Luftwernsrobotsystiem 66

Text: Dag N H Malmstrom med bilder fran www.skogsborg.se
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Bild 1. RB 65 eldledningsradar, brr PE-09/R ( TIR Sting Ray type 83 ). Pulsradar pd bade S- och X-bandet. Spaning,
madlfdangning och initial mdlfolining pa S-bandet. Mdlfangning och malfoljning samt robotstyrning pa X-bandet.

I november 1957 gav OB direktiv om att forsdksverk-
samhet med luftviarnsrobotforband skulle startas med
robotar som anskaffades utifran. Direktiven ledde
fram till beslut om inkdp av Bloodhound 1 fran Stor-
britannien.

Under 1957/58 studerade Ast, FS, KATF och KFF

mojligheterna att gemensamt anskaffa ett system. Efter
segdragna diskussioner kom man pa hosten 1958 fram
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till att ett for armén och flygvapnet gemensamt forsoks-
system skulle anskaffas.

Efter inventering av befintliga system pa varldsmark-
naden fastnade man for det av RAF inforskaffade
luftviarnsrobotsystemet "Bloodhound Mk I”” (RB 65 éven
RB 365). Leverantorer var ett, av Bristol Aircraft Ltd
(BAL), lett konsortium av engelska och svenska indu-
strier.
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RB 65 (365)

RB 68

Tidsperiod
1959-10-01-1963-09-30, Lv 3 och F 2.

1963-07-01-1978-06-30, FV

Anskaffad materiel

Eldledningscentral (motsvarande 1,5 st.)

LCP (Launch Control Post), 1 st. komplett vid Lv 3 i en byggnad och 1 st.
ej komplett vid F 2 i en byggnad

Eldledningsradar (3 st. slapfordon, se bild 1)

TIR (Target llluminating Radar) Sting Ray type 83, hos oss bendamnd
Belysningsradar (brr) PE-09/R. 2 st. vid Lv 3 och 1 st. vid F 2.
Pulsradar med S- och X-bands magnetroner och darmed
avstandsfoljning.

Pulseffekt pa S-bandet ca 1000 kW och X-bandet ca 750 kW.

Lavetter(9 st.)

Launchers inklusive Launcher Plant Assembly (LPA)

8 st.vid Lv3 och 1 st. vid F 2

Elevation 45 grader, ladd|&ge 0 grader. Mekanik med vajrar och elmotor
for elevering.

Robotar (13 st.)
Missiles inklusive Boost Rocket Motor
12 st.vid Lv 3 och 1 st. vid F 2.

Hanterings- och verkstadsutrustning samt robotverkstad i byggnad vid
Lv3.

Kostnad

Materielen bestalldes fran Bristol Aircraft Ltd (som huvudleverantor for
det brittiska konsortiet) i oktober 1958 till en kostnad pa ca 30 MSEK
(motsvarande februari 2008 331 MSEK).

Eldledningscentral (12 st. slapfordon)
LCP (Launch Control Post), hos oss benamnd Robotgruppcentral (rbgc).

Eldledningsradar (12 st. slapfordon, se bild 3)

TIR (Target llluminating Radar) Firelight type 86, hos oss bendmnd
Belysningsradar (brr)

PE-44/R. Dopplerradar med X-bands hogeffektklystron och darmed
hastighetsfdljning. Kontinuerlig uteffekt mer an 3 kW.

Lavetter (48 st.)

Launchers: Nyutvecklad med integrerad enhet fér kylluft m.m. Elevation
34 grader,

laddlage 0 grader. Hydraulisk elevering.

Robotar (96 st. samt 10 st. TM-férberedda for kontrollskjutning)
Missiles inklusive Boost Rocket Motor

Kabelsatser (16 st, totalt 144 km). Hanterings- och verkstadsutrustning
samt robotverkstad
vid F 8 och CVA, 1966 flyttad till TELUB, Vaxjo.

Radioldnk 21 (12 st. slapfordon), senare utbytta mot radiolankbil 381
med rl 23 (12 st.).

Robotlastbilar 809, 810 (108 st.). Rblb 810 var forsedd med vinsch, i
dvrigt som 809.
Totalt 360 fordon av olika slag (bilar, sldp, mc osv.)

Simulatorer (2 st.) vid F 8

Kostnad

Materielen bestalldes fran Bristol Aircraft Corp (som huvudleverantor
for det brittiska konsortiet) i oktober 1961 till en kostnad pa ca 300
MSEK (motsvarande februari 2008 3111 MSEK). Inom landet uppgick
best till ca 400 MSEK (fordon, lank, grpplatser osv.)

Gruppering
Endast fast gruppering saval i Sverige som utomlands. | Sverige ett
forsoksforband med 8 fasta lavettplatser vid Lv 3, Norrtélje (se bild 2)

| Sverige endast rorliga férband, 12 st. lvrbkomp 68/R. Utomlands
endast fasta férband med méjligheter till flygtransport av vissa enheter.

Spaning

Pulsradar PE-09/R, brr, invisades av en extern spaningsradar via
radiolank genom en forsoksutrustning med Stril 60-standard placerad
pa F 2. Startade malfangning genom att avsdka malomradet med
S-bandsdelen och vid 6vergang till mélfoljning vaxla till X-bandet.
Eftersom det var en pulsradar tillampades avstandslasning, men malet
foljdes dven i sida och hojd. Formaga till begransad egen spaning fanns.

Dopplerradar PE-44/R invisades med méaldata via radiolank fran Stril
60. Startade malfangning genom att avsdka malomradet pa X-bandet.
Eftersom det var en dopplerradar tillampades hastighetslasning, men
malet foljdes dven i sida och hojd samt i avstand genom FMCW-
tekniken. Férmaga till begransad egen sektorspaning fanns.
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RB 65 (365)

RB 68

Eldledning

Nar brr belyste malet reflekterades den pulsade X-bandssignalen bade
till brr och robotens halvaktiva mélsckare. Aven en X-bands flygrefens-
signal sandes fran brr till robotens bakre antenn. Dessa bada signaler
och dess innehallande pulser blandades pa ett sddant satt i robotens
malsokare att I&sning och aktiv fdljning med hjalp av tidsluckor kunde
ske.

Genom en snedstalld roterande dipol erhdlls felsignaler i sida och hojd,
vilka omvandlades till rodersignaler och styrde roboten mot berdknad
framforpunkt, efter startfasens slut, enligt principen for syftbaring i
bade sida och héjd. Det fanns bara ett flygprogram, direktanfall.

Roboten hade fast stabilisator och rorliga vingar och manévrerade
genom att vrida dem. Robotens styrdes genom en metod i vilken
vingarna vrids at motsatt hall s att roboten rollar, varefter de

stalls in sa att roboten svanger runt sin tippaxel. Det betyder att

den information som malsékaren inhdmtar maste dversattas till tva
mandéverorder, dels en rollorder och dels en tipporderd. For att halla
ner vikten kunde roboten bara tippa at ett hall, dvs. fér att stiga maste
roboten forst rolla 180 grader.

Malsckaren |&ste pa malet innan avfyring och kontrollerade dven att
malsignalen var tillréckligt stark, som ett villkor i avfyringssekvensen.
Zonroret armerades ca 150 m fran malet.

Lavetten inriktades i sida sa att den pekade pa malet.

Nér roboten laddades pa lavett avstdémdes MF-forstarkaren i bakre
radarmottagren till aktuell brr, sa att malsokaren skulle utesluta
signaler fran andra radarstationer.

Passiv foljning mot bredbandig brusstérning kunde ske.

Majlighet till kortvarig minnesfdljning i avstand fanns saval i robotens
malsokare som i brr.

Saval brr som robot var kénslig for remsor, mark- och sjoklotter.
Allt igenom ett analogt eldledningssystem.

Nar brr belyste malet reflekterades den kontinuerliga X-bandssignalen
(CW) bade till brr och robotens halvaktiva malstkare. Aven en X-bands
flygreferenssignal sandes fran brr till robotens bakre antenn. X-bandet
var frekvensmodulerat (FM) med for varje brr helt unik frekvens (ca 32
Hz), harav bendmningen FMCW. Denna signal (ca 32 Hz) anvandes dels
som identifieringssignal, sa att tillhérande robotar féljde det mal som
egen brr belyste, dels for avstandsinméatning (se bild 4). De problem
med Gverlasning pa annan brr, som kunde finnas med RB 65, existerade
inte med RB 68.

For att fa sa lang flygstracka som majligt valde datorn i rbgc ett
optimalt flygprogram bland flera, sa att roboten under anflygning styrde
enligt principen syftbaring i sida och enligt pa marken vald bana i héjd.
| slutfasen anvandes syftbaring bade i sida och hojd.

Efter startfasen kunde operatéren och/eller datorn i rbgc sanda
diskreta kommandon via radarn till roboten och dess malsokare.
Exempel pa sadana var nar operatéren behévde uppdatera dopp-
lerminnet, eller tillflligt koppla in det for att férhindra en svepstorning
att paverka mallasningen. Slutfasen initierades ca 25 s innan berdknad
tréff genom att datorn sande ett kommando till roboten. Da kopplades
full syftbaringsstyrning in m m.

Lavettens sidvinkel, roboten med valt flygprogram och malsckaren med
beraknad dopplersignal stélldes in innan avfyring, sa att antenn och
dopplergrind pekade pa méalet efter startfasens slut.

Passiv fdljning mot olika stdrformer kunde ske.

Avancerad blindfdljning fér brr fanns utdver olika minnesfdljning i brr
och malsokaren. T.ex. innebar detta att om malet forsokte utnyttja en
nolldopplergenomgang for att haka av brr eller robot, sa var detta bara
onsketdnkande fran en flygférare.

Savél brr som robot var nést intill okénsliga for remsor, mark- och
sjoklotter.

Inférandet av datorn ARGUS 200 i rbgc, med eldledningsspecifika
digitala funktioner, innebar ett mycket stort lyft for alla berdkningar
(Stril/brr/lav/rb). | 6vrigt var systemet analogt.

Réckvidd
Storre an 110 km, max flygstracka ca 140 km.

Storre an 185 km, max flygstracka ca 240 km.

Hojdtackning
Storre an 15 km, rammotorns utsléckning pa ca 18 km hojd.
Mindre &n 3 km, dock ej i bakgrundsklotter

Storre an 20 km, rammotorns utsl&ckning pé ca 24 km hdjd.
Mindre @n 300 m dver land och mindre &n 50 m Gver hav.

Fart
Startfasen: 4 st. krutraketer med dragkraft 10 800 kp/st. och brinntid
2,3 s accelererar roboten till 1,8 mach pa mindre &n 2 s.

Efter startfasen: 2 st. fotogendrivna ramjetmotorer (Thor 101) mach
1,8-2,5, marschfart ca M 2,2. Nér Bloodhound klattrade ivag utvecklade
de tva Thor motorerna ca 35 000 hastkrafter, dvs. lika mycket som
Concorde gjorde under starten.

Startfasen i princip som RB 65.

Efter startfasen 2 st. ramjetmotorer (Thor 201) M 22—32, marschfart

M 2,7. Tanken bakom den forbattrade ramjetmotorn (Improved Thor
Engine) var att dka dragkraften med 20 procent, férdubbla flygstréckan,
ge hogre marsch- och maxfart samt utslackning férst vid klart hégre
hojd, allt till marginellt storre medford branslemangd.

Personal
Fast anstallda ca 70 under ca 3 ar

Fast anstéallda ca 360 och ca 1750 vpl m.fl. under ca 15 ar
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RB 65 grp pd Lv 3 med 8 lav, 2 brr och rbgc

Bild 2 RB 65 gruppering pd Lv 3. Den fasta grupperingen
av forsokssystemet omfattade dtta lavettplattor, tvd belys-
ningsradar och en robotgruppcentral inrymd i en bygg-
nad (rbgc). Systemet kunde folja 4 mal inom S-bandets
lobbredd (2 mdal per brr) samt styra robotar mot tvd olika
madl, pa X-bandet.

I oktober 1958 tecknades kontrakt med en livstidskost-
nad av 30 MSEK. Koépet omfattade en dubbel eldenhet
som grupperades pd Lv 3 i Norrtélje samt en reducerad
eldenhet och viss stridsledningsutrustning som gruppera-
des pa F 2 1 Hagernis. Forsoksverksamheten genomfor-
des gemensamt av armen och flygvapnet. Forsdoken kom
igdng under 1960 och var i huvudsak avslutade under
1962.

Malsattningen var tvafaldig:

1. Armén skulle vid Lv 3 i Norrtilje skaffa sig erfaren-
het av att hantera en begrinsad eldenhet och en lokal
robotverkstad,

2. Flygvapnet skulle vid F 2 i Higernés studera en proto-
typ till en luftférsvarsenhet (Lfc typ 1) samt digital da-

tadverforing till/

fran eldenheten

vid Lv 3 och en

mindre eldenhet

vid F 2.

RB 68 Eldledningsradar

Leveranserna
borjade 1959/60
och féljdes av

leveranskontroll
TIR Firelight tybe 86, brr PE-44/R, FMCW (commisioning),
av de fasta
Bild 3. RB 68 eldledningsradar, brr anldggningarna

vid Lv3 och F 2,
1 samarbete mel-

PE-44/R (TIR Firelight type 86 ).
FMCV-radar.
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Bild 4.. RB 68 brr PE-44/R antennenhet. Forutom sindare-
och mottagareantenn samt storbestdmningsantenn fanns
ddr dven flyg- och markreferensantenner. Vid 1) pa bilden
finns en flygreferensenhet. Uppgiften var att forse flygre-
ferenssignalen med olika modulationer for olika kommando
till roboten liksom identifieringssignal sa att roboten inte
laste over till annan brr som belyste mdlet.

lan de engelska leverantorerna samt KFF, CVA, armén
och flygvapnet.

Efter slutgodkdnnande genomférdes 1961/62 systemut-
provning (teknisk/taktisk) i svensk regi. Méanga for fram-
tiden vérdefulla erfarenheter gjordes av alla inblandade
instanser.

Eftersom KATF redan 1960 bestillt RB 67 (HAWK)
fran USA och KFF 1961 bestillt RB 68 (Bloodhound
Mk II) kom man under varen 1962 fram till att personal-
resurserna inte riackte till att parallellt med dessa tunga
anskaffningar driva RB 65 som ett operativt system. Det
beslots darfor att forsokssystemet (RB 65) skulle ldggas
ner och materielen disponeras pa annat sitt.

Sa gjordes t.ex. robotarna om till 6vningsrobotar (han-
teringsattraper) till RB 68. Radarstationerna (PE-09/R)
blev mitradar vid robotforsdksplatserna Karlsborg
(RFK) och Vidsel (RFN). Lfc- och datadverforingsut-
rustningen pa F 2 fick sta kvar for utbildning och 6évning
inom STRIL-systemet.

Slutord (citat fran Alf Svernbys anteckningar)

”Det kan tyckas vara ett sloseri att ett system for ca 30
MSEK endast kom till anvindning under sd kort tid for att
sedan “skrotas”. Jag tror dock att alla inblandade hdller
med om att det var vil anvinda och att anskaffningarna
av RB 67 och RB 68 ej kunnat ske sd kompetent utan de
forkunskaper, som vi pa detta sctt skaffade oss.”



