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ABSTRAKT

Tato praca popisuje priebeh vzniku bezpilotnych prieskumnych prostriedkov, pri¢om je
bliz§ie predstaveny jeden z najznamejSich - R/MQ-1 Predator. Popis stcasného stavu
vyvoja a ocakévanej buducnosti vyuzitia bezpilotnych prostriedkov uvadza najnovsie
trendy, vyuzivané pri realizacii jednotlivych systémov a ich Siroké vyuzitie nielen vo
vojnovych konfliktoch. Cielom prace je taktiez realizdcia zdkladnej simulacie
bezpilotného prieskumného prostriedku s oh'adom na ¢o najmensie naklady na vycvik ¢i

uz v ozbrojenych, alebo civilnych zlozkach.

KTucové slova: UAV, Predator, simulacia, ArmA

ABSTRACT

This thesis describes the origin of unmanned aerial reconaissance vehicles. Most attention
is devoted to the well known UAV R/MQ-1 Predator. Description of the current state of
developement and anticipated future use of UAVs provides the latest trends, used in the
implementation of various systems and their widespread use not only in armed conflicts.
The main objective of this thesis is also a realization of the basic simulation for the
unmanned reconaissance vehicle, with respect to the minimum cost of training, whether in

military or civilian applications.

Keywords: UAV, Predator, simulation, ArmA
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UvVOoD

Pracuju vo dne, v noci a vykonavaji niekol’ko ¢innosti naraz. Neunavia sa a ani nestracaju
pozornost’. Vlastnostami a cenou konkuruju konvencnym pilotovanym prieskumnym a
bojovym lietadlam. Technologicky pokrok neodvratne smeruje k bezpilotnym vojenskym

lietadlam.

Bezpilotné lietadla (UAV) plnia mnoho Specidlnych uloh. Od optického prieskumu bojiska
s dorazom na zistovanie pohybujucich sa cielov, stacionarnych objektov, az po riadenie a
vyhodnocovanie palby vlastnych zbrani. Uto¢né varianty tychto lietadiel likviduju
nepriatel'ské radiotechnické prostriedky (radary), alebo pozemné ciele strategického
vyznamu. S pomocou UAV vSak mozno aj uspesne cvicit’ pilotov stihacich a bojovych
lietadiel, alebo vrtulnikov a obsluhy palebnych prostriedkov protivzdusnej obrany v

strel'be na lietajuce ciele.

Dnesné bezpilotné prostriedky st v podstate lietajucimi robotmi, ktoré st zaplnené
najmodernejSou elektronikou a prvkami umelej inteligencie. Mdzu byt interaktivne
riadené operatorom z krajiny, rovnako ako automaticky lietat’ po vopred naprogramovanej
trase s radom oto¢nych bodov. Lietadlami - robotmi sa zaoberaji v sucasnosti ako znami
vyrobcovia lietadiel, tak aj $pecializované vedecké a vyskumné pracoviskd. V Ceskej
republike riesi vyvoj a vyrobu takejto techniky Vojensky technicky ustav letectva a PVO
so sidlom v Prahe. Vysledkom viac ako 20 rokov Studijnych a vyskumnych prac je v

sucasnosti vyrabany komplet UAV Sojka III, ktory je prakticky vyuzivany ACR.
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I. TEORETICKA CAST
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1 BEZPILOTNE PRIESKUMNE PROSTRIEDKY

1.1 Podstata bezpilotného vzdusného prostriedku

V modernych armadach zohrava ¢oraz vyznamnejSiu tlohu technika bez l'udskej posadky.
Na prvom mieste su to samozrejme nepilotované lietadld, ktoré vykonavaji prieskum,

sluzia ako terCe a teraz uz aj napadaju nepriatel’'ské ciele.

Oficidlnym anglickym terminom pre lietadlda bez posadky je zndma skratka UAV, tj.
Unmanned (popr. Uninhabited) Aerial Vehicles. V slovencine sa niekedy pouziva
ekvivalentna skratka BZP - bezpilotné prostriedky. Aj v odbornych textoch sa eSte stale
vyskytuje slangovy pojem "drones". Obcas sa mozno stretnut’ aj s terminom ako "lietajuci

roboti", alebo RPV (Remotely Piloted Vehicles).

Definicia bezpilotného prostriedku vsak nie je tak jednoduchd, ako by sa mohlo zdat’. Je
jasné, ze ide o lietajuci stroj s vlastnym pohonom, na ktorého palube sa nenachadza I'udska
posadka a ktory je riadeny dialkovo, alebo samocinnym systémom. Spornym bodom
zostava opakovana pouzite'nost. TerCové bezpilotné prostriedky a aj mnohé bezpilotné
prieskumné lietadla st pouzitel'né len raz, pretoze vlastné znicenie je sucastou ich funkcie.
Vznika otazka, ¢i strely s plochou drahou letu nie st tiez bezpilotnym lietadlom. VécSina
definicii preto trvd na tom, Ze l'udskd obsluha musi mat’ moznost’ ovplyviiovat, alebo

prevziat’ riadenie.

Tym sa zaroveil dostavame k deleniu bezpilotnych prostriedkov. Mozna je klasifikacia
napriklad podla ich tucelu. NajrozSirenejSie su pochopitelne lietadla pre prieskum,
pozorovanie a monitorovanie. Dalej su to teréové lietadla pre nicvik ostrej strelby (target
drones) a navnady pre zmitenie nepriatel'skej protivzduSnej obrany (deco drones).
Mimoriadne vzrastd vyznam bezpilotnych bojovych prostriedkov alias UCAV (Unmanned
Combat Aerial Vehicles), ktoré sa delia na opakovane pouziteIné a jednorazové, alebo
samovrazedné (Suicidal UCAYV). Existuju aj bezpilotné stroje pre elektronicky boj. V

buducnosti sa budi UAV pouzivat’ aj na iné ucely najmi v oblasti logistiky.
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Druh¢é casto pouzivané triedenie sa opiera o rozmery a vytrvalost bezpilotnych
prostriedkov. Najmens$imi st tzv. mikroprostriedky (Micro Aerial Vehicles), ktorych
rozmery nesmu presiahnut’ 15 cm. NajpocetnejSiu skupinu UAV predstavuja taktické, ¢ize
bojové prostriedky (Battlefield UAV). NajmensSie z nich sa podobaji beznym leteckym
modelom a moze ich vypustat' z ruky jediny vojak, zatial ¢o najvicSie sa velkost'ou
priblizuje malym pilotovanym typom lietadiel. Typickym zastupcom taktickych UAV je aj
eské UAV Sojka III vyvijané od za&iatku 80-tych rokov v VTULaPVO Praha.

Obrizok & 1: Ceské UAV - Sojka III

NajvykonnejSia skupina UAV sa nazyva strategické, alebo vytrvalostné bezpilotné
prostriedky (Long Endurance UAV). Svojou velkostou uz zodpovedaju pilotovanym
typom lietadiel. Ich dolet presahuje 1000 km a dokaZzu posobit’ vo vzduchu dlhSie ako 24
hodin. Delia sa este na dve podskupiny. Pre prvé sa pouziva nazov MALE (Medium
Altitude Long Endurance) a najznamej$im prikladom je americky Predator. Vobec
najvacsie bezpilotné stroje s globalnym rozsahom posobenia patria do podskupiny HALE
(High Altitude Long Endurance), v ktorej dnes jasne dominuje typ Global Hawk. Do

podskupiny HALE mézeme radit’ ale aj niektoré bezpilotné vzducholode.
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Obrazok ¢ 2: RQ-4 Global Hawk

Dalej sa mdzeme stretnit’ aj s delenim podl'a sposobu vzniku. Bezpilotné lietadla su
najcastejsie konStruované ako nové typy, ale existuju aj varianty vzniknuté konverziou
pilotovanych lietadiel, zname ako docasné UAV (Interim UAV). Takto sa stavaju najma
tercové bezpilotné prostriedky, napr. stihacie lietadlo QF-4 Phantom II. Naozaj $pecialnu
kategoriu potom tvoria lietadld na principe OPV (Optionally Piloted Vehicle), ktoré mézu
lietat’ s 'udskou posadkou alebo bez nej. Ako priklad mozno uviest’ lietadlo Bright Eagle,
alebo nedavno zalietany vrtulnik Unmanned Little Bird. Takym strojom sa casto

predpoklada zaujimava budtcnost.!"
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1.2 Historia bezpilotnych prostriedkov

Bezpilotné prostriedky presli v uplynulych rokoch pozoruhodnym vyvojom. Z akejsi
kuriozity sa stala vysoko cenend kategoria techniky, bez ktorej uz si ozbrojené sily

vyspelych statov snad’ ani nemdzeme predstavit’.

Vyvoj bezpilotnych prostriedkov je charakteristicky tym, ako sa postupom ¢asu rozsiroval
rozsah uloh, pocet typov a pocet krajin schopnych takuto techniku konsStruovat’. Teraz uz
st pokrocilé bezpilotné lietadld Standardnou sucast'ou ponuky leteckych firiem vyspelych

krajin a jednoduchsie typy sa objavuju aj v Statoch, kde by sme ich prilis necakali.

1.2.1 Terce a vzdusné torpéda

Doba existencie bezpilotnych prostriedkov je podstatne dlhSia, nez sa vicSinou
predpoklada. Prvé dial’kovo riadené lietadla sa objavili uz po prvej svetovej vojne v USA a
Velkej Britanii. VtedajSia troven techniky ale neumozZiiovala ich pouZitie pre prieskum,
takze sa vicsinou vyuzivali ako ter¢e pre nacvik protilietadlovej palby, alebo islo o akési
dial’kovo riadené "lietajice bomby", alebo "vzdu$né torpéda". Je napriklad zname, Ze
britské letectvo pouzivalo dial’kovo riadenu verziu legenddrneho dvojplosnika Tiger Moth
nazvanil Queen Bee. AmeriCania zase nakupili malé lietadielka Radioplane OQ-2, ktoré

vel'mi pripominali dnesné letecké RC modely.

Pocas druhej svetovej vojny boli bezpilotné stroje nasadené len obmedzene. K
najznamejSim prikladom patri americky program Aphrodite, ktory zahffial nasadenie
upravenych dialkovo riadenych "samovrazednych" bombardérov Boeing B-17 Flying
Fortress a Consolidated B-24 Liberator proti vyznamnym cielom v Nemecku a okupovane;j
Europe, ku ktorym patrilo okrem iného palebné postavenie gigantického dela V3. Vel'mi
Specifickym bezpilotnym prostriedkom boli nemecké stroje Mistel, tj. spojenie pilotovanej
stihacky a bezpilotnej lietajucej bomby na baze bombardéra. VSeobecne vsak pouzitie

lietadiel bez osadky za druhej svetovej vojny nebolo prili§ vyznamné a ani uspesné.
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Obrazok ¢. 3: Nemecky Mistel 2 (Fw-190 spojeny s Ju-88)

Po skonceni vojny sa rozSiroval okruh bezpilotnych strojov ako cviénych tercov c¢i
lietajacich bomb. Napriklad pocas korejskej vojny sa dockali vyuzitia bezpilotné
"samovrazedné" verzie stihacky FO6F Hellcat a uto¢ného lietadla AD/A-1 Skyraider. Boli
ovladané dialkovo prostrednictvom televizie a americkému ndmornictvu sa osvedcili pri

utokoch na mosty v KEDR.

1.2.2 Nasadenie vo Vietname

Zlomovym konfliktom v dejindch bezpilotnych lietadiel bola vojna vo Vietname.
Americké letectvo hojne pouzivalo terCové lietadlo Ryan Q-2 Firebee pohanané malym
pradovym motorom. Spolo¢nost’ Ryan ho potom modifikovala do podoby prieskumného
stroja, ktory mal firemné oznacenie Model-147 a vojenské zaradenie BQM-34 (pre verzie
Startujuci zo zeme) ¢i AQM-34 (pre verzie odpalované spod kridel lietadiel). Stali sa vSak
znamymi najmé pod nazvami Fire Fly, alebo Lightning Bug. Od roku 1964 boli vysielané
nad Vietham a mimoriadne sa osved¢ili. Dalsie lietali nad komunistickou Cinou a

Severnou Koreou. Vzniklo cez dvadsat’ réznych variant urcenych pre rozne vysky a
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nosenie rozmanitého vybavenia. Okrem fotoaparatov pre fotografovanie pocas diia a pocas
noci, to bolo tiez vybavenie ELINT' / SIGINTZ, ¢1 vrha¢ letdkov. Celkom bolo

zhotovenych cez 1000 lietadiel, ktoré uskuto¢nili najmenej 3435 operacnych letov.

Obrazok ¢. 4: Teledyne Ryan Firebee

Dnes uz sa malo vie o tom, ze americké namornictvo vykonavalo skusky verzie BGM-34,
ktord mohla niest’ riadené a neriadené zbrane vratane rakiet AGM-65 Maverick. Vysledky
testov boli dobré, ale narazili na nazory vysokych ddstojnikov, ktori v bezpilotnych
lietadlach videli neziaducu konkurenciu pre pilotované stroje. Projekt bol preto zastaveny,
hoci faktom zostava, ze opakovane pouzitelné bezpilotné bojové lietadlo existovalo tridsat’

rokov pred dnes tol'’ko popularnym Predatorom.

" ELINT - anglické skratka pre ELectronic Signals INTelligence. Ziskavanie spravodajskych informacii zo
signdlov ktoré st neni ¢isto komunika¢né, ako je napriklad elektromagnetické Ziarenie radarov. ')

2 SIGINT - anglické skratka pre SIGnals INTelligence. Ziskavanie spravodajskych informacii zo signalov
pouzivanych na bezni komunikaciu, ako je radiové vysielanie. ')
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V tej dobe uz sa do vyvoja bezpilotnych prostriedkov zapojil aj vtedajsi Sovietsky zviz.
Vicsina dostupnych zdrojov sa zhoduje na tom, ze prvym modernym typom bol dial’kovo
riadeny ter¢ Lavockin La-17, ktory sa dostal do vyzbroje koncom 50. rokov. Neskor
vznikla aj prieskumna verzia La-17R. Hlavné slovo vSak ziskala konstrukéna kanceldria
Tupolev, ktora zacCiatkom 60. rokov vyvinula nadzvukovy Tu-123 Jastreb. Z neho potom
vzisla celd rada pribuznych typov, napriklad Tu-143 Rejs, ktory bol aj vo vyzbroji
byvalého Ceskoslovenska. Najnovsiu generaciu predstavuje Tu-300 Kor§un schopny niest’

aj zbranové systémy.

Obrazok ¢. 6: Odpalovacia rampa pre Tu-143 Rejs
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1.2.3 Izraelsko-americka nadvlada

Skuto¢nou supervel’mocou v oblasti bezpilotnych lietadiel sa stal Izrael. Da sa povedat, ze
prave jeho ozbrojené sily prijali ako prvé tuto kategodriu lietadiel za Standardnt sucast’
svojej vyzbroje. Izraelské bezpilotné prostriedky sa dockali mohutného nasadenia pri
operacidch v Libanone v roku 1982. Prieskumné stroje Mazlat Mastiff a Scout ziskali
udaje o poziciach syrskej protileteckej obrany. Izrael¢ania potom vyslali vinu bezpilotnych
navnad Sampson, na ktord Syr€ania vyplytvali vicSinu rakiet, takZe letecké sily

zidovského §tatu potom pri nalete skuto¢nych lietadiel neutrpeli Ziadne straty.

Obrazok ¢. 7: 1zraelsky Mazlat Mastiff 111

IzraelCania ziskali vedice postavenie hlavne v kategorii taktickych bezpilotnych lietadiel
urenych pre nasadenie priamo na bojisku. Najviac o tom svedCi fakt, ze americké
ozbrojené sily sa obratili prave na Izrael, aby ziskali prostriedky tohto druhu. Prvym z nich
sa stal RQ-2 Pioneer, vylepSena verzia osvedcené¢ho typu Scout, ktorti pre namornictvo
USA modifikovala firma AAI Corporation. Dal§im tispe$nym americko-izraelskym typom

je RQ-5 Hunter, ktory vznikol spolupracou firiem IAI a Northrop Grumman.

USA s vel’kym uspechom nasadili bezpilotné prostriedky v roku 1991 proti Iraku. Irackt
protivzdusnii obranu zmiatli nadvnady typu Chukar izraelskej vyroby a v d’alSich fazach
operacie sa dockali pouzitia tri typy prostriedkov bez posadky, uréené k prieskumu a
pozorovaniu nepriatel'skych sil a riadenie delostreleckej palby. Legendarna je prihoda o

skupine asi Styridsiatich irackych vojakoch, ktori sa méavanim bielymi Satkami vzdali
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bezpilotnému stroju Pioneer, ktory navadzal pal'bu z bojovych lodi. Tato komicka situacia

ale poukdzala na to, aky potencidl sa v bezpilotnych lietadlach skryva.

1.2.4 Uspech Predatora

Americania sa vSak nespoliehali len na spolupracu s Izraclom. Vel'ké letecké firmy zacali
vyvijat’ vlastné typy bezpilotnych lietadiel a vznikli aj podniky, ktoré sa na bezpilotné
prostriedky uzko Specializovali. NajznamejsSie su AeroVironment a General Atomics. Prvy
z nich sa zameral na menSie taktické typy a k jeho vyrobkom patria Gspesné lietadla FQM-
151 Pointer a RQ-11 Raven. Obe su dost’ malé na to, aby sa dali bez problémov vypustat’ z

ruky.

Naproti tomu sa spolo¢nost’ General Atomics rozhodla investovat’ do vyvoja prostriedkov
s dlhSou vytrvalostou. Ich vyvojova rada zacala uz na konci 80. rokov strojom Amber,
pokraCovala lietadlom Gnat-750 a vyvrcholila mimoriadne vydarenym lietadlom RQ-1
Predator, resp. najnovSou verziou MQ-9 Reaper (Predator B). Operacného nasadenia sa
ako prvy dockal Gnat-750, ktory uspesne lietal nad byvalou Juhoslaviou. Predator potom
prisiel v pravy vcas, aby sa zapojil do operacie Allied Force proti Srbsku, hoci zndmym a
populdrnym sa stal aZ po zaliatku globélnej vojny proti terorizmu. Po mont4dZi dvoch

zavesnikov sa preslavil ako prvy bojovy bezpilotny prostriedok uspesne nasadeny v boji.

Obrazok ¢ 8: Gnat-750 - predchodca Predatora

Vyznamnym americkym producentom bezpilotnych lietadiel je aj firma Northrop

Grumman. V jej ponuke figuruje predovSetkym impozantny RQ-4 Global Hawk, ktory
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vladne v kategérii vyskovych bezpilotnych lietadiel s velkou vytrvalostou. Uplne int
kategoriu predstavuje potom bezpilotny vrtulnik RQ-8 Fire Scout.

Z dalSich zaujimavych americkych typov mozno uviest napriklad tazko zistiteIny
Lockheed RQ-3 Darkstar, alebo Bell Eagle Eye s dvojicou preklopnych rotorov a
charakteristikou VTOL, rovnako ako je tomu u vel’kého dopravného stroja MV-22 Osprey.

Celd koncepcia tohto mal¢ho UAV zretelne vychadza zo zaujimavej konStrukcie
takzvaného konvertoplanu, ktory vzlieta a pristdva vo vertikdilnom smere podobne ako
Standardny vrtulnik, ale pre let pretoci svoje konzoly s motormi o 90 stupniov a vyuziva tak

obrovsky tah listov vrtuli v kombinacii so vztlakom vytvarajucim centropldnovym

kridlom.

Obrazok ¢ 9: Eagle Eye

Obrazok ¢ 10: MV-22B Osprey
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1.2.5 ZvySok sveta

Vyznamné postavenie ziskala na trhu UAV kanadskd firma Canadair, ktord vyvinula
niekol’ko progresivnych typov bezpilotnych strojov vratane vrtulniku CL-227. K trendu
zavéadzania prieskumnych prostriedkov bez posadky sa potom pripojili aj vyspelé europske
krajiny, najmé Velka Britania, Franctuzsko, Nemecko, Taliansko, Belgicko a Svajéiarsko.
Staty vychodného bloku boli zasobované prevazne technikou sovietskeho povodu. Okrem
rychlych bezpilotnych strojov znacky Tupolev, medzi ne patrili aj taktické lietadla série

Jakovlev - Smel / Péela.

Obrazok ¢ 11: Ruska Pcela-1

Mnohé vychodoeurdpske krajiny popritom vyvijali aj vlastné typy, ako dokazuje aj Cesky
systém Sojka.

Tento bezpilotny komplet patri do kategdrie taktickych prostriedkov, urcenych pre
vzdu$ny opticky prieskum optoelektronickym ¢idlami (televiznymi kamerami, digitdlnymi
fotoaparatmi, infra / termo kamerami). Lietadla Sojka su Standardne vybavené TV
kamerami s vysokym rozliSenim, snimajicimi obraz pred lietadlom a aj pod nim a
radiovym prenosovym systémom, ktory umoznuje prijem riadiacich signalov na palube a
odoslanie telemetrickych dat o polohe lietadla a jeho letovych parametroch na zem do

riadiaceho stanovista.[’!

Palubnd avionika umoznuje riadenie v poloautomatickom rezime letu (lietadlo je
stabilizované autopilotom, ale pilot méZe menit’ jeho smer letu, vysku a rychlost’) a v plne

automatickom lete po vopred naprogramovanej trase.
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Obrizok & 12: Start UAV Sojka III z odpalovacej rampy

Koncom 80. a v priebehu 90. rokov vsak pocet bezpilotnych lietadiel zacal prudko rast. V
stcasnej dobe uZ na svete lieta viac ako sto typov UAV a minimalne rovnako velké
mnozstvo je vyvijané. Ale ¢o je este dolezitejSie, zd’aleka nejde len o prostriedky pévodom
z USA, Ruska ¢i zapadnej Eurdpy. Vela typov bezpilotnych lietadiel vyraba napriklad aj
Cina, India, Pakistan, Juzna Afrika, arabské krajiny, alebo republiky byvalej Juhoslavie. V
poslednej dobe ziskali pozornost’ iranske bezpilotné prostriedky Ababil, ktoré nasadila

organizacia Hizballah.

Obrazok ¢. 13: Iransky Ababil
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Toto rozsSirenie bezpilotnych prostriedkov je predovSetkym dosledkom technického
pokroku a miniaturizécie. ESte na zaciatku 80. rokov boli pre tieto c¢ely vhodné riadiace a
senzorové prvky povazované za supermoderné vykriky technologie, avSak dnes ide o
komercne uplne bezne dostupné suciastky. Je prakticky nemozné stanovit’ jasni hranicu
medzi najlepSimi leteckymi modelmi a jednoduchymi bezpilotnymi strojmi. Malé Ceské
pozorovacie lietadielko Scanner je dokonca vyrobkom modelarskej firmy. Vznika tak isté
riziko, Ze sa Spickové technoldgie bezpilotnych prostriedkov dostant aj do ruk teroristov a
nebezpecnych rezimov. Vyspelé krajiny preto maju vyznamnil motiviciu k tomu aby

udrziavali pred potencialnymi nepriatelmi technologicky naskok.!"

1.2.6 Vyhlad do budicnosti

V sucasnosti a najbliz§ej budlicnosti sa pocita s uz zapocatym modernizovanim stavajicich
modelov niektorych UAV, ale coraz viac sa objavuji ndznaky vytvorenia plne
autonomneho UCAYV resp. JUCAV (Joint Unmanned Combat Aerial Vehicle), ktoré by

mali v plnej miere prevziat’ plnenie hlavnych uloh klasickych bojovych lietadiel.

Typickym prikladom je americky Northrop Grumman X-47. Ten by mal na poli
moderného elektronického bojiska pracovat’ v skupine niekol'kych UAV ako jeden velky
subjekt, ktory si je schopny v redlnom case navzijom medzi jednotlivymi lietadlami
predavat’ informacie o aktualnej situacii a pruzne tak reagovat’ na akykol'vek podnet ¢i uz
zo strany velenia, alebo nepriatel'skych jednotiek. Klasické lietadld by takto forméciu
mali dopliiat’ uz iba v limitovanom poéte a s "iba" kontrolnymi resp. $pecialnymi ulohami

vyzadujucimi si pritomnost’ ¢loveka.

Koncepcia takéhoto JUAV taktiez zahiiia najnovsie poznatky technoldgie Stealth.

Obrazok ¢. 14: Northtrop Grumman X-47



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky, 2010 25

Okrem klasickych UAV lietadiel sa Coraz castejSie objavuji na poli prieskumnych
prostriedkov aj vrtul'nikové UAV. Ich ohromnou prednostou je takisto, ako pri klasickych
vrtul'nikoch, moznost’ visu vo vzduchu. Takto mdze l'ahSie operator pomocou kamier a
senzorov preskumat’ danu oblast’, pripadne poskytnut’ jednotkdm na zemi potrebni pomoc

ak sa nachadzaju v tazko dostupnom teréne.

Klasicky pripad pouzitia a vyhody vrtul'nikovych UAV je v pripade evakuécie ranenych

0s0b z bojiska, alebo naopak privezenie zasob.

Vojenské prostredie vSak nieje zd’aleka jedinym kde sa v plnej miere uplatiiuju rozne typy
UAV lietadiel a vrtul'nikov. So spristupnenim pouzitych technolégii Sir§Sim masam sa ¢oraz
viac vyuzivaju UAV na civilné ucely. Napriklad na on-line monitoring dopravne;j situacie,
dopravnych nehod, monitoring réznych objektov alebo oblasti pre Specidlne zasahové
jednotky, poziarny monitoring, chemicky prieskum, horska sluzba, lesnictvo, ochrana

Statnych hranic atd’.

Niektoré typy civilngych UAV moézu taktiez obsahovat’ Specidlny zdves pre dopravu
upraveného kontajneru pre zhodenie napriklad pozadovanych medikamentov pri zachrane
zivota v nepristupnych oblastiach, alebo ako do¢asny vykryvac signalu, kedy sa do tohto
kontajnera montuje prislusna elektronika a UAV tak zabezpeci pokrytie signdlom na

uréenom mieste.

Obrizok & 15: MQ-8B Fire Scout™”
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2 UAV R/MQ-1 PREDATOR

Vojenski velitelia sa va¢Sinou snazia pouzivat’ v boji taku taktiku a stratégiu ktord sposobi
¢o najvicsie Skody na nepriatel'skej strane a zaroven sa pritom snazia ¢o najviac znizit
riziko straty vlastnych zdrojov. Takyto postup bol v zédsade pouzity aj pri vyvoji

bezpilotného prieskumného prostriedku RQ-1 a MQ-1 Predator.

Obrazok ¢. 16: MQ-1 Predator

Toto high-tech lietadlo je totiz ovladané posadkou ktord je vzdialena na kilometre d’aleko
od nebezpecenstva priameho boja, pricom je aj napriek tomu schopné prieskumu, bojovych
a podpornych tloh priamo v mieste bojov. V pripade najhorSieho scenara, ak je Predator
strateny v boji, obsluha je schopna v priebehu niekol’kych minut "vybalit’ z krabice" d’alSie
UAV lietadlo a nasledne na to ho vyslat' znova do priestoru bojov a to bez akejkol'vek
obavy o straty na l'udskych Zivotoch, alebo uvézneni pilota, tak ako sa to stdva v pripade

zostrelenia konven¢ného lietadla s 'udskou posadkou na palube.

2.1 Nahliadnutie pod kapotu

UAV Predator je dialkovo ovlddané bezpilotné lietadlo pohybujuce sa v strednych

vyskach, rovnako ako akékol'vek iné malé lietadlo s 'udskou posadkou.

Jeho pohon tvori Stvorvalcovy stvordoby motor Rotax 914 s vykonom 101-koni, pricom je
zaujimavostou ze rovnaky typ motora sa montuje aj do niektorych typov sneznych

skuatrov.
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Tento motor pohana dvojlisti tlacna vrtul'u, ktorej listy maju moznost’ zmeny uhlu nabehu

¢o umoznuje komplexnejSie vyuzivanie vykonu motora v kombindcii s rezimom letu v

akom sa prave lietadlo nachadza.

Comms
Antenna
Dome

SAR Unit

Camera
Sensor
Array

Rotax 914
4-Cylinder
Engine

[ 1
Length: 27 feet
(B.22 m)
T
l &
— = —— —
Height: 6.9 feet -8
(241 m) .
= ]

Wingspan: 48.7 feet (14.8m) |

Il i L a

L7 1

Obrizok & 17: Vykres UAV R/MQ-1 Predator'

Pilot UAV lietadla méze l'ubovolne ovladat’ stroj vo vSetkych osiach a pri vSetkych

rychlostiach, pricom maximalna letova rychlost’ je az 216 km/h (120 uzlov). Profil kridla

je dizajnovany bez nutnosti pouzitia dodatocnych vztlakovych klapiek, takze lietadlo
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vyuziva prirodzeny vztlak vzduchu vytvoreny profilom kridla. Tejto skuto¢nosti napomaha

aj dostato¢ne velké rozpdtie kridel - 14,8 metrov.

Maximalna letova hladina ktoru tak Predator mdze dosiahnut’ je priblizne 7620 metrov.
Stihly trup a chvostové stabilizaéné plochy v tvare otodeného pismena V, spolu v
kombinacii s jednym smerovym kormidlom na spodnej strane trupu zarucuju dostato¢nt

stabilitu pri vSetkych prevadzkovych rychlostiach a letovych hladinach.

Trup Predatora je vyrobeny zo zmesi tvrdenych karbonovych platov a Kevlaru. Vnuatorné
strany trupu st tvorené zmesou materidlu Nomex, Specialnej peny a laminatu, ktord je pri
vyrobe stlatend a vytvrdena pod vysokym tlakom. Medzi jednotlivymi vrstvami tejto
zmesi su vlozené materidly urcené pre tepelnu a elektromagneticktl izolaciu vnutornych

komponentov. Podvozkové nohy a ich kolesa su vyrobené z hlinikovych zliatin.

e Predator je vybaveny dvoma palivovymi nddrzami s celkovym objemom 270 kg
(600 libier) 95-oktanového az 100-oktanového leteckého paliva, ¢o je priblizne 380

litrov.
e Predator vyuziva pre mazanie 7,6 litrova nadrz pre Standardny motorovy olej.

e Okrem priameho odvetravania prudenim vzduchu sa pre chladenie motora pouziva

konven¢na nemrznuca zmes pre automobily.

e Dve 14A/h Ni-Cad batérie umiestnené¢ v zadnej Casti trupu sluzia ako zalozné

napdjanie v pripade poruchy motora, alebo alternatora.

Okraje kridel su titdnové a st posiate mikroskopickymi otvormi, ktoré umoziuju
etylénglykolu presakovat’ z vnutornej nadrze na povrch kridla za ucelom roztopenia
ladovej ndmrazy, ktord sa méze objavit’ najmé na nabeznych hranach kridel pocas letu vo

vacsich letovych hladinéach, alebo pocas nepriaznivého a chladného pocasia.

Startér / alternator s vykonom 3 kW dodéva elektronike lietadla potrebnu elektrickl
energiu na spravne fungovanie vSetkych systémov. Tento alternator je doplneny o
spominané pomocné batérie. Prednd a zadna palivovd naddrz je realizovana formou
pogumovanych mechov zo samosvorného materidlu. Tieto nadrze sa plnia cez samostatné

otvory na hornej Casti trupu.



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky, 2010 29

Nastartovanie motora lietadla je obycajne zabezpecené pomocou externého elektrického
generatora, ktory sa pripaja do prislusnej vykonovej zasuvky ukrytej pod jednym z
aerodynamickych krytov lietadla. Tu sa taktiez nachadza vypinac¢ pre zastavenie motora po

pristati. Cel4d pozemna obsluha je teda maximalne jednoducha.

2.2 Jednotlivé casti

Bezpilotny prieskumny prostriedok Predator je vo svojej podstate iba velké lietadlo na
dial’kové ovladanie, avSak so super-modernym vybavenim na palube. Z vonku vyzera jeho

dizajn ako vel'mi jednoduchy, ale pri pohl'ade do vnutra tomu tak uz nie je.

[16]

Obrazok ¢. 18: Popis vnitornych Casti Predatora
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. Anténa pre Synthetic Aperture Radar (SAR)’
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3 Synthetic Aperture Radar (SAR) je typ radaru, ktory vyuZiva softifikované spracovavanie radarovych
dat. Anténa radaru vysiela impulzy so Sirkou niekol’ko stupiiov. Na zaklade odrazov tychto impulzov dokaze
potom elektronika spracovat’ a zobrazit' vysledny povrch terénu.!'

* K, Band (vyslovnost’ "kay-yoo") je ast’ elektromagnetického spektra v mikrovinnom rozsahu frekvencii.
Pri radarovych aplikaciach sa pouziva pasmo od 12 do 18 GHz v zavislosti na definicii radarového pasma
podl'a IEEE Standard 521-2002. K, Band sa primarne vyuziva pri satelitnej komunikécii, priCom najvacsim
uzivatelom je NASA. "4

> APX-100 je automatické radiostanica, ktora odpoveda vlastnym signalom po zachyteni iného signalu.
Napriklad po oziareni lietadla radarom. Podl'a toho akym signalom odpovie, je mozné dané lietadlo
identifikovat’. ')

% C Band je &ast’ elektromagnetického spektra vyuzivaného pre komunikaciu. Podl'a normy IEEE sa toto

mikrovlnné pasmo vyuziva najma pre prenos satelitnych televiznych obrazov a dat z meteorologickych
[15]

radarov.


http://en.wikipedia.org/wiki/IEEE
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23. Predny priestor pre avionické pristroje

24. Prijimad / vysiela¢ ARC-210’

25. Jednotka letovych senzorov

26. Video Encoder

27. Modul kontroly odmrazovania

28. Modul elektro-optického / infraderveného senzora / AN/AAS-52 (V) 1°
29. Predny tlozny priestor

30. Detektor namrazy

31. Prijimac / vysiela¢ pre Synthetic Aperture Radar (SAR)

32. Predné kamera pre pilota UAV

2.3 Spién v oblakoch

Pre UAV s oznacenim RQ-1 znamena Ze sa jedna o prieskumntl verziu Predatora. Pismeno
"R" je podla amerického ministerstva obrany pouzivané pre lietadla urcené pre prieskum
(Reconnaissance - prieskum). Pismenom "Q" si potom oznacované bezpilotné, alebo

automatizované zbranové systémy, alebo vozidla.

Jednoducha a I'ahka konstrukcia trupu Predatora umoziiuje vyuzivat’ uzito¢né zatazenie az
204 kilogramov (450 libier) a to okrem hmotnosti plne natankovanych palivovych nadrzi.

Tieto nadrze v kombinécii s nizkou spotrebou paliva na kilometer predurcuju Predatora k

7 Integrovany komunikaény systém AN/ARC-210(V) je navrhnuty tak aby mohol pouzivat’ viacnasobné
hlasové a datové linky v normalnom, alebo vysoko zaruSenom prostredi, priCom tieto linky vyuzivaju
satelitné spojenie.!'

¥ Multi-spektralny systém AN/AAS-52 spolo¢nosti Raytheon je uréeny na monitorovanie, zameriavanie,
vyhl'adavanie celov a laserové znackovanie pre laserom navadzané strely ako st AGM-114 Hellfire. V
zaklade pozostava zo zameriavaceho lasera, IR a opto-elektronickych senzorov. Tento systém je urceny
vyhradne pre vojenské ucely.!"”!
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vyuzitiu na dlhodobé prieskumné misie. Predator tak moze zostat’ vo vzduchu a sledovat’

nepretrzite nepriatel’ské pozicie az 24 hodin.

Obrazok ¢ 19: Vezicka so senzormi a kamerami UAV

RQ-1 pouziva niektoré sofistikované monitorovacie zariadenia su¢asnosti:

e Farebnu kameru v nose lietadla, ktoru pilot vyuziva predovsetkym pre pilotovanie

samotného UAV

e Prieskumnu kameru s menitel'nou clonou (podobne ako tradi¢né televizne kamery),

ktora sltzi ako hlavné "oc¢i"

e Infraerveni kameru s menitelnou clonou, ktord je vyuZivand pri nizkej

viditel'nosti, alebo v noci

e Radar so syntetickou apertirou (SAR), pomocou ktoré¢ho je vidiet "cez" opar,

oblaky alebo dym

Kazda nainStalovana kamera na palube UAV modze samozrejme zaznamendvat video

zéznam, alebo jednotlivé snimky.

RQ-1 dokaze poskytovat’ video a fotografie z prieskumu nepriatel’skych pozicii v redlnom
case este pred prichodom vlastnych jednotiek do cielovej zony. Tento neocenitelny druh

informacii umoziuje polnym velitelom, aby sa rychlo na zaklade dostupnych informaécii



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky, 2010 33

rozhodli o vyslani vlastnych jednotiek do cielovej zony, analyzovali pohyby nepriatela a
pod. Samozrejme najviacsou vyhodou pouzitia Predatora na bojisku je to, Ze ma vSetky
vyhody tradi¢ného prieskumu, ale pilot sedi takpovediac "v teplucku" na svojej zakladni
bez toho, aby bol priamo vystaveny ohrozeniu zo strany nepriatel'skych prostriedkov

protivzdusnej obrany.

Obrdzok & 20: Cistenie krytu kamery pilota Predatora

2.4 Bojové nasadenie

Pri oznadeni UAV ako MQ-1 sa jedna taktiez o prieskumnu verziu Predatora, ale podl'a
pismena "M" uz ide o viacucelovy stroj (Multirole - viactucelovy), ktory nesie na svojich
dvoch externych zavesnikoch pod kridlami riadené strely AGM-114 Hellfire a je vybaveny
navysSe este aj systémom MTS (Multi Targeting System) pre sledovanie a zameriavanie

pozemnych ciel'ov.
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Obrazok ¢. 21: Pristavanie Predatora na letisku v Afganistane

Pomocou riadenych striel dokaze po identifikovani a zamerani nicit’ opevnené pozemné
stanovistia, ako st rozne palebné postavenia ¢i bunkre, alebo moze pomocou nich tc¢inne

zasiahnut’ proti obrnenym vozidlam, vratane tankov.

Riadené strely AGM-114 majt vlastny laserovy systém navadzania, takze operatorovi staci
len senzorovou supravou umiestnenou v optickej kopulke Predatora oznacit' laserovou

znackou uréeny ciel’ a raketa sa uz postara sama o svoje navedenie a znicenie ciel’a.

Takto jednoducho bol eliminovany pocas americkej kampane v Afganistane jeden z
vysoko postavenych predstavitelov hnutia Taliban. Specialna jednotka na zemi oznadila
laserovym znackovacom vozidlo v ktorom sa nachadzala sledovana osoba a Predator z
velkej vySky potom na tito znacku zameral a vypali jednu zo svojich striel. Vysledok

utoku bol jednoznacény.

MTS systém zahfiia systém pre zameriavanie rakiet AGM-114 Hellfire, elektro-opticky
infraderveny systém a laserovy znaCkovac. VSetky tieto zlozky davaju Predatoru a jeho

operatorovi na vyber, ako za kazdl cenu dosiahnut’ po¢as bojovej misie Ziadany ciel’.
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Predator pri zamerani oziari laserom, alebo infraCervenym lucom ciel z kopulky MTS

ktora sa nachadza v blizkosti nosa lietadla. Tento laser moze byt’ pouzity dvoma sposobmi:

1. Luc¢ sa zameria na ciel’ a riadiace impulzy zameriavacieho systému potom aktivuja

laserové zameriavace v hlaviciach rakiet AGM-114 Hellfire.

2. Palubny pocitac pouziva Iu¢ na prevadzanie vypoctov trajektorie a vzdialenosti.

Senzoricky systém MTS dokaze taktiez vypocitat’ rychlost’ vetra, smer a d’alSie pre boj
dolezité hodnoty a dosiahnut’ tak ¢o najpresnejSicho zasiahnutia ciela. Tento proces je
znamy ako vytvorenie "obrazu ciela". Ako néhle je ciel "namalovany", MQ-1 mobze
odpalit’ svoje vlastné rakety, alebo preposlat’ data o polohe ciel’a cez satelitni datovu linku

inym lietadlam, alebo pozemnym jednotkdm v okoli.

2.5 Pouzitenost’

Bojova c¢innost UAV MQ-1 Predator bola testovana uz v niekolkych nedavnych

konfliktoch vratane tych v Jemene, Bosne, Kosove, Afganistane a Iraku.

Predatory zvyCajne letia do boja spolu inymi bojovymi lietadlami, ktoré st vacSinou
vyuzivané na priamu letecki podporu pozemnych sil a ktoré utofia na pripadné
protilietadlové systémy, alebo iné prostriedky nepriatela ktoré moéze pouzit’ proti
nasadenym UAV.

UAV su taktiez pouzivané v oblastiach, ktoré su tradi¢ne prili§ nebezpecné pre vyslanie

pilotovanych lietadiel, ako je napriklad otvoreny oceédn, biologicky alebo chemicky

znecistené prostredie.

2.6 Za ovladacim pultom

Podl'a amerického ministerstva obrany plati Ze "Predator je systém, nie len lietadlo" a to je
nepochybne pravdivé tvrdenie vzhladom k jedinenym spdsobom ich nasadenia a

pouzivania.
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Obrazok ¢. 23: Pracovisko operatorov UAV vo vnutri GCS

Plne funkény systém sa sklada zo Styroch UAV a pozemne;j riadiacej stanice GCS (Ground
Control Station), v ktorej sedia piloti-opratori a piloti-operatori senzorov. TaktieZ sa tu
nachadza primarne satelitné prislusenstvo pre komunikaciu s lietadlami mimo dosah

beznych radiokomunikacnych pristrojov.

Pilot-operator je v zasade iba pilot UAV ktory riadi vzlet, samotny let (pripadne

programovanie jeho trasy) a pristavaci manéver. K dispozicii ma ndhradny digitalny kokpit
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lietadla vratane digitalneho joysticku. Signal je prenasany k UAV za pomoci datovej linky

vyuzivajucej C-Band.

Ak prebieha operacia mimo rozsah linky C-Band, vyuziva sa na prenos signalov a dat

satelitna linka K,-Band.

Pilot-operator senzorov ma na starosti ovlddanie prieskumnej kamery a ostatnych

senzorov, pripadne ovlada zbrafiové systémy.

Na zemi st samozrejme technici a ostatny podporny personal vyzadovany pre prevadzku.
Celkovy pocet potrebny pre uspesné fungovanie je 82 osob. Tento plne integrovany tim je
schopny pomocou Styroch lietadiel pocas 24-hodinovej sluzby prevadzat' prieskum v

polomere 650 kilometrov od GCS.

Predator moéze pracovat’ plne autondémne, vykonavajuc jednoduché tulohy, ako je
naprogramovany prieskum, alebo sa mdze do priestoru dostat iba za pomoci
naprogramovanej trasy letu a v cielovom priestore uz prevadza prieskum samotna

posadka.

Akym spdsobom systém funguje

Typicky systém pozostava z
niekolkych bezpitnych lietadiel,
pozemnej riadiacej stanice, satelitov,
komunikaénych kan a
obsluZného pers«t}n&?l d

Satelit
‘v’vuzwa sana
riadenie UAV, ked nie
je priame spojen e == =
medzi pozemnym _ @ )
riadiacim o’

centrom. o®

Lietadlo méZe byt vo
vzduchu a pozorovat &i
znicit ciel po dobu
presahujtcu 30 hodin.

Mobilna riadiaca stanica (GCS)
Pripomina kokpit lietadla. MoZe lietadlo
riadit kombinaciou satelitu a
pozemnych siet].

@ Letisko
Bezpilotné lietadlo vzlietne z
letiska navadzané pilotom

z kontrolného stanovista.

llustracie nie st v mierke

Obrizok & 24: Princip operaéného nasadenia UAV!'?
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Pilotovat’” Predatora je velky rozdiel oproti pilotovaniu konvencéného lietadla z kokpitu.
Piloti Predatorov sa musia spoliehat’ na palubnu kameru, pretoze iba td im ukazuje ¢o sa
deje okolo lietadla. Pre posadky je to kompromis medzi nevyhodou obmedzenej

viditelnosti a definitivnym plus pre osobnll bezpecnost'.

2.7 Na ceste

Jednou z najvicSich prednosti systému Predator je, ze cely systém je plne prenosny.
Lietadlo je moZné rozlozit’ na Sest’ dielov, ktoré su prepravované vo velkej krabici ktorej

sa preziva "rakva". Takato rakva obsahuje:
e trup
e kridla
e chvostové plochy
e podvozok
e pohonny systém

e dve nakladné prepazky pre inu avioniku

Obrazok ¢. 25: Rozlozeny Predator
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Najvacsim prvkom v systéme je GCS. GCS je samozrejme na vlastnom kolesovom
podvozku, aby mohlo byt kedykol'vek premiestnené. Primarna satelitnd anténa sa sklada z
paraboly s priemerom 6,1 metra a inych podpornych zariadeni. Tieto mézu byt taktiez
rozlozené na niekol’ko casti. Rakvy, GCS, a satelitné prisluSenstvo sa s rezervou zmesti do

nakladného priestoru lietadla Lockheed C-130 Hercules, alebo Lockheed C-141 Starlifter.

Obrazok ¢ 26: Nakladné lietadla C-130 Hercules a C-141 Starlifter

Toto je ohromnéd vyhoda celého systému ktory moze byt flexibilne presuvany medzi
jednotlivymi bojiskami v relativne kratkom case. Ako ndhle je systém na mieste svojho

urcenia, moze byt zmontovany Stvor¢lennou posadkou do 6smych hodin.

Takto mdze byt systém presunuty a uvedeny do prevadzky za pomoci minimalneho

mnozstva personalu prakticky kdekol'vek na svete.

2.8 Buducnost’

Novou variantou Predatora budu vylepsené nielen jeho zbranové systémy, ale aj letové
vlastnosti. Upravou draku a zviéSenim rozpitia kridiel na 26 metrov, budi moct’ lietat
nové varianty Predatora esSte vysSie a to az do 15240 metrov. Novy model ma zatial
oznacenie Altair. Tato verzia bude vyuZivana vyluéne pre mierové ucely a to pre vedecky
a atmosféricky vyskum v NASA. Americké namornictvo a jednotky pobreznej hliadky by
mali mat’ svoje vlastné verzie tychto novych Predatorov ktoré sa budi pouZivat' na

monitorovanie a prieskum nad morom.
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Obrazok ¢. 27: Altair agentiry NASA

Obrazok ¢. 28: Ohromné rozpitie kridel UAV Altair pre vyskum atmosféry
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Predator nie je jedinym UAV nasadenym v armade USA a inych zemi. Medzi najznamejSie
patria RQ-2 Pioneer, RQ-3 Dark Star, RQ-4 Global Hawk, RQ-5 Hunter, RQ-6 Outrider, a
RQ-7 Shadow.

Obrazok ¢. 29: 7 Tava: RQ-2 Pioneer, MQ-5 Hunter, RQ-6 Outrider a RQ-7 Shadow

Trend dial’kovo ovladanych a automatizovanych bojovych strojov ma neustdlu stipajucu
tendenciu a to najmi z dovodu bezpecia posadky ktora sedi za ovladacim terminalom a
jedine stroj stovky kilometrov daleko nad nepriatel'skym tzemim je vystaveny

nebezpecenstvu poskodenia, alebo znicenia.
V sucasnosti modernejSie verzie niektorych UAV sluzia nielen pre potreby armady, ale aj
v policajnych zlozkach, pri monitorovani hranic, pripadne situacie pri prirodnych

katastrofach atd’.
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2.9 Takticko-technické data UAV R/MQ- 1 Predator

Tabulka ¢. 1: Zékladné technické udaje

Plati pre obe verzie

Poséadka na palube Ziadna
Dizka 8.22m

Rozpitie kridel 14.8 m
Vyska 2.1 m
Nosna plocha kridel 11.5 m?
Prazdna hmotnost’ 512 kg
Maximalna hmotnost’ 1020 kg

Tabul’ka ¢. 2: Zakladné taktické udaje

Plati pre obe verzie
Maximalna rychlost’ 217 km/h
Cestovna rychlost’ 130 - 165 km/h
Minimélna rychlost’ 100 km/h
Dolet 3704 km
Dostup 7620 m

Tabulka ¢. 3: Moznosti vyzbroje

Plati pre verziu MQ-1 Predator
AGM-114 Hellfire 2 ks
AIM-92 Stinger 2 ks

Obrazok ¢. 30: RQ-1 Predator na stojanke
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II. PRAKTICKA CAST
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3 ARMAVS. VBS2

Pre realizaciu simulécie bezpilotného prieskumného prostriedku UAV R/MQ-1 Predator a
jeho obsluzného termindlu som si vybral hru ArmA: Armed Assault Ceskej spolo¢nosti

Bohemia Interactive!'”.

Tato hra je v podstate zjednoduSenou a upravenou verziou uspesného vojenského

vycvikového simulatora VBS2 od rovnomennej spolo¢nosti.

Rozdiely medzi tymito dvoma platformami sa, Ze u komercnej hry ArmA ide
predovSetkym o zameranie sa na hratelnost’ a zjednodusenie vicSiny postupov tak, aby
boli zrozumitel'né a atraktivne pre masy hraCov ktorym je tato hra urCend. Naopak v
simulatore je kladeny doraz na ¢o najvernejSiu simuldciu okolia a situdcii, v ktorych sa

cvicené jednotky mézu ocitnut’ priamo na bojisku.

VBS2 totiz poskytuje okrem zakladného softvéru’ obsahujuceho simulator a editor
scenarov potrebny pre tvorbu jednotlivych nacvi¢ovanych situécii, aj moduly pre kontrolu,
sledovanie a vyhodnocovanie postupu jednotlivych jednotiek, ¢&i zoskupeni pocas

simuléacie.

Po vycviku tak moze inStruktor efektivne zobrazit' cely postup jednotlivych jednotiek a
analyzovat tak pripadné chyby a nespravne postupy, ktorych sa dopustili jednotky pocas

simuléacie.

Takto je mozné uSetrit ohromné mnozstvo prostriedkov a tsilia venovanému len
samotnym pripravdm vycviku na redlnom cvicisku, zatial' ¢o v simuldtore si moze velitel
behom niekol’kych minat naprogramovat’ vlastny scendr a prechadzat ho s jednotkami
takmer do nekonec¢na. Po takejto dokladnej priprave je potom realizacia a samotny vycvik

v teréne uz len rutinou a overenim nacvic¢enych postupov.

O tom ze takyto typ vycviku ma svoje vyhody svedCia najmd uzivatelia z radov
ozbrojenych sil zapadnych zemi ako st Ozbrojené sily Australie, Velkej Britanie, Narodna

garda a Namorna pechota USA a najnovsie uz aj US Army.

? softvér; Zdroj: Elektronicky lexikén slovenského jazyka; Dostupny online: http://www.slex.sk
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Aj napriek svojmu zjednoduSeniu poskytuje hra ArmA najmd vdaka svojej otvorenej
platforme, dostupnym oficidlnym editacnym néstrojom a aktivnej komunite, vytvarat
rozne doplnky a vylepSenia, ako je tomu bezne u simuldtora VBS2, kde je mozné do
zékladného softvéru na poziadanie doinsStalovat rézne nové mapové podklady, podla
krajiny uzivatela aj r6zne typy jednotiek ¢i inych Specidlnych modulov urcenych napriklad
pre vycvik navadzania delostreleckej palby, ¢i zvladnutia postupov v zastavanych zénach

s hromadnym vyskytom civilistov.

3.1 Obsluzny terminal pre UAV

Cely koncept obsluzné¢ho termindlu vychddza z myslienky pouzitia prenosného pocitaca,
ktory je mozné v pol'nych podmienkach pouzivat’ na komunikaciu s velenim, alebo inymi

jednotkami.

Takéto zariadenia su uz bezne vyuzivané hlavne u Specidlnych jednotiek zapadnych armad.

Video anténa

UHE_ anténa

I Qe | Videb receiver
Portable PC «ig & 3TA

Obrazok ¢. 31: Prenosna suprava pre spojenie s UAV

Terminal obsahuje niekol'ko zakladnych uzivatel'skych okien pomocou ktorych moéze

obsluha sledovat’ pohyb UAV v priestore a taktiez ovladat’ jeho prieskumna kameru.
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3.1.1 Spustenie terminalu

Pre spustenie aplikédcie obsluzného termindlu je potrebné zadefinovat’ do inicializa¢ného
policka T'ubovol'ného objektu (napr. vozidlo s komunika¢nou anténou) umiestneného na
mape simulatora nasledujuci kod:

1. [1 execVM “EMSI_Data\EMSI UAV_console.sqf";!!8I11120]

Tymto zabezpecime spustenie obsluzného terminalu.

3.2 Princip fungovania terminalu

Na vytvorenie terminalu som vyuzival skriptovaci jazyk ureny pre engine hry ArmA:

Armed Assault - Real Virtuality Engine.

Vsetky funkéné skripty st ulozené v suboroch s priponou SQS, alebo SQF pricom spdsob

zapisu prikazov je vel'mi podobny jazyku C resp. C++.

Stubory s priponou HPP obsahuju definicie grafickych prvkov a ich odkazy pre spustanie
niektorych skriptov resp. iba Specifickych prikazov definovanych podla oficidlneho

Command Reference manudlu. 811911201

Takmer kazdy zo skriptov obsahujuci vykonavanie ¢innosti suvisiacej s UAV, alebo jeho
kamerou obsahuje na zaciatku, alebo podl'a potreby priebezne, kontrolu poSkodenia UAV.
Tymto je zabezpecené prerusenie komunikacie s UAV v pripade jeho nadmerného

poskodenia, alebo celkového znicenia.

Kazdy tkon vykonany uzivatelom na hlavhom okne termindlu je oSetreny taktiez
kontrolnou spravou zobrazenou po kazdom tukone. VSetky tieto spravy, alebo aj iné
textové odkazy su ulozené v podobe stringov v jazykovom stubore stringtable.csv (Priloha

36).
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Obrazok ¢. 32: Schéma fungovania obsluzného terminalu UAV
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3.3 Popis funkcii terminalu
Obsluzny terminal sa skladé z troch zakladnych obrazoviek.

Z hlavného okna, kde mdze uzivatel’ vzdialene riadit’, alebo nastavovat’ rézne parametre
pre UAV, z mapového okna kde je mozné presne v redlnom case urcovat’ polohu UAV a
nakoniec z pohladu priamo cez prieskumnii kameru UAV, ktorou je mozné sledovat’

cielovu oblast’.

Pohl'ad cez kameru pilota UAV je vyhradeny iba jemu, takZe tento nieje dostupny rovnako

ako v redlnej situdcii operatorovi prieskumnej kamery, alebo prijemcovi videosignalu.

3.3.1 Hlavné okno terminalu

Vzhl'ad hlavného okna terminélu je definovany v subore EMSI UAV console.hpp (Priloha
2) a jeho =zobrazenie je realizované pomocou inicializacného  skriptu

EMSI UAV console.sqf (Priloha 5).

UAV MRU - Mobile Reception Unit

Main control Supply contral

Datalink - Status: READY

Speed mode

Flight mode

Obrazok & 33: Hlavné okno terminalu
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1) MAIN CONTROL
a) VIEW RECON - spustenie prieskumnej kamery UAV
Kliknutim na tato polozku sa spusti skript EMSI UAV recon.sqs (Priloha 8), ktory

vytvori za pomoci definicii v sibore EMSI UAV display.hpp (Priloha 4)

zameriavaciu mriezku prieskumnej kamery a taktiez malé okno v l'avom hornom

rohu, ktoré obsahuje niektoré dolezité data merané v redlnom Case simulécie.

Zarovei sa v tomto subore pomocou niekol’kych prikazov vytvara pohl'ad cez

optiku prieskumnej kamery, ktora je poziciovana pod trupom UAV. S takto

vytvorenou kamerou moéze pilot-operator pohybovat okolo vsetkych troch osi,

zoomovat pohl'ad, alebo uzamykat’ pohl'ad kamery na l'ubovol'né miesto v 3D

priestore.

Pre pohyby kamery st vyhradené klavesy:

8 na numerickej klavesnici - pohyb kamerou nahor

2 na numerickej kladvesnici - pohyb kamerou nadol

4 na numerickej kladvesnici - pohyb kamerou vl'avo

6 na numerickej klavesnici - pohyb kamerou vpravo

W alebo pohyb mySou dopredu - priblizenie pohl'adu (zoom in)

S alebo pohyb mySou dozadu - oddialenie pohl'adu (zoom out)

/ (lomitko) na numerickej klavesnici - pripne kameru na aktudlnu poziciu v
3D priestore

5 na numerickej klavesnici, alebo pohyb kamerou 'ubovol'nym smerom -
odopne kameru od uzamknutej pozicie

Stlacenim klavesy V sa vypina pohl'ad cez optiku prieskumnej kamery a

zobrazuje sa opdt’ hlavné obrazovka termindlu.



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky, 2010 50
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Obrazok ¢. 34: Zakladné klavesy pre
ovladanie prieskumnej kamery UAV

Vsetky prednastavené klavesy je ale mozné v simulatore premapovat’ podla Zelania
uzivatela, takze v konecnom dosledku moéze celi kameru ovladat’ nejakym
multifunkénym joystickom, pripadne Specidlne na to urenym rozhranim

pripojenym k pocitacu napriklad cez zbernicu USB.

MANUAL FLIR - manudlne zapnutie funkcie FLIR

Vybratim tejto funkcie sa spusti skript EMSI UAV flir.sqf (Priloha 15), ktory
zabezpeci takpovediac rozjasnenie pohl'adu cez optiku prieskumnej kamery.
Samotny skript pre prieskumnt kameru (EMSI _UAV recon.sqs (Priloha 8))
obsahuje uz kod pre tuto funkciu, ale nastavena hodnota je pre pouzitie za Giplnej
tmy.

Skript tejto manualnej funkcie v§ak obsahuje odlisné hodnoty uréené pre pouzitie
za znizenej viditel'nosti, napriklad za svitania, alebo pri zapade slnka, kedy by

plnohodnotna funkcia neposkytovala operatorovi dostatocne kontrastny obraz.
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c¢) TAKE OFF - vzlet UAV
Tato funkcia ako inak vyda pomocou skriptu EMSI UAV take off.sqf (Priloha 26)
prikaz pre vzlet UAV. Lietadlo musi byt na zemi a jeho rychlost’ pritom nesmie
byt véacsia ako 90 km/h, inak nebude Al na prikazy v skripte reagovat’.
Po samotnom vzlete, pricom sa kontroluje vzletova rychlost UAV (priblizne
90km/h), nasleduju jednoduché prikazy pre nastavenie Al, aby bolo schopné
samostatne aktivne zameriavat’ zistené ciele. Tato funkcia je totiz pri pristati
vypnutd a to z dovodu mozného preruSenia pristavaciecho manévru, kedy sa v
blizkosti pristdvajiceho UAV moze objavit’ nepriatel’'ské jednotka, na ktora by
chcelo Al reagovat’, ale v dosledku nizkej rychlosti / letovej hladiny pri

pristdivacom manévri by stratilo vztlak, po com by nasledoval pad a zni¢enie UAV.

d) LAND - pristatie UAV
Tato funkcia sluzi pre automatické pristatie UAV na vybranom letisku. Po kliknuti
na toto tlacitko sa sptsta skript s ndzvom EMSI UAV land.sqf (Priloha 19), ktory
okrem iné¢ho obsahuje aj vysSie spomenuté prikazy pre obmedzenie Al pocas
pristavacieho manévru a rolovania po drahe. Uplné zastavenie UAV na rolovacej
drahe je potom realizované pomocou kontroly rychlosti (pod 10km/h sa zastavi),
inak by sa po dorolovani na koniec drdhy opit’ otoc€ilo a pripravilo sa na opdtovny

vzlet.

e) EXIT - ukoncenie prace s termindlom
Tomuto tlacitku nieje priradeny Ziadny skript, ale iba niekol’ko jednoduchych
prikazov priamo v subore EMSI UAV console.hpp (Priloha 2), ktoré zarucia
nastavenie kontrastu kamery na defaultni hodnotu (v pripade Ze operator pouzil
prieskumnu kameru so zapnutou funkciou FLIR) a vypnutie hlavného okna

terminalu.

2) SUPPLY CONTROL
a) VIEW MAP - zobrazenie mapy s ur¢enim pozicie UAV
Kliknutim na toto tlac¢itko sa automaticky vypne hlavné okno terminélu a zaroven

sa zobrazi mapové okno termindlu, ktorého prvky su zadefinované v subore
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EMSI UAV _map.hpp. Na spustenie vSetkych potrebnych dodato¢nych skriptov a
funkcii sluzi skript EMSI UAV _map.sqs (Priloha 6).

b) SET ALT - manudlne nastavenie letovej hladiny UAV
Pomocou tejto funkcie moze operator ru¢ne nastavit’ letovl hladinu UAV.
Ako prvy je spusteny maly skript EMSI UAV set alt.sqf (Priloha 22). Tento
obsahuje prikazy pre zobrazenie malého dialdgového okna v ktorom mdze operator
zadat’ pozadovanu letova hladinu v ¢iselnom formate. Plati Ze napriklad ¢islo 1000
sa rovna letovej hladine 1000 metrov nad zemou. Ak je ako vstupna hodnota
zadany iny znak ako su ¢isla od 0 po 9, je tato hodnota ignorovana a UAV zostava
na svojej stavajucej letovej hladine.
Po zadani poZadovanej vysky letu teda moze kliknut’ na tlacitko OK, ktorého trieda
ALTBUTTONOK je opit’ definovana v sibore EMSI UAV console.hpp (Priloha 2).
Na akciu suvisiacu s tymto tlac¢itkom je nalinkovany skript s ndzvom
EMSI UAV set alt result.sqf (Priloha 23), v ktorom sa rozhoduje o tom ¢i
uzivatel klikol na OK, alebo CANCEL.
Tato udalost’ je definovana ako 1 (OK), alebo 0 (CANCEL) a je skriptu predavana
v jednorozmernom poli v zavislosti od kliknutia na jedno z tla¢itok.
Ak uzivatel klikol na tlac¢itko CANCEL, skript sa jednoducho ukon¢i a UAV
zostava na svojej doterajSej letovej hladine. Ak ale klikol na tlacitko OK a zadal pri
tom nejaku ¢iselnt hodnotu, tak je tato predand UAV ako aktudlna letova hladina
na ktorej sa ma pohybovat. UAV zac¢ne teda okamZite stupat’ resp. klesat’ na
zaklade vstupnej hodnoty.
Po zatvoreni tohto malého dialégového okna sa uzivatel'ovi opit’ zobrazuje hlavné

okno terminalu.
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UAV MRU - Mobile Reception Unit

Set flight level in meters.
(use only numbers)

Main control

Supply control

1500

Datalink - Status: READY

Speed mode

ht m:

Obrazok ¢. 35: Dialogové okno pre nastavenie letovej hladiny UAV

¢) SET WP - manudlne nastavenie trasy letu UAV
Funkcia zaddvania bodu trasy (Waypoint - skratka WP) sluzi na urenie miesta na
mape, kam sa ma UAV zacat’ presuvat. Ak totiz UAV vzlietne z letiska, alebo sa
pri spusteni simuldcie nachadza uz vo vzduchu, bude neustale kruzit’ v okoli.
Po vybere tejto funkcie sa najskor spusti skript EMSI UAV _set wp.sqf (Priloha
24), ktorym sa uzivatel'ovi zobrazi d’alSie dialdgové okno, ktorym sa oznami akym
sposobom ma postupovat’ d’alej pri zadavani nového bodu trasy.
Na spodku okna su znova dve tlacitka OK a CANCEL. Ich princip pouzitia je
rovnaky ako v predchadzajucom pripade. Po kliknuti na tlac¢itko CANCEL sa
skriptu EMSI UAV set wp_result.sqf (Priloha 25) predava hodnota 0 a simulacia
pokracuje d’alej bez akejkol'vek zmeny, alebo ¢akania na vstup zo strany uzivatela.
Ale po kliknuti na OK (skriptu je predavand hodnota 1) sa zavrie dialégové okno
spolu s hlavnym oknom terminélu a uzivatel’ je vyzvany k zobrazeniu mapy
(defaultne klavesa M), na ktorej ma jedinym kliknutim oznacit’ miesto kam sa ma
UAYV presunut’.
Po kliknuti na vybrané miesto je toto oznacené znackou a UAV sa automaticky

zacina presuvat’ k tejto pozicii.
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Po jej dosiahnuti obleti v zavislosti na nastavenej rychlosti okolie tejto pozicie a

vyda sa spit’ do povodnej pozicie odkial sa presuvalo k tejto nove;.

Toto je dynamicka moznost’ zmeny trasy letu UAV.

Pre presné definovanie letu UAV, alebo niekol’kych pozicii v ktorych sa ma

pohybovat sa pouziva priamo editor simuldtora, ¢o zodpoveda realnemu stavu kedy

musi operator eSte pred vzletom UAV naprogramovat’ vSetky nevyhnutné data

(body trasy, body obratov, letové hladiny atd’.).

UAV MRU - Mobile Reception Unit

Display map by hitting 'M' key.
Main co Simply click with the left mouse button Supply control
in the area where do you want \ |
to send UAV.
If UAV have another waypoints then
it reach this one and then continue

SET WP

Datalink - Status: READY

Speed mode

Obrazok ¢. 36: Dialogové okno pre nastavenie nového bodu trasy

d) APPROACH - vynutené priblizenie UAV do priestoru operatora

Tato funkcia slizi na okamzité stiahnutie UAV zo vzdusného priestoru v ktorom sa

prave nachadza, do priestoru obsluhy terminalu.

Uplatnenie nachédza hlavne pri jednoduchom navedeni UAV do priestoru

vlastného letiska, ak sa na iom samozrejme nachadza operator s termindlom.

Netreba teda definovat’ akékol'vek body trasy, UAV proste prileti samo. Funkcia je

spustana skriptom EMSI UAV _approach.sqf (Priloha 10).



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky, 2010 55

e) DESTROY UAY - vynutena destrukcia UAV
V pripade nutnosti zni¢enia UAV z dévodu napriklad neopraviteI'ného poskodenia
nad izemim nepriatel’a, alebo neovladatelnosti je mozné pouzit’ tato funkciu.
Po kliknuti na toto tlacitko sa spusti skript EMSI UAV destruction.sqf (Priloha 11),
ktory skor ako vykona samotnt destrukciu, zobrazi uzivatel'ovi d’alSie malé
dialégové okno s upozornenim o skutocnosti ktort sa chysta vykonat’.
Opét sa tu nachadzaji rovnaké tlacitka OK a CANCEL s ich navratovymi
hodnotami 1 a 0.
Ak teda uzivatel’ klikne na tlacitko OK, skriptu EMSI UAV destruction_result.sqf
(Priloha 12) sa preda cez jednorozmerné pole hodnota 1 a vykond sa samotna
destrukcia UAV, bez ohl'adu na to ¢i sa nachadza vo vzduchu, alebo na zemi.
Pri kliknuti na tla¢itko CANCEL sa opat’ predava skriptu hodnota 0 a dialégoveé

okno sa zatvara bez akychkol'vek vedlajSich ucinkov.

UAV MRU - Mobile Reception Unit

Datalink - Status: READY

Speed mode

Flight mode

Obrazok ¢. 37: Dialogové okno pre potvrdenie znicenia UAV
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3) SPEED MODE

a)

b)

c)

LIMITED - nastavenie minimalnej rychlosti letu

Po kliknuti na tto moznost’ sa okamzite UAV nastavi minimalna letova rychlost’
akou sa dokaze pohybovat’ vzduchom bez nebezpecenstva straty vztlaku a
nasledného padu. Tato moznost’ sa najCastejSie pouziva pri priblizovacich
manévroch pred pristatim, alebo pocas prieskumu z velkej vySky nad cielovou
zonou, aby mal operator dostatok ¢asu na prieskum danej zony a lokalizaciu
zistenych ciel’ov.

Na nastavenie tejto minimalnej rychlosti slazi skript EMSI UAV _limited.sqf
(Priloha 20).

NORMAL - nastavenie prevadzkovej rychlosti letu

Pre nastavenie Standardnej letovej rychlosti sluzi skript EMSI UAV _normal.sqf
(Priloha 21). Pomocou tejto funkcie sa bude UAV spravat’ ako s defaultnym
nastavenim.

To znamena Ze bude vyuzivat’ celé spektrum rychlosti ¢i uz na zemi, alebo vo

vzduchu.

FULL - nastavenie maximalnej rychlosti letu

Pri poziadavke na nastavenie Co najrychlejSieho letu, napriklad pri prelete nad
nepriatel'skymi poziciami, alebo pri dlhych presunoch do cielovej zony slazi skript
EMSI UAV full.sqf (Priloha 17), ktory ako inak nastavi UAV maximalnu rychlost’
a ta sa bude snazit’ neustale dodrziavat’ bez ohl'adu na to ¢i bude pocas letu stipat’

alebo klesat’.

4) FLIGHT MODE

a)

FRIENDLY AREA - nastavenie Al pocas letu nad vlastnym Gizemim
Vybratim tejto vlastnosti sa UAV za pomoci skriptu EMSI UAV friendly.sqf
(Priloha 16) nastavi takzvané bezstarostné spravanie, o znamena ze Al nebude
nijako reagovat’ na nepriatel’ské jednotky a pocas letu v no¢nych hodinach bude

pouzivat’ pozi¢né a pristavacie svetla.
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b) ENEMY AREA - nastavenie Al pocas letu nad nepriatel'skym tzemim
Pocas presunu ponad nepriatel’ské tizemie je mozné vyuzit’ toto nastavenie ktoré
uvedie Al do stavu takzvanej bojovej pohotovosti. Ak operator nenariadi Al inak,
bude sa spravat’ obozretne a na pripadné hrozby sa bude snazit’ odpovedat’
adekvatnym sposobom. Ci uz thybnym manévrom alebo utokom. Tato funkcia sa

spusta skriptom EMSI UAV _enemy.sqf (Priloha 14).

c¢) TASK AREA - nastavenie Al pocas pohybu v priestore prieskumu
Tretou a poslednou vlastnostou ktord sa da nastavit’ Al UAV je rezim utajenia.
Spusta sa skriptom EMSI UAV task.sqf (Priloha 27), ktory zaruci patriéné
nastavenie.

UAV sa bude v tomto rezime spravat’ tak aby nevyvolalo akykol'vek konflikt.

3.3.2 Mapové okno terminalu
Na toto okno sa uzivatel’ prepne z hlavného okna terminalu pomocou tlacitka VIEW MAP.

Mapové okno termindlu a jeho jednotlivé prvky su definované v stubore
EMSI UAV map.hpp (Priloha 2) a pre spravnu funkcnost' vSetkych elementov
zobrazenych na tejto obrazovke terminalu sa vyuziva skript EMSI UAV _map.sqs (Priloha

6).

Z tohto zadkladného skriptu su potom spustané aj ostatné dolezité skripty pre zobrazenie
napriklad GPS polohy UAV (EMSI UAV gps.sqs (Priloha 18)), jeho smeru letu
(EMSI _UAV dir.sqf (Priloha 13)), alebo aktualneho ¢asu simulacie (EMSI _UAV _time.sqf
(Priloha 9)).

Tento zakladny skript taktiez obsahuje prikazy pre zobrazenie aktivnej ikony na mape,

ktora predstavuje aktudlnu polohu UAV v 3D priestore simulatora.
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UAVGPS: Fd33 UAV DIR: North-East

p———— | 5004
—| Zobrazit textury
| ~~ N
|

08:34:54

Obrazok ¢. 38: Mapové okno terminalu

Pomocou dopliujacich informécii o polohe GPS a smere letu tak ma operator komplexnu

predstavu o tom kde presne sa UAV nachadza a kam smeruje.

1) MAPA S PRESNOU POZiCIOU UAV
a) znafka UAYV - pozicia UAV zobrazovana v redlnom Case
Tato znacka je vytvorend pomocou niekol’kych prikazov priamo v skripte
EMSI UAV _map.sqs (Priloha 6), priCom jej presna poloha a natocenie je neustale
aktualizované v zavislosti na polohe a natoceni UAV s opakovanim 0.1 sekundy az
pokial’ uzivatel nestlaci tlacitko BACK, pre ndvrat na hlavnli obrazovku terminalu,

respektive ak nezapne prieskumnt kameru UAV pomocou tlacitka VIEW RECON.

b) UAV GPS - presna pozicia GPS
Zobrazenie presnej pozicie GPS v simulovanom priestore je realizované pomocou

skriptu EMSI _UAV _gps.sqs (Priloha 18), ktory obsahuje zoznam vsetkych
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oznaceni Stvorcov ktoré sa mozu vyskytnut’ na mape. Skript je spustany priamo z
hlavného skriptu pre mapu EMSI UAV _map.sqs (Priloha 6).

Mapa je rozdelena na siet’ Stvorcov na ktorych oznacenie je v horizontdlnom smere
pouzité Cislo a vo vertikdlnom smere vel'ké pismeno. Tieto Stvorce maju velkost
1000x1000 metrov a obsahuji mensie Stvorce znacené rovnakym systémom cisel v
horizontdlnom smere, ale malymi pismenami vo vertikdlnom smere. Tieto mensie
Stvorce maju rozmer 100x100 metrov.

Skript pre zistovanie polohy potom meria vzdialenost’ od 'avého horného rohu
(Stvorec Aa00) a na zaklade zistenych metrov a poradia pismen, respektive ¢isel v
zozname dokaZze vypocitat’ a nasledne na to aj zobrazit’ aktualnu polohu UAV na

mape simulatora.

@‘ﬂ- la-Palomas
AR \\.\\ e et Palomas
ST

Obrazok ¢ 39: 1dentifikacia hlavného Stvorca - ES
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Obrazok ¢. 40: 1dentifikacia malého sub Stvorca - g4

Eg 54

Hlavny Stvorec Sub $tvorec
(vertikalne) (horizontalne)
Sub $tvorec Hlavny Stvorec
(vertikalne) (horizontalne)

Obrazok ¢. 41: Popis identifikacie presnej pozicie na mape simulatora

c¢) UAV DIR - smer letu UAV
Smer aktualneho natoc¢enia UAV sa zistuje pomocou skriptu EMSI UAV dir.sqf
(Priloha 13), ktory obsahuje pole stringov so v§etkymi moZznymi nazvami
svetovych stran, respektive ich skratky. Skript je taktiez spustany priamo z
hlavného skriptu pre mapu EMSI UAV map.sqs (Priloha 6).
Na zistenie presné¢ho aktualneho uhla UAV sa v skripte pouziva goniometricka

funkcia Arcus tangens, ktorej hodnota je potom porovnavana s najbliZ§im moZznym
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d)

oznacenim pre dany svetovy smer. To znamena ze sa napriklad pri zisteni uhla 25
stupiiov rozhoduje o zobrazeni smeru North (Sever) alebo North-East (Severo-

Vychod), pripadne este presnejSie North - North North-East.

Realny ¢as v simulacii

Zobrazenie realneho ¢asu simulécie ktory je zobrazovany na tejto obrazovke, alebo
aj na obrazovke prieskumnej kamery je realizovany pomocou skriptu

EMSI UAV time.sqf (Priloha 9), ktory je taktiez spistany priamo z hlavného
skriptu pre mapu EMSI UAV _map.sqs (Priloha 6).

Skript zist'uje presny ¢as simulacie, o je celé ¢islo s niekol’kymi desatinnymi
miestami. Toto ¢islo sa potom rozlozi a prepocita na hodiny, minity a sekundy aby

bolo jeho zobrazenie CitateI'né.

2) ZAKLADNE FUNKCIE

a)

b)

c)

VIEW RECON - spustenie prieskumnej kamery UAV
Toto tla¢itko ma th istu funkciu ako rovnomenné tla¢itko na obrazovke hlavného

okna terminalu v menu Main Control.

MANUAL FLIR - manuélne zapnutie funkcie FLIR
Toto tladitko ma ta ista funkciu ako rovnomenné tlacitko na obrazovke hlavného

okna terminalu v menu Main Control.

BACK - névrat spét’ na hlavn obrazovku terminalu

K akcii tohto tlacitka nie je v konfiguraénom subore EMSI UAV map.hpp (Priloha
3) priradeny ziadny skript, ale iba jednoducha hodnota premennej pre ukoncenie
zobrazenia mapového okna terminélu. Tato premenna je totiZ neustale
kontrolovana hlavnym skriptom pre zobrazenie mapového okna terminalu, takze
pokial’ skript nezaznamend zmenenu hodnotu tejto premennej, neustale zobrazuje

mapové okno so znaCkou reprezentujicou UAV.
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3.3.3 Prieskumna kamera UAV

Pohl'ad cez prieskumni kameru UAV je realizovany pomocou  skriptu
EMSI UAV recon.sqs (Priloha 8), ako bolo popisané vysSie. Pre zobrazenie zameriavacej
mriezky a pre zobrazenie niekolkych meranych dat sa vyuziva konfiguracny subor
EMSI UAV display.hpp (Priloha 4), ktory zaroven spusta skript EMSI UAV display.sqf
(Priloha 7).

Tento obsahuje niekol’ko prikazov pre zistovanie zobrazenych dat v malom okne v 'avom

hornom rohu. Je tu merana zemepisna §irka a diZka, letova hladina (vyska letu), azimut

UAYV, letova rychlost’, lokalny ¢as simuldcie a zoom kamery.

Vsetky tieto data st neustale aktualizované v intervale 0.04 sekundy pocas toho ako je

uzivatel'ovi zobrazeny pohl'ad cez prieskumnu kameru UAV.

P
i LAT [MTRS]: 10536.5
LON [MTRS]: 13578.6
ALT [M/AGL]: 454.3
B

AZM [DEGS]: 38.2
SPD [KM/H]: 66
LOCAL TIME: 01:19:47
CAM FOV: 0.069

¢
N

Obrazok ¢. 42: Pohl'ad cez prieskumnt kameru UAV so zapnutou funkciou FLIR



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky, 2010 63

1) MERANE DATA V REALNOM CASE SIMULACIE
a) LAT [MTRS] - meranie zemepisne;j Sirky
Hodnota pre zobrazenie zemepisnej Sirky (ang. Latitude) je odvodena od prikazu

[I9120) "k torého navratova hodnota je trojrozmerné pole &isel

getPos
zodpovedajucich aktualnej polohe objektu v simulovanom priestore.

Prva hodnota tohto pol’a je teda udaj zodpovedajuci zemepisnej Sirke v metroch.

b) LON [MTRS] - meranie zemepisnej dizky
Druhy tdaj z trojrozmerného pol'a zodpoveda zemepisnej dizke (ang. Longitude).
Tento udaj je teda prebraty z vrateného pol'a, zokruhleny na jedno desatinné miesto

a zobrazeny ako zemepisna dlzka v metroch.

c) ALT [M/AGL] - meranie vysky letu nad zemou

Treti a posledny tidaj trojrozmerného pola vrateného prikazom getPos!'*1! 112!
predstavuje aktudlnu vysku objektu nad zemskym povrchom simulécie (ang.
Altitude above grond level).
Tato hodnota je taktiez zaokruhlend na jedno desatinné miesto a zobrazena ako

letové hladina (vyska) UAV nad zemou v metroch.

d) AZM |[DEG] - meranie azimutu

[IL920) "k torého navratova

Azimut'® UAV je merany za pomoci prikazu getDir
hodnota je ¢islo zodpovedajuce smeru, ktorym je dany objekt orientovany v
priestore.

Toto ¢islo je zobrazené ako aktudlny smer letu UAV v stupnoch, pricom je

zaokruhlené na jedno desatinné ¢islo.

' Azimut je uhol zovrety medzi danym vodorovnym smerom na ciel’ a smerom severnej vetvy poludnika v
danom mieste. Meria sa od severu cez vychod.
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e)

f)

g)

SPD [KM/H] - letova rychlost’

a9 e merana a zobrazovana aktualna rychlost’ letu

Pomocou prikazu spee
UAV. Zobrazena hodnota rychlosti letu zodpoveda vratenej Ciselnej hodnote tohto

prikazu, ktora je zaokrihlena na jedno desatinné miesto.

LOCAL TIME - lokalny ¢as v simulécii

Systém merania a zobrazovania €asu je realizovany rovnakym spdsobom ako v
pripade mapového okna terminalu. Vyuziva sa pri tom skript EMSI UAV _time.sqf
(Priloha 9).

CAM FOV - zobrazenie aktualneho zoomu prieskumnej kamery UAV

Hodnota pre polozku CAM FOV (Camera Field Of View) zodpovedd meranému
aktualnemu uhlu pohladu, respektive zoomu prieskumnej kamery. Cim vaé$i zoom
- pribliZzenie, tym mensi je uhol pohl'adu cez kameru a naopak.

Hodnota pre zobrazenie tejto informacie je naCitavana priamo z hlavného skriptu
pre ovladanie prieskumnej kamery UAV (EMSI _UAV recon.sqs (Priloha 8)) za
pomoci globalnej premennej CFOV. Maximalna hodnota pre priblizenie je 0.01 a

minimdlna 1.1. Defaultna hodnota je 0.5.
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LOCAL TIME: 01:21:17
CAM FOV: 0.626

Obrazok ¢. 44: Pohl'ad cez prieskumnu kameru UAV - noc




UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky, 2010

66

Obrazok ¢. 46: Maximalny zoom prieskumnej kamery UAV - noc
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4 MODEL UAV R/MQ-1 PREDATOR

Pre tvorbu modelu UAV Predatora som z velkej Casti vyuzil volne dostupné editacné

nastroje spolo¢nosti Bohemia Interactive!'®.. Tento balik nastrojov okrem inych obsahuje:
e Oxygen 2 Personal Edition - 3D modelovaci a animacny softvér
e TexView 2 - softvér pre konverziu textar a ich prehliadanie

e BinPBO Personal Edition - softvér ur€eny k elektronickému podpisu a zabaleniu

vytvorenych modelov
e BinMake - konverzny softvér

e Tools Drive - virtudlny disk ur€eny pre pracu so softvérom spolo¢nosti BI

Vsetky tieto aplikdcie su volne $iritelné za predpokladu e uzivatel' dodrzi EULA!M

licenciu a nebude ich tak pouZzivat’ na komeréné ucely.

V pripade modelu Predatora su tieto podmienky splnené.

4.1 Vytvorenie modelu

Softvér Oxygen 2 Personal Edition bol vyuzity pre samotné vymodelovanie tvaru a

ostatnych funk¢énych / pohyblivych €asti Predatora.

Pri tvorbe zékladného tvaru a rozmerov modelu sa tradi¢ne vyuzivaji tzv. blueprinty, ¢o su
vlastne vdcsinou volne dostupné technické vykresy v elektronickej forme, ale casto v

roznej kvalite ¢i detailnom prevedeni.

Vytvorenim troch zakladnych ploch (ndrys, pddorys a bokorys) priamo v modelovacom
prostredi O2 sa prichysta akasi otvorena krabica na ktorej kazdl stenu sa potom umiestni

patriény vysek blueprintu, tak aby bolo mozné podl'a neho modelovat’ dany objekt.

Pri tvorbe trupu som vychadzal zo zédkladného tvaru valca, naco som postupne pret'ahoval /
priddval / odmazaval jednotlivé body, tak aby vysledny tvar ¢o najviac zodpovedal

originadlu na blueprinte.
Rovnaky postup bol pouzity aj pri tvorbe kridel a ostatnych prvkov stvisiacich s modelom.

Po vymodelovani tohto presného tvaru - tzv. prvy LOD (Level of Detail) nasledovalo jeho

kopirovanie a postupné zjednoduSovanie. Takymto spdsobom sa tvoria ostatné LODy.
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Tieto sluzia pre optimalizaciu modelu kvoli nadmernému zat'azovaniu engine simulatora.

Ak by totiz model Predatora pozostaval len z tohto jediného LODu, engine hry by sa ho
snazil vykresl'ovat’ v 3D priestore vZdy do najmensieho detailu a to bez ohl'adu na to ¢i je
hra¢ (alebo ina ¢lovekom ovladana entita - napr. vozidlo) vo vzdialenosti 5 metrov, alebo

1000 metrov od modelu. A prave z tohto dévodu sa vyuzivaju d’alSie jednoduchsie LODy.

Tu ale musi ddjst’ ku kompromisu, pretoze zasa nadmerny poc¢et LODov v modeli moze

mat’ vo vysledku rovnaky efekt, ako iba jeden maximalne detailny.

Obrazok ¢. 47: Model verzie MQ-1 v programe Oxygen 2

Dalsie LODy potom teda obsahuju ten isty, ale zjednoduseny prvy LOD.

Vo vseobecnosti sa pre tieto LODy tvoria hranatejSie tvary objektu a odmazavaju sa
detaily - rozne antény, malé Casti ktoré nebudu viditelné z véicsej dialky a pod. Engine
simulatora potom takto dokaze I'ahSie vykresl'ovat’ dany objekt v dialke - prepina sa medzi
jednotlivymi LODmi a zobrazuje vzdy iba ten, ktory €o najblizSie zodpovedd danej
vzdialenosti od hrac¢a. Kvoli tomuto maju jednotlivé LODy svoje Ciselné oznacenie, ktoré
predstavuje ich vzdialenost’ od hra¢a. LOD s oznacenim 1.0 je prvy (najdetailnejsi) LOD a
bude zobrazeny pri pohybe hraca v tesnej blizkosti modelu. LOD s oznac¢enim 100.0 bude

potom predstavovat’ zobrazenie tvaru modelu vo vzdialenosti 100 metrov od hraca atd’.



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky, 2010 69

Jednym z d’alSich vytvorenych LODov (kopirovany a upraveny) je tzv. ShadowVolume
LOD. Pomocou neho sa ako uz samotny nazov napoveda, tvori v engine simulatora tien

objektu. Opét plati ze ¢im jednoduchsi a hranatejsi tvar, tym menSia zat'az pre engine.
Dalej st vytvorené LODy s nazvami LandContact a Hit-points.

V prvom sa definuji na modeli body ktorymi sa bude dany model dotykat’ zeme a druhym
sa definuju zony na plochach modelu, kam bude mozné zasiahnut' (kde bude mozné

poskodit’) model.
Kazdy z LODov obsahuje jednotlivé komponenty nazyvané tiez selekcie.

Za takyto komponent sa dd povazovat samostatny trup, I'avé a pravé kridlo, alebo aj

predné podvozkova noha a jej samostatné koleso.

Takéto delenie modelu na jednotlivé komponenty sluzi pre definovanie pohyblivych Casti,
ako su klapky, zasuvacie podvozkové nohy, tociace sa kolesa podvozku a samozrejme

vrtul’a.

Kazdéd pohybliva ¢ast’ modelu méa potom definovany stred otdcania a nasledne na to v

hlavickovom subore cfgModels.h (Priloha 33) aj zadefinované vSetky potrebné parametre.

Tieto definuju napriklad typ pohybu, uhol natofenia komponentu, rychlost’” pohybu a

limitné pozicie pri danom pohybe. Priklad zo zdrojového kodu:

type = "rotationX";
source = "wheel";
selection = "wheel 1'";
sourceAddress = "loop";
minvValue = 0;

maxValue = 1;

angle0 = 0;

anglel = -3.141593;

0o ~NOO O WDNPRE

Pretoze typ UAV Predator je prevadzkovany v dvoch variantoch, prieskumna a

multifunkénd, vytvoril som taktiez obidva modely zodpovedajuce redlnym lietadlam.

V podstate sa jedna iba o jeden model UAV, pretoze pri verzii MQ-1 su doplnené pod
kridla iba dva zavesniky pre rakety AGM-114 Hellfire. Kvdli tomuto potom este pribudli
konfigura¢né subory prave pre tieto rakety - cfgMagazines.h (Priloha 30) a cfgWeapons.h
(Priloha 31).
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Obrazok ¢. 48: Detail modelu RQ-1 v programe Oxygen 2

4.1.1 Konfiguricia modelu

Pre celkovu funkcénost’ a pouzitel'nost’ vysledného modelu je potrebné este nakonfigurovat’
niekol’ko samostatnych konfiguraénych suborov, za pomoci ktorych bude engine hry
vediet’ pohybovat’ s jednotlivymi zadefinovanymi ¢astami modelu ako su kolesa, vrtul'a a

klapky.

Tymito stibormi sa taktiez definuju jednotlivé vlastnosti ktorymi bude dany model
charakteristicky. St to napriklad strana za ktori bude dana jednotka vystupovat v
simulacii (Standardne sa pouziva BLUFOR a OPFOR), maximalna rychlost’ ktorou sa bude
pohybovat, spotreba paliva, alebo vlastnost’ ako moc bude dané jednotka poskodena pri

zasiahnuti jednotlivymi kalibrami municie.

Ako hlavny konfigurany subor sa pouziva stibor s nazvom config.cpp (Priloha 28) a pre
definovanie doplnkovych tried, jednotlivé hlavickové stbory ako st napriklad
cfgVehicleClass.h (Priloha 34), cfgModels.h (Priloha 33), alebo cfgSkeletons.h (Priloha
32).

Pri definovani jednotlivych prvkov v konfigura¢nych stiboroch som vychadzal z udajov uz

existujucich originalnych modelov vytvorenych priamo vyrobcom a z dodato¢nych udajov

a definicii na komunitnom portali spolo&nosti Bohemia Interactive!'”’.
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4.1.2 Textarovanie

Vytvorenim modelu v programe Oxygen 2 a zadefinovanim konfiguraénych stborov je
mozné uz pouzivat’ model UAV priamo v hre. Tento by bol ale stale jednofarebny (biely) a

bez akychkol'vek vysostnych znakov, alebo inych farebnych oznaceni.

Preto som sa za pomoci mnohych referenénych fotografii a grafickych programov Adobe
Photoshop a Adobe Fireworks pokusil vytvorit ¢o najredlnejSiu kamuflaz, ktord bola

potom v softvéri Oxygen 2 aplikovana na model Predatora.
Prvym krokom pre vytvorenie textir pre model bolo jeho tzv. "unwrapnutie".

Pod tymto nazvom sa rozumie proces pri ktorom sa Specidlnym softvérom, v tomto pripade
integrovanym UV editorom priamo v programe Oxygen 2, rozlozi povrch modelu na

jednu, pripadne viac rovnych ploch.

V pripade pouzitia viacerych textur sa na hlavnu texturu rozklada hlavny model a pripadne

jeho d’alSie vel'ké plochy a na ostatné textiry sa umiestiiuju dodatocné objekty modelu.

UV Editer Edit Filter View rrent Filter

)| ofe| BlE]x] o vo(v]s]@] 2lo)e]efm B s |2

Obrazok ¢. 49: Rozlozenie plochy modelu v UV editore
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Na takto rozlozené textury je uz mozné za pomoci grafického programu nakreslit

I'ubovolné kresby, pripadne v d’alSej vrstve aplikovat’ rozne fotografie znakov a pod.

8 o copon - T v l ‘ [E=REE
File Edit Mipmap View Help

GED | |Nane |

{DxT1 x| JoxT =l

b ax: : 266,265,255
B g 119022024
B 590.0: 115,117,113 255

1024x1024 of 1024x1024 |Ready A

Obrazok ¢. 50: Program pre konverziu textar - TexView?2

Po dokonceni textury vo formate PNG sa tato prekonvertuje pomocou d’alSieho softvéru
TexView 2 do formatu PAA. V modelovacom programe O2 sa potom tto textdra aplikuje
na dany model a kontroluje sa vzdjomna presnost’ umiestnenia vsetkych prvkov na textire

a modeli. V pripade nezrovnalosti sa potom upravuje uz iba vytvorena textura.
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4.1.3 Doplnkové funkcie

Pretoze pilot-operator UAV ma vlastni nezéavisli kameru urcenu pre pilotovanie UAV,
vytvoril som taktieZ pre tento pohl'ad samostatny ramcek so zobrazovanim letovych dat a

funkciou FLIR.

Pilot tak m& moZnost’ sledovat’ let cez tito predni kameru, ale bez moznosti akéhokol'vek

natoc¢enia, alebo priblizenia pohl'adu. Tato kamera je totiz na redlnom Predatore fixna.

Pre spustenie automatickej funkcie FLIR pre tato kameru je potrebné zadat do
inicializa¢ného policka Predatora nasledujuci kod:

1. [this] exec "\EMSI_MRQUAVS\EMSI autoFlir.sgs";!®I1?120]

Spustenim tohto skriptu zaru¢ime rovnaka funkciu FLIR ako je tomu u prieskumnej

kamery. To znamena Ze bude aktivovana iba v no¢nych hodinéach.

Obrazok ¢. 51: Pohl'ad cez kameru pilota Predatora - den
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Rychlost 138
Vyka 408

Panc(f;

Palivo’

AGM:=114 Hellfire

Obrazok ¢. 52: Pohl'ad cez kameru pilota Predatora - noc

4.2 Zabalenie modelu a elektronicky podpis

Po dokonceni vsetkych dolezitych ¢asti a doplnkov modelu UAV, nasleduje jeho zabalenie

do jediného suboru s priponou PBO.

S formatom tohto suboru pracuje engine hry, pricom sa jedna v podstate o akysi druh

archivu ktory si engine dokéaze rozbalit’ a pouZit’ z neho patri€né Casti.

Na zabalenie celého modelu a ziroven na jeho podpisanie elektronickym podpisom

existuje vol'ne dostupny softvér opit’ od BI. Jeho nézov je BinPBO PE.

4.2.1 Vytvorenie podpisového kl'ic¢a

Systém elektronického podpisu u takto vytvoreného doplnku do hry - addonu, je rovnaky

ako napriklad pri zabezpeceni elektronického bankovnictva.

K tomuto druhu zabezpecenia u hry / simulatora bolo pristipené z dévodu volnej
dostupnosti editatnych nastrojov a naslednej moznosti pozmenit' tak data stvisiace s
funkciami, alebo charakteristikami jednotlivych modelov. Bez patri¢nej ochrany by potom
totiz bolo jednoduché pozmenit’ napriklad v konfiguracnom stibore modelu uto¢nej pusky

M16 jej ucinny dostrel, alebo kaliber pouZzivaného streliva.
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Takato situacia, ked” by mal pocas simulacie ¢o i1 len jeden z ¢lenov jednotky takto

"upravenu" zbran, by bola potom pri vycviku nemysliteI'na.

Najskor je teda nutné vytvorit’ uzivatel'ovi jeho sukromny podpisovy kI'i¢ a zaroven jeho
serverovy verejny kI'a¢. Stikromnym kIi€om podpisuje model pri zabalovani do jediného
suboru PBO a verejnym serverovym kl'icom je overovany tento zabaleny model pri jeho
pouzivani viacerymi uzivatelmi. Stkromny kl'u¢ tvorcu modelu totiz vytvori digitalny
"odtlacok" vytvoreného archivu PBO a tento je potom spolu s vytvorenym odtlackom

nahrany na server, kde je vyuZzivany pri simulacii.

Jednotlivy uzivatelia musia mat ale takisto doinStalovany tento archiv s jeho
elektronickym podpisom (odtlackom) na svojom lokdlnom PC a pri pripajani na server sa
pomocou verejného serverového klica autora modelu overuje kontrolny sucet oboch

suborov - archivu a jeho digitdlneho podpisu.

Ak niekto s povodnym archivom PBO manipuloval (upravil ho a znova zabalil pod
rovnakym ndzvom), kontrolny stcet nebude zodpovedat - digitdlny odtlacok nebude
identicky a uZzivatel'ovi bude odoprety pristup na server. Rovnaké logika plati aj v pripade

pozmenenia archivu na serveri. V tom pripade by sa k serveru nepripojil nikto.

Pre vytvorenie uZivatelskych kPaov sluzi mald utilita DSCreateKey.exe'™ od BI
fungujica cez prikazovy riadok. Tato utilita je taktiez sucastou inStalacného balika BI

Tools!™

Zadanim nicku - prezyvky daného autora, ktora by mala byt jedine¢na, sa vytvoria

spominané dva kl'aice. V mojom pripade su to:
o EMSI biprivatekey - sukromny kl'a¢ ur¢eny k podpisovaniu modelov
o EMSI bikey - verejny serverovy kl'ac

Stkromny podpisovy kI'i¢ zostava v rukdch autora modelu, aby nemohlo dojst’ k jeho
zneuzitiu. Ak by sa totiz dostal k inému uzivatel'ovi, ten by ho mohol pouzit’ na podpisanie
vlastného zadmerne poupraveného modelu (napriklad vlozenim nejakého skodlivého kodu)
¢o by mohlo mat’ samozrejme negativny vplyv uz len na samotny priebeh simulécie, alebo

pad operacného systému.

Verejny serverovy kl'i€ sa zasa naopak nahrava priamo na server kde je spistanad samotna

simulacia a pomocou neho sa tak overuje autenticita modelu a jeho podpisu.
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4.2.2 Vytvorenie suboru PBO

Po vytvoreni potrebnych digitalnych podpisovych kI'i¢ov sa moze model UAV zabalit’ do
archivu PBO. K tomuto ucelu sluzi d’alsi softvér z balika BI Tools - BinPBO Personal

Edition"?.

Tento softvér zabali vybrany adresar s modelom vo formate P3D a spolu so vSetkymi
ostatnymi subormi (konfiguraéné subory, textury, skripty atd’.) do jediného archivu s
priponou PBO. Zaroven sa pri vytvoreni tohto archivu vytvara aj jeho elektronicky podpis

za pomoci sukromného podpisového kl'uc¢a autora.
V mojom pripade to je EMSLbiprivatekey.

Dokonéenim tohto procesu vznikni dva subory. Jeden je archivom obsahujucim model a
vSetky ostatné pozadované stibory a druhym je digitalny odtlacok (podpis) samotného

archivu PBO.
V pripade modelu UAV R/MQ-1 Predatora to je:
e emsi_mrquavs.pbo - archiv modelu
o emsi_mrquavs.pbo.EMSI. bisign - digitalny podpis archivu

Tieto dva stbory sa potom mozu nahrat’ na server a do vSetkych klientskych pocitacov

urcenych pre vycvikové simulacie. Na toto sluzi samostatny adresar s ndzvom AddOns.

f _3 Cptions @1

List of files to copy directly

* pac; *.paa; *.rim; *.sqf; *.sqs;*.bikb; *. fsm; *.wss; *.0gg; *.w:

Create log file
Path to signature file

= i it = 22
ﬁ BinPBO Personal Edition for ArmA T F:\EMSL biprivatekey
Addon source directory Path to temporary folder
p:\emsi_mrquavs C:\Jsers\EMSI\AppData'Local Temp \ARMAzdd
Destination directory Path to project folder
C:\Users\EMSI\Desktop p:emsi_mrquavs Change
Use source path
Clear temp folder Create signature Binarize
Addon prefix
About... [ Options. .. ] [ Pack ]
Read
Ay [¥] Automatically
\

Obrazok ¢. 53: Program BinPBO PE
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ZAVER

Zavedenim bezpilotnych prieskumnych prostriedkov do vyzbroje zloziek jednotlivych
ozbrojenych sil, ale v poslednej dobe aj ¢oraz viac do civilného sektora, sa zvysili naroky

na obsluhu a vyhodnocovanie vyslednych dat ziskanych pocas monitoringu.

Pre ucinné vyuzivanie takejto technologie nie je na Skodu si takéto postupy nacvicit,
rovnako ako je tomu u klasickych lietadiel ¢i vrtul'nikov a prave na tento ucel sltizia rozne

hardvérové, alebo i Cisto softvérové simulatory.

Niektoré simuldtory pritom aj napriek ur¢itému pocitu umelosti nemaju zas az tak d’aleko
od reality ktord sa odohrava vonku. Operatori UAV sedia tiez za obrazovkami pocitacov a
v podstate sa hraju pocitatovl hru, len s tym rozdielom ze kdesi vonku leti lietadielko so
smrtiacim ndkladom v hodnote niekolkych tisic Euro. A preto je tu aj urcitd potreba
simulatora, pomocou ktorého je mozné obsluhu nielen zaskolit, ale aj pripadne zdokonalit’
v istych postupoch a dalej moze dobre posluzit k nacvieniu rizikovych situacii a

nudzovych rieSeni, ktoré by sa pocas plnenia danych tlloh mohli vyskytnut'.

Simulator by teda mal byt beznou sucastou vycviku, alebo aspoit zékladnym
oboznamovacim prostriedkom pre osoby urcené k obsluhe podobnych zariadeni. Samotna
obsluha UAV je potom menej naro¢nd a osoby ktoré podstupia takyto vycvik uz vedia Co
vSetko mozu zhruba ocakavat’ od daného systému, pripadne aky ukon vykonat' v tej ktorej
situdcii.

Realizaciou simulacie bezpilotného prostriedku a jeho termindlu je spristupnend tato
technoldgia aj SirSej laickej verejnosti, alebo ludom pracujicim v organizacidch
zaoberajucimi réoznym monitoringom za pomoci bezpilotnych prostriedkov, pripadne
zvazujucich ich pouZzivanie. Takto je pre nich jednoduchsie pochopit’ a zaroveii si odskasat’

samotné vyuzitie UAV v praxi.

Vdaka otvorenej platforme hry ArmA:Armed Assault je tu taktieZ moznost” modifikovat’
stavajuci systém simulatora na iné dial’kovo ovladané prostriedky, ako s rdzne pozemné

roboty, alebo aj hliadkové ¢Iny.

Taktiez je mozné naprogramovat’ zlozitejSie automatické postupy pre Al pomocou tzv.
FSM suborov, v ktorych sa jednoducho zadefinuju jednotlivé postupy a reakcie Al na dané
situdcie a tak moze aj takyto softvérovy simuldtor UAV sluzit’ ako akysi prototyp pre novo

vyvijané systémy. Spektrum vyuZitia je naozaj Siroké.
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CONCLUSION

The introduction of unmanned reconnaissance equipment to the various sections of the
armed forces, in recent years increasingly in the civilian sector, increased demands for

service and evaluating the resulting data obtained during monitoring.

For the effective usage of this technology is not detrimental to rehearse some procedures,
as are used with conventional aircraft and helicopters. Here are used similar hardware or

even pure software simulators.

Some simulators can have some feeling of artificiality but they are not turn up so far from
the reality that is taking outside. UAV operators also sit behind the computer and they are
basically playing a computer game, with the only difference that somewhere out is a small
plane with deadly cargo and cost of several thousand Euros. The simulator would therefore
be a normal part of training, or at least a basic familiarization tool designed for people
operating with a similar facility. Also the operational deployment of UAV is less
expensive and people who undergo such training already know what they might expect

from the system, or which acts must be made in any specific situation.

Realization of UAV simulation and its recon terminal opens this technology to the wider
general public, or people working in organizations which are using unmanned monitoring

for various situations, or contemplating their use.

This makes it easier for them to understand and also they may themselves test the usage of
UAYV in practice. With an open platform of ArmA: Armed Assault game is there also
possibility for modifying actual system of a simulator for other remotely piloted vehicles,

such as various ground robots or the patrol boats.

It is also possible to program complex automated procedures for Al. This can be provided
by using special FSM files, which easy define the various procedures and reactions of Al
to the current situation. Then this software can be served as a UAV simulator prototype for

a kind of newly developed systems. Spectrum of usage is really wide.
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UAV Unmanned Aerial Vehicle
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JUCAV Joint Unmanned Combat Aerial Vehicle
RPV Remotely Piloted Vehicle

BZP Bezpilotny prostriedok

(014 % Optionally Piloted Vehicle

MALE Medium Altitude Long Endurance

HALE High Altitude Long Endurance

VTULaPVO Vojensky technicky ustav letectva a protivzdusnej obrany

ACR Armada Ceské republiky

NASA National Aeronautics and Space Administration
BI Bohemia Interactive

KIDR Korejska Cudovodemokraticka Republika
VBS2 Virtual Battle Space 2

02 Oxygen 2

SAR Synthetic Aperture Radar

MTS Multi Targeting System
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FLIR Forward Looking Infrared

GCS Ground Control Station

GPS Global Positioning System

ELINT Electronic Signals Intelligence

SIGINT Signals Intelligence
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BLUFOR
OPFOR
USB

Al

3D

FSM
LOD
PE

FOV
PNG
EULA

km/h

ks
kg

km

kW
atd’.
a pod.

tzv.

Blue Forces

Opposite Forces

Universal Serial Bus
Artificial Intelligence
Three-dimensional space
Finite state machine

Level of detail

Personal Edition

Field of view

Portable network graphics
End User License Agreement
kilometrov za hodinu

meter / metrov

kus / kusov

kilogram / kilogramov
kilometer / kilometrov

meter Stvorcovy / metrov Stvorcovych
kilowatt

a tak d’alej

a podobne

takzvané
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PRiILOHA 1: DESCRIPTION.EXT

1. #include "EMSI_Data\EMSI_UAV_display.hpp"
2. #include "EMSI1_Data\EMSI_UAV_console_hpp"
3. #include "EMSI_Data\EMSI_UAV_map.hpp"



PRILOHA 2: EMSI_UAV_CONSOLE.HPP

1. // definovanie vsetkych prvkov zakladneho okna terminalu
2.

3. #define CT_STATIC 0
4. #define CT_BUTTON 1
5. #define CT_EDIT 2
6.

7. #define ST_CENTER 2
8. #define ST_MULTI 16
9. #define ST_TITLE 32
10. #define ST_PICTURE 48
11. #define ST_3D BORDER 80
12. #define ST_NO_BORDER 96
13. #define ST_NO_RECT 512
14.

15. class RscBackgroundConsole // pozadie
16. {

17. type = CT_STATIC;

18. IDC = -1;

19. style = ST_3D BORDER;

20. x=1;

21. y=1;

22. w=0;

23. h=0;

24. text=""";

25. ColorBackground[]={0,0,0,1}%};
26. ColorText[]={1,1,1,0};

27. font=""tahomaB";

28. SizeEx = 0;

29. };

30.

31. class RscTitleConsole // zakladna trieda nadpisu
32. {

33. type = CT_STATIC;

34. IDC = -1;

35. style = ST_TITLE + ST_CENTER + ST_NO_RECT + ST_NO_BORDER;
36. ColorBackground[]={0, 1, 0, 1};

37. ColorText[] = {1,1,1,1};

38. font = "tahomaB";

39. SizeEx = 0.022;

40. };

41.

42 . class RscLabelsConsole // zakladna trieda napisov
43. {

44 . type = CT_STATIC;

45. IDC = -1;

46. style = ST_NO_RECT + ST_CENTER + ST_MULTI;
47. colorBackground[] = {0, 0, 0, 1};

48. ColorText[] = {1, 1, 0, 1};

49. font = "tahomaB';

50. lineSpacing = 1;

51. sizeEx = 0.022;

52. };

53.

54_ class RscTextConsole // zakladna trieda textoveho pola
55. {

56. type = CT_STATIC;

57. IDC = -1;

58. style = ST _TITLE + ST_CENTER + ST_NO_RECT;
59. colorBackground[] = {0.627, 0.980, 0.345, 1};
60. ColorText[] = {1, 1, 1, 1};

61. font = '""tahomaB'';



62. SizeEx = 0.022;

63. };

64.

65. class RscEditConsole // zakladna trieda vstupneho pola
66. {

67. type = CT_EDIT;

68. IDC = -1;

69. style = ST_CENTER;

70. colorBackground[] = {0, 0, 0, 1};
71. ColorText[] = {1, 1, 1, 1};

72. font = ""tahomaB™;

73. SizeEx = 0.025;

74. };

75.

76. class RscPictureConsole // zakladna trieda obrazka
77. {

78. IDC = -1;

79. type = O;

80. style = 48;

81. colorBackground[] = {0, 0, 0, O};
82. colorText[] = {1, 1, 1, 1};

83. font = bitStream;

84. sizeEx = 1;

85. };

86.

87. class RscButtonConsole // zakladna trieda tlacitok
88. {

89. type = CT_BUTTON;

90. style = ST _CENTER;

91. w = 0.11;

92. h = 0.05;

93. ColorText[] = {0.08, 0.08, 0.12,1};
94. font = "tahomaB';

95. SizeEx = 0.02;

96. };

97.

98. class RscUAV_console

99. {

100. IDD = 9999;

101. MovingEnable = false;

102.

103. class Controls

104. {

105. class Background : RscBackgroundConsole
106. {

107. X = 0;

108. y = 0;

109. w=1;

110. h = 1;

111. };

112. class MC : RscLabelsConsole
113. {

114. X = 0.1875;

115. y = 0.27;

116. w = 0.125;

117. h = 0.03;

118. text = "Main control™;
119. };

120. class VIEWRECON: RscButtonConsole
121. {

122. DC 1001;

123. = 875;

|
X 1
124 . Yy -3;



125.
126.
127.
128.

129.
130.
131.
132.
133.
134.
135.
136.
137.
138.
139.
140.
141.
142.
143.
144.
145.
146.
147.
148.
149.
150.
151.
152.
153.
154.
155.
156.
157.
158.
159.
160.
161.
162.
163.
164.
165.
166.
167.
168.
169.
170.
171.
172.
173.
174.
175.
176.
177.
178.
179.
180.

181.
182.
183.
184.
185.

3

class

¥

class

w 0.125;

h = 0.035;

text = "VIEW RECON";

action = "uav exe
"""EMS1_Data\EMSI_UAV_recon.sgs""" ;
colorDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5};
colorBackgroundDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackground[] = {1, 1, 1, 0.5%};
colorBackgroundActive[]={0.627, 0.980, 0.345, 1};
colorFocused[] = {0-933, 0.466, 0.125, 0};
colorShadow[] = {1, 1, 1, 0};

colorBorder[] = {0, 0, O, 1};

borderSize = 0;

offsetX = 0.0;

offsetY = 0.0;

offsetPressedX = 0.003;

offsetPressedY = 0.003;
soundEnter[]={""\ca\ui\data\sound\mouse2' ,0.2,1%};
soundPush[]={""\ca\ui\data\sound\newl", 0.2, 1}%};
soundClick[]={""\ca\ui\data\sound\mouse3'",0.2,1};
soundEscape[]={""\ca\ui\data\sound\mousel™,0.2,1}%};

VIEWMAP: RscButtonConsole

IDC = 1020;
X = 0.6875;
y = 0.3;

w = 0.125;
h = 0.035;

text = "VIEW MAP";

action="[] exec ""EMSI_Data\EMSI_ UAV_map.sqs'"" ;
colorDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackgroundDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5};
colorBackground[] = {1, 1, 1, 0.5%};
colorBackgroundActive[]={0.627, 0.980, 0.345, 1};
colorFocused[] = {0.933, 0.466, 0.125, 0};
colorShadow[] {1, 1, 1, 0O};

colorBorder[] {0, 0, 0, 1};

borderSize = 0;

offsetX = 0.0;

offsetY = 0.0;

offsetPressedX = 0.003;

offsetPressedY = 0.003;
soundEnter[]={""\ca\ui\data\sound\mouse2*,0.2,1%};
soundPush[]={""\ca\ui\data\sound\newl', 0.2,1%};
soundClick[]={""\ca\ui\data\sound\mouse3',0.2,1%};
soundEscape[]={""\ca\ui\data\sound\mousel™,0.2,1}%};

MANUALFLIR: RscButtonConsole

IDC = 1021;
X = 0.1875;
y = 0.35;

w = 0.125;
h = 0.035;

text = "MANUAL FLIR";

action="[] execWM

"""EMSI_Data\EMSI_UAV_flir.sqf" " ;

colorDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackgroundDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackground[] = {1, 1, 1, 0.5};
colorBackgroundActive[]={0.627, 0.980, 0.345, 1};
colorFocused[] = {0-933, 0.466, 0.125, 0};



186.
187.
188.
189.
190.
191.
192.
193.
194.
195.
196.
197.
198.
199.
200.
201.
202.
203.
204.
205.
206.

207.
208.
209.
210.
211.
212.
213.
214.
215.
216.
217.
218.
219.
220.
221.
222.
223.
224.
225.
226.
227.
228.
229.
230.
231.
232.

233.
234.
235.
236.
237.
238.
239.
240.
241.
242.
243.
244 .
245.
246.

3

class

3

class

colorShadow[] = {1, 1, 1, 0};

colorBorder[] = {0, 0, O, 1};

borderSize = 0;

offsetX = 0.0;

offsetY = 0.0;

offsetPressedX = 0.003;

offsetPressedY = 0.003;
soundEnter[]={""\ca\ui\data\sound\mouse2',0.2,1};
soundPush[]={""\ca\ui\data\sound\newl', 0.2, 1}%};
soundClick[]={""\ca\ui\data\sound\mouse3'",0.2, 1};
soundEscape[]={""\ca\ui\data\sound\mousel™,0.2,1}%};

TAKEOFF: RscButtonConsole

IDC = 1013;
X = 0.1875;
y = 0.4;

w = 0.125;
h = 0.035;

text = "TAKE OFF";

action="[] execWM
""'EMSI_Data\EMSI_UAV_take_off.sqf"""";
colorDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackgroundDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5};
colorBackground[] = {1, 1, 1, 0.5};
colorBackgroundActive[]={0.627, 0.980, 0.345, 1}%};
colorFocused[] = {0.933, 0.466, 0.125, 0};
colorShadow[] = {1, 1, 1, 0};

colorBorder[] = {0, 0, 0, 1};

borderSize = 0O;

offsetX = 0.0;

offsetY = 0.0;

offsetPressedX 0.003;

offsetPressedY = 0.003;
soundEnter[]={""\ca\ui\data\sound\mouse2',0.2, 1};
soundPush[]={""\ca\ui\data\sound\newl", 0.2, 1};
soundClick[]={""\ca\ui\data\sound\mouse3",0.2, 1};
soundEscape[]={""\ca\ui\data\sound\mousel™,0.2,1}%};

LAND: RscButtonConsole

IDC = 1002;
X = 0.1875;
y = 0.45;

w = 0.125;
h = 0.035;

text = "LAND";

action="[] execVWM
""EMS1_Data\EMSI_UAV_land.sqf"""" ;

colorDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5};
colorBackgroundDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5};
colorBackground[]={1, 1, 1, 0.5%};
colorBackgroundActive[]={0.627, 0.980, 0.345, 1};
colorFocused[] = {0-933, 0.466, 0.125, 0};
colorShadow[] {1, 1, 1, 0};

colorBorder[] {0, 0, 0, 1};

borderSize = 0;

offsetX = 0.0;

offsetY = 0.0;

offsetPressedX = 0.003;

offsetPressedY = 0.003;
soundEnter[]={""\ca\ui\data\sound\mouse2™,0.2, 1}%};
soundPush[]={""\ca\ui\data\sound\newl', 0.2, 1}%};



247.
248.
249.
250.
251.
252.
253.
254 .
255.
256.
257.
258.

259.
260.
261.
262.
263.
264.
265.
266.
267.
268.
269.
270.
271.
272.
273.
274.
275.
276.
277.
278.
279.
280.
281.
282.
283.
284.
285.
286.
287.
288.
289.
290.
291.
292.
293.
294.
295.
296.
297.
298.
299.
300.

301.
302.
303.
304.
305.
306.
307.

3

class

3

class

3

class

3

class

soundClick[]={""\ca\ui\data\sound\mouse3'",0.2, 1}%};
soundEscape[]={""\ca\ui\data\sound\mousel™,0.2,1}%};

EXIT: RscButtonConsole

IDC = 1003;

X = 0.1875;

y = 0.55;

w = 0.125;

h = 0.035;

text = "EXIT";

action = "closeDialog 9999; enableRadio true;

setAperture -1";

colorDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5};
colorBackgroundDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackground[] = {1, 1, 1, 0.5%};
colorBackgroundActive[]={0.627, 0.980, 0.345, 1};
colorFocused[] = {0-933, 0.466, 0.125, 0};
colorShadow[] {1, 1, 1, 0};

colorBorder[] {0, 0, 0, 1%};

borderSize = 0;

offsetX = 0.0;

offsetY = 0.0;

offsetPressedX = 0.003;

offsetPressedY 0.003;
soundEnter[]={""\ca\ui\data\sound\mouse2", 0.2,1}%};
soundPush[]={""\ca\ui\data\sound\newl', 0.2, 1}%};
soundClick[]={""\ca\ui\data\sound\mouse3"”, 0.2,1};
soundEscape[]={""\ca\ui\data\sound\mousel™,0.2,1}%};

SC : RscLabelsConsole

X = 0.6875;

y = 0.27;

w = 0.125;

h = 0.03;

text = "Supply control™;

SM : RscLabelsConsole

0.28375;

0.745;

0.125;

0.03;

text = "Speed mode';

o= X

LIMITED: RscButtonConsole

IDC = 1014;
X = 0.28375;
y = 0.775;
w = 0.125;
h = 0.035;

text = "LIMITED";

action="[] execWM
""'EMSI_Data\EMSI_UAV_limited.sqf"" ;
colorDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackgroundDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5};
colorBackground[] = {1, 1, 1, 0.5};
colorBackgroundActive[]={0.627, 0.980, 0.345, 1}%};
colorFocused[] = {0.933, 0.466, 0.125, 0};
colorShadow[] = {1, 1, 1, 0};

colorBorder[] = {0, 0, 0, 1};



308.
309.
310.
311.
312.
313.
314.
315.
316.
317.
318.
319.
320.
321.
322.
323.
324.
325.
326.

327.
328.
329.
330.
331.
332.
333.
334.
335.
336.
337.
338.
339.
340.
341.
342.
343.
344.
345.
346.
347.
348.
349.
350.
351.
352.

353.
354.
355.
356.
357.
358.
359.
360.
361.
362.
363.
364.
365.
366.
367.
368.

3

class

3

class

borderSize = 0;

offsetX = 0.0;

offsetY = 0.0;

offsetPressedX = 0.003;

offsetPressedY = 0.003;
soundEnter[]={""\ca\ui\data\sound\mouse2", 0.2,1}%};
soundPush[]={""\ca\ui\data\sound\newl"™, 0.2,1};
soundClick[]={""\ca\ui\data\sound\mouse3",0.2, 1};
soundEscape[]={""\ca\ui\data\sound\mousel™,0.2,1}%};

NORMAL: RscButtonConsole

IDC = 1015;
X = 0.43375;
y = 0.775;
w = 0.125;
h = 0.035;

text = ""NORMAL";

action="[] execVWM
""EMS1_Data\EMSI_UAV_normal.sqf""" ;
colorDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5};
colorBackgroundDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5};
colorBackground[] = {1, 1, 1, 0.5%};
colorBackgroundActive[]={0.627, 0.980, 0.345, 1};
colorFocused[] = {0-933, 0.466, 0.125, 0};
colorShadow[] {1, 1, 1, 0};

colorBorder[] {0, 0, 0, 1};

borderSize = 0;

offsetX = 0.0;

offsetY = 0.0;

offsetPressedX = 0.003;

offsetPressedY = 0.003;
soundEnter[]={""\ca\ui\data\sound\mouse2™,0.2, 1}%};
soundPush[]={""\ca\ui\data\sound\newl', 0.2, 1}%};
soundClick[]={""\ca\ui\data\sound\mouse3'",0.2, 1};
soundEscape[]={""\ca\ui\data\sound\mousel",0.2,1};

FULL: RscButtonConsole

IDC = 1016;
X = 0.58375;
y = 0.775;
w = 0.125;
h = 0.035;

text = "FULL";

action="[] execWM

""EMSI_Data\EMSI_UAV_full_sqgf" " ;

colorDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackgroundDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackground[] = {1, 1, 1, 0.5};
colorBackgroundActive[]={0.627, 0.980, 0.345, 1}%};
colorFocused[] = {0.933, 0.466, 0.125, 0};
colorShadow[] = {1, 1, 1, 0};

colorBorder[] = {0, 0, O, 1};

borderSize = 0;

offsetX = 0.0;

offsetY = 0.0;

offsetPressedX 0.003;

offsetPressedY = 0.003;
soundEnter[]={""\ca\ui\data\sound\mouse2'", 0.2,1}%};
soundPush[]={""\ca\ui\data\sound\newl', 0.2, 1};
soundClick[]={""\ca\ui\data\sound\mouse3™", 0.2,1}%};
soundEscape[]={""\ca\ui\data\sound\mousel™,0.2,1}%};



369.
370.
371.
372.
373.
374.
375.
376.
377.
378.
379.
380.
381.
382.
383.
384.
385.
386.

387.
388.
389.
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391.
392.
393.
394.
395.
396.
397.
398.
399.
400.
401.
402.
403.
404.
405.
406.
407 .
408.
409.
410.
411.
412.

413.
414.
415.
416.
417.
418.
419.
420.
421.
422 .
423.
424 .
425.
426.
427 .
428.
429.

3
class

{

3

class

};

class

FM : RscLabelsConsole

0.28375;

0.845;

0.125;

0.03;

text = "Flight mode";

o= X
I noun

FRIENDLY: RscButtonConsole

IDC = 1017;
X = 0.28375;
y = 0.875;
w = 0.125;
h = 0.035;

text = "FRIENDLY AREA™;

action="[] execWM
""'EMSI_Data\EMSI_UAV_friendly.sqf" " ;
colorDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackgroundDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5};
colorBackground[] = {1, 1, 1, 0.5};
colorBackgroundActive[]={0.627, 0.980, 0.345, 1}%};
colorFocused[] = {0.933, 0.466, 0.125, 0};
colorShadow[] = {1, 1, 1, 0};

colorBorder[] = {0, 0, 0, 1};

borderSize = 0;

offsetX = 0.0;

offsetY = 0.0;

offsetPressedX = 0.003;

offsetPressedY = 0.003;
soundEnter[]={""\ca\ui\data\sound\mouse2'",0.2, 1};
soundPush[[]={""\ca\ui\data\sound\newl', 0.2, 1};
soundClick[]={""\ca\ui\data\sound\mouse3'",0.2, 1}%};
soundEscape[]={""\ca\ui\data\sound\mousel™,0.2,1}%};

ENEMY: RscButtonConsole

IDC = 1018;
X = 0.43375;
y = 0.875;
w = 0.125;
h = 0.035;

text = "ENEMY AREA";

action="[] execVWM
""EMS1_Data\EMSI_UAV_enemy.sqf"""" ;
colorDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackgroundDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackground[] = {1, 1, 1, 0.5};
colorBackgroundActive[]={0.627, 0.980, 0.345, 1};
colorFocused[] = {0-933, 0.466, 0.125, 0};
colorShadow[] {1, 1, 1, 0};

colorBorder[] {0, 0, 0, 1};

borderSize = 0;

offsetX = 0.0;

offsetY = 0.0;

offsetPressedX = 0.003;

offsetPressedY 0.003;
soundEnter[]={""\ca\ui\data\sound\mouse2"™, 0.2,1}%};
soundPush[]={""\ca\ui\data\sound\newl', 0.2, 1}%};
soundClick[]={""\ca\ui\data\sound\mouse3"”, 0.2,1};
soundEscape[]={""\ca\ui\data\sound\mousel™,0.2,1}%};



430.
431.
432.
433.
434.
435.
436.
437 .
438.

439.
440.
441 .
442 .
443.
444 .
445 .
446.
447 .
448 .
449 .
450.
451.
452 .
453.
454 .
455.
456.
457 .
458.
459.
460.
461.
462 .
463.
464.
465.
466 .
467 .
468.
469.
470.
471.
472.
473.
474 .
475.
476.
477 .
478.
479.
480.
481.
482 .
483.
484 .
485.
486.
487 .
488.
489.
490.
491.

class

{

3

class

3

class

3

class

3

class

TASK: RscButtonConsole

IDC = 1019;
X = 0.58375;
y = 0.875;
w = 0.125;
h = 0.035;

text = "TASK AREA";

action="[] execWM
"""EMSI_Data\EMSI_UAV_task.sqf""'";

colorDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackgroundDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackground[] = {1, 1, 1, 0.5};
colorBackgroundActive[]={0.627, 0.980, 0.345, 1}%};
colorFocused[] = {0.933, 0.466, 0.125, 0};
colorShadow[] = {1, 1, 1, 0};

colorBorder[] = {O, 0, 0, 1};

borderSize = 0;

offsetX = 0.0;

offsetY = 0.0;

offsetPressedX = 0.003;

offsetPressedY = 0.003;
soundEnter[]={""\ca\ui\data\sound\mouse2',0.2, 1}%};
soundPush[]={""\ca\ui\data\sound\newl', 0.2, 1};
soundClick[]={""\ca\ui\data\sound\mouse3*",0.2, 1};
soundEscape[]={""\ca\ui\data\sound\mousel™,0.2,1}%};

TCSLOGO: RscPictureConsole

IDC = 1010;
X = 0.4;
y = 0.3;
w=0.2;
h = 0.27;

text = "EMSI_Data\EMSI_UAV_ tcs.paa';
colorText[] = {1,1,1,1};

DATALINK: RscTextConsole

|w)
mimnunino

S=EK X =

text = "
sizeEx = 0.025;

NADPIS: RscTitleConsole

D

nmmnumnino

S=EK X =

text = "UAV MRU - Mobile Reception Unit";
sizeEx = 0.035;

DESTRBUTTONMAIN: RscButtonConsole

IDC = 1022;
X = 0.6875;
y = 0.55;

w = 0.125;



492 .
493.
494 .

495.
496.
497 .
498.
499.
500.
501.
502.
503.
504.
505.
506.
507.
508.
509.
510.
511.
512.
513.
514.
515.
516.
517.
518.
519.
520.
521.
522.
523.
524.
525.
526.
527.
528.
529.
530.
531.
532.
533.
534.
535.
536.
537.
538.
539.
540.

541.
542.
543.
544.
545.
546.
547.
548.
549.
550.
551.
552.

3

class

3

class

3

class

h = 0.035;

text = "DESTROY UAV";

action="[] execWM
""EMS1_Data\EMSI_UAV_destruction.sqgf""" ;
colorDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackgroundDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5};
colorBackground[] = {1, 1, 1, 0.5%};
colorBackgroundActive[]={0.627, 0.980, 0.345, 1};
colorFocused[] = {0.933, 0.466, 0.125, O};
colorShadow[] {1, 1, 1, 0};

colorBorder[] {0, 0, 0, 1};

borderSize = 0;

offsetX = 0.0;

offsetY = 0.0;

offsetPressedX = 0.003;

offsetPressedY = 0.003;
soundEnter[]={""\ca\ui\data\sound\mouse2”,0.2, 1}%};
soundPush[]={""\ca\ui\data\sound\newl', 0.2, 1}%};
soundClick[]={""\ca\ui\data\sound\mouse3'",0.2, 1}%};
soundEscape[]={""\ca\ui\data\sound\mousel™,0.2,1};

DESTRFRAME: RscBackgroundConsole

idc = 1025;
X = 0.325;
y = 0.3;
w = 0.35;
h = 0.25;

DESTRTEXT: RscLabelsConsole

idc = 1026;
X = 0.3;
y = 0.35;
w = 0.4;
h = 0.05;

colorText[] = {1, 0, O, 1};
colorBackground[] = {0, 0, 0, O};
text = "ARE YOU SURE ?"';

sizeEx = 0.04;

DESTRBUTTONOK: RscButtonConsole

IDC = 1023;

X = 0.35;

y = 0.45;

w = 0.125;

h = 0.035;

text = "OK";

action = "[1] execWM

""EMS1_Data\EMSI1_UAV_destruction_result._sqf'""";
colorDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackgroundDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackground[] = {1, 1, 1, 0.5};
colorBackgroundActive[]={0.627, 0.980, 0.345, 1}%};
colorFocused[] = {0.933, 0.466, 0.125, 0};
colorShadow[] = {1, 1, 1, 0};

colorBorder[] = {0, 0, 0, 1};

borderSize = 0;
offsetX = 0.0;
offsetY = 0.0;
offsetPressedX
offsetPressedY

0.003;
0.003;



553.
554.
555.
556.
557.
558.
559.
560.
561.
562.
563.
564.
565.
566.

567.
568.
569.
570.
571.
572.
573.
574.
575.
576.
577.
578.
579.
580.
581.
582.
583.
584.
585.
586.
587.
588.
589.
590.
591.
592.

593.
594.
595.
596.
597.
598.
599.
600.
601.
602.
603.
604.
605.
606.
607.
608.
609.
610.
611.
612.
613.

¥

class

3

class

3

class

soundEnter[]={""\ca\ui\data\sound\mouse2'",0.2, 1}%};
soundPush[]={""\ca\ui\data\sound\newl', 0.2, 1}%};

soundClick[]={""\ca\ui\data\sound\mouse3'",0.2, 1};
soundEscape[]={""\ca\ui\data\sound\mousel™,0.2,1}%};

DESTRBUTTONCANCEL: RscButtonConsole

IDC = 1024;

X = 0.525;

y = 0.45;

w = 0.125;

h = 0.035;

text = "CANCEL";
action = "[0] execWM

""EMS1_Data\EMSI_UAV_destruction_result.sqf" " ;
colorDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackgroundDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5};
colorBackground[] = {1, 1, 1, 0.5};
colorBackgroundActive[]={0.627, 0.980, 0.345, 1}%};
colorFocused[] = {0.933, 0.466, 0.125, 0};
colorShadow[] = {1, 1, 1, 0};

colorBorder[] = {0, 0, O, 1};

borderSize = 0;

offsetX = 0.0;

offsetY = 0.0;

offsetPressedX = 0.003;

offsetPressedY = 0.003;
soundEnter[]={""\ca\ui\data\sound\mouse2'",0.2, 1};
soundPush[]={""\ca\ui\data\sound\newl', 0.2, 1}%};
soundClick[]={""\ca\ui\data\sound\mouse3'",0.2, 1}%};
soundEscape[]={""\ca\ui\data\sound\mousel™,0.2,1}%};

ALTBUTTONMAIN: RscButtonConsole

IDC = 5000;

X = 0.6875;

y = 0.35;

w = 0.125;

h = 0.035;

text = "SET ALT";
action = "[] execWM

""EMS1_Data\EMSI_UAV_set_alt._sqf" " ;
colorDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5};
colorBackgroundDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackground[] = {1, 1, 1, 0.5%};
colorBackgroundActive[]={0.627, 0.980, 0.345, 1};
colorFocused[] = {0-933, 0.466, 0.125, 0};
colorShadow[] {1, 1, 1, 0};

colorBorder[] {0, 0, 0, 1%};

borderSize = 0;

offsetX = 0.0;

offsetY = 0.0;

offsetPressedX = 0.003;

offsetPressedY 0.003;
soundEnter[]={""\ca\ui\data\sound\mouse2'",0.2, 1}%};
soundPush[]={""\ca\ui\data\sound\newl', 0.2, 1}%};
soundClick[]={""\ca\ui\data\sound\mouse3'",0.2, 1};
soundEscape[]={""\ca\ui\data\sound\mousel™,0.2,1}%};

ALTFRAME: RscBackgroundConsole

idc = 5001;
X = 0.325;



614.
615.
616.
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619.
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621.
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623.
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627 .
628.
629.
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631.
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641.
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666 .
667 .
668.
669.
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672.
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674.
675.

¥

class

3

class

¥

class

¥

class

0.2;
0.35;
0.35;

o=

ALTTEXT: RscLabelsConsole

idc = 5002;
X = 0.3;
y = 0.25;
w = 0.4;
h =0.1;

colorText[] = {1, 1, 1, 1};
colorBackground[] = {0, 0, 0, O};
text = ";

sizeEx = 0.03;

ALTEDITTEXT: RscEditConsole

idc = 5003;
X = 0.4;
y = 0.35;
w = 0.2;
h = 0.05;
text = "";

colorSelection[] = {0, 0, 0, 0.5%};
autoComplete = false;

ALTBUTTONOK: RscButtonConsole

|w)
(@)

= 5004;

0.35;

0.45;

w 0.125;

h = 0.035;

text = "OK";

action = "[1] execVWM
""EMS1_Data\EMSI_UAV_set_alt_result.sqf"" ;
colorDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackgroundDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackground[] = {1, 1, 1, 0.5};
colorBackgroundActive[]={0.627, 0.980, 0.345, 1}%};
colorFocused[] = {0.933, 0.466, 0.125, 0};
colorShadow[] = {1, 1, 1, 0};

colorBorder[] = {0, 0, O, 1};

borderSize = 0;

offsetX = 0.0;

offsetY = 0.0;

offsetPressedX 0.003;

offsetPressedY = 0.003;
soundEnter[]={""\ca\ui\data\sound\mouse2'",0.2, 1}%};
soundPush[]={""\ca\ui\data\sound\newl', 0.2, 1};
soundClick[]={""\ca\ui\data\sound\mouse3*"”,0.2, 1};
soundEscape[]={""\ca\ui\data\sound\mousel™,0.2,1}%};

X
y

ALTBUTTONCANCEL : RscButtonConsole

IDC = 5005;

X = 0.525;

y = 0.45;

w = 0.125;

h = 0.035;

text = "CANCEL";
action = "[0] execWM



676.
677.
678.
679.
680.
681.
682.
683.
684.
685.
686.
687.
688.
689.
690.
691.
692.
693.
694.
695.
696.
697 .
698.
699.
700.
701.

702.
703.
704.
705.
706.
707.
708.
709.
710.
711.
712.
713.
714.
715.
716.
717.
718.
719.
720.
721.
722.
723.
724.
725.
726.
727.
728.
729.
730.
731.
732.
733.
734.
735.
736.

""EMS1_Data\EMSI_UAV_set alt_result.sqf"" ;
colorDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5};
colorBackgroundDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackground[] = {1, 1, 1, 0.5%};
colorBackgroundActive[]={0.627, 0.980, 0.345, 1};
colorFocused[]={0-933, 0.466, 0.125, 0};
colorShadow[] = {1, 1, 1, 0};

colorBorder[] {0, 0, 0, 1%};

borderSize = 0;

offsetX = 0.0;

offsetY = 0.0;

offsetPressedX = 0.003;

offsetPressedY 0.003;
soundEnter[]={""\ca\ui\data\sound\mouse2',0.2, 1}%};
soundPush[]={""\ca\ui\data\sound\newl', 0.2, 1}%};
soundClick[]={""\ca\ui\data\sound\mouse3'",0.2, 1};
soundEscape[]={""\ca\ui\data\sound\mousel™,0.2,1}%};

WPBUTTONMAIN: RscButtonConsole

IDC = 4000;

X = 0.6875;

y = 0.4;

w = 0.125;

h = 0.035;

text = "SET WP";
action = "[] execWM

""EMSI_Data\EMSI_UAV_set_wp.sqf"'";
colorDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackgroundDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5};
colorBackground[] = {1, 1, 1, 0.5};
colorBackgroundActive[]={0.627, 0.980, 0.345, 1}%};
colorFocused[] = {0.933, 0.466, 0.125, 0};
colorShadow[] = {1, 1, 1, 0};

colorBorder[] = {0, 0, 0, 1};

borderSize = 0;

offsetX = 0.0;

offsetY = 0.0;

offsetPressedX = 0.003;

offsetPressedY = 0.003;
soundEnter[]={""\ca\ui\data\sound\mouse2'",0.2, 1};
soundPush[[]={""\ca\ui\data\sound\newl', 0.2, 1};
soundClick[]={""\ca\ui\data\sound\mouse3'",0.2, 1}%};
soundEscape[]={""\ca\ui\data\sound\mousel™,0.2,1}%};

WPFRAME: RscBackgroundConsole

(o}
0

4001;
.325;
.2;
.35;
.35;

o= X
I au
[eNoNoNaN|

WPTEXT: RscLabelsConsole

idc = 4002;
X = 0.3;
y = 0.25;
w = 0.4;
h = 0.15;

colorText[] = {1, 1, 1, 1};
colorBackground[] = {0, 0, 0, O};
text = "";



737.
738.
739.
740.
741 .
742.
743.
744.
745.
746.
747.

748.
749.
750.
751.
752.
753.
754 .
755.
756.
757 .
758.
759.
760.
761.
762.
763.
764 .
765.
766 .
767.
768.
769.
770.
771.
772.
773.

774.
775.
776.
777.
778.
779.
780.
781.
782.
783.
784.
785.
786.
787 .
788.
789.
790.
791.
792.
793.
794 .
795.
796.
797 .

3

class

3

class

3

class

sizeEx = 0.025;

WPBUTTONOK: RscButtonConsole

IDC = 4003;

X = 0.35;

y = 0.45;

w = 0.125;

h = 0.035;

text = "OK";

action = "[1] execVWM

""EMS1_Data\EMSI_UAV_set wp_result.sqgf"" ;
colorDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5};
colorBackgroundDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackground[] = {1, 1, 1, 0.5%};
colorBackgroundActive[]={0.627, 0.980, 0.345, 1};
colorFocused[] = {0-933, 0.466, 0.125, 0};
colorShadow[] {1, 1, 1, 03};

colorBorder[] {0, 0, 0, 1};

borderSize = 0;

offsetX = 0.0;

offsetY = 0.0;

offsetPressedX = 0.003;

offsetPressedY = 0.003;
soundEnter[]={""\ca\ui\data\sound\mouse2™,0.2, 1};
soundPush[]={""\ca\ui\data\sound\newl', 0.2, 1}%};
soundClick[]={""\ca\ui\data\sound\mouse3'",0.2, 1}%};
soundEscape[]={""\ca\ui\data\sound\mousel™,0.2,1};

WPBUTTONCANCEL : RscButtonConsole

IDC = 4004;

X = 0.525;

y = 0.45;

w = 0.125;

h = 0.035;

text = "CANCEL";
action = "[0] execVWM

""EMS1_Data\EMSI1_UAV_set wp_result._sqgf"" ;
colorDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackgroundDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackground[] = {1, 1, 1, 0.5};
colorBackgroundActive[]={0.627, 0.980, 0.345, 1};
colorFocused[] = {0.933, 0.466, 0.125, 0};
colorShadow[] {1, 1, 1, 0};

colorBorder[] {0, 0, 0, 1};

borderSize = 0;

offsetX = 0.0;

offsetY = 0.0;

offsetPressedX 0.003;

offsetPressedY = 0.003;
soundEnter[]={""\ca\ui\data\sound\mouse2'",0.2, 1}%};
soundPush[]={""\ca\ui\data\sound\newl', 0.2, 1};
soundClick[]={""\ca\ui\data\sound\mouse3'",0.2, 1};
soundEscape[]={""\ca\ui\data\sound\mousel™,0.2,1}%};

APPROACHBUTTON: RscButtonConsole

o
(@]

77;
.6875;
.45;
.125;
.035;

o= X
[eYeoNoNaoN||



798.
799.

800.
801.
802.
803.
804.
805.
806.
807.
808.
809.
810.
811.
812.
813.
814.
815.
816.
817.
806.};

text = "APPROACH";

action = "[] execWM
""'EMSI_Data\EMSI_UAV_approach.sqf""";
colorDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackgroundDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5};
colorBackground[] = {1, 1, 1, 0.5};
colorBackgroundActive[]={0.627, 0.980, 0.345, 1}%};
colorFocused[] = {0.933, 0.466, 0.125, 0};
colorShadow[] {1, 1, 1, O};

colorBorder[] {0, 0, 0, 1};

borderSize = 0O;

offsetX = 0.0;

offsetY = 0.0;

offsetPressedX = 0.003;

offsetPressedY = 0.003;
soundEnter[]={""\ca\ui\data\sound\mouse2',0.2, 1};
soundPush[[]={""\ca\ui\data\sound\newl', 0.2, 1};
soundClick[]={""\ca\ui\data\sound\mouse3'",0.2, 1}%};
soundEscape[]={""\ca\ui\data\sound\mousel™,0.2,1}%};



PRILOHA 3: EMSI_UAV_MAP.HPP

OCO~NOUITAWNPE

. #define CT_STATIC 0]
. #define CT_BUTTON 1
. #define ST_CENTER 2
. #define ST_NO_RECT 512
. class RscBackgroundMap
{

type = CT_STATIC;

IDC = -1;

style = ST _NO_RECT;

X = 0;

y = 0;

w = 1;

h =1;

text=""";

. // definovanie vsetkych prvkov pri zobrazeni mapy

ColorBackground[]={0,0,0,1}%};
ColorText[]={1,1,1,0};

font=""tahomaB"";
SizeEx = 0;

};
class RsclLabelsMap

{

type = CT_STATIC;
IDC = -1;

style = ST _NO_RECT
colorBackground[]
ColorText[] = {1,
font = "tahomaB";
sizeEx = 0.022;

};
class RscTextMap

{

type = CT_STATIC;
IDC = -1;

style = ST _CENTER
colorBackground[]
ColorText[] = {1,
font = "tahomaB";
SizeEx = 0.0275;

¥

class RscButtonMap
{

type = CT_BUTTON;
style = ST _CENTER;
w = 0.11;

h = 0.05;

ColorText[] = {0.08, 0.08, 0.12,1};

font = "tahomaB";
SizeEx = 0.02;
default = 0;

¥
class GPSMAP

{
IDD = 1234;

= {0, 0, 0, 1};
1, 0, 1};

+
1,

T_NO_RECT;

ST_
{0,
1,

MovingEnable = false;

0, 0, 1};
1};

a ikony UAV



109.
110.
111.
112.
113.
114.
115.
116.
117.
118.
119.
120.
121.
122.
123.
124.

class Controls

{

class

{

3

class

3

class

3

class

3

class

class

3

class

MapTop: RscBackgroundMap

o= X
(TR TR TR
el VNeoXe]

1;
MapBottom: RscBackgroundMap

0;
9;

o= X
TRV T

0.
1;
0.1;

MapLeft: RscBackgroundMap

o

1;

o= X

0;
0.
1;

MapRight: RscBackgroundMap

©

o= X
I noun
=

R OOO

MapLabelUAVGPS: RsclLabelsMap

0.1;

0.025;

0.075;

0.05;

text = "UAV GPS:";

o= X

MapLabelUAVDIR: RscLabelsMap

X = 0.3;

y = 0.025;

w = 0.076;

h = 0.05;

text = "UAV DIR:";

MapLabe lUAVGPSData: RscTextMap

)
(@]

= 4321;
0.175;
0.025;

w 0.05;

h 0.05;

text = "";
sizeEx = 0.0275;

X
y

MapLabelUAVDIRData: RscTextMap

IDC = 4322;
X = 0.37;



125.
126.
127.
128.
129.
130.
131.
132.
133.
134.
135.
136.
137.
138.
139.
140.
141.
142.
143.
144.
145.
146.
147.
148.
149.
150.
151.

152.
153.
154.
155.
156.
157.
158.
159.
160.
161.
162.
163.
164.
165.
166.
167.
168.
169.
170.
171.
172.
173.
174.
175.
176.
177.

178.
179.
180.
181.
182.
183.
184.
185.

class

class

3

class

y = 0.025;
w = 0.175;
h = 0.05;
text = "";

sizeEx = 0.0275:

MapLabel TIMEData: RscTextMap

v}
(@]

= 4323;

0.5;

0.925;

w 0.15;

h 0.035;

text = "";
sizeEx = 0.0275;

X
y

VIEWRECONMAP: RscButtonMap

IDC = 222;
X =0.1;

y = 0.925;
w = 0.125;
h = 0.035;

text = "VIEW RECON";

action="'uav exec
""EMS1_Data\EMSI_UAV_recon.sqgs'"""";
colorDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5};
colorBackgroundDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackground[] = {1, 1, 1, 0.5%};
colorBackgroundActive[]={0.627, 0.980, 0.345, 1};
colorFocused[] = {0-933, 0.466, 0.125, 0};
colorShadow[] = {1, 1, 1, 0};

colorBorder[] = {0, 0, O, 1};

borderSize = 0;

offsetX = 0.0;

offsetY = 0.0;

offsetPressedX = 0.003;

offsetPressedY = 0.003;
soundEnter[]={""\ca\ui\data\sound\mouse2',0.2, 1}%};
soundPush[]={""\ca\ui\data\sound\newl', 0.2, 1}%};
soundClick[]={""\ca\ui\data\sound\mouse3'",0.2, 1};
soundEscape[]={""\ca\ui\data\sound\mousel™,0.2,1}%};

MANUALFLIRMAP: RscButtonMap

IDC = 223;
X = 0.275;
y = 0.925;
w = 0.125;
h = 0.035;

text = "MANUAL FLIR";

action="[] execVWM
""EMSI_Data\EMSI_UAV_flir.sqf""";
colorDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackgroundDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5%};
colorBackground[] = {1, 1, 1, 0.5};
colorBackgroundActive[]={0.627, 0.980, 0.345, 1}%};
colorFocused[] = {0.933, 0.466, 0.125, 0};
colorShadow[] = {1, 1, 1, 0};

colorBorder[] = {0, 0, O, 1};

borderSize = 0;



186.
187.
188.
189.
190.
191.
192.
193.
194
195.
196.
197.
198.
199.
200.
201.
202.
203.
204.
205.
206.
207.
208.
209.
210.
211.
212.
213.
214.
215.
216.
217.
218.
219.
220.
221.
222.%};

3

class

offsetX = 0.0;

offsetY = 0.0;

offsetPressedX = 0.003;

offsetPressedY 0.003;
soundEnter[]={""\ca\ui\data\sound\mouse2'",0.2, 1}%};
soundPush[]={""\ca\ui\data\sound\newl', 0.2, 1}%};
soundClick[]={""\ca\ui\data\sound\mouse3",0.2, 1};
soundEscape[]={""\ca\ui\data\sound\mousel™,0.2,1};

BACK: RscButtonMap

IDC = 224;

X = 0.775;

y = 0.925;

w = 0.125;

h = 0.035;

text = "BACK";

action = "vypniMapu = 1; setAperture -1";

colorDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5};
colorBackgroundDisabled[] = {0, 0, 0, 0.5};
colorBackground[] = {1, 1, 1, 0.5%};
colorBackgroundActive[]={0.627, 0.980, 0.345, 1};
colorFocused[] = {0-933, 0.466, 0.125, 0};
colorShadow[] {1, 1, 1, 0};

colorBorder[] {0, 0, 0, 1};

borderSize = 0;

offsetX = 0.0;

offsetY = 0.0;

offsetPressedX = 0.003;

offsetPressedY = 0.003;
soundEnter[]={""\ca\ui\data\sound\mouse2™,0.2, 1}%};
soundPush[]={""\ca\ui\data\sound\newl', 0.2, 1}%};
soundClick[]={""\ca\ui\data\sound\mouse3'",0.2, 1};
soundEscape[]={""\ca\ui\data\sound\mousel™,0.2,1};



PRILOHA 4: EMSI_UAV_DISPLAY.HPP

1. // definovanie vsetkych prvkov pre pohlad cez prieskumnu kameru UAV
2.

3. #define CT_STATIC 0
4. #define CT_STRUCTURED_ TEXT 13
5. #define ST _LEFT 0
6. #define ST _CENTER 2
7. #define ST _MULTI 16
8. #define Font "TahomaB""
9. #define true 1
10. #define false 0
11.

12. class RscText

13. {

14. type = CT_STATIC;

15. idc = -1;

16. style = ST _LEFT;

17. colorBackground[] = {0,0,0,0};
18. colorText[] = {1,1,1,1};
19. font = "TahomaB";

20. sizeEx = 0.02;

21. linespacing = 1;

22. text = "'";

23. X = 0.5;

24. y = 0.5;

25. w = 0.5;

26. h = 0.5;

27. };

28.

29. class RscStructuredText
30. {

31. access = ReadAndWrite;

32. type = CT_STRUCTURED_TEXT;
33. idc = -1;

34. style = ST _CENTER + ST _MULTI;
35. lineSpacing = 1;

36. w = 0.1;

37. h = 0.05;

38. size = 0.02;

39. colorBackground[] = {0,0,0,0};
40. colorText[] = {0,0,0,0};
41. text = "'";

42 . font = "TahomaB";

43.

44 . class Attributes

45. {

46. font = "TahomaB";

47 . color = "#FfFFFFF";
48. shadow = false;

49. };

50. };

51.

52. class RscTitles

53. {

54.

55. class EMSI_UAV display

56. {

57. idd = 999;

58. movingEnable = 1;
59. duration = 604800;
60. fadein = 0

61. fadeout = 6;



109.
110.
111.
112.
113.
114.
115.
116.
117.
118.
119.
120.
121.
122.
123.
124.

name = "EMSI_UAV_display";

onLoad = ""(_this select 0) spawn

class controls

{

¥

// zobrazenie aktivnych dat

// sedy boxik pre data

class Text : RscStructuredText

{
idc = 666;
X = 0.124;
y = 0.13;
w = 0.155;
h = 0.139;
text = "";

EMS1_UAV_display

colorBackground[] = {0,0,0,0.432};

class EvaluateMTL: RscText

{

X = 0.35;
y = 0.121;
w = 0.3;

h = 0.005;
text = ";

colorBackground[] = {1,1,1,1};

class EvaluatelLBL: RscText

X = 0.35;
y = 0.121;
w = 0.001;
h = 0.03;
text = "]

colorBackground[] = {1,1,1,1};

class EvaluateMBL: RscText

X = 0.5;

y = 0.121;
w = 0.001;
h = 0.03;
text = "]

colorBackground[] = {1,1,1,1};

class EvaluateRBL: RscText

X = 0.6487;
y = 0.121;
w = 0.001;
h = 0.03;

text = ";

colorBackground[] = {1,1,1,1};

class EvaluatelLTLL: RscText

X = 0.3875;
y = 0.121;
w = 0.001;
h = 0.015;
text = "";

colorBackground[] = {1,1,1,1};



125.
126.
127.
128.
129.
130.
131.
132.
133.
134.
135.
136.
137.
138.
139.
140.
141.
142.
143.
144.
145.
146.
147.
148.
149.
150.
151.
152.
153.
154.
155.
156.
157.
158.
159.
160.
161.
162.
163.
164.
165.
166.
167.
168.
169.
170.
171.
172.
173.
174.
175.
176.
177.
178.
179.
180.
181.
182.
183.
184.
185.
186.
187.

class EvaluateMTLL: RscText

X = 0.425;
y = 0.121;
w = 0.001;
h = 0.015;
text = "";

colorBackground[] = {1,1,1,1};

class EvaluateRTLL: RscText

X = 0.4625;
y = 0.121;
w = 0.001;
h = 0.015;
text = "]

coIorBackéround[] = {1,1,1,1%};

class EvaluatelLTLR: RscText

X = 0.5375;
y = 0.121;
w = 0.001;
h = 0.015;
text = ";

colorBackground[] = {1,1,1,1};

class EvaluateMTLR: RscText

X = 0.575;
y = 0.121;
w = 0.001;
h = 0.015;
text = "]

colorBackground[] = {1,1,1,1};

class EvaluateRTLR: RscText

X = 0.6125;
y = 0.121;
w = 0.001;
h = 0.015;
text = "]

colorBackground[] = {1,1,1,1};

class EvaluateMSL: RscText

X = 0.879;
y = 0.35;
w = 0.005;
h =0.3;

text = ";

colorBackground[] = {1,1,1,1};

class EvaluateTBL: RscText

X = 0.86;
y = 0.35;
w = 0.023;
h = 0.001;
text = "";

colorBackground[] = {1,1,1,1};



188.
189.
190.
191.
192.
193.
194.
195.
196.
197.
198.
199.
200.
201.
202.
203.
204.
205.
206.
207.
208.
209.
210.
211.
212.
213.
214.
215.
216.
217.
218.
219.
220.
221.
222.
223.
224
225.
226.
227.
228.
229.
230.
231.
232.
233.
234.
235.
236.
237.
238.
239.
240.
241.
242.
243.
244 .
245.
246.
247 .
248.
249.
250.

class EvaluateMBLS: RscText

X = 0.86;
y = 0.5;

w = 0.023;
h = 0.001;
text = "";

colorBackground[] = {1,1,1,1};

class EvaluateBBL: RscText

X = 0.86;
y = 0.65;
w = 0.023;
h = 0.001;
text = "]

coIorBackéround[] = {1,1,1,1%};

class EvaluateTTLT: RscText

X = 0.871;
y = 0.3875;
w = 0.013;
h = 0.001;
text = ";

colorBackground[] = {1,1,1,1};

class EvaluateMTLT: RscText

X = 0.871;
y = 0.425;
w = 0.013;
h = 0.001;
text = "]

colorBackground[] = {1,1,1,1};

class EvaluateBTLT: RscText

X = 0.871;
y = 0.4625;
w = 0.013;
h = 0.001;
text = "]

colorBackground[] = {1,1,1,1};

class EvaluateTTLB: RscText

X = 0.871;
y = 0.5375;
w = 0.013;
h = 0.001;
text = ";

colorBackground[] = {1,1,1,1};

class EvaluateMTLB: RscText

X = 0.871;
y = 0.575;
w = 0.013;
h = 0.001;
text = "";

colorBackground[] = {1,1,1,1};



251.
252.
253.
254.
255.
256.
257.
258.
259.
260.
261.
262.
263.
264 .
265.
266.
267 .
268.
269.
270.
271.
272.
273.
274.
275.
276.
277.
278.
279.
280.
281.
282.
283.
284.
285.
286.
287.
288.
289.
290.
291.
292.
293.
294 .
295.
296.
297.
298.
299.
300.
301.
302.
303.
304.
305.
306.
307.
308.
309.
310.
311.
312.
313.

class EvaluateBTLB: RscText

{
X = 0.871;
y = 0.6125;
w = 0.013;
h = 0.001;
text = "";

colorBackground[] = {1,1,1,1};

class CrossHorizontal: RscText

{

X = 0.475;
y = 0.5;

w = 0.05;

h = 0.00123;
text = "]

colorBackéround[] ={1,1,1,1%};

class CrossVertical: RscText

{

X = 0.5;

y = 0.475;
w = 0.00123;
h = 0.05;
text = ";

colorBackground[] = {1,1,1,1};

class bv: RscText

{
X = 0.1;
y = 0.1;
w = 0.001;
h = 0.8;
text = "]

colorBackground[] = {1,1,1,0.25%};
};

class GV2: GV {x = 0.2;};
class GV3: GV {x = 0.3;};
class GV4: GV {x = 0.4;};
class GV5: GV {x = 0.5;};
class GV6: GV {x = 0.6;};
class GV7: GV {x = 0.7;%};
class GV8: GV {x = 0.8;};
class GV9: GV {x = 0.9;};

class GH: RscText

{
X = 0.1;
y = 0.1;
w = 0.8;
h = 0.001;
text = "";

colorBackground[] = {1,1,1,0.25%};

class GH2:
class GH3:
class GH4: GH {y
class GH5: GH {y
class GH6: GH {y
class GH7: GH {y

'
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314.
315.
316.
317.
318.
319.
320.
321.
322.
323.
324.
325.
326.
327.
328.
329.
330.
331.
332.
333.
334.
335.
336.
337.
338.
339.
340.
341.
342.
343.
344.
345.
346.
347.
348.
349.
350.
351.
352.
353.
354.
355.
356.
357.
358.
359.
360.
361.
362.
363.
364.
365.
366.
367.
368.
369.
370.
371.
372.
373.
374.
375.
376.

S X
L1an

tex

};

class

};

class

tex

o= X
(TR T

};

class

S=EX X
I mnnu

}

class

o= X
(IR

GH8: GH {y = 0.8;}:
class GH9: GH {y = 0.9;};

LineTLH: RscText

colorBackground[] = {1,1,1,1};

LineTLV: RscText

0.1;
0.1;
0.005;
0.1;

colorBackground[] = {1,1,1,1};

LineTRH: RscText

colorBackground[] = {1,1,1,1};

LineTRV: RscText

0.9-0.005;
0.1;
.005;

1-

coIorBackéround[] ={1,1,1,1%};

LineBLH: RscText

colorBackground[] = {1,1,1,1};

LineBLV: RscText

0.1;
0.8;
0.005;
0.1;

text = "]

};

class

colorBackground[] = {1,1,1,1%};

LineBRH: RscText



377. {
378.

379.

380.

381. .
382. text = "
383. colorBackground[] = {1,1,1,1};
384. };

385.

386. class LineBRV: RscText

387. {
388.

389.

390.

391.

392. text = "'";

393. colorBackground[] = {1,1,1,1%};
394. 3}

395. };

396. };

397.%};

S=X< X
L

o= X
o
oo
[l ]
“i O

(€]



PRILOHA 5: EMSI_UAV_CONSOLE.SQF

1. // zobrazenie hlavnej obrazovky obsluzneho terminalu
2.

3. enableRadio FALSE;

4. clearRadio;

5.

6. uav setSkill 1;

7.

8. MRU = createDialog "RscUAV_console";
9. ctrlSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_READY'];:
10.

11. ctriShow [1026, False];

12. ctriShow [1025, False];

13. ctriShow [1024, False];

14. ctriShow [1023, False];

15.

16. ctriShow [5001, False];

17. ctriShow [5002, False];

18. ctriShow [5003, False];

19. ctriShow [5004, False];

20. ctriShow [5005, False];

21.

22. ctriShow [4001, False];

23. ctriShow [4002, False];

24. ctriShow [4003, False];

25. ctriShow [4004, False];



PRILOHA 6: EMSI_UAV_MAP.SQS

1. ;-- zobrazenie aktivnej mapy s aktivnou znackou UAV

2.

3. ?1 (alive uvav) : goto exit

4.

5. ;--- spustenie skriptu pre analyzu a zobrazenie smeru letu

6. smer = compile preprocessFilelLineNumbers
"EMSI1_Data\EMSI_UAV_dir.sqf";

7.

8. ;--- inicializacna sprava pre uzivatela

9. ctriSetText [1011, localize '"STR_UAV_COM_INIT™]
10. ~1

11. ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_DONE'"]

12. ~0.5

13.

14. ;-—— vytvorenie specialnej znacky pre UAV na mape

15. createMarker ["'UAV_pozicia', position uav]

16. "UAV_pozicia" setMarkerShape "ICON"

17. "UAV_pozicia" setMarkerType "‘Dot"

18. "UAV_pozicia" setMarkerSize [0.75, 0.75]

19. "UAV_pozicia" setMarkerPos position uav

20. "UAV_pozicia" setMarkerText "UAV"

21

22. ;-—— ukrytie priapdneho prislusenstva na mape

23. showPad FALSE

24. showRadio FALSE

25. showWatch FALSE

26. showCompass FALSE

27. showGPS FALSE

28.

29. ;--— zatvorenie hlavneho okna terminalu

30. closeDialog 9999

31.

32. ;-—- vypnutie pripadneho zapnuteho nocneho videnia

33. player Action ["'NVGOGGLESOFF', XYZ]

34.

35. ;—-—- zobrazenie mapy so znackou

36. GPSMAP = createDialog "GPSMAP"

37. forceMap TRUE

38. mapAnimAdd [0, 0.2, markerPos "UAV_pozicia']

39. mapAnimCommit

40. ~0.1

41.

42 . ;—--— opakovanie zobrazenia mapy

43. vypniMapu = 0

44 . #opakuj

45

46. ?1 (alive uav) : goto "pokracuj"

47 .

48. timeHMS = daytime call compile loadFile
"EMS1_Data\EMSI_UAV_time.sqf";

49.

50. "UAV_pozicia" setMarkerPos position uav

51. "UAV_pozicia" setMarkerDir getDir uav

52.

53. _smerUAV = [getDir uav, 16, false] call smer;

54. [uav] exec "EMSI_Data\EMSI_UAV_gps.sgs"

55.

56. ctriSetText [4322, format ["%1", _smerUAV]]

57. ctriSetText [4323, format ["%1', timeHMS]]

58. ~0.1



mapAnimAdd [0, 0.2, markerPos "UAV_pozicia']
mapAnimCommit

? (vypniMapu > 0) : goto "pokracuj"

goto "opakuj™

#pokracuj

;--— ukoncenie animacie mapy a zmazanie znacky pre UAV
mapAnimClear
forceMap FALSE

deleteMarker "UAV_pozicia”

;—-—— povolenie zobrazenia prislusenstva na standardnej mape
showMap TRUE

showPad TRUE

showRadio TRUE

showWatch TRUE

showCompass TRUE

showGPS TRUE

;—-—- ukoncene zobrazenie mapy a zobrazenie hlavnej obrazovky
closeDialog 1234
[1 execvM "EMSI_Data\EMSI_UAV_console.sqgf"

exit



PRILOHA 7: EMSI_UAV_DISPLAY.SQF

OCO~NOUITAWNPE

15.
16.

17.
18.

19.
20.

21.
22.

23.
24 .

25.
26.
27.
28.
29.
30.
31.

¥

_dspl

. // zaznam a zobrazenie meranych dat na obrazovke kamery UAV

. EMS1_UAV_display =
- {

= _this;

_ctriText = _dspl displayCtrl 666;
_deci = 10;

_deci2=1000;

while{visnull _dspl}do

{

text = "
_text = _text + format ["LAT [MTRS]: %1', (round
(_deci*(getPos uav select 0)))/ deci] + "<br />";
// zemepisna sirka
_text = _text + format ["LON [MTRS]: %1', (round
(_deci*(getPos uav select 1)))/ deci] + "<br />";
// zemepisna dlzka
_text = _text + format ["ALT [M/AGL]: %1, (round
(_deci*(getPos uav select 2)))/ deci] + "<br />";
// vyska nad zemou
_text = _text + format ["'AZM [DEGS]: %1", (round
(_deci*(getdir vehicle uav)))/ _deci] + "'<br />";
// azimut
_text = _text + format ["SPD [KM/H]: %1', (round
(_deci*(speed vehicle uav)))/ deci] + "<br />";
// letova rychlost
_text = _text + format ["LOCAL TIME: %1', timeHMS]
<br />";
// aktualny cas v simulacii
_text = _text + format ["'CAM FOV: %1, (round
(_deci2*CF0OV))/ _deci?]; // zoom kamery
_ctriText ctrilSetStructuredText parseText _text;

sleep 0.04;

// samotne spustenie
titleRSC["EMSI_UAV_display","PLAIN"];



PRILOHA 8: EMSI_UAV_RECON.SQS

OCO~NOUITAWNPE

;—-—— zobrazenie pohladu cez prieskumnu kameru UAV

. ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_INIT"]
o -1
. ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM DONE"]
. ~1

. mapAnimClear

forceMap FALSE
deleteMarker '""UAV_pozicia"

showMap TRUE
showPad TRUE
showRadio TRUE
showWatch TRUE
showCompass TRUE
showGPS TRUE

closeDialog 1234
closeDialog 9999

UAV

_ _this
CFOV

0.5

?1 (alive _UAV) : goto "destroyedUAV"
? ((damage _UAV) > 0.9) : goto "destroyedUAV"

enableRadio false
clearRadio

setViewDistance 3000
setAccTime 1

_camera = "'camera' camCreate (position _UAV)

_camera camerakEffect ["internal™,"front"]

_camera camSetTarget [(position _UAV select 0) + (sin (getdir
_UAV)*90000), (position _UAV select 1) + (cos (getdir
_UAV)*90000) ,-90000]

_camera camSetPos (position _UAV)

_camera camPrepareFQOV CFOV

_camera camCommitPrepared O

showCinemaBorder false

;-—- spustenie skriptu pre pohlad cez prieskumnu kameru
_skript = uav execVM "EMSI_Data\EMSI_ UAV display.sqgf"

#loop

;-—— ak je cas v simulacii v rozmedzi 20:30~4:40 kamera bude
mat zapnutu automaticky funckiu FLIR

? (daytime >= 4.40 && daytime <= 20.30) : goto "normal_view"
setAperture 0.07

#normal_view

_camera camCommand "‘Manual OFff"
_camera camPreparePos (position _UAV)
_camera camPrepareFocus [-1,-1]
_camera camPrepareFOV CFOV

_camera camCommitPrepared O



59. _camera camCommand "‘Manual On"

60.

61. _X = getPos _camera select O

62. _y = getPos _camera select 1

63.

64. ~0.00001

65.

66. _XX = _X - (position _camera select 0)

67. Yy = vy - (position _camera select 1)

68. _a = getDir _camera

69.

70. = (sin * xx) + (cos _a * _yy)

71. C OV = CF OV + (s 7/ 10)

72.

73. timeHMS = daytime call compile loadFile
"EMSI_Data\EMSI_UAV_time.sqf"';

74.

75. ? (CFOV > 1.1) - CFOV = 1.1

76. ? (CFOV < 0.01) : CFOV = 0.01

77.

78. ? ((damage _UAV) > 0.9) : goto 'damaged

79. ? (camCommitted _camera) : goto '"loop"

80. #damaged

81.

82. setAperture -1

83.

84. _camera camPrepareFocus [-1,1]

85. _camera cameraEffect ["Terminate', "BACK"]

86. camDestroy _camera

87.

88. TitleText ["","PLAIN"]

89.

90. ? ((damage _UAV) > 0.9) : goto "destroyedUAV'

91. ?1 (alive _UAV) : goto "destroyedUAV"

92. #destroyedUAV

93.

94 . MRU = createDialog '‘RscUAV_console™

95.

96. ctriShow [1026, False]

97. ctrishow [1025, False]

98. ctriShow [1024, False]

99. ctriShow [1023, False]

100.

101. ctriShow [5001, False]

102. ctriShow [5002, False]

103. ctriShow [5003, False]

104. ctriShow [5004, False]

105. ctriShow [5005, False]

106.

107. ctriShow [4001, False]

108. ctriShow [4002, False]

109. ctriShow [4003, False]

110. ctriShow [4004, False]

111. ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_FAIL"]

112. ~1

113. ctriSetText [1011, localize "'STR_UAV_COM_READY"]

114

115. exit



PRILOHA 9: EMSI_UAV_TIME.SQF

1. playtime = _this;

2. _h = (_playtime-(_playtime % 1));

3. _m = ((playtime % 1)*60)-((_playtime % 1)*60) % 1;
4. s = (((_playtime % 1)*3600)-((_playtime % 1)*3600) % 1) - (_m*60);
5. _hh = "";

6. if (_h < 10) then {_hh = "0"};

7. _mm = "";

8. if (_m < 10) then { mm = "0"};

9. ss ="";

10. if (_s < 10) then { ss = "0"};

11. _playtimeHMS = format

["%1%2 -%3%4 - %5%6™ , _hh,_h,_mm,_m,_ss,_s];
12. _playtimeHMS;



PRiILOHA 10: EMSI_UAV_APPROACH.SQF

O~NOURAWNPE

. // okamzity navrat UAV do vzdusneho pristoru obsluhy

if not(alive uvav) exitWith {};

. uav move position player;

ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_APP'];
sleep 1.5;
ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_READY'];



PRiILOHA 11: EMSI_UAV_DESTRUCTION.SQF

. // dialog vynuteneho znicenia UAV
if not(alive uvav) exitWith {};

. ctrishow [5001, False];
. ctriShow [5002, False];
. ctriShow [5003, False];
. ctriShow [5004, False];
ctriShow [5005, False];

OCO~NOUITAWNPE

11. ctriShow [4001, False];
12. ctriShow [4002, False];
13. ctriShow [4003, False];
14. ctriShow [4004, False];

16. ctriShow [1023, True];
17. ctriShow [1024, True];
18. ctriShow [1025, True];
19. ctriShow [1026, True];



PRILOHA 12: EMSI_UAV_DESTRUCTION RESULT.SQF

1. // nasilne znicenie UAV na dialku

2.

3. 1f not(alive vav) exitWith {};

4.

5. ok = _this select 0;

6.

7. if (ok == 0) then {

8.

9. // ak klikneme na Cancel tak sa dialog zavrie
10. ctriShow [1023, False];

11. ctriShow [1024, False];

12. ctriShow [1025, False];

13. ctriShow [1026, False];

14. }:

15.

16. if (ok == 1) then {

17. // ak klikneme na OK tak znicime UAV
18. "M_TOW_AT" createVehicle position uav;
19. uav setDamage 1;

20. uav setFuel O;

21.

22. ctriShow [1023, False];

23. ctriShow [1024, False];

24. ctriShow [1025, False];

25. ctriShow [1026, False];

26. };



PRILOHA 13: EMSI_UAV_DIR.SQF

1. // analyzovanie a zobrazenie aktualneho smeru letu UAV

2. private ["_angle™, " _directions', "_index'];

3. _angle = _this select 0;

4. numDirections = _this select 1;

5. _abbreviated = _this select 2;

6. 1T ((typeName _angle) == "ARRAY') then

7.

8. _angle = (round (((_angle select 0) atan2 (_angle select 1)) +
360)) mod 360;

9. }

10. else{if (_angle < 0) then

11.

12. _angle = 360 - ((-angle) mod 360);

13. }

14. else

15. {

16. _angle = _angle mod 360;

17. };

18. 33

19.

20. if (_abbreviated) then

21 {

22 // definovanie pola skratiek jednotlivych smerov

23. _directions =

24. [

25. "N, "NbE", 'NNE", "NEbN",

26. “NE"™, "NEbE"™, "ENE", "EbN",

27. “E'", "EbS'", "ESE", '"SEbE",

28. “"SE"™, ''SEbS'", ''SSE', "SbE",

29. "s't, Sbw', '"SSW', "SWbS",

30. tSwWt, SWhw't, ffWSW'', "WbS',

31. YW, "WBN'T, o TWNW'T, NWbw',

32. UNWT, O NWBN'',  NNW'T,  "NbW*t

33. 1;

34. }

35. else

36. {

37. // definovanie pola celych nazvov jednotlivych smerov

38. _directions =

39. L

40. "North"™, "North by East', "North North-East",

41. "North-East by North™, "North-East'",

42. "North-East by East, '"East North-East",

43. "East by North'", "East', "East by South",

44 . "East South-East', '"South-East by Eeast', '"South-East"

45. "South-East by South™, "South South-East",

46. "South by East', "South™, "South by West",

47 . "South South-West', "'South-West by South",

48. "South-West",

49. "South-West by West"™, "West South-West",

50. "West by South™,

51. "West', "West by North', "West North-West",

52. "North-West by West", 'North-West",

53. "North-West by North™, "North North-West",

54. "North by West"

55. 1;

56. };

57.

58. _index = (round(_angle * _numDirections / 360) * (32 /

_numDirections)) mod 32;
59. _directions select _index;



PRILOHA 14: EMSI_UAV_ENEMY.SQF

// nastavenie tzv. bojoveho spravania sa UAV
if not(alive uvav) exitWith {};

uav setBehaviour "COMBAT";

ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_ENEMY'];
. sleep 3;

ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_READY'];

O~NOURAWNPE



PRILOHA 15: EMSI_UAV_FLIR.SQF

. // manualne zapnutie pseudo FLIR rezimu prieskumnej kamery UAV
if not(alive uvav) exitWith {};

setAperture 0.1;

ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_FLIR"™];
sleep 3;

ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_READY'];

O~NOURAWNPE



PRILOHA 16: EMSI_UAV_FRIENDLY.SQF

~NOoO O~ WNPE

. // nastavenie tzv. bezstarostneho spravania sa UAV

if not(alive uav) exitWith {};

uav setBehaviour ""CARELESS";
ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_FRIENDLY"];
sleep 3;

ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM READY"];



PRILOHA 17: EMSI_UAV_FULL.SQF

. // nastavenie maximalnej rychlosti UAV
if not(alive uvav) exitWith {};

uav setSpeedMode "FULL";

ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_FULL"™];
sleep 3;

ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_READY'];

O~NOURAWNPE



PRILOHA 18: EMSI_UAV_GPS.SQS

OCO~NOUITAWNPE

- Y

;-—— analyzovanie a zobrazenie aktualnej pozicie UAV na mape

_plane = _this select O
_x = (position _plane select 0)
= (position _plane select 1)
_restl = x % 2000
_letl= (X - _restl)/2000
;—-—-— zemepisna dlzka vo velkych kvadrantoch - velke pismeno
? (Cletl > -6) && (letl <= -5)) : pisv = "U"; goto "Dal2"
? (Cletl > -5) && (letl <= -4)) : _pisv = "V"; goto "Dal2"
? (Cletl > -4) && (letl <= -3)) : _pisv = "W"; goto "Dal2"
? (Cletl > -3) && (letl <= -2)) : _pisv = "X"; goto "Dal2"
? (Cletl > -2) & (letl <= -1)) : _pisv = "Y"; goto "Dal2"
? (Cletl > -1) && (letl <= 0) && x < 0) : _pisv = "Z";
goto "Dal2"
? (Cletl > -1) && (letl <= 0) && x >=0) : _pisv = "A";
goto "Dal2"
? (Cletl > 0) && (letl <= 1)) : pisv = "B"; goto "Dal2"
? (Cletl > 1) && (letl <= 2)) : _pisv = "C'"; goto "Dal2"
? (Cletl > 2) && (letl <= 3)) :© _pisv = "D"; goto "Dal2"
? (Cletl > 3) && (letl <= 4)) : _pisv = "E"; goto "Dal2"
? (Cletl > 4) && (letl <= 5)) : pisv = "F'"; goto "Dal2"
? (Cletl > 5) && (letl <= 6)) : _pisv = "G"; goto "Dal2"
? (Cletl > 6) && (letl <= 7)) :© _pisv = "H"; goto "Dal2"
? (Cletl > 7) && (letl <= 8)) : _pisv = "I"; goto "Dal2"
? (Cletl > 8) && (letl <= 9)) : pisv = "J"; goto "Dal2"
? (Cletl > 9) && (letl <= 10)) : _pisv = "K"; goto "Dal2"
? (Cletl > 10) && (letl <= 11)) : _pisv = "L"; goto "Dal2"
? (Cletl > 11) && (letl <= 12)) : _pisv = "M"; goto "Dal2"
? (Cletl > 12) && (_letl <= 13)) : _pisv = "N"; goto "Dal2"
? (Cletl > 13) && (letl <= 14)) : _pisv = "0"; goto "Dal2"
? (Cletl > 14) && (letl <= 15)) : _pisv = "P"; goto "Dal2"
gpspos = "Out of Map'; exit
#Dal2
? (X <= 0): goto "Dal3-"
_let2 = restl/200
;-—-— zemepisna dlzka v malych subkvadrantoch - male pismeno
? (_let2 <= 1)) :© _pism = "a'"; goto "Dal3"
? (Clet2 > 1) && (_let2 <= 2)) - _pism = "b™; goto "Dal3"
? (Clet2 > 2) && (let2 <= 3)) : pism = 'c'"; goto "Dal3"
? (Clet2 > 3) && (let2 <= 4)) : pism = "d"; goto "Dal3"
? (Clet2 > 4) & (let2 <= 5)) : pism = "e'; goto "Dal3"
? (Clet2 > 5) && (let2 <= 6)) : pism = "F'; goto "Dal3"
? (Clet2 > 6) && (let2 <= 7)) : pism = "g"; goto "Dal3"
? (Clet2 > 7) && (let2 <= 8)) : _pism = "h'; goto "Dal3"
? (Clet2 > 8) && (_let2 <= 9)) : _pism = "i"; goto "Dal3"
? (Clet2 > 9) && (let2 <= 10)) : _pism = "j'"; goto "Dal3"
#Dal2-
_let2 = - _restl1/200
? (_let2 <= 1)) : _pism = "j"; goto "Dal3"
? (Clet2 > 1) && (let2 <= 2)) : pism = "i'"; goto "Dal3"
? (Clet2 > 2) && (let2 <= 3)) : _pism = "h'; goto "Dal3"
? (Clet2 > 3) && (let2 <= 4)) : pism = 'g"; goto "Dal3"
? (Clet2 > 4) && (let2 <= 5)) : pism = "f'; goto "Dal3"
? (Clet2 > 5) && (let2 <= 6)) : _pism = "e'"; goto "Dal3"
? (Clet2 > 6) && (let2 <= 7)) : _pism = "d"; goto "Dal3"
? (Clet2 > 7) & (let2 <= 8)) : _pism = 'c'; goto "Dal3"



2 (Clet2 > 8) && (_let2 <=
2 (Clet2 > 9) && (let2 <=

#Dal3

_diff = 480;

.y =_y - _diff
_rest2 = _y % 2000
_numl= abs((_y - _rest2)/2000)

?_ numl > 9

?y >0: _numl =9 - numl
_cisl= format ["%1", numl]

#Dal4

? (y < 0): goto "Dal4-"
num2=_rest2/200

-—- zemepisnea sirka vo

? (num2 <= 1) : cis2 =
? (Cnum2 > 1) && (_num2
? (Cnum2 > 2) && (Cnum2
? ((C_num2 > 3) && (C_num2
? (Cnum2 > 4) && (_num2
? (Cnum2 > 5) && (_num2
? ((_num2 > 6) && (_num2
? ((Cnum2 > 7) && (num2
? ((_num2 > 8) && (_num2
? (Cnum2 > 9) && (_num2
#Dal4-

_num2=-_rest2/200

;-—- zemepisna

? (num2 <= 1) : cis2 =
? (Cnum2 > 1) && (num2
? (Cnum2 > 2) && (_num2
? (Cnum2 > 3) && (_num2
? ((_num2 > 4) && (num2
? ((_num2 > 5) && (Cnum2
? (Cnum2 > 6) && (_num2
? (Cnum2 > 7) && (Cnum2
? ((_num2 > 8) && (_num2
? ((C_num2 > 9) && (_num2
#Output

;--— vystup na obrazovku
ctriSetText [4321, format

9)) : _pism = "b"; goto "Dal3"
10)) : _pism = "a'"; goto "Dal3"

: _numl = _numl - 10

velkych kvadrantoch - prve cislo

u9u

<=
<=
<=
<=
<=
<=
<=
<=
<=

; goto "Output”

2)) - _cis2 = "8"; goto "Output"
3)) - _cis2 = "7"; goto "Output
4)) : _cis2 = "6"; goto "Output”
5)) - cis2 = "5"; goto "Output"
6)) - _cis2 = "4'"; goto "Output"
7)) - _cis2 = "3"; goto "Output
8)) - _cis2 = "2"; goto "Output”
9)) : _cis2 = "1"; goto "Output”

10)) : _cis2 = "0"; goto "Output"

sirka v malych subkvadrantoch - druhe cislo

""0'"; goto "Output"

<= 2)) : _cis2 = "1'"; goto "Output”
<= 3)) : _cis2 = "2"; goto "Output"
<= 4)) : _cis2 = "3"; goto "Output”
<= 5)) : _cis2 = "4"; goto "Output”
<= 6)) : _cis2 = "5"; goto "Output"
<= 7)) : _cis2 = "6"; goto "Output”
<= 8)) : _cis2 = "7"; goto "Output"”
<= 9)) : _cis2 = "8"; goto "Output”
<= 10)) : _cis2 = "9"; goto "Output”

['%1%2%3%4', pisv,_pism,_cisl, cis?2]]

exit



PRILOHA 19: EMSI_UAV_LAND.SQF

1. // prinutenie k pristatiu

2.

3. 1f not(alive vav) exitWith {};

4.

5. // zakazanie autoamtickeho vyhladavania a zameriavania cielov
6. uav land "LAND";

7. uav disableAl "TARGET";

8. uav disableAl "AUTOTARGET";

9.

10. ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_LAND"];
11. sleep 1;

12. ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_READY'];
13. sleep 1;

14.

15. while { (speed uav) >= 10 } do {

16. sleep 0.01;

17. };

18.

19. // UAV zastavilo na konci drahy

20. uav stop TRUE;

21. uav setFuel O;

22.

23. ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_TAXI"];
24. sleep 2;

25. ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_READY'"];



PRILOHA 20: EMSI_UAV_LIMITED.SQF

. // nastavenie minimalnej rychlosti UAV
if not(alive uvav) exitWith {};

uav setSpeedMode "LIMITED";

ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_LIMITED"];
sleep 3;

ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_READY'];

O~NOURAWNPE



PRILOHA 21: EMSI_UAV_NORMAL.SQF

O~NOURAWNPE

. // nastavenie standardnej priemernej rychlosti UAV

if not(alive uvav) exitWith {};

uav setSpeedMode ""NORMAL";

ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_NORMAL'"];
sleep 3;

ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_READY'];



PRILOHA 22: EMSI_UAV_SET ALT.SQF

1. // zobrazenie okna pre zadanie letovej hladiny UAV
2.

3. 1f not(alive vav) exitWith {};

4.

5. // ak je zobrazene okno pre znicenie UAV tak ho predtym zavrieme
6. ctriShow [1023, False];

7. ctriShow [1024, False];

8. ctriShow [1025, False];

9. ctriShow [1026, False];

10.

11. ctriShow [4001, False];

12. ctriShow [4002, False];

13. ctriShow [4003, False];

14. ctriShow [4004, False];

15.

16. ctriShow [5001, True];

17. ctriShow [5002, True];

18. ctriShow [5003, True];

19. ctriShow [5004, True];

20. ctriShow [5005, True];

21.

22. ctriSetText [5002, "Set flight level in meters.\n(use only

numbers)'];



PRILOHA 23: EMSI_UAV_SET ALT RESULT.SQF

1. // dialogove okno pre nastavenie letovej hladiny UAV

2.

3. 1f not(alive vav) exitWith {};

4. ok = _this select 0;

5.

6. 1T (_ok == 0) then {

7. // ak klikneme na Cancel tak zavrieme dialogove okno

8. ctriShow [5001, False];

9. ctriShow [5002, False];

10. ctriShow [5003, False];

11. ctriShow [5004, False];

12. ctriShow [5005, False];

13.

14. sleep 2;

15. ctriSetText [1011, localize ""STR_UAV_COM_READY'];

16. };

17.

18. ifT (_ok == 1) then {

19. // ak klikneme na OK a zadana hodnota je spravna tak sa
tato nastavi pre UAV a zavrieme dialogove okno

20. TempAlt = -1;

21. _tempaltlocal = ctrltext 5003;

22. _tempaltlocal = Call compile _tempaltlocal;

23. TempAlt = _tempaltlocal;

24 uav FlylnHeight TempAlt;

25.

26. ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_ALT"];

27.

28. ctriShow [5001, False];

29. ctriShow [5002, False];

30. ctriShow [5003, False];

31. ctriShow [5004, False];

32. ctriShow [5005, False];

33.

34. sleep 2;

35. ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_READY'];



PRILOHA 24: EMSI_UAV_SET WP.SQF

1. // zobrazenie okna pre zadanie noveho bodu trasy pre UAV
2.

3. 1f not(alive vav) exitWith {};
4.

5. // ak je zobrazene okno pre znicenie UAV tak ho predtym zavrieme
6. ctriShow [1023, False];

7. ctriShow [1024, False];

8. ctriShow [1025, False];

9. ctriShow [1026, False];

10.

11. ctriShow [5001, False];
12. ctriShow [5002, False];
13. ctriShow [5003, False];
14. ctriShow [5004, False];
15. ctriShow [5005, False];
16.

17. ctriShow [4001, True];
18. ctriShow [4002, True];
19. ctriShow [4003, True];
20. ctriShow [4004, True];
21

22: ctrlSetText [4002, localize "STR_UAV_COM_WP_DESCR™"];



PRILOHA 25: EMSI_UAV_SET WP RESULT.SQF

OCO~NOUTAWNE

// nastavenie cielovej destinacie - waypointu

if not(alive uvav) exitWith {};

_this select 0;

if (_ok == 0) then {

// ak klikneme na Cancel tak sa okno zavrie
ctriShow [4001, False];
ctriShow [4002, False];
ctriShow [4003, False];
ctriShow [4004, False];

sleep 15;

hint "";

deleteMarker "new_UAV_WP';
};

if (_ok == 1) then {

// ak klikneme na OK tak vyskoci sprava - hint - ktora na
moznami postup zadania noveho WP

onMapSingleClick "uav move _pos; createMarker
[""*new_UAV_WP'"*", position player]; ""new_UAV_WpP""

setMarkerShape """ICON"""; """new_UAV_WP"" setMarkerType
""Marker'; ""‘new_UAV_Wwp*** setMarkerSize [1, 1];
"'new_UAV_WP'""" setMarkerColor """ColorRed""";
""new_UAV_WP''" setMarkerPos _pos; hint localize
""'STR_UAV_WP''"; onMapSingleClick """"";

ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_WP'"];

// ukoncenie dialogoveho okna
ctriShow [4001, False];
ctriShow [4002, False];
ctriShow [4003, False];
ctriShow [4004, False];

sleep 1;

closeDialog 9999;
hint localize '""STR_UAV_MAP';

¥



PRILOHA 26: EMSI_UAV_TAKE_OFF.SQF

OCO~NOUITAWNPE

// vzlet UAV

if not(alive uvav) exitWith {};

. ctrlSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_INIT"];
. sleep 1;

. // povolenie pohybu jednotky a nastavenie plnej nadrze

uav stop FALSE;
uav setFuel 1;
sleep 0.5;

ctriSetText [1011, localize ""STR_UAV_COM_TAXIROL"];
sleep 1;

ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_READY'];

// ak jednotka prekroci rychlost 90 km/h - vzlietla
while { (speed uav) <= 90 } do {
sleep 0.01;

ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_TAKEOFF'];
sleep 1;

// povolenie automatickeho vyhladavania a zameriavania cielov
uav EnableAl "TARGET";

uav EnableAl "AUTOTARGET";

ctriSetText [1011, localize "'STR_UAV_COM_READY"];



PRILOHA 27: EMSI_UAV_TASK.SQF

// nastavenie spravania sa UAV nad nepriatelskym uzemim - task area
if not(alive uvav) exitWith {};

uav setBehaviour "STEALTH";

ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_TASK"];

. sleep 2;
ctriSetText [1011, localize "STR_UAV_COM_READY"];

OCO~NOUITAWNPE



PRILOHA 28: CONFIG.CPP

OCO~NOUOPRAWN P

// zakladne definicie

. #define
. #define
. #define

#define
#define
#define
#define

#define TLogic
#define true
#define false
#define private
#define protected
#define public

TEast

TWest
TGuerrila
TCivilian
TSideUnknown
TEnemy
TFriendly

NFRPOORP~NOUMWNEFO

#include <cfgPatches._h>
// hlavickovy subor so zakladnymi definiciami

#include <cfgMagazines.h>
// hlavickovy subor s definiciami vlastnych zasobnikov

#include <cfgWeapons.h>
// hlavickovy subor s definiciami vlastnych zbrani

#include <cfgSkeletons.h>
// hlavickovy subor pre definovanie zakladnej kostry

#include <cfgModels.h>
// hlavickovy subor pre definovanie triedy casti modelu

#include <cfgVehicleClass.h>
// hlavickovy subor s definovanim triedy vozidla

class cfgVehicles

{
class All {};
class AllVvehicles: All {};
class Air: AllVehicles

{

¥

class NewTurret;
class ViewPilot;

class Plane: Air {};
class EMSI_MRQUAVS: Plane

{
scope = public;
vehicleclass = "EMSI_UAV_Plane";
picture = "\EMSI_MRQUAVS\picture.paa";
// obrazok zobrazeny v command liste
icon = "\EMSI_MRQUAVS\ico_rqgl.paa";
// ikona UAV zobrazena na mape pre verziu RQ-1
model = "\EMSI_MRQUAVS\EMSI_MRQUAVS .p3d";
// model UAV pre verziu RQ-1
displayname = "$STR_NAZOV_PREDATORA™;
// lokalizovany nazov UAV pre verziu RQ-1
side = TWest;
// nastavenie strany
canfloat = true;



120.

crew = "SoldierWPilot";

driverAction = "Camel _Pilot";

destrType = "DestructEngine';

accuracy = 0.30;

gearRetracting = true;

nameSound = "‘plane'';

crewWulnerable = false;
soundeEngine[1={""\ca\air\Data\Sound\camel1", dbl,
1.15%;
soundEnviron[]={""\ca\air\Data\Sound\noise', db-
20, 1.0%};

fuelCapacity = 4000;

maxSpeed = 129;

landingSpeed = 60;

// rychlostny limit pre pristatie
brakeDistance= 100;

// brzdna draha pri pristavani

precision = 200;

landingAoa = "3.5*3.1415/180";
wheelSteeringSensitivity = 0.5;

armor = 15;

ejectSpeed[] = {0,0,0};

flaps = false;

cost = 700;

type = VAIr;

threat[] = {0.1, 1, 0.7};

audible = 3;

aileronSensitivity = 0.15;

// relativna citlivost smerovky
elevatorSensitivity = 0.1;

// relativna citlivost vyskovky

noseDownCoef = 0;

// ako moc sa naklana nos lietadla pri zatacani
driverCanSee = 1+4+8+16+32;

//default, 1=Radar; 2=Eye; 4= Optics;

8= Ear; 16= Compass; 32=Peripheral vision
driverForceOptics = true;

driverOpticsModel = '"\ca\air\optika AH1Z.p3d";
// nastavenie masky optiky pre pilota UAV
driverOpticsColor[] = {0,0,0,0.75}%};

class viewOptics
// nastavenie uhlov pohladu cez optiku pilota

{
initAngleX = 0;
minAngleX = -90;
maxAngleX = 90;
initAngleY = 0;
minAngleY = -100;
maxAngleY = 100;
initFov = 0.85;
minFov = 0.95;
maxFov = 0.35;

};

steerAheadSimul = 1.0;

steerAheadPlan = 2.0;

extCameraPosition[] = {0,4,-12};

// nastavenie pozice kamery pre externy pohlad
irTarget = true;

irScanRange = 4000;

irScanGround = true;
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122.
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159.
160.
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163.

164.

class Library
// definovanie popisu pre zbrojnicu verzie RQ-1

libTextDesc = $STR_POPIS_PREDATORA;
// linka na stringy do popisu pre RQ-1
}:
class Damage
// definovanie textur pri poskodeni
tex[]

{
{};

mat[]
{"EMS1_MRQUAVS\EMS1_MRQUAVS_O1l1.rvmat",
"EMSI_MRQUAVS\EMSI_MRQUAVS O1l1.rvmat',
"EMS1_MRQUAVS\EMSI_MRQUAVS_ destruct_01.rvmat
", "EMSI_MRQUAVS\EMSI_MRQUAVS_02.rvmat",
"EMS1_MRQUAVS\EMSI_MRQUAVS_02.rvmat",
EMS1_MRQUAVS\EMSI1_MRQUAVS destruct_02.rvmat"
, 'EMSI_MRQUAVS\PST_svetylkoH.rvmat',
"EMS1_MRQUAVS\PST_svetylkoH.rvmat",
"EMS1_MRQUAVS\EMSI_MRQUAVS_destruct_02.rvmat

"}

¥

class EMSI_MRQUAVS2: EMSI_MRQUAVS

{
icon = "\EMSI_MRQUAVS\ico_mql.paa";
// ikona UAV zobrazena na mape pre verziu MQ-1
model = ""\EMSI_MRQUAVS\EMSI_ MRQUAVS2.p3d";
// model UAV pre verziu MQ-1
displayname = "$STR_NAZOV_PREDATORA2";
// lokalizovany nazov UAV pre verziu MQ-1
weapons[] = {"MRQ_HellfireLauncher"};
// definovanie vlastnej zbrane
magazines[] = {"MRQ_2Rnd_Hellfire"};
// definovanie vlastnych zasobnikov

memoryPointLMissile = "Missile_1";
// urcenie miesta pre prvy zavesny bod zbrane
memoryPointRMissile = "Missile_2";

// urcenie miesta pre druhy zavesny bod zbrane

class Library
// definovanie popisu pre zbrojnicu verzie MQ-1

libTextDesc = $STR_POPIS_PREDATORAZ2;
// linka na stringy do popisu pre MQ-1
}:

class Damage
// definovanie textur pri poskodeni
tex[]

{
{}:

mat[] = {
"EMSI_MRQUAVS\EMSI_MRQUAVS 0Ol1.rvmat",
"EMSI_MRQUAVS\EMSI_MRQUAVS_0O1.rvmat",
"EMS1_MRQUAVS\EMSI_MRQUAVS_destruct_01.rvm
at", "EMSI_MRQUAVS\EMSI_ MRQUAVS_02.rvmat",
"EMSI_MRQUAVS\EMSI_MRQUAVS 02.rvmat",
"EMS1_MRQUAVS\EMSI_MRQUAVS_ destruct_02.rvm
at", "EMSI1_MRQUAVS\PST_svetylkoH. rvmat™,
""EMS1_MRQUAVS\PST_svetylkoH.rvmat",
"EMSI_MRQUAVS\EMSI_MRQUAVS destruct_02.rvm
at"};



165.
166.

3



PRILOHA 29: CFGPATCHES.H

1. // hlavickovy subor so zakladnymi definiciami

2.

3. class cfgPatches

4. {

5. class EMSI_MRQUAVS

6. {

7. units[] = {"EMSI_MRQUAVS","EMSI_MRQUAVS2"};
8. // definovanie oboch verzii RQ-1 a MQ-1

9.

10. weapons[] = {"MRQ_HellfireLauncher"};

11. // definovanie vlastnej zbrane

12. requiredVersion = 1.08;

13. // minimalna pozadovana verzia simulatora
14. requiredAddons[] = {"CAAir","CACharacters"};
15. };



PRILOHA 30: CFGMAGAZINES.H

. // hlavickovy subor s definiciami vlastnych zasobnikov
. class cfgMagazines

. class 8Rnd_Hellfire;

. class MRQ_2Rnd_Hellfire: 8Rnd_Hellfire

- {

count = 2; // vlastne zasobniky - 2 rakety
}:

0. };

POO~NOURAWNE



PRILOHA 31: CFGWEAPONS.H

// hlavickovy subor s definiciami vlastnych zbrani
. class cfgWeapons

class HellfireLauncher;
class MRQ_HellfireLauncher: HellfireLauncher
{
magazines[]={""MRQ_2Rnd_Hellfire'"};
// vlastna zbran odvodena od uz existujucej

};

POO~NOOTRAWN PR



PRILOHA 32: CFGSKELETONS.H

OCO~NOUPRAWN P

el el
WN RO

14.
15.
16.
17.
18.
19.

21.
22.
23.
24.
25.
26.
27.
28.
29.
30.
31.
32.

34.
35.
36.
37.
38.
39.
40.
41.
42.
43.
44 .
45.

// hlavickovy subor pre definovanie zakladnej kostry

. class cfgSkeletons

- {

class Plane;
class EMSI_MRQUAVSBones: Plane
{
isDiscrete = 1;
skeletonlnherit s
skeletonBones|[]

{

"damagehide™,""",
// casti modelu ukryte pri zniceni
"vejskovkal",""",
// lava vyskovka
"vejskovkaP" """,
// prava vyskovka
“'smerovka","",

// smerovka
"aileronL",""",

// lave kridelko
“aileronP","",

// prave kridelko
""gear_1","",

lietadla

// predna podvozkova noha - hlavnha cast

""gear_1 steering',''gear_1",

// predna podvozkova noha - otacajuca sa cast

"wheel _1","gear_1 steering",
// predna podvozkova noha - koleso
“gear_2","",

// lava podvozkova noha
"wheel_2",""gear_2",

// lave koleso

""gear_3","",

// prava podvozkova noha
"wheel _3","'gear_3",

// prave koleso

"vrtule staticka","",

// stojaca vrtula

"vrtule blur","",

// tociaca sa vrtula

"vrtule”,



PRILOHA 33: CFGMODELS.H

1. // hlavickovy subor pre definovanie triedy modelu a jeho casti
2.
3. class Rotation;
4. class cfgModels
5. {
6. class Plane;
7. class EMSI_MRQUAVS: Plane
8. {
9. skeletonName = "EMSI_MRQUAVSBones';
10. sectionslnherit = "";
11. sections|[] = {"vrtule staticka",
"vrtule blur”,"vrtule","zbytek"};
12. class Animations
13. {
14. class damageHide
15. {
16. type="hide";
17. source=""damage"’;
18. selection=""damageHide";
19. };
20.
21. class MRQ _Wheel 1
22. {
23. type = "rotationX";
24. source = "wheel™;
25. selection = "wheel 1'";
26. axis = """;
27. memory = O;
28. sourceAddress = "loop™;
29. minvValue = 0O;
30. maxValue = 1;
31. angle0 = 0;
32. anglel = -3.141593;
33. };
34.
35. class MRQ Wheel 2: MRQ Wheel 1
36. {
37. selection = "wheel 2";
38. axis = "";
39. };
40.
41. class MRQ_Wheel_3: MRQ_Wheel_1
42. {
43. selection = "wheel 3";
44 . axis = """;
45. };
46.
47. class MRQ_gear_1: Rotation
48.
49. type = "rotation";
50. source = ‘‘gear’’;
51. selection = *‘gear_1";
52. axis = '"gear_1 axis";
53. memory = 1;
54. sourceAddress = "‘clamp";
55. minValue = 0.000000;
56. maxValue = 1.000000;
57. angle0 = 0.000000;
58. anglel = -2.670796;



120.
121.

class MRQ gear_2: MRQ gear_1

selection = '‘gear_2";

axis =
anglel
};

""gear_2_axis"';
= -1.665796;

class MRQ_gear_3: MRQ_gear_2

selection = '‘gear_3";

axis =
anglel
3

""gear_3 axis';
= 1.665796;

class MRQ_gear_1 Steering: Rotation

type =
source

"rotation';
= "noseWheelTurn';

selection =
""gear_1 Steering";

axis = "'steer_axis";
memory = 1;
sourceAddress = "'clamp";

minValue = -1.000000;
maxValue = 1.000000;

angleO
anglel

¥

= 0.369066;
= -0.369066;

class MRQ vejska L: Rotation

type =
source

"rotation';
= "elevator™;

selection = "vejskovkal";

axis =

minValue
maxValue

angleO
anglel

¥

"vejskovkal _axis";
-1.000000;
1.000000;
-0.259164;
0.259164;

class MRQ vejska P: MRQ vejska L

{

selection = "vejskovkaP";

axis =
angleO
anglel

¥

"vejskovkaP_axis";
0.259164;
-0.259164;

class MRQ_smerka: Rotation

{
type =
source

"rotationY";
= "rudder";

selection = "smerovka';

axis =

""smerovka axis';

minValue = -1.000000;
maxValue = 1.000000;

angleO
anglel

¥

class MRQ aileron L:

= 0.255246;
= -0.255246;

Rotation
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type = "rotation";
source = "aileron";
selection = "aileronL";
axis = "aileronL_axis'";
memory = 1;
sourceAddress = "‘clamp"';
minValue = -1;
maxValue = 1;
angle0 = "rad -55";
anglel = "rad 55";

};

class MRQ _aileron R: MRQ aileron_L
{
selection = "aileronP";
axis = "aileronP_axis'";
angleO "rad -55";
anglel "rad 55";

¥

class MRQ vrtule: Rotation
{

type = "rotation';
source = '‘rotor";
selection = "vrtule';
axis = "axis_vrtule™;
angle0 = 0O;

anglel 2 * 3.1415;

¥

class EMSI_MRQUAVS2: EMSI_MRQUAVS
{

3

skeletonName = "EMSI_MRQUAVSBones'';



PRILOHA 34: CFGVEHICLECLASS.H

1. // hlavickovy subor s definovanim triedy vozidla
2. class cfgVehicleClasses

3. {

4. class EMSI_UAV_Plane

5. {

6. displayName = "UAV";

7. // definovanie hlavnej triedy
8. };

9.



PRILOHA 35: EMSI_AUTOFLIR.SQS

OCO~NOUITAWNPE

;——— Spustenie: [uav] exec "\EMSI_MRQUAVS\EMSI autoFlir.sqgs"

. _predator = _this select O

. #loop

. ?1(alive _predator) : goto "destroyed”

. ?((damage _predator) > 0.9) : goto "destroyed"
. ?Y(player in _predator) : goto "outOfOrder"

? (dayTime >= 4.40 && dayTime <= 20.30) : goto "normal_view"
setAperture 0.07

#normal _view
~0.1

goto "loop"
#outOfOrder
setAperture -1
goto "loop"
#destroyed
setAperture -1
exit



PRILOHA 36: STRINGTABLE.CSV

10.

11.

12.

13

14.

15.

16.

17.

18.

. LANGUAGE,"English™,""Czech","Polish","French", " German"

. STR_UAV_COM_LAND,"Datalink - Message: HEADING TO BASE","Datalink -

Message: HEADING TO BASE™","Datalink - Message: HEADING TO
BASE",""Datalink - Message: HEADING TO BASE","Datalink - Message:
HEADING TO BASE"

. STR_UAV_COM_TAXI ,"Datalink - Message: WAITING ON TAXIWAY","Datalink

- Message: WAITING ON TAXIWAY","Datalink - Message: WAITING ON
TAXIWAY" ,"Datalink - Message: WAITING ON TAXIWAY","Datalink -
Message: WAITING ON TAXIWAY"

. STR_UAV_COM_TAXIROL,"Datalink - Message: ON TAXIWAY",'Datalink -

Message: ON TAXIWAY","Datalink - Message: ON TAXIWAY",'Datalink -
Message: ON TAXIWAY™,"Datalink - Message: ON TAXIWAY"

. STR_UAV_COM_TAKEOFF,"Datalink - Message: TAKING OFF","Datalink -

Message: TAKING OFF","Datalink - Message: TAKING OFF","Datalink -
Message: TAKING OFF'","Datalink - Message: TAKING OFF"

. STR_UAV_COM_READY,""Datalink - Status: READY","Datalink - Status:

READY™,""Datalink - Status: READY","Datalink - Status:
READY™","Datalink - Status: READY"

. STR_UAV_COM_INIT,"Datalink - Status: INITIALIZING","Datalink -

Status: INITIALIZING","Datalink - Status: INITIALIZING","Datalink -
Status: INITIALIZING","Datalink - Status: INITIALIZING"

. STR_UAV_COM_DONE, "Datalink - Status: CONNECTED","Datalink - Status:

CONNECTED",""Datalink - Status: CONNECTED",'Datalink - Status:
CONNECTED",""Datalink - Status: CONNECTED"
STR_UAV_COM_FAIL,"Datalink - Status: DISCONNECTED","Datalink -
Status: DISCONNECTED","Datalink - Status: DISCONNECTED","Datalink -
Status: DISCONNECTED","Datalink - Status: DISCONNECTED"
STR_UAV_COM_LIMITED,"Datalink - Message: ADJUSTED LIMITED
SPEED","Datalink - Message: ADJUSTED LIMITED SPEED",'"Datalink -
Message: ADJUSTED LIMITED SPEED","Datalink - Message: ADJUSTED
LIMITED SPEED","Datalink - Message: ADJUSTED LIMITED SPEED"
STR_UAV_COM_NORMAL,""Datalink - Message: ADJUSTED NORMAL
SPEED",""Datalink - Message: ADJUSTED NORMAL SPEED","Datalink -
Message: ADJUSTED NORMAL SPEED","Datalink - Message: ADJUSTED
NORMAL SPEED","Datalink - Message: ADJUSTED NORMAL SPEED"

.STR_UAV_COM_FULL,"Datalink - Message: ADJUSTED FULL

SPEED",""Datalink - Message: ADJUSTED FULL SPEED",'Datalink -
Message: ADJUSTED FULL SPEED","Datalink - Message: ADJUSTED FULL
SPEED","Datalink - Message: ADJUSTED FULL SPEED"
STR_UAV_COM_FRIENDLY,"Datalink - Message: SAFE MODE ON","Datalink -
Message: SAFE MODE ON","Datalink - Message: SAFE MODE ON",'Datalink
- Message: SAFE MODE ON","Datalink - Message: SAFE MODE ON"
STR_UAV_COM_ENEMY,"Datalink - Message: VIGILANT MODE ON",'"Datalink
- Message: VIGILANT MODE ON","Datalink - Message: VIGILANT MODE
ON","Datalink - Message: VIGILANT MODE ON","Datalink - Message:
VIGILANT MODE ON"

STR_UAV_COM_TASK,""Datalink - Message: STEALTH MODE ON","Datalink -
Message: STEALTH MODE ON'","Datalink - Message: STEALTH MODE
ON","Datalink - Message: STEALTH MODE ON","Datalink - Message:
STEALTH MODE ON"

STR_UAV_COM_FLIR,"Datalink - Message: FLIR MODE ON IN THIS
VIEW","Datalink - Message: FLIR MODE ON IN THIS VIEW","Datalink -
Message: FLIR MODE ON IN THIS VIEW","Datalink - Message: FLIR MODE
ON IN THIS VIEW","Datalink - Message: FLIR MODE ON IN THIS VIEW"
STR_UAV_COM_ALT,"Datalink - Message: HEADING TO ADJUSTED
ANGELS",""Datalink - Message: HEADING TO ADJUSTED ANGELS","Datalink
- Message: HEADING TO ADJUSTED ANGELS","Datalink - Message: HEADING
TO ADJUSTED ANGELS","Datalink - Message: HEADING TO ADJUSTED
ANGELS"



19.

20.

21.

22.

23.

STR_UAV_COM_WP,"Datalink - Message: SET NEW WAYPOINT ON
MAP","Datalink - Message: SET NEW WAYPOINT ON MAP","Datalink -
Message: SET NEW WAYPOINT ON MAP'","Datalink - Message: SET NEW
WAYPOINT ON MAP'","Datalink - Message: SET NEW WAYPOINT ON MAP"
STR_UAV_COM_WP_DESCR,"Display map by hitting "M" key.\nSimply click
with the left mouse button\nin the area where do you want\nto send
UAV._\nIf UAV have another waypoints then\nit reach this one and
then continue\nwith the rest.”,"Display map by hitting "M"
key.\nSimply click with the left mouse button\nin the area where do
you want\nto send UAV._.\nlf UAV have another waypoints then\nit
reach this one and then continue\nwith the rest.","Display map by
hitting "M" key.\nSimply click with the left mouse button\nin the
area where do you want\nto send UAV._\nlf UAV have another waypoints
then\nit reach this one and then continue\nwith the rest.","Display
map by hitting "M" key._\nSimply click with the left mouse
button\nin the area where do you want\nto send UAV_\nlf UAV have
another waypoints then\nit reach this one and then continue\nwith
the rest.","Display map by hitting "M" key.\nSimply click with the
left mouse button\nin the area where do you want\nto send UAV.\nlf
UAV have another waypoints then\nit reach this one and then
continue\nwith the rest."

STR_UAV_COM_APP,"Datalink - Message: APPROACHING","Datalink -
Message: APPROACHING™,"Datalink - Message: APPROACHING"™,"Datalink -
Message: APPROACHING","Datalink - Message: APPROACHING"
STR_UAV_MAP,""1) Display map - *M® key\n2) LMB click on target
area\n3) Close map - "M" key\n4) Reach MRU display","1) Display map
- "M" key\n2) LMB click on target area\n3) Close map - "M" key\n4)
Reach MRU display',"1) Display map - "M" key\n2) LMB click on
target area\n3) Close map - "M" key\n4) Reach MRU display",'1)
Display map - "M" key\n2) LMB click on target area\n3) Close map -
"M® key\n4) Reach MRU display","1) Display map - "M" key\n2) LMB
click on target area\n3) Close map - "M" key\n4) Reach MRU display"
STR_UAV_WP,""New Waypoint for the UAV assigned ...","New Waypoint
for the UAV assigned ...","New Waypoint for the UAV assigned
-.-.","New Waypoint for the UAV assigned ...","New Waypoint for the
UAV assigned ..."
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