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@ Systéme d’'observation et de reconnaissance pour véhicule
blindé.

Ce systéme comporte un dispositif de prise de vues 1;
monté A I'extérieur du véhicule 8 sur un bras télescopique 4
par exemple et les signaux vidéo qu'il émet sont transmis, en
fonction de la position dans 'espace de la zone observée, a
des appareils 9 respectifs de visualisation qui sont disposés
hémisphériquement autour d'un observateur 10 placé dans le
véhicule.

Application notamment dans les gros engins blindés.
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L'invention se rapporte & un sysféme d'observation
et de reconnaissance pour véhicule blindé, et n-tamment pour
un gros véhicule blindé. Un systeme de ce genre est connu
par exemple du fait du brevet DE 3 134 412.

Dans ce systeme que le brevet DE 3 134 412 a fait
connaitre, il est disposé circulairement autour des lucarnes
d'un véhicule blindé des goniometres a miruir, dont les
rayons réfléchis pénetrent par le toit du véhicule & 1'inté-
rieur de la tourelle et sont reflétésrdans le plan de vision
d'un Ubéeryateur assis & cet endroit. Cet agencement est
destiné a permettre & l'observateur de voir dans toutes les
directions, ce qui n'est naturellement pnésible gue jusqu'a
une certaine élévation au-dessus du plan azimutal. Avec ces
goniomeétres, il n'est pas possible de voir la région située
au-dessus du véhicule hlindé, gqu'il est important d'eobserver
pour se défendre cuntrerles attaques aériennes. C'est pour-
quoi le gianometre, orienté dans la directiaen principale
d'observation, vers l'avant, peut pivaoter en élévation avec
d'autres appareils auxiliaires intégrés de reconnaissance,
tels gue des appareils de vision de jour et de nuit, des
appareils de pointage, ete. Néanmoins les possibilités
d'ohservation et de reconnaissance restent ainsi limitées.
Dans une régicn vallonnée par exemple, qui est préférée &
rause de ses capaciiés de couverture des uvéhicules blindés,
1a vision dans le sens de l'azimut est limitée au voisinage
immédiat. Four voir ce qu'il y a "derriére une créte”, il
est bien connu dé&jd de faire sortir au moyen d'un bras
télescopigue un appareil de reconnaissance distimet, mais,
avec un "périsceope" de ce genre, on perd lforiemntation en
site, indépendamment de i*incommedité que présente la ma-
noeuvre de oe “périscnpe“ dans l*espace étroit de la tou-
relle. o

L'invention a, quant & elle, pour but un systéme
d'ohservation et de reconnaissance du genre précité gui per-
met, sans étre en principe 1imité 4 l'utilisation de jour,
une meilleure vision dans toutes les directions en conser-

vant complétement l'orientation en site/et permet en parti-
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culier d'observer dans toutes les directions, sans exception,
toute la zone située au-dessus du véhicule. Il convient par
ailleurs de pouvoir combiner en un ensemble efficace ce sys-
teme amélioré avec les systémes de reconnaissance qui équi-
pent généralement les véhicules blindés, tels gue le systéme
de poursuite de 1la cibie ou objectif, le systeme d'identi-
fication ami/ennemi, afin d'optimiser les conditions d'uti-
lisation et notamment de combat du véhicule blindé.

Conformément & 1'invention, le systéme comprend,
d'une part un dispositif de prise de vues gqui est monte é
]1'extérieur du véhicule blindé et est orientable librement,
depuis l'intérieur de ce véhicule, suivant au moins deux
directions ortheogonales, de fagon & pouvoir étre déplacé,
pas & pas au moins dans le plan azimutal, manuellement ou
automatiquement, de maniére & balayer par secteurs
ia zome & chserver, habituellement, mais non exclusivement,
une zone de combat, et, d'autre part, un dispositif de visu-
alisatiom, gui est connecté électriquement 34 ce dispositif
de prise de vues, fonctionne simultanément ou guasi-simulta-
nément et consiste en des appareills récepteurs en nombre au
moing  dgal 3 celui des secteurs du champ d'observation
ou de bataille balayés par tour complet dans le plan azimu-
tal, ces appareils étant répart;srsensiblemént circulaire-
ment & 1'intérieur du véhicule autour d'un observateur,
de fagnon & reproduire les images en fonction de leur direc-
tinn, et Atant alimentés ségquentiellement en signaux vidéo
au fur et & mesure du pivotement pas 4 pas ou progressif
du dispositif de prise de vues.

Dans le systéme selon l'invention, le dispositif de
prise de vues, avantageusemeﬁt réglable en hauteur, est
monté & 1'extérieur du véhicule blindé. Ce dispositif peut
par exemple ftre monté Sut la plate-forme, éventuellement
stahilisée, d'un bras télescopique et/ou pivotant. Le dépla-
cement dudit dispnsitif de prise de vues, mobile librement
en azimut et en éiévatinn, peut &tre commandé & l'aide de
dispnsitifs de réglage,- par exemple de servo-moteurs, gui

peuvent faire pivoter automatiquement et progressivement



10

15

20

30

35

2568078

3
le dispositif dans un plan désiré (azimut ou élévation),
conformément & un programme préétabli. Bien entendu, il est
possible d'éliminer manuellement cette commande aufomatigue,
par exemple afin de pouvoir observer continuellement un objet
saisi par ce dispositif de prise de vues, l'observation
puuvaht se réaliser & divers grossissements, pouvant varier
continuellement ou bien progressivement ou pas & pas, de
ce dispositif.

Dans le cas du pivotement progressif ou pas a pas
automatique, on prendra comme hase de départ pour le début
dQ cycle une grandeur de référence naturelle, 6umme la
direction du ciel, ou une grandeur de référence locale,
telle gqu'un point marquant du terrain, le Nord du réseau
(géographique), l'axe propre du veéhicule,et analogues.
L'angle parcouru & chagque pas est choisi en fonction de la
zone de combat & observer, de l'angle d'ouverture de l'opti-
que de prise de vues et du nombre d'appareils de visualisa-
tion ou moniteurs disposés dans le véhicule autour de
l'observateur. '

Ces moniteurs peuvent étre des récepteurs de télévi-
sion ou d'images infrarouges. Le nombre de ces moniteurs
est déterminé enprindipe en fonction de la zone & observer,
de l'angle d'ouverture de l'optique de prise de vues et de
1'importance du chevauchement marginal des images des sec-
teurs dans les positions de pivotement susceésives.

Les moniteurs destinés & montrer les secteurs pendant
gue l'appareil de prise de vues pivote dans le plan azimu-
tal sant groupés circulairement ou en couronne autour de
l'observateur, dans le plan horizontal qui coincide avec
le plan de vision de cet observateur. Les moniteurs destinés
4 montrer les secteurs pendant que l'appareil de prise de
viies pivnte dans un ou plusieurs plans d'élévation sont
disposés au-dessus de l'observateur. Un couplage électrigue
de la pnsition instantanée de l'appareil de prise de vues
avec l‘emp]acément du moniteur recevant & ce moment les
signaux vidéo, permet non seulement un examen aisé, mais

encore une orientation réellement fidele dans l'espace
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ohservé, ainsi gu'une appréciation exacté des divers sec-
teurs de la zone a observer, notamment une zone de combat.
Les signaux vidéo émis & un instant donné sont donc répartis
(au moyen d'un dispositif électronique approprié de commande
de ‘la succession des manoeuvres, ou programmateur), de fagon .
gue le dispositif de prise de vues et l& moniteur alimenté
a4 un instant donné soient orientés dans la méme direction.
Les moniteurs respectifs sont alimentés séquentiellement
34 mesure gue le dispositif de prise de vue pivote progres-
sivement. Il est avantageuéement associé a chaque moniteur
un enregistreur vidéo électronigue, qui est actionné a la
cadence de son alimentatinn en signaux viﬁéu et retarde
donc 1l'apparition sur le moniteur correspondant d'un signal
enregistré jusgu'd ce gue le programmateur délivre le signal
vidéo suivant. ' ) .

La durée d'arrét du dispositif de prise de vues entre
ses déplacements successifs, c'est-3-dire la fréquence de
pivotement, peut &tre programmée de fagon gu'une frégquence
faible donne des images quasi fixes et qu'une fréquence éle-
vée donne des images cinématographiques exemptes de scintil-
lement.

Le dispositif de prise de vues, ou plutdt son dispo-
sitif de commande du pivotement pas & pas’peut étre commande
par un dispositif de poursuite de cible, de fagon que la
cible poursuivie soit toujours visible sur 1'un des moni-
teurs, si bien gue l'orientation en site est conservée, méme
quand cette cible change de place. La liaison entre le dis-
pdsitif de prise de vues et les moniteurs peut'fournir aussi
et afficher des renseignements de télémétrie, et une arme
au moins du véhicule blindé peut étre entrainée au fur et
3 mesure du déplacement exploratoire du dispositif de prise’
de vues. -

Une autre possibilité avantageuse consiste 3 coupler
le programmateur, destiné & répartir les signaux vidéo sur
les divers moniteurs ou sur leurs enregistreurs, avec uh
dispositif d'identification ami/ennemi, afin de donner a

l'ohservateur un signal avertisseur acoustique et/ou optigue
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si un objet ennemi apparait sur 1'un.des moniteurs.
L'invention sera décrite de maniére plus détaillée,

a titre d'exemple nullement limitatif, en regard des dessins
annexés, sur lesquels : _ ' -

5 la figure 1 est une vue en perspective d'un appareil
" de prise de vues monté & l'extérieur d'un véhicule bhlindé,
ainsi gue d'un secteur d'observation, dans le cas ol cet

appareil pivote dans le plan azimutal . ;
la figure .2 représente schématiquement le systéme

10 d'observation et de reconnaissance selon 1'invention ; et

la figure 3 est un plan des appareils reproducteurs
d'images groupés autour d'un observateur dans la tourelle
d'un véhicule hlindé, et montre notamment . des .
sehémas fonetionnels des circuits électronigues destinés

15 & commander ces apparelils & mesure que des images sunt‘regues.

Sur la figure 1, le nombre 1 désigne un dispositif
de prise de vues, qui peut 8tre une caméra de télévision ou
une caméra infrarduge. L'expression "dispositif de prise de
vues" peut désigner aussil un ensemble de plusieurs caméras

on susceptibles de pivoter dans des plans différents. Dans
1'exemple représenté, le dispositif 1 pivote dans le plan
X-Y de 1'azimut, de sorte que, en raison de la valeur de
l'angle d'ouverture 2 de l'optique de prise de vues, il est
obtenu, enregistré et/ou visualisé une image du plan 3.

25 Dans la farme de reéalisation de la figure 2, le dis-
positif 1 de prise de vues est monté sur la pléte-forme La,
stabilisée en site, d'un médt télescopigue 4 et ce dispositif
1 peut étre déplacé librement en azimut et-élévation au moyen
de dispositifs de commande (servomoteurs) non représentés.

30 Ce mat &4 est disposé & tout emplacement approprié du véhicule
bhlindé A, lequel est représenté schématiquement sur cette
figure ? par le contour d'une partie du déme de la tuurelle.

lLes signaux vidép produits par le dispositif 1 de
prise de vues sont transmis par cable ou voie télemtrique

4 un programmateur 11, représenté schématigquement sur la

W
8]

figure 3B, gui répartit les signaux regus en fonction de la

position dans l'espace de ce-dispnsitif 1, sur des appareils
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6
de visualisation ou moniteurs 9, disposés & l'intérieur de
la tourelle.

Ainsi qu'on péut le voit sur les figures 2 et 3, les
moniteurs 9 sont disposés hémisphériquement dans la tourelle
autour de l'ohservateur 10 et leurs écrans-transmettent une
image de 1l'horizon que le dispositif 1 de prise de vues voit
dans la position en hauteur choisie au-dessus du véhicule.
Dans une- régiaon véllnnnée en particulier, cet horizon est
beaucoup plus étendu que celui qui est visible du véhicule,
de sorte qu'il est possible de voir aussi le terrain "der-
riére une créte", sans avuir besoin d'un "périscope" gu'il
est malcommode de déployer. Il est tres important gque la
répartition sphérique des ﬁuniteurs 9 assure a l'observateur
10 une orientation fidéle aux conditions tnpbgraphiques
réelles. En fait, le programmateur 11 alimente les mnqiteurs
9 en signaux vidéo de maniére gque l'orientation du disposi-
tif 1 de prise de vues et la position dans l'espace du moni-
teur alimenté coincident exactement. A cet effet, le pro-
grammateur 11 regoit d'un dispositif 17 de commande du
pivotement progressif, par une connexion 21, une information
indiquant l'orientatidn instantanée du dispositif 1 de prise
de vues par rapport & une direction de référence R. Ce pro-
grammateur 11 répartit les signaux vidéo, venant de ce der-
nier dispositif, conformément & cette information d'orienta-
tion sur l'une respective de ses sorties 14, qui menent
chacune & un moniteur 9 respectif. Dans la forme de réalisa-
tion de la figure 3, il est monté en amont de chague moni-
teur 9 un enregistreur électronique vidéu 7, gui conserve
un signal entrant et ne le transmet par une liaison 20 &
son moniteur respectif gue lorsque le programmateur 11 a
dellvre le signal vidéo suivant.

e dispnsitif.17 de commande de plvotement pas a pas
commande 1le d15p051t1f de manoeuvre (servomnteurs) du dispo-
sitif 1 de prise de vues conformément & un cycle autumathuei
et programmable ou selon l'ordre donné par un dispositif
12 de ponursuite d'une cible. Bien entendu, 1l'observateur

10 peut & tout moment interrompre le cycle s'il désire par
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exemple explorer plus en détail par exemple un secteur 2,
en particulier en modifiant la distance focale de l'optigue
de prise de vues. lLa liaison de commande entre l'observateur
10 et 1le diépositif 1 de prise de vues n'est pas représentée
sur la figure 3, )

' La programmation du dispositif 17 de commande du
pivotement pas & pas ‘détermine l'amplitude des pas, c'est-
d-dire la largeur des secteurs, ainsi gue la fréguence de
balayage, 1l'observateur 10 pouvant aussi choisir manuel-
lement ces paramétres. Dans le cas ol le dispositif 12 de
poursuite d'une cible est prisritaire sur ce dispositif de
commande 17, le dispositif 1 de prise de vues, de méme gue
la, ou une ou les armes du véhicule blindé, suit ou suivent
la cible. L'observateur 10 peut suivre le déplacement de
la cible, ou de l'objet (mobile) observé par 1l'intermédiaire
de son moniteur "horizon" et a donc toujours l'orientafiun
dans l'espace nécessaire, ce qui peut avoir une trés grande
importante en particulier pour choisir 1'instant du tir.

Le - dispositif 12 de poursuite de la cible est relié,
non seulement par un conducteur 18 au dispositif 17 de com-
mande du pivotement pas & pas, mais aussi par un conducteur
bidirectionnel 15 au brngrammateur, afin d'obtenir de ce
programmateur par exemple la référence du secteur dans
lequel l'observateur a découvert un objectif, une cible ou
tout simplement des objets & ghserver. Le dispositif de com-
mande prioritaire précité du dispositif 17 prend alors la
releve de cette initialisation effectuée par le dispositif 12,

Pour associer les moniteurs 9 & un dispositif 13
d'identification ami/ennemi, ce disﬁnsitif 13 est relid au
programmateur 11 par un conducteur bidirectionnel 16. De
la sorte, un signal évertisseur optigue et/ou acoustigue
peat ftre fmis si un objet ennemi apparait sur le moniteur
carrespondant CHigure 3),

Les forans des moniteurs 9 peuvent porter des repéres
gradués réiliculés ou analogues (amovibles et non représen-
tés sur les figures) destinés & donner pour des cibles et objec-

tifs affichés des renseignements de mesure et/ou de télémé-
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Bien entendu, au cours du pivotement automatique pas
3 pas, il est maintenu une zone 19 de chevauchement marginal
(figure 3) entre les secteurs 2, 3 explorés successivement afin
d'éviter tout espace mort. L'identité précitée de couverture
entre 1'orientation 22 du dispositif 1 de prise de vues et
la position 22' du moniteur 9 alimenté & ce moment (par
rapport & la direction R de référence) est représentée sché-
matiguement sur la figure 3.

Il va de soi gu'il est possible, sans s'écqrter du
domaine de l'invention, d'apporter diverses modifications
au systéme d'observation et de reconnaissance représenté et

décrit.
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9
"REVENDICATIONS

1._Systéme‘d'abServatiDn et de reconnaissance pour
véhicule blindé, caractérisé en ce qu'il comporte : 7

a) un dispositif (1) de prise de vues, qui est monté
d l'extérieur du véhicule (8) et peut étre déplacé librement
depuis l'intérieur de ce véhicule selon au moins deux axes
de coordonnées, de fagon que son déplacement, commandé soit
automatiquement, solt manuellement, au moins dans le pian
azimutal, ait lieu pas & pas, afin d'explorer par secteurs
la zone & observer (zone de combat) :-et .

b) un dispositif de visualisation, gqui est couplé
glectriquement & ce dispositif de prise de vues (1), fonc-
tionne pratiguement simultanément et est composé d'un nombre
d'appareils de visualisation (9) au moins égal & celui des
secteurs (2) explorés par tour camplet dans le plan azimutal,
ces appareils (9) éfant répartis sensiblement circulairement
dans ce plan azimutal, & 1'intérieur du véhicule et autour

d'un observateur (10) de maniere & reproduire les images

‘dans leurs orientations respectives et é&tant alimentés

séquentiellement en signaux vidéo au fur et & mesure du
pivotement pas & pas (17) imprimé au dispositif (1) de prise
de vues.

?. Systéme selon la revendication 1, caractérisé en
ce gue le dispositif (1) de prise de vues a un grossissement
variable, soit continuellement, soit progfessivement.

3. Systéme selon l'une des revendications 1
et 2, varaclérisé en ce gu'il est monté, en amont des appa-
reils (9) dervisualisation. des enregistreurs vidés électro-
nigues (7), guil conservent les signaux vidéao et ne les déli-
vrent gue lorsque le signal vidéo suivant dans la séguence
arrive. ' ' _ o

. Bystome selon 1'une quelennque des revendications .
18 3, caractérisé en ce gue le dispositif (17) de commande
fdu pivatement pas a pas du dfspusitif (H) de prise de vues,
y fonctinnnement soit automatigue, soit manuel, est congu
de Tfacnn gue les secteurs explorés (2) subcessifs se chevau-

chent dans une zone marginale (19).
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5. Systéme selon l'une guelcongue des revendications
14 4, caractérisé en ce que le dispositif (1) de prise de
vues peut pivoter pas & pas dans au moins un plan d'élévalinon
et en ce qu'il est disposé, & 1'intérieur du véhicule (8)
et au-dessus du poste d'observation (10), un nombre d'appa-
reils de visualisation (9) correspondant au nombre des sec-
teurs explorés successivement dans chaque plan d'élévation,
ces appareils (9) recevant ségquentiellement les signaux a
mesure gue le dispositif (1) de ﬁrise de vues pivote d'un
pas dans le plan d'élévation respectif.

6. Systéme selon l'une gquelcongue des revendications
14 5, paractérisé en ce que le dispositif (1) de prise de
vues est, soit une caméra de télévisiun; soit une caméra
infrarouge et en ce gue des repéres d'objectif amovibles ou
des réticules sont disposés suf les écrans des appareils de
visualisation (9), gui sont, soit des récepteurs de télévi-
sion, soit des récepteurs d'images infrarouges.

7. Systeme selon l'une gquelcongue des revendications
1 &4 6, caractérisé en ce gue le déplacement du dispositif
(1) de prise de vues peut étre commandé par un dispositif
(12) de poursuite de cible.

8. Systéme selon 1'une gquelconque des revendications
1 &4 7, caractérisé en ce gque le dispositif (1) de prise de
vues est couplé avec un dispesitif (13) d'identification ami/
ennemi, de fagon gue, si un objet ennemi apparait dans le
secteur expleré & un instant donné, un signal avertisseur
pptigue et éventuellement acoustique soit produit sur l'appa-
reil récepteur (9) correspondant & ce secteur. '

9. Systéme selon 1l'une guelcongue des revendications
1 3 B, caractérisé en ce gue le dispositif (1) de prise de.
vues est maonté sur une plate-forme (ka), le cas échéant sta-
hilisfe, d'un bras Lélescopique (1) et éventuellement pivo-
tant. - _

1. Systéme selan l'une guelcongue des revendications
1 3 9, raranilérisé en ce que le dispositif (1) de prise de
vues est relif télémétriquement aux dispositifs de visualisa-
tian (9). '
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11. Systéme selon l'une guelconque des revendications
1 & 10, caractérisé en ce qu'une arme au moins du véhicule
blindé (B) est entrainée en fonction du déplacement explora-

toire du dispositif (1) de prise de vues.
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