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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Unterseeboot mit den
im Oberbegriff des Anspruchs 1 angegebenen Merkma-
len.

[0002] Es ist bekannt, zur Minenbekdmpfung und zu
Aufklarungszwecken ferngesteuerte Unterwasserdroh-
nen einzusetzen, welche von Wasserfahrzeugen zu
Wasser gelassen werden und anschlielend nach dem
Einsatz wieder eingeholt werden. Unterwasserdrohnen
kénnen auch von einem getauchten Unterseeboot Uber
ein Torpedorohr ausgesetzt und aus dem Druckkorper
des Unterseebootes heraus ferngelenkt gesteuert wer-
den, allerdings ist es bislang gar nicht oder nur mit sehr
groRem Aufwand méglich, Unterwasserdrohnen von ei-
nem getauchten Unterseeboot einzuholen.

[0003] AusEP 1783046 A2, US 3,890,919 A und DE
295 15 885 U1 ist es bekannt, Gegenstéande und Waffen
auBerhalb des Druckkdrpers eines Unterseeboots zu la-
gern. So sind in EP 1 783 046 A2 und DE 295 15 885
U1 Trans-portbehéalter beschrieben, die I6sbar an der Au-
Renseite des Schiffskdrpers angeordnet sind und einen
zusatzlichen Stauraum fir diverse von dem Untersee-
boot mitzufiihrende Gegensténde bilden. US 3,890,919
Aist eine Vorrichtung zu entnehmen, mit der eine in dem
Zwischenraum zwischen Druckkérperund AuRenhaut ei-
nes Unterseeboots gelagerte Waffe in eine Position au-
Rerhalb der Auflenhaut verbracht und dort gestartet wer-
den kann.

[0004] Vor diesem Hintergrund liegt der vorliegenden
Erfindung die Aufgabe zugrunde, ein Unterseeboot zu
schaffen, mit welchem Unterwasserdrohnen im getauch-
ten Zustand des Unterseeboots in einfacher Weise ein-
geholt und transportiert werden kénnen.

[0005] Diese Aufgabe wird durch ein Unterseeboot mit
den in Anspruch 1 angegebenen Merkmalen geldst. Vor-
teilhafte Weiterbildungen der Erfindung ergeben sich aus
den Unteranspriichen, der nachfolgenden Beschreibung
und der Zeichnung.

[0006] Die Erfindung basiert auf der Idee, ein Unter-
seeboot zu schaffen, bei dem eine aus dem Schiffskor-
per, d.h. aus dem Druckkdrper des Unterseebootes liber
ein Torpedorohr ausgesetzte Unterwasserdrohne wie-
der einholbar ist, ohne die Unterwasserdrohne hierzu
wieder zurlick in den Schiffskérper verbringen zu mis-
sen. Hierzu sieht die Erfindung vor, die Unterwasserdroh-
ne aulenseitig des Schiffskdrpers aufzunehmen, zu la-
gern und zu transportieren. Hierzu weist das erfindungs-
gemale Unterseeboot an der AuRenseite des Schiffs-
kérpers zumindest eine Vorrichtung zum Aufnehmen und
Lagern einer Unterwasserdrohne auf.

[0007] Die Vorrichtung zum Aufnehmen und Lagern
einer Unterwasserdrohne ist derart ausgebildet, dass sie
eine Art Andockstation fir eine Unterwasserdrohne bil-
det, in der diese Drohne dann auch fiir den Transport
festgelegt werden kann. Dabei ist die Vorrichtung so an
dem Unterseeboot angeordnet, dass sie mdglichst ein-
fach von einer ferngelenkten Unterwasserdrohne ange-
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fahren werden kann.

[0008] Dies gewahrleistet die Anordnung der Vorrich-
tung an einer Langsseite des Schiffskérpers. Die Vor-
richtung ist dabei so ausgerichtet, dass sie von einer ein-
zuholenden Unterwasserdrohne parallel zur Langsaus-
dehnung des Schiffskérpers angefahren werden kann
und in einer Lagerungsposition parallel zur Léangsseite
des Schiffskorpers gelagert werden kann. Diese Ausrich-
tung der Vorrichtung schlief3t eine frontale Kollision der
Unterwasserdrohne mit dem Unterseeboot beim Anfah-
ren der Vorrichtung nahezu aus, da die Vorrichtung von
der Drohne im Wesentlichen parallel zu dem Schiffskor-
per angefahren wird.

[0009] Des Weiteren hat diese Ausrichtung der Vor-
richtung strémungstechnische Vorteile, da die an dem
Schiffskérper quer zu dessen Langsausdehnung auskra-
gende Breite der Vorrichtung im Wesentlichen von den
verhaltnismaRig geringen Querschnittsabmessungen
der Unterwasserdrohne bestimmtwird, so dass eine Aus-
gestaltung der Vorrichtung mdéglich ist, bei der sich diese
eng an den Schiffskdrper anschmiegt. Zur weiteren Ver-
besserung der hydrodynamischen Eigenschaften des
Unterseebootes weist die Vorrichtung eine strémungs-
gunstige AuRenverkleidung auf. Hierdurch kénnen auch
die Signatureigenschaften verbessert werden.

[0010] Besonders bevorzugtistbei dem erfindungsge-
mafRen Unterseeboot nicht nur eine Vorrichtung zum Auf-
nehmen und Lagern einer Unterwasserdrohne vorgese-
hen sondern sowohl an der Steuerbord- als auch an der
Backbordseite des Schiffskdrpers jeweils eine dieser
Vorrichtungen angeordnet, so dass von dem Untersee-
boot zumindest zwei Unterwasserdrohnen eingeholt und
transportiert werden kénnen.

[0011] Vorteilhafterweise ist die Vorrichtung zum Auf-
nehmen und Lagern einer Unterwasserdrohne von einer
im Wesentlichen an dem Schiffskérper anliegenden Stel-
lung in eine von dem Schiffskérper beabstandete Auf-
nahmestellung verfahrbar. Die Stellung der Vorrichtung,
in welcher sie an dem Schiffskérper anliegt, ist fur den
Fahrbetrieb des Unterseebootes vorgesehen, wobei die-
se Stellung auch die Lagerungs- bzw. Transportstellung
der Unterwasserdrohne darstellt. In dieser Stellung bietet
die Vorrichtung dem umgebenden Wasser einen ver-
gleichsweise geringen Fahrwiderstand. Zum Aufnehmen
einer Unterwasserdrohne ist die Vorrichtung in eine Stel-
lung verfahrbar, die so weit von dem Schiffskérper be-
abstandet ist, dass das Unterseeboot keine bzw. eine
vernachlassigbare Ansaugwirkung auf eine parallel zu
dem Schiffskérper des Unterseebootes in die Vorrich-
tung einfahrende Unterwasserdrohne ausuben kann.
[0012] Um die Vorrichtung von einer im Wesentlichen
an dem Schiffskérper anliegenden Stellung in eine von
dem Schiffskdrper beabstandete Aufnahmestellung be-
wegen zu kénnen, ist zumindest ein Schwenkarm vor-
gesehen, der zum Aufnehmen einer Unterwasserdrohne
ausgebildetist. Dieser Schwenkarmistin der Vorrichtung
so angelenkt, dass er in einer Querschnittsebene des
Schiffskérpers von einer Stellung, in welcher er im We-
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sentlichen an der AulRenhaut des Unterseeboots anliegt,
in eine Stellung verschwenkbar, in welcher das freie,
nicht angelenkte Ende des Schwenkarms einen grofit-
moglichen Abstand von dem Schiffskérper aufweist. Die
Anordnung ist zweckmaRigerweise so, dass die Drohne
mit Abstand neben dem Schiffskérper aufgenommen
wird.

[0013] In dem Bereich des freien ausschwenkbaren
Endes des Schwenkarms ist entweder eine Aufnahme-
einrichtung fir eine Unterwasserdrohne angeordnetoder
der Schwenkarm ist in diesem Bereich so ausgebildet,
dass er selbst eine Auflagerflache flr eine Unterwasser-
drohne bildet. Die Ladnge des Schwenkarms ist derart
bemessen, dass die Aufnahmeeinrichtung bzw. die Auf-
lagerflache in der ausgeschwenkten Stellung des
Schwenkarms den oben beschriebenen Abstand von
dem Schiffskérper aufweist, der ein problemloses Ein-
fahren einer Unterwasserdrohne gewabhrleistet.

[0014] Erfindungsgemass ist die Vorrichtung als ein
Behalter mit einem Behalterdeckel ausgebildet. Behal-
terdeckel im Sinne der vorliegenden Erfindung kann
grundséatzlich jeder beliebige Behalterteil sein, der mit
dem oder den anderen Behalterteilen den Behalter ver-
schliel3t. Wenn beispielsweise der Behalter durch eine
Schiffskérperwand einerseits und einen an diesen an-
legbaren Behalterteil andererseits gebildet ist, so bildet
dieser anlegbare Behalterteil den Behalterdeckel. Vor-
teilhaft bildet der Behalterdeckel den Schwenkarm. Auf
diese Weise stellt der Behalter einerseits den Lagerungs-
raum fur eine Unterwasserdrohne zur Verfligung und bil-
det andererseits mittels seines Deckels den oben be-
schriebenen Schwenkarm, der eine von dem Schiffskor-
per beabstandete Aufnahme einer Unterwasserdrohne
ermoglicht.

[0015] Sokannbeispielsweise die Offnungdes andem
Schiffskérper angebrachten Behalters an dessen dem
Schiffskérper abgewandten Seite vorgesehen sein. Im
Bereich der Offnung ist der Behélterdeckel an dem Be-
halter angelenkt und kann von einer den Behalter ver-
schlieenden Stellung in eine das Innere des Behélters
freigebende Stellung verschwenkt werden. An der dem
Behalter zugewandte Innenseite des Behalterdeckels ist
vorteilhaft eine Aufnahmeeinrichtung fir eine Unterwas-
serdrohne angeordnet. Alternativ kann die Innenseite
des Behalterdeckels aber auch so ausgebildet sein, dass
sie eine Aufnahmemulde flir eine Unterwasserdrohne bil-
det. Vorzugsweise ist im Bereich des nicht angelenkten
Endes des Behalterdeckels und damit in ausreichendem
Abstand zu dem Schiffskérper die Mulde ausgebildet,
deren Abmessungen den Abmessungen der aufzuneh-
menden Unterwasserdrohne angepasst sind. Die Mulde
bildet einen Einfahrkanal und eine Lagerungsstatte fir
die Unterseedrohne.

[0016] Zum VerschlieRen des Behalters mit dem Be-
halterdeckel sowie zum Verschwenken des Behalterde-
ckels in die Aufnahmestellung ist weiter vorteilhaft ein
Kniehebel vorgesehen, welcher einen ersten behalter-
seitig angelenkten Hebel und einen zweiten an dem Be-
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héalterdeckel angelenkten Hebel aufweist. An dem diese
Hebel verbindenden Kniegelenk des Kniehebels ist ein
Linearantrieb, bei dem es sich vorzugsweise um einen
Hubzylinder handelt, angelenkt.

[0017] Mittels der Kniehebelmechanik kénnen ver-
gleichsweise hohe Krafte zum Verschwenken des Be-
héalterdeckels auf diesen lbertragen werden, was es er-
moglicht, den an dem Behélterdeckel angreifenden He-
bel der Kniehebelmechanik trotz der eigentlich unglins-
tigen Momentenwirkung in verhaltnismaflig geringem
Abstand von der Gelenkverbindung zwischen Behalter
und Behalterdeckel anzulenken. Hierdurch kann aber ei-
ne besonders raumsparende Anordnung der Kniehebel-
mechanik geschaffen werden, bei welcher die Kniehe-
belmechanik nicht in den von dem Behélterdeckel gebil-
deten Aufnahmeraum fiir die Unterwasserdrohne ragt
und somit nicht die einfahrende Unterwasserdrohne be-
hindert.

[0018] Die Betatigung der Kniehebelmechanik und da-
mit das Verschwenken des Behélterdeckels erfolgt tiber
einen Linearantrieb. Dabei kdnnen grundsatzlich belie-
bige Linearantriebe verwendet werden, bevorzugt wird
der Linearantrieb aber von einem Hydraulikzylinder ge-
bildet, welcher an dem Kniegelenk der Kniehebelmecha-
nik angelenkt ist und dieses Kniegelenkt bewegt.
[0019] Der Hydraulikzylinder erlaubt es vorteilhaft, den
Behalterdeckel aus dem Inneren des Unterseebootes
heraus zu betéatigen. Bei dieser Ausgestaltung ist es nur
erforderlich, eine Hydraulikleitung bzw. eine Stromver-
sorgungsleitung einer aulerhalb des Druckkérpers an-
geordneten Hydraulikpumpe durch den Druckkorper zu
fuhren, um den Hydraulikzylinder aus dem Druckkorper
heraus bedienen zu kénnen.

[0020] Um unbeabsichtigte Bewegungen oder einen
Verlust der Unterwasserdrohne zu verhindern weist die
Vorrichtung zweckmaRigerweise Mittel zum Befestigen
der Unterwasserdrohne auf. Diese Mittel sind vorzugs-
weise an dem Schwenkarm bzw. dem Behalterdeckel
der Vorrichtung vorgesehen und sichern die Unterwas-
serdrohne sowohl beim Verschwenken des Schwen-
karms von der Aufnahmestellung in die Lagerungsstel-
lung als auch wahrend des Transportes.

[0021] Die Mittel zum Befestigen der Unterwasser-
drohne werden giinstig von Halteblgeln gebildet. So ist
in einer vorteilhaften Ausfiihrungsform der Vorrichtung
vorgesehen, dass an dem Behalterdeckel zumindest ein
Haltebligel zum Verriegeln der darin aufgenommenen
Unterwasserdrohne angelenkt ist. Der Haltebiigel ist an
dem Behalterdeckel von einer die Drohne freigebenden
Stellung in eine die Drohne festlegende bzw. verriegeln-
de Stellung verschwenkbar. Die Form des Haltebligels
ist so ausgebildet, dass der Haltebligel die Unterwasser-
drohne in einer verriegelnden Stellung im Wesentlichen
formschlissig umgreift und der Drohne auf diese Weise
keine Bewegungsmdglichkeit verschafft.

[0022] Verschwenktwird der Haltebligel vorzugsweise
mit einer Kniehebelmechanik. Hierzu istin einer weiteren
Ausgestaltung vorgesehen, dass an dem Halteblgel ein
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erster Hebel eines Kniehebels angelenktist und ein zwei-
ter Hebel dieses Kniehebels an dem Behalterdeckel an-
gelenkt ist. An dem diese Hebel verbindenden Kniege-
lenk des Kniehebels ist ein Linearantrieb, welcher vor-
zugsweise als Hubzylinder ausgebildet ist, angelenkt.
Die Kniehebelmechanik Ubertragt die zum Betatigen des
Halteblgels erforderliche Kraft. Mit dem Kniehebel kann
der Haltebuigel von einer nicht aktiven Stellung in eine
verriegelnde Stellung sowie umgekehrt bewegt werden.
[0023] Beim Einfahren einer Unterwasserdrohne in die
Vorrichtung ist vorteilhaft vorgesehen, deren Position in
der Vorrichtung zu erfassen und zu Uberwachen. Hiezu
weist die Vorrichtung Sensoren zur Positionserfassung
der Unterwasserdrohne auf. Diese Sensoren sind bevor-
zugt an dem Schwenkarm angeordnet. So kénnen bei-
spielsweise an dem Schwenkarm bzw. an dem den
Schwenkarm bildenden Behélterdeckel tber den Ein-
fahrweg der Drohne verteilt Endschalter angeordnet
sein, die die Position der Drohne in der Vorrichtung bzw.
an der Aufnahmeeinrichtung des Schwenkarms bis zum
Erreichen einer Endposition erfassen und bei Erreichen
der Endposition lber eine entsprechend ausgebildete
Steuerung das Festlegen der Unterwasserdrohne Uber
die Mittel zum Befestigen veranlassen.

[0024] Daneben kann es auch vorteilhaft sein, die An-
naherung der Unterwasserdrohne an die Vorrichtung zu
unterstiitzen. Zu diesem Zweck kann die Vorrichtung Mit-
tel zum Aussenden eines Leitsignals, bevorzugt einen
Gleitpfadsender, aufweisen. Dabei ist es allerdings er-
forderlich, dass die Unterwasserdrohne eine entspre-
chende Empfangseinrichtung fiir das Leitsignal aufweist.
Ist dies der Fall, kann mittels eines von der Vorrichtung
ausgesandten Leitstrahls die Gefahr einer Kollision der
Unterwasserdrohne mit dem Unterseeboot weiter verrin-
gert werden. Darlber hinaus ermdglicht diese Ausge-
staltung auch ein Einholen einer Unterwasserdrohne bei
schlechten Sichtbedingungen, z.B. bei Dunkelheit.
[0025] Im Einfahrbereich des Schwenkarms bzw. des
Behalterdeckels kann ein Sender angeordnet sein, wel-
cher ein strahlenférmig gebiindeltes Leitsignal aus-
strahlt. Dieser Leitstrahl gibt der Drohne den genauen
Anfahrweg vor, was das Einfahren der Unterwasserdroh-
nein die Vorrichtung erheblich vereinfacht, da die Drohne
nur entlang des Leitstrahls gesteuert werden muss.
[0026] Bevorzugt werden die Mittel zum Aussenden
eines Leitsignals von einem Gleitpfadsender gebildet.
Dieser Gleitpfadsender entspricht in seiner Funktion den
bei automatischen Landesystemen an Flugh&fen am An-
fang der Landebahn angeordneten "Glide slopes" und
sendet ein geblindeltes akustisches Signal aus, welches
der Drohne den giinstigsten Annaherungsweg anzeigt.
[0027] In weiterer Ausgestaltung weist die Vorrichtung
eine Trenneinrichtung zum Abtrennen eines Steuerdrah-
tes der Unterwasserdrohne auf. Diese Trenneinrichtung
ist insbesondere dann erforderlich, wenn in der Vorrich-
tung drahtgelenkte Unterwasserdrohnen aufgenommen
und gelagert werden sollen.

[0028] Um die Vorrichtung zum Aufnehmen und La-
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gern einer Unterwasserdrohne nach Méglichkeit nur bei
Bedarf an einem Unterseeboot anbringen zu kénnen, ist
vorteilhaft vorgesehen, die Vorrichtung I6sbar an dem
Schiffskdrper zu befestigen. Hierzu weist das Untersee-
boot eine Befestigungseinrichtung auf, mit welcher die
Vorrichtung vorzugsweise formschliissig an dem Schiffs-
korper festgelegt und in einfacher Weise von dem
Schiffskérper gelést werden kann. So kann die Vorrich-
tung dann von dem Unterseeboot entfernt werden, wenn
nicht beabsichtigt ist, von dem Unterseeboot Unterwas-
serdrohnen einzuholen.

[0029] Nachfolgend wird die Erfindung anhand eines
in der Zeichnung dargestellten Ausfihrungsbeispiels be-
schrieben. Darin zeigen:

Fig. 1 in stark vereinfachter Darstellung und Drauf-
sicht eine an einem Unterseeboot angeordnete
Vorrichtung zum Aufnehmen und Lagern einer
Unterwasserdrohne,

Fig. 2  invergroRerter Darstellung einen Schnitt Iangs
der Schnittlinie II-1l in Fig.1 und

Fig. 3  invergroRerter Darstellung einen Schnitt Iangs
der Schnittlinie llI-111 in Fig.1.

[0030] In den Fig. 2 und 3 ist nur ein Teil der Seiten-
wandung eines Schiffskérpers bzw. Druckkdrpers 2 ei-
nes Unterseebootes dargestellt, an dessen Aullenseite
eine Vorrichtung 4 zum Aufnehmen und Lagern einer
Unterwasserdrohne 6 befestigt ist. Die Vorrichtung 4 ist
in dem oberen, d.h. turmseitigen Bereich des Untersee-
bootes angeordnet. In diesem Bereich ist eine AulRen-
haut des Unterseebootes, die den Druckkdrper 2 aul3en-
seitig umgibt, derart ausgebildet, dass sie an der Ober-
seite des Unterseebootes ein Oberdeck 8 bildet.

[0031] Die Vorrichtung 4 ist als ein Behalter 10 ausge-
bildet. Aus Fig.1 ist erkenntlich, dass sich der Behalter
10 im Wesentlichen in Langsrichtung des Schiffskdrpers
2 erstreckt. Die Fig. 2 und 3 zeigen deutlich, dass die
dem Schiffskérper 2 zugewande Aulenkontur des Be-
halters 10 mit der Kontur des Schiffskérpers 2 korres-
pondiert und der Behalter 10 auf diese Weise biindig an
dem Schiffskdrper 2 und der Seitenwandung des Ober-
decks 8 anliegt.

[0032] Andervondem Schiffskérper 2 beabstandeten
Seite des Behalters 10 weist dieser eine Offnung 12 auf.
Diese Offnung 12 wird von einem Behalterdeckel 14 ver-
schlossen, welcher tUber Gelenke 16 an dem Behélter 10
angelenkt ist. Auf diese Weise ist der Behalterdeckel 14
sowohl in eine den Behalter 10 freigebende als in eine
den Behélter 10 verschlieRende Stellung verschwenk-
bar.

[0033] Verschwenktwird der Behalterdeckel 14 mittels
eines Kniehebels 18 und eines an dem Kniegelenk des
Kniehebels 18 sowie dem Behalter 10 angelenkten Hy-
draulikzylinders 20. Hierzu ist ein Hebel 22 des Kniehe-
bels 18 an dem Behélterdeckel 14 und ein zweiter Hebel
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24 an dem Behalter 10 angelenkt. Der Hydraulikzylinder
20 wird aus dem Druckkorper 2 des Unterseebootes her-
aus gesteuert. Die hierfur erforderlichen Hydraulik- bzw.
Stromversorgungsleitungen sind in den Figuren der
Ubersichtlichkeit wegen nicht dargestellt. Der Kniehebel
18 und der Hydraulikzylinder 20 sind so dimensioniert
und an dem Behélter 10 bzw. dem Behélterdeckel 14
angelenkt, dass der Behalterdeckel 14 von einer den Be-
halter 10 verschlieBenden Stellung um einen Winkel von
etwa 90° in eine in etwa normal zur Turmachse des Un-
terseebootes ausgerichtete Ebene in eine Aufnahme-
stellung verschwenkbar ist. Dabei weist der Kniehebel
18 in der Aufnahmestellung des Behalterdeckels 14 eine
gestreckte Form auf, d.h., dass die Hebel 22 und 24 in
etwa eine gemeinsame Langsachse haben. In dieser
Stellung des Kniehebels 18 wirkt dieser selbsthemmend.
[0034] Neben dem VerschlieBen des Behalters 10
dient der Behalterdeckel 14 auch zum Aufnehmen einer
Unterwasserdrohne 6. Zu diesem Zweck ist an einer der
Offnung 12 des Behélters 10 zugewandten Innenseite
26 des Behélterdeckels 14 eine einseitig offene langliche
Mulde 28 gebildet. Diese Mulde 28 bildet eine Auflage-
flache fir die Unterwasserdrohne 6. Sie erstreckt sich in
Langsrichtung des Behalterdeckels 14 und weist eine
Wdlbung auf, welche sich ausgehend von der dem Be-
halter 10 zugewandten Seite des Behalterdeckels 14
konkav in Richtung der AuRRenseite des Behalterdeckels
14 krimmt. Dabei entspricht die Krimmung der Mulde
28 in deren unteren Abschnitt der Auflenkontur der Un-
terwasserdrohne 6 in dem korrespondierenden Bereich,
so dass diese in der Lagerungsposition im Wesentlichen
blindig in der Mulde 28 aufliegt.

[0035] Die Mulde 28 bildet einen Kanal, in welchen ei-
ne Unterwasserdrohne 6 in eine Aufnahmeposition ein-
fahren kann und anschlieRend in der Aufnahmeposition
gelagert werden kann. Dabei ist die Mulde 28 so tief und
lang ausgebildet, dass sie die Unterwasserdrohne 6 voll-
sténdig aufnehmen kann. Um das Einfahren der Unter-
wasserdrohne 6 in die kanalférmige Mulde 26 zu erleich-
tern, ist die Mulde 26 eingangsseitig, d.h. an der Seite
an der sie von der Unterwasserdrohne 6 angefahren
wird, in einem an die offene Seite der Mulde 28 heckseitig
angrenzenden Abschnitt 30, trichterférmig erweitert.
[0036] Zum Festlegen und Verriegeln einer in der Mul-
de 28 lagernden Unterwasserdrohne 6 sind in Langsrich-
tung des Behalterdeckels 14 seitlich der Mulde 28 zwei
von einander beabstandete verschwenkbare Haltebiigel
32 vorgesehen. Diese Haltebligel 32 weisen einen mit
der Unterwasserdrohne 6 zur Anlage kommenden Anla-
gebereich auf, welcher eine zu dem Umfang der Unter-
wasserdrohne 6 komplementare Krimmung aufweist.
Die Halteblgel 32 sind auf der bei ausgeschwenktem
Behalterdeckel 14 dem Schiffskérper 14 zugewandten
Seite der Mulde 28 an dem Behélterdeckel 14 angelenkt
und so schwenkbar, dass sie die in der Mulde 28 liegende
Unterwasserdrohne 6 an deren freiliegenden Seite tber-
greifen.

[0037] Die Betatigungder Haltebligel 32 erfolgt jeweils
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Uber einen Kniehebel 34 und einem an dem Kniegelenk
des Kniehebels 34 angelenkten Hydraulikzylinder 36.
Dabei ist ein Hebel 38 des Kniehebels 34 an dem Halte-
biigel 32 und ein zweiter Hebel 40 an dem Behalterdeckel
14 angelenkt. Der Hydraulikzylinder 36 kann wie der Hy-
draulikzylinder 20 aus dem Inneren des Druckkérpers 2
heraus gesteuert werden, Wie bei dem Hydraulikzylinder
20 sind auch bei dem Hydraulikzylinder 36 die hierfir
erforderlichen Hydraulik- bzw. Stromversorgungsleitun-
gen Ubersichtlichkeitshalber nicht dargestellt.

[0038] Mit Hilfe des Hydraulikzylinders 36 kann der
Kniehebel 34 den Haltebligel 32 in die eine Unterwas-
serdrohne 6 verriegelt festhaltende Stellung bzw. in die
den Haltebligel 44 freigebende Stellung bewegen. Letz-
tere Stellung wird in Fig. 3 aus dem strichpunktiert dar-
gestellten Haltebuigel 32’ deutlich. Der Kniehebel 34 ist
derart an dem Haltebiigel 32 und dem Behalterdeckel 14
40 angelenkt, dass er in der die Unterwasserdrohne 6
verriegelnden Stellung des Halteblgels eine gestreckte
Form aufweist, d.h., dass die Hebel 38 und 40 etwa eine
gemeinsame Langsachse haben und der Kniehebel 34
selbsthemmend wirkt.

[0039] Zum Aufnehmen einer Unterwasserdrohne 6
wird der Behalterdeckel 14 des an dem Schiffskorper 2
angeordneten Behalters 10 mittels des Kniehebels 18
und des Hydraulikzylinders 20 von einer den Behélter 10
verschlieRenden Stellung in die Aufnahmestellung ver-
schwenkt. In dieser Aufnahmestellung bildet die in dem
Behalterdeckel 14 ausgebildete Mulde 28 fir die Unter-
wasserdrohne 6 einen Einfahrkanal, welcher sich in einer
Ebene etwa normal zur Turmachse parallel zur Langs-
ausdehnung des Unterseebootes erstreckt. Die Mulde
28 bzw. der von der Mulde 28 gebildete Einfahrkanal ist
so weit von dem Schiffskérper 2 des Unterseebootes be-
abstandet, dass sich die Unterwasserdrohne 6 beim An-
fahren der Mulde 28 aulRerhalb eines Ansaugbereiches
des Unterseebootes bewegt. Die Bewegung der Unter-
wasserdrohne 6 in der Mulde 28 wird von dort angeord-
neten Sensoren, die in den Figuren nicht dargestellt sind,
Uberwacht. Bei Erreichen er Lagerungsposition wird die
Befestigung der Unterwasserdrohne 6 in der Mulde 28
veranlasst. Hierzu wird jeweils Uber einen Hydraulikzy-
linder 36 ein Kniehebel 34 betatigt und so die beiden
Haltebligel 32 von einer nicht aktivien Stellung (darge-
stellt durch Halteelement 32’) in die Verriegelungsstel-
lung verschwenkt, in welcher der Haltebuigel 32 den Um-
fang der Unterwasserdrohne 6 umgreift und die Unter-
wasserdrohne formschlissig in der Mulde 28 befestigt.
Abschlieend wird der Behalterdeckel 14 mit der darin
angeordneten Unterwasserdrohne 6 wieder in die den
Behalter 10 verschlieRende Stellung zuriick geschwenkt
und die Unterwasserdrohne 6 kann von dem Untersee-
boot transportiert werden.

Bezugszeichenliste

[0040]
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2 Druckkorper bzw. Schiffskérper

4 Vorrichtung

6 Unterwasserdrohne

8 Oberdeck

10 Behalter

12 Offnung

14 Behalterdeckel

16 Gelenk

18 Kniehebel

20 Hydraulikzylinder

22 Hebel

24 Hebel

26 Innenseite

28 Mulde

30 Abschnitt

32, 32 Halteblgel

34 Kniehebel

36 Hydraulikzylinder

38 Hebel

40 Hebel

Patentanspriiche

1. Unterseeboot, bei dem an der AuRenseite des
Schiffskdrpers (2) zumindest eine Vorrichtung (4)
zum Aufnehmen und Lagern einer Unterwasser-
drohne (6) vorgesehen ist, wobei die Vorrichtung (4)
eine Andockstation fir eine die Vorrichtung (4) an-
fahrende Unterwasserdrohne (6) bildet, dadurch
gekennzeichnet, dass die Vorrichtung (4) als ein
Behalter (10) mit einem Behalterdeckel (14) ausge-
bildet ist, wobei der Behalterdeckel (14) einen
Schwenkarm zum Aufnehmen der Unterwasser-
drohne (6) bildet.

2. Unterseeboot nach Anspruch 1, bei dem die Vorrich-
tung (4) von einer im Wesentlichen an dem Schiffs-
kérper (2) anliegenden Stellung in eine von dem
Schiffskérper (2) beabstandete Aufnahmestellung
verfahrbar ist.

3. Unterseeboot nach Anspruch 1 oder 2, beidem eine
Kniehebel (18) vorgesehen ist, welcher einen ersten
behalterseitig angelenkten Hebel (24) und einen
zweiten an dem Behalterdeckel (10) angelenkten
Hebel (22) aufweist, wobei an dem diese Hebel (22,
24) verbindenden Kniegelenk des Kniehebels (18)
ein Linearantrieb, vorzugsweise ein Hubzylinder
(20) angelenkt ist.

4. Unterseeboot nach einem der Anspriiche 1 bis 3, bei
dem die Vorrichtung (4) Mittel zum Befestigen der
Unterwasserdrohne (6) aufweist.

5. Unterseeboot nach Anspruch 4, wobei an dem Be-

halterdeckel (14) zumindest eine Halteblgel (32,
32’) zum Verriegeln der Unterwasserdrohne (6) an-
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gelenkt ist.

Unterseeboot nach Anspruch 5, wobei an dem Hal-
teblgel (32, 32’) ein erster Hebel (38) eines Kniehe-
bels (34) angelenkt ist und ein zweiter Hebel (40)
dieses Kniehebels (34) an dem Behélterdeckel (14)
angelenkt ist und wobei an dem diese Hebel (38, 40)
verbindenden Kniegelenk des Kniehebels (34) ein
Linearantrieb, vorzugsweise ein Hubzylinder(36)
angelenkt ist.

Unterseeboot nach einem der Anspriiche 1 bis 6,
wobei die Vorrichtung (4) Sensoren zur Positionser-
fassung der Unterwasserdrohne (6) aufweist, wel-
che bevorzugt an dem Schwenkarm angeordnet
sind.

Unterseeboot nach einem der vorangehenden An-
spriiche, wobei die Vorrichtung (4) Mittel zum Aus-
senden eines Leitsignals, bevorzugt einen Gleitpfad-
sender aufweist.

Unterseeboot nach einem der vorangehenden An-
spriiche. wobei die Vorrichtung (4) eine Trennein-
richtung zum Abtrennen eines Steuerdrahtes der
Unterwasserdrohne (6) aufweist.

Unterseeboot nach einem der vorangehenden An-
spriiche, bei dem die Vorrichtung (4) I6sbar an dem
Schiffskérper (2) befestigt ist.

Claims

Submarine, in which at least one device (4) for pick-
ing up and storing an underwater drone (6) is pro-
vided on the outside of the hull (2), the device (4)
forming a docking station for an underwater drone
(6) that moves to the device (4), characterized in
that the device (4) is formed as a container (10) hav-
ingacontainer cover(14), wherein the container cov-
er (14) forms a pivoting arm for picking up the un-
derwater drone (6).

Submarine according to Claim 1, in which the device
(4) can be moved from a position resting substan-
tially on the hull (2) into a pick-up position spaced
apart from the hull (2).

Submarine according to Claim 1 or 2, in which a tog-
gle lever (18) is provided, which has a first lever (24)
attached on the container side and a second lever
(22) attached to the container cover (10), wherein a
linear drive, preferably a lifting cylinder (20), is at-
tached to the toggle joint of the toggle lever (18) that
connects these levers (22, 24).

4. Submarine according to one of Claims 1to 3, in which
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the device (4) has means for securing the underwa-
ter drone (6).

Submarine according to Claim 4, wherein at least
one retaining clip (32, 32’) for locking the underwater
drone (6) is attached to the container cover (14).

Submarine according to Claim 5, wherein afirstlever
(38) of a toggle lever (34) is attached to the retaining
clip (32, 32’) and a second lever (40) of this toggle
lever (34)is attached to the container cover (14), and
wherein a linear drive, preferably a lifting cylinder
(36), is attached to the toggle joint of the toggle lever
(34) that connects these levers (38, 40).

Submarine according to one of Claims 1to 6, wherein
the device (4) has sensors for determining the posi-
tion of the underwater drone (6), which are preferably
arranged on the pivoting arm.

Submarine according to one of the preceding claims,
wherein the device (4) has means foremitting aguide
signal, preferably a glide path transmitter.

Submarine according to one of the preceding claims,
wherein the device (4) has a separating apparatus
for detaching a control wire of the underwater drone

(6).

Submarine according to one of the preceding claims,
in which the device (4) is detachably fixed to the hull

).

Revendications

Sous-marin, dans lequel il est prévu sur le c6té ex-
térieur de la coque (2) au moins un dispositif (4) des-
tiné a recevoir et a ranger un drone sous-marin (6),
dans lequel le dispositif (4) forme une station d’arri-
mage pour le drone sous-marin (6) accostant le dis-
positif (4), caractérisé en ce que le dispositif (4) est
réalisé sous la forme d’un réceptacle (10) avec un
couvercle de réceptacle (14), dans lequel le couver-
cle de réceptacle (14) forme un bras pivotant pour
recevoir le drone sous-marin (6).

Sous-marin selon la revendication 1, dans lequel le
dispositif (4) peut étre déplacé d'une position située
essentiellement sur la coque (2) a une position de
réception écartée de la coque (2).

Sous-marin selon la revendication 1 ou 2, dans le-
quel il est prévu un levier articulé (18), qui présente
un premier levier (24) articulé du c6té du réceptacle
et un deuxiéme levier (22) articulé au couvercle de
réceptacle (10), dans lequel un entrainement linéai-
re, de préférence un cylindre de levage (20), est ar-
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ticulé a la genouilléere du levier articulé (18) reliant
ces leviers (22, 24).

Sous-marin selon une des revendications 1a 3, dans
lequel le dispositif (4) présente des moyens pour la
fixation du drone sous-marin (6).

Sous-marin selon la revendication 4, dans lequel au
moins un étrier de retenue (32, 32’) est articulé au
couvercle deréceptacle (14) pour verrouiller le drone
sous-marin (6).

Sous-marin selon la revendication 5, dans lequel un
premier levier (38) d’'unlevier articulé (34) est articulé
a I'étrier de retenue (32, 32’) et un deuxiéme levier
(40)de celevier articulé (34) est articulé au couvercle
de réceptacle (14) et dans lequel un entrainement
linéaire, de préférence un cylindre de levage (36),
est articulé a la genouillere du levier articulé (34)
reliant ces leviers (38, 40).

Sous-marin selon 'une quelconque des revendica-
tions 1 a 6, dans lequel le dispositif (4) présente des
capteurs pour détecter la position du drone sous-
marin (6), qui sont de préférence disposés sur le
bras pivotant.

Sous-marin selon 'une quelconque des revendica-
tions précédentes, dans lequel le dispositif (4) pré-
sente des moyens pour émettre un signal de guida-
ge, de préférence un émetteur d’alignement d’ap-
proche.

Sous-marin selon I'une quelconque des revendica-
tions précédentes, dans lequel le dispositif (4) pré-
sente un dispositif de séparation pour couper un fil
de commande du drone sous-marin (6).

Sous-marin selon 'une quelconque des revendica-
tions précédentes, dans lequel le dispositif (4) est
fixé de fagon séparable a la coque (2).
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