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"SISTEMA DE CORRECGAO DE TRAJECTORIA PARA OBJECTOS COM TRAJEQ

Ritenz A® 91334 P

-RESUMO -

TORIA CORRIGIVEL"

Descreve-se um sisteme de correcgdo de trg
Jjectérie dotado com um dispositivo de transmissZo e de con-:
trole (1) para correccgZo por ré&dio da trajectbrie de um ob jg
cto disperado dotado com um dispositivo de recepgdo (2) por
trensmiss&o de um sinal de correcgzo de trajectéria que cone
tém informagzZo de correccdo de trajectbdria Cq e cbdigos de
identificagdo I _ para correcgdo individuel ou colectiva de
objectos disposgos em grupos fixos ou variéveis. O dispositi
vo de recepgdo 2 de cada objecto esté assim dotado com o pa-
rametro de identificacggo Pk para seleccionar um cbdigo de

ldentificagso I a partir do sinael de correccgdo de trajec

tbria, para o qgg? qum =Py . Um grupo fixo & obtido por meid
de parametros de identificagdo Py idénticos para o0s objectog
dentro do grupo, enquanto um grupo vari&avel & obtido com did
ferentes para2metros Py de identificagdo mas idéntica infor-
maggo Cq de correcgdo de trajectbria pare os objectos dentrd
do grupo. O parametro de identificagdo Py de um objecto dis-—
parado tem ume relagZo conhecida com os dados da treajectbdbrig

tal como, por exemplo, o tempo de disparo do objecto.

Figure 2.
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Descrigdo do objecto do invento
que
HOLLANDSE SIGNAALAPPARATEN B.V.,
holandese, industrial, com sede
em Zuidelijke Havenweg 40,
7550-GD Hengelo, Holanda, preten
de obter em Portugal para "SISTE
MA DE CORRECCZAO DE TRAJECTORIA
PARA OBJECTOS COM TRAJECTORIA C&
RIGIVEL"

0 presente invento refere-se a um sistema de
correcgdo de trajectbria para correcgdo por radio da trajec-
tbria de um objecto disparado, dotado com pelo menos um dis-
positivo de transmissdo e controle que, equipado com dados
de trejectbdria do objecto disparado, é adequado para gerar e
trensmitir um sinal de correcgio de trajectdria para correc-
¢do de trajectdria do objecto disparado e com um dispositivo
de recepc¢do adeptedo eo objecto para receber o sinal de cor-
reccZo de trajectbdria e fornecer pelo menos uma perte do si-
nal de correcgdo de trajectbdria aos meios de correcgdo de tr
jectbdbria com o fim de executar a correcgéo de trajectbdria.

O invento refere-se além disso a um disposi-
tivo de traensmiss3do e controle adequado para utilizagdo num
tal sistema de correcgdo de trajectbdria.

O invento refere-se ainda e um dispositivo
de recepcdo adequado para utilizaggo num tel sistema de cor-
recgZo de trejectbdria.

O invento refere-se ainda a um objecto adequ
do para utilizagdo num tal sistema de correcgdo de trajectld-
ria.

Uma forma de realizagdo de wum tel sistema &
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conhecido a partir do pedido de patente WO 83/03894. Este ped
dido descreve um sisteme de controle de fogo dotado com um
sensor de alvo, um computador de controle de fogo e uma arma
pera disparar projécteis de trajectbdria corrigivel. O compu-
tador de controle de fogo calcula continuamente & distancia
média esperada entre projéctil e alvo na base de uma posig3o
de alvo medida pelo sensor de elvo e uma posicdo de um pro-
Jéctil corrigivel disparado para um alvo, calculado pelo prd
prio computador de controle de fogo. Desde que esta distancig
se torne demasiado longa, por exemplo como resultado das altg
ragcles de trajectbdria inesperadas do alvo dentro do tempo de
vdo do projectil, o computador de controle de fogo gera um si
nal ftinico de correcgZo para uma detonacdo de ré&dio praticamey
te imediata dos cagadores de correcgdo de trajectbdria adapta-+
dos ao ptojéctil. Para este fim, o computador de controle de
fogo & dotado com um dispositivo de transmissdo e controle e
O projéctil é dotado com um dispositivo de recepGdo para trens
missZo por radio do sineal de correcg2o. O instante da detona+
c&o & determinado pelo computador de controle de fogo, na ba
se dos sinais de referéncie de orientagZo trensmitidos pelo
projéctil, sinais esses que sdo recebidos por meio de uma an
tena polarizada na proximidade do sensor de alvo.

Uma desvantagem desse invento & que O mesmo
nZo & adequado para correcgdo da trajectbdria de vérios projeg
tos simultaeneamente., Um sinal de correcc¢do transmitido & en-
tendido por todos os projécteis simultaneamente em vdo como
um sinal de correcc¢do destinado a cada projéctil individual.
Como resultado da distancia mftua ao longo da trajectbdria en
tre os projécteis, um sinal de correcgdo calculado para wuma
determinada posigdo chegard mais cedo ou mais tarde dos pro-
Jécteis. Além disso, se estes projécteis tiverem uma orienta
gdo diferente, um sinal de correccgdo destinado a um projéctil
que tem uma orientagdo particular teré& um efeito errado sobrg
outro projéctil com uma diferente orientacZo. Para projéctes
que direm em torno do seu eixo longitudinal, o sistema de car
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recgdo ndo funcioneréa em caso de varios projécteis estarem
voando simultaneamente. As desvantagens acima mencionadas ma-
nifestar-se-3do elas prbdprias em particuler no caso dos sisted
mas da arma terem elevadas velocidades de fogo ou em computa-
dores de controle de fogo dotados com vérios sistemas de ar-.
mas .

O presente invento tem por objecto proporcionar
um sistema de correcgdo de trajectd4ria segundo o qual as desH
vantagens acima mencionadas sdo obviadas. De acordo com o in-
vento, o0 sistema de correcgdo da trajectbdria & para este fim
caracterizado por:

- © sinal de correcgdo de trajectdrie conter informacgdo de
correcgdo de trajectbdbria e cbdigos de identificagZo para
correcgdo separada dos objectos disparados em que wn cb6did
go de identificagdo & adequado para indicagZo dos objectos
de trajectbdria corrigivel separados;

- o dispositivo de recepgdo do objecto ser dotado com uma
unidede de selecg¢do pere seleccioner a informacdo de cor-
recgdo de trajectbdbria a partir do sinel de correcgZo de
trajectbria ne base do cbdigo de identificagdo também cond
tido no sinal de correccgdo de trejectbdria, em que a infor-
magdo de correcgdo de trejectdrie & fornecida aos meios dd
correcgdo de trejectdrie para executarem a correcgao da
trajectbdria.

A vantagem conseguida por este meio & que, dos
objectos que estZo voando simultaneamente, cada objecto pode
ser fornecido com informagdo de correcc¢Zo de trajectbdria es-
pecifica e 6ptima.

Uma forma de realizagdo especial do presente in-
vento & caracterizade por:

- 0 sinal de correcggo da trajectdrie compreender um cbdbdigo
de identificaggo Iq e correspondente informagdo de correc
¢¥o de trajectbria Cq (g= 1,2 ..., m=1, m, m+l, ...,);

- a unidade de selecc¢do de um objecto k (k= 1,2,3, ...) con-
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ter um perémetro de identificeagdo P, em que & unidade de se-

lecc3o selecciona um cbdigo de identificegdo I a partir d¢

sinal de correcgZo de trejectbdbria, para o qualqlzzm =Py, e
fornece a correspondente informagZo de correcgdo de trajectbd+4
ria Cq=m para os meios de correcgdo de trajectbria para exeqﬁ
tar a correcgdo da trajectdria.

A ligagdo de determinada informagdo de correc-
cdo de trajectdria qum com um determinado cbédigo de identif}

cagdo I__. permite a um objecto que tem um parametro de iden-

q:

tificagao P seleccionar esta informacdo de correcgdo ds

kquzm
trajectbdria.
Proporcionando um cédigo de identificagdo a in+
formacdo de correccao de trajectbdria, sdo criadas novas pos—
sibilidades para o controle de fogo. Os objectos em vdo poden
agora ser corrigidos individualmente assim como colectivamen
te. No caso de correcgdo colectiva, os objectos podem dispos
tos em grupos fixos ou veriaveils,
Um sisteme de correcgdo de trajectbdbria que per

mite a correcgdo individuel & caracterizado por:

- o0 sinel de correcgdo de trajectbria compreender pelo menos
r correccBes individuais de trajectdria (Iq,Cq) (q = p,
p+l, ..., pP+Tr); '

- as unidedes de selecgdo de r objectos k sucessivamente dis
parados (k = p, p+r( compreenderem um parémetro de identi-

k=q =Iq (q = p, P+1, ...,
p+r) para executar r correcgBes individuais de trajectOrial

No caso de a distancia mftue entre o r de obje|
ctos k disparados ser tel que e mesma correcgd3o de trajectd-
ria deva acontecer mais cedo ou mais tarde dos objectos, es-

ficacdo mutuamente diferente P

ta forma de realizagdo permite que cada objecto se ja submeti
do a uma correcgzo de trejectbdria no momento correcto,

Um sistemea de correcgdo que permite a correcga]
colectiva de objectos dispostos em grupos fixos & caracteri-

zado por:-

-4 -
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- 0 sinal de correcgdo de trajectdbria compreender pelo menos
umea correccgdo de trajectébdria (IO,CO) para reclizar correc-
¢Bes de trajectbria colectivas de uwm grupo de r objectos
disparados;

- as unidades de selecgdo de r objectos k sucessivamente dis
parados compreendem o mesmo parcemetro de identificagdo
P = I, (k = p, p+1, ..., p+r).

Para cada um dos objectos no grupo & seleccio-

nada a mesma correcgdo C. de trajectbria. Se uma correcgdo

de trajectbria individuag de objectos num grupo nZo for neceg
saria, por exemplo como resultado de pequenas distancias mi-
tuas entre os objectos no grupo ou devido & uma esperada ine
xactiddo das trajectdrias de projéctil individual, o tempo
de computador exigido para o computador de controle de fogo
pode ser reduzido.

Um sistema de correcgd0 que permite a COrrecga
colectiva de objectos dispostos em grupos variéveils & carac-
terizado por:

- 0 sinal de correcgdo de trajectbdbria para executar uma cor-

recgZo de trajectdria colectiva de um grupo de r objectos

disparados k (k = p, p+l, ..., p+r), compreender r correc-
cBes de trajectbria (Iq, Cq) (¢ = p, p+1, ..., T) em que
Cq = C, (¢ = p, p+l, ..., p+r);

- as unidades de selecg¢do do grupo de r objectos disparados
compreenderem um parémetro de identificeg¢do mutuamente di-

k=q =Iq (q = P, P+1l, ..., P+r)-
A disposigZ€o em grupos € agora conseguida ligay

a diferentes cbdigos de identifica-

ferente P

do a mesma correccgao CO
Gao Iq. Isto permite por exemplo um grupo temporario a ser
formado por objectos que voam eproximadamente & mesma altitu
de.

A unidade de selecgdo de um dispositivo de re-
cepgdo pode ser dotada com um parametro de identificagdo Pk
em v&rios caminhos e em diferentes momentos. A unidade de

selecgdo pode ser dotada com parametros de identificacéé atry
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vés de rédio ou comunicag¢do com fios, num momento anterior

ou posterior ao disparo. Os objectos podem ser dotados com

parametros de identificag®o, quer no local do sistema da er-
ma quer durante a produgdo, caso em que 0s parémetros de ide
tificagdo sdo para ser lidos pelo dispositivo de transmissdo

e controle.

Uma tel forma de realizagdo & ceracterizada porn

- o0 dispositivo de transmissdo e controle ser adequado para
gerar sucessivamente r parametro de identificagZo Py (k=p,
p+l, ..., p+r) que sdo sucessivamente fornecidos a uma uni
dede de expulsdo que pertence ao sistema de correcgdo de
trajectbdria;

- as unidades de selecgdo dos r objectos k serem respectiva-
mente dotadas com ume unidade de expulsdo para recepgdo
por meios da unidade de expulsdo dos parémetros de identi-
ficacgdo P,, em que um parametro Py de identificagd@o recebi
do & armazenado na unidade de selecgdo do objecto k(k = p,
p+l, ..., p+r).

2 possibilidade de proporcionar os objectos com
um parémetro de identificacdo apenes sobre o local do sis-
tema da arma, proporciona por um lado uma vantagem logisti
ca porque 0Ss objectos fornecidos podem ser idénticos e,
por outro lado, uma vantagem operacional & conseguida, por;
que e disposigdo em grupo pode ter lugar no Gltimo momentq
Nesta forma de realizacgdo, a disposigdo em grupos & deter-
minada antes do dispero.

£ transferéncia do mesmo parametro de identifi-

cagao P, = I, para varios objectos pode ser realizada repe-

tindo este parametro de identificegZ@o a uma frequéncia de re
petigdo particular, quer a intervalos determinados quer nZo.

No caso de um parametro de identificegdo que & codificado co

mo um sinal que tem uma frequéncia particular, este pode sen

realizado gerando este sinal durante wn certo periodo de tem

po.
Uma tal forma de realizagdo paera & transmissdo
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sem fios dos referidos pardmetros de identificacdo & caracte

rizada por:

- a unidade de expulsdo compreender meios de transmissdo do
dispositivo de transmiss3do e controle em que o dispositivo
de transmissdo e controle, durante um certo periodo de tem
PO em que r objectos k sdo sucessivamente disparados, trais
mite pelo menos uma parte dos parametros Py

- os meios de extracgdo serem constituidos pelos meios de re
cepgdo do dispositivo de recepgéo.

Isto permite um objecto a ser proporcionado con
um parametro de identificagdo depois do disparo.

Uma forma de realizagdo especial para fornecer
parémetros de identificagdo é ainda caracterizada por a uni-
dade de expuls3o compreender meios para respectivamente for-
necerem pelo menos una parte dos parametros de identificacdo
as unidades de extracgdo dos objectos antes de os mesmos se-
rem disparados. No caso de vérios dispositivos de transmiss&g
e controle, simultaneamente operacionais, um objecto deve an-
tes do disparo ser dotado com um parémetro de identificacg3o
que caracteriza o dispositivo de transmissgo e controle em
correspondéncia com o objecto, permitindo & unidade de selec
Géo distinguir entre sineis de correcgdo dos vé&rios disposi-
tivos de transmissZo e controle depois do dispero.

No caso de objectos que foram dotados com wum
cbdigo de identificag¢do durante a producdo, uma tal forma de
realizagdo é ainda caracterizeda por:

- as unidades de selecgZo dos r objectos k serem respectiva-
mente dotadas com parametros de identificacgdo Py (k = p,
p+l, ..., p+r);

- 0 dispositivo de transmissdo e controle ser adequado para
sucessivamente ler os parametros de edentificacdo P, por
meio da unidade de expuls&o que corresponde ao sistema de
correcgdo de trajectbdbria, em que oOs parametros de identifi
cagdo Py sdo armazenados no dispositivo de transmissdo e
controle com o fim de gerar o cbdigo de identificacgdo Iq
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(g = p, p+1, ..., P+T).
Uma forma de realizagdo vantajosa & caracter]

zada por os parametros de identificagdo Py respectivamente
terem uma relacdo com os dados da trajectdria dos objectos
disparados k (k = 1,2,3, ...) que & conhecida pelo menos pa-
ra o dispositivo de transmissdo e controle.

Os dados de trajectbria podem ter sido obti-
dos por medigdo de sensor ou por cé&lculo de computador de
controle de fogo. A vantagem conseguide consiste no facto dg
uma correcgdo de trajectbdria poder ser baseada numa posigdo
de trajectbria particular de um objecto, ou ser executada
quando o objecto tenha atingido uma posigdo de trajectbdria
favoravel.

Numa forma de realizagdo caracterizada por 09
objectos que tinham sido langados durante um intervalo de
tempo predeterminado, & partir de um grupo, estes grupos tén
uma disposigdo fixa.

Uma forma de realizagdo caracterizada por os
objectos disparedos, situados numa &rea predeterminada, a
partir de um grupo permite a criagdo de grupos variéaveis,
Um grupo pode ser temporeriamente formado por objectos que
atingem ou descem de uma altitude particuler.

4 forma de realizagZo em que os referidos
meios de trensmissZo e meios de recepgdo sZo também adequa-
dos pare a transmiss3o dos sineis de correcgZo proporciona
a vantagem de , para a transmiss¥o e recepgdo de sinais de
correccdo de trajectbria assim como de parametros de identi-q
ficagdo , possam ser utilizados respectivamente Os mesmos
transmissor e receptor nos meios de transmissdo e recepgdo.

Um parametro de identifica¢Zo pode ser deri-
vado de um lapso de tempo do vbo de um objecto. Uma forma dg
realizagd3o adequada pare este fim & caracterizada por a uni+
dade de selecgZo de um objecto k compreender um temporiza-—
dor e um detector de disparo em que o detector de disparo &
adequado para iniciar e cronometragem no momento de um‘intex
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valo de tempo predeterminado depois do disparo do objecto k
ter sido efectuado com o fim de gerar wn parametro Py de ide
tificagdo dependente do tempo., Os objectos podem agora ser
identificados ne base do tempo de vdo decorrido desde o ins=
tante do disparo. Um sinal de correcgdo de trajectbdria deve
entZo ser proporcionado com wum cbdigo de identificagdo re-
presentando o tempo de vdo do objecto para O qual a correcgX
é desejada.

Numa forma de realizagdo caracterizada por O pa
rametro de identificagédo Py de um objecto k compreender tam
bém informagd3o relativa & 1identidade de pelo menos um meio
de disparo com o qual o objecto k foi disparado, com kEg(1,2

.),, 0s projécteis provenientes de diferentes meios de dis
paro podem ser individualmente corrigidos para cada meio de
disparo.

A mesma vantagem ocorre no caso de véarios siste
mas de correccd3o de trejectbria numa forma de realizagdo ca-
racterizada por o parémetro de identificagdo Py do objecto k
compreender tembém informegZo respeitente & identidade de pe
lo menos um computador de controle de fogo por meio do qual
o objecto k foi disparado, com k € (1,2, ...).

Numa forma de realizac¢Zo em que o objecto k gi-
ra em torno do seu eixo longitudinal e é dotedo com meios pa
ra determiner a sua posigdo de rotagd&c angular em relagdo a
uma referédncia fixa predeterminada, & obtida uma vantagem
na qual a informagdo de correcgdo de trajectdria quk compre
ende informac3o respeitante a uma posigZo de rotagao angular
a ser assumida pelo objecto k em relagdo & referéncia, em
que uma correcgdo de trajectbdria & para ser executada com
k €(1,2...). A vantagem obtida consiste no facto de no caso
de controle colectivo de objectos um simples sinal de correc
¢330 seja suficiente pata todo o grupo.

Num sisteme de correcgdo de trajectbdria de acon
do com uma das reivindicacBes, em gue o dispositivo de trang
missdo & dotado com sinails de alvo que representam a poSigzo
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de um dos alvos mbveis, & obtida uma vantagem pelo facto de g

dispositivo de transmissdo e controle ser adequado para utili

zagd0 num sistema de correcgdo como descrito numa das reivind

dicagBes. Para tempos mais longos de vdo no caso de alvos a

longa disténcia ou elvos que manobram rapidamente, O presente

invento proporciona uma vantagem considerével, quer como um
adicional a um computador de controle de fogo quer como uma
parte integrante do computador de controle de fogo.

0 invento seré& agora explanado com referéncia
aos desenhos anexos, nos quais:

Fig. 1 contém exemplos esquematicos de controle individual e
colectivo de objectos disparados;

Fig. 2 mostra uma ligagdo elementar de um sistema de correc-
¢3o de trajectbrie que compreende um dispositivo de *:
transmissdo e controle e um dispositivo de recepgao;

Fig. 3 mostra uma forma de realizagdo de um sistema de correg
¢do de trajectbdbria que compreende um dispositivo de
transmissdo e controle e um dispositivo de recepgdo
aplicedo & um sistema de arma;

Fig. 4 mostra ume forma de reelizagdo de uma unidade de con-
trole do dispositivo de transmissdo e controle da Fig;
33

Fig, 5 mostra wma forma de realizagdo de um gerador de correg

¢do da unidade de controle da Figura 4;

mostra uma forma de realizagdo de uma unidade de trang

g

(W
€a]

[6)}

missdo do dispositivo de transmissZo e controle dea

Fig. 3;
Fig. 7 mostra uma forme de realizagdo da unidade de entrada

de unidade de transmissdo da Fig. 6.

A Fig. 1 ilustra um dispositivo de transmissdo

e controle 1 e um certo ntimero de objectos corrigiveis dispa
rados, objectos esses que estdo dotados, cada um deles, com
um dispositivo de recepgdo 2. O dispositivo de transmissdo e
controle 1 transmite sineis de correcgdo de trajectbdria

(Iq, Cq) contendo informacdo de correccdo de trajectbria Cq
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sendo q (L,2,3) e um cbébdigo de identificaczo Iq com g€ (1,2,3)
Cada dispositivo 2 de recepgdo & dotado com um parametro de
identificago P, com k €(1,2,3,4). 0 dispositivo de recepcag
2 com o parametro de identificacgZo P1< selecciona a partir dog
sinais (Iq, Cq) de correc¢do de trajectbdria recebidos = infon
magdo de correcgdo de trajectdria Cq para a qual o correspon-
dente cbdigo de identificacZo Iq iguala o parémetro de identi
ficagdo Py (11 =P, I, =P, I3.=iPy, Iy = P4). A Fig. la
ilustra um exemplo em que 0s objectos tém cada um diferentes
paremetros P, de identificagZo e executam correcc8es de tra-
jectbdria individuais (controle individual). & Fig. 1b ilustrg
um exemplo em que un nhmero de objectos tém parametros Py de
identificaczo idénticos e executam uma correcgZo de-traject6-
ria colectiva (controle colectivo com grupos fixos). A Fig.
Llc ilustre um exemplo de objectos cada um com parametros de
ldentificecd@o diferentes executando uma correccdo de traject§
ria colective (controle colectivo com grupos variéveis).

A Fig. 2 contém os elementos mais elementares de
um sistema de correcgdo de trajectbdria de acordo com o inven
to. O dispositivo 1 de transmissdo e controle gera e transmi-
te sinais (C_, I )f contendo informecgio Cq de correcgdo de
trajectbdria e um cbddigo de identificacdo Iq com o fim de cox
recgdo & trajectbria de pelo menos um objecto de trajectbria
corrigivel (q = 1,2, ..., m, ...), objecto esse que est& liga
do com o dispositivo de recepgdo 2. O dispositivo de transmig
530 e controle 1 & dotado com uma unidade de controle 3 e uma
unidade de transmissdo 4. Com base nos dados de trajectbdria
Dp fornecidos & unidade de controle 3, dados estes que se re-
ferem ao objecto corrigivel, e sinais Dy que iniciam correc-
cOes de trajectbdria, unidade de controle 3 gera informacgdo

de correcgdo de trajectbdria Cq para wn ou mais objectos reais
ou 1maginérios disparados durante um tempo de fogo particulan
TF. No caso de correcgles r independentes, q pode variar de m
@ m+r. Na base do tempo de fogo TF, a unidade de transmissdo
¢ gera subsequentemente um cbdigo de identificecgdo Iq e trang
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mite um sinal rf (Cq, Iq)f tendo uma frequéncia f de transpoy
te de onda e contendo por meio de modulagio esta informagdo
de correccdo de trajectbria e cbdigo de identificag¢do. O sind
de correcgdo (Cq,Iq)f transmitido & recebido por um receptor
5, sintonizado na frequéncie f. Por meio de desmodulagdo, a

informacg3o (Cq,Iq) & subsequentemente derivada a partir do si
nal de correccdo de trajectbria e fornecida a uma unidade 6
de processamento de dados. Esta unidade $, por meio do paramg
tro Py de identificacdo gerado por um gerador de identifica-
¢3o 7, selecciona a partir da informagZo fornecida (Cq,Iq) a
informacgo de correcgeo qum com o correspondente cbébdigo de

identificacdo I -m =Py - Esta informacgo de correcgdo qum é
subsequentemente fornecida ao meio 8 de correcgdo de trajectd
ria bem conhecido com o quel ums correcgdo de trajectbdbria do
objecto pode ser realizada.

Os dados da referida trajectoédria Dp relativos a
trajectbria do objecto podem ter sido obtidos por medigdo,
por cé&lculo, ou por meio de uma combinagZo de ambos.

No caso de uma medigZo, € necess&rio um sensor
que determina & posig3o do objecto. No caso de céalculo, é ne<
cessério um computedor, tal como um computador de controle
de fogo para um sistema de erma de fogo, em que o computador
de controle de fogo prediz, com base ds constantes bealisticeg
a trajectbria de um projéctil ndo autc-propulsionado com ©
fim de, por exemplo, fezer um célculo do ponto de ajuste da
pontaria da arma de fogo. Os dados de trajectéria Dp ndo ne-
cessitam compreender uma descric¥o compreensiva da traject6-
ria; a unidade de controle 3 pode, numa forma de realizagdo
particular, gerar dados de trajectbdria adicionais na base dod
dados de trajectbria limiteados.

Os sinais Dp podem compreender informagdo rela-
tive & uma desejada do final dea trajectbria dos objectos em
vd0o, que necessitem de ume correcgZo de trajectbria; por exen
plo no caso de fogo de artilharie de longa distancia com um
observador que pode ver o alvo. Os sinais Drp podem também
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conter informagdo sobre & posigdo de um alvo em movimento me
dido por um sensor de alvo.

0 gerador de identificagdo 7 pode ter formas de
realizagdo diferentes e pode de vé&rias maneiras ser dotado
com um parametro P, de identificagdo. Por exemplo, O parame—
tro Py de identificagd@o pode ser fornecido ao gerador 7 de
identificagdo antes ou depois do disparo do objecto, Neste
caso, o gerador 7 de identificagdo deve ser interpretado co-
mo uma memdria, que num ponto posterior no tempo regenera poy
meio da reprodugdo do parametro Py de identificagZo anterior
mente fornecido. Numa forma de realizagdo particular, o dera
dor de identificagdo 7 & capaz:de gerar um parametro Py, de
identificagZo, quer antes quer depois de um sinal externamen
te fornecido,

Se o objecto tiver j& sido dotado com um parame-
tro Py de identificacdo a fim de determinar a relagdo entre
O parametro e os dados de trajectbdbria, este parametro deve
ser expulso quando O objecto tiver uma posigdoc de trajectbdrid
conhecida num ponto conhecido no tempo, por exemplo o instan
te do disparo e & posigdo de disparo. Se o objecto n3o tiver
sido dotado com um parametro Pk de identificeag¢do, o mesmo de
ve ser fornecido quando o objecto tiver uma posigdo de tre-
Jectbdbria conhecida nwn ponto conhecido no tempo.

Nesta forma de realizagdo, a relagdo entre o pa-
rametro Py de identificagzo e os dados da trajectbdria é conte
cida pelo menos para o dispositivo 1 de transmiss3o e contro
le, d= modo que a informegdo Cq de correccZo de trajectbdria
pode ser determinaeda na base de uma posigdo de trajectbdria
particular num ponto particular no tempo. Como resultado des
ta relagdo, pelo menos o dispositivo 1 de transmisszo e con-
trole & femiliar com parametro P, de identificagdo de um obp
cto que acontece estar na proximidade de uma posigdo da tra-
jectbria particular num ponto particular no tempo. Proporcio
nando & informagio de correcgdo C com um cbdigo de identi

. . q=m : .
Ficaczo Iq—m =Pk primeiremente, numa fase posterior o sinal

- 17 _
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de correcgdo qum é escolhido pelo projéctil por meio do pa-
raémetro de identificag@@o Py

O parametro de identificagdo Py gerado pelo gg
rador de identificagdo 7 pode ser um parametro constante indg
pendente do tempo mas também um perdmetro que varia continua
mente no tempo, desde que a su&a relagdo com os dados da tra-
jectbria seja conhecida. No primeiro caso, o gerador de iden
tificagZo 7 compreende uma memdria e no segundo caso O mMesmo
consiste por exemplo num relbdgio que gera um sinel que & pro4
porcional o tempo de vdo. No caso de projécteis estabiliza-
dos em rotacdo, a velocidaede de rotagio decresce que & uma
fungZo conhecida de tempo, um sinal proporcionel a esta velo
cidade de rotacZo pode também funcionar como um parametro de
identificeagdo.

A Fig. 3 ilustra ume forma de reelizagdo de
um sistema de correcgdo de trajectbdria de acordo com O inven
to ‘ue & eplicado num sisteme de defesa. & forma de realize-
gao ilustrade de um sistema de defesa & adequade para seguir
dois alvos simultaneamente e pera este fim é dotada com dois
sensores de seguimento de alvo 9 e 10, duas armas de fogo 11
e 12 e um computedor de controle de fogo 13 com duas interfa
ces de arma comuns 14 e 15. O sistema de arma compreende por
tanto dois ceanais de controle de fogo, em que un canal de
controle de fogo & caracterizado por uma combinagdo sensor-
—-arma particular. Os sensores de seguimento de alvo 9 e 10 po
dem ser quer um aparelho de seguimento por radar quer wn sen
sor electro-bptico tal como camara de IV ou TV, 0Os sensores
de seguimento de &lvo 9 e 10 fornecem continuamente sinais de¢
elvo D,, relativamente & uma posigdo de alvo corrente de um
alvo séguido pelo sensor de seguimento de alvo relevante, pa
ra o computedor de controle de fogo 13. O computador de con-
trole de fogo 13 gere continuemente da maneira habitual sina
is que compreendem informe¢do sobre os dados de trajectbdria
Dp dos projécteis 16 a serem disparados para wm alvo por ar-
mas 11 e 12, Estes dados de trajectdriz compreendem pontos &g




Mod. 71-10000 ex. - 89/07

10

15

20

25

30

35

51 .2065
H.S.A.D. 251

acerto prognosticados PHP, tempos de projéctil de vbos TS e
momentos de validade de tempo correspondentes TVM, Contudo,
o computador de controle de fogo 13 calcula continuamente de
uma maneire habitual os valores de controle da arma com o fm
de epontar os canhBes 11 e 12, Além disso, o computador de
controle de fogo 13 gera sinais Dpl' que compreendem informa
c3o sobre a plataforma de sistema de arma (se for aplicével),
condicBes meteorolbgicas e caracteristicas do projéctil.

A forme de realizagzo do sistema de correcgdo
de trajectdbria de acordo com o invento ilustraeda na Fig. 3
& dotada com um dispositivo de transmisszo e controle 1 e va
rios dispositivos de recepgdo idénticos 2 fixados aos projéc
teis 16, O dispositivo de transmissdo e controle 1 & dotado
com duas unidades de controle 3 e 17 idénticas e que funcio-
nam independentemente. Cada unidade de controle é separade-
mente dotade com sinais relativos a wn dos cenais de contro-
le de fogo por meio de computador de controle de fogo 13 atrg
vés de interfaces de arme 14 e 15. Os sineis fornecidos as
unidades de controle 3 e 17 compreendem sinais de alvo Dro
sinais respeitantes aos dados de trajectbrie D_ de projécte-
is 16 e sinais relativos a dados de plataforma Dpl‘ Se for
necessério, & também possivel incluir sinais a partir dos cg
nhes 11 e 12 através das interfaces de arma 14 e 15, ou for
necer sinais a partir do dispositivo de transmissZo e contro
le 1 pera estes canhles.

Este sistema de arma nZo compreende meios para
o seguimento dos projécteis 16 disparados. Os dados de tre-
jectbria do projéctil D_ sZo obtidos pelo calculo do computg
dor de controle de fogo 13. Todavia, se a informagdo de po-—
sic¥o de um projéctil 16 medida pelo sensor estiver disponi-
vel pocde evidentemente ser utilizada para controlar ou mesmg
substituir os dados de trejectbdbria celculados D

As unidades de controle 3 e 17 fornecem infor
mac3o de correcgso de trajectbdria Cq pare wn ou mais objectos
disperados & volta do mesmo tempo de fogo TF e o correspon-

- 15 -~
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dente tempo de fogo TF para a unidade de transmissgo 4 com o
fim de gerar cbdigos de identificegZo I_ e sineis de transmis
sZo de correcgdo de trajectbdrie (C 'Iq)f' compreendendo esta
informagdo de correcgdo de trajectdrie e cbHdigo de identifi-
cagdo, a uma onda transportadora r.f. de frequéncia f. Nesta
forma de realizagdo, e unidade de transmissdo 4 gera e transd
mite também sineis de parametro de identificacdo (Pk)f que
compreendem parametros de identificacgdo P, com o fim de for-
necer estes parametros as unidades de recepgdo 2. Além disso,
a unidade de transmissZo 4 nesta forma de realizagdo gera e
treansmite taembém os sinais de referéncia de orientagdo RR,
com base nos quels os projécteis 16 podem determinar uma ori+4
entagzo em relagdo eo sistema de coordeneczo de referéncia.

C dispositivo de transmissZo e controle 1 &
ainde dotado com meios de ajustemento 18 com o fim fornecer
informagZo g que identifice os canhBes 11 e 12 e informagdo
f que identifice o computador de controle de fogo 13 a unida+
de de trensmissdo 4 essim como ao dispositivo de recepgdo 2.
C parametro de identificegZo P gerado peles unidedes de
controle 3 e 17, & subsequentemente dotado com informagdo g
com & qual o canhdo & identificado. O computedor de controle
de fogo 13 é identificado pela frequéncia f de transportador
de onde ejustado no qual os sineis de correcgdo sdo transmi-
tidos. A unidade de trensmissZo 4 pode ser cjustada a um nG-
mero de frequéncias diferentes.

Para ¢lém do receptor 5 referido, o dispositi-
vo de recepgdo 2 & dotado com um detector de disparo 19 na
forma de um detector de aceleragdo, um relbdgio 20, gerador
de identificagdo 7 na forma de uma memdbria de identificagdo,
unidede de processamento de dados 6, meios de determinagdo
de orientagZo 21, e meios de correccdo de trejectdria 8 para
executar correcgles de trejectbdriea. O detector de aceleragdo
19 gera, num certo ponto no tempo depois da ocorréncia de
uma acelereg¢do particular como resultado do dispero do pro-
Jéctil, um sinal de gatilho Sg para o relbgio 20. O tempo de

- 16 -
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corrido depois daquele ponto no tempo, registado pelo relbdgigq
20, correspondente praticemente a um tempo decorrido de vdo
do projéctil considerado. Quando este tempo de vdo tiver excs
dido um certo valor, o gerador de identificacZo 7 & accionadd
por meio de sinais originados a partir do relbégio 20, para
armazenar O parametro de identificagdo Prop+ representado pe-
lo sinel seguinte (Pk=m>f' a partir dos sinais de parametro
de identificacdo (Pk)f (k=1,2,3, ... m ..), continuamente re-
Cebidos pelo receptor 5. Uma vez a membria de identificagdo
7 ter sido dotada com o perémetro de identificago Promr OS
parametros de identificacZo seguintes Py sZo gerados. Antes
do disparo, a unidade de processamento de dedos 6 no disposid
tivo de recepgdo 2 foi tembém dotada, por meio de meios de
ajustemento 18, com um computador de controle de cenho e de
fogo de informaggo e identificegdo f e g. Na base do paréme-
tro Pk de identificegdo, ermezenzado ne membriec de identifice-
Géo 7, @ unidede de processamento de dedos 6 selecciona a pen
tir dos sinais de correcgdo de trajectbdria recebidos (Cq,Iq),
& informagdo de correcgdo de treajectbdrie Cq:m que esté& liga-—
=m
& informegZo de correcgdo cda trejectdria C

da &0 cbdigo de identificegdo Iq =Pk‘
g=m
4 subsaquentemente fornecide e0s meios d= correccdo 8 com 0s
quals as correcgdes de trajectbdria podem ser executadas. Istd
pode ser realizado de maneire habituel por meio de pequenos
cagedores montados na periferia do projéctil, ou mudando a
crientagZo deas petilhas de controle ajustéveis ligadas ao Prg
Jéctil., A fim de determiner o tempo apropriado de correccZo,
0os melos de correcggo 8 sZo dotados com sinzis que represen-
tam a orientagdo do objecto a ser corrigido. Estes sinails s&d
gerados pele unidade de determinacgdo de orientagdo 21 na basg
dos sineis de referéncia de orientagZo RR trensmitidos pela
unidade de transmissdo 4 e recebidos pelc receptor 5.

Na forma de realizagdo descrita, 0s projécteis
giram em torno do seu eixo longitudinal, onde as correccBes
de trajectbdria sdo executadas por meio de pequenos cagadbres.
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£ orientacd@o neste caso aplica-se a ume posigdoc de rotagZo ay
gular do objecto corricivel em torno do eixo longitudinal do
projéctil. A determinagdo da posigZo de rotegdo engular pode
ser realizada da maneira hebitual como descrito na membria dg
patente EP-A 0.239,156. A omni-antena estabilizada para trang
missdo dos sinais de referéncia de orientagdo RR & nesta for-
ma de realizagdo tembém utilizada como uma antena para trans-
mitir os sinais de transferéncia de correcgdo e identificagdd

Os meios de correcgdo 8 sdo além disso alimenta-
dos com um sinal, gerado pelo relbgio 20, representando o ten
po de vdo decorrido. A informacdo de correcgdo qum fornecids

+-

aos meios de correcgdo 8 compreende uma direcgdo de correcgad
de trajectbdbria C, o nfunero de cacgadores a serem detonados NC|
e um primeiro ponto no tempo TC para executar & correcgdo. Ng
base destes sinais e na informagZ@o fornecida aos meios de coxp
recgao 8, os meios de correcgdo calculam para cada cagador
disponivel o ponto no *empo ao qual o cagador atinge a posi-
gdo de rotag3o engular Sptima para a desejada correcgdo de
trajectbria. O cagedor para o qual este ponto no tempo mais
se aproxima do primeiro ponto no momento TC & escolhido e de
tonado quando um cagedor tiver atingido & posigdo de rotagao
anguler correcte, tendo em conta os tempos de reacgdo para o
processamento de dados e detonagdo.

A forma de realizagdo de um sisteme de correcgdo
de trajectbdbria como ilustraeda ne Fig. 3 pode ser adicionada
2 un sistema de arma existente que exige alteragBes dréasticag
pera o sistema de arma. No caso de um desenho integrado de un
computador de controle e um sistema de correcgdo de trajectdd
ria de acordo com o presente invento, o computador de contro-
le de fogo pode evidentemente compreender uma ou mais partes
do sistema de correcgdo de trajectdria.

A Fig. 4 ilustra uma forma de realizacdo da unidg
de de controle 3 que é adequeda para utilizagdo no dispositig
vo de transmissZo e controle 1 da Fig. 3. Através da interfe
ce da arma 11 indicada na Fig. 3, a unidade de controle 3 &

12
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dotada com infirmagdo de alvo Dp, dados de trajectbdria Dp e
informagd&o de plataforma Dpl‘ O filtro de posigdo do alvo 22
filtra os dados de posiggo RT compreendidos em Dy e fornece
estes dados, juntamente com a informagdo que compreende a ve
locidade do alvo Vir aceleragao do alvo An, e parametros do
alvo e trajectédria so alvo, a um gerador de correcgdo de tra
jectbria 23, em que estes dados s&o utilizados na .compila-
¢do de qualquer informagdo Cq de correcgdo de trajectdria.
Os dados de plataforma Dpl e os dados de trajeg
téria de projéctil Dp sdo fornecidos a um gerador de trajec-
tébria 24, Este gerador de trajectbdbria 24 fornece a informa-
¢do relativa a uma trajectbdbria de projéctil, que & necessérip
para fazer as correcgles de trajectbdria pelo gerador de cor-
recgdo 23. Visto que o computador 13 de controle de fogo nes|
te pedido de patente gera jé& dados de trajectdria D_ na for-
ma de pontos termineis (PHP, TS) e pontos de partida (posi-
¢do de pletaforma e velocidade), o gerador de trajectbria 24
pode realizar um célculo mais simples que o realizado pelo
computador de controle de fogo. O gerador de trajectbdria 24
calculae uma posigdo de projéctil Rp e uma velocidade de pro—
jéctil Vp que corresponde ao tempo de fogo imeginério TF. Pg
ra este fim, os dados de plataforma compreendem a prbpria ve
locidade de plataforme e & prdHpria informagzZo de trajectbdbrig
Pare a subsequente geragd@o destes tempos de fo-
go TF, um reldgio 25 esté ligado o qual, na base da informa-
gdo de validade de tempo TVM fornecida respeitante aos dados
de trajectbria Dp’ sincroniza os cé&lculos do geredor de tre-—
jectbria 24 com estes momentos TVM de validade de tempo. Os
momentos TVM de validade de tempo podem entZo ser interpretd
dos como tempos de fogo imaginérios TF em que projécteis img
ginérios sZo disparados e para 0s quais correcgBes de trajeg

1

tbria sZo caelculadas, se forem aplicéveis.

Numa fase posterior, a unidade de transmissdo 4
(Fig. 3) fornece um perametro de identificagZo P, , baseado
na trajectdria de projéctil imaginédrio correspondente a um

- 146 _
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certo tempo de fogo TF, para todos os projécteis efectivamen
te disparados durante um intervalo de tempo particuler em
volte daquele tempo de fogo TF. Zsta trejectdria de projéctil
imegin&rio & caracterizeda pela velocidade Vp do projéctil,
a posigdo do projéctil Rp, 0 ponto deeacerto PHP e o tempo de
vbo TS que corresponde a este tempo de fogo TF.

Os dados relativos & trajectd4ria do projéctil,
Rp, Vp, PHP e TS, juntamente com o tempo de fogo TF, sdo for
necidos eo gerador de correcgdo de trajectbria 23, que compl
la a informagdo de correcgdo de trajectdria Cq. Os sinais -
que representam os tempos de fogo TF, gerados pelo relbgio
25, s3do fornecidos & unidade de transmissdo 4 (Fig, 3) junta
mente com a informagdo de correcczo de trajectdria Cq gerada
pelo gerador de correcgdo de trajectbdria 23.

4 Fig. 5 ilustra uma forma de realizagZo do dge-
rador 23 de correcgdo de trajectbdria da Fig. 4. C gerador 23
de correcgdo de trajectbdria é dotado com ume membrie de dadH
de trajectbdria 26 em que os dados de trajectdria TF, RP' Vp,
PHP e TS, gerados pelo gerador de trajectéria 24 (Fig. 4),
E¥-1e) armazenadosf Sempre que novos dedos de alvo RT' VT e A,
cerados pelo filtro de posic3do de alvo 22 (Fig. 4), se tor-
nam disponiveils , uma nova posigdo de alvo PHPy é calculada
pelo filtro de progndstico 27 para a parte restante do tempo
de vdo de cada projéctil (imagin&rio) do quel os dados de
trajectbdria s2o armazenados na membdria de dados de trajectd-
ria 26 e do qual o tempo de vdo ndo expirou. Para este fim,
o filtro de prognbstico 27 & dotado com dados de alvo Rpy Vg
e A, gerados pelo filtro de posigdo de alvo 22 (Fig. 4), e
com os tempos de fogo TF e tempos de vdos TS armazenados na
membria de dados de trajectbdbria 26, A vantagem de um filtro
de prognbstico separado 27, para além de um filtro semelhan-
te no primeiro computedor de controle de fogo 13, & que parg
o prognbstico de tempos mais curtos que o tempo total de v0g
TS , valores 6ptimos podem ser seleccionados para OS parame-.

tros de filtro,
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Subsequentemente, & diferengae APHP & calculada
(bloco 28) entre & nova posig3o de alvo PHP, calculada para
o tempo remanescente do vdo pelo filtro de prognbdstico 27 e
o ponto de acerto PHP para o projéctil (imaginério) relevan-
te armazenado na memdria de dados de trajectbdria 26. APHP po
de ser entendido para ser ume adeptagdo do ponto de acerto
exigido para assegurar que © projéctil atinge o alvo. Além
disso, a magnitude A de qualquer correcgdo de trajectbdbria no
momento TC & calculada (bloco 29) na base da posigdo do pro-
jéctil RP e velocidade Vp do projéctil imaginério relevante
armazenado na membria de dados de trajectdria 26, Szo feitas
compensegBes para 0s resultados de quaisquer correcgles ante
riores do projéctil relevante, tal como o ntmero de cegadores
disponivel e a perda de massa resultante da anterior detona-
gdo de um ou mais cagadores. A magnitude A calculada de qual
quer correc¢do no tempo TC & expressa pela troce do ponto de
acerto dado PHP como resulrado da correcgdo.

Na determinegd@o do tempo TC para execugdo da cor
recgso, & dada uma tolerincia péra & reacgdo de processamen-—
to esperada antes de ume correcgdo ser efectivemente executa
da.

11%]

Ne base dos dados T também gerados pelo filtro d
prognbstico 27, relativos ao tipo de alvo e trajectbdria do
calvo, o ponto de acerto necessério altere APHP e a magnitude
4 de ume correcgdo de trajectdria pera um projéctil imaginé-
rio, e & tomada uma decis3o (bloco 30) sobre se a COrrecgao
deve efectivemente ser reelizada. £1ém disso, o ntmero de ca
cadores NC necessério para a calculade elteragdo APHP do pon
to de acerto & determinado; NC cacadores a ser detonados re-
sultam numa alteragdo do pontod acerto total de NC x A, A
direcgZo C de qualquer correcgdo de trajectdria & derivada
da direccg2o da alteragdo do ponto de acerto exigido APHP. Se
for tomada uma decisdo para realizar uma correcgdo, novos va
lores corrigidos para o ponto de acerto PHP e o tempo de vbo
TS armazenados na membéria de dados de trajectbdria 26 sZo cal
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culados (bloco 31) na base de magnitude 4 (bloco 29) e da di
reccdo C (bloco 30) da correcgdo. O ponto da acerto cbrrigi-
do PHP, e o tempo corrigido do vdo TSs sdo subsequentemente
armazenados na memdria de dados de trajectdria 26 e assim
substituem o ponto de acerto armazenado anteriormente e O ten
po de acerto que corresponde-ao projéctil imeginério caracte
rizado pelo tempo de fogo TF.

Armazenando os dados de trajectdria alterada
resultantes de uma primeira correcgdo, & primeira correcgdo
é autométicamente tida em conta no célculo do efeito de ume
segunda correcgdo.

A Figura 6 ilustra uma forma de realizagdo da
unidade de transmissdo 4 da Fig. 3 . A mesma & dotada com du
as unidades de entrada idénticas 32 e 33 para o fim de duas
unidades de controle 3 e 17 da Fig. 3 pera os dois diferente
canais de controle de fogo do sistema de disparo. Na base
das instéancias de fogo TF, unidades de entrada 32 e 33 geram
o cbdigo de identificagZo I_ e o correspondente parametro de
identificagdo. 0 cbdigo de identificagzo Iq e p parametro de
identificagao Py sZo também dotados com informagZo g relati-
ve ao cenhdo. Além disso, as unidades de controle proporcio-
nam a informagdo de correcgzo de trajectbdbria C_ com o cbdigo
de identificacg@o I _ correspondente. Unidades de entrada 32 e
33 sZo também fornecidas com sinais SA contendo informagdo
relativa & orientacdo da entena que transmite os sinais de
referéncia de crientagZo RR. Nesta forme de realizagdo, esta
& & mesma antena com que 0s parametros de correcgdo e identi
ficacZo s3do transmitidos. Os sinals que representam a orien-
tagzo S, s#o derivados da unidede de estabilizagdo 36, esta-
bilizendo esta antena no sistema de coordenagd@co de referén-
cia em que a direcgZo de correcgdo C de trajectdria & indica
da. Por meio desta informagdo, a direcgdo C de correcgdo de
trajectbria fornecida é corrigida pare @ orientagdo da ante-
na em relagdo a este sistema de coordenagdo da referéncia.

As unidades de controle 32 e 33 fornecem a in-

124
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formagioc (Cq, Iq) e Py, na base da qual o transmissor 35 ge-
ra os sinals de correcgdo de trajectdrie (Cq, I )f e sinais dg
paréametro de identificacao (Pk)f' para o multiplexador 34
que assegura um fornecimento organizado destes sinals ao trag
missor 35. Nesta forme de realizagdo, o transmissor & dotado
com um canal de trensmissZo caracterizado por ume frequéncia|
f de onda transportadora. Esta frequéncia é ajustada por meig
de meios de ajustamento 18 do dispositivo 1 de transmissdo e
controle (Fig. 3).

A Fig. 7 ilustra uma forma de realizagdo da uni
dade de entrada 32 da Fig. 5. Em cada tempo de fogo TF um pa
rametro de identificagdo Py correspondente a este tempo & ge+4
rado (bloco 37). Este cbdigo é forbecido ao multiplexador 34
(Figura 6) com o fim de compilar o sinal de parémetro de idenp
tificacgzo (Pk)f. 0 espago de tempo na unidade de recepgdo 2
(Fig. 3) & tzl que cada projéctil disparado pelo canh3o com
um certo intervealo de tempo rondando o tempo de fogo TF, é
alimentado com o mesmo parametro de identificegdo P, por meid
do sinel de perametro de identificagéo (Pk)f’ num momento pos
terior ¢ TF. A direcgdo de correcgdo de trajectbdria C &, por
meio dos dados P relativos & dirscgZo do projéctil, convertis
da zté uma direcgZo de correcgdo de trezjectéria C' em rela-
¢3o & direcgdo do projéctil (bloco 38). & informagZo de cor-
recgio de trajectbdria resultante C_ é armeazenede numa estan-
te (bloco 38). A informacZo armazenada & recuperada a partir
da estente numa bese de primeira-entrada, primeira-saida, on
de a informag3do relativa ao tempo de fogo TF é substituida
(bloco 30) por um cbdigo de identificagdo Iq correspondente
a este tempo, ajustendo o perametro de identificagZo Py (blo
co 37) previamente gerado para este tempo.

£1ém disso, o cbdigo de identificagzo Iq e o
peraémetro de identificagao Py sZo dotados com informagdo g
de identificag¥o do canhZo por meio de um sinel originado a
partir dos meios de ajustamento 18 (bloco 39 e 37).

N2
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O depbsito do primeiro pedido para o inven-
to acima descrito foi efectuado na Holanda em 2 de Agosto ds
1988 sob o No, 8801917.

-REITVINDICAGDES -

12, - Sistema de correcgdo de trajectdria
para correcgdo por radio de trajectdria de um objecto dispa-
rado dotado com pelo menos um dispositivo de transmisszo e
controle, que, dotado com dados de trajectbria do objecto dig
parado, & adequado para gerar e transmitir um sinal de correg
gdo de trajectbdria pare a correcgao da trajectdria do objectd
disperado e com um dispositivo adaptado ao objecto para rece-
ber o sinal de correcgZo de trajectbdria e fornecer pelo menos
uma parte do sinal de correcgdo de trajectdria aos meios de
correcgdo de trajectdria com o fim de executar a correcgdo dg

trajectdria, carecterizado por:

- 0 sinal de correcgzo de trajectbria conter cbdigos de infoq
magdo e identificagZo de correcgZo de trajectdrie pare COr-
recgao separada dos objectos disparados em que wn cbdigo dg
identificagdo é adequedo para indicegzo dos objectos sepa-
rados de trajectdria cor~igivel;

- o dispositivo de recepgdo do objecto ser dotado com uma unj
dade de selecgdo para seleccionar a informagdo de correcgdd
de trajectd4ria e partir do sinal de correcgdo de trajectbd-
ria na base do cbdigo de identificagdo também contido no si
nal de correcgzo de trajectbdbria, em que a informagdo de cox
recgao de trajectdria seleccionade é fornecida aos meios dg
correcgdo de trajectbdbrie para executarem a correcgdo de trg
Jectbria,

22, —- Sistema de correcgZo de trajectbdrie
de acordo com a reivindicagdo 1, caracterizado po:

- 0 sinal de correcgdo de trajectdria compreender um cbdigo

- 24 _
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de identificagdo I_ e correspondente informagZo de correccdd

de trajectbria Cq(q= 1,2,..., m=1, m, m+l, ...);

~
—

& unidade de seleccdo de um objecto k (k = 1,2,3,...) con-
ter um parametro de identificagdo P, em que a unidade de

selecgdo selecciona wn cbdigo de identificagZo 1 a par—

tir do sinal de correcgdo de trajectbria, para oqgﬁal
qum-=Pk, e fornece a correspondente informagZo de correc
¢gdo de trajectbdria qum a0s meios de correcgzZo de traject§
ria para executarem a correcgdo de trajectbdria.

32, - Sistema de correcgdo de trajectdria de

acordo com & reivindicagdo 2, caracterizado por:

— 0 sinal de correcgio de trajectdria compreender pelo menos

r-correcgBes de trajectbdria individuais (Iq,cq) (p = p, P+
.., P+T);

as unidade de selecgZo de r objectos k sucessivemente dispg

redos (k = p, p+l, ..., p+r) compreenderem um parametro de

identificag2o mutuamente diferente Pk=q =Iq(p = p, p+l,...,

p+r) para executar r correccdes de trajectéria individuais.

42 - Sistema de correcgZo de trajectdria de

acordo com a reivindiceggo 2, ceracterizado por:

- 0 sinel de correcgdo de trajectdria compreender pelo menos

ume correcc¢dc de trejectbdria (IO,CO) pera reelizar correc-
G¢Zes de trajectbdria colectivas de um grupo r objectos dispg
redos;
as unidades de seleccgZo de r objectos k sucessivamente dis—
parados compreenderem respectivamente ¢ mesmo parémetro de
identificagdo Py = I, (k = p, p+l, ..., p+r).

52, - Sistema de correcgdo de trajectdria de
ordo com a reivindicagdo 2, caracterizado por:
0 sinal de correcgdo de trajectbdria para executar uma correl

cg&c de trajectbdria colectiva de um ¢grupo de r objectos k

disparados (k = p, p+l, ..., p+r), comprennder r correccleg
de trajectéria'(Iq, Cq) (p=p, P+, ..., T) em que Cq =Cq
(g = p, P+1, ... p+7);

as unidedes de selecgZo do grupo de r objectos disparados
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compreenderem respectivamente um parametro de identificagzo

mutuamente diferente Pk:q =Iq (g = p, p+1,... p+r).

62, - Sistema de correccgdo de trajectdria de
acordo com uma das reivindicag®es 3 a 5, caracterizado por:
- o dispositivo de traensmissdo e controle ser adequado para

gerar sucessivamente r parametros de identificagdo Pk(k=p,
p+l, ..., p+r) 0s guals S#%o sucessivamente fornecidos a wmE
unidade de expulsZo pertencente ao sistema de correcgdo de
trajectbria;

- as unidades de selecgdo dos r objectos k serem respective-
mente dotadas com wna unidade de extracgdo para a recepgeo
por meio da unidade expulsdo dos parametros de identifica-
Ggdo Py onde um parametro de identificegZo Pk & armazenado
na unidade de selecgdo do objecto k (k = p, p+1l, ... p+r).

72, - Sistema de correcgdo de trajectdria de
acordo com a reivindicegdo 6, caracterizado por:
~ & unidade de expulsdo compreender meios de transmissdo do

dispositivo de transmissdo e controle em que o dispositivo
de trensmissdo e controle , durante um certo periodo de
tempo em que r objectos k sdo sucessivemente disparados,
trensmite pelo menos ume parte dos parametros de identifi-
cagdo Pk;

-~ 0s meios de extracgdo serem constituidos pelos meios de re
cepgéo do dispositivo de recepgdo.

82, - Sistema de correcg¢do de trejectbdria de
acordo com uma des reivindicagBes 6 ou 7, caracterizado por
a unidade de expulsdo compreender meios para respectivamente
fornecerem pelo menos uma parte dos parametros de identifica

¢do as unidades de extracgdo dos objectos antes de 0s mesmos
serem disparados.
92, - sSistema de correcgZo de trajectbdria de

acordo com ume des reivindiceg¢Bes 3 a 5 caracterizado por:

- as unidades de selecgdo dos r objectos k serem respective-
mente -dotadas com parémetros de identificagdo Py (k = p,

p+l, ... p+r);
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- o dispositivo de transmissdo e controle ser adequado pare
sucessivemente ler o0s paerametros de identificagao P, por
meio da unidade de expulsdo correspondendo eo sistema de
correcgdo de trajectbdria, onde os parémetros de identificg
Gdo Py sdo armezenados no dispositivo de transmissdo e coy
trole com o fim de gerarem o cbdbdigo de identificagZo
Iq (q = p, p+l, ... p+r).

102, - Sistema de correcgdo de trajectbdria
de acordo com uma das reivindiceglBes anteriores, caracteri-
zado por os parametros de identificagdo P, terem respectiva-
mente uma relagZo com os-dados da trejectbdbria dos objectos

disparedos k (k = 1,2,3,...)’que é conhecida pelo menos para
o dispositivo de trensmissdo e controle.
112, - Sistema de correcggo de trajectbdria

de acordo com a reivindicacgZo 4, caracterizado por os objec
tos que foram disperados durante um intervelo de tempo pre-
determinado, formarem um grupo, e estes grupos terem ume dij
posigco fixa.

122, - Sistema de correcgo de trejectdriea
de acordo com e reivindicagdo 5, caracterizado por 0s objec
tos disperedos, situados numa éree predeterminede, formarem
wn grupo.

132, - Sistema de correcgdo de trejectdria
de zcordo com & reivindicaggo 7, caracterizedo por os refe-
ridos meios de transmissdo e meios de recepgdo serem também
adequados pera e transmissZo dos sinais de correcgdo.

142, - Sistema de correcgZo de trajectbria
de acordo com ume das reivindicagBes 2 a 5, caracterizado
por a unidade de selecgZo de um objecto k compreender um tem
porizador e um detector de disparo em que o detector de dis
paro é edequedo peare activar o temporizador no momento em
que um intervalo de tempo predeterminedo tiver decorrido de
pois do disparo do objecto k com o fim de gerar um parame-
tro P de 1dentificagZo dependente do tempo.

152, - Sistema de correccdo de trajectbdria
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de ecordo com uma das reivindicagBes 2 & 14, caracterizado
por o parametro de identificagdo Py de um objecto k compreend
der tembém informegZo respeitante & identidade de pelo menos
un meio de disparo com o qual o objecto k foi disparado, com
k €§1,2,... 7.

162, - Sistema de correcgdo de trajectbdbria de
acordo com uma das reivindicagBes 2 a 15, caraecterizado por
o parametro de identificagdo Pk do objecto k compreender tam
bém informacdo relative & identidade de pelo menos um compu-
tador de controle de fogo por meio do qual o objecto k foi
disparaedo, com k§§1,2,...}.

172 . - Sisteme de correcgZo de trajectbdbria de
acordo com uma das reivindicagBes 2 215, em que o objecto k
gira em torno do seu eixo longitudinel e é dotado com meios
parz determiner z sua posigdo de rotagdo enguler em relagdo
a ume referéncia predeterminada fixa, caracterizada por & in
formagdo de correcgdo de trajectdria quk compreender infor-
magZo respeitante & uma posigdo de rotagdo angular a ser as-—
sunide pelo objecto k em relagZo & referéncia, em que ume coy
recsZo de trejectbria & pare ser executaede com k§ i},Q,,..g.

182, - Sistema de correcgZo de &acordo com wna
des reivindicagB®es enteriores, em que o dispositivo de trens
misszo & dotado com sinais de alvo que representam a posi-
¢zo cde um dos alvos em movimento, caracterizado por, com ba-
se nos sinais de alvo, o dispositivo de transmissdo gerar si
nais de correcgdo de trajectbdria que compreendem tal informa
czo de correccdo de trajectbria para dirigir objectos dispa-

rados para a proximidade do alvo.

Lisboa, -1 501088
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s mFEr 5 Es 1)
Lgenre Ohcian
ds Prepredize Indusirial

Ceridric - 47¢ce ca Conceigdo, 3, 1,2-1100 USS@A

- 28 -



<
2.0 - (1 #Cp#C,
(13,03)
. Fig.1a

(I4.C4) ;. 2
C 4
Fig. 1b
31
G #
CL/ Z
&
2 .
(I1.Cq) f’
(I5,0q) =" |
(I3.C4)

Y

41

Fig.1c




“chy s
2

1:nw\‘ ‘Mf A

=LA,
J \_( R

fmm —mmmmm— e ——
| ¢ h.w
| |
_
v
8, 5, 4 m.L
. w=b; (51'09)
_
_
L e - - —_—— - _ —- - =




fr

H13

Dp(TVM,TS.PHP,..)




r-——>~"~>" "~~~ T T T T T T - === T
| |
| > R |
I o1 ~22 AT |
I Dy VT '
Dp(PHP B,
lp( H ,TS,TVMl Bp . TF,Rp,Vp . I
, (18] Dpl PHP,TS l
I 24 23 :
|
I l__(‘l.)l
! TVM TF |
! 25 |
|
o ___2]
Fig. &
r— —A—V _________________ A
Loy RTATVT T I
(22 . PHP, !
| TS 3 '
| TF 27 APHP |
| TF[ L I
TF,Rp,V _J 7
24) —= 28
:( ' BHP. TS PHP |
! ‘ Vp —* TC 30|
26 P )
I (29 |
: PHP,TS 'J :
I I
| )
. 731 23 |
b e e e e e e




.
|
|
 (Cq.1q) (18) |
. lf |
32 L (2)
lg [ &—
| (Cg,Ig) 35 :(Pk)f
e | (Cqlgf
33 K 3 | RR
36 |
SA |
. ol
Fig.6
(18)
r—==-"=-=-"—-—"=—-—"=-"=="=—"=\|\= = ]
| SA g |
] |
I L !
| | (34)
| . |1 (34
| Ca | (Cq.Ig
' 38 |
' Cq TRIg 3% |
I TF | (34)
I TF | -
i 37 k
l QT :
|
- L2



	BIBLIOGRAPHY
	DESCRIPTION
	CLAIMS
	DRAWINGS

