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1 Inledning

Rapporten  beskriver genomford verksamhet inom projektet Duellsimulering framtida
telekriginsatser som under 2006 bedrivits inom FoT 16. Projektet ar tredrigt och pagar fran 2006
till och med 2008.

1.1 Projektbeskrivning

Dagens forsvar har begransade resurser att utbilda forband i telekrigféring. Det ar ocksa svart att
vidareutveckla teknik och taktik eftersom antalet tillfallen for 6vningar och praktiska prov ar
begrénsade. Med simuleringsverktyg kan bilden radikalt fordndras. Verksamheten amnar komma
FM (Forsvarsmakten) till nytta genom att:

e Stddja utveckling och kravsattning pa samverkande telekrigsystem.

e Oka forstdelsen for nyttan av samverkande system.

e Anvanda modeller som planeringsverktyg infor faltprov, évningar och vid internationella
insatser.

e Utbilda i telekrigforing pa olika plan for framtida beredskap i konfliktsituationer.

e Utveckla modeller som ger tillfalle att 6va och utveckla telekrigsférmaga dar det annars
inte ar mojligt pa grund av tid, sekretess eller personsakerhet.

Slutmalet for projektet &r att ar 2008 kunna demonstrera exempel pa duellsimuleringsverktyg som
kan anvéandas som hjalpmedel for bland annat planering och vérdering av telekriginsatser vid
internationella insatser. Simuleringsmiljon som demonstreras har integrerade nétverksldsningar for
samverkande sensor- och telekrigfunktioner i olika vaglangdsomraden i dueller nagra mot nagra.
Simuleringsresultat fran modellerna kommer att kunna utnyttjas for systemstudier inom telekrig
(TK) infor internationella insatser.

Som delmal ska projektet:

e Utveckla metodik och modeller i kundndra samverkan for vérdering av tekniska
telekrigdueller inom kommunikation, radar, och optronik.

e Ta fram metodik for vardering av telekrig i scenarier med olika militdra enheter och
multispektralt samverkande system.

e Stddja FM i fragor avseende telekrigvérdering.
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1.2 Bakgrund

I manga militara operationer ar kombinationer av radar- (RR) och elektrooptiska (EQ) system som
samverkar med hjalp av radiokommunikation en realitet. Med telekrig finns mojligheten att skaffa
information om motstandarens medel och férmaga (ES, Elektronisk Stodverksamhet), skydda sig
mot motstandarens vapen (EP, Elektronisk Protektion) och dessutom ha verkan (EA, Elektronisk
Attack). Det ar viktigt att ha kdnnedom om hur dessa formagor kan utnyttjas bade enskilt och
tillsammans. For att kunna utnyttja telekrigsférmagor pa basta satt ar det viktigt hur ledningsstodet
ar utformat.

En vanlig metod att utvardera telekrig och dess anvandning ar simuleringar. Att utveckla ett
ramverk for simuleringar ar ett omfattande arbete, och det ar darfor bra om ett sadant ramverk ar
flexibelt och fungerar for flera olika typer av plattformar i mark-, luft- och sjofallet. Dessutom bor
ramverket anvanda den vanligast férekommande simuleringsstandarden HLA (High Level
Architecture) [HLA] som gor det lattare att bli interoperabel med modeller utvecklade av andra.

Det foregaende projektet Duellsimulering telekrig tog fram en simuleringsmiljé som kan simulera
telekrig i ett natverksbaserat forsvar. Det nya projektet Duellsimulering framtida telekriginsatser
(DFTK) tar tillvara och vidareutvecklar simuleringsmiljon for nya behov som finns vid de framtida
telekriginsatserna. Dessa kan dels ses i ett perspektiv av att vi kommer att f& mer och mer
natverksbaserade I6sningar men dven att det kommer att krédvas snabba internationella insatser
med sammansatta forband i internationell samverkan.

1.3 Metod

Projektet anvénder och vidareutvecklar ramverket EWSim (Electronic Warfare Simulation
interface model) for distribuerade telekrigssimuleringar till vilket modeller integrerats och nyut-
vecklats. Ramverket bestar av tre delar (Figur 1):

e Scenarioplanering och konfiguration (NetScene) dar olika plattformar (t ex stridsvagnar
och helikoptrar) konfigureras med olika komponenter (t ex sensorer och vapen). Dessutom
kan rackviddsberakningar utforas.

e Dynamisk duell. Realtidssimulering av ingaende delar.

e Utvardering dar dueller kan ateruppspelas och loggade data analyseras.

EWSim anvander sig av HLA vilket innebér att program som ska dverféra simuleringsdata mellan
varandra gor detta enligt HLA-standarden m h a en RTI-applikation (Run-Time Infrastructure)
som tillhandahaller granssnitt s att data utbyts pa ett kontrollerat och standardiserat satt. Ett
program som ar anslutet till ett RTI kallas for en federat och alla program som ingar i en och
samma simulering och ar anslutna till detta RTI for en federation.

EWSim innehéller alla modeller (plattformar, utrustningar etc.) i ett bibliotek. Vid start av en
federation startas en eller flera EWSim-applikationer. Applikationen skapar en federat dynamiskt
vilket Figur 2 illustrerar och startar precis de modeller som behévs (och inga andra). Kopplingen
mellan olika modeller sker endast via RTI. Det &r darfor l4tt att 1agga till, ta bort eller byta ut olika
modeller efter behov.
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Figur 1 Beskrivning av hur EWSim konceptuellt &r uppbyggt.
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Figur 2 EWSim som federat.

Att ha ett bra ledningsstod for Tk-formagor ar en viktig del i hur dessa formagor ska kunna
utnyttjas pa basta satt. Av den anledningen har ett planeringsverktyg utvecklats. Verktyget kallas
EWPlan och kan dels anvandas som en helt fristaende applikation eller tillsammans med de
dynamiska simuleringsmodellerna. 1 det senare fallet & EWPIlan en del av simuleringen och
anvands innan, under och efter duellsimuleringen. D& EWPlan fokuserar pa telekrig maste det ge
stod for de ofta komplexa situationer som uppstar nar mal, sensorer och storare ar utplacerade i
terrdngen och interagerar med varandra. Darfor réacker inte enklare metoder som t ex att rita direkt
pa en papperskarta. Istdllet behovs stod i form av ett datoriserat verktyg. Planeringsverktyget
EWPlan ar den testbank dar man kan prova idéer som i en framtid kan ténkas bli operativa. Genom
den plugin-baserade arkitekturen i EWPIlan sa &r det enkelt att utveckla nya moduler.
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1.4 Genomford verksamhet
Under 2006 har arbetet med planeringsverktyget EWPIan inletts. Verksamheten har genomforts
genom att forst ta fram och dokumentera teoretiska underlag som sedan delvis designats och
implementerats. Arbetet redovisas i rapporten Planeringsverktyg EWPlan med yttacknings-
berdkningar for kommunikation, radar och optronik [EWPLAN] och en referensgrupp kommer
under nasta ar att fa tycka och tanka runt detta.

I EWSim finns sedan tidigare ett flertal tredje generationens malsckare av typen fire-and-forget
men de flesta robotsystem som anvénds operativt idag utnyttjar andra generationens styrmetoder
SACLOS (Semi-Automatic Command to Line of Sight). Darfér har en generisk modell av ett
traditionellt andra generationens pansarvarnsrobotsystem implementerats. Helikopter 14 kommer
att utrustas med en UV-varnare och av den anledningen sa har en san modell utvecklats.

De dynamiska telekrigmodellerna har under aret fatt ett granssnitt for att kunna simuleras med en
ledningsfunktion. Detta arbete har till stor del utférts inom projektet Ledningskrigférings-
simulatorn (LKS) vilket ar ett demonstratorprojekt som leds av FMV. LKS-projektet har under
aret utnyttjat ett flertal av de modeller som finns utvecklade pa telekrigsidan. Dessutom har DFTk-
projektet stottat LKS med modeller av signalspaningssystem som anvander traditionell pejlning
(som ger baringar) eller Time-Difference-Of-Arrival (TDOA) for positionering. Inom LKS har
aven en HLA-kompatibel natverksmodell med inbyggda protokoll utvecklats. Natverksmodellen
kan nu anvéandas tillsammans med pejling och stérning inom Tk-omradet och simulera
natverkeffekter som Joint tactical Radio System (JTRS) har pa telekrigsystem.

Projektets modeller har under aret nyttiggjorts externt mot BAE Systems Hagglunds och IKS®.

! Internationella Korvettstykan
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2 Planeringsverktyg

| detta kapitel ges en kort beskrivning av det arbete som genomforts for planeringsverktyget. En
mer detaljerad beskrivning finns i en separat rapport [EWPLAN]. Verktyget EWPIlan, som ar en
del av simuleringen, anvands innan under och efter duellsimuleringen men kan aven anvéndas helt
fristaende. Verktyget blir hemligt forst nar modellerna &r parametersatta med skarpa data som
ligger i separata konfigurationsfiler.

2.1 Terrang och kartdata

Da simulering av telekrig i manga fall &r beroende av den omgivande terrangen behovs ett satt att
infora terrang- och kartdata till bade planerings- och duellverktyget. Darfor har verktyget
EWMapEditor utvecklats dar standardiserade geodataformat importeras och behandlas for att
tillgodose behovet av data for berdkningar samt visuell presentation i 3D och 2D, se Figur 3 och
Figur 4.

=L

Figur 3 En 2D-karta éver Angelholm frdn EWMapEditor, manérsatt for att efterlikna tryckta 1:50 000
Terréngkartan.

For simulering i EWSim behdvs terrdnginformation i ett format som lampar sig for 3D-
visualisering i realtid. Traditionella geodata representeras séllan eller aldrig pa detta satt, varvid en
konvertering fran tillgdngliga data ar nodvandig. For att inte Gverbelasta simulering och
grafikrendering med for mycket data kravs aven att data struktureras sa att den gar att komma at i
varierande detaljrikedom. Typiskt for renderingen &r att fler detaljer aterges nara betraktaren an
vad som aterges pa langre avstand.
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Figur 4 Vy 6ver 3D-terrang vaster om Kabul genererad med EWMapEditor (Hkp14 i forgrunden).

Foérutom 3D- och 2D-modeller for visualisering och siktlinjes-/kollisionsberdkningar &r tanken att
EWMapEditor dven ska tillgodose behovet av geografiska data for olika typer av simuleringar.
Dessa kan vara markklassningstabeller for berakning av vagutbredning och framkomlighet, samt
IR- och arstidanpassade texturer.

2.2 Radar

Planeringsverktygets radardel kan till exempel anvéandas for att placera ut ett radarsystem med sa
stor yttackning som mojligt eller for att, givet en utplacerad radarstation, bestimma bésta rutt for
en plattform for att minimera upptéackt.

Om plattformen inte &r utrustad med nagon form av tackande storning &r det vasentligen line-of-
sight (en berdkning av hur langt man kan se i en viss riktning utgaende fran en viss punkt beroende
pa terrangens hojddata), radarns rackvidd samt plattformens uppvisade radarmalarea som
bestammer om plattformen upptdcks. Om daremot plattformen ar utrustad med en brusstOrare
maste hansyn tas till genombrottsavstand, d vs om radarekot vinner Gver stérningen i radar-
mottagaren. Enskilda mal presenteras fargmarkerade i planeringsverktyget om de kan upptéackas
fran den aktuella radarn.

Vid planering for taktisk utplacering av radarsystemet ar det intressanta att se hur stort omrade
radarn ser, och om den kan upptacka ett mal med eventuell storare i en given position, med given
radarsignatur och med given storeffekt. Vid planering for taktiskt upptradande hos plattformen ar
det intressant att se om plattformen kan ta sig fran punkt A till punkt B utan att radarn kan
registrera ett maleko fran plattformen. Taktiken kan anpassas genom att stérarens antenn riktas
lampligt och ocksa genom att visa upp minsta mojliga radarsignatur mot radarsystemet. Tre olika
presentationsformer har implementerats for att stodja taktisk utplacering och upptrddande:

e Presentation av vilket omrade som tacks (tackningsdiagram) for att uppticka mal med
angiven malarea paverkad av eventuella stérare. Presentationen av radartackningen kan
antingen ske for en angiven hojd over marken eller for angiven elevationsvinkel fran
radarn (koniskt snitt). Se Figur 5.

e Presentation av vilket omrade som en angiven storare kan placeras inom for att ett skydds-
objekt ska undga upptackt. Se Figur 6.

e Presentation over vilket omrade som radarsensorer kan finnas i for att upptacka ett stor-
skyddat mal. Se Figur 7.

10
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Figur 7 Radarsensorer placerade inom det markerade omradet kan detektera malet.
Genom att interaktivt anvénda de implementerade funktionerna och presentationsformerna kan en
forstaelse fas for hur olika parametrar paverkar detektionsméjligheterna i stérda och ostérda fall.

Déremot har inga funktioner for att automatiskt finna den basta radarplaceringen eller den bésta
rutten implementerats. For detta syfte maste kriterier for vad som ar "bést” tas fram.

11
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2.3 Optronik
Inom optronikomradet finns en rad intressanta situationer ur planeringssynpunkt. Ett flertal av
dessa har modellerats och implementerats i EWPlan.

Né&r man ror sig genom terrangen med en plattform vill man veta hur utsatt man &r for olika typer
av hotsystem och hur man ska upptrada for att minimera risken for upptackt och palasning av
dessa. Ett vanligt forekommande hot inom det elektrooptiska omradet ar tex manburna
luftvarnssystem, sk MANPADS (Man Portable Defense Systems). Dessa kan lasa pa och
bekdampa mal med en hdg IR-signatur. Genom att ta hansyn till plattformens IR-signatur kontra
robotsystemets  kanslighet och dessutom vaga in bakgrundsstralning och atmosfarens
dampningsegenskaper, kan man rdkna ut fran vilka positioner pa marken plattformen kan
bekdmpas. Denna information kan tex anvédndas for att planera flygrutter. Figur 8 visar hur
information kan presenteras i EWPlan. [EWPLAN]

.......

et
"o,

Tt
| - -

Figur 8 Diagram for upptackt av EO-system. Inom det roda omradet kan ett MANPAD-system upptécka
och lasa pa flygplanet.

Formagan att kunna planera sin rutt och kénna till var olika hot kan befinna sig ar en bra grund,
men det ar inte tillrackligt for att sakra plattformens 6verlevnad i alla situationer. | vissa fall kan
man inte valja rutt, tex vid start eller landning pa en flygplats. Da &r det viktigt att ha ett
fungerande motmedelssystem som kan neutralisera hotet. | EWPIlan finns moduler for optik-
spaning, blandning (med laser) och laservarning. Dessutom finns teoretiska underlag till nya
moduler i form av passiva varningssystem (tex IRST och UV-varnare) samt preventiv
fackelfallning for att forhindra palasning. Mer finns att lasa i [EWPLAN].

En optikspanare [EO] har formaga att upptacka optiska system i terrangen. Det kan tex vara
elektrooptiska malsokare eller sikten. M h a planeringsverktyget kan man ta reda pa inom vilket
omrade som en viss typ av optiskt system kan upptéckas, vilket ar viktigt for att tidigt kunna agera
med sina motmedelsinsatser, se Figur 9. I modellen tas hansyn till bl a atmosfarsegenskaper,
optikens lasermalarea (reflexionsegenskap) och terrangmask.

12
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Figur 9 Helikoptern ar utrustad med optikspanare, som kan upptacka ett MANPAD-system inom det
roda omradet. Over land begransar terrangen mojligheten for upptéckt, men just darifran kan heller inte
MADPAD-systemet verka (fri sikt nédvandig).

En typ av motmedel som kan anvéandas for att stora ut optiska system, sasom sikten och IR-
robotar, dr antisensorlaser. | EWPlan kan rackvidden for en antisensorlaser berédknas avseende
blandning eller stérning av optiska system. Fragestallningen kan galla bade stérning av fientliga
system eller att sjalv undga storning. Resultatet presenteras i olika diagram, beroende pa den
exakta fragestéallningen. Indata som anvandaren har att spela med &r positionerna for den optiska
sensorn, antisensorlasern och malet (det som betraktas av sensorn) samt egenskaper fér de olika
objekten (tex laserns effekt, malets signatur, sensorns kanslighet). Figur 10 visar hur man kan
skydda ett storre omrade fran beskjutning av IR-robotar med en enda antisensorlaser.
Robotsystemets IR-sensor (mitt i bilden) kan inte lasa pa mal utanfor det roda omradet. Inom det
vita omradet hindras palasningen av blandning fran antisensorlasern, som saledes kan skydda ett
stort omrade i sin narhet.

gy
- Terran
B Nn-.

[
v

ensorn blandas d&
n nktas mot det . -

ar begransad™. e -

Figur 10 Hotsystemets IR-sensor kan inte ldsa pd mal utanfor det réda omradet. Antisensorlasern
fungerar séledes som motmedel for plattformar inom ett ganska stort omréde i sin narhet.
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2.4 Kommunikation

Planeringsverktyget for kommunikation anvands for att se vilken yta som kan tdckas for
kommunikation. Stérsandningar behandlas som brus och minskar en sandares tackningsomrade
genom att signal-brus forhallandet (SNR) sanks i ber6rda mottagare. Verktyget berdknar om
kommunikation & mojlig givet parametrar hos sandare, mottagare och en eller flera storare som
ingar i ett uppsatt scenario. Positionen hos antingen sandare, mottagare eller en stérare kan sattas
som okand. Utifran SNR-berdkningar kan ett tackningsdigram ritas dar den okéanda positionen
varieras inom ett valt omrade och informationen om kommunikation ar majlig ges med hjalp av
fargkodning. Med hjalp av diagrammet kan man besvara frdgor om var en stérsandare ska placeras
for att stora en viss lank, inom vilket omrade det ar mojligt att kommunicera med en viss séandare
eller var en séndare kan placeras for att kommunicera med en viss mottagare. Figur 11 visar ett
exempel pa en storsandares paverkan pa en sandares tackningsomrade.

pO1 R_UndEZ3vehiclel

Commandvehide)
L E2i - i

_.__L:r rl . oy
.;,.,.. .

Figur 11 Kommunikationstackning med storare pa BO01 B Visby och sandare pa
R02_R_CommandVehicle. Gront omrade markerar var en mottagare kan placeras for att kommunicera
med sdndaren. En dvergangszon (i framtiden ett valbart antal dB) markerad som en gradient fran gront
till rétt markerar omraden dar kommunikation ar majlig men svar. | rétt omrade ar inte kommunikation
mojlig.

2.4.1 Natverk

Vi har utvecklat forslag pa stod vid upprattande av kommunikationsnatverk. Grundférslaget ar att
visa natkonnektivitet for ett antal utplacerade natnoder. Om kommunikation ar mojlig mellan tva
natnoder ritas en linje mellan dem. Pa detta sétt kan man se om nagon nod/enhet faller utanfor en
nétbildning. Grundforslaget kan utdkas genom att dven ta in upptécktsaspekter i natplaneringen.
Berakningar gors da aven mot ett utplacerat SIS-system (signalspaning). Figur 12 visar
konnektivitet och konnektivitet med avseende pa upptackt.

Verktyget skall ocksa kunna anvandas for robusthetsanalys med avseende pa att studera verkan av
storning, se hur lankarna gar upp och ned da en storsandare forflyttas i terrangen. En robusthets-
analys kan ocksa handla om att minska risken att bli upptackt. Blir man inte upptackt blir man
heller inte stord. | framtiden skulle analysen kunna utokas med att testa olika protokoll och vérdera
dessa mot den prestanda som natet maste uppfylla. Det kan t ex handla om att 6ka stortaligheten
genom ¢kad redundans till priset av minskad datatakt eller att styra informationens vag i natverket
pa olika satt.
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Figur 12 Vanster: konnektivitet. Hoger: konnektivitet avseende upptackt.

2.4.2 Placeringsstod signalspaning

For signalspaningsutrusning har vi tagit fram tva forslag pa utveckling, Placeringsstod
signalspaning (PSIS) och Positionering, pejl, upptackt (PPU). Egenskaper hos de ingaende
utrustningarna samt terrangens inverkan avgor var det ar mojligt att sta for att utfora en viss
uppgift. Problemets geometri kan ge ytterligare paverkan pa basta mojliga position, tex vid
uppstéllning av pejlbas.

| PSIS definieras ett malomrade och ett grupperingsomrade. Beroende pa typ av SIS-system och
antalet dari ingaende SIS-enheter ger PSIS ett utgangsforslag till gruppering i grupperingsomradet
for basta mojliga upptackts- eller positioneringsférmaga i malomradet.

| PPU ér ett SIS-system redan utplacerat. SIS-enheternas formaga att upptacka och positionera en
sandare berdknas i ett malomrade. SIS-enheterna kan flyttas och ny berdkning genomforas.
Beroende pa typ av SIS-system och antalet dari ingdende SIS-enheter blir berakningarna nagot
olika.

| bada fallen ovan redovisas resultatet i tackningsdiagram och ett antal parametrar, sdsom
tdckningsandel for upptéckt respektive positionering. Téckningsandel visar hur stor del av
malomradet som tacks, givet kriterier som lagsta detekterbara effekt och storsta tillatna
positioneringsfel.

2.4.3 Placeringsstdd storning

Vi har aven tagit fram forslag pa stod for utplacering av storsandare. Verktyget talar idag om var i
ett givet grupperingsomrade som storsandaren kan placeras for att fa 6nskad effekt, givet att man
som stGroperator antingen spanat upp data om motstandarsidan eller att man har en kvalificerad
gissning. Den parameter framfor andra som man maste uppskatta ar vilken nyttoeffekten ar i
malmottagaren.

| framtiden kan stodet for stérarplacering utvidgas. | ett typiskt fall spanas ett antal
kommunikationsnoder upp. Emittrar l14gesbestams och emittertyp identifieras. Natbildning gors for
att kartlagga vilka noder som kommunicerar med vilka andra noder. Nétbildning i kombination
med lagesbestamning ger kommunikationsavstand i natet. Detta i kombination med emittertyp kan
ge en uppskattning om trolig uteffekt. Nétbildning avgor aven vilka noder som &r mest kritiska for
natverket. Dessa noder &r troligen de mest attraktiva malen for storsandning
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2.5 Tidshantering

Forutom att flyttas runt manuellt kan alla enheter och diagram som visas i planeringsverktyget
aven ga langs banor som de flyttar sig langs 6ver tiden. Idag kan en hastighet stallas in som galler
hela banan. For framtiden skulle detta behdva forfinas sa att man t ex kan ange vid vilka tidpunkter
ett objekt ska befinna sig pa en viss position langs banan eller kunna stalla in hastigheten i olika
intervall langs banan. ldag kan man heller inte andra tiden pa ett tillfredstallande satt. Man kan
stega fram tiden i olika hastigheter och pausa. Men det finns ingen mojlighet att backa tiden (annat
an att borja om fran borjan), nagot som skulle underlatta da man studerar langre handelseforlopp.
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3 Duellverktyg

3.1 Integration med operatérsmiljo

Vid institutionen for Manniska-System-Interaktion (MSI) pa avdelningen for ledningssystem har
under nagra ar en operatorsmiljo for tex stridsfordon utvecklats och anvants for att skapa
operatorsplatslika férhallanden under simuleringsbaserad vérdering. Operatorsmiljon ger en
realistisk kansla av stridsfordonets rorelse i terrang da en rorelseplattform anvands och det finns
aven mojlighet att registrera huvudrorelser och blickriktning hos operatoren vilket &r vardefullt nar
MSI-fragor studeras.

Utrustning for tekniskt beslutstod kan kopplas in och ett exempel pd en sadan utrustning som
studerats &r taktila granssnitt. Under hosten har ett arbete paborjats med att via HLA integrera
denna operatdrsmiljo med den telekrigs- och ledningssystemsfunktionalitet som finns i EWSim.
Bade EWSim och HiFi Engine, vilket dr den simuleringsmotor som anvénds i MSI:s operators-
miljo, anvander MOSART for integration med HLA.

Under en forsta test for att visa pa mojligheter med denna integrering har ett scenario studerats dar
tre stridsfordon kor langs en skogsvag i Kvarn (terraingmodellen av Kvarn ar framtagen fran en
laserkartering av omradet som gjords i tidigare projekt [KART]) innan de kommer ut pa ett 6ppet
falt. Ett av fordonen styrs via MSI:s operatérsmiljo och de andra tva styrs via tva EWSim-
federater. Pa ett hustak ungefar 1,5 km fran stridsfordonen ar ett hotsystem placerat med mojlighet
att avfyra en PV-robot. De tre stridsfordonen &r utrustade med VMS (Varnar- och
MotverkansSystem) i ett natverk som simuleras av EWSim. Vid robotskottvarning kastas rok i
riktning mot hotet fran nagot eller nagra av de hotade fordonen. Riktningen till hotet som kommer
fran varningssystemet kan ocksa visa in tornet for moteldsatgarder. Dessutom kan varningar
formedlas till taktila balten for att ge operatoren pa rorelseplattformen information om hotriktning.
Vidare kan ledningsvyn i EWSim visas for operatdren av rorelseplattformen vilket ger mojlighet
att studera ledningsfunktioner under realistiska operatorsforhallanden.

3.2 Radar

Under 2006 har arbetet med radar inte inneburit nagra stora férandringar i modellerna. En del sma
andringar for att forbattra prestanda och funktionalitet har gjorts, men det storsta arbetet har varit
att integrera modellen med andra modeller i EWSim.

3.2.1 Allméanna forbattringar

For att ett objekt ska vara synligt for radarn maste den ha en radarsignatur definierad
(radarmalarea). Under aret har EWSim utvecklats sa att denna signatur skapas automatiskt utifran
plattformens EntityType®. Detta innebar att d& man skapar ett scenario i NetScene behdver man
inte bekymra sig over radarsignaturer - det initieras automatiskt da simuleringen startar (sa lange
man har definierat ratt EntityType for plattformen).

3.2.2 Vidareutveckling av radarmodellen

Radarmodellens HLA-anpassning har vidareutvecklats under 2006. Det som har hant &r att
modellerna nu speglas av HLA-objekt som uppdateras da EWSim-modellerna uppdateras. Denna
anpassning gor modellerna mer anvandbara i natverkssimuleringar med andra federater som inte ar
EWSim-federater eftersom det da &ar enkelt att interagera med radarn genom att félja FOM:en
(Federation Object Model) som definierar radarns HLA-objekt.

Radarns avsokningsmoénster (styrning av antenner) har forbéattrats. Tidigare fanns ett antal
fordefinierade monster som passade en markbunden spaningsradar. Under aret har det tagits fram
ytterligare ett fordefinierat monster som sander i en avgrénsad sektor framfor plattformen, till
exempel for att kunna anvéndas i flygfallet. Radar for flygfallet har anvants inom projektet
Datafusion i sensornitverk med fokus pa telekrig. Dessutom finns numera mdjlighet att som

2 Entity Type &r en standardisering av typ av plattform. www.sisostds.org/dis%2Ddd/entity/index.htm
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anvandare definiera sitt eget avsokningsmonster i NetScene innan simuleringen startar. P detta
satt kan man sjalv bestdmma hur antennen ska styras for sitt radarsystem.

Da en antenn &r synlig for en radar som sander kommer den att ge upphov till en direktreflex.
Tidigare har denna effekt forsummats, men nu finns den med i radarberékningarna.

3.2.3 Remsor

En modell for radarremsor har funnits sedan tidigare, men den har endast inneburit att remsor kan
kastas och att deras rorelse kan beréknas da de faller till marken. Under aret har denna tidigare
remsmodell anvants for att skapa remsobjekt som kan interagera med radarmodellen. Resultatet ar
att det nu finns remsobjekt som kan kastas och som &ven registreras av en radar som sénder. Ett
exempel pa hur det kan se ut i spaningsradargranssnittet da remsor kastats visas i Figur 13.

Figur 13 Remsor har kastats och registrerats av spaningsradarn. Roda trianglar ar malspar som genereras
ur observationer mha ett kalman filter, grona trianglar ar observationer.

3.3 Optronik

3.3.1 UV-varnare

UV-varnare anvéands som robotskottsvarnare och ar en viktig del av en plattforms VMS. De forsta
sekunderna efter avfyrning av en robot emitteras en stor méangd ultraviolett stralning av robotens
flamma. En UV-varnare arbetar i vaglangdsintervallet 0,2-0,3 um och kan detektera denna
stralning, speciellt som atmosfarens transmissionsegenskaper dar ar gynnsamma och det nastan
inte finns ndgon bakgrundsstralning.

I EWSim har det sedan en tid funnits en enkel modell av en UV-varnare [EO]. Denna modell har
under dret vidareutvecklats till en generisk modell for passiva stirrande varnarsystem. Modellen &r
| forsta hand tankt som en UV-varnare men det finns principiellt inget som hindrar att den anvands
som en stirrande varnare dven i andra vaglangdsband (t ex IR). Att varnaren &r stirrande innebéar
att den hela tiden overblickar hela sitt synfalt (till skillnad fran ett skannande system).
Utvecklingen inom VMS gar allt mer mot stirrande system déar en array av detektorer noggrant kan
spara ett flertal mal/hot.
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Den nya UV-varnarmodellen ar uppbyggd pa ett liknande satt som IRST-modellen som sedan
tidigare finns i EWSim [EO]. Detektion av objekt sker nar ett antal kriterier ar uppfyllda; objektet
maste ligga inom varnarens synfalt, det far inte vara dolt av terrang eller andra objekt (t ex rok)
och irradiansen fran objektet maste vara dver en viss troskelniva (for att ge ett tillrackligt hogt
signal-brus-forhallande).

Vid berakningen av den infallande irradiansen skiljer sig IRST- och UV-varnarmodellen at. UV-
varnaren kan hantera objekt med en tidsvarierande EO-signatur, vilket &r av storsta vikt vid en
realistisk duellsimulering da varningssystemet ska upptiacka en inkommande robot. Roboten
konfigureras med en tidsberoende UV-signatur som de forsta sekunderna efter avfyrning ar hog
och som sedan klingar av mot noll.

En annan utbyggnad av UV-varnarmodellen galler spridning av UV-stralning i atmosfaren.
Atmosfaren innehaller en mangd luftburna partiklar, aerosoler, som sprider och dampar den
elektromagnetiska stralningen. Dessa fenomen paverkar i allra hogsta grad detektionsavstandet for
en varnare i en given situation. Framfor allt stralning i det ultravioletta vaglangdsbandet paverkas
av spridning p g a aerosolernas storleksférdelning. Spridningen ar viktig att modellera eftersom
den defokuserar den inkommande stralningen och darmed avsevéart kan minska varnarens
upptacktsavstand for punktmal, t ex ankommande robotar. Ett mal som lyser tillrackligt starkt for
detektion i ett enda detektorelement utan spridning (punktmal), kan lysa svagt i ett flertal
detektorelement med spridning sa att detektion inte kan erhallas; stralningen fordelas och drunkar i
detektorbruset. Spridningen modelleras med Mie-teori [EOHB].

3.3.2 PV-robot

I EWSim finns sedan tidigare ett flertal olika typer av optroniska robotsystem implementerade
(korrelations-, centroid-, kryssdetektor- och retikelmalsokare samt rosettskannande system).
Gemensamt for dessa ar att de ar av typen fire-and-forget och alltsd tredje generationens
malsokare. De flesta robotsystem som anvands idag utnyttjar andra generationens styrmetoder och
ar tradstyrda (SACLOS - Semi-Automatic Command to Line of Sight), se t ex Figur 14. Darfor
har en generisk modell av ett traditionellt andra generationens pansarvarnsrobotsystem
implementerats.

Figur 14 AT-4 Spigot team®.

SACLOS-system kan delas upp i tva delar; sikte och robot. Roboten har inga egna sensorer utan
far sina styrsignaler fran en operator som styr siktet. Operatoren maste kontinuerligt halla malet i
siktet medan roboten flyger mot malet. Med hjalp av elektronik i sikte och robot beréknas
styrsignaler som leder roboten till malet.

SACLOS-modellen foljer i stort samma uppbyggnad som tidigare implementerade optroniska
robotar. De bestar av en malsokardel (EWSeeker) och en rérelsemodell (EWMotion). SACLOS-
systemet har ingen malsckare i egentlig mening men siktet, tillsammans med operat6rens

* http://en.wikipedia.org/wiki/AT-4_Spigot
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interaktion, tolkas i detta fall som dess malsokare. Den stora skillnaden jamfort med tidigare
implementerade system blir da siktets/malsokarens placering relativt roboten. For tidigare
implementerade robotsystem &r malsokaren monterad pa roboten, medan den for SACLOS-
systemet ar skild fran roboten. De flesta tradstyrda robotar flyger i en LOS-flygbana (LOS = Line-
Of-Sight), vilket innebér att roboten hela tiden stravar mot att flyga langs siktlinjen mellan mal och
operator. En sadan rorelsemodell har implementerats, men i och med att modellen &r generisk &r
det mojligt att koppla en annan rérelsemodell till den om behov skulle uppsta.

Beroende pa det system som ska simuleras satts vaglangdsomradet for siktet till visuellt eller IR.
Operatoren foljer malet genom att rikta in siktet i sid- och hojdled med hjélp av tva rattar. | den
implementerade modellen gors detta genom att operatoren pekar ut malet (i siktesvyn) med hjalp
av musmarkoren och siktet styrs darefter in mot denna punkt. Siktet har olika synfélt for att folja
roboten och malet pa olika avstand. Synfaltet stalls automatiskt om nar roboten flugit en valbar
distans. Denna omstallning gors for att forbattra precisionen i utpekningen av malet i slutfasen.

For att roboten ska kunna ta emot styrsignaler och traffa malet kravs att roboten hela tiden befinner
sig i operatorens siktlinje. Baktill pa roboten sitter det en IR-kalla som siktet detekterar for att
berdkna styrsignaler till roboten. Genom att utnyttja blinkstérare kan fienden féra roboten pa
avvagar, eftersom malinmatningen i siktet da forsvaras eller till och med omojliggérs. For att
kunna gora denna typ av simuleringar finns det ett behov av att forfina den idag implementerade
PV-robotmodellen.

3.4 Kommunikation

Grunden for all kommunikation i EWSim & EWRadioSystem. EWRadioSystem ar ett generiskt
radiosystem som kan konfigureras pa olika satt beroende pa hur det scenario som skall koras ar
definierat; till att vara saval storsandare som signalspaningsmottagare, vanlig truppradio eller
radiodelen i en ndtnod (se 3.4.1).

3.4.1 Natverkskommunikation

Det simulerade natverket bestar av ett antal natnoder. En natnod ar uppdelad i en fysisk del
(EWRadioSystem) och en del som simulerar kommunikationsprotokoll (ComNet). Protokollen ar
specialiserade pa olika uppgifter, t ex routing och schemaldggning av kanaltillgang. Natnoden
innehaller &ven modeller for simulering av CNO-attacker (CNO = Computer Network Operations).
EWRadioSystem berédknar om en séndning rent fysiskt kan tas emot. Om detta ar fallet bollas
sandningen upp till ComNet, dar det t ex tas hansyn till om man &r utsatt for CNO-attack. Om
meddelandet passerar alla dessa hinder visas det slutligen for adressaten. ComNet ar utvecklad
inom LKS-projektet dar CNO &r en central del. Mer detaljer om nétverkssimulering kan lasas i
[LKSV1].

Vid uppstart konfigureras néatverket genom att signalering utbyts mellan ndtnoderna. Signalstyrkor
berdknas och en initial routingtabell sétts upp. Darefter uppdateras routingtabellen varje gang en
forandring sker i nagon av de ingdende natnoderna. En sadan forandring kan tex vara att en
natnod forflyttas eller att en storséndning startar.

Eftersom routingtabellen halls uppdaterad, vet den sandande natnoden om ett meddelande kommer
fram eller inte. Om meddelandet enligt routingtabellen skall komma fram, sa startar samtidigt med
meddelandet en radiosandning. Dessa radiosédndningar gor att natverket och dess noder kan
upptackas och positioneras av utplacerade signalspaningssystem.

3.4.2 Signalspaning och stérning

EWRadioSystem ligger é&ven till grund for de olika typer av telekrigssystem (inom
kommunikationsomradet) som ar modellerade i duellverktyget. Det ena systemet ar ett sk
narsystem. Systemet bestar av en huvudenhet och ett antal underenheter. Underenheterna far order
fran och rapporterar till huvudenheten via meddelanden. Systemet har formaga att positionera
genom Time-Difference-Of-Arrival (TDOA). Det ar ocksa majligt att beordra underenheterna att
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utfora storsandning. Typiskt arbetar detta system sa att underenheterna har rundstralande antenner
och star nara malet.

Det andra systemet &r ett s k fjarrsystem. Aven detta system bestér av en huvudenhet och ett antal
underenheter. Positioneringen sker hér genom att underenheterna producerar baringar. Stdrning
sker genom riktantenn fran stora avstand, se Figur 15.

Fawetmam lmeam emw e cwmagmgma o S

Figur 15 Bild pé en ledningsvy dar pejlmodellen ger baringar. Underst i bilden &r en IR-bild vars
spaningsinformation kan fusioneras med pejlbaringarna.

3.5 Ovrigt

Sensorerna som sitter pa plattformar har anpassats sa att de fungerar tillsammans med den
ledningsfunktion som har utvecklats i EWSim under aret. Detta innebdr att t ex radarn kan
ta emot och utféra olika ordrar som ledningen skickar. Exempel pa ordrar som &r specifika
for t ex radarn ar sensorstatus (aktiv, passiv, av), intermittent sindning och sektorséndning.
Naturligtvis har plattformen som radarn sitter pa dven mojlighet att hantera andra ordrar
ocksa, till exempel att omgruppera eller sanda och ta emot lagesbilder.

Civila folkmassor och mal kan nu simuleras med en enkel modell som i simuleringar sedan
kan interagera med andra typer av objekt.

Datafusion genomférs med sensordata fran olika sensorer. Fusionerat data kan tex ge
mojlighet till positionering via krysspejling fran sensorer kopplade till olika typer av
system. De mal som fusionen tar fram klassificeras automatiskt.
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4  Analys

4.1 EWLogger

For att mojliggéra en analys av en genomford duellsimulering, kan all HLA-trafik spelas in av
federaten EWLogger. Detta innebér att objekt och interaktioner loggas med samtliga uppdaterade
attribut.

For loggning av séarskilt intressanta matpunkter, handelser eller internattribut som normalt inte
uppdateras via HLA, anvands interaktionen LogPoint. For att en matpunkt eller ett internattribut
ska loggas kréavs anpassning av koden i EWSim. FOr narvarande kan LogPoint anvéndas for att

logga:

Traff eller bomavstand for missiler.

Om en kommunikations stOrare startar/avslutar en storning.
Om en kommunikationslank gar upp eller ner.

Antal objekt i 1&gesbilden.

Om ett Objekt ska logga en av ovanstaende matpunkter anges detta i NetScene med en Kkryssruta
eller ett loggningsintervall (for antal objekt i 1&gesbilden). EWLogger kan efter avslutad simulering
generera en xml-fil av HLA-trafiken for vidare analys i t ex Excel, se Figur 16.

Time Recipient From message

2121 ROZ_R_SigIntCnC  ROZ_R_SigintCnC T+ I1D: 14597 ME_ID: 168" TX_TIME: 212.000000% Tx_BEARING _DEG: -52.163036" 51GSTIY33
2123 B0 B VisbyCnC B0l B _SKIFECNC |PLATTFORM*POS® | 1309952.000000 *| ¥: £253140.000000 *| Z: 213373611 *| stdDevx523
2123 B0 B VisbyCnC B0l B _SKIFECNC |PLATTFORM*POS® | ¥ 1304299.125000 7| ¥: 6264030.500000 *| Z: 3.471648 ¥ stdDev: 0523
2123 B0 B VisbyCnC B0l B _SKIFECNC |PLATTFORM*POS® | % 13168042.6875000 *| ¥: 6265757 500000 *| Z: 213.373657 *| stdDevx 523
2124 ROZ R SightCnC  RO2 R SigintCnC [T ID: 1827 ME_ID: 1687 T%_TIME: 212.300003% T%_BEARING DEG: -0.521123% SIGSTRE33
2124 ROZ R SightCnC  RO2 R SigintCnC [T ID: 1827 ME_ID: 1687 T%_TIME: 212.300003% T_BEARING DEG: -0.521123% SIGSTRE33
2124 ROZ R SightCnC  RO2 R SigintCnC [T ID: 1827 ME_ID: 1687 T%_TIME: 212.300003% T_BEARING DEG: -0.521123% SIGSTRE33
2127 |RO2 R FightingehiR02 R_Fightingehi MALBARING® | MALYID: 0¥ % 1301061250000 *| ¥: 243123500000 * Z: 2.000790 *| BAIG27
2127 |RO2 R FightingehiR02 R_Fightingehi MALBARING® | MALYID: 1 ¥ % 1301061.250000 *| ¥: £243123.500000 % Z: 2.000790 *| BAIGZ7

M2 7 BN B _Finhtinat/ahi BO? B Finhtinasdahi bl BARIKG* | AAL =M 2 * % 13010R1 250000 *1 Y- /72, Q1 3 5ONNAM #1 7+ 2 NNA7an = RAFG77
" Message / ReceiveMessageFromiode / ReceiveMessageToNode / SendMessageFromMode 4 SendMessage

Figur 16 Exempel p& xml-fil 6ppnad i Excel. Varje interaktion och objekt hamnar i ett eget kalkylblad.

4.1.1 Uppspelning

Inspelade scenarier kan dven ateruppspelas. EWLogger skapar da ingaende objekt och skickar
interaktioner enligt det inspelade scenariot. Tiden kontrolleras via EWLogger och darmed kan man
stega framét och bakat i tiden. Ateruppspelningen observeras genom att en EWSim-federat ansluts
till uppspelningsfederationen.

| framtiden planeras att infora funktionalitet i EWLogger som mojliggdr att scenarion kan startas

fran en inspelning vid valfri tidpunkt. Detta innebar att man kan starta om en genomford
simulering vid en godtycklig tidpunkt for att t ex prova utfall av olika beslut.
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5 Kunskapsoverforing

Projektet har medverkat vid ett antal seminarier och utbildningar och tillhandahallit resurser i form
av modeller och kompetens om telekrigmodeller till andra projekt (t ex LKS-projektet som drivs
av FMV). En referensgrupp for projektet har skapats och projektet har aktivt deltagit i att starta
EDA’-projektet EW COMARMS”.

Exempel pa kunskapséverforing ar:

Utbildning inom bl a kurserna HKEK (Hogre kurs elektronisk krigféring) och kurser inom
NBF (Natverksbaserat forsvar).

Stod till FMV Fartygs utvecklingsverksamheter rérande skydd av fartyg inom radar,
optronik och kommunikation.

Stod till Ledningskrigforingssimulatorn med telekrigmodeller.

Modellerings- och simuleringsdagen i Kista 10/5 med temat Tillampad modellering och
simulering.

Workshop —Tk-stdd till FM vid planering, genomférande och uppféljning av uppdrag.
BAE Systems Hagglunds utbildning och utvérdering av simuleringsverktygs for VMS.
Internt FOI till projekten: NatSim, Stérning i multisensormalsokare, Datafusion i
sensornatverk med fokus pa telekrig m fl. Vissa av dessa har i sin tur bidragit med kunskap
till detta projekt genom merutnytjande av forskningsresultat.

* European Defense Agency
® Electronic Warfare Common Modular Architecture for Mission Simulation
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6 Diskussion

Under aret har ett intensivt arbete med att féra samman simuleringsmodellerna till en helhet samt
att ta fram telekrigplaneringsverktyget EWPlan genomforts. | helheten ingdr att information gar
genom ett natverk som simulerar hur data overfors mellan olika system. Arbetet har skett genom
att merutnyttja den kunskap och de modeller som utvecklats evolutionart sedan 15 ar tillbaks vad
avser duellsimulering av telekrig.

En klar styrka med EWSim och EWPlan &r att de kan anvéndas tillsammans, vilket ger mgjlighet
att testa telekrig i nya koncept som t ex hur telekrig effekterna av EBAQ® konceptet kan
tydliggdras. Detta ligger i linje med den av FM uttalade CD&E’ metoden for utveckling. EWSim
och EWPIlan 4r baserade pa egen kod samt 6ppen kallkod (typ LGPL?®) vilket innebar att det inte
finns nagra licenskostnader for att distribuera programvarorna inom FM.

Utvecklingen av en natverksmodell har skett inom den bestéllning som FMV lagt pa FOI for att
utveckla verktyg (program) till Ledningskrigforingssimulatorn. Natverksmodellen tillsammans
med EWSim tydliggor effekterna av telekrig pa en hogre niva an tidigare, dels hur nya mojligheter
uppstar for telekrigsystem att samverka, men aven hur en natverkslsning kan angripas, framfor
allt att det &r lattare att angripa da telekrig ej beaktats vid upprattandet. se Figur 17 [FEDEP2v2].

Teknikptattiarm
Ligan- o 1 Lisgwa-
(e T ‘ wpplattning
a

=
Hegatrerng Hegiatrerny

=

e e e e

g

Figur 17 Principskiss for demonstrator LKS v2.

EWSim kan anvandas som i Figur 17 med spelade sidor eller med en eller bada sidorna
simulerade. Nagra exempel pa tillampningar kan vara att:

o Befilhavaren for den internationella korvett styrkan styrs fran bla sida pa rod sida kan
fientliga styrkor simuleras och dessutom kan en gron sida laggas till med allierade som i
detta fall kan vara den befalhavare som leder en samansatt styrka fran flera nationer. Syftet
kan vara att prova ny teknik och taktik i ett internationellt hot scenario.

e Stridsfordon med olika konfigurationer av sensorer i form av varnare och pejlar samverkar
Over ett natverk i olika typ situationer. Syftet ar att prova ut hur sensorerna kan anvéndas
dels enskilt men dven samverka i strategiska typsituationer.

e Ett medevac uppdrag dar helikoptrar utrustade med Tk-system supportas av markbaserade
Tk-forband samt SEAD formagor. Syftet & samordning och merutnyttjande varandras
formagor samt att se hur nya formagor nyttiggors.

® Effects Based Approach to Operations
’ Concept Development and Experimentation
¥ Lesser General Public License
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Utvecklingen av planeringsverktyg kommer att pagd under de kommande tva projektaren. Det
finns stora behov inom omradet sa det ar viktigt att en avgransning sker pa ratt satt, sa att det som
gor mest nytta hos FM prioriteras. FOor de pagaende internationella operationerna har vissa
simuleringsuppdrag genomforts sa att effekten av motmedelssystem mot hotsystem har kunnat
pavisas.
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7 Fortsatt verksamhet

Projektet kommer att fortsatta arbetet med det moduluppbyggda HLA-ramverket, EWSim. Alla
nya modeller och funktioner ingar i denna miljé som bestar av planerings-, duell- och analys-
verktyg. Har foljer en kort beskrivning av de modeller och funktioner dar utveckling troligen
kommer att ske under kommande ar inom respektive verktyg. Verksamheten kan dock forandras
om det uppkommer andra behov fran t ex referensgruppen for projektet.

7.1 Planeringsverktyg

Verktyget ar i nuvarande form en testbénk for att prova idéer och koncept. Vissa delar kan i en
framtid tankas bli operativa. Ett koncept som kan vara intressant att studera ar hur Tk-resurser kan
nyttjas inom Service Oriented Arcitecture [SOA] (Tjanstekonceptet). Huvudverksamheter under
kommande ar &r att:

e Vidareutveckla modeller for prediktion av basta plats for utplacering av Tk-utrustning
inom kommunikation, radar och optronik, t ex hur och var i terrangen ett SIS-system bor
grupperas for att fa basta verkan mot ett givet omrade.

e Paborja verktygsutveckling for att ta fram geografisk beslutsstodpresentation for forflytt-
ning i terrdngen med hansyn taget till hela Tk-scenariot med berdkning och visualisering av
hur natverkets yttackning for sensor- och verkanssystem paverkas av Tk.

e Vidareutveckla metoder och verktyg sa att utlandska kartdataformat kan anvandas vid
planering och duellsimulering.

7.2 Duellverktyg
Huvudverksamheter under kommande &r &r att:

e Péborja modellering och metodutveckling for hur ledningsstod for Tk kan genomforas
genom att ha ledningsstodet knutet till den dynamiska duellsimuleringen.

e Slutfora arbete med en generisk RR-Rb-modell.

e Modellera civila folkmassor och mal sa att de kan simuleras for att kunna ta hansyn till hur
dessa kan bekampas, storas eller signalspanas.

e Modellera datakommunikation for samverkande system med inverkan av storning.

o Vidareutveckla en generisk SIS-modell med TDOA for rorliga enheter.

7.3 Analysverktyg
Huvudverksamheter under kommande &r &r att:

e Infora funktioner sa att matpunkter for vissa typer av handelser kan loggas.

e Uppspelning med spar bakom objekt dér rackviddsberakningar inkluderas for att tydliggora
sensorers paverkan av Tk.

e Utveckling av metoder for kanslighetsanalys.

e Modellutveckling for att studera utfall av mojliga hdndelseférlopp i scenarier vilket innebar
att ett simulerat scenario kan startas om fran en valfri tidpunkt.

7.4 Kunskapsoverforing och nyttiggorande
Att vid behov:

e Deltaga i FM/FMV systemstudier, utvecklings- och utbildningsverksamhet (I6pande 2007).

e Deltaga i utbildning inom bl a kurser som efterfdljarna till Robusta radar-, optronik-, och
kommunikationssystem samt vid HKEK och kurser inom NBF.

e Deltaga i FMV Fartygs utvecklingsverksamheter rérande skydd av fartyg inom radar,
optronik och kommunikation.

e Stddja Ledningskrigforingssimulatorn med telekrigmodeller.
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7.5 Ovriga aktiviteter
Projektet kommer under kommande ar att:

Genomfora arkitekturforbattringar s att moduler kan testas individuellt.

Infora ny arbetsmetodik for modellutvecklingen inom projektet.

Soka efter andra modeller och forsoksdata som kan anvéndas till validering av modeller
och for att generera nya idéer.

Anpassa och vidareutveckla for FM tankbara scenarion sa att de kan anvéandas inom
projektet.

Utveckla internationellt samarbete. Sverige ar ledande nation i EDA-projektet EW
COMARMS. Tidigare har projektet fran svensk sida drivits av FoT-projektet EWMisson lab
som upphdr 2007. Projektet Duellsimulering Framtida Telekrigsinsatser kommer att dverta
denna verksambhet.
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