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sólida em valores e pela referência de caráter.

A minha esposa Daniele pelo apoio e carinho ao longo de mais esse

projeto.

Ao meu filho Danilo pela alegria e est́ımulo para seguir em frente nas

ocasiões mais desafiadoras.
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Resumo

Campos, D. V.; Gattass, M.. SisApC2: uma estratégia baseada

em sistemas computacionais móveis para apoiar atividades

de Comando e Controle. Rio de Janeiro, 2011. 88p. Dissertação
de Mestrado — Departamento de Informática, Pontif́ıcia Universi-
dade Católica do Rio de Janeiro.

A teoria do Comando e Controle estudada sobre a ótica de John

Boyd, importante estrategista militar do século XX, é uma poderosa fer-

ramenta não apenas para o escopo militar mas também para qualquer

outra atividade civil que demande o monitoramento de pessoas, véıculos,

embarcações ou quaisquer outros elementos de interesse. Atualmente, a in-

trodução de técnicas de computação gráfica são importantes para o ciclo

OODA (Observar–Orientar–Decidir–Agir), especialmente nos passos da ob-

servação e da orientação. Estes artif́ıcios tornam estas etapas mais eficientes

e menos sujeitas a erros. A implementação das premissas de Comando e

Controle com a tecnologia atual não é uma tarefa trivial. Aspectos rela-

cionados à escolha de componentes móveis e distribúıdos bem como a im-

plementação de diversos elementos gráficos são problemas intŕınsecos a esta

atividade. Cada um destes aspectos podem ser constrúıdos com uma grande

variedade de tecnologias, nem sempre compat́ıveis entre si. A presente dis-

sertação propõe a construção de um framework de baixo custo capaz de

implementar, de maneira eficaz, um sistema informatizado de apoio ao Co-

mando e Controle. O framework é baseado em software abertos e confiáveis

tendo sua versatilidade comprovada em variados tipos de aplicações. A dis-

sertação também exemplifica a implementação de duas aplicações distintas,

demonstrando a tecnologia empregada, a fim de possibilitar a avaliação de

diferentes atividades.

Palavras–chave

Comando e Controle; Ciclo de Boyd; Monitoramento de atividades;

Computação Gráfica; Rastreamento.
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Abstract

Campos, D. V.; Gattass, M.(advisor). SisApC2: a strategy

based on mobile computer systems to support command

and Control activities. Rio de Janeiro, 2011. 88p. MSc Disser-
tation — Departamento de Informática, Pontif́ıcia Universidade
Católica do Rio de Janeiro.

The Command and Control theory of John Boyd, a 20th century

military strategist, is a powerful tool not only for the military, but also

for any civilian activities that require monitoring people, vehicles, boats,

or any other elements of interest. Nowadays computer graphics techniques

are important for the OODA loop (Observe–Orient–Decide–Act), especially

on observing and orienteering steps. They make these steps more efficient

and less prone to errors. The implementation of Command and Control

techniques with current technology is not a simple task. It involves the

implemantation of graphical, mobile and distributed components. Each

of these components can be implemented with a variety of technologies,

that are often incompatible with each other. This dissertation proposes

a low cost framework capable of effectively support the implemantation

of a Command and Control computer system. The framework is based

on open source reliable technologies and has proven versatile for different

types of applications. The dissertation also presents the implementation

of two different applications with the proposed technology to support its

evaluation.

Keywords

Command and Control; OODA Loop; Activity Monitoring; Computer

Graphics; Tracking.
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