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LUFTVARNSROBOTSYSTEM 68

BLOODHOUND MK II
av Dag N H Malmstrom

En historik sedd ur projektledaren Alf Svernbys perspektiv (prel version 2007)

Forf anm: Vid renskrivning och bearbetning har jag i huvud-
sak forsodkt att ordagrant félja Alfs upplagg och formuleringar
fran hans anteckningar 1991, 1992, 1993 och 2001. I en del
fall har jag utifrdn egen kunskap och erfarenhet tydliggjort-
/forstarkt vissa formuleringar. Alf var FMVs projektledare for
RB 68 fran forsta till sista dagen. Dessférinnan var han enga-
gerad i RB 65 fran forsta borjan, bl a som forste ansvarig for
forbindelsekontoret i Bristol.

T

'- Svernby

Inledning
Bloodhoundprojektet kraver sin egen historiebeskrivning av flera orsaker:

e Det ar fortfarande det stérsta robotsystem som Sverige har anskaffat vad avser
komplexitet och omfattning,

e Det gav fordjupade kunskaper inom robotteknikens specialomrdden (sarskilt inom
telekrigomradet) till ett stort antal personer som sedan har varit (eller fortfarande
ar) verksamma inom FMV, industrier, staber och férband,

e Manga nya metoder inom projektadministration tillampades for férsta gangen

Det &r ett av de militdra system som samma uppsattning av handlaggare fatt folja
genom koncept - anskaffning - drift och underhall - till och med avveckling.

Studier

Efter andra vérldskriget visade studier inom b&de arméstab som flygstab pa
nédvandigheten att forstarka det "klassiska” Iuftférsvaret (d v s kanonluftvarn och
jaktflyg) med luftvarnsrobotar med I3ng réckvidd och hég tréffsannolikhet. (Aven s k
luftférsvarsrobotar med extrema prestanda studerades, t ex Bomarc.)

Redan i slutet av 1940-talet diskuterades inférandet av luftvarnsrobotar i det svenska
forsvaret. Bl a hade forsvarets robotvapenbyrad ett luftvarnsrobotprojekt pa ritbordet.
Detta projekt fullféljdes dock ej. I de sa kallade OB-utredningarna under 1950-talet togs
luftvarnsrobotfragan upp.
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I OB 54 konstaterades det att
"Fér férsvaret pd de hégsta héjderna synes mot tiodrsperiodens senare del luftférsvars-
robotar med 18ng rdckvidd bli mera ldmpade &n jaktflygplan"

I OB 57 sades
"Som komplement till, och senare eventuellt som erséattning fér, en del av jaktflyget
anskaffas luftvdrnsrobotar s§ snart det blir tekniskt méjligt”

I OB 62 upprepades behovet

"Som ett komplement till jaktflyget erfordras luftvdrnsrobotar for insats mot mycket
snabba anfallsflygplan och p& de allra hégsta héjderna eller dér jaktflyget far otillrécklig
férvarning”

Med bérjan 1958 genomférdes i férsvaret omfattande systematiska studier for att fa
underlag for vapensystemutformning och anskaffning. Studierna bendmndes MUR, SUR
och LUR (mark-, sjo- resp luftmalsutredning). Som en foljd av studierna féreslog
militdrledningen i oktober 1960 anskaffning av luftvarnsrobotsystemet Hawk (RB 67) fran
USA. Systemet inkdptes till armen och férlades till Lv 4 i Malma.

Bloodhound MK I (RB 365)

(lds mer om RB 365, kortfattad teknisk systembeskrivning BH I)

I november 1957 gav OB direktiv om att férséksverksamhet med luftvarnsrobotférband
skulle startas med robotar som anskaffades utifran. Direktiven ledde fram till beslut om
inkép av Bloodhound I frén Storbritannien.

Under 1957/58 studerade Ast, FS, KATF och KFF mdjligheterna att gemensamt anskaffa
ett system. Efter segdragna diskussioner kom man p& hosten 1958 fram till att ett for
armén och flygvapnet gemensamt forsokssystem skulle anskaffas.

Efter inventering av befintliga system pa vérldsmarknaden fastnade man fér Bloodhound
Mk I. Leverantorer var ett, av Bristol Aircraft Ltd (BAL), lett konsortium av engelska och
svenska industrier.

I oktober 1958 tecknades kontrakt med en livstidskostnad av 30 MSEK. Képet omfattade
en dubbel eldenhet som grupperades pd Lv 3 i Norrtélje samt en reducerad eldenhet och
viss stridsledningsutrustning som grupperades pa F 2 i Hiagernas. Forsdksverksamheten
genomfdérdes gemensamt av armen och flygvapnet. Férséken kom igdng under 1960 och
var i huvudsak avslutade under 1962.

Malsattningen var tvafaldig:
e Armén skulle vid Lv 3 i Norrtalje skaffa sig erfarenhet av att hantera en begransad
eldenhet och en lokal robotverkstad,
e Flygvapnet skulle vid F 2 i Hagernas studera en prototyp till en luftférsvarsenhet
(Lfc typ 1) samt digital datadverforing till/fr&n eldenheten vid Lv 3 och en mindre
eldenhet vid F 2.

Leveranserna bérjade 1959/60 och foljdes av leveranskontroll (commissioning) av de
fasta anlaggningarna vid Lv 3 och F 2, i samarbete mellan de engelska leverantérerna
samt KFF, CVA, armén och flygvapnet.

Efter slutgodkédnnande genomférdes 1961/62 teknisk/taktisk systemutprovning i svensk
regi. M8nga for framtiden vardefulla erfarenheter gjordes av alla inblandade instanser.

Projektledare for hela systemet var fdir L-H Larsson, CVA och leveranskontrollant
(Commissioning Officer) var Bengt Nilsson, ocksd fran CVA.
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Eftersom KATF redan 1960 bestéllt RB 67 HAWK fran USA och KFF 1961 bestallt RB 68
Bloodhound Mk II, kom man under vdren 1962 fram till att personalresurserna inte
rackte till att parallellt med dessa tunga anskaffningar driva RB 365 som ett operativt
system. Det beslots darfor att forsdkssystemet RB 365 skulle ldaggas ned och materielen
disponeras p5 annat satt.

S& gjordes t ex robotarna om till vningsrobotar (hanteringsattrapper) till RB 68.
Radarstationerna PE-09/R blev matradar vid robotforsoksplatserna Karlsborg (RFK) och
Vidsel (RFN). Lfc- och datadverféringsutrustningen pa F 2 fick std kvar fér utbildning och
6vning inom STRIL-systemet.

Det kan tyckas vara ett sléseri att ett system fér ca 30 MSEK endast kom till anvandning
under sd kort tid for att sedan ”skrotas”. Jag tror dock att alla inblandade haller med om
att det var val anvanda pengar och att anskaffningarna av RB 67 och RB 68 ej kunnat
ske sa kompetent utan de férkunskaper, som vi pa detta satt skaffade oss.

RB 68 (Bloodhound Mark II)

I juni 1961 féreslogs att luftvarnsrobotsystem Bloodhound MK II, RB 68, skulle anskaffas
for flygvapnet. Anskaffningsbeslutet motiverades bland annat pa féljande sétt:

"For att bibeh8lla och férbéttra luftférsvarets méjligheter att infria mélsattningen enligt
géllande forsvarsbeslut &r det 6nskvart att komplettera jaktflyget med robot 68, framst
p8 grund av detta vapensystems férm8ga att bekdmpa snabba mél och till hég insatsbe-
redskap. Det &r ocks§ vérdefullt att robot 68-férbanden kan insdttas mot vapenbdrande
flygplan, spaningsflygplan och stérflygplan som upptréder p8 héjder ovanfér véra
Jaktflygplans praktiska verkanshéjd".

I slutet av juni 1961 fick flygvapnet bemyndigande att bestdlla materiel till sex divisioner
(med avbestallningsratt for tre) men 1963 faststalldes antalet till sex. RB 68 var en
vidareutveckling av RB 365 (Bloodhound Mark I) men till skillnad fr&n RB 365 skulle RB
68 ocksa vara rorligt. Systemet konstruerades av ett konsortium av brittiska industri-
foretag med British Aircraft Corporation (B.A.C.) som systemsammanh%llande. Parallellt
med leveransen till svenska flygvapnet skedde leverans till Schweiz och till Royal Air
Force i Storbritannien.

Bilden visar chefen for Bristol Aircraft Ltd, James Harper, och souschefen vid flygférvalt-

ningen, Lage Thunberg, dd de i juli 1961 undertecknade ett avtal om inkép av
Bloodhound II till flygvapnet.
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Anskaffning, kontrakt
Anskaffningens omfattning och kostnadskalkyl faststélldes av CFV och F6D under 61/62,
vilket méjliggjorde fér KFF att gd in i kontraktsférhandlingar med i forsta hand de
brittiska leverantérerna:
e British Aircraft Corp (BAC, sedermera British Aerospace) i Bristol fér robotar och
lavetter, tillika huvudleverantdr och ledande i konsortiet.
e Ferranti Ltd Wythenshawe utanfér Manchester, betraffande robotgruppcentral,
databehandling och robotprovutrustning,
e Ferranti i Edinburgh for belysningsradar typ Firelight,
e ML Aviation, i narheten av Maidenhead, for hanteringsutrustning.

Under hetaste semestertid i juli 1961 trummades ett 30-tal personer fran flygstab och
forvaltning ihop och sattes pa flyget till Storbritannien. Ledare for delegationen var fdir S
Flodin, Systemplaneringen. I UK vidtog specifikationsutformning och kontraktsdis-
kussioner under 2 dagar med varje leverantdr. Efter tvd veckors rundresa samlades
delegationen och representanter for leverantdrerna i London fér slutgenomgang och
hogtidlig kontraktsunderskrift. Inkdpsavdelningens ansvarige var bdir H Lillier. I oktober
1961 kontraktet officiellt godkant.

FMV Budget

Budgeten uppgick till ca 400 MSEK fér leveranser fran Storbritannien och ca 400 MSEK
for leveranser i Sverige av t ex fordon, radioldnk samt andra atgarder som fortifikatoriska
anldggningar och Idpande underhall i ca 30 ar (typiskt varde fér underhdll ca 1 MSEK &r).
En total livstidskostnad pa ca 1000 MSEK i 1965 ars prisniva (eller uppraknat till 2005
nivé ca 8400 MSEK)

FMV Projektorganisation

Under 61/62 formades den organisation, som skulle se till att projektet genomférdes som
planerat. Mellan FS och FF reglerades ansvarsfordelningen av en “Order inom Flygled-
ningen” (OiFL). Internt FF reglerades projektansvar och sakansvar for de olika materiel-
slagen av en “Order inom FF” (OiFF). Dessa bestammelser motsvarar det som i dag
kallas "Projektinstruktion”.
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Inom FF férdelades ansvaret salunda:

e Projektledning, systemansvar samt sakansvar for robot och lavett: Robotbyran -
FF/R (fr o m 1962 Robotavdelningen),

e Robotgruppcentral, dator med programvara samt kraftférsérjning:
Anlaggningsbyran - FF/ELS,

e Belysningsradar: Radarbyran - FF/ELF

o Datadverforing och radioldnk: Telebyran - FF/ELT

e Underhallsupplaggning och -utrustning: Underhallsavdelningen - FF/UH

e Kontraktsfrdgor: Inképsbyran - FF/INK

o I dvrigt deltog FF avd/byrder inom sina ordinarie arbetsomraden.

Inom FF organiserades samarbetsgrupper for olika, dvergripande fr&gor sdsom:
e utbildning
e publikationer
e materielutformning och modifieringar
e leveranskontroller m m.

Fér samordning och mera intrikata systemfragor fanns “Systemgrupp 68”. Dessa interna
arbetsgrupper hade sin motsvarighet i “"Workings Parties”, dar aven leverantérernas
specialister ingick. Dessa grupper utgjorde den forsta berednings- och férhandlingsnivan.

Aktuella frdgor och problem diskuterades sedan p& mer formella "Progress Meetings”.
Dessa, som holls med ca 6 manaders intervall, var i allménhet 2 dagars férestallningar
med upp till 30 personer nidrvarande. De digra protokollen fran dessa "PGM:s” utgjorde
sedan riktlinjer fér beslut och atgérder inom linjeorganisationen.

FMV Projektledning

Mangder av fragestallningar i en sddan omfattande organisation inom FF och gentemot
leverantérerna kravde en stark projektledning. Denna var placerad vid Robotavdel-
ningens Projektbyra (FF/RP) och bestod forsta dret av ca 15 man, men minskade
efterhand till tre personer vid projektets slutskede. Projektledare alltsedan kontrakts-
skrivningen var Alf Svernby.

Till projektledningen var ocksa knuten en férbindelsegrupp, placerad vid de tva huvud-
leverantérerna i Storbritannien, BAC och Ferranti. Gruppen uppgick som mest till 6
personer och chef de férsta dren var fdir J Orvelind.

FMV Utbildning

En av de forsta §tgérderna, efter det kontraktet var klart, var att formulera ett fér
utbildning, som tillgodosag alla personalkategoriers behov. Under varen 1961 blev det
klart och féredrogs i tur och ordning fér CFF, CFS och CFV. Programmet omfattade i stort
sett 1-2 man fran vardera FF, CV och FV utbildningsférband inom respektive materiel-
omrade. Kurserna pa de tyngre enheterna t ex rbgc och brr var, naturligt omfattande och
innebar for vissa elever bortdt ett ars vistelse i utlandet. Mannen bakom verket var bdir B
Svebeck, FF/R. Nar kurserna val kommit igéng, hésten 1962 gjordes en bradstértad
omplanering, initierad av nya "kvastar” inom FF. Slutresultatet blev fér FF en minskning
fran tva till en elev, dd sd 6verhuvud var mojligt, samt en drastisk reducering av
kurstiderna. Personalen fran FV och CV berérdes endast i mindre omfattning. (L&s om
vilka som genomgick utbildning i Storbritannien i en separat férteckning).

I retrospekt innebar minskningen, som kunde ha férutsetts, att nar personalavgdngar
sedan skedde, sa intrédffade en krissituation, som fick klaras med improvisationer, i
allmanhet genom personalens ambitioner och stora intresse fér arbetsuppgifterna. I vissa
fall fick konsulthjalp sattas in till 6kade kostnader!
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Leveranskontroll

P& samma séatt som for RB 365 planerades omfattande leveranskontroller i Sverige

("Commissioning”). Materielenheter slutprovades separat vid varje leverantérs verkstad.

De kopplades dock aldrig ihop till ett system fore leverans till Sverige. Detta nédvandig-

gjorde en omfattande provning har:

e Funktionsprov med separata utrustningar, motsvarande slutprov hos leverantéren.

e Hopkoppling av robotgrupperna och funktionsprov med systemet.

o Ett kortare systemprov med rbgrp, dven omfattades flygprov med invisning frén
STRIL.

e Ett speciellt typprov med den férsta rbgrp, for att kontrollera STRIL-anpassningen,
som var specifik for Sverige. Harvid skedde ett samarbete med Ifc/05, som vid denna
tidpunkt (hdsten 64) dven befann sig i ett i driftsattningsskede.

e Prov med tva regionala robotverkstader, F8, Barkarby och TELUB i Vaxjo.

e Klargéring och prov med ett antal robotar att anvandas vid proven ovan.

Proven genomfordes i allmanhet av leverantérernas lag, varvid svensk personal
fungerade som kontrollanter. Detta innebér att ett 30-tal britter tillbringade 2-3 ar vid F
8, assisterade av personal fran Svenska Radio AB (SRA) och kontrollerade av ett 10-tal
FF-anstallda.

Ansvariga for den svenska kontrollen (Commissioning Officer) var i ordning: bdir B
Nilsson, bing H Roos och bdir S Lyrestrand. Arbetet komplicerades av att foreskrifter for
leveransproven ej fanns fardiga utan skrevs, diskuterades och faststdlldes omedelbart
fore varje provomgang. Det fordrades dessutom revidering for varje robotgrupp, da
dessa hade olika modifieringsstandard vid leveransen (se vidare nedan). Grundorsaken
till detta forhallande var att liknande leveransprov forekom vid leveranserna till RAF, dar
Ministry of Aviation sjalv fungerade som huvudleverantér och systemansvarig.

Under dessa omstandigheter var det inte att férvanas 6ver att diskussionerna mellan
leverantérerna och FF kunde bli ratt hetsiga. Dessa problem plus férseningar i
leveranserna gjorde att den ursprungliga tidplanen fick utges i 7 upplagor. Trots allt
kunde forsta robotgruppen levereras till FB skoldivision under hésten 1964, i tid for
samprov med STRILs luftférsvarscentral (Lfc/05). évriga rbrp levererades sedan med ca
2 manaders intervall och hela provperioden var genomférd fére sommaren 1966.

Underhall, driftsattning och modifieringar

Det planerade underhallssystemet omfattades tva regionala robotverkstader, en vid F8
Barkarby och en vid TELUB AB i Risinge utanfér Vaxjo. Vidare skulle flygvapnets centrala
verkstader verka inom sina respektive specialomrdden. Under programmets gang fick
stora forandringar vidtas pd underhdllsomrddena. P3 grund av svarigheterna att behalla
kvalificerad personal vid F8, flyttades denna verkstad och slogs ihop med den i Risinge.

Senare 6vertog de det nybildade statliga Férenade Fabriksverken (FFV) de centrala
verkstaderna. Senare omstruktureringar ej att férglémma.

Det tog &ven tid innan underhallsutrustningar, féreskrifter, utbytesenheter och
reservdelar fanns tillgdngliga i nédvandig utstrackning.

Dessa resursbrister kombinerat med det kompakta programmet och férbandens
begynnande verksamhet gjorde att tillgdngligheten hos materielen blev 13g. Vid en
féredragning fér CFV pekades pa att utvdgen ur denna situation var att skaffa informa-
tion om bristerna via att felrapporteringssystem, att analysera data och darifrdn besluta
var atgarder lampligen skulle sattas in. Flygvapnets driftdatasystem “DIDAS” var under
uppstart, men annu ej operativt. Losningen blev ett manuellt system, framtaget av
TELUB. Rapporter utgavs med ca 6 manaders intervall och efter ndgot ars korrigerande
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dtgarder uppvisades béttre tillganglighet. P& grund av det svenska kontraktet skrevs vid
en tidpunkt nar endast 10 % av detaljkonstruktionerna var "frysta”, blev strémmen av
modifieringsférslag strid under atskilliga ar.

Detta medférde att materielen vid leverans till férbanden uppvisade betydande skillnader
i modifieringsstandard. Férbanden fick darigenom stora svarigheter i samband med
utbildning och 6évningar.

Problemet |&stes genom att FF bestallde dterkommande koncentrerade modifierings-
omgangar, "7-standard”, “12-standard”, o s v. Detta innebar att féra fram samtliga
levererade robotgrupper till den senast levererades standarden. P& detta vis kunde man
ocksd inféra svenska férbattringar mer eller mindre kontinuerligt. Exempel pa sadana var
att

e byta jordmodell

o forbattra atmosfarsmodell

e infora blindfdljning

I England liksom i Sverige anvandes UTM for lagesangivning. For UTM anvands ED 50 och
Hayfords referensellipsoid som jordmodell. Om spanings- och eldledningsradar (brr) ar
samgrupperade, som de var i England nar det géllde Bloodhound, behévs approximativt
vare sig jord- och/eller atmosfarsmodell. Specifikt for Sverige var att RB 68 inte hade
samgrupperad spaningsradar utan erhéll maldata i ett rikstackande "strilkoordinat-
system”, inmatt i RT 38 och med Bessels referensellipsoid som jordmodell. I Sverige
kunde néstan vilken spaningsradar som helst méta in malet och generera ett malspar i
Lfc. Data fran ett sddant spar matades ut via radiolank till rbgc. Sdlunda matades 2D-
positionen (X, Y) i RT 38 medan héjden (H) i system RH 00 som i sin tur byggde pd ED
50. Alltsd, har fanns manga felkéllor som skulle elimineras.

Den enklaste atmosfarsmodellen fér radarlobens utbredning p& X-bandet kroker av med
4/3 av jordradien. For att forbattra invisningsnoggrannheten fér brr och uppna att man
kunde fanga ett fpl p& 250 km utan att anvanda nagot av brr sékprogram, krévdes att
byta och forfina en jordmodell, samt med hansyn till denna forfinade jordmodell mer eller
mindre utveckla en klart forbattrad atmosfarsmodell, som aven kunde foérses med
lokala/regionala meteorologiska data.

I sdval brr som roboten fanns det inbyggda kretsar fér minnesféljning da den aktiva
malféljningen av ndgon anledning temporért tappades (t ex vid nolldoppler). Vid avbrott i
passiv malféljning (t ex malet upphérde att sénda ut en brusstérning) och aterldsning till
aktiv féljning inte skedde var minnesfdljningen nastan obefintlig. I samband med
utprovning av invisnings-, fadngnings- och malanalysegenskaper kom man p3 ett satt att
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infora det som kallades foér blindféljning. Detta innebar bl a att datorn i rbgc,
kontinuerligt i bakgrunden, beraknar styrdata for brr, utifrdn maldata fran Lfc, sa att
antennen alltid pekar p& malet, &ven om brr temporart tappade I3sningen pa malet. T ex
medférde detta att malet inte kunde utnyttja nolldopplergenomgang for fér att lura brr.
Likasd utnyttjades den extra information i dopplerspektrat till snabbare och sékrare
aterlasning bade i brr och i malsékaren. Den gamla minnesféljningen var effektiv upp till
5 sekunder medan den nya blindféljningen var effektiv i upp till 45 sekunder eller annu
langre i vissa fall, som vid nolldopplergenomgang om bara malsparet i Lfc var aktivt och
malféljningen dar var stabil.

I retrospekt kan det tyckas att vi kanske var for "heta pa gréten” att skriva kontrakt. Mot
detta far véagas fordelen att f& detta kvalificerade robotsystem operativt sd tidigt som
maojligt - i sjalva verket fére andra utldndska kunder och framférallt med battre
prestanda och flexibilitet, an vad engelsmannen sjalva hade vid respektive tidpunkt.

Utrustning och funktion

Den brittiska utformningen av systemet var anpassad till en stationar uppstallning med
mdjlighet att flygtransportera materielen. Den svenska forsvarsfilosofin med stark tonvikt
pa rorlighet och maskering nédvéndiggjorde férandringar i systemet, sa att det blev
anpassat for landsvégstransport. Detta skedde genom att stérre enheter férsdgs med
hjul, samt genom att férbanden utrustades med tunga lastbilar forsedda med
hydraullyftkranar. Dessutom maskeringsmalades all materiel. I England var robotarna
vitmalade.

Luftvarnsrobotkompaniet innehdll féljande viktigare materiel: radiolank (1), robotgrupp-
central (3), belysningsradar (1), fyra lavetter (7-10), atta robotar, tva motorelverk (4,
6), kraftfordelningsenhet (5), 11 km kablar, fordon, provutrustningar m m.

ROBOTSYSTEM 68

Radiolénken (rl 21 lastad pa slap, senare rl 23 lastad i skapbil) var den enhet varmed
kompaniet ansléts till Lfc med en dubbelriktad tal- och dataférbindelse. P8 datakanalen
dverférdes maldata och diskreta signaler (kommandon).
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Robotgruppcentralen (rbgc, LCP) utgjorde kompaniets stridsledningscentral, varifran
robotstridsledaren ledde kompaniets strid. Robotgruppcentralen var uppbyggd kring en
dator, som berdknade och presenterade erforderliga data. Datorn innehdll ocksa
funktioner fér styrning och évervakning av robotens klargéring och évriga tekniska
funktioner i systemet.

400 Hz motor-

géniecator l'-:‘:l.:onm tioner -

Robotgrupp-
central ol

Belysningsradarn (brr PE-44/R eller TIR type 86) var en FMCW-radar pa 3 cm-bandet
som utnyttjade dopplereffekten. Harigenom fick radarn goda Iaghdjdsegenskaper, da
markekon inte stérde malféljningen. Radarn paverkades inte av remsstérning och hade
mycket god féljningsférmaga mot brusstérande mal. Via mark- och flygreferens
antennerna kunde kommandosignaler éverforas till roboten - pd marken och i luften -
inne fran rbgc.
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Lavetten hade tre huvudfunktioner. Den utgjorde underlag fér roboten sa att denna
kunde starta i ratt elevationsvinkel - konstant ca 30°. Den férsag roboten med
hydraultryck, kylluft och elkraft samt férmedlade alla signaler till och fran roboten vid
provning och under férberedelser for skott. Slutligen var lavetten vridbar for att ge
roboten ratt utgdngsbaring.

Roboten var omkring 8 m 1&ng och hade en startvikt pa tva ton. Den drevs av tva
rammjetmotorer som gav en marschfart av Mach 2,7. Roboten startades med hjalp av
fyra startraketer, som tillsammans vagde ca ett ton. Roboten styrdes enligt syftbarings-
principen. Malsdkaren som var semiaktiv var I&st pd den fran malet reflekterade
belysningsradarsignalen och kunde darfor ge lampliga styrsignaler till robotens styrsy-
stem oavsett malets mandvrer. Om malet var en brusstdrare |1aste malstkaren i stallet pa
brussignalen. Roboten manévrerades med hjalp av vridbara vingar, vilka alternativt
fungerade som skevroder eller héjdroder. Den var férsedd med zonrér och en
stridsladdning av typ "continuous rod". Robotens topphdéjd var éver 20 km och
rackvidden over 185 km.
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Motorelverk

Kraftférdelningsenhet m m.
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Fordon m m.

Bild 2. Lastning av robot. Vid lastningen anvinds
ett speciellt lyftok
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Bild 3. Bilen lastad. Roboten vilar pi tvad stativ
fastskruvade i flaket

Fredsorganisation (skoldiv, évndiv senare rbbat)
Materielleveranserna genomfdrdes dren 1963-65. Genom riksdagsbeslut 1963
organiserades inom flygvapnet sex robotdivisioner fordelade pa:

e F 8iBarkarby - tva divisioner varav en skoldivision och en évningsdivision samt en
robotavdelning i kdrstaben som 1968 dverfordes till FS. Divisionerna avvecklades
1974.

e F 13 i Norrkdping - en 6vningsdivision,

e F 17 i Ronneby - en évningsdivision

vilka bada omorganiserades till robotbataljoner 1974 och som da fick ansvar fér vardera

sex lvrbkomp 68. Bataljonerna avvecklades 1978.

e F 10 i Angelholm - en 6évningsdivision
e F 12 i Kalmar - en évningsdivision
vilka bada avvecklades 1974

samt 1968 en robotledningsenhet vid vardera

e Lfc/S1

e Lfc/O5

vilka b&da avvecklades 1982 nar rrplut PS-44/R utgick ur kriorg och rrkomp PS-860/T
fasades in.

Varje évningsdivision hade i fred tillgdng till tvd materielgrupper, en i standig beredskap
och en fér utbildning. P8 varje flottilj fanns en fredsgrupperingsplats och en utbildnings-
plats samt ett unikt robotférrad. Utom flottiljen fanns dér tillgang till en évningsplats.
Den I1&g ca 10 mil fran flottiljen fér att meningsfullt va motormarscher och évriga
transporter. Ca 8 veckor per ar évade man dar med allt ifrdn enkla hanteringsévningar
till kompletta stridsgrupperings- och tilldmpningsévningar i luftférsvaret. De varnpliktiga
forlades i talt.

Efter de initiala driftproblemen, som behandlats ovan, férbattrades underhallsresurserna
efterhand. Den negativa attityden till systemet, som framkommit tidigare, forbyttes i en
positiv entusiasm hos alla personalkategorier. Speciellt méarktes kanske denna sinnes-
stamning hos flygvapnets officerare, som i vissa fall “férvisats” fran flygtjanst till
robottjanst.
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Luftvarnsrobotsystem 68 inférande innebar, att flygvapnet fick en helt ny féorbandstyp.
Detta medférde behov av taktisk utprovning och framtagning av nya reglementen och
utbildningsbestammelser. Efter vissa initialsvarigheter av teknisk och personell art
utvecklades robotkompanierna till val fungerande och faltmassiga forband som flitigt
deltog i flygvapnets och/eller militarbeféalhavarnas tillampningsévningar.

Kuppforsvarsférband

Samtliga évningsdivisioner hade uppgifter som kuppfdrsvarsférband. Férbanden hade i
fred en hog beredskap, dels genom att det pd varije flottilj fanns en fredsgrupperings-
plats, dar en beredskapsgrupp alltid var eldberedd inom ett fatal timmar, dels genom en
relativt stor andel aktiv personal och tva arliga inryckningsomgdngar varnpliktiga. Denna
grupperingsplats var standigt uppkopplad mot Lfc, men hérifr&n kunde gruppen &ven
genomfdra autonom robotstrid inom pa olika satt tilldelade sektorer (eftersom IK-
utrustning saknades).

Tack vare en god tillgdng av stamfordon fanns goda méjligheter till omgruppering till
spridningsplatser vid h6éjd beredskap. Férst sattes beredskapsgruppen i "1 min eldbered-
skap” och sa fort resurserna medgav, flyttades utbildningsgruppen med sina skarpa
robotar till sin spridningsplats. Darefter togs nytt beslut huruvida omgruppera “utbgrp”
till en stridsgrupperingsplats eller “bergrp” till sin spridningsplats.

RB 68 i luftforsvaret
I Flygstabens malsattning fér RB 68 stod bl a:

att kunna bekdmpa kvalificerade mél sdsom
e stérande mal
e mal med dverljudsfart
o mal dver/utanfér jaktens verkansomrade
samt att inom jaktens verkansomrade forstarka luftforsvaret.

Robotsystemets strid leddes normalt fran centraler i strilsystemet, dar insatsbesluten
fattades. Harfor inrattades i STRIL 60-systemet en sarskild robotledningsorganisation
som samarbetade med jaktledningsorganisationen.
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RB 68 kunde dock genomféra strid autonomt, men med vissa begrénsningar. Fran
strilsystemet dversandes via radiolank méaldata till robotgruppcentralen, dar de bl a
utnyttjades for inriktning av belysningsradarn. Denna sokte, ev inom ett begransat
omrade, fangade och féljde dérefter automatiskt malet. Avstadnd, baring, elevation och
radiell malfart utnyttjades av robotgruppcentralen for att bland annat berékna
avfyringstidpunkt samt berdkna vinklar fér att styra ut lavett och malsdékarantenn. Efter
avfyringen och startfasens slut évertogs styrningen av robotens malsokare.

Samarbetet med STRIL 60 utmejslades ocksa alltmer. Fran att ha varit tinkt som ett
exklusivt system for ”.. mal dver/utanfor jaktens verkansomrade ..” blev det allt
vanligare att Lfc anvisade mal till RB 68, dar jaktens intercept av en eller annan orsak
misslyckats. Tilltron till systemet tilltog hos alla som arbetade med det. Tyvarr delades
inte denna konfidens av chefer i flygvapnet pa beslutande niva.

RB 68 i tekniska underrattelsetjansten

Inom flygeskadern (E1) fanns ett stort behov att analysera motstdndarens vapensystem,
sarskilt luftvarnshotet. Den béasta datorn i Sverige vid denna tid for detta &ndamal var RB
68-datorn Argus 200 i robotgruppcentralen. Forst var det tankt att anvanda simulato-
rerna pa F 8, Barkarby for detta &ndamal men av olika skél blev det inte sd utan fran och
med 1970-07-01 skedde detta pa F 13, Bravalla.

For att simulera t ex RB 67 (HAWK), fordrades endast att programmera om ett fatal
rader pa tre olika programbrickor i datorn, i évrigt fanns déar alla funktioner. Under 1970-
talet analyserades de flesta luftvarns- och vissa jaktrobotsystem som ingick i E1s hotbild
pa detta satt. Inledningsvis hjalpte engelsmannen till med programmeringen. De
betraktade sedan under 1&ng tid de svenska robothotanalyserna (av t ex SA-4, SA-6, SA-
8 och dessas fartygsbaserade motsvarigheter) som de "basta i varlden”. Nar RB 68 lades
ner fortsatte dessa analyser en tid i England. Formellt var det FOA som férmedlade
uppgifterna till E1 men de visste inte vem kallan var eller var den fanns. Davarande
vapenhotbeskrivningar i JAS studiehotbild &r framtagna pa motsvarade satt som for E1
hotbild.

Provning; teknisk, teknisk - taktisk och taktisk
Nar leveranskontrollerna var genomférda och férbanden bdrjade bli hemmastadda med
systemet, var det dags att formulera ett huvudprogram fér de olika typer av utprovning,
som behdvdes for att skaffa oss en ingdende kunskap om systemet, dess prestanda och
eventuella svagheter. Utprovningarna var av tre slag:

e Teknisk utprovning, som behandlade enskilda utrustningars funktion och

egenskaper.

e Teknisk - Taktisk utprovning, som avsag systemets funktion och prestanda.

e Taktisk utprovning, som undersokte systemets funktion i ett sddant sammanhang.

Dessa kunde utféras som ren markutprovning eller med mal i luften utan robotskjutning
och som teknisk kontrollskjutning.

Huvuddelen av proven utférdes vid férbanden, i samarbete med FF och FFV underhalls-
instanser. Aven FOA medverkade i vissa prov, speciellt betréffande systemets
storfasthet. En annan typ av prov, som gav mycket vérdefulla resultat, var |angtidsprov,
varvid en robotgrupp fick operera i flera dagar - upp till en vecka med en viss sekvens av
olika beredskapsldgen och fingerade engagemang. Resultatet blev ett rattvisande matt
pa materielens tillgédnglighet.
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Detta kombinerat med det tidigare omnamnda felrapporteringssystemet, gav underlag
for forbattrande atgarder sdsom modifieringar, komplettering av reservenheter eller
foreskrifter o s v.

Den mest avancerade och omfattande stérutprovning som gjorts i detta land genom-
fordes med ca 100 flygpass med en reducerad mtrigrp ndgonstans i Véstergotland. Detta
for att fa fram underlag for att skriva rbstriled handbok Berob del 3 avsnitt “Atgarder vid
storning”. Har inbjods och deltog ocksa engelsman och schweizare med forslag pa storfall
och med sin mest avancerade stdrutrustning.

Redan 1968 hade FOA 3 (rapp av Sune Johansson m fl) upptackt att det fanns mer
information att hdmta ur dopplerspektrat, da de vid remsfallning med en kapsel
monterad pa ett flygplan Lansen kunde sitta inne i rbgc och félja (se och héra), nar
remskastaren slogs till och ifrén.

t+30 sek Nuldget
t sek

Y-

) Stérsituationen [ ; { 20 )

i huvudloben s
M — I 7 «—Malsignal Matad fran Brr
i A mottagarantenn

Storsituationen |Brr hastighets-

i stérbestam- lgrind
|1 bingsicben 4=
by RSO o o B V. |Lfc hastig-
2 . |hetsgrind
L J L J

Storminnesindikator Maldopplerindikator

A -indikatorer

Tyngdpunkt av -
brusstorning i
forhallande “till ? Matad fran stor

sdndarloben mottagarantenn

- - Stordopplerindikator
Storcentrumindikator

Frdgan stalldes om detta gick att anvénda for malanalys pa olika satt och dven som ett
enklare IK-system. I stérsta hemlighet genomférdes pa F 13 ca 30 flygpass hosten 1969
dar olika signaler i brr spelades in. Analys visade pa en stor potential till malanalys. Efter
fortsatt utprovning, analys och vissa forséksinkopplingar kunde en specifikation skrivas.
ERE/M$ fick i uppdrag att bygga en "kubikmeter stor 18da” som kopplades in mellan brr
och rbgc. P& hosten 1973 nér forsdken och utprovningen avrapporterades, kunde man
konstatera att man genom malanalys med hjalp av FMCW-teknik kunde urskilja hur
manga flygmal det fanns i radarloben. P3 ett fpl 35 kunde man avgéra ifall det hade last
eller ej och i de flesta fall &ven vilken last t ex tre falltankar. P& tp 84 kunde man avgéra
hur manga motorer som var igang. Vilka system i det svenska férsvaret kan idag (2005)
gbéra en sadan malanalys?

Teknisk kontrollskjutning

Systemets funktion mot luftmal kontrollerades vid skjutningar pa forsoéksplatsen i Vidsel,
varvid férbanden ocksa fick tillfélle att visa sin férmaga till Ianga landsvagsmarscher.
Sadana kontrollskjutningar genomférdes 1968-05-19-0330 av F8, 1969-03-12/15 av
F17, 1970-10-09-0830 av F13, 1971-04-30, 05-04 och 05-07 av F10 samt 1975-09-
15/10-11 (tva robotskott, det sista 1975-09-25-0720) av F17.

Ett mindre antal av de bestdllda robotarna hade vid tillverkningen utrustats med internt
kablage for att kunna installera matsystem och andra apparater, som erfordras vid
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fredsméssiga skjutningar. Vid denna tid (1966-68) formulerade Projektbyran en policy
betraffande "kontrollskjutningar” fér aktuella robotsystem. Denna innebar regelbundet
dterkommande skjutperioder med ett mindre antal skott. Antalet kunde aldrig géras
tillrdckligt stort for att mojliggéra ndgon statistisk analys, men kunde an dock ge vissa
indikationer om effekten av aldringstendenser, modifieringar osv. Skjutfallen utformades
for att s& ndra som mojligt efterlikna taktiska engagemang och intercept valdes nara
aktuella prestandagranser.

Efter 13nga forberedelser skedde den forsta skarpa skjutningen med RB 68 i oktober
1968 vid Robotavdelningens férstksplats i Vidsel, Lappland.

Daligt vader och materielproblem férsenade programmet och fort efter ca en manad pa
plats gick det forsta skottet. Resultatet blev en perfekt traff i malet, en malrobot typ RB
02. Under forsta delen av 70-talet genomférdes sedan kontrollskjutningar vid flertal
tillfallen. Alltmer avancerades skjutfall valdes, omfattande manévrerande mal,
rensfallning och elektronisk stérning.

En liten arbetsgrupp, som arbetade under stor frihet, med deltagare fran Robotavdel-
ningen, FOA och F8 skoldivision, definierade intressanta storfall samt utrustning for att
realisera dem. Bl a specificerades en storkapsel “SIGURD”, som kunde baras av
malroboten och som kunde 3stadkomma ett flertal, vid den tidpunkten, sofistikerade
storfall. Kapseln projekterade av FOA 3 och tillverkades i tva olika versioner av SAAB.
Efter proven analyserades resultaten och i vissa fall togs modifieringar fram for att
motverka upptackta svagheter i systemet.

Det bor dock namnas att konstruktérerna vid de engelska industrierna arbetat mycket
forutseende och byggt in stor flexibilitet gentemot den snabba utvecklingen inom
stéromradet. FMV hade under denna period ocksa ett intimt och fritt samarbete med RAF
och de schweiziska myndigheter, som ocksa anskaffat systemet. Tack vare det férdoms-
fria arbetsséttet i Sverige knappade vi pd ndgra ar in pa RAF naturliga ledarposition
betraffande systemkunskapen och i vissa hdnseenden kanske passerade dem.

Krigsorganisation (Lvrbkomp 68/R)

Vid mobilisering dvergick robotgrupperna till 12 stycken - autonoma rérliga luftvarns-
robotkompanier 68. Robotgrupperna omgrupperades i etapper till sina spridningsplatser.
I ndrheten av dessa fanns inryckningsplats och mobférrdd. Har krigsorganiserades
kompaniet (s-forband) med stabsto, rrplut rbplut och trossto (ca 140 man) innan
motormarsch till stndsgruppermgsomradet paborJades
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Varje kompani hade ett férstahandsomrade med tre férberedda stridsgrupperingsplatser
att valja pd. Organisation, utbildning och utrustning var anpassade for ett sjdlvsténdigt
upptradande med tata omgrupperingar mellan alternativa platser. Skydd fér den relativt
skrymmande och sdrbara materielen erhélls genom vélja férberedda platser i tackt
terrdng, genom maskering samt omgruppering, sa snart férbandet bedémdes upptackt.

Kompaniet var understéllt sektorchefen men lydde under fobef i vad avser den
markterritoriella verksamheten (inkl uh forutom for det robotspecifika uh dar stf kompch
hade en unik stallning internt kompaniet och externt gentemot centrala verkstdder).

Luftférsvarsutredningen 1967 (LFu 67)

1967 tillsattes en utredning for att studera luftférsvaret under 1990-talet. Samtliga
forsvarsgrenar var representerade, flygvapnet med bade flygplan- och robotsidan. FOA
bidrog med hotbilder och med utvardering av de olika systemen eller kombinationer av
system i den aktuella hotmiljon.

Som man kunde vanta sig resulterade det hela i en praktig foérsvarsgrenstrid, dar de fyra
motriktade krafterna, enligt statikens lagar, borde tagit ut varandra. S3 skedde dock ej.
Som vinnare i striden utgick armén och flygvapnet. Armén fick 16fte om Ivrb 70, som
skulle utvecklas av Bofors, samt RB 67 HAWK med vidareutvecklingar. Flygvapnet fick
bygga vidare pa JA 37, kanske dven JAS skymtade bak i horisonten.

RB 68 anvisades ingen nisch mellan dessa vapensystem, som naturligt hade varit.
Formuleringen ”.. dver/utanfér jaktens verkansomrade ..” dgde fortfarande sin tydliga
giltighet &ven med JA 37 ndgot battre prestanda i detta avseende. RB 68 var fortfarande
det enda vapensystem som kunde bekdmpa mal pd hog héjd, med hog fart och i
klotterbakgrund samt vid storning av vara egna olika radarsystem.
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I stallet ddmdes systemet ut gentemot en extrem stormiljé som tillskrevs 1990-talet
och som annu inte har uppfyllts nagonstans i vériden.

Bloodhound var i drift i Storbritannien till 1992 och i Schweiz till 1999 vilket hade varit en
naturlig avvecklingsperiod dven i Sverige. LFU 67 valde i sitt betdnkande 1970, pa ett
medvetet och oansvarigt sitt, att lamna tidsperioden helt utan avseende pa de
verkansmojligheter som det fanns behov av i aktuell hotbild och som ett befintligt system
som RB 68 hade tillgodosett. LFU 67 féreslog att systemet skulle utgd ur krigsorganisa-
tionen. I CFV programplan 1972 féreslogs pa grund av det allt kirvare ekonomiska
klimatet inom férsvaret, att robotsystem 68 skulle laggas ned.

I sina anteckningar skriver Alf: Som en protest mot de minskade ramarna ville CFV
féresl§ att ndgot system lades ned. Att vélja t ex en flygdivision skulle ha stora
féljdverkningar, férutom det inbyggda motstdndet hos flygande personal att géra sig av
med FLYGPLAN! RB 68 var ett lagom paket, som dessutom hade férdelen att vara latt
avgransat och sjalvstdndigt. Om CFV férslag var allvarligt menat, undandrar sig min
beddmning.

Sedan mitten p@ 1960-talet hade jag manatliga kontakter med davarande fémin. Vid ett
tillfalle 1972 blev jag tillfrdgad av denne om jag trodde: ” .. att flygvapnet sysslade med
utpressning gentemot regeringen med hjdlp av Bloodhound .. ”. Jag svarade: ” .. det
finns en ohelig allians mellan Ast/Plan, FS/Plan och Fst/Plan om att Idgga ner RB 68 och
att man i dessa kretsar ar val medveten om fomin positiva installning till RB 68 .. ” (se
ocksa artikeln i DN 1973). Nagon manad senare 1972 fick frdgan om jag kunde bérja ” ..
fila pd ett utkast till text for RB 68 i kommande prop .. ”. Jag frdgade om det fanns
nagon vagledning fér mig men fémin svarade att jag kande till forutsattningarna men ” ..
det var viktigt att regeringen hade full handlingsfrihet att efter valet 1976 vélja allt ifran
att avveckla till att utveckla RB 68 .. ”. (Obs! att det star valet 1976 och ej valet 1973).
Till utkastet (p& en halv A4-sida) bifogade jag ett HPM p& 15 A4-sidor med bakgrund,
motiv och férklaringar. Féljande @r en sammanfattning ur detta:

e Minska, koncentrera och férandra fredverksamheten

« Bibehall samtliga kompanier i krigsorganisationen (med en mobtid om ca 72 tim)

o Sex materielgrupper bor ingd i kuppférsvaret. Tvd med hog (ca 4 tim), tva med
mellanhdg (ca 24 tim) och tvd med I3g (ca 48 tim) eldberedskap.

e Under alla férhallanden bibehall och utveckla belysningsradarfunktionen for att 6ka
storfastheten och férmagan till malanalys hos strilsystemet.

e Tag vara pa den kompetens hos personalen av rérliga férband, som har byggs upp
inom flygvapnet genom RB 68, for kommande rdrliga férband inom strilsystemet.

Avveckling

Regeringen féreslog i 1973 ars statsverksproposition, att fredsorganisationen skulle
minskas, och att delar av systemet skulle ges en lagre beredskap. Riksdagen beslutade,
att systemet frdn 1/7 1974 skulle bestd av tva enheter med fordndrad organisation,
medan belysningsradarfunktionen skulle bibehallas och utvecklas till att 6ka
stérfastheten inom strilsystemet. De tva dvningsdivisionerna vid F 13 och F 17 blev
robotbataljoner och évriga fyra divisioner drogs in.

Som ett resultat av beslutet fick FS och FMV undersoka ett stort antal alternativt for
fortsatt anvandning respektive successiv avveckling, men valresultatet 1976 innebar den
slutliga nadastéten for RB 68! Avvecklingen gick snabbt och omfattade féljande:

 Antalet lvrbkomp 68 i krigsorganisationen trappades ner successivt fran
ursprungliga tolv till att helt utgd 1978-06-30. Under 1978 drogs &ven de tva
robotbataljonerna in.

e Vissa verkstadsutrustningar kunde anvéndas inom andra robotsystem.
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e Elektronik, som ej kunde anvandas, fick destrueras p g a sekretessen som
fortfarande gallde gentemot de 6vriga anvandarlanderna. T ex robot-
/lavettelektronik, simulatorerna nr 1013 och 1014, robotgruppcentraler nr 1001-
1005, belysningsradar nr 503 och 504 m m.

e Lavetter och robotattrapper skulle stallas upp vid flottiljer och andra
forsvarsanlaggningar som “minnesmarken”.

o I 6vrigt skulle dessa saljas eller destrueras. Ca 30 robotar sdldes redan 1977/8 till
Schweiz. Ca 30 robotar aterkdéptes 1978 av MOD/RAF (se ocksa artikel i NT 1978).

e Projekt FENIX startas upp 1974 for att inordna belysningsradarfunktionen i
strilsystemet (med Bertil Sanglert som projektledare, se Strilrranl 44 nedan).

FENIX

Den luftvarnsrobotera som bérjade 1958 genom OB beslut om férséksverksamhet var
darmed for flygvapnets del avslutad - savitt nu kan bedémas for alltid. Sparen fanns
dock kvar - framst i form av personal av olika kategorier, som under verksamheten med
luftvarnsrobotsystem 68 hade fatt erfarenheter som kunde utnyttjas inom flygvapnets
oévriga vapensystem.

Strilrranl 44 (Fenix)

Bakgrunden till Fenix-projektet var, att man inom Fst/Und redan fore jul 1969
formulerade vissa framtida behov inom radaromradet vad avser signal- och satellit-
spaning samt malanalys med férbandsbunden radarmateriel. Det gjordes en inventering
av befintliga radarsystem i landet, samt en begrénsad sadan om ldmpliga radarsystem i
utlandet. Vid en snabbanalys visades det att PE-09/R och PE-44/R skulle kunna vara
mycket lampliga.

Det beddmdes lampligt, att under F 13 tekniska kontrollskjutning vid Vidsel hésten 1970
samtidigt genomfora vissa férsdk, da de bdda olika radarenheterna var samgrupperade
dar. Forsdken var i vissa stycken mycket lyckade. Det "rullades” en budgetrad med vissa
medel fran och med bgd 71/72 for projektet, som vi kan kalla fér “Vargen i ON”. Frén och
med 1971-07-01 delfinansierades ovan ndamnda malanalysprojekt med dessa medel.

Flera gdnger, under 1974-1977, forsékte FS/Plan att ldgga ner Fenix-projektet. Vid ett
tillfalle under 1977 trodde FS/Plan att man hade lyckats, men da fick Fst/Plan och
FS/Plan instruktioner om att Fenix for bgd 77/78—80/81 skulle delfinansieras (ca 80%)
med medel fran det uppskjutna Vargen-projektet.
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Fordon m m bibehélls i sddan omfattning att sex rérliga spaningsradarplutoner PS-44/R
kunde krigsorganiseras for att 6ka stérfastheten hos STRIL-systemet radarspanings-
funktion.

P& detta satt kunde man 6vergangsvis dven bibehalla kompetensen hos personalen av
rérliga forband samlad, i avvaktan pa inférandet av radarkompani PS-860. Strids-
grupperingsplatserna fér RB 68 bibehélls samt nagra nya tillkom. Rrplut PS-44/R
kvarstod i krigsorganisationen till 1982-06-30.

Materiel i form av belysningsradar (1 nu benamnd spaningsradar), robotgruppcentral (3
nu benamnd operatdrsvagn), radiolank (2) och motorelverk (4) m m bibehdlls och
modifierades sd att sex strilradaranldggning 44 bildades (tva mtrlgrp i reserv).

STRILRADARANLAGGNING 44
@

(1) Spaningsradar PS44/R (M3330-044131)

(@ Radiolénkbil 381 [M5180-381014)
Qperatdrsvagn 44 (M3330-044158)

(&) Motorelverk 524 (M 2650-524011)

Funktionen var att fran radargruppcentralen (Rgc obs! ej Lfc) mata ut koordinaterna for
ett sektorcentrum m fl diskreta signaler till opv 44, som startade ett [dmpligt s6kprogram
i srr for att spana efter mal i sektorn. Nar ett mal patraffades, 1&ste srr och matte in
malet (radiell fart, avstdnd, baring och elevation m m). Datorn i opv bearbetade och
sande maldata till Rgc dar ett malspdr startades. Inom sektorn kunde max sex sddana
malspar startas och med hjélp av srr 44 hallas uppdaterade. Hela processen mellan Rgc
och opv 44 var automatiserad pa ett mycket kreativt satt, sa att operatéren i opv 44
kunde sitta med armarna i kors efter det att utmatat sektorcentrum hade accepterats. I
opv 44 kunde alla moment dven utféras manuellt och via tal féras 6ver till Rgc.
Uppdateringstakten m m blev da lite lagre.

En omfattande typutprovning I3g till grund fér denna funktion. Den utférdes med en
prototyp stdende pad F 13 uppkopplad mot PC Stril (Rgc Nord) i samarbete med Telub
som senare kom att bli huvudleverantor.

Om strilsystemet t ex var radarblint i en viss sektor pd grund av remsfallning, sd kunde
srr 44 tilldelas denna sektor och fanga, félja samt analysera malen vad avser olika
storformer och &ven andra egenskaper hos de inmatta malen. Inférandet av PS-860
innebar ett ndédvandigt teknisk lyft med sin digitala signalbehandling, men tackte bara en
liten del av den lucka som uppstod nar PS-44 |lades ner 1982.
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Under 1981 aterupptog Fst/Und diskussioner om det uppskjutna Vargen-projektet men
med lite annan inriktning. Chefen fér tekn undtj vid FOA 3 fick uppdraget att komma med
forslag. Vi besokte F 13 vid olika tillfallen under 1981 och 1982 fér att studera PS-44 pa
nytt, men kanske pa grund av ett ekonomisk/tekniskt missférstdnd sa lamnade FOA
besked till FMV 1983 att PS-44 inte var aktuell langre.

De sex STRILRRANL 44 (med tb, ue och rd dock ej rl) terképtes av MOD/RAF 1983.
Redan 1981 hade tre brr med omfattande tb och ue samt fyra svenska lyftok till
radarantennen aterkdps av MOD/RAF. 1987 aterkdpte Ferranti diverse kvarvarande
testutrustning fran Telub.

Slutord (citat ur Alfs anteckningar)

De sista avvecklingsatgarderna var 1978 vidtagna. Projektledningen
kunde rensa i parmarna, arkivera vissa nyckeldokument. Ldmna in en del
historiskt intressanta handlingar till krigsarkivet och destruera eller kasta
évrigt. En tjugoarig epok i vart land robothistoria var slut!

Nar jag traffar kamrater som tjanstgjort inom systemet - antingen det
varit inom stab, férband, férvaltning eller pa underhallssidan - ar alltid
kommentaren densamma: “Det var en intressant period med stora
utmaningar och stimulerande arbete — men varfér lades systemet ned i
fortid?”

Alf Svernby

Robotteknik
och meditation

Civilingenjor Alf Svernby, Ekero,
har avlidit 84 ar gammal. Hans
ndrmaste ar hustrun Mona,
dottern Eva och sonen Ulf med
familj.

Alf véxte upp i Malmo dar
han tog studenten, innan hans
intresse for teknik férde honom
till Stockholm och Tekniska
hogskolan. P4 KTH tog han sin
civilingenjorsexamen pa linjen
for flygteknik och fortsatte sedan
ocksa med ett vindtunnelprojekt
pa KTH. Aren 1953-54 fortsatte
Alf studierna vid California Insti-
tute of Technology i Pasadena.

Val tiltbaka i Sverige och Stock-
holm anstilldes Alf vid Forsvarets
materielverk, FMV, dar han blev
verksam fram till sin pensione-
ring. Han kom snart att dgna
sig at det alltmer avancerade
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omradet robotteknik. Alfs arbete
i samband med forsvarets kop av
luftvirnsroboten "Bloodhound”
medforde att hela familjen under
4ren 1959~60 fick boséatta sig i
Bristol, England. Efter flytten till-
baka till Sverige fdljde en hektisk
tid med manga téta tjansteresor
till olika lander — England, USA,
Australien med flera.

Alf hade manga utdtriktade
fritidsintressen att balansera
det alltmer stressande yrkeslivet
med: bergsklattring och fotvand-
ring, folkdans och segelflygning.
[ kontrast till flygningen ocksa
ett annat stort intresse, sport-
dykning. Alf var val bekant med
Roda havets vatten, Maldivernas
undervattensvarld, men ocksa
Malarens. Dir och i Stockholms
skargard seglade han ocksa gar-

na med sin lilla segelbat "Shanti”.

Batens namn var sakert in-
spirerat av en mer filosofisk och
inatriktad sidan av hans person.
Pa 6o-talet vackres namligen
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hans intresse for den indiska
vediska kunskapstraditionen.
Han bérjade studera "Varats
vetenskap”och kom si sma-
ningom i kontakt med Maharishi
Mahesh Yogi, som introducerat
transcendental meditation i
vastvarlden. Alf larde sig TM och
fann resultatet sd vardefullt i sitt
kravande arbetsliv att han nagra
ar senare ocksa utbildade sig till

larare i TM. Alfs sakliga och prak-

tiska undervisning uppskattades
av hans manga elever.

Pa 6o-talet var meditation en
tamligen obekant verksambet,
sedd som bade tvivelaktig och
varldsfranvind. [ dag ar det ett
etablerat begrepp. Meditation
tillampas i bade kyrkor och fang-
elser och dr en uppskattad metod
bland manniskor av alla slag, som

ett medel mot stress och till nytta

for kropp och sjal. Vi ar manga
som med tacksamhet minns Alfs
pionjirarbete.

LENNART HAAK
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