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VMS-funktion 1 natverk for stridsfordons-forband, nagra
typfall

Inledning

Véra forband kommer i framtiden att vara fa till antalet och hogteknologiskt utrustade. De kommer att
utnyttjas i olika miljoer och for olika uppgifter. For att i en framtida stridsmilj6 kunna 16sa tilldelade
uppgifter med god dverlevnadssannolikhet krdvs ndgon typ av varnare och motverkanssystem (VMS).

En VMS-funktion som utnyttjar och ar anpassat till ett natverksbaserat forsvar (NBF) bedoms vésentligt
forbéttra den egna omvérldsuppfattning medan motsidans mojligheter att skapa en tydlig lagesbild
forsvéras. Rollen for VMS forvéntas darfor vidgas fran att enbart vara en skyddsutrustning till att tillika
bli ett kraftfullt offensivt verktyg for 6kad overlevnad och fullgora en uppgift. Detta kan uppnas genom
samverkan mellan olika plattformar och sensorer via niatverk. Denna samverkan innebér att sensorer
distribueras och genom sensorsamverkan over nitverket erhdlles en ensad ldgesbild. P4 samma sdtt kan
motmedel och motatgirder distribueras till olika plattformar och genom samverkan via nétverket sker en
optimal motverkan. Som bland annat redovisas i rapporten kan denna samverkande motverkan vara olika
for olika plattformar inom férbandet samt i samordning mellan plattformarna med syftet 6verlevnad och
att omedelbart bekdmpa hotet eller hoten. Motverkan i ett NBF-perspektiv krdver att ndgon typ av
motverkans eller atgirdsbibliotek méste finnas.

Syftet med rapporten &r att belysa tinkbara mojligheter med VMS 1 NBF och ge exempel pa samverkan
for 0kad overlevnad. Detta har skett genom att inom en delaktivitet av FoT-projekt VMS i NBF ett antal
relativt enkla typsituationer avseende en forpluton bestdende av stridsfordon 90 (strf 90) har studerats.
Grunden till scenarier och typsituationer har erhdllits genom kontakter och diskussioner med
markstridsskolan MSS i1 Skdvde. Inom projektet har dessa scenarier mer eller mindre brutits ner till ett
antal enkla typfall. I detta fall rena duellsituationer. Trots sin enkelhet kan de valda typsituationerna
anvéndas for illustration och exemplifiering av VMS 1 samverkan over nitverk.

Bakgrund

Den 31/12 2002 avslutades tva FoT-projekt inomVMS-omradet: VMS flyg och VMS stridsfordon. Ett
nytt VMS-projekt startades den 1/1 2003 med uppgift att studera VMS-fragor inom ramen for det
framtida natverksbaserade forsvaret. Riktlinjerna infor beredningen av projektet var bl a att VMS-frdgor
skulle belysas ur ett brett perspektiv. Ej vara fokuserat pd nagra specifika plattformstyper.

Med nedanstdende (hdmtat fran projektplan) formulerade fragestédllningar, nytta och mélsittning startades
projekt VMS i NBF den 1/1 2003

Fragestillningar: Hur kan nya metoder och ny teknik i kombination med systemsamverkan ge
telekrigformaga som svarar mot framtida krav vid exempelvis internationella operationer?

Vilka mdjligheter finns inom ett natverksbaserat forsvar att skapa en avvigd och situationsanpassad
VMS-funktion for ett forband/omrade med tidshorisont 2015?

Nytta: Tidigare studier pekar pa fordelar och nytta med VMS for forband, ej endast den enskilda
plattformen. Projekt VMS/NBF skall studera fordelar, mdjligheter samt nackdelar med att anpassa VMS-

funktionen till ett ndtverksbaserat forsvar.

Malséttning: ta fram och till intressenterna 6verfora kunskaper om utformning och virdering av
telekrigsystem i det ndtverksbaserade forsvaret.

Inom projektet VSM i1 NBF formulerades en dvergripande uppgift enligt foljande: For nigra utvalda
scenarier (tidshorisont 2010-2020): Studera mdjlighet att utifran given/givna:
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* Hotbild

*  Uppgift
e Sensorer
¢  Motmedel

¢ Plattformar

skapa en avvdgd och situationsanpassad VMS-funktion for forbandet/omradet.
Speciellt skall formaga och mojlighet till att ”Flexibelt bygga system av system” studeras. Mojlighet att
flexibelt skapa den VMS-f6rmaga som t.ex. uppgiften kriver.



VMS 1 nitverksbaserat forsvar

Den klassiska bilden av VMS (Varnare och Motverkans System) r ett system som &r avsett for en
plattforms egenskydd. I forsta hand skall det mota och avvirja hot som helt plotsligt och oforvéntat
”dyker” upp. VMS idag ér till mycket stor del baserat pa telekrig, inom det elektromagnetiska spektrat,
bdde vad giller tekniker for varning och tekniker for motmedel. Detta innebér att fysisk bekdmpning av
en robot enligt denna traditionella definition faller utanfor begreppet VMS.

Nar omriktningen av det svenska forsvaret mot ett ndtverksbaserat forsvar tog form bérjade diskussionen
pa FOI om vad detta kunde innebéra for VMS-funktionen. Kunde den fordndras och forbéttras alternativt
ges nya mojligheter och uppgifter ta form. Dédrmed uppstod tankar inom davarande projekt VMS
stridsfordon huruvida VMS kunde appliceras inom ett ndtverk. Tankar hade redan grundlagts pd VMS
som ett forbandsskydd inom ett stridsfordonskompani eller bataljon. Idén &r att varje enskild plattforms
VMS och sensorer mm utnyttjas for forbandets rakning. Detta kan astadkommas genom att enskilda
plattformars VMS knyts ihop via nétverk, varvid sensorsamverkan och motverkan som gagnar férbandet
kan dstadkommas.

SENSOR A

VMS for forb

Figur 1. Exempel p4 uppbyggnad av VMS for ett stridsfordonsforband. Detta skapas genom att
olika plattformars VMS knyts samman genom ett nitverk. Genom sensorsamverkan och
samordnad motverkan erhiller forbandet ett 6kat skydd. Ett VMS for forband har skapats.

VMS-funktionen, betraktad i ett forbandsperspektiv, kriver att synen pd VMS vidgas. Fran att enbart
betraktas som ett system med syfte att ge 6kad dverlevnad for enskild plattform till ett system som medfor
okad overlevnad for forbandet.

MSS har i sin studie ATK99062SF formulerat utgdende fran forbandsperspektivet syfte med VMS enligt
foljande:



"VMS syftar till att ge okad omvdrldsuppfattning och initiera motverkan. Detta ger mojlighet att behdalla
eller dterta initiativet samt okar overlevnaden for savdl plattformar som férband. Motverkan sker genom
utnyttiande av motmedel och/eller stridstekniska/taktiska dtgdrder.”

Denna formulering ger VMS en mer offensiv roll vilket ocksa medges om VMS for forband utnyttjas pd
ett riktigt och genomténkt sétt. Har innefattas dven fysisk bekdmpning med t.ex. egen stridsvagnskanon
som en del avi VMS.

VMS i nétverk 6ppnar for helt andra mojligheter tack vare natverket. Information fran externa sensorer
kan bidra till en vdsenligt forbattrad varnarfunktion. Som exempel pa intressanta externa sensorer kan
vara taktiska signalspaningssystem och artillerilokaliseringsradar.

Inom forbandet medger nétverket att information frén olika sensorer snabbt och effektivt distribueras. Hir
kan konflikt uppsta géllande krav pé att snabbt fa tillgang till information kontra att den information som
distribueras ér relevant och kvalitetssdkrad i ndgon mening. Det kommer att bli viktigt att skilja mellan
sensorinformation och underréttelseinformation. Inom NBF finns det behov att de olika informationerna
kanske behover spridas eller delges olika abonnenter eller plattformar. Sensorinformation erhélles oftast i
realtid och presenteras som “radata” utan nagon storre bearbetning. Denna information kan d&ven om den
ar obearbetad snabbt behdva delges utan vidare bearbetning. S kan fallet vara inom VMS-funktionen.



Ingdende komponenter

For att illustrera och ge exempel pd hur VMS-funktionen i ett ndtverk kan utformas har i samrad med
MSS Skovde ett mycket enkelt scenario valts som ligger till grund for sex olika studerade typfall. Inom
ramen for en mekaniserad bataljon studeras en forpluton som stdter samman med en fientlig robotgrupp.
Den egna plutonen bestar av tre stycken stridsfordon 90 (strf 90) som framrycker pa led lings en vig.
Forplutonens stridsfordon ér utrustade med olika sensorer och motmedel. Kommunikation mellan de tre
vagnarna fOrutsétts etablerad (ndtverket) och information fran sensorer, fordonens position, riktning pa
eldror och sikten utbytes kontinuerligt for att beslut om atgiarder snabbt skall kunna fattas. Varje vagn har
samma hot- och atgérdsbibliotek samt information om vilka sensorer respektive vagn ér forsedd med. I
detta kapitel beskrivs 6vergripande principen och tekniska prestanda hos de varnare och motmedel som
utnyttjats i studien.

Laservarnare

Laservarnare, ref 1, anvinds for att detektera och varna for inkommande laserstralning. Dagens system
detekterar och varnar normalt for laseravstandsmitare (RF), semiaktivt laserstyrda bomber, robotar och
artillerigranater (DES) samt ledstralestyrda robotar (BR). Vissa system kan ocksa detektera olika typer av
storlasrar. Varnarsystemen kan sdrskilja ovan nimnda hottyper med hjilp av dess pulsrepetitionsfrekvens.
Mer avancerade system har mojlighet att utnyttja bibliotek for identifiering och klassificering av specifika
system.

Majoriteten av dagens hotlasrar arbetar i vagldngdsintervallet 0,8-1,6 pm vilket svarar bra mot moderna
laservarnares vaglidngdstiackning. Enstaka system utnyttjar CO,-laser (10,6 um) for avstdndsmétning eller
robotstyrning. Vissa laservarnarsystem kan utrustas med en extra detektorkanal for att tdcka in d4ven dessa
hot. For att detektera ledstrilestyrda robotar pd langa avstand krdvs ytterst kénsliga detektorer.
Utvecklingen pa det hdr omrddet ar stor och nya laservarnarsystem far allt kénsligare detektorsystem.
Detta kommer ocksa att mojliggora upptéickt av t.ex. optikspanare.

Pulsade avstindsmitare och belysarsystem detekteras normalt med mer &n 99% sannolikhet om de riktas
mot fordonet. Ledstrilesystem utnyttjar betydligt ldgre effekter och zoomar normalt laserstrdlen under
skjutforloppet. Detektionssannolikheten for dessa system bor ocksa kopplas till uppticktsavstdndet. De
mest avancerade varnarsystemen har dock goda mdjligheter att detektera ledstrélestyrda robotar pé ldnga
avstand med hog detektionssannolikhet.

Det finns 1 huvudsak tvé olika typer av laservarnare vad géller invisningsnoggrannhet. Den enklare typen
bendmns vanligtvis sektorvarnare och ger en hotrikning i sektorer om typiskt 15-45°. Den andra typen
bendmns vinkelvarnare och har en invisningsnoggrannhet pa enstaka grader. Figur 2 redovisar data for
ndgra laservarnarsystem.

Falsklarmsfrekvensen dr normalt mycket 14g for laservarnare. Det finns ett antal vanligt forekommande
tekniker for att undertrycka falsklarm t.ex:

* Tidsdiskriminering, d.v.s. titta pd pulsens stigtid. Lasrar har vanligtvis betydligt kortare stigtider &n
t.ex. solreflexer.

* Koherensdiskriminering, naturliga storkéllor dr inkoherenta.

* Viaglangdsdiskriminering, laserstralning har ett smalt vaglingdsband.

Risken med ovanstdende tekniker dr att d&ven hotlasrar undertrycks och tolkas som falsklarm. For att
undvika detta krévs en god kinnedom om aktuella hotlasrar.
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Laservarnare LWS-300 AN/VVR-1 AN/VVR-3 (318S)
Tillverkare Avitronics Goodrich Goodrich
Detekterbara hot RF, DES, BR, Dazzler RF, DES, BR RF, DES, BR
Falsklarmsfrekvens <1/16 h operativt <1/100 h operativt <1/100 h operativt
vaglangdstickning 0,5-1,8 um 0,5-1,6 um 0,5-1,6 um

Invisningsnoggrannh 15° RMS + 1° for RF, DES +18°
et AZ + 45° for BR
FOV AZ 360° 360 ° 360 °
FOV EL 60° +55° +55°
Responstid <100 ms

Figur 2. Data for niagra typiska laservarnarsystem, himtade fran 6ppna datablad.

For att laservarnaren skall ge korrekt hotvinkel dr det mycket viktigt att systemet har mojlighet att
diskriminera reflekterad strilning frdn omgivande objekt. Detta goérs vanligtvis genom att studera vid
vilken tidpunkt laserstralningen tréffade laservarnarens detektor. Reflekterad stralning har alltid en ldngre
gdngvidg an den direkta laserstrdlningen frdn hotet. For att detta skall fungera krivs snabb
signalbehandling. Vissa varnarsystem har effektiv signalbehandling for att hantera reflexer medan andra

har stora problem att undertrycka reflekterad strélning.
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Optikspanare
Optikspaning robotskytt
Optikspanaren upptiacker optiska sikten och sensorer genom den retroreflektion, ref 2, som dessa uppvisar

inom deras synfiltet vid laserbelysning. I figur 3 visas retroreflektion frén en filtkikare som belyses med
en lag lasereffekt pa tva kilometers avstand.

Figur 3. Retroreflektion frin filtkikare pa tva kilometers avstind.

Avsokningsforfarandet av terrdngen efter optiska mal med optikspanare kan utformas pd manga satt. Har
ansitts att avsokningen sker med en hog spaltformad laserstrile som avsoker hela varvet runt 1 varv/s
men kan dven goras sektorsvis, figur 4. Upptickta mal kan positionsbestimmas pa ca £0,5 mrad nir och
+5 m i avstand samt kan i stort sett momentant stéras med laser eller ge mélkoordinater till
skjutkalkylator for automatisk inriktning vid konventionell eldrérsbekdmpning frén egen eller annan
vagn. Flera samtidiga mal kan positionsbestimmas och dven stéras med blandlaser.

e
=~ i e

Figur 4. Optikspanare pa stridsfordon for spaning mot pv-skytt och sikten i stridsfordon.

I utvédrderingen av en del av scenarierna som foljer bygger NBF-tanken pé att stridsfordonen har sé kort
inbordes avstand att en pansarvarnsskytt kommer att ha tvéa fordon samtidigt i sitt synfélt &ven om siktet
endast dr riktat mot en vagn. Om en av vagnarna har optikspanare kommer sédledes pv-skyttens sikte att

upptéckas. P kortare avstdind kommer endast en vagn att befinna sig i siktet.
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Robotvarnare

Allmént

Elektro-Optiskt (EO) baserade robotvarnare, ref 3, som del i ett varnarsystem ter sig i dag som ett
attraktivt alternativ till 6vriga varnartekniker. Komponentutvecklingen betridffande savél
signalbehandlingselement som manga detektortyper har nétt en sddan niva att en optiskt baserad varnare
kan tillverkas med hog upplosning, god kinslighet, stor informationskapacitet och likvil med liten volym
och l4g effektforbrukning. Den stora informationsméngden kan pa ett tidigt stadium reduceras genom
detektornira signalbehandling. Harigenom kan irrelevanta data sorteras bort och till beslutsfattande organ
nar endast for varnarfunktionen betydelsefull information.

Det finns redan i dag robotvarnare som detekterar hotet med hjilp av Elektro-Optik (EO). Dé en del av de
tekniker, pa vilka varnarkonstruktionerna beror, har utvecklats snabbt under de senaste aren, finns det
anledning att se pa alternativa konstruktioner, utgdende fran vad som 1 dag &r mojligt. Det bor t ex vara
mojligt att 1 vissa vaglangdsomraden utnyttja fokalplansmosaiker med lika manga detektorelement som
uppldsningselement .

Det anviandbara spektrala omradet for passiva Elektro-Optiskt baserade varnare stracker sig fran
ultraviolett (UV) t o m langvagig infrardd (IR) strdlning d v s ungefar mellan 0,2 och 12 pm. Var inom
omradet och hur stor del av detta som skall utnyttjas bestdms huvudsakligen av malets och bakgrundens
signaturer samt atmosfarens transmission. | atmosfarstransmisssionen inom det aktuella
vaglangdsintervallet finns ett antal "atmosfarsluckor" d v s spektrala intervall dér transmis-
sionsforhallandena ar sdrskilt gynnsamma. Den forsta av dessa luckor ligger i den UV delen av spektrat. |
omradet 0,2 - 0,3 um ar bakgrundsforhallandena speciellt intressanta. En detektor i dag &r ndmligen
bakgrundsbegréinsad, dvs dess kidnslighet bestims av fluktuationerna i det fotonflode som emanerar fran
bakgrunden det s k bakgrundsbruset. Till foljd av att det ozonskikt som finns 1 6vre atmosféren absorberar
denna UV-stralning fran solen finns inget bakgrundsbrus utan en varnare i detta omrade kan i princip
goras sd kéinslig som detektorns eget brus medger. Da en robotflamma emitterar strdlning 1 UV, kan en
sensor inom detta omrade utnyttjas som varnare.

De foljande gynnsamma spektrala intervallen finns i och kring det visuella omradet. Hér kan
robotflamman, reflexer i1 robotskrovet och roken anvindas for detektering. Detekterings-metoderna blir
emellertid starkt beroende av ljusforhdllandena och solreflexer frdn molnkanter liksom solen (och dven
manen) kommer att bli besvirande.

I de termiska IR-banden 3 - 5 um och 8 - 12 um finns mojligheter att detektera stralning fran saval det
termodynamiskt uppvéarmda robotskrovet som fran avgaserna. En varnare detekterande stralning i IR-
omradet bor darfor studeras. [ bada viglangdsbanden fés storningar av sol och solreflexer, mest dock i det
kortvagiga (3 - 5 um). Trots detta erbjuder det kortvagiga vaglangdsbandet stora fordelar betrdffande
kontrasten mal/bakgrund. Erfarenhetsméssigt vet man att vid méitningar mot flygplan och robotar i luften
ar bakgrundsstralningen i det langvagiga omradet sa stark, att den kan registreras medan ndgon sadan
effekt inte kan uppfattas i omradet 3 - 5 um. Detta innebédr ocksa att klottret, d v s mélliknande storningar
orsakade av variationer i bakgrunden, bor bli betydligt svagare i det kortvagiga omradet. Det torde darfor
vara ldmpligast att undersoka prestanda for en varnare som arbetar i omradet 3 - 5 pm.

En grundldggande fraga betrdffande optiskt baserade varnare dr det momentana synfiltet. Ju béttre
upplosning desto battre blir inte bara vinkelinformationen betraffande upptiackt mal utan dven
uppticktsavstandet. Detta beroende pa att mélet upptar en storre del av upplosningselementet samt att
klotterstorningarna blir mindre. Vidare forbattras mojligheterna att skilja mellan utbredda méal och
punktmal.

Betriffande ytterligare specifikationer for varnare maste aktuell vaglingd anges. Det har tidigare

konstaterats att det "solblinda" UV-omradet och fonstret 3 - 5 pm i det termiska IR-omradet erbjuder
fordelar for robotvarning.
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UV-baserad robotvarnare

En UV-baserad varnare detekterar stralning fran robotflamman. Langriackviddiga robotar, som avfyras
bortom fri sikt kan dérfor knappast forvéntas bli upptdackt med denna typ av varnare. Daremot torde denna
typ av varnare ldmpa sig vl for att uppticka direkt skjutna pvrobotar avfyrade pd relativt korta avstdnd
(upp till nagra kilometer).

Ett problem med framtida UV-baserade varnare kan vara mojligheten att reducera eller undertrycka UV-
stralningen, som ett led i signaturanpassning, fran framtida robotmotorer genom att utnyttja alternativa
dmnen for framdrivningen.

Figur 5. Robotskottvarnare frin Sydafrikanska Avitronics ér ett exempel pa nu tillgiinglig varnare
baserad pa UV-teknik. Varje enskilt varnarhuvud har ett synfilt pa ca 100°. Genom att kombinera
limpligt antal moduler, normalt 4 st, erhélles onskat tickningsomréade.

Falska UV-signaturer kan uppsté vid svetsning och olika kraftiga elektriska urladdningar. Dessa ér dock

tdmligen statiska till sin natur och diskrimineras frimst genom signalbehandling.
Detektorer

Ett av de storre problemen med varnare i UV-omrédet &r bristen pd goda detektorer. Exempelvis for
kiselbaserade detektorer, som har kénslighet ut 1 detta omrade, har kvantverkningsgraden gétt ned
vésentligt. For dagen synes bildforstirkare med fotokatod kénslig for UV vara den bésta 16sningen pa
detektorproblemet. Den forstdrkta bilden, nu med fotoner inom det visuella spektralomrédet, detekteras av
en fokalplansmosaik av kisel. Efter detektion kan detektornira signalbehandlingen utforas.

Optiska filter

Det exakta viglangdsvalet for en varnare i detta spektralomrade ar betydelsefullt men &ven problematiskt.
Man onskar sjdlvfallet f& med hela det solblinda omradet i filtrets passband, samtidigt som filtrets Gvre
bandgréns (vid ung 0,3 um) ska vara sa brant att ingen solstralning sldpps igenom.. Den ndmnda
filtergridnsen skulle dessutom helst variera 6ver dygnet, eftersom spektrumet kan breddas under natten vid
franvaro av solinstralning.

IR-baserad robotvarnare
Det mest intressanta omradet 4r 3 — 5 um pé grund av varm koldioxid som avges frdn brinnande
robotmotorer. For att reducera bakgrundsklottret och ddirmed antalet falsklarm &r det troligen Onskvért att

anvinda bara en del av atmosfarsfonstret alternativt en kombination av tva eller flera delband (flerfarg).
Detektorer, material och kylning.

Av de detektormaterial som star till buds dr indium-antimonid (InSb) bést 1dmpat. En detektor i detta
material dr bakgrundsbegrinsad d v s sa kinslig som den for denna tillimpning teoretiskt kan bli och den
anvinds redan i dag i mosaiker.

Mosaikerna ér stirrande d v s varje element lagrar laddning proportionell mot den strdlning som
strommar in, fram till dess att denna laddning ldses ut. Svérigheter att lagra stora laddningar sétter
griansen for hur lang integrationstiden (tiden mellan tva utldsningar) kan goras. InSb-detektorerna kriver
for sin funktion kylning till 77 K (flytande kvéve).
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Signalbehandling.

Man bor for uppnaende av hog upptacktssannolikhet och lag falsklarmfrekvens utnyttja det faktum att
man har sdvil temporal som spatiell och spektral information. Samtidiga signaler frdn omkringliggande
element indikerar att malet har stérre geometrisk utbredning dn vad som kan forvéntas fréan ett hot. En
jamforelse mellan konsekutiva utldsningar fran ett och samma element bor ocksa ske. Detta innebér i
princip en forlingning av integrationstiden och bidrar foljaktligen till 6kad kdnslighet. Man bor vidare
studera malets rorelse och hdrur avgéra om det &r ett potentiellt hot mot den egna plattformen eller
forbandet.

Effektiva klotter- och falskmals- undertryckande i kombination med objektframhdvande algoritmer i
signalbehandlingen (bildbehandlingen) dr speciellt viktigt da detta direkt paverkar sensorns prestanda

sasom rackvidds- och falsklarms- egenskaper.

Det dr mojligt att med varnaren samtidigt folja ett flertal mal. Antalet bestdms i forsta hand av den
datorkapacitet som finns tillgénglig.
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Lemur/IRST

Lemuren &r ett stabiliserat modulért uppbyggt sikte som litt kan konfigureras for olika behov. Siktet &r
armerat fOr att klara skott fran kulspruta och granatsplitter. Nér det anvéinds som vagnchefssikte dr den
utrustad med en andra generationens IR-kamera och en TV-kamera.

Figur 6. Bild p4 Lemuren
(Kéilla http://www.army-technology.com/contractors/fire/bofors/index.html)

Foljande data har antagits gilla for Lemuren:

Vridhastighet: 170%s (+ ~0,5 s for acceleration och retardation)
Dagkanal: 3,5°x2,6° - 10°x7,5° (kontinuerlig zoom)
IR-kanal: 3,5°x2,6° NFOV eller 10°x7,5° WFOV med en IFOV pé 0,2 eller 0,6mrad

IR-kameran i Lemuren skulle kunna anvindas som en IRST (infrared search and track), ref 4, for att ge
varning om ankommande robot. En bra varnare bor kunna filtrera bort robotar som inte dr pa vdg mot den
egna vagnen. Detta dstadkommes genom att titta pa den registrerade vinkeln till roboten. En robot som
styr mot den egna sensorn kommer att registreras med en ankomstvinkel som &r konstant i forhéllande till
den egna vagnen (under antagandet att den egna vagnen star still eller att roboten styr mot traffpunkten,
dvs anvinder syftbaringsstyrning). For att bestimma robotens mal pa ett sdkert sitt maste darfor
vinkelnoggranheten vara stor (IFOV liten).
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Figur 7. Geometri vid robotskott for de studerade typfallen.

Med geometrier enligt figur 7 blir, for en given vinkelskillnad, A¢, till roboten (uppmatt med IRST:n i
vagn 2) strackan, Ax, som roboten ror sig langs den streckade linjen:

Ax=d-a Dan(arctan(iJ - A¢J
a

Under antagandet att roboten befinner sig pd 1000 meters avstind, att avstandet mellan vagnarna ar 50
meter och att vinkeluppldsningen pa IRST ar 0,2 mrad (NFOV) maste roboten réra sig minst 4 meter for
att vi skall kunna se detta som en vinkelfordndring i vagn 2:s IRST. Med en vinkelupplosning pa 0,6 mrad
(WFOV) krévs att roboten har rort sig 12 meter. Om vi istdllet som i UV-varnarfallet har en
vinkelupplosning pa storleksordningen 1° (= 17,5 mrad) blir minsta avstdndet 259 meter. (Med ett avstand
pa 1500 m blir den minsta stracka som roboten maste flyga mot vagn 1: 9 m {IFOV=0,2 mrad}, 27 m
{IFOV=0,6 mrad}, 516 m {IFOV=1°}). Detta betyder att vi med en UV-varnare i bésta fall kommer att fa
information om att roboten dr pa vig mot den egna vagnen eller mot grannen 1 ett sent skede. For att
sakerstdlla informationen om traffpunkt ar det kanske till och med nddvindigt att roboten flyttat sig i
vinkel med mer 4n ett vinkelsteg vilket ytterligare forsvéarar for UV-varnaren. Med en IRST kan den
informationen erhéllas snabbare och med storre sékerhet.

En eventuell rorelse hos vagnarna i ovanstaende fall kommer inte att pdverka resultatet s& mycket om
IRST:n anvéinds. Néar roboten har rort sig 4 meter med en hastighet pa 300 m/s har vagnarna, med en
hastighet av 50 km/h (14 m/s), rort sig 20 cm. I UV-varnarfallet dir roboten hinner réra sig 259 m ror sig
vagnarna 12 m.
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Att roboten maste rora sig en ldngre stracka innan en vinkelskillnad kan upptéickas kraver att varnaren
bearbetar en inkommande signal under en léngre tid. Véra antaganden om UV-varnaren innebér att den
ger ett svar inom 0,5 sekunder. Pa denna tid hinner roboten rora sig 150 m och en vinkelskillnad
registreras ddrmed inte i UV-varnaren. Ddremot &r en halv sekund gott om tid f6r IRST:n.

I UV-varnarfallet genereras en UV-signatur pa grund av att robotmotorflamman brinner med en mycket
hog temperatur, naturlig 1 naturen dr det bara solen som kan matcha dessa temperaturer. Atmosfaren
dédmpar pa ett effektiv sitt bort UV-stralningen fran solen och dédrmed finns det inga naturliga UV-killor
som kan generera falskmaél. P4 stora avstdnd ddmpas dven UV-killor ndra marken av atmosfaren
(dampningen &r snabbare 4n 1 IR-fallet). Forutom falskmél, av typen svetslagor eller andra av ménniskan
konstruerade mycket varma killor, finns det enbart jetflammor kvar och ddrmed blir den signalbehandling
som krédvs i en UV varnare for att filtrera ut ankommande robotar relativt enkel. En IR-varnare eller IRST
tittar ocksé efter varma kéllor men den langre viglingden for IR-strélning gor att dven lagre
temperaturskillnader mot bakgrunden kan registreras. Férutom varma motordelar kan emission frdn varm
koldioxid upptickas. Aven aerodynamisk uppvirmning av robotskrovet kan upptickas om roboten gar
med hog hastighet. Temperaturhdjningen, AT, som den aerodynamiska uppvarmningen genererar &r:

AT =02 [T, M*

dér T ar robotens omgivande temperatur och M robotens machtal. Upptickt av aerodynamiskt uppvarmt
skrov forsvaras om roboten har en IR-transparent dom med en kyld yta innanfor (t ex en IR-mélsdkande
robot) eller om fronten pa domen bestir av ndgot speglande material som speglar in omgivningens
temperatur. Fler naturligt forekommande falskmal &n 1 UV-fallet gor ocksa signalbehandlingen svérare.
Pé plussidan finns didremot bl.a. hdgre vinkeluppldsning vilket kan ge betydande fordelar bade vad géller
att veta mot vilket mal roboten dr pd vig och inmétning for att bestimma robotens baring. Robotens
biring som funktion av tiden i kombination med avfyringstid (erhéllen frén t.ex. en UV-varnare) kan
anvéndas for att ge information om biring till robotskyttens position.

Lemuren kan kompletteras med en laseravstaindsmétare ensad med siktena. Detta forutsitts och utnyttjas 1

ett av nedan redovisade typfall. Darigenom skapas ett sensorpaket som kan ge bdde baring och avstand
som ldnkas vidare inom enheten.
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Stridsfordon 90 (Strf 90)

Figur 8 Stridsfordon 9040 (kélla http://www.soldf.com/strf9040.html)

I de stridsfordonsscenarier som diskuteras i rapporten anvinds stridsfordon 9040 (Strf90). Vagnen &r bl.a.
utrustad med en 40 mm automatkanon och kan, férutom beséttningen pé tre personer (vagnchef, skytt och
forare), transportera upp till sju stridsutrustade soldater. Automatkanonen &r en modifierad Bofors L/70
40 mm luftkanon som kan skjuta upp till ca fem skott 1 sekunden. Ammunitionen kan bestéa av
pilprojektiler, kulspranggranat eller spranggranat. Ett magasin innehéller 8 skott och det finns 3 magasin.
Omladdning av dessa magasin sker fran ett lattatkomligt karusellmagasin. Nér detta dr tomt kan
skyttegruppen bak i fordonet fylla p4d med ny ammunition fran ammunitionslador i stridsutrymmet. Totalt
kan 232 stycken 40 mm projektiler medforas fordonet. Vagnen har en maxhastighet pa 70 km/h framat
och 45 km/h bakét. Aktionsstrackan ar 320 km.

Pilprojektil anvinds for att bekdmpa bepansrade mal genom att projektilen som véger ett halvt kilo slér in
i mélet med mycket hog hastighet. Utgdngshastigheten pa pilprojektilen dr 1465 m/s. Pilprojektilen maste
fa direkttraff pa malet for att kunna verka, men eventuellt skulle vinddraget fran en pilprojektil som
passerar ndra en robotskytt kunna stora denne sé att malfoljningen paverkas nagot.

Kulsprianggranat anviands frimst mot flygplan, helikoptrar och robotar. Granaten innehaller zonrdr vilket
gor att direkttraff inte dr nddvindig. Vid brisering slungas tungmetallkulor och splitter ut fran granaten.
Utgangshastigheten for denna granat dr 1015 m/s (kulsgr 90) eller 1000 m/s (kulsgr 95 LK). Granaten
innehdller 640 (kulsgr 90) eller 1100 (kulsgr 95 LK) tungmetallkulor och totalvikten for projektilen ar
880 g (kulsgr 90) eller 975 g (kulsgr 95 LK).

Sprianggranat anvinds mot obepansrade mal har en utgadngshastighet pa 988 m/s och en projektilvikt pd
960 g.

Traditionellt anses andra stridsvagnar och stridsfordon vara det storsta hotet vilket innebér att
automatkanonen ofta dr laddad med en pilprojektil i eldroret. For att byta till en annan ammunitionstyp
gar det inte, pa ett enkelt sitt, att avldgsna befintlig ammunition utan avfyring. Standardforfarande ar
dérfor att skjuta ut projektilen som befinner sig i eldroret for att direfter ladda med ny ammunition av rétt

typ.
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Forutom automatkanon finns en 7,62 mm kulspruta som kan skjuta 600 skott per minut. Kulsprutan ar
monterad pd tornet och pekar alltid dit automatkanonen pekar. Denna kulspruta opereras av vagnschefen.
Strf 9040C som framforallt dr avsedd for internationell tjénst har en kulspruta placerad pa torntaket
istéllet for direkt i tornet.

Tre rokkastare 4r monterade pd vardera sidan av tornet och kan laddas med granater innehallande
ndrskyddsrok. De rokgranater som for ndrvarande dr inforskaffade 4r av typen Galix som utvecklar en
multispektral (visuellt och IR) rok.

Besittningens mdjlighet att registrera omvérlden genom sikten och prismor ér for forarens del 3 prismor i
framatriktning. Framfor en av dessa kan en bildforstiarkare féllas ned for att erhalla morkerkapacitet.
Vagnchefen har prismor for utblick i alla riktningar utom rakt bakat. Vid behov av ett storre synfalt kan
vagnchefsluckan stillas pa glant. Forutom prismor i anslutning till vagnchefsluckan kan vagnchefen i sin
display se vyn fran skyttens IR-sikte (detta sikte dr slavat till pjdsen bade i1 baring och elevationsled). Pa
en del vagnar finns en Lemur med ett vagnchefssikte (se avsnitt Lemur/IRST) som innehaller bade en
dag- och en IR-kanal. Vagnchefssiktet kan ensas med skyttens sikte. Skytten har tre prismor riktade it
hoger och ett IR sikte slavat till pjasen. I anslutning till IR-siktet finns ocksa en dagkanal. En
laseravstdndsmétare gar ut genom dagkanalen.

Pjésen ér gyrostabiliserad och kan skjuta under gadng. Om avstindet dr mindre 4n 1 km kan en pilprojektil
skjutas med god precision utan att forst méta avstdndet med laseravstdndsmaitaren (for en bedomning av
avstdndet anvinds storleken pd fordonet i siktet kopplat till hjélpstreck pa streckplattan). P4 langre
avstand eller om kulspranggranat eller sprangranat anvinds méts avstdnd innan avfyring.
Laseravstdndsmataren har ett matomrade fran 300 till 9995 meter och en noggrannhet pa £10 meter.
Innan avfyring anvinds en ballistikdator som med hjilp av det uppmitta avstandet och inmatade virden
for bl.a. utetemperatur, kruttemperatur, lufttryck, vindriktning och vindstyrka berédknar en optimal
riktpunkt. Vid diskussioner kring scenarierna som diskuteras i denna rapport antas tornet kunna vridas
med 30 “/s.

(Ovanstaende data dr framforallt himtad fran http://www.soldf.com/strf9040.html, en del information har ocksa
erhéllits fran skjuttabeller och en del har erhillits vid forevisningar av vagnen).
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Rok och kastarsystem
Béde stridsfordon 90 och stridsvagn 122 ar forsedda med rokkastare for snabb utldggning av
nirskyddsrok, ref 5. Rokkastarna ér placerade pa varsin sida om tornet.

Figur 9. Tre stycken rokkastare for nirskyddsrok monterade pé sidan av tornet till strf90.

For strf90 giller att tre rokkastare 4r monterade pé vardera sida tornet och dr laddade med rokgranater av
typen Galix som avger en IR-ddmpande, tjock och giftig rok som varar i 1-2 minuter. Strv 122 dr forsedd
med fyra rokkastare pd vardera sidan av tornet. Granaterna avfyras sa att de hamnar 20-50 meter framfor
tornet. Granaterna kan avfyras alla pd en géng eller en sida i taget. Efter att alla 6 kastare avfyrat
rokgranater maste kastarna laddas om. Omladdning kan inte goras inifrdn vagnen utan maste ske fran
utsidan.

Figur 10. Narskyddsrok utlagd fran strf90. Rokgranaterna skjuts ut ca 30 meter fran fordonet
innan de exploderar och roken borjar utvecklas.

For att skyddsroken skall kunna ldggas i 6nskad riktning maste tornet vridas, vilket kan innebédra fordrojd

skylande effekt. I ndgra av de nedan redovisade typfallen studeras rok utskjuten frén rorliga rokkastare
kopplade till chefssikte.
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Kommunikation

Forutséttningen for att tankarna med VMS 1 ett ndtverk skall kunna realiseras och fungera ér tillgéng till
snabb, siker och tyst kommunikation. Kravet pa stora bandbredder &r oftast inte sé uttalat, sdvida det inte
ar fraga om att overfora bilder i realtid. Déremot ar kraven pd snabb dverféring och snabb respons pa ett
overfort meddelande stora. Oftast géller det att snabbt sprida information frdn nagon varnare inom
forbandet. Detta skall kunna ske med prioritet och med s& sma fordrojningar som mojligt. Det dr ocksé
viktigt att inkomna meddelande kan snabbt tas om hand och atgérdas eller presenteras for operator.

Ett exempel pd kommunikationsldsning visas 1 bilden nedan. Varje enhet ingdr som en nod 1 ett
sjdlvsynkroniserande ndtverk. I de diskuterade typfallen forutsitts ndgon typ av kommunikation, utan att
ndrmare specificera, som snabbt och mer eller mindre stindigt utbyter information.

For att kunna optimera motverkansinsats inom ett forband maste status, sdsom position, inriktning sikten
och eldror mm, for enskilt stridsfordon vara ként for resten av forbandet. Detta kriaver ett mer eller mindre
kontinuerligt utbyte av information varfér samband med lag rojningsrisk dr en fordel.

4\

Figur 11. Exempel pi nitverkskommunikation inom ett stridsfordonsféorband. Varje enhet éir en
nod i niatverket.
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Visualisering

For att lattare kunna dskadliggora handelser under de olika typfallen har dessa visualiserats/animerats
med hjilp av Macromedia Flash MX 2004'. Bifogat till rapporten terfinns en CD med animeringar av de
olika typfallen samt en enkel anvdndarhandledning, ”LasMig.pdf”.

Om animeringsverktyget

I ett tidigt skede valdes Macromedia Flash som verktyg for animeringarna. Flash &r ett mycket vanligt
verktyg for att skapa Internetbaserade interaktiva spel och visuella effekter. Verktyget kan hantera flera
samtidiga objekt (grafik, ljud, videoklipp) som kan animeras oberoende av varandra langs en gemensam
tidsaxel.
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Figur 12. Bilden visar ett utsnitt frin animeringen i Macromedia Flash av Typfall 1. P4 olika lager
animeras olika grafiska objekt samt ljudklipp lings en gemensam tidsaxel (dverst i
figuren).

Verktyget har dven stdd for att animera grafiska objekt 1dngs banor samt ett kraftfullt objektorienterat

scriptsprak for att utveckla interaktiva animationer. Tack vare att Flash dr framtaget for utveckling av

Internetapplikationer blir de skapade animeringarna mycket kompakta (en animering av ett typfall blir
vanligen mindre dn 300 kilobyte). Animeringen kan studeras i en vanlig webbldsare som t ex Internet

Explorer eller med programmet Macromedia Flash Player (medf6ljer pd CD:n).

Om animeringarna
For att lattare kunna 6verfora de studerade typfallen till tidsaxalformatet i Flash har typfallen dven
beskrivits som sekvensdiagram, se bilaga 1.

Pé grund av att manga hindelser sker samtidigt 1 typfallsanimeringarna, kan hidndelserna bli svéra att
overblicka. For att underldtta overblicken har darfér animeringarna gjorts ldngsammare én realtid och
exekveras stegvis mellan de studerade tidsintervallen (animeringen kan ocksa exekveras 16pande).

Animeringarna ska visualisera hindelser som sett ovanifran sker i en rektangel pa ca 200 x 1500 m. Pa en
datorskédrm blir det omgjligt att se de intressanta delarna i striden om dessa proportioner skulle anvéndas.
Darfor ar animeringsytan uppdelad i 3 omréden:

! For mer information se http://www.macromedia.com/software/flash/
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1. Till vanster: ett omrade kring stridsfordonen pa 200 x 150 m sett ovanifran. Stridsfordonen ar
uppforstorade for att utvridningar av kanontorn och chefsssikten skall kunna studeras. 50 m
mellan varje heldragen linje pa markplanet.

2. Ovan till hoger: visar text for kommande héndelser i animeringen. Textfdltet rullas automatiskt till
det kommande tidintervallet i animeringen. Med upp- och nedpilarna till hoger kan texten i
textféltet rullas manuellt.

Till hoger om faltet finns symboler som representerar hotet (pansarvarnsrobotskytt och/eller
stridsfordon) samt verkan mot hotet. Dessa symboler &r ej kartriktigt placerade 1 forhallande till
det vinstra faltet (se punkt 1 ovan).

3. Nedan till hoger: filt som visar aktuell tid samt knappar fOr att spela animeringen framat, stega
tillbaka till foregaende tidsintervall samt for att spela upp animeringen kontinuerligt 16pande.

Symbolbeskrivning

Beskrivning av aktuellt tidsintervall
' DER

¥ Macromedi . Flash Player 7

Handelser ;
Tid & - < 8, 5 sekunder

{ | Hot Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 150 m

kvar wid tid 8,5 sekunder. Hot
Vagn 1 Chefssikte invisat. Skylande rék och rék under /
utveckling. Eldrér invisat mot robotskyrt. Vagm under

‘ inbremsning. Tidigare Atgirdsbeslut stlr fast. Kommentar:

[ Trots invisat eldrér ombjliggér réken eldSppnande med egen v
plis.

Vagn 2 Vagnen under inbromsning. Chefssikte invisat.
Eldrér under invisning. Rékgranater briserade och zék
under utveckling. Tidigare Argardsbesluc sthr fast. ’

Unm 3 Vagnen bromsar. Chefssikte invisac. Eldrér invisac.
Spranggranater i luften och under aviyring. Vagnen har fri
sikt till robotsikvet. Tidigare beslut om Atgard ligger

tast. '

| |
dp '

Hot Robot aviyrad mot vagn 1l och flyger i 300 m/s ca O =
kvar vid tid 9 sekunder.

Vagn 1 Chefssikte invisat. Skylande rék och rok under
utveckling. Eldrér invisat mot robotskyrt. Vagn under
? b ar: Vagn Gverlevnad &r starke

bercende pd att uppbromsningen kan déljas fér robotskytten
dvs han fortsitter att félja milet med samma
vinkelhastighet trots skylet av rék.

Vagn 2 Vagnen stdr still och plbsrjar backning. Chefssikte

1 4 '_ . 4 invisat. Eldrér invisat. Rék Ar ll{fllnﬂ.l och under @1
. ) utveckling. (O]
| ; i i i o - it e T =28 E !2 _ILépande
— - —7— 7 1 . T
Aktuell tid Foregaende Spela Kontinuerlig
tidsintervall framat uppspelning

Figur 13. Anvindargrinssnittet till animeringarna (typfall 1).
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Scenariobeskrivning

Det studerade scenariot beskriver ett mekskyttekompani under framryckning for att sla mot en del av en
luftlandsatt bataljon. Kompaniet framrycker pa vdg med en forpluton bestdende av tre stycken strf 90.
Som typfall har studerats nir forplutonen utsétts for ett anfall av pvrobot avfyrad fran robotgrupp eller
bepansrat fordon. Den egna forplutonen upptrader under detta forlopp som en enhet med olika sensorer,
varnare och motmedel och skeendet {for respektive fordon har analyserats med en tidsuppldsning pé en
halv sekund. Totalt har 6 stycken typfall studerats.

Syftet ar att visa pd mojligheten med ett samordnat VMS, inte att redovisa en fardig ldsning om hur ett
framtida VMS for stridsfordon skall vara utformat. Malsdttningen med varje typfall ar att skydda
hotat(de) fordon samt att s& fort s& som mojligt fysisk bekdmpa den fientliga robotenheten. Hur detta kan
ske illustreras genom bifogad CD-rom dér visualisering av de olika typfallen visas

I de olika typfallen har foljande varnare och motmedel utnyttjats. Dessa beskrivs kort och med antagna
prestanda och behover ej vara helt 6verensstimmande med aktuella system.

Robotskottvarnare:
Utnyttjar UV-teknik och kan bara detektera en robot sa linge robotmotorn brinner. Antagen noggrannhet i
riktning till robot £5°. Tid frén detektion av robotskott till larm 0,5 sekunder.

Laservarnare:
Detekterar avstdndsmitare, laserbelysare och ledstrale. Antagen noggrannhet i riktning till robot +7,5°.
Tid fran detektion av laserpuls till larm 0,5 sekunder.

Optikspanare:

Soker efter optik genom detektion av retroreflex. For upptickt av sikten forutsitts att optikspanaren finns
inom siktets synfilt. Antagen noggrannhet +0,5 mrad +5 m i avstand. Tid frén upptickt till larm inom 1
sekund (tiden beror pé att optikspanaren sveper med ett varv per sekund och kan precis ha passerat siktets
position nér det riktas i riktning mot optikspanaren, tid for métning av avstand och eventuell bearbetning
ar satt till noll).

Laseravstdndsmétare:
Tid for métning av avstand antagen till 0,5 sekunder.

Chefssikte (LEMUR):

Sikte som kan véxlas mellan dagljus och IR. Invisningshastighet ca 170°/s. I vissa typfall antages siktet
vara forsett med IRST-funktion bl.a. for inmétning av robotbanor och prediktion av avfyringsplats. Tid
for inmétning 0,5 sekunder.

Tornfasta:
Invisningshastighet for tornet har antagits till 30°/sekund (+ 0,5 sekunder for acceleration och
inbromsning).

Rok:

Fran utskjutning till skylande rokskérm har antagits att rokgranaterna flyger i luften 1 sekund och dérefter
briserar varvid mer dn 50% skyl erhalles inom 0,5 sekunder. Roken &r fullt utvecklad efter 2 sekunder
fran utskjutning av rokgranater. Detta oavsett placering av rokkastare.

I samtliga typfall har dessutom foljande antaganden gjorts:

Reaktionstid, fran det att order ges till atgird, for att inbromsa stridsfordon 90 1,5 sekunder.

Tid for att bromsa fran 15 m/s till stillastaende 2 sekunder och 15 m bromsstricka + reaktionstid 1,5
sekunder.
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Omladdning av pilprojektil eller spranggranat 0,5 sekunder (kan verka nagot lang tid for spranggranat).
Hastighet pilprojektil 1500 m/sekund och springgranat 1000 m/sekund.

Tiden 1 typfallen nedan refererar till den tid dé forsta vagnen 1 Strf90 plutonen blir mdjlig att upptéickas av
fienden.

Vidare forutsitts det att detekterade robotskott 1 allmédnhet innebér en tradstyrd robot avfyrad fran en
robotstéllning pa marken. Robotskott i kombination med laserledstréle innebir pvrobot avfyrad fran ett
latt stridsfordon.

Typfallen kanske inte till alla delar speglar verkligheten. De kanske kan forefalla ndgot extrema. Det ar
emellertid att beskriva den principiella uppbyggnaden och tankarna kring ett VMS i samverkan via
nétverk som de studerade situationerna vill framhéva.

Hiér foljer en kort beskrivning av de olika typfallen.

Typfall 1: Tradstyrd pvrobot avfyras flankerande mot tétfordonet pd avstdnd 1500 m. Vagn 2 ar forsedd
med optikspanare. Alla vagnar utrustade med chefssike, robotskottvarnare och laservarnare.
Dessutom har varje vagn rokkastare pa tornet.

Typfall 2: Tradstyrd pvrobot avfyras flankerande mot tétfordonet pd avstdnd 1500 m. Vagn 1 ar forsedd
med optikspanare. Alla vagnar utrustade med chefssike, robotskottvarnare och laservarnare.
Dessutom har varje vagn rokkastare pa tornet. Skillanden med typfall 1 dr optikspanarens
placering.

Typfall 3: Tradstyrd pvrobot avfyras flankerande mot titfordonet pa avstand 1000 m. Vagn 2 dr forsedd
med optikspanare. Alla vagnar utrustade med robotskottvarnare och laservarnare. Dessutom
har varje vagn chefssikte med IRST-funktion och rorliga rokkastare slavade till chefssiktet.

Typfall 3a: Tradstyrd pvrobot avfyras flankerande mot titfordonet pa avstdnd 1000 m. Vagn 2 &r forsedd
med optikspanare. Alla vagnar utrustade med robotskottvarnare och laservarnare. Dessutom
har varje vagn chefssikte med IRST-funktion och laseravstdndsmaétare. Dértill finns rorliga
rokkastare slavade till chefssiktet.

Skillnaden mellan typfall 3 och 3a ar tillgang till laseravstandsmatare i chefssiktet.

Typfall 4: Laserledstralestyrd pvrobot avfyras flankerande mot titfordonet pa avstdnd 1500 m. Vagn 2 &r
forsedd med optikspanare. Alla vagnar utrustade med robotskottvarnare och laservarnare.
Dessutom har varje vagn chefssikte med IRST-funktion och rorliga rokkastare slavade till
chefssiktet.

Typfall 5: Laserledstrdlestyrd pvrobot avfyras flankerande mot tatfordonet pa avstdnd 1500 m och kort
dérefter avfyras en tradstyrd pvrobot mot efterfoljande vagn pa samma avstand. Vagn 2 ar
forsedd med optikspanare. Alla vagnar utrustade med robotskottvarnare och laservarnare.
Dessutom har varje vagn chefssikte med IRST-funktion och rorliga rokkastare slavade till
chefssiktet.
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Typfall 1

Overgripande beskrivning
Fi: Pansarviarnsrobotenhet (pvrb-enhet) ur sakringsstyrka med uppgift att fordrdja var framryckning mot
luftlandsattning Oppnar flankerande eld med tradstyrd pvrb (hastighet 300 m/s) mot titvagn (vagn 1).

Vi: Forpluton, bestdende av tre stycken strf 90, ur ett mekskytte kompani, som framrycker pa led far
sammanstot med fientlig pvrobotenhet efter att vagnarna kommer f6rbi h6jd pa hoger sida. Robotskyttens
sikte detekteras med hjdlp av optikspanare hos vagn nummer tva. Strax efterat detekterar vagn 1:s och
vagn 2:s robotskottvarnare en avskjuten pvrb, egna motmedel skyddar vagnarna. Information om hot och
riktning med vinkelnoggrannhet skickas inom vagnarna i plutonen med primirt syfte att skydda hotad
vagn och kunna bekdmpa hotet. Samtliga vagnar &r utrustade med vagnchefssikte av typ Lemur. Fasta
rokkastare pa torn pa samtliga egna vagnar.

Hotrobot: 1500m, ,,ass -y

4"

Hotsikte FO¥: 5° Laservarnare
AR -3 Robotskottvarnare

50 m

Optikspanare
Laservarnare
Robotskottvarnare

50 m

Laservarnare
Robotskottvarnare

Figur 14. Bild fran visualisering en sekund efter avfyrad robot.

Sammanfattning typfall 1

Detta typfall beskriver hur en framryckande forpluton dverraskande utsitts for en robotavfyring. Den
antagna terrdngen, avstand till robotskytt, optiken hos robotsikte, avstdnd mellan stridsfordonen medfor
att upptickt av robotsikte och avfyrad robot sker ungefdr samtidigt inom forplutonen. Med tillgéng till
optikspanare pa vagn 2 och gynnsam geometri (optikspanaren inom synfiltet for robotsiktet) sdkerstélles
upptéckt och inmétning av robotsiktet. Att vid upptéackten klassificera retroreflexen tillhorande ett
robotsikte kan dock vara svért. Darfor sker inga motétgérder 1 detta ldge pa ndgon av de andra
stridsfordonen. Information om position skickas till dvriga stridsfordon inom plutonen.

Robotavfyringen detekteras av robotskottvarnare pa vagn 1 och 2. Att bada vagnarnas robotskottvarnare
larmar beror pé antagen inmétningstid av roboten och varnarens vinkelnoggrannhet.

Atgirden for forbandet 4r att vagn 1 och 2 skall snabbt ligga rok, bromsa och g skydd. Vagn 3 fér i
uppgift att bekdmpa robotskytten med spranggranat.

Alla dessa atgéarder sker samordnat med hiansyn tagen till tornriktning, laddstatus och inriktning av sikten
pa respektive vagn. Analysen visar att med angivna systemtider hinner vagn 1 och 2 att skjuta rok och ga
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1 skydd bakom densamma. Problemet ar huruvida vagn 2 hinner ligga skylande rok? Hér skulle det vara
vardefullt med rorliga rokkastare eller snabbare rok. Vagn 3 kan avge eld med sprianggranater dver
robotstillningen strax innan roboten passerar malet (vagn 1). Vidare kan konstateras att den givna
situationen kan pé sitt och vis uppfattas som den vérsta pa grund av tornens och eldrérens inriktning samt
att standardforfarande avseende laddad projektil (pil) har forutsatts.
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Typfall 2

Overgripande beskrivning
I stort sett samma scenario som i typfall 1 men med skillnaden att optikspanaren sitter pd vagn 1 i stéllet
for pa vagn 2.

Fi: Pansarviarnsrobotenhet (pvrb-enhet) ur sakringsstyrka med uppgift att fordrdja var framryckning mot
luftlandsattning Oppnar flankerande eld med trddstyrd pvrb mot tdtvagn (vagn 1).

Vi: Forpluton, bestdende av tre stycken strf 90, ur ett mekskytte kompani, som framrycker pa led far
sammanstot med fientlig pvrobotenhet efter att vagnarna kommer forbi h6jd pa hoger sida. Vagn 1:s
optikspanare detekterar robotskyttens sikte. Nagra sekunder senare detekterar vagn 1:s och vagn 2:s
robotskottvarnare en avskjuten pvrb, egna motmedel skyddar vagnarna. Information om hot och riktning
med vinkelnoggrannhet skickas inom vagnarna i plutonen med primért syfte att skydda hotad vagn och
kunna bekdmpa hotet. Samtliga vagnar &r utrustade med vagnchefssikte av typ Lemur. Fasta rokkastare
pé torn pa samtliga egna vagnar.

Optikspanare
Laservarnare
Robotskottvarnare

50 m

Laservarnare
Robotskottvarnare

50 m

Laservarnare
Robotskottvarnare

Figur 15. Bild frén visualisering. Tva stridsfordon éppnar eld mot robotstéillning.

Sammanfattning typfall 2

Detta typfall beskriver hur en framryckande forpluton 6verraskande utsétts for en robotavfyring. Typfallet
ar identiskt med typfall 1 med skillnaden att optikspanaren dr placerad pa vagn 1. Med tillgang till
optikspanare pa vagn 1 sikerstélles upptackt och inmétning av robotsiktet i god tid fore robotskott.
Dérmed kan forberedelse for eventuell bekdmpning (inriktning sikte och eldrdr) pa vagn 1 goras redan vid
upptéckt av siktet. Information om inmétt position pa siktet skickas till dvriga stridsfordon inom plutonen.
Robotavfyringen detekteras av robotskottvarnare pa vagn 1 och 2. Att bada vagnarnas robotskottvarnare
larmar beror pd antagen inméitningstid av roboten och varnarens vinkelnoggrannhet.

Atgirden for forbandet ér att vagn 1 och 2 snabbt ligga rok, bromsa och g4 i skydd. Vagn 3 far i uppgift
att bekdmpa robotskytten med spranggranat. Da vagn 1 redan riktat in sikte och eldror hinner vagnen
bekdmpa robotskytten (ca 2 sekunder efter robotskott) innan roken har utvecklats fullt.

Analysen visar att med angivna systemtider hinner vagn 1 och eventuellt &ven vagn 2 att skjuta rok och
gé 1 skydd bakom densamma. Det dr dock tveksamt om vagn 2 hinner fa ut ndgon skylande rok. Vagn 3
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ger eld med sprianggranater 6ver robotstillningen strax innan roboten passerar malet (vagn 1). Vidare kan
konstateras att den givna situationen kan pé sétt och vis uppfattas som den mest ogynnsamma pé grund av
tornens och eldrorens inriktning samt att standardforfarande avseende laddad projektil (pil) har forutsatts.
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Typfall 3

Overgripande beskrivning

Fi: Pansarvarnsrobotenhet (pvrb-enhet) ur sdkringsstyrka med uppgift att fordrdja var framryckning mot
luftlandsattning oppnar flankerande eld pa 1000 m avstand med trddstyrd pvrb (hastighet 300 m/s) mot
tatvagn (vagn 1).

Vi: Forpluton, bestdende av tre stycken strf 90, ur ett mekskytte kompani, som framrycker pa led far
sammanstot med fientlig pvrobotenhet efter att vagnarna kommer forbi hojd pa hoger sida. Vagn 1 och
vagn 2 robotskottvarnare detekterar en avskjuten pvrb, egna motmedel skyddar vagnarna. Information om
hot och riktning skickas inom vagnarna 1 plutonen med primart syfte att skydda hotad vagn och kunna
bekdmpa hotet. Rorliga rokkastare slavade pa chefssikte pé torn pa samtliga egna vagnar. Chefssikte med
IRST-funktion.

4----!

1000,m, . s b
Laservarnare

Robotskottvarnare

Hotsikte |[FOV: 5°

50 m

Optikspanare
Laservarnare
Robotskottvarnare

50 m

Laservarnare
Robotskottvarnare

Figur 16. Bild frin visualisering. Robot detekterad och rok liggs.

Sammanfattning typfall 3

Detta typfall beskriver hur en framryckande forpluton 6verraskande utsétts for en robotavfyring. Typfallet
ar identiskt med typfall 1 med skillnaden att roboten avfyras pé avstdnd 1000 m. P4 grund av det kortare
skjutavstdndet och stridsfordonens inbordes avstand kan inte optikspanaren pa vagn 2 uppticka
robotsiktet. Robotskottet detekteras med hjélp av robotskottvarnare pa vagn 1 och 2. Med hjdlp av IRST-
funktionen pa respektive chefssikte konstateras att robotskottet &r riktat mot vagn 1.

Typfallet visar exempel pa en efterhandssituation. Trots snabbrorliga rokkastare, monterade pa chefssiktet
hinner inte roken att 1dggas ut i tid. Vagn 1 blir troligtvis traffad och eventuellt utslagen? Déaremot
kommer robotskytten att bli bekdmpad av vagn 3, som kommer att skjuta spranggranater i omradet. Tid
till skott kommer i detta fall att ta langre tid jamfort med typfall 1 och 2 da avstandet till robotskytten ar
osékert.

Vidare kan konstateras att den givna situationen kan pa sitt och viss uppfattas som den mest ogynnsamma
pa grund av tornens och eldrorens inriktning samt att standardforfarande avseende laddad projektil (pil)
har fOrutsatts.
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Typfall 3a
Detta typfall dr en variant av typfall 3. Skillnaden &r att chefssiktena ar forsedda med laseravstandsmaétare
slavade till chefssiktet.

Overgripande beskrivning
Fi: Pansarvarnsrobotenhet (pvrb-enhet) ur sdkringsstyrka med uppgift att fordrdja var framryckning mot
luftlandsattning 6ppnar flankerande eld med trddstyrd pvrb (hastighet 300 m/s) mot tatvagn (vagn 1).

Vi: Forpluton, bestdende av tre stycken strf 90, ur ett mekskytte kompani, som framrycker pé led far
sammanstot med fientlig pvrobotenhet efter att vagnarna kommer forbi hojd pa hoger sida.
Robotskottvarnare pa vagn 1 och vagn 2 detekterar en avskjuten pvrb, egna motmedel skyddar vagnarna.
Information om hot och riktning skickas inom vagnarna i plutonen med primaért syfte att skydda hotad
vagn och kunna bekédmpa hotet. Rorliga rokkastare slavade pa chefssikte pa torn pa samtliga egna vagnar.
Chefssikte med IRST-funktion och laseravstindsmaétare pa alla vagnar.

Laservarnare
Robotskottvarnare

Hotsikte |FOV: 57

50 m

Optikspanare
Laservarnare
Robotskottvarnare

50 m

Laservarnare
Robotskottvarnare

Figur 17. Bild fran visualisering. Avfyrad robot detekteras av varnare.

Sammanfattning typfall 3a

Detta typfall beskriver hur en framryckande forpluton dverraskande utsétts for en robotavfyring. Typfallet
ar identiskt med typfall 3 med skillnaden att chefssiktet med IRST-funktion innehdller d&ven en
laseravstandsmétare. Pa grund av det kortare skjutavstandet och stridsfordonens inbordes avstand kan inte
optikspanaren pa vagn 2 uppticka robotsiktet. Robotskottet detekteras med hjilp av robotskottvarnare pé
vagn 1 och 2. Med hjélp av IRST-funktionen pé respektive chefssikte konstateras att robotskottet &r riktat
mot vagn 1. Dessutom kan ett avstind till berdknad robotavfyringsplats métas med hjilp av
laseravstandsmaétare slavad till chefssiktet i vagn 2.

Typfallet visar exempel pa en efterhandssituation. Trots snabbrorliga rokkastare, monterade pé chefssiktet
hinner inte roken att laggas ut i tid. Vagn 1 blir troligtvis trdffad och eventuellt utslagen? Daremot
kommer robotskytten att bli bekdmpad av vagn 3, som kommer att skjuta spranggranater i omradet. Tack
vare laseravstandsmaétare slavad till chefssiktet och IRST-funktionen kan denna bekdmpning ske snabbare
jamfort med typfall 3.

32



Vidare kan konstateras att den givna situationen kan pé sétt och viss uppfattas som den mest ogynsamma
pa grund av tornens och eldrorens inriktning samt att standardforfarande avseende laddad projektil (pil)
har forutsatts.

33



Typfall 4

Overgripande beskrivning
Fi: Latt stridsfordon ur sékringsstyrka med uppgift att fordroja vér framryckning mot luftlandséttning
oppnar flankerande eld med laserledstralestyrd pansarvdrnsrobot mot titvagnen (vagn 1).

Vi: Forpluton, bestdende av tre stycken strf 90, ur ett mekskytte kompani, som framrycker pé led far
sammanstot med fientligt l4tt stridsfordon efter att vagnarna kommer forbi h6jd pa hoger sida.
Robotskyttens sikte detekteras med hjilp av optikspanare hos vagn nummer tva. Strax efterat detekterar
robotskottvarnare pa vagn 1 och vagn 2 en avskjuten pvrb, egna motmedel skyddar vagnarna.
Laservarnare pa vagn 1 detekterar laserledstrale. Information om hot och riktning skickas inom vagnarna i
plutonen med primaért syfte att skydda hotad vagn och kunna bekémpa hotet. Samtliga vagnar ar utrustade
med vagnchefssikte av typ Lemur. Samtliga vagnar har rorliga rokkastare som ar slavade till chefssiktet.
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Figur 18. Bild fran visualisering. Avfyrad robot har detekterats av varnare.

Sammanfattning typfall 4

Detta typfall beskriver hur en framryckande forpluton 6verraskande utsétts for en robotavfyring fran ett
latt stridsfordon. Den antagna terrdngen, avstand till robotskytt, optiken hos robotsikte, avstind mellan
stridsfordonen medfor att upptéckt av robotsikte och avfyrad robot sker ungefir samtidigt inom
forplutonen. Med tillgdng till optikspanare pd vagn 2 och gynnsam geometri (optikspanaren inom
synfiltet for robotsiktet) sdkerstélles upptickt och inmétning av robotsiktet. Att vid upptéackten
klassificera retroreflexen tillhorande ett robotsikte kan dock vara svért. Darfor sker inga motétgérder 1
detta ldge pa ndgon av de andra stridsfordonen. Information om position skickas till dvriga stridsfordon
inom plutonen.

Robotavfyringen detekteras av robotskottvarnare pa vagn 1 och 2 samt laservarnare pa vagn 1. Genom
enkel datafusion klarldaggs att det ar fragan om ett hot och riktat mot vagn 1. Att bada vagnarnas
robotskottvarnare larmar beror pa antagen inmétningstid av roboten och varnarens vinkelnoggrannhet.
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Atgirden for forbandet ér att vagn 1 snabbt ligger 1ok, bromsar och gér skydd. Vagn 2 bromsar och intar
observationsstéllning. Vagnen bibehaller eldroret for skydd av vénster flank. Vagn 3 far i uppgift att
bekdmpa stridsfordonet med pilprojektil.

Alla dessa atgérder sker samordnat med hénsyn tagen till tornriktning, laddstatus och inriktning av sikten
pa respektive vagn. Analysen visar att med angivna systemtider hinner vagn 1 skjuta rok och ga skydd
bakom densamma. D4 vagnarna dr utrustade med ldmpliga varnare och genom samverkan klarldggs mot
vilken vagn roboten dr avsedd for. Vagn 3 kan ge eld med pilprojektil mot stridsfordonet innan roboten
ndtt sitt mal. Verkan hos avfyrad pilprojektil fas dock forst ungefar samtidigt da hotroboten passerar vagn
1.
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Typfall 5

Overgripande beskrivning

Fi: Latt stridsfordon med pansarvérnsrobotenhet ur sakringsstyrka med uppgift att fordroja vér
framryckning mot luftlandséttning 6ppnar flankerande eld med laserledstrdlestyrd och tradstyrd pvrb mot
tdtvagn (vagn 1) respektive efterfoljande vagn (vagn 2).

Vi: : Forpluton, bestaende av tre stycken strf 90, ur ett mekskytte kompani, som framrycker pé led fér
sammanstot med fientlig enhet. Robotskyttarnas sikte detekteras med hjilp av optikspanare hos vagn
nummer tvd. Strax efterdt detekterar robotskottvarnare pa vagn 1 och vagn 2 en avskjuten pvrb, egna
motmedel skyddar vagnarna. Laservarnare pa vagn 1 detekterar dessutom laserledstrale. Ytterligare nagot
senare detekterar robotskottvarnarna i vagn 1 och 2 robotskott (trddstyrd pvrobot). Information om hot
och riktning skickas inom vagnarna i plutonen med primért syfte att skydda hotad vagn och kunna
bekdmpa hotet. Samtliga vagnar &r utrustade med vagnchefssikte av typ Lemur med IRST-funktion.
Samtliga vagnar har rorliga rokkastare som ér slavade till chefssiktet.
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Figur 19. Bild fran visualisering. Avfyrade robotar ir upptickta och motatgirder ir vidtagna.

Sammanfattning typfall 5

Detta typfall beskriver hur en framryckande forpluton 6verraskande utsétts for tva ndstan samtidiga
robotavfyringar fran ett létt stridsfordon respektive robotstdllning. Den antagna terrdngen, avstind till
robotskytt, optiken hos robotsikte, avstdnd mellan stridsfordonen medfor att upptéackt av robotsikte och
avfyrad robot sker ungefdr samtidigt inom forplutonen. Med tillgang till optikspanare pa vagn 2 och
gynnsam geometri (optikspanaren inom synféltet for robotsiktet) sékerstélles upptackt och inmétning av
misstdnkta robotsikten. Att vid upptickten klassificera retroreflexen tillhérande ett robotsikte kan dock
vara svart. Darfor sker inga motatgérder i detta 14ge pa ndgon av de andra stridsfordonen. Information om
positioner skickas dock till 6vriga stridsfordon inom plutonen.

Robotavfyringen detekteras av robotskottvarnare pa vagn 1 och 2 samt laservarnare pa vagn 1. Genom
“enkel” datafusion klarldggs att det ar frigan om ett hot och riktat mot vagn 1 och att det 4r en robot

36



avfyrad fran ett stridsfordon. Strax dérefter detekterar robotskottvarnarna pa vagn 1 och vagn 2 ytterligare
ett robotskott. Genom utnyttjande av IRST-funktionen &r det troligt att robot 2 &r avfyrad mot vagn 2.
Atgirden for forbandet 4r att vagn 1 och 2 snabbt ligga rok, bromsa och gé skydd. Vagn 3 far i uppgift att
bekdmpa stridsfordonet med pilprojektil och dérefter robotstillningen med springgranat.

Alla dessa atgirder sker samordnat med hénsyn tagen till tornriktning, laddstatus och inriktning av sikten
pa respektive vagn. Analysen visar att med angivna systemtider hinner vagn 1 och 2, genom att de ar
utrustade med rorliga rokkastare, att skjuta rok och ga skydd bakom densamma. Vagn 3 kan ge eld med
pilprojektil mot stridsfordonet samtidigt som robot 1 nétt sitt mal. Eld med springgranat mot robotskytt 2
sker dock efter det att robot 2 har passerat vagn 2.
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Diskussion

Rapporten har tillkommit {or att forhoppningsvis kunna belysa och illustrera hur en VMS-funktion i
samverkan dver nitverk kan byggas upp och utnyttjas. De valda typfallen ar timligen lika till sin karaktér
och ménstret att skydda plutonen &r i grunden detsamma. Aven om de valda typfallen kan tyckas vara
enkla resulterar det vid ndrmare studium i ett timligen komplicerat forlopp och agerande for de enskilda
stridsfordonen. I grunden har vi antagit ett agerande som gar ut pa att den hotade vagnen far skydda sig
med sina motmedel och deltar inte i bekimpning av hotet mer dn undantagsvis. Ovriga vagnar som ej
hotas av nagon anflygande robot far i uppgift att gemensamt bekdmpa robotstéllningen alternativt
stridsfordonet.

For att moteld sa snabbt som mojligt skall kunna dstadkommas krivs att malet méts in av i de flesta fall
ett aktivt system som ger ldage i form av koordinater och som sedan utnyttjas av egen vagn alternativt
distribueras till 6vriga vagnar. Nér en passiv sensor sdsom robotskottvarnare ger larm beror det pé att
nagot har skett, 1 detta fall ett robotskott. For att sdkerstélla att det verkligen dr ett robotskott och inget
falskmal foljer varnaren roboten i sin bana under en viss tid innan ett larm skickas till operator. Utnyttjas
enbart passiva sensorer for ett VMS finns risken att forbandet hamnar i en efterhandssituation. Mot denna
bakgrund valde vi i typfallen att bestycka samtliga vagnar med robotskottvarnare och laservarnare men
dartill forsags ett av stridsfordonen med en optikspanare. Det kan diskuteras vilken vagn eller vilka som
skall vara forsedd med denna nagot mer kvalificerade sensor och i sa fall om den skall vara placerad pa
samma vagn som forbandschefen, i detta fall plutonchefen? Denna fragestéllning har vi ej tagit upp i
typfallen utan vi har antagit att varje vagn agerar timligen autonomt men dndock samordnat for att
avvirja robotbeskjutningen. Ej heller aspekter som har med presentation av larm och atgirder for
besittningen har beaktats. Vi har antagit ett vdl fungerande VMS med vil utbildad, trinad och samordnad
beséttning inom férbandet.

Grunden for detta agerande ar ett vél fungerande nidtverk med snabba tider bade vad géller access som
respons. Vi har antagit ett timligen enkelt ndtverk mellan tre stridsfordon och ett enkelt scenario. I
studien har avsikten inte varit att 1 detalj kunna beskriva hur nitverket dr uppbyggt, di detta ligger utanfor
projektets uppgift. Vi har diremot gjort vissa antaganden géllande nétverkets kapacitet och forméga. Ett
krav dr att det méaste kunna ske ett stindigt utbyte av information som ger alla vagnar samma
omvérldsinformation, inkomna larm frn varnare och sensorer etc. Dessutom har samtliga stridsfordonen
kdnnedom om varandras position, ldge pé eldror, sikten, laddad ammunition mm. Med denna "kunskap”
kan respektive stridsfordon snabbt fatta sitt beslut om dtgérd och samtidigt utga fran vilka beslut 6vriga
stridsfordon fattar. Detta innebér att nitverket skall ha formaga att vid behov omedelbart kunna skicka
meddelanden som snabbt nar mottagaren(na).

Aven om de valda typfallen kan tyckas vara enkla blir det ett timligen komplicerat forlopp vid nirmare
studium. Resultaten fran de studerade typfallen skall ses som exempel pa mojlighet dér aktiva och passiva
sensorer blandas och dr viss man distribuerade. Vi har valt att enbart utnyttja en typ av motmedel,
nérskyddsrok. Daremot har vi valt att variera rokkastarnas placering for att pa sitt se mojligheten och
effekten med en snabbare rokutliggning. Detta har bedomts vara en viktig parameter 1 de studerade
typfallen for att f ett utfall med stor sannolikhet f6r 6verlevnad.

Forhoppningsvis kan resultaten fran studien och erfarenheter frdn vald metodik komma till nytta i de
fortsatta forsoken med VMS samt generera nya tankar och idéer infor framtiden.

Studier om VMS i nétverk handlar inte bara om att utveckla och tillampa teknik utan det handlar till lika
stor del att utveckla stridsteknik och taktik. Det ar darfor mycket visentligt for det fortsatta arbetet med
VMS, oavsett typ av plattform eller forband, att det sker i samverkan, sé att samspelet mellan teknik och
taktik/stridsteknik och kanske @ven organisation samtidigt kan belysas och diskuteras. Tekniken péverkar
taktiken som 1 sin tur paverkar tekniken. Genom ett gott samarbete med Markstridsskolan (MSS) 1
Skovde och deltagande 1 pagdende VMS studieforsok kan bade teknik och taktik i samverkan beaktas.
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Erkdnnande

Forfattarna onskar framfora ett stort tack till 6vlt Ove Gronlund, It Jan Fredriksson och mj Stefan
Hedmark vid Markstridsskolan i Skovde for vardefulla synpunkter och diskussioner vid utarbetande av
denna rapport.
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Bilaga
Typfall 1: Detaljerad beskrivning med hiandelseutveckling

Tid 0 -- < 4 sekunder

Hot

En robotgrupp fér forvarning om annalkande fientliga stridsfordon (pluton strf90). Nar forsta strf 90 blir
helt synligt gor robotskytten identifiering och en beddmning av mélets tillganglighet for
robotbekdmpning. Malet, vagn 1, passerar terringmask och kommer in i siktet fran védnster och
malfoljning med robotsiktet paborjas efter 3 sekunder fran upptéckt. Skytten foljer mélet i 1 sekund innan
roboten avfyras och under hela tiden roboten ar i luften. Nar vagn 2 med optikspanaren blir synlig
kommer denna att befinna sig ndra synfaltskanten i skyttens sikte (antaget synfalt for hotsiktet dr 5° vilket
motsvarar 65 m pa avstand 1500 m) och kommer darmed att kunna upptécka och lokalisera detta sikte

Vagn 1
Vagnen exponerad for fientligt robotsikte. Framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker en sektor + 30° i
framétriktning. Eldror riktat framat.

Vagn 2

Vagnen framrycker med 15 m/s 50 m bakom vagn 1 blir pd grund av terrdngforhallandena exponerad for
robotsiktet vid tid 3 sekunder. Chefssikte avsoker en sektor 60° at vénster. Eldror riktat at véanster ca 60°
(detta &r en ogynnsam situation for att kunna bekdmpa hot i hoger flank). Vagnens optikspanare soker
kontinuerligt efter optiska system och upptéacker robotsiktet inom en sekunds avsokning, vid tiden 4
sekunder larm till operatdr. Optikspanaren méter avstand (noggrannhet = 5 m) och béring (noggrannhet +
0,5 mrad) till siktet under hela skjutforloppet..

Vagn 3
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker i huvudsak hoger flank. Eldror riktat snett 4t hoger ca
60°. Vagnen har pd grund av terrdngforhallandena ej fri sikt till det fientliga robotsiktet.

Tid 4 — < 4,5 sekunder

Hot
Robot avfyras mot vagn 1 och accelereras till 300 m/s (brinntid robotmotor antagen till 1 sekund).
Signatur fran robotmotor. Robotskytt foljer vagn 1.

Vagn 1
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker en sektor + 30° i framétriktning. Eldror riktat framét.
Vagnens robotskottvarnare detekterar signaturen fran robotflamman och gor spérregistrering.

Vagn 2

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker en sektor 60° 4t vinster. Eldror riktat &t vinster ca
60°. Vagnens optikspanare ger larm om upptickt sikte i hdger flank och information (tidsmérkt ldge) om
upptéckt sikte skickas till vagn 1 och vagn 3. Invisning av chefssikte paborjas. Vagnens robotskottvarnare
detekterar signaturen fran robotflamman och gor sparregistrering.

Vagn 3

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker 1 huvudsak hoger flank. Eldror riktat snett at hoger.
Vagnen har i detta tidsskede ej fri sikt till robotsiktet. Vagnens robotskottvarnare detekterar ¢j
robotavfyringen mot vagn 1.
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Tid 4,5 — < 5 sekunder

Hot
Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 1200 m kvar vid tid 5 sekunder. Signatur fran
brinnande robotmotor. Robotskytt féljer vagn 1.

Vagn 1

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker en sektor + 30° i framétriktning. Eldror riktat framét.
Vagnens robotskottvarnare larmar om robotskott 1 baring 90° +5°. Information om robotskott, baring och
tid skickas till vagn 2 och 3 (Broadcast). Invisning av chefssikte paborjas. Invisning av torn med fasta
rokkastare och eldror paborjas. Information om upptickt sikte i vagn 2 erhalles. Beslut om atgérd: Inrikta
eldror mot robothotet och skjut rok vid passage 30° hoger direfter bromsa och bakat i skyl. Order till
forare: bromsa och backa i skydd (reaktionstid dvs tid fran order till atgird antas vara 1,5 s). Information
om upptickt sikte (avstdnd och biring dvs position) erhélles fran vagn 2.

Kommentar: Tornvridning for optimal rokldggning hinner ej genomforas. Darav roklaggning vid
tornvridning 30°.

Vagn 2

Vagnen framrycker med 15 m/s. Vagnens robotskottvarnare larmar om robotskott i baring 90° £5°.
”Datafusion” genomf{ors med information mellan optikspanare och robotskottvarnare (upptéckt sikte &r ett
robotsikte). Information om robotskott, baring, avstand och tid (for robotskott) skickas till vagn 1 och 3
(Broadcast). Beslut om 4tgéird: Invisa eldror mot robothotet och skjut rok vid passage 15° hoger, bromsa
och bakat i skydd. Order till foraren ges om att bromsa vagnen (reaktionstid dvs tid fran order till dtgérd
antas vara 1,5 s).

Kommentar: Information fran optikspanaren ger avstandet till robotskytten. Tornvridning for optimal
rokldggning hinner ej genomf6ras. Dérav roklédggning vid tornvridning 15° inbromsning pabdrjas
omedelbart dvs fore rokskjutning.

Vagn 3

Framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker i huvudsak hoger flank. Eldror riktat snett at hger. Vagnen
har 1 detta tidsskede ej fri sikt till robotsiktet. Information om upptickt sikte (avstand och baring dvs
position) erhdlles fran vagn 2. Ingen atgérd.

Tid 5 — < 5,5 sekunder

Hot
Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 1050 m kvar vid tid 5,5 sekunder. Robotmotor brunnit
slut (ingen UV-signatur). Robotskytt foljer vagn 1.

Vagn 1

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte under invisning. Eldrdr under invisning. Information om
robotskott, baring och tid kopplat till tidigare erhéllen siktesinformation erhélles fran vagn 2. Genom
tidsjamforelse fran egen respektive vagn 1:s robotskottvarnare inses att det detekterade robotskottet hérror
frdn samma robot. Det kan dock inte anges mot vilken vagn roboten ar avfyrad. Tidigare atgirdsbeslut
star fast.

Vagn 2

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte dr invisat. Eldror under invisning. Information om robotskott,
béring och tid erhélles frdn vagn 1. Genom tidsjamforelse i respektive robotskottvarnare inses att det
detekterade robotskottet harror frdn samma robot. Dock kan det ej anges mot vilken vagn roboten ér
avfyrad. Tidigare atgérdsbeslut star fast.
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Vagn 3

Vagnen framrycker med 15 m/s. Vagnen har i detta tidsskede ej fri sikt till robotsiktet. Tidsmérkt
information om robotskott och béring kopplat till tidigare erhéllen siktesinformation erhalles fran vagn 2.
Tidsmirkt information om robotskott och béring erhélles frdn vagn 1. Datafusion ger att
robotskottvarningarna héirror frin ett och samma robotskott. Beslut om dtgard: Invisa chefssikte. Invisa
eldror. Skjut med spranggranat mot robotskyttens stéllning. Utnyttja erhéllen information (avstdnd och
béring) fran optikspanare 1 vagn 2 for inriktning och uppséttning av eldror.

Kommentar: Kinnedom om fienden innebar att det upptéckta robotskott skjuts av en oskyddad
robotgrupp. Dérav beslutet om bekdmpning med springgranat. Dagens normalforfarande innebér att vira
stridsfordon, vid befarad sammanstdt med bepansrade fordon, dr laddade med pilprojektil 1 eldroret. Detta
beslut innebér dirfor att ett byte av ammunitionsslag krévs vilket genomfors genom avfyring av laddad
pilprojektil och dérefter laddning med spranggranat.

Tid 5,5 — < 6 sekunder

Hot
Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 900 m kvar vid tid 6 sekunder. Robotmotor brunnit slut
(ingen UV-signatur). Robotskytt foljer vagn 1.

Vagn 1
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte invisat. Eldror under invisning. Tidigare atgirdsbeslut star
fast.

Vagn 2
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte fortfarande invisat. Eldrér under invisning. Tidigare
atgirdsbeslut star fast.

Vagn 3
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte invisat. Eldror under invisning. Vagnen har i detta tidsskede
ej fri sikt till robotsiktet. Tidigare beslut om atgérd ligger fast.

Tid 6 — < 6,5 sekunder

Hot
Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 750 m kvar vid tid 6,5 sekunder. Robotmotor brunnit
slut (ingen UV-signatur). Robotskytt foljer vagn 1.

Vagn 1
Vagnen pébdrjar inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror passerar hoger 30°, rok skjuts.
Tidigare atgardsbeslut star fast.

Vagn 2
Vagnen pébdrjar inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror under invisning. Tidigare
atgirdsbeslut star fast.

Vagn 3

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte fortfarande invisat. Pilprojektil avfyras for att kunna ladda
med spranggranat. Vagnen har nu fri sikt till robotsiktet. Malet identifieras och eldrdr ensas mot
chefssiktet. Tidigare beslut om atgérd ligger fast.
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Tid 6,5 — <7 sekunder

Hot
Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 600 m kvar vid tid 7 sekunder. Robotskytt féljer vagn
1. Robotmotor brunnit slut (ingen UV-signatur).

Vagn 1
Vagn under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror under invisning. Rokgranater i luften,
som dnnu ¢j briserat. Tidigare atgardsbeslut stér fast.

Vagn 2
Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldrér under invisning. Tidigare atgérdsbeslut
star fast.

Vagn 3

Vagnen pébdrjar inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror invisat och ensat (riktning och
uppsattning) fran vagnchefssiktet. Skytten finriktar. Vagnen har fortfarande fri sikt till robotsiktet.
Tidigare beslut om atgérd ligger fast.

Tid 7 —< 7,5 sekunder

Hot

Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 450 m kvar vid tid 7,5 sekunder. Robotskytt forsoker
folja vagn 1 som borjar tickas av utlagd rok. Robotmotor brunnit slut (ingen UV-signatur). Pilprojektil
fran vagn 3 passerar men traffar inte eftersom riktning fel och uppsittning ej optimerad for pilprojektil.

Vagn 1
Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldrér under invisning. Rokgranater briserade
och rok under utveckling. Tidigare atgirdsbeslut star fast.

Vagn 2
Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldrér under invisning. Tidigare atgérdsbeslut
star fast.

Vagn 3

Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror invisat och fininriktat. Skytten avfyrar
en salva sprianggranater (4 stycken) mot malet. Vagnen har fortfarande fti sikt till robotsiktet. Tidigare
beslut om atgérd ligger fast.

Kommentar: Antagande att spranggranater avfyras med en eldhastighet med 2 stycken per sekund.

Tid 7,5 — < 8 sekunder

Hot

Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 300 m kvar vid tid 8 sekunder. Vagn 1 dold av rok for
robotskytten som forsoker gora predikterad foljning av mélet. Robotmotor brunnit slut (ingen UV-
signatur).

Vagn 1

Vagn under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror under invisning. Rokgranater briserade
och rok under utveckling. Tidigare atgirdsbeslut star fast.
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Vagn 2
Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror passerar 15° varvid rokgranater skjuts.
Tidigare atgdrdsbeslut star fast.

Vagn 3

Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror fortfarande invisat. Eldgivning med
spranggranater mot malet. Vagnen har fortfarande fri sikt till robotsiktet. Tidigare beslut om éatgird ligger
fast.

Tid 8 — < 8,5 sekunder

Hot

Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger 1 300 m/s ca 150 m kvar vid tid 8,5 sekunder. Vagn 1 dold av rok
for robotskytten som forsoker gora predikterad foljning av malet. Robotmotor brunnit slut (ingen UV-
signatur).

Vagn 1

Vagnen inbromsad till stillastiende med fronten négot uppvind mot anflygande robot dérefter backar 1
skyl av roken. Skylande rok och rok under utveckling. Eldror invisat mot robotskytt. Tidigare
atgardsbeslut stér fast.

Kommentar: Mojlighet finns att avge eld mot robotskytt trots skylande rok.

Vagn 2
Vagnen inbromsad till stillastdende med fronten ndgot uppvénd mot anflygande robot dérefter backar i
skyl. Eldror under invisning. Rokgranater i luften, som &nnu ej briserat. Tidigare atgérdsbeslut stér fast.

Vagn 3
Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror fortfarande invisat. Spranggranater 1
luften och under avfyring. Vagnen har fri sikt till robotsiktet. Tidigare beslut om atgérd ligger fast.

Tid 8,5 — <9 sekunder

Hot

Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger 1 300 m/s ca 0 m kvar vid tid 9 sekunder. Forsta spranggranaten
briserar i anslutning till robotskytten. Vagn 1 dolt av rok for robotskytten som forsoker gora predikterad
foljning av malet. Roboten forsvinner in i roken. Styrning av roboten e¢j mojlig. Robotmotor brunnit slut
(ingen UV-signatur).

Vagn 1
Vagnen backar 1 skyl av rok. Chefssikte fortfarande invisat. Skylande rok och rok under utveckling.
Eldror fortfarande invisat mot robotskytt.

Vagn 2
Vagnen backar. Chefssikte fortfarande invisat. Eldrér under invisning. Rokgranater briserade och rok
under utveckling.

Vagn 3

Vagnen star stilla. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror fortfarande invisat. Spranggranater i mal, 1 luften
och under avfyring. Vagnen har fri sikt till robotsiktet.
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Tid 9 — < 10 sekunder

Hot

Robot avfyrad mot vagn 1 och har passerat alternativt traffat. Roboten har passerat rokskdrm och kan ej
styras. Robotmotor brunnit slut (ingen UV-signatur). Andra springgranaten briserar i anslutning till
robotskytten (9s) 3:e vid 9,5s och 4:e vid 10s.

Vagn 1

Vagnen backar 1 skydd. Chefssikte fortfarande invisat. Roken fullt utvecklad. Eldror invisat 1 riktning mot
robotskytt.

Kommentar: Vagnens dverlevnad dvs undgé att bli traffad ar beroende pd om uppbromsningen kan doljas
for robotskytten som darmed luras att fortsétta malfoljningen med bibehéllen vinkelhastighet trots att
malet ar skylt.

Vagn 2
Vagnen backar i skydd. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror under invisning i riktning mot robotskytt.
Rok ar fullt utvecklad.

Vagn 3

Vagnen star still. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror fortfarande invisat. Avfyrad salva med
spranggranater avslutad. Spranggranater i mél och i luften Vagnen har fri sikt till robotsiktet.
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Typfall 2: Detaljerad beskrivning med hiandelseutveckling
Tid 0 -- < 1 sekunder

Hot

En robotgrupp fér forvarning om annalkande fientliga stridsfordon (pluton strf90). Nar forsta strf 90 blir
helt synligt gor robotskytten identifiering och en beddmning av mélets tillganglighet for
robotbekdmpning.

Vagn 1
Vagnen exponerad for fientligt robotsikte. Framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker en sektor + 30° 1
framatriktning. Eldror riktat framat. Vagnens optikspanare soker kontinuerligt efter optiska system.

Vagn 2
Vagnen framrycker med 15 m/s 50 m bakom vagn 1. Chefssikte avsoker en sektor 60° &t vénster. Eldror
riktat &t vinster ca 60°. Detta 4r en ogynnsam situation for att kunna bekédmpa hot i hdger flank.

Vagn 3
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker 1 huvudsak hoger flank. Eldror riktat snett &t hoger ca
60°. Vagnen har pa grund av terringforhdllandena ej fri sikt till det fientliga robotsiktet.

Tid 1 — < 1,5 sekunder

Hot
Robotsikte inriktat mot vagn 1. Mélet kommer in i siktet frdn vénster.

Vagn 1

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker en sektor + 30° i framétriktning. Eldror riktat framét.
Vagnens optikspanare soker kontinuerligt efter optiska system och upptéicker robotsiktet vid tiden 1
sekund och vid varje efterfoljande avspaning (markeras da som redan upptackt mal).

Optikspanaren méter avstdnd (noggrannhet + 5 m) och béring (noggrannhet + 0,5 mrad) till siktet.
Malkoordinater skickas till vagn 2 och 3.

Beslut om atgird: Invisa chefssikte och eldror mot upptickt sikte.

Observera: I nuldget vet inte besdttningen att den upptickta retroreflexen ar ett robotsikte.

Vagn 2
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker en sektor 60° at vianster. Eldror riktat at vanster ca
60°. Vagnen har i detta tidsskede ej fri sikt till robotsiktet.

Vagn 3
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker i huvudsak hoger flank. Eldror riktat snett at hoger.
Vagnen har i detta tidsskede ej fri sikt till robotsiktet.

Tid 1,5 — < 4 sekunder

Hot

Robotsikte inriktat mot vagn 1. Mélf6ljning med robotsiktet frdn och med T=3 sekunder. Robotskott mot
vagn | forbereds.

Vagn 1

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte invisat. Observerar terrdngpartiet dar optikspanaren indikerar
mojligt mal (robotgrupp?). Broadcast till vagn 2 och 3. Invisning av eldror pagar.
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Vagn 2

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker en sektor 60° it vianster. Vagnen blir pa grund av
terrangforhallandena exponerad for robotsiktet vid T=3 s. Vagnen erhéller information om misstinkt
robotsikte fran vagn 1. Eldror riktat at véanster ca 60°.

Vagn 3

Framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker 1 huvudsak hoger flank. Vagnen erhéller information om
misstdnkt robotsikte frdn vagn 1. Eldror riktat snett t hoger. Vagnen har i detta tidsskede ej fri sikt till
robotsiktet.

Tid 4 — < 4,5 sekunder

Hot

Robot avfyras mot vagn 1 och accelereras till 300 m/s (brinntid robotmotor antagen till 1 sekund).
Signatur fran robotmotor. Robotskytt foljer vagn 1 och genomfor malfoljning under hela tiden roboten ar
1 luften.

Vagn 1

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte ar fortfarande invisat och observerar missténkt robotgrupp.
Observerar misstankt robotavfyring i siktet. Vagnchefen ensar skyttens sikte.

Vagnens robotskottvarnare detekterar signaturen fran robotflamman och gor spérregistrering.

Vagn 2
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker en sektor 60° at véanster. Eldror riktat at vanster ca
60°. Vagnens robotskottvarnare detekterar signaturen fran robotflamman och gor sparregistrering.

Vagn 3

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker 1 huvudsak hoger flank. Eldror riktat snett at hoger.
Vagnen har i detta tidsskede ej fri sikt till robotsiktet. Vagnens robotskottvarnare detekterar ¢j
robotavfyringen mot vagn 1.

Tid 4,5 — < 5 sekunder

Hot
Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 1200 m kvar vid tid 5 sekunder. Signatur fran
brinnande robotmotor. Robotskytt féljer vagn 1.

Vagn 1

Vagnen framrycker med 15 m/s. Vagnens robotskottvarnare larmar om robotskott 1 baring 90° £5°.
”Datafusion” genomfors med information mellan optikspanare, chefssikte och robotskottvarnare
(upptéckt sikte &r ett robotsikte!). Information om robotskott, baring, avstdnd och tid (for robotskott)
skickas till vagn 2 och 3 (Broadcast). Order till féraren bromsa och bakat i skydd.

Eldror inriktat och ensat med chefssiktet. Skytten finriktar. Utnyttjar avstdndsinformation fran
optikspanaren. Avser att bekdmpa robotskytten med spranggranater (salva 4 st) men har en pilprojektil i
eldroret. Denna maste skjutas ut innan laddning av spranggranat kan ske. Uppséttning av eldror berdknas
for spranggranat.

Kommentar: Normalforfarande innebir att vid befarad sammanstdt med bepansrat fordon &r pilprojektil
laddad i eldroret. Beslut om étgérd innebar darfor byte av ammunitionsslag vilket genomfors enklast
genom avfyring av pilprojektil.

Antaget &r att tid fran order till foraren till dess att inbromsning paborjas (dvs reaktionstiden) ar 1,5
sekunder.
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Vagn 2

Vagnen framrycker med 15 m/s. Vagnens robotskottvarnare larmar om robotskott i baring 90° £5°.
Information om robotskott, baring och tid (for robotskott) skickas till vagn 1 och 3 (Broadcast). Beslut om
atgérd: Inrikta eldror mot robothotet och skjut rok vid passage 15° hoger. Order till foraren: bromsa och
bakat i skydd.

Kommentar: Tornvridning {for optimal rokldggning hinner ej genomforas. Déirav rokldggning vid
tornvridning 15°.

Antaget &r att tid fran order till foraren till dess att inbromsning paborjas (dvs reaktionstiden) ar 1,5
sekunder.

Vagn 3
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker i huvudsak hoger flank. Eldror riktat snett at hoger.
Vagnen har i detta tidsskede ej fri sikt till robotsiktet.

Tid 5 — < 5,5 sekunder

Hot
Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 1050 m kvar vid tid 5,5 sekunder. Robotmotor brunnit
slut (ingen UV-signatur). Robotskytt foljer vagn 1.

Vagn 1

Vagnen framrycker med 15 m/s. Skjuter pilprojektil mot robotgrupp.

Information om robotskott, baring och tid erhalles fran vagn 2. Genom tidsjaimforelse i respektive
robotskottvarnare inses att det detekterade robotskottet harror fran samma robot. Dock kan det ej anges
mot vilken vagn roboten dr avfyrad mot.

Vagn 2

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte under invisning. Eldror under invisning. Information om
robotskott, baring och tid erhélles fran vagn 1. Genom tidsjdmforelse i respektive robotskottvarnare inses
att det detekterade robotskottet hirror frdn samma robot. Dock kan det ej anges mot vilken vagn roboten
ar avfyrad mot.

Vagn 3

Vagnen framrycker med 15 m/s. Vagnen har i detta tidsskede ej fri sikt till robotsiktet. Tidsmaérkt
information om robotskott och biring kopplat till tidigare erhallen siktesinformation erhéalles fran vagn 1.
Tidsmaérkt information om robotskott och baring erhalles fran vagn 2. Datafusion ger att
robotskottvarningarna hirror fran ett och samma robotskott. Beslut om dtgird: Invisa chefssikte. Invisa
eldror. Skjut med spranggranat mot robotskyttens stillning. Utnyttja erhéllen information (avstand och
béring) for inriktning och uppséttning av eldror fran optikspanare i vagn 1.

Kommentar: Normalforfarande innebar att vid befarad sammanstt med bepansrat fordon ér pilprojektil
laddad i eldroret. Beslut om atgérd innebér darfor byte av ammunitionsslag vilket genomfors genom
avfyring av pilprojektil.

Tid 5,5 — < 6 sekunder

Hot

Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger 1 300 m/s ca 900 m kvar vid tid 6 sekunder. Robotmotor brunnit slut
(ingen UV-signatur). Robotskytt foljer vagn 1.

Vagn 1
Vagnen framrycker med 15 m/s. Pilprojektil 1 luften. Eldror laddas med spranggranat.
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Vagn 2
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte invisat. Eldrér under invisning.

Vagn 3
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte invisat. Eldror under invisning. Vagnen har i detta tidsskede
ej fri sikt till robotsiktet. Tidigare beslut om atgérd ligger fast.

Tid 6 — < 6,5 sekunder

Hot

Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger 1 300 m/s ca 750 m kvar vid tid 6,5 sekunder. Robotmotor brunnit
slut (ingen UV-signatur). Robotskytt foljer vagn 1.

Avfyrad pilprojektil fran vagn 1 passerar hogt dver robotskytten utan att skada.

Vagn 1
Vagnen pébdrjar inbromsning. Sprianggranat mot robotskytten avfyras (salva med 4 skott). Rokgranater
skjuts ut.

Vagn 2
Vagnen paborjar inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror under invisning. Atgirdsbeslut star
fast.

Vagn 3

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte invisat. Mélet identifieras och eldrér ensas mot chefssiktet.
Pilprojektil avfyras varefter laddning med spranggranat sker. Vagnen har fri sikt till robotsiktet. Tidigare
beslut om étgird ligger fast.

Tid 6,5 — <7 sekunder

Hot
Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 600 m kvar vid tid 7 sekunder. Robotmotor brunnit slut
(ingen UV-signatur). Robotskytt foljer vagn 1.

Vagn 1

Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror fortfarande invisat. Spranggranat mot
robotskytt i luften och under avfyring. Rok utskjuten och rokgranaterna i luften. Tidigare atgardsbeslut
star fast.

Vagn 2
Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror under invisning. Tidigare atgérdsbeslut
star fast.

Vagn 3

Vagnen péabdrjar inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror invisat (riktning och uppséttning)
och ensat fran vagnchefssiktet. Skytten finriktar. Vagnen har fri sikt till robotsiktet. Tidigare beslut om
atgird ligger fast.

Tid 7 — < 7,5 sekunder

Hot

Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 450 m kvar vid tid 7,5 sekunder. Robotskytt forsoker
folja vagn 1 som borjar tickas av utlagd rok. Robotmotor brunnit slut (ingen UV-signatur).

Pilprojektil frdn vagn 3 passerar Gver robotskytt.
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Vagn 1
Vagnen under inbromsning. Rokgranater briserar och rok under utveckling. Spranggranater i luften och
under avfyring. Trots roken kan skytten troligtvis se mélet. Tidigare &tgirdsbeslut star fast.

Vagn 2
Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldrér under invisning. Tidigare atgérdsbeslut
star fast.

Vagn 3

Vagnen under inbromsning. Chefssikte invisat. Eldror fortfarande invisat. Skytten avfyrar forsta
spranggranaten i en salva om fyra mot malet. Vagnen har fti sikt till robotsiktet. Tidigare beslut om é&tgérd
ligger fast.

Tid 7,5 — < 8 sekunder

Hot

Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 300 m kvar vid tid 8 sekunder. Vagn 1 delvis dold av
rok under utveckling. Robotmotor brunnit slut (ingen UV-signatur). Forsta spranggranaten fran vagn 1
briserar dver robotskytten.

Vagn 1
Vagnen under inbromsning. Vagnen delvis dold av rok under utveckling. Eldgivning (i blindo?) med sista
spranggranaten mot malet. Tidigare atgirdsbeslut star fast.

Vagn 2
Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror passerar 15° varvid rokgranater skjuts.
Tidigare dtgardsbeslut stér fast.

Vagn 3

Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror fortfarande invisat. Spranggranater i
luften och under avfyring. Vagnen har fri sikt till robotsiktet. Tidigare beslut om atgérd ligger fast.
Kommentar: Antagande att springgranater avfyras med en eldhastighet med 2 stycken per sekund.

Tid 8 — < 8,5 sekunder

Hot

Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger 1 300 m/s ca 150 m kvar vid tid 8,5 sekunder. Vagn 1 dold av rok
for robotskytten som forsoker gora predikterad foljning av malet. Robotmotor brunnit slut (ingen UV-
signatur).

Ytterligare springgranater avfyrade fran vagn 1 briserar hos robotskytten.

Vagn 1

Vagn inbromsad till stillastiende med fronten nagot uppvind mot anflygande robot direfter backar 1 skyl
av roken. Eldror fortfarande invisat mot robotskytt. Skylande rok och under utveckling.

Vagn 2

Vagn inbromsad till stillastiende med fronten nagot uppviand mot anflygande robot direfter backar i
skydd. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror under invisning. Rokgranater i luften. Tidigare atgirdsbeslut
star fast.
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Vagn 3
Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror fortfarande invisat. Spranggranater i
luften och under avfyring. Vagnen har fti sikt till robotsiktet. Tidigare beslut om atgérd ligger fast.

Tid 8,5 — <9 sekunder

Hot

Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 0 m kvar vid tid 9 sekunder.

Ytterligare spranggranater avfyrade fran vagn 1 och 3 landar hos robotskytten. Vagn 1 dolt av rok for
robotskytten som forsoker gora predikterad foljning av malet. Roboten foérsvinner in i roken. Styrning av
roboten ej mdjlig. Robotmotor brunnit slut (ingen UV-signatur).

Vagn 1

Vagn backar i1 skydd i skyl av rok. Eldror fortfarande invisat mot robotskytt. Skylande rok fullt utvecklad.
Kommentar: Vagnens 6verlevnad dr stark beroende pa att uppbromsningen kan doljas for robotskytten
dvs han fortsétter att folja malet med samma vinkelhastighet trots skyl av rok.

Vagn 2
Vagnen backar. Chefssikte fortfarande invisat. Eldrér under invisning. Rokgranaterna briserar och
skylande rok borjar utvecklas.

Vagn 3
Vagn stillastaende. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror fortfarande invisat. Spranggranater i mal, i
luften och under avfyring. Vagnen har fri sikt till robotsiktet.

Tid 9 — < 10 sekunder

Hot

Robot avfyrad mot vagn 1 och har passerat alternativt tréaffat. Roboten har passerat rokskdarm och kan ej
styras. Robotmotor brunnit slut (ingen UV-signatur). Sprianggranater avfyrade frdn vagn 1 och 3 landar
hos robotskytten.

Vagn 1
Vagn backar i skydd av rok. Roken fullt utvecklad.

Vagn 2
Vagnen backar i skydd av rok. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror under invisning. Rok fullt utvecklad
vid tiden 9,5.

Vagn 3

Vagnen fortfarande stillastiende. Chefssikte invisat. Observerar eldgivning. Eldror invisat.
Sprianggranater i méal och i luften Vagnen har fti sikt till robotsiktet.
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Typfall 3: Detaljerad beskrivning med hiandelseutveckling
Tid 0 -- <4 sekunder

Hot

En robotgrupp far férvarning om annalkande fientliga stridsfordon (pluton strf90). Nér forsta strf 90 blir
helt synligt gor robotskytten identifiering och en beddmning av mélets tillganglighet for
robotbekdmpning. Malet kommer in 1 siktet fran vdnster och malfoljning med robotsiktet paborjas efter 3
sekunder fran upptickt. Skytten foljer malet i 1 sekund innan roboten avfyras och under hela tiden
roboten ér 1 luften.

Vagn 1
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker en sektor + 30° 1 framétriktning. Eldror riktat framat.

Vagn 2

Vagnen framrycker med 15 m/s och blir exponerad for robotsiktet vid tid 3 sekunder. Chefssikte avsoker
en sektor 60° &t vénster. Eldror riktat &t vénster ca 60°. Detta dr en ogynnsam situation for att kunna
bekédmpa hot i hoger flank. Vagnens optikspanare soker kontinuerligt efter optiska system.

Vagn 3
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker 1 huvudsak hoger flank. Eldror riktat snett &t hoger ca
60°. Vagnen har ej fri sikt till robotsiktet.

Tid 4 — < 4,5 sekunder

Hot
Robotsikte inriktat mot vagn 1. Tradstyrd robot avfyras och accelereras till 300 m/s (brinntid robotmotor
antagen till 1 sekund). Signatur frdn robotmotor. Robotskytt foljer vagn 1. Avstdnd 1000m.

Vagn 1
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker en sektor + 30° i framétriktning. Eldror riktat framét.
Vagnens robotskottvarnare detekterar signaturen frén robotflamman och gor spérregistrering.

Vagn 2

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker en sektor 60° at vianster. Eldror riktat at vanster ca
60°. Vagnens optikspanare soker kontinuerligt efter optiska system. Pa grund av avstdndet (1000 m) till
robotsiktet och avstandet mellan vagn 1 och vagn 2 kan optikspanaren ej upptécka robotsiktet som ar
inriktat mot vagn 1 (optikspanaren ej inom robotsiktets synfalt). Vagnens robotskottvarnare detekterar
signaturen fran robotflamman och gor sparregistrering.

Vagn 3

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker i huvudsak hoger flank. Eldror riktat snett at hoger.
Vagnen har i detta tidsskede ej fri sikt till robotsiktet. Vagnens robotskottvarnare detekterar ej
robotavfyringen mot vagn 1.

Tid 4,5 — < 5 sekunder
Hot

Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger 1 300 m/s ca 700 m kvar vid tid 5 sekunder. Signatur fran brinnande
robotmotor. Robotskytt foljer vagn 1.
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Vagn 1

Vagnen framrycker med 15 m/s. Vagnens robotskottvarnare larmar om robotskott i baring 90° £5°.
Information om robotskott, baring och tid (for robotskott) skickas till vagn 2 och 3 (Broadcast). Invisning
av chefssikte paborjas. Invisning av eldror paborjas. Order till foraren: Bromsa och bakat i skydd (antagen
reaktionstid dvs tid frén order till pabdrjad inbromsning 1,5 sekunder).

Vagn 2

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker en sektor 60° at véanster. Eldror riktat at vanster ca
60°. Vagnens robotskottvarnare larmar om robotskott 1 baring 90° £5°. Information om robotskott, baring
och tid (for robotskott) skickas till vagn 1 och 3 (Broadcast).

Invisning av chefssikte paborjas. Invisning av eldror paborjas. Order till foraren: Bromsa och bakat i
skydd (antagen reaktionstid dvs tid frén order till pdborjad inbromsning 1,5 sekunder).

Vagn 3
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker 1 huvudsak hoger flank. Eldror riktat snett at hoger.
Vagnen har i detta tidsskede ej fri sikt till robotsiktet.

Tid 5 —<5,5 sekunder

Hot
Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger med 300 m/s. ca 550 m kvar vid tid 5,5 sekunder. Robotmotor
brunnit slut (ingen UV-signatur). Robotskytt foljer vagn 1.

Vagn 1

Vagnen framrycker med 15 m/s. Information om robotskott, baring och tid erhalles fran vagn 2. Genom
tidsjamforelse 1 respektive robotskottvarnare inses att det detekterade robotskottet hirror frin samma
robot. Det kan dock ej anges mot vilken vagn roboten dr avfyrad mot.

Chefssikte och eldror under invisning.

Vagn 2

Vagnen framrycker med 15 m/s. Information om robotskott, baring och tid erhalles fran vagn 1. Genom
tidsjamforelse 1 respektive robotskottvarnare inses att det detekterade robotskottet harrér fran samma
robot. Genom att optikspanaren i vagn 2 ej uppticker robotsiktet indikerar detta att roboten ej &r riktad
mot vagn 2. Chefssikte och eldrér under invisning.

Vagn 3

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker i huvudsak hoger flank. Eldror riktat snett at hoger.
Vagnen har i detta tidsskede ej fri sikt till robotsiktet. Erhéller larm om robotskott mot vagn 1 resp vagn
2. Genom tidsjamforelse i respektive robotskottvarnare inses att det detekterade robotskottet harror fran
samma robot. Pabdrjar invisning av chefssikte. Paborjar invisning av eldror. Beslut om atgérd: Skjut med
spranggranat mot robotskyttens stillning. Order till féraren: Bromsa om 1,5 sekunder for att {2 fri sikt till
hot men for att undvika att krocka med framforvarande vagn.

Tid 5,5 — < 6 sekunder

Hot

Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 400 m kvar vid tid 6 sekunder. Robotmotor brunnit slut
(ingen UV-signatur). Robotskytt foljer vagn 1.

Vagn 1

Vagnen framrycker med 15 m/s..
Chefssikte invisat. Chefssiktets IRST-funktion foljer roboten. Eldrér under invisning.
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Vagn 2
Vagnen framrycker med 15 m/s.
Chefssikte invisat. Chefssiktets IRST-funktion foljer roboten. Eldrér under invisning.

Vagn 3
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte invisas. Eldror under invisning.Vagnen har i detta tidsskede
ej fri sikt till robotsiktet.

Tid 6 — < 6,5 sekunder

Hot
Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 250 m kvar vid tid 6,5 sekunder. Robotmotor brunnit
slut (ingen UV-signatur). Robotskytt foljer vagn 1.

Vagn 1

Vagnen pébdrjar inbromsning. IRST-funktionen i chefssiktet klar med robotsparmétning. Resultat: Robot
pa viag mot egen vagn. Broadcast till vagn 2 och 3.

ROk skjuts. Eldror under invisning.

Vagn 2

Vagnen pabdrjar inbromsning. IRST-funktionen i chefssiktet klar med robotsparmétning. Robot &r ej pé
vig mot egen vagn (2). Genom spérbildning har robotavfyrningsplatsen uppmatts. Broadcast till vagn 1
och 3. Lagger ej rok. Eldror under invisning.

Vagn 3
Vagnen framrycker med 15 m/s. Vagnen har nu fri sikt till robotsiktet. Eldror under invisning.

Tid 6,5 — <7 sekunder

Hot
Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 100 m kvar vid tid 7 sekunder. Robotskytt foljer vagn
1. Robotmotor brunnit slut (ingen UV-signatur).

Vagn 1
Vagnen under inbromsning. Rokgranter i luften. Mottar information fran vagn 2 om IRST-métning.
Fusioneras med egen IRST. Slutsats robot pa vdg mot egen vagn.

Vagn 2
Vagnen under inbromsning. Eldrér under invisning. Mottar information om resultat fran IRST-métning
fran vagn 1. Siktet invisat mot berdknad robotavfyrningspunkt. Biring broadcast till vagn 1 och 3.

Vagn 3

Vagnen pébdrjar inbromsning. Mottar information (robot pa vig mot vagn 1) om IRST-métning fran vagn
1 och 2 och gor en grov avstadndsuppskattning baserat pa triangulering, varefter chefssikte invisas. Eldror
under invisning och ensas mot chefssikte.

Tid 7 — < 7,5 sekunder
Hot

Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s triffar (?) vagn 1 vid tid 7,3 sekunder. Robotskytt foljer
vagn 1 som borjar tdckas av utlagd rok. Robotmotor brunnit slut (ingen UV-signatur).
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Vagn 1
Vagnen under inbromsning. Vagn eventuellt traffad. Rokgranater briserar och rok borjar utvecklas
framfor vagnen. Eldror under invisning.

Vagn 2
Vagnen under inbromsning. Eldrér under invisning.

Vagn 3
Vagnen under inbromsning. Vagnen har fri sikt till robotsiktet. Skytten letar efter malet.

Tid 7,5 — < 8 sekunder

Hot
Robotskjutning klar. Vagn 1 delvis dold av rok for robotskytten.

Vagn 1
Vagnen under inbromsning. Skylande r6k under utveckling framfor vagnen.

Vagn 2
Vagnen under inbromsning. Eldrér under invisning.

Vagn 3
Vagnen under inbromsning. Eldror invisat. Skytten letar mal.

Tid 8 — <9 sekunder

Hot
Robotskytt tar skydd.

Vagn 1
Vagnen inbromsad fronten delvis uppvénd i hotriktning, backar i skydd i skyl av rok. Alternativt ar
traffad. Rok under utveckling.

Vagn 2
Vagnen inbromsad till stillastdende med fronten delvis uppvénd i hotriktning.

Vagn 3
Vagnen under inbromsning till stillastdende. Pilprojektil skjuts (utan foregdende laseravstandsméatning)
mot robotstéllning.

Tid 9 — < 10 sekunder

Hot
Avfyrad pilprojektil traffar i anslutning till robotskyttens stdllning. Verkan?

Vagn 1
Vagnen backar i skydd 1 skyl av rok. Alternativt tréffad.

Vagn 2

Vagnen backar in i stridsstillning. Eldroret invisat och vagnen &r beredd att ge eld mot robotskytt i
samverkan med vagn 3.
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Vagn 3
Vagnen stillastdende. Skytten méter avstand till malet. Laddar med springgranat.

Tid 10 — < 13 sekunder

Hot
Robotskytt 1 skydd.

Vagn 1
Vagnen backar i skydd i skyl av rok.

Vagn 2
Vagnen i stridsstéllning med front 1 hotriktning. Eldroret invisat och vagnen ér beredd att ge eld mot

robotskytt i samverkan med vagn 3.
Vagn 3

Vagnen stillastdende. Skjuter en salva (fyra stycken) spranggranater mot det inmitta mélet. Antaget en
halv sekund mellan skotten vid salvskjutning.
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Typfall 3a: Detaljerad beskrivning med héndelseutveckling
Tid 0 -- <4 sekunder

Hot

En robotgrupp far férvarning om annalkande fientliga stridsfordon (pluton strf90). Nér forsta strf 90 blir
helt synligt gor robotskytten identifiering och en beddmning av mélets tillganglighet for
robotbekdmpning. Malet kommer in 1 siktet fran vdnster och malfoljning med robotsiktet paborjas efter 3
sekunder fran upptickt. Skytten foljer malet i 1 sekund innan roboten avfyras och under hela tiden
roboten ér 1 luften.

Vagn 1
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker en sektor + 30° 1 framétriktning. Eldror riktat framat.

Vagn 2

Vagnen framrycker med 15 m/s och blir exponerad for robotsiktet vid tid 3 sekunder. Chefssikte avsoker
en sektor 60° &t vénster. Eldror riktat &t vénster ca 60°. Detta dr en ogynnsam situation for att kunna
bekédmpa hot i hoger flank. Vagnens optikspanare soker kontinuerligt efter optiska system.

Vagn 3
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker 1 huvudsak hoger flank. Eldror riktat snett &t hoger ca
60°. Vagnen har ej fri sikt till robotsiktet.

Tid 4 — < 4,5 sekunder

Hot
Robotsikte inriktat mot vagn 1. Tradstyrd robot avfyras och accelereras till 300 m/s (brinntid robotmotor
antagen till 1 sekund). Signatur frdn robotmotor. Robotskytt foljer vagn 1. Avstdnd 1000m.

Vagn 1
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker en sektor + 30° i framétriktning. Eldror riktat framét.
Vagnens robotskottvarnare detekterar signaturen frén robotflamman och gor spérregistrering.

Vagn 2

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker en sektor 60° at vianster. Eldror riktat at vanster ca
60°. Vagnens optikspanare soker kontinuerligt efter optiska system. Pa grund av avstdndet (1000 m) till
robotsiktet och avstandet mellan vagn 1 och vagn 2 kan optikspanaren ej upptécka robotsiktet som ar
inriktat mot vagn 1 (optikspanaren ej inom robotsiktets synfalt). Vagnens robotskottvarnare detekterar
signaturen fran robotflamman och gor sparregistrering.

Vagn 3

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker i huvudsak hoger flank. Eldror riktat snett at hoger.
Vagnen har i detta tidsskede ej fri sikt till robotsiktet. Vagnens robotskottvarnare detekterar ej
robotavfyringen mot vagn 1.

Tid 4,5 — < 5 sekunder
Hot

Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger 1 300 m/s ca 700 m kvar vid tid 5 sekunder. Signatur fran brinnande
robotmotor. Robotskytt foljer vagn 1.
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Vagn 1

Vagnen framrycker med 15 m/s. Vagnens robotskottvarnare larmar om robotskott i baring 90° £5°.
Information om robotskott, baring och tid (for robotskott) skickas till vagn 2 och 3 (Broadcast). Invisning
av chefssikte paborjas. Invisning av eldror paborjas. Order till foraren: Bromsa och bakat i skydd (antagen
reaktionstid dvs tid frén order till pabdrjad inbromsning 1,5 sekunder).

Vagn 2

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker en sektor 60° at véanster. Eldror riktat at vanster ca
60°. Vagnens robotskottvarnare larmar om robotskott 1 baring 90° £5°. Information om robotskott, baring
och tid (for robotskott) skickas till vagn 1 och 3 (Broadcast).

Invisning av chefssikte paborjas. Invisning av eldror paborjas. Order till foraren: Bromsa och bakat i
skydd (antagen reaktionstid dvs tid frén order till pdborjad inbromsning 1,5 sekunder).

Vagn 3
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker 1 huvudsak hoger flank. Eldror riktat snett at hoger.
Vagnen har i detta tidsskede ej fri sikt till robotsiktet.

Tid 5 —<5,5 sekunder

Hot
Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger med 300 m/s. ca 550 m kvar vid tid 5,5 sekunder. Robotmotor
brunnit slut (ingen UV-signatur). Robotskytt foljer vagn 1.

Vagn 1

Vagnen framrycker med 15 m/s. Information om robotskott, baring och tid erhalles fran vagn 2. Genom
tidsjamforelse 1 respektive robotskottvarnare inses att det detekterade robotskottet hirror frin samma
robot. Dock kan det ej anges mot vilken vagn roboten dr avfyrad mot.

Chefssikte och eldror under invisning.

Vagn 2

Vagnen framrycker med 15 m/s. Information om robotskott, baring och tid erhalles fran vagn 1. Genom
tidsjamforelse 1 respektive robotskottvarnare inses att det detekterade robotskottet harrér fran samma
robot. Genom att optikspanaren i vagn 2 ej uppticker robotsiktet indikerar detta att roboten ej &r riktad
mot vagn 2. Chefssikte och eldrér under invisning.

Vagn 3

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker i huvudsak hoger flank. Eldror riktat snett at hoger.
Vagnen har i detta tidsskede ej fri sikt till robotsiktet. Erhéller larm om robotskott mot vagn 1 resp vagn
2. Genom tidsjamforelse i respektive robotskottvarnare inses att det detekterade robotskottet harror fran
samma robot. Pabdrjar invisning av chefssikte. Paborjar invisning av eldror. Beslut om atgérd: Skjut med
spranggranat mot robotskyttens stillning. Order till féraren: Bromsa om 1,5 sekunder for att {2 fri sikt till
hot men for att undvika att krocka med framforvarande vagn.

Tid 5,5 — < 6 sekunder

Hot

Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 400 m kvar vid tid 6 sekunder. Robotmotor brunnit slut
(ingen UV-signatur). Robotskytt foljer vagn 1.

Vagn 1

Vagnen framrycker med 15 m/s..
Chefssikte invisat. Chefssiktets IRST-funktion foljer roboten. Eldrér under invisning.
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Vagn 2
Vagnen framrycker med 15 m/s.
Chefssikte invisat. Chefssiktets IRST-funktion foljer roboten. Eldrér under invisning.

Vagn 3
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte invisas. Eldror under invisning.Vagnen har i detta tidsskede
ej fri sikt till robotsiktet.

Tid 6 — < 6,5 sekunder

Hot
Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 250 m kvar vid tid 6,5 sekunder. Robotmotor brunnit
slut (ingen UV-signatur). Robotskytt foljer vagn 1.

Vagn 1

Vagnen pébdrjar inbromsning. IRST-funktionen i chefssiktet klar med robotsparmétning. Resultat: Robot
pa viag mot egen vagn. Broadcast (baring och att robotskott mot vagn 1) till vagn 2 och 3. Rok skjuts.
Eldrér under invisning.

Vagn 2

Vagnen pabdrjar inbromsning. IRST-funktionen i chefssiktet klar med robotsparmétning. Robot &r ej pé
vig mot egen vagn (2). Genom spérbildning har robotavfyrningsplatsen uppmatts. Chefssiktet riktas in
mot berdknad punkt for robotavfyring. Avstandet méts med hjélp av laser ensad med chefssiktet.
Broadcast (baring och att robotskott ] mot vagn 2) till vagn 1 och 3. Légger ej rok. Fortsatt invisning av
eldror i hotriktning for bekdmpning av hotet.

Vagn 3
Vagnen framrycker med 15 m/s. Vagnen har nu fri sikt till robotsiktet. Eldror under invisning.

Tid 6,5 — < 7 sekunder

Hot
Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 100 m kvar vid tid 7 sekunder. Robotskytt foljer vagn
1. Robotmotor brunnit slut (ingen UV-signatur).

Vagn 1
Vagnen under inbromsning. Rokgranter i luften. Information erhélls fran vagn 2 om IRST-métning vilken
fusioneras med egen IRST-métning. Slutsats robot pa vig mot egen vagn. Eldrér under invisning.

Vagn 2

Vagnen under inbromsning. Information om resultat fran IRST-métning erhalls frdn vagn 1. Siktet invisat
mot berdknad robotavfyrningspunkt. Laseravstdndsmitning klar. Avstand och béring broadcast till vagn 1
och 3. Eldrér under invisning.

Vagn 3

Vagnen pébdrjar inbromsning. Chefssikte invisat. Information om IRST-miétning fran vagn 1 och 2.
Robot pa vidg mot vagn 1. Eldror ensas mot chefssikte. Eldror under invisning. Avfyrar blint laddad
pilprojektil.

Kommentar: Normalforfarande innebir att vid befarad sammanstét med bepansrat fordon ér pilprojektil
laddad i eldrdret. Detta beslut om dtgird innebér byte av ammunitionsslag vilket genomfors genom
avfyring av pilprojektil
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Tid 7 — < 7,5 sekunder

Hot

Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s traffar troligtvis vagn 1 vid tid 7,3 sekunder. Robotskytt
foljer vagn 1 som borjar tickas av utlagd rok. Robotmotor brunnit slut (ingen UV-signatur). Pilprojektil
frdn vagn 3 passerar vid sidan och ovanfor pvrb-skytten.

Vagn 1
Vagnen under inbromsning. Rokgranater briserar och rok borjar utvecklas framfor vagnen. Vagnen
erhdller information om béring och avstdnd till robotskottplats frdn vagn 2. Eldror under invisning.

Vagn 2
Vagnen under inbromsning. Eldrér under invisning.

Vagn 3
Vagnen under inbromsning. Vagnen har fri sikt till robotsiktet. Skytten finriktar mot robotskottplats
baserad pa inmétta koordinater fran vagn 2. Uppsittning eldror for spranggranat.

Tid 7,5 — < 8 sekunder

Hot
Robotskjutning klar. Vagn 1 delvis dold av rok for robotskytten.

Vagn 1
Vagnen under inbromsning. Skylande rok under utveckling framfor vagnen. Eldror invisat. Vagn
eventuellt triaffad av robot.

Vagn 2
Vagnen under inbromsning. Eldrér under invisning.

Vagn 3
Vagnen under inbromsning. Eldrdr invisat. Skjuter en salva (fyra stycken) spranggranater mot det inmétta
mélet. Antaget en halv sekund mellan skotten vid salvskjutning.

Tid 8 — <9 sekunder

Hot
Robotskytt tar skydd. Forsta spranggranat fran vagn 3 briserar vid tid 8,5 sekunder.

Vagn 1
Vagnen inbromsad med fronten i delvis hotriktning, backar i skydd i skyl av rok. Alternativt dr vagnen
traffad.

Vagn 2
Vagnen inbromsad och bdrjar backa 1 stridsstéllning med fronten delvis mot hotriktning. Eldrér under

invisning.

Vagn 3
Vagnen bromsar till stillastdende. Spranggranater avfyras mot robotstillning.
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Tid 9 — < 10 sekunder

Hot
Avfyrade springgranater briserar i anslutning till robotskyttens stédllning.

Vagn 1
Vagnen backar 1 skydd 1 skyl av rok.

Vagn 2
Vagnen i stridsstéllning och front i hotriktning. Eldrdret invisat och vagnen ér beredd att ge eld mot

robotskytt 1 samverkan med vagn 3.

Vagn 3
Vagnen star stilla. Sista spranggranaten i salvan avfyras mot robotstéllning.
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Typfall 4: Detaljerad beskrivning med hindelseutveckling
Tid 0 -- <4 sekunder

Hot

Ett stridsfordon forsett med robotar far forvarning om annalkande fientliga stridsfordon (pluton strf90),
vilka skall bekdmpas med robot avfyrad fran stridsfordonet. Nér forsta strf 90 blir helt synligt gor
robotskytten identifiering och en bedémning av malets tillganglighet for robotbekdmpning. Méilet
kommer in 1 siktet fran vénster och malféljning med robotsiktet pdborjas efter 3 sekunder fran upptéckt.
Skytten foljer vagn 1 i en sekund innan en laserledstralestyrd robot avfyras.

Vagn 1
Vagnen framrycker med 15 m/s. Vagnen exponerad for fientligt robotsikte. Chefssikte avsoker en sektor
+ 30° i framatriktning. Eldror riktat framat.

Vagn 2

Vagnen framrycker med 15 m/s 50 m bakom vagn 1 blir pd grund av terrdngforhallandena exponerad for
robotsiktet vid tid 3 sekunder. Chefssikte avsoker en sektor 60° at véanster. Eldror riktat at vanster ca 60°.
Detta dr en ogynnsam situation for att kunna bekdmpa hot i hoger flank. Vagnens optikspanare soker
kontinuerligt efter optiska system och upptécker robotsiktet inom en sekunds avsokning. Optikspanaren
miter avstdnd (noggrannhet + 5 m) och béring (noggrannhet + 0,5 mrad) till siktet.

Vagn 3
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker 1 huvudsak hoger flank. Eldror riktat snett at hoger ca
60°. Vagnen har pa grund av terrdngforhédllandena ej fri sikt till det fientliga robotsiktet.

Tid 4 — < 4,5 sekunder

Hot
Robot avfyras mot vagn 1 och accelereras till 300 m/s (brinntid robotmotor antagen till 1 sekund).
Signatur frin robotmotor. Ledstralelaser aktiveras samtidigt med robotskottet. Robotskytt f6ljer vagn 1.

Vagn 1

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker en sektor + 30° i framétriktning. Eldror riktat framét.
Vagnens robotskottvarnare detekterar signaturen fran robotflamman och gor sparregistrering.

Vagnens laservarnare detekterar laserledstralen och gor hotanalys for att bestimma typ av laser.

Vagn 2

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsdker en sektor 60° at vinster. Eldror riktat at vanster ca
60°. Vagnens optikspanare ger larm om upptickt sikte i hoger flank och information (tidsmérkt lage) om
upptéckt sikte skickas till vagn 1 och vagn 3. Invisning av chefssikte paborjas. Vagnens robotskottvarnare
detekterar signaturen fran robotflamman och gor sparregistrering.

Vagn 3

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker 1 huvudsak hoger flank. Eldror riktat snett at hoger.
Vagnen har i detta tidsskede ej fri sikt till robotsiktet. Vagnens robotskottvarnare detekterar ej
robotavfyringen mot vagn 1.

Tid 4,5 — < 5 sekunder

Hot
Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 1200 m kvar vid tid 5 sekunder. Signatur fran
brinnande robotmotor. Robotskytt foljer vagn 1. Ledstrélelaser aktiv.
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Vagn 1

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker en sektor + 30° i framatriktning. Eldror riktat framat.
Vagnens robotskott- och laservarnare larmar om robotskott i baring 90° +5° (+ 7,5° {or laservarnaren).
Roboten klassas till laserledstrélestyrd. Varnarinformation tillsammans med tidigare underrittelser anger
robot avskjuten frin litt bepansrat stridsfordon. Information om robotskott, typ, baring och tid skickas till
vagn 2 och 3 (Broadcast). Invisning av chefssikte paborjas. Invisning av eldror paborjas. Information om
upptickt sikte 1 vagn 2 erhalles. Beslut om atgérd: Inrikta chefssikte med rokkastare mot hotet. Darefter
lagg rok, bromsa och bakét 1 skyl. Invisa eldrér mot hotet. Order till forare: bromsa och backa i1 skydd
(reaktionstid dvs tid frén order till atgérd antas vara 1,5 s).

Vagn 2

Vagnen framrycker med 15 m/s. Vagnens robotskottvarnare larmar om robotskott 1 baring 90° £5°.
”Datafusion” genomf{ors med information mellan optikspanare och robotskottvarnare (upptéckt sikte ér ett
robotsikte). Information om robotskott, baring, avstand och tid (for robotskott) skickas till vagn 1 och 3
(Broadcast). Beslut om étgérd: Inrikta chefssikte med rokkastare mot hotet beredd att 1igga rok inom 0,5
— 1 sekunder. Order till forare: bromsa och backa i skydd (reaktionstid dvs tid fran order till atgéard antas
vara 1,5 s).

Kommentar: Eldroret inriktas inte mot hotet. Denna vagn har som uppgift att skydda vénster flank.
Chefssiktet maste dock inriktas mot hotet for att eventuell rok skall kunna laggas.

Vagn 3

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker 1 huvudsak hoger flank. Eldror riktat snett at hoger.
Vagnen har 1 detta tidsskede ej fri sikt till robotsiktet. Information om upptéckt sikte (avstand och béring
dvs position) erhilles fran vagn 2. I detta l14ge ingen atgéird.

Tid 5 — < 5,5 sekunder

Hot
Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger 1 300 m/s ca 1050 m kvar vid tid 5,5 sekunder. Robotmotor brunnit
slut (ingen UV-signatur). Robotskytt foljer vagn 1. Ledstralelaser aktiv.

Vagn 1

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte under invisning. Eldrér under invisning. Information om
robotskott, baring och tid kopplat till tidigare erhéllen siktesinformation erhélles fran vagn 2. Genom
tidsjamforelse 1 respektive robotskottvarnare inses att det detekterade robotskottet harror fran samma
robot. Genom att laserledstralen enbart detekteras i vagn 1 konstateras att roboten skjuts mot egen vagn.
Tidigare atgardsbeslut star fast.

Vagn 2

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte invisat. Eldror under invisning. Information om robotskott,
typ (laserledstréle), plattform (l4tt stridsfordon?), baring och tid erhalles fran vagn 1. Genom
tidsjamforelse 1 respektive robotskottvarnare inses att det detekterade robotskottet hérrdr fran samma
robot. Med information fran laservarnaren i vagn 1 inses att roboten ej riktad mot egen vagn (2). Detta ger
underlag for beslut att ej ldgga rok.

Vagn 3

Vagnen framrycker med 15 m/s. Vagnen har i detta tidsskede ej fri sikt till robotsiktet. Tidsmarkt
information om robotskott och béring kopplat till tidigare erhallen siktesinformation erhalles frdn vagn 2.
Information om robotskott, typ (laserledstrale), plattform (litt stridsfordon?), baring och tid erhélles fran
vagn 1. Datafusion ger att robotskottvarningarna hérror fran ett och samma robotskott. Beslut om atgérd:
Invisa chefssikte. Invisa eldror. Bekdmpa upptéckt stridsfordon med pilprojektil. Utnyttja erhéllen
information (avstand och béring) for inriktning och uppséttning av eldrdr fran optikspanare 1 vagn 2.
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Kommentar: Normalforfarande innebar att vid befarad sammanst6t med bepansrat fordon ér pilprojektil
laddad i eldroret.

Tid 5,5 — < 6 sekunder

Hot
Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger 1 300 m/s ca 900 m kvar vid tid 6 sekunder. Robotmotor brunnit slut
(ingen UV-signatur). Robotskytt foljer vagn 1. Ledstralelaser aktiv.

Vagn 1
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte invisat. Eldror under invisning. Rok skjuts. Tidigare
atgardsbeslut stér fast.

Vagn 2
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte fortfarande invisat. Upptécker fientligt stridfordon pa samma
plats dir optikspanare tidigare larmat.

Vagn 3
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte invisat som dock ej har fri sikt till mélet. Eldror under
invisning. Tidigare beslut om atgérd ligger fast.

Tid 6 — < 6,5 sekunder

Hot
Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 750 m kvar vid tid 6,5 sekunder. Robotmotor brunnit
slut (ingen UV-signatur). Robotskytt foljer vagn 1. Ledstralelaser aktiv.

Vagn 1
Vagnen pabdrjar inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Rokgranater 1 luften. Eldrér under
invisning. Tidigare &tgirdsbeslut stér fast.

Vagn 2
Vagnen paborjar inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Observerar fortfarande fientligt
stridsfordon.

Vagn 3
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte fortfarande invisat som fér fri sikt till mélet. Mélet
identifieras och tornet ensas mot chefssikte. Eldror under invisning. Tidigare beslut om atgérd ligger fast.

Tid 6,5 — <7 sekunder

Hot

Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 600 m kvar vid tid 7 sekunder. Robotskytt forsoker
folja vagn 1 som borjar tickas av utlagd rok. Ledstralelaser aktiv. Robotmotor brunnit slut (ingen UV-
signatur).

Vagn 1
Vagn under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Rokgranater briserar och rok borjar utvecklas.

Eldrér under invisning. Tidigare dtgédrdsbeslut stdr fast.

Vagn 2
Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat.

65



Vagn 3

Vagnen pébdrjar inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror invisat (riktning och uppséttning)
och ensat fran vagnchef. Skytten finriktar. Vagnen har fri sikt till robotsiktet. Tidigare beslut om éatgéard
ligger fast.

Tid 7 — < 7,5 sekunder

Hot

Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger 1 300 m/s ca 450 m kvar vid tid 7,5 sekunder. Vagn 1 delvis dolt av
rok for robotskytten som forsoker folja av mélet. Ledstrdlelaser aktiv. Robotmotor brunnit slut (ingen
UV-signatur).

Vagn 1
Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Rokskdrm under utveckling och skyler delvis
vagnen. Tidigare atgirdsbeslut star fast.

Vagn 2
Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat.

Vagn 3
Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror invisat. Skytten finriktar. Vagnen har
fri sikt till robotsiktet.

Tid 7,5 — < 8 sekunder

Hot

Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 300 m kvar vid tid 8 sekunder. Vagn 1 dolt av rok for
robotskytten som forsoker gora predikterad f6ljning av mélet. Ledstrélelaser aktiv. Robotmotor brunnit
slut (ingen UV-signatur).

Vagn 1

Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldrdr invisat mot robotskytt. R6kskdrm
utvecklad och skyler vagnen.

Kommentar: Trots invisat eldror omgjliggor roken eldéppnande med egen pjas.

Vagn 2
Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat.

Vagn 3
Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror fortfarande invisat. Skytten finriktar.
Vagnen har fri sikt till robotsiktet.

Tid 8 — < 8,5 sekunder

Hot

Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 150 m kvar vid tid 8,5 sekunder. Vagn 1 dolt av rok
for robotskytten som forsoker gora predikterad foljning av malet. Ledstralelaser aktiv. Robotmotor
brunnit slut (ingen UV-signatur).

Vagn 1

Vagnen star stilla med fronten delvis 1 hotriktning och backar i skydd. Chefssikte fortfarande invisat.
Skylande rok och rok under utveckling. Eldror invisat mot robotskytt.
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Vagn 2
Vagnen star stilla med fronten delvis 1 hotriktningen och intar observationsstéllning. Chefssikte
fortfarande invisat.

Vagn 3
Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror fortfarande invisat. Skytten avfyrar
pilprojektil. Vagnen har fri sikt till robotsiktet.

Tid 8,5 — <9 sekunder

Hot

Robot avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 0 m kvar vid tid 9 sekunder. Vagn 1 dolt av rok for
robotskytten som forsoker gora predikterad foljning av mélet. Roboten forsvinner in i roken.
Ledstralelaser aktiv. Robotmotor brunnit slut (ingen UV-signatur).

Vagn 1

Vagnen backar i skydd i skyl av utvecklad rokskdarm. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror invisat mot
robotskytt.

Kommentar: Vagnens 6verlevnad dr stark beroende pa att uppbromsningen kan doljas for robotskytten
dvs han fortsétter att folja malet med samma vinkelhastighet trots skylet av rok.

Vagn 2
Vagnen star stilla och backar i lamplig observationsstillning. Chefssikte fortfarande invisat.

Vagn 3
Vagnen stér stilla. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror fortfarande invisat. Pilprojektil i luften. Skytten
avfyrar en ny pilprojektil. Vagnen har fri sikt till robotsiktet.

Tid 9 — < 10 sekunder

Hot

Robot avfyrad mot vagn 1 och har passerat alternativt traffat. Roboten har passerat rokskdrm och kan ej
styras. Robotmotor brunnit slut (ingen UV-signatur). Avfyrade pilprojektiler fran vagn 3 tréffar
stridsfordonet.

Vagn 1
Vagnen backar i skydd i skyl av roken. Chefssikte fortfarande invisat. Roken fullt utvecklad. Eldror
invisat mot robotskytt.

Vagn 2
Vagnen star stilla. Chefssikte fortfarande invisat.

Vagn 3

Vagnen star stilla. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror fortfarande invisat. Vagnen har fortfarande fri
sikt till robotsiktet.
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Typfall 5: Detaljerad beskrivning med hindelseutveckling
Tid 0 -- <4 sekunder

Hot

Ett l4tt stridsfordon och en robotgrupp grupperade ca 25 m fran varandra, far férvarning om annalkande
stridsfordon. Nar forsta strf 90 blir helt synligt for stridsfordonsbesittningen gor den identifiering och en
bedomning av mélets tillgédnglighet for robotbekdmpning utskjuten fran stridsfordonet. Malet kommer in 1
siktet frdn vinster och malfoljning med robotsiktet paborjas efter 3 sekunder fran upptackt. Skytten i
stridsfordonet foljer malet i 1 sekund innan en laserledstralestyrd robot avfyras. Darefter foljer skytten
malet hela tiden under aktiverad laserledstrale till traff. Skytt i robotgruppen foljer med robotsikte
(tradstyrd robot) vagn 2 med bdrjan vid T=3 s. Efter 1 sekunds f6ljning avfyrar robotskytten en tradstyrd
robot mot vagn 2.

Vagn 1
Vagnen framrycker med 15 m/s. Vagnen exponerad for fientlig enhet. Chefssikte avsoker en sektor + 30°
1 framétriktning. Eldror riktat framat.

Vagn 2

Vagnen framrycker med 15 m/s och blir exponerad for robotenheten vid tid 3 sekunder. Chefssikte
avsoker en sektor 60° at vanster. Eldror riktat at vinster ca 60°. Detta dr en ogynnsam situation for att
kunna bekdmpa hot i hoger flank. Vagnens optikspanare soker kontinuerligt efter optiska system och
uppticker samt sirskiljer bada robotsiktena inom en sekunds avsdkning, vid tiden 4 sekunder.
Optikspanaren miter avstdnd (noggrannhet + 5 m) och béring (noggrannhet + 0,5 mrad) till bada siktena.
Upptécker minst tvé sikten. Samgrupperade?

Vagn 3
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker 1 huvudsak hoger flank. Eldror riktat snett at hoger ca
60°. Vagnen har ej fri sikt till robotenheten.

Tid 4 — < 4,5 sekunder

Hot

Ledstralestyrd robot avfyras fran fientligt stridsfordon mot vagn 1 och accelereras till 300 m/s (brinntid
robotmotor antagen till 1 sekund). Signatur fran robotmotor. Robotskytt foljer vagn 1. Ledstralelaser
aktiv. Skytt i robotgruppen foljer med robotsikte (tradstyrd robot) vagn 2.

Vagn 1

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker en sektor + 30° i framatriktning. Eldror riktat framat.
Vagnens robotskottvarnare detekterar signaturen frén robotflamman och gor spérregistrering.

Vagnens laservarnare detekterar laserledstrdlen och gor hotanalys for att bestimma typ av laser.

Vagn 2

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsdker en sektor 60° &t vinster. Eldror riktat &t vinster ca
60°. Vagnens optikspanare ger larm om minst tva separerade optiska system upptickta i hoger flank och
information (tidsmérkt 14ge) skickas till vagn 1 och vagn 3. Invisning av chefssikte paborjas. Vagnens
robotskottvarnare detekterar signaturen fran robotflamman och gor sparregistrering.

Vagn 3

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker i huvudsak hoger flank. Eldror riktat snett at hoger.
Vagnen har i detta tidsskede ej fri sikt till robotsiktet. Vagnens robotskottvarnare detekterar ¢j
robotavfyringen mot vagn 1.
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Tid 4,5 — < 5 sekunder

Hot

Ledstrélestyrd robot (robot 1) avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 1200 m kvar vid tid 5 sekunder.
Signatur fran brinnande robotmotor. Robotskytt foljer vagn 1. Ledstralelaser aktiv. Skytt 1 robotgruppen
foljer med robotsikte (trddstyrd robot) vagn 2.

Vagn 1

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker en sektor + 30° i framatriktning. Eldror riktat framat.
Vagnens robotskott- och laservarnare larmar om robotskott i baring 90° +£5° (£7,5° frén laservarnare).
Roboten klassas som laserledstralestyrd. Varnarinformation tillsammans med tidigare underrittelser anger
robot avskjuten fran létt bepansrat stridsfordon. Information om robotskott, typ, baring och tid skickas till
vagn 2 och 3 (Broadcast). Beslut om &tgéird: Invisa chefssikte med rokkastare mot hotet. Dérefter ligg
rok, bromsa och bakat i skyl. Invisa eldror mot hotet. Order till forare: bromsa och backa i skydd
(reaktionstid dvs tid fran order till atgérd antas vara 1,5 s). Invisning av chefssikte paborjas. Invisning av
eldror paborjas. Information om upptéckta sikten erhélles fran vagn 2.

Vagn 2

Vagnen framrycker med 15 m/s. Vagnens robotskottvarnare larmar om robotskott i baring 90° £5°.
Datafusion genomfors med information mellan optikspanare och robotskottvarnare (av upptéckta sikten ar
atminstone ett robotsikte). Information om robotskott, baring och tid (for robotskott) skickas till vagn 1
och 3 (Broadcast). Beslut om atgird: Inrikta chefssikte med rokkastare mot hotet beredd att 1dgga rok
inom 0,5 — 1 sekunder. Order till férare: bromsa och backa i skydd (reaktionstid dvs tid fran order till
atgird antas vara 1,5 s).

Kommentar: Eldroret invisas inte mot hotet. Denna vagn har som uppgift att skydda vénster flank.
Chefssiktet maste dock riktas mot hotet for att rok skall kunna ldggas.

Vagn 3

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte avsoker i huvudsak hoger flank. Eldror riktat snett at hoger.
Vagnen har i detta tidsskede ej fri sikt till robotsiktet. Information om upptickta sikten (avstdnd och
biaring dvs position) erhalles frin vagn 2. I detta ldge ingen atgérd.

Tid 5 — < 5,5 sekunder

Hot

Ledstréalestyrd robot (robot 1) avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 1050 m kvar vid tid 5,5
sekunder. Robotmotor brunnit slut (ingen UV-signatur). Robotskytt foljer vagn 1. Ledstralelaser aktiv.
Robotskytt avfyrar en tradstyrd pvrobot (robot 2) mot vagn 2 som accelereras till 300 m/s (brinntid
robotmotor antagen till 1 sekund). Signatur fran brinnande robotmotor. Robotskytt foljer vagn 2. Avstand
1350 m vid tid 5,5 sekunder.

Vagn 1

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte och eldrér under invisning. Information om robotskott, baring
och tid erhdlles frdn vagn 2. Genom tidsjamforelse i respektive robotskottvarnare ér det troligt att det
detekterade robotskottet hiarror fran samma robot. Genom att laserledstralen enbart detekteras i vagn 1
konstateras att robot skjuts mot denna vagn. Tidigare atgérdsbeslut stir fast. Vagnens robotskottvarnare
detekterar signaturen av robotflamman fran robot nr 2 och gor sparregistrering.

Vagn 2

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte invisat. Information om robotskott, typ (laserledstrile),
plattform (latt stridsfordon?) och mal (vagn 1), baring och tid erhdlles fran vagn 1. Genom tidsjamforelse
1 respektive robotskottvarnare inses att det detekterade robotskottet hérror frdn samma robot. Information
frdn laservarnaren i vagn 1 anger att roboten ej riktad mot egen vagn (2).
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Vagnens robotskottvarnare detekterar signaturen fran robotflamman robot nr 2 och gor sparregistrering. |
chefssiktet observeras robotskott nr 2 fran, den av optikspanaren upptéckta, hogra fientliga enheten.

Vagn 3

Vagnen framrycker med 15 m/s. Vagnen har 1 detta tidsskede ej fri sikt till fientlig enhet. Tidsmarkt
information om robotskott, laserledstréle, plattform och biring erhalles fran vagn 1. Tidsmérkt
information om robotskott och baring erhalles fran vagn 2. Datafusion ger att robotskottvarningarna
troligtvis hirror fran ett och samma robotskott. Beslut om atgird: Invisa chefssikte och eldror. Bekdmpa
upptéckt stridsfordon med pilprojektil. Utnyttja erhdllen information (avstdnd och béring) for inriktning
och uppsittning av eldror fran optikspanare i vagn 2.

Kommentar: Normalforfarande innebir att vid befarad sammanstot dr pilprojektil laddad 1 eldroret. 1
nuvarande skede vet vagn 3 ej vilket av de, av optikspanaren, upptéckta siktena som &r kopplat till
stridsfordon.

Tid 5,5 — < 6 sekunder

Hot

Ledstralestyrd robot (robot 1) avfyrad mot vagn 1 och flyger 1 300 m/s ca 900 m kvar vid tid 6 sekunder.
Robotmotor brunnit slut (ingen UV-signatur). Robotskytt foljer vagn 1. Ledstralelaser aktiv.

Tréadstyrd robot (robot 2) avfyrad mot vagn 2 och flyger i 300 m/s ca 1200 m kvar vid tid 6 sekunder.
Signatur fran brinnande robotmotor. Robotskytt foljer vagn 2.

Vagn 1
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte invisat. Eldrér under invisning. Larm om robotskott (robot 2).
Information frin MAW om robotskott, baring och tid skickas till vagn 2 och 3 (Broadcast). Rok skjuts.

Vagn 2

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte fortfarande invisat. Larm om robotskott (robot 2) frain MAW
(robotskottet fran robot 2 kan iakttas i invisat chefssikte och kopplas till ett av optikspanarens upptéckta
mal). IRST-f6ljning aktiveras (foljer robot 2). Information om robotskott, baring och tid skickas till vagn
1 och 3 (Broadcast).

Vagn 3
Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte invisat. Eldror under invisning. Vagnen har i detta tidsskede
ej fri sikt till robotsiktena.

Tid 6 — < 6,5 sekunder

Hot

Ledstréalestyrd robot (robot 1) avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 750 m kvar vid tid 6,5
sekunder. Robotmotor brunnit slut (ingen UV-signatur). Robotskytt foljer vagn 1. Ledstrdlelaser aktiv.
Tradstyrd robot (robot 2) avfyrad mot vagn 2 och flyger i 300 m/s ca 1050 m kvar vid tid 6,5 sekunder.
Robotmotor brunnit slut (ingen UV-signatur). Robotskytt foljer vagn 2.

Vagn 1

Vagnen pabdrjar inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Rokgranater i luften. Eldrér under
invisning. Tidigare &tgirdsbeslut stér fast.

Erhéller info om robotskott (robot 2) , baring och tid fran vagn 2. Genom tidsjamforelse i respektive
robotskottvarnare inses att det detekterade robotskottet hiarrér fran samma robot (robot 2).

70



Vagn 2

Vagnen pébdrjar inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. IRST-funktionen anger robot avskjuten mot
egen vagn. Datafusion mellan IRST, optikspanare och laservarnare (inget larm), ger att det hogra malet &r
en tradstyrd robot. Denna information skickas till vagn 1 och 3 (broadcast). Rokgranater skjuts ut.

Vagn 3

Vagnen framrycker med 15 m/s. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror under invisning. Erhaller info om
robotskott (robot 2) frin vagn 1 och vagn 2. Genom tidsjimforelse i respektive robotskottvarnare inses att
det detekterade robotskottet harror fran samma robot (trddstyrd?). Beslut bekdmpa forst stridsfordon med
tva pilprojektiler darefter malvéxling (riktpunktsfordndring ca 17 mrad i sida ny uppséttning) till nytt
(mjukt?) mal som bekdmpas med tva spranggranater. Vagnen har fri sikt till skjutande robotenhet.

Tid 6,5 — < 7 sekunder

Hot

Ledstralestyrd robot (robot 1) avfyrad mot vagn 1 och flyger 1 300 m/s ca 600 m kvar vid tid 7 sekunder.
Robotmotor brunnit slut (ingen UV-signatur). Robotskytt foljer vagn 1 som borjar doljas av rok.
Ledstralelaser aktiv.

Tradstyrd robot (robot 2) avfyrad mot vagn 2 och flyger i 300 m/s ca 900 m kvar vid tid 7 sekunder.
Robotmotor brunnit slut (ingen UV-signatur). Robotskytt foljer vagn 2.

Vagn 1

Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Erhéller info fran vagn 2 om robotskott riktat
mot vagn 2 (frdn IRST-métning) samt l4ge for robotskytt (robot 2). Rokgranater briserar och rok borjar
utvecklas. Eldror under invisning.

Vagn 2
Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. R6kgranater i luften.

Vagn 3

Vagnen pabdrjar inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Erhaller information fran vagn 2 om
robotskott mot vagn 2 samt position for robotskytt (det hogra mélet optikspanaren pekat ut). Det andra
maélet identifieras i vagn 3 som stridsfordon och tornet ensas mot chefssikte. Vagnen har fri sikt till
robotsiktet.

Tid 7 — < 7,5 sekunder

Hot

Ledstralestyrd robot (robot 1) avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 450 m kvar vid tid 7,5
sekunder. Robotmotor brunnit slut (ingen UV-signatur). Robotskytt forsoker folja vagn 1 som till stor del
ar dold av rok. Ledstralelaser aktiv.

Tradstyrd robot (robot 2) avfyrad mot vagn 2 och flyger i 300 m/s ca 750 m kvar vid tid 7,5 sekunder.
Robotmotor brunnit slut (ingen UV-signatur). Robotskytt foljer vagn 2 som borjar doljas av rok.

Vagn 1
Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Rokskidrm utvecklas och ticker storre del av
vagnen. Eldror under invisning.

Vagn 2

Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Rokgranater briserar och rokskarm borjar
utvecklas framfor vagnen.
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Vagn 3
Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror invisat med rétt uppséattning. Skytten
finriktar mot malet (stridsfordon). Vagnen har fti sikt till robotsiktet.

Tid 7,5 — < 8 sekunder

Hot

Ledstrélestyrd robot (robot 1) avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 300 m kvar vid tid 8 sekunder.
Vagn 1 dold av rok for robotskytten som forsoker gora predikterad foljning av mélet. Ledstrdlelaser aktiv.
Tréadstyrd robot (robot 2) avfyrad mot vagn 2 och flyger i 300 m/s ca 600 m kvar vid tid 8 sekunder. Vagn
2 ar till stor del dold av rok for robotskytten som forsoker folja malet.

Vagn 1
Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Rokskérm utvecklad och skyler vagnen.
Eldr6r under invisning.

Vagn 2
Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Rokskérm utvecklad och skyler till stor del
vagnen.

Vagn 3
Vagnen under inbromsning. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror fortfarande invisat. Skytten finriktar.
Skytten har fri sikt till stridsfordon.

Tid 8 — < 8,5 sekunder

Hot

Ledstrélestyrd robot (robot 1) avfyrad mot vagn 1 och flyger i 300 m/s ca 150 m kvar vid tid 8,5
sekunder. Vagn 1 dold av rok for robotskytten som forsdker gora predikterad foljning av malet.
Ledstrélelaser aktiv.

Tradstyrd robot (robot 2) avfyrad mot vagn 2 och flyger i 300 m/s ca 450 m kvar vid tid 8,5 sekunder.
Vagn 2 dold av rok for robotskytten som forsoker gora predikterad f6ljning av mélet.

Vagn 1
Vagnen star stilla med fronten delvis 1 hotriktning. Chefssikte fortfarande invisat. Skylande rok och rok
under utveckling. Eldror invisat 1 hotriktning.

Vagn 2
Vagnen star stilla med fronten delvis 1 hotriktning. Chefssikte invisat. Skylande rok och rok under
utveckling.

Vagn 3
Vagnen under inbromsning. Chefssikte invisat. Eldror fortfarande invisat. Skytten avfyrar forsta
pilprojektilen. Laddar med pilprojektil. Skytten har fri sikt till stridsfordonet.

Tid 8,5 — <9 sekunder
Hot
Ledstrélestyrd robot (robot 1) avfyrad mot vagn 1 och flyger 1 300 m/s ca 0 m kvar vid tid 9 sekunder.

Vagn 1 dold av rok for robotskytten som forsoker gora predikterad foljning av malet. Roboten forsvinner
in 1 roken. Ledstralelaser aktiv. Robotmotor brunnit slut (ingen UV-signatur).
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Tradstyrd robot (robot 2) avfyrad mot vagn 2 och flyger i 300 m/s ca 300 m kvar vid tid 9 sekunder. Vagn
2 dold av rok for robotskytten som forsoker gora predikterad foljning av malet. Robotmotor brunnit slut
(ingen UV-signatur).

Vagn 1
Vagnen backar i skydd i skyl av utvecklad rokskarm. Chefssikte invisat. Eldrdr invisat 1 hotriktningen.

Vagn 2
Vagnen backar 1 skydd 1 skyl av utvecklad rokskdrm. Chefssikte invisat.

Vagn 3

Vagnen stillastdende. Chefssikte invisat. Den andra pilprojektilen avfyras. Skytten genomfor malvéxling
och riktar mot det hogra mélet fran optikspanarinfo. Laddar med sprianggranat. Vagnen har fri sikt till
robotsiktet (robot 2).

Tid 9 — < 10 sekunder

Hot

Ledstréalestyrd robot (robot 1) avfyrad mot vagn 1 och har passerat alternativt traffat. Roboten har passerat
rokskérm och kan ej styras. Avfyrade pilprojektiler frdn vagn 3 tréaffar stridsfordonet (robot 1).

Tradstyrd robot (robot 2) avfyrad mot vagn 2 och flyger i 300 m/s ca 0 m kvar vid tid 10 sekunder. Vagn
2 dold av rok for robotskytten som forsoker gora predikterad f6ljning av mélet. Roboten forsvinner in 1
roken och kan ej styras. Robotmotor brunnit slut (ingen UV-signatur).

Vagn 1

Vagn backar i1 skydd. Chefssikte fortfarande invisat. Roken fullt utvecklad. Eldror invisat 1 hotriktningen.
Kommentar: Vagnens 6verlevnad dr stark beroende pa att uppbromsningen kan doljas for robotskytten
dvs han fortsétter att f6lja milet med samma vinkelhastighet trots skylet av rok.

Vagn 2
Vagnen backar i skydd. Chefssikte fortfarande invisat. Rok fullt utvecklad.

Vagn 3
Vagnen star still. Chefssikte fortfarande invisat. Malvéxling genomford. Eldror invisat. Vagnen har fri
sikt till robotsiktet.

Tid 10 — < 12 sekunder

Hot
Ledstrélelaser avstangd. Robot (robot 2) avfyrad mot vagn 2 har passerat alternativt triaffat.

Vagn 1
Vagnen backar i skydd. Chefssikte fortfarande invisat. Roken fullt utvecklad. Eldrér fortfarande invisat
mot robotskytt.

Vagn 2

Vagnen backar i skydd. Chefssikte fortfarande invisat. Rok fullt utvecklad.

Kommentar: Vagnens 6verlevnad dr stark beroende pa att uppbromsningen kan doljas for robotskytten
dvs han fortsétter att f6lja méilet med samma vinkelhastighet trots skylet av rok.

Vagn 3
Vagnen star stilla. Chefssikte fortfarande invisat. Eldror fortfarande invisat. Avfyrar salva (tva stycken)
med spranggranater. Vagnen har fri sikt till robotsiktet.
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