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Registrerutrustning vapenverkan J35F och 1J35J]

Ovningsrobot ORB27

Robot RB27 och RB28 tillhdor den amerikanska Falconfamiljen och var utvecklade i
USA av Hughes Airkraft Company, HAC. Vid anskaffning av dessa jaktrobotar till
flygplan J35F och senare 135] skaffades dven en utrustning for registrering av anfall
utférda mot luftmal med robotarna. Utrustning bendmndes OVNINGSROBOT ORB27
och hade aven den utvecklats av HAC i USA. Vid f6ljande tillfallen var registrering
av anfall vardefulla:

e Vid utbildning av flygférare p& J35F och J35] bevépningssystem.

e Nar en kontroll av bevapningssystemets funktion dnskades vilket skedde enligt
en gallande Teknisk Order TO.

e Nar en beddmning skulle ske ifall en stridsrobot i aktuellt anfall kunnat styras till
malet med visst resultat.

e Vid teknisk eller taktisk utprovning av bevépningssystemet inklusive RB27 och
RB28.

En stridsrobot RB27 eller RB28 preparerades fére avfyring genom att skilda
signaler tillférs den fran det barande flygplanets bevapningssystem. ORB27 tog via
RB27 och RB28 Robothjalpapparater emot preparerings- och avfyringssignaler fran
Radarsikte S-7B3/31, slavningssignaler fran Siktesradar PS-01/011, frdn enheter i
roboten sjdlv samt vissa signaler som fanns pa siktesradarns Indikator. Signalerna
avlankade fokuserade ljusstralar som registrerades pa ljuskénslig oscillogramfilm.
Flygforaren upprattade ett Registreringsprotokoll med grundldggande uppgifter som
radit vid de anfall som genomforts. Filmen framkallades efter avslutad flygning med
en speciell framkallningsutrustning. Utvarderingen skedde sedan med hjalp av for
de olika kanalerna specifika mallar. Resultatet jamférdes sedan med forarens
uppgifter och de normer som gallde fér prepareringarna, flygférarens handhavande
samt en stridsrobots skjutgranser.

ORB27 i transportvagn. Bild UGM
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Ovningsrobot ORB27 utgjordes i grunden av en stridsrobot RB27 vilken plundrats
pa driv- och verkansdelar samt kompletterad med relélogik och Registrerutrustning
for att spegla och registrera RB27/28 funktion och identifiering. Dess elektronik var
ocksd anpassad sa att den var lika belastande gentemot det barande flygplanets
avioniksystem. Detta var till stor nytta vid de speciella regelbundna
Bevapningskontroller som utférdes pa flygplanets bevédpningssystem.
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Registreringsenhet

OVNINGSROBOT 27

Bild SAAB/FMV

De delar som foljde med fran stridsrobot RB27 utgjordes av Malsékarhuvud,
Blandarenhet, Teleenhet, Kraftenhet, Kopplingsbox, Kontaktplint och AFR-antenn.
De 6vriga komponenterna ar framtagna for registreringsdndamalet.

Batterisimulatorn forsorides fran flygplanets installation. Den ersatte

robotbatteriet och [dmnade anpassad spanning och strom efter B-preparering, d v s
Inre kraft IK.

Reldenheten skotte alla tidsbundna omkopplingar féor méjliggérande av alla typer
av registreringar.

”Registreringsenheten” pa bilden ovan var uppdelad i tvd delar, dels en
Anpassningsenhet och dels en specifik Registreringsenhet.

Anpassningsenhet. Bild Robotmuseet i Arboga

Anpassningsenheten bestod av elektronik som omvandlade och anpassade de
olika signalerna fran flygplanets och robotens elektronik som skulle dokumenteras
till anvéndbara och drivande signaler for elektromekanisk styrning i
Registreringsenheten.
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Registrerenhet (med Filmkassetten till h6ger)Bild Robotmuseet i Arboga.

Registrerenheten bestod av ett mekaniska arrangemang med lampor, fokuserade
ljusstralar och vridbara speglar, samt en kassett med den ljuskénsliga
oscillogramfilmen. Via speglarna och lamporna riktades och avlankades eller tandes
ljusstralarna beroende p& de olika signalernas vérden eller ndrvaro mot
oscillogramfilmens rérliga yta i en Filmkassett, en ljusstrale for varje
kanalregistrering. Filmrorelsens hastighet var en sek / cm film. Filmens langd vid
full kassett (4.5 m) medgav 7.5 minuters registrering. Detta rdckte till registrering
av ca sju normala Radarkopplade och Siktesstyrda robotanfall.

B Locket avtaget J Kassetten borttagen
ORB27 sedd bakifr8n. Bild UGM

Locket p&satt

Filmkassetten var 3tkomlig i robotens bakdel, dar &ven en speciell
Anslutningskabel och Stromstéllare fér simulering (systemidentifiering) av och for
registrering av RB27 eller RB28. Filmkassettens lock kunde latt avtagas varvid
kassettens indikeringsfonster med tillgénglig filmlangd och registreringstid
exponerades. Aven kassetten kunde |att demonteras fér plundring samt for
montering av nyladdad dito.

Med anledning av att fler informationer &n de som normalt gick via ORB27
anslutning i upphéngningbalken F5, hade balken och ORB27 kompletterats med
extra kablage och skarvdon i dess bakre del (se bild ovan) for anslutning av en
separat kabel for &ndamalet.

Registreringsprotokollet som skrevs av flygféraren, var gemensamt for alla
registreringar i J35. Det innehdll de grundlaggande forutsattningarna som gallde vid
samtliga anfall som genomférts under flygpasset. Dar framgick administrativa
uppgifter som typ av registrerutrustning, flottilj, division, flygplan, tid,
passnummer, dvningstyp och flygférare. Vidare framgick fér varje anfall hdjd och
fart for jakten samt skillnadshéjden till malet, maltyp och miljé, anfallsriktning och
vapenval, typ av inriktning, om avfyring skett och om ORB27-filmen skulle
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utvérderas. Aven tekniska uppgifter som registrerutrustningens individdata och val
av representation i systemet, RB27 eller RB28, ORB placering pa flygplanet samt
anfallsregistreringsnummer vid start och landning

Nedanstdende protokoll harrér fran ett skarpt RB27-skott vid Robotférsoksplatsen i
Norrland RFN i Vidsel 1984-11-15 med jakthdjd HJ 3.5 km, jaktfart MJ (mach) 0.75
och med malet 250 m dver jakten. Anfallet skedde i miljén "klart vider under
morker” och med 70 graders anfallsriktning. Prov utférdes mot Malrobot DF14 som
"Malfpl” och med inriktningsmetod, "Siktning”: "V” = Visuellt”. Alternativa
inriktningsmetoder var via siktesradarn med "B = B-scop” eller “F = F-scop”.
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Registreringsprotokoll fér anfallsutvérdering J35. Bild férfattaren.

I ORB27 registrerades signalerna i totalt 31 kanaler, som tillsammans med en
relalogik gav bade direkt och indirekt information. Av dessa representerade 10
analoga signaler varav av 1 utgjorde referens vid utvardering samt 21 digitala
signaler vars narvaro och varaktighet hade olika betydelse. F6ér varje sekund fanns
en tvdrgdende markeringslinje. De analoga signalerna kunde identifieras i
forhallande till varandra med hjélp av Identifieringsluckor IL, se ordningen under
Analoga signalernas systemfunktioner nedan. Luckorna var 0.2 sek 1&nga och
differerade i tid 0.2 sek samt upptradde med 8 sek regelbundenhet.

Ett totalt anfallsforlopp lf_ré’m Start till Sdkring av Bevapningssystemet bestod av
ett antal, fran Siktet och i ORB27 styrda tidssekvenser da olika handelser
utspelades i systemet och i ORB.

Dessa utgjordes i ORB27 av:

Registreringsforiopp 1.

e “Noshjul upp NHU”; RB27/28 + 15 sek. M3ste genomfdras fére nédsta sekvens.
Initieras av att flygplanets Noshjul infalldes och varade alltid i 15 sekunder.

Registreringsforiopp 2.

e A-preparering; RB27 + 9 sek (senare 3 sek) och RB28 + 3 sek. Maste
genomfdras fore ndsta sekvens. Initieras vid Radarkopplat anfall av “A-tid” ca
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30 sek (38 sek fore kollision med malet) fore “F” eller vid Manuellt anfall (radar
ej i féljning) av mandver “O-sékring” pa styrspaken.

e B-preparering; RB27 + 6 sek (senare 3 sek) och RB28 + 3 sek. M3ste
genomfodras fére nasta sekvens. Initieras vid Radarkopplat anfall av “B-tid” ca
10 sek fére "F” eller vid Manuellt anfall (radar ej i féljning) av mandver “PREP”
pa styrspaken.

e C-preparering; RB27 / RB28 + 1 sek. Avfyringssekvens med
Parameterberakning for flygfallet till RB (PABKLAR) som maste genomféras fore
nasta sekvens. Initieras vid Radarkopplat anfall av “C-tid” och mandver
"Avfyring” pa styrspaken ca 1.25 sek fore “F” eller vid Manuellt anfall (radar ej i
foljning) av mandver “Avfyring” pa styrspaken.

e F-preparering; Avfyring RB27 / RB28. Initieras av villkor “PABKLAR” for
beordring av Parameterinstélining (PASTALL) och av manéver “Avfyring” pa
styrspaken.

e F + 7 sek; RB27 malsodkarfoljning. Tidssekvens under vilken ORB27 M§/sékare
foljer pa M8lekot forutsatt att ekot fanns i dess avstandsfalla och ar tillrackligt
stort vid avfyring.

e Q + 7 sek; (senare 12 sek) Kalibreringsfas under vilken alla kanaler intar
kalibreringslage samt prantning av anfallets Registreringsnummer.

En "utvédrderingsremsa” fran en ORB27 nedan visar registrering fran slutdelen av
en "Kalibreringsfas” (de digitala kanalerna avslutas efter 4 sek och syns ej) fran ett
tidigare anfall fram till “F + 10 sek” i innevarande anfall. De olika kanalerna var
numrerades fran 1 - 31, uppifran och ned. Det kan synas var en enda réra av linjer
och borde varit svart att urskilja alla detaljer i registrerade kanalerna och matning
av dess varden men en van “utvdrderare” vid den tiden klarade av ett anfall pd
ndgra minuter. Nedanstdende “remsa” (i vardagstal) harror frdn det prov med RB27
som gjordes vid RFN i Vidsel enligt Registreringsprotokollet ovan. Detta verifieras bl
att flygplanets Rollvinkel (kanal 16) under anfallets slutskede visar ett varde som
medfér en malvinkel pd ca 70 grader (jamfor Registreringsprotokollet) vid det
aktuella Hundkurveanfallet HK.
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Framkallad oscillogramfilm frén ett reellt anfall. Bild forfattaren.

Digitala signalernas systemfunktioner:

e Tandsignal kopplas fram.
Kanal 2 visar Tidpunkt for Aktivering av robotens Raketmotor.

e Styrsignalauktoritetens Parameterberdkningar kopplas fram (10 kanaler).
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Kanal 3-7 visar Tidpunkt fér Aktivering och det digitala Vdrdena pa
Férstérkningsgraden (auktoriteten) i robotens Roderstyrning beroende pa
Flyghéjden (lufttatheten) i 600-metersintervaller (32 st) upp till ca 20000
meter.

Kanal 8-12 (galler RB27) visar Tidpunkt for Aktivering och det digitala Védrdena
pa Férstdrkningsgraden (auktoriteten) i M8Isékarféljningen i sexton (16)
intervaller beroende av jaktflygplanets Fart, H6jd och Ndrmandehastighet till
malet.

e Inre Kraft IK i roboten kopplas in.
Kanal 14 visar Tidpunkt for Aktivering av Robotbatteriet.

e Styrsignalauktoritetens parameterberékningar kopplas fram (3 kanaler).
Kanal 20-22 visar Tidpunkt fér Aktivering och det digitala Virdena pa
Férstdrkningsgraden (auktoriteten) i robotens Roderstyrning i atta (8)
intervaller beroende pa den berdknade Robotflygstréckan och Robotg8ngtiden
till traffpunkten med malet.

o Bakkantsfoljning (galler RB27) pa malekot kopplas in.
Kanal 23 visade Aktivering vid berdknad Anfallsgeometri i malets Baksektor
BAK (0 - 90 grader).

e Zonrorsfordrojning (galler RB27) kopplas in.
Kanal 24 visar Aktivering vid Anfallsgeometri i malets Baksektor BAK
(0 - 90 grader) eller beroende pa Flyghéjd HOJD (< 5000m).

o Elektronisk storning (galler RB27) in i malsdkaren.
Kanal 25 visar Tidpunkt och Varaktighet for Aktivering av M&lsékarfélining pa
elektroniskt Brus- eller CW (Continous Waves) -stérning (BC-larm BCL).

¢ Radarldsning etablerad.
Kanal 26 visar att Radarn har Féljning i p& malet i Avst8ndsled.

e Antenngyrospéanning till malsékarmotorn (2 kanaler).
Kanal 28 visar Starttidpunkt (noshjul in) och Varaktighet (15 sek) fér Férhojd
spanning for snabb igdngséattning.
Kanal 29 visar Starttidpunkt (noshjul in + 15 sek) och Varaktighet for Normal
spdnning under resterande tid av flygningen.

Exempel p§ "utvidrderingsmallar” for analysering av ORB27 olika analoga
kanalers utstyrningar.

®
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Utvérderingsmallar fér analoga signaler i ORB27. Bilder férfattaren.
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Analoga signalernas systemfunktioner:

Glodspanningen till Robotarnas elektronrér fore IK.

Kanal 1 (IL 1) visade Varaktighet och Vérde pa;

- L8g glédspdnning till alla hdnga RB28, senare dven RB27 fore A-prep.

- Fb6rhojd glédspénning till valda robotar efter A-prep. (9 sek RB27, senare 3
sek som RB28)

- Normal glédspénning till valda robotar efter A-prep.

Robotmalsokarlaget koordinerade till horisontalplanet och respektive

robotars hangningsplats efter IK.

Kanal 1 (IL 1) visar Signalvdrdena p3;

- MA&lsbkarens ldge i hojdled, for tipplaget varannan sekund.

- MA4lsbkarens ldge i sidled, for girlaget varannan sekund.

Antennslavningsfunktionen mellan Radarantennens ldge och valda robotars
Malsokare.

- Visade Slavningsfunktionen fdre avfyring.

- Visade malsdkarens M&Iféljningen i sju sekunder efter avfyring.

Kanal 13 (IL 2) visade skillnaden i signalvarden i tippled.

Kanal 19 (IL 7) visade skillnaden i signalvdrden i girled.

Styrfelet inducerat av flygféraren gentemot siktets berdknade nominell.
Kanal 15 (IL 3) visade vérdet pd avvikelsen i sidled pa radarindikatorn.
Kanal 17 (IL 5) visade vérdet pa avvikelsen i héjdled pa radarindikatorn.

Flygplanets rollage i forhallande till horisontalplanet.
Kanal 16 (IL 4) visade vardet p% flygplanets rollvinkel i grader vanster eller
héger.

Avstandsslavningsfunktionen i valda robotars méalsékare beroende pa
flygskede.

Kanal 18 (IL 6) visade M§Is6karens avvikelse fran och insvangningstid till
I&sning pa Radarm&lavst8ndet fore avfyring.

Avstandsfoljningsfunktionen i valda robotars malsékare beroende pa
flygskede.

Kanal 18 (IL 6) visade skillnaden mellan Radarns och M8lsékarens
avstandsféljning (avvikelsen i avstand) pa malet i sju sekunder efter avfyring.

Frekvensslavningsfunktionen i valda robotars Malsdkare beroende pa
flygskede.

Kanal 27 (IL 8) visade M§Isékarens avvikelse fran och insvdngningstid till den
instdllda Radarfrekvensen vid;

- Grovslavningen fore IK.

- Finslavningen efter IK.

Malsbokarens mottagarfunktionens Automatiska Kanslighetsreglering AKR i
valda robotars malsdkare beroende pa flygskede.

Kanal 27 (IL 8) visade vérdet pa Signaltillskottet (AKR-spanningen) fran
malekot i malsékarens mottagare vid M&Iféljningen i sju sekunder efter
avfyring.

Malavstandet fran radarn.

Sammanstallt av: Goran Havee



Arboga Robotmuseum
ORB-27
2011-04-13

Sida 8(9)

Kanal 30 (IL 10) visade signalvardet pd M8lavstdndet och indirekt
N&rmandehastigheten till malet.

o Referenslinje for kalibrering av analoga kanalerna.
Kanal 31 (IL 9) utgjorde Kalibreringsreferens for avlasningsmallarna for de
analoga kanalernas 0-varde i varje unik ORB27.

Utvérdering av anfall med 135F och ORB27 utférdes, som tidigare ndmnts vid
olika tillfallen och med skilda bakgrunder.

¢ Vid utbildning eller 6vningar av taktisk karaktar gjordes de flesta
utvdrderingar. Dessa avsag Handhavande av bevépningssystemet samt sannolik
Vapenverkan.

Handhavandet av systemet var helt avhangligt hur stort Styrfelet var utifran
den av siktet beraknade anfallsprofil samt nar i tid Avfyringen gjordes vid
anfallen. I stérd miljé kom aven andra aspekter med i bilden. Dessa parametrar
jamfordes sedan med bestdmda normer for RB27/28 malsdkar- och flygtekniska
prestanda, d v s dess skjutgranser.

Vapenverkan beskrevs i termer av Bekampningssannolikhet i olika grader vilka
uttrycktes i fem intervaller; Mycket God / God / Mindre God / Liten / Ingen.
Resultatet noterades pa ett protokoll, ett fér varje flygférare och flygpass.
Dessa lamnades till respektive divisionsschef for sammanstéllning och
redovisning till divisionens flygforare. Direktiv gavs sedan om eventuella
utbildningsinsatser etc.

¢ Nar kontroll av bevdapningssystemets funktion anbefalldes eller 6nskades
utfordes detta enligt en gallande Teknisk Order TO och/eller enligt lokal Teknisk
Anvisning. En orsak kunde vara av bestamd regelbundenhet (t ex kvartal) och
omfatta samtliga balklagen p3 flygplanet. En annan orsak var att géra en
kontroll vid befarat tekniskt fel i nagon del av Bevapningssystemet i flygplanet
eller i ndgon specifik ORB27 eller efter atgérd av teknisk fel. Flygningen
utfordes i samtliga fall av auktoriserad Kontrollflygare enligt speciellt program
eller direktiv. Utvarderingen var sedan relativt omfattande och kravde stor
kunskap av utvarderingpersonalen. Malet var att ge tips till den tekniska
personalen om fel forelag (vid regelbundna kontroller) och/eller var i systemet
ett felet kunde lokaliseras.

¢ Vid teknisk eller taktisk utprovning av bevapningssystemet fér utredning av
begrénsningar i olika miljéer och flygfall samt av typbundna ofullstandigheter.
Resultatet skulle sedan ligga till grund fér bedémning av inférande av 3tgarder
samt utprovning av dessa. Sa gjordes under 1980-talets forsta halft d& bade
Bevapningssystemet taktiska utformning modifierades i J35J och 1dghdjdsprov
med ORB27 bidrog till att ZON-réret i RB27 dndrades.

Underhdll

Tillsyn pa ORB27 utférdes regelbundet vid A- och B-niva (kompani resp verkstad)
vid flottilj.

Oversyn gjordes vid Centrala Verkstaden i Arboga CVA robotverkstad.

Skrivet av Géran Hawée
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Kéllor: ) )
Beskrivhing ORB27, Utvarderingshandbok ORB27
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