Lojtnant Arne Lundell

Orientering om robotarna

CT 10 och T 20

Som redan framgatt av meddelanden i dagspressen, har kustartille-
riet i ar tillforts en Gvnings- och malrobot av fransk tillverkning
med beteckningen CT 10. Lojtnant Arne Lundell ger nedan en kort

presentation i ord och bild av denna och dess efterfoljare CT 20.

B eteckningen CT betyder cible-téléguidée (radiostyrt malflygplan)
och det ir i denna egenskap de tvd robotarna CT 10 och CT 20 anvindes
i Frankrike, England, USA m fl linder. CT 20 har dock hastighet och
rackvidd for att limpa sig som medeldistansrobot, vilket torde kunna
ske efter vissa dndringar. Denna artikel skall dock endast behandla
6vnings- och mélrobotversionerna. Leverant6r dr den stora nationali-
serade flygfabriken Nord-Aviation i Paris, som dessutom tillverkar de
tradstyrda pansarvirnsrobotarna SS 10 och SS 11, flera typer av jakt-
robotar, transportplanet Nord-Atlas m m.

CT'10

Roboten #r ett midvingat monoplan pd 6,3 meter och med en spann-
vidd av 4,3 meter. Den framdrives i luften av en lings ryggen placerad
pulsmotor. Brinslet ir ordindr bilbensin. I'6r utskjutningen av roboten
anvindes en startslide laddad med tva krutraketer pa vardera c:a 30 kg,
vilka pd 1,3 sek ger roboten en hastighet av 370 km/tim. D& sliden
slutat accelerera slipper den roboten och faller ner. I'ér marklandning
finns en fallskirm till sladen.
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Bild 1. CT 10 Eimnar startbanan.

Roboten ir i stort uppbyggd av f6ljande latt utbytbara delar:
framparti med styrautomat, batteri och fallskarm,
mittparti med brinsle- och luftsystem,
akterparti med ett vattentitt utrymme,
vingar med spoilers for sidstyrning,
stabilisatorer med hojdroder samt

pulsmotor.

Delarna fr lLitt monterade och all inre utrustning, sdndr som pa
luftflaskan i brinsletanken, ir dtkomlig utifrdn genom inspektions-
luckor. Klargoringstid vid monterad robot under transport till skott
omkring en timme. CT 10 dr robust och 06m och smirre skador pd
skrov och vingar ar latta att reparera.

Pulsmotorn arbetar med 45 tindningar per sekund. Luftflaskan 1
brinsletanken laddas upp med 150 kg/em2 och genom en reducerings-
ventil erhélles ett tryck av 7 kg/cm? i brinsletanken. Via en brinsle-
ventil och en brinsleregulator sprutas brinslet in i motorn. Bransle-
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Bild 2. Uppbyggnaden av CT 10.

1 Noskapa 12 Faste for fallskdrmens barlina
2 Svararens antenn 13 Hojdrodermotor
3 Styrautomat 14 Vattentatt utrymme
4 Batteri 15 Bransleregulator med bransleslang
5 Reduceringsventil 16 Elektrisk bransleventil
(150 kg/em? till 7 kg/cm?2) 17 Luftflaska 150 kg/cm2
6 Bransletank (300 liter) 18 Bakre sprangbult med snabbtém-
7 Galler med insprutningsmunstycken ningsventil
8 Intag for startluft 19 Fallskarm
9 Tandstift 20 Framre sprangbult
10 Brannkammare 21 Mottagarens antenn
11 Bakre motorfaste

regulatorn reglerar branslemangden med hansyn till hojd och hastighet
genom uttag for statiskt resp dynamiskt lufttryck.

Motorn startas pa startbanan ndgra sekunder innan utskjutningen.
Genom startbanans luftflaska och tindspole tillféres motorn startluft
resp tandstrom till tindstiftet for en forsta tindning. Startluft och
tandstrom slas ifrdn nir motorn startat. Den suger da sjily in erforder-
lig luft genom gallret och tindningen sker pa de utstrommande gaserna.
Motorns dragkraft vid marken dr 150 kg.

Genom styrautomaten kan roboten mottaga féljande order: vinster,
hoger, dyk, stig, landa samt ytterligare tre signaler for extra utrustning
eller apparatur. Vid gir paverkas spoilerna, vilka utgoéras av elektro-
magnetiskt paverkade lameller, som skickas ut ur vingens over- eller
undersida beroende pd onskad gir. Genom ett gyro dr roboten stabili-
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serad i sida vid planflykt, men di skevroder och héjdhallare saknas,
forlorar roboten i héjd vid gir. Vid dykning och stigning paverkas
hojdrodret av en elektrisk hojdrodermotor.

Vid order om landning eller om styrsignalen (birvigen) upphor
hinder foljande: bransleventilen stings d v s motorn stannar; framre
sprangbulten oppnar fallskarmsluckan och fallskirmen, som med en
lina ir fast i robotens akter, utvecklas; varefter bakre sprangbulten
oppnar brinsletanken si att resterande bransle sprutas ut. Fallhastig-
heten ir c:a 8 m/sek. Vid landning i vatten flyter roboten pa den tomma
briansletanken.

Sammanstillning av data £6r CT 10 och CT 20 nedan.

Bild 3.

CT 20

CT 20 4r en utveckling ayv CT 10, dar pulsmotorn ersatts med en
reamotor och flygkroppen aerodynamiskt har utformats med hansyn
till den hégre hastigheten. Liksom CT 10 utskjutes roboten med en
startslide. Skrovets uppbyggnad foljer i princip monstret f6r CT 10,
med skillnaden att reamotorn fr inbyggd i akterpartiet. Fallskirm och
batteri har flyttats mot mitten med hinsyn till reamotorns luftintag
under nosen. En bromsfallskirm har tillkommit. Styrning och landning
sker enligt samma system som for CT 10, vartill kommer att roboten ar
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Bild 4. Uppbyggnaden av CT 20.

1 Svararens antenn 6
2 Styrautomat 7
3 Huvudfallskarm 8
4 Rokbehallare 9
5 Bromsfallskirm

Ho6jdrodermotor 10 Spoiler
Fjarilsstabilisatorer 11 Bransletank
Reamotor 12 Batteri
Radarreflektorer 13 Framre luftkudde
14 Mottagarens antenn

hojd- och kursstabiliserad genom tillkomsten av en forbattrad styrauto-

mat, samt att fartreglering kan ske fran marken. I'or att oka flytfor-
magan och dampa chocken vid landning pa land finnas tva luftkuddar,

som automatiskt blases upp vid order om landning. Markutrustningen
ar samma for CT 10 och CT 20.

Data
Lingd (m)
Spannvidd (m)

Totalvikt, tankad (kg)

Hastighet (km/tim)

Stighastighet (m/sek)

Flygtid (min)
Hogsta hojd (m)

Motorns dragkraft vid marken (kg)

Raketernas dragkraft (kg)
Startbanans langd (m)
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CT10 €T 20
6,3 5,4
4,3 3,6

670 660
450 900

8 30

30 45
5000 14000
150 400
7000 9000
4—12 2—10
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Annu en robot i CT-serien ligger nu framme for fabriksforsok,
CT 41, en tolv meter lang robot med tvd rammotorer. Hastigheten ar

omkring 2 Mach.

AOO00Y

I Startband /&m o e

Styr= Startlida IFF=
sindare anliggning

)\ ] +
Styrldda L (\/Q

H8jd —
JAEITATE [~ Vagskrivare

KOMMANDOPLATS

Bild 5. Principen for styrning och lagesbestamning av CT 10 och @20
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Styruing och lagesbestamning

Genom spakar och knappar pd styrlddan ges via styrsandaren
signaler till mottagaren i robotens styrautomat. Styrsindaren ger en
kontinuerlig signal (bdrvdg) pd vilken signaler lagras for vanster,
hoger, dyk, stig etc under den tid viss rorelse onskas. Om barvigen
uteblir landar roboten automatiskt.

For ligesbestimningen utnyttjas en modifierad IFI-anliggning
(Igenkinningsanliggning). IFI-sindaren sinder en signal till roboten,
dir svararen dtersinder signalen. Avstindet bestimmes med hjalp av
tidsskillnaden mellan den utgiende och inkommande signalen. En hojd-
mitare kopplad till svararen i roboten pdverkar en kondensator sd att
svarssignalens lingd indras med hojden. Riktningen till roboten erhdl-
les genom IFF-antennen, som arbetar med dubbla lober, eller pa optisk
vag.

En vigskrivare kopplad till IFF-anliggningen visar med en lysande
punkt eller ett ritstift robotens vig pi den utlagda kartan. Hojden
avlises pd en hojdgivare. Genom vagskrivaren och héjdgivaren erhdl-
les erforderligt underlag for ordergivning till roboten. Betjiningen
utgéres av en telemistare och sex vpl. Hartill kommer personal for
radarstationer, samband, sikerhet etc vid organiserat forband. Materi-
elen kan monteras 1 fast anliggning eller 1 medelstor skdpvagn.

Ovrig markutrustning

For utskjutning av roboten utnyttjas en startbana pa tolv meters
lingd. Foretagna prov ha dock visat, att avsevirt kortare bana kan
anvindas. Elevationen for CT 10 dr 5° och for CT 20 4°. Startbanan
ir hoj- och sinkbar samt forsedd med hjul f6r landsvigstransport. P4
startbanan finns ett startluftkiarl (40—45 kg/em?), tindspole, vissa
kontrollorgan samt kopplingslddor for el-kablar och tryckluftledningar.

Ovrig markutrustning utgéres av en luftkompressor, ett par robot-
transportvagnar, en provbink for motorprov samt viss standardiserad
kontrollapparatur for luft- och brinslesystemen samt for el- och tele-
materielen.

FFor aterstillning efter landning finns ett mindre reservdelslager samt
erforderliga verktygssatser. For klargéring, provning och utskjutning
av robotarna erfordras c:a 4 uoff eller ubef samt 5—6 vpl.
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