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Delgivning: Personal i jaktstridslednings- och radarlbevtjinst. I Ovrigt enl fljch

best,

Fartbestduning p4 PPI.

Inom FV finnes £ n icke nigon faststdlld metod eller materiel for be-
stdmning av farten pd av radar observerade mil. Sadan bestimning gbres dirfor

pa olika sitt vid skilds forband och med "hemzjord" materiel.

Principiellt kan man skilja pi féljande metoder:

1) uppmatning av den tid mdlet behdver for att forflyttn sigz en viss
rfix strickna;

l).uppmétning av den stricka mdlet forflytter sig pd viss fix tiad,

Vid metod 1) gf%derms vanligen tersuret direkt i km/t och strickan
(vanlizen 5 - 1 mil) utmirkes pa PPI pd minza sétt, t e med iiopterring,
stiftlack pé& tersuret eller passare. Det 2llvarligaste felet med demns metod

‘torde vara svirigheten att tillrdckligt noggrant beddma nir mdlet passerar
mitstrickans dndpunkt och tersuret skall stoppas. "Passagen" sker ju i =11-
mAnhet mellan tva skopresentationer. In skicklig observatdr kan dock i viss
grad korrigera det erhdllna virdet. Felet tkar med langs~mmare rotation hos
antennen och kortare mitstrickn och blir sirskilt svArbemistrat om stntionen
kores med lobvixling och milet enbart synes i ena loben. Likasi uppstir
svarigheter om mdlet tecknns ojémt si ntt cko snknas just nit strickan
passeras.

Metod 2) k=n med hinsyn till sittet =tt bestimma den fixa tiden upp-

delas i tva:

2 2) tiden bestimmes direkt med tersur;

2 b) antennens rotationstia utnyttjas som tidsreferens.
Metod 2 ») har linge ~nvints med olika hjilpmedel £3r att bestimmn

ckots forflyttning, t e passare och Iartlisgram, fartm.ll-r m m. Metoden

“har dock vissa bestémd~ nackdelar, Observatdren mdste "pnssa" tersuret si att



axelns ungeférlign ldge vid mAttidens slut fr att i ndgon mé&n kunna korri-

gera for samma fel som papekats betrdffande metod 1).

Metod 2 b) har b&de nackdelar och férdelar, men de senare torde Gverviga.
For att metoden skall vara anvindbar fordras att antennens rotationshastiz-
het kontrolleras. Det har emellertid visat sig att denna h8ller sig relativt
konstant, s8 att kontroll icke behdver gbras oftare &n ca 2 ggr/tim. Vidare
midste observatdren h&lla reda pd antalet varv under mittiden. Detta torde dock
icke innebdra ndgot problem dels emedan han under mittiden har Sgonen pd PPI,

dels emedsn mittiden kan forkortas genom att efterlysningen utnyttjas.
Fordelarna med metod 2 b) Hro i stort féljande:
n) Overensstimmelse mellan tidmitningen och presentationen pd PPI;

b) om jimmt antal varv (2, 4 eller 6) utnyttjas, spelar lobvixlingen ingen

roll;
c) efterlysningen kan utnyttjas for att forkorta mittiden (jfr nedan,

ddr metoden ndrmare beskrives).

Férdelarna a) och c) komma a2tt bli avsevBrt mer markerade vid fartmitning
pad PS-01 och &dven pd PJ-21 med modernare PPI (med mer distinkt presentation och
lingre efterlysning){

Fortsatta prov med fartmitningsmtrl bora gdras vid forbanden for att soka

f4 fram bidsta typen av fartmitare. Hirvid bér i forsta hand metod 2 b) anviandas.
. En kortfattad beskrivning av metodsn torde dirfér vara P4 sin plats.

D& farten pd ett mdl skall mitas, utgdr man frén det "Hldsta" vdl synliga
efterlysande ekot och miter i milets fardriktning till ett efter onskat antal
varv presenterat eko. Antalet varv beror pd onskad precision i fartbestimningen.

For t e en forsta grov uppskattning av farten (fér forsta fartmarkering i 1fc)

kan det vara tillrickligt att mita pd ett varv, varvid mitningen kan gtras mycket

snabbt. FOr rrjal, som ofta behdver avsevdrt stérre precision, kan det behdvas
4 - 6 varv. Bn efterlysning p&d t e 2 varv (ett "fiarskt" eko och tva "gamla")

minskar dock den erforderliga mittiden till 2 - 4 varv.

Uppmidtningen av avsténdet mellan tv& ekon kan gbras pd en mingfald olika

sitt. Det &r hir, som uppfinningsfirmigan vid forbanden kan medverka till en god

lésning. N8gra principldsningar skall hir nimnas (jfr T S

En metod &Zr att anvinda passare och nonogram. For att detta icke skall bli
for svarldst, kan det vara lémpligt.att utfora det i t e skala 351 och anvinda
en passare, "utvixlad" i motsvarande grad (se fig 1). Metoden har den férdelen
8ttt materielen icke &r bunden 5v p& PPI anvind skala, rotationshastighet och

antalet mdtvarv, men har nackdelen att vara relativt besvirlig och tidskrdvande.

En annan mefod Ar att anvinda en fartmall, vars utformning kan variera.
Ett exempel visas i fig 2. Nollinjen placeras pi "dldsta" synliga eko och mallen
forskjutes tvirs firdlinjen till dess det "firskaste" ekot ligger pd den linje

som motsvarar antalet varv mellan dessa bdda ekon. Avlisningen gdr snabbt, men



mallen &r bunden till viss rotationshastighet och PPI-gknla,

Ett tredje exempel visas i fig 3. Det #r en specislpassare vars ena
spets ar rorlig med ett tumgrepp. Den fasta spetsen placeras pd "dldsta"
eko och den rérliga passas in pa det eko, som bildas efter det antal varv
for vilket passaren #r kalibrerad. Avlisningen Hr snabb och 1ldttlist, men
anordningen &r bunden till rotationshastighet, PPI-skala och antal mitvarv.

Den kan dock férses med flern skalor f8r olika alternativ.

De hir ndZmnda metoderna avse endast exempel och forbittringar bdr kunna

goras av dem, som p& forbanden ofta komma i kontakt med fartmitningsproblemet.

Féljande allminna krav pa fartmitare kunna dirvid uppstidllas:

a) ej 18st till viss skala (om m&jligt kalibreringsbar med hjdlp av
radarstationens kalibreringsringar);

b) kalibreringsbar for olika rotationshastighet pi antennen;

¢c) stor mitnoggrannhets

d) snabb och littskbtt mitning och avldsning;

e) odm;

f) billig i tillverkning (s#rskilt om a) och b) ej uppfyllts).

Det &r troligen inte mdjligt att konstruera en fartmitare, som uppfyller
alla dessa krav till fulloj; en differentiering kan ev bli nddvindig, si att
min for en fartmitare for rrjal ldgger huvudvikten p4 ¢) och d) men fér rrobs

pd d), e) och f).
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