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Rivstart efter andra varldskriget
Ekoradion anvindes allra forst for spaning mot mél
i luften. Relativt snart efter FOAs bildande borjade
ocks4 andra tillimpningar av radartekniken stude-
ras —navigering, zonrdr och robotstyrning —och en
motmedelsverksamhet kom ocks# snabbt iging.
Institutionen Styrning och navigering vid FOA
3 hade sina laboratorielokaler (ganska primitiva
baracker) pd Signalregementets omréde vid Fro-
sundaiSolna. Dérholl ocksd vigutbredare, antenn-
specialister och motmedelsgrupperna till. Med dessa
och andra grupper forekom ofta ett nira samarbete.
Stymin%sinstitutionens tidiga verksamhet innefat-
tade ettaktivt radarmAlsokarprojekt, som f6ljdes av
ett semiaktivt projekt och ett som gillde passiv
radarmélfoljare (en signalstkare). Ytterligare ett
projekt startade under tidigt 50-tal och det visade
sig bli det allra viktigaste eftersom det resulterade
i en méilsdkare for ett operativt robotsystem —
sjomdlsroboten RB 04C. Det projektet fir nog
betraktas som FOA 3 "flagg-skepp”. Det finns
naturligtvis inte utrymme att hédr presentera-alla

projekten. Det urval som gjorts innebar att det

forsta projektet — den aktiva radarmilsdkaren —
presenteras, darefter "flaggskeppet” och slutligen
studierna av signalsokare. Dessa studier pAgér fak-

tiskt fortfarande vid FOA 3, inte ddrfor att original- -

projektet aldrig blivit firdigt utan for att duellen
mellan signalsokare och radar stindigt fortgdr.

Det forsta radarmélsokarprojektet

Det drojde 4nda till 1950 innan konstruktion av en
radarmélsokare kom igdng. Det borjade som ett
samarbetsprojekt mellan FOA och Robotvapen-
byran vid Kungl Flygforvaltningen (KFF). Det var
hir inte friga bara om forskning utan ocksi omren

utveckling. KFF var bestdllaren och bekostade
inkdp av en del nédvédndiga mitinstrument och
komponenter. Dessutom placerades nigra av KFFs
tjanstemin vid FOA 3 och deltog mycket aktivt i
arbetet med vir forsta malsokare. De var ocksd
kontaktmén med KFF och med de industrier som s
sméningom kopplades in i arbetet. h

Den mélsokare det var friga om var tinkt att
anvindas 1 en jaktrobot som skulle bevdpna de
jaktflygplan man bdrjade skissa pa redan i borjan

= av 50-talet. Roboten skulle vara helt autonom efter
avskjutmingen; malsékaren skulle féljaktligen vara
aktiv, dvs bdde radarsdndare och mottagare skulle
finnas i robotnosen. Projektet fick beteckningen
RMS-P. (Radarmalsokare—puls) och den robot som
malsokaren skulle placeras i hade fatt beteckningen
Rb 321.

Tillg&ngen till radarséndare bestimde vilken
vaglingd mAlsokaren skulle arbeta vid och det blev
10 cm. For den vigliangden fanns en magnetron att
kopa 1 USA men den gav inte den pulseffekt som
krivdes. Genom att forse den med en kraftigare
magnet kunde de onskade 50 kW erhéillas. Andra
mikrovagsdelar ssom blandare och lokaloscillator
var "surplus”-materiel liksom antennen, som kom
frin en amerikansk flygplanradar. Aven mellan-
frekvensforstiarkaren var en surplusenhet. Resten
av malsokarens mottagare, dvslagfrekvensdelarna,
dér viktiga enheter var ekopulsfoljaren och av-
stdndsmitningsdonet, fick vi sjilva ta fram, Allt
gjordes forstds med diskreta komponenter och elek-
tronror. '

Med den allra forsta upplagan av denna experi-
mentmalsokare gjordes forsok pd marken 1952-53.
Efter flera modifieringar och forbdttringar gjordes
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sedan manga forsok i luften under 4ren 1954-55
med malsokaren placerad i nigot av FOAs lab-
flygplan. Vi disponerade faktiskt sidana med be-
sitming och allt; forst en bombare, B3 ("Blondie™)
och sedan en DC3. Som milflygplan upptridde
oftast en J29, "Tunnan". Mot detta mal uppnadde
mAlsokaren i framifrdnsektorn en rickvidd pa 3-4
km.

Undersenare delen av utvecklingsskedet gjordes
successiva resultatavtappningar till industrin som
hade fatt i uppgift att tillverka en provserie om 25
malsdkare. AGA hade huvudansvaret for detta upp-
drag. Svenska Elektronror tillverkade lokaloscil-
latorklystron och sindarmagnetron till malsdkaren.
En av de tillverkade malsokarna finns bevarad vid
FOA 3. Redan innan produktionen av provserien
bestilldes hade KFF beslutat att inte fullfolja pro-
jektet. Dethade d4 borjat dyka upp fardiga jaktrobot-
~ system péhmarknadcn och som bekant blev det ju
ocksa sddana som s smaningom valdes for vira
jaktflygplan.

RMS-P-projektet var naturligtvis oerhort utveck-
lande for pcrsonalch frAn FOA 3 och KFF och si
sméningom dven for den tekniska personalen vid
de foretag som producerade provserien. Grunden
for svensk radarindustri och robotindustri lades av
FOA och Krigsmaterielverket under de forsta aren
- pa 50-talet. |

Redan innan arbetet med RMS-P avslutats, om-
kring 1956, pabdrjades studier av en semiaktiv
radarmélsokande luftmalsrobot. Anledningarna var
flera. Dels ville man studera den semiaktiva princi-
pen, dels ville man bekanta sig med de problem
som hidnger samman med luftvdrnsrobotar, dels
ville man studera mikrovagsteknik vid en hogre
frekvens (10 GHz) in den som RMS-P konstruerats
for. Ungefir samtidigt pdborjades ocksa ett projekt
som gillde ledstrdlestyrning av en robot mot luft-
mal. Dessa bida projekt forde radarkompetensen
ytterligare ménga steg framit men det finns inte
.plats for presentation av de hér.
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FM/CW-mélsokare for attackrobot mot
sjomal ,

Det hir projektet var en aktiv radarmélsdkare pa S-
bandet och hade beteckningen RMS-I (I f6r inter-
ferometer) som startade 1951 och bedrevs med hog
intensitet under ganska lang tid och med medver-
kan av personal och ekonomiskt std frdn KFF.
Grundprincipen utarbetades av en FOA-forskare
som sedermera skrev en licentiatavhandling (hem-
lig) om den. Projektet resulterade s& sminingom i
att malsokaren hamnade i den forsta svenska och
svensktillverkade sjomélsroboten, dvs RB 04C.__\
Aven denna robots hojdhallare och zonrdr utveck

lades vid FOA 3. MAlsokaren tillverkades 1 bdde
prototypserie och operativ serie av AGA. Roboten
i6vrigttillverkades av Centrala Verkstaden i Arbogr™
(CVA, sedermera FFV).

FM/CW-principen innebidr att malsékaren ut-
sander en kontinuerlig biarvdg med en periodiskt
varierande frekvens. Roboten skulle fdllas pa hojd
men under malsokningsfasen ga pdkonstant, mycket
1ag hojd over vattenytan. Antennsystemet var fast
och robotens bana blev ddrfér en hundkurva. Av-
stdndet till malet erholls genom frekvensjimforelse
mellan utsdnd signal och samtidigt mottagensignal
som ju sints ut en stund tidigare och reflekterats i

ett mal. -

Redan under senhosten 1951 kunde de férsta
markproven i filt goras. Sommaren 1953 gjordes
de forsta flygproven mot ett férankrat reflektorméal—,
i Vinern och med méalsokaren i en B3. Under 1954-
55 gjordesflygprov mot fartygsmal med mélsdkaren
1 ett flygplan av typ DC3. 1956 fanns den forsta
industriprototypen av malsokaren i sidant skick att
flygprov kunde goras med den. Ett problem som da

.sdrskilt studerades var hur mélsdkaren uppforde

sig ndr flera mil ndra varandra fanns inom mal-
sokarens synfilt.

FOA 3 medverkan i projektet avtog nu och det
blev Forsvarets Robotvapenbyrd, AGA och For-
sokscentralen i Malmsldtt som svarade for den




fortsatta utvecklingen och utprovningen. Det forsta
riktiga robotskottet dgde rum 1958. Robot 04C
blev operativ i borjan av 1960-talet.

Passiv mélsokare (signalsokare) for at-
tackrobot

Arbetet med en passiv radarmdlsokare avsedd att
anvindas i en attackrobot som skulle séttas in mot
sdndande radarstationer startade 1962. Det varden
péglende utvecklingeniUSA avdensignalsokande
attackroboten Shrike som var upphovet till det
projektet som kom att pAgd under ldng tid med
skiftande malsittningar. Huvudsyftet med signal-
sokarforskningen var att finna effektiva metoder att
skydda vdra egna radarstationer mot fientliga sig-
nalsokande robotar. Signalsokare studeras fortfa-
rande vid FOA 3 med i huvudsak samma syfte.

Det koncept som utarbetades vid FOA 3 utgick
ifrAin att mllstkaren skulle utgdras av en inter-
ferometerpejl med fyra cirkuldrpolariserade anten-
ner. Detlistiga med justdenna antenntyp var attden
i systemet erforderliga fasvridaren, med vars hjalp
man via en 'servokedja skall Aterstilla faslikhet
mellan antennsignalerna oberoende av malvinkeln,
kunde bestd av en av antennerna. Rotation kring
den egna centrumaxeln av en cirkuldrpolariserad
antenn medfor en elektrisk fasvridning av den
mottagna signalén "bakom antennen" som ar lika
stor som den mekaniska vridningen. Rotations-
vinkeln blir alltsé ett direkt métt pa riktningen till
signalkillan,

Mdlsokaren utvecklades 1 en fdltprovversion, i
vilken de fyra antennerna tacktes av var sin tunn-
viggiga sfariska radom, och den monterades i ett
flygplan av typ Pembroke med vilket ménga flyg-
prov gjordes under mitten av 60-talet. Dessa hade
karaktaren av anflygningar mot olika typer av radar-
stationer.

Flygproven inriktades efter hand mot rena antenn-
diagrammitningar och signalstkarutrustningen
ersattes d4 av en antenn och en mottagare med
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extremt stor dynamik. Dessa systematiska mit-
ningar har legat till grund for utvirdering av stor-
hotet mot véra radarstationer och hotet frin signal-
sO6kande robotar.

Négra andra robotstyrningsrelaterade
verksamheter

Mdlglitter, mark- och sjoklotter samt anomal ut-
bredning av radarvigorna var omrdden som blev
féremal for studier och merendels dven omfattande
laboratorieforsok och ménglriga filtmétningar
under 1950- och 60-talen. Skilen var tidiga planer
pa att forse framtida jaktflygplan (Viggen) med
dopplerradar, behovet av kunskap om inverkan av
utbredda mdls radartyngdpunkts férflyttning med
tiden och de s& sminingom anskaffade luft-
virnsrobotsy$temens funktion mot mél 6ver Oster-
sjon som dr kind for att under vissa arstider vara
utsatt for s k anomala skiktbildningar som b&jer av
radarvigor pi litet mirkliga sitt och kan stilla till
stora problem for radar.

Mélglittret frin flygplan studerades bl a med
hjdlp av en semiaktiv malsokare. Mitningar av
radartyngdpunktens egenskaper hos fartygsmal
gjordes med hjalp av belysningsradarn till det for-
sta Bloodhound-systemet. Markekon uppmiittes
experimentellt, dels frdn en mitstation som place-
rades hogst upp pé ett antal vattentorn, dels frdn en
rorlig plattform — ett flygplan. De resultat som
erholls och publicerades kom att uppméarksammas
virlden 6ver och alltjamt inkommer forfrigningar
om huruvida man f&r dberopa FOAs mitresultat i
nya publikationer.

Dopplerradar blev ju mycket aktuell i samband
med anskaffningen av Bloodhound II och Hawk.
Forsvaret kopte dessa system utan att veta hur de i
detalj uppforde sig och hur bl a terrdngen och olika
typer av storningar kunde pdverka dem. Dessutom
hade man tidigt bestimt sig for att Jaktviggen
skulle ha pulsdopplerradar. Forattundersokaendel
av de problem som stélldes bestdamde sig FOA for




att bygga en egen dopplerradar att anvidnda som
mitapparat och den kom till mangérig och viktig

anvéandning.

Robotsystemiforsvarsgrenarnasstudier
I den studieverksamhet som pdbdrjades inom alla
forsvarsgrenarna omkring 1960 kom véra befint-
liga och tdnkta robotsystem att studeras i stor om-
fattning och det blev FOAs uppgift att i dessa
studier forsoka fA ett grepp om de osékerhetsfak-
torer som vi ansig fanns och som vi inte visste hur
robotsystemen skulle reagera for. Det gillde ter-
rangekon, vigutbredningsforhillanden och skugg-
ningsfenomen m m och inte minst systemens
funktion i nédrvaro av avsiktliga storningar.

oA torstn radarmalsoki:
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Ett relativt stort antal FOA-forskare kom att ingé
som permanenta medlemmar i de studiegrupper
som bildades. Sjilv deltog jag vixelvis i samtliga
av stabernas studiegrupper under relativt 1ldng tid
och i de sirskilda studier som igdngsattes infor
vissa storre materielanskaffningar. En sddan studie
géllde utvecklingen av bevipningen for fpl AJ 37,
i vilken bl a RB 04E och RB 05 blev ingdende
studerade och virderade. Det dr stillt utom allt
tvivel att den kompetens och de kunskaper som
byggdes upp vid FOA, FMV och staberna genom
denna studieverksamhet kom till utomordentligt
stor nytta i materielanskaftningsprocessen under
de foljande decennierna.
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