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ABSTRAKT 

 V þOiQNX MH SRStVDQê MHGHQ ]R VS{VRERY PRGHORYDQLD GRVDKX SUHK�DGRYpKR UDGDUX� NWRUê Y\XåtYD

GLJLWiOQX PDSX WHUpQX QD YêSRþHW D �' DOHER �' YL]XDOL]iFLX SULHVWRUX ]LVWHQLD� 3UH ULHãHQLH ~ORK\ EROL Y\XåLWp

PRåQRVWL SURJUDPRYpKR SURVWUHGLD 0$7/$%� NWRUp REVDKXMH SRþHWQp SURVWULHGN\ QDMPl ] K�DGLVND JUDILFNêFK

SUH]HQWiFLt PRGHORY� �DKNi PRGLILNRYDWH�QRV" SUHGVWDYRYDQpKR PRGHOX KR SUHGXUþXMH N Y\XåLWLX QD U{]Q\FK

úrovniach vo vojenskej, ale i v civilnej oblasti. 

 

ÚVOD 

Modelovanie je v V~þDVQRVWL� UR]ãtUHQRX� D� RVYHGþHQRX� PHWyGRX� ULHãHQLD� ]ORåLWêFK�

taktických a technických úloh vo vojenstve. Pokrok v modelovaní je obvykle spájaný 

s pokrokom v REODVWL� SRþtWDþRYêFK� V\VWpPRY�� 7DN�� DNR� VD� Y\YtMDOD� YêSRþWRYi� WHFKQLND��

UR]YtMDOL� VD� L� PRåQRVWL� PRGHORYDQLD� D� VLPXOiFLH�� 3RVWXSQH� Y]QLNDOL� D� Y]QLNDM~� U{]QH�

VRIWYpURYp�SURGXNW\��NWRUêFK�FLH�RP�MH�]HIHNWtYQHQLe práce odborníkov v rôznych oblastiach. 

7DNpWR�SURGXNW\�]YlþãD�QHY\åDGXM~�RVRELWQp�SURJUDPiWRUVNp� VFKRSQRVWL�SUL� LFK�Y\XåtYDQt�D�

preto sa stávajú silným nástrojom pre riešenie rozmanitých úloh. Jedným z kvalitných 

produktov, patriacich do spomenutej kategórie je MATLAB�� 9\XåLWLH� WRKRWR� SURVWULHGNX�

v SRGPLHQNDFK�IDNXOW\�392�MH�Xå�WDNPHU�WUDGtFLRX�QDMPl�Y technických oboroch, avšak jeho 

Y\XåLWLH� SUH� WDNWLFNR-WHFKQLFNp� YêSRþW\� D� YL]XDOL]iFLX� QLH� V~� GRVWDWRþQH� RYHUHQp��

V QDVOHGXM~FLFK� þDVWLDFK� EXGH� SRStVDQê� Vpôsob modelovania, simulácie a vizualizácie 

GRVDKRY� UiGLRORNDþQêFK� NRPSOHWRY�� 3UYi� þDV"� REVDKXMH� ]iNODGQê�SRSLV�SUREOpPX��9 druhej 

þDVWL� MH� XYHGHQê� VS{VRE� LPSOHPHQWiFLH� GLJLWiOQHM�PDS\� GR� SURVWUHGLD�0$7/$%� D� FHONRYê�

SRSLV�PRGHOX��7UHWLD�þDV"�SULQiãD�QLHNWRUp�YêVOHGN\�D�XNiåN\�PRGHORYêFK�VLWXiFLt� 

 

I.   POPIS PROBLÉMU 

 Pri modelovaní priestoru zistenia rádiolokátora je potrebné v SUYRP� UDGH� Y\FKiG]D"�

z takticko-WHFKQLFNêFK� SDUDPHWURY� NRQNUpWQHKR� W\SX� UDGDUX�� 9lþãLQD� YêUREFRY� XGiYD�

maximálne dosahy pre dané kRQNUpWQH�SRGPLHQN\��QLHNWRUt�YêUREFRYLD�GHPRQãWUXM~�PRåQRVWL�



UDGDUX�IRUPRX�UH]X�Y\åDURYDFHM�FKDUDNWHULVWLN\�YR�YHUWLNiOQHM�URYLQH��.DåGi�VSRORþQRV"�NWRUi�

Y\UiED� UiGLRORNDþQ~� WHFKQLNX� XYR�Qt� GHWDLOQp� LQIRUPiFLH� LED� Y� SUtSDGH� VHULy]QHKR� ]iXMPX�

o nákup danej WHFKQLN\��3UHWR�Xå�Y SURFHVH�YêEHUX�YKRGQêFK�UiGLRORNDþQêFK�SURVWULHGNRY�MH�

SRWUHEQp�ULHãL"�RWi]N\�YKRGQRVWL�MHGQRWOLYêFK�W\SRY�SUH�GDQp�NRQNUpWQH�SRGPLHQN\� 

Jedným zo základných parametrov rádiolokátora PVO je maximálny dosah na vzdušný 

objekt s XUþLWRX�HIHNWtYQRX�RGUD]RYRX�SORFKRX�QD�GDQHM�YêãNH��7HQWR�~GDM�VO~åL�VSUDYLGOD�DNR�

KODYQê�~GDM� SUH�PRGHORYDQLH�SULHVWRUX� ]LVWHQLD��$N�QHXYDåXMHPH�RNROLWê� WHUpQ� D� LQp�YSO\Y\�

(napríklad rušenie), nevznikajú pri modelovaní zásadné problémy. V RSDþQRP� SUtSDGH� MH�

problpP� RYH�D� ]ORåLWHMãt�� 9 QDVOHGXM~FRP� SRSLVH� EXGHPH� SUHGSRNODGD"�� åH� UiGLRORNiWRU� MH�

zasadený v þOHQLWRP�WHUpQH�D�SUDFXMH�Y podmienkach bez rušenia. 

 ÒORKRX�MH�Y\WYRUL"�PRGHO�]yQ\�]LVWHQLD�UiGLRORNiWRUD�QD�YêãNH� CH  s prihliadnutím na 

okoOLWê� WHUpQ� ]D� SUHGSRNODGX�� åH� SR]QiPH� MHKR�PD[LPiOQ\� GRVDK� maxD  na danej výške pri 

SUHGSRNODGDQHM� ]QiPHM� HIHNWtYQHM� RGUD]RYHM� SORFKH� SRWHQFLiOQ\FK� FLH�RY�� 3UH� ULHãHQLH�

uvedenej úlohy vychádzame v SRþLDWNX�ULHãHQLD�] hranice priamej rádioYHM�YLGLWH�QRVWL 

[ ]CAmax HH,R += 1234  

kde AH � MH� YêãND� HOHNWURQLFNHM� RVL� DQWpQ\� RG� ]iNODGQH� UiGLRORNiWRUD��9]"DK� (1) sa uplatní 

najmä pri malých hodnotách CH . V prípade stredných a YH�NêFK� YêãRN� EXGH� PD[LPiOQ\�

GRVDK�GDQê�þOHQLWRV"RX�RNROLWpKR�WHUpQX��NWRUê�VS{VREXMH�Y]QLN�ÄUiGLRORNDþQêFK�WLH�RY³��3UH�

YêSRþHW� SRORKRYpKR� XKOD� �HOHYiFLH��� ]RGSRYHGDM~FHKR� ãLNPHM� Y]GLDOHQRVWL� GDQpKR� FLH�D� MH�

PRåQp�SRXåL"�Y]"DK 
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II. MATLAB A DIGITÁLNA MAPA 

3UHGSRNODGDMPH�� åH� PiPH� N dispozícii digitálnu mapu územia, nad ktorým sa bude 

Y\NRQiYD"� UiGLRORNDþQê� SULHVNXP�� 9 V~þDVQHM� GREH� MH� PRåQp� ]tVND"� GLJLWiOQH� PDS\�

z rôznych zdrojov. V danom konkrétnom� SUtSDGH� SUHGSRNODGDMPH� SRXåLWLH� GLJLWiOQHM�PDS\��

XORåHQHM� Y súbore súbor.dat. Prvoradou úlohou je transformácia dát z dátového súboru 

s PDSRX�GR�IRUP\��NWRU~�SR]Qi�0$7/$%��5LHãHQLH�WHMWR�~ORK\�MH�PRåQp�LED�]D�SUHGSRNODGX��

åH�SR]QiPH�ãWUXNW~UX�SUtVOXãQpKR�dátového súboru. Na otvorenie súboru s digitálnou mapou 

MH�PRåQp�SRXåL"�ãWDQGDUGQ~�IXQNFLX� 

(1) 

(2) 



fid = fopen(‘súbor.dat’) 

a SUH�þtWDQLH�GiW�IXQNFLX 

f = fread(fid,X, 'short') 

kde do premennej f� EXG~� SRVWXSQH� QDþtWDQp� GiWD� FKDUDNWHUX� ‘short‘ a X je rozmer dátovej 

PDWLFH�� 6DPRWQê� F\NOXV� QDþtWDQLD� D ukladania je daný štruktúrou dátového súboru. 

9êVOHGNRP�MH�GiWRYi�PDWLFD��YKRGQi�SUH�SRXåLWLH�Y PDWODEH��7DNWR�Y\WYRUHQp�GiWD�MH�PRåQp�

]REUD]L"� SRPRFRX� IXQNFLH� surf(mapa), kde mapa� MH� Qi]RY� GiWRYHM� PDWLFH�� .RQHþQRX�

operáFLRX� MH� XORåHQLH� �DUFKLYiFLD�� GLJLWiOQHM� PDS\� SUtND]RP� save názov�� þtP� Y FLH�RYRP�

adresári vytvoríme súbor názov.mat. 

S SRXåLWtP� IXQNFLH� surf(mapa)� MH� VSRMHQi� PRåQRV"� GHILQRYDQLD� YODVWQpKR� VS{VREX�

a IDUHEQHM�ãNiO\�]REUD]HQLD�GLJLWiOQHM�PDS\��1D�WHQWR�~þHO�VO~åLD�SDUDPHWUH�Y tvare a poradí 

surf(mapa) 
shading interp 
colormap (mapcolor) 
 

kde funkcia shading ]DEH]SHþt� VS{VRE� DSOLNiFLH� IDUHEQHM� ãNiO\� Y ]iYLVORVWL� QD� SRXåLWRP�

SDUDPHWUL�� 3UH� GLJLWiOQX� PDSX� MH� YKRGQp� SRXåLWLH� SDUDPHWUD� interp�� NWRUê� ]DEH]SHþt 

interSROiFLX� YãHWNêFK� ]YROHQêFK� RGWLH�RY� Y škále zobrazenia mapy. Funkcia colormap 

]DEH]SHþt�DSOLNRYDQLH�YODVWQHM�IDUHEQHM�ãNiO\��XORåHQHM�Y premennej mapcolor [1]. 

 V SUtSDGH� SRWUHE\� ]REUD]HQLD� �DOãtFK� JHRJUDILFNêFK� ~GDMRY� �ãWiWQH� hranice, mestá, 

DW���� MH�PRåQp� Y\XåL"� KRUHXYHGHQê� SRVWXS� ]D� SUHGSRNODGX�� åH�PiPH� N dispozícii príslušné 

GiWRYp�V~ERU\��$N�WRPX�WDN�QLH�MH��MH�SRWUHEQp�ÄPDQXiOQH³�PRGLILNRYD"�GiWRY~�PDWLFX�mapa 

na základe dostupných geografických údajov.  

 =iYHUHþQRX�Ii]RX�tvorby modelu je samotné programovanie a vytvorenie m-súboru so 

]GURMRYêP�WH[WRP�SURJUDPX��9\WYRUHQê�SURJUDP�MH�PRåQp�VS~ã"D"�Y prostredí MATLAB, je 

PRåQp� KR� PRGLILNRYD"� SRG�D� DNWXiOQ\FK� SRWULHE� XåtYDWH�D�� 3UH� VNYDOLWQHQLH� XåtYDWH�VNpKR�

NRPIRUWX�MH�WDNWLHå�PRåQp�Y\XåL"�WHFKQLNX�SURVWUHGLD�guide. 

 

III.   VÝSLEDKY SIMULÁCIÍ 

3UH�SRWUHE\�RYHUHQLD� IXQNþQRVWL�PRGHOX�D Y\NRQDQLH�VLPXOiFLt�EROD�SRXåLWi�GLJLWiOQD�

mapa územia Slovenskej republiky s UR]OtãHQtP� �� [� �� NP�� 7DNpWR� UR]OtãHQLH� SRVWDþXMH� SUH�

potreby overenia� IXQNþQRVWL� PRGHOX�� DOH� Y SUDNWLFNêFK� DSOLNiFLiFK� EXGH� SRWUHEQp� SRXåL"�

OHSãLH�UR]OtãHQLH��UR]OLãRYDFLD�VFKRSQRV"�GLJLWiOQHM�PDS\�GHWHUPLQXMH�YH�NRV"�GiWRYHM�PDWLFH�



a WêP�GREX�YêSRþWRY���1D�REUi]NX�1 je grafický výstup s digitálnou mapou územia SR. Do 

WDNHMWR�PDS\� MH�PRåQp� ]DVDGL"� ]YROHQê� UDGDU�� 3UH� IDUHEQp� ]REUD]HQLH� GLJLWiOQHM�PDS\� EROD�

zvolená nasledujúca škála farieb mapcolor v tvare 

mapcolor=[1 1 1; 
245/255 255/255 240/255; 
230/255 255/255 240/255; 
220/255 252/255 220/255; 
213/255 251/255 202/255; 
205/255 252/255 205/255; 
203/255 249/255 180/255; 
195/255 249/255 170/255; 
190/255 249/255 170/255; 
180/255 249/255 170/255; 
170/255 249/255 170/255; 
162/255 248/255 162/255; 
152/255 248/255 152/255; 
116/255 245/255 116/255; 
122/255 231/255 103/255; 

75/255 223/255 60/255; 
53/255 216/255 35/255; 
52/255 209/255 35/255; 

250/255 233/255 197/255; 
249/255 228/255 185/255; 
248/255 225/255 177/255; 
247/255 220/255 164/255; 
247/255 216/255 153/255; 
245/255 213/255 146/255; 
244/255 210/255 140/255; 
243/255 207/255 133/255; 
243/255 204/255 122/255; 
242/255 200/255 113/255; 
241/255 197/255 105/255; 
240/255 193/255 96/255; 
239/255 189/255 86/255; 
238/255 183/255 68/255; 
237/255 181/255 63/255; 
237/255 176/255 52/255; 
236/255 173/255 43/255; 
235/255 168/255 29/255; 
235/255 165/255 22/255; 
233/255 164/255 20/255; 
228/255 160/255 20/255; 
224/255 158/255 20/255; 
221/255 155/255 19/255; 
215/255 151/255 19/255; 
210/255 149/255 19/255; 
193/255 136/255 17/255; 
182/255 128/255 16/255; 
171/255 121/255 16/255; 
159/255 113/255 15/255; 
142/255 100/255 13/255; 
135/255 95/255 12/255; 
129/255 90/255 12/255; 
115/255 81/255 11/255; 
103/255 72/255 10/255; 

92/255 60/255 8/255; 
68/255 48/255 6/255; 
50/255 35/255 5/255; 
25/255 30/255 3/255; 

0 0 0];  

3UHGSRNODGDMPH�� åH� MH� SRWUHEQp� Y\WYRUL"� model priestoru zistenia rádiolokátora cm 

pásma s PD[LPiOQ\P� GRVDKRP� ���� NP� QD� FLH�� YR� YêãNH� ����� P�� 6~UDGQLFH� VWDQRYLã"D�

rádiolokátora sú dané v .DUWp]VNHM� V~UDGQLFRYHM� V~VWDYH�� 9êVOHGNRP� E\� PDO� E\"� WYDU�



priestoru zistenia, ktorý bude daný charakterom okolitého terénu a hranicami maximálneho 

GRVDKX��DOHER�KUDQLFDPL�SULDPHM�UiGLRYHM�YLGLWH�QRVWL���1D�REUi]NX�2 je znázornená popísaná 

modelová situácia v GYRMUR]PHUQRP� ��'�� SULHVWRUH� WDN�� DNR� WR� XPRå�XMH� SURVWUHGLH�

MATLAB. 

 

Obrázok 1. Digitálna mapa s rozlíšením 1 x 1 km. 

 

Obrázok 2. Grafické 2D znázornenie modelovej situácie  



=REUD]HQLH� SRG�D obrázku 2 je však len jednou z PRåQRVWt� Y\WYRUHQpKR� PRGHOX��

V niektorých prípadoch bude vhodneMãLH� SRXåLWLH� WURMUR]PHUQpKR� ��'�� ]REUD]HQLD�� .H�åH�

SURJUDPRYp�SURVWUHGLH�Y\WYiUD� WDNpWR�PRåQRVWL�� MHGQRGXFKêP�SRRWRþHQtP�RVt�]REUD]HQLD� MH�

PRåQp� UHDOL]RYD"� SULHVWRURY~� �'� YL]XDOL]iFLX�� 1LHNWRUp� PRåQRVWL� WDNHMWR� YL]XDOL]iFLH� V~�

znázornené na obrázku 3. 

  

  

Obrázok 3��1LHNWRUp�XNiåN\��'�]REUD]HQLD�PRGHORYHM�VLWXiFLH 

 

ZÁVER 

 Modelovanie a simulácia majú vo vyspelých armádach svoje pevné miesto a sú 

MHGQêP�]R�]iNODGQêFK�SURVWULHGNRY�QD�]HIHNWtYQHQLH�þLQQRVWL��9 þOiQNX�MH�XNi]DQp��åH�SRSUL�

ãSHFLDOL]RYDQêFK� VLPXODþQêFK� WHFKQROyJLiFK�� NWRUp� Y\åDGXM~� Y\VRNR� RGERUQê� SURIHVLRQiOQ\�

prístup, je pre modelovanie a VLPXOiFLX�PRåQp�QD�U{]Q\FK�~URYQLDFK�ULDGHQLD�Y\XåtYD"�EHåQp�

NRPHUþQp� WHFKQROyJLH�� 'RVLDKQXWp� YêVOHGN\� MH� PRåQp� �DOHM� UR]YtMD"� D ]GRNRQD�RYD"��

V prípade prostredia MATLAB�MH�PRåQp�Y\XåL"�RNUHP�LQêFK�PRåQRVWt�PRåQRV"�NRPSLOiFLH�

vytvorených programov do jazyka C++. V takomto prípade vzniknú súbory, pre spustenie 

ktorých prostredie MATLAB nie je potrebné. 
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