.

Je elektromechanicky pocita¢ vyvinuty v USA béhem druhé svétové valky za ucelem fizeni

torpédového utoky vedeného z ponorky. K vypocitani spravné nastaveni torpéda tak, aby zasahlo cil

je potieba série presnych vypoctl za pouziti trigonometrie. Z tohoto diivodu vyvinuly v tomto
obdobi v§echny vyznamné valcici strany(Japonsko, Velka Britanie, Némecko) néjakou formu
elektromechanického pocitace. Americky TDC byl ze vSech téchto pocitacii nejsofistikovanéjsi a
nejpokrocilejsi. Byl umistén ve vézi ponorky a potieboval 2 specialné vySkolené ¢leny posadky-

jednoho, ktery jej obsluhoval a druhého, ktery provadél udrzbu.

Drive se k fizeni torpédového utoku vyuzivalo zejména specidlnich pravitek takzvanych ,,banjo &
1s/was®. Tyto geometrické pomtiicky bylo mozné nalézt na ponorkéch jest¢ koncem dvacatého
stoleti, ovSem jiz pouze jako zalohu pro pfipad ztraty primarniho systému fizeni palby. Po generaci
pocitacli vyuzivanych na ponorkach béhem druhé svétové valky nésledovaly dalsi a lepsi generace,
které spolu s rozvojem pocitact, jejich vypocetnich a pfesnosti senzorti umoznuji vedeni utoku ¢im

dal tim piesnéji.

Nebudu se ve své praci vénovat odvozeni matematickych vzorcli pouzivanych k vypoctu nastaveni
torpéd. Toto téma je natolik rozsahlé a komplexni, Ze by vydalo na vlastni praci. Proto zde pouze
uvedu odkazy na nékteré stranky, kde se daji najit dokumenty zabyvajici se touto problematikou:

https://maritime.org/doc/tdc/index.htm
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Pod pojmem TDC se ve skutecnosti skryvaji 2 pocitace a to:

1)Angle solver

2)Position keeper

Angel solver na zékladé vstupnich dat pocital spravné nastaveni torpéd na zakladé vstupnich udaja.
N¢éjakou obdobu tohoto pocitace méli 1 dalsi staty.

Postion keeper pocital, kde by mél byt cil na zdklad¢ predchozich méfeni polohy cile.

Tato odhadovana poloha cile se dala nasledn¢ porovnavat s aktualné namétenou polohou cile.
Rozdil v naméfené a spoctené poloze se dal vyuzit k aktualizaci a upiesnéni vstupnich dat pro
vypocty. Tento postup se dal nékolikrat opakovat, dokud nebyly tidaje dost pfesné na provedeni
utoku. Angel solver provadél vypocty opakovang, takze bylo neustale k dispozici aktualni nastaveni
torpéd na zaklad¢ dat z Position keeperu a dat manualné zadanych. Vypoctené nastaveni torpéd se
automaticky ptenaselo do obou torpédovych mistnosti, takze torpéda byla vzdy nastavena tak, jak to
bylo v danou chvili povazovano za spravné. Takze od chvile, kdy kapitan vyhodnotil, Ze jsou udaje

presné bylo mozné vypustit torpédo v fadu vtetin.

Jaké informace se tedy pouZzivaji pfi vypoctu a kde se tyto informace berou?

Tato data lze rozdélit na:

A) data rychlosti a sméru pohybu ponorky

1) Data o sméru pohybu byla pienasena z gyrokompasu ponorka, tj bez nutnosti nékoho tyto data
piimo zadavat

2) Data o rychlosti ponorky byla pfendSend z Pitometer log toto zafizeni bylo podobné zndmym
Pitotovym trubicim pouzivanym v letadlech.

B) data o poloze cile vii¢i ponorce — tato data musela byt vétSinou manuéalné zaddna obsluhou
Pivodné se pocitalo s tim, Ze se budou pouzivat hlavné data z aktivniho sonaru, ktery byl pfimo
napojeny na TDC, ale pozdé¢ji se vice pouzival periskop, jehoz pouzivani bylo zpocatku
povazovano za piili§ nebezpecné. Pozdéji byl na ponorky instalovan radar, ktery byl také napojen
na TDC.

1) Rychlost cile na zaklad¢ 2 méteni polohy cile a ¢asu mezi nimi mohl byt tento daj zadéan.

2) Vzdélenost cile vii¢i ponorce — tento udaj se vétSinou ziskaval pozorovanim cile pomoci
periskopu/dalekohledu a nasledné dopocitanim vzdalenosti pomoci vysky obrazu cile zvétSeni a

odhadu skute¢né vysky cile. Rozvédka byla vétSinou schopna dodat informace o ptiblizné vysce a
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podobé vojenskych plavidel neptitele, takze stacilo rozpoznat o jakou lod’ se jednd a nésledné
odhadnout vzdalenost cile.

3)Kurz cile — ziskavany ¢asto pozorovanim

4)Poloha cile vii¢i ponorce. Tento idaj mohl byt pfi hladinovém utoku ptedan do TDC z 2
palubnich dalekohled pouhym stisknutim tlac¢itka. Pfi utoku pod hladinou se zadaval na zakladé
natoceni periskopu.

5)D¢lka cile

Pojd’'me se nyni podivat na proces fizeni torpédového utoku z kybernetického hlediska:

proces fizeni stielby musel byt rozlozen na 3 stadia:

— percepce (vnimani) — Zde byl TDC potad z velké ¢asti odkazan na posadku, 1 kdyz si jiz byl
schopen ¢ast tdaji opatfit sdm.

— integrace (uvazovani a rozhodovani) — TDC byl schopen na zaklad¢ vstupnich udajii sdm spocitat
spravné nastaveni torpéd.

— artikulace (jednani) — TDC byl schopen pfenést nastaveni torpéd rovnou do torpédovych

mistnosti, takZe zbyvalo jiZ jen odpalit torpéda

TDC tedy tvofil spolu s posadkou jeden velmi dobte provazany a efektivni systém. TDC byl
prevratnym zafizenim. Jednalo se o relativné malé zafizeni. Byl schopen provadét komplikované

vypocty v realném case. Byl bezpochyby jednim z ditvoda tispéch americkych ponorek v Pacifiku.

Zdroje:
https://maritime.org/tech/tdc.htm

https://maritime.org/doc/attack/index.htm#chap05

https://en.wikipedia.org/wiki/Pitometer_log

https://commons.wikimedia.org/wiki/File: TDCfullview.jpg
https://fleetsubmarine.com/tdc.html



https://maritime.org/tech/tdc.htm
https://fleetsubmarine.com/tdc.html
https://commons.wikimedia.org/wiki/File:TDCfullview.jpg
https://en.wikipedia.org/wiki/Pitometer_log
https://maritime.org/doc/attack/index.htm#chap05

