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(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft eine Vorrich-
tung zur Bekédmpfung von Zielen (2) innerhalb eines zu
Uberwachenden Bereiches mit einer erdgebundenen richt-
baren Abschufrichtung (7), einer mit der AbschuReinrich-
tung (7) verbundenen Zielerfassungseinrichtung (5) und
mindestens einem aus der Abschuf3einrichtung (7) ver-
schielbaren Flugkérper (14).

Um eine kurze Reaktionszeit der Vorrichtung (1) zwischen
dem Empfang akustischer zielcharakteristischer Signale
und dem Abfeuern des Flugkorpers (14) sicherzustellen
und um zu erreichen, dal® die Abschul3- und Zielerfas-
sungseinrichtung (7, 5) einer derartigen Vorrichtung (1)
nicht ortbar ist, schlagt die Erfindung eine Zielerfassungs-
einrichtung (5) vor, die lediglich mittels passiver Sensoren
(10) die Zielrichtung des zu bekampfenden Zieles (2) ermit-
telt. Der Flugkorper (14) besitzt einen zielsuchenden Such-
kopf (15), so daf} dieser nach Abschulf in Zielrichtung z. B.
mittels eines Infrarot-Sensors autonom das Ziel (2) sucht
und zerstort.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zur
Bekampfung von Zielen innerhalb eines zu Uberwa-
chenden Bereiches mit einer erdgebundenen richtba-
ren AbschuBeinrichtung, einer mit der Abschufein-
richtung verbundenen Zielerfassungseinrichtung und
mindestens einem aus der Abschufeinrichtung ver-
schief3baren Flugkérper.

Stand der Technik

[0002] Aus der DE 31 40 728 C2 ist beispielsweise
bekannt, zur Bekdmpfung von Panzern eine genaue
Ermittlung des Zielortes durch eine Kombination von
passiven und aktiven Sensoren vorzunehmen. Dabei
dienen die passiven Sensoren (z.B. akustische Sen-
soren) zur Ermittlung der jeweiligen Zielrichtung und
die aktiven Sensoren zur Bestimmung der Zielge-
schwindigkeit. Aus der Anderung der Zielrichtung
und der Zielgeschwindigkeit kann dann die Bewe-
gungsbahn des Zieles und damit auch der Abfeuer-
zeitpunkt des Flugkorpers ermittelt werden.

[0003] Nachteilig ist bei diesen bekannten Vorrich-
tungen unter anderem, daf} fur die Bahnermittlung
des Zieles und das anschlielende Richten der Ab-
schulReinrichtung des Flugkérpers relativ viel Zeit be-
noétigt wird, so dal® die Reaktionszeit der Vorrichtung
vom Empfang der akustischen zielcharakteristischen
Signale bis zum Abfeuern des Flugkdrpers flir die Be-
kadmpfung sehr schneller Ziele, etwa von Hubschrau-
bern, zu lang ist. AulRerdem besteht durch die Ver-
wendung der aktiven Sensoren der Zielerfassungs-
einrichtung die Gefahr, daf} der Gegner die bodenge-
bundene Abschufleinrichtung orten und zerstéren
kann.

Aufgabenstellung

[0004] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde,
eine Vorrichtung der eingangs erwahnten Art anzu-
geben, die einfach und kostenglinstig aufgebaut ist,
eine kurze Reaktionszeit besitzt und deren Abschul3-
und Zielerfassungseinrichtung durch die Verwen-
dung entsprechender Sensoren nicht ortbar ist.
[0005] Diese Aufgabe wird erfindungsgemaf durch
die Merkmale des Anspruchs 1 geldst. Weitere, be-
sonders vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfindung
offenbaren die Unteranspriche.

[0006] Die Erfindung beruht im wesentlichen auf
dem Gedanken, dal die Vorrichtung eine Zielerfas-
sungseinrichtung umfaft, die ausschlieRlich passive
Sensoren verwendet und die lediglich die Zielrich-
tung, nicht aber die Bewegungsbahn des zu bekamp-
fenden Zieles vor dem Abschul} des zugeordneten
Flugkdrpers ermittelt, und dal® der Flugkérper der
Vorrichtung einen Suchkopf besitzt, der nach Ab-
schuld des Flugkoérpers in Zielrichtung (z.B. mittels ei-
nes Infrarot-Sensors) autonom das Ziel sucht und
dann zerstért. Eine ortbare Verbindung zwischen
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dem Flugkoérper und der Abschufdvorrichtung bzw.
der Zielerfassungseinrichtung besteht wahrend der
Flugphase des Flugkérpers nicht.

[0007] Die erfindungsgemafle Vorrichtung weist
den Vorteil auf, dal sie als relativ kleine autonome
Einheit z.B. manuell innerhalb eines zu Uberwachen-
den Gebietes installierbar ist und den entsprechen-
den Raumbereich fir langere Zeit Uberwacht. Hierzu
ist die Vorrichtung mit einem z.B. akustischen Weck-
sensor versehen. Die Zielerfassungseinrichtung fuhrt
dann eine permanente Frequenzanalyse der emp-
fangenen akustischen Signale durch. Sobald das
akustische Frequenzspektrum auf ein zu bekampfen-
des Ziel hindeutet, wird der Peilsensor aktiviert und
der Peilwinkel zum Ziel ermittelt. Die Abschuleinrich-
tung wird in Peilrichtung ausgerichtet und der Flug-
korper (z.B. eine ,Stinger"-Rakete) abgeschossen.
Der Infrarot-Sensor der Rakete sucht dann eine War-
mequelle (Ziel) in dem durch die akustische Peilung
bestimmten Raumsegment, und die Rakete wird mit-
tels einer entsprechenden Lenkeinrichtung in das
Ziel gefuhrt.

[0008] Bei einer vorteilhaften Ausfihrungsform der
Erfindung umfalit der akustische Peilsensor mindes-
tens vier Mikrophone, welche jeweils an den Eck-
punkten eines Tetraeders angeordnet sind.

[0009] Vorzugsweise handelt es sich bei dem Weck-
sensor um eines der Mikrophone des Peilsensors.

Ausfihrungsbeispiel

[0010] Weitere Einzelheiten und Vorteile der Erfin-
dung ergeben sich aus den folgenden anhand von Fi-
guren erlauterten Ausflihrungsbeispielen. Es zeigen:
[0011] Fig. 1 eine schematische Seitenansicht ei-
ner erfindungsgemafen Vorrichtung zur Bekampfung
von Luftzielen;

[0012] Fig. 2 eine Draufsicht auf die in Fig. 1 darge-
stellte Vorrichtung und

[0013] Fig. 3 ein Blockschaltbild einer Zielerfas-
sungseinrichtung.

[0014] In den Fig. 1 und 2 ist mit 1 eine erfindungs-
gemale Vorrichtung zur Bekdmpfung von Hub-
schraubern 2 innerhalb eines vorgebenen zu Uber-
wachenden Raumes bezeichnet. Die Vorrichtung 1
besteht aus einem Gehause 3, in dem sowohl eine
Energieversorgungseinheit als auch eine elektroni-
sche Auswerteeinrichtung 4 einer Zielerfassungsein-
richtung 5 untergebracht ist (vgl. auch Fig. 3).

[0015] Oberseitig schlielt sich an das Gehause 3
eine Richtanlage 6 an, mittels welcher eine Abschul3-
einrichtung 7 in Azimut und Elevation gerichtet wer-
den kann.

[0016] An dem Gehause 3 sind seitlich drei Beine 8
angeordnet, welche sich an dem Erdboden 9 abstt-
zen und an denen drei Mikrophone 10 eines akusti-
schen Peilsensors 11 befestigt sind. Ein viertes Mi-
krophon 10 des akustischen Peilsensors 11 ist an der
Richtanlage 6 angeordnet, so daf} die vier Mikropho-
ne 10 des Peilsensors 11 die Eckpunkte eines Tetra-
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eders bilden. Alle Mikrophone 10 des Peilsensors 11
sind Uber elektrische Leitungen 12 mit der elektroni-
schen Auswerteeinrichtung 4 verbunden. Diese ent-
halt einen Mikroprozessor 13.

[0017] In der Abschuleinrichtung 7 ist mindestens
ein Flugkorper 14 angeordnet, welcher mit einem
zielsuchenden IR-Suchkopf 15 und einer nicht darge-
stellten Lenkeinrichtung versehen ist.

[0018] Nachfolgend wird auf die Funktionsweise der
erfindungsgemafen Vorrichtung eingegangen.
[0019] Nach dem Aufstellen der Vorrichtung 1 wird
diese eingeschaltet. Danach befindet sich die Vor-
richtung 1 zunachst in einem sog. Lauschmodus, d.h.
es ist nur eine akustische Weckschaltung, die mit nur
einem der Mikrophone 10 verbunden ist, aktiviert. Die
elektronische Auswerteeinrichtung 4 flhrt permanent
eine Fast Fourier Transformation (FFT) des jeweils
von dem Mikrophon 10 gemessenen akustischen Si-
gnales durch. Sobald das Frequenzspektrum der
akustischen Signatur eines Hubschraubers ahnelt,
wird die Zielerfassungseinrichtung in den sog. Peilm-
odus versetzt.

[0020] Im Peilmodus sind alle vier Mikrophone 10
aktiviert und die elektronische Auswerteeinrichtung 4
bestimmt die raumliche Richtung zum Ziel 2. Hierzu
werden die von dem Ziel 2 kommenden akustischen
Signale von den Mikrophonen 10 zeitversetzt gemes-
sen. Aus dieser Phasenverschiebung wird dann mit-
tels des Mikroprozessors 13 die raumliche Richtung
des Zieles 2 bestimmt.

[0021] Sobald die Peilung stabil und das Frequenz-
spektrum als die akustische Signatur eines Hub-
schraubers identifiziert ist, wird die Abschuf3einrich-
tung 7 in Azimut und Elevation mittels der Richtanla-
ge 6 derart gerichtet, dal® der Flugkdrper 14 in Rich-
tung der akustischen Peilung zeigt. Gleichzeitig wird
der IR-Sensor des Suchkopfes 15 des Flugkoérpers
14 auf Betriebstemperatur gekihlt und eine
Freund-Feind Kennung abgefragt und im Feindfall
der Flugkoérper 14 abgeschossen.

[0022] Der Flugkérper 14 wird auf Uberschallge-
schwindigkeit beschleunigt und der IR-Suchkopf 15
sucht ein Ziel (Warmequelle) in dem Raumsegment,
das durch die akustische Peilung bestimmt wrurde.
Nach Erfassung des Zieles 2 wird der Flugkérper 14
mittels IR-Suchkopf 15 und Lenkeinrichtung ins Ziel
gefihrt.

[0023] Die Erfindung ist selbstverstandlich nicht auf
das vorstehend beschriebene Ausfuhrungsbeispiel
beschrankt. So kann es sich bei dem Suchkopf des
Flugkérpers auch um einen Radar-Suchkopf han-
deln.

[0024] Im Falle der Verwendung eines passiven
IR-Suchkopfes kann auflerdem vorgesehen sein,
dall der Flugkorper erst abgeschossen wird, wenn
der Suchkopf bereits vor Abschull des Flugkérpers
das Ziel in dem durch die akustische Peilung definier-
ten Raumsegment detektiert hat.
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Bezugszeichenliste

Vorrichtung

Ziel, Hubschrauber

Gehause

(elektronische) Auswerteeinrichtung
Zielerfassungseinrichtung
Richtanlage
Abschueinrichtung

Bein

Erdboden

Sensor, Mikrophon, Wecksensor
Peilsensor

elektrische Leitung
Mikroprozessor

Flugkorper

Suchkopf
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Patentanspriiche

1. Vorrichtung zur Bekdmpfung von Zielen (2) in-
nerhalb eines zu iberwachenden Bereiches mit einer
erdgebundenen richtbaren AbschuBeinrichtung (7),
einer mit der Abschuf3einrichtung (7) verbundenen
Zielerfassungseinrichtung (5) und mindestens einem
aus der Abschuleinrichtung (7) verschieRbaren
Flugkérper (14), mit den Merkmalen:

a) der Flugkoérper (14) besitzt einen zielsuchenden
Suchkopf (15);

b) die Zielerfassungseinrichtung (5) umfal3t eine
elektronische Auswerteeinrichtung (4), einen mit der
Auswerteeinrichtung (4) verbundenen passiven,
akustischen Wecksensor (10) und einen mit der Aus-
wertevorrichtung (4) verbundenen passiven akusti-
schen Peilsensor (11) zur Bestimmung der Zielrich-
tung;

c) die einzelnen Baugruppen der Vorrichtung (1) ste-
hen derart miteinander in Wirkverbindung, daf die
elektronische Auswerteeinrichtung (4) nach dem
Empfang zielcharakteristischer Signale mittels des
Wecksensors (10) den Peilsensor (11) aktiviert, Sig-
nalwerte zur Ausrichtung der AbschulReinrichtung in
Zielrichtung ermittelt und die entsprechenden Stell-
antriebe der Richtanlage (6) der Abschul3einrichtung
(7) ansteuert, und da® dann der Flugkorper (14) in
Zielrichtung abgeschossen wird und mit seinem
Suchkopf (15) autonom die Zielfindung tGibernimmt.

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, daR der akustische Peilsensor (11)
mindestens vier Mikrophone (10) umfal}t, welche je-
weils an den Eckpunkten eines Tetraeders angeord-
net sind.

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dall es sich bei dem Wecksensor
(10) um eines, der Mikrophone des Peilsensors (11)
handelt.

4. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 3,
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dadurch gekennzeichnet, dal die elektronische Aus-
werteeinrichtung (4) einen Mikroprozessor (13) zur
Durchfiihrung einer Fourier-Analyse der gemesse-
nen Schallsignale des Wecksensors (10) vornimmt,
und daf diese Signalwerte mit fur das Ziel (2) charak-
teristischen in der Auswerteeinrichtung (4) gespei-
cherten Signalwerten verglichen werden.

5. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, dal es sich bei dem Such-
kopf (15) des Flugkorpers (14) um einen Infra-
rot-Suchkopf mit passivem Infrarot-Sensor handelt.

6. Vorrichtung nach einem der Anspriche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, dal es sich bei dem Such-
kopf (15) des Flugkodrpers (14) um einen Ra-
dar-Suchkopf handelt.

Es folgen 2 Blatt Zeichnungen
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Anhangende Zeichnungen
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Fig.2
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