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Jaktrobot RB27 och RB28 Falcon

Robot RB27 och RB28 tillhor den amerikanska Falconfamiljen och ar utvecklade
av grundversionen Air Interception Missile 26 och AIM-4. Den hade sitt
ursprung i USA och 1955 inleddes leverans till US Navy for bevapning av flygplanen
FOF Cougar och FJ3 Fury samt senare aven USAF for bevapning av F 102 Delta
Degger, F 106 Delta Dart och F4 Phatom II.

Sverige borjad forhandla med USA redan 1958 om att fa kopa versionerna GAR-
1 med semiaktiv radarmalsokare och GAR-2 med IR-malsokare. Falconrobotarna
och ett Radarsiktessystem (Fire Control System FCS) anpassat for dessa
utvecklades av Hughes Aeirkraft Company, HAC. Robotarna fanns i fem versioner
och férutom de ovan ndmnda ocksd GAR-11 med semiaktiv radarmalsékare och
karnladdning, GAR-3 med semiaktiv radamalstkare (dyrare utférande) och GAR-4
med IR-malsokare arbetande pad 3-4 my vaglangd. For Sverige valde som
radarrobot GAR-11 med konventionell verkansdel (stridsdel) och nytt ZON-r6r . Den
fick av HAC benamningen HM-55 och i Flygvapnet FV RB27. Som IR-robot valdes
GAR-2 med malsékaren fran GAR-4. Den fick av HAC bendmningen HM-58 och i FV
RB-28. Dessa versioner kdptes daven av USAF under beteckningen AMI-26B
(RB27) resp AMI-4C (RB28).

Jaktrobot RB 27

RB27 fér demonstration. Bild UGM

RB 27 anskaffades till flygvapnet fér bekdmpning av snabbt flygande
bombflygplan pd hég hojd och pd 18nga avstand i alla vader och i mérker. RB27 var
forsedd med en radarekodetekterande passiv (semiaktiv) malsékare anpassad till
det barande flygplanets Siktesradar PS-01/011. Robotens malsdkare och
styrsystem kunde leda roboten i en kollisionsbana mot en berdknad traffpunkt, d v
s enligt principen syftbaringsnavigerin (dven kallad proportionell navigering) samt
att kontinuerligt korrigera denna bana med hé&nsyn till malet fart-, kurs- och
hdjdandringar. Roboten avfyrades normalt under ett av flygplanets Radarsikte S-
7B3/31 beraknat Direktanfall DA med ett eventuellt efterféljande Jaktkurveanfall JK
(s k dubbelanfall). M8lstkaren fordrade radarbelysning av mélet med flygplanets
siktesradar alternativt styra med hjalp av stérsignaler av brus- eller CW
(Continuerlig Waw)- typ frdn malet under gdngtiden mot detsamma. Roboten
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styrdes aerodynamiskt med bakkantsroder pa vingar och korrigerades for
storningar i alla plan med en styrautomat. Robotens avionik bestod av
miniatyrkomponeneter dar elektronrdr av subminiatyrtyp ingick. Som kraftkalla
anvandes dels anpassad elférsorjning fran det barande flygplanet samt efter
omkoppling till “Inre kraft” med ett ireversibelt snabbaktiverande batteri och
hydraulsystem. Fére avfyringen maste roboten prepareras, vilket gjordes i steg
benamnda A-, B-, C- och F-preparering och bestédamdes av siktet. Dessa berdrde
valet av robot och kraftférsérjningen men dven nar och hur malsékaren skulle
slavas till flygradarns frekvens och avstandsinmatning samt radarantennens
pekriktning.

Roboten drevs fram av en enstegs krutraketmotor. Verkansdelen bestod av en
stridsdel med zikzaklank som initierades fran ett aktivt radarzonrér eller av
anslagskontakter. Roboten hdngdes i en Robotbalk F5 med vilken flygplanet genom
kabling och sankbar kontakt férséride malsdkarens avionik innan avfyring.

RB27 licenstillverkades i Sverige av Bofors och SAAB samt LM Ericsson och bérjade
tillféras svenska FV 1965.

1 Blandarenhet 7 Zonrbr

2 Styrautomat 8 Stridsdel

3 Raketmotor 9 Tandenhet

4 Malsdkare 10 Hydraulaggregat
5 Teleenhet 11 Roderservo

6 Batteri 12 Anslagskontakt

Robot 27. Bild SAAB/FMV

Data, Prestanda

Langd: 2.169 m

Stridsladdning: 6,6 kg

Spannvidd: 0.620 m

Armeringsvillkor: Acceleration > 40 gi < 0.8 sek
Vikt: 116.5 kg

Armeringstid: 1.2 - 2.2 sek

Fordrdjd Zonrorsinitiering BAK-anfall: 9 millisek

Sjalvdestruktion: 27 sek

Motorkraft vid 20 gr: 25000 N

Motor brinntid: 2.0 sek (krut)
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Max styrd flygtid pa flyghdjd 3.0 km: ca 14 sek
Min fart fér styrbar flygning: M 1.0
Max fart dver flygplanets: M1.4
M3lkstkarens frekvensomrade: x-bandet (8 - 12.5 GHz)
Malstkarlobbredd:
. Stillastaende: 25 grader
. Vid rotation: 50 gr
Malsdkarens max utvridningsvinkel: 45 grader

M3lsbkarens max presisionshastighet:

M3lsbkarens slavninghastighet:
Batterikapacitet:
Max uttagbar batteritid:

Vapenbidrare:
J35F och J35]

Jaktrobot RB28

6 grader/sek

ca 10 grader/sek
0.7 Ah

ca 90 sek

RB28 fér demonstration. Bild UGM

RB28 anskaffades till flygvapnet tillsammans med RB27. Avsikten var att i forsta
hand anvéndas for bekdmpning av bombflygplan pa hég héjd i klart vader inom
synhall eller i mérker. RB28 var férsedd med en passiv kraftigt kyld IR-kénslig
malstkare med en detektor av indium / antimonid. Materialet och kylningen
medgav ett IR-fénster inom en vagléngd for detektering av relativt 13g védrme som
medférde féljning pa malet i ndstan alla riktningar samt mindre pdverkan av
stdérning. Robotens malsdkare och styrsystem kunde liksom RB27 leda roboten i en
kollisionsbana mot en berdknad traffpunkt, d v s enligt principen
syftbaringsnavigering samt att kontinuerligt korrigera denna bana med hansyn till
malet fart-, kurs- och héjdandringar. Roboten avfyrades normalt under ett
siktesberaknat Direktanfall DA med ett eventuellt efterféljande Jaktkurveanfall JK (s
k dubbelanfall). Som alternativ kunde den avfyras med malsdkaren 13st och
parallell med flygplanets siktlinje vid visuell inriktning.

Malsdkaren fordrade IR-signal fran malets varma delar under gédngtiden mot
detsamma. Roboten styrdes aerodynamiskt med bakkantsroder pa vingar och
korrigerades for stérningar i alla plan med en styrautomat. Robotens avionik bestod
av miniatyrkomponeneter dar elektronror av subminiatyrtyp ingick. Som kraftkalla
anvéndes dels anpassad elforsorjning fran det barande flygplanet samt efter
omkoppling till “Inre kraft” med ett ireversibelt snabbaktiverande batteri och
kylsystem samt hydraulsystem. Fére avfyringen maste roboten prepareras, vilket
gjordes i steg benamnda A-, B-, C- och F-preparering och bestamdes av siktet.
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Dessa berodrde valet av robot och kraftférsérjningen men aven nar och hur
malsdkaren skulle slavas till radarantennens pekriktning eller siktets riktmarke.

Roboten drevs fram av en enstegs krutraketmotor. Verkansdelen bestod av en
stridsdel som initierades av anslagskontakter. Roboten hangdes i en Robotbalk
(samma som RB27) med vilken flygplanet genom kabling och sankbar kontakt
forsdrjde malsdkarens avionik innan avfyring.

RB28 licenstillverkades i Sverige av Bofors och SAAB samt LM Ericsson och bdrjade
tillféras flygvapnet FV 1965.
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1 Teleenhet 6 Styrautomat

2 Tindrdr 7 Batten

3 Anslagskontakt 8 Stridsdel

g Raketmotor 9 Hydraulaggregat

Milsdkare
Robot 28. Bild SAAB/FMV

Data, Prestanda

Langd: 2.012 m
Spannvidd: 0.508 m

Vikt: 61.0 kg
Stridsladdning: 1,3 kg
Armeringsvillkor: Acceleration > 20 gi 0.4 - 0.7 sek
Armeringstid: 1.0 - 2.0 sek
Sjalvdestruktion: 25 sek
Motorkraft vid 20 gr: 18800 N (krut)
Motor brinntid vid 20 gr: 1.3 sek

Max styrd flygtid pa flyghodjd 3.0 km: ca 12 sek

Max fart 6ver flygplanets: M1.4

Min fart for styrbar flygning: M 1.0
Malstkarens vagldngdsomrade: 3.84 - 5.5 micrometer
Malstkarlobbredd:

. Stillastdende: 3.5gr

. Vid rotation: 6.3 gr
Malstkarens max utvridningsvinkel: 47 gr
M3lsdkarens max presisionshastighet: 6 gr/sek
Malstkarens slavninghastighet: ca 10 gr/sek
IR-cellens arbetstemperatur: -180 grader C
Max uttagbar kyltid: ca 60 - 80 sek
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Max uttagbar batteritid: ca 90 sek

Vapenbidrare:
J35F och J35]

Kallor:
Beskrivning RB27 och RB28

Speciell Férarinstruktion SFI FPL 35F och FPL 35 J, del 3.

Flygteknik under 100 &r SMR férlag, 2003
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