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Férfartaren med en sjorobot typ RB 15.

Sjomalsrobotsystemet 15 skall "verka mot grupp och en-
kelmal - i skirgard och éppet vatten — verkan skall vara

sadan att malet forhindras

gift”.

genomfora sin taktiska upp-

Robotsystemet ar operativt pa flottans robotbatar typ
Norrképing och kustkorvetter typ Stockholm samt infors
pa kustkorvetter typ Goteborg.

Integration pia AJ37 och JAS 39 pagar. Langtgiende
planer pa anskaffning av en kustrobotversion finns.

[ I slutet av 1960-talet blev Robotsys-
tem 08 operativt inom marinen dels i en
kustrobotversion dels installerad pa de tvd
landskapsjagama Halland och Smaland.

I bdrjan av 1970-talet beslutade flottan
att anskaffa patrullbatar fran Norge. Som
bevipning till dessa kunde man tinka sig
det norska robotsystemet Penquin eller
ndgot annat lampligt robotsystem. Déva-
rande SAAB-SCANIA Robot och Eleki-
roniksektor presenterade hosten 1971 en
fattigmansrobot d v s man tager vad man
haver — utnyttjade kind teknik och enhe-
ter, som redan var utvecklade och utpro-
vade inom andra projekt: Framforallt RB
04, 05 och 08. Detta forsta utkast till en
sjomalsrobot benimnd RBS foljdes av en
rad projektutkast RB9, RBII, SKA,
STAR, Super STAR m fl.

Det stod tidigt klart art utvecklingskost-
naderna for ett nytt sjomalsrobots ystem ir
s& hoga, att de inte kan biras av ett robot-
system till en forsvarsgren. Familjetin-
kandet uppstod. Mycket snart framtonade
€t samarbete mellan marinen och flyg-
viapnet som naturligt. Flottan hade det
akuta behovet dels for de norska patrull-
bitarna, dels modifiering av torpedbit typ
Norrképing (T131), Flygvapnet sig be-
hov i efterféljaren till AJ 37 och komplet-
tering av dess bevipning. Kustartilleriet
sdg behov att pé sikt ersiitta RBS 08.

Kraven och &nskemalen stegrades
starkt med tiden. Tanken att utveckla en
enkel robot fick dvergivas. Rickviddskra-
vet dkade. Motorprincipen fick bytas fran
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krut till wrbojet. Som milsékarprincip
studerades radar, IR, bildalstrande IR,
varefter man till slut valde radarprincipen.

Utvecklingskostnaderna och utveck-
lingstiden avskréckte s mycket, att vi
dven seriost studerade utlindska alterna-
tiv. Det amerikanska sjémalsrobotsyste-
met Harpoon tillverkat av McDonnell
Douglas samt det franska Exocet tillver-
kat av Aerospatiale. Det var ytterst néra,
att flottan hade gétt in i ett leveransavtal
om Harpoon och flygvapnet hade for-
handlat om Exocet. Héndelseforloppet

andrades dock och kontrakt pa robotsys-
tem 15 (RBS 15) i en marinversion (RBS
15M) tecknades av FMV med SAAB BO-
FORS MISSILES CORPORATION
AB (SBMC) den 14 juli 1979, Kontraktet
omfattade utveckling, utprovning och le-
Verans av en marinversion samt option pa
en version till flygvapnet (RBS 15F).
Denna option utléstes den 30 juni 1982.

Som en féljd av omorganisation inom
SAAB-SCANIA koncernen har kontrak-
tet senare Overtagits av SAAB MISSI-
LES AB (SMAB).

Robotbdt typ Norrképing i aktion.
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RBS 1S M

Varje fartyg av typ Norrkoping eller
Stockholm/Goteborg kan medféra och
operera 8 st robotar.

Beroende pa fartygstyp #r robotarna
placerade négot olika pd fartygsdicket.

Robotsystemet opereras fran fartygets
stridsledningscentral, didr Robotcentral-
instrumentet (RCI) &r placerat. 1 till 8 ro-
botar kan prepareras och kan samtidigt
avskjutas i salva. Malinformation erhdlles
frin fartygets egna aktiva eller passiva
sensorer eller frin externa enheter sdsom
radarstationer i land, helikoptrar eller
andra samverkande fartyg.

Robotar kan prepareras for skjutning i
olika skjutmoder beroende pa kvaliteten
pd mélinformationen — allt ifrin kontinu-
erlig uppdatering av mélposition till en-
dast grov kiinnedom om riktning till mi-
let.

Skulle den automatiska avfyringen i en
salva vilja en robot fran styrbord sida till-
sammans med en robot pi babords sida
mot ett mal, sd avskjuts robotarna med
den tidsskillnaden, som motsvarar olika
flygvigar fram till mélet for att erhalla
storsta mojliga samtidighet av en robot-
salva i méilet. Systemet tar dven automa-
tiskt hdnsyn till fartygets rorelser och
fordrojer avskjutningen, tills mest lampli-
ga avskjutningstillfille intréiffar.

I prepareringssekvensen vid avskjut-
ning ligger en inbyggd test, som skall eli-
minera risken, att en inte helt frisk robot
avskjuts,

Nar roboten har limnat tuben, dr den
helt autonom d v s skéter sig sjilv. Robot-
officeren har dd mojlighet att preparera
andra robotar mot andra mal.

Tekniska data

RB15M ir med vikta vingar och vriden
45° placerad i en tub, i vilken roboten
tillbringar storre delen av sitt liv. Endast
vid prestandakontroll tages roboten ut ur
tuben.

AJ 37 forsett med RB 15F.

RBI15F forvaras pa en transportvagn och
kan i transportvagnen med ett kapell ligga

ute i filt under I&ng tid.
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RB 15 i genomskdrning

S

RB I5F | fillningsdgonblicker

styrsystem gyro
motor turbojet
servo luft
RB 15 F

15F versionen skall integreras pa fpl AJ
37 och JAS 39. Varje flygplan bar tvé
robotar. Vid integration till AJ 37 erford-
ras en mellanliggande lavett. Vid JAS 39
anslutes roboten direkt till flygplanets
balk.

Betraktar man en 15M och en 15F ro-
bot, si 4r den mest pétagliga skillnaden,
att F inte har startraketer, inte har vikbara
vingar och har ett annat upphéngningsstt
samt dr forsedd med skydd for in- och
utlopp for turbojetmotorn. Dessa skydd
fills nagra sekunder efter det roboten se-
parerat frdn flygplanet, varefter turbojet-
motorn "windmillar” igéng.

Pa insidan dr foridndringama stérre men
mindre synliga.

Datakapaciteten har visentligt okats i
madlsokaren. Logikenheten i 15M har er-
satts med en dataenhet. Som en fsljd av
detta har bl a hojdhallaren i 15M ersatts
av en hojdmatare. Detta innebir att hojd-
mitaren endast miter flyghdjden medan
den logiska funktionen som en foljd av
miitt hdjd har inforts i robotdatorn.

Med &kad datakapacitet har det varit
mojligt att forbéttra — de i RB 15M redan
mycket goda egenskaperna — med an fly-
ga dnnu lidgre, 6ka malsokarens logiska
tinkande, oka dess formédga au urskilja
verkliga mal i en “stokig omgivning™ si-
som skiirgird, nira land och elektronisk
motverkan frin mailet.

Roboten ir elektroniskt anslutet till
flygplanet via en dubbel databuss.
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15F pa JAS - ett typiskt uppdrag
Ett attackuppdrag med sjémalsrobot mot
t ex ett invasionsforetag over havet plane-
ras pd marken. Tillgdngliga data om mélet
~ flygplanets startbas — alternativa land-
ningsplatser inldgges i en planeringsdator
i vilken uppdraget planeras.

Informationen frdn planeringsdatorn
overfors till en datastav, vilken flygfora-
ren tar med sig till flygplanet och uppda-
terar flygplanets dator med.

P4 den taktiska indikatorn i flygplanet
askadliggors for flygforaren mélsituatio-
nen, beridknad robotbana och eventuella
begriansningar i uppdraget.

Om situationen dndras under flygpla-
nets anflygning, kan flygforaren antingen
med en markor pd indikatorn dndra upp-
draget eller 6verga till ndgot standardpro-
gram, som sé langt som mdjligt passar in
pé den aktuella situationen.

Via databussen overfors fran flygplanet
till roboten forutom prepareringsdata
dven flygplansdata.

Nir flygforaren har fallt roboten, &r ro-
boten helt autonom. Flygplanet kan &ter-
vinda till basen for nya uppdrag.

Robotbana

Roboten (15M) skjuts ut ur sin tub — vri-
des 45° sa den ligger plant i luften — féller
sina startraketer — turbojetmotorn startar.

Roboten intager en hdg anflygnings-
hojd. Den stricka roboten gér pa denna
hoga anflygningshojd kan forinstdllas pa
RCI, vilket mojliggor flygning Over dar
och land. Fartyget kan skjuta robot lig-
gande viil skyddad i skiargarden. Vil ute
over Oppet vatten tages roboten ner pa
anflygningshojd, som den bibehéller fram
till den punkt, dir mélsokaren: Oppnar,
soker, finner, identifierar och liser pd m-
let. Roboten gir ned pd mycket ldg hojd —
“sea skimming”. Milsokaren styr darefter

roboten fram till malet och stridsdelen ini-
tieras.

Roboten 15F kan fillas utan
fart— och hojdrestriktioner

15F roboten har i princip samma banpro-
fil som 15M, men roboten kan anflyga pa
mycket 14g héjd samt gora en inprogram-
merad kursindring — brytpunkt — i anflyg-
ningsbanan. Detta mdgjliggor fillning av
roboten pé ldg hojd tex inne i skdrgérd
eller 6ver land, varefter roboten kan anfal-
la mélet sd att sdga runt hornet.

Utprovning

Utprovningen av ett si stort och kompli-
cerat robotsystem som 15 har naturligtvis
varit mycket omfattande.

SMAB har genomfort konstruktions-
prov av enheter. Typprovexemplar har
granskats av FMV.

For typkvalificering gors apparat- och
skjutprov.

Under serieproduktionen gors serieut-
fallsprov.

Det mest spektakuldra i en utprovning
av ett robotsystem ir sjilvfallet skjutning-
ar. Provskjutning av robotar har tva syt-
ten, dels att bekrifta de simuleringsmo-
deller — med vilka man gor ett stort antal
skjutningar i datorer — dels ge en psykolo-
gisk effekt pa alla, som arbetat med pro-
jektet. Da ir det att hoppas, att det dr en
positiv psykologisk effekt, som kommer
ut ur proven — det har det i allra hogsta
grad varit.

Skjutningarna av 15M skedde 1 utveck-
lingssteg.

Den forsta fasen omfattade en serie
attrappskott, dir man Onskade verifiera
utskjutningsforloppet ur tuben. Roboten
maste under nigra meters styrd bana i tu-
ben fa upp sadan fart, att ett stabilt flyg-
tillstand erhélles. Utprovningen visade,
att roboten méste forses med ett extra fen-
still — for 6kad stabilitet, dd roboten ldm-
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Skjutning KA-robot.

nar tuben. Detta extra fenstéll separerar
fran roboten samtidigt, som startraketerna
separerar.

Under andra utprovningsfasen flogs
roboten p& olika hojder dver havsytan.
Hirvid konstaterades att en dndring i flyg-
hojd var relativt enkel att gora samt att
roboten flyger lugnt och stabilt dven pa
mycket laga hojder.

Fas tre omfattade fullstymingsprov
fran uppskjutning till traff av malet.

Vid skjutprov med RB 15F har man
gatt direkt pa fullstyrningsprov. Fillning
har skett fran fpl AJ37 fran mycket olika
fllhojder och fallfarter. Fallning har dven
skett over land.

Skjutprov med 15K A har omfatta biide
attrappskott och fullstyrningsskott.

Vid samtliga utprovningstillfillen med
RBS15 har forvintat provresultat helt
uppfyllts.

Kustrobotversion 15KA

Tanken att flytta robotsystemet 15M fran
fartyget och sitta det pa lastbilar &r inte
svar att tinka. Redan under 1970-talet var
ett av studiealternativen robot SKA dir K
stod for kustvariant. Redan 1974 skots en
robotattrapp fran tub placerad pd lastbil.

Schematisk bild av en robotbana.
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Pé varje lastbil placeras 4 robotar i tub
medan kustartilleriets ledningsfunktioner
samt robotcentralinstrument placeras i en
hydda pé en annan lastbil. Med tv4 bilar —
en ledningsbil och en robotbil samt kabla-
ge — har man ett minikustrobotsystem.

Till varje ledningsbil med ledningshyd-
da kan 1-3 robotbilar anslutas.

Sasom jag skisserat forbandet har det
ingen egen forméga att mita in maélet.
Maldata maste tillforas forbandet anting-
en genom egna spaningsfunktioner eller
komma ndgon annanstans ifrdn i form av
mdlets position eller atminstone riktning-
en till mélet.

I ett forenklat fall har den enskilda ro-
botbilen forméga att sjdlv — utan anslut-
ning till ledningsbilen — avskjuta sina ro-
botar.

SMAB har 1988 levererat €it provfor-
band och diskussioner pagar nu — véren
1989 — om hur ett kustrobotforband skall
se ut och om det ryms inom Chefen for
Marinens ekonomiska ramar.

Den - som - lever — far — se!

Krav - utveckling — prestanda

Utvecklingen av RBS 15 har skett mot
krav stillda av CM och CFV é&ren 1978
och 1982.

Utvecklingen har givit prestanda, som
i allt visentligt uppfyller stédllda krav. I
manga fall har erhédllna prestanda varit
med rige.

I sanningens namn ska dock ndmnas,
att en parameter inte har uppfyllts — nim-
ligen totalvikten av robotsystemet pa far-
tyg. Vikten har blivit hogre @n planerat.
Framsta skilet till detta var de forstérk-
ningar i tuben, som maste goras for aft
dessa skall kunna placeras pd varandra
och fungera dven i svér sjohdvning pé ett
rullande fartyg.

Utvecklingen har foljts upp vid téta
kontakter med SMAB och i kontraktet har
kontrollstationer varit inlagda, varvid tek-
niska prestanda och héndelser t ex i skjut-
programmet har varit kopplade till ekono-
miskt risktagande for SMAB.

Samtliga leveranser av robotar och ut-
rustningar har skett helt enligt avtal — i

vissa fall har leverans skett tidigare dn
planerat.

I avtalen angivna kostnader har inte
Overskridits.

Vidmakthallande

Att utveckla och utprova ett vapensystem
dr roligt och intressant. Att vidmakthélla
det dr nodvindigt men kanske inte lika
glamorost.

Eftersom 15-systemet &r delat pa tvd
forsvarsgrenschefer har vidmakthéllandet
kommit att i viss mén bli uppdelat. Varje
forsvarsgren har lutat sig pi “arvet”.

Genom det stod projektet under sin till-
blivelse har fatt fran flygets underhdlls-
instans har vi forhoppningsvis under ut-
vecklingstiden inarbetat ett stort matt av
underhéllsvinlighet.

Varje system, M och F, har sin egen
prestandakontrollutrustning placerad pé
olika stillen i landet. Diaremot har man
enats om FFV-Arboga for reparation av
underenheter.

Export
Den internationella sjomélsrobotmarkna-
den har alltsedan mitten av 1970-talet do-
minerats av det amerikanska robotsyste-
met HARPOON och det franska
EXOCET.

SMAB har fétt tillstdind att exportera
RB 15 till Finland. I Finland utgdr RBS
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Robotbestyckat fartyg typ Helsinki.

15 bevipning pé robotbatar av typ HEL-
SINKI. Under serieproduktion &r dven ett
kustrobotsystem.

Sammanfattning

Med sjomélsrobotsystem 15 har CM och
CFV tillfort svenska forsvaret ett robot-
system, som — jag ska nu ta till ordentligt
— dr unikt i virlden.

Ett sjopmélsrobotsystem, som kan ope-
rera frin tre olika vapenbirare mot enkel-
mal och mal i grupp, mot mal 1 skérgard
eller pd 6ppet hav ut till stort avstand.

Hir 6ppnar sig mdjligheten till en total-
optimering av sjoforsvaret.

e Flygplanet — med 2 robotar — med sitt
stora tidckningsomrdde men med be-
gridnsad tid 1 mé&lomrédet.

e Fartyget — med 8 robotar — med sitt
mindre tickningsomrdde men med stor
uthéllighet i milomradet.

e Lastbilen — med 4 robotar — enskild
eller med ledningsbil. Helt forband —
10-tal robotar — beroende av framkom-
lighet pd landsvig med stor uthallighet
och rorlighet.

Systemmassigt dr roboten och dess kring-
utrustning vil anpassat for att i framtiden
moderniseras efter hand, som robottekni-
ken utvecklas.

Men det mina ldsare blir som Kipling
.. séger” .. .en annan historia”. |

15 KA lednings- och robotbil,
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Kustkorvetten Stockholm vid skjutning med RB 15,
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