Luftvarnsrohotsystem 68
— RB 68 Bloodhound Mk i

Till skillnad fran Bloodhound i Storbritannien, Schweiz och Australien diir forhanden
hade fasta grupperingar var de i Suerige organiserade i rorliga forband som i krig
kunde grupperas pa forberedda och val dolda platser med hog sekretess. | Sverige
hade varje forband - luftvéirnsrobotkompani 68 — egna fordon och var si uthildat
att de under natten kunde omgruppera hela kompaniet till en narliggande strids-
grupperingsplats inom eget grupperingsomrade.

AV: Dag N H Malmstrom med text och bilder fran www,skogsborg.se

Halva kompaniet samlat, 1965 pd F 8, i en fordonskolon med belysningsradar och robotgruppcentral pd sldip forst i
kolonen. I princip dr det radar- och robotplutonernas materiel som dr lastad infor avmarsch.

Tre robotlastbilar 809 med
robotslip. Bilarna lastade
med lavetter och slipen med
robotar.
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ROBOTSYSTEM 68

(1) Belysningsradar

(2) Radiolink

(3) Robotgruppeentral

(4] Elverk

(5} Kraftférdelningsenhet

(B) Elverk

(7 Lavelt - rabot
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Oversta till véiinster finns radioldnkbil 381 MT (2), ett tungt lastad Opelskdp, med RL 23. Robotgruppcentral (3) pa slip
efter en lastterrdngbil 941 D (Volvo N86) med motorgenerator och luftkonditioneringsenhet pd flaket. Belysningsradar PE-
44/R (1) pa slip efter en ltgh 941 D med radarantennen i sin transportbur pd flaket. En robotlastbil 809 ( Scania L76) med
kraftutrustning (5) och kablar samt med rulltank (brinsle) pd sldp. Sedan fyra robotlastbilar 809 med lavett pd flaket och
tva motorelverk, expeditionskdrra och verkstadsvagn pa sldp. Tvd rblb 810 med robotslip och 4 robotar. Detta var i princip
robogrupptmaterielen sandr som pd 4 robotar. Den andra tpomg bestod av stabs- och trosstropparnas materiel samt ovrig
materiel inklusive skenmdlsmaterielen och omfattade ungefdr lika mdnga fordonsenheter. Totalt ca 20 fordon med sléip nér

kompaniet rullade pa viig.
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Ursprungligen rekognoserades det 15 grup-
peringsomrdden for de tolv kompanierna
(Hdlsingland 2, Gdstrikland 1, Uppland 3,
Sddermanland 2, Smdland 3, Blekinge 1 och
Skdne 3 ). Principen var den att varje grup-
peringsomrdde skulle innehdlla 3 stridsgrup-
peringsplatser, sd blev det inte, men vissa
forberedande arbeten utfordes inom samtliga
omrdden och platser. Det fanns 33 (eventuellt
34 ) stridsgrupperingsplatser med betong-
gjorda lavettplattor 1974. Ndgon/ndgra
platser firdigstdilldes med AMS-medel och
vissa byggdes om ndgot fram till 1980 for att
bdttre passa forband som Rrplut PS-44/R och
Rrkomp PS-860I/T samt vissa andra forband
inom armén och marinen. Dessa stridsgrup-
peringsplatser besoktes aldrig i fred av ndgot
forband utan endast av 2-3 personer per dr
for att kontrollera att stridsplanerna stimde
med verkligheten. Tal- och datasambandet

i krig skottes med kompaniets medforda
radiolink. Den kunde ta emot tal och data
(dven mdldata) passivt och robotstridsledaren
behovde bara sinda mindre dn 5 sekunder
med radioldnken under ett helt engagemang.
Normalt sindes med radioldnken under den
tid belysningsradarn scinde.

25

>>>



RB 68 princip
Grupperingsomrdde

Metesplats
Fax vid an Iyrke for hals
omnidet

Ett grupperingsomrade innehdll mestadels 3 stridsgrup-
peringsplatser, vintplats(-er) och métesplats. Inom varje
stridsgrupperingsplats fanns en robotplats, omlastningslast
framst for robotar, vintplats, radioldnkplats, fordon- och
forldggningsplats samt skenmadlsplats.

Fyra stridsberedda robotar pd fredsgrupperingsplatsen, F 13.
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Vidare fanns det 5
fredsgrupperings-
platser (en vardera
pdF8, 10,12, 13
och F 17) varifrdn
kuppforsvaret
skottes. De hade
ocksd betonggjor-
da lavettplatser
precis som Strids-
grupperingsplatserna men till skillnad frdan dessa fanns hér
ocksa tradbundet tal- och datasamband.

RB 68 dvningsplats Smaland

Dessutom fanns det 4 évningsplatser, en i vardera Uppland,
Smdland, Blekinge och Skdne. Dessa var utrustade med
betongplattor och utformade pd samma sditt som strids-
grupperingsplatserna men ocksa med fast anslutning till
telenditet for dubbelriktat tal- och dataforbindelse pa sam-
ma siitt som fredgrupperingsplatserna. Ovningsplatserna
anvdndes for utbildning och dvning ca 10 veckor per dr och
plats om man forutom den arliga utbildningen av vérn-
pliktiga dven riknar med KFO och SO. Siffrorna L1-14 dr
de fyra lavettplattserna, 5 belysningsradar, 6 robotgrupp-
central, 7 motorelverk m.m. och 8 simulatormast.
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Pa bilden en maskerad belysningsradar pd évningsplatsen
i Smdland. Maskeringstekniken utvecklades med dren till
maskeringskonst.

Del av 132. Ivrbkomp 68/R uppstdlld pd gul platta pa F 13
infor avfdrd till sista évningen.

Hdr har 8 robotlastbilar vid F 13 | :
stdllts upp for forsdljning 1 97<¥. ;
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Efterhand som upplosningen okade frdan frimst fotospa-
nande satteliter sd riknade vi med att stridsgrupperings-
platserna skulle komma att rojas efter en 5-10 dr dven om
platserna inte besoktes av ndagot forband. Ddrfor startades
ett utvecklingsarbete med alternativa stridsgrupperings-
platser med flyttbara stdlplattor som skulle ersatta betong-
plattorna. Platserna forbereddes genom utsdttning av en
inmdtt punkt och grusning av vissa ytor. Platserna valdes
oftast i utkanten av flygfilt, grustag och soptippar ddr det
redan fanns férdiga vigar med tillricklig bérighet samt en
lamplig radarhojd. Krigskompaniet tillfordes en kompass-
vinkelmdtare. Radartekniker och systemovervakare skulle
utfora ovriga inmdtningar. Varje sadan plats skulle kunna
forses med max tva lavetter.

Forutom stdalplattor gjordes andra forsok for att oka
rorligheten och skyddet. Till exempel undersoktes om
robotslip kunde modifieras sa att en lavett kunde monteras
pa och frdan denna avfyra en robot. Likasd studerade vi om
de 9 km kablar mellan robotgruppcentralen och lavetterna
kunde ersdttas med en trddlink for dataoverforing sa
att avstandet mellan robotgruppcentralen och lavetterna
kunde okas till tva km.




