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Sammanfattning  

Skriften utgör en kortfattad redovisning av huvuddelen av de strids - och eldlednings-

system som tagits fram för Flottan och Kustartilleriet under nittonhundra talets andra 

hälft. System för robot och minläggning har dock ej tagits med och ej heller de system 

som av författaren beskrivits i andra FHT -skrifter.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Författaren till detta dokument har en bakgrund som mariningenjör och har tjänstgjort 

inom FMV under lång tid och bl a varit chef för sektionen Marina ledningssystem på 

dåvarande Elektronikavdelningen och chef för Fartygselektronikbyrån på dåvarande 

Fartygsavdelningen. Författaren gick i pension 1996 och har sedan dess medverkat i 

FHT och även ingått i styrelsen för det försvarshistoriska museet Teleseum i Enköping.  

 

 

Bilden på framsidan lär vara ritad av förre kommendörkaptenen Rolf Dahl . 
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Avgränsning  

 

Ledningssystemområdet kommer här att begränsas till att omfatta de olika strids - och 

eldledningssystem som tagits fram och utnyttjats inom marinen under efterkrigstiden 

fram till slutet av seklet.  Redogörelsen gör inte anspråk på att vara fullständig. Den  

utgör ett axplock ur minnet av  den utveckling som skett under denna tid kombinerat 

med uppgifter ur sparade dokument, broschyrer och tidskrifter och uppgifter hämtade i 

Krigsarkivet.  

 

Redovisningen är kanske något ojämn till sitt innehåll och några system har fått mer 

utrymme än andra. Vissa delar har dokumenterats av författaren i tidigare FHT -skrifter 

och upprepas därför inte här. Detta gäller sjöbevakningscentraler med STINA, strids -

och eldledningssystemen för ubåtar, kustartilleriets franska centralins trument och 

datakommunikation för order och stridsledning. Vissa områden kommer inte att 

beröras alls. Detta gäller bl a robot-  och minsystem. Stridsledning och eldledning 

kommer i vissa delar att beskrivas i separata avsnitt  eftersom dessa funktioner var 

materielmässigt åtskilda fram till sextiotalet och först därefter började realiseras i en och 

samma utrustning.  

 

Allmänt om teknikutvecklingen efter andra världskriget  

 

De militära behoven har genom tiderna varit pådrivande för teknikutvecklingen inom 

de flesta områden. Så har också tidigare gällt inom datamaskinområdet och de militära 

behoven drev fram en snabb och accelererande utveckling inom detta område efter 

kriget. Med början på 1980-talet ökade emellertid kraven från den civila sidan så 

kraftigt att utvecklingen inom IT -området nu helt sker på dess villkor. Den militära 

sidan slipper därmed att gå i bräschen för och bekosta teknikutvecklingen men kan dra 

nytta av den fullt ut.  

 

Redan före andra världskriget fanns mekaniska analogimaskiner som bl a användes 

ombord på krigsfartyg för eldledningsberäkningar men det var stora och långsamma 

maskiner med mycket begränsade prestanda. Den programmerbara digitala räkne-

maskinen, den vi i dag kallar dator, var ännu inte uppfunnen. Den kom fram först efter 

krigets slut och arbetade då med elektronrör. Transistorn, som ju var föregångaren och 

förutsättningen för dagens integrerade kretsar uppfanns först 1947. Långt in på 50-talet 
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var emellertid de analoga räknemaskinerna förhärskande men utgjordes inte enbart av 

mekaniska maskiner utan även elektroniska analogimaskiner baserade på olika 

principer utvecklades. Transistoriserade analogimaskiner började komma fram i början 

av 60-talet liksom även transistoriserade datorer. Mikroprocessorn lanserades i början 

av 70-talet och har tillsammans med utvecklingen av halvledarminnena lagt grunden 

för den accelererande utveckling av datortekniken som vi i dag upplever.  

 

Stridsledning på 40- och 50-talet på ytstridsfartygen  

 

På 40-talet sköttes stridsledningen ombord och även i land helt med manuella 

hjälpmedel. Det var plottingbord, kartor, linjaler och vaxpennor som utnyttjades för 

planering och uppföljning av läget. Även under 50 -talet var detta det normala och först 

en bit in på 60-talet började egentligen lite mer kvalificerade system komma i bruk.  

Jagare typ Halland och Östergötland, som projekterades i slutet av 40-talet och på 50-

talet utrustades med för den tiden normal stridsledni ngsmateriel. PPI:er av olika slag 

visade den aktuella situationen så som radarn såg den och sammanställningar och 

utvärderingar gjordes på plottingbord och plottingtavlor.  

 

De plottingbord som utnyttjades var s k automatiska plottingbord av engelsk 

tillve rkning. Eget fartygs kurs och fart matades automatiskt in  till bordet och eget 

fartygs läge visades som centrum i ett spindelvävsdiagram som underifrån projicerades 

upp på bordsskivan. Bordsskivan var av glas och täckt med ritpapper eller ett 

någorlunda genomskinligt sjökort.  En eller två plottare ritade in egen förflyttning och 

erhållna mållägen och gjorde erforderliga utvärderingar och beräkningar på bordet. 

Mållägen lästes normalt till plottet från PPI:er anslutna till fartygets spaningsradar.  

 

Även tor pedbåtarna av typ Plejad och Spica I som anskaffades under 50-talet resp i 

början av 60-talet försågs med plottingbord som stridsledningsutrustning.  

 

Stridsledningsmaterielen utvecklas. Elektronisk plotting införs.  

 

Först en bit in på 60-talet började man inse vikten av att effektivisera stridslednings -

systemen ombord och ta modern teknik till hjälp. De första stegen härvidlag togs inom 

ubåtsområdet vid utvecklingen av Näckens ledningssystem. Detta finns beskrivet i 

FHT-skriften Strids- och eldledning på ubåt.  Här behandlas utvecklingen på 

ytfartygssidan.  
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I målsättningen för torpedbåt typ Norrköping (eller Spica  II som den till en början 

kallades) var de taktiska kraven på stridsledningen relativt allmänt formulerade. 

Materielen skulle medge snabb och korrekt presentation som underlag för taktiska 

beslut och vapeninsats, radarinformation skulle visas på PPI för målangivning till 

artilleri och torped, sammanställningar skulle kunna göras i taktiska och operativa plott 

och en anpassning till en eventuell länköverföring borde eftersträvas. Som tekniskt krav 

hade angivits att utrustningen skulle utformas i likhet med Spica I, dock att ersättning 

av plottingbordet borde närmare undersökas.  

 

Inom materielverket studerades därför inför anskaffningen olika principlösningar, bl a 

följande 

¶ konventionellt plottingbord med peksymboler (denna typ hade införts i au -

eldledningen aue 662 på jagare typ Halland) 

¶ konventionellt plottingbord med PPI -tillsats. (Detta innebar att en PPI-bild med eget 

fartyg i centrum projicerades upp mot bordsskivan tillsammans med 

spindelvävsdiagrammet)  

¶ självskrivande plottingbord. (Det speciella här v ar att all information som 

automatiskt skulle skrivas ut måste tryckas från undersidan eftersom plottaren måste 

kunna stå och hänga över plottingbordet och göra sina egna noteringar och 

beräkningar i plottet)  

¶ vertikalt plott för manuell plotting med peksym boler utlagda från stridslednings -

PPI, (systemet fanns bl a på de tyska robotbåtarna av typ S143) 

¶ horisontellt plott där målspåren graverades på film och projicerades upp på bordet 

tillsammans med eventuellt kartunderlag  

¶ elektroniskt plottingsystem.  

 

Man kan konstatera att de flesta lösningarna utgjordes av mer eller mindre sofistikerade 

utvecklingar av det mekaniska plottingbordet och visar på att elektroniken vid denna 

tid ännu inte hade trängt in i medvetandet hos dem som sysslade med denna typ av 

materiel. Det enda förslag som utnyttjade elektronik fullt ut, det elektroniska 

plottingsystemet, kom  sent in i bilden som ett förslag från dåvarande Standard Radio 

(senare Stansaab, Datasaab, Ericsson osv) i samband med diskussioner om PPI för en 

mer konventio nell lösning . Förslaget byggde på principer och teknik som utvecklats av 

företaget för luftstri dsledning och flygtrafikledning.  Förslaget, som fick projektnamnet 

EPLO (elektroniskt plottingsystem), uppvisade ett flertal intressanta och viktiga 
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egenskaper som övriga förslag saknade och hade genom den elektroniska lösningen en 

flexibilitet och utvecklingsmöjlighet som bedömdes som mycket värdefull. Många var 

dock tveksamma och kände oro inför den nya tekniken men beslutet blev ändå att satsa 

på detta moderna system för Spi II. Beställning lades i juli 1969 till en kostnad av 500 

kkr/st för leverans under 1972. Utöver anläggningar för de tolv torpedbåtarna 

beställdes även en utbildningsanläggning för placering på Berga örlogsskolor.  

 

När beslutet tagits följde  ett intensivt skede då systemets utformning i detalj 

specificerades i intimt samarbete mellan materielverket, marinstaben och tillverkaren.  

Många och viktiga delfunktioner tillkom först under detta skede, bl a data kommunika -

tionen och den elektroniska kartpresentationen. De för stridsledningssystemet avsatta 

medlen var emellertid låsta och fick ej överskridas och en mycket hård och svår 

prioritering bland alla önskvärda funktioner var därför nödvändig att göra.  

 

EPLO, eller som beteckningen inom marinen kom att lyda ELPLO 875, bestod av tre 

större enheter:  

¶ en horisontell 16" PPI med manöverbord (stridsledningsindikator, SLI)  

¶ en vertikal 24" PPI (taktisk plottingindikator, TPI)  

¶ en minnes- och terminalenhet  
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På SLI visades dels rå radarbild, dels viss syntetisk information. På TPI visades enbart 

syntetisk information. Denna utgjorde av en elektronisk karta, målspår med mål -

beteckningar samt tilläggsinformation av olika slag. Minnes - och terminalenheten var 

obetjänad och innehöll merparten av elektroni ken i utrustningen.  

 

Systemet hade följande huvudfunktioner:  

¶ manuell målföljning av 18 mål  

¶ lagring av målinformation och presentation av en taktisk översiktsbild bestående av 

mållägen och målspår jämte syntetisk kartbild, tilläggsinformation mm  

¶ utvärderi ng av målfart för följda mål  

¶ möjlighet till överföring av peksymboler och målinformation i dataform över radio 

till och från andra fartyg eller land (datalänk)  

¶ målangivning till artilleri - och torpedeldledningarna ombord.  

 

Utrustningen betjänades normalt av två man ð en operatör jämte fartygets 

stridslednings officer. Även fartygschefen hade normalt sin plats vid utrustningen. Alla 

tre satt grupperade kring den horisontella PPI:n och manöverbordet.  

 

ELPLO var en helt digita l utrustning men ej baserad på en dator. Detta innebar att alla 

funktioner var bestämda från början och inbyggda i hårdvaran. Motivet härför var rent 

ekonomiskt. Redan i samband med detaljspecificeringen av utrustningen framkom 

starka önskemål om att förse den med en programmerbar dator. Detta skulle ha 

medgivit att många fler av de funktioner som önskades skulle ha kunnat införas och 

skulle ha gjort utrustningen flexibel för framtida förändringar på ett helt annat sätt än 

vad som nu blev fallet. Det visade sig emellertid att kostnaderna, för en datorlösning 

skulle ha blivit betydligt högre än för den ursprungligen föreslagna lösningen och 

någon ändring kom därför inte till stånd.  
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Blockschema för ELPLO 

 

Erfarenheterna från drift och utnyttjande av ELPL0 på  torpedbåtarna blev mycket goda. 

Torpedbåtspersonalen lärde sig snabbt att utnyttja materielen och den innebar en 

väsentlig höjning av torpedbåtarnas förmåga att snabbt skaffa sig och bibehålla en klar 

bild av det taktiska läget, att kunna operera teletyst  i betydligt högre grad än tidigare 

och att kunna med större säkerhet genomföra samordnade operationer.  

 

En konsekvens av dessa prestandaökningar inom torpedbåtsförbandet, som snabbt kom 

i dagen när materielen började utnyttjas, var att flottiljledaren ko m på efterhand. 

Behovet av att hos denne ha materiel med minst samma prestanda blev uppenbart. För 

jagare typ Halland, som utnyttjades som flottiljledare, gjordes därför en tilläggs -

beställning av ELPL0. Det var dock synd att inte en mer kvalificerad strid slednings-

utrustning då kunde anskaffas. Förutom de fördelar detta skulle inneburit för 

stridsledningsfunktionen ombord och inom förbandet skulle en sådan utrustning, som 

då givetvis skulle innehållit en dator, varit av stort värde för utvecklingen av mate riel 

och metoder för stridsledning på våra ytfartyg. Nu kom denna utveckling i stället att 

ske i samarbete mellan danska marinen och leverantören Stansaab, men mer om detta 

senare. 
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Totalt anskaffades 17 anläggningar. Utöver de tolv för torpedbåtarna och t vå för 

Halland och Småland installerades en anläggning på Berga Örlogsskolor och två avsågs 

för service vid örlogsbaserna i ost och syd. För framtiden finns en anläggning bevarad 

på jagaren Småland vid Maritiman i Göteborg.  

 

  
 
Stridsledningscentralen på jagaren Småland. ELPLO t.v och gammalt plottingbord t.h i bakgrunden. 

(foto författaren) 

 

Nästa steg på ytfartygssidan, ARTE 726 

  

Nästa, större anskaffning av stridsledningsmateriel för ytfartyg kom i och med 

patrullbåtarna. Materielen härför blev aktuell  att beställa 1973. Sedan beställningen av 

ELPL0 875 gjordes hade utvecklingen inom elektronikområdet gått mycket raskt. 

Packningstätheten i integrerade kretsar hade ökat, så att betydligt komplexare 

funktioner kunde realiseras i samma volym samtidigt som kostnaderna radikalt sjönk. 

Nya komponenttyper, speciellt på minnessidan hade kommit i bruk och central enheter 

med mikroprogrammering började utnyttjas. Det var därför naturligt att en ny 

stridsledningsutrustning skulle vara datoriserad.  
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De krav på strid sledningen som CM ställde upp i målsättningen för fartyget, var 

emellertid mycket modesta. I princip skulle en PPI med rörelseriktig bild på vilken 

manuell plotting kunde ske, vara tillfyllest. Fartygschefens behov av målanalys skulle 

tillgodoses med hjälp  av artillerieldledningen. Dock hade angivits att fartygets 

stridsledning så långt möjligt skulle integreras med dess artillerisystem. Det senare blev 

också vad som skulle komma att gälla, och därmed "på köpet" ge möjlighet till en mer 

kvalificerad stridsl edning. Det system som valdes var ARTE 726, ett integrerat 

spanings-, strids- och eldledningssystem, som utvecklades och tillverkades av Philips 

Elektronikindustrier. Här kom alltså stridsledningen och eldledningen ombord att 

integreras i ett och samma system, en utveckling som hade börjat med NIBS för 

Näckenubåtarna och som skulle komma att bli regel i de flesta kommande system. 

 

Arte 726-systemet omfattade spaningsradar, sikte med eldledningsradar och TV, 

huvudindikator för eldledningen, stridsledningsind ikator, dator och viss 

kringelektronik.  

 

 

 

Arte 726 systemblockschema 

 

Stridsledningen i arte 726 hade följande huvudfunktioner  
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¶ presentation på PPI av rå radarbild jämte viss syntetisk information (målsymboler, 

beteckningar, vektorer, bildtillägg mm ð dock ej karta) 

¶ möjlighet att behandla upp till 30 mål  

¶ automatisk målföljning av 16 mål (ytmål)  

¶ sändning och mottagning av mållägen och peksymboler i dataform över radio. 

Systemet var helt kompatibelt med det som gällde för ELPLO 875, vilket innebar att 

patrullbåtarna kunde utväxla stridsledningsinformation även med torpedbåtarna.  

¶ målangivning till artillerieldledningen och målanalysutrustningen ombord.  

¶ automatisk framräkning av eget fartygs läge (ABR -funktion)  

¶ presentation på alfanumerisk indikator av ett antal tabeller i vilka olika data kunde 

avläsas eller matas in. Exempel på data som kunde avläsas numeriskt var 

utvärderade kurs - och fartvärden för mål, avstånd och bäring till mål och eget 

fartygs och måls läge i georef-koordinater.  

 

Den betjänade delen av stridsledningen utgjordes av ett horisontellt manöverbord med 

en 16" PPI i centrum och den alfanumeriska indikatorn vertikalt placerad på bortre 

kanten. Kring bordet kunde tre operatörer sitta. Manöverorganen var placerade längs 

två sidor av bordsytan , senare tre, och vid dessa hade normalt fartygschefen och en 

stridslednings operatör sina platser. I fartygschefens manöverbord placerades även 

vissa kontroll - och manöverorgan för fartygets robotsystem och på stridslednings -

indikatorn kom för robotskjutnin gen erforderlig presentation att läggas ut.  

 

Eldledningsfunktionerna i arte 726 beskrivs senare i texten. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

Arte 726 stridsledningsindikator på 

patrullbåt (okänd fotograf) 
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Vidareutveckling för danska marinen  

 

Några år efter det att svenska marinen tagit fram torpedbåtarna av typ Norrköping 

anskaffade danska marinen sin Willemoes-klass. Dessa fartyg, som till stor del liknar 

Norrköpingsklassen, försågs, liksom Norrköping, med stridsledning från Stansaab. 

Utrustn ingen var i stort sett lika med EPLO dock med viss anpassning till de danska 

kraven och fick benämningen DEPLO (danska EPLO). En av skillnaderna utgjordes 

(naturligt nog) av kodningen av datakommunikationen så det gick inte att tjuvlyssna på 

och tolka varandras stridsledningsmeddelanden eller plötsligt samverka inom detta 

område. 

 

Nästa steg i vidareutvecklingen av EPLO togs även det för danska marinen som skulle 

modernisera fregatterna Peder Skram och Herluf Trolle. Dessa krävde dock en betydligt 

kraftfull are stridsledning samtidigt som man gärna ville gå vidare på DEPLO -

konceptet. Resultatet blev CEPLO (computerised EPLO), en utrustning med betydligt 

större omfattning som nu var helt datoriserad och innehöll ett antal nya funktioner.  

 

 

 

 
   CEPLO 
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Modernisering av Norrköpingsklassen  

 

I början av 80-talet blev det aktuellt att förse torpedbåtarna av typ Norrköping med 

robotbestyckning och göra om dem till robotbåtar. Detta innebar givetvis att strids-

ledningen måste uppgraderas. Nu kom den danska vid areutvecklingen av DEPLO till 

CEPLO väl till pass. Många av de funktioner som krävdes i en ny stridsledning fanns 

redan utvecklade för CEPLO och kunde direkt implementeras i en ny utrustning för 

Norrköping . Men som så ofta förr (och än mer nu) så var ekonomin begränsad och en 

kompromiss mellan en helt ny stridsledning och en modernisering av EPLO fick göras. 

De två indikatorerna SLI och TPI i EPLO behölls därför medan manöverbord och 

innehållet i elektronikskåpet blev helt nytt. Stridsledningen blev nu give tvis datoriserad 

och ett antal nya funktioner tillkom. Vid ett av de första projektmötena för att i detalj 

definiera alla funktioner och egenskaper togs också, efter en intensiv brain-storming, 

det nya namnet på utrustningen fram, MARIL (marint ledningssys tem). Senare tillkom 

tillägget 880 eftersom MARIL  kom att bli en generell benämning för ledningssystem i 

marinen på samma sätt som ARTE står för artillerieldledningssystem.  

 

Huvudfunktionerna i MARIL 880 var  

¶ insamling, bearbetning och presentation av data från fartygets radar, 

signalspaningssystem, varnare och övriga sensorer 

¶ syntetisk översiktsbild med karta och presentation av följda mål och information 

som överförts via datalänken 

¶ målangivning till och återvisning från fartygets eldledningar för artille ri, torped 

och robot  

¶ datakommunikation över flera dubbelriktade kanaler  

¶ registrering av data 

 

En viktig förändring som gjordes var att spaningsradarn ombord, som ingick i 

artillerieldledningen, (arte 722, beskrivs nedan), byttes ut mot PS-75 (Sea giraffe) från 

Ericsson. Denna var en pulsdopplerradar som arbetade på C-bandet till skillnad mot 

den tidigare som var en X-bands hoppfrekvensradar. Den nya radarn hade en större 

lobvinkel i höjdled som gav erforderlig täckning vid varje radarvarv och innebar goda  

möjligheter att upptäcka anfallande flyg och sea skimmers, dvs missiler på låg höjd.   
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I samband med konverteringen av  

Norrköpingklassen till robotbåt 

erfordrades även en uppgradering av 

torpedeldledningen ombord. Det visade 

sig då att den ekonomiskt bästa lösningen 

var att ersätta den gamla utrustningen 

Torpe 696 (se nedan) med en helt ny och 

beställningen av denna gick till leveran -

tören av MARIL (som just då hette SRA) 

och blev en del av MARIL -leveransen. 

Operatörsplatsen för torpedeldled ningen 

fick benämningen vapenindikator (VI). 

Ovanpå denna kom senare att monteras 

en separat roboteldledning och vid denna 

operatörsplats sköttes sedan vapeninsats 

av såväl torpeder som robot. 

  

Vapenindikatorn (foto författaren) 

 










































































