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Procédé et dispositif destinés & éviter des coups
défeetuegj d'appareils de tir automatiques.

La présente invention concerne un procédé et un dispo=
sitif destinés & éviter des coups défeétueuxrd'appareils de tir
automatiques, tels que des mines % distance, préréglés par des
capteurs acoustiques.

De tels dispositifs sont connus sous différentes formes
de reéalisation. Mais tous ces systoemes n'empéchent pas des coups
dérectueux par dépassement de la. portée du projectile tiré. dans |,
une direction prérelevée acoustiquement. Le mode de reldvement
des dispositifs connus est en outre tres imprécis.

L'1nvent10n a pour objet un procédé et un dispositif
du genre annoncé qui éliminent de facon sfire les inconvénients
précités de ceux du niveau actuel de la technique et permettent,
dans un systéme autonome de défense pour des véhicules terres—
tres et aériens lents, tels que blindés, camions, hélicopteres
et autres, une détermination optique de distancé et d'angle, ou
de direction, dans laquelle la mesure de la distance rende pos—
sible, ou assure, en méme temps un calcul de hausse et de. portée
pour -la charge creuse & tirer sur le bute ’

Ce probleéme est résolu par 1'invention de facon simple
et extr2mement sire sur la base du principe général d'améliorer
essentiellement la précision de la direction relevée acoustique=
ment et d'exclure un coup sur un but hors de portée, cela par
balayage optique au té1émétre & laser, dans un dispositif du
genre annoncéo

Le procedé est caractérisé par le fait que : dans une
premitre étape, avant la premidre détection acoustique du but,
on explore et mémorise 1l'espace se trouvant dans le champ de
tir de L'appareil et constituant 1'arridre-plan du but, tous
les points images en deca de la portée de tir formant en méme
temps la zone de tir, et les lignes marginales entre ladite
zone de tir et tous les autres points images lthorizon de tir ;

dans une deuxieme étape, aprés la localisation acoustique du
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but et lorsque celui-ci approche de 1l'horizon de tir, on ex-
plore, et mémorise, de nouveau cette ligne dans 1'entourage
relevé acoustiquement du but afin de mettre en évidence par
formation de différence entre les points images "anciens" et
"pouveaux", c!est-a-dire entre 1'arriére-plan et le but supposé,
la présence d'un bubt & l'horizon de tir j dans une troisieéme
étape, enfin, on applique le méme procédé & une plus grande zone
de 1'entourage du but afin d'obtenir, de nouveau par formation
de différence, la silhouette du but et de 1'utiliser pour le
réglage de précision de 1'appareil de tir et le déclenchement
du tir. , ;

Le dispositif de ﬁise en oeuvre du procédé selon
1'invention est caractérisé par le faitb qu'aux capteurs acous-
tiques et au calculateur central, de commande de déroulement,
de 1'unité d'exploitation et de contrdle est associé un appareil
optique actif de mesure de distance et de direction qui mémorise
au moyen de son dispositif de déviation de rayon laser et d'une
mémoire & images chaque image détectée en direction du but,
tous les points images hors de portée de tir tormant alors
1'horizon de tir et la silhouette du but étant formée de son
c6té par les points images en deca de cette méme portée,

Selon d'autres:particularités avantageuses possibles
de ce dispositif selon 1'invention : l'appareil optique de
mesure de distance et de direction se compose d'un laser 2
semi-conducteur auquel sont ussociés des composants miniatu-
risés ; 1'appareil optique de mesure de distance et de direction
est placé prés du sommet de la pyramide formée par les capteurs
acoustiques ; le laser & semi-conducteur est commandé par une
unité d'exploitation et de contrdle qui sélectionne'aussi le
signal de but réfléchi, et traité, pour le déclenchement de
1'allumageo

L'invention sera mieux comprise & l'aide de la des—~
cription détaillée d'un mode de réalisation pris comme exemple
non limitatif et illustré schématiquement par le dessin annexé,

sur lequel 2
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- la figure 1 est un schéma de répartition des cap-
teurs optiques et acoustiques qui ne considére pas leur agehce=
ment mécanique ou cinématique 3

- la figure 2 est un schéma synoptique de 1'exemple de
realisation propesé pour le déclenchement de l'allumage. -

Comme on le voit sur la figure 1, il se trouve dans
un plan herizontal Ep situé b une distance du sol b déterminée
qui peut se régler d'apreés le systeme d'arme utlllse, un systdme
acoustique de capteurs composé, dans cet exemple, de trois cap-
jeurs individuels 10 disposés les uns par rapport aux autres
de Htelle facon gue leurs lignes de jonction forment un triangle
équilatéral. Il est en méme temps avantageux que 1l'un de ces
capteurs 10 soit dans le plan exact de la ligne de visée, ou de
tir, 20, Un quatridme capteur acoustique 10a est placé au=
dessus du plan horizontal Ep en sorte que les capteurs forment
avantageusement un tétraddre régulier., Dans la région de ce
capteur 10a est inséré un capteur optique 11 formé d'un appareil
optique actif de mesure de distance et d'angle opérant au moyen
de son unité de déviation de rayon laser et d'une mémoire &
images pour : explorer et mémoriser, dans une premidre étape du
procédé, avant la premiére détection 'acousiique du but, 1'espace
se trouvant dans le champ de 1'appareil de bir et constituant
i'arriere-plen 30 du but, tous les points images en deca de la
portée de tir formant en méme temps la zone de tir, et les
lignes marginales entre 1adite zone de tir et tous les autres
points images 1l'horizon de tir s explorer et mémoriser de
nouveau, dans une deuxiéme étape, aprds la localisation acous—
tique du but et lorsque celui-ci aﬁproche de 1l'horizon de tir,
cette ligne dans l'entourage relevé acoustiquement du but afin
de mettre en évidence par formation de difrérence entre les
points images anciens et nouveaux, ctest-a~dire entre l'arriere=-
plan 30et le but supposé , la présence d'un but 3t & l'horizon
de tir ; appliquer enfin, dans une troisitme étape, le méme
procédé i une plus grande zone de 1'entourage du but afin d'ob-

tenir, de nouveau par formation de d1fference, la silhouette du
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but et de 1'utiliser pour le réglage de précision de 1tappareil
de tir et le déclenchement du tire C'est-a-dire qu'au moyen du
dispositif de déviation de rayon laser du capteur optique 11
et d'une mémoire & images commandée, on effectue une localisa~
tion en direction de caractdére optique en mémorisant de telle
facon 1'image percue, ou détectée, optiquement que tous les
points images hors de portée de tir soient munis d'une carac=—
téristique correspondante. On proceéde de fagon analogue pour
les points images en deca de la portée de tire. Aprés la loca-
lisation, ou détection, acoustique du but, on détecte de pré-
férence l'horizon de tir . Si, sur ces entrefaites, apres la
détection acoustique du but, ce but déterminé 31 entre dans la
sone de distance de tir, on explore spécialement cette zone
partielle des images mémorisées et forme ce que 1'onrappelle
1a silhouette du but, qui conduit ensuite au déclenchement du
signal d'allumage.

Dans une forme de réalisation gui peut réduire nette-
ment le temps nécessaire & l'exploration de 1'arridre~plan, on
n'explore, avant la premidére détection acoustigue du but,
gqu'une zone partielle du champ de tir constituée de préférence
par l'éntourage de l'horizon de tir. On peut & cette fin par-
4ir d'un point imagé de la zone de tir et augmenter de facgon
continue 1'élévation du rayon laser avec mesure simultanée de
la distance jusqu'i ce que l'horizon de tir soit atteint., On
peut ensuite se maintenir sur cet horizon par un procédé de
poursuite, ou "tracking", connu.

I1 surfira, dans nombre de cas, d'utiiiser apres la
localisation acoustique du but, et dés aprés la deuxiéme
étape, celle de l'exploration de l'horizon de tir, le résultat
de la formation de différence pour le pointage de précision de
1'appareil de tir et le déclenchement du tir.

Ce sera par exemple indiqué si la nature du but 31
est connue d'avance en sorte qu'il y ait a détecter uniocuement
si ce but existe réellement et se trouve dans la zone de tir.

Mais cela peut &tre également favorable si la réduction du
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temps de mesure offre de plus grands avantages que 1'augmenta«=

tion de la fTiabilité de 1l'identification du bute

Pour des cas spécisux dans lesquels la bridveté du temps

de mesure joue un réle décisif et l'on renonce compldtement 2
une identification du bub par eipl@ration au rayon laser, il
est avantageux de ne faire de mesures gue sur um point image
unique dont on détermine la position seulemend apréé la locali=-
sation acoustique du but. Cela impligue cependant que le cal-
culateur central de 1'unité d'exploitation et contrdle 17
élabore au préalable, au moyen de la poursuite acousbique de
direction et vitesse de marche du but 31, une direction appre-
priée de celui-ci pour laquelle on effectue ensuite dés avant
1tarrivée effective du but une mesure de distance pour le
point "ultérieur® du but. Si 1l'on ne constate pas d'obséacles
éventuels dans cette direction prédéterminée du but, c'esbt-b~
dire si le champ de tir est libre, on procdde & une deuxieéme
mesure de distance a 1'instant précis ol le but supposé 31
atteint ce point selon les valeurs du relévement acoustiques
Si la distance du bubt se place dans la zone de tir, il en
résulte automatiquement le déclenchement du tir. Le calculateur
tient bien entendu compte aussi de la dérive, de la hausse et
des autres parametres analogués, si bien que la direction
effective du tir peut différer, de facon précalculée, de la
direction de tir du télémetre.

La figure 2 donne le schéma synoptique du dispositif
déerit ci-dessus. Une unité d'exploitation et contréle 17
% calculateur central qui est reliéeaux capteurs acoustiques
10 émet un signal & destination de 1'unité de commande dtémetw-
teur 18, laquelle met de son cdté le laser & semi-conducteur
12 en position de travail, ou en fonction, si bien qu'un rayon
émis 12a est transmis, & travers un mini-systéme optique
émetteur 13, & la zone du but, déja délimitée grossiérement
par les capteurs acoustiques 10, On meb simultanément en
mouvement d'exploration le capteur optique 11, ou son disposi-

tif de déviabion. Tous les rayons d'émission ®b,réfléchis avec
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décalage en temps, sont interceptés par un mini-récepteur
optique, amenés & une photodiode & filtre d'interférence 15 et
remis de 1h & une unité de préparation de signal 16 qui raméne
les signaux préparés & 1'unité d'exploitation et de contrdle 17
et celle-ci forme, lorsqu'on atteint la position optimale du
but et 1'instant optimal, le signal 19 de déclenchement de
1tallumage. Lt'utilisation de composants électroniques miniatu-
risés permet d'obtenir un capteur de localisation peu encom-
brant, léger, mais fonctionnant de fagon treés précise, fiable

et rapideo
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REVLNDICATIONS

1, Procédé destiné & éviter des coups défectueux
dtappareils de tir automatiques, tels que des mines 3 distance,
préréglés par des capteurs acoustioues caractgrisé par le fait
que : dans une premidre étape, avant la premidre détection
acoustique du but, on explore et mémorise 1l'espace se trouvant
dans ¥ champ de tir de 1l'appareil et constituant larriére-
plan (30) du but (31), tous les points images en decga de la
portée de tir formant en méme temps la zome de tir, et la ligne
marginale entre ladite zone de tir et tous les autres points
images 1'horizon de tir ; dans uvne deuxidme étape, apres la
localisation acoustique du but et lorsque celuni-eci approche de
1'horizon de tir, on éxplore, et mémorise, de nouveau cette
ligne dans 1'entourage relevé acoustiquement du but afin de
mettre en évidence pa; formatbion de différence entre les points
images "anciens" et "nouveaux", c'est-a-dire entre l'arriére~

plan et le bub supposé, la présence d'un but (31) & 1l'horizon

‘de tir ; dans une troisiéeme étape, enfin, on appligque le méme

procédé i une plus grande zone de 1'entourage du but afin
d'obtenir, de nouveau par formation de différence, la silhouette
du but et de l'utiliser pour le réglage de précision de 1'appa-
reil de tir et le déclenchement du tir,

2. Procédé selon la revendication 1 caractérisé par’
le fait qu'avant la premidre détection acoustique du but, on
n'explore qu'une zone partielle du champ de tir constituée de
preference par 1'entourage de 1l'horizon de tire

4, Procédé selon la revendication 1 caractérisé par
le fait qu'aprés la localisation acoustique du but, on utilise,
dés aprés la deuxidme ¢tape, celle de 1'exploration de l'hori-
zon de tir, le résultat de la formation de différence pour le
pointage de précision de 1'appareil de tir et le déclenchement
du tire

4, Procédé selon la revendication 1 caractérisé par
le fait que 1'on ne fait de mesures que sur un point image

unicue dont on détermine la position seulement aprés la loca—
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lisation acoustique du but.

5., Dispositif de mise en oeuvre du procédé selon
1'une quelconque des revendications 1 2 4 caractérisé par le
tait qu'aux capteurs acoustiques (10) et au calculateur central,
de commande de déroulement, de 1'unité d'exploitation et de
contrdéle (17) est associé un appareil optique actif de mettre
de distance et de direction (11) qui mémorise au moyen de son
dispositif de déviation de rayon laser et d'une mémoire o
images chaque image explorée en direction du but, tous les
points images hors de portée de tir formant alors 1'horizon de
4ir et la silhouette du but étant formée de son coté par les
points images en deca de cette méme portées.

6o Dispositif selon la revendication 5 caractérisé
par le fait que 1l'appareil optique de mesure de distance et de
direction (11) se compose d'un laser & semi-conducteur (12)
auquel sont associés des composants miniaturisés (13, 14, 15,
16). ' :

7. Dispositif selon 1l'une quelconque des revendications
5 ou 6 caractérisé par le fait que 1l'appareil optique de mesure
de distance et de direction (11) est placé pres du sommet de la
pyramide (10b) formée par les capteurs acoustiques (10).

8+ Dispositif selon 1l'une quelconque des revendications
5 & 7 caractérisé par le fait que le laser & semi-conducteur
(12) est commandé par une unité d'exploitation et de contréle
(17) qui sélectionne aussi le signal de but réfléchi, et

traité, pour le déclenchement de 1l'allumage,
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