
Försvarssystem 2023–04–11 Anton Cagenius 

Självständigt Arbete  OP-T, 20–23 

 1 

 

Rapport självständigt arbete 

Kurs: Påbyggnadskurs Militärteknik: Självständigt arbete C-nivå 

Kurskod: 1OF011 Poäng: 15 hp 

Handledare: Mj Ludvig Karlberg och Vera van Zoest Datum: 2023–04–11 

Examinator: Hans Liwång Antal ord: 14 088 

Robot 58 påverkan på den svenska pansarvärnsförmågan; en systemjämförelse av svenska 

pansarvärnsrobotsystem. 

Sammanfattning 

I och med den ryska invasionen av Ukraina har Försvarsmakten identifierat behovet av en ökad 

pansarvärnsförmåga. Detta har lett till prov och försök av ett nytt pansarvärnsrobotsystem. 

Införandet av ett nytt vapensystem med nya egenskaper är en utmaning. När detta vapensystem är 

en pansarvärnsrobot vars förmåga inom markstridande förband har varit nedprioriterade i flera år, 

kan införandet ta tid. Arbetet generera underlag för att belysa de tekniska och doktrinära 

skillnaderna mellan Robot 58 och befintliga pansarvärnsrobotsystem som brukas i Försvarsmakten. 

 

Arbetets tillvägagångssätt var en intervjustudie där fyra individer intervjuades. Dokumentär 

forskning genomfördes för att komplettera och utvidga den data som samlats in från intervjuerna. 

De fyra olika pansarvärnsrobotsystemen egenskaper och prestanda analyserades genom en SWOT-

analys. Analysen belystes ur Försvarsmaktens grundläggande förmågor, specifikt rörlighet och 

verkan. 

Resultatet av analysen visar att även fast systemen är ämnade för samma syfte, är Robot 58 

väsentligt mer utvecklad och påvisar varför den tillhör generation fyra till skillnad från de andra 

robotsystemen. Robot 58 nya egenskaper, däribland indirekt eldgivning, kommer vapensystemet att 

bidra starkt till den tredimensionella striden för infanteriförbanden och utgöra ett stort hot mot 

motståndarens mekaniserade förmåga. Det som krävs är att chefer på lägre förbandsnivåer övar med 

förmågorna Robot 58 har att erbjuda. 

Nyckelord: SWOT-analys, grundläggande förmågor, rörlighet, verkan, Robot 58, 

pansarvärn, medelräckviddig pansarvärnsrobot 
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Rbs 58 impact on the Swedish anti-tank capability; a system comparison of Swedish anti-

tank robots. 

Abstract 

Due to the Russian invasion of Ukraine, the Swedish Armed Forces have identified the need for an 

increased anti-tank capability. This has led to the test and trial of a new anti-tank missile. The 

introduction of a new weapon system with new characteristics can be a challenge. When this weapon 

system is an anti-tank missile which capabilities in ground combat units have been down prioritized 

for several years, the implementation can take time. The purpose of this paper was to generate data 

to highlight the technical and doctrinal differences between rbs 58 and existing anti-tank missiles 

used by the Swedish Armed Forces. 

 

The approach of the work was an interview study where four individuals were interviewed. 

Documentary research was conducted to complement the data collected from the interviews. The 

characteristics and performance of the four different anti-tank missile systems were analyzed with 

a SWOT analysis. The analysis was highlighted from the perspective of the Swedish Armed Forces' 

basic operational capabilities, specifically mobility and effectiveness. 

The result of the analysis showed that even though the systems are intended for the same purpose, 

rbs 58 is significantly more developed and demonstrates why it is considered to belong as a 

generation four missile unlike the other anti-tank missile. Rbs 58 new characteristics, including 

indirect fire mode, will greatly contribute to the three-dimensional battle for infantry units and pose 

a major threat to the opponent's mechanized units. The requirement is that officers at lower unit 

levels practice with the capabilities rbs 58 has to offer. 

 

Keywords: SWOT-analysis, NATO essential operational capabilities, mobility, effect, rbs58, 

anti-tank guided missile  
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Begreppslista 
 

Doktrin – ”En på kunskaper och erfarenheter grundad och dokumenterad vilja hur 

Försvarsmakten inriktar uppbyggnad och bruk av militära medel och metoder.” 

(Försvarsmakten, 2020, s. 96) 

 

Infanteristrid – Strid som sker på marken och till fots.  

 

Pansarvärn – ”Är ett vapensystem som har som huvuduppgift att bekämpa bepansrade mål.” 

(Försvarsmakten, 2023) 

 

Robot – ”Det är en motordriven, styrbar vapenbärare som själv styr mot målet eller leds mot 

detsamma.” (Försvarsmakten, 2023) 

 

Stridsteknik – En militärterm för hur de minsta militära förbanden skall uppträda i strid, styrs 

av reglementen och doktrin.  

 

Taktik – ”Det handlar då om att välja de medel och metoder som varje given situation kräver 

och för det område som den aktuella striden gäller… taktiken besvarar hur man ska tänka samt 

vilka medel och metoder som ska väljas för att genomföra eller stödja strategin i en 

stridssituation.” (Försvarsmakten, 2023) 
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1. Introduktion 

1.1  Bakgrund 

Sveriges troliga motståndare är en högteknologisk sådan med stora materiella tillgångar. Vid 

ett anfallsförfarande läggs stor vikt på den rörliga mekaniserade striden samt det kraftfulla 

understödet i form av indirekt eld och attackflyg (Försvarsmakten, 2021). 

Ur den svenska arméns perspektiv kan motståndarens hot bemötas med egna mekaniserade 

förband. Andra svenska förband som kan komma att möta ett mekaniserat hot är de svenska 

infanteriförbanden. För att bemöta det mekaniserade hotet nyttjas pansarvärnsvapen. I dagens 

organisation består den svenska pansarvärnsförmågan av pansarvärnsrobot 55 och 57. 

Pansarvärnsrobotsystem ger lättrörliga förband, en god chans att triumfera mot det 

mekaniserade hotet.  

 

För att möta morgondagens hot sker utveckling av vapen och skyddsteknik kontinuerligt, 

exempelvis drivs de av tekniska möjligheter, politisk styrning och ekonomi (FOI, 2022). Den 

teknikutveckling som sker påverkas av omvärldens utveckling och politiska vägval (FOI, 

2022). I ljuset av Rysslands invasion av Ukraina presenterar Försvarsmakten att en ytterligare 

förstärkning av det svenska totalförsvaret krävs (Försvarsmakten 2022). Vidare, på grund av 

den rådande säkerhetssituationen i Europa, har Försvarsmakten identifierat flertalet områden 

med förmågor som ska ökas. Under förmågan kvalificerad ammunition listas pansarvärnsvapen 

(Försvarsmakten, 2022).  

 

Försvarets materielverk (FMV, 2023) har signerat en avsiktsförklaring med franska Direction 

générale de l'armement, DGA (Frankrikes motsvarighet till Försvarets materielverk) för ett 

bilateralt samarbete för att öka den svenska pansarvärnsförmågan. SAAB samt Matra, BAE 

Dynamics och Alenia (MBDA) ingår i denna avsiktsförklaring och är de som skall utföra det 

faktiska arbetet och anpassningen av robotsystemet enligt svenska krav. Den franska roboten 

benämns Akeron MP, i Sverige kallas den för Robot 58. Robot 58 genomgår prov och försök 

på Livgardet, mer specifikt 12:e motoriserade skyttebataljon.  
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Figur 1 Akeron MP vid en demonstrationsskjutning 

12:e motoriserade skyttebataljon 

12:e motoriserade skyttebataljon (12:e motskbat) är ett infanteri- och insatsförband förlagt i 

Kungsängen, Stockholm. Förbandet bedriver strid till fots och med hjälp av fordon. 

Huvudstadens närhet karaktäriserar inriktningen för krigsförbandets träning. 12:e motskbat 

strider i skogen såväl som i bebyggelse (Försvarsmakten, 2019). Bataljonen är uppdelad i fem 

kompanier, ett stabs- och understödskompani, tre identiska skyttekompanier och ett 

trosskompani med en bataljonsstab som leder och planerar bataljonens verksamhet. 

 

Figur 2 Ett skyttekompanis struktur där DQ utgör pansarvärnsrobot-troppen. 

Hemsidan som senast uppdaterades den fjärde oktober 2019 beskriver att respektive 

skyttekompani har en pansarvärnsrobot-tropp bestyckade med pansarvärnsrobot 55 

(Försvarsmakten, 2019).   

1.1.1 Patrullrobot  

Patrullrobot är ett vapensystem som kombinerar förmågorna av en obemannad farkost och en 

markmålsrobot. Patrullrobotar är ett vapensystem som kan styras till och patrullera ett 

förbestämt område. Väl över det korrekta området söker roboten efter lämpliga mål. En operatör 

bevakar roboten och beslutar om bekämpning vid målupptäckt Förmågan till patrullering av 

stora områden och precis bekämpning (Agnarsson et al., 2022, s. 6) förklarar varför 

patrullrobotar används för bekämpning av personal, bepansrade fordon och 
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bunkrar/bebyggelse. På grund av energiförbrukning (el alternativt drivmedel) har robotarna ett 

begränsat aktionsområde som påverkar uppgiftslösande. (Agnarsson et al., 2022, s. 6; Voskuijl, 

2022, ss. 325–326) 

Sättet att lösa uppgift med patrullrobot liknar en pansarvärnsrobot som har indirekt eldförmåga 

(se avsnitt 5. Resultat). Hur de löser uppgiften har dock vissa skillnader, exempelvis 

framdrivningssystem, tillvägagångssätt och resurser för att handha systemet. Differensen är i 

det inledande skedet, pansarvärnsrobotskytten observerar och söker efter mål från marken, 

patrullrobotoperatören söker efter mål från luften. Bekämpningsskedet är snarlika då båda 

robotarna slår ovanifrån mot målet.  

1.2 Problematisering 

Tack vare dagens teknikutveckling möjliggörs nya system med hög precision, längre räckvidd 

och kortare bekämpningsförlopp. I Sveriges Försvarsmakt används idag pansarvärnsrobotar av 

generation 2 och 3 (Robot 55 och 57). Vapensystem såsom mer kvalificerade 

pansarvärnsrobotar, exempelvis Robot 58, tas i bruk på allt lägre förbandsnivåer. 

Totalförsvarets forskningsinstitut (2022) (FOI) påpekar att behovet för utveckling av doktrin 

och materiel är stort. Detta då framtidens slagfält kan karakteriseras av kombinerade vapen med 

högre precision och kortare bekämpningsförlopp på lägre förbandsnivåer (FOI, 2022).  

 

Hur olika pansarvärnsrobotar, och dess tillhörande delsystem, nyttjas skiljer sig åt utifrån 

flertalet faktorer. Bland dessa är exempelvis robotsystemets styrsystem, systemets vikt, optik 

och doktrin. Införande av nya system som är vidareutvecklingar eller är av samma art av 

befintliga system, medför risker att ”gamla sanningar” förs över till det nya systemet. Detta blir 

problematiskt då det nya systemet, i detta fall Robot 58, medför nya egenskaper som 

Försvarsmakten inte tidigare hyst. De ”gamla sanningarna” riskerar att leda till att det nya 

systemet inte nyttjas fullt ut eller inte nyttjas på ett korrekt sätt. Genom en tillbakablick på de 

pansarvärnsrobotar som Försvarsmakten använder nu och jämför de med Robot 58. Då kan det 

ses hur Robot 58 kan kommas att användas, både doktrinärt och handgripligt.  

 

Arbetets unika perspektiv ges tack vare att Robot 58 är ett nytt system som inte har utforskats 

eller använts i någon större utsträckning inom Försvarsmakten. Genom att i ett tidigt stadie 

belysa hur Robot 58 kan användas ges underlag för vidare forskning kring det nya 

pansarvärnsrobotsystemet.  
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1.3  Syfte 

Syftet med arbetet är att utforska, med hjälp av en intervjustudie, vad den tekniska och 

doktrinära skillnaden är mellan äldre pansarvärnsrobotar, Robot 55, 56, 57 och Robot 58. 

1.4  Frågeställning 

o På vilka sätt skiljer sig stridstekniken, taktiken, tekniken och doktrinen åt emellan Robot 

55, 56 och 57 och framtida pansarvärnsrobotsystem, Robot 58? 

o Vad innebär Robot 58 egenskaper kopplat till förmågor till rörlighet och verkan för 

infanteristriden i terräng? 

1.5 Studiens förväntade bidrag 

Arbetet förväntas ge ett empiriskt bidrag till vidare forskning. Ett empiriskt bidrag, enligt 

Blomkvist och Hallin (2015, s. 38), är någonting som belyser ett befintligt forskningsområde 

ur ett nytt perspektiv. Det är allt från ett nytt empiriskt fenomen till en beskrivning av en ny 

empirisk fråga (Blomkvist & Hallin, 2015, s. 38). Arbetet väntas åskådliggöra hur äldre 

pansarvärnsrobotssystems doktrinära användning skiljer sig åt från nyare generationer av 

pansarvärnsrobot. Vidare förväntas arbetet bidra med hur den taktiska och doktrinära 

användningen av Robot 58 kan komma att se ut.  

1.6  Avgränsning 

Sedan avsiktsförklaringen signerades 2021 (FMV, 2023) har Robot 58 genomgått prov och 

försök i cirka ett år. Detta innebär att forskning kring Robot 58 är ytterst begränsad. Den 

presenterade data är tagen från den franska roboten, Akeron MP, då den är tillgänglig via öppna 

källor. Hur Robot 58 fungerar i detalj och vilka tekniska förändringar som har skett kan detta 

arbete inte besvara. Denna problematik diskuteras i avsnitt 7. Diskussion. Arbetet kommer att 

avgränsas till pansarvärnsrobotsystem som är i bruk i Försvarsmakten (inte SAAB AT4, 

pansarskott). Robotsystem 58s styrsystem, eldkraft och andra förmågor är antingen 

sekretessbelagda eller beskrivs generalistiskt i syfte att besvara arbetets forskningsfrågor. Robot 

58s egenskap till indirekt eldgivning är den primära egenskapen som arbetet kommer att 

fokusera på.  

https://www.fmv.se/aktuellt--press/aktuella-handelser/sverige-frankrike/
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2. Tidigare forskning 
En stor mängd forskning har bedrivits kring pansarvärnsrobotar, de olika styrsystemen, 

aerodynamik, optik och mycket mer. Abdallah & Ouda (2018) beskriver och analyserar de yttre 

krafter som påverkar en utskjuten pansarvärnsrobot. De utforskar hur, med stöd av, 

datorbaserad simulering kan utveckla en pansarvärnsrobot. Simulering ses som ett stöd i design 

och utvecklingsfasen. Matematiska ekvationer ligger till grund för modelleringen och 

simuleringen genererar stora mängder fakta kring hur yttre fysikaliska krafter påverkar en 

pansarvärnsrobot när den färdas genom luften. Genom att validera simuleringens data med 

verkliga skjutdata påvisas simuleringens relativt goda reliabilitet.  

 

I ett annat arbete genomför Harris och Slegers (2009) en moduleringsstudie kring hur en 

pansarvärnsrobot, av typen Javelin, förmåga till verkan påverkas av strukturella skador 

orsakade av dålig hantering i fältliknande förhållanden. Vapensystemet Javelin skiljer sig i vissa 

aspekter från Akeron MP såsom vikt, prestanda och teknik. Men moduleringen visar hur det 

går att återskapa realistiska förhållanden med en simulering. Resultaten från studien (Harris & 

Slegers, 2009, s. 305) visar att robotens prestanda påverkas skarpt av var skadan är lokaliserad 

på robotkroppen. 

 

De ovannämnda artiklarna är ett urval av existerande forskning kring pansarvärnsrobotar. 

Djupgående forskning som kräver god förståelse för matematik och fysik, med simulering och 

modellering som tillvägagångssätt för att samla in data. Denna slags forskning har låg relevans 

för detta arbete då andra metoder nyttjas och inget svenskt eller, blivande svenskt, 

pansarvärnsrobotssystem berörs.  

 

I Major Thomas Vrenngårds magisteruppsats (2012), Amerikanska marinkårens taktik med 

pansarvärnsrobotförband i operation Desert Storm: av relevans för svenska armén idag? 

utarbetar han om den amerikanska marinkårens taktiska nyttjande av pansarvärnsrobot i 

Gulfkriget är av relevans för den svenska armén. Kortfattat återfanns ingen stor relevans för 

den svenska armén på grund av den unika terrängen och den lågteknologiska motståndare som 

amerikanarna mötte. Terrängen var platt, öppen och med goda siktesförhållanden, tack vare 

ökens geografi. Den väsentliga skillnaden i geografi gjorde det svårt att översätta framgångarna 

till någonting som den svenska armén skulle kunna implementera. Vrenngård tar upp 

möjligheten till reflektion kring Robot 55 och dess roll inom ramen för teorin: kombinerade 

vapen (Vrenngård, 2012). Robot 55 är det robotsystem som varit längst i bruk i Försvarsmakten 
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och är för nuvarande det enda medelräckviddiga pansarvärnsrobotsystemet till förfogande. I 

och med integrationen av Robot 58 introduceras ett nytt system som har en längre räckvidd, 

högre precision och bättre verkan än Robot 55.  

Uppsatsen nyttjar ett kvalitativt tillvägagångssätt med de sex grundläggande förmågorna som 

teoretisk referensram. De grundläggande förmågorna är en beprövad teori som har sitt ursprung 

från Försvarshögskolan. Teorin har stor spridning inom Försvarsmakten och förekommer i 

tidigare uppsatser och arbeten (Vrenngård, 2012, s. 11). 

 

Vidare, i verket: Behovet av pansarvärnsrobotsystem i Försvarsmakten – en förmågestudie 

undersöker kadett Mikael Andersson (2014) behovet av ett medellångräckviddigt 

pansarvärnsrobotsystem (upp till 2000m). Ett av Anderssons resultat var ett förslag på 

önskvärda förmågor hos ett framtida, svenskt, robotsystem enligt tabell 1. 

 

Tabell 1 framtida robotsystems önskvärda förmågor (Andersson, 2014, s. 42) 

 

Som nämnts tidigare genomgår Robot 58 prov och försök i skrivande stund. Anderssons slutsats 

stämmer delvis överens med egenskaperna Robot 58 erbjuder. Detta väcker ett intresse att 

fortsätta att fördjupa kunskaperna kring Robot 58 och dess implementering i den svenska 

armén. 

Dock uppvisar begränsningar sig med att avhandla ett nytt vapensystem där information ej har 

släppts i någon större mängd. I Konceptstudie Ny Pvrb (2021) redovisar FOI i ett memo hur en 

workshop leddes med spel kring införandet av pansarvärnsrobot-koncept Ny (Robot 58). Syftet 

med workshop och spelet var att utreda möjligheter och begränsningar med vapensystemet i 

realistiska stridssituationer (Agnarsson et al., 2021). Resultat och slutsatser har utelämnats från 

arbetet. Sannolik på grund av att det är sekretessbelagt. Detta lämnar en lucka för vidare 

forskning ur ett nytt perspektiv med öppen information som grund. 
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Slutligen, i sin doktorsavhandling Evaluation of the quality of current missile threat analysis 

tillämpar Hodges (2009) en intervjustudie som sitt främsta tillvägagångssätt för att insamla 

data. Intervjuerna strukturerades som semistrukturerade intervjuer. Detta medgav Hodges 

(2009, s. 56) att ställa mer öppna frågor som banade väg för nya tankar och delgivning av 

information. Kvalitativ forskning ansågs vara lämplig för studiens utforskande syfte, detta för 

att ta reda på frågor som ”hur?” och ”varför?” (Hodges, 2009, s. 56). På grund av att upplevda 

erfarenheter från experter ville tas reda på skulle inte en kvantitativ metod anses lämplig då för 

lite mätbara data skulle genereras. En kvalitativ metod medger att fler öppna och utforskande 

frågor kunde ställas (Hodges, 2009, s. 57). 

 

För att få ett djup i studien krävdes ett visst antal informanter där god framförhållning var vitalt 

för att genomföra studien. Intervjuerna genomfördes på olika sätt, ansikte mot ansikte och via 

telefon (Hodges, 2009) och visar att metod är ett lämpligt men tidskrävande sätt att erhålla 

information kring den valda frågeställningen. 
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3. Teoretisk referensram 

Grundläggande förmågor, rörlighet och verkan 

Försvarsmaktens sex grundläggande förmågor är en teoretisk modell, som övergripande 

beskriver behov och vilka förmågor som krävs för att realisera manövertänkandet i avsikt att nå 

(militär) strategiska, operativa och taktiska mål (Försvarsmakten, 2011, s. 21). Dessa förmågor 

skall kombineras på det mest optimala sätt i syfte att uppnå den högsta möjliga effekten. Enligt 

figur 3 består de grundläggande förmågorna av: Underrättelse, Rörlighet, Verkan, Ledning, 

Uthållighet och Skydd. Utöver dessa förmågor används begreppet Tillgänglighet för att 

beskriva och fånga in aspekten av när och var de grundläggande förmågorna behövs för att 

uppnå effekt. Modellen kan användas för att kvalitativt analysera ett systems förmågor och 

säkerställa att system i fokus bär med sig nödvändiga förmågor (Försvarsmakten, 2011, s. 21). 

 

Figur 3 TURVLUS-modellen (Försvarsmakten, 2011, s. 21) 

I diskussioner kring de grundläggande förmågorna tas det upp att förmågorna kompletterar 

varandra. Exempelvis, hur ett vapensystem med låg vikt medger en högre rörlighet för systemet. 

Detta bidrar till att vapensystemet kan gruppera snabbare och flyttas lättare, detta ökar då 

verkan för vapensystemet på grund av att det väger mindre. Förmågor såsom uthållighet, 

underrättelse och ledning kan medge en högre rörlighet och bättre verkan. På grund av arbetets 

tidsbegränsning kan inte dessa förmågor utforskas och bearbetas till ett resultat. Förmågorna 

rörlighet och verkan väljs att belysas då förmågorna är mest relevanta för värdering av 

pansarvärnsrobotssystem för detta arbete. Pansarvärnsrobotsystemens prestandamått och 

egenskaper kopplas till de utvalda grundläggande förmågorna. Integrationen av system, hur 

systemen används idag och vad experter anser systemen avses nyttjas till, står rörlighet och 

verkan i fokus. 
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Rörlighet  

Förmågan rörlighet kommer att observeras utifrån systemets fysiska rörlighet, dess 

framdrivningssystem, topphastigheter, räckvidd med mera (Försvarsmakten, 2011, s. 22). 

Vapensystem har en viss rörlighet, vilket värderas utifrån systemets strategiska, operativa och 

taktiska rörlighet. Med strategisk rörlighet anses förmågan till förflyttningar mellan eller till 

operationsområden. Detta kommer inte att nämnas mer eller analyseras då det inte är relevant 

för arbetet. Operativ rörlighet beskriver systemets förmåga att transporteras inom ett 

operationsområde. Taktisk rörlighet handlar om systemets förmåga till förflyttningar på/inom 

stridsfältet. 

 

Ett buret vapensystem bör inte väga mer än 15kg. För vapensystem som är fordonsmonterade 

är vikten mindre väsentlig. Å andra sidan kommer fordonets egen rörlighet 

(terrängframkomlighet) att påverka vapensystemets rörlighet. Grupperingshastigheten är en 

viktig faktor och ingår i förmågan rörlighet. Med grupperingshastighet menas 

möjligheten/snabbheten att gå från marsch till strid. Vapensystemets transportsätt påverkar 

detta och om systemet har fler transportsätt ökas dess flexibilitet och rörlighet. (Grenander, 

1986, ss. 153-154) 

 

Verkan 

Förmågan verkan grundar sig i systemets möjlighet att leverera effekt, exempelvis monterbara 

vapensystem, utrymmen för att transportera andra vapensystem eller skyttegrupper 

(Försvarsmakten, 2011, s. 22). För att vidare förtydliga förmågan verkan kan begreppet liknas 

med ett vapensystems eldkraft. Eldkraft är systemets förmåga att nedkämpa mål under ett 

stridsskede. Vapensystemets penetrationsförmåga och möjligheten till att slå ut sitt mål räknas 

in. Men, det är inte enbart vapnet som utgör eldkraften, tillhörande delar som optik, 

sambandsmateriel, datorer och i vissa fall fordon bidrar till vapensystemets eldkraft och måste 

fungera likväl vapnet. (Grenander, 1986, s. 148) 

”Väsentliga förutsättningar för stor eldkraft är: 

o Stort verkansområde (stor räckvidd), 

o goda möjligheter att upptäcka, identifiera och lägesbestämma mål inom vapensystemets 

verkansområde, 

o kort reaktionstid från målupptäckt till eldöppnande, 

o stor eldverkan samt 

o korta målväxlingstider.” (Grenander, 1986, s. 148) 
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4. Ett kvalitativt tillvägagångssätt 
Inför arbetet genomfördes en granskning samt ett urval av metoder för användning till att 

besvara arbetets frågeställningar. De utvalda metoderna var dokumentär forskning och 

intervjustudie. Syftet med en kombination av två metoder är att betrakta frågeställningarna ur 

olika synvinklar (Denscombe, 2016, ss. 211–212). Genom så kallad triangulering skapas en 

högre grad av kvalité och mängd med insamlade data. Metodologisk triangulering nyttjas och 

det sker inom metoder för att jämföra producerade data. Om den data som skapas ur en metod 

överensstämmer eller liknar den data som är insamlad med hjälp av en annan metod, ökar 

tillförlitligheten av resultatet (Denscombe, 2016, s. 222). Metodkombination eftersträvas alltid 

och är oftast nödvändig inom ramen för en militärteknisk frågeställning (Axberg et al., 2013, s. 

53). Detta skapar alltså en mer allomfattande bild av resultatet och tillvägagångssättet för 

inhämtningen av data (Denscombe, 2016, s. 213). Därför utfördes det inledningsvis dokumentär 

forskning för att insamla information och kunskap kring pansarvärnsrobotsystemen. 

Intervjustudien insamlade icke åtkomliga data kring Robot 58 och annan data kring 

pansarvärnsrobotsystemen. Då kunde data från respektive metod valideras.  

 

Vad som klassas som datainsamling och analys är oftast mer klar och distinkt med kvantitativa 

metoder än kvalitativa (Esaiasson et al., 2017, s. 195). Kvalitativa data skiljer sig från 

kvantitativa data genom att forskningen förknippas med att analysen sker under 

datainsamlingen och data presenteras i form av exempelvis bilder eller ord (Denscombe, 2016, 

ss. 344–346). Denna typ av data förknippas med forskningsmetoder som intervjuer, 

observationer och dokument (Denscombe, 2016, s. 349). Detta medger att kvalitativa metoder 

lämpar sig väl för arbetets utforskande syfte då kombinationen av dokumentär forskning kan 

ge stora mängder data och intervjuer bidrar med fördjupad kunskap inom specifika områden.  

4.1 Dokumentär forskning 

Dokumentär forskning är en kvalitativ metod där datakällan är dokument. Dokument tar formen 

av digital kommunikation, exempelvis webbsidor. Dokument är även skriven text såsom böcker 

och artiklar (Denscombe, 2016, s. 319).  

En stor fördel med dokumentär forskning är tillgängligheten på dokumentära källor, detta tack 

vare exempelvis internet och bibliotek (Denscombe, 2016, s. 323).  
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Urval av dokument/Genomförande 

Ett urval av dokumentära källor har inrättats för att skapa en stor bredd på insamlat data. Anna 

Lindh biblioteket är en av de främsta utgångspunkterna för att samla in dokumentära data. Det 

fysiska biblioteket nyttjades för att erhålla böcker och skrifter som inte är tillgängliga online, 

som till exempel handböcker och reglementen skrivna och publicerade av Försvarsmakten. Det 

digitala biblioteket erbjuder tillgång till databaser, Digitala Vetenskapliga Arkivet (DiVA), 

Totalförsvarets Forskningsinstitut och militära databaser (2023). Genom databaserna erhålls 

vetenskapliga rapporter och tidskrifter som utgör grunden för arbetets bakgrund. Öppna källor 

i form av webbsidor används för att inhämta data kring pansarvärnsrobotsystemen och 

uppkomna informationsluckor. Försvarshögskolans egna läroböcker och övrigt dokument 

funna på Försvarsmaktens interna intranät (FM AP) kompletterar den dokumentära 

forskningen.  

 

För att bearbeta dokument skedde ett urval av de specifika delarna som är lämpliga för arbetet. 

Urvalet består främst av information kring pansarvärnsrobotar och den metodik som används i 

detta arbete. För att göra texterna än mer lätthanterligare bryts texten ned i mindre enheter 

(Denscombe, 2016, s. 392), enskilda meningar och specifika stycken. Innehållsanalysen 

möjliggör en kvantifiering av data och bistår med att lyfta fram vad texten framställer som 

relevant (Denscombe, 2016, s. 393). Analysens reproducerbarhet lyfter metoden, dock har 

verktyget svårt att hantera texters underförstådda meningar. Det är svårt att hantera det subtila 

(Denscombe, 2016, s. 393). Eftersom arbetet främst nyttjar intervjuer och dokumentära källor 

från statliga aktörer lämpar sig innehållsanalys väl som analysverktyg (Denscombe, 2016, ss. 

393–394).  

 

Källkritik 

Dokumentära källor får aldrig accepteras som de är av forskaren. Källornas validitet och 

reliabilitet måste fastställas. Detta har utvärderats från fyra grundläggande kriterier: Äkthet, 

Närhet och beroende, Tendens och Representativitet (Blomkvist & Hallin, 2015, ss. 117-119).  

 

Äkthet 

För att kontrollera att källmaterialet är äkta krävs en analys av innehållet (Esaiasson et al., 2017, 

s. 291). Frågor som kan ställas i syfte att kontrollera källans äkthet är (Blomkvist & Hallin, 

2015, s. 118): 
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o Har andra faktagranskat och godkänt publiceringen? 

o Vem är författare/författarna? 

o Går uppgifter att kontrollera?  

 

En nackdel med webbsidor är att det inte alltid återfinns en uttalad författare av texten. Detta 

råder för myndighetsdrivna webbsidor såväl som webbsidor refererade av Wikipedia. Är det en 

myndighet eller en vetenskaplig tidskrift finns det tillvägagångssätt för att ta reda på vem eller 

vilka som har författat texten. När det inte återfinns en författare blir det en utmaning att urskilja 

om det är den anonyma författarens åsikt eller om det är sakliga fakta som presenteras. För att 

kontrollera uppgifterna används andra källor som presenterar samma data i syfte att validera 

data. Samtliga av dessa dokument refereras inte i arbetet. 

 

Vetenskapliga rapporter används i en viss utsträckning för att bygga ut bakgrunden till arbetet. 

Vetenskapliga publikationer som är peer reviewed har genomgått en granskningsprocess av 

ämnesexperter innan publikationen publiceras. Denna kvalitégranskning säkerställer att 

publikationen innehåller trovärdiga data och har en hög standard.  

 

Närhet och beroende 

Närhet syftar till källans datum för publicering där källmaterialet sätts i jämförelse med arbetet 

som skapas. Med närhet kan en källas innehåll mätas som aktuellt eller ej. Ytterligare en 

synvinkel är om författaren/uppgiftsutlämnaren har kunskaper och djupa insikter inom det som 

uttalas. Här krävs det att se över författarens kredibilitet och bakgrund inom det aktuella ämnet. 

Det är av vikt att kontrollera om källmaterialet är i beroendeställning till andra. Även att 

källmaterialet är en första- eller andrahandskälla är av vikt då källans trovärdighet påverkas. 

(Blomkvist & Hallin, 2015; Esaiasson et al., 2017) 

 

Dokumentära källor som används har en stor spridning, i varsin ända av skalan källor med låg 

respektive hög närhet till arbetet. Då delar av pansarvärnssystemen är äldre krävs källor som 

har en hög närhet till när systemen nyttjades och doktrinen utvecklades. Detta resulterar i källor 

som har en lägre närhet till arbetet men är fortfarande av stor relevans för arbetet då systemen 

inte har utvecklats sedan dokumenten producerades.  

För att kontrollera dokumentens beroendeställning är författaren/na en infallsvinkel. Om ingen 

författare återfinns sänks trovärdigheten av datan. Detta krävde att informationen kontrollerades 

mot andra källor.  
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Tendens 

Det tredje kriteriet utgår från att utforska källans utsägares tendens att avsiktligt återberätta sin 

forskning och fynd på ett felaktigt, eller korrekt sätt (Esaiasson et al., 2017, s. 294). Detta kan 

skilja sig åt om det är en forskare eller ett forskningslag, en organisation eller myndighet. Om 

arbetet har en uppdragsgivare kan ett källmaterial bli mer eller mindre tendentiöst (Blomkvist 

& Hallin, 2015, s. 118).  

 

Källor som använts är hämtade från myndigheter, tillverkare inom försvarsindustrin och 

vetenskapliga tidskrifter. Tillverkare av vapensystem har en hög tendens att delge data som 

belyser deras system ur en positiv synvinkel. Detta i syfte att tjäna pengar via försäljning. 

Myndigheter kan vara uppdragsgivare eller mottag ett uppdrag att producera ett verk. 

Handböcker, skjutreglementen, markstridsreglementen och instruktionsböcker utgör en stor del 

av resultatet och delar av analysen. Den så kallade Försvarsmaktslitteraturen är skapad av 

Försvarsmakten, åt Försvarsmakten. Tekniska data inhämtas från FMV och doktrinen utvecklas 

av Försvarsmakten. Detta skapar en trovärdig grund av vad pansarvärnsrobotsystemen består 

av och hur Försvarsmakten tänkt att nyttja dessa vapensystem.  

Forskningsetiken ska motverka att den presenterade datan är tendentiös. Tidsåtgången blir för 

stor om allt ska kontrolleras. Ett visst antagande att datan är korrekt och icke-tendentiös är 

nödvändig för att upprätthålla fastställda tidsramar.  

 

Representativitet 

Det källmaterial som nyttjas för aktuellt arbete ska vara representativt för ämnet som avhandlas 

(Blomkvist & Hallin, 2015, s. 118). En hög representativitet uppnås då ett brett källmaterial 

insamlats som avhandlar pansarvärnsrobotar och aktuell metodik. 

 

Värdering av dokumentär forskning som metod  

Dokument i sig innehåller mycket information. Denna information är tämligen lätt att erhålla 

till en låg kostnad (Denscombe, 2016, s. 338), kostnaden består oftast av egna tidsförluster. 

Dokument är enligt Denscombe (2016, s. 339) oftast en beständig datakälla som kan 

kontrolleras av andra. Detta hjälper i selekteringen av dokument men likt avsnitt Källkritik är 

det en genomgående och tidskrävande process att kontrollera källans innehåll. Vidare, de 

dokument som har använts som källor bygger på någonting som har producerats för andra 

ändamål (Denscombe, 2016, s. 339). Då krävs ytterligare en tidskrävande process: kodning av 
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data. Detta krävs för att den insamlade data ska bli relevant och riktig för detta arbete. En 

fördjupad värdering av dokumentär forskning och hur det påverkade arbetets resultat och 

slutsatser avhandlas i avsnitt 7. Diskussion.  

4.2 Intervjustudie 

I detta avsnitt avhandlas intervjumetodiken generellt samt utvalt analysverktyg som tillämpas 

för analys av insamlade data presenteras. Hur intervjustudien och analysverktyget specifikt 

påverkar detta arbete tas upp i avsnitt 7. Diskussion. 

 

Urval för intervjustudien 

Urvalet av informanter för intervjustudien skedde utifrån behovet av individer kunniga om de 

pansarvärnsrobotsystem arbetet utforskar. Urvalet var en tidskrävande process där 

mejlkorrespondens och telefonsamtal var de primära sambandsmedlen. Det skedde ett selektivt 

urval där informanterna varit handplockade för ämnet (Denscombe, 2016, s.73). Informanterna 

med bakgrund i Försvarsmakten, Försvarshögskolan, Försvarets materielverk och 

Totalförsvarets forskningsinstitut har handplockats för deras relevans för arbetets ämne, deras 

erfarenheter och specifika kunskaper om pansarvärnsrobotar och Robot 58.  

 

Samtliga informanter kommer att omnämnas med en bokstav. Vissa informanter som tackade 

nej till anonymitet beskrivs med specifik befattning, andra beskrivs med mer generella termer 

och en bredare bakgrundsbeskrivning i syfte att upprätthålla önskad anonymitet. En kort 

beskrivning av respektive informant följer: 

o Den första informanten är i skrivande stund militär lärare på Försvarshögskolan och 

kursansvarig för grundkurs Militär Teknik på Officersprogrammet. Har sen tidigare 

utbildat på teknik på Artilleriets Stridsskola och anser sig själv ha en god allmän 

kunskap kring pansarvärnsrobotar. Benämns informant A i resterande delar av arbetet. 

o Den andra informanten arbetar i skrivande stund på Arméstaben, 

materielplaneringssektionen som införande ansvarig för Robot 58. Informanten har 

arbetat med Robot 58-projektet sedan 2018 och är sedan tidigare instruktör på Robot 57 

och plutonchef robotpluton (Robot 55). Benämns informant B i resterande delar av 

arbetet. 

o Den tredje informanten är en forskare från FOI som har god erfarenhet inom 

programmering och simulering. Forskaren arbetar med utveckling och integrering av 

modellen för Robot 58 på FOI. Benämns informant C i resterande delar av arbetet. 
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o Den fjärde informanten arbetar i skrivande stund på Försvarets materielverk som 

systemingenjör. Informanten har arbetat i ett antal år med Robot 58-projektet och har 

tidigare erfarenheter från Robot 55 och 57 som både brukare och instruktör för 

respektive system. Benämns informant D i resterande delar av arbetet.  

 

En viss kännedom om informanterna finns, en föregående chef, tidigare lärare från 

Försvarshögskolan och en forskare från en av arbetets uppdragsgivare. Med det medvetna valet 

av informanter har gjorts på tron att de bidrar med mest värdefulla data (Denscombe, 2016, ss. 

73–74). 

 

Intervjustudiens frågor 

Två intervjuunderlag skapades, se bilaga 1 och 2, där bilaga 1 redovisar frågor kopplade till 

pansarvärnsrobotar, dess egenskaper, förmågor och taktiska nyttjande. Bilaga 2 uppvisar frågor 

kopplade till hur simulering som metod kan användas för att utveckla pansarvärnsrobotars 

taktik. Frågorna utformades som öppna i syfte att skapa diskussion mellan informant och 

intervjuare samt skapa möjligheten för informanten att ge uttömmande svar. Flertalet delfrågor 

ställdes under intervjuns gång i syfte att utveckla svaren. Vissa frågor var utformade för att vara 

mer generella, så att informantens kunskap kring ett eller fler robotsystem skulle kunna generera 

underlag för den första forskningsfrågan. Andra frågor var särskilt utformade för Robot 58. 

Frågor som användes i studien var: 

o Vilka förmågor och begränsningar har pansarvärnsrobot 55/56/57/58? 

o Hur taktiserar Försvarsmakten med Robot 55/56/57/58? 

o Hur utbildas personal på systemet? Hur skiljer sig Robot 58 åt från de andra systemen? 

o Vilken rörlighet och verkan har systemet? 

 

Intervjuns genomförande 

Intervjustudien konstruerades och genomfördes som en semistrukturerad intervju (Denscombe, 

2016, s. 266) där fyra intervjuer genomfördes. Intervjuunderlaget är skapad med ämnen som 

avhandlas och frågor som besvaras. En semistrukturerad intervju medger en mer flexibel 

intervju där informanten tillåts utveckla sina tankar genom öppna svar (Denscombe, 2016, s. 

266). Intervjuerna genomfördes mellan intervjuaren och en informant, som en personlig 

intervju (Denscombe, 2016, s. 267). Personlig intervju valdes för att underlätta bearbetningen 

av data. Transkribering skedde efter genomförd intervju och det var en deltagares röst att hålla 
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reda på, tillskillnad från gruppintervjuer eller fokusgrupper där det alltid är fler deltagare än en 

(Denscombe, 2016, ss. 276–270). En personlig intervju är lättare att kontrollera och att styra 

(Denscombe, 2016, s. 267) tack var intervjuns struktur.  

 

Informanterna erhöll intervjuunderlaget i förtid i syfte att ta del av intervjuns och arbetes syfte, 

den kringliggande forskningsetiken och själva frågorna som avhandlades. Efter att tid inbokats 

genomfördes intervjuerna ansikte mot ansikte, digitalt och som skriftliga svar på 

intervjufrågorna. Samtliga intervjuer följde samma struktur där intervjuaren inleder med en 

självpresentation (Denscombe, 2016, s. 272) följt av en presentation av informanterna. Därefter 

avhandlas frågorna i inbördes ordning. Samtidigt som intervjuerna genomfördes spelades dessa 

in och minnesanteckningar fördes för hand (Denscombe, 2016, ss. 280–281).  

 

Ansikte mot ansikte 

Intervjun med informant A utfördes ansikte mot ansikte. Ansikte mot ansikte ansågs mest 

önskvärd från informanternas sida men arbetsbelastningen var för hög för att avsätta tid till 

fysiska möten för intervjuerna vilket resultera i att bara en intervju genomfördes på detta vis.  

 

Internetbaserade intervjuer 

Intervjun med informant C genomfördes med hjälp av datorer som uppkopplingsmedel. 

Intervjuerna skedde i realtid med datorprogrammet Skype. Programmet uppfyller funktionen 

av att skapa ett digitalt mötesrum där två eller fler individer kan träffas i realtid. Med stöd av 

webbkameror kan en internetbaserad intervju likna en intervju ansikte mot ansikte (Denscombe, 

2016, s. 282). Dock vid intervjun var det bara intervjuaren som hade tillgång till en 

webbkamera. Avsaknad av visuell kontakt med informanterna gjorde avståndet parterna 

emellan än mer påtagligt. Detta i både en fysisk och psykisk bemärkelse då interaktionerna 

ibland blev tidsfördröjda och båda parterna avbröt varandra vid vissa tillfällen.  

Att intervjuerna upplevdes lite hackiga påverkade inte svaren informanterna delgav utan det 

påvisar att den sociala smidigheten sjunker vid internetbaserade intervjuer.  

 

Skriftligt svar på intervjufrågor/Emailkorrespondens 

Korrespondens via email är en typ av internetbaserad intervju (Denscombe, 2016, ss. 284–285). 

Informant B och D korresponderade på arbetets intervjufrågor. Tillvägagångssättet var att 

informanten erhöll intervjuunderlaget med en skriftlig bakgrundsbeskrivning samt en deadline 
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för att återkomma med svar. Svaret som erhölls var skriftlig, detta underlättade processen att 

kvantifiera data då transkriberingsprocessen uteslöts.  

 

SWOT-analys som analysverktyg 

SWOT-analys (Strengths, Weaknesses, Opportunities and Threats) översatt till svenska, 

styrkor, svagheter, möjligheter och hot, är en strukturerad planeringsmetod (Axberg et al., 2013, 

s. 116). Inom ramen för militärtekniska bedömanden används metoden för att identifiera 

förbättringar av det analyserade konceptet: ett förordnat tekninskt system. Analysverktyget 

delas in i fyra steg: (1) fastställa målen, (2) identifiera faktorer, (3) dra slutsatser och (4) 

utveckla förbättringar (Axberg et al., 2013, ss. 116-118). SWOT-analysen har en vidspredd 

användning inom utvecklingen av affärs- och marknadsföringstrategier men även i den 

akademiska världen (Helms & Nixon, 2010, s. 215). SWOT-analys som metod är enkel och 

snabb att upprätta där resultatet oftas presenteras i en 2x2 tabell (Helms & Nixon, 2010, s. 216). 

SWOT lämpar sig väl som analysverktyg då de utvalda experterna bidrar med sina kunskaper 

som i kombination med den dokumentära forskningen genererar ett brett dataunderlag (Helms 

& Nixon, 2010, s. 217). Detta presenteras sedan i en lättåskådelig tabell utifrån de fyra 

faktorerna och de två utvalda grundläggande förmågorna.  

 

Fastställa målen 

SWOT-analysen har alltid ett syfte för att vidare fokusera arbetet (Axberg et al., 2013, s. 116). 

Målet med SWOT-analysen är att tydliggöra den data som genererats från intervjustudien och 

att göra den presentabel i förhållande till de grundläggande förmågorna, rörlighet och verkan. 

Steg ett och två presenteras i avsnitt 6.  

 

Identifiera faktorer 

Det kan vara svårt att särskilja fördelar och nackdelar hos ett system. Därför definieras styrkor 

och svagheter som interna faktorer som antingen skapar värde eller förstör värde inom systemet 

(Axberg et al., 2013, ss. 116-118). Möjligheter och hot är yttre faktorer som har samma 

förhållande som de interna faktorerna. Styrkor är exempelvis de egenskaper systemet besitter 

som bidrar till måluppfyllnad inom förmågorna rörlighet och verkan. Svagheter är systemets 

egenskaper som inte bidrar till måluppfyllnad. Möjligheter är beroende av den miljö systemet 

uppträder i och externa aktörers ageranden. Exempelvis att utnyttja en motståndares svaghet 

genom systemets inneboende egenskaper. Hot identifieras utifrån miljön och externa aktörers 

ageranden. I denna analys tas även egna användare av systemen i beaktning i hot analysen. Den 
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genererade, analyserade och kodad data presenteras i en fyrfältare för att åskådliggöra 

respektive systems interna och yttrefaktorer för de grundläggande förmågorna rörlighet och 

verkan (enligt tabell 2).  

 

Tabell 2 exempel på SWOT-analysens steg - 2, identifierade faktorer. 

Rörlighet 

Styrkor 

-  

Svagheter 

-  

Möjligheter 

-  

Hot 

-  

 

Dra slutsatser & Utveckla förbättringar 

I de två sista stegen i SWOT-analysen dras slutsatser, i avsnitt 8, utifrån presenterade data kring 

den tekniska, taktiska, stridstekniska och doktrinära skillnaden mellan pansarvärnsrobotsystem 

55/56/57/58. Samt att i slutet av arbetet eventuellt presentera och diskutera hur koncepten kan 

förbättras.  

 

Värdering av intervju som metod 

Generella fördelar och nackdelar med intervjustudie som tillvägagångssätt enligt Denscombe 

(2016, ss. 287–290) lyder: Vid en väl tillämpad intervju kan djupgående och detaljerade data 

skapas. Intervjuer är ett enkelt tillvägagångssätt som kräver få resurser, den främsta är tiden och 

tidsåtgången för att ”leta rätt på” nyckelpersoner, genomföra intervjun och transkribering samt 

analys av insamlade data. Detta är då en nackdel med intervjuer, just tidsåtgången, här är 

förberedelser och framåttänk av vikt. En intervjuareffekt kan skapas utifrån intervjuarens 

identitet och bakgrund som indirekt påverkar informantens svar. Kanske den viktigaste 

nackdelen med intervju är validiteten av producerade data. Data är tagen från vad informanten 

säger, nödvändigtvis inte vad hen gör. Detta ökar vikten av att ha fler metoder för att validera 

producerade data. 
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5. Resultat 
Resultatavsnittet delas in i tre delar, den första delen består av data som är relevant för att förstå 

vidare presenterade data samt avsnitt 6. Analys. Behovet av att presentera dessa data uppstod 

vid datainsamlingsfasen och består av dokumentär forskning i form av litteraturstudier. I del 

två presenteras fyra pansarvärnsrobotsystem med data sammanställd av dokumentär forskning 

och intervjusvar. Informanternas svar hänvisas till med respektive tilldelad bokstav A till D. 

Del tre utgörs av enbart intervjusvar för att beskriva Robot 58 plats i Försvarsmakten och hur 

förbandet runtomkring roboten är konstruerade samt hur simulering fungerar som ett 

utvecklingsverktyg för Robot 58.   

5.1 Skapa förståelse 

Pansarvärnsrobotars styrsystem genom tiderna 

En pansarvärnsrobot är ett vapensystem avsett för att nedkämpa bepansrade fordon, avsutten 

trupp eller förstärkta strukturer såsom bunkrar. Dessa system kan antingen vara burna eller 

fordonsmonterade. Tillskillnad från vapensystem som granatgevär eller den ryska 

motsvarigheten RPG 7 (Rocket Propelled Grenade), som skjuter granater, är en 

pansarvärnsrobot betydligt mer högteknologisk innehållande exempelvis optik och styrsystem. 

(Berman, Leff & Jenzen-Jones, 2017, s.1) 

 

Pansarvärnsrobotar har utvecklats sedan 1950-talet, där primitiva versioner redan fanns på 

1940-talet (Berman, Leff & Jenzen-Jones, 2017, s. 1). Utvecklingen av pansarvärnsrobotar har 

tydligast skett inom robotens styrsystem och hur samt vad operatören behöver göra för att få 

roboten att träffa sitt mål. Detta har lett till en generationsindelning av pansarvärnsrobotar som 

definieras utifrån styrsystemet (Berman, Leff & Jenzen-Jones, 2017, s. 1). Här är inte 

forskningsvärlden överens då skilda källor skriver om antingen tre, fyra eller fem generationer 

av pansarvärnsrobotar (Berman, Leff & Jenzen-Jones, 2017; Al Fadli et al., 2021; MBDA-

systems, 2023). I detta arbete omnämns fyra generationer då ingen definition av generation fem 

och vad det innebär funnits. I detta arbete hör Robot 58 till den fjärde generationen. I andra 

texter refereras Robot 58 till generation fem. 

 

Första generations pansarvärnsrobotar nyttjade ”manual command to line-of-sight” (MCLOS). 

Vapensystemets operatör behövde se sitt mål, med hjälp av ett sikte med optisk förstorning och 

efter avfyrning styrdes roboten med ett styr-grepp. Roboten och stativet var sammankopplat 

med en tråd infäst i robotens baksida (Berman, Leff & Jenzen-Jones, 2017, s. 1). 
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Andra generationens pansarvärnsrobot nyttjade “semi-automatic command to line-of-sight” 

(SACLOS). Styrsystemet krävde fortsatt att operatören siktade mot målet men efter avfyrning 

skickade systemet automatiskt styrsignaler via radio, tråd eller laser. Detta ökade 

träffsäkerheten av roboten markant i jämförelse med första generations pansarvärnsrobotar. 

(Berman, Leff & Jenzen-Jones, 2017, ss. 1-2) 

Tredje generationens styrsystem tog itu med problematiken kring operatörens utsatthet vid 

eldgivning genom integrationen av en passiv målsökare. Målsökaren kan vara en infraröd 

elektrooptisk kamera som placeras i nosen på roboten (Al Fadli et al., 2021, s. 218). Den passiva 

målsökaren generar självmant styrdata vilket innebär att operatören kan inta skydd efter 

eldgivning. Denna förmåga kallas även för ”fire and forget”. (Berman, Leff & Jenzen-Jones, 

2017, s. 2) 

Fjärde generationens styrsystem är snarlik tredje generationens. Utöver den passiva målsökaren 

återfinns möjligheten för operatören att återmata målinformation till roboten. Detta utförs via 

en fiberoptisk kabel. (Al Fadli et al., 2021, s. 218) 

 

Riktadsprängverkan och dess funktion 

Verkansdelen på en pansarvärnsrobot är den delen som ger roboten möjligheten att bekämpa 

bepansrade fordon såsom stridsvagnar. Laddningsgeometrin är särskilt utformad i en riktad 

sprängverkan (RSV) stridsdel för att rikta och koncentrera energin som frigörs vid robotens 

anslag i målet (Andersson et al., 2009, s. 47). Utformningen innuti stridsdelen utformas oftas 

koniskt, enligt figur 5, och delas in i antingen strålbildande eller projektilbildnande RSV 

(Andersson et al., 2009, ss. 47-48). 

 

Figur 5 utformning av en RSV-laddning (Andersson, et al., 2009, s. 49) 
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En tandemstridsdel innebär att verkansdelen består av två eller fler RSV-laddningar (Andersson 

et al., 2009, s. 59).  

 

 

Figur 6 exempel på utformning av en tandem RSV-laddning (Andersson, et al., 2009, s. 60) 

Tandemstridsdelar används för att motverka reaktivt pansar där förpenetratorn konsumerar det 

reaktiva pansaret och huvudladdningen slår genom huvudpansaret (Andersson et al., 2009, 

s.59). Detta gör det även möjligt för pansarvärnsroboten att verka mer effektivt mot avsutten 

trupp.  

 

RSV-3 och 4 

Strålbildande RSV, även kallad RSV-3, har en penetrator i form av en lång metallstråle. 

Metallstrålen rör sig med extrem hastighet, 5 000 – 10 000 m/s. Inuti stridsdelen återfinns ett 

duktilt material som under initieringsfasen kollapsar och bildar strålen som rör sig framåt i hög 

hastighet och slår genom målets skydd. (Andersson et al., 2009, ss. 48–50) 

Projektilbildande RSV, även kallad RSV-4, bildar en penetrator i form av en sammanhållen 

projektil. Utkastningshastigheten ligger runt 2 000 – 3 000 m/s. En projektilbildande RSV-

laddning har en mindre genomslagsförmåga på korta avstånd i jämförelse med strålbildande 

RSV. På stora1 avstånd är genomslagsförmågan bättre (Andersson et al., 2009, ss. 57–58).  

Det återfinns även strålbildande RSV-stridsdelar som flyger vinkelrät mot laddningens 

symmetriaxel (Andersson et al., 2009, s. 60). Detta kallas för takslående verkan där roboten 

flyger och detonerar över målet och slår genom taket.  

Stridsdelen uppnår primär verkan genom penetration av målets skydd och resterande delat av 

strålen kommer in i målet och slår ut vitala delar. Vid genomslag skapas sekundärsplitter, brand- 

och tryckutveckling. Stridsdelen kan utformas för att skapa mer restverkan i syfte att öka 

sannolikheten att bekämpa ett stridsfordon. (Andersson et al., 2009, ss. 56–57) 

  

 
1 Andersson et al, s. 58, definierar inte vad stora respektive korta avstånd är.  
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Indirekt eld, pansarbrytandegranater och granatkastare 

Förståelsebehovet av denna del uppstod i samband med intervjuerna där informanterna 

jämförde Robot 58 med granatkastare samt artilleri och deras befintliga pansarvärnsförmåga. 

 

Försvarsmakten beskriver indirekt eld som sättet att skjuta mot mål som man själv inte ser 

(Försvarsmakten, 2023). Indirekt eld skjuts traditionellt med exempelvis granatkastare samt 

haubits och för att träffa målet krävs en eldledare som ser målet och förmedlar koordinater till 

skytten. 

Försvarsmakten brukar i skrivande stund två målsökandegranater avsedda för att leverera 

verkan mot bepansrade mål. 

STRIX 

Bofors STRIX, svensk benämning 120mm pansarspränggranat m/94, är en målsökande granat 

som avfyras från en granatkastare (SAAB, 2000). Med en infrarödsökare avsöker granaten ett 

område på 150x150 meter efter bepansrade mål och levererar takslående verkan genom en 

RSV-laddning. STRIX har en ungefärlig räckvidd på sju kilometer.  

BONUS 

Bofors BONUS är en 155mm måldetekterande artillerigranat avsedd för bekämpning av 

stridsfordon  (BAE Systems, 2021). BONUS-granaten är av multipeltyp där granaten skjuter ut 

två verkansdelar som levererar takslående verkan genom en RSV-4 laddning. Respektive 

verkansdel erhåller en infrarödsensor och LADAR2 med ett avsökningsområde på 200 meter. 

BONUS-granaten har en räckvidd uppemot 35 kilometer beroende på längden på haubitsens 

eldrör. 

 

På 120:e stabs- och understödskompaniet återfinns två granatkastarplutoner. Deras uppgift är 

att understödja infanteristriden med indirekt eld (Försvarsmakten, 2019). Plutonerna verkar 

med 120mm granatkastare och levererar verkan dels med pansarspränggranat m/94 och är 

central i bataljonens strid med deras unika förmåga till indirekt eld (Försvarsmakten, 2019).  

  

 
2 LADAR – laserdetektering och avståndsmätning, benämns även som LIDAR i vissa sammanhang.  
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5.2 Pansarvärnsrobotsystem  

Robot 55 

Tekniskdata och beskrivning 

Den svenskbenämnda pansarvärnsrobot 55 är baserad på den amerikansk tillverkade BGM-71 

TOW (Tube-launched, Optically-tracked, Wire-guided missile) (Försvarsmakten, 1999, s. 7). 

TOW klassificeras som en andra generations robot. Utvecklingen påbörjades på 1960-talet i 

USA och anskaffades 1981 till Försvarsmakten. Systemet består av en trebent lavett, robottub, 

dag- och nattsikteskamera, handgrepp, batteri och ett separat eldledningssystem. En 

kontinuerlig uppgraderingsprocess av systemet har skett sedan dess introduktion. Den 

tydligaste utvecklingen att beskåda är själva roboten, i Sverige benämns det olika robotarna 

Robot 55A - 55E. Beroende på vilken robot erhålls olika penetrationsförmågor (Military-today, 

u.d.). 

Pansarvärnsrobot 55 

(BGM-71 TOW) 

 

Systemvikt (kg) 100+ (beroende på vilken 

robot som nyttjas) 

Räckvidd (m) Upp till 3750 

Verkansdel RB 55C: RSV 

RB 55E: Tandemstridsdel 

med takslående verkan. 

Styrsystem SACLOS, trådstyrd 

Penetrationsförmåga 430-900mm RHA3 

(beroende på vilken robot) 

 

Doktrinär användning 

Robotsystem 55 är indelat i robotplutoner där en robotgrupp består av en gruppchef, 

ställföreträdande gruppchef, laddare, ammunitionsman och en förare. Utifrån den bedömda 

stridssituationen och robotgruppens minimibehov av personal för att betjäna systemet sker en 

stridsindelning av plutonchefen. Plutonchefen bör ingå i gruppen och agera vagnchef för 

fordonet under färd för att sedan leda striden från sidan av vagnen/stridsställningen. 

 
3 Rolled homogeneous armor (RHA), översetts till pansarstål.  
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Ställföreträdande gruppchef är i normalfall skytten på Robotsystem 55, gruppchefen är beredd 

att ta över som skytt vid behov. (Försvarsmakten, 1999, ss. 80–83)  

Vid ingående i stridsställning ska eldställning med frontalt skydd väljas där flankerande eld 

medges. I eldställning har gruppen i regel eldtillstånd och gruppchefen äger eldtillståndet. 

(Försvarsmakten, 1999, s. 84) 

Robotsystemet anses vara ett soldatburet system då det är möjligt att dela upp robotsystemet i 

fem delar. Då systemet markgrupperas nyttjas en lavett men främst är systemet monterat på ett 

fordon (Grenander, 1986, s. 176; Försvarsmakten, 1999, s. 7). Försvarsmakten använder 

bandvagn 2063 som bärare för pansarvärnsrobot 55. Bandvagnen har en topphastighet på 55 

km/h med en operativräckvidd på 330 km framfört på väg (Wikipedia). 

 

Robot 56 

Tekniskdata och beskrivning 

Robot 56 infördes år 1988 i Försvarsmakten och togs ur bruk 2013. 2021 publicerades nyheten   

att Försvarsmakten kommer att återinföra systemet. FMV köper in Robot 56 för att fylla 

behovet av en medelräckviddig pansarvärnsrobot tills att införandeprojektet av Robot 58 är 

avklarat. Brigadgeneral Mikael Frisell menar att armén kan komma igång med att öva taktik 

och stridsteknik redan innan det nya systemet är infört. (Försvarsmakten, 2021) 

Robotsystem 56, industrins benämning, BILL (Bofors Infantry Light Lethal), är ett lätt 

pansarvärnsrobotsystem med medellångräckvidd (upp till 2000m) (Försvarsmakten, 2004, s. 

7). Robot 56 är en andra generations pansarvärnsrobot med SACLOS-förmåga där 

styrsignalerna överförs från siktet till roboten via tråd (Försvarsmakten, 2016, s. 7) likt Robot 

55. Detta innebär att roboten är icke störkänslig. Det återfinns två typer av robotar i den svenska 

arsenalen, BILL 1 med en 30-gradig snedställd RSV-verkansdel (Försvarsmakten, 2011, s. 12). 

BILL 2 är en modernare robot konstruerad med två vinkelrätt riktade RSV-verkansdelar 

(Försvarsmakten, 2011, s. 12). Båda robotarna medger takslående verkan alternativt verkan 

genom direktträff, dag som natt tack vare sitt infraröda sikte (Försvarsmakten, 2004, s. 7).  

 

Pansarvärnsrobot 56 

(BILL) 

 

Systemvikt (kg) 34,5/43,5 (med nattsikte) 

Räckvidd (m) 140 – 2000 
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Verkansdel RB 56A: Enkel RSV med 

30 graders lutning från 

vågrätt. 

RB 56B: Tandemstridsdel 

med takslående verkan. 

Styrsystem SACLOS, trådstyrd 

Penetrationsförmåga (56B) <500mm RHA 

 

Doktrinär användning  

Robotgruppenskonstellation består av gruppchefen, ställföreträdande gruppchef, robotskytt, 

laddare, ammunitionsman och fordonsförare (Försvarsmakten, 2004, ss. 72–74). Gruppen ingår 

i en robotpluton. Robotsystem 56 antingen markgrupperas, takgrupperas på fordon eller 

grupperas på en pansarvärnsrobotplatta eller i ett fordon (Försvarsmakten, 2004, ss. 80–102).  

 

Robot 57 

Tekniskdata och beskrivning 

Robot 57 är för närvarande det modernaste pansarvärnsrobotsystem Försvarsmakten brukar. 

Utveckling och produktion påbörjades tidigt 2000-tal med initiala leveranser skedde till förband 

2008. Robot 57 är ett lätt, rekylfritt engångspansarvärnsvapen vars robot är en vidareutveckling 

av Robot 56B (A). Med en vikt på 12,5 kg bärs vapnet av enskild soldat och roboten kan 

nedkämpa en modern stridsvagn. Robot 57s praktiska skjutavstånd är 20-800m och vapnet är 

utformat för att kunna skjutas i trånga utrymmen, exempelvis inifrån ett rum. (Försvarsmakten, 

2011, s. 7; SAAB, u.d.). Robot 57 har två eldgivningslägen, Direct Attack (direktträff, utlöser 

verkansdelen via anslagskontakt) och Over the Top Attack (takslående verkan). Robot 57 har 

ingen målsökningsförmåga, vid anläggning mot ett mål riktar skytten mot målet och mäter i tre 

till sex sekunder. Därefter avfyras roboten och den flyger i en predikterad bana fram till målet 

(A; SAAB, u.d.). Vid ett rörligt mål utgår roboten från den vinkelhastighet som uppmäts när 

skytten flyttar roboten i sida vid målföljning (A). Roboten påverkas ej av yttre störningar i sin 

flygbana då den erhållit all flyg- och skjutdata innan roboten avfyras (Försvarsmakten, 2011). 

 

Pansarvärnsrobot 57 (N-

law) 

 

Systemvikt (kg) 12,5 

Räckvidd (m) 20 – 600 (800) 
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Verkansdel Likt RB 56B: 

tandemstridsdel med 

takslående verkan (RSV 

3). 

Styrsystem Fire and forget (generation 

3) 

Penetrationsförmåga <500mm RHA 

 

Doktrinär användning  

Robotskytten ingår i skyttegruppen som i sin tur tillhör en skyttepluton. Robot 57 är avsätt för 

att tillföra god pansarvärnsförmåga till lägre enheter oavsett terrängen som det strids i. Dess 

skjutavstånd lämpar sig väl för en skyttepluton där stridsavstånden oftast ligger inom robotens 

räckvidd (Försvarsmakten, 2011). 

 

Robot 58 

Tekniskdata och beskrivning 

Pansarvärnsroboten baseras på den franska Akeron MP, en fjärde generations pansarvärnsrobot 

med en medellång räckvidd. Robotsystem 58 består av en lavett, sikte, batteri, vapenterminal 

(liknar en Ipad) och själva roboten i en robottub (D). Totalt väger systemet 26 kg (B), när Robot 

58 markgrupperas. Robot 58 går även att montera på fordon där antingen terrängbil 15 eller 16 

är bärare av systemet. Terrängbil 15 och 16 åtnjuter marschhastigheter på 80 km/h med 

betydligt längre räckvidd än bandvagn 206 (htt).   

 

När systemet markgrupperas bärs det av två soldater. Robot 58 har ett praktiskt skjutavstånd på 

200-4000m och uppnår ett fullständigt genomslag med decimeterprecision på alla idag aktiva 

stridsvagnar (B; D). Robot 58 har två möjligheter att leverera verkan: antingen med direktriktad 

eld eller genom indirekt eldgivning (B), oavsett skjutläge levererar roboten takslående verkan 

(D). Akeron MP har två laddningar där den främre, mindre laddningen sitter framför robotens 

motor, huvudladdningen sitter bakom motorn och penetrerar huvudpansaret eller 

bunkerväggen. I kombination med tandemstridsdelen adderar Akeron MP roboten 

tungstenskulor för att ge ökad verkan vid anslag (Defensenews, 2018). Enligt data erhållen från 

MBDA om Akeron MP delges att robotens tandemstridsdel uppnår genomslag i 1000 mm av 

pansarstål och 2000 mm av betong (MBDA, 2015). 
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Siktet monterat på lavetten har en dag- och nattsikteskamera. Även själva roboten har en 

bildalstrande termisk kamera som är monterad i robotens nos (B). Robotens optik tar över efter 

roboten har avfyrats och skytten observerar genom denna optik. Skytten styr och matar in 

information i systemet via ett handtag med knappsatser. Laddaren erhåller möjligheten att 

stödja skytten med information inhämtat från vapenterminalen (D). För att överföra information 

från roboten till skytten och systemet nyttjas fiberoptisk tråd. Det innebär att Robot 58 är 

trådstyrd via fiberoptik (B). Likt Robot 57 erhåller Robot 58 soft launch förmåga och kan 

avfyras inifrån slutna rum (D). Detta uppnås genom en tvåstegs framdrivningssystem (MDBA, 

2015).  

Möjligheten att avfyra mot ett mål utanför dess optiska synfält kallas på engelska för Beyond 

line of sight firing (BLOS) (Armyrecognition, 2019). Denna förmåga är ett unikt tillskott till 

Försvarsmaktens pansarvärnsförband.  

 

Pansarvärnsrobot 58 

(Akeron MP) 

 

Systemvikt (kg) 26 (inklusive robottub) 

Räckvidd (m) 4 000m + 

Verkansdel Tandemstridsdel, RSV 4 

Styrsystem Optiskfiberkabel  

Penetrationsförmåga 1000mm RHA 

2000mm Betong  

 

5.3 Fördjupning inom Robot 58  

Pansarvärnsrobotpluton (Robot 58) Livgardet 

Ett utkast för den blivande strukturen för pansarvärnsrobotplutonen återfinns i samband med 

organisation, metod och materielförsöken. Plutonen består av fyra robotgrupper, två 

eldledningsgrupper och en ledningsgrupp (D). Denna organisation har nyttjats under 

organisation, metod och materielförsöken. Hur den framtida organisationen för plutonen 

kommer att se ut är idag osäker. 

 

I skrivande stund är det heltidsanställda soldater och gruppchefer som arbetar med systemet. I 

framtiden kommer även värnpliktiga att utbildas på Robot 58. De värnpliktiga kommer att 

genomföra antingen tio eller fjorton månaders värnplikt beroende på befattning (D). 
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Tidsåtgången för att utbilda en individ på Robot 58 är två till tio veckor. För att ingå i en servis4 

och bli utbildad på själva vapnet tar det två veckor. Ytterligare fyra veckor krävs för att kunna 

ingå i robotplutonen (B). De resterande fyra veckorna spenderas på träning för att ingå i 

förbandet. Kompletterande utbildning för exempelvis flygande sensorer (UAV) är i ett 

konceptstadie i skrivande stund men utbildningarna kan komma att bli vitala för att systemet 

ska leverera verkan på bästa sätt (B; D). 

 

Pansarvärnsrobotens plats i Infanteriets organisation 

Pansarvärnsrobotplutonens stridsteknik kommer att påverka kompani- och bataljonsstriden likt 

hur en granatkastarpluton gör i nuläget. Indirekt eld egenskapen hos Robot 58 bidrar till 

skytteförbandens tredimensionella strid5 då BLOS-egenskapen lämpar sig väl för eldöverfall. 

Med hjälp av en flygande sensor eller en eldledare kan motståndaren överraskas (se bilaga 3). 

Huvudanvändningssättet för Robot 58 är att understödja kompani och bataljons försvar, 

fördröjning och anfall (B). En tanke finns att bataljonen kan samla samtliga plutoner för att 

skapa ett bataljonspansarvärnskompani för att stödja bataljonens strid (B).  

 

Simulering av Robot 58 

Informant C beskriver simulering som ett kostnadseffektivt sätt att bygga erfarenhet på. 

Samtidigt som stora mängder data kan insamlas på förhållandevis kort tid. I simuleringen kan 

roboten avfyras obegränsat många gånger. Till skillnad från verkligheten då tid, pengar och 

antal producerade och inköpta robotar begränsar möjligheten till mängdtester. 

Modellen, utvecklad av FOI, är skapad i SIMULINK som sedan kodats om till MATLAB. Den 

fiktiva roboten simuleras av en partikel som rör sig i rummet enligt rörelseekvationer. Det som 

faktiskt simuleras är själva skjutbanan, framfarten av roboten samt hur roboten styr in på målet. 

Detta kan sedan placeras i olika scenarion beroende på vilka värden man generera.  

Robotmodellens värden och parametrar är inte samma som Robot 58. Skarpa prestandamått kan 

självklart integreras för att genomföra andra tester men det inget som har gjorts i nuläget då 

FOI inte har tillgång till de skarpa värdena. Roboten ses som en generisk sådan och i nuläget är 

modellen skapad för att efterlikna en typ av befintlig robot kopplat till exempelvis vikt, 

utskjutningsvinkel och utgångshastighet.  

 
4 Två eller fler soldater som bemannar vapensystemet (ex. skjuter, laddar och monterar ihop och isär 

vapensystemet) 
5 Tre dimensionell strid, att påverka motståndaren ovanifrån (indirekt eld), direktriktad eld och underifrån 

marken (exempelvis minor). 
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Den nya implementationen i MATLAB är verifierad mot den tidigare implementationen i 

SIMULINK. En viktig aspekt med simulering är att det är en förenkling av verkligheten. 

Resultaten måste valideras tillsamman med andra metoder. Utifrån vilka frågor som ställs kan 

modellen anpassas och bli mer exakt.   
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6. Analys 
Analysavsnittet börjar inledningsvis med SWOT-analysens två första steg där målen fastställs 

och de identifierade faktorerna presenteras enligt avsnitt 4.2 Intervjustudie. De identifierade 

faktorerna grundas på den inhämtade data från litteraturstudien och intervjustudien. Faktorerna 

belyses ur perspektivet: grundläggande förmågor, rörlighet och verkan. Därefter förs ett 

resonemang i form av en bedömning av respektive pansarvärnsrobotsystem utifrån förmågorna. 

Slutligen genomförs en övrig analys kring Robot 58 med de delar som inte ryms inom 

förmågorna rörlighet och verkan. När begreppet förband nyttjas syftar det till 12:e motskbat. 

6.1 SWOT-analys  

Steg 1, fastställa målen 

SWOT-analysens fastställda mål är att skapa underlag för vidare analys utifrån de 

grundläggande förmågorna rörlighet och verkan. Analysen kopplas till arbetets 

forskningsfrågor.  

 

Steg 2, identifiera faktorer 

Samtliga faktorer för alla pansarvärnsrobotar kunde inte identifieras utifrån data. Författarens 

personliga åsikter och värderingar ska inte påverka analysen och således återfinns det tomma 

rutor i steg 2. 

 

Robot 55, 

Rörlighet 

Styrkor 

- Bandvagnens utmärkta framdrivning 

medger att systemet kan placeras där 

det behövs som mest. 

Svagheter 

- Väger mycket, utan fordon är 

systemet svårt att förflytta. 

Möjligheter 

- Välanvänt och gammalt system 

medger att det finns många 

beprövade bärare för systemet utöver 

bandvagn 2063. 

Hot 

- Systemets operativa rörlighet. Inom 

ramen för ett hjulgåendeförband 

begränsas framryckningshastigheten 

när en bandvagn ska medföras.  
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Verkan 

Styrkor 

- Återfinns flertalet olika robotar 

(Version A-E).  

- Trådstyrning medger att roboten är 

skyddad mot yttre störning. 

Svagheter 

- Måste vara stillastående från 

avfyrning tills träff i mål. 

Möjligheter 

-  

Hot 

- Robotgruppen blir exponerad när 

roboten avfyras. 

 

 

Robot 56 

Rörlighet 

Styrkor 

- Kan monteras på fordon och mark- 

och takgrupperas. 

Svagheter 

- Måste vara stillastående från 

avfyrning tills träff i mål. 

Möjligheter 

- Kan monteras på olika fordon. 

Hot 

- Servisen blir exponerad när roboten 

avfyras. 

 

Verkan 

Styrkor 

- Trådstyrning medger att roboten är 

skyddad mot yttre störning. 

- Återfinns två typer av robotar. 

Svagheter 

- Då systemet ej är i bruk 

(förnäravarande en gapfiller) i 

Försvarsmakten återfinns ingen 

utvecklingspotential kvar för roboten. 

Möjligheter 

- Utgjorde förutsättningar för 

utvecklingen av Robot 57. 

Hot 

- Måste vara stillastående från 

avfyrning tills träff i mål, gruppen blir 

exponerad. 
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Robot 57 

Rörlighet 

Styrkor 

- Ett lättvikts robotsystem som bärs av 

enskild soldat. 

- Lätt att transportera. 

Svagheter 

-  

Möjligheter 

- Då roboten avfyrats kan skytten ta sig 

snabbt ner i skydd. Robottuben slängs 

åt sidan.  

- Då systemet är buret medges 

möjligheten att ingå i fler 

förbandsstrukturer.  

Hot 

- Om Roboten transporteras utan sitt 

emballage på inkorrekt vis kan 

robotens gyron och inre mekanik ta 

skada. 

 

Verkan 

Styrkor 

- Kan avfyras inomhus (Softlaunch). 

- Fire and forget, skytten kan snabbt ta 

sig i skydd.  

- Roboten flyger spikrakt, ingen 

parabelbana behöver beräknas. 

Svagheter 

- Roboten vet själv inte hur långt det är 

till målet, anslag eller detektion med 

hjälp av zonröret aktiverar 

verkansdelen.  

Möjligheter 

- Mängdresurs som kan nyttjas långt 

ner i organisationen.  

Hot 

- På grund av donationer till Ukraina 

återfinns i skrivande stund färre antal 

Robot 57 (eftersom det är ett 

engångsvapen, om det återfinns färre 

system minskar möjligheten till 

verkan överlag). 
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Robot 58 

Rörlighet 

Styrkor 

- Kan monteras på fordon och 

markgrupperas. 

- Låg vikt medger att två soldater kan 

bära systemet.  

Svagheter 

- Hjulfordon medger en sämre taktisk 

rörlighet.  

Möjligheter 

- Kan monteras på olika fordon. 

Hot 

- På grund av bristande erfarenhet av 

systemet återfinns risken att 

vapensystemet felplaceras utanför 

dess optimala arbetszon. 

 

Verkan 

Styrkor 

- Indirekt eldgivning (BLOS).  

- Kan skjutas inomhus (Softlaunch). 

- Styrinput kan ges av skytten efter att 

roboten har avfyrats. 

Svagheter 

-  

Möjligheter 

- Samverka med en extern sensor för 

att överraska motståndaren. 

- Kan nedkämpa fientliga stridsfordon 

utanför den motoriserade bataljons 

normala stridsavstånd.   

Hot 

- Kan komma att anses som en högt 

kvalificerad förmåga som får en 

begränsad användning. 

- Återfinns en övertro till systemet att 

det inte kan misslyckas. 

- Chefer som inte är vana vid 

utnyttjandet av Robot 58 och 

använder det inom fel 

avståndsområden eller bortser från 

BLOS-egenskapen. 
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6.2  Bedömning rörlighet  

Eftersom samtliga robotsystem (exklusive Robot 57) har möjligheten att både monteras på 

fordon alternativt markgrupperas erhåller systemen en viss taktisk rörlighet. De väsentliga 

skillnaderna mellan robotsystemen är dess vikt, antalet subenheter som ingår i systemet och 

vilka fordon de är monterade på. 

Robot 55 

Som tidigare nämnts är Robot 55 främsta sätt att framföras på ett bandvagn 206 chassi. Det 

bandgående fordonet medger en hög taktisk rörlighet tack vare dess goda 

terrängframkomlighet. Detta möjliggör att Robot 55 kan placeras i terrängen som oftast inte är 

tillgänglig för hjulgående fordon. Detta är av stor vikt då vapensystemet väger över 100 kg 

vilket gör det betydligt svårare att förflytta systemet till fots. Vidare kan bandvagnens 

topphastighet och band påverka förbandets operativa rörlighet. Bandvagnens aktionsradie och 

uthållighet är inte jämlik med resterande delar av förbandet. 

Robot 56 

I jämförelse med Robot 55 ser Robot 56 betydligt smidigare ut att förflytta med hänsyn till dess 

lägre vikt. Även om ett återtag av Robot 56 har skett uppstår då problematiken att robotens 

tidigare bärare (fordon) ej längre är i bruk. Genom tidigare dokument och handböcker beskriver 

Robot 56 flexibla grupperingsmöjligheter och potential uppkommer för systemet att ha en god 

rörlighet till fots. Dock är den taktiska och operativa rörligheten svår att jämföra med de andra 

systemen då inget typfordon finns beskrivet för dagens användande. 

Robot 57 

Fördelen med Robot 57 är dess låga vikt och dess storlek. Eftersom systemet medförs av enskild 

soldat, antingen buren över axeln eller instoppat i ett fordon uppnås en hög taktisk och operativ 

rörlighet. I denna jämförelse är systemet unikt som närstridspansarvärnvapen. En skyttesoldat, 

i jämförelse med exempelvis en bandvagn, rör sig långsamt men en Robot 57 kan placeras på 

alla tänkbara platser som bara en person kan komma åt. 

Robot 58 

Slutligen Robot 58, med en vikt som hamnar mellan en Robot 57 och 56 möjliggörs att två 

soldater kan förflytta systemet vid markgruppering. Detta är ett stort stöd då de två hjulfordon 

som nyttjas i nuläget, terrängbil 15 och 16 bidrar med en underlägsen taktisk rörlighet. Dess 

operativa rörlighet är desto bättre då högre marschhastigheter och bättre uthållighet uppnås. 

Fordonen blir begränsade till grusvägar, stråk och torra, hårdgjorda ytor med god bärighet. 
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Därför höjs den taktiska rörligheten på grund av systemets lägre vikt och enklare transportsätt 

till fots. 

6.3  Bedömning verkan 

Robot 55 

Robot 55 har länge fyllt rollen som medelräckviddigt pansarvärn då det är det äldsta systemet. 

Utvecklingen som har skett har skänkt en stor flexibilitet till systemet då urvalet av verkansdelar 

och optik finns. Med en jämförbar räckvidd med Robot 58 skapas goda standoff6 avstånd. 

Bandvagnens goda rörlighet får systemet på plats men när verkan ska levereras står fordonet 

stilla. Detta är en begränsning med en trådstyrd robot, eldställningen röjs så fort roboten avfyras 

och robotgruppen får ett lågt skydd på grund av systemets styrsystem.  

Robot 56 

Robot 56 lider av samma problematik som Robot 55 på grund av trådstyrning. Som ett 

medelräckviddigt pansarvärnsrobotsystem har det designats med en kortare räckvidd än Robot 

55 och 58. Ur perspektivet grundläggande förmågor har Robot 56 sämre verkan än de två andra 

medelräckviddiga systemen. Avsaknad av ett soft launch system begränsar Robot 56 till att bara 

användas i vissa kontexter (inte från bebyggelse). Då Robot 56 tagits ur bruk för att sedan 

återinföras medför risken att kompetens har gått förlorad. Bortglömd kompetens påverkar 

utbildning av brukare. Sämre utbildade brukare medför risken för sämre verkan (på grund av 

antalet missade skott, felhandhavande och så vidare). 

Robot 57 

Robot 57 är i en särklass som det enda närstridspansarvärnsvapen i denna analys. Detta medför 

en svår jämförelse jämtemot de andra systemen. Med en robot vidareutvecklad från Robot 56B 

medger goda möjligheter att verka mot stridsfordon inom vapnets räckvidd. Robot 57 förmåga 

att inte bli störd under flygskedet (likt Robot 55 och 56) medger en hög träffsannolikhet (0,9) 

enligt informant B. Softlaunch förmågan bidrar till ett flexibelt stridssätt, i synnerhet som ett 

närstridspansarvärnvapen. Även dess korta armeringsavstånd på 20 m möjliggör god verkan på 

väldigt korta avstånd.  

Robot 58 

Förutom att utgöra ett modernt medelräckviddigt pansarvärnssystem medför Robot 58 nya 

möjligheter att leverera verkan. Informant B beskriver den teknologiska skillnaden mellan 

tidigare pansarvärnsrobotsystem och Robot 58: 

 
6 Avståndet från egen trupp och motståndaren där motståndaren kan påverkas av roboten. Inte lika som 

vapensystemets räckvidd.  
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…men så är frågan lite som att fråga vad är skillnaden mellan pistol, ksp58 och 

GRK. Det är så pass stor skillnad på rb58 och de tidigare vapnen så att det enda 

som är likt är att verkansdelarna innehåller RSV. 

Den indirekta eldgivningen bygger ytterligare ut den tredimensionella striden för förbandet. 

Robot 58 må ha en liknande räckvidd som Robot 55 men tack vare BLOS-egenskapen kan 

robotgruppen placeras utanför det optiska synfältet. Denna egenskap ökar förmågorna verkan 

och skydd samt flexibiliteten för befälhavaren att placera robotsystemen i terrängen. Andra 

teknologiska framsteg som att skytten kan styra roboten under färd och välja mål ökar verkan 

avsevärt och minskar risken för vådabekämpning7. Andra inbyggda verkansdelar utöver RSV 

ökar möjligheten att slå mot andra mål än stridsfordon såsom fortifikationer. 

6.4  Övrig analys 

Utöver att nyttjas som ett direktriktat pansarvärn kommer Robot 58 indirekt eld-förmåga 

påverka förbandets stridsteknik likt granatkastarplutonen (B). BLOS-egenskapen återfinns för 

att öka systemets möjlighet till verkan samt ge kompani- eller bataljonschefen större 

handlingsfrihet att nedkämpa fientliga stridsfordon. Informant B uttrycker att Robot 58 inte 

kommer att revolutionera den motoriserade infanteristriden men vapnets unika egenskap måste 

användas för att nå framgång med vapnet. Den tredimensionella striden är avgörande för 

infanteristriden och möjligheten för Robot 58 att strida i två dimensioner ökar chefers 

handlingsfrihet med både vapensystemet och förbandet. 

 

Pansarvärnsförmågan är på intåg igen och både informant D och A påpekar att mycket 

kompetens har inom området har gått förlorad. En generell utmaning med att utbilda på 

pansarvärn är att det har varit nedprioriterat en längre tid. Detta har gjort att 

återtagningsprocessen har behövt utgå från ett blankt papper (D). Det gäller inte bara de som 

specifikt arbetar med pansarvärnsrobotar, även de kompani- och bataljonschefer som har 

kvalificerad pansarvärnsförmåga ingående i sitt förband. Informant B har erfarit att stridande 

chefer på skytteförband inte är tillräckligt erfarna och vana vid att ha ett system likt Robot 58 

på sitt förband. På grund av detta riskeras systemet att inte nyttjas till sin fulla potential. 

Informant B härleder det till att chefer inte kan se striden på det avstånd Robot 58 är tänkt att 

användas. En skytteplutons stridsavstånd är betydligt kortare än fyra kilometer.  

 
7 Att av misstag skjuta egna eller icke-fientliga trupper/fordon.  
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Utan att själv veta spekulerar informant A att Robot 58 måste ha ett visst kortare skjutavstånd 

när BLOS-egenskapen väljs att användas.  
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7. Diskussion 
Detta arbete har berört arméns nuvarande pansarvärnsrobotsystem och Robot 58, en ny 

pansarvärnsrobot som genomgår prov och försök på Livgardet. Fyra intervjuer genomfördes 

inom ramen för en intervjustudie i syfte att inhämta relevant information kring samtliga system. 

För att komplettera intervjustudie genomfördes dokumentär forskning som gav ytterligare 

förståelse för informanternas delgivning.  

7.1 Resultatets innebörd  

Resultaten i studien baseras på inhämtning av data kring fyra olika pansarvärnsrobotssystem 

och intervjuer av personer från Försvarsmakten, Försvarets materielverk, Totalförsvarets 

forskningsinstitut och Försvarshögskolan. Resultatet visar att pansarvärnsrobotsystemen är 

jämförbara utifrån den inhämtade data. Även om Informant B beskriver skillnaden som enormt 

stor, är det inget som specifikt kan presenteras i detta arbete. Systemen är konstruerade för 

samma syfte, att nedkämpa stridsfordon. Sedan att tekniken har utvecklats från 1970-talet till 

2010-talet går att påvisa men inte specifikt hur Robot 58 som system särskiljer sig från 

exempelvis Robot 55. Detta innebär att slutsatserna blir mer beskrivande och generella.  

 

Robot 58 främsta bidrag till infanteristriden är dess möjlighet att skjuta indirekt eld. Denna 

egenskap är ett unikt bidrag till Försvarsmaktens pansarvärnsförband. Indirekt eld med 

pansarvärnsförmåga återfinns sen tidigare i form av STRIX och BONUS. Robot 58 med 

decimeterprecision medför en ökning av förbandets gemensamma verkan. Resultatet ger en 

riktningsvisare mot var Robot 58 kan kommas att placeras i Försvarsmaktens organisation.  

 

Författaren som uttolkare 

Eftersom författaren är en tidigare anställd soldat och gruppchef vid 12:e motskbat kan det 

påstås att en intressekonflikt uppstår om att försköna resultaten. God forskningsetik upprätthålls 

genom hela resultat- och analysdelen då författaren bibehåller en objektiv syn och följer de 

presenterade stegen i den europeiska kodexen för forskningsintegritet (All European 

Academies, 2018, s. 6). Att vara ärlig och redogöra för arbetets tillvägagångssätt på ett tydligt 

sätt påvisar objektivitet. Arbetet syftar till att generera underlag för att öka kunskap kring 

Försvarsmaktens pansarvärnsrobotsystem och bädda för vidare forskning. Författarens tidigare 

kunskap om förbandets organisation medger en ökad förståelse för hur Robot 58 kan integreras 

i förbandet men avsaknaden av kompetens om pansarvärnsrobotar bidrar till icke-partiskhet och 

resulterar i att informanternas svar nyttjas full ut i resultat- och analysdelen. 
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7.2 Metoddiskussion 

Dokumentär forskning 

Som tidigare nämnt är dokument en lättillgänglig och överflödig källa till data. Detta lämpar 

sig väl för arbetets utforskande syfte och urvalet av fyra olika pansarvärnsrobotsystem. Genom 

att nyttja många källor ur olika kategorier kan data valideras. Om fler källor uppger samma eller 

liknande information ökar trovärdigheten för den sammanställda data.  

Samtliga prestandamått och egenskaper kring robotsystemen samt deras stridsteknik kunde inte 

inhämtas alternativt presenterades inte. Detta då samtliga system är i bruk i skrivande stund och 

eftersom sekretess råder anses det olämpligt att gå ut med viss information. Högkvarteret har 

en dokumentgranskningsavdelning som tar emot förfrågningar där handlingar antingen avslås 

alternativt tillåts nyttjas för ”öppet bruk”. Dock skickas kopior av texten i pappersformat via 

post. Denna funktion ansågs för tidskrävande och tilldels onödig för att besvara arbetets 

forskningsfrågor.  Då kan öppna hemsidor nyttjas för att komplettera eller tillföra vissa data för 

pansarvärnsrobotsystemen.  

 

Intervjustudie 

Intervjustudien var den främsta och viktigaste datainsamlingsmetoden då arbetet avhandlar 

Robot 58 med dess begränsade tillgång till publicerade data kring teknik och doktrin. På grund 

av tillvägagångssättet erhålls möjligheter att välja ut och intervjua nyckelpersoner som besitter 

förstahandskunskap kring pansarvärnsrobotar generellt samt Robot 58 specifikt. Som 

befattningshavare inom specifika områden skapas validitet för det de säger. Fyra intervjuer 

slutfördes med informanter från olika myndigheter och instanser. Resultatet går inte att 

generalisera då för lite om Robot 58 är känt av allmänheten. Med hjälp av studiens resultat kan 

det antas att Robot 58 lämpar sig väl inom ramen för infanteristriden. Informanternas som 

centrala befattningsinnehavare med hög relevans för arbetet skapar värde för arbetets resultat. 

Informant B som införande ansvarig för Robot 58 delgav djupa insikter som expanderar 

analysen. Det är önskvärt att fler intervjuer genomfördes med informanter från Försvarsmakten. 

Fler informanter från samma organisation kan dela liknande erfarenheter som i sin tur skulle ha 

ökat resultatet och analysens validitet.  

Semistrukturerade intervjuer medförde en flexibilitet för intervjuaren och informanten att 

utforska specifika och intressanta ting som dök upp under intervjun. En nackdel med 

struktureringen som påverkade arbetet var att vissa delar av frågorna/teman belystes i en större 

utsträckning (Denscombe, 2016, s. 289). 
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Intervju ansikte mot ansikte och via Skype medförde den vitala sociala interaktionen som är en 

stor fördel vid intervjuer. Det underlättar insikten av svaren och följdfrågor kan ställas i syfte 

att öka förståelsen. Intervjuaren kan styra intervjun mot de områden som är viktigast eller är i 

störst behov av att utforskas. Genom att spela in samtalen underlättades transkribering och 

säkrade insamlat data. Den främsta nackdelen med dessa intervjuer var tidsåtgången på grund 

av avsaknaden av ”röst till text”- program. Emailkorrespondens tog bort behovet av 

transkribering då varje svar var tydligt utskrivet under varje fråga. Nackdelen med skriftliga 

svar är avsaknaden för möjligheten till följd- och fördjupandefrågor. Då ökade återigen 

tidsåtgången för återkoppling till informanten vid behov av förtydliganden. Genom tydliga 

instruktioner och inskrivna kommentarer i intervjuguiden som delgavs informanterna 

möjliggjorde att tydliga svar och färre missförstånd uppstod.  

 

Beroendeställning är en viktig faktor att ha i beaktning vid urvalet inför en intervjustudie. 

Intervjuaren är i behov av information och söker ut informanter som antas ha kunskap relevant 

för det avhandlande ämnet. Arbetet avhängs till stor del på att informanterna är uppriktiga och 

delger lågt tendentiösa svar. All data kring Robot 58 kan inte valideras då dokument inte är 

åtkomliga eller får delges på grund av sekretess. Vidare består informanterna delvis av 

intervjuarens tidigare chef samt en forskare ur en forskningsgrupp som utgör en av arbetets 

uppdragsgivare. För att motverka tendentiösa svar valideras stor del av insamlat data med den 

dokumentära forskningen. Även informanternas professionalitet och hängivenhet att delge 

sakliga och uppriktiga svar antas, annars skulle det vara omöjligt att nyttja deras svar för att 

besvara arbetets frågeställningar. 

 

SWOT som analysverktyg 

SWOT är en enkel metod med sina begränsningar. Helms & Nixon (2010) tar upp exempel på 

flertalet studier som påstår att SWOT är simpel, vag och problematisk med kategorisering av 

variabler och mycket mer.  

Fjärde steget i SWOT går ut på att delge förbättringsförslag utifrån arbetets slutsatser. Arbetets 

tidsbegränsning och begränsade insyn i Robot 58 resulterar i att slutsatserna inte kan bidra till 

en förbättring av Robot 58. Arbetet syftade inte till att förbättra det tekniska systemet. SWOT-

analysen användes i kontexten att belysa skillnader mellan pansarvärnsrobotsystemen och deras 

doktrinära användning. 
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Helms & Nixon (2010) summerar problematiken med SWOT och lämnar förslag för utveckling 

av metoden. SWOT-analysen är en ögonblicksbild av nuet, i detta fall av hur Robot 58 står i 

jämförelse med andra, svenska pansarvärnsrobotsystem. För att stärka SWOT-analysens 

validitet genomfördes ”expert intervjuer” och dokumentär forskning för att öka trovärdigheten 

av den analyserade och presenterade data. SWOT-analysens enkla genomförbarhet och det lätta 

åskådliggörandet av data och resultat gjorde att metoden lämpade sig väl för arbetets snäva 

tidsbegränsning. Även metodens vida användning även utanför den militärtekniska världen 

(Helms & Nixon, 2010) påvisar metodens breda tillämpningsområde och tillförlitlighet.  

 

7.3 Vidare forskning 

Arbetet har avhandlat hur Robot 58 kan nyttjas av ett infanteriförband. Då Robot 58 är ett så 

pass nytt system återfinns möjligheten att forska brett och djupt kring vapensystemet. FOI är i 

behov av att fortsatt forska om hur Robot 58 fungerar och beter sig i urban miljö, mer specifikt 

strid i bebyggelse och vidareutveckla simuleringsmodellen för Robot 58.  

 

Ytterligare studier kan genomföras om vilken militär nytta Robot 58 bidrar med till ett förband. 

Att bredda förbandsperspektivet inom ramen för detta kan vara intressant. Alltså att studera hur 

Robot 58 kan integreras på exempelvis ett mekaniserat förband och vad systemet tillför där. 

 

Arbetet nämner STRIX och BONUS och likheterna mellan stridstekniken för granatkastare och 

artilleri. Då detta berörs kortfattat finns ett intresse att utröna vilka specifika synergieffekter 

Robot 58 och granatkastare kan åstadkomma samt hur chefer kan vilja använda dessa system 

är av intresse att utreda. Detta då Robot 58 och granatkastare förekommer inom samma förband.  

 

Slutligen för att återkoppla till patrullroboten återfinns det flertalet likheter mellan systemen. 

Utifrån denna likhet ökas intresset för att ta reda på, ur ett motståndarperspektiv, vilket 

vapensystem som erhåller högst hotbild.  
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8. Arbetets slutsatser 
Arbetets syftade till att utforska vad den tekniska och doktrinära skillnaden är mellan äldre 

pansarvärnsrobotar, Robot 55, 56, 57 och Robot 58. Bedömningsprocessen har grundats i en 

SWOT-analys och informanters svar från intervjustudien vilket analyserades för att kunna 

besvara arbetets forskningsfrågor.   

 

Slutsatser dragna från detta arbete är att utan tillgång till specifika data skiljer sig Robot 58 från 

de andra pansarvärnsrobotsystemen inom många aspekter. Exempelvis, styrsystem, optik, 

återmatning av information och externa sensorer. Dessutom bidrar Robot 58 mest till förbandets 

verkan genom att erbjuda möjligheten till indirekt eld. Detta skapar synergieffekter med 

förbandets granatkastare och Robot 57. Tack vare respektives systems räckvidder ges chefer 

större handlingsfriheter att nyttja det mest lämpade vapnet för att bekämpa bepansrade mål. 

Robot 58 är mer anpassat för förbandets rörlighet tillskillnad från Robot 55 då vapenbäraren är 

hjulgående, men Robot 57 erhåller högst rörlighet då det kan medföras av enskild soldat. Dock 

kommer Robot 58 inte att revolutionera den motoriserade infanteristriden men vapnets unika 

egenskap i form av indirekteldgivning måste användas för att nå framgång med vapnet. 

Slutligen krävs det att chefer på kompani- och bataljonsnivå övar mer med systemet integrerat 

i förbandet för att höja pansarvärnsförmågan och slutföra återtagningsprocessen.  

 

På vilka sätt skiljer sig stridstekniken, taktiken, tekniken och doktrinen åt emellan Robot 55, 56, 

57 och framtida pansarvärnsrobotsystem, Robot 58? 

Samtliga system är framtagna för samma syfte, att nedkämpa stridsfordon. Robot 58 

kombinerar två tidigare stridstekniker, den traditionella direktriktade pansarvärnet och den 

indirekta eld egenskapen av granatkastare och artilleri. Egenskapen av indirekt eld medger att 

Robot 58 kan strida och verka från platser som övriga system inte kan. 

Robot 58s teknik, hårdvara såväl som mjukvara, skiljer sig markant från de andra 

pansarvärnsrobotsystemen. Robot 58 – fiberoptik, Robot 57 – fire and forget, Robot 56 och 55 

– SACLOS. Robot 58s robot erhåller optik som möjliggör att skytten kan styra roboten och 

välja mål efter avfyrning. Integrering av externa sensorer såsom UAV:er är unikt för Robot 58 

i denna jämförelse. Hur tekniken exakt skiljer sig åt går inte att besvara fullt ut då sekretess 

råder. 

Robot 58 är planerad att användas inom kompanis- och bataljonsram. Robot 55 var tidigare 

avsett för att nyttjas på brigadnivå medan Robot 56 var på kompaninivå och Robot 57 används 

inom grupp och plutonsram. 
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Vad innebär Robot 58 egenskaper kopplat till förmågorna rörlighet och verkan för 

infanteristriden i terräng? 

Möjligheten att montera Robot 58 på terrängbil 15 och 16 medger att Robot 58 uppnår en god 

operativ rörlighet anpassat utefter 12:e motskbat. Med en låg vikt på 26kg uppnår Robot 58 viss 

taktisk rörlighet där två soldater kan förflytta systemet, exempelvis inom eller mellan 

stridsställningar. Detta innebär att Robot 58 kan integreras i det motoriserade infanteriet.  

Förmågan verkan realiseras genom Robot 58s egenskap till indirekt eld. Egenskapen fyller 

bataljonens pansarvärnsförmåga mellan Robot 57 och granatkastarplutonen bestyckad med 

STRIX. Dessa tre system skapar synergieffekter genom att genom att bidra med optimal verkan 

inom fler avståndsområden. Robot 58 kan kommas att användas som ett traditionellt pansarvärn 

samt likt en granatkastare. Genom att kunna verka i två olika dimensioner bidrar Robot 58 till 

den tredimensionella infanteristriden. Det som krävs för att ta nästa steg av Robot 58s 

integrering är utbildningen av chefer på kompani- och bataljonsnivå att bli införstådda och 

bekväma med den nya egenskapen Robot 58 medför. 
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Bilaga 1. Intervjuunderlag Robot 58 

1. Etik: 

Intervjun kommer att dokumenteras, detta görs skriftligt samt spelas in. Den 

information som erhålls från intervjun kommer att analyseras, kodas om och 

slutligen redovisas det i text i det slutgiltiga arbetet. Den inspelade intervjun 

kommer bara jag ha tillgång till och innehållet raderas efter att arbetet är 

avklarat. Informationen nyttjas för att besvara arbetets frågeställningar. Andra 

personer kommer att ta del av arbetet och de resultat som presenteras. Detta sker 

då det slutgiltiga arbetet kommer att laddas upp på Digitala Vetenskapliga 

Arkivet (DiVA).  

Om sekretess råder kring någon del av systemet och informanten vill delge det, 

informera intervjupersonen. 

Möjlighet till att avbryta intervjun finns alltid. 

Anonymitet går att önska. 

 

2. Disposition: 

o Syftesbeskrivning. 

o Övergripande frågeställning med intervjun. 

o Bakgrundsbeskrivning av intervjuande individ. 

o Bakgrundsbeskrivning av informant. 

o Frågor. 

o Övriga frågor. 

o Intervjuns avslutas. 

 

3. Syftesbeskrivning av intervjun: 

Syftet med intervjun är att med hjälp av informantens fackkunskaper kring 

pansarvärnsrobotar, dess förmågor, begränsningar och hur systemet nyttjas 

kunna dra slutsatser om dess användande och skillnader systemen emellan. 

Även informantens tidigare erfarenheter kring det fysiska handhavandet av 

systemet vägs in i slutsatsen. Vidare kan informantens delgivning av 

information/erfarenheter ge ett ytterligare perspektiv i jämförelsen mellan 

Robot 58 och andra pansarvärnsrobotsystem Försvarsmakten brukar.  

 

4. Övergripande frågeställning med arbetet: 

a. På vilka sätt skiljer sig stridstekniken och doktrinen åt emellan dagens 

pansarvärnsvapen som Försvarsmakten brukar (Robot 55, 56 och 57) och 

framtida vapensystem (Robot 58)? 

 

b. Vad kan göras för att felaktig doktrinär användning av robotsystem 58 

motverkas?  



Försvarssystem 2023–04–11 Anton Cagenius 

Självständigt Arbete  OP-T, 20–23 

 53 

5. Bakgrundsbeskrivning av mig själv. 

Var arbetar jag just nu?  

Min befattning/min kommande befattning?  

Varför genomför jag detta arbete? 

 

6. Bakgrundsbeskrivning av informant. 

Var arbetar du just nu?  

Vilken befattning innehar du just nu? 

Om informanten har, hur länge har du arbetat med Robot 58? 

Har du tidigare arbetet med pansarvärnsrobotar? Om du har, hur länge? Med 

vilket/vilka system? 

Önskas anonymitet:  

 

Frågor 

7. Robot 55/56/57/58, förmågor och begränsningar 

a. Vilka möjligheter medger systemets förmåga till indirekt eldgivning (BLOS)? 

b. Återfinns det några begränsningar/svagheter med Robot 55/56/57/58 i jämförelse med 

andra pansarvärnsrobotar som är i bruk inom Försvarsmakten?  

c. Hur samverkar roboten med skytten/lavetten? 

 

8. Taktik med Robot 55/56/57/58 

a. I vilka tänkbara scenarion (stridssituationer) nyttjas vapensystemet? 

b. Vad är Robotplutonens Indelning, Gruppering och Uppgifter? 

c. På vilken nivå är Robotpluton tänkt att arbeta? På kompani-eller bataljonsnivå? 

d. Vilka tidsförhållanden erhålls med systemet? Tänk, från upptäckt → till skott → till 

bekämpning av identifierat mål.  

 

9. Robot 55/56/57/58 

a. Hur lång är utbildningstiden för systemet? Finns det någon kompletterande utbildning 

utöver själva vapenutbildningen? 

b. Återfinns det några ”gamla sanningar” som fortfarande sprids vidare? 

c. Vilken anfallsvinkel behöver roboten ha för att träffa ett mål? När kan roboten inte 

träffa ett mål bakom ett hinder? 

 

10.  Övriga frågor 

a. Om informanten har erfarenhet, ser du några skillnader (doktrinärt, taktiskt, osv) 

mellan Robot 55/56/57/58? 

b. Vilken bärare har systemet? Exempelvis buren av enskild soldat, fordonsmonterad, 

lavett, osv. 

c. Vilka möjligheter kan systemet skapa? 

d. Finns det några externa hot mot systemet? Exempelvis ur ett motståndar- eller 

ekonomiskt perspektiv.  

 

11. Intervjun slut, krävs det något förtydligande eller vill informanten komplettera något? 
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Bilaga 2. Intervjufrågor för simulering 

Frågor 

1. Simuleringsmodellen 

a. Med vilket program är modellen skriven i? 
b. Vilken typ av modell är det? Finite Element Modell eller en annan typ av 

modell? 
c. Vad simuleras? 

d. Vilka utgångsvärden/data baseras modellen på? 
e. Vilka begränsningar finns det med nämnd simuleringsmodell? 

f. Hur kan simulering som metod användas för att skapa underlag för hur Robot 

58 skall komma att nyttjas i fält? 

g. Har simuleringsmodellen blivit validerat på något sätt? Vad är noggrannheten 

och precisionen av modellen/resultatet som genereras? 

2. Simulering som metod 

h. Vilka generella fördelar återfinns med simulering/modellering som metod? 
i. Några specifika fördelar kring projektarbetet med Robot 58? 
j. Vilka generella nackdelar/begränsningar återfinns med simulering/modellering 

som metod? 
k. Några specifika nackdelar kring projektet med Robot 58? 

 

3.  Intervjun slut, krävs det något förtydligande eller vill informanten 

komplettera något? 
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Bilaga 3. Åskådliggörande av Robot 58 egenskaper 

Denna bilaga är till för att tydligare illustrera hur Robot 58 egenskaper förverkligas. Därför 

delgav informant B en Powerpoint som visar i en översiktlig animation om ett eldöverfalls 

förfarande. Robotgrupperna är bestyckade med Robot 58 och en ospecificerad flygande sensor. 

Scenariot är fiktivt men påvisar den indirekta eldgivningens funktionalitet. 

 

Figurförklaring 

-Robotgrupp -Motoriserad skyttepluton -Flygandesensor (UAV)                                 

 

 

  - Sensorns synfält                  - Mekaniserad motståndare            – Robot 58 

 - Eldöverfallsplats (killzone)  

Händelseförlopp 

Bild 1.  

 

UAV upptäcker och följer motståndaren (fyra stridsfordon) och återger informationen till 

robotplutonen. 
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Bild 2. 

 

Skytteplutonerna grupperar ut på linje. Plats för eldöverfall med indirekt eldgivning förbestäms 

och robotgrupperna genomför måluttag. 

Bild 3. 

 

UAV har följt motståndaren och återger att det är cirka 30 sekunder kvar tills motståndaren är 

på rätt plats för eldöverfall. Robotgrupperna förbereder ett gemensamt eldöppnande. 
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Bild 4. 

 

Två robotgrupper genomför ett samtidigt eldöppnande med indirekt eldgivning och nedkämpar 

tät respektive kö fordonet, de två i mitten blir inkapslade längs vägen. 

Bild 5. 

 

Robotgrupperna genomför en förnyad eldgivning och nedkämpar de två kvarvarande fientliga 

stridsfordonen. 
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