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DESCRIPCION
Dispositivo localizador para misiles

La invencion se refiere a misiles equipados con localizadores activos, es decir, con capacidad para transmitir y recibir
una sefial. La misién de los localizadores puede ser antiaérea o antibuque, y la presente invencién requiere que el
objetivo tenga un radar activo.

El objetivo de localizador integrado en un misil es permitir que el misil 1 se guie hasta su objetivo 2 para interceptarlo,
como se ilustra en la [Fig. 1].

La patente US6806823B1 divulga un buscador de misiles para detectar un objetivo de radar activo.

Durante una primera fase de la misién, conocida como guiado inercial, el misil 1 se basa en la informacién suministrada
por un radar de control de disparo situado en tierra 0 en una aeronave cercana.

A continuacién, durante una segunda fase, denominada de autoguiado, el misil 1 utiliza la informaciéon suministrada
por el localizador 3, que esta integrado en la parte delantera del misil 1, como se muestra en la [Fig.2].

La transicién entre estas dos fases ocurre cuando la informacién entregada por el localizador 3 es suficientemente
precisa para ser utilizada para la guia, conocida como guia terminal, desde un alcance, conocido como alcance o
distancia de autoguiado, como se ilustra en la [Fig.1].

Durante la primera fase, el misil 1 se basa en la informacién del radar de control de disparo (radar de tierra 4 y/o radar
5 transportado en la aeronave de disparo del misil 1). Este radar emite una onda y, al recibir el reflejo del objetivo 2,
puede estimar informacidn sobre el objetivo 2, es decir, distancia, velocidad y direccién angular.

Esta informacidn se transmite al misil 1, a través de un enlace de datos o en el momento del disparo, y constituye la
designacion del objetivo, DO. Esto se realizara con diversos grados de precisién, dependiendo de la calidad del radar
de control de disparo (dominio de incertidumbre DO). Esta designacidn de lente puede actualizarse durante el vuelo.
La designacién del objetivo incluye pardmetros representativos de la distancia del objetivo 2 con respecto al misil 1, la
velocidad relativa del objetivo 2 con respecto al misil 1 y la direcciéon angular del objetivo 2 con respecto a la direccién
de movimiento del misil 1.

Es posible que el radar de control de disparo esté interferido, lo que significa que el misil puede dispararse sin una
designacién de objetivo DO o con una designacién de objetivo DO degradada, es decir, sin informacién sobre la
distancia y/o velocidad del objetivo.

También se conoce una designacién de objetivo DO desarrollada a partir de sensores pasivos (electro-épticos o GE
de guerra electrénica), que sélo incluye informacién sobre la direccién angular del objetivo 2.

Durante la segunda fase, el misil es guiado utilizando la informacién del dispositivo localizador.
El funcionamiento de un dispositivo localizador 3 comprende tres fases, a saber.

Una primera fase denominada de espera, durante la cual el dispositivo localizador 3 est4 desactivado y, por lo tanto,
no emite ninguna sefial.

Una segunda fase, conocida como fase de busqueda, durante la cual el dispositivo localizador 3 se activa y explora el
dominio de la designacién del objetivo (distancia/velocidad relativa/direccion angular del objetivo, u objetivos, 2 a
detectar. Al final de la segunda fase, selecciona el objetivo 2 para seguirlo.

Una tercera fase, denominada fase de seguimiento, durante la cual el misil 1 sigue al objetivo 2 hasta el impacto,
utilizando la informacién proporcionada por el dispositivo de guiado 3 activado.

Ademas, el misil 1 se dispara sin informacién de distancia del objetivo 2, el localizador se activa lo antes posible y
permanece asi hasta el impacto, lo que conduce a un tiempo de funcionamiento largo que puede ser superior a aquel
para el que esta disefiada, lo que implica un riesgo de desactivacién de la baliza de localizacidén al aproximarse al
objetivo 2.

Ademas, esto también puede tener la consecuencia de aumentar el tiempo empleado dedicado por el localizador 3 en
explorar la designacién del objetivo DO, que depende de la magnitud de las incertidumbres en el dominio de
designacién del objetivo DO. Ademas, la duracién de esta fase de exploracién o busqueda puede ser potencialmente
dimensional.

La consecuencia es que el localizador 3 tiene que estar activada durante mucho tiempo, lo que plantea problemas de
consumo de energia, ya que la bateria del misil 1 es limitada.
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Esto también plantea problemas de gestién de la energia térmica, que es un problema importante para los
localizadores 3, ya que tienen que transmitir sefiales de alta potencia en un volumen restringido y sin contacto con el
exterior (refrigeracién por conduccién), lo que impone un tiempo de funcionamiento limitado de los localizadores 3 para
evitar el sobrecalentamiento o incluso la rotura.

Uno de los objetivos de la invencién es paliar los problemas mencionados y, en particular, mejorar la duracién de uso
de un localizador limitando su consumo de energia.

Segun un aspecto de la invencién, se propone un dispositivo localizador para misiles que comprende:

e un conjunto activo que comprende al menos un sensor activo configurado para transmitir y recibir sefiales
para detectar un objetivo con un radar activo transportado dentro de un dominio de designacién del objetivo
correspondiente a intervalos de valores de distancia del objetivo con respecto al dispositivo, velocidad del
objetivo con respecto al dispositivo y direccién angular del objetivo con respecto a la direccién de movimiento
del dispositivo;

e un conjunto pasivo que comprende al menos un sensor pasivo configurado para recibir sefiales de deteccién

del objetivo;

un médulo de transmisién/recepcién de sefiales de alta frecuencia;

un médulo de transposicién de una sefial de alta frecuencia en una sefial de baja frecuencia;

un médulo de conversién analégica/digital y de conversién digital/analédgica; y

una calculadora que comprende:

un médulo para procesar los datos asociados al conjunto activo;

un médulo para procesar los datos asociados al conjunto pasivo;

un moédulo de activacidn/desactivacion del conjunto activo, configurado para gestionar la

activacion/desactivacién del conjunto activo durante tres fases:

e durante una primera fase denominada fase de espera, desactivar el conjunto activo, situdndose la primera
fase entre el disparo del misil y una primera distancia del objetivo igual a una distancia de autoguiado del
misil incrementada en un valor de distancia de incertidumbre maxima, o entre el disparo del misil y el final de
las autopruebas del dispositivo localizador;

e durante una segunda fase, denominada fase de bUsqueda, activar y desactivar alternativamente el conjunto
activo; la segunda fase sucede a la primera y finaliza cuando la potencia de la sefial recibida por el conjunto
activo al activarse es superior a un umbral de potencia de deteccién del objetivo; y

e estando configurado el médulo de activacién/desactivacién del conjunto activo para que, durante la segunda
fase, active y desactive alternativamente el conjunto activo, de modo que la duracién de una activacién del
conjunto activo se ajuste a la siguiente relacién:

_ Drax0Ala
T DPAp

Da

e enlaque:

Da es la duracién de una activacion, en s;

Dra representa el tiempo necesario para transmitir sefiales desde el dispositivo localizador (3),
normalmente una rafaga de impulsos, y para recibir sefiales reflejadas por un objetivo, en s;

OAla representa la apertura angular instantanea del conjunto activo (6), en sr; y

PAp representa el dominio de precisién o incertidumbre angular del conjunto pasivo (7), en sr.

Un sistema de este tipo permite mejorar la vida util de un localizador, limitando su consumo, y garantizar el pleno
rendimiento del misil, incluso cuando la DO est4 degradada. Ademas, aunque la DO sea nominal, el uso del conjunto
pasivo reduce el tiempo de funcionamiento de la parte activa, lo que probablemente reducira la alerta al sistema de
defensa del objetivo (sistema electrénico como detector e inhibidor, maniobra defensiva, etc.) si estd equipado con
uno.

La utilizacidn de tal duracién de activacidn del conjunto activo durante la segunda fase de bUsqueda permite garantizar
la deteccidn del objetivo, limitando al mismo tiempo el consumo de energia del dispositivo localizador.

Segun una realizacién, el médulo de activacién/desactivaciéon del conjunto activo esta configurado para que, durante
la segunda fase, active y desactive alternativamente el conjunto activo, de modo que la duracién que separa dos
activaciones sucesivas del conjunto activo cumpla la siguiente relacion:

~ PDa x DA

Ds VR

en la que:
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Ds representa el tiempo entre dos activaciones sucesivas del conjunto activo, en s;
PDa representa el alcance de deteccién del conjunto activo, en m; y
VR representa la velocidad relativa del misil con respecto al objetivo, en m/s.

La implementacién de tal duracién que separa dos activaciones sucesivas del conjunto activo durante la segunda fase
de blsqueda permite reducir el consumo de energia de los localizadores garantizando al mismo tiempo que no se
reducen las prestaciones de los localizadores, en particular en términos de alcance de deteccidén (garantizando la
activacion del conjunto activo cuando se detecta el objetivo).

En una realizacién, el ordenador esta configurado para que, durante la tercera fase de seguimiento, cuando la potencia
de la sefial recibida por el conjunto activo sea superior a un umbral de autoguiado, transmita informacién de guiado a
una unidad de control de misiles, para el guiado terminal sobre el objetivo.

De este modo, el misil dispone de informacidn sobre la direccién, velocidad y aceleracidn del objetivo que se actualiza
a una velocidad muy elevada (del orden de diez ms).

En una realizacién, el conjunto activo comprende al menos una antena transmisora/receptora de RF.

Este dispositivo de radiofrecuencia activo permitira por tanto estimar la direccion, la velocidad y la aceleracion del
objetivo

En una realizacion, el conjunto pasivo comprende al menos una antena receptora de RF y/o un sensor electro-6ptico.
Este conjunto pasivo permitira por tanto estimar la direccién del objetivo.
En una realizacién, el conjunto pasivo esta dispuesto alrededor del perimetro del dispositivo localizador.

Esto significa que el rendimiento del conjunto activo no se ve afectado, ya que el conjunto pasivo no esta situado en
el mismo volumen que el dispositivo activo

Segun otro aspecto de la invencidn, también se propone un dispositivo localizador segin una de las reivindicaciones
precedentes.

La invencién se comprendera mejor estudiando una serie de realizaciones descritas a modo de ejemplos no limitativos
e ilustradas por el dibujo adjunto:

la [Fig. 1] ilustra esquematicamente una realizacién de un dispositivo localizador para un misil, segin el
estado de la técnica;

la [Fig. 2] ilustra esquematicamente una realizacién de un dispositivo localizador para un misil, segin el
estado de la técnica;

la [Fig. 3] ilustra esquematicamente una realizacién de un dispositivo localizador para un misil, segin el
estado de la técnica;

la [fig. 4] ilustra esquematicamente un modo de realizacién de un dispositivo localizador para misil, segin un
aspecto de la invencién;

la [Fig.5] ilustra esquematicamente dos posibles disposiciones del conjunto pasivo del dispositivo localizador;

la [Fig.B] ilustra esquematicamente un ejemplo de trayectorias de un misil equipado con un dispositivo de
guiado y su objetivo, segln un aspecto de la invencion;

la [Fig.7] ilustra esquematicamente el funcionamiento del conjunto pasivo de un dispositivo localizador para
un misil, segun un aspecto de la invencién;

la [Fig.8] ilustra esquematicamente el dominio angular del conjunto pasivo de un dispositivo de guiado de
misiles, segln un aspecto de la invencién;

la [Fig.9] ilustra esqueméticamente el dominio angular del conjunto activo de un dispositivo localizador para
misil, segun un aspecto de la invencién;

la [Fig.10] ilustra esquematicamente el funcionamiento del conjunto activo de un dispositivo localizador para
un misil, segun un aspecto de la invencién;

la [Fig.11] ilustra esqueméticamente el funcionamiento de un dispositivo localizador para misil durante la
transicién entre una primera fase de espera y una segunda fase de blsqueda, segin un aspecto de la
invencién; y
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la [Fig.12] ilustra esquematicamente el funcionamiento de un dispositivo localizador para misil durante la
transicién entre una segunda fase de blsqueda y una tercera fase de seguimiento, segln un aspecto de la
invencién.

Alo largo de las figuras, los elementos con referencias idénticas son similares.

La Fig. 4 ilustra esqueméticamente una realizacién de un dispositivo localizador 3 para un misil 1, segln un aspecto
de la invencién. El dispositivo localizador 3 comprende un conjunto activo 6 que comprende al menos un sensor activo
6a configurado para transmitir y recibir sefiales de deteccién de un objetivo 2, con radar activo llevado, en un dominio
de designacidén de objetivo DO correspondiente a intervalos de valores de distancia del objetivo 2 con respecto al
dispositivo localizador 3, velocidad del objetivo 2 con respecto al dispositivo 3, y direccién angular del objetivo 2 con
respecto a la direcciéon de movimiento del dispositivo 3.

El dispositivo localizador 3 también comprende un conjunto pasivo 7 que comprende al menos un sensor pasivo 7a
configurado para recibir sefiales de deteccién del objetivo 2, y un mddulo 8 de transmisién/recepcién de sefiales de
alta frecuencia.

El dispositivo localizador 3 también esta provisto de un médulo 9 para transponer una sefial de alta frecuencia en una
sefial de baja frecuencia, y un mddulo 10 para conversién analégica/digital y conversién digital/analégica.

El dispositivo localizador 3 también comprende un ordenador 11 que comprende:
e un médulo 12 para el procesamiento de los datos asociados al conjunto activo 6;
e un médulo 13 para el procesamiento de los datos asociados al conjunto pasivo 7;

e un modulo 14 de activacién/desactivacion del conjunto activo 6, configurado para gestionar la
activacion/desactivacién del conjunto activo 6 durante tres fases:

o durante una primera fase de "espera", desactivar el conjunto activo 6, estando la primera fase
comprendida entre el disparo del misil 1 y una primera distancia del objetivo 2 igual a una distancia
de autoguiado del misil 1 incrementada en un valor de distancia de incertidumbre maxima, o entre
el disparo del misil y el final de las autopruebas del dispositivo localizador 3;

o durante una segunda fase, denominada fase de blsqueda, activar y desactivar alternativamente el
conjunto activo 6; la segunda fase sucede a la primera y finaliza cuando la potencia de la sefial
recibida por el conjunto activo 6 cuando esti activado es superior a un umbral de potencia de
deteccién del objetivo 2; y

o durante una tercera fase, denominada fase de persecucidn, para activar el conjunto activo 6; la
tercera fase sucede a la segunda.

Para garantizar el seguimiento angular, el dispositivo localizador 3 mide, entre otras cosas, las desviaciones de
elevacién y marcacién del objetivo 2, que entrega al misil 1. La distancia de incertidumbre asociada a estas mediciones
de desviacién se define mediante una desviacidn tipica.

La distancia de autoguiado (o alcance de autoguiado) corresponde a la distancia entre el misil 1 y el objetivo 2 a partir
de la cual esta desviacién estandar es inferior a un umbral. Este umbral lo define el fabricante del misil para garantizar
que, a partir de esta distancia, el misil 1 sea capaz de alcanzar el objetivo 2 y depende de su constante de tiempo y
de la velocidad relativa del misil/objetivo.

Las autopruebas de misiles son operaciones electrénicas disefiadas para garantizar que las funciones del misil son
operativas ("Built In Test" en inglés).

El dispositivo localizador 3 comprende elementos convencionales 15 tales como un dispositivo de generacién de forma
de onda, fuentes de alimentacién y un dispositivo de gestién de apuntamiento para el conjunto activo.

La Fig. 5 muestra el conjunto pasivo 7, que comprende al menos un sensor pasivo 7a, dispuesto bien en el plano del
conjunto activo 6, bien alrededor de la carcasa del dispositivo localizador 6.

Cuando el conjunto pasivo 7 estd dispuesto en el perimetro de la envoltura del dispositivo localizador 3, el
funcionamiento del conjunto activo 6 no se ve afectado.

Sin embargo, cuando se colocan alrededor del cuerpo del AD, la cobertura de las antenas no es 6ptima en el eje del
misil.

Asi, en funcién de la misién (gran distancia de deteccién, SER del objetivo), es posible que sea necesaria la formacion
de la trayectoria (una maniobra, por ejemplo destinada a apuntar el eje del misil en otra direccién) para aumentar la
cobertura del conjunto activo 6 en la direccién del objetivo 2.

5
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Como se ilustra en la [Fig.6], esta formacién de trayectoria consiste en mantener la direccién del vector de velocidad
del misil 1 de forma que el objetivo 2 se encuentre en la cobertura del conjunto activo 6.

El angulo entre la direccién del vector velocidad del misil 1 y la direccién del objetivo 2 depende de:

e la maniobrabilidad del misil 1, que esta configurado para poder modificar su trayectoria cuando se detecta el
objetivo 2; y

e cobertura de todas las responsabilidades.

[Fig.7] ilustra el funcionamiento del conjunto pasivo que permite estimar la direccién angular del objetivo 2, a partir de
la recepcién de la onda emitida por el radar activo que porta el objetivo 2.

Cuando la direccién angular de la designhacién objetiva DO no es muy precisa, la primera fase, de espera, puede
permitir afinar y reducir el dominio de incertidumbre de esta direccién angular de la designacién objetiva DO, pudiendo
los sensores pasivos 7a del conjunto pasivo 7 tener una precisién angular superior a la de la direccién angular de la
designacién objetiva DO. Los sensores pasivos 7a proporcionan informacién sobre la direccién angular del objetivo 2
asociada a un dominio de precisién angular.

Como se ilustra en la [Fig.8], el conjunto pasivo 7 (rectdngulo gris) proporcionara un dominio méas preciso del objetivo
2 que el proporcionado por el dispositivo de control de disparo (rectadngulo objetivo). Este dominio reducido puede ser
cubierto mas réapidamente (o mas eficazmente) por la antena del dispositivo localizador 3.

Como se ilustra en la [Fig.9], dependiendo de la calidad de los sensores pasivos 7a del conjunto pasivo 7, es posible
que este dominio de precisién angular sea menor o igual a la apertura angular instantanea del conjunto activo 6,
evitando asi el barrido angular.

Ademas, el conjunto pasivo 7 puede tener un procesamiento que le permite estimar la distancia del objetivo 2 (pseudo-
distancia) con mayor o menor precision (dependiendo de la calidad de los sensores pasivos 7a). Esta distancia puede
estimarse cuando el nivel de potencia recibido del objetivo 2 esta por encima de un umbral definido.

Fig.10] ilustra el funcionamiento del conjunto activo 6 que permite estimar la distancia, la velocidad relativa y la
direccién angular del objetivo 2. El conjunto activo 6 esté configurado para explorar el dominio angular y cubrir asi un
area de espacio mayor que su apertura angular instantanea, que es la apertura que tendria en ausencia de medios de
exploracion.

La emisién de sefiales por el conjunto activo 6 provoca un calentamiento térmico del conjunto activo 6, y por tanto del
dispositivo localizador 3, que no dispone de fuente de refrigeracién. En consecuencia, el uso del conjunto activo 6 es
limitado.

La utilizacién de las tres fases tal como se describe en la presente invencién permite aprovechar al méximo la
combinacién del conjunto activo 6 y del conjunto pasivo 7.

Durante la primera fase, denominada fase de espera, el ordenador 11 desactiva el conjunto activo 6, estando
comprendida la primera fase de espera entre el disparo del misil 1 y una primera distancia D del objetivo igual a una
distancia de autoguiado Dautoguiado del misil incrementada en un valor de distancia de incertidumbre maxima Dmax,
o entre el disparo del misil 1y el final de las autopruebas del dispositivo localizador 3.

En el caso de una posible estimacién de la primera distancia D, el dispositivo de autoguiado 3 tiene un rango de
incertidumbre de la distancia al objetivo 2, en el que se encuentra la distancia real al objetivo 2. La segunda fase de
blsqueda comienza cuando la distancia que separa el misil 1 del objetivo 2 es inferior a la primera distancia D.

La [Fig.11] ilustra esqueméticamente el funcionamiento del dispositivo localizador 3 durante la transiciéon entre la
primera fase de espera y la segunda fase de busqueda, segln un aspecto de la invencién.

Durante la segunda fase, denominada fase de blsqueda, el ordenador 11 activa y desactiva alternativamente el
conjunto activo 6, la segunda fase sucede a la primera y termina cuando la potencia de la sefial recibida por el conjunto
activo 6, cuando esté activado, es superior a un umbral de potencia de deteccién del objetivo.

El médulo 14 de activacién/desactivacién del conjunto activo 6 esté configurado para que, durante la segunda fase de
blsqueda, active y desactive alternativamente el conjunto activo 6, de modo que la duracién Da de una activacién del
conjunto activo 6 cumpla la siguiente relacion:

__ Drax0Ala
T Dpap

Da

en la que:

Da es la duracién de una activaciéon, en s;
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Dra representa el tiempo necesario para transmitir sefiales desde el dispositivo localizador (3) y recibir
sefiales reflejadas desde un objetivo, en s;

OAla representa la apertura angular instantanea del conjunto activo (6), en sr; y

DPAp representa el dominio de precisién o incertidumbre angular del conjunto pasivo (7), en sr.

La duracién Da de una activacién del conjunto activo 6, también llamada recurrencia, se define como el periodo durante
el cual el dispositivo localizador 3 emite un impulso y recibe la sefial del objetivo 2 para analizarla y estimar sus
caracteristicas (distancia, velocidad, direccién angular). el médulo de activaciéon/desactivacién del conjunto activo esta
configurado para que, durante la segunda fase, active y desactive alternativamente el conjunto activo, de forma que
la duracién Ds que separa dos activaciones sucesivas del conjunto activo cumpla la siguiente relacién:

s _ PDa x DA
STTVR

en la que:
Ds representa el tiempo entre dos activaciones sucesivas del conjunto activo, en s;
PDa representa el alcance de deteccién del conjunto activo, en m; y
VR representa la velocidad relativa del misil con respecto al objetivo, en m/s.

Al final de la segunda fase de blsqueda de activacién del conjunto activo 6, existen dos posibilidades:

e la potencia de la sefial recibida por el conjunto activo 6 es inferior al umbral de deteccién: el localizador
desactiva de nuevo el conjunto activo 6 y sélo el conjunto pasivo proporciona informacién.

e la potencia de la sefial recibida por el conjunto activo 6 es superior al umbral de potencia de deteccién del
objetivo 2: el localizador finaliza la misién simplemente activando el conjunto activo 6 y pasa a la tercera fase,
denominada de seguimiento, sobre el objetivo 2 que ha detectado.

Durante la tercera fase de seguimiento, cuando la potencia de la sefial recibida por el conjunto activo 6 es mayor que
un umbral de autoguiado, el ordenador 11 estd configurado para transmitir informacién de guiado a una unidad de
control del misil 1 para el guiado terminal sobre el objetivo 1.

El conjunto activo 6 comprende al menos una antena transmisora/receptora de RF, y/o comprende al menos una
antena receptora de RF y/o un sensor electro-éptico.

Durante la tercera y Ultima fase de seguimiento, sbélo se activa el conjunto activo 6. Esta ultima fase de la misién
requiere informacién sobre la distancia y la velocidad del objetivo 2. Cuando la calidad de la informacién suministrada
por el buscador 3 es suficientemente precisa, es utilizada por el misil 1 para el guiado terminal sobre el objetivo 2.

En conclusién, el presente sistema permite garantizar el pleno rendimiento del misil (en términos de alcance en
particular) cuando la designacién del objetivo DO esta degradada y la misién puede ser larga (distancia significativa al
objetivo) consumiendo al mismo tiempo tanta energia como cuando la misién es nominal (designacién del objetivo DO
a una distancia conocida).
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REIVINDICACIONES
Dispositivo localizador (3) para misiles (1), que comprende:

- un conjunto activo (6) que comprende al menos un sensor activo (6a) configurado para transmitir y recibir
sefiales de deteccién de un objetivo de radar activo (2) transportado dentro de un dominio de designacién de
objetivos correspondiente a intervalos de valores de distancia del objetivo (2) con respecto al dispositivo (3),
velocidad del objetivo (2) con respecto al dispositivo (3) y direccién angular del objetivo (2) con respecto a la
direccién de movimiento del dispositivo (3);

- un conjunto pasivo (7) que comprende al menos un sensor pasivo (7a) configurado para recibir sefiales de
deteccién del objetivo (2);

- un médulo (8) para transmitir/recibir sefiales de alta frecuencia;

- un médulo (9) para transponer una sefial de alta frecuencia en una sefial de baja frecuencia;

- un médulo de conversién analdgico/digital y digital/analégico (10); y

- un ordenador (11) que comprende:

- un médulo (12) para procesar los datos asociados al conjunto activo;

- un médulo (13) para procesar los datos asociados al conjunto pasivo;

- un médulo (14) de activacién/desactivacién del conjunto activo (6), configurado para gestionar la
activacion/desactivacién del conjunto activo (6) durante tres fases:

- durante una primera fase denominada fase de espera, desactivar el conjunto activo (6), estando la primera
fase comprendida entre el disparo del misil (1) y una primera distancia del objetivo (2) igual a una distancia
de autoguiado del misil (1) incrementada en un valor de distancia de incertidumbre méaxima, o entre el disparo
del misil (1) y el final de las autopruebas del dispositivo localizador (3);

- durante una segunda fase, denominada fase de busqueda, activar y desactivar alternativamente el conjunto
activo (6); sucediendo la segunda fase a la primera y finalizando cuando la potencia de la sefial recibida por
el conjunto activo (6) cuando esta activado es superior a un umbral de potencia de deteccidn del objetivo (2);
y

- durante una tercera fase, denominada fase de seguimiento, activar el conjunto activo (6), sucediendo la
tercera fase a la segunda fase.

estando configurado el médulo (14) de activacién/desactivacién del conjunto activo (6) para, durante la segunda
fase, activar y desactivar alternativamente el conjunto activo (8), de forma que la duracién (Da) de una activacion
del conjunto activo (6) cumpla la siguiente relacion:

_ Draxddia
~ DPAp

Da

en la que:

Da representa la duracién de una activacién, en s;

Dra representa el tiempo necesario para transmitir sefiales desde el dispositivo de localizacién (3) y recibir
sefiales reflejadas desde un objetivo, en s;

OAla representa la apertura angular instantanea del conjunto activo (6), en sr; y DPAp representa el dominio
de precision o de incertidumbre angular del conjunto pasivo (7), en sr.

Dispositivo segun la reivindicacién 1, en el que el mddulo (14) de activacién/desactivacién del conjunto activo (6)
esta configurado para, durante la segunda fase, activar y desactivar alternativamente el conjunto activo (6), de
manera que la duracién (Ds) que separa dos activaciones sucesivas del conjunto activo (6) cumple la siguiente
relacién:

_ PDa x DA

D
§ VR

en la que:

Ds representa el tiempo entre dos activaciones sucesivas del conjunto activo (6), en s;
PDa representa el alcance de deteccién del conjunto activo (6), en m; y
VR representa la velocidad relativa del misil (1) con respecto al objetivo (2), en m/s.

Dispositivo seglin una de las reivindicaciones anteriores, en el que el ordenador (11) esta configurado para que,
durante la tercera fase de seguimiento, cuando la potencia de la sefial recibida por el conjunto activo (6) es
superior a un umbral de autoguiado, transmita informacién de guiado a una unidad de control del misil (1), para el
guiado terminal sobre el objetivo (2).

Dispositivo segiin una de las reivindicaciones anteriores, en el que el conjunto activo (6) comprende al menos una
antena emisora/receptora de RF.
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Dispositivo segln una de las reivindicaciones anteriores, en el que el conjunto pasivo (7) comprende al menos
una antena receptora de RF y/o un sensor electro-éptico.

Dispositivo seglin una de las reivindicaciones anteriores, en el que el conjunto pasivo (7) esta dispuesto alrededor
del perimetro del dispositivo localizador.

Misil (1) equipado con un dispositivo localizador (3) segln una de las reivindicaciones anteriores.
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Figura 10
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