickar du

pa Apply.

Det bista séttet att snabbt ldra sig programmet ar att oppna scenario 1 och sedan mata in
parametrarna enligt Bilaga C, scenario 2 och kontrollera att bomavstdndet blir det
angivna. Genom att fortsidtta med scenario 3 pd motsvarande sétt kommer du att beharska
programmet pa mindre dn en timme.
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4.2 Spara ett nytt scenario

Nya scenarier gar att spara i en separat fil. Detta sker genom val av Save As... under File
1 menyraden. En dialogruta 6ppnas och du ombeds att namnge ditt scenario, se Figur 4.4.

Save in: |lf}Lau ﬂ & £ EF-
Ty [ﬁ eqna_sim
35 I world
My Recent scenariol . 5IM
Documerts scenariaz, 5IM
?1' scenariod, SIM
Desktop

>

by Documents

kdy Compuiter

-

My Metwaork File name: rn',I zoenanod. Sl j | Save |
Places
j Cancel

Sawve as type: | Simulation filez [*.51k)]

Figur 4.4. Dialogrutan for att spara ett nytt scenario.

1. Spara egna scenarier under mappen egna_sim. Skapa en ny mapp genom att
klicka pa Ny mapp.

2. Namnge den nya mappen genom att skriva ditt anvindarnamn.
3. Markera din mapp och skriv namnet pa det nya scenariet 1 rutan for filnamn och

klicka dérefter pd Spara. Scenariet sparas och finns nu tillgingligt for att 6ppnas
under File och Open.
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Bilaga A Parameteroversikt och referensdata

Vid en simulering finns det ett antal parametrar som kan varieras. I denna bilaga finns
parametrarna beskrivna. Dessutom presenteras den data som ligger till grund for
uppbyggnaden av referensfartyget och de olika motmedlen. Avslutningsvis beskrivs
simuleringsmodellens koordinatsystem.

A.1. Parameteroversikt

A.1.1. Mal
Fartyg

e Lasersignatur 0, 1, och 2
Initial position i forhallande till origo i det jordfasta koordinatsystemet.

[ ]
e Initial kurs
e Initial fart

Manover
Initiering

Egenskaper
[ ]
[ ]

Farténdring
Initiering

Egenskaper

Gir vid fem avstand

Gir vid fem tidpunkter

Gir vid varning

Reaktionstid innan gir paborjas

Nya kommenderade kurser vid avstandsgirar
Nya kommenderade kurser vid tidsgirar
Ny kommenderad kurs vid varning

Farténdring vid avstand

Fartindring vid tidpunkt

Farténdring vid varning

Reaktionstid innan fartdndring pabdrjas

Ny kommenderad fart.
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Slipat skenmal

Skenmalet sldpas efter fartyget pd en position som anges relativt fartyget. Efter initiering
foljer skenmalet fartygets kurs och fart till simuleringens slut, eller tills skenmalet
kopplas loss fran fartyget eller in till det stoppavstand som operatdren anger. Efter
initiering &r skenmdlet aktivt till simuleringens slut eller in till det avstdnd som

operatoren anger.

Initiering

Egenskaper
[ ]
[ ]

Robot
Initiering

Laserbelysare
Initiering

Manover
Initiering
[ ]
Egenskaper
[

Omvirld

FOI-R--1253--SE

Insats pa avstdnd
Insats pa tidpunkt
Insats vid varning
Frikoppling pa avstand
Frikoppling pé tid
Reaktionstid

Position
Stoppavstand
Utsand effekt

Initial position i jordfast koordinatsystem
Féllhastighet
Féllning fran belysarplattform

Typ av plattform, 1, 2 eller 3

Initial position i jordfasta koordinatsystemet
Initial kurs

Initial fart

Tidpunkt for mandver

Ny kommenderad kurs
Acceleration i mandver
Vindriktning
Vindstyrka
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A.2. Referensdata

A.2.1. Data om referensfartyget

Hogsta fart 154 m/s (30 knop). Hogre hastighet kan anvédndas, dock ej i
kombination med gir. Vidare maste den hogre hastigheten vara konstant
under hela simuleringen.

Fartomrade Fran stillaliggande till hogsta fart och tvértom.
Acceleration 0 till 15.4 m/s pa 80 sekunder och 800 m.
Retardation 15.4 till 0 m/s pa 20 sekunder och 180 m.

Girhastighet 3.3 grader/s vid 15.4 m/s (30 knop)
2.6 grader/s vid 7.7 m/s (15 knop)
1.0 grader/s vid 2.6 m/s (5 knop)
Valbar girhastighet vid fart 0.

Mélbox Malboxen representerar fartyget och anvinds endast vid
bomavstdndsberdkningar for att indikera eventuell skrovtraff. Boxens
origo &r placerad i vattenlinjen och pa halva boxens ldngd och bredd.
Storleken (ldngd x bredd x hdjd x djupgéende) viljs med hjélp av
fartygssignatur.

Signatur 0 och 1: 56.0 x 8.0 x 9.5 x 2.0 [m]
Signatur 2: 72.0 x 10.4 x 9.5 x 2.5 [m]

Lasersignatur ~ Signatur 0: Generiskt mél konstant aspektvinkeloberoende
signatur.
Signatur 1: Kv typ Gbg berdknade aspektvinkelberoende data.
Signatur 2: Kv typ Vby beréknade aspektvinkelberoende data.
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A.3. Simuleringsmodellens koordinatsystem

Roboten, fartyget och belysaren ror sig i ett 3-dimensionellt hogerorienterat jordfast
koordinatsystem med koordinaterna x, y och z, se Figur A.1. Havsytan ligger i xy-planet
och hojden Over havet anges i negativ z-led eftersom z-axeln pekar mot jordens

mittpunkt. Origo dr placerat pd havsytan. Ingen hédnsyn tas till jordens krokning i denna
modell.

Figur A.1. Det jordfasta koordinatsystemet som robot och fartyg rér sig i.

I detta koordinatsystem anges fartygets initiala position i forhéllande till origo. Fartygets
kurs och vindkurs anges i forhallande till den positiva x-axeln som motsvarar kurs 000°,
se Figur A.2.
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000° 4 X
Vindloars 050°

Pl e
]

180° z

Figur A.2. Bilden forestiller fartyget sett ovanifrdan i det jordfasta koordinatsystemet. Kurs 000 ° har
samma riktning som den positiva x-axeln. Bilden visar dven hur vindkurs definieras i simuleringsmodellen.

Hotriktning anger riktningen till roboten/belysaren i forhallande till fartygets kurs. Ny
kurs initierad pa varning anger vilken kurs fartyget ska sétta i forhallande till

hotriktningen, se Figur A.3.

—_—

000°
- —
-aQ0° = v
Hotnkimng 120°
+180°

Figur A.3. Bilden visar hur hotriktning definieras i det fartygsfasta koordinatsystemet. Hotriktningen fran
fartyg till robot visar 120°. Fartygets kurs i forhdllande till hotriktningen dr i detta fall -120°.

Forutom de jordfasta och fartygsfasta koordinatsystemen finns det i modellen ett
robotfast och ett malsokarfast koordinatsystem. Nagon beskrivning av dessa

koordinatsystem gors inte i denna anvindarhandledning.
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Bilaga B Parameter- och GSL-vardesbeskrivning

Denna bilaga finns i tvd versioner, en 6ppen som framgar enligt nedan och en hemlig som
ej ingar i denna rapport. Den hemliga versionen beskriver en komplett parametersittning
i ACSL/GM. I GSL-filen finns parametrarnas grundvarden. Nedan presenteras de GSL-
véirden, som ligger till grund for de fyra olika scenarierna, tillsammans med dialogrutan 1
AFE och blocken i ACSL/GM. Blockrubriken nedan anger fliknamnet i dialogrutan Start
parameters dir parametrarna aterfinns. Block i ACSL/GM anges inom parentes. OBS! [
Bilaga C presenteras de GSL-virden som dr specifika for grundscenario 2 och 3.

B.1. GSL-varden for Scenario 1

B.1.1. Fartyg

Fartyg, initiala egenskaper (target, ship)

Variabel Enhet | GSL-viirde | Innebord av parametern

Fartygssignatur - 1 | Fartygssignatur 0, 1 eller 2 (type)

Position x m 9800.0 | Initial position X (x0)

Kurs initial gr 135.0 | Initial kurs (betaic)

Fart initial m/s 15.0 | Initial hastighet (vic)

Gir, avstand m 5%0.0 | Gir paborjas pa angivet avstdnd mellan fartyg och
robot (turndist, turnondist)

Ny kurs, avstand gr 5*0.0 | Kommenderad ny kurs vid gir avstdnd (betacdist)

Gir, tid s 1.0,4*1000.0 | Gir paborjas vid angiven simuleringstid (turnt,
turnontime)

Ny kurs, tid gr 235.0,4*0.0 | Kommenderad ny kurs vid gir tid (betactime)

Gir, varning --- OFF | ON Sving paborjas vid varning

Ny kurs, varning ar 0.0 | Kommenderad ny kurs i forhallande till
hotriktningen till belysaren vid gir varning
(wrnoffset)

Reaktionstid, gir s 1.0 | Reaktionstid for system och/eller beséttning att
verkstilla gir (turntreac)

Gir vid fart 0 - OFF | ON Gir mgjlig nér fartyg gor framfart 0
(turnspeed0)

Girhastighet, fart ar/s 0.0 | Girhastighet ndr fartyget gor framfart O

0 (turnratespeed0)

Acceleration, m 0.0 | Acceleration pabdrjas pé angivet avstdnd mellan

avstand fartyg och robot (accdist)

Acceleration, tid S 1000.0 | Acceleration paborjas pa angiven simuleringstid
(acct, accontime)

Acceleration, - OFF | ON Acceleration pabdrjas vid varning (accwrn)

varning

Ny fart, m/s 0.0 | Kommenderad ny fart vid acceleration (velc0)

acceleration

Reaktionstid, acc s 1.0 | Reaktionstid for system och/eller beséttning att
verkstilla acceleration (acctreac)
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Slipat skenmail (target, towed decoy)

Variabel Enhet | GSL- Innebord av parametern
virde

Insats, avstand m 0.0 | Insats sker pa angivet avstand (launchdist)

Insats, tid S 1000.0 | Insats sker pd angiven simuleringstid (tlaunchd)

Insats, varning --- OFF | ON skenmalet aktiveras vid varning (launchwrnd)

Reaktionstid S 1.0 | Reaktionstid for system och/eller beséttning att verkstilla
insats (treacd)

Lossa, avstand m 0.0 | Skenmaélet frikopplas vid angivet avstdnd (releasedist)

Lossa, tid ] 1000.0 | Skenmalet frikopplas vid angiven simuleringstid
(trelease)

Avstand m 0.0 | Avstand mellan robot och fartyg da skenmalet ska

upphor upphora att vara aktivt (stopdist)

Slaplangd m 0.0 | Skenmalets position relativt fartyget. (-) innebér bakom
fartyget (x0)

Uteffekt W 1500.0 | Utsédnd effekt (pdecoy)

B.1.2. Laserbelysare
Laserbelysare (designatorplatform, designator)

Variabel Enhet | GSL-viirde | Innebord av parameter
Typ av plattform -—- 2 | Plattformstyp 1, 2 eller 3 (type)
Position x m 0.0 | Initial position X (xic)
Position y m 0.0 | Initial position Y (yic)
Position z m -5000.0 | Initial position Z (zic)
Kurs initial gr 0.0 | Initial kurs, plattform (psic)
Fart m/s 300.0 | Initial fart, plattform (velic)
Tid, mandver s 2.0 | Simuleringstid d& undanmandver pabdorjas (tman)
Kurséndring gr -45.0 | Ny kurs relativt initial kurs vid mandver (psiic)
B.1.3. Robot
Robot (mssl)
Variabel Enhet | GSL- Innebord av parameter
virde
Position z m -5000.0 | Initial position robot (rmez _ic)
Fart m/s 300.0 | Initial fart robot (vel ic)
Fall fran - ON | ON roboten falls fran belysarplattformen
belysarplat. (msslondesplat)
B.1.4. Omvarld
Omvirld
Variabel Enhet | GSL-viirde | Innebord av parameter
Vindkurs ar 10.0 | Vindriktning (winddirection)
Vindhastighet | m/s 5.0 | Vindstyrka (windspeed)

Bomavstind scenario 1: 252 m
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Bilaga C Grundscenarioparametrar

Denna bilaga beskriver de block innehallande parametrar som i grundscenarierna skiljer
sig fran de GSL-vdrden som presenterades i Bilaga B. Scenarierna var for sig och
andringarna inmatas i dialogrutan Start Parameters, se Bilaga D.

C.1. Scenario 2

C.1.1. Fartyg

Fartyg, initiala egenskaper (target, ship)

Variabel Enhet | GSL- Inneboérd av parametern
virde

Fartygssignatur -—- 1 | Fartygssignatur 0, 1 eller 2 (type)

Position x m 10000.0 | Initial position X (x0)

Kurs initial gr 180.0 | Initial kurs (betaic)

Fart initial m/s 15.0 | Initial hastighet (vic)

Gir, avstand m 5*0.0 | Gir paborjas pa angivet avstand mellan fartyg och
robot (turndist, turnondist)

Ny kurs, avstand gr 5*%0.0 | Kommenderad ny kurs vid gir avstdnd (betacdist)

Gir, tid S 5%1000.0 | Gir pabdrjas vid angiven simuleringstid (turnt,
turnontime)

Ny kurs, tid gr 5*0.0 | Kommenderad ny kurs vid gir tid (betactime)

Gir, varning -—- ON | ON Svéng paborjas vid varning

Ny kurs, varning ar 90.0 | Kommenderad ny kurs i férhallande till
hotriktningen vid gir varning (wrnoffset)

Reaktionstid, gir S 1.0 | Reaktionstid for system och/eller beséttning att
verkstélla gir (turntreac)

Gir vid fart 0 --—- OFF | ON Gir mojlig nér fartyg gor framfart 0 (turnspeed0)

Girhastighet, fart 0 | gr/s 0.0 | Girhastighet nér fartyget gor framfart 0
(turnratespeed0)

Acceleration, m 0.0 | Acceleration pabdrjas pa angivet avstand mellan

avstand fartyg och robot (accdist)

Acceleration, tid s 1000.0 | Acceleration pabdrjas pa angiven simuleringstid
(acct, accontime)

Acceleration, - OFF | ON Acceleration pabdrjas vid varning (accwrn)

varning

Ny fart, m/s 0.0 | Kommenderad ny fart vid acceleration (velc0)

acceleration

Reaktionstid, acc S 1.0 | Reaktionstid for system och/eller beséttning att

verkstélla acceleration (acctreac)
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Sldpat skenmaél (target, towed decoy)

Variabel Enhet | GSL- Innebord av parametern
virde

Insats, avstand m 0.0 | Insats sker pa angivet avstand (launchdist)

Insats, tid S 1000.0 | Insats sker pd angiven simuleringstid (tlaunchd)

Insats, varning -—- ON | ON skenmaélet aktiveras vid varning (launchwrnd)

Reaktionstid S 5.0 | Reaktionstid for system och/eller besittning att verkstilla
insats (treacd)

Lossa, avstand m 0.0 | Skenmaélet frikopplas vid angivet avstdnd (releasedist)

Lossa, tid ] 1000.0 | Skenmalet frikopplas vid angiven simuleringstid
(trelease)

Avstand m 1000.0 | Avstand mellan robot och fartyg da skenmaélet ska

upphor upphora att vara aktivt (stopdist)

Slaplangd m -160.0 | Skenmalets position relativt fartyget. (-) innebar bakom
fartyget (x0)

Uteffekt W 1700.0 | Utsédnd effekt (pdecoy)

C.1.2. Laserbelysare
Laserbelysare (designatorplatform, designator)

Variabel Enhet | GSL-viirde | Innebord av parameter

Typ av plattform -—- 2 | Plattformstyp 1, 2 eller 3 (type)

Position x m 0.0 | Initial position X (xic)

Position y m 0.0 | Initial position Y (yic)

Position z m -5000.0 | Initial position Z (zic)

Initial kurs gr 0.0 | Initial kurs, plattform (psic)

Fart m/s 300.0 | Initial fart, plattform (velic)

Tid, manover S 2.0 | Simuleringstid d& undanmandver paborjas (tman)
Kurséndring gr -45.0 | Ny kurs relativt initial kurs vid mandver (psiic)

Bomavstind scenario 2: 214.8 m
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Fartyg, initiala egenskaper (target, ship)

Variabel Enhet | GSL- Inneboérd av parametern
virde

Fartygssignatur -—- 1 | Fartygssignatur 0, 1 eller 2 (type)

Position x m 10000.0 | Initial position X (x0)

Kurs initial ar 135.0 | Initial kurs (betaic)

Fart initial m/s 15.0 | Initial hastighet (vic)

Gir, avstand m 5*%0.0 | Gir paborjas pa angivet avstand mellan fartyg och
robot (turndist, turnondist)

Ny kurs, avstand gr 5*0.0 | Kommenderad ny kurs vid gir avstand (betacdist)

Gir, tid s 5*%1000.0 | Gir paborjas vid angiven simuleringstid (turnt,
turnontime)

Ny kurs, tid gr 5*%0.0 | Kommenderad ny kurs vid gir tid (betactime)

Gir, varning - OFF | ON Sving paboérjas vid varning

Ny kurs, varning ar 0.0 | Kommenderad ny kurs i forhéllande till
hotriktningen vid gir varning (wrnoffset)

Reaktionstid, gir S 1.0 | Reaktionstid for system och/eller beséttning att
verkstélla gir (turntreac)

Gir vid fart 0 --- OFF | ON Gir mgjlig nér fartyg gor framfart 0 (turnspeedQ)

Girhastighet, fart 0 | gr/s 0.0 | Girhastighet nér fartyget gor framfart 0
(turnratespeed0)

Acceleration, m 0.0 | Acceleration pabdrjas pa angivet avstand mellan

avstand fartyg och robot (accdist)

Acceleration, tid s 1000.0 | Acceleration pabdrjas pa angiven simuleringstid
(acct, accontime)

Acceleration, - OFF | ON Acceleration pabdrjas vid varning (accwrn)

varning

Ny fart, m/s 0.0 | Kommenderad ny fart vid acceleration (velc0)

acceleration

Reaktionstid, acc

1.0

Reaktionstid for system och/eller beséttning att
verkstélla acceleration (acctreac)
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Sldpat skenmaél (target, towed decoy)

Variabel Enhet | GSL- Innebord av parametern
virde

Insats, avstand m 2200.0 | Insats sker péd angivet avstdnd (launchdist)

Insats, tid S 1000.0 | Insats sker pd angiven simuleringstid (tlaunchd)

Insats, varning --- OFF | ON skenmalet aktiveras vid varning (launchwrnd)

Reaktionstid S 1.0 | Reaktionstid for system och/eller beséttning att verkstilla
insats (treacd)

Lossa, avstand m 2200.0 | Skenmélet frikopplas vid angivet avstind (releasedist)

Lossa, tid ] 1000.0 | Skenmalet frikopplas vid angiven simuleringstid
(trelease)

Avstand m 0.0 | Avstand mellan robot och fartyg da skenmalet ska

upphor upphora att vara aktivt (stopdist)

Slaplangd m -30.0 | Skenmalets position relativt fartyget. (-) innebér bakom
fartyget (x0)

Uteffekt w 500.0 | Utsénd effekt (pdecoy)

C.2.2. Laserbelysare

Laserbelysare (designatorplatform, designator)

Variabel Enhet | GSL-viirde | Innebord av parameter

Typ av plattform -—- 2 | Plattformstyp 1, 2 eller 3 (type)

Position x m 0.0 | Initial position X (xic)

Position y m 0.0 | Initial position Y (yic)

Position z m -5000.0 | Initial position Z (zic)

Initial kurs gr 0.0 | Initial kurs, plattform (psic)

Fart m/s 300.0 | Initial fart, plattform (velic)

Tid, manover S 5.0 | Simuleringstid d& undanmanéver péborjas (tman)
Kurséndring gr -45.0 | Ny kurs relativt initial kurs vid mandver (psiic)

Bomavstind scenario 3: 116.8 m
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Bilaga D Menyrad, verktygsfalt och dialogrutor

Denna bilaga beskriver alla kommandon i menyraden och verktygsfiltet samt de
viktigaste dialogrutorna. Vissa funktioner kan dven véljas genom kortkommandon via
tangentbordet.

D.1. Menyrad och verktygsfalt

D.1.1. File
Grundldggande standardfunktioner.
O = &

New [ | Skapar en ny simulering med ursprungsparametrar och fonster.

Open 2 | Oppnar en simulering som tidigare har sparats pa fil. Dialogrutan for
val av filnamn anvénds.

Save E| | Sparar en simulering i en fil med aktuellt filnamn. Om filnamn saknas
Oppnas dialogrutan for val av filnamn och anvéndaren ombeds att
namnge simuleringen.

Save As... Sparar en simulering i en fil. Anvéndaren ombeds alltid att namnge
simuleringen.

1.5 Visar de senaste laddade eller sparade filerna. Siffran atfoljs av ett
filnamn. Vid markering av ett filnamn 6ppnas den valda filen.

Exit Avslutar programmet. Alla 6ppna fonster i programmet stangs.
Anvindaren ges alltid tillfélle att spara de filer som dndrats.

D.1.2. Simulation

Kommandon for att kora en simulering

b
Start ﬂ F5 | Startar en ny simulering, eller fortsatter med en som tidigare
pausats.
Pause @ F6 | Gor uppehall 1 en pdgaende simulering.
Stop M F7 | Avbryter en pdgaende, eller en tidigare pausad, simulering.
Clear ﬂ F8 | Forbereder programmet {for en ny simulering. Data fran en
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tidigare simulering raderas. Ursprungsparametrarna paverkas
inte.

Parameters

F2 | Oppnar dialogrutan for parameterinstillningar.

D.1.3. Replay

Kommandon for att ateruppspela resultatet av en simulering. For dtkomst av funktionerna
kravs att en simulering korts klart.

< »

">+

Start

ﬂ

Ateruppspelar en simulering frin aktuell tidpunkt. Om
simuleringen har korts klart startar uppspelningen fran
simuleringens bdrjan.

Stop

Avbryter en ateruppspelning.

Reset

=

Home

Avbryter en ateruppspelning och aterstiller tiden till
simuleringens starttid.

Step
Forward

Flyttar tiden framét ett steg. Om Shift-tangenten halls
nedtryckt flyttas tiden tio steg. P4 motsvarande sétt flyttas
tiden 100 respektive 1000 steg om Ctrl eller Alt tangenterna
hélls nedtryckta. Ett steg 4r det samma som ett ACSL-
kommunikationsintervall.

Step
Backward

Flyttar tiden bakat ett steg. Om Shift-tangenten hélls
nedtryckt flyttas tiden tio steg. P4 motsvarande sitt flyttas
tiden 100 respektive 1000 steg om Ctrl eller Alt tangenterna
halls nedtryckta.

Oppnar och stinger tidsverktyget. Tidsverktyget ir linjalen i
hogra kanten av huvudfonstret. Genom att fora pilen upp
eller ned kan tiden flyttas bakét eller framat i tiden. Samma
effekt kan uppnas med en mus med rullknapp.

End

Sétter tiden till simuleringens sluttid.
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Kommandon for att 6ppna och stinga verktygen pa verktygsfiltet.

Standard Visar eller doljer standardverktygen.
Window Visar eller doljer fonsterverktygen.
Simulation Visar eller doljer simuleringsverktygen.
Replay Visar eller doljer dteruppspelningsverktygen.
Time Visar eller doljer tidsverktygen.

Options Oppnar dialogrutan Options.

D.1.5. Configure

ReLoad script

Kommando for att konfigurera AFE. Skall ej anvidndas.

D.1.6. Window

Kommandon for att vdlja och ordna de fonster som visas pa skarmen.

= BEHDE &

Output... #= | F3 | Oppnar dialogrutan Select Windows.

Model Oppnar dialogrutan Model Output.

Output

Cascade = Overlappar samtliga dppna fonster.

Tile Vertical | = Ordnar alla 6ppna fonster vertikalt sida vid sida.

Tile 1 Ordnar alla 6ppna fonster horisontellt sida vid sida.

Horizontal

Fit = Andrar storlek pa och flyttar alla 5ppna fonster sa att de
passar in i huvudfonstret.

Close All i Stanger alla 6ppna fonster.

Arrange Ordnar alla ikoner 1 nederkanten av huvudfonstret.

Icons

D.1.7. ? (Help)
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About...

®|| F1 | Oppnar dialogrutan About AFE.

D.2. Dialogrutor

D.2.1. Start parameters

Syftet med dialogrutan Start parameters &r att visa de parameter- och konstantvdrden som
giller for ett scenario. Med utgangspunkt i ett av de tre grundscenarierna kan nya
scenarier skapas genom dndringar av dessa vérden.

I Start parameters E]

Target Maneuver | ACSL | Test |

Description Yalue Linit

b arewver started after: a0 z

(3 farce in maneuver; 9 q

Angel in maneuvering plane: 180 deqrees
Angel of decent: ] deqrees
Show Mizzile: On

| | Cancel Show bMore

Genom att markera en flik visas de parametrar och véirden som tillhor det valda objektet.
Virdena kan éndras genom att markera texten med musen, klicka pa Edit-knappen och
dérefter skriva in ett nytt virde. Knapparna i nedre kanten av rutan har foljande

funktioner:

Edit Oppnar dialogrutan for éndringar av parametervirden.

Help Om hjdlpfunktion finns for aktuell parameter 6ppnas en ruta som visar
valbara virden for den aktuella parametern.

OK Stianger dialogrutan, verkstéller &ndringarna och en ny simulering kors.

Cancel/Close | Stianger dialogrutan utan att verkstélla de &ndringar som eventuellt har
gjorts. Knappen dndras till Close efter man klickat pd Apply eller Edit +
OK.

Apply Verkstéller dandringarna och en ny simulering kors. Dialogrutan forblir
oppen.

Show More | Kolumnen Value delas upp i fyra kolumner.
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New Value visar senast inmatade véirden.
Old Value visar viarden som anvénts under den senaste simuleringen.
File Value visar viarden som anvéindes under foregdende simulering.

Model Value visar modellens grundinstillning (GSL-virden).

D.2.2. Options

Dialogrutan Options anvédnds for att dndra olika instéllningar i programmet. Samtliga
andringar verkstélls direkt.

D.2.2.1. Fliken Replay
Ateruppspelningen kan paverkas genom att instillningarna pa fliken Replay éndras.

Options

Replay ] D

* Real Time

" Slider

~
Show all frames W o

[ Continuous replay

X

] [atls ] Direu:tu:uries]

0.5 " Real Time

Real Time Ateruppspelningen sker i realtid.

Slider Ateruppspelningshastigheten kan regleras genom att fora pilen upp eller
ner. Det valda vérdet visas till hoger om linjalen.

Show all Ateruppspelningen sker genom att samtliga bilder i intervallet visas.

frames Hardvarans kapacitet avgor uppspelningshastigheten.

Continuous | Markeras denna ruta borjar ateruppspelningen om fran bdrjan istéllet for

replay att avslutas d4 simuleringstiden natt sitt slutvérde.
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D.2.2.2. Fliken 3D
Animeringen kan paverkas genom att instillningarna pa fliken 3D dndras.

Options r5_<|

Replay 3D llnit ] Direu:tu:uries]

Rendering method
" Paint List

" wireframe
" Flat
* Gouraud

" Phong

Rendering Val av "Rendering method". Rekommenderad instdllning &r Gouraud.
method

"Allow..." Markeras denna ruta tillats AFE att sakta ner simuleringen for basta
grafik.
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D.2.2.3. Fliken Init
Init-fliken anvinds for val av initial simulering. For att dandringarna ska verkstédllas maste
AFE startas om.

Options P§|

Hepla_l,l] an [t l Direu:tu:uries]
YWhen AFE iz started:

" Do not load any file

" Reload the last file

* Load: |Demno.SIM

Select current file Browze

v Shaow filename in caption Tirneout [z |2 j

Startup image [.bmp]

|Splash.|:ump

Browze

Startup zound [waw]

|Splash.wav

Browze

Do not load AFE startar utan nagon initial fil laddad.

any file

Reload the AFE startar med den senast anvinda filen.
last file

Load AFE startar med den valda filen.

Select current | Sparar den aktuella filen som initial fil.

file
Browse Val av initial fil genom bldddring i filkatalogen.
Timeout (s) Anger ett timeout-vérde 1 sekunder. Om ingen data mottagits under

den tidsperioden kommer AFE att visa en varningstext.

Show filename | AFE visar den valda initiala filen i rubriken pa huvudfonstret.
in caption

Startup image | Anger en bild som ska visas under start av programmet. Ldmna blankt
om ingen bild ska visas.

Startup sound | Anger en ljudfil som ska spelas upp under start av programmet. Ldmna
blankt om inget ljud ska spelas.
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D.2.2.4. Fliken Directories
Denna flik anvinds for att specificera olika kataloger som programmet kan behdva
beroende pa den aktuella konfigurationen.

Options [‘S_<|

Hepla_l,l] an ] [ it Directories l

Direct filez directony

=

Sound files directary
|.'x5 ound

Workspace directory
|E:"-.-'3.FE Wiorkzpace

DirectX files | Katalog dér DirectX-filerna finns sparade.

directory

Sound files Katalog dér ljudfilerna finns sparade.

directory

Workspace Detta fdlt maste innehélla ett giltigt katalognamn. Katalogen behdver
directory inte existera, AFE skapar katalogen automatiskt nir det behovs. AFE

anvander denna katalog som en temporir plats att lagra modellfiler pa
under anvindning av programmet. Nar AFE stings rensas katalogen bort
tillsammans med dess innehall.
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D.2.3. Select window(s)

Dialogrutan Select window(s) anvinds for att vélja vilken information som skall visas pa
skdrmen. Fonstren kan Oppnas, stingas och flyttas under savdl simulering som
ateruppspelning.

M Select Windowis) §|

= e ~
+- Mizzile
+- Wiews
+- Misc.
—|- 30
+- Cloge upz
+- Mizzile views
+- Target views
= Carnera cloze to mizsile
Behind
Behind and above 1
It1 Front [Fog)
Behind on LOS
Behind and above 2
+|- Camera close to target
+- Camera an the ground

+ Wiews

Open window|z] Cloze window(z] Cloze all

Strukturen i rutan dr hierarkiskt uppbyggd. Nivaerna kan expanderas och forminskas
genom att klicka pa + eller -. Den ldgsta nivan motsvarar ett output-fonster. De hogre
nivderna innefattar samtliga underliggande fonster. Storleken pa fonstren kan &ndras
manuellt till onskad storlek genom att dra med musen i kanterna. Knapparna i
underkanten av rutan har f6ljande funktioner:

Open window | Oppnar det valda output-fonstret. Redan dppna fonster paverkas inte.
Samma resultat erhdlls genom dubbelklickning pé onskat fonster i
hierarkin.

Close window | Sténger det valda output-fonstret. Andra 6ppna fonster paverkas inte.
Samma resultat erhélls genom att dubbelklicka pa onskat fonster i
hierarkin samtidigt som Shift-tangenten halls nedtryckt.

Close all Stanger samtliga output-fonster.
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Bilaga E Grafer

Nedan foljer en fargforklaring till graferna i presentationerna.

Fart
Y |

Laserbelysare
e |

Slapat skenmal
I G |

Malsokaren

Lila |
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